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Sheet1

		アドレス				機能 キノウ		信号名 シンゴウ メイ		内容・詳細 ナイヨウ ショウサイ

		先頭からの
ワード数 セントウ スウ		ビット番号 バンゴウ

		0		b15～b0		目標位置
(2ワード) モクヒョウ イチ		ー		目標位置を指定してください。
負数は2の補数で入力してください。
単位：0.01mm（または、度/s）※ DDモーター以外 　　　　　　　　　　　　
　　　　 0.001度　※ DDモーター

		1		b15～b0

		2		b15～b0		位置決め幅
(2ワード) イチ ギ ハバ		ー		単位：0.01mm（または、度/s）※ DDモーター以外
 　　　　0.001度　※ DDモーター

		3		b15～b0

		4		b15～b0		速度
(1ワード) ソクド		ー		移動時の速度を指定してください。
単位は1.0mm/s(度/s) または、0.1mm/s (度/s) 
単位の切替えは、ゲートウェイパラメータ設定によって変更できます。（出荷時は1.0mm/s に設定） ド セッテイ ヘンコウ

		5		b15～b0		加減速度
(1ワード) カゲン ソクド		ー		移動時の加減速度を指定してください。
単位は0.01G 

		6		b15～b0		押付け電流制限値
(1ワード) オシツ デンリュウ セイゲンチ		ー		押付け動作時の電流制限値を指定してください。
指定値は255を100%に換算して受付けます。 チ シテイ チ カンサン ウ ツ

		7		b15		制御信号
(1ワード) セイギョ シンゴウ		BKRL		ブレーキ強制解除：ONでブレーキ解除 キョウセイ カイジョ カイジョ

				b14				INC		インクリメンタル
【OFF で絶対位置指令、ON で相対位置指令】

				b13				DIR		押付け方向指定：
　ONでプラス方向に位置決め幅を加算した押付け動作
　OFFでマイナス方向に位置決め幅を減算した押付け動作 オシツ ホウコウ シテイ ホウコウ オシツケ ドウサ ホウコウ

				b12				PUSH		押付け指定：OFFで位置決め動作、ONで押付け動作 オシツ シテイ ドウサ

				b11				ー		(使用できません) シヨウ

				b10				ー		(使用できません) シヨウ

				b9				ー		(使用できません) シヨウ

				b8				JOG+		プラスジョグ：ONで反原点方向移動

				b7				JOG-		マイナスジョグ：ONで原点方向移動

				b6				JVEL		ジョグ速度/インチング距離切換え：
　OFFでパラメーターNo.26“ジョグ速度”、
　パラメーターNo.48“インチング距離”
　ONでPLC出力の速度データを使用(注1)
　パラメーターNo.49“インチング距離2”の設定値を使用 ソクド キョリ キリカ シュツリョク ソクド シヨウ

				b5				JISL		ジョグ/インチング切替え：
　OFFでジョグ動作、ONでインチング動作 キリカエ

				b4				SON		サーボON指令：ONでサーボON

				b3				RES		リセット：ONでリセット実行

				b2				STP		一時停止：ONで一時停止指令

				b1				HOME		原点復帰：ONで原点復帰指令

				b0				DSTR		位置決め指令：ONで移動指令
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Sheet1

		アドレス				機能 キノウ		信号名 シンゴウ メイ		内容・詳細 ナイヨウ ショウサイ

		先頭からの
ワード数 セントウ スウ		ビット番号 バンゴウ

		0		b15～b0		現在位置
(2ワード) ゲンザイ イチ		ー		現在位置を格納します。
単位：0.01mm（または、度/s）※ DDモーター以外
 　　　　0.001度　※ DDモーター

		1		b15～b0

		2		b15～b0		指令電流
(2ワード) シレイデンリュウ		ー		現在モーターに指令している電流値を格納します。
単位は1mA

		3		b15～b0

		4		b15～b0		現在速度
(1ワード) ゲンザイ ソクド		ー		現在速度を格納します。
単位の切替えは、ゲートウェイパラメータ設定によって変更できます。（出荷時は1.0mm/s に設定）

		5		b15～b0		ー		ー		(使用できません) シヨウ

		6		b15～b0		アラームコード
(1ワード)		ー		アラームが発生した場合に、アラームコードを格納します。
アラームが発生していない場合およびバッテリー電圧低下警告時は、0を格納します。
アラームコードは16進数で読出してください。

		7		b15		状態信号
(1ワード) ジョウタイ シンゴウ		EMGS		非常停止：非常停止状態でON

				b14				CRDY		コントローラー準備完了：準備完了でON

				b13				ZONE2		ゾーン2：
　現在位置がゾーン設定(パラメーターNo.23,24)内に
　あるときON

				b12				ZONE1		ゾーン1：
　現在位置がゾーン設定(パラメーターNo.1,2)内に
　あるときON

				b11				ー		(使用できません) シヨウ

				b10				ー		(使用できません)

				b9				ー		(使用できません)

				b8				MEND		指令完了  【ON：移動後に位置決め完了･押付け完了･空振りのいずれかの   状態になった場合、 　OFF：移動開始またはサーボOFF 状態】

				b7				ALML		軽故障アラーム出力  【ON：過負荷警告またはメッセージレベル  　のアラームが発生した場合】

				b6				ー		(使用できません)

				b5				PSFL		押付け空振り：押付け動作空振りでON

				b4				SV		運転準備完了：サーボON状態でON ジョウタイ

				b3				ALM		アラーム：アラーム発生でON

				b2				MOVE		移動中：アクチュエーター移動中でON

				b1				HEND		原点復帰完了：原点復帰完了でON

				b0				PEND		位置決め完了：位置決め完了でON
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Sheet1

		アドレス				機能 キノウ		信号名 シンゴウ メイ		内容・詳細 ナイヨウ ショウサイ

		先頭からの
ワード数 セントウ スウ		ビット番号 バンゴウ

		0		b15～b0		目標位置
(2ワード) モクヒョウ イチ		ー		目標位置を絶対座標上の位置で指定してください。
負数は2の補数で入力してください。
単位：0.01mm（または、度/s）※ DDモーター以外
 　　　　0.001度　※ DDモーター

		1		b15～b0

		2		b15～b10		ー		ー		(使用できません) シヨウ

				b9～b0		指定ポジションNo. シテイ		ー		使用するポジションNo.を指定してください。 シヨウ

		3		b15		制御信号 セイギョ シンゴウ		BKRL		ブレーキ強制解除：ONでブレーキ解除 キョウセイ カイジョ カイジョ

				b14				ー		(使用できません) シヨウ

				b13				ー		(使用できません) シヨウ

				b12				ー		(使用できません) シヨウ

				b11				ー		(使用できません) シヨウ

				b10				ー		(使用できません) シヨウ

				b9				ー		(使用できません) シヨウ

				b8				JOG+		プラスジョグ：ONで反原点方向移動

				b7				JOG-		マイナスジョグ：ONで原点方向移動

				b6				JVEL		ジョグ速度/インチング距離切換え：
　OFFでパラメーターNo.26“ジョグ速度”、
　パラメーターNo.48“インチング距離”
　ONでパラメーターNo.47“ジョグ速度2”、
　パラメーターNo.49“インチング距離2”の設定値を使用 ソクド キョリ キリカ

				b5				JISL		ジョグ/インチング切替え：
　OFFでジョグ動作、ONでインチング動作 キリカエ

				b4				SON		サーボON指令：ONでサーボON

				b3				RES		リセット：ONでリセット実行

				b2				STP		一時停止：ONで一時停止指令

				b1				HOME		原点復帰：ONで原点復帰指令

				b0				CSTR		位置決め指令：ONで移動指令
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Sheet1

		アドレス				機能 キノウ		信号名 シンゴウ メイ		内容・詳細 ナイヨウ ショウサイ

		先頭からの
ワード数 セントウ スウ		ビット番号 バンゴウ

		0		b15～b0		現在位置
(2ワード) ゲンザイ イチ		ー		現在位置を格納します。
単位：0.01mm（または、度/s）※ DDモーター以外
 　　　　0.001度　※ DDモーター

		1		b15～b0

		2		b15～b10		ー		ー		(使用できません) シヨウ

				b9～b0		完了ポジションNo. カンリョウ		PC**		位置決めの完了したポジションNo.が出力されます。

		3		b15		状態信号 ジョウタイ シンゴウ		EMGS		非常停止：非常停止状態でON

				b14				CRDY		コントローラー準備完了：準備完了でON

				b13				ZONE2		ゾーン2：
　現在位置がゾーン設定(パラメーターNo.23,24)内に
　あるときON

				b12				ZONE1		ゾーン1：
　現在位置がゾーン設定(パラメーターNo.1,2)内に
　あるときON

				b11				PZONE		ポジションゾーン：
　現在位置がポジションゾーン設定内にあるときON

				b10				ー		(使用できません)

				b9				ー		(使用できません)

				b8				MEND		指令完了 【ON ：移動後に位置決め完了･押付け完了･空振りのいずれかの状態になった場合、 　OFF ：移動開始またはサーボOFF 状態】

				b7				ALML		軽故障アラーム出力　　　【ON：過負荷警告またはメッセージレベルのアラームが発生した場合】

				b6				LOAD		負荷出力判定ステータス　【ON：衝突を検出した場合】

				b5				PSFL		押付け空振り：押付け動作空振りでON

				b4				SV		運転準備完了：サーボON状態でON ジョウタイ

				b3				ALM		アラーム：アラーム発生でON

				b2				MOVE		移動中：アクチュエーター移動中でON

				b1				HEND		原点復帰完了：原点復帰完了でON

				b0				PEND		位置決め完了：位置決め完了でON
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Sheet1

		割付 ワリツケ		アドレス				信号種類		信号名		内容

				先頭からの
ワード数		ビット

		PLC
出力 シュツリョク		0		ー		ー		ー		使用できません。

				1		ー

				2		b6-b0		指令ポジションNo.		PC＊＊		指令ポジションNo.を2 進数で指定します。

				3		b15		制御信号		BKRL		ブレーキ強制解除【ON: ブレーキ解除、 OFF: ブレーキ有効】

						b14～b11				ー		使用できません

						b10				MODE		ティーチモード指令【OFF：通常運転モード、ON：ティーチモード】

						b9				PWRT		ポジションデータ取込み指令　【ON：ポジションデータ取込み】

						b8				JOG+		ジョグ＋

						b7				JOG-		ジョグ-

						b6				JVEL		ジョグ速度/インチング距離切替え
OFF：パラメーターNo.26/48の "ジョグ/インチング速度” を使用
ON：パラメーターNo.47 “ジョグ速度2 の設定値または、指令速度設定値” No.49 “インチング距離2 の設定値” を使用

						b5				JISL		ジョグ/インチング切替え　【ON：インチング、OFF：ジョグ】

						b4				SON		サーボON指令

						b3				RES		リセット

						b2				STP		一時停止

						b1				HOME		原点復帰

						b0				CSTR		位置決めスタート

		PLC
入力 ニュウリョク		0		b15~b0		現在位置
データ イチ		ー		現在位置を格納します。単位：0.01mm(または、度/s)※DDモーター以外　0.001度※DDモーター

				1		b15~b0

				2		b6-b0		完了ポジションNo. カンリョウ		PC**		位置決めの完了したポジションNo.が出力されます。

				3		b15		状態信号 ジョウタイ		EMGS		非常停止状態　【ON：非常停止状態】

						b14				CRDY		コントローラ準備完了　【ON : 準備完了状態】

						b13				ZONE2		ゾーン2：現在位置がゾーン設定(パラメーターNo.23,24)内でON

						b12				ZONE1		ゾーン1：現在位置がゾーン設定(パラメーターNo.1,2)内でON

						b11				PZONE		ポジションゾーン：現在位置がポジションゾーン設定内にあるときON

						b10～b9				ー		使用できません。

						b8				MEND		指令完了 【ON ：移動後に位置決め完了･押付け完了･空振りのいずれかの状態になった場合、 　OFF ：移動開始またはサーボOFF 状態】

						b7				ALML		軽故障アラーム出力
【ON：過負荷警告またはメッセージレベルのアラームが発生した場合】

						b6				LOAD		負荷出力判定ステータス　【ON：衝突を検出した場合】

						b5				PSFL		押付け動作空振り　　　　【ON：押付け動作が空振りで完了】

						b4				SV		運転準備完了

						b3				ALM		アラーム

						b2				MOVE		移動中

						b1				HEND		原点復帰完了

						b0				PEND		位置決め完了：位置決め完了でON
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Sheet1

				JISL				直接数値指定モード チョクセツ スウチ シテイ				直接数値指定以外 チョクセツ スウチ シテイ イガイ

				OFF		ジョグ		OFF		パラメータNo.26 "ジョグ速度" ソクド		パラメータNo.26 "ジョグ速度" ソクド

								ON		速度レジスタ※ ソクド		パラメータNo.47 ”ジョグ速度2” ソクド

				ON		インチング		OFF		パラメータNo.48 ”インチング距離” キョリ		パラメータNo.48 ”インチング距離” キョリ

								ON		パラメータNo.49 ”インチング距離2” キョリ		パラメータNo.49 ”インチング距離2” キョリ
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Sheet1

		パラメーター		設定値		内容		アラームレベル

		50		任意 ニンイ		衝突検出時間ms (初期値：255ms) ショウトツ ケンシュツ ジカン ショキチ

		168		0,2,4,6		検出を行いません。		－

				1		ポジションゾーン設定範囲で検出を行います。		動作停止
(アラームコード0DF)
リセット可能 ドウサ テイシ カノウ

				3		ポジションゾーン設定範囲で検出を行いますが、
以下の場合は検出を行いません。 イカ



						・一時停止解除後の最初の移動
・ポジションゾーン範囲内で停止した状態からの移動



				5		ポジションゾーン設定範囲で検出を行います。		動作継続
(アラームコード049)
リセット不要
(停止しません) ドウサ ケイゾク フヨウ テイシ

				7		ポジションゾーン設定範囲で検出を行いますが、
以下の場合は検出を行いません。 イカ



						・一時停止解除後の最初の移動
・ポジションゾーン範囲内で停止した状態からの移動
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