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【重要】 
 
• この取扱説明書に記載されている以外の運用はできません。記載されている以外の運用を

した結果につきましては、一切の責任を負いかねますのでご了承ください。 

• この取扱説明書に記載されている事柄は、製品の改良にともない予告なく変更させて頂く

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せください。 

 

お使いになる前に 

 

この度は、当社の製品をお買い上げ頂き、ありがとうございます。 

 

この取扱説明書は本製品の取扱い方法や構造、保守等について解説しており、安全にお使い頂く

為に必要な情報を記載しています。 

 

本製品をお使いなる前に必ずお読み頂き、十分理解した上で安全にお使い頂きますよう、お願い

致します。 

製品に同梱の CD/DVD には、当社製品の取扱説明書が収録されています。 

製品のご使用につきましては、該当する取扱説明書の必要部分をプリントアウトするか、またはパ

ソコンで表示してご利用ください。 

 

お読みになった後も取扱説明書は、本製品を取り扱われる方が、必要な時にすぐ読むことができ

るように保管してください。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

• この取扱説明書の全部または一部を無断で使用・複製することはできません。 

• 本書中における会社名、商品名は、各社の商標または登録商標です。 
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安全ガイド 

安全ガイドは、製品を正しくお使いいただき、危険や財産の損害を未然に防止するために書かれ
たものです。製品のお取り扱い前に必ずお読みください。 
 

産業用ロボットに関する法令および規格 

機械装置の安全方策としては、国際工業規格 ISO／DIS12100「機械類の安全性」において、一般
論として次の 4 つを規定しています。 
 
 
 
 
 
 
 
これに基づいて国際規格 ISO／IEC で階層別に各種規格が構築されています。 
産業用ロボットの安全規格は以下のとおりです。 
 
 
  
 
 
 
 
また産業用ロボットの安全に関する国内法は、次のように定められています。 
 
労働安全衛生法 第 59 条 

危険または有害な業務に従事する労働者に対する特別教育の実施が義務付けられていま
す。 

 
労働安全衛生規則  
 第 36 条･･････ 特別教育を必要とする業務 

第 31 号(教示等)･･････････産業用ロボット(該当除外あり)の教示作業等について 

第 32 号(検査等)･･････････産業用ロボット(該当除外あり)の検査、修理、調整作業
等について 

 
 第 150 条 ･････ 産業用ロボットの使用者の取るべき措置 
 
 

JIS B 8433 
(産業用マニピュレーティング 
ロボット－安全性) 

安全方策 本質安全設計 

安全防護 ････････････････安全柵など 

追加安全方策････････････非常停止装置など 

使用上の情報････････････危険表示・警告、取扱説明書 

タイプＣ規格(個別安全規格) ISO10218 (マニピュレーティング産業 
 ロボット－安全性) 
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労働安全衛生規則の産業用ロボットに対する要求事項 

 
作業エリア 作業状態 駆動源の遮断 措 置 規 定 

運転開始の合図 104 条 
可動範囲外 

自動運転
中 

しない 
柵、囲いの設置等 150 条の 4

する 
(運転停止含む) 

作業中である旨の表示等 150 条の 3

作業規定の作成 150 条の 3

直ちに運転を停止できる措置 150 条の 3

作業中である旨の表示等 150 条の 3

特別教育の実施 36 条 31 号

教示等の 
作業時 

しない 

作業開始前の点検等 151 条 

運転を停止して行う 150 条の 5
する 

作業中である旨の表示等 150 条の 5

作業規定の作成 150 条の 5

直ちに運転停止できる措置 150 条の 5

作業中である旨の表示等 150 条の 5

可動範囲内 

検査等の 
作業時 しない 

(やむをえず運転
中に行う場合) 

特別教育の実施 
(清掃・給油作業を除く) 

36 条 32 号
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当社の産業用ロボット該当機種 

労働省告知第 51 号および労働省労働基準局長通達(基発第 340 号)により、以下の内容に該当
するものは、産業用ロボットから除外されます。 

(1)単軸ロボットでモータワット数が 80W 以下の製品 
(2)多軸組合せロボットで X・Y・Z 軸が 300mm 以内、かつ回転部が存在する場合はその先端を含

めた最大可動範囲が 300mm 立方以内の場合 
(3)多関節ロボットで可動半径および Z 軸が 300mm 以内の製品 

当社カタログ掲載製品のうち産業用ロボットの該当機種は以下のとおりです。 

1. 単軸ロボシリンダ 
RCS2／RCS2CR-SS8□／RCS3 でストローク 300mm を超えるもの 

2. 単軸ロボット 
次の機種でストローク 300mm を超え、かつモータ容量 80W を超えるもの ISA／ISPA，ISDA／
ISA/ISB/ISPA/ISPB，SSPA，ISDA/ISDB/ISPDA/ISPDB，SSPDA，ISWA/ISPWA，IF，FS，NS  

3. リニアサーボアクチュエータ 
ストローク 300mm を超える全機種 

4. 直交ロボット 
1～3 項の機種のいづれかを 1 軸でも使用するもの 

5. IX スカラロボット 
IX-NNN(NNW,NNC)3515〔H〕 
IX-NNN(NNW,NNC)50□□〔H〕／60□□〔H〕／70□□〔H〕／80□□〔H〕 
IX-NSN5016〔H〕／6016〔H〕 
IX-TNN(UNN)3015〔H〕／3515〔H〕 
IX-HNN(INN)50□□〔H〕／60□□〔H〕／70□□〔H〕／80□□〔H〕 
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当社製品の安全に関する注意事項 

ロボットのご使用にあたり、各作業内容における共通注意事項を示します。製品ごとの取扱説明
書とあわせてお読みください。 
 
No 作業内容 注意事項 
1 機種選定 ●本製品は、高度な安全性を必要とする用途には企画、設計されていませ

んので、人命を保証できません。従って、次のような用途には使用しない
でください。 
①人命および身体の維持、管理などに関わる医療機器 
②人の移動や搬送を目的とする機構、機械装置(車両・鉄道施設・航空施

設など) 
③機械装置の重要保安部品(安全装置など) 

●次のような環境では使用しないでください。 
①可燃性ガス、発火物、引火物、爆発物などが存在する場所。 
②放射能に被爆する恐れがある場所 
③周囲温度や相対湿度が仕様の範囲を超える場所 
④直射日光や大きな熱源からの輻射熱が加わる場所 
⑤温度変化が急激で結露するような場所 
⑥腐食性ガス(硫酸、塩酸など)がある場所 
⑦塵埃、塩分、鉄粉が多い場所 
⑧本体に直接振動や衝撃が伝わる場所 

●製品は仕様範囲外で使用しないでください。著しい寿命低下を招き、製品故障
や設備停止の原因となります。 

2 運搬 ●運搬時はぶつけたり落下したりせぬよう充分な配慮をしてください。 
●運搬は適切な運搬手段を用いて行ってください。 
●梱包の上には乗らないでください。 
●梱包が変形するような重い物は載せないでください。 
●能力が 1t 以上のクレーンを使用する場合は、クレーン操作、玉掛けの有

資格者が作業を行ってください。 
●クレーンなどを使用する場合は、クレーンなどの定格荷重を超える荷物は

絶対に吊らないでください。 
●荷物にふさわしい吊具を使用してください。吊具の切断荷重などに安全を

見込んでください。 
●吊った荷物に人は乗らないでください。 
●荷物を吊ったまま放置しないでください。 
●吊った荷物の下に入らないでください。 

3 保管・保存 ●保管・保存環境は設置環境に準じますが、特に結露の発生がないように配慮
してください。 

4 据付け 
・立ち上げ 

(1) ロボット本体・コントローラ等の設置 
●製品(ワークを含む)は、必ず確実な保持、固定を行ってください。製品の転

倒、落下、異常動作等によって破損およびけがをする恐れがあります。 
●製品の上に乗ったり、物を置いたりしないでください。転倒事故、物の落下によ

るけがや製品破損、製品の機能喪失・性能低下・寿命低下などの原因となりま
す。 

●次のような場所で使用する場合は、しゃ蔽対策を十分行ってください。 
①電気的なノイズが発生する場所 
②強い電界や磁界が生じる場所 
③電源線や動力線が近傍を通る場所 
④水、油、薬品の飛沫がかかる場所 
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No 作業内容 注意事項 
4 据付け 

・立ち上げ 
(2) ケーブル配線 
●アクチュエータ～コントローラ間のケーブルやティーチングツールなどのケー

ブルは当社の純正部品を使用してください。 
●ケーブルに傷をつけたり、無理に曲げたり、引っ張ったり、巻きつけたり、挟み

込んだり、重いものを載せたりしないでください。漏電や導通不良による火災、
感電、異常動作の原因になります。 

●製品の配線は、電源をオフして誤配線がないように行ってください。 
●直流電源(＋24V)を配線する時は、＋／－の極性に注意してください。接続を

誤ると火災、製品故障、異常動作の恐れがあります。 
●ケーブルコネクタの接続は、抜け・ゆるみのないように確実に行ってください。

火災、感電、製品の異常動作の原因になります。 
●製品のケーブルの長さを延長または短縮するために、ケーブルの切断再接続

は行わないでください。火災、製品の異常動作の原因になります。 

  (3) 接地 
●コントローラは必ず D 種(旧第 3 種)接地工事をしてください。接地は、感電防

止、静電気帯電の防止、耐ノイズ性能の向上および不要な電磁放射の抑制に
は必ず行わなければなりません。 

 
 

 (4) 安全対策 
●製品の動作中または動作できる状態の時は、ロボットの可動範囲に立ち入る

ことができないような安全対策(安全防護柵など)を施してください。動作中の
ロボットに接触すると死亡または重傷を負うことがあります。 

●運転中の非常事態に対し、直ちに停止することができるように非常停止回路
を必ず設けてください。 

●電源投入だけで起動しないよう安全対策を施してください。製品が急に起動
し、けがや製品破損の原因になる恐れがあります。 

●非常停止解除や停電後の復旧だけで起動しないよう、安全対策を施してくださ
い。人身事故、装置の破損などの原因となります。 

●据付・調整などの作業を行う場合は、「作業中、電源投入禁止」などの表示を
してください。不意の電源投入により感電やけがの恐れがあります。 

●停電時や非常停止時にワークなどが落下しないような対策を施してください。 
●必要に応じて保護手袋、保護めがね、安全靴を着用して安全を確保してくださ

い。 
●製品の開口部に指や物を入れないでください。けが、感電、製品破損、火災な

どの原因になります。 
5 教示 ●教示作業はできる限り安全防護柵外から行ってください。やむをえず安全防護

柵内で作業する時は、「作業規定」を作成して作業者への徹底を図ってくださ
い。 

●安全防護柵内で作業する時は、作業者は手元非常停止スイッチを携帯し、異
常発生時にはいつでも動作停止できるようにしてください。 

●安全防護柵内で作業する時は、作業者以外に監視人をおいて、異常発生時
にはいつでも動作停止できるようにしてください。また第三者が不用意にスイ
ッチ類を操作することのないよう監視してください。 

●見やすい位置に「作業中」である旨の表示をしてください。 
※安全防護柵・・・安全防護柵がない場合は、可動範囲を示します。 

6 確認運転 ●教示およびプログラミング後は、1 ステップずつ確認運転をしてから自動運転
に移ってください。 

●安全防護柵内で確認運転をする時は、教示作業と同様にあらかじめ決められ
た作業手順で作業を行ってください。 

●プログラム動作確認は、必ずセーフティ速度で行ってください。プログラムミス
などによる予期せぬ動作で事故をまねく恐れがあります。 

●通電中に端子台や各種設定スイッチに触れないでください。感電や異常動作
の恐れがあります。 
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No 作業内容 注意事項 
7 自動運転 ●自動運転を開始する前には、安全防護柵内に人がいないことを確認してくださ

い。 
●自動運転を開始する前には、関連周辺機器がすべて自動運転に入ることので

きる状態にあり、異常表示がないことを確認してください。 
●自動運転の開始操作は、必ず安全防護柵外から行うようにしてください。 
●製品に異常な発熱、発煙、異臭、異音が生じた場合は、直ちに停止して電源

スイッチをオフしてください。火災や製品破損の恐れがあります。 
●停電した時は電源スイッチをオフしてください。停電復旧時に製品が突然動作

し、けがや製品破損の原因になることがあります。 

8 保守・点検 ●作業はできる限り安全防護柵外から行ってください。やむをえず安全防護柵内
で作業する時は、「作業規定」を作成して作業者への徹底を図ってください。 

●安全防護柵内で作業を行う場合は、原則として電源スイッチをオフしてくださ
い。 

●安全防護柵内で作業する時は、作業者は手元非常停止スイッチを携帯し、異
常発生時にはいつでも動作停止できるようにしてください。 

●安全防護柵内で作業する時は、作業者以外に監視人をおいて、異常発生時
にはいつでも動作停止できるようにしてください。また第三者が不用意にスイ
ッチ類を操作することのないよう監視してください。 

●見やすい位置に「作業中」である旨の表示をしてください。 
●ガイド用およびボールネジ用グリースは、各機種の取扱説明書により適切な

グリースを使用してください。 
●絶縁耐圧試験は行わないでください。製品の破損の原因になることがありま

す。 
※安全防護柵・・・安全防護柵がない場合は、可動範囲を示します。 

9 改造 ●お客様の独自の判断に基づく改造、分解組立て、指定外の保守部品の使用は
行わないでください。 

●この場合は、保証の範囲外とさせていただきます。 
10 廃棄 ●製品が使用不能、または不要になって廃棄する場合は、産業廃棄物として適

切な廃棄処理をしてください。 
●製品の廃棄時は、火中に投じないでください。製品が破裂したり、有毒ガスが

発生する恐れがあります。 
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注意表示について 

各機種の取扱説明書には、安全事項を以下のように「危険」「警告」「注意」「お願い」にランク分け
して表示しています。 

 

レベル 危害・損害の程度 シンボル 

危険 
取扱いを誤ると、死亡または重傷に至る危険が差し迫って生じると
想定される場合  

危  険 

警告 取扱いを誤ると、死亡または重傷に至る可能性が想定される場合
 

警  告 

注意 取扱いを誤ると、傷害または物的損害の可能性が想定される場合
 

注  意 

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

お願い 
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取扱上の注意 

 

本書は、ｼﾘｱﾙ通信の手順に限った説明書となっておりますので、他の制御、設置・接続等に

関しましてはﾛﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞ用ｺﾝﾄﾛｰﾗ(以下 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗ)に付属している取扱説明書をご覧ください。 

 

注意△！  

(1)  本仕様書に掲載されていないｱﾄﾞﾚｽまたはﾌｧﾝｸｼｮﾝを RC ｺﾝﾄﾛｰﾗに送信した場合

には、RC ｺﾝﾄﾛｰﾗが正常動作できなくなる、または意図しない動きをする可能性が

あります。指定外のﾌｧﾝｸｼｮﾝ及びｱﾄﾞﾚｽへの送信は行わないでください。 

 

(2)  RC ｺﾝﾄﾛｰﾗは、SIO ﾎﾟｰﾄより 150[msec]以上のﾌﾞﾚｰｸ（ｽﾍﾟｰｽ）信号を検出するとﾎﾞ

ｰﾚｰﾄが 9600[bps]に切り替わる仕様です。 

一部のﾊﾟｿｺﾝは通信ﾎﾟｰﾄ非ｵｰﾌﾟﾝ時、送信ﾗｲﾝがﾌﾞﾚｰｸ（ｽﾍﾟｰｽ）状態となっているも

のがあります。このようなﾊﾟｿｺﾝを上位機器として使用する場合、意図せずに RC ｺﾝﾄ

ﾛｰﾗのﾎﾞｰﾚｰﾄが 9600[bps]となっている場合がありますのでご注意ください。 

 

(3)  通信速度等のﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定は、当社のﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄなどの専用ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙを用

いて行ってください。 

 

(4)  次の場所で使用する際は、しゃ蔽対策を十分行ってください。措置しない場合は、

誤作動を起こす可能性があります。 

① 大電流や高磁界が発生している場所 

② 溶接作業などｱｰｸ放電の生じる場所 

③ 静電気などによるﾉｲｽﾞが発生する場所 

④ 放射能に被爆する可能性がある場所 

 

(5)  配線を行ったり、各ｺﾈｸﾀの抜き差しの際には、上位側、各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの電源を

OFF して行ってください。 電源を ON したまま行うと感電、部品の破損を招く恐れが

あります。 
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(6)  ﾉｲｽﾞによる誤動作を防止する為、通信の配線は動力線や他の制御用配線と分離

して配線してください。 

 

(7)  ﾉｲｽﾞによる誤動作を防止する為、同一電源路 あるいは同一装置内の電気機器

にはﾉｲｽﾞ防止対策を施してください。 
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概要 

1  概要 

 

ﾛﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞ用ｺﾝﾄﾛｰﾗ(以下 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗ)はﾎｽﾄ(上位ｺﾝﾄﾛｰﾗ)とのｲﾝﾀﾌｪｰｽに EIA RS485 に準拠

した調歩同期式ｼﾘｱﾙﾊﾞｽｲﾝﾀﾌｪｰｽを装備しています。このｲﾝﾀﾌｪｰｽによって、最大 16 軸までの

ｽﾚｰﾌﾞ(RC ｺﾝﾄﾛｰﾗ)を接続(注 1)し、制御できる SIO ﾘﾝｸｼｽﾃﾑを構築することができます。 

各軸毎に指令を出すことはもちろん、全てのｽﾚｰﾌﾞに同時に同じ指令を出すことも可能です。 

通信ﾌﾟﾛﾄｺﾙには Modbus Protocol を採用し、ﾎｽﾄから指令を出したり、内部情報の参照が行え

ます。 

Modbus Protocol は、仕様が全世界に公開されていますので、ｿﾌﾄｳｪｱ開発が手軽に行えます。 

 (注 1) 同一回線上に旧 RC ｼﾘｰｽﾞ(ﾌﾟﾛﾄｺﾙ T)や RC ｼﾘｰｽﾞ以外の機器を接続することはできません。 

ｼﾘｱﾙ伝送ﾓｰﾄﾞには ASCII ﾓｰﾄﾞ(1 ﾊﾞｲﾄ（8 ﾋﾞｯﾄ）ﾃﾞｰﾀを ASCII ｺｰﾄﾞ（2 文字）に変換して伝送)と、

RTU ﾓｰﾄﾞ（1 ﾊﾞｲﾄ（8 ﾋﾞｯﾄ）ﾃﾞｰﾀをそのまま伝送）の 2 種類がありますが、RC ｺﾝﾄﾛｰﾗにおいては

1 ﾊﾟｹｯﾄごとに伝送ﾓｰﾄﾞを判定しており、どちらのﾓｰﾄﾞでも受信可能(注 2)となっています。

ROBONET_RS485 は SIO ｽﾙｰﾓｰﾄﾞに設定してください。[別冊 ROBONET 取扱説明書参照] 

(注 2) 1 つのﾈｯﾄﾜｰｸ上では、全てのﾃﾞﾊﾞｲｽを同一ﾓｰﾄﾞで御使用ください。 混在はできません。 

 

 
 
 
 
 
1.1 CD に収録されている本製品関連の取扱説明書 

番号 名  称 管理番号 

1 ERC2(PIO)取扱説明書 MJ0158 

2 ERC2(SE：SIO)取扱説明書 MJ0159 

3 PCON-C/CG/CF ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書 MJ0170 

4 PCON-CY ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書 MJ0156 

5 PCON-SE ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書 MJ0163 

6 PCON-PL/PO ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書 MJ0164 

7 ACON-C/CG ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書 MJ0176 

8 ACON-CY ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書 MJ0167 

9 ACON-SE ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書 MJ0171 

10 ACON-PL/PO ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書 MJ0166 

11 SCON-C ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書 MJ0161 

12 SCON-CA ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書 MJ0243 

13 ROBONET 取扱説明書 MJ0208 

☆ 制御可能なｺﾝﾄﾛｰﾗ 

・ ERC2(SE) 
・ PCON-C / CG / CF / CY / SE / PL / PO 
・ ACON-C / CG / CY / SE / PL / PO 
・ SCON-C / CA 
・ ROBONET_RS485(RTU ﾓｰﾄﾞかつ SIO ｽﾙｰﾓｰﾄﾞ時)
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仕様 

 

 

項目 方式・条件 

ｲﾝﾀﾌｪｲｽ EIA RS485 準拠 

通信方式 半二重通信 

最大総延長距離 100m 

同期方式 調歩同期式 

接続形態 1:N 不平衡ﾊﾞｽ接続 (1 <= N <= 16) 

伝送ﾓｰﾄﾞ RTU/ASCII(自動判別)(注)  

通信速度(bps) ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定に次の速度から選択可能 

9600,14400,19200,28800,38400 

57600,76800,115200,230400 

ﾋﾞｯﾄ長 8 ﾋﾞｯﾄ 

ｽﾄｯﾌﾟﾋﾞｯﾄ 1 ﾋﾞｯﾄ 

ﾊﾟﾘﾃｨ なし 

          (注)ROBONET は ASCII ﾓｰﾄﾞには対応しておりません。
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仕様 
 

2．1 通信方式 

Modbus Protocol の通信方式は、ｼﾝｸﾞﾙﾏｽﾀ／ﾏﾙﾁｽﾚｰﾌﾞ方式です。ﾏｽﾀ(上位：以下の例では

PLC)が指定したｽﾚｰﾌﾞ(以下の例では C軸に接続されたRCｺﾝﾄﾛｰﾗ)にｸｴﾘを発行し、指定された

ｽﾚｰﾌﾞは、このｸｴﾘを受けて、指定された機能を実行し、ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞを返します。(これで 1 回

の通信ｻｲｸﾙが終了します。) 

ｸｴﾘの伝送ﾌｫｰﾏｯﾄは、ｽﾚｰﾌﾞのｱﾄﾞﾚｽ、要求内容を定義するﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ、ﾃﾞｰﾀおよびｴﾗｰﾁｪ

ｯｸから構成されています。 

また、ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞの伝送ﾌｫｰﾏｯﾄは、要求内容の確認ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ、ﾃﾞｰﾀおよびｴﾗｰﾁｪｯｸ

から構成されています。ｸｴﾘとﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞの伝送構造を下図に示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

A 軸 

ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞ 

ﾃﾞﾊﾞｲｽｱﾄﾞﾚｽ(例:C 軸) 

確認ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 

ﾃﾞｰﾀ 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ 

C 軸 

ﾃﾞﾊﾞｲｽｱﾄﾞﾚｽ(例 C 軸) 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 

ﾃﾞｰﾀ 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ 

D 軸 E 軸 B 軸 

PLC(Programable Logic Controler) 

図 2.1 
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３ 通信までの準備 

3．1 上位が RS232C ｲﾝﾀﾌｪｰｽの場合 

(1) ｼｽﾃﾑ構成 

  

 PLC 

 

 

 

 

 

 

    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ﾊﾟｿｺﾝ 

上位 

ﾎｽﾄ 

SIO 変換器 

垂直仕様:RCB-TU-SIO-A 

水平仕様:RCB-TU-SIO-B 

(RS232C⇔RS485) 

ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ 

(AMP 製 5-1473574-4) 

e-CON ｺﾈｸﾀ 

(AMP 製 *-1473562-4) 

 

終端抵抗 R=220Ω 

市販の RS232C⇔RS485 

変換器使用の時は、 

変換器に合わせてください

PCON-* ACON-* 

SCON-* 

ERC2 

推奨ｹｰﾌﾞﾙ 

(太陽ｹｰﾌﾞﾙﾃｯｸ HK-SB/20276×L(m) 2P×AWG22) 

お客様でご用意ください。 

ｺﾝﾄﾛｰﾗﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙ 

CB-RCB-CTL002 
(ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ、e-CON ｺﾈｸﾀ、 

終端抵抗 220Ω 1/4W  

各 1 個が付属) 

ﾈｯﾄﾜｰｸ接続用ｹｰﾌﾞﾙ 

CB-ERC2-CTL001 

SIO ﾀｲﾌﾟ用電源 I/O ｹｰﾌﾞﾙ 

CB-ERC2-PWBIO*** 

RS232C ｸﾛｽｹｰﾌﾞﾙ 

(お客様でご用意ください) 

(ﾒｽ) (ﾒｽ) 

(RS232C) RS232C ｹｰﾌﾞﾙ 

(お客様でご用意ください) 

ｽﾄﾚｰﾄ またはｸﾛｽの種別はﾎｽﾄ側ｲ

ﾝﾀﾌｪｰｽのﾋﾟﾝｱｻｲﾝをご確認の上 ご

用意ください。 

ﾎｽﾄはいずれかとなりま

す。 

同時に接続することは

できません。 

当社のﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄなどの

ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙを接続すること

ができます。 

・ 各ｺﾝﾄﾛｰﾗの 24V 電源の 0V ﾗｲﾝ 

は共通化してください(SCON 除く) 

・ROBONET の接続は別冊 ROBONET

取扱説明書を参照ください。

！  注意 

  

図 3.1 

替わりに端子台で接続しても

問題ありません。 
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準備 

(2) 配線 

RS232C ｹｰﾌﾞﾙ(市販品等) 
必ず、ﾎｽﾄ側の RS232C 用ｺﾈｸﾀの信号名を確認 
して接続してください。[3.3 PLC およびﾊﾟｿｺﾝの通信 
ｺﾈｸﾀ ﾋﾟﾝｱｻｲﾝ}参照 

①(次ﾍﾟｰｼﾞ)へ 

e-CON ｺﾈｸﾀ(AMP 製:3-1473562-4) 

ﾊｳｼﾞﾝｸﾞの色：橙 

e-CON ｺﾈｸﾀ(AMP 製:4-1473562-4) 

ﾊｳｼﾞﾝｸﾞの色：緑 

SIO 変換器 

J4、J5

 

TB2 

ﾎｽﾄ 

RS232C 用ｺﾈｸﾀ 

図 3.2(上図)参照 

 CD 

RD 

SD 

ER 

SG 

DR 

RS 

CS 

CI 

SIO 変換器 

 

TB1 

または、 

J4、J5 

(詳細は 

(3)参照] 

TB2 

NC 

RD 

SD 

NC 

SG 

NC 

NC 

NC 

NC 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

D ｻﾌﾞｺﾈｸﾀ 

 
上位側(PLC、ﾊﾟｿｺﾝ)が ﾌﾛｰ制御を

使用している場合は、左図のように

RS と CS、DR と ER を接続してくださ

い。 

RS232C 用ｺﾈｸﾀ 

ﾎｽﾄ 

 1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

 

図 3.2＿1/2 

CD 

RD 

SD 

ER 

SG 

DR 

RS 

CS 

CI 

CD 

RD 

SD 

ER 

SG 

DR 

RS 

CS 

CI 

 

 
SGA 

SGB 

e-CON ｺﾈｸﾀ 

1

2

3

4

TB1 

推奨ｹｰﾌﾞﾙ 

(太陽ｹｰﾌﾞﾙﾃｯｸ HK-SB/20276×L(m) 1P×AWG22) 

N 台目(N=MAX16 台)

N 台目(N=MAX16 台)

PCON/ACON/SCON

PCON/ACON/SCON

各ｺﾝﾄﾛｰﾗの 24V 電源

の 0V ﾗｲﾝは共通化してく

ださい(SCON 除く) 

ROBONET の接続は、別

冊 ROBONET 取扱説明書

を参照ください。 

！  注意 

1

2

3

4

1

2

3

4

1

2

3

4

1

2

7

 

1

2

7

 

SGA 

SGB 

GND 

SGA 

SGB 

GND 

4 方向ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ(AMP 製:5-1473574-4) 

ｺﾝﾄﾛｰﾗﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙ 

CB-RCB-CTL002 

黄 

橙 

青 

2 対ｼｰﾙﾄﾞｹｰﾌﾞﾙ 

推奨:太陽ｹｰﾌﾞﾙﾃｯｸ

HK-SB/20276×L 

2P×AWG22 



 

16 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

N 台目(N=MAX16 台) 

1

2

3

4

1

2

3

4

1

2

3

4

 1 

2 

7 

 

SGA 

SGB 

GND 

ｺﾝﾄﾛｰﾗﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙ 

CB-RCB-CTL002 

e-CON ｺﾈｸﾀ(AMP 製:3-1473562-4) 

ﾊｳｼﾞﾝｸﾞの色：橙 

e-CON ｺﾈｸﾀ(AMP 製:4-1473562-4) 

ﾊｳｼﾞﾝｸﾞの色：緑 

黄 

橙 

青 

SGA 

SGB 

+5V 

GND 

1 

2 

3 

4 

1 

2 

3 

4 

1 

2 

3 

4 

1 

2 

3 

4 

1 

2 

3 

4

ERC2-SE 

SIO ﾀｲﾌﾟ用電源 I/O ｹｰﾌﾞﾙ 

CB-ERC2-PWBIO*** 

橙 

青 

緑 
緑 

茶 

青 

橙 

緑 

茶 

青 

橙 

①(前ﾍﾟｰｼﾞ)より 

ﾈｯﾄﾜｰｸ接続用ｹｰﾌﾞﾙ 

CB-ERC2-CTL001 

終端抵抗 R=220Ω 

(ｺﾝﾄﾛｰﾗﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙに付属) 

市販の RS232C⇔RS485 

変換器使用の時は、 

変換器に合わせてください。

SGA 

SGB 

GND 

1 

2
1A 

1B 

5B

ERC2-標準(PIO) 

桃(黒 1) 

橙(赤 1) 

橙(黒 1) 
1 

2

1

2

3

4

 

 赤 

 黒 

端子台 日圧 V0.5-3 

・PIO ﾀｲﾌﾟ用電源 I/O ｹｰﾌﾞﾙの 

付属ｹｰﾌﾞﾙ(CB-ERC-PWBIO***) 

e-CON ｺﾈｸﾀ 

0V 

(ERC2 の 24V 電源

の 0V へ接続してく

ださい) 

   で囲まれた領域の端子台および配線は、 

お客様でご用意ください。 
(推奨ｹｰﾌﾞﾙ 太陽ｹｰﾌﾞﾙテック HK-SB/20276×L 2P×AWG22） 

ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝに接続 

ERC2 標準(PIO)品の場合(ERC2-SE とは配線処理が異なります)

図 3.2＿2/2 

PCON/ACON/SCON 

！  注意 各ｺﾝﾄﾛｰﾗの 24V 電源の 0V ﾗｲﾝは共

通化してください(SCON 除く) 

ROBONET の接続は、別冊 ROBONET

取扱説明書を参照ください。 

4 方向ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ(AMP 製:5-1473574-4) 

1

2

3

4

2 対ｼｰﾙﾄﾞｹｰﾌﾞﾙ 

推奨:太陽ｹｰﾌﾞﾙﾃｯｸ 

HK-SB/20276×L 

2P×AWG22 
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準備 

 

 

(3) SIO 変換器(垂直仕様:RCB-TU-SIO-A、 水平仕様:RCB-TU-SIO-B) 

RS232C ⇔ RS485 の変換器です 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  ◎電源 及び 非常停止端子台(TB2) 

   ・EMG1、EMG2： ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾎﾞｯｸｽの非常停止ｽｲｯﾁの接点出力 

             PORT ｽｲｯﾁが ON 側でﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾎﾞｯｸｽの非常停止ｽｲｯﾁに接続され、 

             OFF 側では EMG1 と EMG2 は 短絡されます。 

   ・24V：+24V 電源を供給してください。(消費電流 0.1A 以下) 

   ・0V ：0V 電源を供給してください。(DC24V 仕様のｺﾝﾄﾛｰﾗの 0V と共通にしてください) 

   ・FG ：FG を接続する端子です。 

   ※適合電線  単線 Φ0.8～1.2mm、 

撚り線 AWG18～20(ｽﾄﾘｯﾌﾟ長 10mm) 

 

  ◎ﾘﾝｸ接続端子台(TB1) 

   RC ｺﾝﾄﾛｰﾗとﾘﾝｸ接続するための接続口です。 

   ・A：RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの通信ｺﾈｸﾀの 1 ﾋﾟﾝ(SGA)に接続します。 

   ・B：RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの通信ｺﾈｸﾀの 2 ﾋﾟﾝ(SGB)に接続します。 

 

  ◎D-sub9 ﾋﾟﾝｺﾈｸﾀ 

   上位(ﾎｽﾄ)側との接続口です。 

 

  ◎ﾐﾆ DIN8 ﾋﾟﾝｺﾈｸﾀ 

   ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄなどのﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙとの接続口です。 

 

  ◎PORT ｽｲｯﾁ 

   ・ON：ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙ使用 

   ・OFF：ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙ未使用 

 

  ◎ﾓﾆﾀ用 LED(LED1、LED2) 

   ・LED1：RC ｺﾝﾄﾛｰﾗが送信中のときに点灯/点滅します。 

   ・LED2：上位(ﾎｽﾄ)側が送信中のときに点灯/点滅します。 

 

  ◎ﾘﾝｸ接続ｺﾈｸﾀ(J4、J5) 

   RC ｺﾝﾄﾛｰﾗとﾘﾝｸ接続するための接続口です。 

   ｵﾌﾟｼｮﾝのﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙ(CB-RCB-CTL002)をそのまま接続できます。 

ﾘﾝｸ接続端子台(TB1) 

ﾓﾆﾀ用 LED 

(LED1、LED2) 

D-SUB9 ﾋﾟﾝｺﾈｸﾀ 

ﾐﾆ DIN8 ﾋﾟﾝｺﾈｸﾀ 

PORT ｽｲｯﾁ 

電源 及び 非常停止端子台

(TB2) 

図 3.3 

ﾘﾝｸ接続ｺﾈｸﾀ(J4、J5) 
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3．2 上位が RS485 ｲﾝﾀﾌｪｰｽの場合 

(1) ｼｽﾃﾑ構成 

  

 PLC 

 

 

 

 

 

 

    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ﾊﾟｿｺﾝ 

上位 

ﾎｽﾄ 

ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ 

(AMP 製 5-1473574-4) 

e-CON ｺﾈｸﾀ 

(AMP 製 *-1473562-4) 

上位ﾎｽﾄに合わせてください 

PCON-* ACON-* 

SCON-* 

ﾈｯﾄﾜｰｸ接続用ｹｰﾌﾞﾙ 

CB-ERC2-CTL001 

SIO ﾀｲﾌﾟ用電源 I/O ｹｰﾌﾞﾙ 

CB-ERC2-PWBIO*** 

(RS485) 

ERC2 

ご注意：ＲＣｺﾝﾄﾛｰﾗは、ＳＩＯﾎﾟｰﾄより 150[msec]以上のﾌﾞ

ﾚｰｸ（ｽﾍﾟｰｽ）信号を検出するとﾎﾞｰﾚｰﾄが 9600[bps]に切

替る仕様となっています。 

一部のﾊﾟｿｺﾝでは通信ﾎﾟｰﾄ非ｵｰﾌﾟﾝ時、送信ﾗｲﾝがﾌﾞﾚｰｸ

状態となっているものがあり、このようなﾊﾟｿｺﾝを使用する

と、意図せずにＲＣｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾞｰﾚｰﾄが 9600[bps]となっ

ている場合がありますのでご注意ください 

ｺﾝﾄﾛｰﾗﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙ 

CB-RCB-CTL002 
(ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ、e-CON ｺﾈｸﾀ、 

終端抵抗(220Ω 1/4W  

各 1 個が付属) 

推奨ｹｰﾌﾞﾙ(太陽ｹｰﾌﾞﾙﾃｯｸ HK-SB/20276×L(m) 2P×AWG22) 

お客様でご用意ください。 

ﾎｽﾄはいずれかとなりま

す。 

同時に接続することは

できません。 

  

図 3.4 

SIO 変換器 

垂直仕様:RCB-TU-SIO-A 

水平仕様:RCB-TU-SIO-B 

(RS232C⇔RS485) 

RS232C ｸﾛｽｹｰﾌﾞﾙ 

(お客様でご用意ください) 

各ｺﾝﾄﾛｰﾗの 24V 電源の 0V ﾗｲﾝ 

は共通化してください(SCON 除く) 

            ROBONET の接続は、別冊 ROBONET

取扱説明書参照ください。 

！  注意 

替わりに端子台で

接続しても問題あ

りません。 
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準備 

 

(2) 配線 

 

 

 

 

 

 

 ②へ 

PLC 

RS485 用ｺﾈｸﾀ 

SGA 

SGB 

+5V 

GND 

上位ﾎｽﾄ側(PLC、ﾊﾟｿｺﾝの

場合は、RS232C⇔RS485

変換器)の仕様に合わせて

終端抵抗値を決定してくだ

さい。 

1 

2 

3 

4 

1 

2 

3 

4 

1 

2 

3 

4

1 

2 

3 

4

1 

2 

3 

4

ERC2-SE 

N 台目(N=MAX16 台) 

SIO ﾀｲﾌﾟ用電源 I/O ｹｰﾌﾞﾙ 

CB-ERC2-PWBIO*** 

橙 

青 

緑 
緑 

茶 

青 

橙 

緑 

茶 

青 

橙 

ﾈｯﾄﾜｰｸ接続用ｹｰﾌﾞﾙ 

CB-ERC2-CTL001 

②より 

PLC によっては、SDA が

送信ﾃﾞｰﾀ－、SDB が送信

ﾃﾞｰﾀ＋の時があるので注

意が必要です。 

(その場合は RDA が受信

ﾃﾞｰﾀ－、RDB が受信ﾃﾞｰﾀ

＋になっています) 

[PLC 側のﾋﾟﾝｱｻｲﾝは、3.3 

PLC およびﾊﾟｿｺﾝの通信

ｺﾈｸﾀ ﾋﾟﾝｱｻｲﾝ参照] 

ERC2-SE 以外の ERC2

の配線は、3.1.(2) 配線

を参照ください。 

図 3.5 

 送信ﾃﾞｰﾀ＋ SDA 

送信ﾃﾞｰﾀ－ SDB 

受信ﾃﾞｰﾀ＋ RDA 

受信ﾃﾞｰﾀ－ RDB 

N 台目(N=MAX16 台)

N 台目(N=MAX16 台) 

各ｺﾝﾄﾛｰﾗの 24V 電源の 0V ﾗｲﾝ 

は共通化してください(SCON 除く) 

            ROBONET の接続は、別冊 ROBONET

取扱説明書を参照ください。 

！  注意 

PCON/ACON/SCON
PCON/ACON/SCON 

1

2

3

4

1

2

3

4

1

2

3

4

 1 

2 

7 

 

 1 

2 

7 

 

SGA 

SGB 

GND 

SGA 

SGB 

GND 

4 方向ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ(AMP 製:5-1473574-4) 

ｺﾝﾄﾛｰﾗﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙ 

CB-RCB-CTL002 

e-CON ｺﾈｸﾀ(AMP 製:3-1473562-4) 

ﾊｳｼﾞﾝｸﾞの色：橙 

e-CON ｺﾈｸﾀ(AMP 製:4-1473562-4) 

ﾊｳｼﾞﾝｸﾞの色：緑 

黄 

橙 

青 

2 対ｼｰﾙﾄﾞｹｰﾌﾞﾙ 

推奨:太陽ｹｰﾌﾞﾙﾃｯｸ

HK-SB/20276×L 

2P×AWG22 

1

2

3

4

黄 

橙 

青 

PCON/ACON/SCON

1

2

3

4

1

2

3

4

1

2

3

4

1

2

7

 

SGA 

SGB 

GND 

4 方向ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ(AMP 製:5-1473574-4) 

ｺﾝﾄﾛｰﾗﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙ 

CB-RCB-CTL002 

e-CON ｺﾈｸﾀ(AMP 製:3-1473562-4) 

ﾊｳｼﾞﾝｸﾞの色：橙 

e-CON ｺﾈｸﾀ(AMP 製:4-1473562-4) 

ﾊｳｼﾞﾝｸﾞの色：緑 

黄 

橙 

青 

2 対ｼｰﾙﾄﾞｹｰﾌﾞﾙ 

推奨:太陽ｹｰﾌﾞﾙﾃｯｸ

HK-SB/20276×L 

2P×AWG22 

1

2

3

4
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3．3 PLC および ﾊﾟｿｺﾝの通信ｺﾈｸﾀ ﾋﾟﾝｱｻｲﾝ(参考) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
      ｼｰﾙﾄﾞは片側を         ｼｰﾙﾄﾞは片側を 
      ｺﾈｸﾀﾊｳｼﾞﾝｸﾞに接続         ｺﾈｸﾀﾊｳｼﾞﾝｸﾞに 

     または接地          接続または接地 
 
 
 
 
 
 
 
        ｼｰﾙﾄﾞは 
        ｺﾈｸﾀﾊｳｼﾞﾝｸﾞに接続 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
     図 3.6 

送信データ- 

送信データ＋ 

送信データ- 

送信データ＋ 

ｵﾑﾛﾝ製 PLC：CJ1W-SCB、SCU  

RS485 の時  

D ｻﾌﾞ 9 ﾋﾟﾝｺﾈｸﾀ（ｵｽ：ｹｰﾌﾞﾙ側） 

通信ﾕﾆｯﾄﾊﾟﾈﾙに信号名が印字されてい

るのでそれに従って配線 

 

送信ﾃﾞｰﾀ＋ 

送信ﾃﾞｰﾀ－ 

受信ﾃﾞｰﾀ＋ 

受信ﾃﾞｰﾀ－ 

PLC    1： SG 

2: 受信ﾃﾞｰﾀ－(RDA) 

3: 送信ﾃﾞｰﾀ－(SDA) 

4: 受信ﾃﾞｰﾀ＋(RDB) 

5: 送信ﾃﾞｰﾀ＋(SDB) 
(切替 SW を 485(2)側にする) 

CD 

RD 

SD 

ER 

SG 

DR 

RS 

CS 

CI 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

ﾊﾟｿｺﾝ ：RS232C 

D ｻﾌﾞ 9 ﾋﾟﾝｺﾈｸﾀ（ﾒｽ：ｹｰﾌﾞﾙ側） 

送信ﾃﾞｰﾀ-(SDA) 

送信ﾃﾞｰﾀ＋(SDB) 

NC 

NC 

NC 

受信ﾃﾞｰﾀ-(RDA) 

NC 

受信ﾃﾞｰﾀ＋(RDB) 

NC 

(切替 SW を 2 線式に 

設定する) 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

パソコン

PLC 

※ [詳細は、各ﾒｰｶの取扱説明書参照] 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

 

RD 

SD 

 

SG ﾌﾛｰ制御を使用する場合は、 

RS と CS、DR と ER を接続して 

ください。 

FG 

SD 

RD 

RS 

CS 

5V 

DR 

ER 

SG 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

ｵﾑﾛﾝ製 PLC：CJ1W-SCB、SCU  

RS232C の時  

D ｻﾌﾞ 9 ﾋﾟﾝｺﾈｸﾀ（ｵｽ：ｹｰﾌﾞﾙ側） 

PLC 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

 

RD 

SD 

 

 

 

 

 

SG 

CD 

RD 

SD 

ER 

SG 

DR 

RS 

CS 

CI 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

三菱製 PLC：QJ71C24  

RS232C の時  

D ｻﾌﾞ 9 ﾋﾟﾝｺﾈｸﾀ（ｵｽ：ｹｰﾌﾞﾙ側） 

 PLC 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

 

RD 

SD 

 

SG 

CD 

RD 

SD 

ER 

SG 

DR 

RS 

CS 

NC 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

ｷｰｴﾝｽ製 PLC：KV-L20R  

RS232C の時  

D ｻﾌﾞ 9 ﾋﾟﾝｺﾈｸﾀ（ﾒｽ：ｹｰﾌﾞﾙ側） 

PLC 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

 

RD 

SD 

 

SG 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

送信データ- 

送信データ＋ 

ｼｰﾙﾄﾞは片側を 

ｺﾈｸﾀﾊｳｼﾞﾝｸﾞに

接続または接地 

三菱製 PLC：QJ71C24 RS485 の時  

端子台 

SDA 

SDB 

RDA 

RDB

1 

2 

3 

4 

5

ｼｰﾙﾄﾞは片側を 

ｺﾈｸﾀﾊｳｼﾞﾝｸﾞに

接続または接地 ｷｰｴﾝｽ製 PLC：KV-L20R RS485 の時  

端子台 

ｼｰﾙﾄﾞは片側を 

ｺﾈｸﾀﾊｳｼﾞﾝｸﾞに

接続または接地 
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準備 

 

3．4 通信を行うまでの各種設定 

 

 

 

 

 

 

 

配線完了 

ｺﾝﾄﾛｰﾗを複数接続する 

場合は、号機設定を行う 

[3.5 項参照] 

各ｺﾝﾄﾛｰﾗの通信速度を設

定する [3.6 項参照] 

ﾈｯﾄﾜｰｸを起動する。 

(上位、各ｺﾝﾄﾛｰﾗの起動) 

PIO 起動を無効化する 

[RTU：5.4.16 項参照] 

[ASCII：6.5.16 項参照] 

(注)通信で各ｺﾝﾄﾛｰﾗの

ﾓﾆﾀだけを行う場合は不

要です。 

 全てのｺﾝﾄﾛｰﾗの無

効化完了？ 

動作希望軸のｻｰﾎﾞ ON 

[RTU：5.4.3 項参照] 

[ASCII：6.5.3 項参照] 

動作希望軸の原点復帰 

[RTU：5.4.7]項参照 

[ASCII：6.5.7]項参照 

※ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ仕様の時は不要 

ﾒｲﾝﾙｰﾌﾟ： 

通常処理(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動等)

初回立ち上げ時に一度

設定するだけです。 

YES 

NO 

←ここまでで設定終了、これ

以降は通常運転処理 

図 3.7 
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3．5 軸番号の設定 

SIO ﾘﾝｸ上の各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗに 16 軸目を FH とした 0～FH の 16 進数で軸番号を設定します。 

 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾈﾙ面に軸番号設定 SW(ADRS)が有る場合(PCON-C/CG/CF、ACON-C/CG、

SCON-C/CA、ROBONET)は、ﾏｲﾅｽﾄﾞﾗｲﾊﾞで軸番号に矢印を合わせてください。 (軸番号を重複させな

いでください。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

軸番号設定用 SW が無い RC ｺﾝﾄﾛｰﾗは、ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄなどのﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙで設定します。ここでは、

ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄからの設定を紹介します。[ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾎﾞｯｸｽまたはﾀｯﾁﾊﾟﾈﾙﾃｨｰﾁﾝｸﾞからの設定は、各ﾂｰ

ﾙの取扱説明書(CON-T、CON-PT、RCM-E、RCM-T)を参照] 

ﾊﾟｿｺﾝを軸番号設定したい RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの SIO ｺﾈｸﾀに接続します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

以下の手順で設定を行ってください。 

①RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ起動し、設定(ｓ)をｸﾘｯｸ→②ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定にｶｰｿﾙを合わせます。 

 →③軸番号割付(N)にｶｰｿﾙを合わせｸﾘｯｸ→④軸番号ﾃｰﾌﾞﾙに(※)軸番号(0～15)を入力します

(軸番号が重ならないようにしてください)。 

 

 

 

 

 

 

 

        設定する軸番号から 1 を 
        引いた値を入力します。 

図 3.10 

1 軸目に設定の場合 

(※ 0 に合わせる) 

2 軸目に設定の場合 

(※ 1 に合わせる) 

11 軸目に設定の場合

(※ A に合わせる)

ﾊﾟｿｺﾝ 

図 3.8 

図 3.9 
 

RS232C 
⇔RS485 
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準備 

 

3．6 ｺﾝﾄﾛｰﾗの通信速度を設定 

通信を行う場合、PLC、各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの通信速度を合わせる必要があります。 

通信速度は、3．6．1 項、3．6．2 項の順に設定してください。[上位側の設定は、上位の取扱説明書

を参照] 

ｼｽﾃﾑ構成に応じて配線が異なりますので、ご注意ください。 

 

 3．6．1 各ｼｽﾃﾑ毎の配線およびﾊｰﾄﾞｳｪｱの設定 

（1）上位(ﾎｽﾄ)ｺﾝﾄﾛｰﾗにﾊﾟｿｺﾝを使用する場合 

現在の接続のまま設定を行うことができます。ﾓｰﾄﾞ切替 SW のある RC ｺﾝﾄﾛｰﾗ(PCON-C/CG/CF、

ACON-C/CG、SCON-C/CA)は、ﾓｰﾄﾞ切替 SW を MANU にして設定を行ってください。  

 

（2）上位(ﾎｽﾄ)ｺﾝﾄﾛｰﾗに PLC を使用して RS232C で接続している場合 

PLC の代わりに上位(ﾎｽﾄ)ｺﾝﾄﾛｰﾗにﾊﾟｿｺﾝを接続してください(図 3.1 参照)。 その際、PLC と SIO

変換器の接続を外し、RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ付属のｹｰﾌﾞﾙを使用して SIO 変換器のﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾎﾟｰﾄ

[3.1(3)項参照]に接続してください。 ﾓｰﾄﾞ切替 SW のある RC ｺﾝﾄﾛｰﾗ(PCON-C/CG/CF、

ACON-C/CG、SCON-C/CA)は、ﾓｰﾄﾞ切替 SW は、MANU にして設定してください。 

 

（3）上位(ﾎｽﾄ)ｺﾝﾄﾛｰﾗに PLC を使用して RS485 で接続している場合 

軸番号の設定と同様に各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗに直接ﾊﾟｿｺﾝを接続してください。 ﾓｰﾄﾞ切替 SW のある RC

ｺﾝﾄﾛｰﾗ(PCON-C/CG/CF、ACON-C/CG、SCON-C/CA)は、ﾓｰﾄﾞ切替SWは、MANUにして設定してく

ださい。 

 

（4）ROBONET を接続している場合 

  ROBONET の設定を行う場合は、ｹﾞｰﾄｳｪｲﾕﾆｯﾄのﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾎﾟｰﾄにﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ付属ｹｰﾌﾞﾙを接

続してください。GateWayR ﾕﾆｯﾄの MODE 切替 SW を MANU に設定してください。 

   

３．６．２ 通信速度の設定 
 

以下の手順で設定を行ってください。 

(注)ROBONET は、ROBONET ｹﾞｰﾄｳｪｲﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾂｰﾙで設定します。[詳細は、別冊 ROBONET

取扱説明書参照] 

①RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ起動し、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(P)→編集(E)をｸﾘｯｸします 

 

 

 

 

 

 

 

 

          

 

 

 

 図 3.11 
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②変更を行うｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

③ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№16 の SIO 通信速度を設定してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   

図 3.12 

図 3.13 
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通信 

４ 通信 

 

4．1 ﾒｯｾｰｼﾞ送信ﾀｲﾐﾝｸﾞ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

基本的な伝送制御手順は、ﾏｽﾀからのｸｴﾘの送信と、これを受信した RC ｺﾝﾄﾛｰﾗからのﾚｽﾎﾟﾝｽ

の返信を 1 単位とした伝送となります。 

受信後、送信までの遅延時間は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№17「従局ﾄﾗﾝｽﾐｯﾀ活性化最小遅延時間(初期値 

5ms)」と内部処理時間(下表参照)の合計になります。 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗはｸｴﾘ・ﾒｯｾｰｼﾞ受信完了後、この遅延時間以上経過してからﾚｽﾎﾟﾝｽ・ﾒｯｾｰｼﾞの送

信を開始します。ﾏｽﾀは、ｸｴﾘ・ﾒｯｾｰｼﾞ送信完了後、この遅延時間以内に自局を受信可能な状態

にする必要があります。 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗはﾚｽﾎﾟﾝｽ・ﾒｯｾｰｼﾞの送信完了後、直ちに次のｸｴﾘ受信に備えます。 

 

 
  内部処理時間(ｱｸｾｽするｶﾃｺﾞﾘによって処理時間が異なります) 

項目 時間 

低速ﾒﾓﾘ領域以外の読出し／書込み 最大 1 msec 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ(1 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)読出し 最大 4 msec 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ(1 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)書込み 最大 15 msec 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ(1 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)読出し／書込み 最大 18 msec 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ(9 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)読出し 最大 9 msec 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ(9 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)書込み 最大 90 msec 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ(9 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)読出し／書込み 最大 98 msec 

 

ﾏｽﾀ(PLC 等) 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ(ｽﾚｰﾌﾞ) 遅延時間 

＝内部処理時間 

＋ 

従局トランスミッタ 

活性化最小遅延時間 

(ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№17) 

ｸｴﾘ  

(ﾒｯｾｰｼﾞﾌﾚｰﾑ) 

ﾚｽﾎﾟﾝｽ  

(ﾒｯｾｰｼﾞﾌﾚｰﾑ) 
遅延時間 

ｸｴﾘ  

遅延時間 ﾚｽﾎﾟﾝｽ  

図 4.1 
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4．2 ﾀｲﾑｱｳﾄとﾘﾄﾗｲ 

上位ﾎｽﾄはｸｴﾘ送信完了後、ｺﾝﾄﾛｰﾗからのﾚｽﾎﾟﾝｽを待ちます。（ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄｸｴﾘの場合を除

く） 

ｺﾏﾝﾄﾞ送信後、ﾚｽﾎﾟﾝｽ受信完了までの経過時間がﾀｲﾑｱｳﾄ値 Tout を超えた場合、上位ﾎｽﾄは

ｺﾏﾝﾄﾞ再送による通信回復を行うように設定して下さい。ﾘﾄﾗｲ回数が 3 回を超えた場合は、回復

不可能な通信異常としてください。 

以下にﾀｲﾑｱｳﾄ値 Tout 算出方法を示します。 

 

1．ﾀｲﾑｱｳﾄ値 Tout 

Tout ＝ To ＋ α ＋ (10 × Bprt / Kbr) 〔ms〕 

To  ：内部処理時間※ × 安全率 3 

α ：従局ﾄﾗﾝｽﾐｯﾀ活性化最小遅延時間 〔ms〕(ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№17 初期値 5 ms) 

Kbr ：通信速度 〔kbps〕 

Bprt：ﾚｽﾎﾟﾝｽ・ﾒｯｾｰｼﾞのﾊﾞｲﾄ数＋8 

 

内部処理時間は、ｱｸｾｽするｶﾃｺﾞﾘによって処理時間が異なります。以下の表に

処理時間を示します。 

項目 最大時間〔ms〕 

低速ﾒﾓﾘ領域以外の読出し／書込み 1 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ(1 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)読出し 4 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ(1 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)書込み 15 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ(1 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)読出し／書込み 18 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ(9 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)読出し 9 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ(9 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)書込み 90 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ(9 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)読出し／書込み 98 

 

2．ﾘﾄﾗｲ回数 

Nrt ＝ 3（ﾘﾄﾗｲは 必ず設定してください。） 

 

！  注意 
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通信 

 

4．3 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの内部ｱﾄﾞﾚｽ および ﾃﾞｰﾀ構造 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾒﾓﾘ領域は、ﾜｰﾄﾞ単位で読み書きを行う Modbus ﾚｼﾞｽﾀ領域と、ﾋﾞｯﾄ(ｺｲﾙ)単位で

書き込みを行う Modbus ｽﾃｰﾀｽ領域によって構成されています。 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝ ﾒﾓﾘ領域 ｱｸｾｽ単位 ｱﾄﾞﾚｽ範囲 
ｺｰﾄﾞ(注) 機能 

03 H 保持ﾚｼﾞｽﾀ読出し 

06 H 保持ﾚｼﾞｽﾀへの書き込み 

Modbus ﾚｼﾞｽﾀ 

[4.3.1、4.3.2 項
参照] 

ﾜｰﾄﾞ 0D00～9908H

10 H 複数保持ﾚｼﾞｽﾀへの一括書き込み 

Modbus ｽﾃｰﾀｽ
[4.3.3、4.3.4 項

参照] 

ﾋﾞｯﾄ 0100～043FH 05 H ｺｲﾙへの書き込み 

  (注)本書で説明しているﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞを示します。 

 

4．3．1 Modbus ﾚｼﾞｽﾀの構造 

Modbus ﾚｼﾞｽﾀは次のように配置されています。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

       (注)ｼｽﾃﾑ用領域は通信に使用できません。 

0000H (ｼｽﾃﾑ用)(注) 

0D00H 

～
 

0D03H 

I/O 制御情報ｶﾃｺﾞﾘ 

 (ｼｽﾃﾑ用)(注) 

1000H 

～
 

3FFFH 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙ情報 
《低速ﾒﾓﾘ領域》 

 

 
(ｼｽﾃﾑ用)(注) 

9000H 

～
 

9014H 

ｺﾝﾄﾛｰﾗﾓﾆﾀ情報ｶﾃｺﾞﾘ 

 

 
(ｼｽﾃﾑ用)(注) 

9800H ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指令ｶﾃｺﾞﾘ 

 (ｼｽﾃﾑ用)(注) 

9900H 

～
 

9908H 

直値指令ｶﾃｺﾞﾘ 

 

FFFFH 
(ｼｽﾃﾑ用)(注) 
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4．3．2 Modbus ﾚｼﾞｽﾀ詳細 

掲載頁 ｱﾄﾞﾚｽ[HEX] ｴﾘｱ名称 内容 記号 

RTU ASCII 

0000～0CFF ｼｽﾃﾑ用       

0D00 ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 1 DRG1 29 29 

0D01 ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 2 DRG2 30 30 

0D03 

I/O 制御 

情報ｶﾃｺﾞﾘ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀ POSR 

123 

31 

234 

31 
0D04～0FFF ｼｽﾃﾑ用       

ｵﾌｾｯﾄ[HEX]       

+0000H 目標位置 PCMD 

+0002H 位置決め幅 INP 

+0004H 速度指令 VCMD 

+0006H 個別ｿﾞｰﾝ境界＋側 ZNMP 

+0008H 個別ｿﾞｰﾝ境界－側 ZNLP 

+000AH 加速度指令 ACMD 

147 258 

+000BH 減速度指令 DCMD 

+000CH 押付け時電流制限値 PPOW 

+000DH 負荷電流閾値 LPOW 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 

ﾃ ｰ ﾌ ﾞ ﾙ 情 報

(低速ﾒﾓﾘ 

領域) 

+000EH 制御ﾌﾗｸﾞ指定 CTLF 

145 

148 

256 

259 

1000～3FFF 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※詳細ｱﾄﾞﾚｽ

の 計 算 は 右

の通り → 

※ ｱﾄﾞﾚｽ ＝ 1000H＋(16×ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№)＋ｵﾌｾｯﾄ      

4000～8FFF ｼｽﾃﾑ用       

9000 現在位置ﾚｼﾞｽﾀ PNOW 54 165 

9002 現在発生ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞﾚｼﾞｽﾀ ALMC 56 167 

9003 I/O ﾎﾟｰﾄ(入力)ﾚｼﾞｽﾀ DIPM 58 169 

9004 I/O ﾎﾟｰﾄ(出力)ﾚｼﾞｽﾀ  DOPM 62 173 

9005 ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 1 ﾚｼﾞｽﾀ DSS1 66 177 

9006 ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 2 ﾚｼﾞｽﾀ DSS2 68 179 

9007 拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽﾚｼﾞｽﾀ DSSE 70 181 

9008 ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ STAT 72 183 

900A 現在速度ﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ VNOW 74 185 

900C 電流値ﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ CNOW 76 187 

900E 偏差ﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ DEVI 78 189 

9010 ｼｽﾃﾑﾀｲﾏﾚｼﾞｽﾀ STIM 80 191 

9012 特殊入力ﾎﾟｰﾄﾚｼﾞｽﾀ SIPM 82 193 

9013 ｿﾞｰﾝｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ ZONS 84 195 

9014 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ 
ﾓﾆﾀ情報 
ｶﾃｺﾞﾘ 

位置決め完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№ﾚｼﾞｽﾀ POSS 

51 

86 

162 

197 
9015～901D ｼｽﾃﾑ用       

901E ｺﾝﾄﾛｰﾗ 
ﾓﾆﾀ情報 
ｶﾃｺﾞﾘ 

力ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾃﾞｰﾀ(SCON-CA 専用) FBFC 51 88 162 199 

901F～97FF ｼｽﾃﾑ用       

9800 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 

指令ｶﾃｺﾞﾘ 
ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動指令ﾚｼﾞｽﾀ POSR 123 31 234 31 

9801～98FF ｼｽﾃﾑ用       

9900 目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ PCMD 

9902 位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀ INP 

9904 速度指定ﾚｼﾞｽﾀ VCMD 

129 240 

9906 加減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ ACMD 

9907 押付け時電流制限指定ﾚｼﾞｽﾀ PPOW 

130 241 

9908 

直値指令 

ｶﾃｺﾞﾘ 

制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ CTLF 

127 

131 

238 

242 
9909～FFFF ｼｽﾃﾑ用       

 



 

29 

通信 

（1） ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 1 内容(ｱﾄﾞﾚｽ＝ 0D00H)(DRG1) 

ﾋﾞｯﾄ 記号 名 称 機 能 

15 EMG EMG 動作指定 0:非常停止解除状態 1:非常停止 

本ﾋﾞｯﾄを1にすると非常停止状態となります。ただし駆動源しゃ断

は行ないません。 

(ｺﾝﾄﾛｰﾗ本体の ALM LED は点灯しません) 

14 SFTY ｾｰﾌﾃｨ速度指令 0:ｾｰﾌﾃｨ速度無効 1:ｾｰﾌﾃｨ速度有効 

本ﾋﾞｯﾄを 1 にすると、№35 ﾊﾟﾗﾒｰﾀの｢ｾｰﾌﾃｨ速度｣で指定された

速度により、全ての移動指令速度が制限されます。 

13 － 使用できません   

12 SON ｻｰﾎﾞ ON 指令 0:ｻｰﾎﾞ OFF 1:ｻｰﾎﾞ ON 

本ﾋﾞｯﾄを 1 にするとｻｰﾎﾞ ON 状態となります。 

ただし次の条件を満たしている必要があります。 

･ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1(5.3.6 項または 6.4.6 項) 

：EMG ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ=0 

･ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1(5.3.6 項または 6.4.6 項) 

：重故障ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ=0 

･ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 2(5.3.7 項または 6.4.7 項) 

：ｲﾈｰﾌﾞﾙｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ=1 

･ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ(5.3.9 項または 6.4.9 項) 

：自動ｻｰﾎﾞ OFF 中ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ=0 

11～9 － 使用できません   

8 ALRS ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ指令 0:通常 1:ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ実行 

本ﾋﾞｯﾄへの立上がりｴｯｼﾞﾞ入力(0→1)で、ｱﾗｰﾑがﾘｾｯﾄされます。

ただしｱﾗｰﾑ要因が解消されていないと再びｱﾗｰﾑとなります。 

また一時停止中に本ﾋﾞｯﾄに立上がりｴｯｼﾞ入力(0→1)されると残

移動量のｷｬﾝｾﾙが行われます。 

7 BKRL ﾌﾞﾚｰｷ強制解除指令 0:通常 1:ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 

本ﾋﾞｯﾄを 1 にすると、ﾌﾞﾚｰｷを強制的に解除することができます。

6 － 使用できません   

5 STP 一時停止指令 0:通常 1:一時停止指令 

本ﾋﾞｯﾄが 1 の状態では、ﾓｰﾀの移動は全て禁止されます。 

移動中に本ﾋﾞｯﾄが 1 になった場合は減速停止します。再び 0 に

ｾｯﾄされると残り分の移動を行います。 

原点復帰中に本ﾋﾞｯﾄを 1 にした場合、押付け反転前は移動指令

が保留され、0 になると自動で残りの原点復帰動作を行います

が、押付け反転後では、再度原点復帰を行ってください。 

4 HOME 原点復帰指令 0:通常 1:原点復帰指令 

本ﾋﾞｯﾄへの立上がりｴｯｼﾞ入力(0→1)で、原点復帰動作を行いま

す。原点復帰が完了すると HEND ﾋﾞｯﾄが 1 になります。 

原点復帰指令は、原点復帰が完了済みでも再度入力可能です。

3 CSTR 位置決め動作起動 

指令 

0:通常 1:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝｽﾀｰﾄ指令 

本ﾋﾞｯﾄへの立上がりｴｯｼﾞ入力(0→1)で、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀ

(POSR：0D03H)内のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号の指定位置に移動します。本ﾋﾞｯ

ﾄが 1 のままでは位置決め幅内に入っても完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝは出力さ

れません。(0 を書き込んで通常状態に戻してください。) 

電源投入後、一度も原点復帰動作を行っていない状態(HEND＝

0)では、原点復帰動作を実行後、目標位置に移動します。 

※目標位置および速度等は、ｺﾝﾄﾛｰﾗ内部のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙに予

め設定しておいてください。 

2～0 － 使用できません   
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（2） ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 2 内容(ｱﾄﾞﾚｽ＝ 0D01H)(DRG2) 

ﾋﾞｯﾄ 記号 名 称 機 能 

15 － 使用できません   

14 JISL ｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替え 0:ｼﾞｮｸﾞ 1:ｲﾝﾁﾝｸﾞ 

0 の時、ｼﾞｮｸﾞ動作が選択され、1 の時はｲﾝﾁﾝｸﾞ動作が選択されま

す。 

ｼﾞｮｸﾞ動作中に本ﾋﾞｯﾄが 1 になると減速停止します。 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作中に本ﾋﾞｯﾄが 0 になってもｲﾝﾁﾝｸﾞ動作を継続します。

本ﾋﾞｯﾄの設定は、ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙのｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作には反映され

ません。 

13 － 使用できません   

12 － 使用できません   

11 MOD ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ指令 0:通常運転ﾓｰﾄﾞ 1:教示ﾓｰﾄﾞ 

本ﾋﾞｯﾄを 1 にすると教示ﾓｰﾄﾞになります。 

10 TEAC ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み

指令 

0:通常 1:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み指令 

11 ﾋﾞｯﾄ目のﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ指令が 1（教示ﾓｰﾄﾞ）の時に、本ﾋﾞｯﾄに 1 を書

き込むことで現在位置ﾃﾞｰﾀの取込みを行います。 

取込み場所は、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀで指定されているﾎﾟｼﾞｼｮﾝ

ﾃﾞｰﾀの中です。取込みﾎﾟｼﾞｼｮﾝが、ﾃﾞｰﾀが設定されていない空のﾎﾟ

ｼﾞｼｮﾝの場合、目標位置以外のﾃﾞｰﾀ（位置決め幅等）はﾊﾟﾗﾒｰﾀの

初期値が書込まれます。 
本ﾋﾞｯﾄに 1 をｾｯﾄしたら、20 msec 以上そのままの状態を保ってくだ

さい。 

9 JOG+ ｼﾞｮｸﾞ+指令 0:通常 1:ｼﾞｮｸﾞ+指令 

・14 ﾋﾞｯﾄ目の JISL ﾋﾞｯﾄが 0 の時、本ﾋﾞｯﾄを 1 にしている間、反原点

方向にｼﾞｮｸﾞ移動を行います。速度および加減速度はﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ

№26 の PIO ｼﾞｮｸﾞ速度と定格加減速度が使用されます。 

ｼﾞｮｸﾞ移動中に本ﾋﾞｯﾄを 0 にするか、8 ﾋﾞｯﾄ目のｼﾞｮｸﾞ-指令を 1 にす

ると減速停止します。 

・14 ﾋﾞｯﾄ目の JISL ﾋﾞｯﾄが 1 の時、ｼﾞｮｸﾞ+指令のｴｯｼﾞを立てる(本ﾋﾞ

ｯﾄ：0→1)と、反原点方向にｲﾝﾁﾝｸﾞ移動します。速度・移動距離・加

減速度はそれぞれﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№26（PIO ｼﾞｮｸﾞ速度）、ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ

№48（PIO ｲﾝﾁﾝｸﾞ距離）、定格加減速度が使用されます。 

8 JOG- ｼﾞｮｸﾞ-指令 0:通常 1:ｼﾞｮｸﾞ-指令 

・14 ﾋﾞｯﾄ目の JISL ﾋﾞｯﾄが 0 の時、本ﾋﾞｯﾄを 1 にしている間、原点方

向にｼﾞｮｸﾞ移動を行います。速度および加減速度はﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№

26 の PIO ｼﾞｮｸﾞ速度と定格加減速度が使用されます。 

ｼﾞｮｸﾞ移動中に本ﾋﾞｯﾄを 0 にするか、9 ﾋﾞｯﾄ目のｼﾞｮｸﾞ+指令を 1 にす

ると減速停止します。 

・14 ﾋﾞｯﾄ目の JISL ﾋﾞｯﾄが 1 の時、ｼﾞｮｸﾞ-指令のｴｯｼﾞを立てる(本ﾋﾞｯ

ﾄ：0→1)と、原点方向にｲﾝﾁﾝｸﾞ移動します。速度・移動距離・加減

速度はそれぞれﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№26（PIO ｼﾞｮｸﾞ速度）、ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№

48（PIO ｲﾝﾁﾝｸﾞ距離）、定格加減速度が使用されます。 

7 ST7 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 7 

6 ST6 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 6 

5 ST5 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 5 

4 ST4 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 4 

3 ST3 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3 

2 ST2 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 

1 ST1 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1 

0 ST0 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0 

指定されたﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№位置に移動します。 

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 4、5(電磁弁ﾓｰﾄﾞ)が選択されている時に使用できます。

ST0～ST7 のどれかを 1 にする(本ﾋﾞｯﾄ：0→1)と移動を行います。 

有効ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ以外を選択するとｱﾗｰﾑ｢085 移動時ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№

異常｣が発生します。 

ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№27 移動指令種別で、信号入力方法をﾚﾍﾞﾙとｴｯﾁﾞを

選択可能です。 

同時に複数のﾎﾟｼﾞｼｮﾝを入力すると若い番号が優先されます。 
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通信 

 

（3）ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀ内容(ｱﾄﾞﾚｽ＝ 0D03H)(POSR) 

    ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動指定ﾚｼﾞｽﾀ内容(ｱﾄﾞﾚｽ＝ 9800H)(POSR) 

ﾋﾞｯﾄ 記号 名 称 機 能 

15 － 使用できません  

14 － 使用できません  

13 － 使用できません  

12 － 使用できません  

11 － 使用できません   

10 － 使用できません   

9 PC512 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指定ﾋﾞｯﾄ 512 

8 PC256 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指定ﾋﾞｯﾄ 256 

7 PC128 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指定ﾋﾞｯﾄ 128 

6 PC64 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指定ﾋﾞｯﾄ 64 

5 PC32 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指定ﾋﾞｯﾄ 32 

4 PC16 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指定ﾋﾞｯﾄ 16 

3 PC8 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指定ﾋﾞｯﾄ 8 

2 PC4 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指定ﾋﾞｯﾄ 4 

1 PC2 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指定ﾋﾞｯﾄ 2 

0 PC1 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指定ﾋﾞｯﾄ 1 

移動したいﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№をﾊﾞｲﾅﾘｺｰﾄﾞで指定します。 

機種や、PIO ﾊﾟﾀｰﾝにより最大ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ数は異なりますのでご

注意ください。 

【ｱﾄﾞﾚｽ=0D03H を使用する場合】 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№指定の後、ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 1 の CSTR(ｽﾀｰﾄ信

号)を 1 にするとﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動します。[5.5.1 項または 6.6.1

項参照] 

【ｱﾄﾞﾚｽ=9800H を使用する場合】 

本ﾚｼﾞｽﾀは、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№が指定されると移動を行います。

CSTR(ｽﾀｰﾄ信号)は必要ありません。 
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（4） ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1 内容(ｱﾄﾞﾚｽ＝ 9005H)(DSS1) 

ﾋﾞｯﾄ 記号 名 称 機 能 

15 EMGS EMG ｽﾃｰﾀｽ 0:非常停止解除状態 1:非常停止状態 

非常停止入力および駆動源しゃ断等で、ｺﾝﾄﾛｰﾗが非常停止状態であ

るかを示します。 

14 SFTY ｾｰﾌﾃｨ速度有効ｽﾃｰﾀｽ 0:ｾｰﾌﾃｨ速度無効 1:ｾｰﾌﾃｨ速度有効 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 1 の｢ｾｰﾌﾃｨ速度指令ﾋﾞｯﾄ｣で、ｺﾝﾄﾛｰﾗのｾｰﾌﾃｨ速度

の有効/無効を示します。 

13 PWR ｺﾝﾄﾛｰﾗﾚﾃﾞｨｽﾃｰﾀｽ 0:ｺﾝﾄﾛｰﾗ BUSY 1:ｺﾝﾄﾛｰﾗ READY 

ｺﾝﾄﾛｰﾗが外部より制御可能かを示します。通常はBUSYになることはあ

りません。 

12 SV ｻｰﾎﾞ ON ｽﾃｰﾀｽ 0:ｻｰﾎﾞ OFF 1:ｻｰﾎﾞ ON 

ｻｰﾎﾞ ON 状態を示します。ｻｰﾎﾞ ON 指令後、ﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定したｻｰﾎﾞ ON

遅延時間が経過するまで本ﾋﾞｯﾄは 0 のままです。またｻｰﾎﾞ ON 指令を

行ってもｻｰﾎﾞ ON できない場合も本ﾋﾞｯﾄは 0 のままです 

本ﾋﾞｯﾄが 0 では、RC ｺﾝﾄﾛｰﾗは一切の移動動作指令を受付けません。

11 PSFL 押付空振り 0:通常 1:押付け空振り 

押付動作指令を行い、ﾜｰｸに当たらずに押付幅まで移動した時(押付け

空振り)に 1 となります。 

押付け動作以外の動作指令では 0 のままです。 

10 ALMH 重故障ｽﾃｰﾀｽ 0:通常 1:重故障ｱﾗｰﾑ発生中 

ｺｰﾙﾄﾞｽﾀｰﾄﾚﾍﾞﾙ または動作解除ﾚﾍﾞﾙのｱﾗｰﾑ発生で 1 となります。 

動作解除ﾚﾍﾞﾙのｱﾗｰﾑ解除はｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ指令により行えますが、ｺｰﾙﾄﾞ

ｽﾀｰﾄﾚﾍﾞﾙは電源再投入が必要です。 

9 ALML 軽故障ｽﾃｰﾀｽ 0:通常 1:軽故障ｱﾗｰﾑ発生中 

ﾒｯｾｰｼﾞﾚﾍﾞﾙのｱﾗｰﾑが発生した場合に 1 となります。 

8 ABER ｱﾌﾞｿｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ 0:通常 1:ｱﾌﾞｿｴﾗｰ発生中 

ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ仕様の場合、ｱﾌﾞｿ関連のｴﾗｰ発生で 1 になります。 

7 BKRL ﾌﾞﾚｰｷ強制解除ｽﾃｰﾀｽ 0:ﾌﾞﾚｰｷ動作中 1:ﾌﾞﾚｰｷ解除中 

ﾌﾞﾚｰｷの状態を示します。通常ｻｰﾎﾞ ON 中は 1 となります。ｻｰﾎﾞ OFF 中

であってもﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 1 の｢ﾌﾞﾚｰｷ強制解除指令ﾋﾞｯﾄ｣を 1 にする

ことで 1 となります。 

6 - 使用できません  

5 STP 一時停止中ｽﾃｰﾀｽ 0:通常 1:一時停止指令中 

一時停止指令の入力中は 1 となります。 

5.4.16 項または 6.5.16 項 PIO/Modbus 切替設定が PIO 有効の時は一時

停止の PIO 信号のﾓﾆﾀを行います(ﾓｰﾄﾞ切替 SW がある RC ｺﾝﾄﾛｰﾗは、

AUTO 側に設定してください)。 Modbus が有効の時は 5.4.6 項または

6.5.6 項一時停止指令のﾓﾆﾀを行います。 

4 HEND 原点復帰完了ｽﾃｰﾀｽ 0:原点復帰未完了 1:原点復帰完了 

原点復帰完了で 1 となります。ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ仕様の場合はｱﾌﾞｿﾘｾｯﾄが完了

していれば起動時から 1 となります。 

本ﾋﾞｯﾄが 0 の状態で移動指令を行うとｱﾗｰﾑになります。 

3 PEND 位置決め完了ｽﾃｰﾀｽ 0:位置決め未完了 1:位置決め完了 

目標位置まで移動して、位置決め幅に入ると 1 となります。起動時のｻｰ

ﾎﾞ ON では、その場に位置決めを行ったことになるので 1 となります。ま

た、押付け動作中 押付け完了で 1 となります。 

2 CEND ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ 

完了 

0:ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ未完了 1:ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ完了 

ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ指令(CLBR)に対して、完了で 1 となります。 

1 CLBS ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ 

ｽﾃｰﾀｽ 

0:ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ未完了 1:ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ完了 

ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ指令の有無に関わらず、ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ済みで 1 とな

ります。 

0 - 使用できません  
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（5） ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 2 内容(ｱﾄﾞﾚｽ＝ 9006H)(DSS2) 

ﾋﾞｯﾄ 記号 名 称 機 能 

15 ENBS ｲﾈｰﾌﾞﾙ 0:ﾃﾞｨｾｰﾌﾞﾙ状態(運転停止、ｻｰﾎﾞ OFF) 1:ｲﾈｰﾌﾞﾙ状態(通常動作)

ｲﾈｰﾌﾞﾙ機能を搭載した機種に、ｲﾈｰﾌﾞﾙ SW(ﾃﾞｯﾄﾞﾏﾝ SW)を搭載し

たﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙを接続した場合、ｲﾈｰﾌﾞﾙ SW の状態を示します。 

(注)AUTO ﾓｰﾄﾞ時、またはｲﾈｰﾌﾞﾙ機能を搭載していない機種では

1 に固定です。 

14 - 使用できません  

13 LOAD 負荷出力判定ｽﾃｰﾀｽ 0:通常 1:負荷出力判定 

移動指令時に負荷電流閾値および検定範囲(個別ｿﾞｰﾝ境界値)が

設定されている場合、検定範囲内でﾓｰﾀ電流が閾値に達したかを

示します。 

次の位置指令を受けるまで現在の値を保持します。 

12 TRQS ﾄﾙｸﾚﾍﾞﾙｽﾃｰﾀｽ 0:通常 1:ﾄﾙｸﾚﾍﾞﾙ達成 

押付け動作中、設定した押付けﾄﾙｸに電流値が達した時に 1 となり

ます。 

本ﾋﾞｯﾄはﾚﾍﾞﾙを示しているので電流が変化すれば本ﾋﾞｯﾄの状態も

変化します。 

11 MODS ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞｽﾃｰﾀｽ 0:通常運転ﾓｰﾄﾞ 1:教示ﾓｰﾄﾞ 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 2 の｢ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ指令ﾋﾞｯﾄ｣により教示ﾓｰﾄﾞが選択

されたときに 1 となります。 

10 TEAC ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取り込み指令

ｽﾃｰﾀｽ 

0:通常 1:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み完了 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 2 の｢ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取り込み指令ﾋﾞｯﾄ｣を 1 にする

と本ﾋﾞｯﾄは 0 となり、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが EEPROM に正常に書き込まれ

ると本ﾋﾞｯﾄは 1 となります。 

9 JOG+ ｼﾞｮｸﾞ+ｽﾃｰﾀｽ 0:通常 1:｢ｼﾞｮｸﾞ+｣指令中 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 2 の｢ｼﾞｮｸﾞ+指令ﾋﾞｯﾄ｣が選択されている間 1 とな

ります。 

8 JOG- ｼﾞｮｸﾞ-ｽﾃｰﾀｽ 0:通常 1:｢ｼﾞｮｸﾞ-｣指令中 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 2 の｢ｼﾞｮｸﾞ-指令ﾋﾞｯﾄ｣が選択されている間 1 とな

ります。 

7 PE7 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 7 

6 PE6 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 6 

5 PE5 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 5 

4 PE4 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 4 

3 PE3 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3 

2 PE2 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 

1 PE1 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1 

0 PE0 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0 

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 4、5(電磁弁ﾓｰﾄﾞ)時に完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№をﾊﾞｲﾅﾘで出力し

ます。 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動指令(ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 2 ST0～ST7)により、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ

移動が行われ、目標位置まで移動して、位置決め幅に入ると 1 と

なります。 

ｻｰﾎﾞ OFF では 0 となりますが、再びｻｰﾎﾞ ON した場合、指令ﾎﾟｼﾞｼ

ｮﾝﾃﾞｰﾀの位置決め幅内であれば本ﾋﾞｯﾄは 1 となります。また押付

け動作で押付け完了した時 あるいは空振りした場合に 1 となりま

す。 
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（6） 拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ内容(ｱﾄﾞﾚｽ＝ 9007H)(DSSE) 

ﾋﾞｯﾄ 記号 名 称 機 能 

15 EMGP 非常停止ｽﾃｰﾀｽ 0:非常停止入力 OFF  1:非常停止入力 ON 

非常停止入力ﾎﾟｰﾄの状態を示します。 

14 MPUV ﾓｰﾀ電圧低下ｽﾃｰﾀｽ 0:通常  1:ﾓｰﾀ駆動源しゃ断中 

ﾓｰﾀ駆動電源の入力がない場合、本ﾋﾞｯﾄは 1 となります。 

13 RMDS 運転ﾓｰﾄﾞｽﾃｰﾀｽ 0:AUTO ﾓｰﾄﾞ  1:MANU ﾓｰﾄﾞ 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗが MANU ﾓｰﾄﾞの時に 1 となります。 

ただし、運転ﾓｰﾄﾞ SW 非搭載機種(ERC2、PCON-SE、ACON-SE、

PCON-CY、ACON-CY)では常に MANU ﾓｰﾄﾞとなります。 

12 - 使用できません  

11 GHMS 原点復帰中ｽﾃｰﾀｽ 0:通常  1:原点復帰中 

原点復帰動作中に 1 となります。それ以外では 0 となります。 

10 PUSH 押付け動作中 0:通常  1:押付け動作中 

押付け動作中(アプローチ動作は除く)に 1 となります。 

次の条件により 0 となります。 

1.押付け空振り 2.一時停止 3.次の移動指令 4.ｻｰﾎﾞ OFF 

9 PSNS 励磁検出ｽﾃｰﾀｽ 0:励磁検出未完了  1:励磁検出完了 

PCON・ERC2 ｼﾘｰｽﾞｺﾝﾄﾛｰﾗでは起動後最初のｻｰﾎﾞ ON 指令の際、励

磁検出動作を行います。励磁検出が完了すると 1 となります。 

励磁検出動作を失敗すると 0 のままです。 

励磁検出完了後、ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄを行うと 0 になります。 

ACON ｼﾘｰｽﾞｺﾝﾄﾛｰﾗでは起動後最初のｻｰﾎﾞ ON 指令にてﾎﾟｰﾙｾﾝｽ動

作を行い、完了すると 1 となります。 

SCON ｼﾘｰｽﾞｺﾝﾄﾛｰﾗでは常に 0 です。 

8 PMSS PIO/Modbus 切替え 

ｽﾃｰﾀｽ 

0:PIO 指令有効  1:PIO 指令無効 

5.4.16 項または 6.5.16 項 PIO/Modbus 切替設定により切替えした結果

または現在の状態を示します。 

7 - 使用できません   

6  使用できません  

5 MOVE 移動中信号 0:停止中  1:移動中 

移動中(原点復帰,押付け動作中含む)を示します。一時停止中は 0 と

なります。 

4 - 使用できません  

3 - 使用できません  

2 - 使用できません  

1 - 使用できません  

0 - 使用できません  
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（7） ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ内容(ｱﾄﾞﾚｽ＝ 9008H)(STAT) 

ﾋﾞｯﾄ 記号 名 称 機 能 

31 BATL ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄﾊﾞｯﾃﾘ電圧低下 

(SCON 限定) 

0:正常  1:ﾊﾞｯﾃﾘ電圧低下 

ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄﾊﾞｯﾃﾘの電圧が、警告ﾚﾍﾞﾙ以下になると 1 になりま

す。本ﾋﾞｯﾄが 1 であってもﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1 の重故障ｽﾃｰ

ﾀｽﾋﾞｯﾄが 0 ならば軸動作は可能です。 

30

～

18 

- 使用できません  

17 ASOF 自動ｻｰﾎﾞ OFF 中 0:通常  1:自動ｻｰﾎﾞ OFF 中 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀで｢自動ｻｰﾎﾞ OFF 遅延時間｣が設定され

ていて、位置決め完了後、該当時間が経過し自動ｻｰﾎﾞ OFF と

なった場合、1 となります。 

16 AEEP 不揮発ﾒﾓﾘｱｸｾｽ中 0:通常  1:不揮発ﾒﾓﾘｱｸｾｽ中 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀ･ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙ等の読書きで、不揮発ﾒﾓ

ﾘにｱｸｾｽが開始された時 1 となります。 

ｱｸｾｽが完了するかﾀｲﾑｱｳﾄｴﾗｰになった時 0 となります。 

15

～ 

5 

- 使用できません  

4 RMDS 運転ﾓｰﾄﾞｽﾃｰﾀｽ 0:AUTO ﾓｰﾄﾞ  1:MANU ﾓｰﾄﾞ 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗが MANU ﾓｰﾄﾞの時に 1 となります。 

ただし、運転ﾓｰﾄﾞ SW 非搭載機種(ERC2、PCON-SE/CY、

ACON-SE/CY)では常に MANU ﾓｰﾄﾞとなります。 

3 HEND 原点復帰完了状態 0:原点復帰未完了 1:原点復帰完了 

原点復帰完了で 1 となります。ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ仕様の場合はｱﾌﾞｿﾘｾ

ｯﾄが完了していれば起動時から 1 となります。 

本ﾋﾞｯﾄが 0 の状態で移動指令を行うとｱﾗｰﾑになります。 

2 SV ｻｰﾎﾞ状態 0:ｻｰﾎﾞ OFF 1:ｻｰﾎﾞ ON 

ｻｰﾎﾞ ON 状態を示します。ｻｰﾎﾞ ON 指令後、ﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定した

ｻｰﾎﾞ ON遅延時間が経過するまで本ﾋﾞｯﾄは 0のままです。また

ｻｰﾎﾞ ON 指令を行ってもｻｰﾎﾞ ON できない場合も本ﾋﾞｯﾄは 0 の

ままです 

本ﾋﾞｯﾄが 0 の状態では、RC ｺﾝﾄﾛｰﾗは一切の移動動作指令を

受け付けません。 

1 SON ｻｰﾎﾞ指令状態 0:ｻｰﾎﾞ OFF 1:ｻｰﾎﾞ ON 

ｻｰﾎﾞ ON/OFF の指令状態を示します。 

本ﾋﾞｯﾄは以下の条件を満たしている場合 1 となります。 

･ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1 の EMG ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄが 0 

 [5.3.6 項または 6.4.6 項参照] 

･ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1 の重故障ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄが 0 

 [5.3.6 項または 6.4.6 項参照] 

･ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 2 のｲﾈｰﾌﾞﾙｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄが 1 

 [5.3.7 項または 6.4.7 項参照] 

･ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀの自動ｻｰﾎﾞ OFF 中ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄが 0 

 [5.3.9 項または 6.4.9 項参照] 

0 MPOW 駆動源 ON 0:駆動源しゃ断中 1:通常 

ﾓｰﾀ駆動電源の入力がない場合に本ﾋﾞｯﾄは 0 となります。 
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（8） 特殊ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ内容(ｱﾄﾞﾚｽ＝ 9012H)(SIPM) 

ﾋﾞｯﾄ 記号 名 称 機 能 

15 - 使用できません   

14 NP 指令ﾊﾟﾙｽ NP 信号状態 指令ﾊﾟﾙｽ NP 信号の状態を示します。 

13 - 使用できません   

12 PP 指令ﾊﾟﾙｽ PP 信号状態 指令ﾊﾟﾙｽ PP 信号の状態を示します。 

11 - 使用できません   

10 - 使用できません   

9 - 使用できません  

8 MDSW ﾓｰﾄﾞｽｲｯﾁ状態 0:AUTO ﾓｰﾄﾞ  1:MANU ﾓｰﾄﾞ 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗが MANU ﾓｰﾄﾞの時に 1 となります。 

ただし、運転ﾓｰﾄﾞ SW 非搭載機種(ERC2、PCON-SE/CY、

ACON-SE/CY)では常に MANU ﾓｰﾄﾞとなります。 

7 - 使用できません  

6 - 使用できません   

5 - 使用できません   

4 BLCT ﾍﾞﾙﾄ切断ｾﾝｻ 

(SCON に限る) 

0:ﾍﾞﾙﾄ切断  1:通常 

 

3 HMCK 原点確認ｾﾝｻﾓﾆﾀ 0:ｾﾝｻ OFF  1:ｾﾝｻ ON 

原点確認ｾﾝｻ機能搭載機種では、ｾﾝｻ入力の状態を示します。 

非搭載機種では常に 0 です。 

2 OT ｵｰﾊﾞﾄﾗﾍﾞﾙｾﾝｻﾓﾆﾀ 0:ｾﾝｻ OFF  1:ｾﾝｻ ON 

ｴﾝｺｰﾀﾞｺﾈｸﾀ内のｵｰﾊﾞﾄﾗﾍﾞﾙｾﾝｻ信号の状態を示します。 

非搭載機種では常に 0 です。 

1 CREP ｸﾘｰﾌﾟｾﾝｻﾓﾆﾀ 0:ｾﾝｻ OFF  1:ｾﾝｻ ON 

ｴﾝｺｰﾀﾞｺﾈｸﾀ内のｸﾘｰﾌﾟｾﾝｻ信号の状態を示します。 

非搭載機種では常に 0 です。 

0 LS ﾘﾐｯﾄｾﾝｻﾓﾆﾀ 0:ｾﾝｻ OFF  1:ｾﾝｻ ON 

ｴﾝｺｰﾀﾞｺﾈｸﾀ内の原点ｾﾝｻ信号の状態を示します。 

非搭載機種では常に 0 です。 
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（9） ｿﾞｰﾝｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ内容(ｱﾄﾞﾚｽ＝ 9013H)(ZONS) 

ﾋﾞｯﾄ 記号 名 称 機 能 

15 - 使用できません   

14 LS2 ﾘﾐｯﾄｾﾝｻ出力ﾓﾆﾀ 2 

(PCON-C/CG、 

ACON-C/CG、 

SCON 

  PIO ﾊﾟﾀｰﾝ=5 の時) 

0:範囲外  1:範囲内 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.2 の目標位置から位置決め幅分をﾏｲﾅｽした位置が境界

値の-側となり、位置決め幅分をﾌﾟﾗｽした位置が境界値の+側となり

ます。 

現在位置が その範囲内にあるときに 1 になります。 範囲外では 0

となります。 

本ﾋﾞｯﾄは原点復帰完了後に有効となります。 

ｻｰﾎﾞｵﾌ中も有効です。 

13 LS1 ﾘﾐｯﾄｾﾝｻ出力ﾓﾆﾀ 1 

(PCON-C/CG、 

ACON-C/CG、 

SCON 

  PIO ﾊﾟﾀｰﾝ=5 の時) 

0:範囲外  1:範囲内 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.1 の目標位置から位置決め幅分をﾏｲﾅｽした位置が境界

値の-側となり、位置決め幅分をﾌﾟﾗｽした位置が境界値の+側となり

ます。 

現在位置が その範囲内にあるときに 1 になります。 範囲外では 0

となります。 

本ﾋﾞｯﾄは原点復帰完了後に有効となります。 

ｻｰﾎﾞｵﾌ中も有効です。 

12 LS0 ﾘﾐｯﾄｾﾝｻ出力ﾓﾆﾀ 0 

(PCON-C/CG、 

ACON-C/CG、 

SCON 

  PIO ﾊﾟﾀｰﾝ=5 の時) 

0:範囲外 1:範囲内 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.0 の目標位置から位置決め幅分をﾏｲﾅｽした位置が境界

値の-側となり、位置決め幅分をﾌﾟﾗｽした位置が境界値の+側となり

ます。 

現在位置が その範囲内にあるときに 1 になります。 範囲外では 0

となります。 

本ﾋﾞｯﾄは原点復帰完了後に有効となります。 

ｻｰﾎﾞｵﾌ中も有効です。 

11 - 使用できません   

10 - 使用できません   

9 - 使用できません   

8 ZP ﾎﾟｼﾞｼｮﾝｿﾞｰﾝ出力ﾓﾆﾀ 0:範囲外  1:範囲内 

各ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ毎に設定されたｿﾞｰﾝの範囲内に現在位置があるときに 1

となります。範囲外では 0 になります。 

本ﾋﾞｯﾄは原点復帰完了後に有効となります。 

ｻｰﾎﾞｵﾌ中も有効です。 

7 - 使用できません   

6 - 使用できません   

5 - 使用できません   

4 - 使用できません   

3 - 使用できません   

2 - 使用できません   

1 Z2 ｿﾞｰﾝ出力ﾓﾆﾀ 2 0:範囲外 1:範囲内 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀのｿﾞｰﾝ境界2で設定された範囲内に現在位置があるときに1

となります。範囲外では 0 になります。 

本出力は原点復帰完了後に有効となります。 

ｻｰﾎﾞｵﾌ中も有効です。 

0 Z1 ｿﾞｰﾝ出力ﾓﾆﾀ 1 0:範囲外 1:範囲内 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀのｿﾞｰﾝ境界1で設定された範囲内に現在位置があるときに1

となります。範囲外では 0 になります。 

本出力は原点復帰完了後に有効となります。 

ｻｰﾎﾞｵﾌ中も有効です。 
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（10） ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ内容(ｱﾄﾞﾚｽ＝ 9014H)(POSS) 

ﾋﾞｯﾄ 記号 名 称 機 能 

15 - 使用できません   

14 - 使用できません   

13 - 使用できません   

12 - 使用できません   

11 - 使用できません   

10 - 使用できません   

9 PM512 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽ

ﾋﾞｯﾄ 512 

8 PM256 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽ

ﾋﾞｯﾄ 256 

7 PM128 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽ

ﾋﾞｯﾄ 128 

6 PM64 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽ

ﾋﾞｯﾄ 64 

5 PM32 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽ

ﾋﾞｯﾄ 32 

4 PM16 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽ

ﾋﾞｯﾄ 16 

3 PM8 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽ

ﾋﾞｯﾄ 8 

2 PM4 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽ

ﾋﾞｯﾄ 4 

1 PM2 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽ

ﾋﾞｯﾄ 2 

0 PM1 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽ

ﾋﾞｯﾄ 1 

位置決めが完了したﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号を示します。 

(PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 4、5 電磁弁ﾓｰﾄﾞ以外の時に有効) 

完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝは、ﾊﾞｲﾅﾘｺｰﾄﾞで読み出されます。 

目標位置の周囲(正方向も負方向も位置決め幅分の範囲)に現在

位置が入ると完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号を読み出すことができます。それ以

外では、全て 0 が読み出されます。 

ｻｰﾎﾞ OFF では全て 0 となりますが、再びｻｰﾎﾞ ON した時に目標位

置の周囲内に現在位置が入っていれば、完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号も再び

有効となります。 

押付け時は、押付け完了 および、押付け空振りのどちらでも完了

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝを読み出すことができます。 
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   4．3．3 Modbus ｽﾃｰﾀｽの構造 

Modbus ｽﾃｰﾀｽは次のように配置されています。 

0000H 
 

(ｼｽﾃﾑ用)(注) 

0100H 

～
 

010FH 

ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1 

[DSS1] 

0110H 
～

 

011FH 

ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 2 

[DSS2] 

0120H 

～
 

012FH 

拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 

[DSSE] 

0130H 

～
 

013FH 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 

[POSS] 

0140H 

～
 

014FH 

ｿﾞｰﾝｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 

[ZONS] 

0150H 

～
 

015FH 

入力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ 

[DIPM] 

0160H 

～
 

016FH 

出力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ 

[DOPM] 

0170H 

～
 

017FH 

特殊入力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ 

[SIPM] 

 (ｼｽﾃﾑ用) (注) 

0400H 

～
 

040FH 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 1 

[DRG1] 

0410H 

～
 

041FH 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 2 

[DRG2] 

0420H 

～
 

042FH 

拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 

[DRGE] 

0430H 

～
 

043FH 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀ 

[POSR] 

 

FFFFH 
(ｼｽﾃﾑ用) (注) 

      (注)ｼｽﾃﾑ用領域は通信に使用できません。 
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4．3．4 Modbus ｽﾃｰﾀｽ詳細 

掲載頁 ｱﾄﾞﾚｽ[HEX] ｴﾘｱ名称 内容 記号 

RTU ASCII 

0000～00FF ｼｽﾃﾑ用       

0100 EMG ｽﾃｰﾀｽ EMGS 

0101 ｾｰﾌﾃｨ速度有効ｽﾃｰﾀｽ SFTY 

0102 ｺﾝﾄﾛｰﾗレディｽﾃｰﾀｽ PWR 

0103 ｻｰﾎﾞ ON ｽﾃｰﾀｽ SV 

0104 押付け空振り PSFL 

0105 重故障ｽﾃｰﾀｽ ALMH 

0106 軽故障ｽﾃｰﾀｽ ALML 

0107 ｱﾌﾞｿｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ ABER 

0108 ﾌﾞﾚｰｷ強制解除ｽﾃｰﾀｽ BKRL 

32 32 

0109 使用できません    

010A 一時停止ｽﾃｰﾀｽ STP 

010B 原点復帰ｽﾃｰﾀｽ HEND 

010C 位置決め完了ｽﾃｰﾀｽ PEND 

010D ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ完了 CEND 

010E ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝｽﾃｰﾀｽ CLBS 

32 32 

010F 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ 

ｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ 1 

(DSS1) 

使用できません  

(66) 

 

(177)

 

0110 使用できません    

0111 使用できません    

0112 負荷出力判定ｽﾃｰﾀｽ LOAD 

0113 ﾄﾙｸﾚﾍﾞﾙｽﾃｰﾀｽ TRQS 

0114 ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞｽﾃｰﾀｽ MODS 

0115 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み指令ｽﾃｰﾀｽ TEAC 

0116 ｼﾞｮｸﾞ＋ｽﾃｰﾀｽ JOG+ 

0117 ｼﾞｮｸﾞ－ｽﾃｰﾀｽ JOG- 

0118 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 7 PE7 

0119 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 6 PE6 

011A 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 5 PE5 

011B 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 4 PE4 

011C 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3 PE3 

011D 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 PE2 

011E 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1 PE1 

011F 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ 

ｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ 2 

(DSS2) 

完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0 PE0 

(68) 

33 

(179)

33 

0120 非常停止ｽﾃｰﾀｽ EMGP 

0121 ﾓｰﾀ電圧低下ｽﾃｰﾀｽ MPUV 

0122 運転ﾓｰﾄﾞｽﾃｰﾀｽ RMDS 

34 34 

0123 使用できません    

0124 原点復帰中ｽﾃｰﾀｽ GHMS 

0125 押付け動作中 PUSH 

0126 励磁検出ｽﾃｰﾀｽ PSNS 

0127 PIO/Modbus 切替ｽﾃｰﾀｽ PMSS 

34 34 

0128 使用できません    

0129 使用できません    

012A 移動中信号 MOVE 34 34 
012B～012F 

拡張 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ 

ｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ 

(DSSE) 

使用できません  

(70) 

 

(181)
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掲載頁 ｱﾄﾞﾚｽ[HEX] ｴﾘｱ名称 内容 記号 

RTU ASCII 

0130～0135 使用できません    

0136 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ 512 PM512 

0137 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ 256 PM256 

0138 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ 128 PM128 

0139 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ 64 PM64 

013A 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ 32 PM32 

013B 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ 16 PM16 

013C 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ 8 PM8 

013D 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ 4 PM4 

013E 完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ 2 PM2 

013F 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 

番号 

ｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ 

(POSS) 

完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄ 1 PM1 

(86) 

38 

(197)

38 

0140 使用できません    

0141 ﾘﾐｯﾄｾﾝｻ出力ﾓﾆﾀ 2 LS2 

0142 ﾘﾐｯﾄｾﾝｻ出力ﾓﾆﾀ 1 LS1 

0143 ﾘﾐｯﾄｾﾝｻ出力ﾓﾆﾀ 0 LS0 

37 

 

37 

 

0144～0146 使用できません    

0147 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝｿﾞｰﾝ出力ﾓﾆﾀ ZP 37 37 
0148～014D 使用できません    

014E ｿﾞｰﾝ出力ﾓﾆﾀ 2 Z2 

014F 

ｿﾞｰﾝ 

ｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ 

(ZONS) 

ｿﾞｰﾝ出力ﾓﾆﾀ 1 Z1 

(84) 

37 

 

(195)

37 

 

0150 ～

015F 

入力ﾎﾟｰﾄ 

ﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ 

(DIPM) 

PIO ｺﾈｸﾀﾋﾟﾝ番号 20A(IN15)～ 

  PIO ｺﾈｸﾀﾋﾟﾝ番号 5A(IN0) 

 58 169 

0160～ 

 016F 

出力ﾎﾟｰﾄ 

ﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ 

(DOPM) 

PIO ｺﾈｸﾀﾋﾟﾝ番号 16B(OUT15)～ 

  PIO ｺﾈｸﾀﾋﾟﾝ番号 1B(OUT0) 

 62 173 

0170 使用できません    

0171 指令ﾊﾟﾙｽ NP 信号状態 NP 36 36 

0172 使用できません    

0173 指令ﾊﾟﾙｽ PP 信号状態 PP 36 36 
0174～0175 使用できません    

0176 使用できません    

0177 ﾓｰﾄﾞｽｲｯﾁ状態 MDSW 36 36 
0178 使用できません    
0179～017A 使用できません    

017B ﾍﾞﾙﾄ切断ｾﾝｻﾓﾆﾀ BLCT 36 36 

017C 原点確認ｾﾝｻﾓﾆﾀ HMCK 

017D ｵｰﾊﾞﾄﾗﾍﾞﾙｾﾝｻﾓﾆﾀ OT 

017E ｸﾘｰﾌﾟｾﾝｻﾓﾆﾀ CREP 

017F 

特殊入力 

ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀ 

(SIPM) 

ﾘﾐｯﾄｾﾝｻﾓﾆﾀ LS 

(82) 

36 

(193)

36 

0180～03FF ｼｽﾃﾑ用       
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掲載頁 ｱﾄﾞﾚｽ[HEX] ｴﾘｱ名称 内容 記号 

RTU ASCII 

0400 EMG 動作指定 EMG 

0401 ｾｰﾌﾃｨ速度指令 SFTY 

29 29 

0402 使用できません    

0403 ｻｰﾎﾞ ON 指令 SON 29 29 
0404～0406 使用できません    

0407 ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ指令 ALRS 

0408 ﾌﾞﾚｰｷ強制解除指令 BKRL 

29 29 

0409 使用できません    

040A 一時停止指令 STP 

040B 原点復帰指令 HOME 

040C 位置決め動作起動指令 CSTR 

29 29 

040D～040F 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ 

制御 

ﾚｼﾞｽﾀ 1 

(DRG1) 

使用できません  

(123) 

 

(234)

 

0410 使用できません    

0411 ｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替 JISL 30 30 
0412～0413 使用できません    

0414 ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ指令 MOD 

0415 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み指令 TEAC 

0416 ｼﾞｮｸﾞ＋指令 JOG+ 

0417 ｼﾞｮｸﾞ指令 JOG- 

0418 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 7 ST7 

0419 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 6 ST6 

041A ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 5 ST5 

041B ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 4 ST4 

041C ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3 ST3 

041D ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 ST2 

041E ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1 ST1 

041F 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ 

制御 

ﾚｼﾞｽﾀ 2 

(DRG2) 

ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0 ST0 

(123) 

30 

(234)

30 

0420～0425 使用できません    

0426 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ指令 CLBR 117 228 

0427 PIO/Modbus 切換え指定 PMSL 119 230 
0428～042B 使用できません    

042C 減速停止 STOP 121 232 
042D～042F 

拡張 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ 

制御 

ﾚｼﾞｽﾀ 

(DRGE) 

使用できません  

 

 

 

 

0430～0435 使用できません    

0436 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指令ﾋﾞｯﾄ 512 PC512 

0437 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指令ﾋﾞｯﾄ 256 PC256 

0438 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指令ﾋﾞｯﾄ 128 PC128 

0439 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指令ﾋﾞｯﾄ 64 PC64 

043A ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指令ﾋﾞｯﾄ 32 PC32 

043B ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指令ﾋﾞｯﾄ 16 PC16 

043C ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指令ﾋﾞｯﾄ 8 PC8 

043D ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指令ﾋﾞｯﾄ 4 PC4 

043E ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指令ﾋﾞｯﾄ 2 PC2 

043F 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 

番号指定 

ﾚｼﾞｽﾀ 

(POSR) 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ指令ﾋﾞｯﾄ 1 PC1 

(123) 

31 

 

(234)

31 

 

0440～FFFF ｼｽﾃﾑ用       
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5．1 ﾒｯｾｰｼﾞﾌﾚｰﾑ(ｸｴﾘ、ﾚｽﾎﾟﾝｽ) 

ｽﾀｰﾄ ｱﾄﾞﾚｽ ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ ﾃﾞｰﾀ CRC ﾁｪｯｸ ｴﾝﾄﾞ 

ｻｲﾚﾝﾄ 

ｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 
1 byte 1 byte ｎ byte 2 byte 

ｻｲﾚﾝﾄ 

ｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

(1) ｽﾀｰﾄ 

3．5 文字(ｷｬﾗｸﾀ)以上のｻｲﾚﾝﾄ・ｲﾝﾀﾊﾞﾙ(無通信時間)です。 
(1 文字(ｷｬﾗｸﾀ) = 10 bit) 

例：9600bps の時 (10×3.5)bit×1/9600bps＝3.65ms 

(注)ﾚｽﾎﾟﾝｽﾀｲﾑｱｳﾄｴﾗｰが発生してしまう場合、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの「№45 ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ倍 

率 または、№17 従局ﾄﾗﾝｽﾐｯﾀ活性化最小時間」を当社ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙを使用して適

宜変更してください。 

 

(2) ｱﾄﾞﾚｽ 

接続されている RC ｺﾝﾄﾛｰﾗのｱﾄﾞﾚｽ(01H～10H)を指定します。 

ｱﾄﾞﾚｽ ＝ 軸番号 ＋ 1 

で設定します。 

！ 注意 ｱﾄﾞﾚｽは軸番号と同じでないため 設定にご注意ください。 
 

(3) ﾌｧﾝｸｼｮﾝ 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗで使用可能なﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ、および機能を示します。 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

(注)本書では  ﾏｰｸのﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞを説明しています。 

(参考)ROBONET ｹﾞｰﾄｳｪｲでは 3 種のﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ(03H、06H、10H)をｻﾎﾟｰﾄしていま

す。[別冊の ROBONET 取扱説明書を参照] 

 

ｺｰﾄﾞ 

(Hex) 

名 称 機 能 

01H Read Coil Status ｺｲﾙ、DO の読出し 

02H Read Input Status 入力ｽﾃｰﾀｽ、DI の読出し 

03H Read Holding Registers 保持ﾚｼﾞｽﾀの読出し 

04H Read Input Registers 入力ﾚｼﾞｽﾀの読出し 

05H Force Single Coil ｺｲﾙ、DO への 1 点書込み 

06H Preset Single Register 保持ﾚｼﾞｽﾀへの書込み 

07H Read Exception Status 例外ｽﾃｰﾀｽ読出し 

0FH Force Multiple Coils 複数ｺｲﾙ、DO への一括書込み 

10H Preset Multiple Registers 複数保持ﾚｼﾞｽﾀへの一括書込み 

11H Report Slave ID ｽﾚｰﾌﾞ ID 問い合わせ 

17H Read / Write Registers ﾚｼﾞｽﾀへの読出し、書込み 
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(4) ﾃﾞｰﾀ 

 ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞで指示されたﾃﾞｰﾀを付加する場合に用います。ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞでﾃﾞｰﾀ

付加の指示が無い場合は、ﾃﾞｰﾀ無しも許されます。 

 

(5) CRC ﾁｪｯｸ 

 RTU ﾓｰﾄﾞでは、ﾒｯｾｰｼﾞには CRC 方式に基づいてﾒｯｾｰｼﾞ全体の内容がﾁｪｯｸでき

るようにｴﾗｰﾁｪｯｸが自動的(注)に付加されています。また、ﾁｪｯｸはﾒｯｾｰｼﾞ中の個別

の文字（ｷｬﾗｸﾀ）のﾊﾟﾘﾃｨﾁｪｯｸ方式と関連せず行われます。 

 CRC ﾁｪｯｸは、16 ﾋﾞｯﾄのﾊﾞｲﾅﾘ値で構成されています。CRC 値は、CRC をﾒｯｾｰｼﾞ

に付加する送信側が計算します。受信側は、ﾒｯｾｰｼﾞ受信中に CRC を再計算して、

その計算結果と送られてきた値と比較します。もし、この 2 つの値が一致しなければ、

結果はｴﾗｰとなります。 

(注)ﾊﾟｿｺﾝおよび、Modbus に対応していない PLC をﾎｽﾄとして使用する場合、CRC

の計算を行う関数を作成する必要があります。 

「10.CRC ﾁｪｯｸ計算」に C 言語によるﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを掲載しています。 

       生成多項式：ｘ16 ＋ ｘ15 ＋ ｘ2 ＋ 1（CRC-16 方式） 

 

(参考)ｵﾑﾛﾝ製 PLC CJ1 ｼﾘｰｽﾞの Modbus RTU 通信をｻﾎﾟｰﾄしている FINS ｺﾏﾝﾄﾞ  

では、CRC の計算が自動的に行われます。 

 

(6) ｴﾝﾄﾞ 

3．5 文字(ｷｬﾗｸﾀ)以上のｻｲﾚﾝﾄ・ｲﾝﾀﾊﾞﾙ(無通信時間)です。 

(注)ﾚｽﾎﾟﾝｽﾀｲﾑｱｳﾄｴﾗｰが発生してしまう場合、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの「№45 ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ倍

率 または、№17 従局ﾄﾗﾝｽﾐｯﾀ活性化最小時間」を当社ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙを使用して適

宜変更してください。 

 

(7) ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ 

ｱﾄﾞﾚｽを00Hで指定すると接続されている全ての軸に 同一内容のｸｴﾘを送信するこ

とができます。 この場合 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 

本機能は使用できるﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ等に制限がありますので、十分注意してご利用く

ださい。 使用できるﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞは、「5.2RTU ﾓｰﾄﾞｸｴﾘ一覧」でご確認ください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

RC コントローラ 
(スレーブ) 

RC コントローラ 
(スレーブ) 

RC コントローラ 
(スレーブ) 

PLC(マスタ) 

アドレス＝00H(全軸に指令) 

図 5.1 
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RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの送受信ﾊﾞｯﾌｧｻｲｽﾞは、それぞれ 256 ﾊﾞｲﾄとなっています。ﾎｽﾄ側から送信す

る伝文は受信ﾊﾞｯﾌｧを、ﾃﾞｰﾀをﾘｸｴｽﾄする場合は送信ﾊﾞｯﾌｧを、それぞれｵｰﾊﾞしないように

計算してください。 

 

 

！  注意 
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5．2 RTU ﾓｰﾄﾞ ｸｴﾘ一覧 

 

FC 機能 記号 機能概要 
PIO との

併用 
ﾌﾞﾛｰﾄﾞ
ｷｬｽﾄ 頁

03 
ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 03 

複数ﾚｼﾞｽﾀ読込み 
無し 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝ 03 を使用するﾚｼﾞｽﾀを連続的に複数読出

すこと可能です。 
○  51

03 現在位置の読み取り PNOW ｱｸﾁｭｴｰﾀの現在位置を 0.01mm 単位で読出します ○  54

03 
現在発生ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ 

の読み取り 
ALMC 現在発生中のｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞを読出します。 ○  56

03 
I/O ﾎﾟｰﾄ入力状態 

の読み取り 
DIPM PIO 入力ﾎﾟｰﾄ ON/OFF 状態を読出します。 ○  58

03 
I/O ﾎﾟｰﾄ出力状態 

の読み取り 
DOPM PIO 出力ﾎﾟｰﾄ ON/OFF 状態を読出します。 ○  62

03 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号 

の読み取り 1 

(ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 1) 
(運転準備ｽﾃｰﾀｽ) 

DSS1 

次の 14 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     非常停止 

②     ｾｰﾌﾃｨｰ速度有効/無効 

③     ｺﾝﾄﾛｰﾗﾚﾃﾞｨ 

④     ｻｰﾎﾞ ON/OFF 

⑤     押付け空振り 

⑥     重故障 

⑦     軽故障 

⑧     ｱﾌﾞｿｴﾗｰ 

⑨     ﾌﾞﾚｰｷ 

⑩     一時停止 

⑪     原点復帰完了 

⑫     位置決め完了 

⑬  ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ完了 

⑭  ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝｽﾃｰﾀｽ 

○ 

 

66

03 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号 

の読み取り 2 

(ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 2) 
(運転情報 1 ｽﾃｰﾀｽ) 

DSS2 

次の 15 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     ｲﾈｰﾌﾞﾙ 

②     負荷出力判定（検定範囲負荷電流閾値） 

③     ﾄﾙｸﾚﾍﾞﾙ（負荷電流閾値） 

④     ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ（通常/ﾃｨｰﾁ） 

⑤     ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込（通常/完了） 

⑥     ｼﾞｮｸﾞ＋（通常/指令中） 

⑦     ｼﾞｮｸﾞ－（通常/指令中） 

⑧     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 7 

⑨     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 6 

⑩     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 5 

⑪     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 4 

⑫     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3 

⑬     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 

⑭     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1 

⑮     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0 

○ 
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 FC：ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ          PIO：ﾊﾟﾗﾚﾙ I/O(I/O ｺﾈｸﾀの入出力) 

PIO との併用欄、ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ欄の○印は、PIO との併用、ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄが有効なｸｴﾘを表しています 
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FC 機能 記号 機能概要 
PIO との

併用 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞ

ｷｬｽﾄ
頁

03 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号 

の読み取り 3 

(拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽ 

ｽﾃｰﾀｽ) 
(運転情報 2 ｽﾃｰﾀｽ) 

DSSE 

次の 9 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     非常停止（非常停止入力ﾎﾟｰﾄ） 

②     ﾓｰﾀ電圧低下 

③     運転ﾓｰﾄﾞ（AUTO/MANU） 

④     原点復帰中 

⑤     押付け動作中 

⑥     励磁検出 

⑦     PIO/Modbus 切替 

⑧     ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ書込み完了ｽﾃｰﾀｽ 

⑨     移動中 

○ 
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03 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号 

の読み取り 4 

(ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ) 
(ｺﾝﾄﾛｰﾗｽﾃｰﾀｽ) 

STAT 

次の 7 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     自動ｻｰﾎﾞ OFF 中 

②     不揮発ﾒﾓﾘｱｸｾｽ中 

③     運転ﾓｰﾄﾞ（AUTO/MANU） 

④     原点復帰完了 

⑤     ｻｰﾎﾞ ON/OFF 

⑥     ｻｰﾎﾞ指令 

⑦     駆動源 ON（通常/しゃ断中） 

○ 
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03 
現在速度 

の読み取り 
VNOW 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの現在速度を 

0.01mm/sec 単位で読出します 
○ 

 
74

03 電流値の読み取り CNOW 
ｱｸﾁｭｴｰﾀﾓｰﾀﾄﾙｸ電流指令値を 

1mA 単位で読出します 
○ 

 
76

03 偏差の読み取り DEVI 
1ms 周期毎の偏差量を 

1pulse 単位で読出します 
○ 
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03 
電源投入後の積算

時間の読み取り 
STIM 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ電源投入時からの積算時間を 

1msec 単位で読出します。 
○ 
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03 

特殊入力ﾎﾟｰﾄ 

の入力信号状態 

の読み取り 
(ｾﾝｻ入力ｽﾃｰﾀｽ) 

SIPM 

次の 8 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     指令ﾊﾟﾙｽ NP 

②     指令ﾊﾟﾙｽ PP 

③     ﾓｰﾄﾞｽｲｯﾁ 

④     ﾍﾞﾙﾄ切断ｾﾝｻ 

⑤     原点確認ｾﾝｻ 

⑥     ｵｰﾊﾞﾄﾗﾍﾞﾙｾﾝｻ 

⑦     ｸﾘｰﾌﾟｾﾝｻ 

⑧     ﾘﾐｯﾄｾﾝｻ 

○ 
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FC 機能 記号 機能概要 
PIOとの

併用 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞ

ｷｬｽﾄ
頁 

03 
ｿﾞｰﾝ出力信号 

の読み取り 
ZONS 

次の 6 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     LS2（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ電磁弁ﾓｰﾄﾞ[3 点タイプ]） 

②     LS1（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ電磁弁ﾓｰﾄﾞ[3 点タイプ]） 

③     LS0（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ電磁弁ﾓｰﾄﾞ[3 点タイプ]） 

④     ﾎﾟｼﾞｼｮﾝｿﾞｰﾝ 

⑤     ｿﾞｰﾝ 2 

⑥     ｿﾞｰﾝ 1 

○ 
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03 

位置決め 

完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№ 

の読み取り 

POSS 

次の 9 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 256 

②     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 128 

③     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 64 

④     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 32 

⑤     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 16 

⑥     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 8 

⑦     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 4 

⑧     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 2 

⑨     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 1 

○ 
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03 
力ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾃﾞｰﾀ 

の読み取り 
FBFC 

現在のﾛｰﾄﾞｾﾙの測定値を 

O.01N 単位で読出します。 
○  88 

05 
ｾｰﾌﾃｨ速度 

有効/無効切替 
SFTY 有効/無効ﾓｰﾄﾞ切替を指令します。  ○ 91 

05 ｻｰﾎﾞ ON／OFF SON ｻｰﾎﾞ ON/OFF を指令します。  ○ 93 

05 ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ ALRS ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ/残移動量ｷｬﾝｾﾙを指令します。  ○ 95 

05 ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 BKRL ﾌﾞﾚｰｷ強制解除を指令します。  ○ 97 

05 一時停止 STP 一時停止を指令します。  ○ 99 

05 原点復帰 HOME 原点復帰動作を指令します。  ○ 101

05 
位置決め動作起動 

指令 
CSTR ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№指定移動時のｽﾀｰﾄ信号です。  ○ 103

05 ｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替 JISL ｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞﾓｰﾄﾞ切替を行います。  ○ 105

05 ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ指令 MOD 通常/教示ﾓｰﾄﾞ切替を行います。  ○ 107

05 
ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み

指令 
TEAC 教示ﾓｰﾄﾞ時、現在位置取込指令を行います  ○ 109

05 ｼﾞｮｸﾞ＋指令 JOG+ 反原点方向にｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作を指令します。  ○ 111

05 ｼﾞｮｸﾞ－指令 JOG- 原点方向にｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作を指令します。  ○ 113
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FC 機能 記号 機能概要 
PIO との

併用 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞ

ｷｬｽﾄ
頁 

05 

ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0～7

《ST0～ST7》 

移動指令 

ST0～

ST7 

電磁弁ﾓｰﾄﾞ時に有効なﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№指定 

この指令だけ(注)でｱｸﾁｭｴｰﾀが動作可能です。 

 
○ 115

05 
ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ

指令 
CLBR ﾛｰﾄﾞｾﾙのｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝを行います。  ○ 117

05 
PIO/Modbus 

切替設定 
PMSL PIO 外部指令信号の有効/無効切替指令    ○ 119

05 減速停止 STOP 
移動中のｱｸﾁｭｴｰﾀを減速停止させる事が出来ま

す。 
 ○ 121

06 
制御情報 

の直接書き込み 
 ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾚｼﾞｽﾀの内容を変更(書き込み)します。 

 
○ 123

10 直値移動指令 無し 

目標位置、位置決め幅、速度、加減速度、押付

け、制御設定を 1 つの伝文で送信し、動作させる

事が可能です。通常移動、相対移動、押付け動

作が可能です。 

 

○ 127

10 
ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀ

書込み 
無し 

指定された軸、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№のﾃﾞｰﾀを全て変更する

ことが可能です。 

 
○ 145

不定 例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ 無し 
伝文内容が不正ﾃﾞｰﾀであった場合のﾚｽﾎﾟﾝｽで

す。 
 

 264
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ｸｴﾘ 

5．3 ﾃﾞｰﾀ、ｽﾃｰﾀｽ読み取り(ｺｰﾄﾞ 03 使用ｸｴﾘ) 

 

5．3．1 ﾚｼﾞｽﾀの連続複数読み取り 

 

（1） 機能 

ｽﾚｰﾌﾞのﾚｼﾞｽﾀの内容を読み取ります。 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄではｻﾎﾟｰﾄされていません。 

 

（2） 開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧 

 RCｼﾘｰｽﾞｺﾝﾄﾛｰﾗでは送信・受信のﾊﾞｯﾌｧｻｲｽﾞは、それぞれ256ﾊﾞｲﾄとなっています。こ

のため、RTUﾓｰﾄﾞ使用時256ﾊﾞｲﾄ中4ﾊﾞｲﾄ（ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ＋ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ＋ｴﾗｰﾁｪｯｸ）を除

く252ﾊﾞｲﾄ分最大126ﾚｼﾞｽﾀ分（1ﾚｼﾞｽﾀ2ﾊﾞｲﾄ使用）のﾃﾞｰﾀ照会が可能です。次の一覧表

のﾃﾞｰﾀ（合計21ﾚｼﾞｽﾀ）を一度の送受信で照会することも可能です。 

ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 記号 名 称 符号 ﾚｼﾞｽﾀｻｲｽﾞ ﾊﾞｲﾄ 

9000,9001 PNOW 現在位置ﾓﾆﾀ ○ 2 4 

9002 ALMC 現在発生ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ照会  1 2 

9003 DIPM 入力ﾎﾟｰﾄ照会  1 2 

9004 DOPM 出力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀ照会  1 2 

9005 DSS1 ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 1 照会  1 2 

9006 DSS2 ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 2 照会  1 2 

9007 DSSE 拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ照会  1 2 

9008,9009 STAT ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ照会  2 4 

900A,900B VNOW 現在速度ﾓﾆﾀ ○ 2 4 

900C,900D CNOW 電流値ﾓﾆﾀ ○ 2 4 

900E,900F DEVI 偏差ﾓﾆﾀ ○ 2 4 

9010,9011 STIM ｼｽﾃﾑﾀｲﾏ照会  2 4 

9012 SIPM 特殊入力ﾎﾟｰﾄ照会  1 2 

9013 ZONS ｿﾞｰﾝｽﾃｰﾀｽ照会  1 2 

9014 POSS 位置決め完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№ｽﾃｰﾀｽ照会  1 2 

901E FBFC 力ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ ○ 2 4 
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（3） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞでは、読み取りを開始するﾚｼﾞｽﾀのｱﾄﾞﾚｽとﾚｼﾞｽﾀのﾊﾞｲﾄ数を指定します。 

1ﾚｼﾞｽﾀ(1ｱﾄﾞﾚｽ)＝2ﾊﾞｲﾄ＝16ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

 

（4） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ﾃﾞｰﾀ数 

（ﾊﾞｲﾄ数） 

備考 

ｽﾀｰﾄ   ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 任意 1 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 1 ﾚｼﾞｽﾀ読出しｺｰﾄﾞ 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕  1 ｸｴﾘ指定ﾚｼﾞｽﾀの 

ﾊﾞｲﾄ数の合計 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕  ｸｴﾘ指定ﾚｼﾞｽﾀの

ﾊﾞｲﾄ数 

 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕  ｸｴﾘ指定ﾚｼﾞｽﾀの

ﾊﾞｲﾄ数 

 

ﾃﾞｰﾀ3〔H〕  ｸｴﾘ指定ﾚｼﾞｽﾀの

ﾊﾞｲﾄ数 

 

ﾃﾞｰﾀ4〔H〕  ｸｴﾘ指定ﾚｼﾞｽﾀの

ﾊﾞｲﾄ数 

 

：  ：  

：  ：  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 CRC（16ﾋﾞｯﾄ） 2 ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｴﾝﾄﾞ    

合計ﾊﾞｲﾄ数  最大256  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ＲＴＵﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ﾃﾞｰﾀ数 

（ﾊﾞｲﾄ数） 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 任意 1 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 1 ﾚｼﾞｽﾀ読出しｺｰﾄﾞ 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 任意 2 5.3.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ 

一覧参照 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 任意 2 開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ＣRC（16ﾋﾞｯﾄ） 2  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数  8  
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（5） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのｱﾄﾞﾚｽ9000H～9009Hまでを照会した使用例を示します。 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります）  

01 03 90 00 00 0A E8 CD 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03  

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9000  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 000A (10ﾚｼﾞｽﾀ) 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 E8CD (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 14 00 00 00 00 00 00 00 00 6E 00 60 18 80 00 23 C7 00 00 00 19 18 A6 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 14 (20ﾊﾞｲﾄ= 10ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 00 00 00 00 (現在位置ﾓﾆﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 00 00 (現在発生ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ照会) 

ﾃﾞｰﾀ3〔H〕 00 00 (入力ﾎﾟｰﾄ照会) 

ﾃﾞｰﾀ4〔H〕 6E 00 (出力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀ照会) 

ﾃﾞｰﾀ5〔H〕 60 18 (ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ1照会) 

ﾃﾞｰﾀ6〔H〕 80 00 (ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ2照会) 

ﾃﾞｰﾀ7〔H〕 23 C7 (拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ照会) 

ﾃﾞｰﾀ8〔H〕 00 00 00 19 (ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ照会) 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 18A6 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀﾊﾞﾙ 

 (注)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．2 現在位置の読み取り 《PNOW》(0.01mm 単位) 

 

（1） 機能 

現在位置を 0.01mm 単位で読み取ります。 符号は有効です。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 9000  現在位置ﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 0002  ｱﾄﾞﾚｽ9000H～9001H呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 04 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 2 現在値による 現在値ﾃﾞｰﾀ〔Hex〕(上位) 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 2 現在値による 現在値ﾃﾞｰﾀ〔Hex〕(下位) 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 9   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの現在位置(ｱﾄﾞﾚｽ9000H～9001H)を読み取りした使用例を示します 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 00 00 02 E9 0B 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9000  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0002  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 E90B (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

  01 03 04 00 00 0B FE 7C 83 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 04(4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 00 00 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 0B FE 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 7C83 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

現在位置は『00000BFEH』→10 進数に変換→3070（×0．01mm）→ 

現在位置は 30．7ｍｍ 

例 2) 現在位置が『FFFFFFF5H』と読み取れた時(負の位置)→  

FFFFFFFFH－FFFFFFF5H+1(必ず 1 を加算)→ 

10 進数に変換→11（×0．01mm）→ 現在位置は－0．11ｍｍ 

 

 (注)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．3 現在発生ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞの読み取り 《ALMC》 

 

（1） 機能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗの正常状態、またはｱﾗｰﾑ状態を示すｺｰﾄﾞを読み取ります。 

正常状態では 00Hが格納されています。 

[ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞの詳細内容は各ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書を参照] 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 9002 現在発生ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 0001  ｱﾄﾞﾚｽ9002Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 02 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 2 ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ〔Hex〕 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 7   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ(ｱﾄﾞﾚｽ9002H)を読み取りした使用例を示します 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 02 00 01 08 CA  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9002  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0001  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 08CA (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 02 00 E8 B8 0A  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 02(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 00 E8 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 B80A (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

    

本例で発生している最重要ｱﾗｰﾑは 『0E8』H ・・A,B 相断線検出ｱﾗｰﾑです。 

[ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞの詳細内容は各ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書を参照] 

 

 (注)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．4 I/O ﾎﾟｰﾄ入力信号状態読み取り 《DIPM》 

 

（1） 機能 

PIO ﾊﾟﾀｰﾝに関係なく、RC ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾟｰﾄ入力値を読み取ります。 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗが入力として認識しているﾎﾟｰﾄの状態が読み込まれます。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 9003 入力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 0001 ｱﾄﾞﾚｽ9003Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ｱﾄﾞﾚｽ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 02 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 2 ﾎﾟｰﾄ入力値 ﾎﾟｰﾄ入力値〔Hex〕 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 7   
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（4） 使用例  

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの入力ﾎﾟｰﾄ(ｱﾄﾞﾚｽ9003H)を読み取りした使用例を示します。 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 03 00 01 59 0A   

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9003  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0001  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 590A (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 02 90 00 D4 44  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 02(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 90 00 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 D444 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

    

入力ﾎﾟｰﾄﾃﾞｰﾀ部は『9000』H →2 進数変換『1001000000000000』 

 

 

 (注)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 

 

↑          ↑ 
IN15  ・・・・・・・・・・・・・  IN1 
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（5） ﾎﾟｰﾄ割付け [詳細は、各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書を参照] 

 各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの PIO ﾊﾟﾀｰﾝごとのﾎﾟｰﾄ割付けを記載します。 

 0 は、ﾚｽﾎﾟﾝｽﾃﾞｰﾀが常に 0 であることを示しています。 

 ERC2(PIOタイプ) 
ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

IN0 PC1 ST0 PC1 PC1 

IN1 PC2 ST1 PC2 PC2 

IN2 PC4 ST2 PC4 PC4 

IN3 HOME 0 PC8 PC8 

IN4 CSTR RES CSTR CSTR

IN5 *STP *STP *STP *STP 

IN6 0 0 0 0 

IN7 0 0 0 0 

IN8 0 0 0 0 

IN9 0 0 0 0 

IN10 0 0 0 0 

IN11 0 0 0 0 

IN12 0 0 0 0 

IN13 0 0 0 0 

IN14 0 0 0 0 

IN15 0 0 0 0 

 

 PCON-C/CG PCON-PL/PO 
ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

4 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

5 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

IN0 PC1 PC1 PC1 PC1 ST0 ST0 SON SON 

IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1 TL TL 

IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 HOME HOME 

IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 0 RES RES/ 

DCLR 

IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 0 0 0 

IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 0 0 0 

IN6 0 MODE PC64 PC64 ST6 0 0 0 

IN7 0 JISL PC128 PC128 0 0 0 0 

IN8 0 JOG+ 0 PC256 0 0 0 0 

IN9 BKRL JOG－ BKRL BKRL BKRL BKRL 0 0 

IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD 0 0 

IN11 HOME HOME HOME HOME HOME 0 0 0 

IN12 *STP *STP *STP *STP *STP 0 0 0 

IN13 CSTR CSTR/ 

PWRT 

CSTR CSTR 0 0 0 0 

IN14 RES RES RES RES RES RES 0 0 

IN15 SON SON SON SON SON SON 0 0 
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 ACON-C/CG ACON-PL/PO 
ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

4 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

5 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

IN0 PC1 PC1 PC1 PC1 ST0 ST0 SON SON 

IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1 TL TL 

IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 HOME HOME 

IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 0 RES RES/ 

DCLR 

IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 0 0 0 

IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 0 0 0 

IN6 0 MODE PC64 PC64 ST6 0 0 0 

IN7 0 JISL PC128 PC128 0 0 0 0 

IN8 0 JOG+ 0 PC256 0 0 0 0 

IN9 BKRL JOG－ BKRL BKRL BKRL BKRL 0 0 

IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD 0 0 

IN11 HOME HOME HOME HOME HOME 0 0 0 

IN12 *STP *STP *STP *STP *STP 0 0 0 

IN13 CSTR CSTR/ 

PWRT 

CSTR CSTR 0 0 0 0 

IN14 RES RES RES RES RES RES 0 0 

IN15 SON SON SON SON SON SON 0 0 

 SCON-C/CA SCON-CA (ﾊﾟﾙｽ列ﾓｰﾄﾞ)

ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

4 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

5 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

6 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

7 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

IN0 PC1 PC1 PC1 PC1 ST0 ST0 PC1 ST0 SON 

IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1 PC2 ST1 RES 

IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 PC4 ST2 HOME 

IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 0 PC8 ST3 TL 

IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 0 PC16 ST4 CSTR 

IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 0 0 0 DCLR 

IN6 0 MODE PC64 PC64 ST6 0 0 0 BKRL 

IN7 0 JISL PC128 PC128 0 0 0 0 RMOD 

IN8 0 JOG+ 0 PC256 0 0 CLBR CLBR 0 

IN9 BKRL JOG－ BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL 0 

IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD 0 

IN11 HOME HOME HOME HOME HOME 0 HOME HOME 0 

IN12 *STP *STP *STP *STP *STP 0 *STP *STP 0 

IN13 CSTR CSTR/ 

PWRT 

CSTR CSTR 0 0 CSTR 0 0 

IN14 RES RES RES RES RES RES RES RES 0 

IN15 SON SON SON SON SON SON SON SON 0 
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5．3．5 I/O ﾎﾟｰﾄ出力信号状態の読み取り 《DOPM》 

 

（1） 機能 

PIO ﾊﾟﾀｰﾝに関係なく、RC ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾟｰﾄ出力値を読み取ります。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 9004 出力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 0001 ｱﾄﾞﾚｽ9004Hのみの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 02 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 2 DO出力値 ﾎﾟｰﾄ出力値〔Hex〕 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 7   
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（4） 使用例 

軸№0 ｺﾝﾄﾛｰﾗの出力ﾎﾟｰﾄ(ｱﾄﾞﾚｽ 9004H)を読み取りした使用例を示します 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 04 00 01 E8 CB  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9004  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0001  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 E8CB (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 02 68 00 97 84  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 02(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 68 00 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 9784 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

    

入力ﾎﾟｰﾄﾃﾞｰﾀ部は『6800』H →2 進数変換『0110100000000000』 

 

 

 (注)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 

 

↑          ↑ 
IN15  ・・・・・・・・・・・・・  IN1 



 

64 

（5） ﾎﾟｰﾄ割付け [詳細は、各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書を参照] 

 各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの PIO ﾊﾟﾀｰﾝに対するﾎﾟｰﾄ割付けを記載します。 

 0 は、ﾚｽﾎﾟﾝｽﾃﾞｰﾀが常に 0 であることを示しています。 

 ERC2(PIOタイプ) 
ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

OUT0 PEND PE0 PEND PEND

OUT1 HEND PE1 HEND HEND

OUT2 ZONE PE2 ZONE ZONE

OUT3 *ALM *ALM *ALM *ALM

OUT4 0 0 0 0 

OUT5 0 0 0 0 

OUT6 0 0 0 0 

OUT7 0 0 0 0 

OUT8 0 0 0 0 

OUT9 0 0 0 0 

OUT10 0 0 0 0 

OUT11 0 0 0 0 

OUT12 0 0 0 0 

OUT13 0 0 0 0 

OUT14 0 0 0 0 

OUT15 0 0 0 0 

 

 PCON-C/CG PCON-PL/PO 
ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

4 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

5 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

OUT0 PM1 PM1 PM1 PM1 PE0 LS0 SV SV 

OUT1 PM2 PM2 PM2 PM2 PE1 LS1 INP INP/ 

TLR 

OUT2 PM4 PM4 PM4 PM4 PE2 LS2 HEND HEND 

OUT3 PM8 PM8 PM8 PM8 PE3 0 *ALM *ALM 

OUT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 0 0 0 

OUT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 0 0 0 

OUT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 0 0 0 

OUT7 ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1 0 0 

OUT8 PZONE PZONE PZONE PM256 PZONE PZONE 0 0 

OUT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS 0 0 

OUT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND 0 0 

OUT11 PEND PEND/ 

WEND 

PEND PEND PEND 0 0 0 

OUT12 SV SV SV SV SV SV 0 0 

OUT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS 0 0 

OUT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM 0 0 

OUT15 0 0 0 0 0 0 0 0 
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 ACON-C/CG ACON-PL/PO 
ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

4 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

5 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

OUT0 PM1 PM1 PM1 PM1 PE0 LS0 SV SV 

OUT1 PM2 PM2 PM2 PM2 PE1 LS1 INP INP/ 

TLR 

OUT2 PM4 PM4 PM4 PM4 PE2 LS2 HEND HEND 

OUT3 PM8 PM8 PM8 PM8 PE3 0 *ALM *ALM 

OUT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 0 0 0 

OUT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 0 0 0 

OUT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 0 0 0 

OUT7 ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1 0 0 

OUT8 PZONE PZONE PZONE PM256 PZONE PZONE 0 0 

OUT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS 0 0 

OUT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND 0 0 

OUT11 PEND PEND/ 

WEND 

PEND PEND PEND 0 0 0 

OUT12 SV SV SV SV SV SV 0 0 

OUT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS 0 0 

OUT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM 0 0 

OUT15 TRQS 0 TRQS TRQS TRQS 0 0 0 

 SCON-C/CA SCON-CA (ﾊﾟﾙｽ列ﾓｰﾄﾞ)

ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

4 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

5 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

6 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

7 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

OUT0 PM1 PM1 PM1 PM1 PE0 LS0 PM1 PE0 PWR 

OUT1 PM2 PM2 PM2 PM2 PE1 LS1 PM2 PE1 SV 

OUT2 PM4 PM4 PM4 PM4 PE2 LS2 PM4 PE2 INP 

OUT3 PM8 PM8 PM8 PM8 PE3 0 PM8 PE3 HEND 

OUT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 0 PM16 PE4 TLR 

OUT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 0 TRQS TRQS *ALM 

OUT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 0 LOAD LOAD *EMGS 

OUT7 ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1 CEND CEND RMDS 

OUT8 PZONE PZONE PZONE PM256 PZONE PZONE PZONE PZONE ALM1 

OUT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS ALM2 

OUT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND ALM4 

OUT11 PEND PEND/ 

WEND 

PEND PEND PEND 0 PEND PEND ALM8 

OUT12 SV SV SV SV SV SV SV SV 0 

OUT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS 0 

OUT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM ZONE1 

OUT15 *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM ZONE2 
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5．3．6 ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号の読み取り 1 《DSS1》 

 

（１） 機能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗのｽﾃｰﾀｽを読み取ります。 
[4．3．2 （4） ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1 内容を参照] 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 9005 ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ1 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 0001 ｱﾄﾞﾚｽ9005Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ｱﾄﾞﾚｽ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03  ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 02  1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 ｽﾃｰﾀｽ1 ｽﾃｰﾀｽ1〔Hex〕 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 7   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ(ｱﾄﾞﾚｽ9005H)を読み取りした使用例を示します。 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 05 00 01 B9 0B 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9005  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0001  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 B90B (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 02 70 98 9C 2E  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 02(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 70 98 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 9C2E (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

    

 

 (注)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．7 ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号の読み取り 2 《DSS2》 

 

（１） 機能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗのｽﾃｰﾀｽを読み取ります。 
[4．3．2 （5） ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 2 内容を参照] 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 9006 ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ2 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 0001 ｱﾄﾞﾚｽ9006Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC（16ﾋﾞｯﾄ）  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ｺﾝﾄﾛｰﾗ内のｽﾃｰﾀｽ 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 02 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 ｽﾃｰﾀｽ2 ｽﾃｰﾀｽ2〔Hex〕 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC（16ﾋﾞｯﾄ）  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 7   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ(ｱﾄﾞﾚｽ9006H)を読み取りした使用例を示します。 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 06 00 01 49 0B 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9006  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0001  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 490B (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 02 80 00 D9 84  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 02(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 80 00 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 D984 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

    

 

 (注)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．8 ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号の読み取り 3 《DSSE》 

 

（１） 機能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗのｽﾃｰﾀｽ（拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽ）を読み取ります。 

[4．3．2 (6) 拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ内容を参照] 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 9007 拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 0001 ｱﾄﾞﾚｽ9007Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 02 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 拡張ｽﾃｰﾀｽ 拡張ｽﾃｰﾀｽ〔Hex〕 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 7   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ(ｱﾄﾞﾚｽ9007H)を読み取りした使用例を示します。 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 07 00 01 18 CB 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9007  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0001  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 18CB (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 02 33 C7 ED 26  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 02(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 33 C7 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ED26 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

    

 

 (注)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．9 ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号の読み取り 4 《STAT》 

 

（１） 機能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗの内部動作状態を読み取ります。 

[4．3．2 （7） ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ内容を参照] 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 9008 ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 0002 ｱﾄﾞﾚｽ9008H～9009Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ｺﾝﾄﾛｰﾗ内のｽﾃｰﾀｽ 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 04 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ〔Hex〕 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 9   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ(ｱﾄﾞﾚｽ9008H～)を読み取りした使用例を示します。 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 08 00 02 68 C9 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9008  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0002  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 68C9 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 04 00 0C 00 17 7A 3E  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 04(4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 00 0C 00 17 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 7A3E (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

    
 

 (注)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．10 現在速度の読み取り 《VNOW》 

 

（1） 機能 

  ﾓｰﾀ実速度のﾓﾆﾀﾃﾞｰﾀを読み取ります。移動方向により±に変化します。 

  単位は0.01mm/sです。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 900A 現在速度ﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 0002 ｱﾄﾞﾚｽ900AH～900BHの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 04 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 現在速度 現在速度〔Hex〕 

単位は0.01mm/s 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 9   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの現在速度ﾓﾆﾀ(ｱﾄﾞﾚｽ900AH～)を読み取りした使用例を示します。 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 0A 00 02 C9 09 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 900A  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0002  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 C909 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 04 00 00 03 E4 FA 88  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 04(4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 00 00 03 E4 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 FA88 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

    

   現在速度は『000003E4』→10 進数に変換→996（×0．01mm/s）→ 

現在速度ﾓﾆﾀは 9．96mm/s 

 

   例 2)現在速度が『FFFFFF35』と読み取れた時(上の例と反対方向に動作)→ 

FFFFFFFFH－FFFFFF35H+1(必ず 1 を加算)→ 

10 進数に変換→203（×0．01mm/s）→ 

現在速度は 2．03mm/s 

 

 (注)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．11 電流値の読み取り 《CNOW》 

 

（１） 機能 

ﾓｰﾀ電流(ﾄﾙｸ電流指令値)のﾓﾆﾀﾃﾞｰﾀを読み取ります。 

単位は mA です。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 900C       電流値ﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 0002 ｱﾄﾞﾚｽ900CH～900DHの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 04 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 ﾓｰﾀ電流の 

ﾓﾆﾀ 

ﾓｰﾀ電流のﾓﾆﾀ〔Hex〕 

単位はmA 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 9   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの電流値ﾓﾆﾀ(ｱﾄﾞﾚｽ900CH～)を読み取りした使用例を示します。 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 0C 00 02 29 08 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 900C  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0002  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2908 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

 ●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 04 00 00 01 C8 FA 35  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 04(4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 00 00 01 C8 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 FA35 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

       ﾓｰﾀ電流値は『000001C8』→10 進数に変換→456 

       電流ﾓﾆﾀ値は 456mA 

 

 (注)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．12 偏差の読み取り 《DEVI》 

 

（１） 機能 

1ms 周期毎の位置指令値とﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ値(実位置)の偏差量を読み取ります。 

単位は pulse です。 

ﾓｰﾀ機械角 1 回転あたりのﾊﾟﾙｽ数は使用ｴﾝｺｰﾀﾞにより異なります。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 900E 偏差ﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 0002 ｱﾄﾞﾚｽ900EH～900FHの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 04 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 偏差ﾓﾆﾀ 偏差ﾓﾆﾀ〔Hex〕 

単位はpulse 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 9   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの偏差ﾓﾆﾀ(ｱﾄﾞﾚｽ900EH～)を読み取りした使用例を示します。 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 0E 00 02 88 C8 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 900E  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0002  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 88C8 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 04 00 00 00 0B BB F4  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 04(4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 00 00 00 0B 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 BBF4 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

   偏差ﾓﾆﾀは『0000000B』→10 進数に変換→11 

   1ms 周期毎の位置指令値とﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ値(実位置)の偏差量は 11pulse 

 

 (注)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．13 電源投入後の積算時間の読み取り 《STIM》 

 

（１） 機能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ電源投入時からの積算時間を読み取ります。 

単位は ms です。 

ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄではﾀｲﾏ値はｸﾘｱされません。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 9010 ｼｽﾃﾑﾀｲﾏ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 0002 ｱﾄﾞﾚｽ9010H～9011Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 04 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 ｼｽﾃﾑﾀｲﾏ ｼｽﾃﾑﾀｲﾏ（Hex） 

単位はms 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 9   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのｼｽﾃﾑﾀｲﾏ値(ｱﾄﾞﾚｽ9010H～)を読み取りした使用例を示します 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 10 00 02 E8 CE 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9010  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0002  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 E8CE (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 04 00 02 7A 72 F8 B6  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 04(4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 00 02 7A 72 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 F8B6 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ｼｽﾃﾑﾀｲﾏは『00027A72』→10 進数に変換→162418（ms） 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ電源投入時からの積算時間は 162．418 秒 

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．14 特殊入力ﾎﾟｰﾄの入力信号状態の読み取り 《SIPM》 

 

（１） 機能 

通常の入力ﾎﾟｰﾄ以外の入力ﾎﾟｰﾄの状態を読み取ります。 

[4．3．2 （8） 特殊入力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ内容を参照] 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 9012 特殊入力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 0001 ｱﾄﾞﾚｽ9012Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 02 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 特殊ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀ 4.3.2（8） 一覧表参照 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 7   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの特殊入力ﾎﾟｰﾄ(ｱﾄﾞﾚｽ9012H)を読み取りした使用例を示します。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 12 00 01 09 0F 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9012  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0001  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 090F (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 02 43 00 89 74  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 02(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 43 00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 8974 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．15 ｿﾞｰﾝ出力信号の状態読み取り 《ZONS》 

 

（１） 機能 

ｿﾞｰﾝ出力の状態を読み取ります。 

[4．3．2 （9） ｿﾞｰﾝｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ内容を参照] 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 9013 ｿﾞｰﾝｽﾃｰﾀｽ照会 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 0001 ｱﾄﾞﾚｽ9013Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ   ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 02 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 ｿﾞｰﾝｽﾃｰﾀｽ 4.3.2（9） 一覧表参照 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 7   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのｿﾞｰﾝ出力の状態(ｱﾄﾞﾚｽ9013H)を読み取りした使用例を示します。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 13 00 01 58 CF 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9013  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0001  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 58CF (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 02 00 00 B8 44  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 02(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 00 00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 B844 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．16 位置決め完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№の読み取り 《POSS》 

 

（1） 機能 

完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号を読み取ります。 

[4．3．2 （10） ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ内容を参照] 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 9014 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 0001 ｱﾄﾞﾚｽ9014Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 02 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号 

ｽﾃｰﾀｽ 

4.3.2（10） 一覧表参照 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 7   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの位置決め完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(ｱﾄﾞﾚｽ9014H)を読み取りした使用例を示します 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 14 00 01 E9 0E 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9014  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0001  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 E90E (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 02 00 00 B8 44  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 02(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 00 00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 B844 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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5．3．17 力ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾃﾞｰﾀの読み取り 《FBFC》・・SCON-CA 専用 

 

（1） 機能 

  ﾛｰﾄﾞｾﾙ測定値(押付け力)のﾓﾆﾀﾃﾞｰﾀを読み取ります。 

  単位は0.01Nです。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 901E 力ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 0002 ｱﾄﾞﾚｽ901EH～901FHの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 03 ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 04 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 ﾛｰﾄﾞｾﾙ測定値 現在の押付け力〔N〕 

単位は0.0１N 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 9   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗに接続されているﾛｰﾄﾞｾﾙの現在測定値を読み取りした使用例を示します。 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 0A 00 02 89 0D 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 901E  

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 0002  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 890D (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 04 00 00 03 E4 FA 88  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 03 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 04(4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 00 00 03 E4 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 FA88 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

    

   例 1) 現在のﾛｰﾄﾞｾﾙ測定値は『000003E4』→10 進数に変換→996（×0．01N）→ 

現在の押付け力は 9．96N 

 

   例 2) 現在のﾛｰﾄﾞｾﾙ測定値が『FFFFFF35』と読み取れた時、(引張り状態(注 2))→ 

FFFFFFFFH－FFFFFF35H+1(必ず 1 を加算)→ 

10 進数に変換→203（×0．01N）→ 

現在の引張り力(注 2)は 2．03N 

 (注1)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 

      (注2)引張り方向に力を加えるとﾛｰﾄﾞｾﾙを破損します。
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5．4 動作指令 及び、ﾃﾞｰﾀ書き換え(ｺｰﾄﾞ 05 使用ｸｴﾘ)  

 

5．4．1 ｺｲﾙへの書込み 

 

（1） 機能 

ｽﾚｰﾌﾞのDO（Discrete Output）の状態をON／OFFのいずれかに変更（書込み）します。 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄの場合には、全ｽﾚｰﾌﾞの同じｱﾄﾞﾚｽのｺｲﾙを書換えます。 

（2） 開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧 

ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 記号 機 能 名 称 

0401 SFTY ｾｰﾌﾃｨ速度指令 

0403 SON ｻｰﾎﾞ ON 指令 

0407 ALRS ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ指令 

0408 BKRL ﾌﾞﾚｰｷ強制解除指令 

040A STP 一時停止指令 

040B HOME 原点復帰指令 

040C CSTR 位置決め動作起動指令 

0411 JISL ｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替え 

0414 MOD ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ指令 

0415 TEAC ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み指令 

0416 JOG+ ｼﾞｮｸﾞ+指令 

0417 JOG- ｼﾞｮｸﾞ-指令 

0418 ST7 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 7(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

0419 ST6 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 6(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

041A ST5 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 5(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

041B ST4 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 4(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

041C ST3 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

041D ST2 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

041E ST1 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

041F ST0 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

0426 CLBR ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ指令 

0427 PMSL PIO/Modbus 切替え指定 

042C STOP 減速停止 
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5．4．2 ｾｰﾌﾃｨ速度有効/無効切替 《SFTY》 

 

（１） 機能 

ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№35の｢ｾｰﾌﾃｨ速度｣で指定された速度の有効/無効切替を行います。

MANUﾓｰﾄﾞ時に有効にしますと、全ての移動指令速度が制限されます。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 0401 ｾｰﾌﾃｨ速度指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ｾｰﾌﾃｨ速度有効： FF00H 

ｾｰﾌﾃｨ速度無効： 0000Ｈ 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのｾｰﾌﾃｨ速度を有効にする使用例を示します 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 05 04 01 FF 00 DC CA 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0401  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 DCCA (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．3 ｻｰﾎﾞ ON／OFF 《SON》 

 

（１） 機能 

ｻｰﾎﾞON/OFFの制御を行います。 

変更ﾃﾞｰﾀ部をｻｰﾎﾞON状態にするとﾒｰｶﾊﾟﾗﾒｰﾀの｢ｻｰﾎﾞｵﾝ遅延時間｣経過後に 

ｻｰﾎﾞON状態へと遷移します。ただし以下の条件を満たしている必要があります。 

･ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ1のEMGｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄが0 

･ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ1の重故障ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄが0 

･ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ2のｲﾈｰﾌﾞﾙｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄが1 

･ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀの自動ｻｰﾎﾞOFF中ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄが0 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 0403 ｻｰﾎﾞON／OFF指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ｻｰﾎﾞ ON： FF00Ｈ 

ｻｰﾎﾞOFF： 0000Ｈ 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

※上位との通信前に、ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾎﾞｯｸｽ、ﾊﾟｿｺﾝｿﾌﾄを接続し、ｻｰﾎﾞ OFF 動作をした後に、非

接続にした場合、上位との通信でｻｰﾎﾞ ON/OFF が出来なくなります。 

このため、RCｺﾝﾄﾛｰﾗ電源を再投入するか、もしくは、SIOﾎﾟｰﾄの接続を外す際はｻｰﾎﾞON

の状態にしてください。 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｻｰﾎﾞONにする使用例を示します 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 05 04 03 FF 00 7D 0A 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0403  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 7D0A (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．4 ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ 《ALRS》 

 

（１） 機能 

ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄのｴｯｼﾞを立てる(変更ﾃﾞｰﾀが0000Hの状態でFF00Hを書き込む)と、ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ

を行います。 

ただしｱﾗｰﾑ要因が解消されていないと再びｱﾗｰﾑとなります。 

また一時停止中にｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄのｴｯｼﾞを立てると残移動量のｷｬﾝｾﾙが行われます。 

ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄを行ったら 必ず変更ﾃﾞｰﾀを0000Hにして書き込みを行い、通常の状態に戻し

てください。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 0407 ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ実行：FF00H 

   通常：0000Ｈ 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄを行う使用例を示します 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

1回目  01 05 04 07 FF 00 3C CB  ・・・ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ実行 

2回目  01 05 04 07 00 00 7D 3B  ・・・通常状態に戻す 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0407  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：FF00 

2回目：0000 

(ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ終了後に0000Hを書き

込んで通常状態に戻してください)  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：3CCB (CRC計算による) 

2回目：7D3B (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．5 ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 《BKRL》 

 

（１） 機能 

ﾌﾞﾚｰｷの制御はｻｰﾎﾞON/OFFと連動して行われますが、ﾌﾞﾚｰｷがONの状態でも強制的に

解除することができます。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 0408 ﾌﾞﾚｰｷ強制解除指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ﾌﾞﾚｰｷ強制解除：FF00H 

   通常：0000H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

※上位との通信前に、ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄなどのﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙを接続し、ｻｰﾎﾞ OFF 動作をした

後に、接続を外した場合、上位との通信でｻｰﾎﾞ ON/OFF ができなくなります。 

このため、RCｺﾝﾄﾛｰﾗ電源を再投入するか、もしくは、SIOﾎﾟｰﾄの接続を外す際はｻｰﾎﾞON

の状態にしてください。 

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾌﾞﾚｰｷを強制解除する使用例を示します 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 05 04 08 FF 00 0C C8 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0408  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 0CC8 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

 



 

99 

RTU
05 
ｸｴﾘ 

 

5．4．6 一時停止 《STP》 

 

（１） 機能 

移動中に一時停止指令を行うと減速停止を行い、再び通常状態にｾｯﾄされると残移動量

の移動を再開します。 

一時停止指令の状態では、ﾓｰﾀの移動は全て禁止されます。 

一時停止指令中にｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ指令ﾋﾞｯﾄが立てられた場合は残移動量がｷｬﾝｾﾙされます。 

一時停止指令の入力が原点復帰動作中で、押付け反転前ならば移動指令が保留され、

押付け反転後では原点復帰を最初からやり直します。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 040A 一時停止指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 一時停止指令：FF00H 

 通常：0000H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗを一時停止する使用例を示します 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 05 04 0A FF 00 AD 08 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 040A  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 AD08 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．7 原点復帰 《HOME》 

 

（１） 機能 

原点復帰指令のｴｯｼﾞを立てる(変更ﾃﾞｰﾀが0000Hの状態でFF00Hを書き込む)と、原点復

帰動作を行います。原点復帰が完了するとHENDﾋﾞｯﾄが1になります。 

原点復帰指令は、原点復帰が完了していても入力可能です。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 040B 原点復帰指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 原点復帰実行：FF00H  

 通常：0000H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

※原点復帰は、ｻｰﾎﾞ ON した状態で行ってください。 

上位との通信前に、ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄなどのﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙを接続し、ｻｰﾎﾞ OFF 動作をした後

に、接続を外した場合、上位との通信でｻｰﾎﾞ ON/OFF ができなくなります。 

このため、RCｺﾝﾄﾛｰﾗ電源を再投入するか、もしくは、SIOﾎﾟｰﾄの接続を外す際はｻｰﾎﾞON

の状態にしてください。 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの原点復帰を行う使用例を示します 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

1回目  01 05 04 0B 00 00 BD 38  ・・・通常状態に設定 

2回目  01 05 04 0B FF 00 FC C8  ・・・原点復帰実行 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 040B  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：0000 

2回目：FF00 

(エッジを立てる為に2回ﾃﾞｰﾀを送信

してください。)  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：3CCB (CRC計算による) 

2回目：7D3B (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．8 位置決め動作起動指令 《CSTR》 

 

（１） 機能 

位置決め動作起動指令のｴｯｼﾞを立てる(変更ﾃﾞｰﾀが0000Hの状態でFF00Hを書き込む)と、

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀ(POSR：0D03H)内のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号の指定位置に移動します。ﾎﾟｼﾞｼ

ｮﾝｽﾀｰﾄ指令状態のまま(FF00Hを書き込んだまま)ですと位置決め幅内に入っても完了ﾎﾟ

ｼﾞｼｮﾝは出力されません。(0000Hを書き込んで通常状態に戻してください。) 

電源投入後、一度も原点復帰動作を行っていない状態(HENDﾋﾞｯﾄが0の状態)では、原点

復帰動作を実行した後に目標位置に移動を開始します。 

※目標位置 及び速度等の動作ﾊﾟﾗﾒｰﾀは、全てｺﾝﾄﾛｰﾗ内部のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙ(不揮発性

ﾒﾓﾘ)に予め設定しておく必要があります。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 040C 位置決め動作起動指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝｽﾀｰﾄ指令：FF00H 

      通常：0000H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀ(POSR：0D03H)内のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号の指定位置に

移動を行う使用例を示します 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

1回目  01 05 04 0C FF 00 4D 09  ・・・指定位置に移動 

2回目  01 05 04 0C 00 00 0C F9  ・・・通常状態に戻す 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 040C  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：FF00 

2回目：0000 

(通常状態に戻してください。)  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：4D09 (CRC計算による) 

2回目：0CF9 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．9 ｼﾞｮｸﾞ／ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替 《JISL》 

 

（１） 機能 

ｼﾞｮｸﾞとｲﾝﾁﾝｸﾞの切替を行います。 

ｼﾞｮｸﾞ動作中に本ﾋﾞｯﾄが切替わると減速停止します。 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作中に本ﾋﾞｯﾄが切替わってもｲﾝﾁﾝｸﾞ動作は継続されます。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 0411 ｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作状態：FF00H 

ｼﾞｮｸﾞ動作状態：0000H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｲﾝﾁﾝｸﾞ動作に切替えます。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 05 04 11 FF 00 AD 08 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0411  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 AD08 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．10 ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ指令 《MOD》 

 

（１） 機能 

通常運転ﾓｰﾄﾞと教示ﾓｰﾄﾞを切替えます。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 0414 通常ﾓｰﾄﾞ⇔教示ﾓｰﾄﾞ切替 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 教示ﾓｰﾄﾞ：FF00H 

通常運転ﾓｰﾄﾞ：0000H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 

 



 

108 

（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗを教示ﾓｰﾄﾞに切替えます。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 05 04 14 FF 00 CD 0E 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0414  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 CD0E (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．11 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み指令 《TEAC》 

 

（1） 機能 

5.4.10 ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ指令が FF00H（教示ﾓｰﾄﾞ）の時に、本指令(FF00H を書き込み)で現在位

置ﾃﾞｰﾀの取込みを行います。 

取込み場所は、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀで指定されているﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号の中です。取込み

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝが空のﾎﾟｼﾞｼｮﾝの場合、目標位置以外のﾃﾞｰﾀ（位置決め幅 INP,速度 VCMD,加減

速度 ACMD,制御ﾌﾗｸﾞ CTLF）はﾊﾟﾗﾒｰﾀの初期値が一緒に書込まれます。 
本指令(FF00Hを書込み)を行って 20ms 以上そのままの状態を保ってください。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 0415 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み指令：FF00H 

通常：0000H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗが教示ﾓｰﾄﾞ時に現在位置を取込みます。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 05 04 15 FF 00 9C CE 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0415  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 9CCE (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．12 ｼﾞｮｸﾞ＋指令 《JOG＋》 

 

（1） 機能 

ｼﾞｮｸﾞ またはｲﾝﾁﾝｸﾞ動作を行います。 

・5.4.9 ｼﾞｮｸﾞ／ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替指令が 0000H（ｼﾞｮｸﾞ設定）の時、ｼﾞｮｸﾞ+指令(変更ﾃﾞｰﾀ FF00H)

を送信すると、反原点方向にｼﾞｮｸﾞ移動します。速度および加減速度はﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№26

の PIO ｼﾞｮｸﾞ速度と定格加減速度が使用されます。 

ｼﾞｮｸﾞ移動中にｼﾞｮｸﾞ+指令(変更ﾃﾞｰﾀ 0000H)を送信するか、5.4.13 ｼﾞｮｸﾞ-指令(変更ﾃﾞｰﾀ

FF00H)を送信すると減速停止します。 

・5.4.9 ｼﾞｮｸﾞ／ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替指令が FF00H（ｲﾝﾁﾝｸﾞ設定）の時、ｼﾞｮｸﾞ+指令のｴｯｼﾞを立てる

(変更ﾃﾞｰﾀが 0000H の状態で FF00H を書き込む)と、反原点方向にｲﾝﾁﾝｸﾞ移動します。速

度・移動距離・加減速度はそれぞれﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№26（PIO ｼﾞｮｸﾞ速度）、ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№48

（PIO ｲﾝﾁﾝｸﾞ距離）、定格加減速度が使用されます。 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 0416 ｼﾞｮｸﾞ＋指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ｼﾞｮｸﾞ+指令：FF00H 

通常：0000H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

①軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｼﾞｮｸﾞ移動させます。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 05 04 16 FF 00 6C CE 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0416  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 6CCE (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

 

 

②軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｲﾝﾁﾝｸﾞ移動させます。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

1回目  01 05 04 16 FF 00 6C CE  ・・・ｲﾝﾁﾝｸﾞ移動 

2回目  01 05 04 16 00 00 2D 3E  ・・・通常状態に戻す 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0416  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：FF00 

2回目：0000 

(通常状態に戻してください。)  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：6CCE (CRC計算による) 

2回目：2D3E (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．13 ｼﾞｮｸﾞ-指令 《JOG-》 

 

（1） 機能 

ｼﾞｮｸﾞ またはｲﾝﾁﾝｸﾞ動作を行います。 

・5.4.9 ｼﾞｮｸﾞ／ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替指令が 0000H（ｼﾞｮｸﾞ設定）の時、ｼﾞｮｸﾞ-指令(変更ﾃﾞｰﾀ FF00H)を

送信すると、原点方向にｼﾞｮｸﾞ移動します。速度および加減速度はﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№26 の

PIO ｼﾞｮｸﾞ速度と定格加減速度が使用されます。 

ｼﾞｮｸﾞ移動中にｼﾞｮｸﾞ-指令(変更ﾃﾞｰﾀ 0000H)を送信するか、5.4.12 ｼﾞｮｸﾞ+指令(変更ﾃﾞｰﾀ

FF00H)を送信すると減速停止します。 

・5.4.9 ｼﾞｮｸﾞ／ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替指令が FF00H（ｲﾝﾁﾝｸﾞ設定）の時、ｼﾞｮｸﾞ-指令のｴｯｼﾞを立てる

(変更ﾃﾞｰﾀが0000Hの状態でFF00Hを書き込む)と、原点方向にｲﾝﾁﾝｸﾞ移動します。速度・

移動距離・加減速度はそれぞれﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№26（PIO ｼﾞｮｸﾞ速度）、ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№48

（PIO ｲﾝﾁﾝｸﾞ距離）、定格加減速度が使用されます。 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 0417 ｼﾞｮｸﾞ指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ｼﾞｮｸﾞ-指令： FF00H 

通常：0000H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

①軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｼﾞｮｸﾞ移動させます。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 05 04 17 FF 00 3D 0E 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0417  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 3D0E (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

 

 

②軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｲﾝﾁﾝｸﾞ移動させます。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

1回目  01 05 04 17 FF 00 3D 0E  ・・・ｲﾝﾁﾝｸﾞ移動 

2回目  01 05 04 17 00 00 7C FE  ・・・通常状態に戻す 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0417  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：FF00 

2回目：0000 

(通常状態に戻してください。)  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：3D0E (CRC計算による) 

2回目：7CFE (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．14 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0～7《ST0～ST7》移動指令 （PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 4，5 限定） 

 

（1） 機能 

指定されたﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№位置に移動します。 

ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0～7 移動指令は、PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 4、5(電磁弁ﾓｰﾄﾞ)が選択されている時に使用

できます。 

移動指令は、5.4.14 （5）開始ｱﾄﾞﾚｽ内の ST0～ST7 のどれかを有効にする(0000H の状態

で FF00H を書き込む)ことで行います。 

有効ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ以外を選択するとｱﾗｰﾑ｢085 移動時ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№異常｣が発生します。 

ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№27 移動指令種別によりﾚﾍﾞﾙ動作とｴｯｼﾞ動作が選択可能です。 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 5.4.14(5)開始ｱﾄﾞﾚｽ参照 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ※1 動作指令 ON：FF00H 

動作指令OFF：0000H   

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

※1 ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№27 移動指令種別を『ﾚﾍﾞﾙ動作』設定した場合 

FFOOH→0000H 書き込みで減速停止します。 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ2へ移動します。 

ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ設定例 

 

 

 

 

 

    図5.2 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

1回目  01 05 04 1D 00 00 5C FC  ・・・エッジを立てる為、0000H書込み 

2回目  01 05 04 1D FF 00 1D 0C  ・・・移動指令 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 041D  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：0000 

2回目：FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：5CFC  (CRC計算による) 

2回目：1D0C  (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

 

（5） 開始ｱﾄﾞﾚｽ  

ｱﾄﾞﾚｽ 記号 名称 機能 

0418 ST7  ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 7 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 7 へ移動します 

0419 ST6 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 6 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 6 へ移動します 

041A ST5 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 5 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 5 へ移動します 

041B ST4 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 4 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 4 へ移動します 

041C ST3 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3 へ移動します 

041D ST2 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 へ移動します 

041E ST1 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1 へ移動します 

041F ST0 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0 へ移動します 
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RTU
05 
ｸｴﾘ 

 

5．4．15 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ指令 《CLBR》・・専用ﾛｰﾄﾞｾﾙ接続が必要 

             

（1） 機能・・SCON-CA 専用 

専用ﾛｰﾄﾞｾﾙのｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝを行います。 

ﾛｰﾄﾞｾﾙは工場出荷時、無負荷の状態を 0N とするよう設定していますが、負荷を取付け

た状態を基準（0N）としたい場合などには、ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝを行ってください。 

その他にも必要な場合（再調整、点検等）、状況に応じて実施してください。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 0426 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ実行指令：FF00H

   通常運転時：0000H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

（3） ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ手順 

① 運転を停止してください（軸動作中、押付け中、一時停止中はｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝできずに

0E1：ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ異常ｱﾗｰﾑとなります）。 

② 本信号を 20ms 以上連続 ON してください。 

③ ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝが完了するとｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ完了信号（4.3.2(4)ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1 の

CEND）が ON しますので、その後本信号を OFF してください。 

 ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝが正常に終了しなかった場合、0E1：ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ異常ｱﾗｰﾑと

なります。 

 

 

 

 

 

 

注意：本信号が ON 状態では、通常運転指令は受け付けられません。 
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入力認識 

連続 20ms※1 

ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ処理正常完了で CEND が ON します。 

本信号が OFF の場合は CEND は常時 OFF となります。 

本信号 

CEND 

CEND の ON 確認後に 
本信号を OFF して下さい。 

ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ時間※2

※2 この間に本信号を OFF した場合、ｱﾗｰﾑとなります。 

※1 この間に本信号を OFF した場合は、入力認識前のためｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ処理を行いません。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

（4） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 

 

（5） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗに接続された専用ﾛｰﾄﾞｾﾙのｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝを行います。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 05 04 26 FF 00 6C C1 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0427  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 6CC1 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．16 PIO/Modbus 切替設定 《PMSL》 

 

（1） 機能 

PIO 外部指令信号の有効/無効の切替を行うことができます。 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 0427 PIO/Modbus切替設定 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ※1 Modbus指令有効：FF00H

   Modbus指令無効：0000H

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

※1 ・Modbus 指令有効（ON）(PIO 指令無効)： FF00 H 

PIO 信号による運転はできません。 

・Modbus 指令無効（OFF）(PIO 指令有効)： 0000 H 

外部からの PIO 信号による運転が可能です。 

補足 Modbus 指令を有効に変更した場合、変更時の PIO 状態が保持されています。 

Modbus 指令を無効に切替えた場合、現在の PIO 状態により運転状態が変化

します。但し、その時にｴｯｼﾞ検出で動作をする信号の状態が変化していてもｴ

ｯｼﾞを検出したことにしないようにしています。 

（3） 注意事項 

■運転ﾓｰﾄﾞｽｲｯﾁ搭載機種では AUTO ﾓｰﾄﾞに変更されたら『PIO 指令有効』に 

MANU ﾓｰﾄﾞに変更されたら『PIO 指令無効』になります。 

■PIO 未搭載機種ではﾃﾞﾌｫﾙﾄ設定が『PIO 指令無効』となります。 

■弊社ﾂｰﾙ接続時（ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾍﾟﾝﾀﾞﾝﾄ、ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ）は、ﾂｰﾙ内ﾓｰﾄﾞには『ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 1，

2』、『ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 1，2』が存在します。この場合 

『ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 1，2』 → 『PIO 指令有効』 

『ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 1，2』→ 『PIO 指令無効』   となります。  
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（4） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 

 

（5） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをModbus指令有効にします。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 05 04 27 FF 00 3D 01 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0427  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 3D01 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．4．17 減速停止 《STOP》 

 

（1） 機能 

減速停止指令のエッジを立てる(FF00H を書込む)と、減速停止します。 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数)

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 05 ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 042C 減速停止設定 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 減速停止指令（ON）：FF00H 

※ｺﾝﾄﾛｰﾗが自動的に0000Hに

ﾘｾｯﾄします。 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 8   

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗを減速停止させます。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 05 04 2C FF 00 4C C3 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 05 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0427  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 FF00  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 4CC3 (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．5 制御情報の直接書き込み（コード 06 使用ｸｴﾘ） 

 

5．5．1 ﾚｼﾞｽﾀへの書込み 

 

（1） 機能 

ｽﾚｰﾌﾞのﾚｼﾞｽﾀの内容を変更（書込み）します。 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄの場合には、全ｽﾚｰﾌﾞの同じｱﾄﾞﾚｽのﾚｼﾞｽﾀの内容が変更されます。 

[4．3．2 （1） ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 1 内容参照] 

[4．3．2 （2） ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 2 内容参照] 

[4．3．2 （3） ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀおよびﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動指定ﾚｼﾞｽﾀ内容参照] 

（2） 開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧 

ｱﾄﾞﾚｽ 記号 名 称 ﾊﾞｲﾄ 

0D00 DRG1 ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 1 2 

0D01 DRG2 ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 2 2 

0D03 POSR ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀ 2 

9800 POSR ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動指定ﾚｼﾞｽﾀ 2 

 

上記は制御指令のﾚｼﾞｽﾀです。本ﾚｼﾞｽﾀのﾋﾞｯﾄは、「PIO/Modbus切替えｽﾃｰﾀｽ

(PMSS)[4.3.2(6)参照]」がModbus指令無効（PIO指令有効）の時、PIOﾊﾟﾀｰﾝにより入力ﾎﾟｰ

ﾄに割り当てられます。本ﾚｼﾞｽﾀはModbus指令有効（PIO指令無効）の時、書換えが可能で

す。 
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（3） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞでは、変更するﾚｼﾞｽﾀのｱﾄﾞﾚｽとﾃﾞｰﾀを指定します。 

変更したいﾃﾞｰﾀは、ｸｴﾘの変更ﾃﾞｰﾀｴﾘｱで16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀとして指定します。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数) 

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 06 ﾚｼﾞｽﾀへの書込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 5.5.1（2）開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 4.3.2(1)～4.3.2(3) 

変更ﾃﾞｰﾀ一覧参照 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 計算結果に基づく  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 10   

 

 

（4） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（5） 使用例 

   以下①～③に、それぞれの運転動作に応じた例を示します。 
①軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｻｰﾎﾞON→原点復帰させます。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

1回目  01 06 0D 00 10 00 86 A6  ・・・ｻｰﾎﾞON 

2回目  01 06 0D 00 10 10 87 6A  ・・・原点復帰 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 06 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 0D00  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：1000 

2回目：1010 

(ｻｰﾎﾞONのﾋﾞｯﾄはｻｰﾎﾞOFF時以外

は1のままにする)  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：86A6  (CRC計算による) 

2回目：876A  (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

※1 ｻｰﾎﾞOFFの状態から 変更ﾃﾞｰﾀを1010Hとして送信しても原点復帰は行われませ

ん。(各RCｺﾝﾄﾛｰﾗの起動時のﾀｲﾐﾝｸﾞﾁｬｰﾄ参照ください。) 

※2 前の状態を維持したい場合は、変更がなくても前の状態を送信してください。 

使用例のようにｻｰﾎﾞONのﾋﾞｯﾄは 原点復帰時も1のままにしておきます。 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

 

②ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動指定ﾚｼﾞｽﾀ(ｱﾄﾞﾚｽ9800H)を使用してﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№1に移動 

前例①を行い、原点復帰を完了した状態で行ってください。  

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 06 98 00 00 01 67 6A 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 06 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 9800  

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 0001  
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ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 676A  (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

※ 本ﾚｼﾞｽﾀにﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№を書き込むと移動を開始します。CSTR(ｽﾀｰﾄ信号)は必要あり

ません。 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

 

③ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀ(ｱﾄﾞﾚｽ0D03H)を使用してﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№1に移動 

前例①を行い、原点復帰を完了した状態で行ってください。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

1回目  01 06 0D 03 00 01 BA A6  ・・・ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№1を指定 

2回目  01 06 0D 00 10 00 86 A6  ・・・CSTR(ｽﾀｰﾄ信号)OFFを入力 

3回目  01 06 0D 00 10 08 87 60  ・・・CSTR(ｽﾀｰﾄ信号)ONを入力 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ｽﾀｰﾄ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 01 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 06 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1回目：0D03 

2回目：0D00 

3回目：0D00 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：0001 

2回目：1000 

3回目：1008 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：BAA6  (CRC計算による) 

2回目：86A6  (CRC計算による) 

3回目：8760  (CRC計算による) 

ｴﾝﾄﾞ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

※ 前の状態を維持したい場合は、変更がなくても前の状態を送信してください。 

使用例のようにｻｰﾎﾞONのﾋﾞｯﾄは ｻｰﾎﾞOFF以外では1のままにしてください。 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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5．6 位置決めﾃﾞｰﾀの直接書き込み（ｺｰﾄﾞ 10 使用ｸｴﾘ） 

 

 

5．6．1 直値移動指令 

 

（1） 機能  

PTP 動作の位置決め目標位置を絶対座標上の位置で指定します。ｱﾄﾞﾚｽ 9900H～9908H

のﾚｼﾞｽﾀ群を書換えるとｱｸﾁｭｴｰﾀに対し直値移動指令が行えます。（一伝文で送信が可

能です。） 

制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ(ｱﾄﾞﾚｽ：9908H)以外のﾚｼﾞｽﾀは電源投入後、1 度送信すれば 

その後は有効となりますので、目標位置、位置決め幅、速度、加減速度、押し付け電流 

制限値、制御指定の変更の必要がない場合、その後は単独変更による実移動指令可能

なﾚｼﾞｽﾀ（開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照）の書込みだけで直値移動指令が可能となります。 

（2） 開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧 

目標位置座標、位置決め幅、速度、加減速度、押付け電流制限値制御指定ﾌﾗｸﾞ等を数

値指定して移動を行うためのﾚｼﾞｽﾀ群です。 

開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧のﾃﾞｰﾀ（合計 6 ﾚｼﾞｽﾀ）は、一度の送信で変更することが可能です。  

ｱﾄﾞﾚｽ

〔H〕 
記号 名 称 

符

号

単独変更によ

る実移動指令

可能 

ﾚｼﾞｽﾀ 

ｻｲｽﾞ

ﾊﾞｲﾄ 

ｻｲｽﾞ 
単位 

9900 PCMD 目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ ○ ○ 2 4 0.01mm 

9902 INP 位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀ  × 2 4 0.01mm 

9904 VCMD 速度指定ﾚｼﾞｽﾀ  ○ 2 4 0.01mm/s

9906 ACMD 加減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ  ○ 1 2 0.01G 

9907 PPOW 
押付け時電流制限 

指定ﾚｼﾞｽﾀ 
 ○ 1 2 ％ 

9908 CTLF 制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ  

×    

移動後都度

初期化 

1 2 ― 
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（3） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

1ﾚｼﾞｽﾀ＝2ﾊﾞｲﾄ＝16ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

（ﾊﾞｲﾄ数） 

ＲＴＵﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ  なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 10  直値指令 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 5.6.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 任意 5.6.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

ﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 上記ﾚｼﾞｽﾀ数による 上記指定ﾚｼﾞｽﾀ数の2倍の数値を

入力 

変更ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 2  5.6.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

変更ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 2  5.6.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

変更ﾃﾞｰﾀ3〔H〕 2  5.6.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

： ：  ： 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ  なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 最大256   

 

(4) ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた

部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

（ﾊﾞｲﾄ数）

ＲＴＵﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ  なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 10  直値指令 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 5.6.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 任意 5.6.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ  なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 最大256 最大256  
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(5) ﾚｼﾞｽﾀ詳細説明 

 

■目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（PCMD） 

PTP 動作の位置決め目標位置を絶対座標上の位置で指定します。単位は 0.01mm

で、設定可能範囲は、-999999～999999(FFF0BDC1(注)～000F423FH)です。絶対座

標指定時はﾊﾟﾗﾒｰﾀのｿﾌﾄﾘﾐｯﾄを超えた値が設定されていると移動開始指令時にｱﾗｰ

ﾑが発生します。目標位置座標指定ﾚｼﾞｽﾀ(記号：PCMD、ｱﾄﾞﾚｽ：9900H)の下位ﾜｰﾄﾞが

書換えられると移動開始します。つまりこのﾚｼﾞｽﾀに目標位置を書込むだけで直値移

動指令が行えます。 

        (注)負の値は、２の補数で設定してください。 

 

■位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀ(INP) 

本ﾚｼﾞｽﾀは動作種別によって2種類の意味を持ちます。1つ目の意味は通常位置決め

動作の場合、位置決め時の動作完了検出に用いる目標位置と現在位置の差の許容

値となります。2 つ目の意味は押付け動作時の押付け幅となります。単位は 0.01mm

で、設定可能範囲は、1～999999(1～000F423FH)です。動作種別の指定は、後述す

る制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀのﾋﾞｯﾄで指定します。 

本ﾚｼﾞｽﾀを変更しただけでは移動開始は行われません。 

 

■速度指定ﾚｼﾞｽﾀ(VCMD) 

移動速度を指定します。単位は 0.01mm/s で 設定範囲は 1～ 999999(1～

000F423FH) です。ただし、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの最大速度を超えた値が設定されていると移動開

始指令時にｱﾗｰﾑが発生します。 

本ﾚｼﾞｽﾀの下位ﾜｰﾄﾞが書換えられると移動開始します。つまり移動中の速度可変を行

う場合、本ﾚｼﾞｽﾀを書換えることにより実現できます。 
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■加減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ(ACMD) 

加速度・減速度を指定します。単位は 0.01G で設定範囲は 1～300(1～012CH) です。

ただし、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの最大加速度および最大減速度を超えた値が設定されていると移動

開始指令時にｱﾗｰﾑが発生します。 

本ﾚｼﾞｽﾀが書換えられると移動開始します。つまり移動中の加減速度可変を行う場合、

本ﾚｼﾞｽﾀを書換えることにより実現できます。 

 

■押付け時電流制限値(PPOW) 

押付け動作時電流制限を PPOW に設定します。以下を参照して設定してください。   

ｱｸﾁｭｴｰﾀ型式 押付け可能範囲〔%〕 設定可能範囲(入力値)〔H〕

RCS2-RA13R 以外の 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ 

20～70(注) 33～B2 

RCS2-RA13R 20～200 33～1FE 

(注)各ｱｸﾁｭｴｰﾀによっては設定範囲が異なる場合があります。 

[詳しくは当社ｶﾀﾛｸﾞ、または取扱説明書を参照] 

本ﾚｼﾞｽﾀが書換えられると移動開始します。つまり押付け動作中の電流制限値可変

を行う場合、本ﾚｼﾞｽﾀを書換えることにより実現できます。 

押付け電流値設定例 

●20％設定例 

255(100%)×0．2(20%)＝51→33H（16 進数変換） 
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■制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ(CTLF) 

動作方法を設定します。 

押付け動作およびｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ動作(ﾋﾟｯﾁ送り)の場合、本ﾚｼﾞｽﾀを移動指令のたびに設

定してください(1 回の移動のたびに初期値で上書きされます)。 

 

CTLF ﾋﾞｯﾄ構成 

 

 

 

 

ﾋﾞｯﾄ 1(PUSH)＝ 0：通常動作(初期値) 

1：押付け動作 

ﾋﾞｯﾄ 2(DIR) ＝ 0：ｱﾌﾟﾛｰﾁ動作完了後の押付け動作の方向を正転とします(初期値)。 

1：ｱﾌﾟﾛｰﾁ動作完了後の押付け動作の方向を逆転とします。 

このﾋﾞｯﾄにより、ＰＣＭＤからの最終停止位置の方向を算出しますので方

向を間違えると下図 5.3 のように（2×ＩＮＰ）の幅だけずれた動作になりま

すので、注意してください。 

また、ﾋﾞｯﾄ 1 の設定値が 0 の場合はこのﾋﾞｯﾄの設定値は無効です。 

図 5．3 押付け時の動作方向 

 

ﾋﾞｯﾄ 3(INC)＝ 0：通常動作(初期値) 

1：ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ動作(ﾋﾟｯﾁ送り) 

このﾋﾞｯﾄを 1 に設定することにより、相対位置移動を行う事が可能となりま

す。この動作は、通常動作時と押付け動作時(CTLF のﾋﾞｯﾄ 1)で挙動が異な

ります。通常動作時は目標位置（PCMD）に対しての移動量を生成するのに

対し、押付け動作時（ﾋﾞｯﾄ 1＝1 の時）には現在位置に対しての移動量を生

成します。 

なお、相対座標の計算は mm 単位加算後ﾊﾟﾙｽ変換を行うので、ﾊﾟﾙｽ変換

開始位置 A B

速
度

INP

PCMD C

INPINP

MSB LSBPUSH -GSL1 GSL0 INC DIR- - MOD1 MOD0NTC1 NTC0 - -

1 05 4 3 29 8 7 613 12 11 10

-

15 14

-
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後の加算方法の場合に発生する『相対移動を繰り返し行った場合、ﾘｰﾄﾞ設

定による割り切れないﾊﾟﾙｽが累積誤差として位置ずれを起こす現象』は発

生しません。 

 

ﾋﾞｯﾄ 4(GSL0)、5(GSL1)＝ 以下の表参照(SCON-CA だけ設定可能)           

GSL1 GSL0 機能 

0 0 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 0 選択(初期値) 

0 1 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 1 選択 

1 0 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 2 選択 

1 1 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 3 選択 

あらかじめ 6 種のｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝﾊﾟﾗﾒｰﾀを最大 4 ｾｯﾄ登録しておくことで、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ

移動ごとに選択したﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄで運転を行います。[詳細はｺﾝﾄﾛｰﾗ本体の

取扱説明書参照] 

 

ﾋﾞｯﾄ 6(MOD0)、7(MOD1)＝ 以下の表参照(PCON-*、ERC2 は設定できません)           

MOD1 MOD0 機能 

0 0 台形ﾊﾟﾀｰﾝ(初期値) 

0 1 S 字ﾓｰｼｮﾝ 

1 0 一次遅れﾌｨﾙﾀ 

1 1 使用できません 

加減速ﾊﾟﾀｰﾝ特性を選択するための信号です。いずれかをｱｸﾁｭｴｰﾀの移動

指令前に選択してください。[詳細はｺﾝﾄﾛｰﾗ本体の取扱説明書参照] 

 

ﾋﾞｯﾄ 12(NTC0)、13(NTC1)＝ 以下の表参照(SCON-CA だけ設定可能)           

NTC1 NTC0 機能 

0 0 制振制御を使用しない(初期値) 

0 1 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 1 選択 

1 0 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 2 選択 

1 1 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 3 選択 

制振制御の使用選択 および、あらかじめﾊﾟﾗﾒｰﾀを最大 3 ｾｯﾄ登録しておく

ことで、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動ごとに選択したﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄで運転を行います。[詳細はｺ

ﾝﾄﾛｰﾗ本体の取扱説明書参照] 
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（6） 使用例 

 以下①～⑦に、それぞれの運転動作に応じた例を示します。 

①目標位置を変更して移動する(目標位置以外のﾃﾞｰﾀは、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ初期値を使用） 

    条件：ｺﾝﾄﾛｰﾗﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ上の速度初期値/加減速度初期値/位置決め幅初期値

で動作条件は OK。目標位置だけを変更しｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させたい。 

    補足：ｺﾝﾄﾛｰﾗﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀについて 

     ・速度初期値（ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№8）→ｶﾀﾛｸﾞ内の該当ｱｸﾁｭｴｰﾀ最高速度 

     ・加減速度初期値（ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№9）→ｶﾀﾛｸﾞ内の該当ｱｸﾁｭｴｰﾀ定格加速度 

     ・位置決め幅初期値（ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№10）→ﾃﾞﾌｫﾙﾄ値 0．1mm 

 

    目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）の書込み(例 1) 

 

                 移動開始 

 

(例１)目標位置を 50mm の位置とする場合  

目標位置 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

50 設定不要 

     ■ｸｴﾘ :01 10 9900 0002 04 0000 1388 3655 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9900 0002 6F54 

・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
備考 

ｽﾀｰﾄ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ 01H 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 10H  

開始ｱﾄﾞﾚｽ 9900H 開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ9900H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 0002H ｱﾄﾞﾚｽ9900H～9901Hまで書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 04H 2(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=4(ﾊﾞｲﾄ)→4H 

0000H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ1、2（目標位置） 

入力単位（0.01mm） 07D0H 50〔mm〕×100=5000→1388H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ 3655H CRCﾁｪｯｸ計算結果→3655 H 

ｴﾝﾄﾞ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 27  
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②目標位置を変更して移動する(目標位置以外のﾃﾞｰﾀも変更） 

    条件：目標位置/速度/加減速度を都度変更しｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させたい 

      

目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）～加減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ（9906H）の書込み(例 2) 

 

移動開始 

 

(例 2)目標位置を 50mm の位置とする場合  

目標位置 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

50 0．1 100 0．3 設定不要 

■ｸｴﾘ :01 10 9900 0007 0E 0000 1388 0000 000A 0000 2710 001E 50CF 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9900 0007 AF57 

・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
備考 

ｽﾀｰﾄ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ 01H 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 10H  

開始ｱﾄﾞﾚｽ 9900H 開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ9900H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 0007H ｱﾄﾞﾚｽ9900H～9906Hまで書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 0EH 7(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=14(ﾊﾞｲﾄ)→EH 

0000H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ1、2（目標位置） 

入力単位（0.01mm） 1388H 50〔mm〕×100=5000→1388H 

0000H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ3、4 

（位置決め幅） 

入力単位（0.01mm） 
000AH 0.1〔mm〕×100=10→000AH 

0000H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ5、6（速度） 

入力単位（0.01mm/sec） 2710H  100〔mm/s〕×100=10000→2710H 

変更ﾃﾞｰﾀ7（加減速度） 

入力単位（0.01G） 
001EH 0.3〔G〕×100=30→001E H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ 50CFH CRCﾁｪｯｸ計算結果→50CF H 

ｴﾝﾄﾞ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 23  
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③移動中の速度変更を行う 

    条件：目標位置/速度/加減速度を都度変更しｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させ、動作 

中にあるﾀｲﾐﾝｸﾞでｱｸﾁｭｴｰﾀ動作速度を変更をしたい 

       

目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）～加減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ（9906H）の書込み(例 2) 

 

移動開始 

 

             速度指定ﾚｼﾞｽﾀ（9904H～9905H）の書込み(例 3) 

 

変更された速度で引き続き移動 
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(例 3)移動中に速度 100mm/s→50mm/s に変更する場合 

目標位置 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

50 0．1 100→50 0．3 設定不要 

 

(1)速度 100mm/s で移動開始[前例の②目標位置を変更して移動するを参照] 

■ｸｴﾘ :01 10 9900 0007 0E 0000 1388 0000 000A 0000 2710 001E 50CF 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9900 0007 AF57 

(2)速度 50mm/s に速度変更 

■ｸｴﾘ :01 10 9904 0002 04 0000 1388 395C 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9904 0002 2E95 

・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳(50mm/s に速度変更 [100mm/s で移動開始は前例参照]) 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
備考 

ｽﾀｰﾄ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ 01H 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 10H  

開始ｱﾄﾞﾚｽ 9904H 開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ9904H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 0002H ｱﾄﾞﾚｽ9904H～9905Hまで書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 04H 2(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=4(ﾊﾞｲﾄ)→4H 

0000H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ5、6（速度） 

入力単位（0.01mm/s） 1388H  50〔mm/s〕×100=5000→1388H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ 395CH CRCﾁｪｯｸ計算結果→395C H 

ｴﾝﾄﾞ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 13  
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④ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動(ﾋﾟｯﾁ送り)の場合 

         条件：ｺﾝﾄﾛｰﾗﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ上の速度初期値/加減速度初期値/位置決め幅初期値

/で動作条件は OK。ﾋﾟｯﾁ幅だけを変更しｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させたい。 

    

 

 

 

                               移動開始 
     

補足：ｱﾄﾞﾚｽ 9900Hと 9908H だけを一度のﾃﾞｰﾀ送信で変更することはできません。ｱﾄﾞ

ﾚｽは連番となっているため、9900Hと 9908Hだけを変更したい場合は、2 度の伝文送

信で実施してください。 

1 度の伝文送信で済ませたい場合は、9900H～9908H までを全て書込み実行を行っ

てください。 

 

目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）～制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H：ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ設定）の書込み(例 4) 
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(例 4)ﾋﾟｯﾁ幅を 10mm に設定してｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動する場合  

ﾋﾟｯﾁ幅 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

10 0．1 100 0．3 0 
ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ 

(bit3=1) 

 

■ｸｴﾘ :01 10 9900 0009 12 0000 03E8 0000 000A 0000 2710 001E 0000 0008 F3A0 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9900 0009 2E93 

    ・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
備考 

ｽﾀｰﾄ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ 01H 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 10H  

開始ｱﾄﾞﾚｽ 9900H 開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ9900H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 0009H ｱﾄﾞﾚｽ9900H～9908Hまで書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 12H 9(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=18(ﾊﾞｲﾄ)→12H 

0000H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ1、2（目標位置） 

入力単位（0.01mm） 03E8H 10〔mm〕×100=1000→03E8H 

0000H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ3、4 

（位置決め幅） 

入力単位（0.01mm） 
000AH 0.1〔mm〕×100=10→000AH 

0000H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ5、6（速度） 

入力単位（0.01mm/s） 2710H  100〔mm/s〕×100=10000→2710H 

変更ﾃﾞｰﾀ7（加減速度） 

入力単位（0.01G） 
001EH 0.3〔G〕×100=30→001E H 

変更ﾃﾞｰﾀ8（押付け） 

入力単位〔%〕 
0000H 0〔%〕→0 H 

変更ﾃﾞｰﾀ9（制御ﾌﾗｸﾞ） 0008H 
（ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ設定） 

1000b→0008 H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ F3A0H CRCﾁｪｯｸ計算結果→F3A0 H 

ｴﾝﾄﾞ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 27  
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⑤ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動(ﾋﾟｯﾁ送り）中に速度変更を行う場合 

   条件：目標位置/速度/加減速度を都度変更しｱｸﾁｭｴｰﾀを相対位置決め動作 

させ、動作中にあるﾀｲﾐﾝｸﾞでｱｸﾁｭｴｰﾀ動作速度を変更をしたい 

 

 

 

 

ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動開始 

 

          

 

 

     

 

変更された速度で引き続きｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動 

     

補足：制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H）は設定後、一度ｱｸﾁｭｴｰﾀが動作開始すると初期値

（0H：通常移動）に戻ります。このため、ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙおよび押付け動作を再度行う場合は、

制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H）を再設定し、送信する必要があります。 

目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）～制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H：

ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ設定）の書込み(例 4) 

速度指定ﾚｼﾞｽﾀ（9904H）～制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H：ｲﾝｸﾘ

ﾒﾝﾀﾙ設定）の書込み(例 5) 
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(例 5)移動中に速度 100mm/s→50mm/s に変更する場合 

ﾋﾟｯﾁ幅 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

10 0．1 100→50 0．3 0 
ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ 

(bit3=1) 

 

(1)速度 100mm/s で移動開始[前例の④ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動(ﾋﾟｯﾁ送り)の場合を参照] 

■ｸｴﾘ :01 10 9900 0009 12 0000 03E8 0000 000A 0000 2710 001E 0000 0008 F3A0 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9900 0009 2E93 

(2)速度 50mm/s に速度変更 

■ｸｴﾘ :01 10 9904 0005 0A 0000 1388 001E 0000 0008 BD83 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9904 0005 6F57 

・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳(50mm/s に速度変更 [100mm/s で移動開始は前例参照]) 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
備考 

ｽﾀｰﾄ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ 01H 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 10H  

開始ｱﾄﾞﾚｽ 9904H 開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ9904H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 0005H ｱﾄﾞﾚｽ9904H～9908Hまで書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 0AH 5(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=10(ﾊﾞｲﾄ)→AH 

0000H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ5、6（速度） 

入力単位（0.01mm/s） 1388H  50〔mm/s〕×100=5000→1388H 

変更ﾃﾞｰﾀ7（加減速度） 

入力単位（0.01G） 
001EH 0.3〔G〕×100=30→001E H 

変更ﾃﾞｰﾀ8（押付け） 

入力単位〔%〕 
0000H 0〔%〕→0 H 

変更ﾃﾞｰﾀ9（制御ﾌﾗｸﾞ） 0008H 
（ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ設定） 

1000b→0008 H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ BD83H CRCﾁｪｯｸ計算結果→BD83 H 

ｴﾝﾄﾞ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 19  
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⑥押付け動作の場合（押付け動作中の押付け力の変更） 

         条件：押付け動作をさせたい。但し、押し付け中には任意のﾀｲﾐﾝｸﾞで押付け力を変

化させたい。 

 

 

 

 

押付け動作開始 

 

          

 

 

     

 

変更された押付け力で引き続き押付け動作 

 

目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）～制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H：

押付け設定）の書込み(例 6) 

押付け動作中に押付け電流制限指定ﾚｼﾞｽﾀ（9907H）～制御

ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H：押付け設定）の書込み(例 7) 
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(例 6)50mm の位置から 20mm の幅で押付け電流制限 70%の押付け動作をする場合  

目標位置 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

50 20 100 0．3 70 
押付け動作 

(bit1=1、 
Bit2=0、1) 

 

■ｸｴﾘ :01 10 9900 0009 12 0000 1388 0000 07D0 0000 2710 001E 00B2 0006 C377 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9900 0009 2E93 

    ・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
備考 

ｽﾀｰﾄ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ 01H 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 10H  

開始ｱﾄﾞﾚｽ 9900H 開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ9900H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 0009H ｱﾄﾞﾚｽ9900H～9908Hまで書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 12H 9(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=18(ﾊﾞｲﾄ)→12H 

0000H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ1、2（目標位置） 

入力単位（0.01mm） 1388H 50〔mm〕×100=5000→1388H 

0000H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ3、4 

（位置決め幅） 

入力単位（0.01mm） 
07D0H 20〔mm〕×100=2000→07D0H 

0000H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ5、6（速度） 

入力単位〔0.01mm/s） 2710H  100〔mm/s〕×100=10000→2710H 

変更ﾃﾞｰﾀ7（加減速度） 

入力単位（0.01G） 
001EH 0.3〔G〕×100=30→001E H 

変更ﾃﾞｰﾀ8（押付け） 

入力単位〔%〕 
00B2H 70〔%〕→B2 H 

変更ﾃﾞｰﾀ9（制御ﾌﾗｸﾞ） 0006H 
（押付け設定） 

0110b→0006 H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ C377H CRCﾁｪｯｸ計算結果→C377H 

ｴﾝﾄﾞ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 27  
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(例 7)押付け動作中に押付け電流制限を 70%→50%に変更する場合  

目標位置 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

50 20 100 0．3 70→50 
押付け動作 

(bit1=1、 
bit2=1) 

 

■ｸｴﾘ :01 10 9907 0002 04 007F 0006 C5C5 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9907 0002 DE95 

    ・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
備考 

ｽﾀｰﾄ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ 01H 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 10H  

開始ｱﾄﾞﾚｽ 9907H 開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ9907H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 0002H ｱﾄﾞﾚｽ9907H～9908Hまで書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 04H 2(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=4(ﾊﾞｲﾄ)→4H 

変更ﾃﾞｰﾀ8（押付け） 

入力単位〔%〕 
007FH 50〔%〕→７F H 

変更ﾃﾞｰﾀ9（制御ﾌﾗｸﾞ） 0006H 
（押付け設定） 

0110b→0006 H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ C5C5H CRCﾁｪｯｸ計算結果→C5C5H 

ｴﾝﾄﾞ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 12  
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⑦注意事項（移動中の位置決め幅の変更） 

    移動中の位置決め幅の変更はできません。 

    条件：目標位置/速度/加減速度を都度変更しｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させ、動作 

中にあるﾀｲﾐﾝｸﾞで位置決め幅を変更をしたい 

（変更できません。書込みを行った場合、このﾃﾞｰﾀは次の位置決めに反映さ

れることになります。） 

目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）～加減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ（9906H）の書込み 

 

通常動作開始 

 

           位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀ（9902H～9903H）の書込み 

 

変更前の位置決め幅設定で引き続き通常動作 

 

    補足：位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀは単独書込みによる実移動指令は無効です。 

         このため位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀ（9902H～9903H）の書込みによる 

         ﾃﾞｰﾀは次回移動指令を実施した際に有効となります。 
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5．6．2 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀ書込み 

 

（1） 機能  

このｸｴﾘを使用することによってﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙ上のﾃﾞｰﾀ変更が可能です。 

開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧（ｱﾄﾞﾚｽ＋0000H～＋000EH）にｱｸｾｽがある毎に 1 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ単位で

EEPROM から読出され、書込み実施後、EEPROM に再び格納されます。 

※EEPROMはﾃﾞﾊﾞｲｽの制約上、書込み回数が約10万回と制限されています。ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰ

ﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀの書換えを頻繁に行うと短期間でEEPROMの書換え回数をｵｰﾊﾞし故障の原因と

なりますので、上位側のﾛｼﾞｯｸは想定外のﾙｰﾌﾟ等が発生しないようご注意してください。 

（2） 開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧 

ｸｴﾘ入力の際のｱﾄﾞﾚｽは下記の式によって算出します。 

1000H  ＋ （16 × ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.）H ＋ ｱﾄﾞﾚｽ(ｵﾌｾｯﾄ値) H 

       

例 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№200 の速度指令ﾚｼﾞｽﾀを変更したい場合 

        1000H ＋ （16×200=3200）H ＋ 4H 

       ＝1000H ＋ C80H ＋ 4H 

       ＝1C84H 

       『1C84』がｸｴﾘ開始ｱﾄﾞﾚｽ部入力値になります。 

※最大ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号は機種及び設定されている PIO ﾊﾟﾀｰﾝにより異なります。 

 

     ■ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ変更ﾚｼﾞｽﾀ群 

ｱﾄﾞﾚｽ 記号 名 称 符号
ﾚｼﾞｽﾀ

ｻｲｽﾞ

ﾊﾞｲﾄ 

ｻｲｽﾞ 

入力 

単位 

+0000 PCMD 目標位置 ○ 2 4 0.01mm 

+0002 INP 位置決め幅  2 4 0.01mm 

+0004 VCMD 速度指令  2 4 0.01mm/s

+0006 ZNMP 個別ｿﾞｰﾝ境界+側 ○ 2 4 0.01mm 

+0008 ZNLP 個別ｿﾞｰﾝ境界-側 ○ 2 4 0.01mm 

+000A ACMD 加速度指令  1 2 0.01G 

+000B DCMD 減速度指令  1 2 0.01G 

+000C PPOW 押付け時電流制限値  1 2 ％ 

+000D LPOW 負荷電流閾値  1 2 ％ 

+000E CTLF 制御ﾌﾗｸﾞ指定  1 2  

※‘+’が付いているｱﾄﾞﾚｽはｵﾌｾｯﾄ値です。 
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（3） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

1ﾚｼﾞｽﾀ＝2ﾊﾞｲﾄ＝16ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数) 

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 10 直値指令 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 5.6.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 任意 5.6.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

ﾊﾞｲﾄ数〔H〕 1 上記ﾚｼﾞｽﾀ数による 上記指定ﾚｼﾞｽﾀ数の2倍の数値

を入力 

変更ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 2  5.6.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

変更ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 2  5.6.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

変更ﾃﾞｰﾀ3〔H〕 2  5.6.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

： ：  ： 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕  CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 最大256   

 

（4） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた

部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ﾃﾞｰﾀ数 

(ﾊﾞｲﾄ数) 

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

備考 

ｽﾀｰﾄ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00 H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 1 10 直値指令 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 5.6.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ参照一覧 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 2 任意 5.6.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ参照一覧 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 CRC(16ﾋﾞｯﾄ)  

ｴﾝﾄﾞ なし  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 最大256   
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(5) ﾚｼﾞｽﾀ詳細説明 

 

■目標位置(PCMD) 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動時の位置決め目標位置を絶対座標上の位置、または相対距離で指定し

ます。単位は 0.01mm で、設定可能範囲は、-999999～999999(FFF0BDC1(注)～

000F423FH)です。絶対座標指定時はﾊﾟﾗﾒｰﾀのｿﾌﾄﾘﾐｯﾄを超えた値が設定されている

と移動開始指令時にｱﾗｰﾑが発生します。絶対位置座標か相対距離の指定は、後述

する制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀのﾋﾞｯﾄで指定します。 

 (注)負の値は、２の補数で設定してください。 

 

■位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀ(INP) 

本ﾚｼﾞｽﾀは動作種別によって2種類の意味を持ちます。1つ目の意味は通常位置決め

動作の場合、位置決め時の動作完了検出に用いる目標位置と現在位置の差の許容

値となります。2 つ目の意味は押付け動作時の押付け幅となります。単位は 0.01mm

で、設定可能範囲は、1～999999 (1～000F423FH)です。動作種別の指定は、後述す

る制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀのﾋﾞｯﾄで指定します。 

 

■速度指定ﾚｼﾞｽﾀ(VCMD) 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動時の、移動速度を指定します。単位は 0.01mm/sec で設定範囲は 

1～999999(1～000F423FH) です。ただし、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの最大速度を超えた値が設定され

ていると移動開始指令時にｱﾗｰﾑが発生します。 

 

■個別ｿﾞｰﾝ境界±(ZNMP,ZNLP) 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀで設定されるｿﾞｰﾝ境界とは別に、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動時だけ有効なｿﾞｰﾝ信号を出力

します。 

絶対位置座標で表現した＋側のｿﾞｰﾝ信号出力境界値を ZNMP に、－側のｿﾞｰﾝ信号

出力境界値を ZNLP に設定します。現在位置がこの±境界値の内側にあるときは、ｿﾞ

ｰﾝｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀの対応するﾋﾞｯﾄが ON となります。設定単位は 0.01mm となります。

設定可能範囲はともに -999999～999999(FFF0BDC1(注)～000F423FH) となります。 

個別ｿﾞｰﾝ出力を無効にする場合は、ZNMP と ZNLP を同じ値としてください。 

        (注)負の値は、２の補数で設定してください。 

 

■加速度指定ﾚｼﾞｽﾀ(ACMD) 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動時の、加速度を指定します。単位は 0.01G で設定範囲は 1～300 (1～

012CH) です。ただし、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの最大加速度を超えた値が設定されていると移動開始

指令時にｱﾗｰﾑが発生します。 
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■減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ(DCMD) 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動時の、減速度を指定します。単位は 0.01G で設定範囲は 1～300 (1～

012CH) です。ただし、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの最大減速度を超えた値が設定されていると移動開始

指令時にｱﾗｰﾑが発生します。 

 

■押付け時電流制限値(PPOW) 

押付け動作時電流制限を PPOW に設定します。以下を参照して設定してください。   

ｱｸﾁｭｴｰﾀ型式 押付け可能範囲〔%〕 設定可能範囲(入力値)〔H〕

RCS2-RA13R 以外の 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ 

20～70(注) 33～B2 

RCS2-RA13R 20～200 33～1FE 

(注)各ｱｸﾁｭｴｰﾀによっては設定範囲が異なる場合があります。 

[詳しくは当社ｶﾀﾛｸﾞ、または取扱説明書を参照] 

押付け電流値設定例 

●20％設定例 

255(100%)×0．2(20%)＝51→33H（16 進数変換） 

 

■負荷出力電流閾値(LPOW) 

負荷出力判定を行う場合、電流閾値を LPOW に設定します。設定は、押付け時電流

制限値(PPOW)同様に使用するｱｸﾁｭｴｰﾀに合わせて行います。判定を行わない場合

は 0 を設定してください。 

 

■制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ(CTLF) 
[5.6.1(5) 制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ参照]  
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（6） 使用例 

軸№0のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№12全ﾃﾞｰﾀを以下の様に書き換えます。 
  軸№0 

目標位置 

〔mm〕 

位置 

決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

個別ｿﾞｰﾝ

境界+側

〔mm〕 

個別ｿﾞｰﾝ

境界-側 

〔mm〕

加速度

〔G〕 

減速度

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
閾値 移動制御

100 0．1 200 60 40 0．01 0．3 0 0 通常移動

 

■ｸｴﾘ （前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります）    

01 10 10 C0 00 0F 1E 00 00 27 10 00 00 00 0A 00 00 4E 20 00 00 17 70 00 00 0F A0 00 01 

00 1E 00 00 00 00 00 00 70 1E 

■受信ﾚｽﾎﾟﾝｽ 01 10 10 C0 00 0F 84 F1 

・・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
ＲＴＵﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
備考 

ｽﾀｰﾄ なし ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ 01 H 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 10 H  

開始ｱﾄﾞﾚｽ 10C0 H 
開始ｱﾄﾞﾚｽはﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№12における目

標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ10Ｃ0Hから※1 

ﾚｼﾞｽﾀの数 000F H 
ﾚｼﾞｽﾀ記号PCMD～CTLFまで 

合計15ﾚｼﾞｽﾀ書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 1E H 15(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=30(ﾊﾞｲﾄ)→1EH 

0000 H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ1、2 

（目標位置） 

入力単位（0.01mm） 
2710 H 100〔mm〕×100=10000→2710H 

0000 H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ3、4 

（位置決め幅） 

入力単位（0.01mm） 
000A H 0.1〔mm〕×100=10→000AH 

0000 H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 

4E20 H 200〔mm/s〕×100=20000→4E20H 
変更ﾃﾞｰﾀ5、6（速度） 

入力単位（0.01mm/sec） 
0FA0 H 40〔mm〕×100=4000→0FA0H 

     次ページに続く 
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    前ページからの続き 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
ＲＴＵﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
備考 

0000 H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ7、8 

（個別ｿﾞｰﾝ境界＋） 

入力単位（0.01mm） 
1770 H 60〔mm〕×100=6000→1770H 

0000 H 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ9、10 

（個別ｿﾞｰﾝ境界－） 

入力単位（0.01mm） 
0FA0 H 40〔mm〕×100=4000→0FA0H 

変更ﾃﾞｰﾀ11（加速度） 

入力単位（0.01G） 
0001 H 0.01〔G〕×100=1→0001 H 

変更ﾃﾞｰﾀ12（減速度） 

入力単位（0.01G） 
001EH 0.3〔G〕×100=30→001E H 

変更ﾃﾞｰﾀ13（押付け） 

入力単位〔%〕 
0000 H 0〔%〕→0 H 

変更ﾃﾞｰﾀ14（閾値） 

入力単位〔%〕 
0000 H 0〔%〕→0 H 

変更ﾃﾞｰﾀ15（制御ﾌﾗｸﾞ） 0000 H 
通常動作のため何れのﾋﾞｯﾄも0 

0000b→0000 H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ  701E H CRCｪｯｸ計算結果→701E H 

ｴﾝﾄﾞ  ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 39  

 

※1） 開始ｱﾄﾞﾚｽ計算 

例 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№12 の全ﾃﾞｰﾀを変更をかける為、本ｸｴﾘの開始ｱﾄﾞﾚｽ部には 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№12 の目標位置ｱﾄﾞﾚｽとなる。 

        1000H ＋ （16×12=192）H ＋ 0H 

       ＝1000H ＋ C0H ＋ 0H 

       ＝10C0H 

       『10C0』が本ｸｴﾘ開始ｱﾄﾞﾚｽ部入力値になります。 
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以下は当社 RC 用ﾊﾟｿｺﾝｿﾌﾄ上ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ内で、ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ送信前と後の違いを表示したもので

す。 

 

■ｸｴﾘ送信前 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

          図 5.4 

■送信後 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
     図 5.5 

 
※   ﾎﾞﾀﾝを押すか、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面を開き直さないと書き換えた内容は表示され

ません。 



 

152 
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6 Modbus ASCII 
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6．1 ﾒｯｾｰｼﾞﾌﾚｰﾑ(ｸｴﾘ、ﾚｽﾎﾟﾝｽ) 

ｽﾀｰﾄ ｱﾄﾞﾚｽ ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ ﾃﾞｰﾀ LRC ﾁｪｯｸ ｴﾝﾄﾞ 

1 文字 2 文字 2 文字 n 文字 2 文字 2 文字 

1 byte 2 byte 2 byte n×2 byte 2 byte 2 byte 

 ※ASCII ｺｰﾄﾞでは、1 文字は 1 ﾊﾞｲﾄ(2 文字)で表されます。(6.2 ASCII ｺｰﾄﾞ表を参照ください) 

(1) ｽﾀｰﾄ 

ﾍｯﾀﾞに相当し、ASCII ﾓｰﾄﾞでは‘：’(ｺﾛﾝ)を使用します。 

ASCII ｺｰﾄﾞでは、3AH と表されます。 

 

(2) ｱﾄﾞﾚｽ 

接続されている RC ｺﾝﾄﾛｰﾗのｱﾄﾞﾚｽ(01H～10H)を指定します。 

ｱﾄﾞﾚｽ ＝ 軸番号 ＋ 1 

を ASCII ｺｰﾄﾞで設定します。  例)軸番号 1 は、30H32H となります。 

 

    ｱﾄﾞﾚｽは軸番号と同じでないため 設定にご注意ください。 
 

(3) ﾌｧﾝｸｼｮﾝ 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗで使用可能なﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ及び機能を示します。 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

※本書では  ﾏｰｸのﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞを使用しています。 

※ROBONET ｹﾞｰﾄｳｪｲは、ASCII ﾓｰﾄﾞをｻﾎﾟｰﾄしておりません。 

 

ｺｰﾄﾞ 

(Hex) (ASCII) 

名 称 機 能 

01H 30H31H Read Coil Status ｺｲﾙ、DO の読出し 

02H 30H32H Read Input Status 入力ｽﾃｰﾀｽ、DI の読出し 

03H 30H33H Read Holding Registers 保持ﾚｼﾞｽﾀの読出し 

04H 30H34H Read Input Registers 入力ﾚｼﾞｽﾀの読出し 

05H 30H35H Force Single Coil ｺｲﾙ、DO への 1 点書込み 

06H 30H36H Preset Single Register 保持ﾚｼﾞｽﾀへの書込み 

07H 30H37H Read Exception Status 例外ｽﾃｰﾀｽ読出し 

0FH 30H46H Force Multiple Coils 複数ｺｲﾙ、DO への一括書込み 

10H 31H30H Preset Multiple Registers 複数保持ﾚｼﾞｽﾀへの一括書込み 

11H 31H31H Report Slave ID ｽﾚｰﾌﾞ ID 問い合わせ 

17H 31H37H Read / Write Registers ﾚｼﾞｽﾀへの読出し、書込み 

！  注意 
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(4) ﾃﾞｰﾀ 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞで指示されたﾃﾞｰﾀを付加する場合に用います。ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞでﾃﾞｰﾀ

付加の指示が無い場合は、ﾃﾞｰﾀ無しも許されます。 

 

(5) ＬRC ﾁｪｯｸ 

 ASCII ﾓｰﾄﾞでは、ﾒｯｾｰｼﾞに LRC 方式に基づいて最初のｺﾛﾝと CR/LF を除いたﾒｯ

ｾｰｼﾞの中身をﾁｪｯｸするｴﾗｰﾁｪｯｸが自動的(※)に付加されます。また、ﾁｪｯｸはﾒｯｾｰ

ｼﾞ中の個別の文字（ｷｬﾗｸﾀ）のﾊﾟﾘﾃｨﾁｪｯｸ方式と関連せず行われます。 

 LRC ﾁｪｯｸは 2 文字の ASCII ｺｰﾄﾞで構成されています。LRC 値は、LRC をﾒｯｾｰｼﾞ

に付加する送信側が計算します。受信側は、ﾒｯｾｰｼﾞ受信中に LRC を再計算して、

その計算結果と送られてきた値とを比較します。もし、この 2 つの値が一致しなけれ

ば、結果はｴﾗｰとなります。 

(※)ﾎｽﾄ側は、LRC の計算を行う関数を作成する必要があります。 

  ●〈LRC ﾁｪｯｸの計算例〉  領域がｴﾗｰﾁｪｯｸ対象範囲 

     ﾒｯｾｰｼﾞｸｴﾘが [‘:’][“01”][“05”][“040B”][“0000”][LRC][CR][LF] 

     の場合、 

     ①最初に 1 ﾊﾞｲﾄ単位で数値を全て加算します。 

          全加算値=01H+05H+04H+0BH+00H+00H=15H  

     ②次に 8 ﾋﾞｯﾄ長で この値に 2 の補数をとると FFFFFFEBH となり 

       LRC は最下位の 1 ﾊﾞｲﾄを除きます。従って LRC= “EB”となります。 

 

(6) ｴﾝﾄﾞ 

ﾄﾚｰﾗ(ﾃﾞﾘﾐﾀ)に相当し、ASCII ﾓｰﾄﾞでは”CR/LF”を使用します。 

ASCII ｺｰﾄﾞでは、0DH、0AH と表されます。 

 

(7) ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ 

ｱﾄﾞﾚｽを00Hで指定すると接続されている全ての軸に 同一内容のｸｴﾘを送信するこ

とができます。 この場合 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 

また、本機能は使用できるﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ等に制限がありますので、十分注意してご

利用ください。 

使用できるﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞは、「6.3ASCII ﾓｰﾄﾞ ｸｴﾘ一覧」でご確認ください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

RC コントローラ 
(スレーブ) 

RC コントローラ 
(スレーブ) 

RC コントローラ 
(スレーブ) 

PLC(マスタ) 

アドレス＝00H(全軸に指令) 

図 6.1 
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・RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの送受信ﾊﾞｯﾌｧｻｲｽﾞは、それぞれ 256 ﾊﾞｲﾄとなっています。ﾎｽﾄ側から送信す

る伝文は受信ﾊﾞｯﾌｧを、ﾃﾞｰﾀをﾘｸｴｽﾄする場合は送信ﾊﾞｯﾌｧを、それぞれｵｰﾊﾞｰしないよう

に計算してください。 

 

・ﾃﾞｰﾀ数が奇数ﾊﾞｲﾄになる場合には以下の理由から注意が必要です。 

Modbus 通信の通信ﾃﾞｰﾀはﾊﾞｲﾄ単位です。 

ﾏｽﾀ側では、ﾃﾞｰﾀを 2 ﾊﾞｲﾄ単位で扱っている場合が多く、ﾃﾞｰﾀ数が奇数になった場合には、

自動的に 00H<NULL>がﾊﾟｹｯﾄの最後に付加されてしまう場合があります。 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗは、ﾏｽﾀ側のｲﾝﾀﾌｪｰｽに Modbus RTU を使用して頂くことを基本にしています。

通常 RTU ﾓｰﾄﾞで受信待機し、受信後 ASCII かどうかの判別を行っていますので、ﾍｯﾀﾞ/ﾃﾞ

ﾘﾐﾀの管理が行えません。 

したがって、このような場合には、ASCII ﾓｰﾄﾞでの通信ができなくなります。 

 例)軸№0 の出力ﾎﾟｰﾄ照会の場合 

    

 

 

  1 ﾊﾞｲﾄ                                   NULL が付加されてしまう 

 

 
   1 ﾜｰﾄﾞ 

 

： 0 1 0 3 9 0 0 4 0 0 0 1 LRC LRC CR LF NULL 

！  注意 

図 6.2 
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6．2 ASCII ｺｰﾄﾞ表 

 

ASCII ｺｰﾄﾞ ( □で囲まれた数字や文字(ｷｬﾗｸﾀ)を変換して伝送します) 

 

 0 1 2 3 4 5 6 7 

0 NUL DLE SP 0 @ P  p 

1 SOH DC1 ！ 1 A Q a q 

2 STX DC2 “ 2 B R b r 

3 ETX DC3 # 3 C S c s 

4 EOT DC4 $ 4 D T d t 

5 ENQ NAK % 5 E U e u 

6 ACK SYN & 6 F V f v 

7 BEL ETB ‘ 7 G W g w 

8 BS CAN ( 8 H X h x 

9 HT EM ) 9 I Y i y 

A LF SUB * : J Z j z 

B VT ESC + ; K [ k { 

C FF IS4 , < L \ l | 

D CR IS4 － = M ] m } 

E SO IS4 . > N ^ n  

F SI IS4 / ? O ＿ o DEL 

 ・NUL：空文字     ・SOH：ﾍﾃﾞｨﾝｸﾞ開始     ・STX：ﾃｷｽﾄ開始    

 ・ETX：ﾃｷｽﾄ終了    ・EOT：伝送終了  ・ENQ：問い合わせ 

 ・ACK：肯定応答  ・BEL：ﾍﾞﾙ  ・BS：ﾊﾞｯｸｽﾍﾟｰｽ 

 ・HT：水平ﾀﾌﾞ  ・LF：改行  ・VT：垂直ﾀﾌﾞ 

 ・FF：改ﾍﾟｰｼﾞ  ・CR：復帰  ・SO：ｼﾌﾄｱｳﾄ 

 ・SI：ｼﾌﾄｲﾝ  ・DLE：ﾃﾞｰﾀﾘﾝｸでの拡張 ・DC*：制御装置* 

 ・NAC：否定応答  ・SYN：同期文字  ・ETB：伝送ﾌﾞﾛｯｸ終了 

 ・CAN：取り消し  ・EM：媒体終端  ・DEL：削除 

 ・ESC：拡張  ・SP：ｽﾍﾟｰｽ   

  

  例) 「1」は、ASCII ｺｰﾄﾞで 31H → 2 進数表記では 「00110001」 

 

上位 

3bit 
下位 

4bit 
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6．3 ASCII ﾓｰﾄﾞ ｸｴﾘ一覧 

FC 機能 記号 機能概要 
PIO との

併用 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞ

ｷｬｽﾄ
頁

03 
ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 03 

複数ﾚｼﾞｽﾀ読込み 
無し 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝ 03 を使用するﾚｼﾞｽﾀを連続的に複数読出

すこと可能です。 
○  162

03 
現在位置の読み取

り 
PNOW ｱｸﾁｭｴｰﾀの現在位置を 0.01mm 単位で読出します ○  165

03 
現在発生ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ

の読み取り 
ALMC 現在発生中のｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞを読出します。 ○  167

03 
I/O ﾎﾟｰﾄ入力状態 

の読み取り 
DIPM PIO 入力ﾎﾟｰﾄ ON/OFF 状態を読出します。 ○  169

03 
I/O ﾎﾟｰﾄ出力状態 

の読み取り 
DOPM PIO 出力ﾎﾟｰﾄ ON/OFF 状態を読出します。 ○  173

03 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号 

の読み取り 1 

(ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 1) 
(運転準備ｽﾃｰﾀｽ) 

DSS1 

次の 14 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     非常停止 

②     ｾｰﾌﾃｨｰ速度有効/無効 

③     ｺﾝﾄﾛｰﾗﾚﾃﾞｨ 

④     ｻｰﾎﾞ ON/OFF 

⑤     押付け空振り 

⑥     重故障 

⑦     軽故障 

⑧     ｱﾌﾞｿｴﾗｰ 

⑨     ﾌﾞﾚｰｷ 

⑩     一時停止 

⑪     原点復帰完了 

⑫     位置決め完了 

⑬  ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ完了 

⑭  ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝｽﾃｰﾀｽ 

○ 

 

177

03 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号 

の読み取り 2 

(ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 2) 
(運転情報 1 ｽﾃｰﾀｽ) 

DSS2 

次の 15 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     ｲﾈｰﾌﾞﾙ 

②     負荷出力判定（検定範囲負荷電流閾値） 

③     ﾄﾙｸﾚﾍﾞﾙ（負荷電流閾値） 

④     ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ（通常/ﾃｨｰﾁ） 

⑤     ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込（通常/完了） 

⑥     ｼﾞｮｸﾞ＋（通常/指令中） 

⑦     ｼﾞｮｸﾞ－（通常/指令中） 

⑧     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 7 

⑨     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 6 

⑩     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 5 

⑪     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 4 

⑫     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3 

⑬     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 

⑭     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1 

⑮      完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0 

○ 

 

179

 

 

FC：ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ          PIO：ﾊﾟﾗﾚﾙ I/O(I/O ｺﾈｸﾀの入出力) 

PIO との併用欄、ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ欄の○印は、PIO との併用、ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄが有効なｸｴﾘを表しています 
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ASCII
 
 

 

FC 機能 記号 機能概要 
PIO との

併用 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞ

ｷｬｽﾄ
頁

03 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号 

の読み取り 3 

(拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽ 

ｽﾃｰﾀｽ) 
(運転情報 2 ｽﾃｰﾀｽ) 

DSSE 

次の 9 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     非常停止（非常停止入力ﾎﾟｰﾄ） 

②     ﾓｰﾀ電圧低下 

③     運転ﾓｰﾄﾞ（AUTO/MANU） 

④     原点復帰中 

⑤     押付け動作中 

⑥     励磁検出 

⑦     PIO/Modbus 切替 

⑧     ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ書込み完了ｽﾃｰﾀｽ 

⑨     移動中 

○ 

 

181

03 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号 

の読み取り 4 

(ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ) 
(ｺﾝﾄﾛｰﾗｽﾃｰﾀｽ) 

STAT 

次の 7 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     自動ｻｰﾎﾞ OFF 中 

②     EEPROM ｱｸｾｽ中 

③     運転ﾓｰﾄﾞ（AUTO/MANU） 

④     原点復帰完了 

⑤     ｻｰﾎﾞ ON/OFF 

⑥     ｻｰﾎﾞ指令 

⑦     駆動源 ON（通常/しゃ断中） 

○ 

 

183

03 
現在速度 

の読み取り 
VNOW 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの現在速度を 

0.01mm/sec 単位で読出します 
○ 

 
185

03 電流値の読み取り CNOW 
ｱｸﾁｭｴｰﾀﾓｰﾀﾄﾙｸ電流指令値を 

1mA 単位で読出します 
○ 

 
187

03 偏差の読み取り DEVI 
1ms 周期毎の偏差量を 

1pulse 単位で読出します 
○ 

 
189

03 
電源投入後の積算

時間の読み取り 
STIM 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ電源投入時からの積算時間を 

1msec 単位で読出します。 
○ 

 
191

03 

特殊入力ﾎﾟｰﾄ 

の入力信号状態 

の読み取り 
(ｾﾝｻ入力ｽﾃｰﾀｽ) 

SIPM 

次の 8 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     指令ﾊﾟﾙｽ NP 

②     指令ﾊﾟﾙｽ PP 

③     ﾓｰﾄﾞｽｲｯﾁ 

④     ﾍﾞﾙﾄ切断ｾﾝｻ 

⑤     原点確認ｾﾝｻ 

⑥     ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙｾﾝｻ 

⑦     ｸﾘｰﾌﾟｾﾝｻ 

⑧     ﾘﾐｯﾄｾﾝｻ 

○ 

 

193
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FC 機能 記号 機能概要 
PIOとの

併用 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞ

ｷｬｽﾄ
頁 

03 
ｿﾞｰﾝ出力信号 

の読み取り 
ZONS 

次の 6 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     LS2（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ電磁弁ﾓｰﾄﾞ[3 点タイプ]） 

②     LS1（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ電磁弁ﾓｰﾄﾞ[3 点タイプ]） 

③     LS0（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ電磁弁ﾓｰﾄﾞ[3 点タイプ]） 

④     ﾎﾟｼﾞｼｮﾝｿﾞｰﾝ 

⑤     ｿﾞｰﾝ 2 

⑥     ｿﾞｰﾝ 1 

○ 

 

195

03 

位置決め 

完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№ 

の読み取り 

POSS 

次の 9 項目の状態（ｽﾃｰﾀｽ）を読出します。 

①     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 256 

②     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 128 

③     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 64 

④     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 32 

⑤     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 16 

⑥     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 8 

⑦     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 4 

⑧     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 2 

⑨     完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ﾋﾞｯﾄ 1 

○ 

 

197

03 
力ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾃﾞｰﾀ 

の読み取り 
FBFC 

現在のﾛｰﾄﾞｾﾙの測定値を 

0.01N 単位で読出します。 
○  199

05 
ｾｰﾌﾃｨ速度 

有効/無効切替 
SFTY 有効/無効ﾓｰﾄﾞ切替を指令します。  ○ 202

05 ｻｰﾎﾞ ON／OFF SON ｻｰﾎﾞ ON/OFF を指令します。  ○ 204

05 ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ ALRS ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ/残移動量ｷｬﾝｾﾙを指令します。  ○ 206

05 ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 BKRL ﾌﾞﾚｰｷ強制解除を指令します。  ○ 208

05 一時停止 STP 一時停止を指令します。  ○ 210

05 原点復帰 HOME 原点復帰動作を指令します。  ○ 212

05 
位置決め動作起動 

指令 
CSTR 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№指定移動時ｽﾀｰﾄ信号 ON/OFF 

（本書では使用しません。） 

 ○ 
214

05 ｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替 JISL ｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞﾓｰﾄﾞ切替を行います。  ○ 216

05 ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ指令 MOD 通常/教示ﾓｰﾄﾞ切替を行います。  ○ 218

05 
ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み

指令 
TEAC 教示ﾓｰﾄﾞ時、現在位置取込指令を行います  ○ 220

05 ｼﾞｮｸﾞ＋指令 JOG+ 反原点方向にｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作を指令します。  ○ 222

05 ｼﾞｮｸﾞ－指令 JOG- 原点方向にｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作を指令します。  ○ 224
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ASCII
 
 

 

FC 機能 記号 機能概要 
PIO との

併用 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞ

ｷｬｽﾄ
頁 

05 

ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0～7

《ST0～ST7》 

移動指令 

ST0～

ST7 

電磁弁ﾓｰﾄﾞ時に有効なﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№指定 

この指令だけでｱｸﾁｭｴｰﾀが動作可能です。※ 

 
○ 226

05 
ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ

指令 
CLBR ﾛｰﾄﾞｾﾙのｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝを行います。  ○ 228

05 
PIO/Modbus 

切替設定 
PMSL PIO 外部指令信号の有効/無効切替指令    ○ 230

05 減速停止 STOP 
移動中のｱｸﾁｭｴｰﾀを減速停止させる事が出来ま

す。 
 ○ 232

06 
制御情報 

の直接書き込み 
 ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾚｼﾞｽﾀの内容を変更(書き込み)します。 

 
○ 234

10 直値移動指令 無し 

目標位置、位置決め幅、速度、加減速度、押付

け、制御設定を 1 つの伝文で送信し、動作させる

事が可能です。通常移動、相対移動、押付け動

作が可能です。 

 

○ 238

10 
ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀ

書込み 
無し 

指定された軸、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№のﾃﾞｰﾀを全て変更する

ことが可能です。 

 
○ 256

不定 例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ 無し 
伝文内容が不正ﾃﾞｰﾀであった場合のﾚｽﾎﾟﾝｽで

す。 
  

264
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6．4 ﾃﾞｰﾀ、ｽﾃｰﾀｽ読み取り(ｺｰﾄﾞ 03 使用ｸｴﾘ) 

 
 

6．4．1 ﾚｼﾞｽﾀの連続複数読み取り 

 

(1) 機能 

ｽﾚｰﾌﾞの保持ﾚｼﾞｽﾀの内容を読取ります。 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄではｻﾎﾟｰﾄされていません。 

(2) 開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧 

 RCｼﾘｰｽﾞｺﾝﾄﾛｰﾗでは送信・受信のﾊﾞｯﾌｧｻｲｽﾞは、それぞれ256ﾊﾞｲﾄとなっています。こ

のため、ASCIIﾓｰﾄﾞ使用時256ﾊﾞｲﾄ中9ﾊﾞｲﾄ（ﾍｯﾀﾞ＋ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ＋ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ＋ｴﾗｰﾁｪ

ｯｸ＋ﾄﾚｰﾗ）を除く247ﾊﾞｲﾄ分最大123ﾚｼﾞｽﾀ分（1ﾚｼﾞｽﾀ2ﾊﾞｲﾄ使用）のﾃﾞｰﾀ照会が可能で

すので下記一覧のﾃﾞｰﾀ（合計21ﾚｼﾞｽﾀ）を一度の送受信で照会することが可能となりま

す。         

ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 記号 名 称 符号 ﾚｼﾞｽﾀｻｲｽﾞ ﾊﾞｲﾄ 

9000 PNOW 現在位置ﾓﾆﾀ ○ 2 4 

9002 ALMC 現在発生ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ照会  1 2 

9003 DIPM 入力ﾎﾟｰﾄ照会  1 2 

9004 DOPM 出力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀ照会  1 2 

9005 DSS1 ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 1 照会  1 2 

9006 DSS2 ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 2 照会  1 2 

9007 DSSE 拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ照会  1 2 

9008 STAT ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ照会  2 4 

900A VNOW 現在速度ﾓﾆﾀ ○ 2 4 

900C CNOW 電流値ﾓﾆﾀ ○ 2 4 

900E DEVI 偏差ﾓﾆﾀ ○ 2 4 

9010 STIM ｼｽﾃﾑﾀｲﾏ照会  2 4 

9012 SIPM 特殊入力ﾎﾟｰﾄ照会  1 2 

9013 ZONS ｿﾞｰﾝｽﾃｰﾀｽ照会  1 2 

9014 POSS 位置決め完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№ｽﾃｰﾀｽ照会  1 2 

901E FBFC 力ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ ○ 2 4 

 

 

※ ）6．2 ASCII コード表 

を参照ください。 
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ASCII
03 
ｸｴﾘ 

 

(3) ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞでは、読取りを開始するﾚｼﾞｽﾀのｱﾄﾞﾚｽとﾚｼﾞｽﾀの数を指定します。 

1ﾚｼﾞｽﾀ＝2ﾊﾞｲﾄ＝16ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 

（ﾊﾞｲﾄ数） 

ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀ読出しｺｰﾄﾞ 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 任意 6.4.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ 

一覧参照 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 任意 開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 CR ／ LF  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17 17  

 

(4) ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 

（ﾊﾞｲﾄ数） 

ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ 保持ﾚｼﾞｽﾀ読出しｺｰﾄﾞ 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2  ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ内 

指定ﾚｼﾞｽﾀ数×2 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 4   

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 4   

ﾃﾞｰﾀ3〔H〕 4   

ﾃﾞｰﾀ4〔H〕 4   

： ：   

： ：   

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ  CR ／ LF  

合計ﾊﾞｲﾄ数    
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(5) 使用例 

下記に軸№0 RCｺﾝﾄﾛｰﾗのｱﾄﾞﾚｽ9000H～9009Hまでを読み取るｸｴﾘ例を示します。 

ｸｴﾘ:01039000000A62[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘0’，‘0’ 39303030 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘A’ 30303041 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘6’，‘2’ 3632 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

ﾚｽﾎﾟﾝｽ：010314000000000000B80162002000800031C7000800111C[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘1’，‘4’ (20ﾊﾞｲﾄ= 10ﾚｼﾞｽﾀ) 3134 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘0’，‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 3030303030303030 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 

ﾃﾞｰﾀ3〔H〕 ‘B’，‘8’，‘0’，‘1’ 42383031 

ﾃﾞｰﾀ4〔H〕 ‘6’，‘2’，‘0’，‘0’  36323030 

ﾃﾞｰﾀ5〔H〕 ‘2’，‘0’，‘0’，‘0’  32303030 

ﾃﾞｰﾀ6〔H〕 ‘8’，‘0’，‘0’，‘0‘  38303030 

ﾃﾞｰﾀ7〔H〕 ‘3’，‘1’，‘C’，‘7’  33314337 

ﾃﾞｰﾀ8〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘8’，‘0’，‘0’，‘1’，‘1’ 3030303830303131 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘1’，‘C’ (LRC計算による) 3143 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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6．4．2 現在位置の読み取り(0.01mm 単位)ﾓﾆﾀ 《PNOW》 

 

（１） 機能 

現在位置を0.01mm単位で読み取ります。 符号は有効です。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘0’，‘0’ 現在位置ﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ ｱﾄﾞﾚｽ9000H～9001H呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘4’ 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 4 現在値による 現在値ﾃﾞｰﾀ（Hex） 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 4 現在値による 現在値ﾃﾞｰﾀ（Hex） 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 19   
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（4） 使用例（軸№が0の場合） 

下記に軸№0 RCｺﾝﾄﾛｰﾗのｱﾄﾞﾚｽ9000Hを読み取るｸｴﾘ例を示します。 

ｸｴﾘ: 0103900000026A[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ ‘9’，‘0’，‘0’，‘0’ 39303030 

ﾚｼﾞｽﾀの数 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ 30303032 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ ‘6’，‘A’ 3641 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

ﾚｽﾎﾟﾝｽ：010304000013885D[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘4’ (4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 3034 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 ‘1’，‘3’，‘8’，‘8’ 31333838 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘5’，‘D’ (LRC計算による) 3544 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

現在位置は『00001388』→10 進数に変換→5000（×0．01mm） 

現在位置は 50ｍｍ 

 

※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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6．4．3 現在発生ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞの読み取り 《ALMC》 

 

（１） 機能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗの正常状態、ｱﾗｰﾑ状態をｺｰﾄﾞを読み取ります。 

非ｱﾗｰﾑ状態では00Hが格納されています。 

[ｺｰﾄﾞの詳細内容は各ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書参照] 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘0’，‘2’ 現在発生ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ ｱﾄﾞﾚｽ9002Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘2’ 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 4 ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ（Hex） 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 15   
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（4） 使用例（軸№が0の場合） 

下記に軸№0 RCｺﾝﾄﾛｰﾗのｱﾄﾞﾚｽ9002Hまでを読み取りしたｸｴﾘ例を示します。 

ｸｴﾘ: 01039002000169[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ ‘9’，‘0’，‘0’，‘2’ 39303032 

ﾚｼﾞｽﾀの数 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ 30303031 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ ‘6’，‘9’ 3639 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01030200E812[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘2’ (2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 3032 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘0’，‘0’，‘E’，‘8’ 30304538 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘1’，‘2’ (LRC計算による) 3132 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

このとき発生している最重要ｱﾗｰﾑは 『0E8』H  

A,B 相断線検出ｱﾗｰﾑです。 

[ｺｰﾄﾞの詳細内容は各ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書参照] 

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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6．4．4 I/O ﾎﾟｰﾄ入力信号の状態読み取り 《DIPM》 

 

（１） 機能 

PIOﾊﾟﾀｰﾝに関係なく、RCｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾟｰﾄ入力値を読み取ります。 

ﾃﾞｰﾀは RCｺﾝﾄﾛｰﾗが入力として認識しているﾎﾟｰﾄの状態です。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘0’，‘3’ 入力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ ｱﾄﾞﾚｽ9003Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ｱﾄﾞﾚｽ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘2’ 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 4 DI入力値 DI入力値（Hex） 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 15   
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（4） 使用例（軸№が0の場合） 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの入力ﾎﾟｰﾄ(ｱﾄﾞﾚｽ9003H)を読み取りした使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 03 90 03 00 01 68 [CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘0’，‘3’  39303033 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’  30303031 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘6’，‘8’ (LRC計算による) 3638 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01 03 02 B8 01 14 [CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘2’(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 3032 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘B’，‘8’，‘0’，‘1’ 42383031 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘1’，‘4’ (LRC計算による) 3134 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

入力ﾎﾟｰﾄﾃﾞｰﾀ部は『B801』H →2 進数変換『1011100000000001』 

 

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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（5） ﾎﾟｰﾄ割付け [詳細は、各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書参照] 

 各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの PIO ﾊﾟﾀｰﾝに対するﾎﾟｰﾄ割付けを記載します。 

 0 は、ﾚｽﾎﾟﾝｽﾃﾞｰﾀが常に 0 であることを示しています。 

 ERC2(PIOタイプ) 
ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

IN0 PC1 ST0 PC1 PC1 

IN1 PC2 ST1 PC2 PC2 

IN2 PC4 ST2 PC4 PC4 

IN3 HOME 0 PC8 PC8 

IN4 CSTR RES CSTR CSTR

IN5 *STP *STP *STP *STP 

IN6 0 0 0 0 

IN7 0 0 0 0 

IN8 0 0 0 0 

IN9 0 0 0 0 

IN10 0 0 0 0 

IN11 0 0 0 0 

IN12 0 0 0 0 

IN13 0 0 0 0 

IN14 0 0 0 0 

IN15 0 0 0 0 

 

 PCON-C/CG PCON-PL/PO 
ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

4 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

5 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

IN0 PC1 PC1 PC1 PC1 ST0 ST0 SON SON 

IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1 TL TL 

IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 HOME HOME 

IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 0 RES RES/ 

DCLR 

IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 0 0 0 

IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 0 0 0 

IN6 0 MODE PC64 PC64 ST6 0 0 0 

IN7 0 JISL PC128 PC128 0 0 0 0 

IN8 0 JOG+ 0 PC256 0 0 0 0 

IN9 BKRL JOG－ BKRL BKRL BKRL BKRL 0 0 

IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD 0 0 

IN11 HOME HOME HOME HOME HOME 0 0 0 

IN12 *STP *STP *STP *STP *STP 0 0 0 

IN13 CSTR CSTR/ 

PWRT 

CSTR CSTR 0 0 0 0 

IN14 RES RES RES RES RES RES 0 0 

IN15 SON SON SON SON SON SON 0 0 
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 ACON-C/CG ACON-PL/PO 
ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

4 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

5 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

IN0 PC1 PC1 PC1 PC1 ST0 ST0 SON SON 

IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1 TL TL 

IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 HOME HOME 

IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 0 RES RES/ 

DCLR 

IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 0 0 0 

IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 0 0 0 

IN6 0 MODE PC64 PC64 ST6 0 0 0 

IN7 0 JISL PC128 PC128 0 0 0 0 

IN8 0 JOG+ 0 PC256 0 0 0 0 

IN9 BKRL JOG－ BKRL BKRL BKRL BKRL 0 0 

IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD 0 0 

IN11 HOME HOME HOME HOME HOME 0 0 0 

IN12 *STP *STP *STP *STP *STP 0 0 0 

IN13 CSTR CSTR/ 

PWRT 

CSTR CSTR 0 0 0 0 

IN14 RES RES RES RES RES RES 0 0 

IN15 SON SON SON SON SON SON 0 0 

 SCON-C/CA SCON-CA (ﾊﾟﾙｽ列ﾓｰﾄﾞ)

ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

4 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

5 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

6 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

7 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

IN0 PC1 PC1 PC1 PC1 ST0 ST0 PC1 ST0 SON 

IN1 PC2 PC2 PC2 PC2 ST1 ST1 PC2 ST1 RES 

IN2 PC4 PC4 PC4 PC4 ST2 ST2 PC4 ST2 HOME 

IN3 PC8 PC8 PC8 PC8 ST3 0 PC8 ST3 TL 

IN4 PC16 PC16 PC16 PC16 ST4 0 PC16 ST4 CSTR 

IN5 PC32 PC32 PC32 PC32 ST5 0 0 0 DCLR 

IN6 0 MODE PC64 PC64 ST6 0 0 0 BKRL 

IN7 0 JISL PC128 PC128 0 0 0 0 RMOD 

IN8 0 JOG+ 0 PC256 0 0 CLBR CLBR 0 

IN9 BKRL JOG－ BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL BKRL 0 

IN10 RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD RMOD 0 

IN11 HOME HOME HOME HOME HOME 0 HOME HOME 0 

IN12 *STP *STP *STP *STP *STP 0 *STP *STP 0 

IN13 CSTR CSTR/ 

PWRT 

CSTR CSTR 0 0 CSTR 0 0 

IN14 RES RES RES RES RES RES RES RES 0 

IN15 SON SON SON SON SON SON SON SON 0 
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6．4．5 I/O ﾎﾟｰﾄ出力信号の状態読み取り 《DOPM》 

 

（１） 機能 

PIOﾊﾟﾀｰﾝに関係なく、RCｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾟｰﾄ出力値を読み取ります。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘0’，‘4’ 出力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀﾚｼﾞｽﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ ｱﾄﾞﾚｽ9004Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘2’ 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 4 DO出力値 DI出力値（Hex） 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 15   
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（4） 使用例（軸№が0の場合） 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの入力ﾎﾟｰﾄ(ｱﾄﾞﾚｽ9004H)を読み取りした使用例を示します 

ｸｴﾘ：01039004000167[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘0’，‘4’  39303034 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’  30303031 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘6’，‘7’ (LRC計算による) 3637 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：010302740086[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘2’(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 3032 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘7’，‘4’，‘0’，‘0’ 37343030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘8’，‘6’ (LRC計算による) 3836 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

出力ﾎﾟｰﾄ部は『7400』H →2 進数変換『0111010000000000』 

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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（5） ﾎﾟｰﾄ割付け [詳細は、各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書参照] 

 各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの PIO ﾊﾟﾀｰﾝに対するﾎﾟｰﾄ割付けを記載します。 

 0 は、ﾚｽﾎﾟﾝｽﾃﾞｰﾀが常に 0 であることを示しています。 

 ERC2(PIOタイプ) 
ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

OUT0 PEND PE0 PEND PEND

OUT1 HEND PE1 HEND HEND

OUT2 ZONE PE2 ZONE ZONE

OUT3 *ALM *ALM *ALM *ALM

OUT4 0 0 0 0 

OUT5 0 0 0 0 

OUT6 0 0 0 0 

OUT7 0 0 0 0 

OUT8 0 0 0 0 

OUT9 0 0 0 0 

OUT10 0 0 0 0 

OUT11 0 0 0 0 

OUT12 0 0 0 0 

OUT13 0 0 0 0 

OUT14 0 0 0 0 

OUT15 0 0 0 0 

 

 PCON-C/CG PCON-PL/PO 
ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

4 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

5 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

OUT0 PM1 PM1 PM1 PM1 PE0 LS0 SV SV 

OUT1 PM2 PM2 PM2 PM2 PE1 LS1 INP INP/ 

TLR 

OUT2 PM4 PM4 PM4 PM4 PE2 LS2 HEND HEND 

OUT3 PM8 PM8 PM8 PM8 PE3 0 *ALM *ALM 

OUT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 0 0 0 

OUT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 0 0 0 

OUT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 0 0 0 

OUT7 ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1 0 0 

OUT8 PZONE PZONE PZONE PM256 PZONE PZONE 0 0 

OUT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS 0 0 

OUT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND 0 0 

OUT11 PEND PEND/ 

WEND 

PEND PEND PEND 0 0 0 

OUT12 SV SV SV SV SV SV 0 0 

OUT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS 0 0 

OUT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM 0 0 

OUT15 0 0 0 0 0 0 0 0 
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 ACON-C/CG ACON-PL/PO 
ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

4 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

5 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

OUT0 PM1 PM1 PM1 PM1 PE0 LS0 SV SV 

OUT1 PM2 PM2 PM2 PM2 PE1 LS1 INP INP/ 

TLR 

OUT2 PM4 PM4 PM4 PM4 PE2 LS2 HEND HEND 

OUT3 PM8 PM8 PM8 PM8 PE3 0 *ALM *ALM 

OUT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 0 0 0 

OUT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 0 0 0 

OUT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 0 0 0 

OUT7 ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1 0 0 

OUT8 PZONE PZONE PZONE PM256 PZONE PZONE 0 0 

OUT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS 0 0 

OUT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND 0 0 

OUT11 PEND PEND/ 

WEND 

PEND PEND PEND 0 0 0 

OUT12 SV SV SV SV SV SV 0 0 

OUT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS 0 0 

OUT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM 0 0 

OUT15 TRQS 0 TRQS TRQS TRQS 0 0 0 

 SCON-C/CA SCON-CA (ﾊﾟﾙｽ列ﾓｰﾄﾞ)

ﾎﾟｰﾄ PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

1 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

2 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

3 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

4 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

5 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

6 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

7 

PIO 

ﾊﾟﾀｰﾝ 

0 

OUT0 PM1 PM1 PM1 PM1 PE0 LS0 PM1 PE0 PWR 

OUT1 PM2 PM2 PM2 PM2 PE1 LS1 PM2 PE1 SV 

OUT2 PM4 PM4 PM4 PM4 PE2 LS2 PM4 PE2 INP 

OUT3 PM8 PM8 PM8 PM8 PE3 0 PM8 PE3 HEND 

OUT4 PM16 PM16 PM16 PM16 PE4 0 PM16 PE4 TLR 

OUT5 PM32 PM32 PM32 PM32 PE5 0 TRQS TRQS *ALM 

OUT6 MOVE MOVE PM64 PM64 PE6 0 LOAD LOAD *EMGS 

OUT7 ZONE1 MODES PM128 PM128 ZONE1 ZONE1 CEND CEND RMDS 

OUT8 PZONE PZONE PZONE PM256 PZONE PZONE PZONE PZONE ALM1 

OUT9 RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS RMDS ALM2 

OUT10 HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND HEND ALM4 

OUT11 PEND PEND/ 

WEND 

PEND PEND PEND 0 PEND PEND ALM8 

OUT12 SV SV SV SV SV SV SV SV 0 

OUT13 *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS *EMGS 0 

OUT14 *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM *ALM ZONE1 

OUT15 *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM *BALM ZONE2 
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6．4．6 ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号の読み取り 1 《DSS1》 

 

（１） 機能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ内のｽﾃｰﾀｽを読み取ります。 

[4．3．2 （4） ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1 内容参照] 
 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘0’，‘5’ ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ1 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ ｱﾄﾞﾚｽ9005Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ｱﾄﾞﾚｽ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘2’ 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 ｽﾃｰﾀｽ1 ｽﾃｰﾀｽ1（Hex） 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 15   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ(ｱﾄﾞﾚｽ9005H)を読み取る使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 03 90 05 00 01 66[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘0’，‘5’  39303035 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ 30303031 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘6’，‘6’ (LRC計算による) 3636 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01 03 02 30 88 42[CR][LF]  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘2’(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 3032 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘3’，‘0’，‘8’，‘8’ 33303838 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘4’，‘2’ (LRC計算による) 3432 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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6．4．7 ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号の読み取り 2 《DSS2》 

 

（１） 機能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ内のｽﾃｰﾀｽ2を読み取ります。 

[4．3．2 （5） ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 2 内容参照] 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘0’，‘6’ ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ2 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ ｱﾄﾞﾚｽ9006Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ｺﾝﾄﾛｰﾗ内のｽﾃｰﾀｽ 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘2’ 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 ｽﾃｰﾀｽ2 ｽﾃｰﾀｽ2（Hex） 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 15   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ2(ｱﾄﾞﾚｽ9006H)を読み取る使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 03 90 06 00 01 65[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘0’，‘6’  39303036 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ 30303031 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘6’，‘5’ (LRC計算による) 3635 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01 03 02 80 00 7A[CR][LF]  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘2’(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 3032 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘8’，‘0’，‘0’，‘0’ 38303030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘7’，‘A’ (LRC計算による) 3741 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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ASCII
03 
ｸｴﾘ 

 

6．4．8 ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号の読み取り 3 《DSSE》 

 

（１） 機能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ内のｽﾃｰﾀｽ（拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽ）を読み取ります。 

[4．3．2 （6） 拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ内容参照] 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘0’，‘7’ 拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ ｱﾄﾞﾚｽ9007Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘2’ 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 拡張ｽﾃｰﾀｽ 拡張ｽﾃｰﾀｽ（Hex） 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 15   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの拡張ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽ(ｱﾄﾞﾚｽ9007H)を読み取る使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 03 90 07 00 01 64[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘0’，‘7’  39303037 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ 30303031 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘6’，‘4’ (LRC計算による) 3634 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01 03 02 33 C7 00[CR][LF]  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘2’(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 3032 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘3’，‘3’，‘C’，‘7’ 33334337 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘0’，‘0’ (LRC計算による) 3030 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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ASCII
03 
ｸｴﾘ 

 

6．4．9 ｺﾝﾄﾛｰﾗ状態信号の読み取り 4 《STAT》 

 

（１） 機能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗの内部動作状態を読み取ります。 

[4．3．2 （7） ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ内容参照] 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘0’，‘8’ ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ ｱﾄﾞﾚｽ9008H～9009Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ｺﾝﾄﾛｰﾗ内のｽﾃｰﾀｽ 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘4’ 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 8 ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ（Hex） 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 19   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽ(ｱﾄﾞﾚｽ9008H)を読み取る使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 03 90 08 00 02 62[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘0’，‘8’  39303038 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ 30303032 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘6’，‘2’ (LRC計算による) 3632 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01 03 04 00 0C 00 11 DB[CR][LF]  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘4’(4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 3034 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘C’ 30303043 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 ‘0’，‘0’，‘1’，‘1’ 30303131 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘D’，‘B’ (LRC計算による) 4442 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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ASCII
03 
ｸｴﾘ 

 

6．4．10 現在速度の読み取り 《VNOW》 

 

（１） 機能 

ﾓｰﾀ実速度を読み取ります。移動方向により±に変化します。 

単位は0.01mm/sです。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘0’，‘A’ 現在速度ﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ ｱﾄﾞﾚｽ900AH～900BHの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘4’ 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 8 現在速度 現在速度（Hex） 

単位は0.01mm/s 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 19   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの速度(ｱﾄﾞﾚｽ900AH)を読み取る使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 03 90 0A 00 02 60[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘0’，‘A’  39303041 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ 30303032 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘6’，‘0’ (LRC計算による) 3630 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01 03 04 00 00 26 FC D6[CR][LF]  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘4’(4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 3034 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 ‘2’，‘6’，‘F’，‘C’ 32364643 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘D’，‘6’ (LRC計算による) 4436 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

現在速度は『000026FC』→10 進数に変換→9980（×0．01mm/s） 

現在速度ﾓﾆﾀは 99．8mm/s 
 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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ASCII
03 
ｸｴﾘ 

 

6．4．11 電流値の読み取り 《CNOW》 

 

（１） 機能 

ﾓｰﾀ電流のﾓﾆﾀﾃﾞｰﾀです。 

単位はmAです。 

ﾄﾙｸ電流指令値が格納されます。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘0’，‘C’       電流値ﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ ｱﾄﾞﾚｽ900CH～900DHの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘4’ 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 8 ﾓｰﾀ電流の 

ﾓﾆﾀ 

ﾓｰﾀ電流のﾓﾆﾀ（Hex） 

単位はmA 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 19   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの電流値(ｱﾄﾞﾚｽ900CH)を読み取る使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 03 90 0C 00 02 5E[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘0’，‘C’  39303043 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ 30303032 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘5’，‘E’ (LRC計算による) 3545 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01 03 04 00 00 01 C8 2F[CR][LF]  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘4’(4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 3034 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 ‘0’，‘1’，‘C’，‘8’ 30314338 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘2’，‘F’ (LRC計算による) 3246 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

  ﾓｰﾀ電流値は『000001C8』→10 進数に変換→456（mA） 

  電流ﾓﾆﾀ値は 456mA 

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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6．4．12 偏差の読み取り 《DEVI》 

 

（1） 機能 

1ms周期毎の位置指令値とﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ値(実位置)の偏差量を読み取ります｡単位はpulse

です。 

ﾓｰﾀ機械角1回転あたりのﾊﾟﾙｽ数は使用ｴﾝｺｰﾀﾞにより異なります。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘0’，‘E’ 偏差ﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ ｱﾄﾞﾚｽ900EH～900FHの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘4’ 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 8 偏差ﾓﾆﾀ 偏差ﾓﾆﾀ（Hex） 

単位はpulse 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 19   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの偏差量(ｱﾄﾞﾚｽ900EH)を読み取る使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 03 90 0E 00 02 5C[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘0’，‘E’  39303045 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ 30303032 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘5’，‘C’ (LRC計算による) 3543 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01 03 04 00 00 00 83 75[CR][LF]  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘4’(4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 3034 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 ‘0’，‘0’，‘8’，‘3’ 30303833 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘7’，‘5’ (LRC計算による) 3735 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

  偏差ﾓﾆﾀは『00000083』→10 進数に変換→131pulse 

  1ms 周期毎の位置指令値とﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ値(実位置)の偏差量は 131pulse 

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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6．4．13 電源投入後の積算時間の読み取り 《STIM》 

 

（１） 機能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ電源投入時からの積算時間を読み取ります。 

単位はmsです。 

ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄではｸﾘｱされません。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘1’，‘0’ ｼｽﾃﾑﾀｲﾏ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ ｱﾄﾞﾚｽ9010H～9011Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘4’ 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 8 ｼｽﾃﾑﾀｲﾏ ｼｽﾃﾑﾀｲﾏ（Hex） 

単位はms 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 19   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの起動時間(ｱﾄﾞﾚｽ9010H)を読み取り使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 03 90 10 00 02 5A[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘1’，‘0’  39303130 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ 30303032 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘5’，‘A’ (LRC計算による) 3541 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01 03 04 02 38 C0 94 6A[CR][LF]  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘4’(4ﾊﾞｲﾄ= 2ﾚｼﾞｽﾀ) 3034 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘0’，‘2’，‘3’，‘8’ 30323338 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 ‘C’，‘0’，‘9’，‘4’ 43303934 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘6’，‘A’ (LRC計算による) 3641 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

 ｼｽﾃﾑﾀｲﾏは『0238Ｃ094』→10 進数に変換→37273748ms 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ電源投入時からの積算時間は 10．3538 時間 

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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6．4．14 特殊入力ﾎﾟｰﾄの入力信号状態の読み取り 《SIPM》 

 

（１） 機能 

通常の入力ﾎﾟｰﾄ以外の入力ﾎﾟｰﾄの状態を読み取ります。 

[特殊入力ﾎﾟｰﾄの内容は｢4．3．2 （8） 特殊入力ﾎﾟｰﾄﾚｼﾞｽﾀ内容参照｣ 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘1’，‘2’ 特殊入力ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ ｱﾄﾞﾚｽ9012Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘2’ 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 特殊ﾎﾟｰﾄﾓﾆﾀ 4.3.2(8) 一覧表参照 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 15   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの特殊入力ﾎﾟｰﾄ(ｱﾄﾞﾚｽ9012H)を読み取る使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 03 90 12 00 01 59[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘1’，‘2’  39303132 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ 30303031 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘5’，‘9’ (LRC計算による) 3539 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01 03 02 03 00 F7[CR][LF]  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘2’(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 3032 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘0’，‘3’，‘0’，‘0’ 30333030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘F’，‘7’ (LRC計算による) 4637 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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6．4．15 ｿﾞｰﾝ出力信号の状態の読み取り 《ZONS》 

 

（１） 機能機能 

ｿﾞｰﾝ出力の状態を読み取ります。 

[4．3．2 （9） ｿﾞｰﾝｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ内容参照] 
（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘1’，‘3’ ｿﾞｰﾝｽﾃｰﾀｽ照会 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ ｱﾄﾞﾚｽ9013Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘2’ 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 ｿﾞｰﾝｽﾃｰﾀｽ 4.3.2(9)一覧表参照 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 15   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのｿﾞｰﾝｽﾃｰﾀｽ(ｱﾄﾞﾚｽ9013H)を読み取る使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 03 90 13 00 01 58[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘1’，‘3’  39303133 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ 30303031 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘5’，‘8’ (LRC計算による) 3538 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01 03 02 00 00 FA[CR][LF]  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘2’(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 3032 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘F’，‘A’ (LRC計算による) 4641 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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6．4．16 位置決め完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№照会 《POSS》 

 

（1） 機能 

完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号を読み取ります。 

[4．3．2 （10） ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ内容参照] 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 
備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘1’，‘4’ ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号ｽﾃｰﾀｽ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ ｱﾄﾞﾚｽ9014Hの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘2’ 1ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝2ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号 

ｽﾃｰﾀｽ 
4.3.2(10)一覧表参照 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 15   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗの位置決め完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(ｱﾄﾞﾚｽ9014H)を読み取る使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 03 90 14 00 01 57[CR][LF] 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘1’，‘4’  39303134 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ 30303031 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘5’，‘7’ (LRC計算による) 3537 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

   ﾚｽﾎﾟﾝｽ：01 03 02 00 00 FA[CR][LF]  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘2’(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 3032 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘F’，‘A’ (LRC計算による) 4641 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

 

 ※ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態により異なります。 
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6．4．17 力ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾃﾞｰﾀの読み取り 《FBFC》・・SCON-CA 専用 

 

（1） 機能 

  ﾛｰﾄﾞｾﾙ測定値(押付け力)のﾓﾆﾀﾃﾞｰﾀを読み取ります。 

  単位は0.01Nです。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 
備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘9’，‘0’，‘1’，‘E’ 力ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ ｱﾄﾞﾚｽ901EH～901FHの呼出 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞにおけるﾃﾞｰﾀは、1ﾚｼﾞｽﾀ当り16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀです。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 
備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘3’ ﾚｼﾞｽﾀの読み出し 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 ‘0’，‘4’ 2ﾚｼﾞｽﾀ呼出＝4ﾊﾞｲﾄ 

ﾃﾞｰﾀ〔H〕 8 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号 

ｽﾃｰﾀｽ 
現在の押付け力〔N〕 

単位は0.0１N 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’ ｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙ 

合計ﾊﾞｲﾄ数 19   
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗに接続されているﾛｰﾄﾞｾﾙの現在測定値を読み取りした使用例を示します。 

●ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 03 90 0A 00 02 89 0D 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9’，‘0’，‘1’，‘E’  39393145 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ 30303032 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘4’，‘C’ (LRC計算による) 3443 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

ﾚｽﾎﾟﾝｽは以下のようになります。 

●ﾚｽﾎﾟﾝｽ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

   01 03 04 00 00 03 E4 FA 88  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘3’ 3033 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｲﾄ数〔H〕 ‘0’，‘4’(2ﾊﾞｲﾄ= 1ﾚｼﾞｽﾀ) 3034 

ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 ‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 

ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 ‘0’，‘3’，‘E’，‘4’ 30334534 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘1’，‘1’ (LRC計算による) 3131 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

    

   例 1) 現在のﾛｰﾄﾞｾﾙ測定値は『000003E4』→10 進数に変換→996（×0．01N）→ 

現在の押付け力は 9．96N 
 

   例 2) 現在のﾛｰﾄﾞｾﾙ測定値が『FFFFFF35』と読み取れた時、(引張り状態(注 2))→ 

FFFFFFFFH－FFFFFF35H+1(必ず 1 を加算)→ 

10 進数に変換→203（×0．01N）→ 

現在の引張り力(注 2)は 2．03N 

 (注 1)ﾚｽﾎﾟﾝｽ例のﾃﾞｰﾀは一例であり、各種状態によりことなります。 

 (注 2)引張り方向に力を加えるとﾛｰﾄﾞｾﾙを破損します。 
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6．5 動作指令および、ﾃﾞｰﾀ書き換え(ｺｰﾄﾞ 05 使用ｸｴﾘ) 

 

6．5．1 ｺｲﾙへの書込み 

 

(1) 機能 

ｽﾚｰﾌﾞのDO（Discrete Output）の状態をON／OFFのいずれかに変更（書込み）します。ﾌﾞﾛ

ｰﾄﾞｷｬｽﾄの場合には、全ｽﾚｰﾌﾞの同じｱﾄﾞﾚｽのｺｲﾙを書換えます。 

(2） 開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 記号 機 能 名 称 

0401 SFTY ｾｰﾌﾃｨ速度指令 

0403 SON ｻｰﾎﾞ ON 指令 

0407 ALRS ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ指令 

0408 BKRL ﾌﾞﾚｰｷ強制解除指令 

040A STP 一時停止指令 

040B HOME 原点復帰指令 

040C CSTR 位置決め動作起動指令 

0411 JISL ｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替え 

0414 MOD ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ指令 

0415 TEAC ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み指令 

0416 JOG+ ｼﾞｮｸﾞ+指令 

0417 JOG- ｼﾞｮｸﾞ－指令 

0418 ST7 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 7(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

0419 ST6 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 6(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

041A ST5 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 5(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

041B ST4 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 4(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

041C ST3 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

041D ST2 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

041E ST1 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

041F ST0 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0(電磁弁ﾓｰﾄﾞ) 

0426 CLBR ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ指令 

0427 PMSL PIO/Modbus 切替え指定 

042C STOP 減速停止 

 

※）6．2 ASCII コード表 

を参照ください。 
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6．5．2 ｾｰﾌﾃｨ速度有効/無効切替 《SFTY》 

 

(1) 機能 

ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№35の｢ｾｰﾌﾃｨ速度｣で指定された速度の有効/無効切替を行います。

MANUﾓｰﾄﾞ時に有効にしますと、全ての移動指令速度が制限されます。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘0’，‘1’ ｾｰﾌﾃｨ速度指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 ｾｰﾌﾃｨ速度有効：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’

ｾｰﾌﾃｨ速度無効：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるか もしく

は、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのｾｰﾌﾃｨ速度を有効にする使用例を示します。 

ｸｴﾘ：01 05 04 01 FF 00 DC CA 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘0’，‘1’  30343031 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘D’，‘C’ (LRC計算による) 4443 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．3 ｻｰﾎﾞ ON／OFF 《SON》 

 

（1） 機能 

ｻｰﾎﾞ ON/OFF の制御を行います。 

変更ﾃﾞｰﾀ部をｻｰﾎﾞ ON 状態にするとﾒｰｶﾊﾟﾗﾒｰﾀの｢ｻｰﾎﾞｵﾝ遅延時間｣経過後にｻｰﾎﾞ ON

状態へと遷移します。ただし以下の条件を満たしている必要があります。 

･ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1 の EMG ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄが 0 

･ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1 の重故障ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄが 0 

･ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 2 のｲﾈｰﾌﾞﾙｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄが 1 

･ｼｽﾃﾑｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀの自動ｻｰﾎﾞ OFF 中ｽﾃｰﾀｽﾋﾞｯﾄが 0 

 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘0’，‘3’ ｻｰﾎﾞON／OFF指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 ｻｰﾎﾞON：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

ｻｰﾎﾞOFF：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

※上位との通信前に、ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾎﾞｯｸｽ、ﾊﾟｿｺﾝｿﾌﾄを接続し、ｻｰﾎﾞ OFF 動作をした後に、非

接続にした場合、上位との通信でｻｰﾎﾞ ON/OFF が出来なくなります。 

このため、ｺﾝﾄﾛｰﾗ電源を再投入するか、もしくは、SIO ﾎﾟｰﾄの接続を外す際はｻｰﾎﾞ ON の

状態にして外してください。 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるか 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのｻｰﾎﾞをONする使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 05 04 03 FF 00 F4  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘0’，‘3’  30343033 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘F’，‘4’ (LRC計算による) 4634 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．4 ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ 《ALRS》 

 

（1） 機能 

ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄのエッジを立てる(変更ﾃﾞｰﾀが0000Hの状態でFF00Hを書き込む)と、ｱﾗｰﾑﾘｾｯ

ﾄを行います。 

ただしｱﾗｰﾑ要因が解消されていないと再びｱﾗｰﾑとなります。 

また一時停止中にｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄのエッジを立てると残移動量のｷｬﾝｾﾙが行われます。 

ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄを行ったら 必ず変更ﾃﾞｰﾀを0000Hにして書き込みを行い、通常の状態に戻し

てください。 

 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘0’，‘7’ ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ実行：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

          通常：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるかもしくは、

ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのｱﾗｰﾑをﾘｾｯﾄする使用例を示します 

1回目  01 05 04 07 FF 00 F0  ・・・ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ実行 

2回目  01 05 04 07 00 00 EF  ・・・通常状態に戻す 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘0’，‘7’  30343037 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

2回目：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 

(ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ終了後に0000Hを書き込んで

通常状態に戻してください) 

46463030 

30303030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：‘F’，‘0’ (LRC計算による) 

2回目：‘E’，‘F’ (LRC計算による) 

4630 

4546 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．5 ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 《BKRL》 

 

（1） 機能 

ﾌﾞﾚｰｷの制御はｻｰﾎﾞON/OFFと連動して行われますが、ﾌﾞﾚｰｷがONの状態でも強制的に

解除することができます。 

 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 
ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 
備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘0’，‘8’ ﾌﾞﾚｰｷ強制解除指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 ﾌﾞﾚｰｷ強制解除：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

        通常：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

※上位との通信前に、ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄなどのﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙを接続し、ｻｰﾎﾞ OFF 動作をした

後に、接続を外した場合、上位との通信でｻｰﾎﾞ ON/OFF が出来なくなります。 

このため、ｺﾝﾄﾛｰﾗ電源を再投入するか、もしくは、SIO ﾎﾟｰﾄの接続を外す際はｻｰﾎﾞ ON の

状態にして外してください。 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるか 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾌﾞﾚｰｷを解除する使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 05 04 08 FF 00 F0  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘0’，‘8’  30343038 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘F’，‘0’ (LRC計算による) 4630 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．6 一時停止 《STP》 
 

（1） 機能 

移動中に一時停止指令を行うと減速停止を行い、再び通常状態にｾｯﾄされると残移動量

の移動を再開します。 

一時停止指令の状態では、ﾓｰﾀの移動は全て禁止されます。 

一時停止指令中にｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ指令ﾋﾞｯﾄが立てられた場合は残移動量がｷｬﾝｾﾙされます。 

一時停止指令の入力が原点復帰動作中で、押付け反転前ならば移動指令が保留され、

押付け反転後では原点復帰を最初からやり直します。 

 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 
備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘0’，‘A’ 一次停止指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 一時停止指令：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’

      通常：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるか 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗを一時停止する使用例を示します 

ｸｴﾘ：01 05 04 0A FF 00 ED  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘0’，‘A’  30343041 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘E’，‘D’ (LRC計算による) 4544 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．7 原点復帰 《HOME》 

 

（1） 機能 

原点復帰指令のエッジを立てる(変更ﾃﾞｰﾀが0000Hの状態でFF00Hを書き込む)と、原点復

帰動作を行います。原点復帰が完了するとHENDﾋﾞｯﾄが1になります。 

原点復帰指令は、原点復帰が完了していても入力可能です。 

 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 
ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 
備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘0’，‘B’ 原点復帰指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 原点復帰実行：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’

      通常：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

※上位との通信前に、ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄなどのﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾂｰﾙを接続し、ｻｰﾎﾞ OFF 動作をした

後に、接続を外した場合、上位との通信でｻｰﾎﾞ ON/OFF が出来なくなります。 

このため、ｺﾝﾄﾛｰﾗ電源を再投入するか、もしくは、SIOﾎﾟｰﾄの接続を外す際はｻｰﾎﾞONの

状態にして外してください。 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるか もしく

は、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0 ｺﾝﾄﾛｰﾗを原点復帰する使用例を示します 

 ｸｴﾘ 

1回目  01 05 04 0B 00 00 EB  ・・・通常状態に設定 

2回目  01 05 04 0B FF 00 EC  ・・・原点復帰実行 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘0’，‘B’  30343042 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 

2回目：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

(エッジを立てる為に2回ﾃﾞｰﾀを送信し

てください。) 

30303030 

46463030 

 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：‘E’，‘B’ (LRC計算による) 

2回目：‘E’，‘C’ (LRC計算による) 

4542 

4543 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．8 位置決め動作起動指令 《CSTR》 

 

（1） 機能 

位置決め動作起動指令のｴｯｼﾞを立てる(変更ﾃﾞｰﾀが0000Hの状態でFF00Hを書き込む)

と、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀ(POSR:0D03H)内のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号の指定位置に移動します。

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝｽﾀｰﾄ指令状態のまま(FF00Hを書き込んだまま)ですと位置決め幅内に入っても

完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝは出力されません。(0000Hを書き込んで通常状態に戻してください。) 

電源投入後、一度も原点復帰動作を行っていない状態(HENDﾋﾞｯﾄが0の状態)では、原

点復帰動作を実行した後に目標位置に移動を開始します。 

※目標位置 及び速度等の動作ﾊﾟﾗﾒｰﾀは、全てｺﾝﾄﾛｰﾗ内部のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙ(不揮発

性ﾒﾓﾘ)に予め設定しておく必要があります。 

 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 
ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 
備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘0’，‘C’ 位置決め動作起動指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝｽﾀｰﾄ指令：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’

        通常：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるか もしく

は、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0 ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀ(POSR:0D03H)内のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号の指定位置に移

動を行う使用例を示します。 

 ｸｴﾘ 

1回目  01 05 04 0C FF 00 EB  ・・・移動指令 

2回目  01 05 04 0C 00 00 EA  ・・・通常状態 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘0’，‘C’  30343043 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

2回目：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 

(通常状態に戻してください。)  

46463030 

30303030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：‘E’，‘B’ (LRC計算による) 

2回目：‘E’，‘A’ (LRC計算による) 

4542 

4541 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．9 ｼﾞｮｸﾞ／ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替 《JISL》 

 

（1） 機能 

ｼﾞｮｸﾞとｲﾝﾁﾝｸﾞの切替を行います。 

ｼﾞｮｸﾞ動作中に本ﾋﾞｯﾄが切替わると減速停止します。 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作中に本ﾋﾞｯﾄが切替わってもｲﾝﾁﾝｸﾞ動作は継続されます。 

 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 
ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘1’，‘1’ ｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作状態：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’

 ｼﾞｮｸﾞ動作状態：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるか 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｲﾝﾁﾝｸﾞ動作に切替ます。 

ｸｴﾘ：01 05 04 11 FF 00 E6  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘1’，‘1’  30343131 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘E’，‘6’ (LRC計算による) 4536 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．10 ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ指令 《MOD》 

 

(1) 機能 

通常運転ﾓｰﾄﾞと教示ﾓｰﾄﾞを切替えます。 

 

(2) ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 
ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘1’，‘4’ 通常ﾓｰﾄﾞ⇔教示ﾓｰﾄﾞ切替 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意    教示ﾓｰﾄﾞ：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’

通常運転ﾓｰﾄﾞ：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

(3) ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるか 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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(4) 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗを教示ﾓｰﾄﾞに切替えます。 

ｸｴﾘ：01 05 04 14 FF 00 E3  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘1’，‘4’  30343134 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘E’，‘3’ (LRC計算による) 4533 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．11 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み指令 《TEAC》 

 

(1)機能 

6.5.10 ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ指令が FF00H（教示ﾓｰﾄﾞ）の時に、本指令(FF00H を書き込み)で現在位

置ﾃﾞｰﾀの取込みを行います。 

取込み場所は、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀで指定されているﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号の中です。取込み

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝが空のﾎﾟｼﾞｼｮﾝの場合、目標位置以外のﾃﾞｰﾀ（位置決め幅 INP,速度 VCMD,加減

速度 ACMD,制御ﾌﾗｸﾞ CTLF）はﾊﾟﾗﾒｰﾀの初期値が一緒に書込まれます。 
本指令(FF00Hを書込み)を行って20ms以上そのままの状態を保ってください。 

 

(2) ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 
ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘1’，‘5’ ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ取込み指令 

   ：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

通常：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

(3) ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるか もしく

は、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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(4) 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗが教示ﾓｰﾄﾞ時に現在位置を取込みます。 

ｸｴﾘ：01 05 04 15 FF 00 E2  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘1’，‘5’  30343135 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘E’，‘2’ (LRC計算による) 4532 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．12 ｼﾞｮｸﾞ＋指令 《JOG＋》 

 

(1) 機能 

ｼﾞｮｸﾞ またはｲﾝﾁﾝｸﾞ動作を行います。 

・6.5.9 ｼﾞｮｸﾞ／ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替指令が 0000H（ｼﾞｮｸﾞ設定）の時、ｼﾞｮｸﾞ+指令(変更ﾃﾞｰﾀ FF00H)を

送信すると、反原点方向にｼﾞｮｸﾞ移動します。速度および加減速度はﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№26 の

PIO ｼﾞｮｸﾞ速度と定格加減速度が使用されます。 

ｼﾞｮｸﾞ移動中にｼﾞｮｸﾞ+指令(変更ﾃﾞｰﾀ 0000H)を送信するか、6.5.13 ｼﾞｮｸﾞ-指令(変更ﾃﾞｰﾀ

FF00H)を送信すると減速停止します。 

・6.5.9ｼﾞｮｸﾞ／ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替指令がFF00H（ｲﾝﾁﾝｸﾞ設定）の時、ｼﾞｮｸﾞ+指令のｴｯｼﾞを立てる(変

更ﾃﾞｰﾀが0000Hの状態でFF00Hを書き込む)と、反原点方向にｲﾝﾁﾝｸﾞ移動します。速度・移

動距離・加減速度はそれぞれﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№26（PIOｼﾞｮｸﾞ速度）、ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№48（PIOｲﾝ

ﾁﾝｸﾞ距離）、定格加減速度が使用されます。 

 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 
ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 
備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘1’，‘6’ ｼﾞｮｸﾞ＋指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 ｼﾞｮｸﾞ+指令：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

    通常：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

(3) ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるか もしく

は、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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(4) 使用例 

①軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｼﾞｮｸﾞ移動させます。 

ｸｴﾘ：01 05 04 16 FF 00 E1  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘1’，‘6’  30343136 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘E’，‘1’ (LRC計算による) 4531 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

  正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

 

 

②軸№0 ｺﾝﾄﾛｰﾗをｲﾝﾁﾝｸﾞ移動させます。 

 ｸｴﾘ 

1回目  01 05 04 16 FF 00 E1  ・・・ｲﾝﾁﾝｸﾞ移動 

2回目  01 05 04 16 00 00 E0  ・・・通常状態に戻す 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘1’，‘6’  30343046 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

2回目：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 

(通常状態に戻してください。)  

46463030 

30303030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：‘E’，‘1’ (LRC計算による) 

2回目：‘E’，‘0’ (LRC計算による) 

4531 

4530 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。
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6．5．13 ｼﾞｮｸﾞ-指令 《JOG-》 

 

（1） 機能 

ｼﾞｮｸﾞ またはｲﾝﾁﾝｸﾞ動作を行います。 

・6.5.9 ｼﾞｮｸﾞ／ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替指令が 0000H（ｼﾞｮｸﾞ設定）の時、ｼﾞｮｸﾞ-指令(変更ﾃﾞｰﾀ FF00H)を

送信すると、原点方向にｼﾞｮｸﾞ移動します。速度および加減速度はﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№26 の

PIO ｼﾞｮｸﾞ速度と定格加減速度が使用されます。 

ｼﾞｮｸﾞ移動中にｼﾞｮｸﾞ-指令(変更ﾃﾞｰﾀ 0000H)を送信するか、6.5.12 ｼﾞｮｸﾞ+指令(変更ﾃﾞｰﾀ

FF00H)を送信すると減速停止します。 

・6.5.9ｼﾞｮｸﾞ／ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替指令がFF00H（ｲﾝﾁﾝｸﾞ設定）の時、ｼﾞｮｸﾞ-指令のｴｯｼﾞを立てる

(変更ﾃﾞｰﾀが0000Hの状態でFF00Hを書き込む)と、原点方向にｲﾝﾁﾝｸﾞ移動します。速度・

移動距離・加減速度はそれぞれﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№26（PIOｼﾞｮｸﾞ速度）、ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№48

（PIOｲﾝﾁﾝｸﾞ距離）、定格加減速度が使用されます。 

 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 
ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 
備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘1’，‘7’ ｼﾞｮｸﾞ指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 ｼﾞｮｸﾞ-指令：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

    通常：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるか もしく

は、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

①軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｼﾞｮｸﾞ移動させます。 

ｸｴﾘ：01 05 04 17 FF 00 E0  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘1’，‘7’  30343137 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘E’，‘0’ (LRC計算による) 4530 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

  正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

 

 

②軸№0 ｺﾝﾄﾛｰﾗをｲﾝﾁﾝｸﾞ移動させます。 

 ｸｴﾘ 

1回目  01 05 04 17 FF 00 E0  ・・・ｲﾝﾁﾝｸﾞ移動 

2回目  01 05 04 17 00 00 DF  ・・・通常状態に戻す 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘1’，‘7’  30343047 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

2回目：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 

(通常状態に戻してください。)  

46463030 

30303030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：‘E’，‘0’ (LRC計算による) 

2回目：‘D’，‘F’ (LRC計算による) 

4530 

4446 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．14 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0～7 《ST0～ST7》 （PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 4、5 限定） 

 

（1） 機能 

指定されたﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№位置に移動します。 

ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0～7 移動指令は、PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 4、5(電磁弁ﾓｰﾄﾞ)が選択されている時に使用

できます。 

移動指令は、6.5.14（5）開始ｱﾄﾞﾚｽ内の ST0～ST7 のどれかを有効にする(0000H の状態

で FF00H を書き込む)ことで行います。 

有効ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ以外を選択するとｱﾗｰﾑ｢085 移動時ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№異常｣が発生します。 

ﾕｰｻﾞｰﾊﾟﾗﾒｰﾀ№27移動指令種別によりﾚﾍﾞﾙ動作とｴｯｼﾞ動作が選択可能です。 

 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 任意 6．5．14(5)開始ｱﾄﾞﾚｽ参照 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 ※1動作指令：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

   動作指令：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

※1 ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ№27 移動指令種別を『ﾚﾍﾞﾙ動作』設定した場合 

FFOOH→0000H 書き込みで減速停止します。 

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ2へ移動します。 

ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ設定例 

 

 

 

 

 

    図6．2 

ｸｴﾘ 

1回目  01 05 04 1D 00 00 D9・・・エッジを立てる為、0000H書込み 

2回目  01 05 04 1D FF 00 DA・・・移動指令 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘1’，‘D’  30343044 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 

2回目：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

30303030 

46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：‘D’，‘9’ (LRC計算による) 

2回目：‘D’，‘A’ (LRC計算による) 

4439 

4441 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

 

（5） [開始ｱﾄﾞﾚｽ]  

ｱﾄﾞﾚｽ 記号 名称 機能 

0418 ST7 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 7 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 7 へ移動します 

0419 ST6 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 6 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 6 へ移動します 

041A ST5 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 5 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 5 へ移動します 

041B ST4 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 4 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 4 へ移動します 

041C ST3 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3 へ移動します 

041D ST2 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 へ移動します 

041E ST1 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1 へ移動します 

041F ST0 ｽﾀｰﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 0 へ移動します 
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6．5．15 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ指令 《CLBR》・・専用ﾛｰﾄﾞｾﾙ接続が必要 

 

（1） 機能・・SCON-CA 専用 

専用ﾛｰﾄﾞｾﾙのｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝを行います。 

ﾛｰﾄﾞｾﾙは工場出荷時、無負荷の状態を 0N とするよう設定していますが、負荷を取付け

た状態を基準（0N）としたい場合などには、ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝを行ってください。 

その他にも必要な場合（再調整、点検等）、状況に応じて実施してください。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 ‘0’，‘4’，‘2’，‘6’ ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ指令 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 2 任意 ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ実行指令：FF00H

   通常運転時：0000H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

（3） ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ手順 

① 運転を停止してください（軸動作中、押付け中、一時停止中はｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝできずに

0E1：ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ異常ｱﾗｰﾑとなります）。 

② 本信号を 20ms 以上連続 ON してください。 

③ ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝが完了するとｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ完了信号（4.3.2(4)ﾃﾞﾊﾞｲｽｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ 1 の

CEND）が ON しますので、その後本信号を OFF してください。 

 ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝが正常に終了しなかった場合、0E1：ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ異常ｱﾗｰﾑと

なります。 

 

 

 

 

 

 

注意：本信号が ON 状態では、通常運転指令は受け付けられません。 
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入力認識 

連続 20ms※1 

ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ処理正常完了で CEND が ON します。 

本信号が OFF の場合は CEND は常時 OFF となります。 

本信号 

CEND 

CEND の ON 確認後に 
本信号を OFF して下さい。 

ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ時間※2

※2 この間に本信号を OFF した場合、ｱﾗｰﾑとなります。 

※1 この間に本信号を OFF した場合は、入力認識前のためｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ処理を行いません。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

（4） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 

 

（5） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗに接続された専用ﾛｰﾄﾞｾﾙのｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝを行います。 

ｸｴﾘ 01 05 04 26 FF 00 D1 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘2’，‘6’  30343236 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘D’，‘1’ (LRC計算による) 4431 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．16 PIO/Modbus 切替設定 《PMSL》 

 

（1） 機能 

PIO外部指令信号の有効/無効の切替を行うことができます。 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 
ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘2’，‘7’ PIO/Modbus切替設定 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 ※1Modbus指令有効：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 

   Modbus指令無効：‘0’，‘0’，‘0’，‘0’

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

※1 ・Modbus 指令有効（ON）(PIO 指令無効)： FF00 H 

PIO 信号による運転はできません。 

・Modbus 指令無効（OFF）(PIO 指令有効)： 0000 H 

外部からの PIO 信号による運転が可能です。 

補足  Modbus指令を有効に変更した場合、変更時のPIO状態が保持されています。 

Modbus指令を無効に切替えた場合、現在のPIO状態により運転状態が変化し

ます。但し、その時にｴｯｼﾞ検出で動作をする信号の状態が変化していてもｴｯ

ｼﾞを検出したことにしないようにしています。 

（3） 注意事項 

■運転ﾓｰﾄﾞｽｲｯﾁ搭載機種では AUTO ﾓｰﾄﾞに変更されたら『PIO 指令有効』に 

MANU ﾓｰﾄﾞに変更されたら『PIO 指令無効』になります。 

■PIO 未搭載機種ではﾃﾞﾌｫﾙﾄ設定が『PIO 指令無効』となります。 

■弊社ﾂｰﾙ接続時（ﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾍﾟﾝﾀﾞﾝﾄ、ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ）は、ﾂｰﾙ内ﾓｰﾄﾞには『ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 1，

2』、『ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 1，2』が存在します。この場合 

『ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 1，2』 → 『PIO 指令有効』 

『ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 1，2』→ 『PIO 指令無効』   となります。  
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（4） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信 

されるかもしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 

 

（5） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをModbus指令有効にします。 

ｸｴﾘ：01 05 04 27 FF 00 D0  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘2’，‘7’  30343237 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘D’，‘0’ (LRC計算による) 4430 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．5．17 減速停止 《STOP》 

 

（1） 機能 

減速停止指令のエッジを立てる(FF00Hを書込む)と、減速停止します。 

 

（2） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列(固定部) 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘5’ ｺｲﾙ,DOへの1点書き込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 ‘0’，‘4’，‘2’，‘C’ 減速停止設定 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4 任意 減速停止指令（ON）：‘F’，‘F’，‘0’，‘0’

※ｺﾝﾄﾛｰﾗが自動的に0000Hにﾘｾｯﾄ

します。 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

（3） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ（7 項参照）が返信されるか 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（4） 使用例 

軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗに減速停止指令を出します。 

ｸｴﾘ：01 05 04 2C FF 00 CB  

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘5’ 3035 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘4’，‘2’，‘C’  30343243 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘F’，‘F’，‘0’，‘0’ 46463030 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘C’，‘B’ (LRC計算による) 4342 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．6 制御情報の直接書き込み（ｺｰﾄﾞ 06 使用ｸｴﾘ） 

 

6．6．1 ﾚｼﾞｽﾀへの書込み 

 

（1） 機能 

ｽﾚｰﾌﾞのﾚｼﾞｽﾀの内容を変更（書込み）します。 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄの場合には、全ｽﾚｰﾌﾞの同じｱﾄﾞﾚｽのﾚｼﾞｽﾀの内容が変更されます。 

[4．3．2 （1） ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 1 内容参照] 

[4．3．2 （2） ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 2 内容参照] 

[4．3．2 （3） ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀおよびﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動指定ﾚｼﾞｽﾀ内容参照] 

（2） 開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧 

ｱﾄﾞﾚｽ 記号 名 称 ﾊﾞｲﾄ 

0D00 DRG1 ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 1 2 

0D01 DRG2 ﾃﾞﾊﾞｲｽ制御ﾚｼﾞｽﾀ 2 2 

0D03 POSR ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀ 2 

9800 POSR ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動指定ﾚｼﾞｽﾀ 2 

 

上記は制御指令のﾚｼﾞｽﾀです。本ﾚｼﾞｽﾀのﾋﾞｯﾄは、「PIO/Modbus 切替えｽﾃｰﾀｽ

(PMSS)[6.4.8 参照]」が Modbus 指令無効（PIO 指令有効）の時、PIO ﾊﾟﾀｰﾝにより入力ﾎﾟｰ

ﾄに割り当てられます。本ﾚｼﾞｽﾀは Modbus 指令有効（PIO 指令無効）の時、書換えが可能

です。 

 

 

 

 

※）6．2 ASCII コード表 

を参照ください。 
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（3） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞでは、変更するﾚｼﾞｽﾀのｱﾄﾞﾚｽとﾃﾞｰﾀを指定します。 
変更したいﾃﾞｰﾀは、ｸｴﾘのﾃﾞｰﾀｴﾘｱで16ﾋﾞｯﾄのﾃﾞｰﾀとして指定します。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 

（ﾊﾞｲﾄ数） 

ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘0’，‘6’ ﾚｼﾞｽﾀへの書込み 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 任意 6.6.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 4  4.3.2(1)～4.3.2(3) 

変更ﾃﾞｰﾀ 一覧参照 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 17   

 

（4） ﾚｽﾎﾟﾝｽ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

不正なﾃﾞｰﾀを送信した場合に関しては、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ(7 項参照)が返信されるか、 

もしくは、ﾚｽﾎﾟﾝｽは返信されません。 
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（5） 使用例 

以下①～③に、それぞれの運転動作に応じた例を示します。 

①軸№0ｺﾝﾄﾛｰﾗをｻｰﾎﾞON→原点復帰させます。 

ｸｴﾘ 

1回目  01 06 0D 00 10 00 DC・・・ｻｰﾎﾞON 

2回目  01 06 0D 00 10 10 CC・・・原点復帰 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘6’ 3036 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘D’，‘0’，‘0’  30443030 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：‘1’，‘0’，‘0’，‘0’ 

2回目：‘1’，‘0’，‘1’，‘0’ 

31303030 

31303130 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：‘D’，‘C’ (LRC計算による) 

2回目：‘C’，‘C’ (LRC計算による) 

4443 

4343 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

 

※1 ｻｰﾎﾞOFFの状態から 変更ﾃﾞｰﾀを1010Hとして送信しても原点復帰は行われません。

(各RCｺﾝﾄﾛｰﾗの起動時のﾀｲﾐﾝｸﾞﾁｬｰﾄ参照ください。) 

※2 前の状態を維持したい場合は、変更がなくても前の状態を送信してください。 

使用例のようにｻｰﾎﾞONのﾋﾞｯﾄは 原点復帰時も1のままにしておきます。 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

 

②ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動指定ﾚｼﾞｽﾀ(ｱﾄﾞﾚｽ9800H)を使用してﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№1に移動 

前例①を行い、原点復帰を完了した状態で行ってください。  

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

01 06 98 00 00 01 60 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘6’ 3036 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘9‘，‘8‘，‘0‘，‘0‘  39383030 
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変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 ‘0‘，‘0‘，‘0‘，‘1‘  30303031 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 ‘6‘，‘0‘ (LRC計算による) 3630 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

※ 本ﾚｼﾞｽﾀにﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№を書き込むと移動を開始します。CSTR(ｽﾀｰﾄ信号)は必要あり

ません。 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 

 

③ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号指定ﾚｼﾞｽﾀ(ｱﾄﾞﾚｽ0D03H)を使用してﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№1に移動 

前例①を行い、原点復帰を完了した状態で行ってください。 

ｸｴﾘ（前後にｻｲﾚﾝﾄｲﾝﾀｰﾊﾞﾙが入ります） 

1回目  01 06 0D 03 00 01 E8  ・・・ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№1を指定 

2回目  01 06 0D 00 10 00 DC  ・・・CSTR(ｽﾀｰﾄ信号)OFFを入力 

3回目  01 06 0D 00 10 08 D4  ・・・CSTR(ｽﾀｰﾄ信号)ONを入力 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 
ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 

ｽﾀｰﾄ ‘：’ 3A 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 ‘0’，‘1’ 3031 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘0’，‘6’ 3036 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 1回目：‘0’，‘D’，‘0’，‘3‘ 

2回目：‘0’，‘D’，‘0’，‘0‘ 

3回目：‘0’，‘D’，‘0’，‘0‘ 

30443033 

30443030 

30443030 

変更ﾃﾞｰﾀ〔H〕 1回目：‘0’，‘0’，‘0’，‘1‘ 

2回目：‘1’，‘0’，‘0’，‘0‘ 

3回目：‘1’，‘0’，‘0’，‘8‘ 

30303031 

31303030 

31303038 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 1回目：‘E’，‘8‘(CRC計算による) 

2回目：‘D’，‘C‘(CRC計算による)  

3回目：‘D’，‘4‘(CRC計算による) 

4538 

4443 

4434 

ｴﾝﾄﾞ ‘CR’，‘LF’ 0D0A 

※  前の状態を維持したい場合は、変更がなくても前の状態を送信してください。 

使用例のようにｻｰﾎﾞONのﾋﾞｯﾄは ｻｰﾎﾞOFF以外では1のままにしてください。 

 正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘと同じになります。 
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6．7 位置決めﾃﾞｰﾀ直接書き込み（ｺｰﾄﾞ 10 使用ｸｴﾘ） 

 

6．7．1 直値移動指令  

 

 

（1） 機能 

PTP 動作の位置決め目標位置を絶対座標上の位置で指定します。ｱﾄﾞﾚｽ 9900H～9908H

のﾚｼﾞｽﾀ群を書換えるとｱｸﾁｭｴｰﾀに対し直値移動指令が行えます。（一伝文で送信が可

能です。） 

     制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ(ｱﾄﾞﾚｽ：9908H)以外のﾚｼﾞｽﾀは電源投入後、1 度送信すれば 

その後は有効となりますので、目標位置、位置決め幅、速度、加減速度、押し付け電流 

制限値、制御指定の変更の必要がない場合、その後は単独変更による実移動指令可能

なﾚｼﾞｽﾀ（開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照）の書込みだけで直値移動指令が可能となります。 

 

（2） 開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧 

目標位置座標、位置決め幅、速度、加減速度、押付け電流制限値制御指定ﾌﾗｸﾞ等を数

値指定して移動を行うためのﾚｼﾞｽﾀ群です。 

開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧のﾃﾞｰﾀ（合計 6 ﾚｼﾞｽﾀ）は、一度の送信で変更することが可能です。  

ｱﾄﾞﾚｽ

〔H〕 
記号 名 称 

符

号

単独変更によ

る実移動指令

可能 

ﾚｼﾞｽﾀ 

ｻｲｽﾞ

ﾊﾞｲﾄ 

ｻｲｽﾞ 
単位 

9900 PCMD 目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ ○ ○ 2 4 0.01mm 

9902 INP 位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀ  × 2 4 0.01mm 

9904 VCMD 速度指定ﾚｼﾞｽﾀ  ○ 2 4 0.01mm/s

9906 ACMD 加減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ  ○ 1 2 0.01G 

9907 PPOW 
押付け時電流制限 

指定ﾚｼﾞｽﾀ 
 ○ 1 2 ％ 

9908 CTLF 制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ  

×    

移動後都度

初期化 

1 2 ― 

 

※）6．2 ASCII コード表 

を参照ください。 
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（3） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

1ﾚｼﾞｽﾀ＝2ﾊﾞｲﾄ＝16ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 

（ﾊﾞｲﾄ数）

ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘1’，‘0’ 直値指令 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 任意 6.7.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 任意 6.7.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

ﾊﾞｲﾄ数〔H〕 2 上記ﾚｼﾞｽﾀ数による 上記指定ﾚｼﾞｽﾀ数の2倍の数値

を入力 

変更ﾃﾞｰﾀ1〔H〕 4  6.7.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

変更ﾃﾞｰﾀ2〔H〕 4  6.7.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

変更ﾃﾞｰﾀ3〔H〕 4  6.7.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

： ：   

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 最大256   

 

（4） ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた

部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 文字数 

（ﾊﾞｲﾄ数）

ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

備考 

ﾍｯﾀﾞ 1 ‘：’  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 2 任意 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 2 ‘1’，‘0’ 直値指令 

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 4 任意 6.7.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 4 任意 6.7.1(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧参照 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 2 LRC計算結果  

ﾄﾚｰﾗ 2 ‘CR’，‘LF’  

合計ﾊﾞｲﾄ数 最大256   

ASCII

10 
ｸｴﾘ
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（5） ﾚｼﾞｽﾀ詳細説明 

 

■目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（PCMD） 

PTP 動作の位置決め目標位置を絶対座標上の位置で指定します。単位は 0.01mm

で、設定可能範囲は、-999999～999999(FFF0BDC1(注)～000F423FH)です。絶対座

標指定時はﾊﾟﾗﾒｰﾀのｿﾌﾄﾘﾐｯﾄを超えた値が設定されていると移動開始指令時にｱﾗｰ

ﾑが発生します。目標位置座標指定ﾚｼﾞｽﾀ(記号：PCMD、ｱﾄﾞﾚｽ：9900H)の下位ﾜｰﾄﾞが

書換えられると移動開始します。つまりこのﾚｼﾞｽﾀに目標位置を書込むだけで直値移

動指令が行えます。 

        (注)負の値は、２の補数で設定してください。 

 

■位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀ(INP) 

本ﾚｼﾞｽﾀは動作種別によって2種類の意味を持ちます。1つ目の意味は通常位置決め

動作の場合、位置決め時の動作完了検出に用いる目標位置と現在位置の差の許容

値となります。2 つ目の意味は押付け動作時の押付け幅となります。単位は 0.01mm

で、設定可能範囲は、1～999999(1～000F423FH)です。動作種別の指定は、後述す

る制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀのﾋﾞｯﾄで指定します。 

本ﾚｼﾞｽﾀを変更しただけでは移動開始は行われません。 

 

■速度指定ﾚｼﾞｽﾀ(VCMD) 

移動速度を指定します。単位は 0.01mm/s で 設定範囲は 1～999999(1～

000F423FH) です。ただし、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの最大速度を超えた値が設定されていると移動開

始指令時にｱﾗｰﾑが発生します。 

本ﾚｼﾞｽﾀの下位ﾜｰﾄﾞが書換えられると移動開始します。つまり移動中の速度可変を行

う場合、本ﾚｼﾞｽﾀを書換えることにより実現できます。 
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■加減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ(ACMD) 

加速度・減速度を指定します。単位は 0.01G で設定範囲は 1～300(1～012CH) です。

ただし、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの最大加速度および最大減速度を超えた値が設定されていると移動

開始指令時にｱﾗｰﾑが発生します。 

本ﾚｼﾞｽﾀが書換えられると移動開始します。つまり移動中の加減速度可変を行う場合、

本ﾚｼﾞｽﾀを書換えることにより実現できます。 

 

■押付け時電流制限値(PPOW) 

押付け動作時電流制限を PPOW に設定します。以下を参照して設定してください。   

ｱｸﾁｭｴｰﾀ型式 押付け可能範囲〔%〕 設定可能範囲(入力値)〔H〕

RCS2-RA13R 以外の 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ 

20～70(注) 33～B2 

RCS2-RA13R 20～200 33～1FE 

(注)各ｱｸﾁｭｴｰﾀによっては設定範囲が異なる場合があります。 

[詳しくは当社ｶﾀﾛｸﾞ、または取扱説明書を参照] 

本ﾚｼﾞｽﾀが書換えられると移動開始します。つまり押付け動作中の電流制限値可変

を行う場合、本ﾚｼﾞｽﾀを書換えることにより実現できます。 

押付け電流値設定例 

●20％設定例 

255(100%)×0．2(20%)＝51→33H（16 進数変換） 

ASCII

10 
ｸｴﾘ
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■制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ(CTLF) 

動作方法を設定します。 

押付け動作およびｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ動作(ﾋﾟｯﾁ送り)の場合、本ﾚｼﾞｽﾀを移動指令のたびに設

定してください(1 回の移動のたびに初期値で上書きされます)。 

 

CTLF ﾋﾞｯﾄ構成 

 

 

 

 

ﾋﾞｯﾄ 1(PUSH)＝ 0：通常動作(初期値) 

1：押付け動作 

ﾋﾞｯﾄ 2(DIR) ＝ 0：ｱﾌﾟﾛｰﾁ動作完了後の押付け動作の方向を正転とします(初期値)。 

1：ｱﾌﾟﾛｰﾁ動作完了後の押付け動作の方向を逆転とします。 

このﾋﾞｯﾄにより、ＰＣＭＤからの最終停止位置の方向を算出しますので方

向を間違えると下図 6.3 のように（2×ＩＮＰ）の幅だけずれた動作になりま

すので、注意してください。 

また、ﾋﾞｯﾄ 1 の設定値が 0 の場合はこのﾋﾞｯﾄの設定値は無効です。 

図 6．3 押付け時の動作方向 

 

ﾋﾞｯﾄ 3(INC)＝ 0：通常動作(初期値) 

1：ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ動作(ﾋﾟｯﾁ送り) 

このﾋﾞｯﾄを 1 に設定することにより、相対位置移動を行う事が可能となりま

す。この動作は、通常動作時と押付け動作時(CTLF のﾋﾞｯﾄ 1)で挙動が異な

ります。通常動作時は目標位置（PCMD）に対しての移動量を生成するのに

対し、押付け動作時（ﾋﾞｯﾄ 1＝1 の時）には現在位置に対しての移動量を生

成します。 

なお、相対座標の計算は mm 単位加算後ﾊﾟﾙｽ変換を行うので、ﾊﾟﾙｽ変換

開始位置 A B

速
度

INP

PCMD C

INPINP

MSB LSBPUSH -GSL1 GSL0 INC DIR- - MOD1 MOD0NTC1 NTC0 - -

1 05 4 3 29 8 7 613 12 11 10

-

15 14

-
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後の加算方法の場合に発生する『相対移動を繰り返し行った場合、ﾘｰﾄﾞ設

定による割り切れないﾊﾟﾙｽが累積誤差として位置ずれを起こす現象』は発

生しません。 

 

ﾋﾞｯﾄ 4(GSL0)、5(GSL1)＝ 以下の表参照(SCON-CA だけ設定可能)           

GSL1 GSL0 機能 

0 0 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 0 選択(初期値) 

0 1 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 1 選択 

1 0 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 2 選択 

1 1 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 3 選択 

あらかじめ 6 種のｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝﾊﾟﾗﾒｰﾀを最大 4 ｾｯﾄ登録しておくことで、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ

移動ごとに選択したﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄで運転を行います。[詳細はｺﾝﾄﾛｰﾗ本体の

取扱説明書参照] 

 

ﾋﾞｯﾄ 6(MOD0)、7(MOD1)＝ 以下の表参照 (PCON-*、ERC2 は、設定できません)         

MOD1 MOD0 機能 

0 0 台形ﾊﾟﾀｰﾝ(初期値) 

0 1 S 字ﾓｰｼｮﾝ 

1 0 一次遅れﾌｨﾙﾀ 

1 1 使用できません 

加減速ﾊﾟﾀｰﾝ特性を選択するための信号です。いずれかをｱｸﾁｭｴｰﾀの移動

指令前に選択してください。[詳細はｺﾝﾄﾛｰﾗ本体の取扱説明書参照] 

 

ﾋﾞｯﾄ 12(NTC0)、13(NTC1)＝ 以下の表参照(SCON-CA だけ設定可能)           

NTC1 NTC0 機能 

0 0 制振制御を使用しない(初期値) 

0 1 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 1 選択 

1 0 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 2 選択 

1 1 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 3 選択 

制振制御の使用選択 および、あらかじめﾊﾟﾗﾒｰﾀを最大 3 ｾｯﾄ登録しておく

ことで、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動ごとに選択したﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄで運転を行います。[詳細はｺ

ﾝﾄﾛｰﾗ本体の取扱説明書参照] 

ASCII

10 
ｸｴﾘ
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（6） 使用例 

 以下①～⑦に、それぞれの運転動作に応じた例を示します。 

①目標位置を変更して移動する(目標位置以外のﾃﾞｰﾀは、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ初期値を使用） 

    条件：ｺﾝﾄﾛｰﾗﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ上の速度初期値/加減速度初期値/位置決め幅初期値

で動作条件は OK。目標位置だけを変更しｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させたい。 

    補足：ｺﾝﾄﾛｰﾗﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀについて 

     ・速度初期値（ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№8）→ｶﾀﾛｸﾞ内の該当ｱｸﾁｭｴｰﾀ最高速度 

     ・加減速度初期値（ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№9）→ｶﾀﾛｸﾞ内の該当ｱｸﾁｭｴｰﾀ定格加速度 

     ・位置決め幅初期値（ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№10）→ﾃﾞﾌｫﾙﾄ値 0．1mm 

 

    目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）の書込み(例 1) 

 

                 移動開始 

 

(例１)目標位置を 50mm の位置とする場合  

目標位置 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

50 設定不要 

     ■ｸｴﾘ :01 10 9900 0002 04 0000 1388 79[CR][LF] 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9900 0002 54[CR][LF] 

・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 
備考 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ ‘0’，‘1’ 3031 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ ‘1’，‘0’ 3130  

開始ｱﾄﾞﾚｽ ‘9’，‘9’，‘0’，‘0’
39393030 開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定 

ﾚｼﾞｽﾀ9900H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’
30303032 ｱﾄﾞﾚｽ9900H～9901Hまで 

書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 ‘0’，‘4’ 3034 2(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=4(ﾊﾞｲﾄ)→4H 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ1、2（目標位置） 

入力単位（0.01mm） ‘0’，‘7’，‘D’，‘0’ 30374430 50〔mm〕×100=5000→1388H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ ‘7’，‘9’ 3739 LRCﾁｪｯｸ計算結果→79H 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A  

合計ﾊﾞｲﾄ数 27   
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 ②目標位置を変更して移動する(目標位置以外のﾃﾞｰﾀも変更） 

    条件：目標位置/速度/加減速度を都度変更しｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させたい 

      

目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）～加減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ（9906H）の書込み(例 2) 

 

移動開始 

 

(例 2)目標位置を 50mm の位置とする場合  

目標位置 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

50 0．1 100 0．3 設定不要 

■ｸｴﾘ :01 10 9900 0007 0E 0000 1388 0000 000A 0000 2710 001E 47[CR][LF] 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9900 0007 4F[CR][LF] 

・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 
備考 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ ‘0’，‘1’ 3031 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ ‘1’，‘0’ 3130  

開始ｱﾄﾞﾚｽ ‘9’，‘9’，‘0’，‘0’
39393030 開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定 

ﾚｼﾞｽﾀ9900H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 ‘0’，‘0’，‘0’，‘7’
30303039 ｱﾄﾞﾚｽ9900H～9906Hまで 

書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 ‘0’，‘E’ 3132 7(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=14(ﾊﾞｲﾄ)→EH 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ1、2（目標位置） 

入力単位（0.01mm） ‘1’，‘3’，‘8’，‘8’ 31333838 50〔mm〕×100=5000→1388H 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ3、4 

（位置決め幅） 

入力単位（0.01mm） 
‘0’，‘0’，‘0’，‘A’ 30303041 0.1〔mm〕×100=10→000AH 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 
変更ﾃﾞｰﾀ5、6（速度） 

入力単位（0.01mm/sec） ‘2’，‘7’，‘1’，‘0’ 
32373130 100〔mm/s〕×100=10000 

→2710H 

変更ﾃﾞｰﾀ7（加減速度） 

入力単位（0.01G） 
‘0’，‘0’，‘1’，‘E’ 30303145 0.3〔G〕×100=30→001E H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ ‘4’，‘7’ 3437 LRCﾁｪｯｸ計算結果→47 H 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A  

合計ﾊﾞｲﾄ数 47   

ASCII

10 
ｸｴﾘ
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③移動中の速度変更を行う 

    条件：目標位置/速度/加減速度を都度変更しｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させ、動作 

中にあるﾀｲﾐﾝｸﾞでｱｸﾁｭｴｰﾀ動作速度を変更をしたい 

       

目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）～加減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ（9906H）の書込み(例 2) 

 

移動開始 

 

             速度指定ﾚｼﾞｽﾀ（9904H～9905H）の書込み(例 3) 

 

変更された速度で引き続き移動 
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(例 3)移動中に速度 100mm/s→50mm/s に変更する場合 

目標位置 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

50 0．1 100→50 0．3 設定不要 

 

(1)速度 100mm/s で移動開始[前例の②目標位置を変更して移動するを参照] 

■ｸｴﾘ :01 10 9900 0007 0E 0000 1388 0000 000A 0000 2710 001E 47[CR][LF] 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9900 0007 4F[CR][LF] 

(2)速度 50mm/s に速度変更 

■ｸｴﾘ :01 10 9904 0002 04 0000 1388 B1[CR][LF] 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9904 0002 50[CR][LF] 

・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳(50mm/s に速度変更 [100mm/s で移動開始は前例参照]) 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 
備考 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ ‘0’，‘1’ 3031 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ ‘1’，‘0’ 3130  

開始ｱﾄﾞﾚｽ ‘9’，‘9’，‘0’，‘4’
39393034 開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定 

ﾚｼﾞｽﾀ9904H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’
30303032 ｱﾄﾞﾚｽ9904H～9905Hまで 

書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 ‘0’，‘4’ 3034 2(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=4(ﾊﾞｲﾄ)→4H 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 
変更ﾃﾞｰﾀ5、6（速度） 

入力単位（0.01mm/sec） ‘1’，‘3’，‘8’，‘8’ 
31333838 50〔mm/s〕×100=5000 

→1388H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ ‘B’，‘1’ 4231 LRCﾁｪｯｸ計算結果→B1 H 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A  

合計ﾊﾞｲﾄ数 27   

 

 

 

 

 

 

ASCII
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④ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動(ﾋﾟｯﾁ送り)の場合 

         条件：ｺﾝﾄﾛｰﾗﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ上の速度初期値/加減速度初期値/位置決め幅初期値

/で動作条件は OK。ﾋﾟｯﾁ幅だけを変更しｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させたい。 

    

 

 

 

                               移動開始 
     

補足：ｱﾄﾞﾚｽ 9900Hと 9908Hだけを一度のﾃﾞｰﾀ送信で変更することはできません。ｱﾄﾞ

ﾚｽは連番となっているため、9900Hと 9908Hだけを変更したい場合は、2 度の伝文送

信で実施してください。 

1 度の伝文送信で済ませたい場合は、9900H～9908H までを全て書込み実行を行っ

てください。 

 

目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）～制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H：ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ設定）の書込み(例 4) 
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(例 4)ﾋﾟｯﾁ幅を 10mm に設定してｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動する場合  

ﾋﾟｯﾁ幅 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

10 0．1 100 0．3 0 
ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ 

(bit3=1) 

 

■ｸｴﾘ :01 10 9900 0009 12 0000 03E8 0000 000A 0000 2710 001E 0000 0008 E9[CR][LF] 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9900 0009 4D[CR][LF] 

    ・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 
備考 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ ‘0’，‘1’ 3031 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ ‘1’，‘0’ 3130  

開始ｱﾄﾞﾚｽ ‘9’，‘9’，‘0’，‘0’ 39393030 
開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定 

ﾚｼﾞｽﾀ9900H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 ‘0’，‘0’，‘0’，‘9’ 30303039 
ｱﾄﾞﾚｽ9900H～9908Hまで 

書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 ‘1’，‘2’ 3132 9(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=18(ﾊﾞｲﾄ)→12H 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ1、2（目標位置） 

入力単位（0.01mm） ‘0’，‘3’，‘E’，‘8’ 30334538 10〔mm〕×100=1000→03E8H

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ3、4 

（位置決め幅） 

入力単位（0.01mm） 
‘0’，‘0’，‘0’，‘A’ 30303041 0.1〔mm〕×100=10→000AH 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 
変更ﾃﾞｰﾀ5、6（速度） 

入力単位（0.01mm/sec） ‘2’，‘7’，‘1’，‘0’ 32373130 
100〔mm/s〕×100=10000 

→2710H 

変更ﾃﾞｰﾀ7（加減速度） 

入力単位（0.01G） 
‘0’，‘0’，‘1’，‘E’ 30303145 0.3〔G〕×100=30→001E H 

変更ﾃﾞｰﾀ8（押付け） 

入力単位〔%〕 
‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 0〔%〕→0 H 

変更ﾃﾞｰﾀ9（制御ﾌﾗｸﾞ） ‘0’，‘0’，‘0’，‘8’ 30303038 
（ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ設定） 

1000b→0008 H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ ‘E’，‘9’ 4539 LRCﾁｪｯｸ計算結果→E9 H 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A  

合計ﾊﾞｲﾄ数 55   

 

ASCII

10 
ｸｴﾘ
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⑤ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動(ﾋﾟｯﾁ送り）中に速度変更を行う場合 

   条件：目標位置/速度/加減速度を都度変更しｱｸﾁｭｴｰﾀを相対位置決め動作 

させ、動作中にあるﾀｲﾐﾝｸﾞでｱｸﾁｭｴｰﾀ動作速度を変更をしたい 

 

 

 

 

ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動開始 

 

          

 

 

     

 

変更された速度で引き続きｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動 

     

補足：制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H）は設定後、一度ｱｸﾁｭｴｰﾀが動作開始すると初期値

（0H：通常移動）に戻ります。このため、ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙおよび押付け動作を再度行う場合は、

制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H）を再設定し、送信する必要があります。 

目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）～制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H：

ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ設定）の書込み(例 4) 

速度指定ﾚｼﾞｽﾀ（9904H）～制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H：ｲﾝｸﾘ

ﾒﾝﾀﾙ設定）の書込み(例 5) 
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(例 5)移動中に速度 100mm/s→50mm/s に変更する場合 

ﾋﾟｯﾁ幅 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

10 0．1 100→50 0．3 0 
ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ 

(bit3=1) 

 

(1)速度 100mm/s で移動開始[前例の④ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動(ﾋﾟｯﾁ送り)の場合を参照] 

■ｸｴﾘ :01 10 9900 0009 12 0000 03E8 0000 000A 0000 2710 001E 0000 0008 E9[CR][LF] 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9900 0009 4D[CR][LF] 

(2)速度 50mm/s に速度変更 

■ｸｴﾘ :01 10 9904 0005 0A 0000 1388 001E 0000 0008 82[CR][LF] 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9904 0005 4D[CR][LF] 

・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳(50mm/s に速度変更 [100mm/s で移動開始は前例参照]) 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 
備考 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ ‘0’，‘1’ 3031 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ ‘1’，‘0’ 3130  

開始ｱﾄﾞﾚｽ ‘9’，‘9’，‘0’，‘4’
39393034 開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定 

ﾚｼﾞｽﾀ9904H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 ‘0’，‘0’，‘0’，‘5’
30303032 ｱﾄﾞﾚｽ9904H～9908Hまで 

書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 ‘0’，‘A’ 3034 5(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=10(ﾊﾞｲﾄ)→AH 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 
変更ﾃﾞｰﾀ5、6（速度） 

入力単位（0.01mm/sec） ‘1’，‘3’，‘8’，‘8’ 
31333838 50〔mm/s〕×100=5000 

→1388H 

変更ﾃﾞｰﾀ7（加減速度） 

入力単位（0.01G） 
‘0’，‘0’，‘1’，‘E’ 30303145 0.3〔G〕×100=30→001E H 

変更ﾃﾞｰﾀ8（押付け） 

入力単位〔%〕 
‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 0〔%〕→0 H 

変更ﾃﾞｰﾀ9（制御ﾌﾗｸﾞ） ‘0’，‘0’，‘0’，‘8’ 30303038 
（ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ設定） 

1000b→0008 H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ ‘8’，‘2’ 3832 LRCﾁｪｯｸ計算結果→82 H 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A  

合計ﾊﾞｲﾄ数 39   

 

ASCII

10 
ｸｴﾘ
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⑥押付け動作の場合（押付け動作中の押付け力の変更） 

         条件：押付け動作をさせたい。但し、押し付け中には任意のﾀｲﾐﾝｸﾞで押付け力を変

化させたい。 

 

 

 

 

押付け動作開始 

 

          

 

 

     

 

変更された押付け力で引き続き押付け動作 

 

目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）～制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H：

押付け設定）の書込み(例 6) 

押付け動作中に押付け電流制限指定ﾚｼﾞｽﾀ（9907H）～制御

ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ（9908H：押付け設定）の書込み(例 7) 
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(例 6)50mm の位置から 20mm の幅で押付け電流制限 70%の押付け動作をする場合  

目標位置 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

50 20 100 0．3 70 
押付け動作 

(bit1=1、 
Bit2=0、1) 

 

■ｸｴﾘ :01 10 9900 0009 12 0000 1388 0000 07D0 0000 2710 001E 00B2 0006 BC[CR][LF] 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9900 0009 4D[CR][LF] 

    ・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 
備考 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ ‘0’，‘1’ 3031 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ ‘1’，‘0’ 3130  

開始ｱﾄﾞﾚｽ ‘9’，‘9’，‘0’，‘0’ 39393030 
開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定 

ﾚｼﾞｽﾀ9900H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 ‘0’，‘0’，‘0’，‘9’ 30303039 
ｱﾄﾞﾚｽ9900H～9908Hまで 

書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 ‘1’，‘2’ 3132 9(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=18(ﾊﾞｲﾄ)→12H 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ1、2（目標位置） 

入力単位（0.01mm） ‘1’，‘3’，‘8’，‘8’ 31333838 50〔mm〕×100=5000→1388H

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ3、4 

（位置決め幅） 

入力単位（0.01mm） 
‘0’，‘7’，‘D’，‘0’ 30374430 20〔mm〕×100=2000→07D0H

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 
変更ﾃﾞｰﾀ5、6（速度） 

入力単位（0.01mm/sec） ‘2’，‘7’，‘1’，‘0’ 32373130 
100〔mm/s〕×100=10000 

→2710H 

変更ﾃﾞｰﾀ7（加減速度） 

入力単位（0.01G） 
‘0’，‘0’，‘1’，‘E’ 30303145 0.3〔G〕×100=30→001E H 

変更ﾃﾞｰﾀ8（押付け） 

入力単位〔%〕 
‘0’，‘0’，‘B’，‘2’ 30304232 70〔%〕→B２H 

変更ﾃﾞｰﾀ9（制御ﾌﾗｸﾞ） ‘0’，‘0’，‘0’，‘6’ 30303036 
（押付け設定：） 

0110b→0006 H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ ‘B’，‘C’ 4243 LRCﾁｪｯｸ計算結果→BCH 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A  

合計ﾊﾞｲﾄ数 55   

ASCII

10 
ｸｴﾘ
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(例 7)押付け動作中に押付け電流制限を 70%→50%に変更する場合  

目標位置 

〔mm〕 

位置決め幅 

〔mm〕 

速度 

〔mm/s〕 

加減速度 

〔G〕 

押付け 

〔%〕 
制御ﾌﾗｸﾞ 

50 20 100 0．3 70→50 
押付け動作 

(bit1=1、 
bit2=1) 

 

■ｸｴﾘ :01 10 9907 0002 04 007F 0006 C4[CR][LF] 

■ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 9907 0002 4D[CR][LF] 

    ・・ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 
備考 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ ‘0’，‘1’ 3031 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ ‘1’，‘0’ 3130  

開始ｱﾄﾞﾚｽ ‘9’，‘9’，‘0’，‘7’ 39393037 
開始ｱﾄﾞﾚｽは目標位置指定 

ﾚｼﾞｽﾀ9907H から 

ﾚｼﾞｽﾀの数 ‘0’，‘0’，‘0’，‘2’ 30303032 
ｱﾄﾞﾚｽ9907H～9908Hまで 

書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 ‘0’，‘4’ 3034 2(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=4(ﾊﾞｲﾄ)→4H 

変更ﾃﾞｰﾀ8（押付け） 

入力単位〔%〕 
‘0’，‘0’，‘7’，‘F’ 30303746 50〔%〕→7F H 

変更ﾃﾞｰﾀ9（制御ﾌﾗｸﾞ） ‘0’，‘0’，‘0’，‘6’ 30303036 
（押付け設定：） 

0110b→0006 H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ ‘C’，‘4’ 4334 LRCﾁｪｯｸ計算結果→C4H 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A  

合計ﾊﾞｲﾄ数 27   
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⑦注意事項（移動中の位置決め幅の変更） 

    移動中の位置決め幅の変更はできません。 

    条件：目標位置/速度/加減速度を都度変更しｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させ、動作 

中にあるﾀｲﾐﾝｸﾞで位置決め幅を変更をしたい 

（変更できません。書込みを行った場合、このﾃﾞｰﾀは次の位置決めに反映さ

れることになります。） 

目標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ（9900H）～加減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ（9906H）の書込み 

 

通常動作開始 

 

           位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀ（9902H～9903H）の書込み 

 

変更前の位置決め幅設定で引き続き通常動作 

 

    補足：位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀは単独書込みによる実移動指令は無効です。 

         このため位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀ（9902H～9903H）の書込みによる 

         ﾃﾞｰﾀは次回移動指令を実施した際に有効となります。 

 

 

 

 

ASCII

10 
ｸｴﾘ
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6．7．2 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀ書込み 

 

（1） 機能 

このｸｴﾘを使用することによってﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙ上のﾃﾞｰﾀ変更が可能です。 

開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧（ｱﾄﾞﾚｽ＋0000H～＋000EH）にｱｸｾｽがある毎に 1 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ単位で

EEPROM から読出され、書込み実施後、EEPROM に再び格納されます。 

※EEPROMはﾃﾞﾊﾞｲｽの制約上、書込み回数が約10万回と制限されています。ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰ

ﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀの書換えを頻繁に行うと短期間でEEPROMの書換え回数をｵｰﾊﾞし故障の原因と

なりますので、上位側のﾛｼﾞｯｸは想定外のﾙｰﾌﾟ等が発生しないようご注意してください。 

（2） 開始ｱﾄﾞﾚｽ一覧 

ｸｴﾘ入力の際のｱﾄﾞﾚｽは下記の式によって算出します。 

1000H  ＋ （16 × ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.）H ＋ ｱﾄﾞﾚｽ(ｵﾌｾｯﾄ値) H 

       

(例) ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№200 の速度指令ﾚｼﾞｽﾀを変更したい場合 

        1000H ＋ （16×200=3200）H ＋ 4H 

       ＝1000H ＋ Ｃ80H ＋ 4H 

       ＝1Ｃ84H 

       『1Ｃ84』がｸｴﾘ開始ｱﾄﾞﾚｽ部入力値になります。 

※最大ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号は機種及び設定されている PIO ﾊﾟﾀｰﾝにより異なります。 

 

     ■ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ変更ﾚｼﾞｽﾀ群 

ｱﾄﾞﾚｽ 記号 名 称 符号
ﾚｼﾞｽﾀ

ｻｲｽﾞ

ﾊﾞｲﾄ 

ｻｲｽﾞ 

入力 

単位 

+0000 PCMD 目標位置 ○ 2 4 0.01mm 

+0002 INP 位置決め幅  2 4 0.01mm 

+0004 VCMD 速度指令  2 4 0.01mm/s

+0006 ZNMP 個別ｿﾞｰﾝ境界+側 ○ 2 4 0.01mm 

+0008 ZNLP 個別ｿﾞｰﾝ境界-側 ○ 2 4 0.01mm 

+000A ACMD 加速度指令  1 2 0.01G 

+000B DCMD 減速度指令  1 2 0.01G 

+000C PPOW 押付け時電流制限値  1 2 ％ 

+000D LPOW 負荷電流閾値  1 2 ％ 

+000E CTLF 制御ﾌﾗｸﾞ指定  1 2  

※‘+’が付いているｱﾄﾞﾚｽはｵﾌｾｯﾄ値です。
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（3） ｸｴﾘﾌｫｰﾏｯﾄ 

1ﾚｼﾞｽﾀ＝2ﾊﾞｲﾄ＝16ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

文字数 

（ﾊﾞｲﾄ数） 

備考 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 1  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 任意 2 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘1’，‘0’ 2  

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 任意 4 6.7.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ参照一覧 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 任意 4 6.7.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ参照一覧 

ﾊﾞｲﾄ数〔H〕 上記ﾚｼﾞｽﾀ数に

よる 

2 上記指定ﾚｼﾞｽﾀ数の2倍の数値

を入力 

変更ﾃﾞｰﾀ1〔H〕  4 6.7.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ参照一覧 

変更ﾃﾞｰﾀ2〔H〕  4 6.7.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ参照一覧 

変更ﾃﾞｰﾀ3〔H〕  4 6.7.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ参照一覧 

：  ：  

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 LRC計算結果 2  

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 2  

合計ﾊﾞｲﾄ数  最大256  

 

(4) ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｫｰﾏｯﾄ 

正常に変更された場合のﾚｽﾎﾟﾝｽﾒｯｾｰｼﾞは、ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ中のﾊﾞｲﾄ数と変更ﾃﾞｰﾀを除いた

部分のｺﾋﾟｰをﾚｽﾎﾟﾝｽします。 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

文字数 

（ﾊﾞｲﾄ数） 

備考 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 1  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 任意 2 軸№＋1（01 H～10 H） 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ指定時は00H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ〔H〕 ‘1’，‘0’ 2  

開始ｱﾄﾞﾚｽ〔H〕 任意 4 6.7.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ参照一覧 

ﾚｼﾞｽﾀの数〔H〕 任意 4 6.7.2(2)開始ｱﾄﾞﾚｽ参照一覧 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ〔H〕 LRC計算結果 2  

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 2  

合計ﾊﾞｲﾄ数  最大256  

ASCII

10 
ｸｴﾘ
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（5） ﾚｼﾞｽﾀ詳細説明 

■目標位置(PCMD) 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動時の位置決め目標位置を絶対座標上の位置、または相対距離で指定し

ます。単位は 0.01mm で、設定可能範囲は、-999999～999999(FFF0BDC1(注)～

000F423FH)です。絶対座標指定時はﾊﾟﾗﾒｰﾀのｿﾌﾄリミットを超えた値が設定されてい

ると移動開始指令時にｱﾗｰﾑが発生します。絶対位置座標か相対距離の指定は、後

述する制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀのﾋﾞｯﾄで指定します。 

 (注)負の値は、２の補数で設定してください。 

 

■位置決め幅指定ﾚｼﾞｽﾀ(INP) 

本ﾚｼﾞｽﾀは動作種別によって 2 種類の意味を持ちます。1 つ目の意味は通常位置決

め動作の場合、位置決め時の動作完了検出に用いる目標位置と現在位置の差の許

容値となります。2 つ目の意味は押付け動作時の押付け幅となります。単位は

0.01mm で、設定可能範囲は、1～999999(1～000F423FH)です。動作種別の指定は、

後述する制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀのﾋﾞｯﾄで指定します。 

 

■速度指定ﾚｼﾞｽﾀ(VCMD) 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動時の、移動速度を指定します。単位は 0.01mm/s で設定範囲は 

1～999999 (1～000F423FH)です。ただし、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの最大速度を超えた値が設定され

ていると移動開始指令時にｱﾗｰﾑが発生します。 

 

■個別ｿﾞｰﾝ境界±(ZNMP,ZNLP) 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀで設定されるｿﾞｰﾝ境界とは別に、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動時のみ有効なｿﾞｰﾝ信号を出力

します。 

絶対位置座標で表現した＋側のｿﾞｰﾝ信号出力境界値を ZNMP に、－側のｿﾞｰﾝ信号

出力境界値を ZNLP に設定します。現在位置がこの±境界値の内側にあるときは、ｿﾞ

ｰﾝｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀの対応するﾋﾞｯﾄが ON となります。設定単位は 0.01mm となります。

設定可能範囲はともに -999999～999999(FFF0BDC1(注)～000F423FH) となります。 

個別ｿﾞｰﾝ出力を無効にする場合は、ZNMP と ZNLP を同じ値としてください。 

(注)負の値は、２の補数で設定してください。 

 

■加速度指定ﾚｼﾞｽﾀ(ACMD) 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動時の、加速度を指定します。単位は 0.01G で設定範囲は 1～300 (1～

012CH) です。ただし、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの最大加速度を超えた値が設定されていると移動開始

指令時にｱﾗｰﾑが発生します。 
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■減速度指定ﾚｼﾞｽﾀ(DCMD) 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動時の、減速度を指定します。単位は 0.01G で設定範囲は 1～300 (1～

012CH) です。ただし、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの最大減速度を超えた値が設定されていると移動開始

指令時にｱﾗｰﾑが発生します。 

 

■押付け時電流制限値(PPOW) 

押付け動作時電流制限を PPOW に設定します。以下を参照して設定してください。   

ｱｸﾁｭｴｰﾀ型式 押付け可能範囲〔%〕 設定可能範囲(入力値)〔H〕

RCS2-RA13R 以外の 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ 

20～70(注) 33～B2 

RCS2-RA13R 20～200 33～1FE 

(注)各ｱｸﾁｭｴｰﾀによっては設定範囲が異なる場合があります。 

[詳しくは当社ｶﾀﾛｸﾞ、または取扱説明書を参照] 

押付け電流値設定例 

●20％設定例 

255(100%)×0．2(20%)＝51→33H（16 進数変換） 

 

■負荷出力電流閾値(LPOW) 

負荷出力判定を行う場合、電流閾値を LPOW に設定します。設定は、押付け時電流

制限値(PPOW)同様に使用するｱｸﾁｭｴｰﾀに合わせて行います。判定を行わない場合

は 0 を設定してください。 

 

■制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ(CTLF) 

[6.7.1(5) 制御ﾌﾗｸﾞ指定ﾚｼﾞｽﾀ参照]  

 

 

ASCII

10 
ｸｴﾘ
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（6） 使用例 

  軸№0 のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№12 全ﾃﾞｰﾀを以下の様に書き換えます。 

目標位置 
〔mm〕 

位置 

決め幅 
〔mm〕 

速度 
〔mm/s〕 

個別ｿﾞｰﾝ

境界+側 
〔mm〕 

個別ｿﾞｰﾝ

境界-側 
〔mm〕 

加速度
〔G〕 

減速度
〔G〕 

押付け 
〔%〕 

閾値 制御ﾌﾗｸﾞ

100 0．1 200 60 40 0．01 0．3 0 0 通常移動

■ｸｴﾘ:01 10 10C0 000F 1E 0000 2710 0000 000A 0000 4E20 0000 1770 

0000 0FA0 0001 001E 0000 0000 0000 EE[CR][LF] 

■受信ﾚｽﾎﾟﾝｽ :01 10 10C0 000F 10[CR][LF]  

■ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ内訳 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 備考 

ﾍｯﾀﾞ ‘：’ 3A  

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ ‘0’，‘1’ 3031 軸№0＋1 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ ‘1’，‘0’ 3130  

開始ｱﾄﾞﾚｽ ‘1’，‘0’，‘C’，‘0’ 31304330 
開始ｱﾄﾞﾚｽはﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№12における目

標位置指定ﾚｼﾞｽﾀ10Ｃ0Hから※1 

ﾚｼﾞｽﾀの数 ‘0’，‘0’，‘0’，‘F’ 30303046 
ﾚｼﾞｽﾀ記号PCMD～CTLFまで 

合計15ﾚｼﾞｽﾀ書込み指定 

ﾊﾞｲﾄ数 ‘1’，‘E’ 3145 15(ﾚｼﾞｽﾀ)×2=30(ﾊﾞｲﾄ)→1EH 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ1、2 

（目標位置） 

入力単位（0.01mm） 
‘2’，‘7’，‘1’，‘0’ 32373130 100〔mm〕×100=10000→2710H 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ3、4 

（位置決め幅） 

入力単位（0.01mm） 
‘0’，‘0’，‘0’，‘A’ 30303041 0.1〔mm〕×100=10→000AH 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ5、6 

（速度） 

入力単位（0.01mm/SEC） 
‘4’，‘E’，‘2’，‘0’ 34453230 

200〔mm/s〕×100=20000 

→4E20H 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 

‘1’，‘7’，‘7’，‘0’ 31373730 60〔mm〕×100=6000→1770H 

変更ﾃﾞｰﾀ7、8 

（個別ｿﾞｰﾝ境界＋） 

入力単位（0.01mm） ‘0’，‘F’，‘A’，‘0’ 30464130 40〔mm〕×100=4000→0FA0H 

     次ページに続く 
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    前ページからの続き 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 
ASCIIﾓｰﾄﾞ 

固定文字列 

ASCIIｺｰﾄﾞ 

変換ﾃﾞｰﾀ〔H〕 備考 

‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 32ﾋﾞｯﾄﾃﾞｰﾀ上位ﾋﾞｯﾄは全て0 変更ﾃﾞｰﾀ9、10 

（個別ｿﾞｰﾝ境界－） 

入力単位（0.01mm） 
‘0’，‘F’，‘A’，‘0’ 30464130 40〔mm〕×100=4000→0FA0H 

変更ﾃﾞｰﾀ11（加速度） 

入力単位（0.01G） 
‘0’，‘0’，‘0’，‘1’ 30303031 0.01〔G〕×100=1→0001 H 

変更ﾃﾞｰﾀ12（減速度） 

入力単位（0.01G） 
‘0’，‘0’，‘1’，‘E’ 30303145 0.3〔G〕×100=30→001E H 

変更ﾃﾞｰﾀ13（押付け） 

入力単位〔%〕 
‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 0〔%〕→0 H 

変更ﾃﾞｰﾀ14（閾値） 

入力単位〔%〕 
‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 0〔%〕→0 H 

変更ﾃﾞｰﾀ15（制御ﾌﾗｸﾞ） ‘0’，‘0’，‘0’，‘0’ 30303030 
通常動作のため全て 0 

0000b→0000 H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ ‘E’，‘E’ 4545 LRCﾁｪｯｸ計算結果→EE H 

ﾄﾚｰﾗ ‘CR’，‘LF’ 0D0A  

合計ﾊﾞｲﾄ数 79   

 

※1） 開始ｱﾄﾞﾚｽ計算 

例 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№12 の全ﾃﾞｰﾀを変更をかける為、本ｸｴﾘの開始ｱﾄﾞﾚｽ部には 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ№12 の目標位置ｱﾄﾞﾚｽとなる。 

        1000H ＋ （16×12=192）H ＋ 0H 

       ＝1000H ＋ Ｃ0H ＋ 0H 

       ＝10Ｃ0H 

       『10Ｃ0』が本ｸｴﾘ開始ｱﾄﾞﾚｽ部入力値になります。 

 

 

 

ASCII

10 
ｸｴﾘ
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以下は当社 RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ上ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ内で、ｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ送信前と後の違いを表示したも

のです 

 

■ｸｴﾘ送信前 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     図 6.4 

■送信後 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
     図 6.5 

 
※   ﾎﾞﾀﾝを押すか、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面を開き直さないと書き換えた内容は表示され

ません。 
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7 ﾄﾗﾌﾞﾙｼｭｰﾃｨﾝｸﾞ 
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7．1 異常時の返信(例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ)について 

ﾌﾞﾛｰﾄﾞｷｬｽﾄ・ﾒｯｾｰｼﾞ以外のｸｴﾘ(命令)の場合、ﾏｽﾀは正常なﾚｽﾎﾟﾝｽ(返信)を期待してｸ

ｴﾘを発行します。それに対して、ｽﾚｰﾌﾞはﾚｽﾎﾟﾝｽを返さなければなりません。正常な場合

には正常ﾚｽﾎﾟﾝｽを返しますが、異常が発生した場合、例外ﾚｽﾎﾟﾝｽを返します。 

 

ｸｴﾘに対するｽﾚｰﾌﾞの応答の方法には、以下の 4 種類があります。 

 

(1) 正常にｸｴﾘを受信し、正常に処理を行い、正常ﾚｽﾎﾟﾝｽを返します。 

(2) 通信ｴﾗｰ等により、ｽﾚｰﾌﾞはｸｴﾘを受信することができなく、無応答になります。ﾏｽﾀ

はﾀｲﾑｱｳﾄによるｴﾗｰ検出を行います。 

(3) ｽﾚｰﾌﾞはｸｴﾘを受信することができたが、LRC/CRC ｴﾗｰを検出し、正しいｸｴﾘでは

ない場合には、ｽﾚｰﾌﾞは無応答になります。従って、ﾏｽﾀはﾀｲﾑｱｳﾄによるｴﾗｰ検出

を行います。 

(4) ｽﾚｰﾌﾞは、ｴﾗｰもなく正しいｸｴﾘを受信できたが、何らかの理由（例えば、当該ﾚｼﾞｽﾀ

は存在しないなど）で処理できない場合には、例外の内容を示す例外ｺｰﾄﾞをつけて

例外ﾚｽﾎﾟﾝｽを返します。 
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例外ﾚｽﾎﾟﾝｽが発生する場合の例 

（Read Input Status のｸｴﾘﾒｯｾｰｼﾞ例） 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 数値例 

(Hex) 

ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列 

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄ(Hex) 

ﾍｯﾀﾞ  ‘：’ なし 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ 03H ‘0’，‘3’ 03H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 02H ‘0’，‘2’ 02H 

開始ｱﾄﾞﾚｽ（上位） 04H ‘0’，‘4’ 04H 

開始ｱﾄﾞﾚｽ（下位） A1H ‘A’，‘1’ A1H 

DIの数（上位） 00H ‘0’，‘0’ 00H 

DIの数（下位） 14H ‘1’，‘4’ 14H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ  LRC（2文字） CRC（16ﾋﾞｯﾄ） 

ﾄﾚｰﾗ  CR ／ LF なし 

 合計ﾊﾞｲﾄ数 17 8 

 

入力ｽﾃｰﾀｽ04A1Hが存在しない場合、以下の例外ﾚｽﾎﾟﾝｽが返されます。 

 

ｽﾚｰﾌﾞからの例外ﾚｽﾎﾟﾝｽ例 

ﾌｨｰﾙﾄﾞ名称 数値例 

(Hex) 

ASCIIﾓｰﾄﾞ 

文字列 

RTUﾓｰﾄﾞ 

8ﾋﾞｯﾄ(Hex) 

ﾍｯﾀﾞ  ‘：’ なし 

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ 03H ‘0’，‘3’ 03H 

ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 82H ‘8’，‘2’ 82H 

例外ｺｰﾄﾞ 02H ‘0’，‘2’ 02H 

ｴﾗｰﾁｪｯｸ  LRC（2文字） CRC（16ﾋﾞｯﾄ） 

ﾄﾚｰﾗ  CR ／ LF なし 

 合計ﾊﾞｲﾄ数 11 5 

例外ﾚｽﾎﾟﾝｽは、ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ、ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞおよびﾃﾞｰﾀ・ﾌｨｰﾙﾄﾞより構成されています。

ｽﾚｰﾌﾞｱﾄﾞﾚｽ・ﾌｨｰﾙﾄﾞには、正常ﾚｽﾎﾟﾝｽと同じように、ｽﾚｰﾌﾞのｱﾄﾞﾚｽをｾｯﾄします。ﾌｧﾝｸ

ｼｮﾝｺｰﾄﾞ・ﾌｨｰﾙﾄﾞには、ｸｴﾘのﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞをｾｯﾄし更に、そのMSB（ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞの最

上位ﾋﾞｯﾄ）を1にします。これによりﾏｽﾀは、正常ﾚｽﾎﾟﾝｽではなく例外ﾚｽﾎﾟﾝｽであること

を検知できます。ﾃﾞｰﾀﾌｨｰﾙﾄﾞには、例外の内容を示す例外ｺｰﾄﾞがｾｯﾄされます。 

ﾄﾗﾌﾞﾙ 
ｼｭｰﾃｨﾝｸﾞ
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例） ｸｴﾘﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 『02H』（00000010ｂ） 

→例外ﾚｽﾎﾟﾝｽﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 『82H』 （10000010ｂ） 

■例外ｺｰﾄﾞ 

 

RC ｼﾘｰｽﾞｺﾝﾄﾛｰﾗで発生する、例外ｺｰﾄﾞ及び内容を示します。 

 

ｺｰﾄﾞ 

(Hex) 

例外ｺｰﾄﾞ名 機 能 備 考 

01H Illegal Function 不正ﾌｧﾝｸｼｮﾝ ﾌｧﾝｸｼｮﾝの誤りによりｽﾚｰﾌﾞ

側が重度のｴﾗｰ発生し、ｸｴﾘ

の実行ができないとき 

02H Illegal Data Address 不正ﾃﾞｰﾀｱﾄﾞﾚｽ ﾃﾞｰﾀｱﾄﾞﾚｽが許されない値

の時 

03H Illegal Data Value 不正ﾃﾞｰﾀ ﾃﾞｰﾀ値が許されない値の時 

04H Slave Device Failure ｽﾚｰﾌﾞ回復不能ｴﾗｰ発生

の為、実行不可 

ｽﾚｰﾌﾞ側の重度ｴﾗｰ発生に

より、ｸｴﾘの実行ができない

とき 



 

267 

 

7．2 注意事項 

 

・ Modbus ﾌｧﾝｸｼｮﾝよってﾚｼﾞｽﾀを参照する場合、1 伝文で複数のｶﾃｺﾞﾘのﾚｼﾞｽﾀを同時に読出

すことは出来ません。従って、ｶﾃｺﾞﾘをまたいで参照する場合は、ｶﾃｺﾞﾘの区切りのｱﾄﾞﾚｽで複

数伝文に分けて読み出すようにしてください。 

・ 本仕様書は RC ｺﾝﾄﾛｰﾗｼﾘｰｽﾞ 「ﾌﾟﾛﾄｺﾙ M」搭載機種共通の説明となっています。機種固有の

仕様等は各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書を参照ください。 

 

ﾄﾗﾌﾞﾙ 
ｼｭｰﾃｨﾝｸﾞ
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7．3 通信がうまくいかない時は 

当てはまる項目を選択して □で囲まれた処理をおこなってください。 

具体的な処理内容はﾌﾛｰﾁｬｰﾄの後に記載していますので、※の示す内容をご確認ください。 

  ○＝YES、×＝NO 

 

・症状： 正常に通信できない！ 

今まで通信できていた？ 

 

    全てのｺﾝﾄﾛｰﾗと通信できない？ 

 

     全てと通信できない→ ①ﾎｽﾄの故障 → ﾎｽﾄ修理 

       ②通信ｹｰﾌﾞﾙの断線 または振動等による 

       接触不良→断線修理 

    特定ｺﾝﾄﾛｰﾗと通信できない →①ｺﾝﾄﾛｰﾗの故障→交換 

        ②ｺﾝﾄﾛｰﾗとｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ間の 

         通信ｹｰﾌﾞﾙの断線→断線修理 

        ③終端抵抗の外れ→再取付 

        ④ｺﾝﾄﾛｰﾗ軸番号設定不良 

         (ｺﾝﾄﾛｰﾗの入替、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの初期化、 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝｱｯﾌﾟ等を行った場合)→確認※4 

         ⑤ｺﾝﾄﾛｰﾗ通信速度設定不良 

         (ｺﾝﾄﾛｰﾗの入替、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの初期化、 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝｱｯﾌﾟ等を行った場合)→確認※6 

         ⑥ﾄﾗﾝｽﾐｯﾀ活性化時間の設定不良 

         (ｺﾝﾄﾛｰﾗの入替、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの初期化、 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝｱｯﾌﾟ等を行った場合) 

→ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№17 確認 

    通信ｹｰﾌﾞﾙに可動部分がある？ 

    └ 可動部分がある→通信ｹｰﾌﾞﾙの断線→断線修理 

    各装置への電源電圧は正常？(各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗや SIO 変換器等) 

    └ 電源電圧異常→電源電圧を正常にする 

    周りの環境が変化してから発生した？(周りの装置が変わった等) 

    └ 変化してから発生→ﾉｲｽﾞによる誤動作 

      → ①通信速度を遅くする 確認※2 

        ②通信ｹｰﾌﾞﾙの取回し変更 確認※7 

        ③各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの FG の接続を確認※7 

        ④電源線にｸﾗﾝﾌﾟﾌｨﾙﾀ取付 

        ⑤制御盤の接地の確認※7 

  次ページに続く 

× 
↓ → 

×→ 

→ 
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前ページより 

 

    移設後に不具合が発生した？ 

     移設後に発生→ ①通信ｹｰﾌﾞﾙの断線→断線修理 

       ②通信ｹｰﾌﾞﾙ用ｺﾈｸﾀの緩み→接続確認 

       ③ｺﾝﾄﾛｰﾗ通信速度設定不良→3.2.(1)項注意参照、確認※6 

    ｺﾝﾄﾛｰﾗの追加を行ってから発生した？ 

     追加してから発生→①追加ｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号設定不良→確認※4 

       ②追加ｺﾝﾄﾛｰﾗの通信速度設定不良→確認※6 

     ③追加ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾄﾗﾝｽﾐｯﾀ活性化時間の設定不良 

       →ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№17 確認 

     ④終端抵抗取付け位置不良→上位(ﾎｽﾄ)から最も離れた 

         ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝに終端抵抗を取付 

         てください(3 項参照) 

 

  新規装置立上げ？(既存の設計で今回新たに組立した物も含む) 

 

      全てのｺﾝﾄﾛｰﾗと通信できない？ 

 

        RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄを使用して接続の確認※1 

 

      全てと通信できない→①ﾎｽﾄ⇔ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ間の 

           通信ｹｰﾌﾞﾙの配線不良→配線確認※3 

          ②装置の電源異常→ 電源電圧確認 

        ↓ 

          0V ﾗｲﾝが共通か確認 

           →0V ﾗｲﾝを共通化する 

          ③ｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号設定の重複→確認※4 

          ④ｺﾝﾄﾛｰﾗの通信速度設定不整合→確認※6 

 

      特定のｺﾝﾄﾛｰﾗと通信できない→①ｺﾝﾄﾛｰﾗとｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ間の 

            通信ｹｰﾌﾞﾙの配線不良 

           →配線確認※3 

           ②装置の電源異常 

       →電源電圧確認 

           ③ｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号設定の重複 

       →確認※4 

       ④ｺﾝﾄﾛｰﾗの通信速度設定不整合 

       →確認※6 

      通信できる→①ﾎｽﾄのﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ不備→①ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ再確認※5 

   次のページへ         ②通信速度設定の再確認※2 

↓ 

→ 

×→ 

×→ 

↓ 

ﾄﾗﾌﾞﾙ 
ｼｭｰﾃｨﾝｸﾞ
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 前ページより 

 

       特定のｺﾝﾄﾛｰﾗと通信できない？ 

        ①ｺﾝﾄﾛｰﾗとｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ間の通信ｹｰﾌﾞﾙの配線不良→配線確認※3 

        ②装置の電源異常→電源電圧確認→0V ﾗｲﾝが共通になっているか確認 

       →0V ﾗｲﾝを共通化する 

 

       時々通信できない？ 

        ①ﾉｲｽﾞによる誤動作→ ①通信速度を遅くする 確認※2 

        ②通信ｹｰﾌﾞﾙの取回し変更 確認※7 

        ③各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの FG の接続を確認※7 

        ④電源線にｸﾗﾝﾌﾟﾌｨﾙﾀ取付 

     ⑤制御盤の接地の確認※7 

        ②ﾎｽﾄのﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ不備→ ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ再確認(通信ﾊﾞｯﾌｧｵｰﾊﾞﾌﾛｰ等発生？) 
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※1 3.1 項、3.2 項、3.3 項を参考にﾎｽﾄにﾊﾟｿｺﾝを接続してください。 

① ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄを起動してください。 

   ② 設定→ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定を選択します。 

通信設定画面のﾎﾟｰﾄが、使用しているﾊﾟｿｺﾝのﾎﾟｰﾄ番号になっているか、最終軸

№が接続されている軸の数以上に設定されているかを確認してください。 

(設定が違っていた場合は、再設定を行い、RC用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄを再起動してくださ

い。) 

 

 

 

 

 

 

 

            図 9.1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

        図 9.2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

設定→ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定 

を選択 

接続されている軸数以上

の値になっているか確認 

使用しているﾊﾟｿｺﾝのﾎﾟｰﾄ

番号になっているか確認 

(USB ﾎﾟｰﾄを使用している場

合には特に注意) 

ﾄﾗﾌﾞﾙ 
ｼｭｰﾃｨﾝｸﾞ
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   ③ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ→編集/ﾃｨｰﾁを選択します。 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集軸選択画面が表示され、その中に接続されている軸が表示され

ています。 接続されている軸番号が表示されている軸は、通信ができています。 

 

 

 

 

 

 

 

 

              図 9.3 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

        図 9.4 

 ※2 3.6 項を参考に通信速度の設定を遅くなるように設定します。 

 ※3 3.1 項、3.2 項、3.3 項を参考に配線の再確認をしてください。 

※4 3.5 項を参考に軸番号の設定を再度確認してください。(重複しないように設定され

ているか確認) 

 ※5 3.4 項の手順が守られているか再度確認してください。 

①ﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 03 のｸｴﾘ以外を使用している場合は、5.4.16 項(RTU)、6.5.16 項

(ASCII)の PIO/Modbus 切替を Modbus 側にしてあるか確認してください。 

②RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄを使用して、RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの再起動を行わないと RC 用ﾊﾟｿｺﾝ

対応ｿﾌﾄを接続した時の通信速度設定のままになっています。その場合には、RC ｺﾝ

ﾄﾛｰﾗを再起動してください。 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ→編集/ﾃｨｰﾁ 

を選択 

接続されている軸№が、全て

表示されているか確認 

本例の場合：1 軸目正常 

        その他は異常 
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 ※6 3.6 項を参考に通信速度の設定を再確認してください。 

    全ての RC ｺﾝﾄﾛｰﾗ、ﾎｽﾄを同じ通信速度設定にしてください。 

    ※5 の②を確認してください。 

※7 動力線やﾊﾟﾙｽ信号を送っているような配線と平行にならないように通信ｹｰﾌﾞﾙを

配線してください。 

   通信ｹｰﾌﾞﾙのｼｰﾙﾄﾞ処理は適切に行っているか確認してください。(推奨：1 点ｱｰｽ) 

各 RC ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書にある設置環境 及びﾉｲｽﾞ対策の内容が施されてい

るかを確認してください。 

  

 

以上のご確認で改善しない場合、当社までご相談下さい。 

尚、この際には発生している現象 およびﾌﾛｰﾁｬｰﾄでの確認事項を併せて、ご連絡くだ

さいます様お願い致します。 

 

 

ﾄﾗﾌﾞﾙ 
ｼｭｰﾃｨﾝｸﾞ
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8 参考資料 
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8．1 CRC ﾁｪｯｸ計算 

 

Ｃ言語による CRC 値計算用のｻﾝﾌﾟﾙ関数を示します。 

公開されている Modbus ﾌﾟﾛﾄｺﾙ仕様書（PI-MBUS-300 Rev.J）に記載されているCRC値

計算用の関数と同等のものです。 

 

unsigned short CalcCRC16swap( 

    unsigned char*  puchMsg,                            /* message to calculate */ 

    unsigned short  usDataLen)                          /* quantity of bytes in message */ 

{ 

    unsigned char   uchCRCHi = 0xFF;                    /* high byte of CRC initialized */ 

    unsigned char   uchCRCLo = 0xFF;                    /* low byte of CRC initialized */ 

    unsigned int    uIndex;                             /* will index into CRC lookup table */ 

 

    while(usDataLen--)                                  /* pass through message buffer */ 

    {                                                   /* calculate the CRC */ 

        uIndex = uchCRCHi ^ *puchMsg++; 

        uchCRCHi = uchCRCLo ^ auchCRCHi[uIndex]; 

        uchCRCLo = auchCRCLo[uIndex]; 

    } 

    return (uchCRCHi << 8 | uchCRCLo); 

} 

 

const unsigned char auchCRCHi[] = 

{/*  Table of CRC values for high-order byte */ 

    0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 

    0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 

    0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 

    0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 

    0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 

    0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 

    0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 

    0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 
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    0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 

    0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 

    0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 

    0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 

    0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 

    0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 

    0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 

    0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x01, 0xC0, 0x80, 0x41, 0x00, 0xC1, 0x81, 0x40, 

}; 

 

const unsigned char auchCRCLo[] = 

{/* Table of CRC values for low-order byte */ 

    0x00, 0xC0, 0xC1, 0x01, 0xC3, 0x03, 0x02, 0xC2, 0xC6, 0x06, 0x07, 0xC7, 0x05, 0xC5, 0xC4, 0x04, 

    0xCC, 0x0C, 0x0D, 0xCD, 0x0F, 0xCF, 0xCE, 0x0E, 0x0A, 0xCA, 0xCB, 0x0B, 0xC9, 0x09, 0x08, 0xC8, 

    0xD8, 0x18, 0x19, 0xD9, 0x1B, 0xDB, 0xDA, 0x1A, 0x1E, 0xDE, 0xDF, 0x1F, 0xDD, 0x1D, 0x1C, 0xDC, 

    0x14, 0xD4, 0xD5, 0x15, 0xD7, 0x17, 0x16, 0xD6, 0xD2, 0x12, 0x13, 0xD3, 0x11, 0xD1, 0xD0, 0x10, 

    0xF0, 0x30, 0x31, 0xF1, 0x33, 0xF3, 0xF2, 0x32, 0x36, 0xF6, 0xF7, 0x37, 0xF5, 0x35, 0x34, 0xF4, 

    0x3C, 0xFC, 0xFD, 0x3D, 0xFF, 0x3F, 0x3E, 0xFE, 0xFA, 0x3A, 0x3B, 0xFB, 0x39, 0xF9, 0xF8, 0x38, 

    0x28, 0xE8, 0xE9, 0x29, 0xEB, 0x2B, 0x2A, 0xEA, 0xEE, 0x2E, 0x2F, 0xEF, 0x2D, 0xED, 0xEC, 0x2C, 

    0xE4, 0x24, 0x25, 0xE5, 0x27, 0xE7, 0xE6, 0x26, 0x22, 0xE2, 0xE3, 0x23, 0xE1, 0x21, 0x20, 0xE0, 

    0xA0, 0x60, 0x61, 0xA1, 0x63, 0xA3, 0xA2, 0x62, 0x66, 0xA6, 0xA7, 0x67, 0xA5, 0x65, 0x64, 0xA4, 

    0x6C, 0xAC, 0xAD, 0x6D, 0xAF, 0x6F, 0x6E, 0xAE, 0xAA, 0x6A, 0x6B, 0xAB, 0x69, 0xA9, 0xA8, 0x68, 

    0x78, 0xB8, 0xB9, 0x79, 0xBB, 0x7B, 0x7A, 0xBA, 0xBE, 0x7E, 0x7F, 0xBF, 0x7D, 0xBD, 0xBC, 0x7C, 

    0xB4, 0x74, 0x75, 0xB5, 0x77, 0xB7, 0xB6, 0x76, 0x72, 0xB2, 0xB3, 0x73, 0xB1, 0x71, 0x70, 0xB0, 

    0x50, 0x90, 0x91, 0x51, 0x93, 0x53, 0x52, 0x92, 0x96, 0x56, 0x57, 0x97, 0x55, 0x95, 0x94, 0x54, 

    0x9C, 0x5C, 0x5D, 0x9D, 0x5F, 0x9F, 0x9E, 0x5E, 0x5A, 0x9A, 0x9B, 0x5B, 0x99, 0x59, 0x58, 0x98, 

    0x88, 0x48, 0x49, 0x89, 0x4B, 0x8B, 0x8A, 0x4A, 0x4E, 0x8E, 0x8F, 0x4F, 0x8D, 0x4D, 0x4C, 0x8C, 

    0x44, 0x84, 0x85, 0x45, 0x87, 0x47, 0x46, 0x86, 0x82, 0x42, 0x43, 0x83, 0x41, 0x81, 0x80, 0x40, 

}; 
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8．2 SIO と PIO の併用ｼｽﾃﾑ構成 

 

RC ｺﾝﾄﾛｰﾗを PIO で駆動しておき、SIO(通信)で現在の位置等をﾓﾆﾀすることができます。ﾓﾆﾀ

が可能なのは、RTU/ASCII 共にﾌｧﾝｸｼｮﾝｺｰﾄﾞ 03 を使用するｸｴﾘとなります。5.4.16 または 

6.5.16 PIO/Modbus 切替を PIO 側に設定、及び ﾓｰﾄﾞ SW がある RC ｺﾝﾄﾛｰﾗに関しては AUTO 側

に設定してご使用ください。 

PIO と SIO を併用できる RC ｺﾝﾄﾛｰﾗは、以下となります。 

・PCON-C/CG/CF、PCON-CY、PCON-PL/PO、 

・ACON-C/CG、ACON-CY、ACON-PL/PO、 

・SCON-C/CA、 

・ERC2 

 
SIO と PIO の併用ｼｽﾃﾑ構成例 1 

 PLC 

 

 

 

 

 

 

 

    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     

上位 

ﾎｽﾄ 

SIO 変換器 

垂直:RCC-TU-SIO-A 

水平:RCC-TU-SIO-B 

(RS232C⇔RS485) 

ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ 

(AMP 製 5-1473574-4) 

e-CON ｺﾈｸﾀ 

(AMP 製 *-1473562-4) 

PCON-C/CG 

推奨ｹｰﾌﾞﾙ ：太陽ｹｰﾌﾞﾙﾃｯｸ 

(HK-SB/20276×L(m) 2P×AWG22) 

お客様でご用意ください。 

ｺﾝﾄﾛｰﾗﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙ 

CB-RCB-CTL002 
(ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ、e-CON ｺﾈｸﾀ、 

終端抵抗(220Ω 1/4W  

各 1 個が付属) 

RS232C ｸﾛｽｹｰﾌﾞﾙ 

(お客様でご用意ください) 

(ﾒｽ) 

(RS232C) 

・PCON-C/CG 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾅ用 I/O ｹｰﾌﾞﾙ 

(CB-PAC-PIO020) 

2m ｺﾝﾄﾛｰﾗ付属品 

・PCON-PL/PO 

ﾊﾟﾙｽ列用 I/O ｹｰﾌﾞﾙ 

(CB-PACPU-PI0020) 

2m ｺﾝﾄﾛｰﾗ付属 

図 11．1 

 

ﾊﾟｿｺﾝ 
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SIO と PIO の併用ｼｽﾃﾑ構成例 2 
ｼﾘｱﾙﾕﾆｯﾄ接続ｹｰﾌﾞﾙ 
各 PLC でﾋﾟﾝｱｻｲﾝが異なります。 
[PLC の取扱説明書参照] 
(お客様でご用意ください) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
・PCON-C/CG 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾅ用 I/O ｹｰﾌﾞﾙ 

(CB-PAC-PIO020) 

2m ｺﾝﾄﾛｰﾗ付属品 

・PCON-PL/PO 

ﾊﾟﾙｽ列用 I/O ｹｰﾌﾞﾙ 

(CB-PACPU-PI0020) 

2m ｺﾝﾄﾛｰﾗ付属 
 

 

 

 

 
ｺﾝﾄﾛｰﾗﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙ 

CB-RCB-CTL002 
(ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ、e-CON ｺﾈｸﾀ、 

終端抵抗(220Ω 1/4W  

各 1 個が付属) 
推奨ｹｰﾌﾞﾙ ：太陽ｹｰﾌﾞﾙﾃｯｸ 

(HK-SB/20276×L(m) 2P×AWG22) 

お客様でご用意ください。 

 
 
 
 

図 11．2 

上位 

ﾎｽﾄ 

SIO 変換器 

垂直:RCC-TU-SIO-A 

水平:RCC-TU-SIO-B 

(RS232C⇔RS485) 

ｼﾞｬﾝｸｼｮﾝ 

(AMP 製 5-1473574-4) 

e-CON ｺﾈｸﾀ 

(AMP 製 *-1473562-4) 

PCON-C/CG 

I/O ﾕﾆｯﾄに接続 

(ﾒｽ) 

(RS232C) 

 

(RS485) 

ご使用になるｼﾘｱ

ﾙﾕﾆｯﾄに合せて

RS232C ま た は

RS485 を選択して

ください。 

参考
資料 
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変更履歴 

 
 
改定日 改訂内容 
2011.6 

 
 
 

 
2011.10 

第 4 版リリース 
・安全ｶﾞｲﾄﾞ追加 
・06 ｸｴﾘの表記見直し 
・10 ｸｴﾘの表記見直し 
 
第 5 版リリース 
・対応機種に SCON-CA を追加 

(ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ指令、完了、計測値読み込みｺﾏﾝﾄﾞ、ﾚｼﾞｽﾀの追加) 
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