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サーボアンプの高調波抑制対策についてサーボアンプの高調波抑制対策についてサーボアンプの高調波抑制対策についてサーボアンプの高調波抑制対策について

2004年1月からサーボアンプに対する電源高調波抑制に関するガイドラインが「高圧また

は特別高圧で受電する需要家の高調波抑制ガイドライン」に統一されます。

これにより，このガイドラインの適用対象になる需要家殿は使用するサーボアンプ全てに

対してガイドラインに基づいて高調波電流の計算を行い，契約電力で決められた限度値以内

にするための対策が必要になります。

なお，上記ガイドラインの適用対象外のユーザ殿におきましても従来通り力率改善リアク

トル(FR-BALまたはFR-BEL)を接続してください。

１　高調波とその影響について

1.1　高調波とは

電力会社から供給される商用電源の正弦波を基本波と言い，この基本波の整数倍

の周波数をもつ正弦波を高調波と言います。基本波に高調波が加わった電源波形は，

ひずみ波形となります。(次図参照)

機器の回路に整流回路とコンデンサを利用した平滑回路がある場合，入力電流波

形がひずみ，高調波が発生します。

＋ ＝

基本波電流

高調波電流

(数倍の周波数) ひずみ電流

① ② ③

1.2　サーボアンプの高調波発生の原理

サーボアンプの電源側から供給された交流入力電流はブリッジ整流器で整流され

た後，コンデンサで平滑され，直流となってインバータ部に供給されます。この平

滑コンデンサを充電するために，交流入力電流は高調波を含んだひずみ波形となり

ます。
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1.3　高調波の影響

機器から発生した高調波は，電線を伝わり，他の設備や機器に次の影響を及ぼす

場合があります。

(1) 機器への高調波電流の流入による異音，振動，焼損など

(2) 機器へ高調波電圧が加わることによる誤動作など

２　サーボアンプの対象機種

入力電源
サーボモータの

定格容量
対策

単相100V

単相200V

三相200V

三相400V

全容量

1994年9月に通産省(現経済産業省)の公示した「高圧または特

別高圧で受電する需要家の高調波抑制ガイドライン」に基づい

て判定を行い，対策が必要な場合は適宜対策を行ってくださ

い。電源高調波の算出方法については次に示す資料を参考にし

てください。

 参考資料((社)日本電機工業会)

・「高調波抑制対策パンフレット」

・「特定需要家におけるサーボアンプの高調波電流計算方法」

　　JEM-TR225-2003

３　高調波電流抑制対策

サーボアンプの高調波電流抑制対策として，次の図に示すように力率改善リアクトル

を接続してください。

サーボアンプ

M
＋
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電源
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＋

DCリアクトル

サーボアンプ

電源

サーボ
モータ

ACリアクトルの場合 DCリアクトルの場合

ガイドラインの適用対象にならない需要家においても，高調波電流によるトラブルを避け

るために，力率改善リアクトル接続によるサーボアンプの高調波電流抑制の実施をお願いし

ます。
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● 安全上のご注意 ●
(ご使用前に必ずお読みください)

据付，運転，保守・点検の前に必ずこの技術資料集・取扱説明書および付属書類をすべて熟読し，正し
くご使用ください。機器の知識，安全の情報そして注意事項のすべてについて習熟してからご使用くださ
い。
この技術資料集では，安全注意事項のランクを「危険」，「注意」として区分してあります。

取扱いを誤った場合に，危険な状況がおこりえて，死亡または重傷を受ける
可能性が想定される場合。

取扱いを誤った場合に，危険な状況がおこりえて，中程度の傷害や軽傷を受
ける可能性が想定される場合および物的損害だけの発生が想定される場合。

なお，注意 に記載した事項でも，状況によっては重大な結果に結びつく可能性があります。
いずれも重要な内容を記載していますので必ず守ってください。
禁止，強制の絵表示の説明を次に示します。

禁止（してはいけないこと）を示します。例えば，「火気厳禁」の場合は

となります。

強制（必ずしなければならないこと）を示します。例えば，アース接地の場

合は となります。

この技術資料集では，物的損害に至らないレベルの注意事項や別機能などの注意事項を「ポイント」と
して区分してあります。
お読みになったあとは，使用者がいつでもみられる所に必ず保管してください。

注意

危険
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1.感電防止のために

危険
● 配線作業や点検は，電源OFF後，10分以上経過し，チャージランプが消灯したのち，テスタなどで電
圧を確認してから行ってください。感電の原因になります。

● コントローラ・サーボモータは，確実に接地工事を行ってください。
● 配線作業や点検は専門の技術者が行ってください。
● コントローラおよびサーボモータは，据え付けてから配線してください。感電の原因になります。
● 濡れた手でスイッチ操作しないでください。感電の原因になります。
● ケーブルは傷つけたり，無理なストレスをかけたり，重いものを載せたり，挟み込んだりしないで
ください。感電の原因になります。

● 通電中および運転中は表面カバーを開けないでください。感電の原因となります。
● 表面カバーをはずしての運転は行わないでください｡ 高電圧の端子および充電部が露出しています
ので感電の原因になります。

● 電源OFF時でも配線作業・定期点検以外では表面カバーをはずさないでください。コントローラ内部
は充電されており感電の原因になります。

2.火災防止のために

注意
● コントローラ・サーボモータ・回生抵抗器は，不燃物に取り付けてください。可燃物への直接取付
け，または可燃物近くへの取り付けは，火災の原因になります。

● コントローラが故障した場合は，コントローラの電源側で電源を遮断してください。大電流が流れ
続けると火災の原因になります。

● 回生抵抗器を使用する場合は，異常信号で電源を遮断してください｡ 回生トランジスタの故障など
により，回生抵抗器が異常過熱し火災の原因になります。

3.障害防止のために

注意
● 各端子には技術資料集に決められた電圧以外は印加しないでください。破裂・破損などの原因にな
ります。

● 端子接続を間違えないでください。破裂・破損などの原因になります。
● 極性（＋  －）を間違えないでください。破裂・破損などの原因になります。
● 通電中や電源遮断後のしばらくのあいだは，コントローラのフィン・回生抵抗器・サーボモータな
どは高温になる場合がありますので触れないでください。火傷の原因になります。
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4.諸注意事項
次の注意事項につきましても十分留意ください。取扱いを誤った場合には故障・けが・感電などの原因
になります。

(1)運搬・据付けについて

注意
● 製品の重量に応じて，正しい方法で運搬してください。
● 制限以上の多段積みはおやめください。
● サーボモータ運搬時はケーブル・軸・検出器を持たないでください。
● コントローラ運搬時はフロントカバーを持たないでください。落下することがあります。
● 据付けは，重量に耐える所に，技術資料集に従って取り付けてください。
● 上にのったり，重いものを載せたりしないでください。
● 取付方向は必ずお守りください。
● コントローラと制御盤内面，またはその他の機器との間隔は規定の距離を開けてください。
● 損傷，部品が欠けているコントローラ・サーボモータを据え付け，運転しないでください。
● コントローラ・サーボモータ内部にねじ・金属片などの導電性異物や油などの可燃性異物が混入し
ないようにしてください。

● コントローラ・サーボモータは精密機器なので，落下させたり，強い衝撃をあたえないようにして
ください。

● 下記の環境条件で保管・ご使用ください。

環境 条件

コントローラ サーボモータ

周囲温度 0℃～＋55℃（凍結のないこと） 0℃～＋40℃（凍結のないこと）

周囲湿度 90％RH以下（結露のないこと） 80％RH以下（結露のないこと）

保存温度 －20℃～＋65℃（凍結のないこと） －15℃～＋70℃（凍結のないこと）

保存湿度 90％RH以下（結露のないこと）

雰囲気 屋内（直射日光が当たらないこと），
腐食性ガス・引火性ガス・オイルミスト・塵埃のないこと。

標高 海抜1000m以下

HC-MFシリーズ
HA-FFシリーズ
HC-UF13～73

X・Y:49m/s2(5G)

HC-SF81
HC-SF52～152
HC-SF53～153
HC-RFシリーズ
HC-UF72・152

X・Y:24.5m/s2(2.5G)

HC-SF121・201
HC-SF202・352
HC-SF203・353
HC-UF202～502

X:24.5m/s2(2.5G)
Y:49m/s2(5G)

振動 5.9m/s2(0.6G)以下

HC-SF301
HC-SF502・702
HA-LH11K2～22K2

X:24.5m/s2(2.5G)
Y:29.4m/s2(3G)
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注意
● サーボモータは確実に機械へ固定してください。固定が不十分だと運転時に外れる恐れがありま
す。

● 減速機付サーボモータは必ず指定の方向で設置してください。油漏れの原因になります。
● 運転中，サーボモータの回転部には絶対に触れないよう，軸にはカバーなどを設けてください。
● サーボモータの軸端へカップリング結合するときに，ハンマでたたくなどの衝撃を与えないでくだ
さい。検出器の故障の原因になります。

● サーボモータ軸へ許容荷重以上の荷重を与えないでください。軸折損の原因になります。
● 保管が長期間に渡った場合は，三菱電機システムサービスにお問い合わせください。

(2)配線について

注意
● 配線は正しく確実に行ってください。サーボモータの暴走の原因になります。
● コントローラの出力側には，進相コンデンサやサージ吸収器・ラジオノイズフィルタ(オプション
FR－BIF)を取り付けないでください。

● 出力側（端子U･V･W）は正しく接続してください。サーボモータが異常動作します。
● サーボモータに商用電源を直接接続しないでください。故障の原因になります。
● 制御出力信号用DCリレーに取り付けるサージ吸収用のダイオードの向きを間違えないでください｡
故障して信号が出力されなくなり，非常停止などの保護回路が動作不能になることがあります。

制御出力信号

VIN
(DC24V)

コントローラ

RA

(3)試運転・調整について

注意
● 運転前に各パラメータの確認・調整を行ってください。機械によっては予期しない動きとなる場合
があります。

● 極端な調整変更は動作が不安定になりますので決して行わないでください。
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(4)使用方法について

注意
● 即時に運転停止し，電源を遮断できるように外部に非常停止回路を設置してください。
● 分解修理を行わないでください。
● 運転信号を入れたままアラームリセットを行うと突然再始動しますので，運転信号が切れているこ
とを確認してから行ってください。事故の原因になります。

● 改造は行わないでください。
● ノイズフィルタなどにより電磁障害の影響を小さくしてください。コントローラの近くで使用され
る電子機器に電磁障害を与える恐れがあります。

● サーボモータとコントローラは指定された組み合わせでご使用ください。
● サーボモータの電磁ブレーキは保持用ですので，通常の制動には使用しないでください。
● 電磁ブレーキは寿命および機械構造（タイミングベルトを介してボールねじとサーボモータが結合
されている場合など）により保持できない場合があります。機械側に安全を確保するための停止装
置を設置してください。

(5)異常時の処置について

注意
● 停止時および製品故障時に危険な状態が想定される場合には保持用として電磁ブレーキ付サーボ
モータの使用または外部にブレーキ構造を設けて防止してください。

● 電磁ブレーキ用動作回路は外部の強制停止信号でも動作するような二重の回路構成にしてくださ
い。

EMGRA
サーボモータ

電磁
ブレーキ DC24V

強制停止で遮断
する。

サーボオン信号OFF・アラーム・
電磁ブレーキ信号で遮断する。

● アラーム発生時は原因を取り除き，安全を確保してからアラーム解除後，再運転してください。
● 瞬停復電後，突然再始動する可能性がありますので機械に近寄らないでください（再始動しても人
に対する安全性を確保するよう機械の設計を行ってください)。

(6)保守点検について

注意
● 電解コンデンサは，劣化により容量低下をします。故障による二次災害を防止するため一般的な環
境で使用された場合10年程度で交換されることを推奨します。交換は三菱電機システムサービスで
承ります。
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(7)廃棄について

注意
● 一般産業廃棄物として処置してください。

(8)一般的注意事項
● 技術資料集に記載されているすべての図解は，細部を説明するためにカバーまたは安全のための遮
断物を外した状態で描かれている場合がありますので，製品を運転するときは必ず規定どおりのカ
バーや遮断物を元どおりに戻し，技術資料集に従って運転してください。
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欧州EC指令への適合

EN規格対応のコントローラ・サーボモータを使用してください。
サーボアンプを組み込んだ機械・装置のEMCテストは，使用する環境・電気機器の仕

様を満足する状態で電磁両立性（イミュニティ・エミッション）基準に到達している
ことが必要です。
サーボアンプに関するEMC指令対処方法については９章と“EMC設置ガイドライン”

（IB(名)67303）を参照してください。

UL/C-UL規格

UL/C-UL規格対応のコントローラ・サーボモータを使用してください。
また，9章を参照のうえ対策してください。
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第１章　機能と構成

1.1　概要

一軸アンプ内蔵コントローラMR-H-ACNは，汎用ACサーボアンプMR-H-ANをベースに一
軸位置決め機能を内蔵したものです。位置データ（目標位置)，モータの回転速度，加
減速時定数などをポイントテーブル（位置ブロック・速度ブロック）にパラメータ感
覚で設定するだけで高ひん度の繰り返し位置決め運転を行う機能を持っています。プ
ログラムなしで簡単な位置決めシステムを組みたい，システムを簡素化したい場合な
どに最適です。
絶対位置検出器付サーボモータを用意しています。コントローラにバッテリを追加

するだけで絶対位置検出システムが構成でき，電源投入時，アラーム発生時などの原
点復帰が不要になります。

1.1.1　機能ブロック図

MR-H-ACNの機能ブロック図を次ページに示します。
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MS1

MS2

BU

BV

MS1

MS2

No. 位置データ Mコード 速度ブロックNo.
0
1
2
3
4

255

12000
45600
23000
23233
11012

14523

00 1
01 2
02 4
11 5
19 1

01 1

位置ブロック

No.
1
2
3
4

8

速度
1500
1200
3500
2300
2000

2000

加速時定数
200
50
100
150
80

1000

減速時定数
200
200
350
350
150

1500

速度ブロック

5
6
7

CN1 CN4

RS232C

CN3

D／A 12bit

パラメータユニット

アナログモニタ 2CH

CN
5

電源
三相AC200V
～230V

NFB MC R

S

T

F1

F2

BU

BV

U U

V

W

V

W
SM

E2 電磁
ブレーキ

検出器

CN
2

ダイナミック
ブレーキ

電　流
検出器

DS RA R

CHARGE
ランプ

R1

S1 制御電源

ファン
（MR－H200ACN以上）

回生TR

MR－H－ACN

回生オプション

P N C

回生ブレーキ ベースアンプ 電圧レベル
検出

過電流
保　護 電流検出

CPUカウンタ
メモリ

電流制御

速度制御

位置制御

モ
デ
ル
適
応
制
御

位置指令
作　　成

MR－BAT

オプションバッテリ
（絶対位置の場合）

A／D
I／F

アナログ
2CH

D I／O制御
・サーボオン
・始動
・故障など

CN1・CN11・CN12

サーボモータ

(注)

(注)

注．11kW以上の場合です。
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1.1.2　位置決め方式

(1) 主な機能
(a) 最大256点のポイントテーブル番号による位置決め。(標準で8点，MR-H-D01

オプションカード付きで256点）

(b) 速度はMR-H-D01オプションカードを使用することで8速の中から外部より任
意に設定。

(c) 絶対位置システムも簡単に対応。

(d) 位置データを外部より6桁デジタルスイッチで指定も可能。(MR-H-D01オプ
ションカード使用)

(e) 4つの原点復帰方式

原点への自動位置決めモード
第2原点への位置決め
原点への位置決め

押当て式
データセット式
カウント式
ドグ式

手動モード
JOG運転
手動パルス発生器

自動モード
外部位置指令
ポイントテーブルデータ

手動原点復帰モード

(2) 構成例

搬送ロボット

サーボモータ

サーボ
モータ

位置ブロックNo. 位置データ Mコード 速度ブロックNo.
0 120000 00 1
1 485690 11 3
2 120000 19 8

7(255) 120000 01 1

… ………

3 986723 55 2

速度ブロックNo. 速度 加速時間減速時間
1 500.0 220 220
2 1200.0 46 50
3 1750.0 65 80

6 3000.0 72 72

4 1892.0 66 76
5 48.3 23 23

8 2396.9 99 333
7 123.4 125 298

位置ブロック 速度ブロック

・ポイントテーブル
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1.1.3　ロール送り方式

(1) 主な機能
(a) 送り量は2種類設定可能。外部より任意に指定。

(b) 速度は標準2速，オプションカード付きで，8速の中から外部より任意に指定。

(c) 送り量を外部より6桁デジタルスイッチで指定も可能。(MR-H-D01オプション
カード使用)

手動モード
JOG送り
手動パルス発生器

自動モード
外部送り量指令
位置データ設置値

(2) 構成例

ロールフィーダ 切断機

サーボモータ
製袋機

ローラ カウンタ

サーボ
モータ

速度

送り量1 送り量2

カッタ

操作BOX制御盤
デジタル表示器

手動パルス発生器

デジタルスイッチ

コント
ローラ

MR-H
-ACN

NFB

MC
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1.2　形名の構成

(1) 定格名板

形名 

容量 

適用電源 

定格出力電流 

製造番号

POWER

MITSUBISHIMITSUBISHIMITSUBISHIMITSUBISHI AC SERVO

MADE IN JAPAN

MODEL MR-H100ACN

MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION

 

1kW 
AC200V-230V 50/60Hz

6.0A

POWER  : 
INPUT  : 

OUTPUT : 
SERIAL : 

AC SERVO

340002B TC300A034G55
PASSED

(2) 形名

ＭＲ－Ｈ□ＡＣ□□□

なし
対応規格

標準（日本国内）
EN規格・UL/C-UL規格(注)-UE

記号
対応規格シリーズ名

なし
特殊仕様
標準

11kW以上の1軸アンプ内蔵コントローラで，
回生オプション(MR-RB65～67)･ブレーキユ
ニット(FR-BU)･電源回生コンバータ(FR-RC)
を購入するため，標準付属の外付回生抵抗
器が不要な場合，この記号がつきます。

-P90

記号
特殊仕様

なし

HA-MH・HA-FH
HA-SH・HA-LH
HA-UH

○
N

記号

対応サーボモータ
HC-MF・HA-FF
HC-SF・HC-RF
HC-UF

○ ○

位置決め機能内蔵

20
40

記号

定格出力

100
200

10

60

0.2
0.4

1
2

0.1

0.6

500
700

記号

22k

350

11k
15k

5
7

22

3.5

11
15

注．コントローラ11kW以上のUL/C-UL規格は
　　近日取得予定です。

定格出力[kW]定格出力[kW]
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1.3　サーボモータとの組合せ

コントローラとサーボモータの組合せを示します。電磁ブレーキ付・減速機付・EN
規格対応品・UL/C-UL規格対応品も同じ組合せです。HA-MH・HA-FH・HA-SH・HA-UHシリー
ズサーボモータとの組合せは，6.1.2項(2)パラメータNo.１を参照してください。

サーボモータ

(注)　HC-SF□ (注)　HC-UF□コントローラ
HC-MF□ HA-FF□

1000r/min 2000r/min 3000r/min
HC-RF□

2000r/min 3000r/min
HA-LH□

MR-H10ACN 053・13 13

MR-H20ACN 053・13 23

MR-H40ACN 23 33・43 23

MR-H60ACN 43 63 52 53 43 52

MR-H100ACN 73 81 102 103 72 73

MR-H200ACN 121・201 152・202 153・203 103・153 152 102・152

MR-H350ACN 301 352 353 203 202 202

MR-H500ACN 502 353・503 352・502 302・502

MR-H700ACN 702 702

MR-H11KACN 11K2

MR-H15KACN 15K2

MR-H22KACN 22K2
注．HC-UF73・HC-SF203・HC-SF353はサーボアンプの生産時期により接続できない場合がありますので,当社にお問い合わせください。
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1.4　各部の名称

表示部（4桁）
　運転状態のモードを一つ選択して表示します。
　アラーム発生時は自動的にアラーム番号を表示します。

取付け穴
　制御盤内のパネル取付けなどに使用します。

スイッチ窓

定格名板

CN3
　アナログモニタ出力コネクタ

CN4
　パーソナルコンピュータまたはパラメータユニット
　用コネクタ

オプションスロット（MR-H-D01カード）

CN1（外部入出力接続用コネクタ）

CN2（サーボモータ検出器接続用コネクタ）

端子台カバー

オプションバッテリホルダ

チャージランプ
　主コンデンサに電荷があるとき点灯します。
　保守などのときは消灯してから行います。

CN5
　オプションバッテリのコネクタを挿入します。

CS1
　表示部に表示したいものを選択します。

主回路端子台
　電源，サーボモータ，回生オプション，
　接地などを接続します。
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1.5　周辺機器との構成

回生オプション
高頻度運転や上下軸運転などには回生オプ
ションが必要です。

15.1.2項

R S T

三相交流電源

ノーヒューズブレーカ
または

漏電ブレーカ

電磁接触器

力率改善
ACリアクトル
(FR-BAL)

ラインノイズ
フィルタ
 FR-BSF01
 FR-BLF

ラジオノイズ
フィルタ
(FR-BIF)

P
P
R
S
T
U
V
W

P
N

R1
S1

回生オプション

接地

取扱いのポイント

電源仕様
許容電源電圧の範囲内でご使用ください。

詳細説明

ノーヒューズブレーカまたは漏電ブレーカ
電源投入時に大きな突入電流が流れます。
ブレーカは選定表を参照してください。
また漏洩電流も発生します。漏電ブレーカ
選定時の感度設定は本書の注意事項を参照
してください。

13.1項

電線サイズ
選定表を参照してください。

電磁接触器
安全のため必ず設置し，異常時や，点検時に
遮断するようにしてください。この電磁接触
器でサーボの始動停止を行わないでください。
サーボアンプの寿命低下の原因になります。

リアクトルの設置
一軸アンプ内蔵コントローラの力率を改善し，
電源容量を小さくできます。大容量コントロ
ーラ使用時に設置する場合があります。

ノイズ低減用品
サーボより発生するノイズなどにより誤動作
する恐れのある機器が周辺で使用している場
合などに必要となります。

据付け場所・方法
周囲温度，取付け方向やスペースなどの注意
を守ってください。

15.2.2項
15.2.7項

15.2.1項

15.2.2項

15.2.3項

15.2.5項
15.2.6項

2章

サーボモータ
サーボモータを落としたり，ハンマでたたく
などの衝撃を加えないでください。

2章

検出器ケーブル
30mまでの検出器ケーブルはオプションとし
て用意していますが，お客様にて製作するこ
とも可能です。ケーブル仕様および組立図を
参照してください。

15.1.6項

出力側の接続機器
進相用コンデンサ，サージキラー，ラジオ
ノイズフィルタ（オプションFR-BIF）など
の容量性の機器や漏電ブレーカなどは接続
しないでください。

15.2.5項
15.2.6項

接地
感電防止やノイズ対策のため，サーボモータ，
アンプ，回生オプションなどアース端子は最
短距離で一点接地してください。

5.6項

MR-H□ACN
一軸アンプ内蔵コントローラ
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１．機能と構成
MELSERVO

バッテリ
MR-BATまたはA6BAT

デジタル表示器
MR-DP60

手動パルス発生器
MR-H-DP01

CN1-中継端子台間
ケーブルMR-HTBL

コントローラ内組込みの
オプションカード
MR-H-D01

CN12

CN11-中継端子台間ケーブル
MR-HTBL

中継端子台
MR-TB50

MR-DSCBL
　□-MG

MR-DSCBL□

2段
6桁デジタル設定器
MR-DS60

1段
6桁デジタル設定器
MR-DS60

取扱いのポイント 詳細説明

デジタル表示器
・符号付6桁の表示器で，7セグメントLEDの
　使用により離れた場所からでも表示内容が
　確認できます。
・現在位置（絶対位置），機械減速など14種
　類の表示が用途に合せて選択できます。

15.1.11項

バッテリ
絶対位置検出器付サーボモータを使用し，コ
ントローラにバッテリを装着するだけで簡単
に絶対位置方式の位置決めが可能です。

3.5項

手動パルス発生器
・手動パルス発生器で移載機や回転テーブル
　なども手動送りすることができます。
・指令パルス倍率は，×1，×10，×100の
　3種類があり，パラメータ設定にて選択で
　きます。

15.1.12項

パラメータユニット
13文字×4行のワイドな液晶画面と35種類の
キーにより，位置データの編集・ティーチン
グ機能・各種パラメータ設定・現在位置・機
械速度など運転状態のモニタ・アラーム診断
機能・和漢表示切換機能・テスト運転機能・
パラメータコピー機能などを簡単に設定，確
認ができます。
パラメータ設定には，パラメータユニットま
たはセットアップソフトウエアが必要です。

7章
15.1.1項

ボリューム
・指定送り速度に対して，0～200％まで速度
　制限をかけることができます。
・指定トルク制限に対して，0～100％までト
　ルク制限ができます。

15.2.8項

パラメータユニット
MR-PRU01A

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ オプションカード

・MR-H-D01オプションカードを追加すること
　により入出力信号の拡張ができます。
・入出力信号(CN11)の拡張は，位置決め方式
　・ロール送り方式などの機能に合わせた拡
　張ができます。
・パルス列入力(CN12)の拡張により手動パル
　ス発生器の接続と5V電源の供給ができます。

15.1.15項

中継端子台
・外部コネクタ内ハンダ付作業が不要になり
　ます。

14.1.7項

6桁デジタル設定器
・位置データの指定
・送り量の設定
　(MR-H-D01が必要です)

15.1.14項

セットアップソフトウエアを使用することで，
パーソナルコンピュータでパラメータの設定・
状態表示のモニタなどができます。

パーソナルコンピュータ・セットアップ
ソフトウエア 8章

15.1.8項

中継端子台
MR-TB50
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２．据付け
MELSERVO

第２章　据付け

注意

● 制限以上の多段積みはおやめください。
● 不燃物に取り付けてください。可燃物に直接取付け，および可燃物近くへの
取付けは，火災の原因になります。

● 据付けは重量に耐えうる所にこの技術資料集に従って取り付けてください。
● 上に乗ったり，重いものを載せたりしないでください。けがの原因になりま
す。

● 指定した環境条件の範囲内で使用してください。
● コントローラ内部にねじ・金属片などの導電性異物や油などの可燃性異物が
混入しないようにしてください。

● コントローラ・サーボモータの吸排気口をふさがないでください。故障の原
因になります。

● コントローラ・サーボモータは精密機器なので，落下させたり，強い衝撃を
あたえないようにしてください。

● 損傷，部品が欠けているコントローラ・サーボモータを据え付け，運転しな
いでください。

● 保管が長期間にわたった場合は，三菱電機システムサービスにお問い合わせ
ください。

2.1　環境条件

環境 条件

周囲温度 0℃～＋55℃（凍結のないこと)

周囲湿度 90％RH以下（結露のないこと)

保存温度 －20℃～＋65℃（凍結のないこと)

保存湿度 90％RH以下（結露のないこと)

雰囲気
屋内（直射日光が当たらないこと)，

腐食性ガス・引火性ガス・オイルミスト・塵埃のないこと。

標高 海抜1000m以下

振動 5.9m/s2(0.6G)以下
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２．据付け
MELSERVO

2.2　取付け方向と間隔

注意

● コントローラ運搬時にフロントカバーを持たないでください。落下してけが
の原因になります。

● 取付け方向は必ずお守りください。故障の原因になります。
● コントローラと制御盤内面またはその他の機器との間隔は，規定の距離を開
けてください。故障の原因になります。

(1) 1台設置の場合

40mm
以上

10mm以上

12
0m
m以
上

天

地

（正面から見て）

(2) 2台以上設置の場合
　コントローラ上面と制御盤内面との間隔を大きく開けたり，ファンを設置して
制御盤内部温度が環境条件をこえないようにしてください。コントローラ間の間
隔は10mm以上確保してください。MR-H10ACN～MR-H60ACNは配線余裕として15mm以
上確保してください。

(3) その他
　回生オプションなど発熱性の機器を使用する場合は，発熱量を十分考慮して，
コントローラに影響がないように設置してください。
　コントローラは垂直な壁に上下正しく取り付けてください。

2.3　異物の侵入

(1) 制御盤組立てにはドリルなどによる切り粉がコントローラ内に入らないようにし
てください。

(2) 制御盤の隙間や天井などに設置したファンから，油・水・金属粉などがコントロー
ラ内に入らないようにしてください。

(3) 有害ガスや塵埃の多い場所に制御盤を設置する場合にはエアーパッケージ（制御
盤外部より清浄空気を圧送し内圧を外圧より高くする）を施して，制御盤内に有
害ガス，塵埃が入らないようにしてください。
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２．据付け
MELSERVO

2.4　検出器ケーブルストレス

(1) ケーブルのクランプ方法を十分に検討し，ケーブル接続部に屈曲ストレスおよび
ケーブル自重ストレスが加わらないようにしてください。

(2) サーボモータが移動する用途ではケーブルに，無理なストレスが加わらないよう
にしてください。サーボモータが移動するような用途で使用する場合は，ケーブ
ル屈曲部が検出器ケーブルの屈曲寿命の範囲内になるようにしてください。
サーボモータ付属の検出器ケーブル，電源ケーブルは固定してください。

(3) ケーブル外被が鋭利な切削クズによって切られる，機械の角に触れて擦られる，
人または車がケーブルを踏むなどのおそれのないようにしてください。

(4) サーボモータが移動するような機械に取り付ける場合は，できるだけ屈曲半径を
大きくしてください。屈曲寿命は14.4節を参照してください。
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３．位置決め方式
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第３章　位置決め方式

3.1　位置決め方式の仕様

項目 仕様

動作仕様 位置ブロックNo.の指定による位置決め

位置指令入力
・接点入力により標準で8点，オプションカード(MR-H-D01)の使用で256点の選択
が可能

・1点の送り長設定範囲：±1μm～±999.999m

速度指令入力 速度ブロック8速から速度と加減速時間を選択

ポイントテーブル番号
入力

システム 絶対値指令（符号付)・増分値指令

動作仕様 デジタルスイッチまたは接点データ入力による位置決め

位置指令入力
・符号付き6桁BCDのデジタルスイッチ(MR-DS60)または接点入力
・送り長入力設定範囲：±1μm～±999.999m

速度指令入力 接点入力により速度ブロック8速から速度と加減速時間を選択

指
令
方
式

位置データ入力
オプションカード
(MR-H-D01)を使用

システム 絶対位置指令（符号付)・増分値指令

自動モード 速度・位置指令にもとづき1回の位置決め動作を行う

JOG 速度指令にもとづきパラメータユニットまたは接点入力による寸動動作を行う

手動モード 手動パルス発生器
(MR-HDP01)

手動パルス発生器(MR-HDP01)により手動送りを行う
・入力パルス仕様：90°位相差2相パルス列（A相，B相）……逓倍×4
・入力パルス形態：オープンコレクタ入力
・最高入力パルス周波数：オープンコレクタ入力200kpps
・指令パルス倍率：×1,×10,×100内部パラメータによりいずれか選択
　ただしオプションカード(MR-H-D01)の使用で外部より選択可能

ドグ式

近点ドグ通過後のZ相パルスにより原点復帰を行う
・原点アドレス設定可
・原点シフト可
・原点復帰方向選択可
・極限リミット自動後退始動可
・ドグ上自動後退始動可

カウント式

近点ドグ接触後の検出器パルスカウントにより原点復帰を行う
・原点アドレス設定可
・原点シフト可
・原点復帰方向選択可
・極限リミット自動後退始動可
・ドグ上自動後退始動可

データセット式
ドグなしで原点復帰を行う
・手動運転などで任意の位置を原点に認定可能
・原点アドレス設定可能

(注)
手動原点復帰
モード

押当て式
ドグなしで原点復帰を行う
・機械的な原点に設定可能
・原点アドレス設定可能

運
転
モ

ド

原点への自動位置決め
・確定している原点への高速自動復帰
・第2原点を設定可能

位置制御上の機能

・絶対位置検出
・ティーチング機能：パラメータユニットによりティーチングが可能
・Mコード出力：標準で0～3，オプションカード(MR-H-D01)の使用で0～99
・加減速方式の設定（S字加減速，加減速別設定）
・バックラッシュ補正
・オプションカード(MR-H-D01)の使用でアラームコードを出力
・外部リミットスイッチによるオーバトラベル防止

注．絶対位置検出システムでの原点セットにも同様の機能が使用できます。
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３．位置決め方式
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3.2　標準接続例

危険

● 配線作業は専門の技術者が行ってください。
● 配線は電源OFF後，10分以上経過し，チャージランプが消灯したのち，テス
タなどでP-N端子間の電圧を確認してから行ってください。感電の原因にな
ります。

● コントローラおよびサーボモータは，据え付けてから配線してください。感
電の原因になります。

● ケーブルは傷つけたり，無理なストレスをかけたり，重いものを載せたり，
挟み込んだりしないでください。感電の原因になります。

注意

● 配線は正しく確実に行ってください。サーボモータの暴走の原因になり，け
がのおそれがあります。

● 端子接続を間違えないでください。破裂・故障などの原因になります。
● 極性（＋，－）を間違えないでください。破裂・故障などの原因になります。
● 制御出力用DCリレーに取り付けるサージ吸収用のダイオードの向きを間違
えないでください。故障して信号が出力されなくなり，非常停止などの保護
回路が動作不能になることがあります。

コントローラ

VIN
(24VDC)

制御出力
信号 RA

● コントローラの近くで使用される電子機器に電磁障害を与えることがあり
ます。ノイズフィルタなどにより電磁障害の影響を小さくしてください。

● サーボモータの電源線には，進相コンデンサ・サージキラー・ラジオノイズ
フィルタ（オプションFR-BIF）を使用しないでください。

● 回生抵抗器を使用する場合は，異常信号で電源を遮断してください。トラン
ジスタの故障などにより，回生抵抗器が異常過熱し火災の原因になります。

● 改造は行わないでください。
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3.2.1　標準構成の場合（MR-H-D01オプションカードなし）

8点ポイントテーブルによる位置決め運転

RA1

RA2

RA3

RA4

RA5

RA5 EMG OFF ON

MC
MC

SK

MC(注6)NFB

電源AC

200～230V

S1

R1

T

S

R
N C P U

V

W

U

V

W

E

(注3,4)
回生オプション （注17）サーボモータ

SM

検出器

MR-H□ACN

CN2

検出器ケーブル50m以内

MS1 BU

MS2 BV

(注7) ファン

CN1
31 FPA
32 FPB
33 OP
34 LG

検出器出力（オープンコレクタ）
FPA,FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

49 RD
24 PF
23 CPO
25 ZP
48 ALM
47 SG
20 VIN
22 VDD

DC24V

(注1)
準備完了
位置決め完了
粗一致(注13)
原点復帰完了
故障（注14,15）

(注11)

(注2)
VINに外部電源を使用するとき
は接続しないでください。外部
電源を使用しないときはVDDと
VINを外部で接続してください。

SD 50

P15R 1
OVR 2
N15R 26
P15R 1
TLAP 27
LG 3

EMG 46

DI0 41
DI1 42
DI2 43

CN1

ST1 44
ST2 45

SON 12

CR 37
LSP 38
LSN 39
SG 17

逆転ストローク

正転ストローク
近点ドグ　　　

逆転始動
正転始動
原点復帰

(注12)一時停止(トルク制限)
自動／手動運転

(注10)サーボオン(リセット)
(注5）非常停止　

EMG

オーバライド
±10V/0～200%

(注16)

外部アナログ
0～+10V/最大電流

2m以内

30m以内

SG 17
NPO 19
SG 16
PPO 18

5V
A
0V
B

+5
GND

外部
電源

手動パルス
発生器
(オプション)
MR-HDP01

(注8)

bit2
bit1
bit0 DEC 13

JFS 14
STP 15

位置ブロックNo.選択

CN1

CN3
1 MO1
2 MO2
4 MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

モニタ1

モニタ2

2m以内

LZ

外部デジタル表示器
(オプション)
MR-DP60

L1
L2

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

8
LZR9
LA4
LAR5
LG28

CN1

SD50
(注9)

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4
MR-PRUCBL□M（オプション）

注記については3-10ページを参照してください。
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3.2.2　拡張構成の場合1（MR-H-D01オプションカード付）

256点ポイントテーブルによる位置決め運転
パラメータNo.65を1□□3に設定してくださ

い。
1 - - 3

パラメータNo.65

位置ブロック256点
ストローブ信号なし

SD 50

P15R 1
OVR 2
N15R 26

CN1

P15R 1
TLAP 27

LG 3

EMG 46

DI0 41
DI1 42
DI2 43

CN1

ST1 44
ST2 45

SON 12

CR 37
LSP 38
LSN 39
SG 17

逆転ストローク
正転ストローク
近点ドグ　　　

逆転始動
正転始動
原点復帰

(注12)一時停止(トルク制限)
自動／手動運転

(注10)サーボオン(リセット)
非常停止　
(注5） EMG

オーバライド
±10V/0～200%

(注16)

外部アナログ
0～+10V/最大電流

2m以内

30m以内

RA1

RA2

RA3

RA4

RA5

RA5 EMG OFF ON

MC
MC

SK

MC(注6)NFB

電源AC

200～230V

S1

R1

T

S

R
N C P U

V

W

U

V

W

E

(注3,4)
回生オプション （注17）サーボモータ

SM

検出器

MR-H□ACN

CN2

検出器ケーブル50m以内

MS1 BU

MS2 BV

(注7) ファン

CN1
31 FPA
32 FPB
33 OP
34 LG

検出器出力（オープンコレクタ）
FPA,FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

49 RD
24 PF
23 CPO
25 ZP
48 ALM
47 SG
20 VIN
22 VDD

DC24V

(注1)
準備完了
位置決め完了
粗一致(注13)
原点復帰完了
故障（注14,15）

(注11)

(注2)
VINに外部電源を使用するとき
は接続しないでください。外部
電源を使用しないときはVDDと
VINを外部で接続してください。

CN3
1 MO1
2 MO2
4 MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

モニタ1

モニタ2

2m以内

LZ

外部デジタル表示器
(オプション)
MR-DP60

L1
L2

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

8
LZR9
LA4
LAR5
LG28

CN1

SD50
(注9)

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4
MR-PRUCBL□M（オプション）



3 -  5

３．位置決め方式
MELSERVO

DO04 8
DO05 9
DO06 27
DO07 29
DI00 10

DI04 14
DI05 15
DI06 34
DI07 35

DI01 11
DI02 12
DI03 13

DI08 36
DI09 37
DI10 38
DI11 39
DI12 41
DI13 42
SD 50
DI16 45
DI17 46
DI18 18
DI19 19
DI20 2
DI21 3
DI22 28
DI23 30
SG 17

21 VDD

47
4 DO00
5 DO01
6 DO02
7 DO03

20 VIND

23 DO11
24 DO12
25 DO13
48 DO14

31 DO08
32 DO09
33 DO10

49 DO15

bit7
bit6

bit1
bit0

bit4
bit3
bit2

位置ブロックNo.
選択（8bitバイナリ）

オーバライド有効

bit0
bit1

DC24V

(注2)
VINDに外部電源を使用するとき
は接続しないでください。外部
電源を使用しないときはVDDと
VINDを外部で接続してください。

CN11

CN11

SG

オプションカード
MR-H-D01

オプションカードMR-H-D01を使用
する場合，パラメータNo.65～68で
機能を設定してください。

bit5

パルス倍率

MR-H-D01(CN12)に取り付
けた,手動パルス発生器
のパルス倍率を選択します。

30m以内

bit1
bit0

bit3
bit2

bit1
bit0

bit3
bit2

bit1
bit0

bit3
bit2

アラームコード
出力

1桁目

２桁目

Mコード
出力

7P5
9OP5
5PP1D
2LG
6NP1D

8P5
11LG
20SD

5V
A

B

CN12

30m以内

手動パルス発生器
(オプション)
MR-HDP01

bit2
bit1
bit0

速度選択

0V

注記については3-10ページを参照してください。
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3.2.3　拡張構成の場合2（MR-H-D01オプションカード付）

デジタルスイッチ(MR-DS60)位置データ指令による位置決め運転
デジタルスイッチを使用する場合は，必ずオ

プション品のMR-DS60を使用してください。 1 - - 1

パラメータNo.65

BCD3桁×2入力
デジタルスイッチ使用
ストローブ信号なし

SD 50

P15R 1
OVR 2
N15R 26

CN1

P15R 1
TLAP 27
LG 3

EMG 46

DI0 41
DI1 42
DI2 43

CN1

ST1 44
ST2 45

SON 12

CR 37
LSP 38
LSN 39
SG 17

逆転ストローク
正転ストローク
近点ドグ　　　

逆転始動
正転始動
原点復帰

(注12)一時停止(トルク制限)
自動／手動運転

(注10)サーボオン(リセット)
非常停止　
(注5） EMG

オーバライド
±10V/0～200%

(注16)

外部アナログ
0～+10V/最大電流

2m以内

30m以内

RA1

RA2

RA3

RA4

RA5

RA5 EMG OFF ON

MC
MC

SK

MC(注6)NFB

電源AC

200～230V

S1

R1

T

S

R
N C P U

V

W

U

V

W

E

(注3,4)
回生オプション （注17）サーボモータ

SM

検出器

MR-H□ACN

CN2

検出器ケーブル50m以内

MS1 BU

MS2 BV

(注7) ファン

CN1
31 FPA
32 FPB
33 OP
34 LG

検出器出力（オープンコレクタ）
FPA,FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

49 RD
24 PF
23 CPO
25 ZP
48 ALM
47 SG
20 VIN
22 VDD

DC24V

(注1)
準備完了
位置決め完了
粗一致(注13)
原点復帰完了
故障（注14,15）

(注11)

(注2)
VINに外部電源を使用するとき
は接続しないでください。外部
電源を使用しないときはVDDと
VINを外部で接続してください。

CN3
1 MO1
2 MO2
4 MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

モニタ1

モニタ2

2m以内

LZ

外部デジタル表示器
(オプション)
MR-DP60

L1
L2

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

8
LZR9
LA4
LAR5
LG28

CN1

SD50
(注9)

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4
MR-PRUCBL□M（オプション）
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DO04 8
DO05 9
DI00 10

DI04 14
DI05 15
DI06 34
DI07 35

DI01 11
DI02 12
DI03 13

DI08 36
DI09 37
DI10 38
DI11 39
DI12 41
DI13 42
SD 50
DI16 45
DI17 46
DI18 18
DI19 19
DI20 2
DI21 3
DI22 28
DI23 30
SG 17

21 VDD

47
4 DO00
5 DO01
6 DO02
7 DO03

20 VIND

23 DO11
24 DO12
25 DO13
48 DO14

31 DO08
32 DO09
33 DO10

49 DO15

オーバライド有効

bit0
bit1

DC24V

(注2)
VINDに外部電源を使用するとき
は接続しないでください。外部
電源を使用しないときはVDDと
VINDを外部で接続してください。

CN11

CN11

SG

オプションカード
MR-H-D01

オプションカードMR-H-D01を使用
する場合，パラメータNo.65～68で
機能を設定してください。

パルス
倍率

MR-H-D01(CN12)に取り付
けた,手動パルス発生器
のパルス倍率を選択します。

30m以内

bit1
bit0

bit3
bit2

bit1
bit0

bit3
bit2

bit1
bit0

bit3
bit2

アラームコード
出力

1桁目

２桁目

Mコード
出力

bit2
bit1速度

選択

複数のデジタルスイッチを使用する
場合は接続しないでください。

3B
1A
1B

3A
2B
2A
5B
5A
4B
4A
7B
7A
6B
6A
9B
9A

DC
M1
DC
M2
CO
M2
CO
M1

CON1

3B
1A
1B

3A
2B
2A
5B
5A
4B
4A
7B
7A
6B
6A
9B
9A
CON2

3B
1A
1B

3A
2B
2A
5B
5A
4B
4A
7B
7A
6B
6A
9B
9A

DC
M1
DC
M2
CO
M2
CO
M1

6桁デジタル
スイッチ
MR-DS60

CON1

3B
1A
1B

3A
2B
2A
5B
5A
4B
4A
7B
7A
6B
6A
9B
9A
CON2

SW

最大10個まで設置可能

20m以内

bit0

6桁デジタル
スイッチ
MR-DS60

7P5
9OP5
5PP1D
2LG
6NP1D

8P5
11LG
20SD

5V
A

B

CN12

30m以内

手動パルス発生器
(オプション)
MR-HDP01

0V

注記については3-10ページを参照してください。
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3.2.4　拡張構成の場合3（MR-H-D01オプションカード付）

プログラマブルコントローラの位置データ指令による位置決め運転
本項では当社製プログラマブルコントローラA1S

シリーズを使用した結線例を記載してあります。
プログラマブルコントローラを使用する場合は

パラメータNo.65を0□□1に設定してください。

0 - - 1

パラメータNo.65

BCD3桁×2入力

プログラマブル
コントローラ使用

P15R 1
OVR 2
N15R 26
P15R 1
TLAP 27
LG 3

EMG 46

DI0 41
DI1 42
DI2 43

CN1

ST1 44
ST2 45

SON 12

CR 37
LSP 38
LSN 39
SG 17

逆転ストローク
正転ストローク
近点ドグ　　　

逆転始動
正転始動
原点復帰

(注12)一時停止(トルク制限)
自動／手動運転

(注10)サーボオン(リセット)
非常停止　
(注5） EMG

オーバライド
±10V/0～200%

(注16)

外部アナログ
0～+10V/最大電流

2m以内

30m以内

RA1

RA2

RA3

RA4

RA5

RA5 EMG OFF ON

MC
MC

SK

MC(注6)NFB

電源AC

200～230V

S1

R1

T

S

R
N C P U

V

W

U

V

W

E

(注3,4)
回生オプション （注17）サーボモータ

SM

検出器

MR-H□ACN

CN2

検出器ケーブル50m以内

MS1 BU

MS2 BV

(注7) ファン

CN1
31 FPA
32 FPB
33 OP
34 LG

検出器出力（オープンコレクタ）
FPA,FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

49 RD
24 PF
23 CPO
25 ZP
48 ALM
47 SG
20 VIN
22 VDD

DC24V

(注1)
準備完了
位置決め完了
粗一致(注13)
原点復帰完了
故障（注14,15）

(注11)

(注2)
VINに外部電源を使用するとき
は接続しないでください。外部
電源を使用しないときはVDDと
VINを外部で接続してください。

CN3
1 MO1
2 MO2
4 MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

モニタ1

モニタ2

2m以内

LZ

外部デジタル表示器
(オプション)
MR-DP60

L1
L2

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

8
LZR9
LA4
LAR5
LG28

CN1

SD50
(注9)

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4
MR-PRUCBL□M（オプション）

SD 50
CN1
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DI00 10

オーバライド有効

bit0

bit1

CN11

パルス
倍率

MR-H-D01(CN12)に取り付
けた,手動パルス発生器
のパルス倍率を選択します。

bit2
bit1速度

選択

bit0

DO04 8
DO05 9

DI01 11
DI02 12
DI03 13
DI04 14
DI05 15
DI06 34
DI07 35

DI08 36
DI09 37
DI10 38
DI11 39
DI12 41
DI13 42
DI22 28

VIND 20
CN11

SG 47

SD 50
DI16 45
DI17 46
DI18 18
DI19 19
DI20 2
DI21 3
SG 17

0
1
2
3
4

…

7
COM

A1SX40入力ユニット

0
1
2
3
4
5
6
7

A1SY41出力ユニット

+
-
8
9
A
B
C
D
E
F
+
-

+24
24G
FG

A1SP62

+
-

2m以内

上3桁要求
下3桁要求

1/4桁目bit0
1/4桁目bit1
1/4桁目bit2
1/4桁目bit3
2/5桁目bit0
2/5桁目bit1
2/5桁目bit2
2/5桁目bit3

3/6桁目bit0
3/6桁目bit1
3/6桁目bit2
3/6桁目bit3
符号+

ストロープ信号
符号-

オプションカードMR-H-D01を使用
する場合，パラメータNo.65～68で
機能を設定してください。

オプションカード
MR-H-D01

CN11

7P5
9OP5
5PP1D
2LG
6NP1D

8P5
11LG
20SD

5V
A

B

CN12

30m以内

手動パルス発生器
(オプション)
MR-HDP01

21 VDD

47
4 DO00
5 DO01
6 DO02
7 DO03

20 VIND

23 DO11
24 DO12
25 DO13
48 DO14

31 DO08
32 DO09
33 DO10

49 DO15

DC24V

(注2)
VINDに外部電源を使用するとき
は接続しないでください。外部
電源を使用しないときはVDDと
VINDを外部で接続してください。CN11

SG

bit1
bit0

bit3
bit2

bit1
bit0

bit3
bit2

bit1
bit0

bit3
bit2

アラームコード
出力

1桁目

２桁目

Mコード
出力

0V

注記については3-10ページを参照してください。
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注 1. ダイオードの向きを間違えないでください。逆に接続すると故障して信号が出力されなくなり，非常停止などの保

護回路が動作不能になることがあります。

　 2. 外部リレーに流れる電流の総和は200mA以下になるようにしてください。200mAをこえる場合はインタフェース用電

源を外部から供給してください。

　 3. 11kW以上のコントローラは回生抵抗器を内蔵していません。必ず標準付属品の回生抵抗器を接続してください。

　 4. 回生オプションはP,C端子に内蔵回生抵抗器のリード線をはずしてからP,C間に接続してください。

　 5. 非常停止スイッチは必ず設置してください。

　 6. アラーム発生を検知してからマグネットコンタクタを切る電源回路を構成してください。

　 7. HA-LHシリーズ11kW以上の場合ファン端子に電源を供給してください。11kW以上はコントローラのMS1,MS2端子に接

続します。サーボモータとの接続は5.4.4項を参照してください。

　 8. オプションカードMR-H-D01を使用する場合はMR-H-D01から電源を供給できます。

　 9. LA,LAR,LB,LBR,LZ,LZRはパラメータNo.52を□□□0に設定すると検出器パルス出力に変更できます。

　10. SONはパラメータNo.41を□□□1に設定するとリセット信号に変更できます。

　11. PF,CPOはパラメータNo.44を□□□1に設定するとMコードに変更できます。

　12. DI1はパラメータNo.41を□0□□に設定するとトルク制御信号に変更できます。

　13. CPOはパラメータNo.3を□□1□に設定すると電磁ブレーキインタロック，パラメータNo.44を□1□□に設定すると

トルク制限中に変更できます。

　14. ALMはパラメータNo.44を□□1□に設定するとプリアラーム出力に変更できます。

　15. 故障(ALM)信号は正常時にONします。

　16. オーバライドをかけた場合の速度上限値は許容回転速度です。

　17. サーボモータシリーズにより接続方法が変わります。5.4節を参照してください。
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3.3　入出力コネクタ

3.3.1　コネクタ信号配列

ポイント

● コネクタのピン配列はケーブルコネクタの配線部からみた図です。

CN4
(15.1.1項参照)

MR-H-ACN

CN1 CN11
(MR-H-D01)

CN3

CN12
(MR-H-D01)

CN2
(15.1.6項参照)

12

14

BAT

16

P5

18

20

11

13

15

LG

17

LG

19

2

4

6

LG

8

P5

10

1

LG

3

MRR

5

7

9

CN2（検出器信号用）
形名 PCR-S20FS（本多通信工業(株)製）

SD

MR

P5

9

OP5

7

P5

5

PP1D

3

NPRD

1

10

OP24

8

P5

6

NP1D

4

NPD

2

LG

19

SG

17

15

PTR

13

PPRD

11

20

SD

18

P24

16

14

12

PPD

CN12（MR-H-DO1オプションカード）
形名 PCR-S20FS（本多通信工業(株)製）

NTR LG

1

P15R

3

LG

5

LAR

7

LBR

9

LZR

11

13

DEC

15

STP

17

SG

19

NPO

21

VDD

23

CPO

25

ZP

2

OVR

4

LA

6

LB

8

LZ

10

12

14

JFS

16

SG

18

PPO

20

VIN

22

VDD

24

PF

26

N15R

28

LG

30

LG

32

FPB

34

LG

36

38

LSP

40

SG

42

DI1

44

ST1

46

EMG

48

ALM

50

SD

27

TLAP

29

31

FPA

33

OP

35

37

39

LSN

41

DI0

43

DI2

45

ST2

47

SG

49

RD

25

DO13

23

DO11

21

VDD

19

DI19

17

SG

15

13

DI03

11

DI01

9

DO05

7

DO03

5

DO01

3

DI21

1

24

DO12

22

20

VIND

18

DI18

16

SG

14

12

DI02

10

DI10

8

DO04

6

DO02

4

DO00

2

DI20

50

SD

48

DO14

46

DI17

44

DI15

42

DI13

40

38

DI10

36

DI08

34

DI06

32

DO09

30

DI23

28

DI22

26

49

DO15

47

SG

45

DI16

43

DI14

41

DI12

39

37

DI09

35

DI07

33

DO10

31

DO08

29

DO07

27

DO06

SONCR

DI05

DI04

SG

DI11

CN1
形名 PCR-S50FS（本多通信工業(株)製）

CN11（MR-H-DO1オプションカード）
形名 PCR-S50FS（本多通信工業(株)製）

CN3
形名 171822-4（AMP製）

(M01) 1
(M02) 2

(M0G) 4
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3.3.2　信号説明

入出力インタフェース（表中のI/O欄の記号）は5.2.2項を参照してください。

(1) CN1

信号名称
ピン
略称

ピン
No.

機能・用途説明
I/O
区分

デジタルI/F用
電源入力

VIN 20 デジタルインタフェース用ドライバ電源入力端子。
入力インタフェース用DC24V±10％を入力してください。
外部電源を使用する場合はここにDC24Vで200mA以上のものを接続してください。
インタフェース用電源に内部電源(VDD)を使用する場合，必ずVDDと接続してくださ
い。

ドライバ電源 VDD 21,22 VDD-SG間に＋24V±10％を出力します。
デジタルインタフェース用としてこの電源を使用する場合，VINと接続してください。
許容電流：200mA

オープンコレクタ
電源入力

OPC 11 手動パルス発生器を使用する場合，この端子にDC24Vを供給してください。

24Vコモン SG 16,17
40,47

VDD・VINのコモン端子。LGとは絶縁してあります。

P15R 1 P15R-LG間にDC＋15Vを出力します。OVR・TLAP用電源に使用してください。
許容電流:30mA

DC電源

P15N 26 P15N-LG間にDC－15Vを出力します。OVR・TLAP用電源に使用してください。
許容電流:30mA

制御コモン LG 3,28
30,34

OVR・TLAP・LA・LAR・LB・LBR・LZ・LZR・FPA・FPB・OPのコモン端子。

シールド SD 50 シールド線のサーボアンプ側を接続してください。

サーボオン 運転準備完了信号入力端子。
SON-SG間を短絡するとベース回路に電源が入り，運転可能状態になります。
開放するとベース遮断になりサーボモータはフリーラン状態になります。

DI-1

アラームリセット信号入力端子。
リセット信号を使用する場合，パラメータNo.41を□□□1に設定してください。
このとき，サーボオン信号は“内部で自動ON”になります。
SON-SG間を20ms以上短絡するとアラームをリセットできます。
SON-SG間を短絡中はベース遮断になります。
ただし，回生異常(AL 30)，過負荷１(AL 50)，過負荷２(AL 51)は回生抵抗器，パワー
トランジスタの温度が低下するまでリセットできません。
次のアラームを解除できます。

DI-1

表示 名称 表示 名称

AL10 不足電圧 AL45 主回路素子過熱

AL24 地絡 AL46 サーボモータ過熱

AL31 過速度 AL52 誤差過大

AL32 過電流 AL73 補助パルス指令入力異常

AL33 過電圧 AL75 OPメモリ異常2

AL35 指令パルス周波数異常 AL8E RS-232C異常

AL42 フィードバック異常 AL8F RS-422異常

リセット

SON 12
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信号名称
ピン
略称

ピン
No.

機能・用途説明
I/O
区分

増分値指令方式の場合，正転始動信号入力端子。
自動運転時にST1-SG間を短絡すると同時に正転方向に回転します。
原点復帰時にST1-SG間を短絡すると同時に原点復帰を開始します。
JOG運転時にST1-SG間を短絡すると，短絡している間，正転方向に回転します。
注. 正転とはアドレス増加方向。

正転始動 ST1 44

絶対値指令方式の場合，始動信号入力端子。
自動運転時にST1-SG間を短絡すると同時に始動します。
原点復帰時にST1-SG間を短絡すると原点復帰を開始します。
JOG運転時にST1-SG間を短絡すると，短絡している間，正転方向に回転します。
注. 正転とはアドレス増加方向。

DI-1

逆転始動 ST2 45 逆転始動信号入力端子。
自動運転時にST2-SG間を短絡すると同時に逆転方向に回転します。（増分値指令のみ）
JOG運転時にST2-SG間を短絡すると，短絡している間，逆転方向に回転します。
注. 逆転とはアドレス減少方向。

DI-1

自動／手動選択 DIO 41 自動／手動モード選択信号入力端子。
DI0-SG間を短絡すると自動運転モード，開放すると手動運転モードになります。

DI-1

原点復帰信号 DI2 43 原点復帰信号入力端子 DI-1

一時停止 一時停止信号入力端子
DI1-SG間を開放から短絡にすると運転を中断します。再度始動信号を開放から短絡す
ると，中断した位置から運転を再開します。
5ms以上のパルス幅を確保してください。

DI-1

トルク制限

DI1 42

トルク制限信号入力端子。
トルク制限信号を使用する場合，パラメータNo.41を□0□□に設定してください。
このとき，一時停止信号は無効になります。
DI1-SG間を短絡すると，トルク制限指令(TLP)の電圧にしたがい，発生トルクを制限
します。
DI1-SG間を開放すると，パラメータNo.40の設定値が有効になります。

DI-1

No.選択信号入力端子。
DEC,JFS,STPで組み合わされる位置ブロックNo.を表に示します。

DI-1

STP JFS DEC 選択される位置ブロックNo.

0 0 0 No.0

0 0 1 No.1

0 1 0 No.2

0 1 1 No.3

1 0 0 No.4

1 0 1 No.5

1 1 0 No.6

1 1 1 No.7

位置ブロック選択1
位置ブロック選択2
位置ブロック選択3

DEC
JFS
STP

13
14
15

注. 0：SG間をOFF（開放）
注. 1：SG間をON（短絡）

手動原点復帰時の近点ドグ信号の入力端子。
CR-SG間を短絡で近点ドグを検知します。ドグ検知の極性はパラメータで変更できま
す。

DI-1

パラメータNo.9 近点ドグ検知の極性

□0□□ CR-SG間が開放

□1□□（初期値） CR-SG間が短絡

近点ドグ CR 37
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信号名称
ピン
略称

ピン
No.

機能・用途説明
I/O
区分

正転ストローク
エンド

LSP 38 ストロークエンド信号入力端子。
運転する場合はLSP-SG間，LSN-SG間を短絡してください。開放すると，急停止してサー
ボロックします。
使用しない場合はパラメータNo.42で“内部で自動ON”に設定してください。

DI-1

（注）外部入力信号 運転 DI-1

LSP LSN CCW方向 CW方向

1 1 ○ ○

0 1 ○

1 0 ○

0 0

逆転ストローク
エンド

LSN 39

注. 0：SG間をOFF（開放）
注. 1：SG間をON（短絡）

PPO 18手動パルス発生器

NPO 19

手動パルス発生器(MR-HDP01)を接続してください。
詳細は15.1.12項を参照。

DI-2

非常停止 EMG 46 非常停止信号入力端子
EMG-SG間を開放すると強制停止状態になり，サーボオフしダイナミックブレーキが動
作して急停止します。
非常停止状態からEMG-SG間を短絡すると非常停止状態を解除できます。

DI-1

故障 ALM 48 故障信号出力端子。
電源OFF時または，電源ONで保護回路が動作しベース遮断時ALM-SG間が不通になりま
す。
正常時では，電源ONで導通になります。

DO-1

粗一致 粗一致信号出力端子。
指令残距離がパラメータで設定した粗一致出力範囲より小さくなったときCPO-SG間
が導通になります。
ベースオフ中は出力しません。

DO-1

トルク制限中 トルク制限中信号出力端子。
トルク制限中信号を使用する場合，パラメータNo.44で有効に設定してください。
このとき，粗一致・電磁ブレーキインタロック信号は無効になります。
内部あるいは外部の設定されたトルク制限値に達したときCPO-SG間が導通になりま
す。

DO-1

電磁ブレーキ
インタロック

CPO 23

電磁ブレーキインタロック出力信号端子。
電磁ブレーキインタロック信号を使用する場合，パラメータNo.3で有効に設定してく
ださい。
このとき，粗一致・トルク制限中信号は無効になります。
電磁ブレーキ用のインタロック信号を出力します。
サーボオフあるいはアラームのとき，CPO-SG間が不通になります。

DO-1

位置決め完了 PF 24 位置決め完了信号出力端子。
溜まりパルスがパラメータで設定したインポジション範囲より小さくなったときPF-
SG間が導通になります。
ベースオフ中は出力しません。

DO-1
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信号名称
ピン
略称

ピン
No.

機能・用途説明
I/O
区分

原点復帰完了 ZP 25 原点復帰完了時にZP-SG間が導通になります。
絶対位置システムでは，運転準備完了のときZP-SG間が導通になるが，次の場合不通
になります。
① SON-SG間を開放
② EMG-SG間を開放
③ SONをリセット信号に変更した場合SON-SG間を短絡
④ アラーム発生
⑤ リミットスイッチ開放

DO-1

準備完了 RD 49 準備完了出力端子。
サーボオン後，故障がなく運転可能状態でRD-SG間は導通になります。

DO-1

Mコード(bit0) PF 24 これらの信号を使用する場合，パラメータNo.44で有効にしてください。
2bitバイナリでMコードを出力します。

DO-1

Mコード(bit1) CPO 23 （注）出力信号 DO-1
Mコード

CPO PF

0 0 0

1 0 1

2 1 0

注. 0：SG間がOFF（不通）
注. 1：SG間がON（導通）

検出器パルス出力
(オープンコレクタ
 方式)

FPA
FPB

31
32

サーボモータCCW回転時において，FPAはFPBよりπ/2位相が進んでいます。
パラメータNo.39の設定により，100～5000pulse/revの範囲でパルスを出力します。

DO-2

検出器Z相パルス出力 OP 33 Z相パルス信号出力端子。
サーボモータ検出器の0点信号を出力してください。
0点位置でOP-SG間が導通になる。最小パルス幅は1.77msです。

DO-2

外部デジタル表示器
信号

LA
LAR
LZ
LZR

4
5
8
9

外部デジタル表示器信号出力端子。
外部デジタル表示器MR-DP60を使用する場合，この端子に接続してください。

DO-2

検出器出力
（差動ライン
ドライバ方式）

LA
LAR
LB
LBR

4
5
6
7

検出器出力信号（差動ラインドライバ方式）を使用する場合，パラメータNo.52で有
効に設定してください。

DO-2

オーバライド OVR 2 OVR-LG間に－10～＋10Vを印加することで，サーボモータ回転速度を制限します。
－10[V]で0[％]，0[V]で100[％]，10[V]で200[％]になります。

アナログ
入力

外部アナログトルク
制限

TLAP 27 TLAP-LG間に0～＋10Vを印加することで，サーボモータ発生トルクを制限します。
0[V]で0トルク，10[V]で最大トルクになります。

アナログ
入力
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(2) CN11（MR-H-D01用）

機能　用途説明ピン
略称

ピン
No. 256点ポイントデータ指令の場合 位置データ指令の場合

I/O
(注)

D004 8 位置データコモン1端子（符号，6桁目，5桁目，4桁目）

D005 9 位置データコモン2端子（3桁目，2桁目，1桁目）

DI00 10 位置ブロックNo.入力端子　8bitバイナリ　bit0 位置データ入力端子（1桁目，4桁目　4bitバイナリ　bit0） DI-1

DI01 11 位置ブロックNo.入力端子　8bitバイナリ　bit1 位置データ入力端子（1桁目，4桁目　4bitバイナリ　bit1） DI-1

DI02 12 位置ブロックNo.入力端子　8bitバイナリ　bit2 位置データ入力端子（1桁目，4桁目　4bitバイナリ　bit2） DI-1

DI03 13 位置ブロックNo.入力端子　8bitバイナリ　bit3 位置データ入力端子（1桁目，4桁目　4bitバイナリ　bit3） DI-1

DI04 14 位置ブロックNo.入力端子　8bitバイナリ　bit4 位置データ入力端子（2桁目，5桁目　4bitバイナリ　bit0） DI-1

DI05 15 位置ブロックNo.入力端子　8bitバイナリ　bit5 位置データ入力端子（2桁目，5桁目　4bitバイナリ　bit1） DI-1

DI06 34 位置ブロックNo.入力端子　8bitバイナリ　bit6 位置データ入力端子（2桁目，5桁目　4bitバイナリ　bit2） DI-1

DI07 35 位置ブロックNo.入力端子　8bitバイナリ　bit7 位置データ入力端子（2桁目，5桁目　4bitバイナリ　bit3） DI-1

DI08 36 位置データ入力端子（3桁目，6桁目　4bitバイナリ　bit0） DI-1

DI09 37 位置データ入力端子（3桁目，6桁目　4bitバイナリ　bit1） DI-1

DI10 38 位置データ入力端子（3桁目，6桁目　4bitバイナリ　bit2） DI-1

DI11 39 位置データ入力端子（3桁目，6桁目　4bitバイナリ　bit3） DI-1

DI12 41 位置データ入力端子（符号＋） DI-1

DI13 42 位置データ入力端子（符号－） DI-1

DI16 45 オーバライド選択入力端子 DI-1

DI17 46 速度選択入力端子　3bitバイナリ　bit0 DI-1

DI18 18 速度選択入力端子　3bitバイナリ　bit1 DI-1

DI19 19 速度選択入力端子　3bitバイナリ　bit2 DI-1

DI20 2 手動パルス発生器倍率選択入力端子　2bitバイナリ　bit0 DI-1

DI21 3 手動パルス発生器倍率選択入力端子　2bitバイナリ　bit1 DI-1

DI22 28 ストローブ入力端子（6桁デジタルスイッチ使用時は不要） DI-1

D000 4 アラームコード出力端子　4bitバイナリ　bit0 DO-2

D001 5 アラームコード出力端子　4bitバイナリ　bit1 DO-2

D002 6 アラームコード出力端子　4bitバイナリ　bit2 DO-2

D003 7 アラームコード出力端子　4bitバイナリ　bit3 DO-2

D008 31 Mコード出力端子　1桁目　4bitバイナリ　bit0 DO-2

D009 32 Mコード出力端子　1桁目　4bitバイナリ　bit1 DO-2

D010 33 Mコード出力端子　1桁目　4bitバイナリ　bit2 DO-2

D011 23 Mコード出力端子　1桁目　4bitバイナリ　bit3 DO-2

D012 24 Mコード出力端子　2桁目　4bitバイナリ　bit0 DO-2

D013 25 Mコード出力端子　2桁目　4bitバイナリ　bit1 DO-2

D014 48 Mコード出力端子　2桁目　4bitバイナリ　bit2 DO-2

D015 49 Mコード出力端子　2桁目　4bitバイナリ　bit3 DO-2

VDD 21 24VDC出力端子

VIND 20 VDDと接続するか，外部電源を接続します。

SG
16,17
40,47

24VDCコモン端子 位置データを除く24VDCのコモン端子

SD 50 シールド処理用端子

(3) CN12（MR-H-D01・手動パルス発生器接続用コネクタ）

機能　用途説明ピン
略称

ピン
No. 256点ポイントデータ指令の場合 位置データ指令の場合

I/O
(注)

PP1D 5 オープンコレクタ正転パルス入力端子 DI-2

PN1D 6 オープンコレクタ逆転パルス入力端子 DI-2

P5 7,8 DC5V出力端子

OP5 9 P5と接続するか，外部電源を接続します。

LG 2,11 5VDCコモン端子

SD 20 シールド処理用端子
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3.3.3　制御入出力信号

(1) 各種始動信号と運転モード選択信号
　各始動信号は，運転モード選択の条件によって次のように変化します。 は
信号をOFFからONにしたときに有効になり，運転中にONにしても無効です。 は
信号をONにしているあいだ有効です。OFFにすると無効になります。

自動運転運転モード
信号 絶対値指令 増分値指令

手動運転 手動原点復帰
原点への
自動位置決め

自動／手動運転 DI0 ON ON OFF OFF ON

原点復帰 DI2 OFF OFF OFF ON ON

正転始動 ST1
(正転JOG) (第1原点復帰)

逆転始動 ST2
(逆転JOG) (第2原点復帰)

C
N
1
(注)

一時停止 DI1

手動パルス発生器

注. 自動運転モードで運転中にDI0・DI2を切り換えても，運転モードを切り換えることはできません。目標位置への位置決め完了後
に，DI0・DI2で設定した運転モードに切り換わります。

(2) 始動・停止信号
① 始動信号は主回路が確立されてから投入されるようシーケンスを組んでくだ
さい。主回路が確立する前に投入されても無効です。通常，準備完了信号(RD)
とインタロックを取ります。

② コントローラ内部の始動は，始動信号のOFF→ONの変化のときに実行されます。
コントローラ内部処理の遅れ時間は最大3msです。その他の信号の遅れ時間は
最大10msです。

サーボモータ
回転速度

始動

一時停止

5ms以上

3ms
以下

3ms
以下10ms

以下

③ プログラマブルコントローラを使用する場合，始動・停止信号のON時間は誤動
作防止のため，5ms以上にしてください。
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④ 運転中は始動信号(ST1・ST2)を受け付けません｡ 必ず粗一致出力範囲を0とし
た場合の粗一致信号出力後，または位置決め完了信号出力後に次の運転を始動
するようにしてください。

(3) 近点ドグ(CR)
　ドグ式およびカウント式原点復帰に，近点ドグ検出信号として使用します。運
転中はON，近点ドグ検出時はOFFになるようにします。

(4) 原点復帰完了(ZP)
　電源投入時，手動復帰完了後ONします。その後原点復帰の方式に無関係にONに
なっています。インタロックのため原点復帰要求信号を作るときなどは，原点復
帰完了信号(ZP)を使用してください。

サーボオン

サーボモータ
回転速度

始動
(ST1)
原点復帰完了
(ZP) 原点復帰要求

原点復帰完

(5) 位置決め完了信号(PF)
　偏差カウンタの溜りパルスが，設定した位置決め完了範囲（パラメータNo.16）
にあるときONになります。低速で運転する場合，溜りパルスが小さいため位置決
め完了範囲（パラメータNo.16）を大きな値に設定しているとPF信号はONのままに
なることがあります。

サーボモータ
回転速度

始動
粗一致出力

(CPO)

位置決め完了出力
(PF)

3ms
以下 指令

モータ速度
位置決め完了
出力範囲

(6) 粗一致(CPO)
　指令残距離が粗一致出力範囲（パラメータNo.17）以下になるとONになります。
　本項(5)のタイミングチャートを参照してください。
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(7) オーバライド(OVR)
　オーバライド(OVR)を使用してサーボモータ回転速度を変更できます。オーバラ
イドに関係する信号・パラメータを次表に示します。

項目 名称 備考

アナログ入力信号 オーバライド(OVR)

接点入力信号 オーバライド選択(DI16) MR-H-D01オプションカード使用

No.24機能選択5 □□□1：オーバライドを使用する
パラメータ

No.47オーバライドオフセット -9999～9999mV

　オーバライドを使用するにはパラメータNo.24を□□□1に設定して使用可能に
してください。

(a) オーバライド(OVR)
　オーバライド(OVR)に電圧(－10～＋10V)を印加することで外部から変更値
を連続的に設定できます。入力電圧と設定回転速度に対する実際の回転速度
の割合を次に示します。
　コントローラの15V電源出力(P15R･N15R)を使用する場合，次図を参考にし
てください。

オーバライド選択(DI16)
DI16
SG

OVR
P15R

コントローラ

オーバライド(OVR)

SD
N15R

オーバライド(OVR)印加電圧

実
際
の
回
転
速
度
の
割
合

－10 10

200
設
定
回
転
速
度
に
対
す
る

［％］

0
[V]0

100

(b) オーバライド選択(DI16)
　オーバライド(OVR)の有効／無効を選択します。この信号を使用する場合，
MR-H-D01オプションカードが必要です。パラメータNo.66を□□□1に設定し
てオーバライド選択を有効にしてください。

モータ

MR-H-ACN

オーバライド選択
(DI16)
オーバライド
(OVR)
－10～＋10V

オーバ
ライド

　オーバライド選択(DI16)を使用して次のように変更値を選択します。

DI16-SG間 速度変更値

開放 変更なし

短絡 オーバライド(OVR)設定値が有効
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(c) オーバライドオフセット（パラメータNo.47)
　パラメータNo.47を使用して，オーバライド(OVR)の入力電圧に対しオフ
セット電圧を設定できます。設定値は－9999～9999mVです。

(8) トルク制限
　トルク制限に関係する信号・パラメータを次表に示します。

項目 名称 備考

アナログ入力信号 外部トルク制限(TLAP)

接点入力信号 トルク制限選択(DI1)
パラメータNo.41を□0□□ (初期
値) に設定する。

接点出力信号 トルク制限中(CPO)

No.40 内部トルク制限 0～100％

No.54 内部トルク制限2 0～100％

No.48トルク制限オフセット －9999～9999mV
パラメータ

No.41入力信号選択 使用するトルク制限値の選択

　トルク制限には，パラメータで設定する内部トルク制限とアナログ入力信号に
よる外部トルク制限があります｡ サーボモータの最大トルクを100％として発生
トルクを制限します。

(a) 内部トルク制限（パラメータNo.40,54)
　パラメータNo.40,54で内部トルク制限値を設定します。設定値に対する発
生トルクを次に示します。

最大トルク

0
0 100

トルク制限値[％]

発
生
ト
ル
ク

(b) 外部トルク制限(TLAP）
　外部トルク制限(TLAP)に電圧(0～＋10V)を印加することで外部から制限値
を連続的に設定できます。入力電圧と制限値を次に示します。
　コントローラにより入力する電圧に対し5％程度のばらつきがあります。
　0.05V以下では十分に制限がかからない場合がありますので，0.05V以上の
電圧で使用してください。
　コントローラの15V電源出力(P15R)を使用する場合，次図を参考にしてくだ
さい。

100

0
0 10
TLAP印可電圧[V]

TLA印可電圧とトルク制限値

ト
ル
ク
制
限
値
[％]

±5％

0.05

1kΩ
2kΩ

日本抵抗器
RRS10相当

接続例

D11
SG

TLAP
P15R

コントローラ

SD
LG
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(c) トルク制限選択(DI1)
　トルク制限選択(DI1)を使用するには, パラメータNo.41を□0□□に設定
してください。
　この入力信号を使用して有効になるトルク制限値を選択することができま
す。トルク制限選択(DI1)を使用しない場合は, パラメータNo.41を□1□□
（初期値）に設定してください。このとき，常に内部トルク制限（パラメー
タNo.40）の設定値が有効になります。

① パラメータNo.41を□□0□に設定した場合
　外部トルク制限(TLAP)と内部トルク制限（パラメータNo.40）を切り換
えます。

モータ

コントローラ

トルク制限選択
(DI1)
外部トルク制限
(TLAP)
0～＋10V 内部トルク制限

パラメータNo.40

トルク
制限

　トルク制限選択(DI1)を使用して次のように制限値を選択します。DI1-
SG間を短絡した場合，外部トルク制限(TLAP)と内部トルク制限のうち，値
の小さい制限値が選択されます。

DI1-SG間 トルク制限値

外部トルク制限(TLAP)＜内部トルク制限の場合
外部トルク制限(TLAP)

開放
外部トルク制限(TLAP)＞内部トルク制限の場合
内部トルク制限

短絡 内部トルク制限が有効
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② パラメータNo.41を□□1□に設定した場合
　内部トルク制限 (パラメータNo.40) と内部トルク制限2 (パラメータ
No.54）を切り換えます。

モータ

コントローラ

トルク制限選択
(DI1)

内部トルク制限
パラメータNo.40

内部トルク制限2
パラメータNo.54

トルク
制限

　トルク制限選択(DI1)を使用して次のように制限値を選択します。DI1-
SG間を短絡した場合，内部トルク制限と内部トルク制限2のうち値の小さ
い制限値が選択されます。

DI1-SG間 トルク制限値（パラメータ）

開放 内部トルク制限

内部トルク制限＜内部トルク制限2の場合
内部トルク制限

短絡
内部トルク制限＞内部トルク制限2の場合
内部トルク制限2

(9) ストロークエンド(LSP,LSN)
　運転中LSP,LSNをリミットスイッチなどを使用してSGと接続しておきます。スト
ロークエンドのない機械ではSG端子間と短絡してください。接続していないと
サーボモータは回転しません。サーボモータ回転中にストロークエンド（CCW回転
中はLSP，CW回転中はLSN）を開放すると急停止したあとサーボロックします。こ
のとき偏差カウンタをクリアします。

(10)Mコード出力
① 標準（0～2）の場合
　パラメータNo.44を□□□1に設定すると，CPO,PFから2bitバイナリで出力し
ます。

Mコード CPO PF

0 0 0

1 0 1

2 1 0

注. 0：SG間がOFF
　　1：SG間がON
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② オプションカード(MR-H-D01)使用（0～99）の場合
　パラメータNo.67を□□1□に設定すると，MR-H-D01のDO08,DO09,DO10,DO11
から1桁目，DO12,DO13,DO14,DO15から2桁目をそれぞれ4bitバイナリで出力し
ます。

1桁目 DO11 DO10 DO09 DO08

Mコード 2桁目 DO15 DO14 DO13 DO12

0 0 0 0 0

1 0 0 0 1

2 0 0 1 0

3 0 0 1 1

4 0 1 0 0

5 0 1 0 1

6 0 1 1 0

7 0 1 1 1

8 1 0 0 0

9 1 0 0 1

注. 0：SG間をOFF(開放)
　　1：SG間をON(短絡)
Mコードの出力タイミングは3.4.3項のタイミングチャートをご覧ください。

(11)手動パルス発生器パルス倍率選択(DI20,DI21)
　MR-H-D01オプションカードを使用します。パラメータNo.65を□4□□に設定す
ると有効になります。DI20,DI21-SG間で以下のようにパルス倍率を選択します。

(注)入力信号
パルス倍率

DI21 DI20

1倍 OFF OFF

10倍 OFF ON

100倍 ON OFF

注. 0：SG間をOFF(開放)
　　1：SG間をON(短絡)

(12)アラームコード出力(DO00,DO01,DO02,DO03)
　MR-H-D01オプションカードを使用します。
　パラメータNo.67を□□□1に設定すると有効になります。アラームの種類を
4bitのコードで出力します。詳細は12.2.1項を参照してください。
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(13)ストローブ信号(DI22)
　MR-H-D01オプションカードを使用します。
　プログラマブルコントローラを使用するとき，位置データの読込みタイミング
を制御します。位置データを下3桁，上3桁＋符号の2回に分けて読み込みます。こ
のためストローブ信号は2回必要です。
　位置データを準備し，5ms以上遅れてからストローブ信号をONしてください。ス
トローブ信号は5ms以上ONし，この間はデータを変化させないでください。位置
データと始動信号(ST1,ST2)の関係は必ず下記のタイミングチャートにしたがっ
てください。また，2つ以上の位置データを読み込むことはできません。1つの位
置データを読み込んでから始動を実行してください。

位置データ(下3桁） 位置データ(上3桁＋符号）

5ms以上

5ms以上 5ms以上

5ms以上

5ms以上
5ms以上

5ms以上

5ms以上 5ms以上

位置データ
(DI00～DI13)

ストローブ
(DI22)

位置データ（下3桁）
要求(DO05)

位置データ
（上3桁＋符号）要求

(DO04)

始動信号
(ST1,ST2)

下3桁を確立したあと，
要求が切り換わる。

このとき，上3桁，下3桁のデー
タを移動量として確立します。

5ms以上

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

(14)外部速度設定(DI17,DI18,DI19)
　MR-H-D01オプションカードを使用します。パラメータNo.65を□□1□に設定し
てください。位置ブロックデータで速度ブロックNo.を指定しないで，
DI17,DI18,DI19の外部入力信号(3bitバイナリ)で速度ブロックNo.を選択できま
す。

(注)入力信号

DI19 DI18 DI17
速度ブロックNo.

bit2
(MSB)

bit1
bit0
(LSB)

1 0 0 0

2 0 0 1

3 0 1 0

4 0 1 1

5 1 0 0

6 1 0 1

7 1 1 0

8 1 1 1

注. 0：SG間をOFF(開放)
　　1：SG間をON(短絡)
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3.4　運転

3.4.1　初めて電源を投入する場合

　運転の前に次のチェックをしてください。

(1) 配線
(a) コントローラの電源入力端子（R・S・T）の正しい電源が接続してあること。

(b) コントローラのサーボモータ用電源端子（U・V・W）と電源入力端子（U・V・
W）の相が一致していること。

(c) コントローラのサーボモータ用電源端子（U・V・W）と電源入力端子（R・S・
T）を短絡していないこと。

(d) コントローラ・サーボモータは確実に接地してあること。

(e) 回生オプションを使用する場合，ツイスト線が使用してあること。また，内
蔵回生抵抗器のリード線を取り外してあること。

(f) ストロークエンドリミットスイッチを使用する場合は，運転状態のときLSP-
SG間とLSN-SG間が短絡になっていること。

(g) コネクタCN1のピンにはDC24Vをこえる電圧が加わらないこと。

(h) コネクタCN1のSDとSGを短絡にしていないこと。

(i) 配線ケーブルに無理な力が加わっていないこと。

(2) 環境
　電線くず，金属粉などで信号線や電源線が短絡している箇所がないこと。

(3) 機械部
(a) サーボモータの取付け部，軸と機械の接続部のねじのゆるみがないこと。

(b) サーボモータおよびサーボモータが組み込まれた機械が運転可能であること。



3 -  26

３．位置決め方式
MELSERVO

3.4.2　立上げ

危険

● 濡れた手でスイッチを操作しないでください。感電の原因になります。
● 表面カバーをはずしての運転は行わないでください。高電圧の端子および充
電部が露出していますので，感電の原因になります。

● 通電中および運転中は表面カバーを開けないでください。感電の原因になり
ます。

注意

● 運転前に各パラメータの確認を行ってください。機械によっては予測しない
動きとなる場合があります。

● 通電中や電源遮断後のしばらくの間はコントローラの放熱器， 回生抵抗器，
サーボモータなどが高温になる場合がありますので触れないでください。火
傷の原因になります。

サーボモータ単体で正常に動作することを確認してから機械と連結してください。
立上げの参考用として，1つの機械構成について記載します。本項を参考にして安全に
立ち上げてください。

(1) 機械の条件

ポイントテーブル
・位置ブロックNo.0
・速度ブロックNo.1

サーボモータ
HA-FF8192pulse/rev

サーボモータ
回転速度

ボールねじ
PB=10mm

減速比
1/n=1/2

コントローラ
MR-H-ACN

回生オプション
MR-RB033

Ta Tb

0r/min

V 加速時定数(Ta)=200ms
回転速度(V)=2500r/min

減速時定数(Tb)=300ms

位置データ(P)=2000mm

P

パラメータユニット

① 絶対位置検出システム使用

② 指令分解能：10μm

③ 指令方式：絶対値指令方式

④ 電子ギアの計算
( )
( )

CMX pulse

CDV μm
8192

1
n 1000

8192
1
2 10 1000

8192
5000PB

＝ ＝ ＝
· · · ·

･･･････････････(3.1)

CMX＝8192
CDV＝5000

⑤ 位置ブロックNo.1を使用し，1回の自動運転を実行する。
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(2) 立上げ手順
(a) 電源投入

① サーボオン(SON)をOFFする。

② 主回路電源・制御回路電源を投入するとパラメータユニットに“現在位置”
を表示します。

(b) テスト運転
　パラメータユニットで“テスト運転モード”のJOG運転を使用してサーボ
モータが動作することを確認してください。（7.2節参照）

(c) パラメータの設定
　機械の構成・仕様に合わせてパラメータを設定します。パラメータの内容
は6章，設定方法は7.2節を参照してください。

5000

指令分解能が10μmであるため送り長倍率10倍 
を選択します。
位置データ単位[mm]を選択します。
デジタル表示器，小数点自動設定選択します。

HA-FFシリーズサーボモータのため設定不要

パラメータ 名称 設定値 内容

№0 モータシリーズ

№1

絶対値指令方式
MR-RB033回生オプションを使用します。

□3□2
№2

モータタイプ

送り方式

№3 機能選択1

№4 機能選択2

1□□0
直線加減速方式
絶対位置検知システムで使用します。

№5 電子ギア分子(CMX)

□001

№6 電子ギア分母(CDV)

式(3.1)の計算結果より。

式(3.1)の計算結果より。

8192

　各パラメータを設定したら，一度電源を遮断してください。再投入すると
設定したパラメータの値が有効になります。

(d) 位置ブロックの設定
　運転パターンに合わせて位置ブロックを設定します。位置ブロックの内容
は3.4.4項，設定方法は3.6節を参照してください。

位置ブロックNo.0の設定

位置データ
［×10STMμｍ］

Mコード 速度ブロックNo.

2000.00 00 1

速度ブロックNo.1の設定

サーボモータ
回転速度［r/min］

加速時定数
［ms］

減速時定数
［ms］

2500 1000 1000
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(e) サーボオン
　サーボオンは次の手順で実行してください。

① 主回路・制御電源を投入する。

② サーボオン信号(SON)をON（SON-SG間を短絡）する。
　サーボオン状態になると運転可能になり，サーボモータがロックします。

(f) 原点復帰
　位置決め運転を行う前に必ず原点復帰を行ってください。原点復帰の内容
は3.4節を参照してください。ここでは，ドグ式原点復帰のパラメータ設定例
を記載します。

近点ドグ後移動量№14

0

ドグ式原点復帰を選択
アドレス増加方向へ原点復帰開始
近点ドグ信号はDOG-SG間開放で有効

パラメータ 名称 設定値 内容

№11 原点復帰速度 1000r/minで近点ドグまで移動

№9 原点復帰タイプ

1000

№12 クリープ速度 10

№13 原点シフト量

原点復帰位置データ№10

10r/minで原点まで移動

原点シフトなし

原点復帰後自動的に原点アドレスを入力しま 
す。

ドグ式原点復帰では使用しません。

□000

　各パラメータを設定したら，一度電源を遮断してください。再投入すると
設定したパラメータの値が有効になります。
　入力信号を次表のように設定し正転始動(ST1)をONして原点復帰を実行し
てください。

信号名 略称 ON/OFF 内容

自動／手動選択 DI0 OFF

原点復帰 DI2 ON

一時停止 DI1 OFF

原点復帰モードにします。

サーボオン SON ON サーボオン状態になります。

(g) 自動運転
　入力信号を次表のように設定し正転始動(ST1)をONして位置ブロックNo.1
の自動運転を実行してください。

信号名 略称 ON/OFF 内容

自動／手動選択 DI0 ON 自動運転モードを選択

サーボオン SON ON サーボオンします。

正転ストロークエンド LSP ON 正転側リミットスイッチをON

逆転ストロークエンド LSN ON 逆転側リミットスイッチをON

位置ブロックNo.選択1 DEC OFF

位置ブロックNo.選択2 JFS OFF

位置ブロックNo.選択3 STP OFF

位置ブロックNo.0を選択
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(h) 停止
　次の状態になるとコントローラはサーボモータの運転を中断し，停止しま
す。
　電磁ブレーキ付サーボモータの場合は，5.5.2項を参照してください。
　なお，正転・逆転ストロークエンド(LSP・LSN)OFFについては，下記と同一
の停止パターンになります。

① サーボオン(SON)OFF
　ベース遮断になりサーボモータはフリーランになります。

② アラーム発生
　アラームが発生すると，ベース遮断になりサーボモータはダイナミック
ブレーキが動作して急停止します。

③ 非常停止(EMG)OFF
　ベース遮断になりサーボモータはダイナミックブレーキが動作して急
停止します。アラームALE6が発生します。

④ 正転・逆転ストロークエンド(LSP・LSN)OFF
　急停止してサーボロックします。
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3.4.3　手動運転モード

手動運転を行う場合，運転モード選択信号(DI0,DI2)を次表のように設定します。

運転モード選択信号 ON/OFF

DI0 OFF

DI2 OFF

(1) JOG運転
　JOG速度を設定します。

設定パラメータNo. 設定値

8
0～最大回転速度
(r/min)

　信号(ST1,ST2)をONすることでJOG運転を実行します。このとき回転方向は次表
のとおりです。加速／減速時定数は速度ブロックNo.1の値を使用します。

パラメータNo.2
始動信号

□□0□ □□1□ □□2□ □□3□

ST1 CCW（アドレス増加） CW（アドレス増加） CCW（アドレス減少） CW（アドレス減少）

ST2 CW（アドレス減少） CCW（アドレス減少） CW（アドレス増加） CCW（アドレス増加）

タイミングチャートを次に示します。
ON
OFF

100ms

OFF(手動運転)

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF
ON
OFF

ON
OFF
ON
OFF

ON
OFF

5ms以上

ON

原点復帰速度

近点ドグ

ON

OFF

ON
OFF
ON
OFF
ON
OFF

サーボオン(SON)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動／手動運転モード選択
(DI0)

原点復帰モード選択(DI2)

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

原点復帰完了(ZP)

サーボモータ回転速度

検出器Z相

近点ドグ(CR)

正転始動(ST1)

逆転開始(ST2)

5ms以上

正転JOG

原点シフト
クリーブ速度

逆転JOG

約3ms
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3.4.3　手動運転モード

手動運転を行う場合，運転モード選択信号(DI0,DI2)を次表のように設定します。

運転モード選択信号 ON/OFF

DI0 OFF

DI2 OFF

(1) JOG運転
　JOG速度を設定します。

設定パラメータNo. 設定値

8
0～最大回転速度
(r/min)

　信号(ST1,ST2)をONすることでJOG運転を実行します。このとき回転方向は次表
のとおりです。加速／減速時定数は速度ブロックNo.1の値を使用します。

パラメータNo.2
始動信号

□□0□ □□1□ □□2□ □□3□

ST1 CCW（アドレス増加） CW（アドレス増加） CCW（アドレス減少） CW（アドレス減少）

ST2 CW（アドレス減少） CCW（アドレス減少） CW（アドレス増加） CCW（アドレス増加）

タイミングチャートを次に示します。
ON
OFF

OFF(手動運転)

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF
ON
OFF

ON
OFF
ON
OFF

ON
OFF

ON

原点復帰速度

近点ドグ

ON

OFF

ON
OFF
ON
OFF
ON
OFF

サーボオン(SON)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動／手動運転モード選択
(DI0)

原点復帰モード選択(DI2)

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

原点復帰完了(ZP)

サーボモータ回転速度

検出器Z相

近点ドグ(CR)

正転始動(ST1)

逆転開始(ST2)

5ms以上

正転JOG

原点シフト
クリーブ速度

逆転JOG

約3ms

5ms以上

100ms
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(2) 手動パルス発生器運転
(a) オプションカード(MR-H-D01)を使用しない場合

　手動パルス発生器による運転を有効にするためのパラメータNo.30を次の
ように1～3に設定します。手動パルス発生器のパルス倍率はこのとき選択し
ます。

パラメータNo.30

- - 0
＊mm単位系で手動パルス
  発生器1回転当たりの機
  械送り量

設定値 手動パルス発生器 ＊移動量／回転数
0
1
2
3

使用しない
使用・パルス1倍選択
使用・パルス10倍選択
使用・パルス100倍選択

100μm
1mm
10mm

-

　手動パルス発生器(MR-H-D01)を回転させるとサーボモータが回転します。
手動パルス発生器の回転方向に対するサーボモータの回転方向を次表に示し
ます。

パラメータNo.2手動パルス発生器
の回転方向 □□0□ □□1□ □□2□ □□3□

正転 CCW（アドレス増加） CW（アドレス増加） CCW（アドレス減少） CW（アドレス減少）

逆転 CW（アドレス減少） CCW（アドレス減少） CW（アドレス増加） CCW（アドレス増加）

正転 正転
(CCW)

手動パルス発生器

(b) オプションカード(MR-H-D01)を使用する場合
　パラメータNo.65によるパルス倍率選択とMR-H-D01のパルス倍率選択信号
(DI20,DI21)を使用して手動パルス発生器のパルス倍率を変更できます。手動
パルス発生器による運転を有効にするためパラメータNo.65を次表のように1
～4に設定します。

パラメータNo.65

- - -
＊mm単位系で手動パルス
　発生器1回転当たりの機
　械送り量

設定値 手動パルス発生器 ＊送り量／回転
0
1
2
3

使用しない
使用・パルス1倍選択
使用・パルス10倍選択
使用・パルス100倍選択

100μm
1mm
10mm

4 使用・パルス倍率外部選択
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　パラメータNo.65を□4□□に設定すると，パルス倍率を外部で設定できま
す。倍率とパルス倍率選択信号の関係は次表を参照してください。

パルス倍率選択信号
倍率

DI21 DI20

1倍 OFF OFF

10倍 OFF ON

100倍 ON OFF

　手動パルス発生器を回転させるとサーボモータが回転します。回転方向は
本項(2)(a)と同一です。
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3.4.4　自動運転モード

運転モード選択信号(DI0,DI2)を次表のように設定します。

運転モード選択信号 ON/OFF

DI0 ON

DI2 OFF

(1) ポイントテーブルによる位置決め運転
(a) 位置ブロックデータの設定

　パラメータNo.2で絶対値指令位置決めと増分値指令位置決めを選択できま
す。

パラメータNo.2

設定値
1
2

位置決め内容
増分値位置決め
絶対値位置決め

- - -

　設定できる位置ブロック数は標準で8点（位置ブロックNo.0～7)，オプショ
ンカード(MR-H-D01)使用で256点（位置ブロックNo.0～255）です。パラメー
タNo.65で選択してください。

パラメータNo.65

設定値
0
3

位置ブロック数
標準8点

オプションカード使用

1 - -

　絶対値指令位置決めの場合，パラメータNo.2を□□□2に設定します。
　パラメータユニットを使用して，位置ブロックに位置データ（絶対値)，M
コード，速度ブロックNo.を設定します｡(次表参照）位置ブロックの設定方法
は3.5.1項を参照してください。

位置ブロックNo.
位置データ
(絶対位置)

Mコード 速度ブロックNo.

0 20000 1 1

1 －100 2 1

2 500 0 2
･･･

･･･
･･･

･･･

7(255) 12000 0 8

項目 内容

位置データ 移動する目標位置

Mコード
運転中に出力されるコード0～2
(MR-H-D01使用時0～99）

速度ブロックNo.
速度ブロックNo.1～8
速度ブロックNo.0を設定すると，その位置ブロックNo.は無効です。
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　位置データ（絶対値）はパラメータNo.4の設定で単位([mm],[inch])と入力
範囲を変更できます。
　この設定範囲を超えて設定し，位置決めを実行すると，絶対位置カウンタ
警告(ALE3)になります。その状態で電源を遮断し，再投入すると位置を正し
く復元できません。

パラメータNo.4

設定値
(STM)
0
1

- -

入力範囲[mm or inch]

2
3

－999.999～＋999.999
－9999.99～＋9999.99
－99999.9～＋99999.9
－999999～＋999999

設定値 単 位
0
1

mm
inch

　絶対位置検出システムの場合，設定範囲は式(3.2)のようになります。

検出器パルス数×32767× CDVCMX /10
STM ････････････････････････････(3.2)

検出器パルス数 ：8192P/revまたは16384P/rev
CDV　　　：パラメータNo.6（電子ギア）
CMX　　　：パラメータNo.5（電子ギア）
STM　　　：パラメータNo.4下1桁目（移動量倍率）

　式(3.2)の結果がSTMの範囲をこえた場合，入力範囲はSTM（パラメータNo.4）
の範囲になります。
　増分値指令位置決めの場合，パラメータNo.2を□□□1に設定します。
　パラメータユニットを用い位置データの位置ブロックに位置アドレス（増
分値)，Mコード，速度ブロックNo.を設定します。

位置ブロックNo.
位置データ
(増分値)

Mコード 速度ブロックNo.

0 20000 1 1

1 15000 2 1

2 500 0 2
･･･

･･･
･･･

･･･

7(255) 12000 0 8

項目 内容

位置データ サーボモータの増分値

Mコード
運転中に出力されるコード0～3
(MR-H-D01使用時0～99）

速度ブロックNo.
速度ブロックNo.1～8
速度ブロックNo.0を設定すると，その位置ブロックNo.は無効です。



3 -  35

３．位置決め方式
MELSERVO

　位置データ（増分値）はパラメータNo.4の設定で単位([mm],[inch])と入力
範囲を変えることができます。

パラメータNo.4

設定値
(STM)
0
1

- -

入力範囲[mm or inch]

2
3

0～＋999.999
0～＋9999.99
0～＋99999.9
0～＋999999

設定値 単 位
0
1

mm
inch

(b) 速度ブロックデータの設定
　パラメータNo.3の設定により，直線とS字加減速パターンを選択できます。
　設定できる速度ブロック数は8速（速度ブロックNo.1～8）です。

パラメータNo.3

設定値
0
1

- -

加減速パターン
直線加減速
S字加減速

-

　直線加減速パターンの場合，パラメータNo.3を□□□0に設定します。
　パラメータユニットを用いて速度ブロックにサーボモータ回転速度，加速
時定数，減速時定数を設定します。

速度ブロックNo. 回転速度 [r/min] 加速時定数 [ms] 加速時定数 [ms]

1 2000 220 20

2 500 100 50

3 1200 50 55
･･･

･･･
･･･

･･･

8 1500 20 30

　速度ブロックの設定方法は3.5節を参照してください。

項目 内容

回転速度 0～最大回転速度r/min

加速・減速時定数
0～20000ms
加速・減速時定数は，定格回転速度までの時間(ms)を設定します。

定格回転速度

加速時定数 減速時定数

時間

サ
Ｉ
ボ
モ
Ｉ
タ
回
転
速
度
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　S字加減速パターンの場合，サーボモータ回転の立上がりと立下がりを滑ら
かにします。パラメータNo.3を□□□1に設定します。
　パラメータユニットを用いて速度ブロックにサーボモータ回転速度，加減
速時定数，S字時定数を設定します。加速と減速時定数は同一になります。

速度ブロックNo. 回転速度 [r/min] 加減速時定数 [ms] S字時定数 [ms]

1 2000 1000 100

2 500 1500 200

3 1200 1200 100

… … … …

8 1500 2000 200

項目 内容

回転速度 0～最大回転速度r/min

加速・減速時定数 0～20000ms

S字定数
100～450ms
S字時定数は通常，加減速時定数の10～20％にします。

加減速時定数 S字時定数

定格回転速度

低速運転時

時間

サ
Ｉ
ボ
モ
Ｉ
タ
回
転
速
度

　各ポイントテーブルの設定が完了したら，位置ブロック選択信号（標準で
3bit DEC,JFS,STP）で位置決めする位置ブロックNo.を選択します。選択信号
と位置ブロックNo.の関係を次表に示します。

標準（8点）

STP JFS DEC
位置ブロックNo

bit2 bit1 bit0

0 0 0 0

1 0 0 1

2 0 1 0
･･･

･･･
･･･

･･･

7 1 1 1

8bitバイナリ　　0：SG間でOFF　　1：SG間でON
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MR-H-D01使用（256点）

DI07 DI06 DI05 DI04 DI03 DI02 DI01 DI00

位置ブロックNo bit7
(MSB)

bit6 bit5 bit4 bit3 bit2 bit1
bit0
(LSB)

0 0 0 0 0 0 0 0 0

1 0 0 0 0 0 0 0 1

2 0 0 0 0 0 0 1 0
･･･

･･･
･･･

･･･
･･･

･･･
･･･

･･･
･･･

255 1 1 1 1 1 1 1 1

8bitバイナリ　　0：SG間でOFF　　1：SG間でON

　絶対値指令位置決めの場合，正転始動(ST1)をONすると設定された位置へ
サーボモータが回転します。サーボモータの回転方向はパラメータNo.2の設
定により変わります。このとき逆転始動(ST2)は無効です。

設定値 サーボモータ回転方向

0

1

＋位置データでCCW回転
－位置データでCW回転

＋位置データでCW回転
－位置データでCCW回転

パラメータNo.2

- - -

　増分値指令位置決めの場合，正転始動(ST1)，または逆転始動(ST2)をONす
ると設定された位置へサーボモータが回転します。サーボモータの回転方向
はパラメータNo.2の設定により変わります。設定値とサーボモータの運転の
関係を次表に示します。

設定値
サーボモータ回転方向

0

1

パラメータNo.2

- - -

ST1:ON ST2:ON

2

3

CCW回転
(現在値 増加)

CW回転
(現在値 増加)

CCW回転
(現在値 減少)

CW回転
(現在値 減少)

CW回転
(現在値 減少)

CCW回転
(現在値 減少)

CW回転
(現在値 増加)

CCW回転
(現在値 増加)
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　電源投入，原点復帰完了後の動作を示します。

5ms以上

3ms以下

5ms以上

ON
OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

サーボオン(SON)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動／手動運転モード選択(DI0)

原点復帰モード選択(DI2)

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

原点復帰完了(ZP)

位置ブロックNo.

サーボモータ回転速度

正転始動(ST1)
ON

OFF

5ms以上

位置ブロックNo.4

位置ブロックNo.4 位置ブロックNo.0

No.0

10ms以下

位置ブロックNo.0

Mコード

一時停止(DI1)
ON

OFF

位置ブロックNo.5

残距離

5ms以上

MコードNo.4
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　一時停止後，指令残距離を消去する場合は，一時停止後のPF立ち上がりに
て，DIOを5ms以上ONにしてください。自動モードから手動モードに切換える
ことで残距離が消去されます。新たに位置決め運転を始める場合は，CPOがON
になった後で始動信号(ST1･ST2)をONにしてください。
　電源投入，原点復帰完了後の動作を示します。

ON
OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

ON

OFF

サーボオン(SON)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動／手動運転モード選択(DI0)

原点復帰モード選択(DI2)

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

原点復帰完了(ZP)

位置ブロックNo.
(bin3bit又は8bit)

サーボモータ回転速度

正転始動(ST1)
ON

OFF

位置ブロックNo.3

Mコード

一時停止(DI1)
ON

OFF

№3

5ms以上
残距離クリア

注. DI0をOFFにすると“0”を出力します。

Mコード“0”注

位置ブロックNo.3位置ブロックNo.5

位置ブロックNo.5
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(2) デジタルスイッチによる位置決め運転
　この運転を行うにはオプションカード(MR-H-D01)とデジタルスイッチ(MR-
DS60)が必要です。
　配線は3.2.3項を参照してください。
　パラメータNo.65を1□11に設定します。

パラメータNo.65

1- 11

BDC3桁×2 入力を選択

外部速度ブロックNo.選択
スイッチ有効

デジタルスイッチを選択

　パラメータNo.2の設定により，絶対値指令位置決めと増分値指令位置決めを選
択できます。

パラメータNo.2

設定値
1
2

位置決め内容
増分値指令位置決め
絶対値指令位置決め

- - -

　絶対値指令位置決めの場合，パラメータNo.2を□□□2に設定します。
　デジタルスイッチ(MR-DS60)で位置データ（絶対値）を設置します。位置データ
（絶対値）はパラメータNo.4の設定で単位([mm],[inch])，入力範囲を変更できま
す。

パラメータNo.4

設定値
(STM)
0
1

- -

入力範囲[mm or inch]

2
3

－999.999～＋999.999
－9999.99～＋9999.99
－99999.9～＋99999.9
－999999～＋999999

設定値 単 位
0
1

mm
inch

　絶対位置検出システムの場合の入力範囲は3.4.4項(1)と同一です。
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　速度選択信号(3bit,DI17,DI18,DI19)で速度ブロックを選択します。速度選択信
号と速度ブロックNo.の関係は次表のとおりです。正転始動(ST1)をONすると設定
した位置へサーボモータが回転します。サーボモータの回転方向はパラメータ
No.2の設定により変わります。3.4.3項(2)を参照してください。

8速度選択

DI19 DI18 DI17

速度ブロックNo bit2
(MSB)

bit1
bit0
(LSB)

1 0 0 0

2 0 0 1

3 0 1 0
･･･

･･･
･･･

･･･

8 1 1 1

3bitバイナリ　　0：SG間でOFF　　1：SG間でON

　源投入，原点復帰完了後の動作を示します。

5ms以上

3ms以下
5ms以上5ms以上

ON
OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

サーボオン(SON)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動／手動運転モード選択
(DI0)

原点復帰モード選択(DI2)

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

原点復帰完了(ZP)

デジタルスイッチ
位置データ(絶対値)

サーボモータ回転速度

正転始動(ST1)
ON

OFF

絶対値1 絶対値2
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　増分値指令位置決めの場合，パラメータNo.2を□□□1に設定します。
　デジタルスイッチ(MR-DS60)で位置データ（増分値）を設置します。位置データ
（増分値）はパラメータNo.4の設定で単位([mm],[inch])，入力範囲を変更できま
す。

パラメータNo.4

設定値
(STM)
0
1

- -

入力範囲[mm or inch]

2
3

0～＋999.999
0～＋9999.99
0～＋99999.9
0～＋999999

設定値 単 位
0
1

mm
inch

　正転始動(ST1)または逆転始動(ST2)をONすると設定された位置へサーボモータ
が回転します。速度ブロックの選択は前記の絶対値指令と同一です。また，サー
ボモータ回転方向はポイントテーブル方式と同様，パラメータNo.2により決まり
ます。
　電源投入，原点復帰完了後の動作を示します。

増分値2

ON
OFF
ON
OFF
ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF
ON
OFF
ON

OFF

ON
OFF

サーボオン(SON)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動／手動運転モード選択
(DI0)

原点復帰モード選択(DI2)

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

原点復帰完了(ZP)

サーボモータ回転速度

正転始動(ST1)
ON
OFF

デジタルスイッチ
位置アドレス(増分値)

逆転開始(ST2)
ON
OFF

5ms以上
3ms以下

増分値1
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(3) プログラマブルコントローラによる位置決め運転
　この運転を行うにはオプションカード(MR-H-D01)が必要です。配線は3.2.4項を
参照してください。位置データとストローブ信号の関係は3.3.3項(13)のとおりで
す。
　パラメータNo.2の設定により，絶対値指令位置決めと増分値指令位置決めを選
択できます。

パラメータNo.2

設定値
1
2

位置決め内容
増分値指令位置決め
絶対値指令位置決め

- - -

　絶対値指令位置決めの場合，パラメータNo.2を□□□2に設定します。

　パラメータNo.65を0□□1に設定します。
　位置データの入力範囲，速度ブロックNo.の選択は3.4.4項(2)と同一です。
　正転始動(ST1)をONすると設定された位置へサーボモータが回転します。サーボ
モータの回転方向はパラメータNo.2の設定により変わります。3.4.4項(2)を参照
してください。
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　電源投入，原点復帰完了後の動作を示します。

5ms以上

データ2

データ1

5ms以上

3ms以下

ON
OFF
ON

OFF
ON
OFF
ON

OFF
ON
OFF

ON
OFF
ON

OFF
ON
OFF

サーボオン(SON)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動／手動運転モード選択
(DI0)

原点復帰モード選択(DI2)

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

原点復帰完了(ZP)

サーボモータ回転速度

正転始動(ST1)
ON

OFF

5ms以上

データ読込み

データ1下3桁 データ1上3桁 データ2下3桁 データ2上3桁

位置データ(絶対値)
下3桁要求(DO05)

位置データ(絶対値)
上3桁要求(DO04)

有効
無効
有効

無効

プログラマブルコントローラ
位置データ(絶対値)
ストローブ信号

(DI22)

ON
OFF

20ms以上

5ms以上

5ms以上
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　増分値指令位置決めの場合，パラメータNo.2を□□□1に設定します。

　パラメータNo.65を0□□1に設定します。
　位置データの入力範囲，速度ブロックNo.の選択は3.4.4項(2)(b)と同一です。
　正転始動(ST1)，または逆転始動(ST2)をONすると設定した位置へサーボモータ
が回転します。サーボモータの回転方向は3.4.4項(1)を参照してください。

　電源投入，原点復帰完了後の動作を示します。

5ms以上

データ2

データ1

5ms以上

3ms以下

ON
OFF
ON

OFF
ON
OFF
ON

OFF
ON
OFF

ON
OFF
ON

OFF
ON
OFF

サーボオン(SON)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動／手動運転モード選択
(DI0)

原点復帰モード選択(DI2)

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

原点復帰完了(ZP)

サーボモータ回転速度

正転始動(ST1)
ON

OFF

5ms以上

データ読込み

データ1下3桁 データ1上3桁 データ2下3桁 データ2上3桁

位置データ(増分値)
下3桁要求(DO05)

位置データ(増分値)
上3桁要求(DO04)

有効
無効
有効

無効

プログラマブルコントローラ
位置データ(増分値)
ストローブ信号

(DI22)

ON
OFF

20ms以上

5ms以上

5ms以上

逆転始動(ST2)
ON

OFF
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3.4.5　手動原点復帰モード

ポイント

● HA-MH・HA-FH・HA-SH・HA-LH・HA-UHシリーズサーボモータを使用する場合，電
源投入後,原点復帰をする前に，必ずサーボモータを1回転以上回転させてくだ
さい。HC-MF・HA-FF・HC-SF・HC-RF・HC-UFを使用する場合は必要ありません。

(1) 原点復帰の概要
　原点復帰は指令上の座標と機械座標を一致させるための運転です。インクリメ
ンタル方式で使用する場合，入力電源を投入するたびに原点復帰が必要です。一
方絶対位置検出システムの場合，据付け時に一度原点復帰を行えば，電源を遮断
しても現在位置を保持します。このため，電源再投入時の原点復帰は不要です。
　MR-H-ACNには本項に示した原点復帰方法があります。機械の構成・用途に合わ
せ，最適な方法を選択してください。
　機械が近点ドグをこえて停止している場合，またはドグ上で停止している場合
でも自動的に適正な位置に後退し原点復帰を実行する，原点復帰自動後退機能を
備えています。JOG運転などによる手動での移動は不要です。

(a) 手動原点復帰の種類
　手動原点復帰は4種類あります。機械の種類などに合わせて最適な原点復帰
を選択してください。

方式 原点復帰の方法 特徴

ドグ式原点復帰
近点ドグ前端で減速を開始し，後端通過後の最
初のZ相信号またはZ相信号から設定した原点
シフト量を移動した位置を原点にする。

近点ドグを使用した，一般的な原点復帰方法。
原点復帰の繰り返し精度が良く，機械に負担がかかりにく
い。
近点ドグの幅をサーボモータの減速距離以上に設定できる
場合に使用する。

カウント式原点復帰

近点ドグ前端で減速を開始し，通過後の移動量
を移動した後の最初のZ相信号またはZ相信号
から設定した原点シフト量を移動した位置を
原点にする。

近点ドグを使用した，原点復帰方法。
近点ドグの長さを極力小さくしたい場合に使用する。

データセット式原点復帰 自動的に任意に移動させた位置を原点にする。 近点ドグは不要。

押当て式原点復帰
JOG運転や手動パルス発生器運転などで，機械
上のストッパに押し当てて，停止した位置を原
点にする。

機械のストッパに衝突させるため，原点復帰速度を十分低
く設定する必要がある。また，機械やストッパの強度を十
分考慮すること。

注. Z相信号とは，サーボモータが1回転に1回発生するパルスです。検出器Z相出力信号(OP)として出力できます。
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(b) 原点復帰のパラメータ
　原点復帰を行う場合，パラメータNo.9を次のように設定してください。

0

原点復帰方式・・・・・・・・・・・・①
0：ドグ式原点復帰（ドグ後端検出）
1：カウント式原点復帰（ドグ前端検出）
2：データセット式原点復帰
3：押当て式原点復帰
4：原点無視（SON位置原点）

原点復帰方向・・・・・・・・・・・・②
0：アドレス増加方向
1：アドレス減少方向

近点ドグ入力極性・・・・・・・・・・③
0：DOG-SG間開放でドグを検知
1：DOG-SG間短絡でドグを検知

① 原点復帰方法を選択してください。

② 原点復帰を行う場合の始動方向を選択します｡“0”を設定すると現在位置
からアドレスを増加する方向へ,“1”を設定すると減少する方向へ始動し
ます。

③ 近点ドグを検出する極性を選択します｡“0”を設定すると近点ドグデバイ
ス(DOG-SG間)を開放で,“1”を設定すると短絡で検知します。

(c) 注意
① 原点復帰する前に，必ずリミットスイッチが動作することを確認してくだ
さい。

② 原点復帰方向を確認してください。設定を間違えると逆走します。

③ 近点ドグ入力極性を確認してください。暴走の原因になります。
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(2) ドグ式原点復帰
　近点ドグを使用した，原点復帰方法です。
　近点ドグ前端で減速を開始し，後端通過後の最初のZ相信号またはZ相信号から
設定した原点シフト量分を移動した位置を原点にします。

(a) 信号・パラメータ
　入力信号・パラメータを次のように設定します。

項目 使用する信号・パラメータ 設定内容

自動／手動選択信号(DI0） DI0-SG間を開放(OFF）。手動原点復帰
モード選択 原点復帰(DI2) DI2-SG間を短絡(0N）。

ドグ式原点復帰 パラメータNo.9 □□□0：ドグ式原点復帰を選択。

原点復帰方向 パラメータNo.9 本項(1)(b)を参照し，原点復帰方向を選択。

ドグ入力極性 パラメータNo.9 本項(1)(b)を参照し，ドグ入力極性を選択。

原点復帰速度 パラメータNo.11 ドグを検知するまでの回転速度を設定。

クリープ速度 パラメータNo.12 ドグを検知してからの回転速度を設定。

原点シフト量 パラメータNo.13
原点を近点ドグ後端通過後の最初のZ相信号か
ら移動させる場合に設定。

原点復帰の加速・
減速時定数

速度ブロックNo.1 速度ブロックNo.1の加速減速時定数を使用。

原点復帰位置データ パラメータNo.10 原点復帰したアドレスを自動的に格納します。

(b) 近点ドグの長さ
　ドグ信号を検出中にサーボモータのZ相信号が発生するよう，近点ドグは式
(3.2)と式(3.3)を満足する長さにしてください。

L1 = V60 ･
td
2 ･･･････････････････････････････････････････････････(3.2)

L1 ：近点ドグの長さ［mm］
V  ：原点復帰速度［mm/min］
td ：減速時間［s］

L2 = 2･ΔS ･････････････････････････････････････････････････････(3.3)
L2 ：近点ドグの長さ［mm］
ΔS：サーボモータ1回転あたりの移動量［mm］



3 -  49

３．位置決め方式
MELSERVO

(c) タイミングチャート

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

原点復帰完了(ZP)

サーボモータ
回転速度

検出器Z相パルス
(OP)

ドグ(CR)

正転始動(ST1)

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

10ms以上

5ms以上
近点ドグ

クリープ速度
パラメータNo.12

原点シフト量
パラメータNo.13

原点アドレス
パラメータNo.10

原点復帰速度
パラメータNo.11速度ブロックNo.１

加速時定数

速度ブロックNo.１
減速時定数

原点

td

　原点復帰完了時のアドレスが自動的にパラメータNo.10 (原点復帰位置
データ）の設定値になります。

(d) 調整
　ドグ式原点復帰では，ドグ検出中に確実にZ相信号を発生するよう調整して
ください。近点ドグの後端をZ相信号と次のZ相信号の間のほぼ中心になるよ
うにします。
　Z相信号の発生位置は“状態表示”の“1回転内位置”でモニタできます。

サーボモータ 1回転内位置

HC-MF･HA-FF 40960 0

HC-SF･RF･UF 81920 0

サーボモータZ相

ドグ

ドグ(CR) ON
OFF
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(3) カウント式原点復帰
　カウント式原点復帰は，近点ドグ前端を検出してからパラメータNo.14 (近点ド
グ後移動量）で設定した距離を移動します。その後，最初のZ相信号を原点にしま
す。このため，ドグ信号(CR)10ms以上あれば，近点ドグの長さに制約はありませ
ん。近点ドグの長さが確保できず，ドグ式原点復帰が使用できない場合や，コン
トローラなどから電気的にドグ信号を入力する場合などに使用します。

(a) 信号・パラメータ
　入力信号・パラメータを次のように設定します。

項目 使用する信号・パラメータ 設定内容

自動／手動選択信号(DI0） DI0-SG間を開放(OFF）。手動原点復帰モード
選択 原点復帰(DI2) DI2-SG間を短絡(0N）。

カウント式原点復帰 パラメータNo.9 □□□1：カウント式原点復帰を選択。

原点復帰方向 パラメータNo.9 本項(1)(b)を参照し，原点復帰方向を選択。

ドグ入力極性 パラメータNo.9 本項(1)(b)を参照し，ドグ入力極性を選択。

原点復帰速度 パラメータNo.11 ドグを検知するまでの回転速度を設定。

クリープ速度 パラメータNo.12 ドグを検知してからの回転速度を設定。

原点シフト量 パラメータNo.13
原点をドグ後端通過後の最初のZ相信号から移
動させる場合に設定。

近点ドグ後移動量 パラメータNo.14 近点ドグ前端通過後の移動量を設定。

原点復帰の加速・
減速時定数

速度ブロックNo.1 速度ブロックNo.1の加速減速時定数を使用。

原点復帰位置データ パラメータNo.10 原点復帰したアドレスを自動的に格納します。

(b) タイミングチャート

近点ドグ後移動量
パラメータNo.14

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

原点復帰完了(ZP)

サーボモータ
回転速度

検出器Z相パルス
(OP)

ドグ(CR)

正転始動(ST1)

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

10ms以上

5ms以下
近点ドグ

クリープ速度
パラメータNo.14

原点シフト量
パラメータNo.13

原点アドレス
パラメータNo.10

原点復帰速度
パラメータNo.11速度ブロックNo.１

加速時定数

速度ブロックNo.１
減速時定数

原点

　原点復帰完了時のアドレスが自動的にパラメータNo.10 (原点復帰位置
データ）の設定値になります。
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(4) データセット式原点復帰
　データセット式原点復帰は, JOG運転や手動パルス発生器運転などで任意の位
置に移動し原点復帰することで，その位置を原点にします。

(a) 信号・パラメータ
　入力信号・パラメータを次のように設定します。

項目 使用する信号・パラメータ 設定内容

自動／手動選択信号(DI0） DI0-SG間を開放(OFF）。手動原点復帰モード
選択 原点復帰(DI2) DI2-SG間を短絡(0N）。

データセット式原点
復帰

パラメータNo.9 □□□2：データセット式原点復帰を選択。

原点復帰位置データ パラメータNo.10 原点復帰したアドレスを自動的に格納します。

(b) タイミングチャート

位置決め完了(PF)

原点復帰完了(ZP)

サーボモータ
回転速度

正転始動(ST1)

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

5ms以下

原点アドレス
パラメータNo.10

ON
OFF

自動/手動モード
選択(DI0)

10ms以上

原点復帰(DI2)

粗一致(CPO)

ON
OFF

　原点復帰完了時のアドレスが自動的にパラメータNo.10 (原点復帰位置
データ）の設定値になります。
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(5) 押当て式原点復帰
　押当て式原点復帰は, JOG運転や手動パルス発生器運転などでストッパなどに
押し当てた状態で原点復帰することで，その位置を原点にします。

(a) 信号・パラメータ
　入力信号・パラメータを次のように設定します。

項目 使用するデバイス・パラメータ 設定内容

自動／手動選択信号(DI0） DI0-SG間を開放(OFF）。手動原点復帰モード
選択 原点復帰(DI2) DI2-SG間を短絡(0N）。

押当て式原点復帰 パラメータNo.9 □□□3：押当て式原点復帰を選択。

原点復帰位置データ パラメータNo.10
原点復帰したアドレスを自動的に格納し
ます。

(b) タイミングチャート

自動/手動モード選択
              (DI0)

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

原点復帰(DI2)

トルク制限(DI1)

サーボモータ回転速度

始動(ST1)

原点復帰完了(ZP)

トルク制限中(CPO)

ストッパまで移動 原点 原点アドレス
パラメータ№10

原点を決定

手動運転モード 原点復帰モード

ストッパ

　原点復帰完了時のアドレスが自動的にパラメータNo.10 (原点復帰位置
データ）の設定値になります。
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(6) 原点復帰自動後退機能
　ドグ式・カウント式原点復帰時に，現在位置が近点ドグ上あるいは近点ドグを
こえた位置にある場合でも, JOG運転などで後退してから始動する必要はありま
せん。
　現在位置が近点ドグ上にある場合は自動的に後退して原点復帰します。

原点

原点復帰
開始位置

近点ドグ原点復帰方向

　始動時に原点復帰方向に運転し，リミットスイッチを検知して自動的に後退し
ます。近点ドグ手前まで通過して停止し，その位置から原点復帰を再開します。
　近点ドグが検出できなかった場合, 反対側の極限リミットスイッチで停止し，
AL90になります。

極限LS

原点

原点復帰
開始位置

近点ドグ原点復帰方向
リミットスイッチ
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3.4.6　原点への自動原点復帰

電源投入後に手動原点復帰を行って原点（パラメータNo.10）を確定した後に再び原
点へ復帰する場合，自動原点復帰を使用すると原点へ高速で自動復帰します。絶対位
置システムの場合，電源投入後の手動原点復帰は必要ありません。また，パラメータ
No.15で第2原点を設定することができます。

電源投入後，あらかじめ手動原点復帰を実行しておきます。
運転モード選択信号(DI0,DI2)を次表のとおり設定します。

運転モード選択信号 ON/OFF

DI0 ON

DI2 ON

自動原点復帰の原点復帰速度はパラメータNo.11で設定してください。加速時定数，
減速時定数はポイントテーブルの速度ブロックNo.1のデータを使用します。正転始動
(ST1)をONすると高速自動復帰します。

パラメータNo. 内容 設定範囲

11 原点復帰速度
0～最大回転速度
(r/min)

第2原点を設置しそこへ自動復帰することも可能です。
パラメータNo.15に第2原点の位置アドレスを設定します。逆転始動(ST2)をONすると，

第2原点へ高速自動復帰します。

速度ブロックNo.1
の加速時定数

原点復帰速度
パラメータNo.11

速度ブロックNo.1
の減速時定数

サーボモータ回転速度

始動(ST1 or ST2) ON
OFF

原点(パラメータNo.10)
or
第2原点(パラメータNo.15)
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3.5　絶対位置検出システム

絶対位置データバックアップ用バッテリの装着とパラメータの設定だけで，絶対位
置検出システムを構築することができます。
一度，原点セットを実行するだけで，電源投入ごとの原点復帰は必要ありません。

(1) 制約事項
　次の条件では構築できません。

① 回転軸・無限長位置決めなど，ストロークのない座標システムの場合

② 増分値指令方式の位置決め方式で運転する場合

(2) 仕様

項目 内容

方式 電子式，バッテリバックアップ方式

バッテリ
リチューム電池（1次電池，公称＋3.6V）×1個
形名：MR-BATまたはA6BAT

最大回転範囲 原点±32767rev

（注1）停電時最大回転速度 500r/min

（注2）バッテリバックアップ時間 約1万時間（無通電時の電池寿命）

（注3）バッテリ交換時のデータ保持時間 納入時2Hr，5年後1Hr

バッテリ保存時間 製造日付より5年間

注1. 停電時などにおいて，外力により軸が回されるときの最大回転速度です。
　2. 無通電状態でのバッテリによるデータ保持時間です。
　3. 電池の電圧が低下した状態か電池を抜いた状態で，電源をOFFしたあとに検出器内蔵のスーパ

コンデンサにデータを保持できる時間，または検出器ケーブルを外してもデータを保持できる
時間です。電池の交換はこの時間内で行ってください。

(3) 構成

構成品 内容

コントローラ 標準品を使用します。

HA-LH 絶対位置検出器付サーボモータ(－Y)を使用します。

サーボモータ
HC-MF・HA-FF
HC-SF・HC-RF
HC-UF

標準品を使用します。

バッテリ MR-BATまたはA6BAT

検出器ケーブル
オプション品を使用します。
製作する場合は15.1.6項にしたがって製作してください。
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(4) 絶対位置検出データの通信概要
　下図に示すように，検出器は通常運転のときには，1回転内の位置を検出するた
めの検出器と回転数を検出する回転累積カウンタから構成されています。
　絶対位置検出システムは汎用プログラマブルコントローラの電源のON/OFFに関
係なく，常時機械の絶対位置を検出しバッテリバックアップにより記憶していま
す。このため機械の据付け時に一度原点セットを行えば，その後の電源投入時の
原点復帰は必要ありません。
　停電や故障の場合でも復旧が容易に行えます。
　また，絶対位置データを検出器内スーパコンデンサによりバックアップしてい
るため，ケーブルを着脱したときやケーブルが断線したときでも規定時間（回転
累積カウンタ保持時間）内であれば絶対位置データを保持できます。

ポイントテーブル
選択信号など

MR-H-ACN

入出力回路

位置データ，速度データ
現在位置
読込み

原点データ

電源断時
バックアップ

現在位置

LS
回転数検出

1X
1回転内の
位置検出

MR－BATバッテリ

位
置
制
御

速
度
制
御

高速シリアル
通信

サーボモータ

1P／rev回転累積カウンタ
スーパーコンデンサ

1回転内カウンタ

EEP-ROMメモリ
LS0
1X0

(5) バッテリの装着方法

危険
● バッテリの装着は電源OFF後，10分以上経過し，チャージランプが消灯した
のちテスタなどで，P-N端子間の電圧を確認してから行ってください。感電
の原因になります。

ポイント

● コントローラの内部回路は静電破壊をおこす恐れがあります。以下のことを必
ずお守りください。
・人体および作業台を接地する。
・コネクタのピンや電気部品などの導電部分に手で直接触れない。

① 端子カバーとスイッチ窓を開く。（MR-H500ACN以上の場合は正面パネルも取り
外す。）

② バッテリホルダにバッテリを装着する。

③ バッテリコネクタをCN5にカチッと音がするまで差し込む。
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(a) MR-H10ACN～MR-H350ACN

端子台カバーを
開けます。

CN5

スイッチ窓を開きバッテリを装着し，
プラグをCN5に差し込みます。

(b) MR-H500ACN,MR-H700ACN

ねじ2箇所を外し
正面パネルを開
けます。

CN5

スイッチ窓を開きバッテリを装着し，
プラグをCN5に差し込みます。

正面
パネル

(c) MR-H11KACN～MR-H22KACN

ねじ4箇所を外し
正面パネルと端
子台パネルを開
けます。 正面

パネル

端子台
パネル

CN5

スイッチ窓を開きバッテリを装着し，
プラグをCN5に差し込みます。
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(6) パラメータの設定
　パラメータNo.3を次のように設定し，絶対位置検出システムを有効にしてくだ
さい。

パラメータNo.3

ー1

絶対位置検出システムの選択
0: インクリメンタルで使用する。
1: 絶対位置検出システムで使用する。

ーー
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3.6　ポイントテーブルデータの設定方法

(1) 位置ブロックデータ
(a) 位置ブロックデータ入力

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定モード画面にする

で設定するブロックを選択する（位置ブロックを選択）

 で設定するブロックを確定する（位置ブロックを確定）

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②

E
 8

B
 5  テンキーで設定する位置ブロックNo.を指定する（85の場合）

 で設定する位置ブロックNo.を確定する

<イチセッテイ>
ブロックＮｏ．

８５
ヨミダシ:

③
 で設定する位置ブロックNo.を指定する（85の場合）

 で設定する位置ブロックNo.を確定する

８５     １２３４５．０
８６     ７８９０１．２
８７     ３４５６７．８
８８     ９０１２３．４

④
データ一覧画面にて  で入力するデータ欄を選択する（位置を選択）

 で入力するデータ欄を確定する（位置を確定）

８５ イチブロック
イチ  １２３４５．６
Ｍコード        ６８
ソクドＮｏ．      ５

⑤
入力画面にて D

 7 1STEP
F
 9

E
 8 ・  テンキーで位置データを入力する（78.9の場合）

 で位置データを書き込み CAN  で手順⑥へ

  ８５ イチ
         １２３４５．６
               ７８．９
カキコミ           ｍｍ

⑥
データ一覧画面にて  で入力するデータ欄を選択する（Mコードを選択）

 で入力するデータ欄を確定する（Mコードを確定）

  ８５ イチブロック
  イチ          ７８．９
  Ｍコード          ６８
  ソクドＮｏ．        ５

⑦
入力画面にて  0

B
 5  テンキーでMコードを入力する（50の場合）

 でMコードを書き込み CAN  で手順⑧へ

  ８５ Ｍコード
               ６８
               ５０
カキコミ

⑧
データ一覧画面にて  で入力するデータ欄を選択する（速度No.を選択）

 で入力するデータ欄を確定する（速度No.を確定）

８５ イチブロック
イチ         ７８．９
Ｍコード         ５０
ソクドＮｏ．       ５

⑨

入力画面にて 2  テンキーで速度No.を入力する（2の場合）

 速度No.を書き込み

 位置ブロック入力完了  CAN  CAN  で手順③へ

  ８５ ソクドＮｏ．
                 ５
                 ２
カキコミ

⑩
誤入力時 STOPRESET  で入力画面に戻る

　　　　 CAN  でデータ一覧画面に戻る

８５ ソクドＮｏ．
               ５
               ９
 セッテイフカ：ＲＳＴ
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(b) 速度ブロック参照
　位置ブロック入力中に速度ブロック設定値を参照できます。入力はできま
せん。

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

位置ブロック画面中より

SHIFT  3  で速度ブロック参照画面へ

 で設定するブロックを確定する（位置ブロックを選択）

ソクド   ２０００．０
カソクt    ２００００ 
ゲンソクｔ ２００００

５  ソクドブロック

② CAN  で位置ブロックデータ入力選択画面へ

８５ イチブロック
イチ  １２３４５．６
Ｍコード        ６８
ソクドＮｏ．      ５
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(c) ティーチング
　ティーチングは絶対値指令位置決めのときに使用できます。
　自動／手動運転モード信号(DI0)をOFF，原点復帰信号(DI2)をOFFし，手動
運転モードにし，パラメータユニットを使用して以下の手順でティーチング
入力します。

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定モード画面にする

 で位置ブロックを選択する

 で位置ブロックを確定する

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②

E
 8

B
 5  テンキーで設定する位置ブロックNo.を指定する（85の場合）

 で設定する位置ブロックNo.を確定する

<イチセッテイ>
ブロックＮｏ．

８５
ヨミダシ:

③ 誤入力時 STOPRESET  で手順②に戻る

<イチセッテイ>
ブロックＮｏ．

３００
セッテイフカ:ＲＳＴ

④
 で設定する位置ブロックNo.を指定する（85の場合）

 で設定する位置ブロックNo.を確定する

８５     １２３４５．０
８６     ７８９０１．２
８７     ３４５６７．８
８８     ９０１２３．４

⑤
SHIFT  1  でティーチング画面へ

 でティーチングする位置ブロックNo.を選択する

  ８５ ティーチ
イチ     １２３４５．６
     （　　１０００．０）
カキコミ        　ｍｍ  

⑥

 手動運転 

機械をJOG（ST1,ST2使用）または手動パルス発生器を使用して目的位置へ移動します。

 で設定する位置データを確定する（8570.0を確定）

書込み完了 SHIFT  1  で手順⑤へ

  ８５ ティーチ
イチ     １２３４５．６
     （　　８５７０．０）
カキコミ          ｍｍ

⑦ 誤入力時 STOPRESET  で手順⑥に戻る

  ８５ ティーチ
イチ       ８５７０．０
     （　　－３０５．３）
　Ｐｒ０２セッテイミス 

  ８５ ティーチ
イチ       ８５７０．０
     （　　　　　１．８）
ＯＴセッテイフカ：ＲＳＴ
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(2) 速度ブロックデータ入力

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA でデータ設定画面にする

で設定するブロックを選択する（速度ブロックを選択）

 で設定するブロックを確定する

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②

B
 5 テンキーで設定する速度ブロックNo.を指定する（5の場合）

 で設定する速度ブロックNo.を確定する

<ソクドセッテイ>
ブロックＮｏ．

５
ヨミダシ:

③ 誤入力時 STOPRESET  で手順②に戻る

<ソクドセッテイ>
ブロックＮｏ．

９
セッテイフカ:ＲＳＴ

④

 で設定する速度ブロックNo.を指定する（5の場合）

 で設定する速度ブロックNo.を確定する

５     ２０００．０
６     １０００．０
７     ３０００．０

＜ソクドセッテイ＞

⑤
データ一覧画面にて  で入力するデータ欄を選択する（速度を選択）

 で入力するデータ欄を確定する（速度を確定）

ソクド   ２０００．０
カソクt    １００００ 
ゲンソクｔ １００００

５  ソクドブロック

⑥
入力画面にて 3 0 0 0  テンキーで速度を入力する（3000r/minの場合）

 で速度を書き込み CAN  で手順⑦へ

  ５  シレイソクド
          ２０００．０
          ３０００．０
カキコミ      ｒ／ｍｉｎ

⑦
データ一覧画面にて  で入力するデータ欄を選択する（加速時定数を選択）

 で入力するデータ欄を確定する（加速時定数を確定）

ソクド   ３０００．０
カソクt    ２００００ 
ゲンソクｔ ２００００

５  ソクドブロック

⑧

入力画面にて 1
A
 4

D
 7

B
 5

C
 6  テンキーで加速時定数を入力する（14567msの場

合）

 で加速時定数を書き込み CAN  で手順⑨へ

  ５  カソクジカン
            ２００００
            １４５６７
カキコミ        ｍｓｅｃ

⑨
データ一覧画面にて  で入力するデータ欄を選択する（減速時定数を選択）

 で入力するデータ欄を確定する（減速時定数を確定）

ソクド   ３０００．０
カソクt    １４５６７ 
ゲンソクｔ ５００００

５  ソクドブロック

⑩

入力画面にて 1
A
 4

D
 7

B
 5

C
 6  テンキーで減速時定数を入力する（14567msの場

合）

 減速時定数を書き込み

位置ブロック入力完了 CAN  CAN  で手順④へ

  ５  ゲンソクジカン
            ２００００
            １４５６７
カキコミ        ｍｓｅｃ

⑪
誤入力時 STOPRESET  で入力画面に戻る

　　　　 CAN  でデータ一覧画面に戻る

  ５  ゲンソクジカン
            ２００００
            ９９９９９
  セッテイフカ：ＲＳＴ
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(3) データのコピー
　MR-H-ACN（パラメータユニット画面上では“アンプ”と表示します。）のポイ
ントテーブルデータ（位置ブロック，速度ブロック）をパラメータユニットへ読
み出し，パラメータユニットから書込みなどを行います。この機能を使用し，いっ
たんパラメータユニットに読み出して他のMR-H-ACNへデータをコピーすることが
できます。

(a) データの読出し
　MR-H-ACNよりパラメータユニットに読み出します。

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定画面にする

SHIFT  3  で位置データコピー初期画面にする　　　 CAN  で前画面へ

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②

 でモードを指定する（アンプヨリヨミダシを指定）

 でモードを確定する

STOP
RESET  または CAN  で手順①へ

 <データコピー>
アンプヨリヨミダシ
アンプヘ カキコミ
ショウゴウ

   <データコピー>
ヨミダシ
シマスカ  Ｙｅｓ：
          Ｎｏ：ＲＳＴ

③
読出し完了

CAN  で手順①へ

   <データコピー>
 

ヨミダシカンリョウ
 センタクガメン：ＣＡＮ
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(b) データの照合
　パラメータユニット内のデータをMR-H-ACNと照合します。

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定画面にする

SHIFT  3  で位置データコピー初期画面にする　　　 CAN  で前画面へ

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②
 でモードを指定する（ショウゴウを指定）

 でモードを確定する

 <データコピー>
アンプヨリヨミダシ
アンプヘ カキコミ
ショウゴウ

   <データコピー>
 
  ショウゴウチュウ
        オマチクダサイ

③
 照合完了 

CAN  で手順①に戻る

   <データコピー>
 

ショウゴウカンリョウ
 センタクガメン：ＣＡＮ

④

 照合したデータに不正なデータが存在したとき 

SHIFT  で不正データNo.を確認できます

不正データが1画面で収まらないときは  で画面を切り換えます

CAN  で手順①に戻る

SHIFT

    <データコピー>
   ショウゴウエラー 
エラーＮｏ．  ：ＳＦＴ
センタクガメン：ＣＡＮ

ショウゴウエラー
 Ｐ０１０Ｐ Ｐ０１０Ｓ
 Ｐ０５０Ｍ Ｐ１８５Ｍ
 Ｐ１８５Ｓ Ｓ００２Ｖ

エラー番号構成

位置ブロック
P  位置
M  Mコード
S  速度No.

速度ブロック
V  速度
A  加速時定数
D  減速時定数
S  S字時定数

データ項目

ブロックNo.

データブロックの判別
  P:位置ブロック
  S:速度ブロック
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(c) データの書込み
　パラメータユニット内のデータをMR-H-ACNに書き込みます。

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定画面にする

SHIFT  3  で位置データコピー初期画面にする　　　 CAN  で前画面へ

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②
 でモードを指定する（アンプヘカキコミを指定）

 でモードを確定する

 <データコピー>
アンプヨリヨミダシ
アンプヘ カキコミ
ショウゴウ

③
書込み禁止の場合

CAN  で手順①に戻る

    <データコピー>
  カキコミキンシ 
ＳＯＮ ＡＬＭ
     ＣＡＮヲキーイン

④
 で書込み実行

STOP
RESET  で書込みを中止，手順①に戻る

   <データコピー>
カキコミ
シマスカ  Ｙｅｓ：
          Ｎｏ：ＲＳＴ

 <データコピー>
 

 カキコミチュウ
Ｐｏｗｅｒ Ｏｆｆ キンシ

⑤
 書込み完了 

CAN  で手順①に戻る

   <データコピー>
 
カキコミカンリョウ
  Ｐｏｗｅｒ Ｏｆｆ

⑥

 書込データに不正なデータが存在したとき 

1.  で正常データだけ書き込む

2. STOPRESET  で書込みを中止，手順①に戻る

3. SHIFT  で不正データNo.を確認できる

   不正データが1画面で収まらないときは  で画面を切り換える

SHIFT

フセイ  Ｎｏ．：ＳＥＴ
セイジョウデータノミ
カキコミ  Ｙｅｓ：
          Ｎｏ：ＲＳＴ

フセイデータ
Ｐ０１０Ｐ Ｐ０１０Ｖ
Ｐ０５０Ｍ Ｐ１８５Ｍ
Ｐ１８５Ｖ Ｓ００２Ｖ

エラー番号構成

位置ブロック
P  位置
M  Mコード
S  速度No.

速度ブロック
V  速度
A  加速時定数
D  減速時定数
S  S字時定数

データ項目

ブロックNo.

データブロックの判別
  P:位置ブロック
  S:速度ブロック
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(4) 位置データ編集
(a) データ挿入

　位置ブロックにブロック単位でデータを挿入します。

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定画面にする

HELP  で位置ブロック編集初期画面にする　　　 CAN  で前画面へ

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②
 でモードを指定する（イチソウニュウを指定）

 でモードを確定する（イチソウニュウを確定）

<イチヘンシュウ>
  イチソウニュウ
  イチサクジョ

③
2 5 0  テンキーで挿入するブロックNo.を指定する（No.250の場合）

 で挿入実行

<イチソウニュウ>
ブロックＮｏ．

２５０
ソウニュウ:

④

 挿入中 

No.250から先を1つ後にずらしてNo.250に空を作ります。

挿入完了で位置決めアドレス一覧画面へ

 <イチソウニュウ>
 

 ソウニュウチュウ
Ｐｏｗｅｒ Ｏｆｆ キンシ

２５０       　  ０．０
２５１   ７８９０１．２
２５２ 　３４５６７．８
２５３ 　９０１２３．４     

⑤
 挿入できないとき （ブロックNo.設定範囲外）

STOP
RESET  で手順③に戻る

<イチソウニュウ>
ブロックＮｏ．

３００
セッテイフカ:ＲＳＴ

⑥

 挿入実行で最終ブロックのデータが削除されるとき 

 で手順③に戻る

STOP
RESET  で挿入実行

<イチソウニュウ>
イチブロックＮｏ．２５５
サクジョサレマス
ソウニュウ:
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　データ挿入の考え方
　データの挿入を行う場合，挿入されるブロックNo.以降のデータは次のブ
ロックにシフトします。ブロックNo.0～255の中に未使用のブロックが存在す
るときはその未使用ブロックのデータを削除しそこまでデータをシフトしま
す。未使用ブロック以降はシフトしません。すべてのブロックにデータが存
在するときはブロックNo.255を削除します。

例：ブロックNo.2に以下のデータを挿入する場合

位置データ Mコード 速度ブロックNo.
1150.0 00 05

挿入前 挿入後
位置ブロックNo. 位置データ Mコード 速度ブロックNo. 位置ブロックNo. 位置データ Mコード 速度ブロックNo.

000
001

1000.0
1100.0

00
00

01
01 挿入データ

000
001

1000.0
1100.0

00
00

01
01

002 1200.0 00 02 002 1150.0 00 05

003
004
005

1300.0
1400.0
1500.0

00
00
00

03
04
02

003
004
005

1200.0
1300.0
1400.0

00
00
00

02
03
04

006 0.0 00 00 006 1500.0 00 02
未使用ブロック 007

008
0.0
0.0

00
00

00
00

未使用ブロック
007
008

0.0
0.0

00
00

00
00

009
010
011

2000.0
2100.0
2200.0

00
00
00

01
01
02

009
010
011

2000.0
2100.0
2200.0

00
00
00

01
01
02

･･･
･･･

･･･
･･･

･･･
･･･

･･･
･･･

255 2200.0 00 02 255 2200.0 00 02

位置ブロックNo.007までデータがシフトされ未使用位置
ブロックが1つ減る。
位置ブロックNo.007以降は変わらない。
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(b) データ削除
　位置ブロックのデータを削除します。

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定画面にする

HELP  で位置ブロック編集初期画面にする　　　 CAN  で前画面へ

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②
 でモードを指定する（イチサクジョを指定）

 でモードを確定する（イチサクジョを確定）

<イチヘンシュウ>
  イチソウニュウ
  イチサクジョ

③
2 5 0  テンキーで削除するブロックNo.を指定する（No.250の場合）

 で削除実行

<イチサクジョ>
ブロックＮｏ．

２５０
サクジョ:

④

 削除中 

No.250を削除して，No.251から後が1つ前に移動します。

削除完了で位置決めアドレス一覧画面へ

 <イチサクジョ>
 

 サクジョチュウ
Ｐｏｗｅｒ Ｏｆｆ キンシ

２５０     ３０００．０
２５１   　４０００．０
２５２ 　　５０００．０
２５３ 　　６０００．０     

⑤
 削除できないとき （ブロックNo.設定範囲外）

STOP
RESET  で手順③に戻る

<イチサクジョ>
ブロックＮｏ．

３００
セッテイフカ:ＲＳＴ

　データ削除の考え方
　データの削除を行う場合，削除されるブロックNo.以降のデータを前のブ
ロックにシフトします。ブロックNo.0～255の中に未使用ブロックが存在する
ときはその未使用ブロックが追加され，そこまでのデータをシフトします。
　未使用ブロック以降はシフトしません。
　すべてのブロックにデータが存在するときはブロックNo.255に未使用ブ
ロックを追加します。
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例：ブロックNo.2のデータを削除する場合

削除前 削除後
位置ブロックNo. 位置データ Mコード 速度ブロックNo. 位置ブロックNo. 位置データ Mコード 速度ブロックNo.

000
001

1000.0
1100.0

00
00

01
01

000
001

1000.0
1100.0

00
00

01
01

削除データ 002 1150.0 00 05 002 1200.0 00 02

003
004
005

1200.0
1300.0
1400.0

00
00
00

02
03
04

003
004
005

1300.0
1400.0
1500.0

00
00
00

03
04
02

006 1500.0 00 02 006 0.0 00 00

未使用ブロック
007
008

0.0
0.0

00
00

00
00

未使用ブロック 007
008

0.0
0.0

00
00

00
00

009
010
011

2000.0
2100.0
2200.0

00
00
00

01
01
02

009
010
011

2000.0
2100.0
2200.0

00
00
00

01
01
02

･･･
･･･

･･･
･･･

･･･
･･･

･･･
･･･

255 2200.0 00 02 255 2200.0 00 02

未使用位置ブロック(No.006)が1つ増える。
位置ブロックNo.007以降は変わらない。
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第４章　ロール送り方式

4.1　ロール送り方式の仕様

項目 仕様

動作仕様 位置ブロックNo.の指定による位置決め

位置指令入力
・接点入力により2点から選択
・1点の送り長設定範囲：±1μm～±999.999m

速度指令入力
接点入力により標準で2速，オプションカード(MR-H-D01)の使用で8速の速度と加
減速時間が選択可能

ポイントテーブル番号
入力

システム 増分値指令

動作仕様 デジタルスイッチまたは接点データ入力による位置決め

位置指令入力
・6桁BCD（符号なし）のデジタルスイッチまたは接点入力
・送り長入力設定範囲：±1μm～±999.999m

速度指令入力
接点入力により標準で2速，オプションカード(MR-H-D01)の使用で8速の速度と加
減速時間を選択

指
令
方
式

位置データ入力
（D01カード必要）

システム 増分値指令

自動モード 速度・位置指令にもとづき1回の位置決め動作を行う

JOG 速度指令にもとづきパラメータユニットまたは接点入力による寸動動作を行う
運
転
モ

ド

手動モード 手動パルス発生器
(MR-HDP01)

手動パルス発生器(MR-HDP01)により手動送りを行う
・入力パルス仕様：90°位相差2相パルス列（A相，B相）……逓倍×4
・入力パルス形態：オープンコレクタ入力
・最高入力パルス周波数：オープンコレクタ入力200kpps
・最高入力パルス周波数：MR-HDP01で120000r/min
・指令パルス倍率：×1，×10，×100をパラメータにより選択
　ただしオプションカード(MR-H-DO1)の使用で外部接点で選択可能

位置制御上の機能

・加減速方式の設定（S字加減速，加減速別設定）
・バックラッシュ補正
・オプションカード(MR-H-D01)の使用でアラームコード出力
・内部パラメータ入力接点割付変更により外部リミットスイッチになる
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4.2　標準接続例

危険

● 配線作業は専門の技術者が行ってください。
● 配線は電源OFF後，10分以上経過し，チャージランプが消灯したのち，テス
タなどでP-N端子間の電圧を確認してから行ってください。感電の原因にな
ります。

● コントローラおよびサーボモータは，据え付けてから配線してください。感
電の原因になります。

● ケーブルは傷つけたり，無理なストレスをかけたり，重いものを載せたり，
挟み込んだりしないでください。感電の原因になります。

注意

● 配線は正しく確実に行ってください。サーボモータの暴走の原因になり，け
がのおそれがあります。

● 接続端子を間違えないでください。破裂・故障などの原因になります。
● 極性（＋，－）を間違えないでください。破裂・故障などの原因になります。
● 制御出力用DCリレーに取り付けるサージ吸収用のダイオードの向きを間違
えないでください。故障して信号が出力されなくなり，非常停止などの保護
回路が動作不能になることがあります。

コントローラ

VIN
(24VDC)

制御出力
信号 RA

● コントローラの近くで使用される電子機器に電磁障害を与えることがあり
ます。ノイズフィルタなどにより電磁障害の影響を小さくしてください。

● コントローラの電源線には進相コンデンサ・サージキラー・ラジオノイズ
フィルタ（オプションFR-BIF）を使用しないでください。

● 回生抵抗器を使用する場合は，異常信号で電源を遮断してください。トラン
ジスタの故障などにより，回生抵抗器が異常過熱し火災の原因になります。

● 改造は行わないでください。
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4.2.1　標準構成の場合（MR-H-D01オプションカードなし）

2点ポイントテーブルによるロール送り運転

RA1

RA2

RA3

RA5

RA5 EMG OFF ON

MC
MC

SK

MC(注6)NFB

電源AC

200～230V

S1

R1

T

S

R
N C P U

V

W

U

V

W

E

(注3,4)
回生オプション （注17）サーボモータ

SM

検出器

MR-H□ACN

CN2

検出器ケーブル50m以内

MS1 BU

MS2 BV

(注7) ファン

CN1
31 FPA
32 FPB
33 OP
34 LG

検出器出力（オープンコレクタ）
FPA,FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

49 RD
24 PF
23 CPO

48 ALM
47 SG
20 VIN
22 VDD

DC24V

(注1)
準備完了
位置決め完了
粗一致(注12)

故障（注13,15）

(注2)
VINに外部電源を使用するとき
は接続しないでください。外部
電源を使用しないときはVDDと
VINを外部で接続してください。

SD 50

P15R 1
OVR 2
N15R 26
P15R 1
TLAP 27
LG 3

CN1

オーバライド
±10V/0～200%

(注16)

2m以内

30m以内

SG 17
NPO 19
SG 16
PPO 18

5V
A
0V
B

+5
GND

外部
電源

手動パルス
発生器
(オプション)
MR-HDP01

(注8)

CN1

CN3
1 MO1
2 MO2
4 MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

モニタ1

モニタ2

2m以内

LZ

外部デジタル表示器
(オプション)
MR-DP60

L1
L2

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

8
LZR9
LA4
LAR5
LG28

CN1

SD50
(注9)

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4
MR-PRUCBL□M（オプション）

EMG 46

DI0 41
DI1 42
DI2 43
ST1 44
ST2 45

SON 12

CR 37
LSP 38
LSN 39
SG 17

第2送り量
トルク制限
クリア

逆転始動
正転始動

手動運転リモート
手動運転
自動運転

(注10)サーボオン(リセット)
(注5）非常停止　

EMG

一時停止
速度選択
再始動 DEC 13

JFS 14
STP 15

(注11)

外部アナログトルク制限
0～+10V/最大電流

注記については4-8ページを参照してください。
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4.2.2　拡張構成の場合1（MR-H-D01オプションカード付）

デジタルスイッチ(MR-DS60)位置データ指令によるロール送り運転
デジタルスイッチを使用する場合は，必ずオ

プション品のパラメータMR-DS60を使用してく
ださい。
パラメータNo.65を1□□1に設定してください｡

1 - - 1

パラメータNo.65

BCD3桁×2入力

デジタルスイッチ使用

セットアップ
ソフトウエア

P15R 1
OVR 2
N15R 26
P15R 1
TLAP 27
LG 3

CN1

オーバライド
±10V/0～200%

(注16)

2m以内

30m以内

RA1

RA2

RA3

RA5

RA5 EMG OFF ON

MC
MC

SK

MC(注6)NFB

電源AC

200～230V

S1

R1

T

S

R
N C P U

V

W

U

V

W

E

(注3,4)
回生オプション （注17）サーボモータ

検出器

MR-H□ACN

CN2

検出器ケーブル50m以内

MS1 BU

MS2 BV

(注7) ファン

CN1
31 FPA
32 FPB
33 OP
34 LG

検出器出力（オープンコレクタ）
FPA,FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

49 RD
24 PF
23 CPO

48 ALM
47 SG
20 VIN
22 VDD

DC24V

(注1)
準備完了

位置決め完了
粗一致(注12)

故障（注13,15）

(注2)
VINに外部電源を使用するとき
は接続しないでください。外部
電源を使用しないときはVDDと
VINを外部で接続してください。

CN3
1 MO1
2 MO2
4 MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

モニタ1

モニタ2

2m以内

LZ

外部デジタル表示器
(オプション)
MR-DP60

L1
L2

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

8
LZR9
LA4
LAR5
LG28

CN1

SD50
(注9)

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4
MR-PRUCBL□M（オプション）

EMG 46

DI0 41
DI1 42
DI2 43
ST1 44
ST2 45

SON 12

CR 37
LSP 38

SG 17

(注11)トルク制限
クリア

逆転始動
正転始動

手動運転リモート
手動運転
自動運転

(注10)サーボオン(リセット)
(注5）非常停止　

EMG

JOG速度
一時停止
再始動 DEC 13

STP 15
JFS 14

外部アナログトルク制限
0～+10V/最大電流

SD 50
CN1

SM
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DO04 8
DO05 9
DI00 10

DI04 14
DI05 15
DI06 34
DI07 35

DI01 11
DI02 12
DI03 13

DI08 36
DI09 37
DI10 38
DI11 39
DI12 41
DI13 42
SD 50
DI16 45
DI17 46
DI18 18
DI19 19
DI20 2
DI21 3

SG 17

21 VDD

47
4 DO00
5 DO01
6 DO02
7 DO03

20 VIND

オーバライド有効

bit0
bit1

DC24V

(注2)
VINDに外部電源を使用するとき
は接続しないでください。外部
電源を使用しないときはVDDと
VINDを外部で接続してください。

CN11

CN11

SG

オプションカード
MR-H-D01

オプションカードMR-H-D01を使用
する場合，パラメータNo.65～68で
機能を設定してください。

パルス
倍率

30m以内

(注8)

bit1
bit0

bit3
bit2

アラームコード
出力

bit2
bit1速度

選択

3B
1A
1B

3A
2B
2A
5B
5A
4B
4A
7B
7A
6B
6A
9B
9A

DC
M1
DC
M2
CO
M2
CO
M1

CON1

3B
1A
1B

3A
2B
2A
5B
5A
4B
4A
7B
7A
6B
6A
9B
9A
CON2

3B
1A
1B

3A
2B
2A
5B
5A
4B
4A
7B
7A
6B
6A
9B
9A

DC
M1
DC
M2
CO
M2
CO
M1

6桁デジタル
スイッチ
MR-DS60

CON1

3B
1A
1B

3A
2B
2A
5B
5A
4B
4A
7B
7A
6B
6A
9B
9A
CON2

SW

最大10個まで設置可能

20m以内

bit0

6桁デジタル
スイッチ
MR-DS60

(注14)

外部電源(DC24V)

MR-H-D01(CN12)に取り付
けた,手動パルス発生器
のパルス倍率を選択します。

複数のデジタルスイッチを使用する
場合は接続しないでください。

7P5
9OP5
5PP1D
2LG
6NP1D

8P5
11LG
20SD

5V
A

B

CN12

手動パルス発生器
(オプション)
MR-HDP01

0V

注記については4-8ページを参照してください。
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4.2.3　拡張構成の場合2（MR-H-D01オプションカード付）

プログラマブルコントローラの位置データ指令によるロール送り運転
本項では当社製プログラマブルコントローラA1S

シリーズを使用した結線例を記載してあります。
パラメータNo.65を0□□1に設定してください。

0 - - 1

パラメータNo.65

BCD3桁×2入力

プログラマブル
コントローラ使用

P15R 1
OVR 2
N15R 26
P15R 1
TLAP 27
LG 3

CN1

オーバライド
±10V/0～200%

(注16)

2m以内

30m以内

RA5 EMG OFF ON

MC
MC

SK

MC(注6)NFB

電源AC

200～230V

S1

R1

T

S

R
N C P U

V

W

U

V

W

E

(注3,4)
回生オプション （注17）サーボモータ

SM

検出器

MR-H□ACN

CN2

検出器ケーブル50m以内

MS1 BU

MS2 BV

(注7) ファン

CN1
31 FPA
32 FPB
33 OP
34 LG

検出器出力（オープンコレクタ）
FPA,FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

49 RD
24 PF
23 CPO

48 ALM
47 SG
20 VIN
22 VDD

DC24V

(注1)
準備完了
位置決め完了
粗一致(注12)

故障（注13,15）

(注2)
VINに外部電源を使用するとき
は接続しないでください。外部
電源を使用しないときはVDDと
VINを外部で接続してください。

CN3
1 MO1
2 MO2
4 MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

モニタ1

モニタ2

2m以内

LZ

外部デジタル表示器
(オプション)
MR-DP60

L1
L2

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

8
LZR9
LA4
LAR5
LG28

CN1

SD50
(注9)

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4
MR-PRUCBL□M（オプション）

EMG 46

DI0 41
DI1 42
DI2 43
ST1 44
ST2 45

SON 12

CR 37
LSP 38

SG 17

(注11)トルク制限
クリア

逆転始動
正転始動

手動運転リモート
手動運転
自動運転

(注10)サーボオン(リセット)
(注5）非常停止　

EMG

JOG速度
一時停止
再始動 DEC 13

STP 15
JFS 14

外部アナログトルク制限
0～+10V/最大電流

SD 50
CN1
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DI00 10
21 VDD

47
4 DO00
5 DO01
6 DO02
7 DO03

20 VIND

オーバライド有効

bit0

bit1

DC24V

(注2)
VINDに外部電源を使用するとき
は接続しないでください。外部
電源を使用しないときはVDDと
VINDを外部で接続してください。

CN11

CN11

SG

パルス
倍率

30m以内

bit1
bit0

bit3
bit2

アラームコード
出力

bit2
bit1速度

選択

bit0

DO04 8
DO05 9

DI01 11
DI02 12
DI03 13
DI04 14
DI05 15
DI06 34
DI07 35

DI08 36
DI09 37
DI10 38
DI11 39
DI12 41
DI13 42
DI22 28

VIND 20
CN11

SG 47

SD 50
DI16 45
DI17 46
SI18 18
SI19 19
SI20 2
SI21 3

SG 17

0
1
2
3
4

…

7
COM

A1SX40入力ユニット

0
1
2
3
4
5
6
7

A1SY41出力ユニット

+
-
8
9
A
B
C
D
E
F
+
-

+24
24G
FG

A1SP62

+
-

2m以内

上3桁要求

下3桁要求

1/4桁目bit0
1/4桁目bit1
1/4桁目bit2
1/4桁目bit3
2/5桁目bit0
2/5桁目bit1
2/5桁目bit2
2/5桁目bit3

3/6桁目bit0
3/6桁目bit1
3/6桁目bit2
3/6桁目bit3

ストロープ信号

オプションカードMR-H-D01を使用
する場合，パラメータNo.65～68で
機能を設定してください。

オプションカード
MR-H-D01

(注14)

CN11

MR-H-D01(CN12)に取り付
けた,手動パルス発生器
のパルス倍率を選択します。 7P5

9OP5
5PP1D
2LG
6NP1D

8P5
11LG
20SD

5V
A

B

CN12

30m以内

手動パルス発生器
(オプション)
MR-HDP01

注記については4-8ページを参照してください。
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注 1. ダイオードの向きを間違えないでください。逆に接続すると故障して信号が出力されなくなり，非常停止などの保護回路が動作不
能になることがあります。

　 2. 外部リレーに流れる電流の総和は200mA以下になるようにしてください。200mAをこえる場合はインタフェース用電源を外部から供
給してください。

　 3. 11kW以上のコントローラには回生抵抗器を内蔵していません。必ず標準付属品の回生抵抗器を接続してください。
　 4. 回生オプションはP,C端子に内蔵回生抵抗器のリード線をはずしてからP,C間に接続してください。
　 5. 非常停止スイッチは必ず設置してください。
　 6. アラーム発生を検知してからマグネットコンタクタを切る電源回路を構成してください。
　 7. HA-LHシリーズ11kW以上の場合ファン端子に電源を供給してください。11kW以上はコントローラのMS1,MS2端子に接続します。サー

ボモータとの接続は5.4.4項を参照してください。
　 8. オプションカードMR-H-D01を使用する場合はMR-H-D01から電源を供給できます。
　 9. LA,LAR,LB,LBR,LZ,LZRはパラメータNo52を□□□0に設定すると検出器パルス出力に変更できます。
　10. SONはパラメータNo.41を□□□1に設定するとリセット信号に変更できます。
　11. PF,CPOはパラメータNo.41を11□□に設定するとLSP：正転ストロークエンド，LSN：逆転ストロークエンドに変更できます。
　12. CPOはパラメータNo.3を□□1□に設定すると電磁ブレーキインタロック，パラメータNo.44を□1□□に設定するとトルク制限中に

変更できます。
　13. ALMはパラメータNo.44を□□1□に設定するとプリアラーム出力に変更できます。
　14. パラメータNo.65を□□1□に設定すると速度選択が有効になります。初期値（□□0□）の場合，速度ブロックNo.1が選択されま

す。
　15. 故障(ALM)信号は正常時にONします。
　16. オーバライドをかけた場合の速度上限値は許容回転速度です。
　17. サーボモータシリーズにより接続方法が変わります。5.4節を参照してください。
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4.3　入出力コネクタ

4.3.1　コネクタ信号配列

ポイント

● コネクタのピン配列はケーブルコネクタの配線部からみた図です。

CN4
(15.1.1項参照)

MR-H-ACN

CN1 CN11
(MR-H-D01)

CN3

CN12
(MR-H-D01)

CN2
(15.1.6項参照)

12

14

BAT

16

P5

18

20

11

13

15

LG

17

LG

19

2

4

6

LG

8

P5

10

1

LG

3

MRR

5

7

9

CN2（検出器信号用）
形名 PCR-S20FS（本多通信工業(株)製）

SD

MR

P5

9

OP5

7

P5

5

PP1D

3

NPRD

1

10

OP24

8

P5

6

NP1D

4

NPD

2

LG

19

SG

17

15

PTR

13

PPRD

11

20

SD

18

P24

16

14

12

PPD

CN12
形名 PCR-S20FS（本多通信工業(株)製）

NTR LG

1

P15R

3

LG

5

LAR

7

LBR

9

LZR

11

13

DEC

15

STP

17

SG

19

NPO

21

VDD

23

CPO

25

ZP

2

OVR

4

LA

6

LB

8

LZ

10

12

14

JFS

16

SG

18

PPO

20

VIN

22

VDD

24

PF

26

N15R

28

LG

30

LG

32

FPB

34

LG

36

38

LSP

40

SG

42

DI1

44

ST1

46

EMG

48

ALM

50

SD

27

TLAP

29

31

FPA

33

OP

35

37

39

LSN

41

DI0

43

DI2

45

ST2

47

SG

49

RD

25

DO13

23

DO11

21

VDD

19

DI19

17

SG

15

13

DI03

11

DI01

9

DO05

7

DO03

5

DO01

3

DI21

1

24

DO12

22

20

VIND

18

DI18

16

SG

14

12

DI02

10

DI10

8

DO04

6

DO02

4

DO00

2

DI20

50

SD

48

DO14

46

DI17

44

DI15

42

DI13

40

38

DI10

36

DI08

34

DI06

32

DO09

30

DI23

28

DI22

26

49

DO15

47

SG

45

DI16

43

DI14

41

DI12

39

37

DI09

35

DI07

33

DO10

31

DO08

29

DO07

27

DO06

SONCR

DI05

DI04

SG

DI11

CN1
形名 PCR-S50FS（本多通信工業(株)製）

CN11
形名 PCR-S50FS（本多通信工業(株)製）

CN3
形名 171822-4（AMP製）

(M01) 1
(M02) 2

(M0G) 4
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4.3.2　信号説明

入出力インタフェース（表中のI/O欄の記号）は5.2.2項を参照してください。

(1) CN1

信号名称
ピン
略称

ピン
No.

機能・用途説明
I/O
区分

デジタルI/F用
電源入力

VIN 20 デジタルインタフェース用ドライバ電源入力端子。
入力インタフェース用DC24V±10％を入力してください。
外部電源を使用する場合はここにDC24Vで200mA以上のものを接続してください。
インタフェース用電源に内部電源(VDD)を使用する場合，必ずVDDと接続してくださ
い。

ドライバ電源 VDD 21,22 VDD-SG間に＋24V±10％を出力します。
デジタルインタフェース用としてこの電源を使用する場合，VINと接続してください。
許容電流：200mA

オープンコレクタ
電源入力

OPC 11 手動パルス発生器を使用する場合，この端子にDC24Vを供給してください。

24Vコモン SG 16,17
40,47

VDD・VINのコモン端子。LGとは絶縁してあります。

DC電源 P15R 1 P15R-LG間にDC＋15Vを出力します。OVR・TLAP用電源に使用してください。
許容電流:30mA

P15N 26 P15N-LG間にDC－15Vを出力します。OVR・TLAP用電源に使用してください。
許容電流:30mA

制御コモン LG 3,28
30,34

OVR・TLAP・LA・LAR・LB・LBR・LZ・LZR・FPA・FPB・OPのコモン端子。

シールド SD 50 シールド線のサーボアンプ側を接続してください。

サーボオン 運転準備完了信号入力端子。
SON-SG間を短絡するとベース回路に電源が入り，運転可能状態になります。
開放するとベース遮断になりサーボモータはフリーラン状態になります。

DI-1

アラームリセット信号入力端子。
リセット信号を使用する場合，パラメータNo.41を□□□1に設定してください。
このとき，サーボオン信号は“内部で自動ON”になります。
SON-SG間を20ms以上短絡するとアラームをリセットできます。
SON-SG間を短絡中はベース遮断になります。
ただし，回生異常(AL 30)，過負荷１(AL 50)，過負荷２(AL 51)は回生抵抗器，パワー
トランジスタの温度が低下するまでリセットできません。
次のアラームが解除できます。

DI-1

表示 名称 表示 名称

AL10 不足電圧 AL45 主回路素子過熱

AL24 地絡 AL46 サーボモータ過熱

AL31 過速度 AL52 誤差過大

AL32 過電流 AL73 補助パルス指令入力異常

AL33 過電圧 AL75 OPメモリ異常2

AL35 指令パルス周波数異常 AL8E RS-232C異常

AL42 フィードバック異常 AL8F RS-422異常

リセット

SON 12

トルク制限 LSP 38 トルク制限信号入力端子。
トルク制限信号を使用する場合，パラメータNo.41を□0□□に設定してください。
このとき，正転ストロークエンド信号は無効になります。
LSP-SG間を短絡すると，トルク制限指令(TLAP)の電圧にしたがい，発生トルクを制御
します。
LSP-SG間を開放すると，パラメータNo.40の設定値が有効になります。

DI-1
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信号名称
ピン
略称

ピン
No.

機能・用途説明
I/O
区分

第2送り量 LSN 39 第2送り量選択信号入力端子。
実行する位置ブロックNo.を選択します。
LSN-SG間を開放すると，位置ブロックNo.0を選択する。LSN-SG間を短絡すると，位置
ブロックNo.1を選択します。

正転ストローク
エンド

LSP 38 ストロークエンド信号入力端子。
正転ストロークエンド信号・逆転ストロークエンド信号を使用する場合，パラメータ
No.41で有効に設定してください。
このとき，トルク制限信号・第2送り量選択信号は無効になります。
運転する場合はLSP-SG間，LSN-SG間を短絡してください。開放すると，急停止してサー
ボロックします。
使用しない場合はパラメータNo.42で“内部で自動ON”に設定できます。

DI-1

（注）外部入力信号 運転 DI-1

LSP LSN CCW方向 CW方向

1 1 ○ ○

0 1 ○

1 0 ○

0 0

逆転ストローク
エンド

LSN 39

注. 0：SG間をOFF（開放）
注. 1：SG間をON（短絡）

クリア CR 37 クリア信号入力端子。
CR-SG間を5ms以上短絡すると，溜りパルスをクリアします。
パラメータNo.42で“開放から短絡時にクリア”と“短絡中常にクリア”を選択できま
す。

DI-1

速度選択 JFS 14 速度選択信号入力端子。
実行する速度ブロックNo.を選択します。
JFS-SG間を開放すると，速度ブロックNo.1を選択します。JFS-SG間を短絡すると，速
度ブロックNo.2を選択します。

DI-1

一時停止 STP 15 一時停止信号入力端子
STP-SG間を開放から短絡にすると運転を中断します。再始動信号(DEC)を開放から短
絡すると，中断した位置から運転を再開します。
5ms以上のパルス幅を確保してください。

DI-1

再始動 DEC 13 再始動信号入力端子
DEC-SG間を開放から短絡にすると中断した位置から運転を再開します。
5ms以上のパルス幅を確保してください。

DI-1

手動リモートモードのときに，ST1-SG間を短絡するとサーボモータがCCW方向に回転
する，ST2-SG間を短絡するとCW方向に回転します。

DI-1

（注）外部入力信号 DI-1

ST2 ST1
回転方向

1 1 (停止)サーボロック

0 1 CCW

1 0 CW

0 0 (停止)サーボロック

逆転始動 ST2 45

注. 0：SG間をOFF（開放）
注. 1：SG間をON（短絡）

自動運転モード選択 DIO 41 運転モード選択信号入力端子。
運転モードを選択します。4.3.3項を参照

DI-1

手動運転モード選択 DI1 42 DI-1

手動運転リモート
選択

DI2 43 DI-1



4 -  12

４．ロール送り方式
MELSERVO

信号名称
ピン
略称

ピン
No.

機能・用途説明
I/O
区分

PPO 18手動パルス発生器

NPO 19

手動パルス発生器（MR-HDP01）を接続してください。
詳細は15.1.12項を参照。

DI-2

非常停止 EMG 46 非常停止信号入力端子
EMG-SG間を開放すると強制停止状態になり，サーボオフしダイナミックブレーキが動
作して急停止します。
非常停止状態からEMG-SG間を短絡すると非常停止状態を解除できます。

DI-1

故障 ALM 48 故障信号出力端子。
電源OFF時，保護回路が動作しベース遮断時ALM-SG間が不通になります。
正常時では，電源OFFで導通になります。

DO-1

粗一致 CPO 23 粗一致信号出力端子。
指令残距離がパラメータで設定した粗一致出力範囲より小さくなったときCPO-SG間
が導通になります。
ベースオフ中は出力しません。

DO-1

トルク制限中 トルク制限中信号出力端子。
トルク制限中信号を使用する場合，パラメータNo.44で有効に設定してください。
このとき，粗一致・電磁ブレーキインタロック信号は無効になります。
内部あるいは外部の設定されたトルク制限値に達したときCPO-SG間が導通になりま
す。

DO-1

電磁ブレーキ
インタロック

電磁ブレーキインタロック出力信号端子。
電磁ブレーキインタロック信号を使用する場合，パラメータNo.3で有効に設定してく
ださい。
このとき，粗一致・トルク制限中信号は無効になります。
電磁ブレーキ用のインタロック信号を出力します。
サーボオフあるいはアラームのとき，CPO-SG間が不通になります。

DO-1

位置決め完了 PF 24 位置決め完了信号出力端子。
溜まりパルスがパラメータで設定したインポジション範囲より小さくなったときPF-
SG間が導通になります。
ベースオフ中は出力しません。

DO-1

準備完了 RD 49 準備完了出力端子。
サーボオン後，故障がなく運転可能状態でRD-SG間は導通になります。

DO-1

検出器パルス出力
(オープンコレクタ
 方式)

FPA
FPB

31
32

サーボモータCCW回転時において，FPAはFPBよりπ/2位相が進んでいます。
パラメータNo.39の設定により，100～5000pulse/revの範囲でパルスを出力します。

DO-2

検出器Z相パルス出力 OP 33 Z相パルス信号出力端子。
サーボモータ検出器の0点信号を出力してください。
0点位置でOP-SG間が導通になる。最小パルス幅は1.77msです。

DO-2

外部デジタル表示器
信号

LA
LAR
LZ
LZR

4
5
8
9

外部デジタル表示器信号出力端子。
外部デジタル表示器MR-DP60を使用する場合，この端子に接続してください。

DO-2

検出器パルス出力
（差動ライン
ドライバ方式）

LA
LAR
LA
LAR

4
5
6
7

検出器出力信号（差動ラインドライバ方式）を使用する場合，パラメータNo.52で有
効に設定してください。

DO-2

オーバライド OVR 2 OVR-LG間に－10～＋10Vを印加することで，サーボモータ回転速度を制限します。
－10[V]で0[％]，0[V]で100[％]，10[V]で200[％]になります。

アナログ
入力

外部アナログトルク
制限

TLAP 27 TLAP-LG間に0～＋10Vを印加することで，サーボモータ発生トルクを制限します。
0[V]で0トルク，10[V]で最大トルクになります。

アナログ
入力
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(2) CN11(MR-H-D01)

ピン
略称

ピン
No.

機能　用途説明 I/O

D004 8 位置データコモン1端子（符号，6桁目，5桁目，4桁目）

D005 9 位置データコモン2端子（3桁目，2桁目，1桁目）

DI00 10 位置データ入力端子（1桁目，4桁目　4bitバイナリ　bit0） DI-1

DI01 11 位置データ入力端子（1桁目，4桁目　4bitバイナリ　bit1） DI-1

DI02 12 位置データ入力端子（1桁目，4桁目　4bitバイナリ　bit2） DI-1

DI03 13 位置データ入力端子（1桁目，4桁目　4bitバイナリ　bit3） DI-1

DI04 14 位置データ入力端子（2桁目，5桁目　4bitバイナリ　bit0） DI-1

DI05 15 位置データ入力端子（2桁目，5桁目　4bitバイナリ　bit1） DI-1

DI06 34 位置データ入力端子（2桁目，5桁目　4bitバイナリ　bit2） DI-1

DI07 35 位置データ入力端子（2桁目，5桁目　4bitバイナリ　bit3） DI-1

DI08 36 位置データ入力端子（3桁目，6桁目　4bitバイナリ　bit0） DI-1

DI09 37 位置データ入力端子（3桁目，6桁目　4bitバイナリ　bit1） DI-1

DI10 38 位置データ入力端子（3桁目，6桁目　4bitバイナリ　bit2） DI-1

DI11 39 位置データ入力端子（3桁目，6桁目　4bitバイナリ　bit3） DI-1

DI16 45 オーバライド選択入力端子 DI-1

DI17 46 速度選択入力端子　3bitバイナリ　bit0 DI-1

DI18 18 速度選択入力端子　3bitバイナリ　bit1 DI-1

DI19 19 速度選択入力端子　3bitバイナリ　bit2 DI-1

DI20 2 手動パルス発生器倍率選択入力端子　2bitバイナリ　bit0 DI-1

DI21 3 手動パルス発生器倍率選択入力端子　2bitバイナリ　bit1 DI-1

DI22 28 ストローブ入力端子（6桁デジタルスイッチ使用時は不要） DI-1

D000 4 アラームコード出力端子　4bitバイナリ　bit0 DO-2

D001 5 アラームコード出力端子　4bitバイナリ　bit1 DO-2

D002 6 アラームコード出力端子　4bitバイナリ　bit2 DO-2

D003 7 アラームコード出力端子　4bitバイナリ　bit3 DO-2

VDD 21 24VDC出力端子

VIND 20 VDDと接続するか，外部電源を接続します。

SG
16,17
40,47

位置データを除く24VDCのコモン端子

SD 50 シールド処理用端子

(3) CN12（MR-H-D01・手動パルス発生器接続用コネクタ）

ピン
略称

ピン
No.

機能　用途説明 I/O

PP1D 5 オープンコレクタ正転パルス入力端子 DI-2

PN1D 6 オープンコレクタ逆転パルス入力端子 DI-2

P5 7,8 DC5V出力端子

OP5 9 P5と接続するか，外部電源を接続します。

LG 2,11 5VDCコモン端子

SD 20 シールド処理用端子



4 -  14

４．ロール送り方式
MELSERVO

4.3.3　制御入出力信号

(1) 各種始動信号と運転モード選択信号
　各始動信号は，運転モード選択の条件によって次のように変化します。 は
信号をOFFからONにしたときに有効になり，運転中にONにしても無効です。 は
信号をONにしているあいだ有効です。OFFにすると無効になります。

運転モード
信号

自動運転 手動運転 手動リモート

自動運転 DI0 ON OFF OFF

手動運転 DI1 OFF ON ON

手動運転
リモート

DI2 OFF OFF ON

正転始動 ST1

(正転始動) (正転JOG)

逆転始動 ST2

(逆転始動) (逆転JOG)

C
N
1
(注)

一時停止 STP

(一時停止) (一時停止)

JOG
 FWD 

 REV 
(正転・逆転JOG)

パ
ラ
メ

タ
ユ
ニ
ッ
ト

1STEP 1STEP

(1ステップ送り)

手動パルス発生器

注. 自動運転モードで運転中にDI0・DI1・DI2を切り換えても，運転モードを切り換えることはできま
せん。目標位置への位置決め完了後に，DI0・DI1・DI2で設定した運転モードに切り換わります。
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(2) 始動・停止信号
① 始動信号は主回路が確立されてから投入されるようシーケンスを組んでくだ
さい。主回路が確立する前に投入されても無効です。通常，準備完了信号(RD)
とインタロックを取ります。

② コントローラ内部の始動は，始動信号のOFF→ONの変化のときに実行されます。
コントローラ内部処理の遅れ時間は最大3msです。その他の信号の遅れ時間は
最大10msです。

サーボモータ
回転速度

始動

一時停止
5ms以上

3ms
以下

3ms
以下10ms

以下

③ プログラマブルコントローラを使用する場合，始動・停止信号のON時間は誤動
作防止のため，5ms以上にしてください。

④ 運転中は始動信号(ST1・ST2)を受け付けません。必ず粗一致出力範囲を0とし
た場合の粗一致信号出力後，または位置決め完了信号出力後に次の運転を始動
するようにしてください。

(3) 再始動(DEC)
　一時停止(STP)をONにして停止したあとに，再始動(DEC)をONにすると残りの送
り長分の運転を実行します。

残距離

サーボモータ
回転速度

一時停止(STP)

再始動(DEC)

(a)再始動信号(DEC)を使用した場合

設定長

サーボモータ
回転速度

一時停止(STP)

正転始動(ST1)

(b)正転始動信号(ST1)を使用した場合

(4) クリア(CR)
　一時停止後，ONにすると残量がクリアされます。運転中ONすると送り指令，お
よび溜りパルスがクリアされ，急停止します。高速運転中にONすると急停止して
機械のショック，振動が大きくなりますので避けてください。

サーボモータ
回転速度

一時停止(STP)

クリア(CR)

残量クリア

サーボモータ
回転速度

クリア(CR)
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(5) 位置決め完了信号(PF)
　偏差カウンタの溜りパルスが，設定した位置決め完了範囲（パラメータNo.16）
にあるときONになります。低速で運転する場合，溜りパルスが小さいため位置決
め完了範囲（パラメータNo.16）を大きな値に設定しているとPF信号はONのままに
なることがあります。

サーボモータ速度

サーボモータ
回転速度

始動
粗一致出力

(CPO)

位置決め完了出力
(PF)

3ms
以下 指令 位置決め完了

出力範囲

(6) 粗一致(CPO)
　指令残距離が粗一致出力範囲（パラメータNo.17）以下になるとONになります。
本項(5)のタイミングチャートを参照してください。

(7) オーバライド
　オーバライド(OVR)を使用してサーボモータ回転速度を変更できます｡ オーバ
ライドに関係する信号・パラメータを次表に示します。

項目 名称 備考

アナログ入力信号 オーバライド(OVR)

接点入力信号 オーバライド選択(DI16) MR-H-D01オプションカード使用。

No.24機能選択5 □□□1：オーバライドを使用する。
パラメータ

No.47オーバライドオフセット －9999～9999mV

　オーバライドを使用するにはパラメータNo.24を□□□1に設定して使用可能に
してください。

(a) オーバライド(OVR)
　オーバライド(OVR)に電圧(－10～＋10V)を印加することで外部から変更値
を連続的に設定できます。入力電圧と設定回転速度に対する実際の回転速度
の割合を次に示します。
　コントローラの15V電源出力(P15R･N15R)を使用する場合，次図を参考にし
てください。

オーバライド選択(DI16)
DI16
SG

OVR
P15R

コントローラ

オーバライド(OVR)

SD
N15R

オーバライド(OVR)印加電圧

実
際
の
回
転
速
度
の
割
合

－10 10

200
設
定
回
転
速
度
に
対
す
る

[％]

0
[V]0

100
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(b) オーバライド選択(DI16)
　オーバライド(OVR)の有効／無効を選択します。この信号を使用する場合，
MR-H-D01オプションカードが必要です。パラメータNo.66を□□□1に設定し
てオーバライド選択を有効にしてください。

モータ

MR-H-ACN

オーバライド選択
(DI16)
オーバライド
(OVR)
－10～＋10V

オーバ
ライド

　オーバライド選択(DI16)を使用して次のように変更値を選択します。

DI16-SG間 速度変更値

開放 変更なし

短絡 オーバライド(OVR)設定値が有効

(c) オーバライドオフセット（パラメータNo.47)
　パラメータNo.47を使用して，オーバライド(OVR)の入力電圧に対しオフ
セット電圧を設定できます。設定値は-9999～9999mVです。

(8) トルク制限
　トルク制限に関係する信号・パラメータを次表に示します。

項目 名称 備考

アナログ入力信号 外部トルク制限(TLAP)

接点入力信号 トルク制限選択(LSP)
パラメータNo.41を□0□□ (初期値) 
に設定する。

接点出力信号 トルク制限中(CPO)

No.40 内部トルク制限 0～100％

No.54 内部トルク制限2 0～100％

No.48 トルク制限オフセット －9999～9999mV
パラメータ

No.41 入力信号選択 使用するトルク制限値の選択

　トルク制限には，パラメータで設定する内部トルク制限とアナログ入力信号に
よる外部トルク制限があります｡ サーボモータの最大トルクを100％として発生
トルクを制限します。



4 -  18

４．ロール送り方式
MELSERVO

(a) 内部トルク制限（パラメータNo.40,54)
　パラメータNo.40,54で内部トルク制限値を設定します。設定値に対する発
生トルクを次に示します。

最大トルク

0
0 100
トルク制限値[％]

発
生
ト
ル
ク

(b) 外部トルク制限(TLAP)
　外部トルク制限(TLAP)に電圧(0～＋10V)を印加することで外部から制限値
を連続的に設定できます。入力電圧と制限値を次に示します。
　サーボアンプにより入力する電圧に対し5％程度のばらつきがあります。
　0.05V以下では十分に制限がかからない場合がありますので，0.05V以上の
電圧で使用してください。
　コントローラの15V電源出力(P15R)を使用する場合, 次図を参考にしてく
ださい。

100

0
0 10
TLAP印加電圧[V]

TLA印加電圧とトルク制限値

ト
ル
ク
制
限
値
[％]

±5％

0.05

1kΩ2kΩ

日本抵抗器
RRS10相当

接続例

LSP
SG

TLAP
P15R

コントローラ

SD
LG
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(c) トルク制限選択(LSP)
　トルク制限選択(LSP)を使用するには, パラメータNo.41を□0□□に設定
してください。
　この入力信号を使用して有効になるトルク制限値を選択することができま
す。トルク制限選択(LSP)を使用しない場合は, パラメータNo.41を□1□□に
設定してください。このとき，常に内部トルク制限 (パラメータNo.40) の設
定値が有効になります。

① パラメータNo.41を□□0□（初期値）に設定した場合
　外部トルク制限(TLAP)と内部トルク制限（パラメータNo.40）を切り換
えます。

モータ

コントローラ

トルク制限選択
(LSP)
外部トルク制限
(TLAP)
0～+10V 内部トルク制限

パラメータNo.40

トルク
制限

　トルク制限選択(LSP)を使用して次のように制限値を選択します。LSP-
SG間を短絡した場合，外部トルク制限(TLAP)と内部トルク制限のうち，値
の小さい制限値が選択されます。

TL0-SG間 トルク制限値

外部トルク制限(TLAP)＜内部トルク制限の場合
外部トルク制限(TLAP)

開放
外部トルク制限(TLAP)＞内部トルク制限の場合
内部トルク制限

短絡 内部トルク制限が有効
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② パラメータNo.41を□□1□に設定した場合
　内部トルク制限 (パラメータNo.40) と内部トルク制限2（パラメータ
No.54）を切り換えます。

モータ

コントローラ

トルク制限選択
(LSP)

内部トルク制限
パラメータNo.40

内部トルク制限2
パラメータNo.54

トルク
制限

　トルク制限選択(LSP)を使用して次のように制限値を選択します。LSP-
SG間を短絡した場合，内部トルク制限と内部トルク制限2のうち値の小さ
い制限値が選択されます。

LSP-SG間 トルク制限値（パラメータ)

開放 内部トルク制限

内部トルク制限＜内部トルク制限2の場合
内部トルク制限

短絡
内部トルク制限＞内部トルク制限2の場合
内部トルク制限2

(9) ストロークエンド(LSP,LSN)
　パラメータNo.41を11□□に設定すると有効になります｡ LSP,LSNにリミット
スイッチなどを使用してSGと接続します。ストロークエンドのない機械ではSG端
子間を短絡します。接続していないとサーボモータは回転しません。サーボモー
タ回転中にストロークエンド（CCW回転中はLSP，CW回転中はLSN）を開放すると急
停止したのちサーボロックします。このとき偏差カウンタをクリアします。

(10)手動パルス発生器パルス倍率選択(DI20,DI21)
　オプションカード(MR-H-D01)を使用します｡ パラメータNo.65を□4□□に設定
すると有効になります｡ DI120,DI121-SG間で下表のようにパルス倍率を選択しま
す。

パルス倍率 DI21 DI20

1倍 OFF OFF

10倍 OFF ON

100倍 ON OFF

(11)アラームコード出力(DO00,DO01,DO02,DO03)
　オプションカード(MR-H-D01)を使用します。
　パラメータNo.67を□□□1に設定すると有効になります。アラームの種類を4
ビットのコードで出力します。詳細は12.2節を参照してください。
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(12)ストローブ信号(DI22)
　オプションカード(MR-H-D01)を使用します。
　プログラマブルコントローラを使用するとき，位置データの読込みタイミング
を制御します。位置データを下3桁，上3桁の2回に分けて読み込みます。このため
ストローブ信号は2回必要です。
　位置データを準備し，5ms以上遅れてからストローブ信号をONしてください。ス
トローブ信号は5ms以上ONし，この間はデータを変化させないでください。位置
データと始動信号(ST1,ST2)の関係は必ず次のタイミングチャートにしたがって
ください。また，2つ以上の位置データを読み込むことはできません｡ 1つの位置
データを読み込んでから始動を実行してください。

位置データ(下3桁） 位置データ(上3桁）

5ms以上

5ms以上 5ms以上

5ms以上

5ms以上
5ms以上

5ms以上

5ms以上 5ms以上

位置データ
(DI00～DI13)

ストローブ
(DI22)

位置データ（下3桁）
要求(DO05)

位置データ
（上3桁＋符号）要求

(DO04)

始動信号
(ST1,ST2)

下3桁を確立したあと、
要求が切り換わります。

このとき、上3桁、下3桁のデー
タを移動量として確立します。

5ms以上

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

(13)速度選択信号(DI17,DI18,DI19)
　オプションカード(MR-H-D01)を使用します。
　速度ブロックNo.（1～8）を選択する3bitバイナリ信号です。

DI19 DI18 DI17

速度ブロックNo. bit2

(MSB)
bit1

bit0

(LSB)

1 0 0 0

2 0 0 1

3 0 1 0

4 0 1 1

5 1 0 0

6 1 0 1

7 1 1 0

8 1 1 1

3bitバイナリ　0：SG間でOFF　　1：SG間でON
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4.4　運転

4.4.1　初めて電源を投入する場合

　運転の前に次のチェックをしてください。

(1) 配線
(a) コントローラの電源入力端子（R・S・T）の正しい電源が接続してあること。

(b) コントローラのサーボモータ用電源端子（U・V・W）と電源入力端子（U・V・
W）の相が一致していること。

(c) コントローラのサーボモータ用電源端子（U・V・W）と電源入力端子（R・S・
T）を短絡していないこと。

(d) コントローラ・サーボモータは確実に接地してあること。

(e) 回生オプションを使用する場合，ツイスト線が使用してあること。また，内
蔵回生抵抗器のリード線を取り外してあること。

(f) ストロークエンドリミットスイッチを使用する場合は，運転状態のときLSP-
SG間とLSN-SG間が短絡になっていること。

(g) コネクタCN1のピンにはDC24Vをこえる電圧が加わらないこと。

(h) コネクタCN1のSDとSGを短絡にしていないこと。

(i) 配線ケーブルに無理な力が加わっていないこと。

(2) 環境
　電線くず，金属粉などで信号線や電源線が短絡している箇所がないこと。

(3) 機械部
(a) サーボモータの取付け部，軸と機械の接続部のねじのゆるみがないこと。

(b) サーボモータおよびサーボモータが組み込まれた機械が運転可能であること。
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4.4.2　立上げ

危険

● 濡れた手でスイッチを操作しないでください。感電の原因になります。
● 表面カバーをはずしての運転は行わないでください。高電圧の端子および充
電部が露出していますので，感電の原因になります。

● 通電中および運転中は表面カバーを開けないでください。感電の原因になり
ます。

注意

● 運転前に各パラメータの確認を行ってください。機械によっては予測しない
動きとなる場合があります。

● 通電中や電源遮断後のしばらくの間はコントローラの放熱器，回生抵抗器, 
サーボモータなどが高温になる場合がありますので触れないでください。火
傷の原因になります。

サーボモータ単体で正常に動作することを確認してから機械と連結してください。
立上げの参考用として，1つの機械構成について記載します。本項を参考にして安全に
立ち上げてください。

(1) 機械の条件

ポイントテーブル
・位置ブロックNo.0
・速度ブロックNo.1

サーボモータ
HC-SF502
 16384pulse/rev

減速比
1/n=1/3

コントローラ
MR-H-ACN

回生オプション
MR-RB30

加速時定数(Ta)=200ms
回転速度(V)=2000r/min

減速時定数(Tb)=300ms

位置データ(P)=2000mm

パラメータユニット

ロール径
r=160mm

① 絶対位置検出システム使用

② 指令分解能：10μm

③ 指令方式：ロール送り方式

④ 電子ギアの計算

( )
( )

CMX pulse

CDV μm
＝ 16384
1
n
･r･π･1000

＝ 16384
1
3
･160･π･1000

≒ 4096
41888

＝ 2048
20944 ･･････(4.1)

CMX＝2048
CDV＝20944

⑤ 位置ブロックNo.1を使用し，1回の自動運転を実行する。
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(2) 立上げ手順
(a) 電源投入

① サーボオン(SON)をOFFする。

② 主回路電源・制御回路電源を投入するとパラメータユニットに“現在位置”
を表示します。

(b) テスト運転
　パラメータユニットで“テスト運転モード”のJOG運転を使用してサーボ
モータが動作することを確認してください。（7.2節参照）

(c) パラメータの設定
　機械の構成・仕様に合わせてパラメータを設定します。パラメータの内容
は6章，設定方法は7.2節を参照してください。

20944

指令分解能が10μmであるため送り長倍率10倍 
を選択します。
位置データ単位[mm]を選択します。
デジタル表示器，小数点自動設定選択します。

HC-SFシリーズサーボモータのため設定不要

パラメータ 名称 設定値 内容

№0 モータシリーズ

№1

ロール送り方式
MR-RB30回生オプションを使用します。

□8□0
№2

モータタイプ

送り方式

№3 機能選択1

№4 機能選択2

0□□0
直線加減速方式
インクリメンタルで使用します。

№5 電子ギア分子(CMX)

□001

№6 電子ギア分母(CDV)

式(4.1)の計算結果より。

式(4.1)の計算結果より。

2048

502

0

　各パラメータを設定したら，一度電源を遮断してください。再投入すると
設定したパラメータの値が有効になります。

(d) 位置ブロックの設定
　運転パターンに合わせて位置ブロックを設定します。位置ブロックの内容
は4.4.5項，設定方法は4.5節を参照してください。

位置ブロックNo.0の設定

位置データ
［×10STMμｍ］

(注)Mコード 速度ブロックNo.

200000 1

注．何も入力しないでください。

速度ブロックNo.1の設定

サーボモータ
回転速度［r/min］

加速時定数
［ms］

減速時定数
［ms］

2000 200 300
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(e) サーボオン
　サーボオンは次の手順で実行してください。

① 主回路・制御電源を投入する。

② サーボオン信号(SON)をON（SON-SG間を短絡）する。
　サーボオン状態になると運転可能になり，サーボモータがロックします。

(f) 自動運転
　入力信号を次表のように設定し正転始動(ST1)または逆転始動(ST2)をONし
て位置ブロックNo.0の自動運転を実行してください。

信号名 略称 ON/OFF 内容

自動／手動選択 DI0 ON 自動運転モードを選択

手動運転 DI1 OFF

手動運転リモート DI2 OFF

サーボオン SON ON サーボオン状態になる

第2送り量 LSN OFF 位置ブロックNo.0を選択

(g) 停止
　次の状態になるとコントローラはサーボモータの運転を中断し，停止しま
す。
　電磁ブレーキ付サーボモータの場合は，5.5.2項を参照してください。

① サーボオン(SON)OFF
　ベース遮断になりサーボモータはフリーランになります。

② アラーム発生
　アラームが発生すると，ベース遮断になりサーボモータはダイナミック
ブレーキが動作して急停止します。

③ 非常停止(EMG)OFF
　ベース遮断になりサーボモータはダイナミックブレーキが動作して急
停止します。アラームALE6が発生します。



4 -  26

４．ロール送り方式
MELSERVO

4.4.3　手動運転リモートモード

手動運転リモートを行う場合, 運転モード選択信号(DI0,DI1,DI2)を次表のように
設定します。

運転モード選択信号 ON/OFF

DI0 OFF

DI1 ON

DI2 ON

(1) JOG運転
(a) 回転速度の設定

　パラメータNo.8 JOG速度1，パラメータNo.9 JOG速度2でJOG運転時のサーボ
モータ回転速度を設定します。

設定パラメータNo. 設定値

8

9
0～最大回転速度
(r/min)

　JOG運転の速度は速度選択信号(JFS)で選択します。JOG運転の加減速時定数
は速度ブロックNo.1の値になります。

JFS 設定値

OFF JOG速度1

ON JOG速度2

(b) 始動
　始動信号(ST1,ST2)を使用する場合，正転始動(ST1)または逆転始動(ST2)
をONすると，ONしている間，サーボモータが回転します。このとき回転方向
は次表のとおりです。

パラメータNo.2
始動信号

□□0□ □□1□ □□2□ □□3□

ST1 CCW（アドレス増加） CW（アドレス増加） CCW（アドレス減少） CW（アドレス減少）

ST2 CW（アドレス減少） CCW（アドレス減少） CW（アドレス増加） CCW（アドレス増加）
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(c) タイミングチャート

100ms以上

ST1,ST2有効

パラメータユニットキー有効

10ms以下

残距離溜りパルスクリア

5ms以上

5ms以上

5ms以上

10ms以下

5ms以上

正転JOG

逆転JOG

残距離

正転JOG

逆転JOG

3ms以下

ON

OFF

サーボオン(SON)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動運転モード選択
(DI0)

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

サーボモータ回転速度

正転始動(ST1)

一時停止(STP)

ON

OFF

ON

OFF
ON

OFF

手動運転モード選択
(DI1)

ON

OFF
ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF
ON

OFF

第2送り量(LSN)

速度選択(JFS)

手動リモート運転選択
(DI2)

逆転始動(ST2)

1STEP

FWP

REV

再始動(DEC)

クリア(CR)

10ms以下
3ms以下

10ms以下

10ms以下
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(2) 手動パルス発生器運転
(a) オプションカード(MR-H-D01)を使用しない場合

　手動パルス発生器による運転を有効にするためのパラメータNo.30を次の
ように設定します。手動パルス発生器のパルス倍率はこのとき選択します。

パラメータNo.30

- -
＊mm単位系で手動パルス
　発生器1回転当たりの機
　械送り量

設定値 手動パルス発生器 ＊送り量／回転
0
1
2
3

使用しない
使用・パルス1倍選択
使用・パルス10倍選択
使用・パルス100倍選択

100μm
1mm
10mm

-

　手動パルス発生器(MR-H-DP01)を回転させるとサーボモータが回転します。
手動パルス発生器の回転方向に対するサーボモータの回転方向を次表に示し
ます。

パラメータNo.2手動パルス発生器
の回転方向 □□0□ □□1□ □□2□ □□3□

正転 CCW（アドレス増加） CW（アドレス増加） CCW（アドレス減少） CW（アドレス減少）

逆転 CW（アドレス減少） CCW（アドレス減少） CW（アドレス増加） CCW（アドレス増加）

正転 正転
(CCW)

手動パルス発生器

(b) オプションカード(MR-H-D01)を使用する場合
　パラメータNo.65によるパルス倍率選択とMR-H-D01のパルス倍率選択信号
(DI20,DI21)を使用して手動パルス発生器のパルス倍率を変更できます。手動
パルス発生器による運転を有効にするためパラメータNo.65を次表のように
設定します。

パラメータNo.65

- - -
＊mm単位系で手動パルス
　発生器1回転当たりの機
　械送り量

設定値 手動パルス発生器 ＊送り量／回転
0
1
2
3

使用しない
使用・パルス1倍選択
使用・パルス10倍選択
使用・パルス100倍選択

100μm
1mm
10mm

4 使用・パルス倍率外部選択

　パラメータNo.65を□4□□に設定すると，パルス倍率を外部で設定できま
す。倍率とパルス倍率選択信号の関係は次表を参照してください。

パルス倍率選択信号
倍率

DI21 DI20

1倍 OFF OFF

10倍 OFF ON

100倍 ON OFF
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4.4.4　手動運転モード

手動運転リモートを行う場合, 運転モード選択信号(DI0,DI1,DI2)を次表のように
設定します。

運転モード選択信号 ON/OFF

DI0 OFF

DI1 ON

DI2 OFF

(1) JOG運転
(a) 回転速度の設定

　パラメータNo.8 JOG速度1パラメータNo.9 JOG速度2でJOG運転時のサーボ
モータ回転速度を設定します。

設定パラメータNo. 設定値

8

9
0～最大回転速度
(r/min)

　JOG運転の速度は速度選択信号(JFS)で選択します。JOG運転の加減速時定数
は速度ブロックNo.1の値になります。

JFS 設定値

OFF JOG速度1

ON JOG速度2

(b) 始動
　パラメータユニットを使用する場合, パラメータユニットのFWD,REVキー
をONすると，ONしている間サーボモータが回転します。このとき回転方向は
次表のとおりです。

パラメータNo.2パラメータ
ユニットのキー □□0□ □□1□ □□2□ □□3□

FWD CCW（アドレス増加） CW（アドレス増加） CCW（アドレス減少） CW（アドレス減少）

REV CW（アドレス減少） CCW（アドレス減少） CW（アドレス増加） CCW（アドレス増加）

(c) タイミングチャート
　4.4.3項(1)(c)を参照してください。

(2) ステップ運転
　第2送り量信号(LSN)で位置ブロックNo.を選択します。パラメータユニット

の  1STEP キーをONすると現在選択している位置ブロックNo.の運転を実行しま

す。

位置ブロックNo.
第2送り量
(LSN)

0 OFF

1 ON

(3) 手動パルス発生器運転
　3.4.3項(2)と同じです。



4 -  30

４．ロール送り方式
MELSERVO

4.4.5　自動運転モード

運転モード選択信号(DI0,DI1,DI2)を次表のように設定します。

運転モード選択信号 ON/OFF

DI0 ON

DI1 OFF

DI2 OFF

(1) ポイントテーブルによるロール送り運転
(a) 位置ブロックデータの設定

　設定できるデータ数は標準で2点（位置ブロックNo.0～1）です。第2送り量
信号(LSN)で位置ブロックNo.1を選択します。

2点ポイントデータ

位置ブロックNo. 第2送り量(LSN)

0 OFF

1 ON

　パラメータユニットを使用して，ポイントテーブルデータの位置ブロック
に位置データ（増分値）を設定します。このとき，Mコード，速度ブロックNo.
の項目は無効ですから入力しないでください。位置ブロックの設定方法は3.5
節を参照してください。

位置ブロックNo. 位置データ Mコード 速度ブロックNo.

0 20000

1 15000

　位置データ（増分値）はパラメータNo.4の設定で単位([mm],[inch])と入力
範囲を変更できます。

パラメータNo.4

設定値
(STM)
0
1

- -

入力範囲[mm or inch]

2
3

0～＋999.999
0～＋9999.99
0～＋99999.9
0～＋999999

設定値 単 位
0
1

mm
inch
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(b) 速度ブロックデータの設定
　パラメータNo.3の設定により，直線とS字加減速パターンを選択できます。
設定できる速度ブロック数は標準で2速（速度ブロックNo.1,2）オプション
カード(MR-H-D01)使用で8速（速度ブロックNo.1～8）です。

パラメータNo.3

設定値
0
1

- -

加減速パターン
直線加減速
S字加減速

-

　直線加減速パターンの場合，パラメータNo.3を□□□0に設定します。
　パラメータユニットを用いて速度ブロックにサーボモータ回転速度，加速
時定数，減速時定数を設定します。

速度ブロックNo. 回転速度 [r/min] 加速時定数 [ms] 減速時定数 [ms]

1 2000 220 20

2 500 100 50

(3) (1200) (50) (55)
・・・

・・・
・・・

・・・

(8) (1500) (20) (30)

　速度ブロックの設定方法は4.5.4項を参照してください。

項目 内容

回転速度 0～最大回転速度r/min

加速・減速時定数
0～20000ms
加速・減速時定数は，定格回転速度までの時
間(ms)を設定します。

定格回転速度

加速時定数 減速時定数

時間

サ
Ｉ
ボ
モ
Ｉ
タ
回
転
速
度

　S字加減速パターンの場合，サーボモータ回転の立下がりを滑らかにします。
パラメータNo.3を□□□1に設定します。
　パラメータユニットを用い，速度ブロックにサーボモータ回転速度，加減
速時定数，S字時定数を設定します。加速と減速時定数は同一になります。

速度ブロックNo. 回転速度 [r/min] 加減速時定数 [ms] S字時定数 [ms]

1 2000 1000 100

2 500 1500 200

(3) (1200) (1200) (100)
・・・

・・・
・・・

・・・

(8) (1500) (2000) (200)
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項目 内容

回転速度 0～最大回転速度r/min

加速・減速時定数 0～20000ms

S字時定数
100～450ms
S字時定数は通常，加減速時定数の10～20％に
します。

加減速時定数 S字時定数

定格回転速度

低速運転時

時間

サ
Ｉ
ボ
モ
Ｉ
タ
回
転
速
度

(c) サーボモータの運転
　各ポイントテーブルの設定が完了したら，第2送り量信号(LSN)で位置ブ
ロックNo.を選択します。第2送り量信号と位置ブロックNo.の関係を次表に示
します。

2点ポイントデータ

位置ブロックNo. 第2送り量(LSN)

0 OFF

1 ON

　速度選択信号で速度ブロックNo.を選択します。

標準（2速度ブロック）

速度ブロックNo. 速度選択(JFS)

1 ON

2 OFF

　速度選択信号と速度ブロックNo.の関係を次表に示します。

MR-H-D01使用（8速度ブロック）

DI19 DI18 DI17

速度ブロックNo. bit2
(MSB)

bit1
bit0
(LSB)

1 0 0 0

2 0 0 1

3 0 1 0
・・・

・・・
・・・

・・・

8 1 1 1

3bitバイナリ　　0：SG間でOFF　　1：SG間でON
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　正転始動(ST1)または逆転始動(ST2)をONすると設定された位置へサーボ
モータが回転します。サーボモータの回転方向はパラメータNo.2の設定に
よって変わります。設定値とサーボモータの運転の関係を次表に示します。

設定値
サーボモータ回転方向

0
1

パラメータNo.2

- - -

ST1:ON ST2:ON
CCW回転(現在値 増加)
CW回転(現在値 増加)

CW回転(現在値 減少)
CCW回転(現在値 減少)

2 CCW回転(現在値 減少) CW回転(現在値 増加)
3 CW回転(現在値 減少) CCW回転(現在値 増加)

　サーボオン後のタイミングチャートです。

残距離

5ms以上

5ms以上

5ms以上

10ms以下

位置ブロックNo.1

速度ブロックNo.2

位置ブロックNo.0

速度ブロックNo.1

10ms以下

5ms以上

5ms以上

ON

OFF

サーボオン(SON)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動運転モード選択
(DI0)

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

サーボモータ回転速度

正転始動(ST1)

一時停止(STP)

ON

OFF

ON

OFF
ON

OFF

手動運転モード選択
(DI1)

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

第2送り量(LSN)

速度選択(JFS)

手動リモート運転選択
(DI2)

逆転始動(ST2)

再始動(DEC)

クリア(CR)

10ms以下

残距離クリア

10ms以下3ms以下
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(2) デジタルスイッチ位置指令によるロール送り運転
　この運転を行うにはオプションカード(MR-H-D01)とデジタルスイッチ(MR-
DS60)が必要です。配線は4.2.2項を参照してください。
　パラメータNo.65を1□11に設定します。

パラメータNo.65

1- 11

BDC3桁×2 入力を選択

外部速度ブロックNo.選択
スイッチ有効

デジタルスイッチを選択

　デジタルスイッチ(MR-DS60)で位置データ（増分値）を設定します。
　位置データ（増分値）はパラメータNo.4の設定で単位([mm],[inch])，入力範囲
を変更できます。

パラメータNo.4

設定値
(STM)
0
1

- -

入力範囲[mm or inch]

2
3

0～＋999.999
0～＋9999.99
0～＋99999.9
0～＋999999

設定値 単 位
0
1

mm
inch

　正転始動(ST1)または逆転始動(ST2)をONすると設定した位置へサーボモータが
回転します。速度ブロックの選択は前記の絶対指令と同一です。また，サーボモー
タの回転方向は本項(1)と同様，パラメータNo.2により決まります。
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　サーボオン後のタイミングチャートです。

速度ブロックNo.1 速度ブロックNo.2 速度ブロックNo.1

位置データ1 位置データ2 位置データ3

5ms以上

位置データ1 位置データ3位置データ2

残距離

10ms以下

5ms以上

10ms以上
3ms以下

5ms以上

5ms以上

5ms以上

5ms以上

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

サーボオン(SON)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動運転モード選択
(DI0)

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

サーボモータ回転速度

正転始動(ST1)
ON

OFF

ON

OFF

手動運転モード選択
(DI1)

ON

OFF

手動リモート運転選択
(DI2)

逆転始動(ST2)
ON

OFF

一時停止(STP)
ON

OFF

再始動(DEC)
ON

OFF

クリア(CR)
ON

OFF

ON

OFF
デジタルスイッチ
 位置データ(増分値)

ON

OFF

速度選択
(DI17,DI18,DI19)
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(3) プログラマブルコントローラ位置指令によるロール送り運転
　この運転を行うにはオプションカード(MR-H-D01)が必要です。配線は3.2.3項を
参照してください。位置データとストローブ信号の関係は3.3.3項(13)のとおりで
す。

　パラメータNo.65を0□□1に設定します。
　位置データの入力範囲，速度ブロックNo.の選択は(2)デジタルスイッチ位置指
令によるロール送り運転と同じです。
　正転始動(ST1)または逆転始動(ST2)をONすると設定した位置へサーボモータが
回転します。サーボモータの回転方向は本項(1)サーボモータの運転を参照してく
ださい。
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　サーボオン後のタイミングチャートです。

速度ブロックNo.1 速度ブロックNo.2

20ms以上

データ1下3桁 データ1上3桁 データ2下3桁 データ2上3桁

5ms以上

5ms以上

データ1 残距離

データ2

3ms以下

10ms以下

5ms以上

5ms以上

5ms以上

5ms以上

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

サーボオン(SON)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動運転モード選択
(DI0)

位置決め完了(PF)

粗一致(CPO)

サーボモータ回転速度

正転始動(ST1)
ON

OFF

ON

OFF

手動運転モード選択
(DI1)

ON

OFF

手動リモート運転選択
(DI2)

逆転始動(ST2)
ON

OFF

一時停止(STP)
ON

OFF

再始動(DEC)
ON

OFF

クリア(CR)
ON

OFF

ON

OFF
ストローブ信号

(DI22)

ON

OFF

速度選択
(DI17,DI18,DI19)

プログラマブルコントローラ
 位置データ(増分値)

 位置データ(増分値)
下3桁要求(DO04)

 位置データ(増分値)
下3桁要求(DO05)

5ms以上 5ms以上
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4.5　ポイントテーブルデータの設定方法

(1) 位置ブロックデータ入力

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定画面にする

 で設定するブロックを選択する（位置ブロックを選択）

 で設定するブロックを確定する（位置ブロックを確定）

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②
0  テンキーで設定する位置ブロックNo.を指定する（0の場合）

 で設定する位置ブロックNo.を確定する

<イチセッテイ>
ブロックＮｏ．

０
ヨミダシ:

③ 誤入力時 STOPRESET  で手順②に戻る

<イチセッテイ>
ブロックＮｏ．

３００
セッテイフカ:ＲＳＴ

④
 で設定する位置ブロックNo.を指定する（0の場合）

 で設定する位置ブロックNo.を確定する

０    １２３４５．０
１    ７８９０１．２     

⑤
 で入力するデータ欄を選択する（位置データを選択）

 で入力するデータ欄を確定する（位置データを確定）

  ０ イチブロック
イチ １２３４５．６
Ｍコード        
ソクドＮｏ．

⑥

D
 7 1STEP

F
 9

E
 8 ・  テンキーで位置データを入力する（78.9の場合）

 で位置データを書き込み CAN  で手順①へ

 位置ブロック入力完了  CAN  CAN  で手順④へ

    ０ イチ
       １２３４５．６
             ７８．９
カキコミ           ｍｍ

⑦
誤入力時 STOPRESET  で手順⑥に戻る

　　　　 CAN  で手順⑤に戻る

    ０ イチ
       １２３４５．６
             
 セッテイフカ：ＲＳＴ
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(2) 速度ブロックデータ入力

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定画面にする

 で設定するブロックを選択する（速度ブロックを選択）

 で設定するブロックを確定する

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②
1  テンキーで設定する速度ブロックNo.を指定する（1の場合）

 で設定する速度ブロックNo.を確定する

<ソクドセッテイ>
ブロックＮｏ．

１
ヨミダシ:

③ 誤入力時 STOPRESET  で手順②に戻る

<ソクドセッテイ>
ブロックＮｏ．

９
セッテイフカ:ＲＳＴ

④
 で設定する速度ブロックNo.を指定する（1の場合）

 で設定する速度ブロックNo.を確定する

１    　２０００．０
２　　　１０００．０
３　　　３０００．０
４　　　　　　０．０

⑤
データ一覧画面にて  で入力するデータ欄を選択する（速度を選択）

 で入力するデータ欄を確定する（速度を確定）

ソクド   ２０００．０
カソクt    ２００００ 
ゲンソクｔ ２００００

１  ソクドブロック

⑥
入力画面にて 3 0 0 0  テンキーで速度を入力する（3000r/minの場合）

 で速度を書き込み CAN  で手順⑦へ

  １  シレイソクド
          ２０００．０
          ３０００．０
カキコミ      ｒ／ｍｉｎ

⑦
データ一覧画面にて  で入力するデータ欄を選択する（加速時定数を選択）

 で入力するデータ欄を確定する（加速時定数を確定）

ソクド   ３０００．０
カソクt    ２００００ 
ゲンソクｔ ２００００

１  ソクドブロック

⑧

入力画面にて 1
A
 4

D
 7

B
 5

C
 6  テンキーで加速時定数を入力する

（14567msの場合）

 で加速時定数を書き込み CAN  で手順⑨へ

  １  カソクジカン
            ２００００
            １４５６７
カキコミ        ｍｓｅｃ

⑨
データ一覧画面にて  で入力するデータ欄を選択する（減速時定数を選択）

 で入力するデータ欄を確定する（減速時定数を確定）

ソクド   ３０００．０
カソクt    １４５６７ 
ゲンソクｔ １００００

１  ソクドブロック

⑩

入力画面にて 1
A
 4

D
 7

B
 5

C
 6  テンキーで減速時定数を入力する

（14567msの場合）

 で減速時定数を書き込み

速度ブロック入力完了 CAN  CAN  で手順④へ

  １  ゲンソクジカン
            １００００
            １４５６７
カキコミ        ｍｓｅｃ

⑪
誤入力時 STOPRESET  で入力画面に戻る

　　　　 CAN  でデータ一覧画面に戻る

  １  ゲンソクジカン
            ２００００
            ９９９９９
  セッテイフカ：ＲＳＴ
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(3) データのコピー
　MR-H-ACN（パラメータユニット画面上では“アンプ”と表示します。）のポイ
ントテーブルデータ（位置ブロック，速度ブロック）をパラメータユニットへ読
み出し，パラメータユニットから書込みなどを行います。この機能を使用し，いっ
たんパラメータユニットに読み出し，他のMR-H-ACNにデータをコピーすることが
できます。

(a) データの読出し
　MR-H-ACNよりパラメータユニットへ読み出します。

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定画面にする

SHIFT  3  で位置データコピー初期画面にする　　　 CAN  で前の画面へ

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②

 でモードを指定する（アンプヨリヨミダシを指定）

 でモードを確定する

STOP
RESET  または CAN  で手順①へ

 <データコピー>
アンプヨリヨミダシ
アンプヘ カキコミ
ショウゴウ

   <データコピー>
ヨミダシ
シマスカ  Ｙｅｓ：
          Ｎｏ：ＲＳＴ

③
読出し完了

CAN  で手順①へ

   <データコピー>
 

ヨミダシカンリョウ
 センタクガメン：ＣＡＮ
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(b) データの照合
　パラメータユニット内のデータをMR-H-ACNと照合します。

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定画面にする

SHIFT  3  で位置データコピー初期画面にする　　　 CAN  で前の画面へ

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②
 でモードを指定する（ショウゴウを指定）

 でモードを確定する

 <データコピー>
アンプヨリヨミダシ
アンプヘ カキコミ
ショウゴウ

   <データコピー>
 
  ショウゴウチュウ
        オマチクダサイ

③
 照合完了 

CAN  で手順①に戻る

   <データコピー>
 

ショウゴウカンリョウ
 センタクガメン：ＣＡＮ

④

 照合したデータに不正なデータが存在したとき 

SHIFT  で不正データNo.を確認できる

不正データが1画面で収まらないときは  で画面を切り換える

CAN  で手順①に戻る

SHIFT

    <データコピー>
   ショウゴウエラー 
エラーＮｏ．  ：ＳＦＴ
センタクガメン：ＣＡＮ

ショウゴウエラー
 Ｐ０１０Ｐ Ｐ０１０Ｓ
 Ｐ０５０Ｍ Ｐ１８５Ｍ
 Ｐ１８５Ｓ Ｓ００２Ｖ

エラー番号構成

位置ブロック
P  位置
M  Mコード
S  速度No.

速度ブロック
V  速度
A  加速時定数
D  減速時定数
S  S字時定数

データ項目

ブロックNo.

データブロックの判別
  P:位置ブロック
  S:速度ブロック
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(c) データの書込み
　パラメータユニット内のデータをMR-H-ACNに書き込みます。

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定画面にする

SHIFT  3  で位置データコピー初期画面にする　　　 CAN  で前の画面へ

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②
 でモードを指定する（アンプヘカキコミを指定）

 でモードを確定する（アンプヘカキコミを確定）

 <データコピー>
アンプヨリヨミダシ
アンプヘ カキコミ
ショウゴウ

③
書込み禁止の場合

CAN  で手順①に戻る

    <データコピー>
  カキコミキンシ 
ＳＯＮ ＡＬＭ
     ＣＡＮヲキーイン

④
 で書込み実行

STOP
RESET  で書込みを中止，手順①に戻る

   <データコピー>
カキコミ
シマスカ  Ｙｅｓ：
          Ｎｏ：ＲＳＴ

 <データコピー>
 

 カキコミチュウ
Ｐｏｗｅｒ Ｏｆｆ キンシ

⑤
 書込み完了 

CAN  で手順①に戻る

   <データコピー>
 
カキコミカンリョウ
  Ｐｏｗｅｒ Ｏｆｆ

⑥

 書込みデータに不正なデータが存在したとき 

1.  で正常データだけ書き込む

2. STOPRESET  で書込みを中止，手順①に戻る

3. SHIFT  で不正データNo.を確認できる

不正データが1画面で収まらないときは  で画面を切り換える

SHIFT

フセイ  Ｎｏ．：ＳＥＴ
セイジョウデータノミ
カキコミ  Ｙｅｓ：
          Ｎｏ：ＲＳＴ

フセイデータ
Ｐ０００Ｐ Ｐ００１Ｐ
Ｓ００１Ｖ Ｓ００１Ａ
Ｓ００１Ｄ Ｓ００２Ｖ

エラー番号構成

位置ブロック
P  位置
M  Mコード
S  速度No.

速度ブロック
V  速度
A  加速時定数
D  減速時定数
S  S字時定数

データ項目

ブロックNo.
データブロックの判別
  P:位置ブロック
  S:速度ブロック
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(4) ポイントテーブルデータ編集
(a) 位置ブロックデータ挿入

　指定した位置ブロックにブロック単位でデータを挿入します。

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定画面にする

HELP  で位置ブロック編集初期画面にする　　　 CAN  で前の画面へ

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②
 でモードを指定する（イチソウニュウを指定）

 でモードを確定する（イチソウニュウを確定）

<イチヘンシュウ>
  イチソウニュウ
  イチサクジョ

③
0  テンキーで挿入するブロックNo.を指定する（No.0の場合）

 で挿入実行

<イチソウニュウ>
ブロックＮｏ．

０
Ｙｅｓ:　 Ｎｏ：ＲＳＴ

④

 挿入中 

No.0がNo.1にずれNo.0に空を作る

挿入完了で位置決めアドレス一覧画面へ

 <イチソウニュウ>
 

 ソウニュウチュウ
Ｐｏｗｅｒ Ｏｆｆ キンシ

０            ０．０
１    ７８９０１．２     

⑤
 挿入できないとき （ブロックNo.設定範囲外）

STOP
RESET  で手順③に戻る

<イチソウニュウ>
ブロックＮｏ．

２
セッテイフカ:ＲＳＴ

⑥

 挿入実行で最終ブロックのデータが削除されるとき 

STOP
RESET  で手順③に戻る

 で挿入実行

<イチソウニュウ>
Ｎｏ．  1  ガ
サクジョサレマス
Ｙｅｓ:　Ｎｏ：ＲＳＴ
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(b) 位置ブロックデータ削除
　指定した位置ブロックNo.の位置データを削除します。

手順 パラメータユニット操作 パラメータユニット画面

①

PARAM
DATA  でデータ設定画面にする

HELP  で位置ブロック編集初期画面にする　　　 CAN  で前の画面へ

<セッテイモード>
イチ   ブロック
ソクド ブロック

イチヘンシュウ：ＨＥＬＰ

②
 でモードを指定する（イチサクジョを指定）

 でモードを確定する（イチサクジョを確定）

<イチヘンシュウ>
  イチソウニュウ
  イチサクジョ

③
0  テンキーで削除するブロックNo.を指定する（No.0の場合）

 で削除実行

<イチサクジョ>
ブロックＮｏ．

０
サクジョ:

④

 削除中 

No.0を削除し，No.1のデータがNo.0へ移動してNo.1が空になる

削除完了で位置決めアドレス一覧画面へ

 <イチサクジョ>
 

 サクジョチュウ
Ｐｏｗｅｒ Ｏｆｆ キンシ

０      ３０００．０
１            ０．０     

⑤
 削除できないとき （ブロックNo.設定範囲外）

STOP
RESET  で手順③に戻る

<イチサクジョ>
ブロックＮｏ．

２
セッテイフカ:ＲＳＴ
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第５章　配線

危険

● 配線作業は専門の技術者が行ってください。
● 配線は電源OFF後，10分以上経過したのちにテスタなどで電圧を確認してか
ら行ってください。感電の原因になります。

● コントローラ，サーボモータは確実に接地工事を行ってください。
● コントローラおよびサーボモータは，据え付けてから配線してください。感
電の原因になります。

● ケーブルは傷つけたり，無理なストレスをかけたり，重いものを載せたり，
挟み込んだりしないでください。感電の原因になります。

注意

● 配線は正しく確実に行ってください。サーボモータの暴走の原因になり，け
がのおそれがあります。

● 端子接続を間違えないでください。破裂・破損などの原因になります。
● 極性（＋・－）を間違えないでください。破裂・破損などの原因になります。
● 制御出力用DCリレーに取り付けるサージ吸収用のダイオードの向きを間違
えないでください。故障して信号が出力されなくなり，強制停止などの保護
回路が動作不能になることがあります。

制御出力信号

VIN
(DC24V)

コントローラ

RA

● コントローラの近くで使用される電子機器に電磁障害を与えることがあり
ます。ノイズフィルタなどにより電磁障害の影響を小さくしてください。

● サーボモータの電源線には，進相コンデンサ・サージキラー・ラジオノイズ
フィルタ（オプションFR-BIF）を使用しないでください。

● 回生抵抗器を使用する場合は，異常信号で電源を遮断してください。トラン
ジスタの故障などにより，回生抵抗器が異常加熱し火災の原因になります。

● 改造は行わないでください。



5 -  2

５．配線
MELSERVO

5.1　コントローラの内部接続図

CN1 DC24V

VDD

VIN

SON

20

12

DEC 13

JFS 14

STP 15

CR 37

LSP 38

LSN 39

DI0 41

DI1 42

DI2 43

ST1 44

ST2 45

EMG 46

PR0 18

NP0 19

SG 16,17
40,47

21,22

約4.7kΩ

約2.0kΩ

約2.0kΩ

約4.7kΩ

約4.7kΩ

約4.7kΩ

約4.7kΩ

約4.7kΩ

約4.7kΩ

約4.7kΩ

約4.7kΩ

約4.7kΩ

約4.7kΩ

約4.7kΩ

約4.7kΩ
24

25

PF

ZP

48 ALM

23 CPO

49 RD

CN1

CN1

4

5

LA

LAR

6 LB

7 LBR

8 LZ

9 LZR

31 FPA

FPB

33 OP

32

1 MO1

MO2

4 MOG

2

CN3

OVR 2

27TLAP

1P15R

26N15R

3,28
30,34LG

50SD

DC-15V

DC+15V

コントローラ

CN1
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5.2　インタフェース

5.2.1　コモンライン

ポイント

● SG-LG・SDを外部で接続しないでください。

電源とそのコモンラインを示します。

コントローラ

24V

4.7kΩ

SON
CR他

SG

約5mA
デジタル
入力（DI-1)MR-H-D01オプション

カードなしの場合の接続

MR-HDPO1
手動パルス発生器

5V
A(B)
LG

+5
GND

外部
電源

MR-H-D01オプション
カード内蔵した場合の接続

MR-HDPO1
手動パルス発生器

カード内5V
電源と接続

A(B)
0V
5V
0V

P15R

トルク

+10V/最大電流

サーボモータ
アース

SM
E

大地

アース

SD

LG

約10kΩ

TLA

許容
30mA 15V±10%

SD

LG
P5
LG
PP1D (NPID)

CN12

SG
DI23
DI00
CN11

MR-H-D01
オプションカード

＜絶縁しています＞

SG

PPO
(NPO)

+24V±10% VDD

VIN

許容200mA

CN1

DC24V
RA

デジタル出力
(DO-1)
許容電流50mA

ダイオードの極性を
間違えるとコントローラが
故障します

SG

24V

VDD

VIND
DO00

DO15

SG

P5

OP5

短絡

MO

FS.8V

MOG
OP
(FPA)

LG

SD
LZ(LA)

LZR(LAR)

SD

モニタ

アナログ出力
片振れまたは
両振れ1mA計

10kΩ
Max.35mA Max.24V

オープンコレクタ
出力の場合

LG
TXD(RXD)

TXD(RXD)

L1

L2

50/60Hz
AC100V～
AC200V

外部デジタル
表示器MR-DP60

サ
｜
ボ
モ
｜
タ

検
出
器

MR

MRR

コモン

CN2
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5.2.2　インタフェースの詳細説明

3.3.2項・4.3.2項に記載の入出力信号インタフェース（表内I/O区分参照）の詳細を
示します。
本項を参照のうえ，外部機器と接続してください。

(1) デジタル入力インタフェースDI-1
　リレーまたはオープンコレクタトランジスタで信号を与えてください。

内部電源を使用する場合 外部電源を使用する場合

コントローラ 

VDD

VIN
R：約4.7kΩ 

DC24V

SON 
など 

スイッチ 

SG

（注） 
トランジスタの場合 

約5mA

TR

V CES≦1.0V 
I CEO≦100μA

(注)

コントローラ 

VIN
R：約4.7kΩ 

SON 
など 

スイッチ 

SG

DC24V 
200mA以上 

VDD

注．VDD-VIN間は接続しないでください。

注．外部電源を使用する場合も同じです。

(2) デジタル出力インタフェースDO-1
　ランプ・リレーまたはホトカプラをドライブできます。誘導負荷の場合にはダ
イオード(D)を，ランプ負荷には突入電流抑制用抵抗(R)を設置してください｡（許
容電流：50mA以下，突入電流：100mA以下）

① 誘導負荷

内部電源を使用する場合 外部電源を使用する場合

VDD

コントローラ 

ALM 
など 

ダイオードの極性を 
間違えるとコントロー 
ラが故障します。 

DC24V

VIN

負荷 

SG

コントローラ 
ダイオードの極性を 
間違えるとコントロー 
ラが故障します。 

負荷 

SG

DC24V±10％ 

VDD (注)

VIN

ALM
など 

注．VDD-VIN間は接続しないでください。
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② ランプ負荷

内部電源を使用する場合 外部電源を使用する場合

コントローラ 

ALM 

DC24V
VDD

VIN
R

× 
など 

ALM

コントローラ 

など 

SG

R

× DC24V±10％ 

VDD (注)

VIN

注．VDD-VIN間は接続しないでください。

(3) 手動パルス発生器入力インタフェースDI-2
　入力信号はオープンコレクタ方式です。

① インタフェース側

内部電源を使用する場合 外部電源を使用する場合

コントローラ

VDD

VIN

最大入力パルス
周波数  200kpps
約2kΩ

PPO(NP0)

約10mA
SG

SD

コントローラ

VIN
最大入力パルス
周波数  200kpps
約2kΩ

PPO(NPO)

約10mA
SG

SD

DC24V

② 入力パルスの条件

tc tHL

tc tLH tF

tLH＝tHL＜0.2μs
tc＞2μs
tF＞3μs0.9

0.1

(4) 検出器パルス出力DO-2
(a) オープンコレクタ方式

① インタフェース例
　最大出力電流　35mA

サーボアンプ

OP

LG
SD

サーボアンプ

OP

LG
SD

DC5～24V

フォトカプラ
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② 出力信号波形
　サーボモータCCW回転

T

不通
導通 1.77ms以上

(b) 差動ラインドライバ方式
① インタフェース例
　最大出力電流　35mA
コントローラ
LA
(LB,LZ)

LAR
(LBR,LZR)

LG

SD

150Ω

Am26LS32相当

コントローラ
LA
(LB,LZ)

LAR
(LBR,LZR)

SD

220Ω 高速フォトカプラ

② 出力信号波形
　サーボモータCCW回転

LA

LAR

LB

LBR

LZ
LZR

π/2

T

1.77ms以上

　LZ信号の立上がりは±3/8Tのばらつきがあります。

(5) アナログ入力

入力インピーダンス 
10～12kΩ 

コントローラ

DC＋15V

P15R

VCなど 

LG

SD

約10kΩ 

上限設定1kΩ 

2kΩ 

1
3

2

3
2

1
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(6) アナログ出力

コントローラ 

出力　±10V
最大 1mA

MO1 
(MO2)

LG

片振れ 
または両振れ 
1mA計 

10kΩ 

A
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5.3　電源系回路

注意

● コントローラが，故障した場合は，コントローラの電源側で電源を遮断して
ください。大電流が流れ続けると火災の原因になります。

● 故障信号で電源を遮断してください。回生トランジスタの故障などにより，
回生抵抗器が異常過熱し火災の原因になります。

● 電磁ブレーキ用動作回路は電源OFF・アラーム発生・サーボオン信号OFFのと
き以外に非常停止スイッチでも動作するような二重の回路構成にしてくだ
さい。

5.3.1　接続例

電源・主回路は，下図のように配線してください。電源の入力線には必ずノーヒュー
ズ遮断器(NFB)を使用してください。

RA2

RA1

RA2

（注4）

外部非常停止 OFF ON

MC

MC

SK

MCNFB

三相AC
200～230V

コントローラ

R

S

T

R1

S1

U

V

W

EMG

（注2）

RA1

サーボモータ

U

V

W

B1

B2

BU

BV
MS1

MS2

CN2

CN1

VDD

VIN

ALM

CPO

検出器ケーブル

CN1

EMG

SG
外部非常停止

（注1）DC24V

注 1. コントローラのインタフェース用DC24V電源(VDD)は使用できません。必ず電磁ブレーキ専用の電源を用意してください。
      電磁ブレーキのリード線（青）に接続する電源は極性に関係なく配線してください。
   2. 5.5.2節(2)の使用方法の場合はEMGスイッチを接続しないでください。
   3. HA-LH11K2以上の場合です。
   4. アラーム発生を検知してからマグネットコンタクタを切る電源回路を構成してください。

（注3）

N C P

内蔵回生抵抗器
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5.3.2　端子台（電源系）

端子台の配置・信号配列はコントローラの容量により，変わります。13.2.1項を参
照してください。

略称 信号名称 内容

R・S・T 主回路電源

主回路電源入力端子
R・S・Tに三相AC200～230V，50/60Hzを接続してくださ
い。ただし，MR-H700ACN以上の場合，50Hz電源の電圧
は200～220Vになります。

U・V・W サーボモータ出力
サーボモータ電源出力端子
サーボモータ電源端子(U・V・W)に接続します。

R1・S1 制御回路電源

制御回路電源入力端子
R1はR，S1はSと電源の相を同一にしてください。
単相AC200～230V，50/60Hzを接続してください。ただ
し，MR-H700ACN以上の場合，50Hz電源の電圧は200～
220Vになります。

P・C・D 回生ブレーキ

回生オプション接続端子
MR-H400ACN～MR-H700ACNでは出荷時に，P-C間内蔵回生
抵抗器が接続されています。
回生オプション・ブレーキユニット・電源回生コンバー
タを使用する場合は，必ずP-C間に接続されている内蔵
回生抵抗器の配線を取りはずしてから接続してくださ
い。
MR-H11KACN以上の場合，P-C間に標準附属の回生抵抗器
を必ず接続してください。

MS1・MS2
サーボモータ
ファン

サーボモータファン用電源端子。
HA-LH11K2～HA-LH22K2のサーボモータに内蔵されてい
る，冷却ファンに接続します。MR-H11KACN以上のコン
トローラに設置してあります。

接地
接地端子
サーボモータのアース端子および制御板のアースに接
続して接地します。

5.3.3　電源投入シーケンス

(1) 投入手順
① 電源の配線は必ず本節(1)のように，主回路電源に電磁接触器を使用してくだ
さい。外部シーケンスでアラーム発生と同時に電磁接触器をOFFするよう構成
してください。

② 制御回路電源L11・L21は主回路電源と同時または先に投入してください。主回
路電源が投入されていないと, 表示部に警告を表示しますが主回路電源を投
入すると警告は消え，正常に動作します。

③ コントローラは主回路電源投入後，約1sでサーボオン信号(SON)を受け付ける
ことができます。したがって，3相電源を投入と同時にSONをONすると，約1s
後にベース回路がONし，さらに約20ms後に準備完了信号(RD)がONになり運転可
能状態になります。（本項(3)参照）
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(2) タイミングチャート

20ms 20ms 20ms 10ms

20ms

80ms

80ms

SON受付け 

(1s)

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

三相(単相)電源 
 

ベース回路 

サーボオン 
(SON)

リセット 
(RES)

準備完了 
(RD)

電源投入のタイミングチャート

(3) 非常停止

注意 ● 即時に運転停止し，電源を遮断できるように外部に非常停止回路を設置して
ください。

　非常停止時にEMG-SG間を開放すると同時に主回路電源を遮断する回路を構成し
てください｡ EMG-SG間を開放すると，ダイナミックブレーキが動作してサーボ
モータが急停止します。このとき表示部にサーボ非常停止警告(ALE6)を表示しま
す。
　通常の運転中に非常停止信号を使用して停止, 運転を繰り返さないでください。
また，強制停止中に始動信号がONになっていたり，パルス列が入力されていたり
すると，解除と同時にサーボモータが回転します。強制停止中は必ず運転指令を
遮断してください。

コントローラ 

EMG

SG
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5.4　コントローラとサーボモータの接続

5.4.1　配線上の注意

危険 ● 電源端子の接続部には絶縁処理を施してください。感電の恐れがあります。

注意

● コントローラとサーボモータの電源の相(U・V・W)は正しく接続してくださ
い。サーボモータが異常動作します。

● サーボモータに商用電源を直接接続しないでください。故障の原因になりま
す。

(1) 接続部には絶縁テープを3～4重ねて巻きつけ，十分に絶縁を行ってください。EN
規格対応品の場合は固定された端子台で中継して接続してください。

絶縁テープを3～4重に巻く 

コントローラ側 

サーボモータ側 

(2) 接地はコントローラの接地端子を中継し，制御盤のアース板から大地に落として
ください。

(3) 電磁ブレーキ付サーボモータのブレーキリードには専用のDC24V電源を供給して
ください。

接続方法はサーボモータのシリーズ・容量・電磁ブレーキの有無により異なりま
す。
本節にしたがって配線してください。
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5.4.2　サーボモータとの接続図

サーボモータの種類別に配線方法を示します。使用するサーボモータに適合する接
続図で配線してください。配線に必要な電線は15.2.1項，検出器ケーブルの接続は
15.1.6項を参照してください。コネクタの信号配列は5.2.2項を参照してください。

サーボモータ 接続図

HA-LH11K2～22K2
HC-MF053(B)(-UE)
～73(B)(-UE)
HA-FF053(B)～63(B)
HC-UF13(B)～43(B)

コントローラ

U(赤)
V(白)

W(黒)

(注4)サーボモータ

B1

B2
電磁ブレーキ

検出器ケーブル

(緑)

U

V
W

EMG
サーボオン信号OFF，アラーム
信号で遮断してください

モータ

検出器

DC24V

(注1)

(注2)

(注3)

CN2

注 1. 感電防止のためコントローラのアース端子を制御盤のアースに必
ず接続してください。

　 2. 電磁ブレーキ付サーボモータの場合です。
　 3. HA-FFシリーズにはリード線はありません。サーボモータ本体の

アース端子に接続してください。
　 4. HA-LH11K2－HA-LH22K2には冷却ファンが付きます。配線は5.4.4

項を参照してください。

HA-FF053C(B)-UE～63C(B)-UE
HC-SF121(B)～301(B)
HC-SF202(B)～702(B)
HC-SF203(B)・353(B)
HC-UF202(B)～502(B)

コントローラ サーボモータ

電磁
ブレーキ

検出器ケーブル

U

V
W

EMG
サーボオン信号OFF，アラーム
信号で遮断してください

モータ

検出器

B2

U
V
W

(注1)

(注2)

CN2

B1
DC24V

注 1. 感電防止のためコントローラのアース端子を制御盤のアースに必
ず接続してください。

　 2. 電磁ブレーキ付サーボモータの場合です。

HC-SF52(B)～152(B)
HC-RF103(B)～503(B)
HC-UF72(B)・152(B)

コントローラ サーボモータ

電磁
ブレーキ

検出器ケーブル

U

V
W

EMG
サーボオン信号OFF，アラーム
信号で遮断してください

モータ

検出器

B2

U
V
W

(注1)

(注2)

CN2

DC24V
B1

注 1. 感電防止のためコントローラのアース端子を制御盤のアースに必
ず接続してください。

　 2. 電磁ブレーキ付サーボモータの場合です。
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5.4.3　サーボモータ側の詳細

(1) HC-MF□(B)(-UE)シリーズ

1 2 3

654

987

MR MRR BAT

SHD

MD

P5 LG

MDR

検出器コネクタ信号配置

電源リード
4－AWG19　0.3m
先端絶縁付丸圧着端子1.25－4付
　　　赤：U相
　　　白：V相
      黒：W相
　緑／黄：アース

ブレーキケーブル
2－0.3　 0.3m
先端絶縁付
丸圧着端子1.25－4付

2

検出器ケーブル　0.3m
コネクタ　172169－9
(AMP製) 付

CNT

(2) HA-FF□(B)シリーズ

VCTF3－1.25  0.5m
先端絶縁付
丸圧着端子1.25－4付
　　　赤：U相
　　　白：V相
      黒：W相

VCTF2－0.5  0.5m
先端絶縁付
丸圧着端子1.25－4付

1 2 3

654

987

MR MRR BAT

SHD

MD

P5 LG

MDR

検出器コネクタ信号配置

電源ケーブル

ブレーキケーブル
2

検出器ケーブル　0.3m
コネクタ　172169－9
(AMP製) 付

アース端子　M3ねじ

CNT

2
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(3) HA-FF□C(B)-UEシリーズ

検出器コネクタ

電源コネクタ ブレーキコネクタ

コネクタ
サーボモータ

電源用 検出器用 ブレーキ用

HA-FF053C(B)-UE
～

HA-FF63C(B)-UE
CE05-2A14S-2PD-B MS3102A20-29P MS3102E10SL-4P

電源コネクタ信号配置 ブレーキコネクタ信号配置
CE05-2A14S-2PD-B MS3102E10SL-4P

ピン 信号 ピン 信号

A U A (注) B1

B V B (注) B2

C W

D （アース）

D

C B

A

キー

B A

キー

注．DC24Vで極性はありま
せん。

検出器コネクタ信号配置

ピン 信号 ピン 信号

A MD K

B MDR L

C MR M CNT

D MRR N SHD

E P

F BAT R LG

G LG S P5

H T

キー

A
N

G

S R
T P

H F

J E

K D

L
M B

C

MS3102A20－29P

J

(4) HC-UF□(B) 3000r/minシリーズ

下
上

電源リード
4－AWG19　0.3m
先端絶縁付
丸圧着端子1.25－4付
　　　赤：U相
　　　白：V相
　　　黒：W相
　緑／黄：アース

ブレーキケーブル
VCTF2－0.5　 0.5m
先端絶縁付
丸圧着端子1.25－4付

検出器ケーブル　0.3m
コネクタ　172169－9
(AMP製) 付

2

　　 
CNT

1 2 3

654

987

MR MRR BAT

SHD

MD

P5 LG

MDR

検出器コネクタ信号配置
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(5) HC-SF□(B)・HC-RF□(B)・HC-UF□(B) 2000r/minシリーズ

コネクタ
サーボモータ

電源用 検出器用 電磁ブレーキ用

HC-SF81(B)
HC-SF52(B)～152(B)
HC-SF53(B)～153(B)

CE05-2A22-23PD-B 電源と共用

HC-SF121(B)～301(B)
HC-SF202(B)～502(B)
HC-SF203(B)・353(B)

CE05-2A24-10PD-B

HC-SF702(B) CE05-2A32-17PD-B

MS3102A10SL-4P

HC-RF103(B)～203(B) CE05-2A22-23PD-B

HC-RF353(B)・503(B) CE05-2A24-10PD-B

HC-UF72(B)・152(B) CE05-2A22-23PD-B

電源と共用

HC-UF202(B)～502(B) CE05-2A24-10PD-B

MS3102A20-29P

MS3102A10SL-4P

下
上

検出器コネクタ

ブレーキコネクタ

電源コネクタ

電源コネクタ信号配置

ピン 信号 ピン 信号

A U A U

B V B V

C W C W

D （アース） D （アース）

E E (注) B1

F F (注) B2

G (注) B1 G

H (注) B2
注．DC24Vで極性はありま
せん

キー

F

E
D

H

G A
B
C

CE05－2A22－23PD－B

注．DC24Vで極性はありま
せん

キー

F

E

D
G

C

B

A

CE05－2A24－10PD－B

ピン 信号

A U

B V

C W

D （アース）

キー

C

A

B

D

CE05－2A32－17PD－B

検出器コネクタ信号配置 ブレーキコネクタ信号配置

ピン 信号 ピン 信号 ピン 信号

A MD K A (注) B1

B MDR L B (注) B2

C MR M CNT

D MRR N SHD

注．DC24Vで極性はあ
りません

E P

F BAT R LG

G LG S P5

H T

キー

A
N

G

S R
T P

H F

J E

K D

L
M B

C

MS3102A20－29P

J

B A

キー

MS3102E10SL－4P
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(6) HA-LH11K2(-EC)～HA-LH22K2(-EC)

検出器コネクタ信号配置 ピン 信号 ピン 信号

A MD K

B MDR L

C MR M CNT

D MRR N SHD

E P

F BAT R LG

G LG S P5

H T

端子箱

検出器コネクタ

MS3102A20－29P
キー

A
N

G

S R
T P

H F

J E

K D

L
M B

C

MS3102A20－29P

J

(a) HA-LH11K2～HA-LH22K2の端子箱

電源接続ねじサイズ

サーボモータ 電源接続ねじサイズ

HA-LH11K2 8-6

HA-LH15K2・22K2 14-6

146

20
9

接地端子
M5ねじ

電源リード3本(U,V,W)
丸圧着端子付

検出器用コネクタ
MS3102A20－29P

冷却ファン用リード
(BU,BV)
丸圧着端子1.25－4

φ
44

[単位：mm]

(b) HA-LH11K2-EC～HA-LH22K2-ECの端子箱

146

端子箱

φ
44

BU BVU V W

端子台の信号配置

U V W BUBV

[単位：mm]

保護アース(PE)
M5ねじ

検出器コネクタ
MS3102A20-29P

20
9

サーボモータ 電源接続ねじサイズ ファン接続ねじサイズ

HA-LH11K2-EC M6 M4

HA-LH15K2-EC・LH22K2-EC M8 M4
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5.4.4　サーボモータファン（HA-LH11K2～HA-LH22K2）

HA-LHシリーズの11kW以上は全閉強冷方式です。運転時には冷却ファン用端子
(BU,BV)に電源を供給し，冷却ファンを動作させてください。（単相200V,35W）
サーボモータのファン端子(BU･BV)とコントローラの冷却ファン用電源端子MS1,MS2

に接続してください。

BU

BV

コントローラ
サーボモータ

HA-LH11K2～HA-LH22K2

MS1

MS2

5.5　電磁ブレーキ付サーボモータ

注意

● 電磁ブレーキは保持用ですので通常の制動には使用しないでください。また
寿命および機械構造（タイミングベルトを介してボールねじとサーボモータ
軸が結合されている場合など）により保持できない場合があります。機械側
に安全を確保するための停止装置を設置してください。

● 電磁ブレーキ用動作回路は外部の強制停止信号でも動作するような二重の
回路構成にしてください。

EMGRA
サーボモータ

電磁
ブレーキ DC24V

強制停止で遮断
する。

サーボオン信号OFF・アラーム・
電磁ブレーキ信号で遮断する。

上下軸の落下防止あるいは非常停止時の二重安全用を使用してください。電磁ブ
レーキ付サーボモータを使用する場合，パラメータNo.3を□□1□に設定し，電磁ブ
レーキインタロック信号を使用可能にしてください。この信号を使用すると，零速度
検出信号は使用できなくなります。
5.3.1項の接続図を参考に接続してください。

5.5.1　配線上の注意

(1) 電源は，インタフェース用のDC24V電源と共用しないでください。必ず，電磁ブレー
キ専用の電源を使用してください。

(2) 電源(DC24V)OFFでブレーキが動作します。

(3) 電磁ブレーキには極性がありません。電源を接続する場合，極性に関係なく配線
してください。
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5.5.2　電磁ブレーキの動作

(1) アラーム発生，非常停止が有効，SON信号がOFFのときに電磁ブレーキが動作する
場合

(a) 設定
　パラメータNo.44を□0□□（初期値）に設定してください。

(b) タイミングチャート

電磁ブレーキ

ダイナミックブレーキ
電磁ブレーキ

電磁ブレーキ

ON

OFF

無効(ON)

有効(OFF)

ON

OFF

無(ON)

有(OFF)

無効(ON)

有効(OFF)

ベース回路

サーボモータ
回転速度

電磁ブレーキ
インタロック
(MBR)

サーボオン
(SON)

故障(ALM)

非常停止
(EMG)

① アラームが発生した場合

電磁ブレーキ

ダイナミックブレーキ
電磁ブレーキ

電磁ブレーキ

② 非常停止が有効の場合

電磁ブレーキ

③ SON信号OFF(サーボオフ)の場合
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(2) 本項(1)の条件かつ零速度のときに電磁ブレーキが動作する場合
(a) 設定

① パラメータNo.44を1□□□に設定してください。

② パラメータNo.3（サーボタイプ）でCN1 23ピンの機能を電磁ブレーキイン
タロック出力信号(BRK)有効にします。

③ パラメータNo.53（電磁ブレーキシーケンス出力）で下図のタイミング
チャートのように電磁ブレーキ動作からベース遮断までの時間遅れ(Tb)
を設定します。

④ この使用方法の場合，5.3.1項の接続図中の注2のEMGスイッチは設置しな
いでください。

(b) タイミングチャート

サーボオン(SON)信号

ベース回路

電磁ブレーキ
インタロック
(BRK)信号

準備完了(RD)信号

リセット(RES)信号

Tb Tb

サーボオン(SON)信号OFF リセット(RES)信号ON

3ms以下

① サーボオン，リセット時のタイミングチャート

フリーラン

ダイナミックブレーキ制動

電磁ブレーキ制動

ベース回路

サーボモータ
回転速度

電磁ブレーキ
インタロック
(BRK)信号

準備完了
(RD)信号

零速度
(50r/min)

アラーム発生または非常停止有効

② アラーム発生，非常停止有効時のタイミングチャート
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5.6　接地

危険 ● コントローラ・サーボモータは確実に接地工事を行ってください。

コントローラは，パワートランジスタのスイッチングによりサーボモータへ電力を
供給しています。配線処理や接地線の取り方により，トランジスタのスイッチングノ
イズ（di/dtやdv/dtによる）の影響を受けることがあります。このようなトラブルを
防ぐためにも，下図を参考にして，必ず接地してください。
ECM指令に適合させる場合はEMC INSTALLATION GUIDELINES（IB(名)67303）を参照し

てください。

制御盤 

コントローラ 

R

S

T

R1
S1

ラ
イ
ン
フ
ィ
ル
タ

NFB MC

アース板

 

CN2

U

V

W

外箱

サーボモータ

検出器

SM

U

V

W

三相AC
200～230V

プ
ロ
グ
ラ
マ
ブ
ル

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

必ず電線にて 
接地してください 
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5.7　アラーム発生時のタイミングチャート

注意 ● アラーム発生時は原因を取り除き，運転信号が入力されていないことを確認
し，安全を確保してからアラーム解除後，再運転してください。

コントローラにアラームが発生するとベース遮断になり，サーボモータは，ダイナ
ミックブレーキが動作して停止します。同時に外部シーケンスにより主回路電源を遮
断してください。アラーム解除は制御回路電源のOFF→ON，またはリセット信号(RES)
のOFF→ONで行いますが，アラームの原因が取り除かれない限り解除できません。

ON
OFF
ON
OFF
有効 
無効 
ON
OFF

ON
OFF
ON
OFF
ON(押す)
OFF(はなす)

電源 

ベース回路 

ダイナミック 
ブレーキ 

サーボオン 
(SON)

準備完了 
(RD)

故障 
(ALM)

電源断 
電源入

ブレーキ動作 ブレーキ動作

0.8s

アラーム発生 故障原因除去 
50ms以上 15ms以上 

瞬停アラーム パラメータ
ユニット
リセットキー

アラーム発生時の注意事項

① 過電流・過負荷1・過負荷2
　過電流(AL32)・過負荷1(AL50)・過負荷2(AL51)のアラーム発生時に発生
要因を除去しないまま，制御回路電源OFF→ONで繰り返しアラーム解除し
て運転すると，温度上昇によりコントローラ，サーボモータが故障するこ
とがあります。発生原因を確実に取り除くと同時に，約30分の冷却時間を
おいてから運転を再開してください。

② 回生異常
　回生異常(AL30)発生時に制御回路電源OFF→ONで繰り返しアラーム解除
して運転すると，外部回生抵抗の発熱による事故の原因になることがあり
ます。

③ 電源の瞬停
　15ms以上の停電が発生すると不足電源(AL10)が発生します。さらに20ms
以上停電が続くと制御回路がOFFになります。この状態で停電が解除され
るとアラームはリセットされ，サーボオン信号(SON)がONの状態だと，急
始動します。危険防止のためアラームが発生したらサーボオン信号(SON)
をOFFにするようなシーケンスを構成してください。

④ インクリメンタル方式の場合
　アラームが発生すると，原点を消失します。アラーム解除後運転を再開
する場合，原点復帰を実行してください。
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第６章　パラメータ

注意 ● パラメータの極端な調整・変更は動作が不安定になりますので，決して行わ
ないでください。

6.1　パラメータ一覧

6.1.1　パラメータ書込み禁止

一軸アンプ内蔵コントローラMR-H-ACNではパラメータを安全面・使用頻度により，
基本パラメータ(No.0～20）・拡張パラメータ(No.21～64）・オプションパラメータ
(No.65～79)に区別しています。基本パラメータは出荷状態でお客様が設定・変更でき
ますが，拡張パラメータは設定・変更できないようになっています。ゲイン調整など，
詳細な調整が必要な場合パラメータNo.20を変更して拡張パラメータまで操作できる
ようにしてください。
パラメータNo.20は設定後，電源をOFF→ONすると有効になります。

パラメータNo.20
の設定値

設定値の操作
パラメータ
No.0～No.20

パラメータ
No.21～No.79

参照 ○□□□0
（初期値） 書込み ○

参照 No.20のみ
□□□A

書込み No.20のみ

参照 ○ ○
□□□C

書込み ○

参照 ○ ○
□□□E

書込み ○ ○

オプションカードMR-H-D01を使用する場合次のようになります。

パラメータNo.20
の設定値

設定値の操作
パラメータ
No.0～No.20

パラメータ
No.21～No.64

パラメータ
No.65～No.79

参照 ○ ○□□□0
（初期値） 書込み ○ ○

参照 No.20のみ
□□□A

書込み No.20のみ

参照 ○ ○ ○
□□□C

書込み ○

参照 ○ ○ ○
□□□E

書込み ○ ○ ○
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6.1.2　一覧表

ポイント

● パラメータ略称の前に*印の付いたパラメータは，設定後いったん電源をOFFし，
再投入すると有効になります。

● HC-MF・HA-FF・HC-SF・HC-RF・HC-UFシリーズサーボモータを使用する場合，パ
ラメータNo.0,1の設定は必要ありません。サーボモータを接続するだけで自動
判別します。このときこのパラメータの設定値は無視されます。

パラメータの詳細事項については各参照項目をご覧ください。
表中の送り方式欄の記号は次の内容です。
Ｐ：位置決め方式
Ｒ：ロール送り方式

(1) 項目一覧

分類 No. 略称 名称
パラメータユニット

画面表示
送り方式 初期値 単位 客先設定値

0
1
2

3
4

*MSR
*MTY
*FTY

*ST1
*ST2

モータ・シリーズ
モータ・タイプ
送り方式・回生オプション
選択
機能選択1
機能選択2

0  モータシリーズ
1  モータタイプ
2  オクリホウシキ

3  キノウセンタク1
4  キノウセンタク2

----
----
0001

0000
0000

5
6
7
8

*CMX
*CDV
PG1
JG1

電子ギア分子
電子ギア分母
位置制御ゲイン1
JOG速度1

5  Eギアブンシ
6  Eギアブンボ
7  モデルPゲイン
8  JOGソクド1

P,R

1
1
70
100

rad/s
r/min

JG2 JOG速度2 9  JOGソクド2 R 1000 r/min
9

*ZTY 原点復帰タイプ 9  ゲンテンタイプ P 0010

予備 10 ブランク R
10

ZSP 原点復帰位置データ 10 ゲンテンADD. P 0 指令単位×10STM×10-3

予備 11 ブランク R
11

ZRF 原点復帰速度 11 ゲンテンソクド P 500 r/min

予備 12 ブランク R
12

CRF クリープ速度 12 ゲンテンクリープ P 10 r/min

予備 13 ブランク R
13

ZST 原点シフト量 13 ゲンテンシフト P 0 指令単位

予備 14 ブランク R
14

DCT 近点ドグ後移動量 14 キンテンドグ P 1000 指令単位×10STM×10-3

予備 15 ブランク R
15

第2原点位置データ 15 P 100 指令単位×10STM×10-3

基
本
パ
ラ
メ

タ

16
17
18
19

INP
CRP
MOD
DMD

インポジション範囲
粗一致出力範囲
アナログモニタ出力
状態表示選択

16 IPNハンイ
17 ソイッチハンイ
18 モニタシュツリョク
19 ヒョウジモード

P,R

25
0
0001
0000

指令単位×10STM×10-3
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分類 No. 略称 名称
パラメータユニット

画面表示
送り方式 初期値 単位 客先設定値

20
21
22
23
24

*BLK
AUT
*OP1
*OP2
*OP3

パラメータブロック
オートチューニング
機能選択3
機能選択4
機能選択5

20 Pr.ブロック
21 オートチューニング
22 キノウセンタク3
23 キノウセンタク4
24 キノウセンタク5

0000
0001
0000
0000
0000

25
26
27
28
29

BKC
FFC
ERZ
INT
*RMX

バックラッシュ補正量
フィードフォワードゲイン
誤差過大アラームレベル
インポジション出力時間
メーカ設定用

25 バックラッシュ
26 FFゲイン
27 ゴサカダイ
28 INPジカン
29 パルスキノウ1

P,R
0
0
80
0
0120

pulse
％

K pulse
ms

30 RM2 パルス入力機能2 30 パルスキノウ2 0000

*DSP 現在位置表示機能選択 31 イチヒョウジ R 0000
31

予備 31 ブランク P

32
33
34

予備
予備
予備

32 ブランク
33 ブランク
34 ブランク

35
36
37
38
39 *ENR

予備
予備
予備
予備
検出器出力パルス

35 ブランク
36 ブランク
37 ブランク
38 ブランク
39 PLGパルス 2048 pulse

40
41

42
43
44

TL
*IP1

*IP2

*OPC

内部トルク制限値1
入力信号選択1

入力信号選択2
予備
出力信号選択

40 トルクセイゲン1
41 DIセンタク1

42 DIセンタク2
43 ブランク
44 DOセンタク1

100
P:0100
R:0000
0000

0000

45
46
47
48
49

*MOA
VOC
TPO

予備
アラーム前データ選択
VCオフセット
TLAPオフセット
予備

45 ブランク
46 ALMマエデータ
47 VCオフセット
48 TLAPオフセット
49 ブランク

0001
0
0

mV
mV

50
51
52
53
54

M01
M02
*SI0
MBR
TL2

M01オフセット
M02オフセット
外部デジタル表示器選択
電磁ブレーキシーケンス出力
内部トルク制限値2

50 M01オフセット
51 M02オフセット
52 SIOセンタク
53 ブレーキシーケンス
54 トルクセイゲン2

0
0
0101
100
100

mV
mV

ms
％

55
56
57
58

59

DG2

NCH

予備
予備
予備
サーボモータに対する負荷慣性
モーメント比
機械共振制御フィルタ

55 ブランク
56 ブランク
57 PIDドループ
58 フカイナーシャ

59 キカイフィルタ

0
0
0
2.0

0

拡
張
パ
ラ
メ

タ

60
61
62
63
64

PG2
VG1
VG2
VIC
VDC

位置制御ゲイン2
速度制御ゲイン1
速度制御ゲイン2
速度積分補償
速度微分補償

60 イチゲン2
61 ソクドゲイン1
62 ソクドゲイン2
63 ソクドIホショウ
64 ソクドDホショウ

P,R

25
1200
600
20
980

rad/s
rad/s
rad/s
ms
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　オプションカードMR-H-D01を内蔵した場合のパラメータ一覧表

分類 No. 略称 名称 画面表示(MR-PRU) 送り方式 初期値 単位 客先設定値

65
66
67
68
69

*DI1
*DI2
*DOS
*APS

D-1増設機能選択1
増設機能選択2
増設機能選択
メーカ設定用
予備

65 OP.DIセンタク1
66 OP.DIセンタク2
67 OP.DOセンタク
68 OP.パルスレツ
69 ブランク

1000
0000
0000
0120

70
71
72
73
74

予備
予備
予備
予備
予備

70 ブランク
71 ブランク
72 ブランク
73 ブランク
74 ブランク

オ
プ
シ
ョ
ン
パ
ラ
メ

タ

75
76
77
78
79

予備
予備
予備
予備
予備

75 ブランク
76 ブランク
77ブランク
78 ブランク
79 ブランク

P,R
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６．パラメータ
MELSERVO

(2) 詳細一覧

分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

モータ・シリーズ
　サーボモータ・シリーズを選択します。
　HC-MF・HA-FF・HC-SF・HC-RF・HC-UFシリーズサーボモータを使用する場合，サーボモー
タ検出器とコントローラを接続するだけで自動判別するため，設定する必要はありません。こ
のとき，このパラメータは変更されませんが，そのまま使用してください。

0000
～
0005

設定値 サーボモータ・シリーズ

0000 HA-SH

0001 HA-LH

0002 HA-UH

0003 HA-FH

0005 HA-MH

0 *MSR基
本
パ
ラ
メ

タ

1 *MTY モータ・タイプ
　使用するモータに合わせてパラメータ（サーボモータ容量）を設定します。
　HC-MF・HA-FF・HC-SF・HC-RF・HC-UFシリーズサーボモータを使用する場合，サーボモー
タ検出器とコントローラを接続するだけで自動判別するため，設定する必要はありません。こ
のとき，このパラメータは変更されませんが，そのまま使用してください。

定格回転速度（単位：1000r／min）
定格出力（単位／100W）

　次ページに示す
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６．パラメータ
MELSERVO

分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

コントローラMR-H□ACN

サーボモータ 容量(W) 10 20 40 60 100 200 350 500 700 11K 15K 22K

HA-MH053    50 053

HA-MH13   100 13

HA-MH23   200 23

HA-MH43   400 43

超
コ
ン
パ
ク
ト HA-MH73   750 73

HA-FH053    50 053

HA-FH13   100 13

HA-FH23   200 23

HA-FH33   300 33

HA-FH43   400 43

小
容
量

HA-FH63   600 63

HA-SH81   850 81

HA-SH121  1200 121

HA-SH201  2000 201

10
00
r/
mi
n

HA-SH301  3000 301

HA-SH52   500 52

HA-SH102  1000 102

HA-SH152  1500 152

HA-SH202  2000 202

HA-SH352  3500 352

HA-SH502  5000 502

20
00
r/
mi
n

HA-SH702  7000 702

HA-SH53   500 53

HA-SH103  1000 103

HA-SH153  1500 153

HA-SH203  2000 20330
00
r/
mi
n

HA-SH353  3500 353

HA-LH52   500 52

HA-LH102  1000 102

HA-LH152  1500 152

HA-LH202  2000 202

HA-LH302  3000 302

HA-LH502  5000 502

低
慣
性

HA-LH702  7000 702

HA-LH11K2 11000 1102

HA-LH15K2 15000 1502
大
容
量 HA-LH22K2 22000 2202

HA-UH32   300 32

HA-UH52   500 52

HA-UH102  1000 102

HA-UH152  1500 152

HA-UH222  2200 222

HA-UH352  3500 352

フ
ラ
ッ
ト

HA-UH452  4500 452

  部分は工場出荷の値です。

注意

● コントローラとサーボモータは上表
のパラメータ設定値が存在する組合
せ以外には設定できません。

● 火災の原因となります。

基
本
パ
ラ
メ

タ

1 *MTY 左
表
に
よ
る

左
表
に
よ
る
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６．パラメータ
MELSERVO

分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

2 *FTY 送り方式・回生オプション選択
　送り方式と回生オプションを選択します。

送り指令方式
　0：ロール送り(R)
　1：位置決め増分値指令方式
　2：位置決め絶対値指令方式

ST1座標系選択……タイトル
　0：CCW回転（アドレス増加）
　1：CW回転 （アドレス増加）
　2：CCW回転（アドレス減少）
　3：CW回転 （アドレス減少）

回生オプションを選択
　0：7kW以下の容量で外付けオプションなしの場合，お
　　 よび11kW以上で付属の回生抵抗器または回生オプ
 　　ションをファンなしで使用するとき，0に設定する｡
　1：FR－RC,FR－BU形ブレーキユニット
　2：MR－RB013
  3：MR－RB033
  5：MR－RB32
  6：MR－RB34
  7：MR－RB54
  8：MR－RB30
  9：MR－RB50
  B：MR－RB31
  C：MR－RB51
  E：11kW以上で付属の回生抵抗器または回生オプショ
 　　ンをファンで冷却し，能力UPするとき

　　MR－H－ACNと組合わせのないものを選択すると
　　パラメータエラーになります。

0

(P)

P,R 0001 0000
～
0E33

P,R

基
本
パ
ラ
メ

タ

3 *ST1 機能選択1
　オプション機能を選択します。

加減速パターン
　0：直線加減速
　1：S字加減速

電磁ブレーキインタロック信号，粗一致信号を選択
（コネクタCPO（23ピン）の機能変更）
　0：粗一致信号有効
　1：電磁ブレーキインタロック信号有効

外付けダイナミックブレーキを選択
　0：外付けダイナミックブレーキなし
　1：外付けダイナミックブレーキあり

絶対位置検出システム選択
　0：無効（コントローラをインクリメンタルで使用する場合。）
　1：有効（コントローラを絶対位置検出システムで使用する場合。）

P

0000 0000
～
1111h
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６．パラメータ
MELSERVO

分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

機能選択2
　オプション機能を選択します。

位置ブロックNo.またはデジタルスイッチに
よる位置データに対して倍率(STM)を設定し
ます。下表参照。

位置データの単位
　0：mm系
　1：inch系
　　機械速度画面の単位は
　　　mm  ：mm／m
　　　inch：inch／m
　　になります。

小数点位置設定
モニタ画面上の小数点位置を任意に移動できる。
ただし，実移動量はSTMに依存します。下表参照。
　0：自動設定
　1：1桁
　2：2桁
　3：3桁
　4：4桁

設定値
(STM) 倍率

0
1
2
3

1倍
10倍
100倍
1000倍

0

STM，小数点位置設定とモニタ表示の関係

P,R 0000 0000
～
0413h

3桁目設定値（小数点位置設定）STM
設定値

実移動量 [μm]
0 1 2 3 4

0 位置データ×1 999.999

1 位置データ×10 9999.99

2 位置データ×100 99999.9

3 位置データ×1000 999999

999999 99999.9 9999.99 999.999

4 *ST2

5 *CMX 電子ギア分子

1

50

CMX

CDV
50< < の範囲を目安として設定してください。

P,R 1 パルス 1～
50000

基
本
パ
ラ
メ

タ

6 *CDV 電子ギア分母
　　　　設定例

ロール直径：50mm
減速比　　：1/n＝3/7
パルス数　：16384パルス／rev（HC-SFの場合）

　
パルス数 CMX
移動量 CDV

16384
50 π 3 7 1000

7168
9375π

( )

( ) /
=

× × ×
=

≒
7168
29452

　よってCMX=7168，CDV=29452を設定します。
　端数が発生した場合，設定範囲内で桁上げし，その端数を四捨五入して設定して
ください。

P,R 1 指令
単位

1～
50000
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６．パラメータ
MELSERVO

分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

7 PG1 位置制御ゲイン1
　位置ループのゲインを設定します。
　ゲインを大きくすると位置指令に対する追従性が向上します。

P,R 70 rad/s 10～
1000

8 JG1 JOG速度1
　JOG速度指令の第1速を設定すします。
　加減速時定数は速度ブロックNo.1を使用します。

P,R 100 r/min 0～
最大
回転
速度

*ZTY 原点復帰タイプ
　原点設定方式，原点復帰方向，近点ドグ入力極性を選択します。

ドグ入力極性
　0：開路でドグON
　1：閉路でドグON

原点設定方式
　0：ドグ式（後端検出）
　1：カウント式（前端検出）
　2：データセット式
　3：押し当て式
　4：SON位置原点（原点無視）原点復帰方向

　0：アドレス増加方向
　1：アドレス減少方向

0

P 0010 0000
～
0114h

9

JG2 JOG速度2
　JOG速度指令の第2速を設定します。

R 1000 r/min 0～
最大
回転
速度

10 ZPS 原点復帰位置データ
　原点復帰完了時の現在位置を設定します。実際の原点復帰位置データは設定値を
10STM倍した値になります。

P 0 指令
単位
×10STM

×10－3

-32765
～
32767

11 ZRF 原点復帰速度
　原点復帰時のサーボモータ回転速度を設定します。

P 500 r/min 0～
最大
回転
速度

12 CRF クリープ速度
　近点ドグ検出後のクリープ速度を設定します。

P 10 r/min 0～
最大
回転
速度

13 ZST 原点シフト量
　検出器内のZ相パルス検出位置からシフトする移動量を設定します。

P 0 指令
単位

0～
65535

14 DCT 近点ドグ後移動量
　カウント式原点復帰時，近点ドグ検出後の移動量を設定します。
　原点復帰速度から減速距離以上設定してください。

P 1000 指令
単位
×10STM

×10－3

0～
65535

15 STN 第2原点位置データ
　自動原点復帰で第2原点へ復帰するときの位置を設定します。実際の第2原点位置
データは設定値を10STM倍した値になります。

P 0 指令
単位
×10STM

×10－3

-32768
～
32767

基
本
パ
ラ
メ

タ

16 INP インポジション範囲
　位置決め完了信号を出力するときの溜りパルスの範囲を設定します。

P,R 25 pulse 0～
50000
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６．パラメータ
MELSERVO

分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

17 CRP 粗一致出力範囲
　粗一致を出力するときの指令距離の範囲を設定します。

P,R 0 指令
単位
×10STM

×10－3

0～
50000

18 MOD アナログモニタ出力
　アナログモニタ出力に出力する信号を設定します。(6.2.3項を参照)

モニタ1出力選択
項目はモニタ2出力選択と同一 。

（±8V／最大回転速度）
（±8V／最大トルク）　(注)
（＋8V／最大回転速度）
（＋8V／最大トルク）　(注)

（±8V／最大回転速度）
（±11.6V／2048パルス）
（±11.6V／8192パルス）
（±11.6V／32768パルス）
（±11.6V／65536パルス）
（±11.6V／131072パルス）

00

モニタ2出力選択
　0：モータ回転速度
　1：トルク
　2：モータ回転速度
　3：トルク
　4：電流指令出力
　5：速度指令
　6：溜りパルス1／1
　7：溜りパルス1／4
　8：溜りパルス1／16
　9：溜りパルス1／32
　A：溜りパルス1／64

注. 最大トルクで8Vを出力します。ただし，パラメータNo.40でトルクを制限した
場合，制限したトルクで8Vを出力します。

P,R 0001 0000
～
0909h

基
本
パ
ラ
メ

タ

19 DMD 状態表示選択
　電源投入時に表示する状態表示を選択します。

電源ON時のパラメータユニット状態表示
　0：現在位置
　1：指令位置
　2：指令残距離
　3：オーバライド
　4：位置ブロックNo.
　5：帰還パルス累積
　6：機械速度
　7：溜りパルス

　8：トルク制限電圧
　9：回生負荷率
　A：実効負荷率
　B：ピーク負荷率
　C：1回転内位置
　D：ABSカウンタ
　E：サーボモータ回転速度
　F：母線電圧

00

本体表示器・外部表示器
（ロータリスイッチCS1が0のとき有効）
項目は電源ON時のパラメータユニット状態表示
と同一です。
ただし，F（母線電圧）は設定できません。
表示はコントローラ本体のロータリスイッチの
設定値が優先されます。
ロータリスイッチの設定値が“0”のときパラ
メータNo.19が有効になります。(7.5節参照）

P,R 0000 0000
～
00FEh



6 -  11

６．パラメータ
MELSERVO

分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

P,R基
本
パ
ラ
メ

タ

20 *BLK パラメータ・ポイントテーブル書込み禁止
　パラメータとポイントテーブルデータの書込みを制限します。

パラメータの書込みを制限します。

00

設定値

0

A

C

E

設定値の操作

参照

書込み

参照

書込み

参照

書込み

参照

書込み

パラメータ
No.0～No.20

○

○

○

○

○

○

No.20のみ

No.20のみ

パラメータ
No.21～No.79

○

○

○

オプションカードMR-H-D01を使用する場合次のようになります。

設定値 設定値の操作 パラメータ
No.0～No.20

パラメータ
No.21～No.64

0

A

C

E

参照

書込み

参照

書込み

参照

書込み

参照

書込み

○

○

○

○

○

○

No.20のみ

No.20のみ

○

○

○

ロール送り方式で大型設定表示ユニット(MR-PRU02)を
使用する場合に，ポイントテーブルデータを保護します。

設定値

0

A

E

B

C

D

○

○

○

○

○

○

データの設定

回転速度位置データ 加減速時定数

○

○

○

パラメータ
No.65～No.79

○

○

○

○

○

R

0000 0000
～
0E0Eh
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６．パラメータ
MELSERVO

(2) 拡張パラメータ

分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

拡
張
パ
ラ
メ

タ

21 AUT オートチューニング
　オートチューニング機能を実行するときの，応答性などを設定します。

応答性設定（オートチューニング有効時）
機械の剛性に応じて最適な応答が選択できます。剛性が
高い機械ほど，高応答に設定でき，指令に対する追従性
の向上および整定時間の短縮が可能になります。

オートチューニング選択
　0：位置制御で補間軸制御などの使用時の
　　 オートチューニング（有効）
　1：通常時オートチューニング（有効）
　2：行わない（無効）

00

P,R 0001 0000
～
0C02h

内容
機械の
種類

設定値
応答性

適用機械剛性
の目安

負荷イナーシャ
の目安GDL2/GDM2

位置整定時間の
目安GDL2/GDM2＝

5倍以内

初期値 0 低応答 低～高剛性 1～5倍

低剛性 50～300ms

～
中剛性

10～70ms
通常

1
2
3
4
5

低応答

中応答

高応答
～
高剛性

10～30ms

低剛性 70～400ms

～
中剛性

10～100ms摩擦が
大きい

8
9
A
B
C

低応答

中応答

高応答
～
高剛性

1～10倍

10～50ms

　設定値変更は停止直前，および停止中のサーボモータや機械の振動や停止状態を
みながら必ず低応答側から順に設定値を大きくしてください。

22 *OP1 機能選択3
　オプション機能を選択する。

低騒音モード選択
　低騒音モードを選択するとサーボモータから発生する電磁音
　を約20dB低くすることができます。（6.2.6項参照）
　このとき，サーボモータの連続出力は低減します。
　（13.1節参照）
　0：非低騒音
　3：低騒音モードを選択

000

P,R 0000 0000
～
0003h
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６．パラメータ
MELSERVO

分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

23 *OP2 機能選択4
　LSP･LSN信号OFF時の停止処理を選択します。

LSP,LSNを0FF（有効）したときの停止パターン
　0：急停止
　1：緩停止

0 00

P,R 0000 0000
～
1011h

24 *OP3 機能選択5
　入力フィルタ，オーバライドを選択します。

外部入力信号フィルタ
　0：フィルタなし
　1：3.55 [ms]
　2：7.11 [ms]

オーバライド
　0：無効
　1：有効

外部リレー接点入力のチャタリングや
ノイズ混入などの防止用に使用します。

0 0

P,R 0000 0000
～
1211h

25 BKC バックラッシュ補正量
　指令方向反転時に補正するバックラッシュ量を設定します。

P,R 0 pulse 0
～
10000

26 FFC フィードフォワードゲイン
　位置制御時のフィードフォワードゲインを設定する。100％に設定すると一定速度
で運転しているときに，溜りパルスは発生しません。
　ただし，急加減速すると，オーバシュートが大きくなります。（目安として，FFC
＝100のとき定格速度までの加減速時間1s以上にしてください。）

　このパラメータを設定するときには必ず，オートチューニングを“行わない”（パ
ラメータNo.21）にしてください。

P,R 0 ％ 0
～
100

27 ERZ 誤差過大アラームレベル
　溜りパルス過大のアラームを出す範囲を設定してください。

P,R 80 kpulse 1
～
1000

28 INT インポジション出力時間
　位置決め完了信号を出力している時間を設定してください。
　“0”を設定すると，位置決め完了中は常時出力します。

P,R 0 ms 0
～
50000

29 *RMX メーカ設定用 0120

拡
張
パ
ラ
メ

タ

30 RM2 パルス入力機能2
　手動パルス発生器(MR-HDP01)のパルス倍率を選択します。

手動パルス発生器入力選択
　0：手動パルス発生器入力無効
　1：パルス1倍
　2：パルス10倍
　3：パルス100倍

000

P,R 0000 0000
～
0003h
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分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

31 *DSP 現在位置表示機能選択
　現在位置の表示機能を選択します。

現在位置表示機能選択
　0：累積表示
　1：定寸表示

000

R 0000 0000
～
0001

32
33
34
35
36
37
38

予備

39 *ENR 検出器出力パルス
　サーボモータ1回転当りの検出器出力パルス(A相・B相)を設定します。
　モータのタイプに関わらず，このパラメータで設定した値(pulse/rev)を出力しま
す。
設定値はA相パルス，B相パルスを4逓倍した値です。

P,R 2048 pulse
/rev

100
～
50000

拡
張
パ
ラ
メ

タ

40 TL1 内部トルク制限値1
　最大トルク＝100％として設定します。
　ただし，外部アナログトルク制限が有効のときは，どちらか低いレベルの値でト
ルク制限されます。
　モニタ出力でトルクモニタ選択のとき，この設定レベルが8[V]になります。アナ
ログモニタ出力のトルクモニタは最大トルクで8[V]になります。

P,R 100 ％ 0
～
100
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分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

入力信号選択1
　入力信号の機能を選択します。

SON信号機能選択
　0：サーボオン
　1：リセット
　　 （SONは内部で自動ON）

トルク制限(DI1)切換え機能選択

DI1信号機能選択
　0：トルク制限
　1：一時停止（常時トルク制限1（パラメータNo.40）が有効）

0

外部アナログトルク制限指令が有効。
ただし内部トルク制限値（パラメータNo.40）が外部
トルク制限より小さいときは，内部トルク制限値が
有効

内部トルク制限値が有効OFF

ON0：

1： 内部トルク制限値（パラメータNo.40）が有効
ただし内部トルク制限値2が内部トルク制限より小さ
いときは常に内部トルク制限値2が有効

内部トルク制限値2（パラメータNo.54）が有効OFF

ON

P 0100 0000
～
0111h

拡
張
パ
ラ
メ

タ

41 *IP1

SON信号機能選択
　0：サーボオン
　1：リセット
　　 （SONは内部で自動ON）

トルク制限(LSP)切換え機能選択

LSP信号機能選択
　0：トルク制限（内部で逆転ストロークエンドON）
　1：正転ストロークエンド
　　 （常時トルク制限1（パラメータNo.40）が有効）

外部アナログトルク制限指令が有効
ただし内部トルク制限値（パラメータNo.40）が外部ト
ルク制限より小さいときは，内部トルク制限値が有効

トルク制限値が有効OFF

ON
0：

内部トルク制限値（パラメータNo.40）が有効
ただし内部トルク制限値2が内部トルク制限より小さ
いときは常に内部トルク制限値2が有効

内部トルク制限値2（パラメータNo.54）が有効OFF

ON1：

LSN信号機能選択
　0：第2送り量（内部で逆転ストロークエンドON）
　1：逆転ストロークエンド（送り量は位置ブロックNo.0を選択）

R 0000 0000
～
0011h



6 -  16

６．パラメータ
MELSERVO

分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

P

R

42 *IP2 入力信号選択2
　入力信号の機能を選択します。

クリア信号機能選択(CR)
　0：開放から短絡時にクリア
　1：短絡中常にクリア

LSN信号自動ON
　0：外部（LSNの接点に依存）
　1：内部（常時ON）

LSP信号自動ON
　0：外部（LSPの接点に依存）
　1：内部（常時ON）

0 0

P

0000 0000
～
0011h

43 予備

P

P,R

P,R

44 *OPC 出力信号選択
　出力信号の機能を選択します。

Mコード2bit出力選択
（PF,CPOが機能変更）
　0：無効（PF,CPOが有効）
　1：after出力有効
　　 位置決め完了後に出力する。

アラーム，プリアラーム出力選択
　0：ALM信号をアラーム出力にする
　　 （アラーム発生時に出力）
　1：ALM信号をプリアラーム（警告）出力にする
　　 （警告発生時に出力）

トルク制限中(CPO)出力
　0：トルク制限中を出力しない
　1：トルク制限中を出力する
　　 (トルク制限中出力とMコード2bit出力を同時に選択す
　　 るとアラームAL37になる。)

電磁ブレーキインタロック出力タイミング
　0：サーボモータの回転速度に関係なく次のどれかの状態で出力する。
　　 ①サーボオフ
　　 ②アラーム(ALM)が発生
　　 ③非常停止信号(EM1)がOFF（有効）
　1：上記①～③の状態かつモータ回転速度が零速度(50r／min)以下の条
　　 件で出力する。電磁ブレーキインタロック信号を出力してからベー
　　 ス遮断になるまでの時間は，パラメータNo.53で設定できる。

P,R

0000 0000
～
1111h

拡
張
パ
ラ
メ

タ

45 予備
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分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

46 *MOA アラーム前データ選択
　出力するアラーム前データを選択します。

データ選択2
　0：サーボモータ回転速度(±出力）
　1：トルク(±出力）
　2：サーボモータ回転速度(＋出力）
　3：トルク(＋出力）
　4：電流指令出力(±出力）
　5：指令パルス周波数
　6：溜りパルス1／1(±出力）
　7：溜りパルス1／4(±出力）
　8：溜りパルス1／16(±出力）
　9：溜りパルス1／32(±出力）
  A：溜りパルス1／64(±出力）データ選択1

　項目はデータ選択2と同一。

アラームデータのサンプリング時間選択
　0：3.55 [ms]
　1：7.11 [ms]
　2：14.2 [ms]
　3：28.4 [ms]

0

P,R 0001 0000
～
03AAh

47 VCO OVRオフセット
　オーバライド指令に対してオフセットを設定します。

P,R 0 mv -9999
～
9999

48 TPO TLAPオフセット
　トルク制限アナログ指令に対してオフセットを設定します。

P,R 0 mv -9999
～
9999

49 予備

50 MO1 MO1オフセット
　モニタ出力に対してオフセット値を設定します。

P,R 0 mv -9999
～
9999

51 MO2 MO2オフセット
　モニタ出力に対してオフセット値を設定します。

P,R 0 mv -9999
～
9999

52 *SIO 外部デジタル表示器(MR-DP60)選択
　外部デジタル表示器を使用する場合，このパラメータを設定します。

外部表示器選択
　0：検出器パルス(パラメータ№39の設定値)
　 　を出力する。(差動ドライバ)
　1：外部表示器を使用する。

010

P,R 0101 0000
～
3101

53 MBR 電磁ブレーキシーケンス出力
　電磁ブレーキ動作からベース遮断までの遅れ時間を設定します。

P,R 100 ms 0
～
1000

54 TL2 内部トルク制限値2
　最大トルク＝100％として設定します。
　パラメータNo.41を0010に設定し，外部トルク制限信号(P:DI1,R:LSP)をONすると
本パラメータの値でトルクを制御します。
　本パラメータの設定値はパラメータNo.40内部トルク制御値より大きくしてくだ
さい。小さく設定するとDI1,LSPの切換えに関わらず，このパラメータが有効になり
ます。

P,R 100 ％ 0
～
100

拡
張
パ
ラ
メ

タ

55
56
57

予備
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分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

58 DG2 サーボモータに対する負荷慣性モーメント比
　サーボモータ軸の慣性モーメントに対する負荷慣性モーメント比を設定します。
　オートチューニング選択時は，自動的にオートチューニングの結果になります。

P,R 2.0 0.0
～
100.0

機械共振抑制フィルタ
　機械系の共振周波数に合わせた周波数を設定します。

P,R 0 0～7

設定値 機械共振周波数[Hz]

0 使用しない

1 1125

2 563

3 375

4 282

5 225

6 188

7 161

59 NCH

60 PG2 位置制御ゲイン2
　位置ループのゲインを設定します。
　負荷外乱に対する位置応答を上げるときに設定します。設定値を大きくすると応
答性は向上しますが，振動や音を発生しやすくなります。
　オートチューニング設定時は自動的にオートチューニングの結果になります。

P,R 25 rad/s 1
～
500

61 VG1 速度制御ゲイン1
　通常，このパラメータを変更する必要はありません。設定値を大きくすると応答
性は向上しますが，振動や音を発生しやすくなります。
　オートチューニング設定時は自動的にオートチューニングの結果になります。

P,R 1200 rad/s 20
～
5000

62 VG2 速度制御ゲイン2
　低剛性の機械，バックラッシュの大きい機械などで振動が発生するときに設定し
ます。設定値を大きくすると応答性は向上しますが，振動や音を発生しやすくなり
ます。
　オートチューニング設定時は自動的にオートチューニングの結果になります。

P,R 600 rad/s 20
～
5000

63 VIC 速度積分補償
　積分補償の時定数を設定します。
　オートチューニング設定時は自動的にオートチューニングの結果になります。

P,R 20 ms 1
～
1000

拡
張
パ
ラ
メ

タ

64 VDC 速度微分補償
　微分補償の時定数を設定します。
　オートチューニング設定時は自動的にオートチューニングの結果になります。

P,R 980 0
～
1000
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(3) オプションカード(MR-H-D01)を内蔵した場合のパラメータ

分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

P

R

65 *DI1 増設機能選択1
　オプションカード(MR-H-D01)を使用するときに必ず設定してください。

送り量
　0：オプションカードを使用しない
　1：BCD3桁×2入力
　3：位置ブロック256点選択

送り量
　0：オプションカードを使用しない
　1：BCD3桁×2送り量入力

速度選択外部設定
　0：無効
　1：有効

手動パルス発生器の倍率選択
　0：手動パルス発生器を使用しない
　1：パルス1倍
　2：パルス10倍
　3：パルス100倍
　4：パルス倍率外部設定（DI20,DI21を使用する）

データ確立条件選択
　0：ストローブ信号有効（プログラマブルコントローラ使用時）
　1：ストローブ信号無効
　　 （デジタルスイッチまたは位置ブロック256点選択時）

P
R

1000 0000
～
1413h

66 *DI2 増設機能選択2
　オーバライドを使用するときに設定します。

オーバライド選択(DI16)の選択
　0：無効（使用しない）
　1：有効（使用する）

00 0

P,R 0000 0000
～
0001h

P,R

オ
プ
シ
ョ
ン
パ
ラ
メ

タ

67 *DOS 増設機能選択
　アラームコード，Mコードを出力するときに設定します。

アラームコード出力の選択
　0：出力しない
　1：出力する

Mコード出力の選択
　0：出力しない
　1：出力する
　　 （afterモード）
　　 位置データを出力したあとに出力する。

00

P

0000 0000
～
0011h
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分類 No. 略称 名称と機能
送り
方式

初期
値

単位
設定
範囲

68 *APS メーカー設定用 P,R 0120オ
プ
シ
ョ
ン
パ
ラ
メ

タ

69
70
71
72
73
74
75
76
77
78
79

予備
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6.2　詳細説明

6.2.1　電子ギア

ポイント

● 電子ギアの設定範囲の目安は 
1

50

CMX
CDV

50< < です。範囲外の値を設定すると，

加減速時に音がしたり設定した速度・加減速時定数で運転できないことがあり
ます。

コントローラの設定値が機械の移動量と一致するように，電子ギア（パラメータ
No.5・6）を使用して調整します。また，電子ギアを変更することで，コントローラ上
の移動量に対し，任意の倍率で機械を移動させることもできます。

CMX

CDV

パラメータ№5

パラメータ№6
=

移
動
量

+
-

偏差
カウンタ

CMX
CDV

電子ギア
パラメータ№5,6

検出器フィードバックパルス

モータ

検出器

電子ギアの計算方法を次の設定例で説明します。

(1) ボールねじの設定例

機械の仕様

ボールねじリード Pb＝10［mm］
減速比：n＝1/2
サーボモータ分解能：Pt＝8192［pulse/rev］

サーボモータ
8192[pulse/rev]

Pb＝10[mm]
NM

n＝NL/NM＝1/2
NL

n

CMX
CDV

Pt
Δs

Pt
n･Pb･1000

8192
1 2･10･1000

8192
5000

1024
625

= = = = =
/

したがって，CMX=1024,CDV=625を設定します。

(2) コンベアの設定例

機械の仕様

プーリ直径：r=10［mm］
減速比：n＝1/3
サーボモータ分解能：Pt＝16384［pulse/rev］

サーボモータ
16384[pulse/rev]

r=160[mm]

n
NMNL

n=NL/NM=1/3

CMX

CDV

Pt

ΔS

Pt

n･r･π･1000

16384

1 3･160･π･1000

16384

167551 61
≒
4096

41888
≒
2048

20944
= = = =

/ .
CDVを50000以下まで約分し小数点以下第1位を四捨五入します。
したがって，CMX＝2048,CDV＝20944を設定します。
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6.2.2　状態表示画面の変更

パラメータNo.19を変更し，CS1＝0におけるコントローラ表示部，MR-DP60の状態表
示の項目と，電源投入時におけるパラメータユニットの状態表示の項目を変更できま
す。初期状態の場合，各表示部は現在位置を表示します。
表示内容の詳細については7.3項を参照してください。

パラメータNo.19

CS1＝0における電源投入時のコントローラ
表示部，外部ディジタル表示器の状態表示
0：現在位置（初期値）
1：指令位置
2：指令残距離
3：オーバライド
4：位置ブロックNo.
5：帰還パルス累積
6：機械速度
7：溜りパルス
8：トルク制限電圧
9：回生負荷率
A：実効負荷率
B：ピーク負荷率
C：1回転内位置
D：ABSカウンタ
E：モータ回転速度

電源投入時におけるパラメータ
ユニットの状態表示
0：現在位置（初期値）
1：指令位置
2：指令残距離
3：オーバライド
4：位置ブロックNo.
5：帰還パルス累積
6：機械速度
7：溜りパルス
8：トルク制限電圧
9：回生負荷率
A：実効負荷率
B：ピーク負荷率
C：1回転内位置
D：ABSカウンタ
E：モータ回転速度
F：母線電圧

－－
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6.2.3　アナログ出力

サーボの状態を電圧で同時に2CH出力できます。電流計を使用して，サーボの状態を
モニタしたり，他のサーボとトルク・速度を同期させる場合に使用します。
出荷状態ではCH1にモータ回転速度，CH2に発生トルクを出力しますが，パラメータ

No.18の変更で次表のように内容を変更できます。

設定値 出力項目 内容 設定値 出力項目 内容

０ モータ回転速度

CW方向

8[V]

最大回転速度

0 最大回転速度

-8[V]

CCW方向 ６ 溜りパルス 1/1
(2048pulse)

11.6[V]

2048[pulse]

0

-11.6[V]

CCW方向

CW方向

2048[pulse]

１ 発生トルク

CW方向

8[V]

最大トルク

0 最大トルク

-8[V]

CCW方向 ７ 溜りパルス 1/4
(8192pulse)

11.6[V]

8192[pulse]

0

-11.6[V]

CCW方向

CW方向

8192[pulse]

２ モータ回転速度

8[V]

最大回転速度 0 最大回転速度

CCW方向CW方向

８ 溜りパルス 1/16
(32768pulse)

11.6[V]

32768[pulse]

0

-11.6[V]

CCW方向

CW方向

32768[pulse]

３ 発生トルク

8[V]

最大トルク 0 最大トルク

CCW方向CW方向

９ 溜りパルス 1/32
(65536pulse)

11.6[V]

65536[pulse]
0

-11.6[V]

CCW方向

CW方向

65536[pulse]

４ 電流指令
（トルク指令）

CCW方向
8[V]

0
最大指令電流
(最大トルク指令)

-8[V]
CW方向

最大指令電流
(最大トルク指令)

Ａ 溜りパルス 1/64
(131072pulse)

11.6[V]

131072[pulse]
0

-11.6[V]

CCW方向

CW方向

131072[pulse]0

５ 指令速度

CW方向

8[V]

最大回転速度

0 最大回転速度

-8[V]

CCW方向
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パラメータNo.18の変更箇所は次のとおりです。

アナログモニタch2出力選択
(MO2-LG間に出力する信号）

アナログモニタch1出力選択
(MO1-LG間に出力する信号）

パラメータNo.18

0 0

パラメータNo.50・51を使用して，アナログ出力電圧に対しオフセット電圧を設定で
きます。設定値は-9999～9999mVです。

パラメータ 内容 設定範囲[mV]

パラメータNo.50 アナログモニタCH1出力のオフセット電圧を設定する。

パラメータNo.51 アナログモニタCH2出力のオフセット電圧を設定する。
-9999～9999

6.2.4　正転・逆転ストロークエンドによる停止パターンの変更

正転時にLSP-SG間を開放すると停止します。逆転方向には運転できます。逆転時に
LSN-SG間を開放すると停止します。正転方向には運転できます。
停止方法はパラメータNo.23を変更することで，次のように変更できます。

パラメータNo.23
の設定

停止方法

□□0□
(初期値)

急停止
溜りパルスをリセットして停止する。

□□1□
緩停止
溜りパルスをはきだして緩やかに停止する

6.2.5　粗一致出力

指令距離がパラメータNo.17で設定した距離になったときに粗一致(CPO)を出力しま
す。設定パルス数は0～50000[×10STMμm]です。

粗一致(CPO)

サーボモータ
回転速度

ON
OFF

位置決め完了(INP) ONOFF

パラメータNo.17で設定した
指令残距離（×10  μm）

指令パルス
実際の
サーボモータ
回転速度

STM
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6.2.6　低騒音モード

パラメータNo.22で低騒音モードを選択することによりサーボモータから発生する
可聴周波数の電磁音を約20dB改善で

低騒音モード
　0：非低騒音
　3：低騒音

パラメータNo.22

0 1000 2000
30

40

50

60

70

騒
音

(dB)

サーボモータ回転速度(r/min)

低騒音モード

標準
（非低騒音モード）

HC-SF152の場合



7 -  1

７．パラメータユニットと表示部
MELSERVO

第７章　パラメータユニットと表示部

7.1　パラメータユニット各キーの説明

パラメータユニットMR-PRU01Aを使用してデータ設定，テスト運転，パラメータの設
定および運転状態のモニタ，異常内容の表示を行います。

MR-PRU01A外観図

操作キー

：ヘルプモード選択キー
　一覧表からモニタ，パ
　ラメータを設定すると
　き使用します。

：シフトキー
　・シフト文字（例　　
　　のD）キー入力有効に
　　します。
　・画面を切り換えます｡
　　例：現在アラームと
　　　　同時発生アラー
　　　　ムを双方交互に
　　　　切り換えます｡

：キャンセルキー
　・前画面に戻すときに
　　使用します。

：スクロールキー
　・画面をスクロールさ
　　せます。
　・1秒以上キー入力する
　　とスクロール速度が
　　速くなります。
　・画面のカーソルの移
　　動を行います｡

D7

HELP

SHIFT

CAN

：正転始動キー
　・テスト運転時の正転始動を行います。

：－／逆転始動キー
　・－（マイナス）の符号入力時に使用
　　します｡
　・テスト運転時の逆転始動を行います｡

：ストップ／リセットキー
　・テスト運転時に一時停止させるキー
　　です。
　・アラームのリセット，データ入力時
　　のクリアキーになります。

FWD

REV
－

STOP
RESET

：確定キー
　・パラメータのデータ入力後確定するキーです。
　・各機能メニュー画面から操作したい内容を選
　　択します。

確定キー

：数字キー（0～F）
　・パラメータの設定数値
　　を入力します。Fを入
　　力するときは直前に
　　　　 キーを入力後
　　　 を入力します。

：(1)小数点
　(2)1ステップ送りキー
　　・押すごとに位置決め
　　　を1ステップ行います｡

F9

SHIFT

F90

1STEP
・

数字キー

：モニタモード選択キー
　・画面表示をモニタモ
　　ードに切り換えます｡

：アラーム・診断モード
　選択キー
　・画面表示をアラーム・
　　診断モードに切り換え
　　ます｡

：(1)パラメータモード選択
　　 キー
　　 ・画面表示をパラメータ
　　　 モードに切り換えます｡
　(2)データ設定モード選択
　　 キー
　　 ・画面をデータ設定モード
　　　 に切り換えます｡

：テストモード選択キー
　・画面モードをテスト
　　モードに切り換えます｡

MONI-
TOR

ALM/
DGN

PARAM
DATA

TEST

MITSUBISHI MELSRVO-PRU01A

MONI-
TOR

ALM/
DGN

PARAM
DATA TEST

HELP SHIFT CAN

テスト運転キー

FWD

REV
－

STOP
RESET

D
7

E
8

F
9

A
4

B
5

C
6

1 2 3

0
1STEP

・

モードキー ……画面表示のモードを切り換えます。

～

表示部……液晶画面（13文字×4桁）
　・対話式によるパラメータ設定
　・ヘルプ機能，トラブルシュートガイダンス
　・モニタ
などの画面です。
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7.2　パラメータユニットの操作

(1) 概略表示変遷図

SERVO

Initializing …サーボイニシャライズ中

COMMUNICATION

Initializing
…通信よる
　イニシャライズ中

CONTROL TYPE
    POSITION …オクリホウシキ

　（約3秒間）の表示

各送り方式による表示
・位置決め方式の場合
    POSITION
・ロール送り方式の場合
    ROOL FEED

1 ｹﾞﾝｻﾞｲｲﾁ
  000.000
       mm

MONI-
TOR モニタモード

1 1st AL--
  ｱﾗｰﾑﾅｼ

ALM/
DGN アラーム診断モード

〈ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ〉
■:ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝﾏｰｸ
0→ｶｲｼﾞｮ
1　JOGｳﾝﾃﾝ

TEST テストモード

1→ｹﾞﾝｻﾞｲｲﾁ
2　ｼﾚｲｲﾁ
3　ｼﾚｲｻﾞﾝｷｮﾘ
4　ｵｰﾊﾞﾗｲﾄﾞ

HELP 画面

1→ｹﾞﾝｻﾞｲALM
2　ｶｲﾃﾝｼﾅｲﾘﾕ
3　ｱﾗｰﾑﾘﾚｷ
4　DIOｼﾝﾀﾞﾝ

HELP 画面

〈ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾓｰﾄﾞ〉
Pr ﾖﾐﾀﾞｼ:No.
Pr ﾘｽﾄ　:HELP
ｺﾋﾟｰ    :SFT+3

PARAM
DATA パラメータモード＋SHIFT

〈ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾍﾙﾌﾟ〉
→ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾘｽﾄ
　ﾍﾝｺｳﾘｽﾄ

HELP 画面

0ﾓｰﾀｼﾘｰｽﾞ
     0003

0～100B

0 パラメータNo.0の
呼出し画面

〈ｾｯﾃｲﾓｰﾄﾞ〉
→ｲﾁ ﾌﾞﾛｯｸ
　ｿｸﾄﾞﾌﾞﾛｯｸ
ｲﾁﾍﾝｼｭｳ：HELP

PARAM
DATA データ設定モード

〈ｲﾁﾍﾝｼｭｳ〉
→ｿｳﾆｭｳ
　ｻｸｼﾞｮ

HELP 画面

0→     10.000
1       10.000
2        0.000
3        0.000

確定キーを
2回押す

各モード内の表示と操作手順は，次のページ以降に記載してあります。参照してください。

→ JAPANESE
   ENGLISH

→ MONITOR
   ALM/DIAG.
   PARAMETER
   TEST MODE

パラメータユニットは標準
で英文表示機能を装備して
おり和英を簡単に切り換え
ることができます。

和英選択画面

→ﾓﾆﾀ
　ｱﾗｰﾑ/ｼﾝﾀﾞﾝ
　ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
　ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ

HELPキーを押したと
きにカーソルが示す
モードのHELP画面に
移行します。

HOME画面

CAN

HELP画面

HELP

CAN

CAN
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(2) モニタモード
MONI-
TOR

HELP

1 ｹﾞﾝｻﾞｲｲﾁ
     0.000
        mm

モニタ画面

1.現在位置

2 ｼﾚｲｲﾁ
     0.000
        mm

2.指令位置

3 ｼﾚｲｻﾞﾝｷｮﾘ
     0.000
        mm

3.指令残距離

4 ｵｰﾊﾞﾗｲﾄﾞ
      100
         %

4.オーバライド

5 ｲﾁﾌﾞﾛｯｸ
        0
       BLK

5.位置ブロック

6 ｷｶﾝPﾙｲｾｷ
   539760
       PLS

6.帰還パルス累積

7 ｷｶｲｿｸﾄﾞ
   29310
    mm/m

7.機械速度

8 ﾀﾏﾘﾊﾟﾙｽ
        0
       PLS

8.溜りパルス

9 ﾄﾙｸｾｲｹﾞﾝ
     0.00
        volt

9.トルク制限
  指令電圧

10ｶｲｾｲﾌｶﾘﾂ
         0
         %

10.回生負荷率

11ｼﾞｯｺｳﾌｶﾘﾂ
          0
          %

11.実効負荷率

12ﾋﾟｰｸﾌｶﾘﾂ
        0
         %

12.ピーク負荷率

131ｶｲﾃﾝﾅｲｲﾁ
        1
       PLS

13.1回転内位置

14ABSｶｳﾝﾀ
    0.000
       rev

14.ABSカウンタ

15ﾓｰﾀｿｸﾄﾞ
   3000.0
      r/min

15.モータ回転
   速度

16ﾎﾞｾﾝﾃﾞﾝｱﾂ
       294
       volt

16.母線電圧

1→ｹﾞﾝｻﾞｲｲﾁ
2　ｼﾚｲｲﾁ
3　ｼﾚｲｻﾞﾝｷｮﾘ
4　ｵｰﾊﾞﾗｲﾄﾞ

HELP画面
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(3) アラームモード

1 1st AL- -
    ｱﾗｰﾑﾅｼ

1.現在アラーム

2 ｶｲﾃﾝｼﾅｲﾘﾕｳ

     ﾖﾐﾀﾞｼ：

2.モータ回転
　しない理由

1→ｹﾞﾝｻﾞｲALM
2　ｶｲﾃﾝｼﾅｲﾘﾕｳ
3　ｱﾗｰﾑﾘﾚｷ
4　DIOｼﾝﾀﾞﾝ

HELP画面

3 ｱﾗｰﾑﾘﾚｷ

     ﾖﾐﾀﾞｼ：

3.アラーム履歴

4 DIOｼﾝﾀﾞﾝ
    ■：ON
    □：OFF
    ﾖﾐﾀﾞｼ：

4.DIO診断

5.整定時間
3 ｾｲﾃｲｼﾞｶﾝ
      12ms

6.アラーム
　発生時データ

6 ALMﾏｴﾃﾞｰﾀ

 ﾓﾆﾀﾃﾞｰﾀ：1
ｱﾅﾛｸﾞﾓﾆﾀ：2

7.電源ON
　累積時間表示

7 ﾂｳﾃﾞﾝｼﾞｶﾝ
          546Hr
     ON/OFFｶｲｽｳ
          159ｶｲ

8.ソフトウエア
　番号 8 S/WNo.

  BCD-B15W000
        A0

9.負荷
　イナーシャ比

9　ﾌｶｲﾅｰｼｬ

         1
         ﾊﾟｲ

10.ABSデータ
10 ABSｲﾁ
             0
   CYCO      0
   ABSO      0

ALM/
DGN

HELP

AL10
アラーム発生時

1ACﾆｭｳﾘｮｸ
ﾃﾞﾝｹﾞﾝ160Vｲｶ
15msecｲｼﾞｮｳ
ｼｭﾝﾃｲ

アラーム発生要因(1画面目)
ﾃﾞﾝｹﾞﾝﾖｳﾘｮｳ
ﾌｿｸ

2PLGｺﾈｸﾀﾊｽﾞﾚ
  PLGｹｰﾌﾞﾙﾌﾘ
ｮｳ

アラーム発生要因(2画面目)

同時発生アラーム アラーム発生要因(1画面目)

ｼﾚｲﾊﾟﾙｽf-
ﾋｸｲ
LSN-ｵﾌ
LSP-ｵﾌ

回転しない理由発生時の画面

･
･
･
次画面以降

0AL33      0h
1AL53     49h
2AL11     58h
3AL34     67h

アラーム履歴一覧(1画面目)

過去2回目
アラーム

(2画面目)

8AL22     310h
9AL- - - - - h

0 ｶﾃﾞﾝｱﾂ
1 ﾌｿｸﾃﾞﾝｱﾂ
2 ﾌｿｸﾃﾞﾝｱﾂ
3 ﾌｿｸﾃﾞﾝｱﾂ

アラーム履歴一覧(1画面目)

(2画面目)

8 ﾌｿｸﾃﾞﾝｱﾂ
9 ｱﾗｰﾑﾅｼ

アラーム履歴一覧(3画面目)アラーム履歴一覧(3画面目)

アラームが無いとき

DI SON■ DEC□
   JFS□ STP□
   LSP■ LSN■
   CR □ DIO□

DIO信号一覧(1画面目)

DI DI1■ D12□
   ST1□ ST2□
   ENG■ 

DIO信号一覧(2画面目)

DD RD ■ PF■
   CPO■ ZP□
   ALM■ OP□

DIO信号一覧(3画面目)

出力信号

出力信号

DI SON■ DEC□
   JFS□ STP□
   LSP■ LSN■
   CR □ DIO□

オプションカードMR-HD01を
内蔵した時の画面

DI DI1■ D12□
   ST1□ ST2□
   ENG■ I00□
   I01□ I02□ 

DI I03□ I04□
   I05□ I06□
   I07□ I08□
   I09□ I10□

(2画面目)

(3画面目)

･
･
･

DI O10□ O11□
   O12□ O13□
   O14□ O15□
   

(7画面目)

① ②

1 ｹﾞﾝｻﾞｲｲﾁ
3 30.000 mm
2 ｼﾚｲｲﾁ
3 30.000 mm

モニタデータ

･
･
･15 ﾓｰﾀｿｸﾄﾞ

     0.0r/min
16 ﾎﾞｾﾝﾃﾞﾝｱﾂ
      279 Volt

ｱﾅﾛｸﾞﾓﾆﾀ

ｼｭﾂﾘｮｸ:

アナログデータ

アラーム診断モード画面の詳細は，7.4節を参照してください。

SHIFT

1 2nd AL20
  PLG ｴﾗｰPLG ｴﾗｰPLG ｴﾗｰPLG ｴﾗｰ2222
    ﾖｳｲﾝ:
  ﾒｲﾝALM:SFT

1 1st AL10
  ﾌｿｸﾃﾞﾝｱﾂ
      ﾖｳｲﾝ:
  ﾄﾞｳｼﾞALM:SFT

ｱﾅﾛｸﾞﾓﾆﾀ

 ｶﾝﾘｮｳ
ｼｭﾂﾘｮｸ:

2 ｶｲﾃﾝｼﾅｲﾘﾕｳ

  ｶｲﾃﾝﾁｭｳ

発生時

過去1回目
アラーム
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(4) パラメータモード

SHIFT

呼出し方法1.

＋ PARAM
DATA

SHIFTキーを押したまま
PARAMキーを押してください。

CAN

呼出し方法2.
→ﾓﾆﾀ
  ｱﾗｰﾑ/ｼﾝﾀﾞﾝ
  ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
  ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ

  ﾓﾆﾀ
  ｱﾗｰﾑ/ｼﾝﾀﾞﾝ
→ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
  ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ

パラメータモード画面
〈ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾓｰﾄﾞ〉
Pr ﾖﾐﾀﾞｼ：No.
Pr ﾘｽﾄ  ：HELP
ｺﾋﾟｰ    ：SFT+3

0

0ﾓｰﾀｼﾘｰｽﾞ
    0000

0～4

パラメータNo.0を選択

1ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟ
      23

0～0

2ｵｸﾘﾎｳｼｷ
     0001

0～E33

･
･
･
･
･
･

79ﾌﾞﾗﾝｸ
         0

0～3

HA-FHモータ“0003”の設定例
3

16INP ﾊﾝｲ
         25

0～50000

0ﾓｰﾀｼﾘｰｽﾞ
       0003
ﾊﾟﾜｰｵﾌﾁｭｳｺｳ
Prﾖﾐﾀﾞｼ：No.

パラメータNo.16を呼び出し,
設定値を100にする場合

1 6
C

0 01
16INP ﾊﾝｲ
       100
ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ
Prﾖﾐﾀﾞｼ:No.

再度100→50に変更
する場合

05
BSTOP

RESET

16INP ﾊﾝｲ
       50
ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ
Prﾖﾐﾀﾞｼ:No.

CAN     でパラメータモード
画面に戻ります｡

範囲外の設定(60000)
をした場合の画面
16INP ﾊﾝｲ
        50
     60000
ｾｯﾃｲﾌｶ:RST

STOP
RESET    で60000を解除し
範囲以内の設定にし
てください。

HELP

〈ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾍﾙﾌﾟ〉
→ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾘｽﾄ
  ﾍﾝｺｳﾘｽﾄ

〈ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾍﾙﾌﾟ〉
  ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾘｽﾄ
→ﾍﾝｺｳﾘｽﾄ

ON

工場出荷時の初期値
以外の設定にしてある
パラメータを呼び出し
ます｡下の画面はパラ
メータNo.2,3,8,20を
変更している場合の画
面です。
2 →ｵｸﾘﾎｳｼｷ
3   ｷﾉｳｾﾝﾀｸ1
8   JOGｿｸﾄﾞ1
20  Pr.ﾌﾞﾛｯｸ

ON
2ｵｸﾘﾎｳｼｷ
       0001

0～E33

0→ﾓｰﾀｼﾘｰｽﾞ
1  ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟ
2  ｵｸﾘﾎｳｼｷ
3  ｷﾉｳｾﾝﾀｸ1

0  ﾓｰﾀｼﾘｰｽﾞ
1→ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟ
2  ｵｸﾘﾎｳｼｷ
3  ｷﾉｳｾﾝﾀｸ1

パラメータリス
トから必要なパ
ラメータを読出
し，設定する場合

カーソル
       キーを連続に
押し続けるとカーソル
が連続移動します。

57  PIDﾄﾞﾙｰﾌﾟ
58→ﾌｶｲﾅｰｼｬ
59  ｷｶｲﾌｨﾙﾀ
60  ｲﾁｹﾞｲﾝ2

･
･
･

65  OPDIｾﾝﾀｸ1
66  OPDIｾﾝﾀｸ2
67  OP.DOｾﾝﾀｸ
68→OP.ﾊﾟﾙｽﾚﾂ

58ﾌｶｲﾅｰｼｬ
          0

0～100.0

パラメータNo.58
負荷イナーシャ比
を5に設定する場合

5
ON

58ﾌｶｲﾅｰｼｬ
        5.0
ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ
Prﾖﾐﾀﾞｼ:No.

CAN     でパラメー
タモード画面に戻
ります｡

次ページへ

数字の誤入力は，

    キーONすると
入力前の画面に戻
ります｡

STOP
RESET
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前ページから

SHIFT ＋ 3

〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉
→ｱﾝﾌﾟﾖﾘﾖﾐﾀﾞｼ
  ｱﾝﾌﾟﾍｶｷｺﾐ
  ｼｮｳｺﾞｳ

コピーモード画面

〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉
→ｱﾝﾌﾟﾖﾘﾖﾐﾀﾞｼ
  ｱﾝﾌﾟﾍｶｷｺﾐ
  ｼｮｳｺﾞｳ

〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉

 ｼｮｳｺﾞｳﾁｭｳ
  ｵﾏﾁｸﾀﾞｻｲ

〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉

 ｼｮｳｺﾞｳｶﾝﾘｮｳ
ｾﾝﾀｸｶﾞﾒﾝ:CAN

CAN     でコピー
モード画面に戻
ります｡

パラメータ照合
エラーになる場
合の画面
〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉
  ｼｮｳｺﾞｳｴﾗｰ
ｴﾗｰPrNo.:SFT
ｾﾝﾀｸｶﾞﾒﾝ:CAN

SHIFT

 ｼｮｳｺﾞｳｴﾗｰPr
 Pr 2  Pr 6
 Pr 9  Pr10
 Pr11  Pr12

 ｼｮｳｺﾞｳｴﾗｰPr
 Pr13  Pr14
 Pr15  Pr17

照合エラーパラメータが
10種類ある場合の画面例

〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉
→ｱﾝﾌﾟﾖﾘﾖﾐﾀﾞｼ
  ｱﾝﾌﾟﾍｶｷｺﾐ
  ｼｮｳｺﾞｳ

〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉
 ｶｷｺﾐ
 ｼﾏｽｶYes:
     No :RST

〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉
 
 ｶｷｺﾐﾁｭｳ
  ｵﾏﾁｸﾀﾞｻｲ

〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉

 ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ
 →Power Off

電源をいったんOFFし
再度ONしてください。

〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉
 ﾖﾐﾀﾞｼ
 ｼﾏｽｶ　Yes:
       No :RST

〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉
 
 ﾖﾐﾀﾞｼﾁｭｳ
  ｵﾏﾁｸﾀﾞｻｲ

〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉
 
 ﾖﾐﾀﾞｼｶﾝﾘｮｳ
ｾﾝﾀｸｶﾞﾒﾝ:CAN

CAN     でコピー
モード画面に戻
ります｡

範囲外のパラメー
タ設定がある場合
の画面
ﾌｾｲPr No:SFT
ｾｲｼﾞｮｳPrﾉﾐ
ｶｷｺﾐ Yes:
     No :RST

書込み禁止エラー
になる場合の画面
〈ｺﾋﾟｰﾓｰﾄﾞ〉
 ｶｷｺﾐｷﾝｼ
 SON ALM Prｼﾃｲ
    CANｦｷｰｲﾝ
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(5) ポイントテーブル設定モード
PARAM
DATA

〈ｾｯﾃｨﾝｸﾞﾓｰﾄﾞ〉
→ｲﾁﾌﾞﾛｯｸ
  ｿｸﾄﾞﾌﾞﾛｯｸ
ｲﾁﾍﾝｼｭｳ:HELP

〈ｲﾁｾｯﾃｲ〉
  ﾌﾞﾛｯｸNo.

  ﾖﾐﾀﾞｼ:

位置ブロックの設定

0→  100.000
1    100.000
2      0.000
3      0.000

  0ｲﾁﾌﾞﾛｯｸ
→ｲﾁ  100.000
  Mｺｰﾄﾞ     0
  ｿｸﾄﾞNo.   1

  0ｲﾁ
      10.000
  
ｶｷｺﾐ:  mm

  0ｲﾁ
      20.000
   ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

02

  OMｺｰﾄﾞ
           0

ｶｷｺﾐ:

5
B

  OMｺｰﾄﾞ
           5
  ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

  0ｿｸﾄﾞNo.
           1

ｶｷｺﾐ:

4
A

  0ｿｸﾄﾞNo.
           4
  ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

CAN     書き込みした
No.0のデータを確認
  0ｲﾁﾌﾞﾛｯｸ
→ｲﾁ    20.000
  Mｺｰﾄﾞ      5
  ｿｸﾄﾞNo.    4

5→    0.000
6      0.000
7      0.000
8    100.000

  5ｲﾁﾌﾞﾛｯｸ
→ｲﾁ    0.000
  Mｺｰﾄﾞ     0
  ｿｸﾄﾞNo.   0

  5ｲﾁ
　　　　0.000

ｶｷｺﾐ:  mm　  

  5Mｺｰﾄﾞ
           0

ｶｷｺﾐ:

  5Mｺｰﾄﾞ
          10
   ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

  5ｿｸﾄﾞNo.
           0

ｶｷｺﾐ:

  5ｿｸﾄﾞNo.
          3
  ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

速度No.3を4に変更
する場合

5
B

03
  5ｲﾁ
　　　30.000
   ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

01

3

4
ASTOP

RESET

  5ｿｸﾄﾞNo.
          4
  ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

CAN     書き込みした
No.5のデータを確認
  5ｲﾁﾌﾞﾛｯｸ
→ｲﾁ    30.000
  Mｺｰﾄﾞ     10
  ｿｸﾄﾞNo.    4

位置ブロックNo.0と5のデータを
作成する場合の手順

〈ｿｸﾄﾞｾｯﾃｲ〉
  ﾌﾞﾛｯｸNo.

  ﾖﾐﾀﾞｼ:

速度ブロックの設定

4ｿｸﾄﾞﾌﾞﾛｯｸ
→ｿｸﾄﾞ     0
  ｶｿｸt     0
  ｹﾞﾝｿｸt   0

0

4ｶｿｸｼﾞｶﾝ
           0

ｶｷｺﾐ:  msec

8
E

4ｶｿｸｼﾞｶﾝ
         80
  ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

4ｹﾞﾝｿｸｼﾞｶﾝ
           0

ｶｷｺﾐ:  msec

4ｹﾞﾝｿｸｼﾞｶﾝ
          90
  ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

CAN     書き込みした
No.4のデータを確認
  4ｿｸﾄﾞﾌﾞﾛｯｸ
→ｿｸﾄﾞ    1000
  ｶｿｸt      80
  ｹﾞﾝｿｸt    90

 1 →     20
 2       200
 3         0
 4         0

速度ブロックNo.4に
速度1000を入れる

001
4ｵｸﾘｿｸﾄﾞ
       1000
  ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ
   ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

0

9
F 0

  2ｲﾁﾌﾞﾛｯｸ
→ｲﾁ     0.000
  Mｺｰﾄﾞ      0
  ｿｸﾄﾞNo.    0

〈ｲﾁｿｳﾆｭｳ〉
 ﾌﾞﾛｯｸNo.

 Yes:  No:RST

各ブロック間に
データを挿入す
る場合使用します。
(例)No.1と2間に
    データを挿入
    します。

2
〈ｲﾁｿｳﾆｭｳ〉

  ｿｳﾆｭｳﾁｭｳ
Power offｷﾝｼ

一瞬表示します。

位置ブロックNo.2の
データはNo.3に移行し，
No.2は，オールデータ0
の画面になります。
No.2に位置データ300と
速度No.3を設定します。

2ｲﾁ
       0.000
  
ｶｷｺﾐ:  mm

4ｵｸﾘｿｸﾄﾞ
           0
  
ｶｷｺﾐ:  r/min

003
2ｲﾁ
    300.000
  ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

2ｿｸﾄﾞNo.
          0
   
ｶｷｺﾐ:

3
2ｿｸﾄﾞNo.
          3
  ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

CAN     書き込みした
No.2のデータを確認
  2ｲﾁﾌﾞﾛｯｸ
→ｲﾁ   300.000
  Mｺｰﾄﾞ      0
  ｿｸﾄﾞNo.    3

  2ｲﾁﾌﾞﾛｯｸ
→ｲﾁ     
  Mｺｰﾄﾞ      
  ｿｸﾄﾞNo.    

〈ｲﾁｻｸｼﾞｮ〉
 ﾌﾞﾛｯｸNo.

 Yes:  No:RST

挿入したブロック
を削除する場合使
用します。
(例)No.2のデータ
    を削除します。

2
〈ｲﾁｿｳﾆｭｳ〉

  ｻｸｼﾞｮﾁｭｳ
Power offｷﾝｼ

〈ｲﾁﾍﾝｼｭｳ〉
→ｿｳﾆｭｳ
  ｻｸｼﾞｮ

位置編集の設定
HELP
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(6) テスト運転モード

■〈ｲﾁｷﾞﾒｳﾝﾃﾝ〉
→ｿｸﾄﾞｾｯﾃｲ
  ｶｿｸｼﾞｶﾝｾｯﾃｲ
  ｲﾄﾞｳｷｮﾘｾｯﾃｲ

TEST

  〈ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ〉
■:ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝﾏｰｸ
0→ｶｲｼﾞｮ
1  JOGｳﾝﾃﾝ

次ページへ

テスト運転モード画面

1.JOG運転
1回ON

  〈ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ〉
■:ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝﾏｰｸ
0  ｶｲｼﾞｮ
1→JOGｳﾝﾃﾝ

・JOG運転
  設定一覧

■〈JOGｳﾝﾃﾝ〉
→ｿｸﾄﾞｾｯﾃｲ
  ｶｿｸｼﾞｶﾝｾｯﾃｲ
  ｷｰｲﾁﾗﾝ

・回転速度
  画面

・回転速度3000の設定例
0003

■ｿｸﾄﾞr/min
         200
            
0～4600

■ｿｸﾄﾞr/min
         200
        3000
0～4600

☆

3000の書込み完了
■ｿｸﾄﾞr/min
        3000
   ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

・加減速時
  定数画面

■ｶｹﾞﾝｿｸ  ms
        1000
            
0～50000

・時定数500の設定例
00

・運転キー
  表示画面

■ｾｲﾃﾝ   :FWD
  ｷﾞｬｸﾃﾝ :REV
  ﾃｲｼ    :STOP
  ｶｲｼﾞｮ  :CAN

5
B

■ｶｹﾞﾝｿｸ  ms
        1000
         500
0～50000

■ｶｹﾞﾝｿｸ  ms
         500
   ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

FWD

－
REV

：キーを押しているあいだ
　正転方向に回転

：キーを押しているあいだ
　逆転方向に回転

キーを放すと停止します。
CAN キーONで
■〈ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ〉
■:ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝﾏｰｸ
1  JOGｳﾝﾃﾝ
0→ｶｲｼﾞｮ

2.位置決め運転
2回ON

  〈ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ〉
■:ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝﾏｰｸ
1  JOGｳﾝﾃﾝ
2→ｲﾁｷﾞﾒｳﾝﾃﾝ

・位置決め運
  転設定一覧

・回転速度
  画面

・回転速度1500の設定例
001

■ｿｸﾄﾞr/min
         200
            
0～4600

☆

1500の書込み完了
■ｿｸﾄﾞr/min
        1500
   ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

・加減速時
  定数画面

■ｶｹﾞﾝｿｸ  ms
        1000
            
0～50000

・時定数200の設定例
00

・移動量設
  定画面

■ｶｹﾞﾝｿｸ  ms
        1000
         200
0～50000

■ｶｹﾞﾝｿｸ  ms
         200
   ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

5
B

■ｿｸﾄﾞr/min
         200
        1500
0～4600

2

■ｲﾄﾞｳﾘｮｳPLS
        100000
            
1～9999999

00

☆

■ｲﾄﾞｳﾘｮｳPLS
      650000
   ｶｷｺﾐｶﾝﾘｮｳ

5
B

・移動量650000の設定

6
C 0 0

■ｲﾄﾞｳﾘｮｳPLS
         100000
       650000
1～9999999

■ｾｲﾃﾝ   :FWD
  ｷﾞｬｸﾃﾝ :REV
  ﾃｲｼ    :STOP
  ｶｲｼﾞｮ  :CAN

FWD

－
REV

：キーを押したとき
　正転方向に始動

：キーを押したとき
　逆転方向に移動

CAN キーONで
■〈ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ〉
■:ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝﾏｰｸ
1  ｲﾁｷﾞﾒｳﾝﾃﾝ
0→ｶｲｼﾞｮ

（注）

設定移動量分モータは
回転し停止します。

設定移動量分モータは
回転し停止します。

STOP
RESET
：キーを押すと一時停止します。
  ・始動時と同じキー（FWDまたはREV）で再始動

一時停止中に再度　　キーを押すと残りの移動
量分はクリアされます。

STOP
RESET

テスト運転解除
注．　　キーを押すとオーバシュート診断画面を表示します。CAN

オーバ
シュート

V

t5％
オーバシュート
0～5％の画面例

オーバ
シュート

V

t 15％
オーバシュート
0～30％の画面例

電源投入時および未運転時の
値は，“--％”になります。
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前ページから

3.モータなし運転
3回ON

〈ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ〉
■:ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝﾏｰｸ
2  ｲﾁｷﾞﾒｳﾝﾃﾝ
3→ﾓｰﾀﾅｼｳﾝﾃﾝ

〈ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ〉
■:ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝﾏｰｸ
3→ﾓｰﾀﾅｼｳﾝﾃﾝ
   ｶｲｼﾞｮ→Pow.ｵﾌ

・モータなし運転が
  できます。
  モータなし運転を
  解除する場合は，
  電源をいったんOFF
  し再投入してくだ
  さい。
・下のような画面にな
  る場合は，SON信号を
  OFFしてください。

■ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ
  ﾃﾞｷﾏｾﾝ
  ｶﾞｲﾌﾞSONｦｵﾌ
  ｼﾃｸﾀﾞｻｲ

4.DO強制出力

4回ON
〈ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ〉
■:ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝﾏｰｸ
3  ﾓｰﾀﾅｼｳﾝﾃﾝ
4→DOｼｭﾂﾘｮｸ

■DO   →RD □
  ON :1  PF □
  OFF:0  CPO□
         :  □  

■ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ
  ﾃﾞｷﾏｾﾝ
  ｶﾞｲﾌﾞSONｦｵﾌ
  ｼﾃｸﾀﾞｻｲ

5.1ステップ送り

〈ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ〉
■:ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝﾏｰｸ
4  DOｼｭﾂﾘｮｸ
5→1ｽﾃｯﾌﾟｵｸﾘ

■〈ｲﾁﾌﾞﾛｯｸNo.〉
           0

  ﾖﾐﾀﾞｼ:

・3,4章どちらかの運転
　モードで設定されたブ
　ロックごとのデータを
　読出し運転する機能です。
・位置ブロックNo.1のステ
　ップ送り例

2回ON または

■:出力ON
□:出力OFF

カーソル 信号名称

出力状態の表示

■DO     RD ■
  ON :1  PF □
  OFF:0  CPO□
            □  

①キーを押すとRD出力ON

4回押す
■DO     PF □
  ON :1  CP0□
  OFF:0     □
       →ALM□  

①キーを押すとALM出力ON
キーを押すとALM出力OFF
  になります。

CAN キーONで
■〈ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ〉
■:ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝﾏｰｸ
4  DOｼｭﾂﾘｮｸ
0→ｶｲｼﾞｮ

テスト運転解除

・下のような画面にな
  る場合は，SON信号を
  OFFしてください。

5回ON

1回ON または

1
■ｲﾁﾌﾞﾛｯｸNo.
           1
           1
ﾖﾐﾀﾞｼｶﾝﾘｮｳ

■〈1ｽﾃｯﾌﾟｵｸﾘ〉
  ｼﾄﾞｳ  :1STEP
  ﾃｲｼ   :STOP
  ｶｲｼﾞｮ :CAN

1STEP
・

STOP
RESET
：キーを押すと一時停
  止します。
  ・1ステップキーを押す
    と再始動

一時停止中に再度　　キーを
押すと残りの移動量分はクリ
アされます。

STOP
RESET

：キーを押すごと
  に位置決めを1ス
  テップ行います｡

CAN キーONで
■〈ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝ〉
■:ﾃｽﾄｳﾝﾃﾝﾏｰｸ
55 1ｽﾃｯﾌﾟｵｸﾘ
6→ｶｲｼﾞｮ

テスト運転解除
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7.3　状態表示

運転中のサーボ状態をパラメータユニットの表示部，コントローラの表示部に表示
できます。
この他に，オプションの外部デジタル表示器(MR-DP60)を使用すると，最大6桁で表

示できます。使用方法・パラメータの設定方法は7.5節を参照してください。

表示範囲

状態表示
パラメータユ

ニットの表示
単位 内容 コントローラ

表示部

MR-DP60と

パラメータ

ユニット

現在位置 ゲンザイイチ
×10STMmm

×10STMinch

位置決め方式  ：機械原点を0とした現在位置を

表示します。

ロール送り方式：電源投入時に0を表示し，始動

信号ONでカウントを開始して

現在位置を表示します。

-9999～

9999

-999999～

999999

指令位置 シレイイチ
×10STMmm

×10STMinch

位置ブロック内の位置データ，または，設定さ

れている指令位置を表示します。

-9999～

9999

-999999～

999999

指令残距離
シレイザン

キョリ

×10STMmm

×10STMinch

運転中は現在位置から指令位置までの残距離を

表示します。

停止中は次の送り量を表示します。

-9999～

9999

-999999～

999999

オーバライド オーバライド ％

オーバライドの設定値を表示します。

オーバライドが無効の場合は100％を表示しま

す。

0～200 0～200

位置ブロック イチブロック 実行している位置ブロックNo.を表示します。 0～255 0～255

帰還パルス

累積

キカンP

ルイセキ
pulse

サーボモータ検出器からの帰還パルスをカウン

トし表示します。

±9999999をこえると0に戻ります。

パラメータユニットの“RESET”ボタンを押すと

0になります。

-9999～

9999

-9999999～

9999999

機械速度 キカイソクド
mm/min

m/s

回転速度に電子ギアを乗算した速度を表示しま

す。

パラメータNo.4で単位を変更できます。

0～9.999 0～999.999

溜りパルス タマリパルス pulse
偏差カウンタの溜りパルスを表示します。

逆転パルスには“-”が付きます。

-9999～

9999

-9999999～

9999999

トルク制限

指令電圧
トルクセイゲン V トルク制限指令(TLAP)の電圧を表示します。

0.00～

10.00

0.00～

10.00

回生負荷率
カイセイ

フカリツ
％

許容回生電力に対する回生電力の割合を％で表

示します。
0～100 0～100

実効負荷率
ジッコウ

フカリツ
％

連続実行負荷トルクを表示します。

定格トルクを100％として実効値を表示します。
0～320 0～320

ピーク負荷率 ピークフカリツ ％

最大発生トルクを表示します。

定格トルクを100％とし， 過去15秒間のピーク

値を表示します。

0～320 0～320
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表示範囲

状態表示
パラメータユ

ニットの表示
単位 内容 コントローラ

表示部

MR-DP60と

パラメータ

ユニット

1回転内位置
1カイテンナイ

イチ
pulse

1回転内位置を検出器のパルス単位で表示しま

す。

最大パルス数をこえると0に戻ります。

コントローラ表示部では4桁表示のため，実際の

1回転内位置の下4桁を表示します。

分解能

8192pulse

のサーボ

モータ：

0～8191

分解能

16384pulse

のサーボ

モータ：

0～16383

分解能

8192pulse

のサーボ

モータ：

0～8191

分解能

16384pulse

のサーボ

モータ：

0～16383

ABSカウンタ ABSカウンタ rev

絶対位置検出システムで原点からの移動量を絶

対位置検出器のカウンタ値で表示します。

コントローラ表示部では4桁表示のため，実際の

カウンタ値の下4桁を表示します。

-32768～

32767

-32768～

32767

サーボモータ

回転速度

モータカイテン

ソクド
r/min

サーボモータの回転速度を表示します。

逆転時は“-”が付きます。

-4600～

4600

-4600.0～

4600.0

母線電圧
ボセン

デンアツ
V

主回路コンバータの電圧（P-N間）の電圧を表示

します。
0～400 0～400



7 -  12

７．パラメータユニットと表示部
MELSERVO

7.4　アラーム・診断

サーボモータが回転しない，または運転中の異常は，アラームコードで表示されま
す。アラームはコントローラの表示部，パラメータユニット，またはデジタル表示器
でも確認することができます。

(1) コントローラ表示部
　異常発生時異常内容を番号で表示します。内容は11.2節を参照してください。

(2) パラメータユニット
　異常発生時に下表の内容を確認できます。

(a) アラーム・診断一覧表

No. 名称 パラメータユニットの表示 内容

1 現在アラーム 1st AL

現在発生しているアラーム番号，同時発生アラーム，アラー

ム発生要因などを表示します。アラームが発生すると表示

モードがどのような場合でも優先して現在アラームを表示

します。

2 モータ回転しない理由 カイテン　シナイリユウ
サーボモータが回転しない場合に，動かない理由を表示で

きます。

3 アラーム履歴 アラームリレキ

最新のアラームから9回前までのアラームまでの履歴をア

ラーム番号とアラーム発生までの通電時間を表示します。

アラーム履歴は消去することもできます。

（詳細は12.3節参照）

4 DIO診断 DIOシンダン 外部入力信号のON-OFF状態を表示します。

5 整定時間 セイテイジカン
位置指令が0になってから位置決め完了信号が出力されるま

での時間を表示します。

6 アラーム発生時データ ALMマエデータ アラーム発生時の状態（16種類）を表示します。

7 電源ON累積時間 ツウデンジカン 当社より出荷後の電源ONの累積時間を表示します。

8 ソフトウエア番号 S/W　No. メーカ管理用

9 負荷慣性モーメント比 フカイナーシャ
サーボモータ軸の慣性モーメントに対するサーボモータ軸

換算の負荷慣性モーメント比を推定し表示します。

10 ABSデータ

ABSイチ

CYS0

ABS0

絶対位置データ(ABSイチ)･････ 原点を0とした現在位置

1回転内データ (CYS0)････････ 1回転内における原点位置

多回転内データ(ABS0) ･･･････ 多回転データにおける原点

位置
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(b) モータ回転しない理由
○：該当　　＼：非該当

送り方式

No. パラメータユニットの表示 内容
位置決め

ロール
送り

1 SON-オフ サーボオン(SON)信号がOFF。 ○ ○

2 アラームハッセイチュウ アラームが発生中。 ○ ○

3 RES-オン リセット(RES)信号がON。 ○ ○

4 EMG-オフ 非常停止(EMG)信号がOFF。 ○ ○

5 LSP-オフ 正転ストロークエンド(LSP)信号がOFF。 ○ ○

6 LSN-オフ 逆転ストロークエンド(LSN)信号がOFF。 ○ ○

7 ST1,ST2-オン
・正転始動(ST1)と逆転始動(ST2)が両方ON。
・位置決めまたは原点復帰モード選択時，始動信号がON。

○ ○

8 ST1,ST2-オフ 正転始動(ST1)と逆転始動(ST2)が両方OFF。 ○ ○

9 ST1-オフ
・絶対位置指令時，始動(ST1)信号がOFF。
・ドグ式原点復帰モード，始動(ST1)信号がOFF。

○

10
ガイブトルクセイゲン
レベル-ヒクイ

トルク制限信号ONでサーボモータ回転速度5r/min以下。 ○ ○

11
ナイブトルクセイゲン
レベル-ヒクイ

トルク制限信号ONでサーボモータ回転速度5r/min以下。 ○ ○

12 オーバライドレベル-ヒクイ
サーボモータ回転速度は1r/minより大きく設定してあるが，オーバライドに
より1r/min以下に制限している場合。

○ ○

13
オクリソクド□-ヒクイ
□は1～8（速度ブロックNo.）

位置決め運転ではオーバライド有効／無効に関係なくサーボモータ回転速
度が1r/min以下に設定してある場合。

○ ○

14 テストウンテンチュウ
テスト運転でパラメータユニットのFWD（正転)，REV（逆転）または1STEP（1
枚送り）キーが押されていないため動かない場合。

○ ○

15 オクリリョウ-ヒクイ 位置決め運転では指令残距離が粗一致出力範囲以下の場合。 ○ ○

16 JOGソクド-ヒクイ
JOG送りではオーバライド有効／無効に関係なくJOG速度が1r/min以下に設
定してある場合。

○ ○

17 ゲンテンソクド-ヒクイ
オーバライド有効／無効に関係なく原点復帰モードの原点復帰速度または
クリープ速度が1r/min以下に設定してある場合。

○ ○

18
ウンテンモード
センタクフリョウ

ロール送り方式で，運転モードが選択されていない。 ○ ○

19 ソクドNo.0センタク
速度ブロックNo.0が選択されている。
速度ブロックNo.1～8のどれかを設定してください。

○ ○

20 イチジテイシチュウ 一時停止中。 ○ ○

ポイント

● ロール送り運転，位置決め運転自動，原点復帰（ドグ式）のモード設定時は始
動信号(ST1,ST2)がOFFからONで始動開始します。したがって始動したあとは，
ST1,ST2をOFFに戻してください。ST1,ST2がONの状態では運転できません。

● No.13～20の回転しない理由は，No.1～12の理由内容をクリアしたあとチェック
してください。
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7.5　コントローラ表示部とデジタル表示

状態表示やアラームはコントローラ表示部とデジタル表示器でも表示できます。

7.5.1　表示例

コントローラの表示部には表示データの下4桁を表示します。

項目 コントローラ本体の4桁表示部 ディジタル表示器の表示部

現在位置の内容
 (-654.321の場合）
モータ回転速度
 (3000r/minで逆転中）

消灯

極性が負の数値は，左図のように小数
点が点灯します。
このとき，実際の小数点は消灯しま
す。

アラーム，警告発生の
表示
過電流アラーム発
生時の表示
ウォッチドグア
ラーム時の表示

警告が発生した場合は，原因を除去す
ることにより元の状態表示に戻りま
す。アラームが発生した場合は，ア
ラームリセットまたは電源がいった
ん切られるまで，表示が保持されま
す。ウォッチドグアラーム時は4桁と
も小数点が点灯します。

コントローラの表示部には表示しません。
ただし，MR-DP60に関する異常表示は表示し
ます。
・CPU異常の場合

・通信異常の場合

テスト運転中の表示 表示器下1桁の小数点が点滅します。
パラメータNo.19の設定，またはコントロー
ラ本体のCS1の設定（下表）した状態を表示
します。

電源投入後またはCS1を
切り換え後2秒間の表示
CS1：設定時の現在

位置略称表示

7.5.2　表示の内容

パラメータNo.19とロータリースイッチCS1の設定で，状態表示の内容を選択できま
す。

(1) パラメータの設定

コントローラ表示部とデジタル表示器
(MR-DP60)の状態表示
ロータリースイッチCS1の設定が“0”
の場合，設定内容は2桁目と同一。
ただし，“F”は設定できません。
CS1が“0”以外の場合，CS1の設定が
優先されます。

電源投入時におけるパラメータユニットの状態表示
0:現在位置（初期値） 8:トルク制限電圧
1:指令位置     9:回生負荷率
2:指令残距離  A:実行負荷率
3:オーバライド  B:ピーク負荷率
4:位置ブロックNo.  C:1回転内位置
5:帰還パルス累積  D:ABSカウンタ
6:機械速度  E:モータ回転速度
7:溜りパルス  F:母線電圧

パラメータNo.19
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(2) ロータリースイッチCS1の設定
　コントローラのロータリースイッチCS1の設定で状態表示を選択できます｡“0”
を設定するとパラメータNo.19の1桁目で設定した状態が表示されます。

A ・
C ・ E ・

0
・

2・4・

6
・
8
・

ロータリスイッチCS1

CS1の設定 状態表示 CS1の設定 状態表示

0 パラメータNo.19の設定内容 7 溜りパルス

1 指令位置 8 トルク制限指令電圧

2 指令残距離 9 回生負荷率

3 オーバライド A 実行負荷率

4 位置ブロック B ピーク負荷率

5 帰還パルス累積 C 1回転内位置

6 機械速度 D サーボモータ回転速度
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7.6　テスト運転モード

注意
● テスト運転モードはサーボの動作確認用です。機械の動作確認用ではありま
せん。機械と組み合わせて使用しないでください。

● 動作異常をおこした場合は非常停止(EMG)を使用して停止してください。

パラメータユニットを使用してサーボモータを運転できます。パラメータユニット
の操作方法は7.2節(6)を参照してください。
ブレーキ動作状態でサーボモータを始動しないよう，機械で電磁ブレーキ付サーボ

モータを使用する場合，必ずコントローラの電磁ブレーキ信号（ZSP）でブレーキ動作
するシーケンス回路を構成してください。

7.6.1　JOG運転

外部の指令装置から指令がない状態でJOG運転が実行できます。

(1) 操作・運転
　JOG運転を行う場合，EMG-SG間と，内部電源を使用する場合はVDD-VIN間を接続
してください。
　“FWD”“REV”キーを押している間，サーボモータが回転します。キーを放す
と停止します。運転の条件はパラメータユニットで変更できます。運転の初期条
件と設定範囲を次表に示します。

項目 初期設定値 設定範囲

回転速度[r/min] 200 0～瞬時許容回転速度

(注)加減速時定数[ms] 1000 0～50000

注. 加速時定数とは停止時(0r/min)から定格回転速度に到達するまでの時間，減速時定数とは定
格回転速度から停止するまでの時間を示します。

　キーの説明を次表に示します。

キー 内容

“FWD”
押すとCCW方向に回転する。
放すと停止する。

“REV”
押すとCW方向に回転する。
放すと停止する。

　JOG運転中にパラメータユニットケーブルが外れると，サーボモータは減速停止
します。

(2) 状態表示
　JOG運転中でも状態表示をモニタできます。このとき“FWD”“REV”“STOP”キー
は有効です。
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7.6.2　位置決め運転

外部の指令装置から指令がない状態で1回の位置決め運転が実行できます。

(1) 操作・運転
　位置決め運転を行う場合，EMG-SG間と，内部電源を使用する場合はVDD-VIN間を
接続してください。
　“FWD”“REV”キーを押すとサーボモータが回転し，設定された移動量を移動し
て停止します。運転の条件はパラメータユニットで変更できます。運転の初期条
件と設定範囲を次表に示します。

項目 初期設定値 設定範囲

移動量[pulse] 100000 0～9999999

回転速度[r/min] 200 0～瞬時許容回転速度

(注)加減速時定数[ms] 1000 0～50000

注. 加速時定数とは停止時(0r/min)から定格回転速度に到達するまでの時間，減速時定数とは定
格回転速度から停止するまでの時間を示します。

　キーの説明を次表に示します。

キー 内容

“FWD” 押すとCCW方向に位置決め運転を開始する。

“REV” 押すとCW方向に位置決め運転を開始する。

“STOP”
運転中に押すと，一時停止する。再度，“STOP”キーを押すと残
距離を消去する。
再開する場合は，運転を開始したキーと同じキーを押す。

　位置決め運転中にパラメータユニットケーブルが外れると，サーボモータは減
速します。

(2) 状態表示
　位置決め運転中でも状態表示をモニタできます。このとき“FWD”“REV”“STOP”
キーは有効です。
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7.6.3　1ステップ送り運転

外部の指令装置から指令がない状態で1回のポイントテーブルによる位置決め運転
が実行できます。

(1) 操作・運転
　1ステップ送り運転を行う場合，EMG-SG間と，内部電源を使用する場合はVDD-VIN
間を接続してください。
　位置ブロックNo.を選択し，“1STEP”キーを押すとサーボモータが回転し，選択
された位置ブロックの設定に従って運転します。選択する位置ブロックNo.はパラ
メータユニットで変更できます。運転の初期条件と設定範囲を次表に示します。

項目 初期設定値 設定範囲

位置ブロックNo. 0
標準：0～7

MR-H-D01使用時：0～255

　キーの説明を次表に示します。

キー 内容

“1STEP”
押すと選択された位置ブロックの設定に従って位置決め運転
を開始する。

“STOP”
運転中に押すと，一時停止する。再度，“STOP”キーを押すと残
距離を消去する。
再開する場合は，“1STEP”キーとキーを押す。

　位置決め運転中にパラメータユニットケーブルが外れると，サーボモータは減
速停止します。

(2) 状態表示
　位置決め運転中でも状態表示をモニタできます。このとき“FWD”“REV”“STOP”
キーは有効です。

7.6.4　モータなし運転

サーボモータを接続しないで，外部入力信号に対して，実際にサーボモータが動い
ているように出力信号を出したり，状態表示をモニタできます。上位のプログラマブ
ルコントローラなどのシーケンスチェックに使用できます。

(1) 操作・運転
　SON-SG間をOFFしてから，モータなし運転を選択してください。その後，通常の
運転と同様に外部から操作してください。

(2) 状態表示
　モータなし運転中でも状態表示をモニタできます。

(3) モータなし運転の終了
　モータなし運転を終了するには，電源をOFFしてください。
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7.6.5　DO強制出力

各出力信号を入力信号やサーボの状態に関係なくON/OFFできます。サーボの配線
チェックなどに使用できます。
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第８章　RS-232C通信機能

MR-H-ACNはRS-232Cのシリアル通信機能を持っています。この機能を使用して，サー
ボの運転・パラメータの変更・モニタ機能などが操作できます。

8.1　構成

(1) 構成図

パーソナルコンピュータ
などのコントローラ 

CN4へ 

MR－H-ACN

RS-232C
CN4 

(2) ケーブル接続図
　次図に示すとおりに配線してください。また，パーソナルコンピュータ接続用
の通信ケーブル（MR-HPCATCBL3M・MR-HPC98CBL3M）を用意しています。（15.1.6
項参照）

2

3
5

CN4用コネクタ2　RXD
CN4用コネクタ5　GND
CN4用コネクタ3  TXD
CN4用コネクタ5  GND

2

3

5
7
8

4
6

TXD

RXD
GND
RTS
CTS
DSR
DTR

PC-9800シリーズの場合
D-SUB25(ソケット)
(注4)

パーソナル
コンピュータ用コネクタ
D-SUB25(ソケット)
(注2)

(注3)15m以下
MR-H-ACN
CN4用コネクタ

(注1)

FG

TXD
GND

2

3
7
4
5

SD

RD
SG
RS
CS

1
RXD

注 1. CN3用本多通信製コネクタ
　 　 コネクタ:DE-9PF-N
　 　 ケース:DE-C1-J6-S6
　 2. PC-AT互換機の場合です。
　 3. ノイズの少ない環境で15m以下です。
　 4. PC-9800シリーズにはハーフピッチタイプもあります。
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8.2　通信仕様

サーボアンプでは命令を受信すると，返信するように設定しています。この命令を
出す側の装置（パーソナルコンピュータなど）を主局，命令により返信する側の装置
(サーボアンプ）を従局と呼びます。連続でデータを取り出す場合は，主局から繰り返
しデータを要求するよう指令します。

項目 内容

ボーレート 9600調歩同期式

転送コード

スタートbit
データbit
パリティbit
ストップbit

1bit
8bit
1bit（偶数）
1bit

転送手順
キャラクタ方式
半2重通信方式

可変フレーム

(LSB) (MSB)

パリティアイドル次スタート

データ

１フレーム(11bit)

スタート 0 1 2 3 4 5 76

8.3　プロトコル

(1) 主局から従局へデータを送る場合

主局

従局

S
O
H
コマンド

S
T
X

(注)データデータ
No.

E
T
X

チェック
サム

S
T
X

E
T
X

チェック
サム

エ
ラ
｜
コ
｜
ド

9フレーム＋(データ)

　　　　5フレーム
肯定応答：エラーコード＝A
否定応答：エラ－コード＝A以外

データのフレーム数については本節(4)を参照してください。注. 
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(2) 主局から従局にデータの要求を送る場合

主局

従局

S
O
H
コマンド

S
T
X

データ
No.

E
T
X

チェック
サム

9フレーム＋(データ)

5フレーム＋(データ)

9フレーム
S
O
H
コマンド

S
T
X

(注)データデータ
No.

E
T
X

チェック
サム

S
T
X

エ
ラ
｜
コ
｜
ド

(注)データ
E
T
X

チェック
サム

or

注.データのフレーム数については本節(4)を参照してください。

(3) タイムアウトによる送受信状態の回復

主局

従局

E
O
T

EOTによりサーボ側は
受信ニュートラル状態に復帰する

(4) データのフレームについて

データ長はコマンドにより変ります。

データ

4フレーム

データ

8フレーム

or or　12フレーム　or　16フレーム
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8.4　キャラクタコード

(1) コントロールコード

コード名
16進

(アスキーコード)
内容

パーソナルコンピュータ
ターミナルでのキー操作
(一般的なもの)

SOH
STX
ETX
EOT

01H
02H
03H
04H

start of head    (通信の開始)
start of text  (テキストの開始)
end of text  (テキストの終了)
end of transmission(通信の中断)

ctrl＋A
ctrl＋B
ctrl＋C
ctrl＋D

(2) データ用コード
　JIS8単位コードを使用する。

b8 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1

b7 0 0 0 0 1 1 1 1 0 0 0 0 1 1 1 1

b6 0 0 1 1 0 0 1 1 0 0 1 1 0 0 1 1

b5 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1

b8～b5 b4 b3 b2 b1 R　C 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15

0 0 0 0 0 NUL DLE Space ０ ＠ Ｐ 、 ｐ － タ ミ

0 0 0 1 1 SOH DC1 ！ １ Ａ Ｑ ａ ｑ 。 ア チ ム

0 0 1 0 2 STX DC2 “ ２ Ｂ Ｒ ｂ ｒ 「 イ ツ メ

0 0 1 1 3 ETX DC3 ＃ ３ Ｃ Ｓ ｃ ｓ 」 ウ テ モ

0 1 0 0 4 ＄ ４ Ｄ Ｔ ｄ ｔ ， エ ト ヤ

0 1 0 1 5 ％ ５ Ｅ Ｕ ｅ ｕ ． オ ナ ユ

0 1 1 0 6 ＆ ６ Ｆ Ｖ ｆ ｖ ヲ カ ニ ヨ

0 1 1 1 7 ‘ ７ Ｇ Ｗ ｇ ｗ ァ キ ヌ ラ

1 0 0 0 8 （ ８ Ｈ Ｘ ｈ ｘ ィ ク ネ リ

1 0 0 1 9 ） ９ Ｉ Ｙ ｉ ｙ ゥ ケ ノ ル

1 0 1 0 10 ＊ ： Ｊ Ｚ ｊ ｚ ェ コ ハ レ

1 0 1 1 11 ＋ ； Ｋ ［ ｋ ｛ ォ サ ヒ ロ

1 1 0 0 12 ， ＜ Ｌ ￥ ｌ ｜ ャ シ フ ワ

1 1 0 1 13 － ＝ Ｍ ］ ｍ ｝ ュ ス ヘ ン

1 1 1 0 14 ・ ＞ Ｎ ＾ ｎ ‾ ョ セ ホ ゛

1 1 1 1 15 ／ ？ Ｏ ＿ ｏ DEL ッ ソ マ ゜
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8.5　エラーコード

エラーコードは次の場合に使用し，1コード長を送信します。
主局からのデータを従局が受け取ると，そのデータに対してエラーコードを主局へ

送信します。

エラーコード

サーボ正常時 サーボアラーム時
エラー名称 説明 備考

［A］ ［a］ 正常動作 送信されたデータを正常に処理した。 肯定応答

［B］ ［b］ パリティエラー
送信された送信データ内でパリティエ
ラーが発生した。

［C］ ［c］ チェックサムエラー
送信された送信データでチェックサム
エラーが発生した。

［D］ ［d］ キャラクタエラー 仕様にないキャラクタが送信された。

［E］ ［e］ コマンドエラー 仕様にないコマンドが送信された。

［F］ ［f］ データNo.エラー 仕様にないデータNo.が送信された。

否定応答

［J］ ［j］ 外部リセットON リセット(RES)がONした。 特殊応答

8.6　チェックサム

チェックサム対象範囲

STX
または 
SOH

ETX チェック

チェックサム対象範囲

チェックサムは，先頭の制御コード(STXまたはSOH)を除いたETXまでのデータをJIS8
コードの16進コードに変換した値の和を求め，下位2桁をJIS8コードの16進コードとし
て送信します。

S
T
X

02H

[0]

30H

[A]

41H

[1]

31H

[2]

32H

[5]

35H

[F]

46H

E
T
X
[5] [2]

03H

30H ＋ 41H ＋ 31H ＋ 32H ＋ 35H ＋ 46H ＋ 03H
＝ 152H

下2の桁52をASCIIコード[5][2]にして送信する。

(例)
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8.7　タイムアウト動作

主局側からの通信動作が終了してから，従局の返信動作が開始されない時(STX受信
されない時)，300[ms]待った時点で，EOTを主局側より送信します。その後，100[ms]
待った後，再び伝文を送信します。以上の動作が，3回行われても従局側より応答のな
い場合はタイムアウトにします。（通信異常）

主局 伝文
E
O
T

300ms
100ms

伝文
E
O
T

300ms
100ms

伝文
E
O
T

300ms
100ms

伝文

300ms
タイムアウト

従局

8.8　リトライ動作

主局と従局との通信に障害が発生した時, 従局からの応答データのエラーコードは，
否定応答のコード([B]～[I]，[b]～[I])になります 。この場合，主局からはリトライ
動作として，障害がおこった時の伝文を再度送信します。（リトライ動作）以上の動
作を繰り返し，連続3回以上障害エラーコードになっている場合は，通信異常にします。

主局

従局

通信異常

伝文

S
T
X

伝文 伝文

S
T
X

S
T
X

また，主局が従局からの応答データに障害（チェックサム，パリティ等）を検知し
たときも同様に障害が起こった時の伝文を再度送信し，３回リトライ動作を行ったの
ち，通信異常にします。
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8.9　初期化

従局は電源が投入されてから，内部のイニシャライズ処理が終了するまで通信に対
して返信できません。このため，電源投入時には次の処理を行ってから通常の通信を
開始してください。

① 従局に電源を投入してから1s以上経過する。

② 安全上問題のないパラメータなどの読出しを行い，正常に交信できることを確
認する。

8.10　通信手順例

パラメータNo.2の設定値を読み出す場合を例として示します。

データ項目 値 内容

コマンド 0 5 読出しコマンド

データNo. 0 2 パラメータNo.2

SOHを追加し送信データ組立

チェックサム＝30H＋35H＋02H＋30H＋32H＋03H=CCH

データの組立て

チェックサムの計算と追加

データ送信

データ受信

受信データあり？

EOT送信・100ms待ち

受信データの解析

終了

データ＝ 0 2＋ STX ＋ ＋ ETX

43H 43H送信データ＝ SOH ＋ ＋＋＋ STX 0 2500

500

ETX ＋C C

手順

3回連続？

エラー処理

Yes

No

主局⇒従局

主局　従局

⇒

主局⇒従局

エラーコード[A]･[a]
以外

300ms経過？

Yes

No

No

No

エラー処理

Yes

Yes

Yes

No
3回連続？

＝[0][5]      [0][2]

コマンド データNo.

ETXSTX
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8.11　通信コマンド一覧

8.11.1　読出しコマンド

(1) 状態表示（コマンド[0][1]）

コマンド データNo. 内容 表示項目 フレーム長

[0][1] [0][0] 現在位置 16

[0][1] [0][1] 指令位置 16

[0][1] [0][2] 指令残距離 16

[0][1] [0][3] オーバライド 16

[0][1] [0][4] 位置ブロック 16

[0][1] [0][5] 帰還パルス累積 16

[0][1] [0][6] 機械速度 16

[0][1] [0][7] 溜りパルス 16

[0][1] [8][8] トルク制限電圧 16

[0][1] [0][9] 回生負荷率 16

[0][1] [0][A] 実効負荷率 16

[0][1] [0][B] ピーク負荷率 16

[0][1] [0][C] 1回転内位置 16

[0][1] [0][D] ABSカウンタ 16

[0][1] [0][E] サーボモータ回転速度 16

[0][1] [0][F]

状態表示の名称と単位

母線電圧 16

[0][1] [8][0] 現在位置 12

[0][1] [8][1] 指令位置 12

[0][1] [8][2] 指令残距離 12

[0][1] [8][3] オーバライド 12

[0][1] [8][4] 位置ブロック 12

[0][1] [8][5] 帰還パルス累積 12

[0][1] [8][6] 機械速度 12

[0][1] [8][7] 溜りパルス 12

[0][1] [8][8] トルク制限電圧 12

[0][1] [8][9] 回生負荷率 12

[0][1] [8][A] 実効負荷率 12

[0][1] [8][B] ピーク負荷率 12

[0][1] [8][C] 1回転内位置 12

[0][1] [8][D] ABSカウンタ 12

[0][1] [8][E] サーボモータ回転速度 12

[0][1] [8][F]

状態表示のデータ値と加工情報

母線電圧 12

(2) パラメータ現在値（コマンド[0][5]～[0][8]）

コマンド データNo. 内容 フレーム長

[0][5]
[0][0]～
[4][F]

各パラメータの現在値
データNo.の数値(16進数)を10進数に変換した値がパラメータ番号に対応します。

8

[0][6]
[0][0]～
[4][F]

各パラメータ設定範囲の上限値
データNo.の数値(16進数)を10進数に変換した値がパラメータ番号に対応します。

8

[0][7]
[0][0]～
[4][F]

各パラメータ設定範囲の下限値
データNo.の数値(16進数)を10進数に変換した値がパラメータ番号に対応します。

8

[0][8]
[0][0]～
[4][F]

各パラメータの名称
データNo.の数値(16進数)を10進数に変換した値がパラメータ番号に対応します。

12
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(3) アラーム履歴（コマンド[3][3]）

コマンド データNo. 内容 アラーム発生順序 フレーム長

[3][3] [1][0] 最新アラーム 4

[3][3] [1][1] 1つ前のアラーム 4

[3][3] [1][2] 2つ前のアラーム 4

[3][3] [1][3] 3つ前のアラーム 4

[3][3] [1][4] 4つ前のアラーム 4

[3][3] [1][5] 5つ前のアラーム 4

[3][3] [1][6] 6つ前のアラーム 4

[3][3] [1][7] 7つ前のアラーム 4

[3][3] [1][8] 8つ前のアラーム 4

[3][3] [1][9]

アラーム履歴のアラーム番号

9つ前のアラーム 4

[3][3] [2][0] 最新アラーム 8

[3][3] [2][1] 1つ前のアラーム 8

[3][3] [2][2] 2つ前のアラーム 8

[3][3] [2][3] 3つ前のアラーム 8

[3][3] [2][4] 4つ前のアラーム 8

[3][3] [2][5] 5つ前のアラーム 8

[3][3] [2][6] 6つ前のアラーム 8

[3][3] [2][7] 7つ前のアラーム 8

[3][3] [2][8] 8つ前のアラーム 8

[3][3] [2][9]

アラーム履歴のアラーム発生時間

9つ前のアラーム 8

[3][3] [3][0] 最新アラーム 12

[3][3] [3][1] 1つ前のアラーム 12

[3][3] [3][2] 2つ前のアラーム 12

[3][3] [3][3] 3つ前のアラーム 12

[3][3] [3][4] 4つ前のアラーム 12

[3][3] [3][5] 5つ前のアラーム 12

[3][3] [3][6] 6つ前のアラーム 12

[3][3] [3][7] 7つ前のアラーム 12

[3][3] [3][8] 8つ前のアラーム 12

[3][3] [3][9]

アラーム履歴の名称

9つ前のアラーム 12
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(4) 現在アラーム（コマンド[0][2]・[3][5]）

コマンド データNo. 内容 フレーム長

[0][2] [0][0] 現在発生中のアラームNo. 4

[0][2] [0][1] 現在発生中のアラーム名称 12

[0][2] [0][8] 同時に発生したアラームNo. 4

[0][2] [0][9] 同時に発生したアラーム名称 12

コマンド データNo. 内容 状態表示項目 フレーム長

[3][5] [0][0] 現在位置 16

[3][5] [0][1] 指令位置 16

[3][5] [0][2] 指令残距離 16

[3][5] [0][3] オーバライド 16

[3][5] [0][4] 位置ブロック 16

[3][5] [0][5] 帰還パルス累積 16

[3][5] [0][6] 機械速度 16

[3][5] [0][7] 溜りパルス 16

[3][5] [8][8] トルク制限電圧 16

[3][5] [0][9] 回生負荷率 16

[3][5] [0][A] 実効負荷率 16

[3][5] [0][B] ピーク負荷率 16

[3][5] [0][C] 1回転内位置 16

[3][5] [0][D] ABSカウンタ 16

[3][5] [0][E] サーボモータ回転速度 16

[3][5] [0][F]

アラーム発生時における状態表示の
名称と単位

母線電圧 16

[3][5] [8][0] 現在位置 12

[3][5] [8][1] 指令位置 12

[3][5] [8][2] 指令残距離 12

[3][5] [8][3] オーバライド 12

[3][5] [8][4] 位置ブロック 12

[3][5] [8][5] 帰還パルス累積 12

[3][5] [8][6] 機械速度 12

[3][5] [8][7] 溜りパルス 12

[3][5] [8][8] トルク制限電圧 12

[3][5] [8][9] 回生負荷率 12

[3][5] [8][A] 実効負荷率 12

[3][5] [8][B] ピーク負荷率 12

[3][5] [8][C] 1回転内位置 12

[3][5] [8][D] ABSカウンタ 12

[3][5] [8][E] サーボモータ回転速度 12

[3][5] [8][F]

アラーム発生時における状態表示の
データ値と加工情報

母線電圧 12
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(5) 外部入出力信号（コマンド[3][4]）

コマンド データNo. 内容 信号 フレーム長

[3][4] [1][1] SON 4

[3][4] [1][2] DEC 4

[3][4] [1][3] JFS 4

[3][4] [1][4] STP 4

[3][4] [1][5] LSP 4

[3][4] [1][6] LSN 4

[3][4] [1][7] CR 4

[3][4] [1][8] DIO 4

[3][4] [1][9] DI1 4

[3][4] [1][A] DI2 4

[3][4] [1][B] ST1 4

[3][4] [1][C]

外部入力信号のON/OFF状態

ST2 4

[3][4] [9][1] RD 4

[3][4] [9][2] PF 4

[3][4] [9][3] COP 4

[3][4] [9][4] ZP 4

[3][4] [9][5] ALM 4

[3][4] [9][6]

外部出力信号のON/OFF状態

OP 4
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(6) 位置ブロック
(a) 位置データ（コマンド[4][0]～[4][4]）

コマンド データNo. 内容 フレーム長

[4][0]
[0][0]～
[F][F]

位置データのデータ形式とデータ
データNo.を10進数に変換した値が位置ブロックNo.に対応します。

8

[4][1]
[0][0]～
[F][F]

位置データの設定範囲（上限値）
データNo.を10進数に変換した値が位置ブロックNo.に対応します。

8

[4][2]
[0][0]～
[F][F]

位置データの設定範囲（下限値）
データNo.を10進数に変換した値が位置ブロックNo.に対応します。

8

[4][3] [2][0] 位置データの表示単位 8

(b) Mコード（コマンド[4][5]～[4][9]）

コマンド データNo. 内容 フレーム長

[4][5]
[0][0]～
[F][F]

Mコードのデータ形式とデータ
データNo.を10進数に変換した値が位置ブロックNo.に対応します。

8

[4][6]
[0][0]～
[F][F]

Mコードの設定範囲（上限値）
データNo.を10進数に変換した値が位置ブロックNo.に対応します。

8

[4][7]
[0][0]～
[F][F]

Mコードの設定範囲（下限値）
データNo.を10進数に変換した値が位置ブロックNo.に対応します。

8

[4][8] [2][0] Mコードの表示単位 8

(c) 速度ブロックNo.（コマンド[4][A]～[4][E]）

コマンド データNo. 内容 フレーム長

[4][A]
[0][0]～
[F][F]

速度ブロックNo.のデータ形式とデータ
データNo.を10進数に変換した値が位置ブロックNo.に対応します。

8

[4][B]
[0][0]～
[F][F]

速度ブロックNo.の設定範囲（上限値）
データNo.を10進数に変換した値が位置ブロックNo.に対応します。

8

[4][C]
[0][0]～
[F][F]

速度ブロックNo.の設定範囲（下限値）
データNo.を10進数に変換した値が位置ブロックNo.に対応します。

8

[4][D] [2][0] 速度ブロックNo.の表示単位 8



8 -  13

８．RS-232C 通信機能
MELSERVO

(7) 速度ブロック
(a) 回転速度（コマンド[5][0]～[5][3]）

コマンド データNo. 内容 フレーム長

[5][0]
[0][1]～
[0][8]

回転速度のデータ形式とデータ
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

8

[5][1]
[0][1]～
[0][8]

回転速度の設定範囲（上限値）
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

8

[5][2]
[0][0]～
[0][8]

回転速度の設定範囲（下限値）
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

8

[5][3] [2][0] 回転速度の表示単位 8

(b) 加速時定数（コマンド[5][4]～[5][7]）

コマンド データNo. 内容 フレーム長

[5][4]
[0][1]～
[0][8]

加速時定数のデータ形式とデータ
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

8

[5][5]
[0][1]～
[0][8]

加速時定数の設定範囲（上限値）
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

8

[5][6]
[0][0]～
[0][8]

加速時定数の設定範囲（下限値）
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

8

[5][7] [2][0] 加速時定数の表示単位 8

(c) 減速時定数（コマンド[5][8]～[5][B]）

コマンド データNo. 内容 フレーム長

[5][8]
[0][1]～
[0][8]

減速時定数のデータ形式とデータ
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

8

[5][9]
[0][1]～
[0][8]

減速時定数の設定範囲（上限値）
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

8

[5][A]
[0][0]～
[0][8]

減速時定数の設定範囲（下限値）
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

8

[5][B] [2][0] 減速時定数の表示単位 8

(d) S字時定数（コマンド[5][C]～[5][F]）

コマンド データNo. 内容 フレーム長

[5][C]
[0][1]～
[0][8]

S字時定数のデータ形式とデータ
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

8

[5][D]
[0][1]～
[0][8]

S字時定数の設定範囲（上限値）
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

8

[5][E]
[0][0]～
[0][8]

S字時定数の設定範囲（下限値）
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

8

[5][F] [2][0] S字時定数の表示単位 8
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8.11.2　書込みコマンド

(1) 日本語・英語の切換え（コマンド[8][0]）

コマンド データNo. 内容 設定範囲 フレーム長

[8][0] [0][0]
日本語・英語の切換え
0000：日本語
0001：英語

0000・0001 4

(2) 状態表示（コマンド[8][1]）

コマンド データNo. 内容 設定範囲 フレーム長

[8][1] [0][0] 状態表示データのクリア 1EA5 4

(3) ロール送り方式の手動運転操作（コマンド[8][1]）

コマンド データNo. 内容 設定範囲 フレーム長

[8][1] [2][0]

ロール送り方式の手動運転モードにおけるパラメータユニットの
FWDキー
1EA5：正転JOG開始
5AE1：正転JOG終了

1EA5・5AE1 4

[8][1] [2][1]

ロール送り方式の手動運転モードにおけるパラメータユニットの
REVキー
1EA5：逆転JOG開始
5AE1：逆転JOG終了

1EA5・5AE1 4

[8][1] [2][2]
ロール送り方式の手動運転モードにおけるパラメータユニットの
1STEPキー
1ステップ運転開始

1EA5 4

(4) アラーム（コマンド[8][2]）

コマンド データNo. 内容 設定範囲 フレーム長

[8][2] [0][0] アラームの解除 1EA5 4

[8][2] [2][0] アラーム履歴のクリア 1EA5 4

[8][2] [5][0] アラーム発生前データのアナログ出力 1EA5 4

(5) パラメータ（コマンド[8][4]・[8][9]）

コマンド データNo. 内容 設定範囲 フレーム長

[8][4]
[0][0]～
[4][F]

各パラメータの書込み
データNo.の数値(16進数)を10進数に変換した値がパラメータ番号
に対応します。

パラメータ番号に
より異なる

8

(6) 運転モード選択（コマンド[8][B]）

コマンド データNo. 内容 設定範囲 フレーム長

[8][B] [0][0]

運転モードの切換え
0000:テスト運転モード解除
0001:JOG運転
0002:位置決め運転
0003:モータなし運転
0004:DO強制出力（出力信号強制出力）
0005:1ステップ送り運転

0000～0005 4
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(7) DO強制出力（コマンド[8][B]）

コマンド データNo. 内容 信号 設定範囲 フレーム長

[8][B] [8][1] RD 0000・0001 4

[8][B] [8][2] PF 0000・0001 4

[8][B] [8][3] COP 0000・0001 4

[8][B] [8][4] ZP 0000・0001 4

[8][B] [8][5] ALM 0000・0001 4

[8][B] [8][6]

DO強制出力
0000:OFF
0001:ON

OP 0000・0001 4

(8) 外部入力信号禁止（コマンド[9][0]）

コマンド データNo. 内容 設定範囲 フレーム長

[9][0] [0][0]
EMG・LSP・LSNを除く外部入力信号(DI)，外部アナログ入力信号，
パルス列入力を外部のON/OFFに関係なくOFFにする。

1EA5 4

[9][0] [0][1] EMG・LSP・LSNを除く外部入力信号(DI)だけを禁止する。 1EA5 4

[9][0] [0][2] 外部アナログ入力信号だけを禁止する。 1EA5 4

[9][0] [0][3]
外部出力信号(DO)をコマンド[8][B]またはコマンド[A][0]＋デー
タNo.[0][1]の値にする。

1EA5 4

[9][0] [1][0]
EMG・LSP・LSNを除く外部入力信号(DI)，外部アナログ入力信号，
パルス列入力の禁止を解除する。

1EA5 4

[9][0] [1][1] EMG・LSP・LSNを除く外部入力信号(DI)の禁止を解除する。 1EA5 4

[9][0] [1][2] 外部アナログ入力信号の禁止を解除する。 1EA5 4
[9][0] [1][3] 外部出力信号(DO)の禁止を解除する。 1EA5 4

(9) 外部入出力信号(DIO)の強制ON/OFF（コマンド[A][0]）

コマンド データNo. 内容 設定範囲 フレーム長

[A][0] [0][0] EMG・LSP・LSNを除く外部入力信号(DI)を強制的にON/OFFする。
00000000～
FFFFFFFF

8

[A][0] [0][1] 外部出力信号(DI)を強制的にON/OFFする。
00000000～
FFFFFFFF

8

(10)テスト運転モード用データ（コマンド[A][0]）

コマンド データNo. 内容 設定範囲 フレーム長

[A][0] [1][0] テスト運転モード(JOG運転・位置決め運転)の回転速度を書き込む。 0000～7FFF 4

[A][0] [1][1]
テスト運転モード(JOG運転・位置決め運転)の加減速時定数を書き
込む。

00000000～
7FFFFFFF

8

[A][0] [1][2]
テスト運転モード(JOG運転・位置決め運転)の加減速時定数を解除
する。

1EA5 4

[A][0] [1][3] テスト運転モード(位置決め運転)のパルス移動量を書き込む。
80000000～
7FFFFFFF

8

[A][0] [1][5] テスト運転モード(位置決め運転)の一時停止指令 1EA5 4

[A][0] [1][A]
テスト運転モード(1ステップ送り運転)の位置ブロックNo.を書き
込む。

00000000～
000000FF

8

[A][0] [1][B] テスト運転モード(1ステップ送り運転)の“1STEP”キー 1EA5 4



8 -  16

８．RS-232C 通信機能
MELSERVO

(11)位置ブロックデータ（コマンド[C][0]・[C][2]・[C][4]）

コマンド データNo. 内容 設定範囲 フレーム長

[C][0]
[0][0]～
[F][F]

位置データ
データNo.を10進数に変換した値が位置ブロックNo.に対応します。

コマンド
[4][1]・[4][2]
による

8

[C][2]
[0][0]～
[F][F]

Mコード
データNo.を10進数に変換した値が位置ブロックNo.に対応します。

コマンド
[4][6]・[4][7]
による

8

[C][4]
[0][0]～
[F][F]

速度ブロックNo.
データNo.を10進数に変換した値が位置ブロックNo.に対応します。

コマンド
[4][B]・[4][C]
による

8

(12)速度ブロックデータ（コマンド[C][6]～[C][9]）

コマンド データNo. 内容 設定範囲 フレーム長

[C][6]
[0][1]～
[0][7]

回転速度
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

コマンド
[5][1]・[5][2]
による

8

[C][7]
[0][1]～
[0][7]

加速時定数
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

コマンド
[5][5]・[5][6]
による

8

[C][8]
[0][1]～
[0][7]

減速時定数
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

コマンド
[5][9]・[5][A]
による

8

[C][9]
[0][1]～
[0][7]

S字時定数
データNo.を10進数に変換した値が速度ブロックNo.に対応します。

コマンド
[5][D]・[5][E]
による

8
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8.12　コマンドの詳細説明

8.12.1　データの加工

主局から従局に対してコマンド＋データ№またはコマンド＋データ№＋データを送
信すると，サーボアンプから目的に応じた応答やデータが返信されます。
これらの送信データや受信データで数値を表す場合には10進数・16進数などの種類

があります。
よって，用途に合わせてデータを加工する必要があります。
データの加工要否や加工方法はモニタやパラメータなどにより異なりますので，そ

れぞれの詳細説明にしたがってください。
以下に，データを読み込む場合と書き込む場合の送受信データの加工方法を示しま

す。

(1) 読み込んだデータを加工する
　表示タイプが0の場合は8文字のデータを16進数→10進数変換し，小数点位置情
報から小数点を付ける。
　表示タイプが1の場合は8文字のデータはそのまま使用します。

　ここでは，例として状態を表示するための受信データ“003000000929”を加工
する方法を説明します。
　受信データの内容は次のとおりです

データ32bit長（16進表記）
（表示タイプへのデータ変換が必要）

表示タイプ
0：10進数に変換要
1：16進数のまま使用

小数点位置
0：小数点なし
1：下1桁目（通常使用しません）
2：下2桁目
3：下3桁目
4：下4桁目
5：下5桁目
6：下6桁目

0 0 3 0 0 0 0 0 0 9 2 9

　この場合表示タイプが“0”なので，16進数のデータを10進数に変換します。
　00000929H→2345
　小数点位置が“3”なので，下3桁目に小数点を打ちます。
　よって，“23.45”と表示します。
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(2) 加工したデータを書き込む
　書き込むデータが10進数扱いのときは小数点位置指定が必要です。指定してい
ないと書き込めません。16進数扱いの場合は，小数点位置指定は“0”にしてくだ
さい。
　送信するデータは次のような値を送信します。

データを16進転送する

小数点位置
0：小数点なし
1：下1桁目
2：下2桁目
3：下3桁目
4：下4桁目
5：下5桁目

0

　ここでは例として，“15.5”の値を送信する場合の設定データの加工方法を説
明します。
　小数点位置が2桁目なので，小数点位置データは“2”になります。
　送信するデータは16進数なので，10進数のデータを16進数に変換します。
　155→9B
　よって，“0200009B”を送信します。
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8.12.2　状態表示

(1) 状態表示の名称と単位の読出し
　状態表示の名称と単位を読み出します。

(a) 送信
　コマンド[0][1]と読み出したい状態表示の項目に対応したデータ
No.[0][0]～[0][F]を送信します。(8.11.1項参照)

(b) 返信
　従局は要求された状態表示の名称と単位を返信します。

名称キャラクタ（9桁）

0 0
単位キャラクタ（5桁分）

(2) 状態表示データの読出し
　状態表示のデータと加工情報を読み出します。

(a) 送信
　コマンド[0][1]と読み出したい状態表示の項目に対応したデータ
No.[8][0]～[8][F]を送信します。(8.11.1項参照)

(b) 返信
　従局は要求された状態表示のデータを返信します。

データ32bit長（16進表記）
（表示タイプへのデータ変換が必要）

表示タイプ
0：10進数に変換要
1：16進数のまま使用

小数点位置
0：小数点なし
1：下1桁目（通常使用しません）
2：下2桁目
3：下3桁目
4：下4桁目
5：下5桁目
6：下6桁目

0 0

(3) 状態表示データのクリア
　状態表示の帰還パルス累積のデータをクリアします。各状態表示項目を読み出
した直後に，このコマンドを送信してください。送信した状態表示項目のデータ
をクリアし0にします。

コマンド データNo. データ

[8][1] [0][0] 1EA5

　例えば，コマンド[0][1]データNo.[8][0]を送信し，状態表示データを受信した
あとに，コマンド[8][1]データNo.[0][0]データ[1EA5]を送信すると，帰還パルス
累積の値は0になります。
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8.12.3　パラメータ

(1) 名称の読出し
　パラメータの名称を読み出します。

(a) 送信
　コマンド[0][8]とパラメータNo.に対応したデータNo.[0][0]～[4][F]を送
信します。(8.11.1項参照)
　データNo.は16進表記です。データNo.の数値を10進数に変換した値がパラ
メータNo.に対応しています。

(b) 返信
　従局は要求されたパラメータNo.の名称を返信します。

名称キャラクタ（9桁）

0 0 0

(2) 設定値の読出し
　パラメータの設定値を読み出します。

(a) 送信
　コマンド[0][5]とパラメータNo.[0][0]～[4][F]対応したデータNo.を送信
します。(8.11.1項参照)
　データNo.は16進表記です。データNo.の数値を10進数に変換した値がパラ
メータNo.に対応しています。

(b) 返信
　従局は要求されたパラメータNo.のデータと加工情報を返信します。

データを16進転送する

表示タイプ
0：16進数のまま使用
1：10進数に変換要

小数点位置
0：小数点なし
1：下1桁目
2：下2桁目
3：下3桁目
4：下4桁目
5：下5桁目

パラメータ書込みタイプ
0：書込み後有効
1：書込み後電源再投入で有効

0 0

　例えば，データ“1200270F”のとき999.9(10進数表示形式)，データ“0003ABC”
のとき3ABC(16進数表示形式)を意味します。
　また，表示タイプが“0”(16進)で小数点位置が0以外のときは，表示タイプ
が特殊16進表示形式になり，データの値の“F”は空白扱いになります。
　データ“01FFF053”のとき053(特殊16進表示形式)を意味します。

　パラメータNo.20のパラメータ書込み禁止の設定で，書込・参照できないパ
ラメータを読み出した場合“000000”を転送します。
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(3) 設定範囲の読出し
　パラメータの設定範囲を読み出します。

(a) 送信
　上限値を読み出す場合，コマンド[0][6]とパラメータNo.に対応したデータ
No.[0][0]～[F][F]を送信します。下限値を読み出す場合，コマンド[0][7]
とパラメータNo.に対応したデータNo.[0][0]～[F][F]を送信します。(8.11.1
項参照)
　データNo.は16進表記です。データNo.の数値を10進数に変換した値がパラ
メータNo.に対応しています。

(b) 返信
　従局は要求されたパラメータNo.のデータと加工情報を返信します。

データを16進数で転送する

0 0

　例えば，データ“10FFFFEC”のとき-20

(4) 設定値の書込み
　パラメータの設定値をMR-H-ACNのEEP-ROMに書き込みます。
設定可能範囲の値を書き込んでください。設定可能範囲は6.1節を参照するか，本
項(3)の操作で設定範囲を読み出してください。
　コマンド[8][4]＋データNo.＋設定データを送信します。
　データNo.は16進表記です。データNo.の数値を10進数に変換した値がパラメー
タNo.に対応しています。
　書き込むデータが10進数扱いのときは小数点位置指定が必要です。指定してい
ないと書き込みできません。16進数扱いの場合，小数点位置指定は0にしてくださ
い。
　書込みデータが上限値・下限値の範囲内にあることを確認してから，書き込み
してください。書き込むパラメータのデータを読み込んで，小数点位置を確認し
てから送信データを作成するとエラーが発生しません。
　書込みが完了したら同一のパラメータデータを読み込んで，正しく書き込まれ
ているか検証してください。
　パラメータNo.20で書込みを許可していないパラメータには書込みできません。

コマンド データNo. データ

[8][4]
[0][0]～
[3][5]

次図による

データを16進転送する

小数点位置
0：小数点なし
1：下1桁目
2：下2桁目
3：下3桁目
4：下4桁目
5：下5桁目

0
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8.12.4　外部入出力信号状態（DIO診断）

(1) 外部入力信号のON/OFF状態の読出し
　外部入力信号のON/OFF状態を読み出します。従局にデータNo.を送信すると，主
局にON/OFF状態が返信されます。

(a) 送信
　コマンド[3][4]と読み出したい入力信号に対応したデータNo.を送信しま
す。(8.11.1項参照)

(b) 返信
　従局は要求された入力信号のON/OFF状態を返信します。

信号名称キャラクタ(3桁)
ON/OFF状態
0:OFF
8:ON

(2) 外部出力信号のON/OFF状態の読出し
　外部出力信号のON/OFF状態を読み出します。従局にデータNo.を送信すると，主
局にON/OFF状態が返信されます。

(a) 送信
　コマンド[3][4]と読み出したい出力信号に対応したデータNo.を送信しま
す。(8.11.1項参照)

(b) 返信
　従局は要求された出力信号のON/OFF状態を返信します。

信号名称キャラクタ(3桁)
ON/OFF状態
0:OFF
8:ON
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8.12.5　外部出力信号のON/OFF（DO強制出力）

テスト運転モードを使用して，各入力信号を入力信号の状態に関係なくON/OFFでき
ます。あらかじめコマンド[9][0]で外部入力信号を禁止してください。

(1) テスト運転モードのDO強制出力にする
　コマンド[8][B]＋データNo.[0][0]+データ“0004”を送信し，DO強制出力にし
ます。

テスト運転モードの選択
4:DO強制出力（出力信号強制出力）

0 0 0 4

(2) 外部入出力信号のON/OFF
(a) 1出力信号ごとにON/OFFする場合

　コマンド[8][B]＋出力信号に対応したデータNo.[8][1]～[8][6]とON/OFF
を意味するデータを送信します。(8.11.1項参照)

ON/OFF指令
0:OFF
1:ON

0 0 0

(b) 一度に全出力信号をON/OFFする場合
　次の通信コマンドを送信してください。

コマンド データNo. 設定データ

[A][0] [0][0] 次図による

b31 b0

各bitごとの指令を16進データ
として従局へ送る。

0:OFF

1:ON

b1

bit 信号名称 bit 信号名称 bit 信号名称

0 RD 11 22

1 PF 12 23

2 CPO 13 24

3 ZP 14 25

4 ALM 15 26

5 OP 16 27

6 17 28

7 18 29

8 19 30

9 20 31

10 21



8 -  24

８．RS-232C 通信機能
MELSERVO

8.12.6　外部入力信号のON/OFF

EMG・LSP・LSNを除く入力信号を外部入力信号の状態に関係なくON/OFFできます。あ
らかじめコマンド[9][0]で外部入力信号を禁止してください。
常時ONにしたい信号はデータを送信するたびにONにしてください。

コマンド データNo. データ

[A][0] [0][0] 次図による

b31 b0

各bitごとの指令を16進データ
として従局へ送る。

0:OFF

1:ON

b1

bit 信号名称 bit 信号名称 bit 信号名称

0 SON 11 ST2 22

1 DEC 12 23

2 JFS 13 24

3 STP 14 25

4 15 26

5 16 27

6 CR 17 28

7 DI0 18 29

8 DI1 19 30

9 DI2 20 31

10 ST1 21
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8.12.7　外部入出力信号(DIO)の禁止・解除

外部入出力信号の変化の関係なく入力を禁止できます。入力を禁止した場合，各入
力信号は次のように認識されます。外部入力信号のうちEMG・LSP・LSNは禁止できませ
ん。

信号 状態

外部入力信号(DI) OFF

外部アナログ入力信号 0V

パルス列入力 なし

(1) EMG・LSP・LSNを除く外部入力信号(DI)・外部アナログ入力信号・パルス列入力を
禁止・解除する。
次の通信コマンドを送信してください。

(a) 禁止

コマンド データNo. データ

[9][0] [0][0] 1EA5

(b) 禁止の解除

コマンド データNo. データ

[9][0] [1][0] 1EA5

(2) EMG・LSP・LSNを除く外部入力信号(DI)だけを禁止・解除する。
次の通信コマンドを送信してください。

(a) 禁止

コマンド データNo. データ

[9][0] [0][1] 1EA5

(b) 禁止の解除

コマンド データNo. データ

[9][0] [1][1] 1EA5

(3) 外部アナログ入力信号だけを禁止・解除する。
次の通信コマンドを送信してください。

(a) 禁止

コマンド データNo. デ ー タ

[9][0] [0][2] 1EA5

(b) 禁止の解除

コマンド データNo. データ

[9][0] [1][2] 1EA5
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(4) 外部出力信号(DO)を禁止・解除する。
次の通信コマンドを送信してください。

(a) 禁止

コマンド データNo. データ

[9][0] [0][3] 1EA5

(b) 禁止の解除

コマンド データNo. データ

[9][0] [1][3] 1EA5
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8.12.8　テスト運転モード

(1) テスト運転モードの注意
　テスト運転モードは必ず次の手順で実行してください。テスト運転中は0.5s以
上通信を中断すると，MR-H-ACNは減速停止しサーボロックします。これを防ぐた
めに，状態表示をモニタするなど絶えず通信を継続してください。

① 全ての外部入力信号をOFFにする。

② 外部入力信号を禁止する。

コマンド データNo. データ

[9][0] [0][0] 1EA5

③ テスト運転モードを選択する

コマンド データNo. 送信データ テスト運転モードの選択

[8][B] [0][0] 0000 テスト運転モード解除

[8][B] [0][0] 0001 JOG運転

[8][B] [0][0] 0002 位置決め運転

[8][B] [0][0] 0003 モータなし運転

[8][B] [0][0] 0004 DO強制出力

[8][B] [0][0] 0005 1ステップ送り運転

④ テスト運転に必要なデータを設定する。

⑤ 始動する。

⑥ 状態表示などのコマンドなどを使用し，通信を継続する。

　テスト運転モードを終了する場合，各運転を完了したのち，次のようにしてく
ださい。

① テスト運転用加減速時定数を解除する。

コマンド データNo. データ

[A][0] [1][2] 1EA5

② テスト運転モードを解除する

コマンド データNo. データ

[8][B] [0][0] 0000

③ 外部入力信号を禁止を解除する。

コマンド データNo. データ

[9][0] [1][0] 1EA5
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(2) JOG運転
　次の通信コマンドを送信してください。

(a) JOG運転用データの設定

項目 コマンド データNo. データ

回転速度 [A][0] [1][0] 回転速度[r/min]を16進数で書き込む。

加減速時定数 [A][0] [1][1] 加減速時定数[ms]を16進数で書き込む。

(b) 始動
　コマンド[A][0]＋データNo.[0][0]を使用してSON・ST1・ST2をONする。

項目 コマンド データNo. データ

正転始動 [A][0] [0][0] 00000401：SON・ST1をON

逆転始動 [A][0] [0][0] 00000801：SON・ST2をON

(c) 停止
　コマンド[A][0]＋データNo.[0][0]を使用してST1・ST2をOFFする。

(3) 位置決め運転
　次の通信コマンドを送信してください。

(a) 位置決め運転用データの設定

項目 コマンド データNo. データ

回転速度 [A][0] [1][0] 回転速度[r/min]を16進数で書き込む。

加減速時定数 [A][0] [1][1] 加減速時定数[ms]を16進数で書き込む。

移動量 [A][0] [1][3] 移動量[pulse]を16進数で書き込む。

(b) 始動
　コマンド[A][0]＋データNo.[0][0]を使用してSON・ST1・ST2をONする。

項目 コマンド データNo. データ

正転始動 [A][0] [0][0] 00000401：SON・ST1をON

逆転始動 [A][0] [0][0] 00000801：SON・ST2をON

(c) 一時停止
　位置決め運転中に一時停止できます。

コマンド データNo. データ

[A][0] [1][5] 1EA5

　再度，始動時と同じ通信コマンドを送信すると，運転を再開します。
　一時停止後，位置決め運転を中止する場合は，再度，一時停止通信コマンドを
送信してください。残りの移動量をクリアします。
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(4) 1ステップ送り運転
　次の通信コマンドを送信してください。

(a) 実行する位置データNo.の設定

項目 コマンド データNo. データ

位置ブロックNo. [A][0] [1][A] 次図による

データ8bit長
16進表示

0 0 0 00 0

(b) 始動

項目 コマンド データNo. データ

1ステップ送り [A][0] [1][B] 1E5A

　外部入出力信号のSONをコマンド[A][0]＋データNo.[0][0]を使用してONに
してください。

項目 コマンド データNo. デ ー タ

サーボオン [A][0] [0][0] 00000001：SONをON

項目 コマンド データNo. デ ー タ

1ステップ送り [A][0] [1][B] 1E5A

(c) 一時停止
　1ステップ送り運転中に一時停止できます。

コマンド データNo. データ

[A][0] [1][5] 1E5A

　再度，1ステップ送り通信コマンドを送信すると，運転を再開します。このとき，
再度，SONをONする必要はありません。
　一時停止後，1ステップ送り運転を中止する場合は，再度，一時停止通信コマン
ドを送信してください。残りの移動量をクリアします。
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8.12.9　アラーム履歴

0番目（最後に発生したアラーム）から9番目（過去10回目に発生したアラーム）の
アラーム番号・発生時間・名称を読み出します。

(1) アラームNo.の読出し
　過去に発生したアラームNo.を読み出します。

(a) 送信
　コマンド[3][3]＋データNo.[1][0]～[1][9]を送信します。（8.11.1項参照）

(b) 返信
　従局はデータNo.に対応したアラームNo.を返信します。

アラームNo.を10進数表記で転送する

00

　例えば，“0032”はAL32，“00FF”はAL__(アラームなし)を意味します。

(2) アラーム発生時間の読出し
　過去に発生したアラームの発生時間を読み出します。
　データNo.に対応したアラーム発生時間を，稼働開始からの分単位切り捨ての通
算時間で得ることができます。

(a) 送信
　コマンド[3][3]＋データNo.[2][0]～[2][9]を送信します。（8.11.1項参照）

(b) 返信
　従局はデータNo.に対応したアラーム発生時間を返信します。

アラーム発生時間を16進数表記で転送する
16進→10進変換が必要です。

　例えば，データ“01F5”は稼動開始後501時間で発生したことになります。

(3) アラーム名称の読出し
　過去に発生したアラームの名称を読み出します。

(a) 送信
　コマンド[3][3]＋データNo.[3][0]～[3][9]を送信します。（8.11.1項参照）

(b) 返信
　従局はデータNo.に対応したアラームアラーム名称を返信します。

名称キャラクタ（11桁）

0
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(4) アラーム履歴の消去
　アラーム履歴を消去します。次の通信コマンドを送信してください。

コマンド データNo. データ

[8][2] [2][0] 1EA5
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8.12.10　現在アラーム

(1) 現在アラームNo.の読出し
　現在発生中のアラームNo.を読み出します。

(a) 送信
　コマンド[0][2]＋データNo.[0][0]を送信します。

(b) 返信
　従局は現在発生中のアラームを返信します。

アラームNo.を10進数表記で転送する

00

　例えば，“0032”はAL32，“OOFF”はAL__(アラームなし)を意味します。

(2) 同時発生アラームNo.の読出し
　同時に発生したアラームNo.を読み出します。

(a) 送信
　コマンド[0][2]＋データNo.[0][8]を送信します。

(b) 返信
　従局は同時に発生したアラームを返信します。

アラームNo.を10進数表記で転送する

00

(3) 現在アラームの名称の読出し
　現在発生中のアラーム名称を読み出します。

(a) 送信
　コマンド[0][2]＋データNo.[0][0]を送信します。

(b) 返信
　従局は現在発生中のアラームを返信します。

名称キャラクタ（10桁）

0 0
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(4) 同時発生アラームの名称の読出し
　同時に発生したアラーム名称を読み出します。

(a) 送信
　コマンド[0][2]＋データNo.[0][9]を送信します。

コマンド データNo.

[0][2] [0][9]

(b) 返信
　従局は同時に発生したアラームを返信します。

名称キャラクタ（10桁）

0 0

(5) アラーム発生時の状態表示の読出し
　アラーム発生時の状態表示データを読み出します。状態表示項目に対応した
データNo.を送信すると，データ値とデータ加工情報が返信されます。

(a) 送信
　コマンド[3][5]＋読み出したい状態表示の項目に対応したデータ
No.[8][0]～[8][F]を送信します。（8.11.1項参照）

(b) 返信
　従局は要求されたアラーム発生時の状態表示データを返信します。

データ32bit長（16進表記）
（表示タイプへのデータ変換が必要）

表示タイプ
0：10進数に変換要
1：16進数のまま使用

小数点位置
0：小数点なし
1：下1桁目（通常使用しません）
2：下2桁目
3：下3桁目
4：下4桁目
5：下5桁目
6：下6桁目

0 0

(6) 現在アラームの解除
　RES信号からの入力と同様に，MR-H-ACNのアラームをリセットし，運転可能状態
にします。アラーム原因を除去したあと，指令入力が入っていない状態で行って
ください。
　次の通信コマンドを送信してください。

コマンド データNo. データ

[8][2] [0][0] 1EA5
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(7) アラーム発生前データのアナログ出力
　アラームが発生した直前の状態表示をCN3の4,3ピンにアナログ信号で出力しま
す。出力する項目はパラメータNo.46で設定します。
　次の通信コマンドを送信してください。

コマンド データNo. データ

[8][2] [5][0] 1EA5
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8.12.11　位置ブロック

(1) 設定値の読出し
　位置データ・Mコード・速度ブロックNo.を読み出します。

(a) 送信
　次の通信コマンドを送信してください。（8.11.1項参照）

項目 コマンド データNo.

位置データ [4][0] [0][0]～[F][F]

Mコード [4][5] [0][0]～[F][F]

速度ブロックNo. [4][A] [0][0]～[F][F]

(b) 返信
　従局は要求された位置ブロックNo.の各設定値を返信します。

データを16進転送する

表示タイプ
0：16進数のまま使用
1：10進数に変換要

小数点位置
0：小数点なし
1：下1桁目
2：下2桁目
3：下3桁目
4：下4桁目
5：下5桁目

パラメータ書込みタイプ
0：書込み後有効
1：書込み後電源再投入で有効

0 0

　例えば，それぞれの項目の受け取ったデータは，次のような意味を示しま
す。
　・位置データのデータ“13F0BDC1”のとき－9999.99
　・Mコードのデータ“100000063”のとき99
　・速度ブロックNo.のデータ“10000005”のとき5

(2) 位置データの単位の読出し
　位置データの単位を読み出します。

(a) 送信
　コマンド[4][3]＋データNo.[0][0]を送信します。

(b) 返信
　従局は位置データの単位を返信します。

単位キャラクタ（5桁）

0 0 0
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(3) 設定範囲（上限値・下限値）の読出し
　位置データ・Mコード・速度ブロックNo.の設定範囲を読み出します。

(a) 送信
　次の通信コマンドを送信してください。（8.11.1項参照）

項目 コマンド データNo.

位置データ設定範囲（上限値） [4][1] [0][0]～[F][F]

位置データ設定範囲（下限値） [4][2] [0][0]～[F][F]

Mコード設定範囲（上限値） [4][6] [0][0]～[F][F]

Mコード設定範囲（下限値） [4][7] [0][0]～[F][F]

速度ブロックNo.設定範囲（上限値） [4][B] [0][0]～[F][F]

速度ブロックNo.設定範囲（下限値） [4][C] [0][0]～[F][F]

(b) 返信
　従局は要求された位置ブロックNo.における設定範囲を返信します。

データを16進数で転送する

0 0

(4) 設定値の書込み
　位置データ・Mコード・速度ブロックNo.をMR-H-ACNのEEP-ROMに書き込みます。
　設定値は10万回まで書込みできます。
　次の通信コマンドを送信してください。（8.11.2項参照）

項目 コマンド データNo. データ

位置データ [C][0] [0][0]～[F][F]

Mコード [C][2] [0][0]～[F][F]

速度ブロックNo. [C][4] [0][0]～[F][F]

次図による

16進数データ

小数点位置
0：小数点なし
1：下1桁目
2：下2桁目
3：下3桁目
4：下4桁目
5：下5桁目

小数点位置はパラメータNo.4で設定した
送り長倍率(STM)と同一にしてください。
STMの設定と違う小数点位置を指定すると
従局は受け付けません。

0
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8.12.12　速度ブロック

(1) 設定値の読出し
　回転速度・加速時定数・減速時定数・S字時定数を読み出します。

(a) 送信
　次の通信コマンドを送信してください。（8.11.1項参照）

項目 コマンド データNo.

回転速度 [5][0] [0][1]～[0][8]

加速時定数 [5][4] [0][1]～[0][8]

減速時定数 [5][8] [0][1]～[0][8]

S字時定数 [5][C] [0][1]～[0][8]

(b) 返信
　従局は要求された速度ブロックNo.の各設定値を返信します。

データを16進転送する

表示タイプ
0：10進数に変換要
1：16進数のまま使用

小数点位置
0：小数点なし
1：下1桁目
2：下2桁目
3：下3桁目
4：下4桁目
5：下5桁目

パラメータ書込みタイプ
0：書込み後有効
1：書込み後電源再投入で有効

データ照合の可否
0：照合可
1：照合不可

0

(2) 回転速度の単位の読出し
　回転速度の単位を読み出します。

(a) 送信
　コマンド[5][3]＋データNo.[2][0]を送信します。

(b) 返信
　従局は回転速度の単位を返信します。

単位キャラクタ（5桁）

0 0 0
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(3) 設定範囲（上限値・下限値）の読出し
　回転速度・加速時定数・減速時定数・S字時定数の設定範囲を読み出します。

(a) 送信
　次の通信コマンドを送信してください。（8.11.1項参照）

項目 コマンド データNo.

回転速度（上限値） [5][1] [0][1]～[0][8]

回転速度（下限値） [5][2] [0][1]～[0][8]

加速時定数（上限値） [5][5] [0][1]～[0][8]

加速時定数（下限値） [5][6] [0][1]～[0][8]

減速時定数（上限値） [5][8] [0][1]～[0][8]

減速時定数（下限値） [5][9] [0][1]～[0][8]

S字時定数（上限値） [5][D] [0][1]～[0][8]

S字時定数（下限値） [5][E] [0][1]～[0][8]

(b) 返信
　従局は要求された位置ブロックNo.における設定範囲を返信します。

データを16進数で転送する

0 0

(4) 設定値の書込み
　回転速度・加速時定数・減速時定数・S字時定数をMR-H-ACNのEEP-ROMに書き込
みます。設定値は10万回まで書込みできます。
　次の通信コマンドを送信してください。（8.11.2項参照）

項目 コマンド データNo. データ

回転速度 [C][6] [0][1]～[0][8]

加速時定数 [C][7] [0][1]～[0][8]

減速時定数 [C][8] [0][1]～[0][8]

S字時定数 [C][9] [0][1]～[0][8]

次図による

16進数データ

小数点位置
0：小数点なし
1：下1桁目
2：下2桁目
3：下3桁目
4：下4桁目
5：下5桁目

小数点位置はパラメータNo.4で設定した
送り長倍率(STM)と同一にしてください。
STMの設定と違う小数点位置を指定すると
従局は受け付けません。

0
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8.12.13　日本語・英語の切換え

状態表示やパラメータなどの名称の表示文字を日本語または英語のどちらかから選
択できます。
次の通信コマンドを送信してください。

コマンド データNo. データ

[8][0] [0][0]
0000：日本語
0001：英語
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第９章　欧州EC指令・UL/C-UL規格への適合

9.1　欧州EC指令への適合

9.1.1　欧州EC指令とは

欧州EC指令は，EU加盟各国における規制を統一し，安全が保障された製品の流通を
円滑にする目的で発令されました。EU加盟国では，販売する製品に対しEC指令のうち
機械指令（1995年1月発効)・EMC指令（1996年1月発効)・低電圧指令（1997年1月発効）
の基本的安全条件を満たしてCEマークを貼付（CEマーキング）することを義務付けて
います。CEマーキングはサーボが組み込まれた機械・装置が対象になります。
サーボは，単体で機能するものではなく，機械・装置と組み合わせて使用すること

を目的に設計されたコンポーネントです。したがってサーボは，EMC指令の対象品では
なく，サーボを組み込んだ機械・装置が対象となります。
EN規格対応品は，組み込まれる機械・装置のCEマーキングを容易にするため，低電

圧指令の関連規格適合を実現し, EMC指令に関しては容易に適合できるようコントロー
ラの据付け方法, 制御盤の製作方法など対処方法を説明した“EMC設置ガイドライン”
(IB(名)67303) を用意しています。 当社または代理店にお問い合せください。

9.1.2　適合のために

(1) 使用するコントローラ・サーボモータ
　コントローラ・サーボモータはEN規格対応品を使用してください。

コントローラシリーズ：MR-H10ACN-UE～MR-H22KACN-UE
サーボモータシリーズ：HA-LH□-EC

HC-MF□-UE
HA-FF□C-UE
HC-SF□
HC-RF□
HC-UF□

　EN規格対応品の取扱い性能および仕様などは，特別な記載がある場合を除いて
標準品と同じです。

(2) 構成

強化絶縁
トランス 

電磁接触器 

制御盤 

NFB MC SM
コント
ローラ

サーボモータ 

DC24V
電源

強化絶縁型 

ノーヒューズ
遮断器 
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(3) 環境
　コントローラは，IEC664に規定されている汚染度2以上の環境下で使用してくだ
さい｡ そのためには，水・油・カーボン・塵埃などが入り込まない構造(IP54)の
制御盤に設置してください。

(4) 電源
(a) コントローラはIEC644に規定されている過電圧カテゴリⅡの条件で使用して

ください。そのためには電源入力部にIECまたはEN規格準拠の強化絶縁トラン
スを使用してください。

(b) インターフェース用の電源は必ず，入出力が強化絶縁されたDC24Vの外部電源
を使用してください。

(5) 配線
(a) コントローラの端子台に接続する電線は隣の端子と接触しないように，必ず

絶縁チューブ付の圧着端子を使用してください。

圧着端子

絶縁チューブ

電線

(b) 電源リードのあるサーボモータの場合，固定した端子台を使用してコント
ローラと接続してください。直接電線と電線を接続しないでください。

端子台

 　　　 

(c) サーボモータ側の電源用コネクタは，EN規格対応品を使用してください。当
社ではオプション品としてEN規格対応電源コネクタセットを用意しています。
(15.1.6項参照)

(6) ノイズ対策
　ノイズ対策品はEMCフィルタを使用してください。ラジオノイズフィルタ(FR-
BIF)は必要ありません。
　コントローラにEMC指令対処方法については“EMC INSTALLATION GUIDELINES”
を参照してください。
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(7) 接地

危険
● コントローラ・サーボモータは確実に接地工事を行ってください。

● 感電防止のためコントローラの保護アース(PE)端子（ マークのついた端

子）を制御盤の保護アース(PE)に必ず接続してください。

　コントローラは，パワートランジスタのスイッチングによりサーボモータへ電
力を供給しています。配線処理や接地線の取り方により，トランジスタのスイッ
チングノイズ（di/dtやdv/dtによる）の影響を受けることがあります。このよう
なトラブルを防ぐためにも，下図を参考にして，平編銅のようにできる限り太い
線（3.5mm2以上が望ましい）を使用し確実に接地してください。

　漏電遮断器を使用する場合でも，感電防止のためコントローラの保護アース
(PE)端子は必ず接地してください。

Ｅ
Ｍ
Ｃ
フ
ィ
ル
タ

PEプレート

SM

プ
ロ
グ
ラ
マ
ブ
ル

コ
ン
ト
ロ

ラ
な
ど

ー

トランス
NFB MC

L1

L2

L3

L11

L21

U

V

W

CN1

PE
(注1)

MR-H-ACN-UE CN2
シールド

シールド

制御盤

サーボモータ

必ず電線で接地して下さい。

外箱

(注2)

シ

ル
ド

ー

U
V
W

検出器
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注 1. 保護アース(PE)端子に接地用電線を接続するとき，共締めしないでください。接続は
下左図のように必ず一端子に一電線にしてください。

PE端子 PE端子

　 2. 制御盤の接地についてはEN60204を参照してください。

(8) 電線・ノーヒューズ遮断機・電磁接触器・力率改善リアクトル
　本節で指示するもののEN/IEC規格対応品を必ず使用してください。

(注1)電線[mm2]

コントローラ
（注4）
ノーヒューズ
遮断器

（注4）
電磁
接触器

L1･L2･L3
(注2)
U･V･W L11･L21

(注3)
P･C

電磁
ブレーキ

力率改善リアクトル
FR-BAL

MR-H10ACN-UE NF30形5A S-N10 2 1.25 2 2 FR-BAL-0.4K

MR-H20ACN-UE NF30形10A S-N10 2 1.25 2 2 FR-BAL-0.4K

MR-H40ACN-UE NF30形10A S-N10 2 1.25 2 2 FR-BAL-0.75K

MR-H60ACN-UE NF30形10A S-N10 2 1.25 2 2 FR-BAL-1.5K

MR-H100ACN-UE NF30形15A S-N10 2 2 2 2 FR-BAL-2.2K

MR-H200ACN-UE NF30形20A S-N18 3.5 3.5 2 2 FR-BAL-3.7K

MR-H350ACN-UE NF50形30A S-N25 5.5 (注5) 5.5 2 2 FR-BAL-7.5K

MR-H500ACN-UE NF50形50A S-N35 5.5 5.5 2 2 FR-BAL-11K

MR-H700ACN-UE NF100形75A S-K50 8 8 2 3.5

1.25

FR-BAL-15K

MR-H11KACN-UE NF100形100A S-K65 14 22 2 5.5 FR-BAL-15K

MR-H15KACN-UE NF225形125A S-K95 22 30 2 5.5 FR-BAL-22K

MR-H22KACN-UE NF225形175A S-K125 50 60 2 5.5 FR-BAL-30K

注 1. 電線は600Vビニル電線を基準にしています｡
　　　また，表の電線サイズは次の条件でEN60204にしたがっています。
　　　・周囲温度40℃
　　　・被覆はPVC（ポリ塩化ビニル）
　　　・壁面または開放ケーブルトレイ設置
　　　EN60204を適用する場合，上記以外の条件でご使用になるときは，EN60204の表5および付属書Cを参照してください。
　 2. サーボモータとコントローラとの距離を30m以下とした場合です。
　 3. 回生オプション用(P･C)，接続線はツイストして布線してください。
　 4. ノーヒューズブレーカ・電磁接触器または同等品でEN･IEC規格準拠のものを使用してください。
　 5. サーボモータHC-RF203を使用する場合は3.5㎜２になります。

(9) EMCテストの実施
　サーボアンプを組み込んだ機械・装置のEMCテストは，使用する環境・電気機器
の仕様を満足する状態で電磁両立性（イミュニティ・エミッション）基準に到達
していることが必要です。
　サーボアンプに関するEMC指令対処方法については“EMC INSTALLATION
GUIDELINES”を参照してください。
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9.1.3　標準接続例

(1) 位置決め方式
　標準構成の場合（MR-H-D01オプションカードなし)

(a) 8点ポイントテーブルによる位置決め運転

トランス
NFB

5V
A
0V
B

外部
電源

+5
GND

PRO
SG
NPO
SG
SD

P15R
OVR
N15R
P15R
TLAP
LG

EMG
SON
DI0
DI1
DI2
ST1
ST2
DEC
JFS
STP
CR
LSP
LSN
SG

18
16
19
17
50

1
2
26
1
27
3

46
12
41
42
43
44
45
13
14
15
37
38
39
17

SM

検出器

50m以内

30m以内

(注11)一時停止(トルク制限)

(注3)非常停止
(注9)サーボオン(リセット)
自動／手動運転

原点復帰
正転始動
逆転始動

位置ブロックNo.選択

近点ドグ
正転ストローク
逆転ストローク

bit0
bit1
bit2

外部アナログ
0～+10V／最大電流

(注16)オーバライド
      ±10V/0～200％

(注7）

手動パルス発生器
(オプション)
MR-HDP01

回生オプション
(注2)

L1

L2

L3

L11

L21

N C P U U

V V

W W

サーボモータ（注15）

CN2

MR-H□ACN-UE

EMG

検出器ケーブル

49
24
23
25
48
20

RD
PF
CPO
ZP
ALM
VIN

RA1

RA2

RA3

RA4

RA5

1
2
4

MO1
MO2
MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

2m以内
CN3

モニタ1
モニタ2

31
32
33
34

FPA
FPB
OP
LG

検出器出力
(オープンコレクタ)
FPA･FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

CN1

準備完了（注1）
位置決め完了

粗一致（注12）
原点復帰完了
故障（注13･14）

(注10)

SG
VIN
VDD

40
20
22

CN1
(注6)DC24V GND

+24V
(注5）

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4

MR-PRUCBL□M（オプション）

LZ
LZR
LA
LAR
LG

8
9
4
5
28

L1
L2

MR-DP60

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

外部デジタル表示器
(オプション)

CN1

SD50
(注9)

EMCフィルタ

L1

L2

L3

L1'

L2'

L3'

MC（注4）

SK
MC

MC

ONRA5 EMG OFF
運転準備

注記については9-12ページを参照してください。
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(b) 拡張構成の場合1（MR-H-D01オプションカード付)
　256点ポイントテーブルによる位置決め運転
パラメータ№65を1□□3に設定して
ください。

パラメータNo.65

1 - - 3

位置ブロック256点

SD

P15R
OVR
N15R
P15R
TLAP
LG

EMG
SON
DI0
DI1
DI2
ST1
ST2

CR
LSP
LSN
SG

50

1
2
26
1
27
3

46
12
41
42
43
44
45

37
38
39
17

30m以内

(注11)一時停止(トルク制限)

(注3)非常停止
(注9)サーボオン(リセット)
自動／手動運転

原点復帰
正転始動
逆転始動

近点ドグ
正転ストローク
逆転ストローク

外部アナログ
0～+10V／最大電流

(注16)オーバライド
      ±10V/0～200％

EMG

SG
VIN
VDD

40
20
22

CN1
(注6)DC24V GND

+24V
(注5）

SM

検出器

50m以内

回生オプション
(注2)

L1

L2

L3

L11

L21

N C P U U

V V

W W

サーボモータ（注15）

CN2

MR-H□ACN-UE 検出器ケーブル

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4

MR-PRUCBL□M（オプション）

49
24
23
25
48
20

RD
PF
CPO
ZP
ALM
VIN

RA1

RA2

RA3

RA4

RA5

1
2
4

MO1
MO2
MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

2m以内
CN3

モニタ1
モニタ2

31
32
33
34

FPA
FPB
OP
LG

検出器出力
(オープンコレクタ)
FPA･FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

CN1

準備完了（注1）
位置決め完了

粗一致（注12）
原点復帰完了
故障（注13･14）

(注10)

LZ
LZR
LA
LAR
LG

8
9
4
5
28

L1
L2

MR-DP60

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

外部デジタル表示器
(オプション)

CN1

SD50
(注9)

トランス
NFB

EMCフィルタ

L1

L2

L3

L1'

L2'

L3'

MC（注4）

SK
MC

MC

ONRA5 EMG OFF

注記については9-12ページを参照してください。
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オプションカード
MR-H-D01

DO15
DO14
DO13
DO12
DO11
DO10
DO09
DO08
DO03
DO02
DO01
DO00
SG
VIND
VDD21

20
47
4
5
6
7
31
32
33
23
24
25
48
49

CN11

bit0
bit1
bit2
bit3
bit0
bit1
bit2
bit3
bit0
bit1
bit2
bit3

(注5)

(注6)
DC24V

アラーム
コード出力

1桁目

2桁目

Mコード
出力

SG 17
DI23 30
DI22 28
DI21 3
DI20 2
DI19 19
DI18 18
DI17 46
DI16 45
SD 50
DI13 42
DI12 41
DI11 39
DI10 38
DI09 37
DI08 36
DI07 35
DI06 34
DI05 15
DI04 14
DI03 13
DI02 12
DI01 11
DI00 10
DO07 29
DO06 27
DO05 9
DO04 8

オーバライド有効

bit0
bit1

CN11

bit0
bit1
bit2
bit3
bit4
bit5
bit6
bit7

位置ブロックNo.
選択
(8bitバイナリ)

パルス倍率

30m以内

MR-H-D01(CN12)
に取り付けた,手動パル
ス発生器のパルス倍率
を選択します。

オプションカードMR-H-D01を使用
する場合，パラメータNo.65～68で機能
を設定して下さい。

7
9
5
2
6

8
11
20

P5
OP5
PP1D
LG
NP1D

P5
LG
SD

5V
A
0V
B

30m以内

手動パルス発生器
 （オプション） 
    MR-HDP01 CN12

bit1
bit2

速度選択
bit0

注記については9-12ページを参照してください。
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９．欧州 EC 指令・UL/C-UL 規格への適合
MELSERVO

(c) 拡張構成の場合2（MR-H-D01オプションカード付)
　デジタルスイッチ(MR-DS60)位置データ指令による位置決め運転
デジデジタルスイッチを使用する場
合は，必ずオプション品のMR-DS60
を使用してください｡
パラメータ№65を1□□1に設定して
ください。

パラメータNo.65

1 - - 1

BCD3桁×2入力
デジタルスイッチ使用

SD

P15R
OVR
N15R
P15R
TLAP
LG

EMG
SON
DI0
DI1
DI2
ST1
ST2

CR
LSP
LSN
SG

50

1
2
26
1
27
3

46
12
41
42
43
44
45

37
38
39
17

30m以内

(注11)一時停止(トルク制限)

(注3)非常停止
(注9)サーボオン(リセット)
自動／手動運転

原点復帰
正転始動
逆転始動

近点ドグ
正転ストローク
逆転ストローク

外部アナログ
0～+10V／最大電流

(注16)オーバライド
      ±10V/0～200％

EMG

SG
VIN
VDD

40
20
22

CN1
(注6)DC24V GND

+24V
(注5）

SM

検出器

50m以内

回生オプション
(注2)

L1

L2

L3

L11

L21

N C P U U

V V

W W

サーボモータ（注15）

CN2

MR-H□ACN-UE 検出器ケーブル

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4

MR-PRUCBL□M（オプション）

49
24
23
25
48
20

RD
PF
CPO
ZP
ALM
VIN

RA1

RA2

RA3

RA4

RA5

1
2
4

MO1
MO2
MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

2m以内
CN3

モニタ1
モニタ2

31
32
33
34

FPA
FPB
OP
LG

検出器出力
(オープンコレクタ)
FPA･FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

CN1

準備完了（注1）
位置決め完了

粗一致（注12）
原点復帰完了
故障（注13･14）

(注10)

LZ
LZR
LA
LAR
LG

8
9
4
5
28

L1
L2

MR-DP60

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

外部デジタル表示器
(オプション)

CN1

SD50
(注9)

CN1
2m以内

トランス
NFB

EMCフィルタ

L1

L2

L3

L1'

L2'

L3'

MC（注4）

SK
MC

MC

ONRA5 EMG OFF

注記については9-12ページを参照してください。
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９．欧州 EC 指令・UL/C-UL 規格への適合
MELSERVO

SG
DI23
DI22
DI21
DI20
DI19
DI18
DI17
DI16
SD
DI13
DI12
DI11
DI10
DI09
DI08
DI07
DI06
DI05
DI04
DI03
DI02
DI01
DI00
DO05
DO04

17
30
28
3
2
19
18
46
45
50
42
41
39
38
37
36
35
34
15
14
13
12
11
10
9
8

オプションカード
MR-H-D01

CN1

DO15
DO14
DO13
DO12
DO11
DO10
DO09
DO08
DO03
DO02
DO01
DO00
SG
VIND
VDD21

20
47
4
5
6
7
31
32
33
23
24
25
48
49

CN11

bit0
bit1

30m以内

(注5)

bit0
bit1
bit2
bit3
bit0
bit1
bit2
bit3
bit0
bit1
bit2
bit3

(注6)DC24V

アラーム
コード出力

1桁目

2桁目

Mコード
出力

MR-H-D01(CN12)に
取り付けた,手動パルス発生器
のパルス倍率を選択します。

パルス
倍率

bit0
bit1
bit2

速度
選択

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

6桁デジタル
スイッチMR-DS60
CON2 CON1

DC
M1
DC
M2
CO
M2
CO
M1

スイッチ

複数のデジタルスイッチ
を使用する場合は接続しな
いで下さい。

オプションカードをMR-H-D01を使用
する場合，パラメータNo.65～68で機能
を設定して下さい。

最大10個まで設置可能
20m以内

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

CON2 CON1

DC
M1
DC
M2
CO
M2
CO
M1

オーバーライド有効

6桁デジタル
スイッチMR-DS60

手動パルス発生器
 （オプション） 
    MR-HDP01 7

9
5
2
6

8
11
20

P5
OP5
PP1D
LG
NP1D

P5
LG
SD

5V
A
0V
B

30m以内

CN12

注記については9-12ページを参照してください。
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９．欧州 EC 指令・UL/C-UL 規格への適合
MELSERVO

(d) 拡張構成の場合3（MR-H-D01オプションカード付)
　プログラマブルコントローラの位置データ指令による位置決め運転
本項では当社製プログラマブルコント
ローラA1Sシリーズを使用した結線例を
記載してあります。
プログラマブルコントローラを使用する
場合はパラメータ№65を0□□1に設定し
てください。

パラメータNo.65

0 - - 1

BCD3桁×2入力

プログラマブル
コントローラ使用

P15R
OVR
N15R
P15R
TLAP
LG

EMG
SON
DI0
DI1
DI2
ST1
ST2

CR
LSP
LSN
SG

1
2
26
1
27
3

46
12
41
42
43
44
45

37
38
39
17

30m以内

(注11)一時停止(トルク制限)

(注3)非常停止
(注9)サーボオン(リセット)
自動／手動運転

原点復帰
正転始動
逆転始動

近点ドグ
正転ストローク
逆転ストローク

外部アナログ
0～+10V／最大電流

(注16)オーバライド
      ±10V/0～200％

EMG

SD 50

SG
VIN
VDD

40
20
22

CN1
(注6)DC24V GND

+24V
(注5）

SM

検出器

50m以内

回生オプション
(注2)

L1

L2

L3

L11

L21

N C P U U

V V

W W

サーボモータ（注15）

CN2

MR-H□ACN-UE 検出器ケーブル

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4

MR-PRUCBL□M（オプション）

49
24
23
25
48
20

RD
PF
CPO
ZP
ALM
VIN

RA1

RA2

RA3

RA4

RA5

1
2
4

MO1
MO2
MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

2m以内
CN3

モニタ1
モニタ2

31
32
33
34

FPA
FPB
OP
LG

検出器出力
(オープンコレクタ)
FPA･FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

CN1

準備完了（注1）
位置決め完了

粗一致（注12）
原点復帰完了
故障（注13･14）

(注10)

LZ
LZR
LA
LAR
LG

8
9
4
5
28

L1
L2

MR-DP60

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

外部デジタル表示器
(オプション)

CN1

SD50
(注9)

2m以内

トランス
NFB

EMCフィルタ

L1

L2

L3

L1'

L2'

L3'

MC（注4）

SK
MC

MC

ONRA5 EMG OFF

注記については9-12ページを参照してください。
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９．欧州 EC 指令・UL/C-UL 規格への適合
MELSERVO

A1SX40入力ユニット

0
1
2
3
4

7
COM

A1SY41出力ユニット

0
1
2
3
4
5
6
7
＋
－
8
9
A
B
C
D
E
F
＋
－

A1SP62

＋24
24G
FG

＋

－

DI00
DI01
DI02
DI03
DI04
DI05
DI06
DI07

DI08
DI09
DI10
DI11
DI12
DI13
DI22

10
11
12
13
14
15
34
35

36
37
38
39
41
42
28

1/4桁目bit0
1/4桁目bit1
1/4桁目bit2
1/4桁目bit3

3/6桁目bit0

符号＋
符号－

ストローブ信号

2/5桁目bit0
2/5桁目bit1
2/5桁目bit2
2/5桁目bit3

3/6桁目bit1
3/6桁目bit2
3/6桁目bit3

VIND
SG

SD
DI16
DI17
DI18
DI19

SG

20
47

50
45
46
18
19

17

DI20
DI21

2
3

DO04
DO05

8
9

上3桁要求
下3桁要求

CN11

CN11

CN11

bit0
bit1
bit2
bit0
bit1

速度
選択

パルス
倍率

21
20
47
4
5
6
7
31

23
24
25
48
49

VDD
VIND
SG
DO00
DO01
DO02
DO03
DO08

DO11
DO12
DO13
DO14
DO15

CN11

32 DO09
33 DO10

bit0
bit1
bit2
bit3
bit0
bit1
bit2
bit3
bit0
bit1
bit2
bit3

1桁目

2桁目

アラーム
コード出力

Mコード
出力

オプションカードMR-H-D01を使用
する場合，パラメータNo.65～68で
機能を設定してください。

2m以内

オーバライド有効

30m以内

MR-H-D01(CN12)に取り付けた，
手動パルス発生器のパルス倍率
を選択します。

(注5)

(注6)
DC24V

･･･

7
9
5
2
6

8
11
20

P5
OP5
PP1D
LG
NP1D

P5
LG
SD

5V
A
0V
B

30m以内

手動パルス発生器
 （オプション） 
    MR-HDP01

CN12

オプションカード
MR-H-D01

注記については9-12ページを参照してください。
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９．欧州 EC 指令・UL/C-UL 規格への適合
MELSERVO

注 1．ダイオードの向きを間違えないでください。逆に接続すると故障して信号が出力されなくなり，非常停止などの保護
回路が動作不能になることがあります。

　 2. 回生オプションはP-C端子から内蔵回生抵抗器のリード線を外したあと，P-C間に接続してください。
　 3. 非常停止スイッチは必ず設定してください。
　 4. アラーム発生を検知してからマグネットコンタクトを切る電源回路を構成してください。
　 5. MR-H□ACN-UEはインタフェース用電源の内部電源を内蔵していません。必ず，外部電源をVIN-SG間に接続してくださ

い。このとき，VDD-VIN間も接続してください。
　 6. 入出力が強化絶縁されたDC24V電源を使用してください。
　 7. オプションカードMR-H-D01を使用する場合はMR-H-D01から電源供給が可能です。
　 8. LA･LAR･LB･LBR･LZ･LZRはパラメータ№52を□□□0に設定すると検出器パルス出力に変更できます。
　 9. SONはパラメータ№41を□□□1に設定するとリセット信号に変更できます。
　10. PF･CPOはパラメータ№44を□□□1に設定するとMコードに変更できます。
　11. D11はパラメータ№41を□0□□に設定するとトルク制御信号に変更できます。
　12. CPOはパラメータ№3を□□1□に設定すると電磁ブレーキインタロック，パラメータ№44を□1□□に設定するとトル

ク制限中に変更できます。
　13. ALMはパラメータ№44を□□1□に設定するとプリアラーム出力に変更できます。
　14. 故障(ALM)信号は正常時にONします。
　15. HC-MF-UEシリーズの接続です。他のモータの接続は，5.4節を参考にして接続してください。
　16. オーバライドをかけた速度の上限値は許容回転速度です。
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９．欧州 EC 指令・UL/C-UL 規格への適合
MELSERVO

(2) ロール送り方式
　標準構成の場合（MR-H-D01オプションカードなし)

(a) 2点ポイントテーブルによるロール送り運転

5V
A
0V
B

外部
電源

+5
GND

PRO
SG
NPO
SG
SD

P15R
OVR
N15R
P15R
TLAP
LG

EMG
SON
DI0
DI1
DI2
ST1
ST2
DEC
JFS
STP
CR
LSP
LSN
SG

18
16
19
17
50

1
2
26
1
27
3

46
12
41
42
43
44
45
13
14
15
37
38
39
17

SM

検出器

50m以内

30m以内

手動運転

(注3)非常停止
(注9)サーボオン(リセット)
自動運転

手動運転リモート
正転始動
逆転始動

速度選択

クリア
(注11)トルク制限
第2送り量

外部アナログ
0～+10V／最大電流

(注16)オーバライド
      ±10V/0～200％

(注7）

手動パルス発生器
(オプション)
MR-HDP01

回生オプション
(注2)

L1

L2

L3

L11

L21

N C P U U

V V

W W

サーボモータ（注15）

CN2

MR-H□ACN-UE

EMG

検出器ケーブル

49
24
23

48
20

RD
PF
CPO

ALM
VIN

RA1

RA2

RA3

RA5

1
2
4

MO1
MO2
MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

2m以内
CN3

モニタ1
モニタ2

31
32
33
34

FPA
FPB
OP
LG

検出器出力
(オープンコレクタ)
FPA･FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

CN1

準備完了（注1）
位置決め完了

粗一致（注11）

故障（注12･14）

SG
VIN
VDD

40
20
22

CN1
(注6)DC24V GND

+24V
(注5）

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4

MR-PRUCBL□M（オプション）

LZ
LZR
LA
LAR
LG

8
9
4
5
28

L1
L2

MR-DP60

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

外部デジタル表示器
(オプション)

CN1

SD50
(注9)

一時停止

再始動

2m以内
CN1

トランス
NFB

EMCフィルタ

L1

L2

L3

L1'

L2'

L3'

MC（注4）

SK
MC

MC

ONRA5 EMG OFF

注記については9-18ページを参照してください。
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９．欧州 EC 指令・UL/C-UL 規格への適合
MELSERVO

(b) 拡張構成の場合1（MR-H-D01オプションカード付)
　デジタルスイッチ(MR-DS60)位置データ指令によるロール送り運転
デジタルスイッチを使用する場合
は，必ずオプション品のMR-DS60を使
用してください。
パラメータ№65を1□□1に設定して
ください。

パラメータNo.65

1 - - 1

BCD3桁×2入力

デジタルスイッチ使用

SD

P15R
OVR
N15R
P15R
TLAP
LG

EMG
SON
DI0
DI1
DI2
ST1
ST2

CR
LSP

SG

50

1
2
26
1
27
3

46
12
41
42
43
44
45

37
38

17
30m以内

手動運転

(注3)非常停止
(注9)サーボオン(リセット)
自動運転

手動運転リモート
正転始動

クリア
(注11)トルク制限

外部アナログ
0～+10V／最大電流

(注16)オーバライド
      ±10V/0～200％

EMG

SG
VIN
VDD

40
20
22

CN1
(注6)DC24V GND

+24V
(注5）

SM

検出器

50m以内

回生オプション
(注2)

L1

L2

L3

L11

L21

N C P U U

V V

W W

サーボモータ（注15）

CN2

検出器ケーブル

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4

MR-PRUCBL□M（オプション）

49
24
23

48
20

RD
PF
CPO

ALM
VIN

RA1

RA2

RA3

RA5

1
2
4

MO1
MO2
MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

2m以内
CN3

モニタ1
モニタ2

31
32
33
34

FPA
FPB
OP
LG

検出器出力
(オープンコレクタ)
FPA･FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

CN1

準備完了（注1）
位置決め完了

粗一致（注11）

故障（注12･14）

LZ
LZR
LA
LAR
LG

8
9
4
5
28

L1
L2

MR-DP60

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

外部デジタル表示器
(オプション)

CN1

SD50
(注9)

CN1
2m以内

DEC
STP

13
15

逆転始動

一時停止
再始動

MR-H□ACN-UE

トランス
NFB

EMCフィルタ

L1

L2

L3

L1'

L2'

L3'

MC（注4）

SK
MC

MC

ONRA5 EMG OFF

注記については9-18ページを参照してください。
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DI21
DI20
DI19
DI18
DI17
DI16
SD
DI13
DI12
DI11
DI10
DI09
DI08
DI07
DI06
DI05
DI04
DI03
DI02
DI01
DI00
DO05
DO04

3
2
19
18
46
45
50
42
41
39
38
37
36
35
34
15
14
13
12
11
10
9
8

オプションカード
MR-H-D01

CN11

DO03
DO02
DO01
DO00
SG
VIND
VDD21

20
47
4
5
6
7

CN11

bit0
bit1

30m以内

(注5)

bit0
bit1
bit2
bit3

外部電源DC24V

アラーム
コード出力

MR-H-D01(CN12)に
取り付けた,手動パルス発生器
のパルス倍率を選択します。

パルス
倍率

bit0
bit1
bit2

速度
選択
(注13)

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

6桁デジタルスイッチ
MR-DS60

CON2 CON1

DC
M1
DC
M2
CO
M2
CO
M1

スイッチ

複数のデジタルスイッチ
を使用する場合は接続しな
いで下さい。

オプションカードをMR-H-D01を使用
する場合，パラメータNo.65～68で機能
を設定して下さい。

最大10個まで設置可能
20m以内

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

6桁デジタルスイッチ
MR-DS60

CON2 CON1

DC
M1
DC
M2
CO
M2
CO
M1

オーバーライド有効

(注6)

SG 17

手動パルス発生器
 （オプション） 
    MR-HDP01 7

9
5
2
6

8
11
20

P5
OP5
PP1D
LG
NP1D

P5
LG
SD

5V
A
0V
B

30m以内

CN12

注記については9-18ページを参照してください。
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(c) 拡張構成の場合2（MR-H-D01オプションカード付)
　プログラマブルコントローラの位置データ指令によるロール送り運転
本項では当社製プログラマブルコ
ントローラA1Sシリーズを使用した
結線例を記載しています。
パラメータ№65を0□□1に設定し
てください。

パラメータNo.65

0 - - 1

BCD3桁×2入力

プログラマブル
コントローラ使用

SD

P15R
OVR
N15R
P15R
TLAP
LG

EMG
SON
DI0
DI1
DI2
ST1
ST2

CR
LSP

SG

50

1
2
26
1
27
3

46
12
41
42
43
44
45

37
38

17
30m以内

手動運転

(注3)非常停止
(注9)サーボオン(リセット)
自動運転

手動運転リモート
正転始動

クリア
(注11)トルク制限

外部アナログ
0～+10V／最大電流

(注16)オーバライド
      ±10V/0～200％

EMG

SG
VIN
VDD

40
20
22

CN1
(注6)DC24V GND

+24V
(注5）

SM

検出器

50m以内

回生オプション
(注2)

L1

L2

L3

L11

L21

N C P U U

V V

W W

サーボモータ（注15）

CN2

検出器ケーブル

セットアップ
ソフトウエア

パーソナル
コンピュータ

＋

パラメータユニット

または

CN4

MR-PRUCBL□M（オプション）

49
24
23

48
20

RD
PF
CPO

ALM
VIN

RA1

RA2

RA3

RA5

1
2
4

MO1
MO2
MOG

A
A

10kΩ
10kΩ

2m以内
CN3

モニタ1
モニタ2

31
32
33
34

FPA
FPB
OP
LG

検出器出力
(オープンコレクタ)
FPA･FPB
100～50000pulse/revの範囲で設定

CN1

準備完了（注1）
位置決め完了

粗一致（注11）

故障（注12･14）

LZ
LZR
LA
LAR
LG

8
9
4
5
28

L1
L2

MR-DP60

TXD
TXD
RXD
RXD
LG

外部デジタル表示器
(オプション)

CN1

SD50
(注9)

CN1
2m以内

DEC
STP

13
15

逆転始動

一時停止
再始動

MR-H□ACN-UE

トランス
NFB

EMCフィルタ

L1

L2

L3

L1'

L2'

L3'

MC（注4）

SK
MC

MC

ONRA5 EMG OFF

注記については9-18ページを参照してください。
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A1SX40入力ユニット

0
1
2
3
4

7
COM

A1SY41出力ユニット

0
1
2
3
4
5
6
7
＋
－
8
9
A
B
C
D
E
F
＋
－

A1SP62

＋24
24G
FG

＋

－

DI00
DI01
DI02
DI03
DI04
DI05
DI06
DI07

DI08
DI09
DI10
DI11
DI12
DI13
DI22

10
11
12
13
14
15
34
35

36
37
38
39
41
42
28

1/4桁目bit0
1/4桁目bit1
1/4桁目bit2
1/4桁目bit3

3/6桁目bit0

ストローブ信号

2/5桁目bit0
2/5桁目bit1
2/5桁目bit2
2/5桁目bit3

3/6桁目bit1
3/6桁目bit2
3/6桁目bit3

VIND
SG

SD
DI16
DI17
DI18
DI19

SG

20
47

50
45
46
18
19

17

DI20
DI21

2
3

DO04
DO05

8
9

上3桁要求
下3桁要求

CN11

CN11

bit0
bit1
bit2
bit0
bit1

速度
選択

パルス
倍率

21
20
47
4
5
6
7

VDD
VIND
SG
DO00
DO01
DO02
DO03

CN11

bit0
bit1
bit2
bit3

アラーム
コード出力

オプションカードMR-H-D01を使用
する場合，パラメータNo.65～68で
機能を設定してください。

2m以内

オーバライド有効

30m以内

MR-H-D01(CN12)に取り付けた，
手動パルス発生器のパルス倍率
を選択します。

(注5)

(注6)
DC24V

･･･

7
9
5
2
6

8
11
20

P5
OP5
PP1D
LG
NP1D

P5
LG
SD

5V
A
0V
B

30m以内

手動パルス発生器
 （オプション） 
    MR-HDP01

CN12

(注13)

オプションカード
MR-H-D01

注記については9-18ページを参照してください。
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注 1. ダイオードの向きを間違えないでください。逆に接続すると故障して信号が出力されなくなり，非常停止などの
保護回路が動作不能になることがあります。

　 2. 回生オプションはP-C端子から内蔵回生抵抗器のリード線を外したあと，P-C間に接続してください。
　 3. 非常停止スイッチは必ず設置してください。
　 4. アラーム発生を検知してからマグネットコンタクトを切る電源回路を構成してください。
　 5. MR-H□ACN-UEはインタフェース用電源の内部電源を内蔵していません。必ず，外部電源をVIN-SG間に接続してく

ださい。このときVDD-VIN間も接続してください。
　 6. 入出力が強化絶縁されたDC24V電源を使用してください。
　 7. オプションカードMR-H-D01を使用する場合はMR-H-D01から電源供給が可能です。
　 8. LA･LAR･LB･LBR･LZ･LZRはパラメータ№52を□□□0に設定すると検出器パルス出力に変更できます。
　 9. SONはパラメータ№41を□□□1に設定するとリセット信号に変更できます。
　10. PF･CPOはパラメータ№41を11□□に設定するとLSP：正転ストロークエンド，LSN：逆転ストロークエンドに変更

できます。
　11. CPOはパラメータ№3を□□1□に設定すると電磁ブレーキインタロック，パラメータ№44を□1□□に設定すると

トルク制限中に変更できます。
　12. ALMはパラメータ№44を□□1□に設定するとプリアラーム出力に変更できます。
　13. パラメータ№65を□□1□に設定すると速度選択が有効になります。初期値（□□0□）の場合，速度ブロック

№.1が選択されます。
　14. 故障(ALM)信号は正常時にONします。
　15. HC-MF-UEシリーズの接続です。他のモータの接続は，5.4節を参考にして接続してください。
　16. オーバライドをかけた速度の上限値は許容回転速度です。
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9.2　UL/C-UL規格への適合

9.2.1　使用するコントローラ・サーボモータ

コントローラ・サーボモータはUL/C-UL規格対応品を使用してください。ただし，コ
ントローラ11kW以上のUL/C-UL規格は近日取得予定，HA-LH702～HA-LH22K2のUL/C-UL規
格対応品は近日発売予定です。

コントローラシリーズ：MR-H10ACN-UE～MR-H700ACN-UE
サーボモータシリーズ：HC-MF□-UE

HA-FF□C-UE
HC-SF□
HC-RF□
HC-UF□

UL/C-UL規格対応品の取扱い・性能および仕様などは，特別な記載がある場合を除い
て標準品と同一です。
オプション・周辺機器を使用する場合，UL/C-UL規格適合品を使用してください。
UL/C-UL規格に適合するために以下の事項についても厳守してください。

9.2.2　設置

コントローラの上10.16[cm](4[in])に風量100CFMのファンを設置，または同等以上
の冷却を施し，周囲温度が環境条件以内に適合するようにしてください。

9.2.3　電源容量

(1) 短絡定格
　このサーボアンプはピーク電流が5000A以下に制限されている交流回路にてUL
の試験を実施しており，この回路に適合しています。

(2) コンデンサ放電時間
　コンデンサ放電時間は1分以上です。安全のために電源OFF後，10分間は充電部
分に触らないでください。



9 -  20

９．欧州 EC 指令・UL/C-UL 規格への適合
MELSERVO

9.2.4　電線

　本項で指示するものを必ず使用してください。

（注1）電線[mm2]
コントローラ

L1・L2・L3 （注2）U･V･W・ L11･L21 （注3）P･C 電磁ブレーキ

MR-H10ACN-UE 2(AWG 14) 1.25(AWG 16) 2(AWG 14) 2(AWG 14)

MR-H20ACN-UE 2(AWG 14) 1.25(AWG 16) 2(AWG 14) 2(AWG 14)

MR-H40ACN-UE 2(AWG 14) 1.25(AWG 16) 2(AWG 14) 2(AWG 14)

MR-H60ACN-UE 2(AWG 14) 1.25(AWG 16) 2(AWG 14) 2(AWG 14)

MR-H100ACN-UE 2(AWG 14) 2(AWG 14) 2(AWG 14) 2(AWG 14)

MR-H200ACN-UE 3.5(AWG 12) 3.5(AWG 12) 2(AWG 14) 2(AWG 14)

MR-H350ACN-UE 5.5(AWG 10) (注4)5.5(AWG 10) 2(AWG 14) 2(AWG 14)

MR-H500ACN-UE 5.5(AWG 10) 5.5(AWG 10) 2(AWG 14) 2(AWG 14)

MR-H700ACN-UE 8 (AWG 8) 8 (AWG 8) 2(AWG 14) 3.5(AWG 12)

1.25(AWG 16)

注 1. 電線は600Vビニル電線を基準にしています｡
　 2. サーボモータとコントローラとの距離を30m以下とした場合です。
　 3. 回生オプション用(P･C)，接続線はツイストして布線してください。
　 4. サーボモータHC-RF203を使用する場合は3.5㎜２（AWG12）になります。

9.2.5　圧着端子・適用工具

電線を端子台に接続するときは，本節で指示するAMP製圧着端子またはUL規格認定品
を必ず使用してください。
表中の記号a～eは右表を参照してください。

圧着端子・適用工具 （注）形名
コントローラ

L1･L2･L3 U･V･W・ L11･L21 P･C
記号

圧着端子 適用工具

MR-H10ACN-UE a a a a a 32959 47387

MR-H20ACN-UE a a a a b 32968 59239

MR-H40ACN-UE a a a a c 32957 47387

MR-H60ACN-UE a a a a d 171517-1 59239

MR-H100ACN-UE a a a a 59974-1（本体）

MR-H200ACN-UE b b a a
e 322128

48752-0（ダイス）

MR-H350ACN-UE b b a a 69040（本体）

MR-H500ACN-UE b b c a 69066（ヘッド）

MR-H700ACN-UE e e d d

f 52042

48859（ダイス）

59974-1（本体）
g 322153

48753-0（ダイス）

注. AMP製
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9.2.6　ヒューズ

ヒューズを使用する場合，本項で指示するものまたは同等品でUL/C-UL規格を準拠し
ているものを必ず使用してください。

（注）ヒューズ
コントローラ

形名（メーカ） 級 電流 [A] 電圧

MR-H10ACN-UE №N-10(Buss)またはOT10(Gould) K5 10

MR-H20ACN-UE №N-10(Buss)またはOT10(Gould) K5 10

MR-H40ACN-UE №N-15(Buss)またはOT15(Gould) K5 15

MR-H60ACN-UE №N-20(Buss)またはOT20(Gould) K5 20

MR-H100ACN-UE №N-25(Buss)またはOT25(Gould) K5 25

MR-H200ACN-UE №N-40(Buss)またはOT40(Gould) K5 40

MR-H350ACN-UE №N-70(Buss)またはOT70(Gould) K5またはH 70

MR-H500ACN-UE №N-125(Buss)またはOT125(Gould) K5またはH 125

MR-H700ACN-UE №N-150(Buss)またはOT150(Gould) K5またはH 150

250VAC

注. ヒューズは上記形名のもの，または同等品でUL/C-UL規格準拠のものを使用してください。

9.2.7　端子台締付けトルク

端子台へのねじの締付けトルクは次の締付けを推奨します。
各端子台のねじサイズについては，11.2節を参照してください。

ねじサイズ M3.5 M4 M5 M6

[N･m] 0.8 1.2 2.0 2.6締付けトルク
推奨値 [Ib･in] 8 11 20 24

9.2.8　標準接続例

9.1.3項と同じです。
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9.3　信号

9.3.1　主回路端子台

MR-H□ACN-UEの場合，端子台に記載してある電源の略号が違いますので注意してく
ださい。本章以外で使用している略称R･S･T･R1･S1はL1･L2･L3･L11･L21と同じ内容です。

電源略号
信号名称

MR-H□ACN MR-H□ACN-UE

主回路電源 R･S･T L1･L2･L3

制御回路電源 R1･S1 L11･L21

端子台の配置・信号配列はコントローラの容量により，変わります。15.2.1項を参
照してください。

略称 信号名称 内容

L1･L2･L3 主回路電源

主回路電源入力端子
L1･L2･L3に三相AC200～230V，50/60Hzを接続してください。
ただし，MR-H700ACN-UE以上の場合，50Hzの電源の電圧は200
～220Vになります。

U･V･W サーボモータ出力
サーボモータ電源出力端子
サーボモータ電源端子(U･V･W)に接続してください。

L11･L21 制御回路電源

制御回路電源入力端子
L11はL1，L21はL2と電源の相を同一にすること。
単相AC200～230V，50/60Hzを接続してください。ただし，
MR-H700ACN-UE以上の場合，50Hz電源の電圧は200～220Vに
なります。

P･C･D 回生ブレーキ

回生オプション接続端子
MR-H400ACN-UE～MR-H700ACN-UEでは出荷時に， P-C間に内
蔵回生抵抗が接続されています。
回生オプション・ブレーキユニット・電源回生コンバータ
を使用する場合は，必ずP-C間に接続されている内蔵回生抵
抗器の配線を取りはずしてから，接続してください。
MR-H11KACN-UE以上の場合， P-C間に標準付属の回生抵抗器
を必ず接続してください。

MS1･MS2 サーボモータファン

サーボモータファン用電源端子
HA-LH11K2-EC～HA-LH22K2-ECのサーボモータに内蔵されて
いる，冷却ファンに接続してください。 MR-H11KACN-UE以
上のコントローラに設置してあります。

接地
接地端子
サーボモータのアース端子および制御板のアースに接続し
て接地してください。
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9.3.2　インタフェース

(1) デジタル入力インタフェースDI-1
　必ず外部電源を使用してください。
　リレーまたはオープンコレクタトランジスタで信号を与えてください。

トランジスタの場合

約5mA

TR

24V:V CES≦1.0V
    I CEO≦100μA

MR-H□ACN-UE
R:約4.7kΩDC24V

スイッチ

VIN

必ず接続してください。 VDD

SON
など

(2) デジタル出力インタフェースDO-1
　必ず外部電源を使用してください。
　ランプ・リレーまたはホトカプラをドライブできます。誘導負荷の場合にはア
ブソーバ(D･C)を，ランプ負荷には突入電流抑制用抵抗(R)を設置してください。
(許容電流：50mA以下，突入電流100mA以下)

・誘導負荷 ・ランプ負荷

ダイオードの極性を間
違えるとサーボアンプ
が故障します。

MR-H□ACN-UE

負荷

VIN

0.1μＦ

DC24V±10％

SG

必ず接続してください。

VDD

ALM
など

DC24V以下±10％

MR-H□ACN-UE

VIN

SG

R

VDD

必ず接続してください。

ALM
など
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(3) パルス列入力インタフェースDI-2
(a) オープンコレクタ方式

・インタフェース例 ・入力パルスの条件

DC24V
VIN

SG

PPO(NPO)

約10mA

SD

約2kΩ

MR-H□ACN-UE

OPC 最大入力パルス
周波数200kpps

V CES≦1.0V
I CEO≦100μA

tF

0.9
0.1

PP

NP

tc tLH

tHLtc

tLH＝tHL＜0.2μs
tc＞2μs
tF＜3μs

(b) 差動ラインドライバ方式

・インタフェース例 ・入力パルスの条件

Am26LS31 PP(NP)

PPR(NPR)

SD

LG

Am26LS32相当

MR-H□ACN-UE
＋5V

最大入力パルス
周波数400kpps

tF

0.9
0.1

PP

NP

tc tLH

tHLtc

tLH＝tHL＜0.1μs
tc＞1μs
tF＜3μs
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第10章　調整

10.1　ゲイン調整とは

10.1.1　他の駆動装置との違い

モータ駆動装置にはコントローラの他にインバータ，ステッピングドライバなどが
あります。この内，サーボはゲイン調整が必要です。
インバータ，ステッピングドライバはオープンループ（モータの実際の速度・位置

をドライバ側で検出しない）です。

M

インバータ モータ
負荷

L

一方，コントローラ(MR-H-ACNを含む)はサーボモータの検出器により，絶えずモー
タおよび機械の位置・速度を検出しています。そして，位置や速度の指令と実際のモー
タ（機械）の位置や速度が一致するように制御します。サーボでは次のような現象が
発生するため調整が必要になります。

M

サーボアンプ サーボモータ
負荷

L

検出器

(1) 機械の慣性モーメントにより，応答性が変化する。

(2) 機械固有の共振点などにより，振動が発生する。

(3) 機械により動作遅れや精度の仕様が異なるため，この仕様を満たす応答性にする。
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10.1.2　サーボの基本

位置指令発生部

運転パターン速度

時間

偏差
ｶｳﾝﾀ

電流
制御部

PG2
位置制御部

VG2
速度制御部

電力
制御部

モータ

検出器

サーボモータ

電流ループ

速度ループ

位置ループ

＋

－

＋

－

＋

－

一般的なサーボの構成を示します。サーボの制御系は，電流ループ・速度ループ・
位置ループの3つのループで構成されています。この3つのループのうち，内側のルー
プの応答を4～6倍高くする必要があります。この条件が崩れると，振動が発生し，更
に状態が悪くなるとハンチングをおこします。

(1) 電流ループ
　MR-H-ACNの場合，出荷状態では電流ループの応答性を高く設定していますので
調整する必要はありません。また，モータを機械に取り付けて運転しても，電流
ループの応答はほとんど変化しません。

(2) 速度ループ
　機械の慣性モーメントにより，応答が変化します。負荷慣性モーメントが大き
くなると，速度ループの応答は低下します。応答性の低下を速度制御ゲイン(VG2)
を使用して補償します。

　速度ループの応答FV[rad/s]=
アンプのゲイン設計VG2 rad s

1 m
[ / ]

+

　m：負荷慣性モーメント比 =




J
J
L

M

　JL＝負荷慣性モーメント
　JM＝サーボモータ軸慣性モーメント

(3) 位置ループ
　機械の条件により応答性は変化しません。
　位置ループの応答　 f rad s PG rad sp[ ] [ ]=アンプのゲイン設定 2
　モータを機械に取り付けた場合，負荷慣性モーメント比mにより
　 pv f64f ～=

となるようにゲインを調整する必要があります。
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10.2　ゲイン調整

10.2.1　ゲイン調整に必要なパラメータ

パラメータ№ 略称 名称

№21 ATU オートチューニング

№7 PG1 位置制御ゲイン1

№59 NCH 機械共振抑制フィルタ

№58 GD2 モータに対する負荷慣性モーメント比

№60 PG2 位置制御ゲイン2

№61 VG1 速度制御ゲイン1

№62 VG2 速度制御ゲイン2

№63 VIC 速度積分補償

10.2.2　ブロック図

ｵｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ部

指令
仮想モータ

仮想エンコーダ

機械

エンコーダモータ

PG1 VG1

PG2 VG2

VIC
機械共振抑制
フィルタ 実ループ部

モデル部

＋

－

＋

－
＋ ＋

＋

JM ENC

ENCJM

L
OP4

MR-H-ACNのサーボ制御部のブロック図を示します。（電流ループは記載していませ
ん。）

(1) 実ループ部
　実際のモータを制御する制御ループであり，機械の負荷トルクに対して，サー
ボを安定に制御する役目を果たします。

(2) モデル部
　指令に対して，理想的な動作諸量電流ループに与える役目を果たします。

(3) オートチューニング部
　モータの動作誤差から，実際のモータに付いている機械の負荷慣性モーメント
を判定し，各制御ゲインをリアルタイムに変更します。
　オートチューニングで変更されるゲインはPG1・VG1・PG2・VG2・VICの5つです。
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10.2.3　オートチューニングとは

モータが加減速するときの運動方程式(10.1)にしたがって角速度(ω)とトルク(T)
から負荷慣性モーメントを推定します。実際にはモデルの加減速特性と実際のモータ
の加減速特性を比較することにより，リアルタイムで負荷の慣性モーメントを推定し
ます。

J
dω
dt
=T･････････････････････････････････････････････････････(10.1)

J ：慣性モーメント
ω：角速度
T ：トルク

リアルタイムオートチューニングは次の手順で実施されます。

(1) モータが加減速するとき，上記の方法により負荷慣性モーメントJL=を推定し，負
荷慣性モーメント比(GD2)を算出します。

(2) パラメータ№21に設定してある応答性設定にしたがい，算出した負荷慣性モーメ
ント(GD2)に対する各ゲイン（PG1・VG1・PG2・VG2・VIC）を変更します。なお，
これらのゲインはあらかじめ前記の安定条件が成立するようにパターン化されて
います。
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10.3　オートチューニングによるゲイン調整

10.3.1　調整方法

MR-H-ACNは出荷状態でオートチューニングが有効 (パラメータ№21：□0□1) に
なっています。
一般的な機械では初期状態の設定で十分なチューニングができますが，機械の剛性

に合わせて応答性設定（パラメータ№21の3桁目）を調整することで，より良好なチュー
ニングが可能です。
駆動方式に対する応答性設定の目安を次表に示します。バックラッシュのある減速

機を使用する場合は，低応答に設定してください。

主な駆動方式 高応答 中応答 低応答

直結 ＜＜＜＜━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━＞━＞━＞━＞
ボールねじ

減速機付 ＜＜＜＜━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━＞━＞━＞━＞

直結 ＜＜＜＜━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━＞━＞━＞━＞
ラック＆ピニオン

減速機付 ＜＜＜＜━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━＞━＞━＞━＞

直結 ＜＜＜＜━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━＞━＞━＞━＞
タイミングベルト

減速機付 ＜＜＜＜━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━＞━＞━＞━＞

直結 ＜＜＜＜━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━＞━＞━＞━＞
チェーン

減速機付 ＜＜＜＜━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━━＞━＞━＞━＞

機械の現象に対する応答性設定の調整方法を次に示します。

実際の機械の動作 理想の機械の動作 パラメータ№.21の設定

停止整定時間が遅い（注） 停止整定時間を早くする 応答性設定の設定値を大きくする

停止時のオーバシュートが大き
い

オーバシュートを小さくす
る

応答性設定の設定値を小さくする
機械選択の設定値を“摩擦が大きい”に
する

機械からギア音がでる ギア音を小さくする 応答性設定の値を小さくする

注. 停止整定時間：指令パルスが零になってからサーボモータが停止するまでの時間

10.3.2　有効条件

ポイント

● 加減速時間が長い，またはモータ回転速度が低速でしか使用しない場合は，オー
トチューニングの有効条件を満たしません。したがって，誤チューニングの恐
れがあります。
この場合，オートチューニング条件を満たす運転をしたあと，パラメータ№21
で“オートチューニングを実行しない”にしてください。

良好なオートチューニングが実施できる運転パターンの制約条件を示します。本項
の条件を満たす運転ができない場合，正常なオートチューニングができないことがあ
ります。この場合，あらかじめ本項で示す条件での運転で，オートチューニングを実
施したあとに，オートチューニングを無効にしてゲイン設定値が変更されないように
してください。
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(1) 加速時間（設定速度に到達するまでの時間）は5s以下で，加減速時の電流が50％
以上にする。

(2) 加減速時間の累積が1s以上になるまで数回運転する。

(3) サーボモータ回転速度は500r/min以上にする。

10.4　マニュアルによるゲイン調整

機械によっては, オートチューニングでゲイン調整ができない場合や，オート
チューニングでゲイン調整を実施しても良好なゲイン設定ができない場合があります。
この場合，マニュアルでゲインを調整します。本節に示す方法でゲインを調整してく
ださい。

10.4.1　機械剛性が低い場合

(1) 機械の状態
　機械剛性が低いため，オートチューニングの応答性設定が低応答になり，目標
位置まで到達するのに時間がかかり過ぎる。
　停止時に，軽く機械またはモータ軸を動かすと容易に動いてしまう。

(2) 調整方法
(a) 調整１

① 機械振動が出ないレベルの応答性設定でオートチューニングを実施して
ください。
パラメータ№21を0101に設定してください。

② パラメータ№21でオートチューニングを“実施しない”にしてください。

③ 速度積分補償VIC（パラメータ№63）を徐々に小さくしてください。

(b) 調整2
① 応答性設定を低応答でオートチューニングを実施してください。
パラメータ№21を0101に設定してください。

② 機械共振抑制フィルタ(パラメータ№59)を高い周波数から順番に設定し
てください。

③ 始動・停止を数回繰り返し，オートチューニングを実施して，振動がなく
なるか確認してください。

④ 以上の調整を実施しても良好な状態にならない場合，調整1と同様に速度
積分補償の設定値を小さくしてください。
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10.4.2　機械共振周波数による振動がある場合

(1) 機械の状態
　サーボモータ軸が高周波(100Hz以上)で振動している。
　サーボモータ軸の動きは目視できないが機械音が大きく機械が振動する場合は，
調整1を実施してください。
　オートチューニングの“応答性設定”を大きくすると振動が大きくなる場合，
調整2を実施してください。

(2) 調整方法
(a) 調整１

① 応答性設定を低応答でオートチューニングを実施してください。
パラメータ№21を0101に設定してください。

② 機械共振抑制フィルタ(パラメータ№59)を563Hzまたは375Hzにしてくだ
さい。

③ 始動・停止を数回繰り返し，オートチューニングを実施して，振動がなく
なるか確認してください。

④ 機械共振抑制フィルタを徐々に小さくし③を繰り返してください。
最も振動が小さくなる点が最適値です。

⑤ さらに停止整定時間を短くする場合，パラメータ№21の応答性設定を徐々
に大きくして①～④を繰り返してください。

(b) 調整2
① 応答性設定を低応答にしてください。
パラメータ№21を0101に設定してください。

② 負荷慣性モーメント比（パラメータ№58）の機械の慣性モーメント比を設
定してください。正確な機械の慣性モーメント比がわからない場合は概略
値を入力してください。このパラメータを設定すると，次のパラメータが
自動設定されます。機械共振がない場合，各パラメータの値はパラメータ
№.58に対し，理想的なゲインになります。

パラメータ№ 略称 名称

№7 PG1 位置制御ゲイン1

№60 PG2 位置制御ゲイン2

№61 VG1 速度制御ゲイン1

№62 VG2 速度制御ゲイン2

№63 VIC 速度積分補償

③ パラメータ№21を□□□2(オートチューニングを実行しない)に設定して
ください。

④ 速度制御ゲイン（パラメータ№62）を自動設定された値より100～200程度
小さくします。
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⑤ 機械共振抑制フィルタ(パラメータ№59)を563Hzまたは375Hzにしてくだ
さい。

⑥ 始動・停止を数回繰り返し，オートチューニングを実施して，振動がなく
なるか確認してください。

⑦ 機械共振抑制フィルタを徐々に小さくし⑥を繰り返してください。
最も振動が小さくなる点が最適値です。

⑧ 機械共振がなくなったら, 運転状態を確認しながら速度制御ゲイン2（パ
ラメータ№62）を徐々に大きくしていき手順1の⑤～⑦を繰り返してくだ
さい。
ギア音が発生し始める値より50～100程度小さい値にしてください。
タイミングベルトなどを使用しているために機械にばらつきがある場合
はこのゲインを小さめにしてください。

⑨ さらに停止整定時間を短くする場合，パラメータ№21の応答性設定を徐々
に大きくして①～⑧を繰り返してください。
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10.4.3　負荷慣性モーメントが20倍以上の場合

(1) 機械の状態
　機械の負荷慣性モーメントが20倍以上でサーボモータが低周波（5Hz以下）で振
動し，サーボモータ軸の振動が目視できる場合。
　この調整方法は次の機械の場合に有効です。

① 減速機なしでタイミングベルトを駆動する機械

サーボモータ

プーリ

② 減速機なしで円盤を回転させる機械

サーボモータ

円盤

③ ボールねじのリードが長い機械

サーボモータ ボールねじ

(2) 調整方法
① 応答性設定を低応答にしてください。
パラメータ№21を0101に設定してください。

② 負荷慣性モーメント比（パラメータ№58の機械の慣性モーメント比）を設定し
てください。正確な機械の慣性モーメント比がわからない場合は概略値を入力
してください。このパラメータを設定すると，次のパラメータが自動設定され
ます。機械共振がない場合，各パラメータの値はパラメータ№58に対し，理想
的なゲインになります。

パラメータ№ 略称 名称

№7 PG1 位置制御ゲイン1

№60 PG2 位置制御ゲイン2

№61 VG1 速度制御ゲイン1

№62 VG2 速度制御ゲイン2

№63 VIC 速度積分補償

③ パラメータ№21を□□□2(オートチューニングを実行しない)に設定してくだ
さい。

④ 始動・停止を数回繰り返し，振動がなくなるか確認してください。

⑤ 振動がなくならない場合，①～④を繰り返し実施してください。
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⑥ 振動がなくならない場合，10.4.2項(2)の(a)調整1・(b)調整2を実施します。

⑦ さらに応答性を上げたい場合は，運転を停止した状態でパラメータ№21を
“オートチューニング実行”（3桁目）にし，応答性の設定値（1桁目）を大き
くします。そのあと“オートチューニングを実行しない”（3桁目）に設定し
てください。
例えば，パラメータ№21を“□2□1”に設定後，“□2□2”と設定します。

⑧ 速度ループの積分時定数（パラメータ№63）を小さくすると，性能が向上する
場合があります。ただし，小さくしすぎると振動が発生することがあります。

10.4.4　停止整定時間を短くする場合

(1) 機械の状態
　オートチューニングで得られたゲインでは停止整定時間が長くなってしまう。

(2) 調整方法
① 応答性設定を低応答にしてください。
パラメータ№21を0101に設定してください。

② 始動・停止を数回繰り返し，オートチューニングを実施して，振動がなくなる
か確認してください。

③ 負荷慣性モーメント比（パラメータ№58の機械の慣性モーメント比）を設定し
てください。
正確な機械の慣性モーメント比がわからない場合は概略値を入力してくださ
い。
このパラメータを設定すると，次のパラメータが自動設定されます｡ 機械共振
がない場合，各パラメータの値はパラメータ№58に対し，理想的なゲインにな
ります。

パラメータ№ 略称 名称

№.7 PG1 位置制御ゲイン1

№.60 PG2 位置制御ゲイン2

№.61 VG1 速度制御ゲイン1

№.62 VG2 速度制御ゲイン2

№.63 VIC 速度積分補償

④ パラメータ№21を□□□2に設定し，オートチューニングを無効にしてくださ
い。
パラメータ№7・35～38をマニュアルで設定できるようにしてください。

⑤ 運転の状態を確認しながら次のパラメータを調整してください。

パラメータ№ 略称 名称 調整内容

№7 PG1 位置制御ゲイン1

№60 PG2 位置制御ゲイン2
大きくすると停止整定時間が短くなるが，
オーバシュートが発生しやすくなります。

№61 VG1 速度制御ゲイン1

№62 VG2 速度制御ゲイン2
大きくするとサーボの応答性が向上しますが
振動が発生しやすくなります。

№63 VIC 速度積分補償

小さくすると負荷外乱に対して速度を一定に
保ち，停止時の保持力（サーボ剛性）が高く
なりますが，オーバシュートが発生しやすく
なります。
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　徐々に，パラメータ№7・35～37を同一比率で大きくし，速度積分補償（パ
ラメータ№63）は小さくして調整してください。振動が大きくなる直前が最適
値になります。機械共振抑制フィルタ（パラメータ№59）を使用すると，限界
点が高くなる場合があります。

10.4.5　2軸以上で同一のゲインにする場合

(1) 機械の状態
2軸以上のサーボで補間運転を行うため, 各軸の位置制御ゲインを同一に設定し
てください。

(2) 調整方法
① 軸ごとのゲインを調整するため, すべての軸を10.4.1項～10.4.5項の調整方
法でゲイン調整してください。

② パラメータ№21を□□□0または□□□2に設定してください。
□□□0：補間制御･･･････その後の始動・停止で次のパラメータが変化します。

パラメータ№ 略称 名称

№7 PG1 位置制御ゲイン1

№60 PG2 位置制御ゲイン2

№63 VIC 速度積分補償

　□□□2：行わない･･･････オートチューニングを無効にしてマニュアルで各
ゲインを設定してください。

③ 全軸のゲインが同一になるよう, 位置制御ゲイン1を各軸の最小値にそろえて
ください。
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第11章　点検

危険

● 保守・点検は電源OFF後，10分以上経過しチャージランプが消灯したのち，
テスタなどで電圧を確認してから行ってください。感電の原因になります。

● 専門の技術者以外は点検を行わないでください。感電の原因になります。
また，修理・部品交換はお近くの三菱電機システムサービスにご連絡くださ
い。

ポイント

● コントローラのメガテスト（絶縁抵抗測定）を行わないでください。故障の原
因になります。

● お客様で分解・修理を行わないでください。

11.1　点検

定期的に次の点検を行うことを推奨します。

(1) 端子台のねじにゆるみがないか。ゆるんでいたら増し締めしてください。

(2) サーボモータのベアリング・ブレーキ部などに異常音がないか。

(3) ケーブル類に傷・割れはないか。特に稼動する場合は，使用条件に応じて定期点
検を実施してください。

(4) 負荷連結軸の芯ずれがないか。

11.2　寿命

部品の交換寿命は次のとおりです。ただし，使用方法や環境条件により変動します
ので，異常を発見したら交換する必要があります。また、サーボモータをオイルミス
ト・粉塵などの多い雰囲気で使用する場合は，３ヶ月ごとに清掃・点検を実施してく
ださい。
部品交換は三菱電機システムサービスで承ります。

部品名 寿命の目安

平滑コンデンサ 10年

リレー 10万回

冷却ファン 1～3万時間(2～3年)
コントローラ

絶対位置用バッテリ 1万時間

ベアリング 2～3万時間

検出器 2～3万時間

オイルシール・Vリング 5000時間
サーボモータ

冷却ファン 20000時間
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(1) 平滑コンデンサ
　平滑コンデンサはリップル電流などの影響により特性が劣化します。コンデン
サの寿命は，周囲温度と使用条件に大きく左右されますが，空調された通常の環
境条件で連続運転した場合，10年で寿命になります。

(2) リレー類
　開閉電流による接点摩耗で接触不良が発生します。電源容量により左右されま
すが累積開閉回数（開閉寿命）10万回で寿命になります。

(3) コントローラ冷却ファン
　冷却ファンのベアリング寿命で1～3.5万時間です。したがって，連続運転の場
合通常2～3年目を目安として，ファンごと交換する必要があります。また，点検
時に異常音，異常振動を発見した場合も交換する必要があります。

(4) サーボモータベアリング
　定格速度・定格負荷運転で2～3万時間を目安に交換してください。運転状況に
左右されますので点検時に，異常音・異常振動を発見した場合も交換が必要です。

(5) サーボモータオイルシール・Vリング
　定格速度で5000Hrを目安として交換が必要になります。運転条件にも左右され
ますので点検時にオイル漏れなどを発見した場合も交換が必要になります。

(6) サーボモータ冷却ファン（HA-LH11K2以上）
　冷却ファンの設計寿命は20,000Hrです。冷却ファンは定期的に交換してくださ
い。
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第12章　トラブルシューティング

12.1　立上げ時のトラブル

注意 ● パラメータの極端な調整・変更は動作が不安定になりますので，決して行わ
ないでください。

ポイント

● サーボモータが動かない場合，“モータ回転しない理由”画面（7.4節(2)）を
参照してください。

立上げ時に発生すると考えられる不具合事項とその対策を示します。

№ 立上げフロー 不具合事項 調査事項 推定原因 参照

コネクタCN1・CN2・CN3・CN4・
CN11・CN12を抜いても改善しな
い。

① 電源電圧不良
② コントローラ故障

コネクタCN1・CN11を抜くと改善
する。

CN1の配線の電源が短絡して
いる。

コネクタCN2を抜くと改善する。 ① 検出器ケーブル配線の電
源が短絡している。

② 検出器故障

・LEDが点灯しない。
・LEDが点滅する。

コネクタCN3を抜くと改善する。 電源が短絡している。

1 電源投入

アラームが発生する。 12.2節を参照して原因を取り除く。 12.2節

アラームが発生する。 12.2節を参照して原因を取り除く。 12.2節2 サーボオン
信号をON サーボロックしない。

（サーボモータ軸がフリー
になっている。)

表示部で準備完了になっている
か確認する。

① サーボオン信号が入って
いない。（配線ミス）

② VINにDC24Ｖ電源が供給さ
れていない。

7.3節

低速時に回転リップル（回転
ムラ）が大きい。

次の要領でゲイン調整を実施す
る。
① オートチューニングの応答性
を上げる。

② 加減速を3，4回以上繰り返し
て，オートチューニングを完
了させる。

ゲイン調整不良 10章3 ゲイン調整

負荷慣性モーメントが大き
く，サーボモータ軸が左右に
振動する。

次の要領でゲイン調整を実施す
る。
安全に運転可能であれば加減速
を3,4回以上繰り返して，オート
チューニングを完了させる。

ゲイン調整不良 10章

4 サイクル運転 位置ずれがおこる。 指令パルス累積，帰還パルス累
積，実際のサーボモータの位置を
確認する。

通信コマンド不良・機械のす
べりなど。
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12.2　アラーム・警告が発生した場合

12.2.1　アラーム・警告一覧表

運転中に不具合が発生したときアラームや警告を表示します。アラーム・警告が発
生した場合は，12.2.2項，12.2.3項にしたがって適切な処置を施してください。
オプションカードMR-H-D01を使用してアラームコードを出力できます。パラメータ

№67を□□□1に設定してください。

(注1）アラームコード アラームの解除
表示

DO03 DO02 DO01 DO00
機能名称

パラメータユニット
画面表示 電源

OFF→ON
ﾊ゚ ﾗﾒー ﾀﾕﾆｯﾄ
の“RES”

ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ
(RES)信号

AL 10 0 0 1 0 不足電圧 フソクデンアツ ○ ○ ○
AL 12 0 0 0 0 メモリ異常1 メモリイジョウ1 ○
AL 13 0 0 0 0 クロック異常 クロックイジョウ ○
AL 14 0 0 0 0 ウオッチドグ ウオッチドグ ○
AL 15 0 0 0 0 メモリ異常2 メモリイジョウ2 ○
AL 16 0 1 1 0 検出器異常1 PLGエラー1 ○
AL 17 0 0 0 0 基板異常 キバンイジョウ ○
AL 19 0 0 0 0 メモリ異常3 メモリイジョウ3 ○
AL 1A 0 1 1 0 モータ組合せ異常 モータクミアワセエラー ○
AL 20 0 1 1 0 検出器異常2 PLGエラー2 ○
AL 24 1 1 0 0 地絡 シュツリョクチラク ○ ○ ○
AL 25 1 1 1 0 絶対位置消失 ABSイチショウシツ ○
AL 30 0 0 0 1 回生異常 カイセイイジョウ ○
AL 31 0 1 0 1 過速度 カソクド ○ ○ ○
AL 32 0 1 0 0 過電流 カデンリュウ ○ ○ ○
AL 33 1 0 0 1 過電圧 カデンアツ ○ ○ ○
AL 35 1 1 0 1 指令パルス周波数異常 シレイfイジョウ ○ ○ ○
AL 37 1 0 0 0 パラメータ異常 パラメータエラー ○
AL 42 0 1 1 0 フィードバック異常 F/Bイジョウ ○ ○ ○
AL 45 0 0 1 1 主回路素子過熱 シュカイロカネツ ○ ○ ○
AL 46 0 0 1 1 サーボモータ過熱 モータオーバヒート ○ ○ ○
AL 50 0 0 1 1 過負荷1 カフカ1 ○(注2) ○(注2) ○(注2)
AL 51 0 0 1 1 過負荷2 カフカ2 ○(注2) ○(注2) ○(注2)
AL 52 0 1 0 1 誤差過大 ゴサカダイ ○ ○ ○
AL 73 1 1 0 1 補助パルス指令入力異常 OPパルスfエラー ○ ○ ○
AL 74 1 1 1 1 OPメモリ異常1 OPメモリエラー1 ○
AL 75 1 1 1 1 OPメモリ異常2 OPメモリエラー2 ○ ○ ○
AL 8E 0 0 0 0 RS-232C異常 RS232イジョウ ○ ○ ○

ア
ラ

ム
コ

ド

AL 8F 1 0 0 0 RS-422異常 RS422イジョウ ○ ○ ○
AL 90 原点復帰未完 ゲンテンケイコク
AL 92 バッテリ断線警告 BATダンセン
AL 96 原点セットミス ゲンテンセットミス
AL 9A デジスイッチ警告 デジSWケイコク
AL 9F バッテリ警告 BATケイコク
AL E0 過回生警告 カカイセイケイコク
AL E1 過負荷警告 カフカケイコク
AL E3 絶対位置カウンタ警告 ABSケイコク
AL E6 サーボ非常停止 ヒジョウテイシ

警
告
コ

ド

AL E9 主回路オフ警告 メインパワーオフ

発生原因を取り除くと
自動解除されます。

注 1. 0：SG間をOFF(開放)
　　　1：SG間をON(短絡)
　 2. 発生原因を取り除いたあと，約30分の冷却時間をおいてから行ってください。
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12.2.2　アラーム対処方法

注意 ● アラーム発生時は原因を取り除き安全を確保してからアラーム解除後，再運
転してください。けがの原因になります｡

ポイント

● 次のアラームが発生したときに，制御回路電源OFF→ONで繰り返しアラーム解除
して運転を再開しないでください。コントローラ・サーボモータ・回生オプショ
ンの故障の原因になります。発生原因を取り除くと同時に，約30分の冷却時間
をおいてから運転を再開してください。
・回生異常(AL30)
・過負荷1 (AL50)
・過負荷2 (AL51)

● アラームは電源のOFF→ONまたはパラメータユニットの“RES”キーを押して解
除できます。詳細は12.2.1項を参照してください。

● パラメータ№41を□□□1に設定してリセット(SON)を有効にした場合，リセッ
ト(SON)を使用してアラームの解除ができます。

アラームが発生すると故障信号(ALM)がOFFになり，サーボモータはダイナミックが
動作して停止します。このとき表示部にアラーム№.を表示します。
本項にしたがってアラームの原因を取り除いてください。パラメータユニットを使

用すると発生要因を参照できます｡

パラメータユニットの画面表示
表示 名称 内容 現在アラーム

（名称および内容）
アラーム発生要因

発生要因 処置

ACニュウリョク
デンゲン160Vイカ

1. 電源電圧が低い。

15ms
イジョウシュンテイ

2. 瞬時停電があった。
　 MR-H700ACN以下の場合：15ms以上
　 MR-H11KACN以上の場合：10ms以上

デンゲンヨウリョウ
フソク

3. 電源容量不足で始動時など電源電圧
が降下した。

4. 電源OFF後5s以内にONした。

電源を見直す。AL10 不足電圧 電源電圧が低下した。
160V以下

フソクデンアツ

5. サーボアンプ内の部品の故障。
調査方法

すべてのコネクタを外して電源ONし 
てもアラーム(AL10)が発生する。

サーボアンプの交換。

AL12 メモリ異常1 RAM・ROMメモリ異常 メモリイジョウ1

AL13 クロック異常 プリント基板の異常 クロックイジョウ

AL14 ウオッチドグ CPU部品異常 ウオッチドグ

AL15 メモリ異常2 EEPROM異常 メモリイジョウ2

プリントキバン
フリョウ

サーボアンプ内の部品の故障。
調査方法

すべてのコネクタを外して電源ONし 
てもアラーム(AL10～15のいずれか) 
が発生する。

サーボアンプの交換。
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パラメータユニットの画面表示
表示 名称 内容 現在アラーム

（名称および内容）
アラーム発生要因

発生要因 処置

PLGコネクタハズレ 1. 検出器コネクタが外れている。 正しく接続する。
PLGフリョウ 2. サーボモータ検出器内部の故障。 サーボモータの交換。

AL16 検出器異常1 検出器とコントロー
ラの通信に異常が
あった。

PLGエラー1

PLG
ケーブルフリョウ

3. 検出器ケーブル不良。
（断線またはショートしている）

ケーブルの修理または交
換。

AL17 基板異常 CPU・部品異常 プリント
キバンイジョウ

プリント
キバンフリョウ

AL19 メモリ異常3 フラッシュメモリ異常 メモリイジョウ3 プリント
キバンフリョウ

コントローラ内の部品の故障。
調査方法

すべてのコネクタを外して電源ONし 
てもアラーム(AL17･AL19のいずれか) 
が発生する。

コントローラの交換。

AL1A モータ組合せ
異常

モータクミアワセエ
ラー

モータクミアワセ
エラー

モータセンタクミス HC-MF,HA-FF,HC-SF,HC-RF,HC-UFシリー
ズサーボモータ使用時に，コントローラ
との組合せを間違えて接続した。

正しい組合せにする。

PLGコネクタハズレ 1. 検出器コネクタが外れている。 正しく接続する。AL20 検出器異常2 検出器とコントロー
ラの通信に異常が
あった。

PLGエラー２
PLG

ケーブルフリョウ
2. 検出器ケーブル不良。
（断線またはショートしている）

ケーブルの修理または交
換。

1. 主回路端子台(TE1)で電源入力線と
サーボモータ出力線が接触している。

正しく接続する。AL24 モータ出力地
絡

コントローラのサー
ボモータ出力（U・V・
W相）が地絡した。

シュツリョク
チラク

UVWチラク

2. サーボモータ動力線の絶縁が劣化し
た。

電線を交換する。

AL25 絶対位置消失 絶対位置データに異
常があった。

ABS
イチショウシツ

2-3min
ツウデンゴ

デンゲンリセット

1. 検出器内スーパコンデンサの電圧低
下。

アラーム発生の状態で2～
3分間電流を投入し続けた
あと，いったん電流をOFF
し再度投入する。
再度原点復帰を行うこと。

バッテリ
ジュミョウ

2. バッテリの電圧低下。

バッテリケーブル
ダンセン

3. バッテリケーブル不良またはバッテ
リ不良。

バッテリの交換。
再度原点復帰を行うこと。

AL30 回生異常 パラメータ№2
セッテイミス

1. パラメータ№2の設定ミス。 正しく設定する。

カイセイテイコウ
ミセツゾク

2. 内蔵回生抵抗器または回生オプショ
ンを接続していない。

正しく接続する。

カイセイサイダイ
フカオーバー

3. 高ひん度運転や連続回生運転により
回生オプションの許容回生電力をこ
えた。

調査方法
状態表示で回生負荷率を調べる。

1. 位置決めひん度を下げ
る。

2. 回生オプションを容量
の大きいものに変更す
る。

3. 負荷を小さくする。

内蔵回生抵抗器また
は回生オプションの
許容回生電力をこえ
た。

4. 電源電圧が異常。
　 260V以上

電源見直し。

カイセイ
トランジスタハソン

5. 回生トランジスタが故障した。
調査方法

①

②

回生オプションが異常過熱して 
いる。
内蔵回生抵抗器または回生オプ 
ションを外してもアラームにな 
る。

コントローラの交換。回生トランジスタ異常

カイセイテイコウ
フリョウ

6. 内蔵回生抵抗器または回生オプショ
ンの不良。

コントローラまたは回生
オプションの交換。

冷却ファンの停止

カイセイイジョウ

7. 冷却ファンの停止による異常過熱。 1. コントローラまたは冷
却ファンの交換。

2. 周囲温度を下げる。
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パラメータユニットの画面表示
表示 名称 内容 現在アラーム

（名称および内容）
アラーム発生要因

発生要因 処置

カソクジテイスウ
チイサイ

2. 加減速時定数が小さいためにオーバ
シュートが大きい。

加減速時定数を大きくす
る。

サーボケイ
フアンテイ

オーバーシュート

3. サーボ系が不安定でオーバシュート
する。

1. サーボゲインを適正値
に再設定する。

2. サーボゲインで設定不
能な場合は次のように
する。

① 負荷慣性モーメント比
を小さくする。

② 加減速時定数を見直
す。

パラメータ№.1
セッテイミス

4. パラメータ№1の設定ミス。 正しく設定する。

AL31 過速度 回転速度が瞬時許容
回転速度をこえた。

カソクド

PLGイジョウ 6. 検出器の故障。 サーボモータの交換。
UVWタンラク 1. コントローラ出力のU・V・W相が短絡

した。
配線を修正する。

IPMハソン 2. コントローラのトランジスタ(IPM)の
故障。

調査方法
U･V･Wの接続を外して電源ONしてもア 
ラーム(AL32)が発生する。

コントローラの交換。

UVWチラク 3. コントローラ出力のU・V・W相が地絡
した。

配線を修正する。

AL32 過電流 コントローラの許容
電流以上の電流が流
れた。

カデンリュウ

ガイライノイズ 4. 外来ノイズにより過電流検出回路が
誤動作した。

ノイズ対策を施す。

カイセイテイコウ
セツゾクミス

1. 内蔵回生抵抗器または回生オプショ
ンのリード線が，断線または外れてい
る。

1. リード線の交換。
2. 正しく接続する。

カイセイ
トランジスタハソン

2. 回生用トランジスタが故障した。

カイセイテイコウ
フリョウ

3. 内蔵回生抵抗器または回生オプショ
ンの断線。

1. 内蔵回生抵抗器の場
合，コントローラの交
換。

2. 回生オプションの場
合，回生オプションの
交換。

4. 内蔵回生抵抗器またはオプションの
容量不足。

回生オプションの追加ま
たは容量を大きくする。

AL33 過電圧 コンバータ母線電圧
が400V以上になった。

カデンアツ

ACデンゲン
デンアツカダイ

5. 電源電圧が高い。 電源を見直す。
シレイパルスfカダイ 1. 手動パルス発生器のパルス周波数が

高すぎる。
指令パルス周波数を適正
にする。

シレイパルス
ノイズコンニュウ

2. 手動パルス発生器のパルスにノイズ
が混入した。

ノイズ対策を施す。

AL35 指令パルス
周波数異常

入力される手動パル
ス発生器のパルス周
波数が高すぎる。

シレイfイジョウ

3. 手動パルス発生器の故障。 手動パルス発生器の交換。



12 -  6

12．トラブルシューティング
MELSERVO

パラメータユニットの画面表示
表示 名称 内容 現在アラーム

（名称および内容）
アラーム発生要因

発生要因 処置

キオクデータハカイ 1. コントローラの故障によりパラメー
タの設定値が書き換わった。

コントローラの交換

Pr. # #ゴセッテイ
（ # #：パラメータ
№を表示）

2. パラメータデータの誤設定。 正しく設定する。

Ps # # #ゴセッテイ
（ # # #：位置ブロッ
ク№を表示）

3. 位置ブロックデータの誤設定。

AL37 パラメータ異常 パラメータまたはポ
イントテーブルの設
定値が異常。

パラメータエラー

Spd #ゴセッテイ
（ #：速度ブロック
№を表示）

4. 速度ブロックデータの誤設定。

AL42 フィードバック
異常

検出器の信号に異常
がある。

F/Bイジョウ PLGフリョウ 検出器の故障。 サーボモータの交換。

テイカクシュツリョク
オーバー

1. コントローラの異常。 コントローラの交換。

アンプシュウイ55℃
イジョウ

2. 過負荷の状態で繰返し電源をON/OFF
した。

運転方法を見直す。

AL45 主回路素子過
熱

主回路が異常過熱し
た。

シュカイロカネツ

アンプレイキャク
ファンコショウ

3. コントローラの冷却ファンが停止し
ている。

冷却方法を改善する。

モータシュウイ
40℃イジョウ

1. サーボモータの周囲温度が40℃をこ
えている。

周囲温度が0～40℃になる
ように環境を見直す。

テイカクシュツリョク
オーバー

2. サーボモータが過負荷状態になって
いる。

1. 負荷を小さくする。
2. 運転パターンを見直
す。

3. 出力の大きいサーボ
モータにする。

PLGサーマル
プロテクタフリョウ

3. 検出器のサーマルプロテクタが故障
した。

サーボモータの交換。

AL46 モータ過熱 サーボモータの温度
が上昇してサーマル
プロテクタが働いた。

モータ
オーバヒート

モータレイキャク
ファンコショウ

4. サーボモータの冷却ファンが停止し
ている。

サーボモータの交換。

デンシサーマル
ホゴドウサ

1. コントローラの連続出力電流をこえ
て使用している。

1. 負荷を小さくする。
2. 運転パターンを見直
す。

3. 出力の大きいサーボ
モータにする。

サーボケイフアンテイ
ニヨルハンチング

2. サーボ系が不安定でハンチングして
いる。

1. 加減速を繰り返して
オートチューニングを
実施する。

2. オートチューニングの
応答性設定を変更す
る。

3. オートチューニングを
OFFにしてマニュアル
でゲインを調整する。

キカイニショウトツ 3. 機械に衝突した。 1. 運転パターンの見直
し。

2. リミットスイッチの設
置。

UVWゴケッセン 4. サーボモータの接続間違い。
コントローラの出力端子U・V・Wとサー
ボモータの入力端子U・V・Wが合って
いない。

正しく接続する。

AL50 過負荷1 コントローラの過負
荷保護特性をこえた。
負荷率300％：
　　　　　2.5s以上
負荷率200％：
　　　　　100s以上

カフカ１

PLGフリョウ 5. 検出器の故障。
調査方法

サーボオフ状態でサーボモータ軸を 
ゆっくり回転したとき，回転角に比 
例して帰還パルス累積が変化するこ 
と。途中で表示が飛んだり，戻った 
りしたら検出器の故障。

サーボモータの交換。
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パラメータユニットの画面表示
表示 名称 内容 現在アラーム

（名称および内容）
アラーム発生要因

発生要因 処置

キカイニショウトツ 1. 機械に衝突した。 1. 運転パターンの見直
し。

2. リミットスイッチの設
置。

UVWゴケッセン 2. サーボモータの接続間違い。
コントローラの出力端子U・V・Wとサー
ボモータの入力端子U・V・Wが合って
いない。

正しく接続する。

サーボケイフアンテイ
ニヨルハンチング

3. サーボ系が不安定でハンチングして
いる。

1. 加減速を繰り返して
オートチューニングを
実施する。

2. オートチューニングの
応答性設定を変更す
る。

3. オートチューニングを
OFFにしてマニュアル
ゲイン調整する。

ボセンデンアツ
テイカ

4. ユニット内の母線電圧が低下した。 コントローラの交換。

AL51 過負荷2 機械の衝突などで最
大出力電流が数秒間
連続して流れた。

サーボモータ
ロック時：1s以上

カフカ２

PLGフリョウ 5. 検出器の故障。
調査方法

サーボオフ状態でサーボモータ軸を 
ゆっくり回転したとき，回転角に比 
例して帰還パルス累積が変化するこ 
と。途中で表示が飛んだり，戻った 
りしたら検出器の故障。

サーボモータの交換。

カソクジテイスウ
チイサイ

1. 加減速時定数が小さい。 加減速時定数を大きくす
る。

2. トルク制限値（パラメータ№40）が小
さい。

トルク制限値を上げる。トルクブソクニヨル
キドウフカ

3. 電源電圧降下によるトルク不足のた
め起動不可。

1. 電源設備容量を見直
す。

2. 出力の大きいサーボ
モータにする。

パラメータ№.7
セッテイチイサイ

4. 位置制御ゲイン1（パラメータ№7）の
値が小さい。

設定値を大きくして適正
に動作するように調整す
る。

ボセンデンアツ
テイカ

5. 故障のため，ユニット内の母線電圧が
低下した。

コントローラの交換。

ガイリョクニヨリ
モータカイテン

6. 外力によりサーボモータ軸が回転さ
せられた。

1. トルク制限している場
合，制限値を大きくす
る。

2. 負荷を小さくする。
3. 出力の大きいサーボ
モータにする。

キカイニショウトツ 7. 機械に衝突した。 1. 運転パターンの見直し
2. リミットスイッチの設
置。

8. 検出器の故障。 サーボモータの交換。

AL52 誤差過大 偏差カウンタの溜り
パルスが80k pulseを
こえた。

ゴサカダイ

PLGフリョウ
9. サーボモータの接続間違い。
コントローラの出力端子U・V・Wとサー
ボモータの入力端子U・V・Wが合って
いない。

正しく接続する。
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パラメータユニットの画面表示
表示 名称 内容 現在アラーム

（名称および内容）
アラーム発生要因

発生要因 処置

AL73 補助パルス指
令入力異常

オプションカードに
接続した，手動パルス
発生器の入力パルス
周波数が高すぎる。

OPパルスfエラー オプションカード
ホジョパルスfカダイ

手動パルス発生器のパルス周波数が
600kppsをこえている。

600kpps以下で使用する。

AL74 OPメモリ異常1 オプションカードの
RAMの異常

OPメモリエラー1 オプションカード
フリョウ

AL75 OPメモリ異常2 オプションカードの
EPP-ROMの異常

OPメモリエラー1 オプションカード
フリョウ

オプションカードMR-H-D01の故障。 オプションカードの交換。

1. 通信ケーブル不良。
（断線またはショートしている）

ケーブルの修理または交
換。

AL8E RS-232C 通 信
異常

コントローラと通信
機器（パラメータユ
ニットやパーソナル
コンピュータなど）の
間にシリアル通信不
良が発生した。

RS232イジョウ RS232
ツウシンフリョウ

2. 通信機器の故障。 通信機器の交換。

1. 外部デジタル表示器との接続不良。 配線の修理。AL8F RS-422通信
異常

コントローラと外部
デジタル表示器MR-
DP60との間にシリア
ル通信不良が発生し
た。

RS422イジョウ RS422
ツウシンフリョウ 2. 外部デジタル表示器の故障。 外部デジタル表示器の交

換。
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12.2.3　警告対処方法

ALE6およびALE9が発生すると，サーボオフ状態になります。その警告が発生した場
合，運転は継続できますが，アラームになったり正常に動作しなくなることがありま
す。
本項にしたがって警告の原因を取り除いてください。パラメータユニットを使用す

ると警告発生要因を参照することができます。

パラメータユニットの画面表示
表示 名称 内容 現在アラーム

（名称および内容）
アラーム発生要因

発生要因 処置

インクリメンタルの
場合
1. 原点復帰せずに位
置決め運転した。

2. 原点復帰が異常終
了した。

1. 原点復帰せずに位置決め運転した。
2. 原点復帰速度からクリープ速度に減
速できなかった。

3. ドグをこえた位置以外からの原点復
帰で極限リミットスイッチが動作し
た。

1. 原点復帰を行う。
2. 原点復帰速度／クリー
プ速度の見直し。

AL90 原点復帰未完
了

絶対位置検出システ
ムの場合
1. 原点セットせずに
位置決め運転し
た。

2. 原点セットが異常
終了した。

ゲンテンケイコク ゲンテンフッキ
セッテイフリョウ

1. 原点セットせずに位置決め運転した。
2. 原点セット速度からクリープ速度に
減速できなかった。

3. ドグをこえた位置以外からの原点
セットで極限リミットスイッチが動
作した。

1. 原点セットを行う。
2. 原点セット速度／ク
リープ速度の見直し。

1. バッテリケーブルが断線している。 ケーブルの修理または
バッテリの交換。

AL92 バッテリ断線
警告

絶対位置検出システ
ム用バッテリの電圧
が低下した。

BATダンセン バッテリーケーブル
ダンセン
バッテリーデンアツ
テイカ

2. バッテリの電圧が2.8V以下に低下し
た。

バッテリの交換。

AL96 原点セットミ
ス警告

1. インクリメンタル
の場合
原点復帰できな
かった。

2. 絶対位置検出シス
テムの場合
原点セットできな
かった。

ゲンテンセットミ
ス

ST1オンゴ　シレイ
ニュウリョクサレタ
インポジション
ハンイガイ

インポジション範囲の設定値以上の溜り
パルスが残っている。

溜りパルスの発生要因を
取り除く。

1. 増分値指令時にマイナス設定が入力
されている。

AL9A デジスイッチ
警告

デジタルスイッチMR-
DS60の設定不良

ディジSWケイコク ディジSW
オクリリョウマイナス

2. 符号＋－指令が同時に入力されてい
る。

正しく設定する。

AL9F バッテリ警告 絶対位置検出システ
ム用バッテリの電圧
が低下した。

BATケイコク バッテリーデンアツ
テイカ

バッテリの電圧が3.2V以下に低下した。 バッテリの交換。

ALE0 過回生警告 回生電力が内蔵回生
抵抗器または回生オ
プションの許容回生
電力をこえる可能性
がある。

カカイセイケイコ
ク

カイセイフカ
アラームレベル85％
イジョウ

内蔵回生抵抗器または回生オプションの
許容回生電力の85％になった。

調査方法
状態表示で回生負荷率を調べる。

1. 位置決めひん度を下げ
る。

2. 回生オプションを容量
の大きいものに変更す
る。

3. 負荷を小さくする。
ALE1 過負荷警告 過負荷アラーム1・2

になる可能性がある。
カフカケイコク カフカアラーム

レベル85％イジョウ
過負荷アラーム1・2の発生レベルの85％
以上の負荷になった。

要因･調査方法
AL50･51を参照してください。

AL 50・51を参照してくだ
さい。

1. 検出器にノイズが混入した。 ノイズ対策を施す。ALE3 絶対位置カウ
ンタ警告

絶対位置検出器のパ
ルスに異常がある。

ABSケイコク PLGニノイズ
コンニュウ 2. 検出器の故障。 サーボモータの交換。

ALE6 サーボ
強制停止

EMG-SG 間 が 開 放に
なっている。

ヒジョウテイシ EMGシンゴウ
オープン

外部非常停止が有効になった。
（EMG-SG間を開放した。）

安全を確認して非常停止
を解除する。

ALE9 主回路オフ
警告

主回路電源OFFの状態
でサーボオン信号
(SON)をONした。

メインパワーオフ サーボオンジシュ
カイロデンゲンオフ

主回路電源をONする。
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12.2.4　RS-232C通信不良

コントローラとパラメータユニットまたはパーソナルコンピュータ間に通信不良が
発生すると，パラメータユニットの画面に下表のようなエラーを表示します。この場
合，電源をOFFし，原因対策を施したあとに電源をONしてください。

画面表示 エラーの内容 原因 対策

COMMUNICATION
ERROR

サーボ運転中にコントロー
ラとパラメータユニット間
の通信が不良になった。

SERVO CPU
ERROR

電源投入時にコントローラ
とパラメータユニット間の
通信ができない。

1. パラメータユニットケーブルま
たは通信ケーブルの接続不良。

2. パラメータユニットケーブルま
たは通信ケーブルの断線。

3. コントローラの不良。
4. パラメータユニットの不良。

1. 正しく接続する。

2. ケーブルの交換。

3. コントローラの交換。
4. パラメータユニットの交換。

PRU MEMORY
ERROR

コントローラからパラメー
タユニットへパラメータコ
ピーができない。

パラメータユニット内のメモリ
(EEP-ROM)の不良。

パラメータユニットの交換。
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12.3　アラーム履歴のクリア

パラメータユニットを使用すると，アラーム履歴を確認できます。コントローラは
初めて電源を投入したときから，現在発生中のアラーム1つと過去9つのアラームを蓄
積します。本稼働時の発生アラームを管理できるよう，本稼働前にアラーム履歴をク
リアしてください。

SHIFT キーを押しながら 3 キーを押す。

1 AL52
  ｺﾞｻｶﾀﾞｲ  
ﾖｳｲﾝ:

ﾄﾞｳｼﾞALM:SFT

3 ｱﾗｰﾑﾘﾚｷ

ﾖﾐﾀﾞｼ:

ｱﾗｰﾑﾘﾚｷｶﾞ
ｽﾍﾞﾃｸﾘｱｻﾚﾏｽ
Yes:
No:RST

3 ｱﾗｰﾑﾘﾚｷ

ﾖﾐﾀﾞｼ:

キーを２回押す。

キーを押す。

アラーム履歴をクリアします。

ALM／
DGN
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第13章　仕様

13.1　標準仕様

(1) コントローラ

コントローラ
MR-H□ACN

項目
10 20 40 60 100 200 350 500 700 11K 15K 22K

電圧・周波数 三相AC200～230V,50/60Hz
三相AC200～220V,50Hz
三相AC200～230V,60Hz

許容電圧変動 三相AC170～253V,50/60Hz
三相AC170～242V,50Hz
三相AC170～253V,60Hz

許容周波数変動 ±5％以内

電源

電源設備容量 14.2節に記載る

方式 正弦波PWM制御，電流制御方式

ダイナミックブレーキ 内蔵 オプション

保護機能
過電流遮断・回生過電圧遮断・過負荷遮断（電子サーマル)・サーボモータ過熱保護
検出器異常保護・回生異常保護・不足電圧・瞬時停電保護・過速度保護・誤差過大保護

速度周波数応答 250Hz以上

トルク制御入力 DC0～±10V／最大電流（正転・逆転個別指令，入力インピーダンス10～12kΩ）

電子ギア A/B倍設定　A・B：1～50000　1/50＜A/B＜50

誤差過大 ±80kpulse

位置決め仕様 3.1節に記載

ロール送り仕様 4.1節に記載

絶対位置検出仕様 3.5節に記載

構造 開放(IP00)

周囲温度 0～＋55℃（凍結のないこと)，保存：－20～＋65℃（凍結のないこと）

湿度 90％RH以下（結露のないこと)，保存：90％RH以下（結露のないこと）

雰囲気 屋内（直射日光が当たらないこと)・腐食性ガス・引火性ガス・オイルミスト・塵埃のないこと

標高 海抜1000m以下

環境

振動 5.9m/s2 {0.6G} 以下

質量　　　　　　　　[kg] 2.1 2.1 2.1 2.1 2.4 4.4 4.4 7.0 12.0 21 27 30
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13.2　外形寸法図

13.2.1　コントローラ

端子台TE1

MR-H□ACN MR-H□ACN-UE

端子ねじ：M4

P
C
N
R
S
T
R1
S1
U
V
W

端子ねじ：M4

P
C
N
L1
L2
L3
L11
L21
U
V
W
(注)

シャーシ

注．何も接続しない
でください。

MR-H10ACN(-UE)～MR-H60ACN(-UE)

on

onon

TE1

59 5.55.5

23
5
25
0

70
75

A
6

(5)

B

(20)

(75)

19
0

5

120
゜

2-φ6取付け穴

7.
5

7.
5

質量：2.1kg

[単位：mm]

端子台TE1

MR-H100ACN MR-H100ACN-UE
MR-H100ACN(-UE)

on

onon

TE1

59 5.55.5

23
5
25
0

85

A
6

B

(20)

(75)

19
0

5

120
゜

2-φ6取付け穴

7.
5

7.
5

質量：2.4kg

[単位：mm]
端子ねじ：M4

P
C
N
R
S
T
R1
S1
U
V
W

端子ねじ：M4

P
C
N
L1
L2
L3
L11
L21
U
V
W
(注)

シャーシ

注．何も接続しない
でください。
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MR-H200ACN(-UE)・MR-H350ACN(-UE)

端子台TE1

MR-H□ACN MR-H□ACN-UE

端子ねじ：M4

P
C
N
R
S
T
R1
S1
U
V
W

端子ねじ：M4

P
C
N
L1
L2
L3
L11
L21
U
V
W
(注)

シャーシ

注．何も接続しない
でください。

23
5

25
0

1179 9

7.
5

7.
56

135

下面図

2-φ6穴

(20)

[単位：mm]

102 88 5

パラメータ
ユニット
ケーブル

190(75)

CN1,CN2ケーブル

ファン

CN2 CN1

端子カバー

質量 4.4kg

TE1
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MR-H500ACN(-UE)・MR-H700ACN(-UE)

形名 質量[kg]

MR-H500ACN(-UE)

MR-H700ACN(-UE)

7

12

33
0

35
0

10020 (20)

(1
0)

106
140 230

7

30 170 (30)

(1
0)

33
0

35
0

10

(75)
(20)

2-φ7穴（取付け穴） ファン風向き
(MR-H700ACNのみ)

ファン
(MR-H500ACNのみ)

16
6.
5

80
.5

24
7

12
8

62

19
0

MR-H500ACN(-UE) MR-H700ACN(-UE)

[単位：mm]

2-φ5穴（取付け穴）

端子台信号配列
・MR-H500ACN ・MR-H700ACN

R1 S1
TE2 GND

端子ねじ：M3.5 端子ねじ：M4
TE1

端子ねじ：M4

P C N R S T U V W

端子ねじ：M5

TE1
P C N R S T U V WR1 S1

・MR-H500ACN-UE ・MR-H700ACN-UE

L11 L21
TE2 PE

端子ねじ：M4
TE1

端子ねじ：M4

P C N L1 L2 L3 U V W

端子ねじ：M5

TE1
P C N L1 L2 L3 U V WL11 L21

PE



13 -  5

13．仕様
MELSERVO

MR-H11KACN(-UE)

2-φ10取付け穴
(75)

A

48
0

50
0

10
10

10

230

260

15 15

(20)
ファン風向き

B

26
0

3.
2

質量：21kg

[単位：mm]

TE2

TE1

ON

ON

85

端子台信号配列
・MR-H11KACN

R1 S1
TE2

端子ねじ：M4

MS1 MS2

端子ねじ：M5

TE1
R S T U V W NP C

・MR-H11KACN-UE

L11 L21
TE2

端子ねじ：M4

MS1 MS2

端子ねじ：M5

TE1
L1 L2 L3 U V W NP C

PE
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MR-H15KACN(-UE)・MR-H22KACN(-UE)

2-φ12取付け穴

A

48
0

50
0

10
10

12

230

260

60 60

(20)
ファン風向き

B

26
0

3.
2

[単位：mm]

TE2

TE1

ON

ON

(75)

85

形名 質量[kg]

MR-H15KACN(-UE)

MR-H22KACN(-UE)

27

30

端子台信号配列
・MR-H15KACN・MR-H22KACN

L11 L21
TE2

端子ねじ：M4

MS1 MS2

端子ねじ：

TE1
L1 L2 L3 U V W NP C

PE

M6(MR-H15KACN)
M8(MR-H22KACN)

・MR-H15KACN-UE・MR-H22KACN-UE

L11 L21
TE2

端子ねじ：M4

MS1 MS2

端子ねじ：

TE1
L1 L2 L3 U V W NP C

PE

M6(MR-H15KACN)
M8(MR-H22KACN)
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13.2.2　コネクタ

(1) コントローラ側コネクタ
＜本多通信工業（株）製＞

HONDA

42
.5

51.1

φ17.0
19.0

[単位：mm]

形名
ピン数

コネクタ ケース

PCR-S50FS（半田付タイプ）
50

PCR-S50F（圧接タイプ）
PCR-LS50LA1

圧接工具：FHAT-002A
注. PCR-S50Fはオプション品ではありません。お客様にて
ご用意ください。
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38
.5

27.4
32.0

23.0

HONDA

φ13.0

(1)(1) 12.2

14.2

38
.5

27.4
32.0

HONDA

10.4

1.9

20
.6

(1)(1) 12.2

PCR－LS20LA1WPCR－LS20LA1
[単位：mm]

形名
ピン数

コネクタ ケース

PCR-S20FS（半田付タイプ）
50

PCR-S20F（圧接タイプ）
PCR-LS20LA1
PCR-LS20LA1W

圧接工具：FHAT-002A
注. PCR-S20F,PCR-LS20LA1Wはオプション品ではありませ
ん。お客様にてご用意ください。

＜日本エー・エム・ピー（株）製＞

5.
8

14.0
11
.9

・ハウジング　形名：171822－4
　　　　　　　　[単位：mm]

5.0

11.1

・接触子　形名：170262－2（連鎖状タイプ）
　　　　　　　　170204－2（バラタイプ）
　　　　　　　　　　　　　　 [単位：mm]

適用電線範囲
AWG：30－26
(0.05～0.15mm2)
接触子カシメ用手動工具
形名：722561－1
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(2) 変換コネクタ用コネクタ
信号用コネクタ
＜住友スリーエム製＞
形名

コネクタ　　　　　：10120-3000VE

シェルキット　　　：10320-52F0-008

33.3

23
.839
.0

22.0 14.0

12.7

12.0

10
.0

ロゴなど表示位置

[単位：mm]

(3) 変換コネクタ

32
以
下

27
.4

14 16.5

37

46.7

55

4.1

12
.2
以
下

13

φ
8.
5

13

M2ねじ

M2.6ねじ

アンプ側
(PCRシリーズ)

モータ側
(MDRシリーズ)
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第14章　特性

14.1　過負荷保護特性

コントローラには，サーボモータとコントローラを過負荷から保護するための電子
サーマルを装備しています。電子サーマルの動作特性を以下に示します。
下図の電子サーマル保護カーブ以上の過負荷運転を行うと過負荷1アラーム(AL50)，

機械の衝突などで最大電流が数秒連続して流れると，過負荷2アラーム(AL51)になりま
す。グラフの実線または破線の左側の領域で使用してください。
停止時（サーボロック時）に負荷がかかる場合には，定格トルクの70％をこえない

ようにしてください。

HA-LHシリーズ
　（11kW以上）

注. グラフ中の ( )内の
数値は低騒音モー
ドの場合です。

動
作
時
間
[s]

停止時

10000

1000

100

10

1
0 100

(90)
200
(180)

300
(270)

負荷率［％］

回転時

HC-MFシリーズ
HC-SFシリーズ
HC-RFシリーズ
HC-UFシリーズ

注. グラフ中の ( )内の
数値は低騒音モー
ドの場合です。

動
作
時
間
[s]

0 50
(45)

100
(90)

150
(135)

200
(180)

250
(225)

300
(270)

1

10

100

1000

10000

負荷率[％]

回転時停止時
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HA-FFシリーズ
　(200W以下)

注. グラフ中の（　）内
の数値は低騒音
モードの場合です。

動
作
時
間
[s]

0 50
(45)

100
(90)

150
(135)

200
(180)

250
(225)

300
(270)

1

10

100

1000

10000

負荷率[％]

回転時停止時

HA-FFシリーズ
　(200W以下)

注. グラフ中の（　）内
の数値は低騒音
モードの場合です。

動
作
時
間
[s]

10000

1000

100

10

1
0 100

(90)
200
(180)

300
(270)

負荷率［％］

回転時

停止時
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14.2　電源設備容量と発生損失

(1) コントローラの発熱量
　コントローラの定格負荷時発生損失，電源容量を表14.1に示します。密閉形制
御盤の熱設計には最悪使用条件を考慮して表の値を使用してください。実機での
発熱量は運転中ひん度に応じて定格出力時とサーボオフ時の中間値になります。
最大回転速度未満でサーボモータを運転する場合，電源設備容量は表の値より低
下しますが，コントローラの発熱量は変わりません。

表14.1　定格出力時の1軸当たり電源容量と発熱量

コントローラ発熱量 [W]
コントローラ サーボモータ

電源設備
容量 [kVA] 定格出力時 サーボオフ時

放熱に必要な
面積 [m2]

HA-FF053･13 0.3 40 30 0.8
MR-H10ACN

HC-UF13 0.3 40 30 0.8
HC-MF053･13 0.3 40 30 0.8

MR-H20ACN
HA-FF23 0.5 40 30 0.8
HC-MF23 0.5 40 30 0.8
HA-FF33 0.7 50 30 0.9
HA-FF43 0.9 50 30 0.9

MR-H40ACN

HC-UF23 0.5 40 30 0.8
HC-MF43 0.9 55 30 1.0
HA-FF63 1.1 55 30 1.0
HC-SF52･53 1.0 55 30 1.0

MR-H60ACN

HC-UF43 0.9 55 30 1.0
HC-MF73 1.3 65 30 1.2
HC-SF81 1.5 65 30 1.2
HC-SF102･103 1.7 65 30 1.2

MR-H100ACN

HC-UF72･73 1.3 65 30 1.2
HC-SF121 2.1 105 35 2.0
HC-SF152･153 2.5 105 35 2.0
HC-SF201･202･203 3.5 105 35 2.0
HC-RF103 1.7 105 35 2.0
HC-RF153 2.5 105 35 2.0

MR-H200ACN

HC-UF152 2.5 105 35 2.0
HC-SF301 4.8 145 35 2.7
HC-SF352･353 5.5 145 35 2.7
HC-RF203 3.5 135 35 2.5

MR-H350ACN

HC-UF202 3.5 145 35 2.7
HC-SF502 7.5 210 40 4.0
HC-RF353 5.5 145 35 2.7
HC-RF503 7.5 210 40 4.0
HC-UF352 5.5 210 40 4.0

MR-H500ACN

HC-UF502 7.5 210 40 4.0
MR-H700ACN HC-SF702 10.0 320 45 6.0
MR-H11KACN HA-LH11K2 16 540 57 10.0
MR-H15KACN HA-LH15K2 22 660 68 13.0
MR-H22KACN HA-LH22K2 33 870 82 16.0

注 1. 電源の熱的なkVA容量は表のとおりです。ただし，サーボモータの加速時には2～2.5倍の瞬時電力を
必要としますので，コントローラの端子で許容電圧変動内に収まる電圧を確保できる電源を使用し
てください。電源設備容量は電源インピーダンスにより変わりますので注意してください。

　 2. 電源の電流容量は表にしたがってください。
　 3. 多軸使用の場合の電源容量は，1軸当たりの電源容量を加算してください。
　 4. コントローラの発熱量には回生時の発熱は含まれていません。
　　　回生オプションの発熱は15.1.2項 式15.1で計算してください。
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(2) コントローラ密閉形制御盤の放熱面積
　コントローラを収納する密閉形制御盤（以下制御盤）内の温度は，周囲温度が
40℃のとき＋10℃以下になるように設定してください。(使用環境条件温度が最大
55℃に対して約5℃の余裕を見込む）制御盤の放熱面積は式（14.1）で算出します。

A＝
P

K･ΔT
･･････････････････････････････････････････････････････(12.1)

A　 ：放熱面積 [m2]
P　 ：制御盤内発生損失 [W]
∆T　：制御盤内と外気の温度差 [℃]
K　 ：放熱係数 [5～6]
　式（14.1）で算出する放熱面積はPを制御盤内の全発生損失の合計として計算し
てください。コントローラの発熱量は表14.1を参照してください。Aは放熱に有効
な面積を表していますので，制御盤が断熱壁などに直接取り付けられている場合
などは，制御盤の表面積をその分余分に見込んでください。
　なお,必要な放熱面積は制御盤内の条件によっても変わります。制御盤内の対流
が悪いと有効な放熱ができませんので，制御盤の設計にあたっては制御盤内の器
具配置，ファンによるかくはんなどについても十分配慮してください。表14.1に
周囲温度40℃で，安定負荷にて使用する場合のコントローラ収納制御盤の放熱面
積（目安）を示します。

（外気） 
（盤内） 

温度 

空気の流れ

図14.1　密閉形制御盤の温度勾配

　密閉形制御盤の内外共，盤の外壁に沿って空気を流すと温度傾斜が急になり，
有効な熱交換ができます。

(3) コントローラのはめ込み取り付け（MR-H200ACN以上に適用できます。）
　コントローラは，冷却フィン外出しアタッチメント（オプション）を取り付け
ることにより発生損失を制御盤外に直接放出することができます。この方法によ
り表14.1に記載した発生損失45～55％が盤外放熱になるため制御盤の放熱面積を
小さくすることができます。冷却フィン外出しアタッチメントの詳細については
15.1.9項を参照してください。



14 -  5

14．特性
MELSERVO

14.3　ダイナミックブレーキ特性

アラーム発生時・非常停止時および停電時にはダイナミックブレーキが働いてサー
ボモータが急停止します。ダイナミックブレーキ動作時の停止パターンを図14.2に示
します。停止までの惰性距離の概略値は式（14.2）で計算できます。ダイナミックブ
レーキ時定数τはサーボモータや動作時の回転速度により変化します。（図14.3～14.5
参照）

非常停止(EMG)
OFF

ON

機械速度
V0

te

時定数τ

時間 

図14.2　ダイナミックブレーキ制動図

Lmax＝
Vo

60
･ te＋τ 1＋

J

J

L

M






















･･･････････････････････････････････････(12.2)

Lmax　　：最大惰性量　　　[mm]
VO　　：機械の早送り速度　　　[mm/min]
JM　　：サーボモータ慣性モーメント　　　[kg・cm2]
JL　　：サーボモータ軸換算負荷慣性モーメント　　　[kg・cm2]
τ　　：ブレーキ時定数（図12.3・12.4）　　　[s]
te　　：制御部の遅れ時間（図12.2）　　　[s]
　　　　(内部リレーの遅れが約30msあります）

HA-LH15K2

HA-LH702
HA-LH502

HA-LH22K2

HA-LH52
HA-LH102

HA-LH152

0 500 1000 1500 2000

0.05

0.04

0.03

0.02

0.01

0

ブ
レ
Ｉ
キ
時
定
数
τ
[s]

回転速度 [r/min]

HA-LH302,202

HA-LH11K2

a.HA-LHシリーズ

図14.3　ダイナミックブレーキ時定数1
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0.005000

0.004500

0.004000

0.003500

0.003000

0.002500

0.002000

0.001500

0.001000

0.000500

0.000000
0 500 1000 15000 2000 2500 3000

ブ
レ
I
キ
時
定
数
τ
[s]

回転速度[r/min]

HC-MF73

HA-MF23

HC-MF43

HC-MF053
HC-MF13

ブ
レ
I
キ
時
定
数
τ
[s]

0.035000

0.030000

0.025000

0.020000

0.015000

0.010000

0.005000

0.000000
0 500 1000 1500 2000 2500 3000

HA-FF43

HA-FF63

HA-FF23

HA-FF13

HA-FF053

回転速度[r/min]

b.HC-MFシリーズ c.HA-FFシリーズ

0.035000

0.030000

0.025000

0.020000

0.015000

0.010000

0.005000

0.000000
0 200 400 600 800 1000

HC-SF121

HC-SF201

HC-SF301

HC-SF81
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レ
I
キ
時
定
数
τ
[s]

回転速度[r/min]

ブ
レ
I
キ
時
定
数
τ
[s]

0.035000

0.030000

0.025000

0.020000

0.015000

0.010000

0.005000

0.000000

0.040000

0

回転速度[r/min]

500 1000 1500 2000

HC-SF202

HC-SF352

HC-SF52

HC-SF102

HC-SF152

HC-SF702

HC-SF502

d.HC-SF1000r/minシリーズ e.HC-SF2000r/minシリーズ

図14.4　ダイナミックブレーキ時定数2
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ブ
レ
I
キ
時
定
数
τ
[s]

0.120000

0.100000

0.080000

0.060000

0.040000

0.020000

0.000000
0 500 1000 1500 2000 2500 3000

回転速度[r/min] 回転速度[r/min]

HC-SF203

HC-SF353

HC-SF53
HC-SF103

HC-SF153

0.016000

0.014000

0.012000

0.010000

0.008000

0.006000

0.004000

0.002000

0.000000
0 500 1000 1500 2000 2500 3000

HC-RF353

HC-RF503

HC-RF103

HC-RF203

HC-RF153

ブ
レ
I
キ
時
定
数
τ
[s]

f.HC-SF3000r/minシリーズ g.HC-RFシリーズ

HC-UF152

HC-UF352
HC-UF502

HC-SF202

0.08

0.07

0.06

0.05

0.04

0.03

0.02

0.01

0
0 500 1000 1500 2000

回転速度[r/min]

HC-UF72

ブ
レ
I
キ
時
定
数
τ
[S]

0.030000

0.025000

0.020000

0.015000

0.010000

0.005000

0.000000
0 500 1000 1500 2000 2500 3000

回転速度[r/min]

HC-UF23

HC-UF73

HC-UF13

HC-UF43

0.040000

0.035000

0.050000

0.045000

ブ
レ
Ｉ
キ
時
定
数
τ
[s]

h.HC-UF2000r/minシリーズ i.HC-UF3000r/minシリーズ

図14.5　ダイナミックブレーキ時定数3

[ダイナミックブレーキ許容負荷慣性モーメント]
下表をこえる負荷慣性モーメントでダイナミックブレーキを作動させるとコント

ローラ内（11kW以上は外部）のブレーキ抵抗器が焼損することがあります。これをこ
える場合はご連絡ください。

コントローラ JL／JM

MR-H10ACN～MR-H100ACN 30倍

MR-H200ACN 20倍

MR-H350ACN～MR-H700ACN 10倍（注）

MR-H11KACN～MR-H22KACN 30倍

注. HC-SFシリーズの場合は15倍になります。
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14.4　ケーブル屈曲寿命

ケーブルの屈曲寿命を示します。このグラフは計算値です。保証値ではありません
ので実際にはこれより多少余裕をみてください。

    MR－HSCBL□M
　  MR－JCCBL□M－H 
　  MR－EN1CBL□M－H

1×107

5×107
1×108

5×106

1×106

5×105

1×105

5×104

1×104
5×103

1×103

4 7 10 20 40 70 100 200

曲げ半径[mm]

屈
曲
回
数

回 

a：

 
  b：  　MR－JCCBL□M－L

[  　]

a

b
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第15章　オプション・周辺機器

危険
● オプションや周辺機器を接続するときは電源OFF後，10分以上経過しチャー
ジランプが消灯したのち，テスタなどで電圧を確認してから行ってくださ
い。感電の原因になります。

注意 ● 周辺機器・オプションは指定のものをご使用ください。故障・火災の原因に
なります。

15.1　オプション

15.1.1　パラメータユニット

MR-H-ACNを使用する場合, パラメータユニット(MR-PRU01A)が1台必要です。パラ
メータ・ポイントテーブルの設定，テスト運転やアラームを表示します。
パラメータユニットケーブル(MR-PRUCBL□M)と併せて使用してください。

(1) 外形図

[単位：mm]

（注）
2-M3ねじ
有効深さ4.5

注.取付けねじの長さは、パラメータユニットの取付けねじ有効深さを
   こえないように選定してください。

12 7

12
7

70

11
7

5

20

20
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(2) パネルカット寸法
　パラメータユニットをパネルなどに取り付ける場合のパネルカット寸法です。

パネルカット部分

2-φ4穴

[単位：mm]

8 20

38
.5

11
7

40

42

24

(3) パラメータユニットケーブル
　パラメータユニットとMR-H-ACNの接続に使用します。

形名：ＭＲーＰＲＵＣＢＬ□Ｍ

1

ケーブル長さ[m]

3

記号

5

1
3
5

コントローラ例

ケーブル名称

パラメータユニット例

[単位：mm]

18

33

36

32
.5

20 16.5
35

18

18.5 16.5

CN
4
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15.1.2　回生オプション

注意 ● 回生オプションとコントローラは指定の組合わせ以外には設定できません。
火災の原因になります。

(1) 組合せと回生電力
　表中の回生電力の数値は抵抗器の許容電力ではありません。

回生電力[W]

コントローラ 内蔵回生
抵抗器

MR-RB013
(52Ω)

MR-RB033
(52Ω)

MR-RB32
(40Ω)

MR-RB34
(26Ω)

(注)MR-RB54
(26Ω)

MR-H10ACN なし 10 30

MR-H20ACN なし 10 30

MR-H40ACN 50 300

MR-H60ACN 50 300

MR-H100ACN 80 300

MR-H200ACN 80 300 500

注. 必ず冷却ファンを設置してください。

回生電力[W]

コントローラ 内蔵回生
抵抗器

MR-RB30
(13Ω)

MR-RB31
(6.7Ω)

（注）MR-RB50
(13Ω)

（注）MR-RB51
(6.7Ω)

MR-H350ACN 130 300 500

MR-H500ACN 130 300 500

MR-H700ACN 170 300 500

注. 必ず冷却ファンを設置してください。

回生電力[W]

コントローラ
（注）
外付け回生

抵抗器（附属品）

MR-RB65
(8Ω)

MR-RB66
(5Ω)

MR-RB67
(4Ω)

MR-H11KACN 500(800) 500(800)

MR-H15KACN 850(1300) 850(1300)

MR-H22KACN 850(1300) 850(1300)

注. （　）内は冷却ファンを設置した場合の値です。

(2) 回生オプションの選定
① 簡易選定方法
　水平軸で使用する場合は次のように回生オプションを選定します。
　サーボモータ単体で, 運転回転速度から停止まで回生運転するときの許容
ひん度は，別冊のサーボモータ技術資料集5.1節に示すとおりです。負荷がつ
いた場合，許容ひん度は負荷の慣性モーメントにより変わり，次式で計算でき
ます。

許容ひん度＝
サーボモータ単体での許容ひん度

サーボモータ技術資料集51節に記載の値

m＋1
×
定格回転速度

運転回転速度

2
( . )

( )





 [回／分]

m＝負荷慣性モーメント／サーボモータ慣性モーメント
　許容ひん度から，回生オプションの要否を求めてください。
　許容ひん度＞位置決め回数 [回／分]
　本項(1)の組合わせにある回生オプションを選定します。
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② 回生エネルギから選定する方法
　上下軸など連続的に回生が生じる場合や, 詳細に回生オプションの選定を
実施する場合に次の方法で選定します。
a. 回生エネルギの計算

M

摩擦
 トルク

ア
ン
バ
ラ
ン
ス
ト
ル
ク

TF

TU

サ

ボ
モ

タ
回
転
速
度

発
生
ト
ル
ク

時間

上昇 No
tf（1サイクル)

下降

(＋)

(－)
③

⑦

② ④

⑥

⑧
⑤

①
(カ行)

(回生)

Tpsd2
t2 t3 t4t1

Tpsa2Tpsd1Tpsa1

運転におけるトルクおよびエネルギの計算式

回生電力 サーボモータにかかるトルクT [N・m] エネルギE [J]

① T1＝
(J +J )･No

9 55×10
･
1

T

L M

4 psa1.
＋TU＋TF E1= 0.1047

2
. ･No･T1･Tpsa1

② T2＝TU＋TF E2＝0.147･No･T2･t1

③ T3＝
(J +J )･No

9 55×10
･
1

T

L M

4 psd1.
＋TU＋TF E1= 0.1047

2
. ･No･T3･Tpsd1

④，⑧ T4＝TU E4≧0（回生にはなりません）

⑤ T5＝
(J +J )･No

9 55×10
･
1

T

L M

4 psa2.
－TU＋TF E1= 0.1047

2
. ･No･T5･Tpsa2

⑥ T8＝TU＋TF E6＝0.1047･No･T6･t3

⑦ T7＝
(J +J )･No

9 55×10
･
1

T

L M

4 psd2.
－TU＋TF E1= 0.1047

2
. ･No･T7･Tpsd2

回生エネルギの総和Es ①から⑧で のエネルギの総和 Es

b. サーボモータとコントローラの回生時のロス
　サーボモータとコントローラの回生時における効率などを次表に示します。

コントローラ 逆効率 [％] C充電 [J] コントローラ 逆効率 [％] C充電 [J]
MR-H10ACN 55 9 MR-H350ACN 90 30
MR-H20ACN 70 9 MR-H500ACN 90 45
MR-H40ACN 85 9 MR-H700ACN 90 70
MR-H60ACN 85 9 MR-H11KACN 90 120
MR-H100ACN 85 15 MR-H15KACN 90 180
MR-H200ACN 85 25 MR-H22KACN 90 250

逆効率（η）　：定格速度で定格（回生）トルクを発生したときの，サー
ボモータとコントローラの一部を含めた効率。回転速度
や発生トルクにより効率は変化するので，約10％大きく
余裕をみてください。

C充電（Ec）：コントローラ内の電解コンデンサに充電するエネルギ。
　回生エネルギの総和に逆効率を掛けた値から，C充電を引くと，回生オ
プションで消費するエネルギが算出できます。
　　ER[J]＝η・Es－Ec
　回生オプションの消費電力は，1サイクルの運転周期tf[s]をもとに計算
して必要なオプションを選定します。
　　PR[W]＝ER/tf･････････････････････････････････････････(15.1)
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(3) パラメータの設定
　回生オプションを使用する場合は，パラメータNo.2を使用する回生オプション
に合わせてください。

パラメータNo.2

回生オプションの選択
0:11kW以下の容量で外付けオプションなしの場合,お
  よび11kW以上で付属の回生抵抗器または回生オプシ
  ョンをファンなしで使用するとき0の設定にします。
1:FR-RC,FR-BU形ブレーキユニット
2:MR-RB013
3:MR-RB033
5:MR-RB32
6:MR-RB34
7:MR-RB54
8:MR-RB30
9:MR-RB50
B:MR-RB31
C:MR-RB51
E:11kW以上で付属の回生抵抗器または回生オプション
  をファンで冷却し,能力UPするとき

(4) 回生オプションの接続
　回生オプションを使用する場合は, 必ずP-C間に接続してある内蔵回生抵抗器
の配線を取り外し，P-C間に回生オプションを取り付けてください。回生オプショ
ンは周辺温度に対し＋100℃の発熱があります。放熱，取付け位置および使用電線
などは十分考慮して配置してください。配線に使用する電線は難焼電線を使用す
るか，難焼処理を施し，回生オプション本体に接触しないようにしてください。
　コントローラとの接触は必ずツイスト線を使用し，線材の長さは5m以下で配線
してください。

① MR-H10ACN・MR-H20ACN
　このコントローラは回生抵抗器を内蔵していません。

P
C

コントローラ

MR-RB
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② MR-H40ACN～MR-H700ACN
　MR-RB50～MR-RB54を使用する場合は必ず回生オプションを冷却ファンで強
制冷却してください。

RA1 OFFEMG ON

MC
SK

MC

運転準備
RA1

P
C
G3
G4

回生オプション

(注)
ファン

EMG
SG
R
S
T
R1
S1
VIN

EMG

MR-H-ACN

NFB MC

ALM C P

内部抵抗器を外す

注. MR-RB5□を使用する場合は，冷却ファン（1.0m3/min，□92程度）で強制冷却してくだ

さい。

　回生オプション使用時には，コントローラに内蔵の回生抵抗端子（C-P間）
を取り外し，下図のように背合わせのうえ，付属のねじで本体カバーに固定し
てください。

付属ねじ

付属ねじ

　MR-RB50・MR-RB51・MR-RB54の場合，次のように冷却ファンを取付けてくだ
さい。

ファン 端子台

横取付
取付面

縦取付

上

下

ファン取付けねじ穴寸法

2-M3用ねじ穴
（ファン取付用）
深さ10以下
（ねじ穴は加工済）

ファン推奨形名：東陽電機製TL396A担当

82.5 40

82
.5

13
3

サーマル
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③ MR-H11KACN～MR-H22KACN（標準附属回生抵抗器を使用する場合）
　コントローラに標準付属されている，回生抵抗器を使用する場合は，必ず規
定の本数（4または5本）を直列に接続してください。並列接続や規定本数未満
で使用するとコントローラの故障，回生抵抗器の焼損につながります。
　また，並べて設置する場合，各抵抗器は70mm以上の間隔をあけてください。
抵抗器をファン（10m3/min，□92×2台程度）で冷却すると回生能力が向上し

ます。

（注）直列接続

P
C

コントローラ

ファン
注. 直列接続の数は抵抗器の種類によって異なります。

回生電力[W]
コントローラ 回生抵抗器

通常時 冷却時

合成抵抗値
[Ω]

本数

MR-H11KACN GRZG400-2Ω 500 800 8 4

MR-H15KACN GRZG400-1Ω 850 1300 5 5

MR-H22KACN GRZG400-0.8Ω 850 1300 4 5

④ MR-H11KACN-P90～MR-H22KACN-P90（回生オプションを使用する場合）
　ファンで冷却すると回生能力が向上します。

P
C
G3
G4

回生オプションコントローラ

P
C
VIN
ALM

RA

サーマルプロテクタが
動作したら主回路電源
を遮断する回路構成に
してください。

サーマルプロテクタ
100±5℃でG3-G4間を開放します。

（注）回生電力
コントローラ 回生オプション形名 抵抗器 [Ω]

ファンなし ファンあり

MR-H11KACN MR-RB65 8 500 800

MR-H15KACN MR-RB66 5 850 1300

MR-H22KACN MR-RB67 4 850 1300

　ファンを使用する場合，回生オプションの下部に取付け用の穴がありますの
で，そこにファンを取り付けてください。

TE1
G4 G3 C P取付ねじ

4-M3

冷却用ファン×2
(10m3/min □92)

MR-RB65・66・67

上

下

TE1



15 -  8

15．オプション・周辺機器
MELSERVO

(5) 外形寸法図

MR-RB013・MR-RB033 [単位：mm]

変化寸法回生
オプション A B C D E F G H J

質量
[kg]

MR-RB013 110 101 85 18 35 16 4.5 18 3.2 0.1

MR-RB033 192 173 152 26 54 22 6 26 3.2 0.2

C

B

A D

E

F

G

φJ穴

φH

φ
H

MR-RB30・MR-RB31・MR-RB32・MR-RB34

回生
オプション

質量
[kg]

MR-RB30 2.9

MR-RB31 2.9

MR-RB32 2.9

MR-RB34 2.9

3.2
318 17 100

10 90

15
0
12
5

79

端子台
7

MR-RB50・MR-RB51・MR-RB54

回生
オプション

質量
[kg]

MR-RB50 5.6

MR-RB51 5.6

MR-RB54 5.6

2.3

200
12 116

128

35
0

32
5

7×14長穴

端子台

17

7
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MR-RB65・MR-RB66・MR-RB67

回生
オプション

質量
[kg]

MR-RB65 10

MR-RB66 11

MR-RB67 11

10 30

48
0

50
0
44
0

10 30

215

2.310
230
260
230

2-φ10取付け穴

TE1

GRZG400-2Ω・GRZG400-1Ω・GRZG400-0.8Ω（標準附属品）

350

46

384
410

φ5.5穴

40

9

40

79

端子台
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15.1.3　ブレーキユニット

回生制御と抵抗器を一体形としたユニットでコントローラの母線（P-N間）に接続し
て使用します。MR-RB形回生オプションに比べ，大電力の回生ができますので，回生オ
プションでは回生能力が不足する場合に使用してください。

(1) ブレーキユニットを使用する場合の接続例

サーボモータ

コントローラ
ノーヒューズ
ブレーカ

注1. 異常時,サーマル発生時,外部シーケンスで電源を切るよう構成してください。
　2. P-C端子間のコントローラ内部抵抗器は必ず線を外してください。
　　 11kW以上には回生抵抗器は内蔵していません。

ブレーキユニット
FR-BU

抵抗器ユニット
FR-BR

SM

MR-H□ACN
MC

電源

NFB
R

S

T

R1

S1

U

V

W

(注2)

P
C
N

P/＋
N/－

PR

HA
HB

HC
異常出力

PR P

(注1)

TH1

TH2
THS

(注1)

　コントローラとブレーキユニット間および抵抗器ユニットとブレーキユニット
間の配線は，5m以下にしてください。5mをこえる場合にはツイスト配線としてく
ださい。ツイスト配線をした場合でも10m以下にしてください。電線サイズは推奨
サイズ以上のものを使用してください。ブレーキユニット取扱説明書を参照して
ください。1セットのブレーキユニットを2台のコントローラに接続，または2セッ
トのブレーキユニットを1台のコントローラに接続することはできません。

抵
抗
器
ユ
ニ
ッ
ト

MR-H□ACN
コントローラ

ブレーキユニット

5m以内

ツイスト
するP

N PR

10m以内5m以内 10m以内

ツイスト
する

ブレーキユニット
抵
抗
器
ユ
ニ
ッ
ト

コントローラ
MR-H□ACN

P
N

P P
PR

P
PRPR

PP
N

P
N
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(2) 外形寸法図
(a) ブレーキユニット(FR-BU)　　　　　　　　　　　　　　　　　　　[単位：mm]

操作表示器制御回路端子

主回路端子

φD

K F
BA B

E AA
A

CEEE F

K

（注）

注. 左右の側面および上面に換気口が設けてあります。下面は開放構造になっています。

ブレーキユニット形名 A AA B BA C D E EE K F 概略質量 [kg]

FR-BU-15K 100 60 240 225 128 6 18.5 6 48.5 7.5 2.4

FR-BU-30K 160 90 240 225 128 6 33.5 6 78.5 7.5 3.2

FR-BU-55K 265 145 240 225 128 58.5 6 7.5 5.8

(b) 抵抗器ユニット(FR-BR)　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　[単位：mm]

●FR-BR-55Kの場合
  アイボルトが2箇所に付きます。
                      （下図）

K (F
)

B±
5

BB
±
3

(F
)

BA
±
1

C±
5

制御回路端子

主回路端子

2-φD

AA±5
EE
(E)

A±5

EE
(E)

（注）

アイボルト

33

204

(4
0)

注. 左右の側面および上面に換気口が設けてあります。下面は開放構造になっています。

抵抗器ユニット形名 A AA B BA BB C D E EE K F 概略質量 [kg]

FR-BR-15K 170 100 450 432 410 220 6 35 6 1.6 20 15

FR-BR-30K 340 270 600 582 560 220 10 35 10 2 20 30

FR-BR-55K 480 410 700 670 620 450 12 35 12 3.2 40 70
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ポイント

● コントローラには200V級以外のブレーキユニット，抵抗器ユニットは適用でき
ません。

● ブレーキユニット，抵抗器ユニットは必ず同一容量表示のものを使用してくだ
さい。異なる組合わせで使用すると故障します。

● ブレーキユニット，抵抗器ユニットを設置するとき，横方向や斜方向に取り付
けると，放熱効果が低下しますので必ず平面に対し垂直方向に取り付けてくだ
さい。

● 抵抗器ユニットはケース本体が周囲温度に対し100℃以上になりますので, 電
線や可燃物が触れないように注意してください。
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15.1.4　電源回生コンバータ

(1) 選定
　図の特性はFR-RC各ユニット共通です｡ 公称回生電力の75％の連続回生が可能
です。MR-H350ACN以上のコントローラに使用できます。

形名 公称回生電力 [kW] 適用コントローラ

FR-RC15 15
MR-H350ACN
～

MR-H700ACN

FR-RC30 30
MR-H11KACN
MR-H15KACN

FR-RC55 55 MR-H22KACN

公称回生電力（％）

連
続
通
電
時
間
[s]

0 50 75 100 150

500

300

200

100

50

30
20

(2) 接続例

電源AC
200～230V

NFB MC

MR-H-ACN

R1

S1

R

S

T

始動
（注）

EMG

SON

VDD

VIN

RA2

P-C端子間の内蔵回生抵抗器
は必ず線を外してください。

電源回生コンバータ
FR-RC

SK

ON

MC
B C

R
S

T

B

C

EMG

SG

ALM

N P C

RDY

SE

R/L1
S/L2

T/L3

異常出力

RDY出力

A

B

C

5m以内
N/- P/＋

運転準備

MC
OFFEMGRA2

FR-RC

レディ

（注）

注．入力力率を改善する場合，または同一電源トランスに2台以上のFR-RCを接続する場合には点線部分に力率改善リアクトル(FR-BAL)を
設置してください。
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(3) 外形寸法図

表示パネル窓

定格名板

表面カバー

取付け足移動可
取付け足（着脱可）

冷却ファン

発熱部外出し寸法

2-φD穴

AA

A
C

F K

EE
BA B

E

D

[単位：mm]

形式 A AA B BA C D E EE K F 概略質量

FR-RC-15K 270 200 450 432 195 10 10 8 3.2 87 19kg

FR-RC-30K 340 270 600 582 195 10 10 8 3.2 90 31kg

FR-RC-55K 480 410 700 670 250 12 15 15 3.2 135 55kg

(4) 取付け部加工寸法
　密閉形制御盤内に取り付ける場合，発熱対策のため電源回生コンバータの発熱
部を盤外に出すときの加工寸法は，下図のとおりです。

[単位：mm]

形式 a b D

FR-RC-15K 260 412 10

FR-RC-30K 330 562 10

FR-RC-55K 470 662 12

(AA) (2-φD穴)

(B
A) b

a

（取付け穴）
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15.1.5　外付けダイナミックブレーキ

(1) ダイナミックブレーキの選定
　ダイナミックブレーキは停電あるいは保護回路が動作したときにサーボモータ
を急停止するためのもので，7kW以下のコントローラに内蔵しています。11kW以上
には内蔵していませんので必要な場合は，別途ご購入ください。パラメータNo.3
を□1□□に設定してください。
　なお, 7kW以下でも負荷の慣性モーメントが大きい場合内蔵ブレーキは使用で
きないことがあります。14.3節を参照のうえ，ご検討ください。

コントローラ ダイナミックブレーキ

MR-H11KACN DBU-11K

MR-H15KACN DBU-15K

MR-H22KACN DBU-22K

(2) 接続例

NFB MC

RA1

R
S
T
R1
S1

VDD
VIN
ALM

MS1
MS2
U
V
W

SON

EMG
SG
SD

RA1

EMG

14 13 U V W

E

W
V
U
BV
BU ファン

サーボモータ

RA1

ダイナミックブレーキ

コントローラ

SM

a

b

RA1 EMG OFF ON

MC
MC

SK

運転準備
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b.非常停止(EMG)ON時のタイミングチャート

フリーラン

ダイナミックブレーキサーボモータ回転

フリーラン

アラーム
(ALM)

RA1

ON

OFF

非常停止
(EMG)

有

無

無効

有効

短絡

開放

a.アラーム(ALM)発生時のタイミングチャート

ダイナミック
ブレーキ

ベース

ON

OFF

ダイナミックブレーキ
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(3) 外形寸法図

D 100 D
5

C
E

G

F

2.3

端子台

ねじ：M3.5 ねじ：M4

B A

E

E
(GND)

a b 13 14 U V W

E

形名 A B C D E F G 質量
接続電線
[㎜2]

DUB-11K 200 190 140 20 5 170 163.5 2㎏ 5.5

DUB-15K,22K 250 238 150 25 6 235 228 6㎏ 5.5

ポイント

● 停電や故障時にはサーボオン信号を切ってから（同時でも可）ブレーキユニッ
トのコンタクタを切るようシーケンスを構成してください。

● ダイナミックブレーキ動作時の制動時間については，14.4節を参照してくださ
い。

● ブレーキユニットは短時間定格です。高頻度では使用しないでください。
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15.1.6 ケーブル・コネクタ

(1) ケーブル類の構成
　サーボモータや他の機種と接続するための，ケーブル構成を示します。

HC-MF□(-UE)
HC-UF□ 3000r/min
HA-FF□

操作盤

コントローラ

③④

⑭

MR-H-ACN

CN12

CN2CN1

CN11

CN3CN4

操作盤

コントローラ

デジタルスイッチ

パラメータユニット

HA-FF□C-UE
HC-SF□
HC-RF□
HC-UF□ 2000r/min①②

HA-LH11K2
    ～22K2(-EC)

パーソナル
コンピュータ

手動パルス発生器

①②

⑤⑥

⑤⑥

⑦

⑧

⑱⑲

⑯

⑮

⑳

大型設定表示ユニット

⑰

⑭

⑨⑩⑪⑫
⑬

⑮
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番号 品名 形名 内容 用途

① 検出器ケーブル MR-HSCBL□M
本項(2)参照

コントローラ側コネクタ
（本多通信工業製）
コネクタ：PCR-S20FS
ケース：PCR-LS20LA1

検出器側コネクタ
（日本航空電子製）
プラグ：MS3106B20-29S
ケーブルクランプ：MS-3057-12A

高屈曲寿命

② IP65対応
検出器ケーブル

MR-EN1CBL□M-H
本項(2)参照

コントローラ側コネクタ
（本多通信工業製）
コネクタ：PCR-S20FS
ケース：PCR-LS20LA1

検出器側コネクタ
（DDK製）
プラグ：MS3106A20-29S(D190)
ケーブルクランプ：CE3057-12A-
3(D265)
バックシェル：CE02-20BS-S

IP65対応
高屈曲寿命

③ 標準
検出器ケーブル

MR-JCCBL□M-L
本項(2)参照

コントローラ側コネクタ
（3M製または同等品）
コネクタ：10120-3000VE
シェルキット：10320-52F0-008

検出器側コネクタ
（3M製または同等品）
ハウジング  ：1-172161-9
コネクタピン：170359-1

標準屈曲寿
命

④ 高屈曲寿命
検出器ケーブル

MR-JCCBL□M-H
本項(2)参照

高屈曲寿命

⑤ 検出器コネクタ
セット

MR-JSCNS コントローラ側コネクタ
（本多通信工業製）
コネクタ：PCR-S20FS
ケース：PCR-LS20LA1

検出器側コネクタ
（日本航空電子製）
プラグ：MS3106B20-29S
ケーブルクランプ：MS3057-12A

⑥ 検出器コネクタ
セット

MR-EN1CNS コントローラ側コネクタ
（本多通信工業製）
コネクタ：PCR-S20FS
ケース：PCR-LS20LA1

検出器側コネクタ
プラグ：MS3106A20-29S(D190)
ケーブルクランプ：CE3057-12A-
3(D265)
バックシェル：CE02-20BS-S

IP65対応

⑦ 検出器コネクタ
セット

MR-HCNM コントローラ側コネクタ
（本多通信工業製）
コネクタ：PCR-S20FS
ケース：PCR-LS20LA1

検出器側コネクタ
（3M製または同等品）
ハウジング：1-172161-9
ピン ：170359-1
ケーブルクランプ：MTI-0002
(東亜電気工業製)
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番号 品名 形名 内容 用途

⑧ 変換コネクタ MR-HCN2

コントローラ側 検出器ケーブル側

⑨ 電源
コネクタセット

MR-PWCNF プラグ：CE05-6A14S-2SD-B
             (第一電子工業製)
ケーブル用コネクタ：YSO14-9

～11
(大和電業製)

⑩ 電源
コネクタセット

MR-PWCNS1 プラグ：CE05-6A22-23SD-B-BSS
ケーブルクランプ：CE3057-12A-
2(D265)
（DDK製）

⑪ 電源
コネクタセット

MR-PWCNS2 プラグ：CE05-6A22-10SD-B-BSS
ケーブルクランプ：CE3057-16A-
2(D265)
（DDK製）

⑫ 電源
コネクタセット

MR-PWCNS3 プラグ：CE05-6A24-17SD-B-BSS
ケーブルクランプ：CE3057-20A-
1(D265)
（DDK製）

IP65対応
EN規格に対
応する場合
は必ず使用
してくださ
い。

⑬ ブレーキ
コネクタセット

MR-BKCN プラグ： MS3106A10SL-4S(D190)
（DDK製）
ケーブル用コネクタ：YSO10-5～8
(大和電業製)

IP65対応
EN規格対応

⑭ 中継端子台ケー
ブル

MR-HTBL□M
15.1.7項参照

中継端子台側コネクタ
（和泉電気製）
コネクタ：JE1S-501

コントローラ側コネクタ
（本多通信工業製）
コネクタ：PCR-S50FS
ケース：PCR-LS50LA

⑮ 中継端子台 MR-TB50 15.1.7項参照

⑯ パラメータユ
ニットケーブル

MR-PRUCBL□M
15.1.1項参照

⑰ 大型設定表示ユ
ニットケーブル

MR-PRUBCBL□M
15.1.10項参照

コントローラ側コネクタ
（日本航空電子工業製）
コネクタ：DE-9PF-N
ケース：DE-C1-J6-S6

MR-PRU02側コネクタ
（日本航空電子工業製）
コネクタ：DE-9PF-N
ケース：DE-C1-J6-S6
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番号 品名 形名 内容 用途

⑱ 通信ケーブル MR-HPC98CBL3M
本項(3)参照

コントローラ側コネクタ
（日本航空電子工業製）
コネクタ：DE-9PF-N
ケース：DE-C1-J6-S6

パーソナルコンピュータ側コネク
タ（日本航空電子工業製）
コネクタ：DE-25PF-N
ケース：DE-C2-J9

PC-98パーソ
ナ ル コ ン
ピュータと
の接続用

⑲ 通信ケーブル MR-HPCATCBL3M
本項(3)参照

コントローラ側コネクタ
（日本航空電子工業製）
コネクタ：DE-9PF-N
ケース：DE-C1-J6-S6

パーソナルコンピュータ側コネク
タ（日本航空電子工業製）
コネクタ：DE-9SF-N
ケース：DE-C1-J6-S6

PC-AT 互 換
パーソナル
コンピュー
タとの接続
用

⑳ デジタルスイッ
チケーブル

MR-DSCBL□M-G

デジタルスイッ
チケーブル

MR-DSCBL□M

コネクタセット MR-HCN1 コントローラ側コネクタ
（本多通信工業製）
コネクタ：PCR-S50FS
ケース：PCR-LS50LA

CN3ケーブル MR-H3CBL1M コントローラ側コネクタ
（AMP製）
ハウジング：171822-4
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(2) 検出器ケーブル

注意 ● 検出器ケーブルを製作する場合，接続を間違えないでください。暴走・爆発
の原因になります。

ポイント

● 検出器ケーブルは耐油性ではありません。
● 検出器ケーブルの屈曲寿命は14.4節を参照してください。

　検出器ケーブルは一般的には当社のオプション品を使用してください。オプ
ション品に必要な長さがないなどの場合には，お客様において製作してください。

(a) 選定
　次表の各サーボモータに使用する検出器ケーブルを示します。使用条件に
応じて検出器ケーブルを選定してください。製作用としてコネクタセットも
用意しています。

標準検出器ケーブル コネクタセット
サーボモータ形名

(注1)形名 EN・UL規格での使用 高屈曲寿命 (注3)IP65対応 形名 IP65対応

MR-HSCBL□M ○ ○ MR-JSCNS
HA-LH□
HA-LH□-EC
HA-FF□C-UE(注2)
HC-SF□
HC-RF□
HC-UF□2000r/min

MR-EN1CBL□M-H ○ ○ ○ MR-EN1CNS ○

MR-JCCBL□M-L ○HC-MF□
HC-MF□-UE
HA-FF□
HC-UF□3000r/min MR-JCCBL□M-H ○ ○

MR-J2CNM
MR-HCNM

注 1. □内はケーブル長さ：2,5,10,20,30,40,50[m]
　 2. HA-FF□C-UEでIP65対応オプションを使用してもサーボモータの保護方式(IP54)は向上しません。
　 3. 耐油性ではありません。
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(b) MR-HSCBL□M（高屈曲寿命品）
① 形名の説明

形名：ＭＲーＨＳＣＢＬ□Ｍ

2

ケーブル長さ[m]

5

記号

10
20
30

2
5
10
20
30

40
50

40
50

② 接続図
　コントローラ側のピンアサインは3.3.1項または4.3.1項を参照してく
ださい。

コントローラ

検出器ケーブル
（オプションまたは製作）

サーボモータ

CN2

50m以下

検出器

検出器コネクタ
ピン 信号
A MD
B MDR
C MR
D MRR
E
F BAT
G LG
H
J

ピン 信号
K
L
M CNT
N SHD
P
R LG
S P5
T

検出器コネクタ

A
N

G

S R
T P

H F

J E

K D

L
M B

C

MR-HSCBL2M
MR-HSCBL5M

コントローラ側 検出器側

（10m以下の場合）

注.絶対位置検出システムで使用する場合は必ず接続してください。
   インクリメンタルシステムで使用する場合，配線する必要はありません。

MR
MRR

P5

LG

BAT
LG

SD

3
4

7

1

8

2

14
15

20

（10m～50mの場合）

MR-HSCBL10M～MR-HSCBL50M

P5

LG

D
C

S

R

F

G

N

コントローラ側 検出器側

MR
MRR

P5

LG

BAT
LG

SD

（注）

3
4

7

1

8

2

14
15

20

P5

LG

D
C

S

R

F

G

N

17

16P5

LG（注）

　製作する場合，15.2.1項に記載してある推奨電線と検出器ケーブル製作
用コネクタセットMR-JSCNSを使用し，本項に示す接続図のとおりに製作し
てください。この接続で最大50mまで製作できます。
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(c) MR-EN1CBL□M-H（高屈曲寿命品）
　この検出器ケーブルは，サーボモータ側のコネクタがIP65対応になってい
ます。

① 形名の説明

形名：ＭＲーＥＮ１ＣＢＬ□Ｍ－Ｈ

2

ケーブル長さ[m]

5

記号

10
20
30

2
5
10
20
30

40
50

40
50

② 接続図
　コントローラ側のピンアサインは3.3.1項または4.3.1項を参照してく
ださい。

コントローラ

検出器ケーブル
（オプションまたは製作）

サーボモータ

CN2

50m以下

検出器

検出器コネクタ
ピン 信号
A MD
B MDR
C MR
D MRR
E
F BAT
G LG
H
J

ピン 信号
K
L
M CNT
N SHD
P
R LG
S P5
T

検出器コネクタ

A
N

G

S R
T P

H F

J E

K D

L
M B

C

MR-EN1CBL10M-H～MR-EN1CBL50M-H

コントローラ側

P5
LG
P5
LG
P5
LG

MR
MRR

BAT
LG

SD

コントローラ側

P5
LG
P5
LG
MR
MRR

BAT
LG

SD

7
1
8
2
4
3

14
15

20

S

F

G

N

検出器側 検出器側

7
1
8
2
16
17

4
3

14
15

20

S

R
C
D

F

N

MR-EN1CBL2M-H
MR-EN1CBL5M-H

R
C
D

GAWG24を使用
（10m未満の場合）

AWG24を使用
（10m～50mの場合）

（注）

（注）

注.絶対位置検出システムで使用する場合は必ず接続してください。
   インクリメンタルシステムで使用する場合，配線する必要はありません。

　製作する場合，15.2.2項に記載してある推奨電線と検出器ケーブル製作
用コネクタセットMR-EN1CNSを使用し，本項に示す接続図のとおりに製作
してください。この接続で最大50mまで製作できます。
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(d) MR-JCCBL□M-L・MR-JCCBL□M-H
① 形名の説明

形名：ＭＲーＪＣＣＢＬ□Ｍ－□

L

仕様

標準屈曲寿命

高屈曲寿命H

記号

2

(注) ケーブル長さ[m]

5

記号

10
20
30

2
5
10
20
30

40
50

40
50

注．MR-JCCBL□M-Lには40,50m
　　はありません。

② 接続図
　コントローラ側のピンアサインは3.3.1項または4.3.1項を参照してく
ださい。

コントローラ 検出器ケーブル
(オプションまたは製作)

サーボモータ

CN2

50m以下

検出器

サーボモータ付属
検出器ケーブル

検出器コネクタ
1-172169-9(AMP製)

1 2 3

4 5 6

7 8 9

MR MRR BAT

MD MDR CNT

P5 LG SHD

検出器コネクタMR-HCNS2

30cm

MR-JCCBL2M-L
MR-JCCBL5M-L
MR-JCCBL2M-H
MR-JCCBL5M-H

MR-HCNS2側

19
11
20
12
18
2

7
17

9
1

プレート

7

8
1
2

3

9

検出器側

P5
LG
P5
LG
P5
LG

MR
MRR

BAT
LG

SD

MD
MDR

6
16

4
5

MR-JCCBL10M-L～MR-JCCBL30M-L

MR-HCNS2側

19
11
20
12
18
2

7
17

9
1

プレート

7

8
1
2

3

9

検出器側

P5
LG
P5
LG
P5
LG

MR
MRR

BAT
LG

SD

MD
MDR

6
16

4
5

MR-JCCBL10M-H～MR-JCCBL50M-H

MR-HCNS2側

19
11
20
12
18
2

7
17

9
1

プレート

7

8
1
2

3

9

検出器側

P5
LG
P5
LG
P5
LG

MR
MRR

BAT
LG

SD

MD
MDR

6
16

4
5

注.絶対位置検出システムで使用する場合は必ず接続してください。
   インクリメンタルシステムで使用する場合，配線する必要はありません。

（注） （注） （注）
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(e) MR-HCNMを使用する場合
　コントローラ側のピンアサインは3.3.1項または4.3.1項を参照してくださ
い。15.2.1項に記載してある推奨電線を使用し，本項に示す接続図のとおり
に製作してください。この接続でサーボモータ附属の検出器ケーブルを含め
て最大50mまで製作できます。

コントローラ

検出器ケーブル
（オプションまたは製作）

サーボモータ

CN2

サーボモータ附属
検出器ケーブル

検出器

50m以下

30cm

検出器コネクタ
検出器コネクタ
1-172169-9(AMP製)

1 2 3

4 5 6

7 8 9

MR MRR BAT

MD MDR CONT

P5 LG SHD

AWG22を使用する場合
コントローラ側

（本多通信工業製）

P5
LG
P5
LG
P5
LG

MR
MRR

BAT
LG

SD

AWG24を使用する場合
コントローラ側

（本多通信工業製）

P5
LG
P5
LG
P5
LG

MR
MRR

BAT
LG

SD

7
1
8
2
16
17

4
3

14
15

20

7

8
1
2

3

9

検出器側 検出器側

注.絶対位置検出システムで使用する場合は必ず接続してください。
　 インクリメンタルシステムで使用する場合，配線する必要はありません。

(注)

(注)

7
1
8
2
16
17

4
3

14
15

20

7

8
1
2

3

9
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(3) 通信ケーブル

ポイント

● パーソナルコンピュータによっては，このケーブルを使用できない場合があり
ます。RS-232Cコネクタの信号をよくお確かめのうえ，本項を参照して製作して
ください。

　通信ケーブルは使用するパーソナルコンピュータのRS-232Cコネクタの形状に
合わせてお選びください。製作する場合は，本項の接続図を参考にしてください。
　製作にあたり次のことをお守りください。
・必ずシールド付き多芯ケーブルを使用し，シールドは確実にFGと接続してくだ
さい。

・オプションの通信ケーブルの長さは3mですが，ケーブルを製作する場合の長さ
は，ノイズの少ない環境の良い事務所などで最大15mです。できる限り短い距離
で使用してください。

接続図

2
 
3
7
4
5

SD 
 
RD 
SG 
RS 
CS

FG 
RXD 

TXD 
GND

コントローラ側

2

3
5

・MR－HPC98CBL3M
　パーソナル
　コンピュータ側

D－SUB25ピン
(注)

D－SUB9ピン

注：PC98ノートにはハーフピッチ14ピンのものもあります。
　　お使いのパソコンのRS－232Cコネクタの形状をお確かめください。

3
 
2
5
7
8
6
4

TXD 
 
RXD 
GND 
RTS 
CTS 
DSR 
DTR

FG 
RXD 

TXD 
GND

コントローラ側

2
1

3
5

・MR－HPCATCBL3M
　パーソナル
　コンピュータ側

1

D－SUB9ピンD－SUB9ピン
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15.1.7　中継端子台（MR-TB50）

(1) 使用方法
　中継端子台（MR-TB50）を使用する場合，必ず中継端子台ケーブル（MR-HTBL□M）
とセットで使用してください。接続例を下図に示します。

コントローラ

CN1
または
CN11

中継端子台ケーブル
(MR-HTBL□M)

中継端子台
MR-TB50

　中継端子台ケーブルは，中継端子台側で標準付属のケーブルクランプ金具
(AERSBAN-ESET)を使用して設置してください。ケーブルクランプ金具の使用方法
は15.2.6項(3)を参照してください。

(2) 端子台ラベル
　中継端子台に添付された端子台ラベルのうち，次のものを使用してください。

① CN1用

VDD CR PPO NPO SG SG JFS LSP DEC PF ALM DI0 DI2 ST2 P15R LA LB LZ FPA PPB N15R LG

RD SG SG VDD VIN SON STP LSN CPO ZP EMG DI1 ST1 LG OP LAR LBR LZR LG LG OVR TLAP SD

② CN2用

DI
9 SG SG

SG SG VDD VIND SD

DI
18
DI
19

DI
4
DI
10
DI
3
DO
12
DO
14
DI
12
DI
14
DI
16

DO
0
DO
2
DO
4
DO
8
DO
9

DI
21
DO
7
DI
1
DI
8

DO
15

DI
2
DI
5
DI
11
DO
11
DO
13
DI
17
DI
13
DI
15
DI
6
DO
10
DO
1
DO
3
DO
5
DI
22
DI
23
DI
20
DO
6
DI
0
DI
7

(3) 外形図

235

50
25

(2
5)

9

2
1

50
49

[単位：mm]

MITSUBISHI
MR-TB50

2-φ4.5

　端子ねじ：M3.5
　適合電線：2mm2
圧着端子幅：7.2mm以下
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(4) 中継端子台ケーブル(MR-HTBL□M)
① 形名の説明

形名：ＭＲーＨＴＢＬ□Ｍ

05
ケーブル長さ[m]

1

記号

0.5
1

② 接続図

PCR-S50FS（コントローラ側） JE1S-501（中継端子側）

信号名
ピン№CN11用 CN1用 ピン№

VDD
DO15
DI09
SG
DI18
SG
DI19

RD
CR
SG
PPO
SG
NPO

VDDVDD
SG SG

SG SG
VINVIND

DI02
DI04
DI05
DI10
DI11
DI03 DEC

LSN
LSP
STP
JFS
SON

DO11 CPO

DO12

DO13

PF

ZP

DO14

OD17

ALM

EMG

DI12
DO12
DI14
DI15
DI16 ST2

ST1
DI2
DI1
DI0

DI06 LG
P15R

DO10
DO00
DO01
DO02
DO03
DO04
DO05
DO08
DI22
DO09 FPB

LG
FPA
LZR
LZ
LBR
LB
LAR
LA
OP

DI23

DI20
DI21
DO06

DO07

TLAP
LG
OVR
N15R
LG

DI00
DI01
DI07
DI08
SD SD

22
49
37

1
2
3
4
5
6
7

8
9
10
11
12
13
14
15
16
17

18

19

20

21

22

23
24

27
26

28
29
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39

40
41
42
43
44

45

46
47
48

50

25

49

4
5
6
7
8

12

13

14
15

16

17
18

19

20

21

23

24

33

34

38
39

40

41
42
43
44
45

46

47

48

25

2
3

9

10
11

27

26

28

29

30

31

32

35
36
50

1

アキ アキ

アキ アキ

アキ アキ

アキ アキ

アキ アキ

アキ アキ

アキ アキ
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15.1.8　セットアップソフトウエア

セットアップソフトウエアはMR-H-ACNの通信機能を使用して,パーソナルコン
ピュータによるパラメータ設定値の変更・グラフ表示・テスト運転などを行うもので
す｡

(1) 仕様

項目 内容

通信記号 RS-232C準拠

ボーレート 19200bps・9600bps

モニタ
一括表示・高速表示・グラフ表示
（パーソナルコンピュータの処理速度により最小分解能が変わります｡）

アラーム アラーム表示・アラーム履歴・アラーム発生時データ表示

診断
外部入出力信号表示・機能デバイス表示・電源ON累積表示
ソフトウエア番号表示・チューニングデータ表示・ABSデータ表示

パラメータ パラメータ設定・一覧表示・変更リスト表示・詳細情報表示

テスト運転
JOG運転・位置決め運転・モータなし運転・出力信号強制出力
1ステップ送り

ポイントデータ 位置ブロック・速度ブロック設定

ファイル操作 データの読込み・保存・印刷

その他 ヘルプ表示

注. 使用するパーソナルコンピュータにより,セットアップソフトウエアが正常に動作しない場合があり
ます｡

(2) システム構成
(a) 構成品

　セットアップソフトウエアを使用するには,MR-H-ACN・サーボモータのほか
に次のものが必要です｡

機種 内容

パーソナル
コンピュータ

80386以上のCPUを搭載し,Windows3.1・95が動作するもの(80486以上を推奨)
メモリ:8MB以上　ハードディスク:1MB以上　シリアルポート使用

OS Windows3.1・95

ディスプレイ 640×400以上のカラーまたは16階調モノクロでWindows3.1・95に使用可能なもの｡

キーボード パーソナルコンピュータに接続可能なもの｡

マウス Windows3.1・95に使用可能なもの。ただし,シリアルマウスは使用しない。

プリンタ Windows3.1・95に使用可能なもの。

通信ケーブル
MR-HPC98CBL3M・MR-HPCATCBL3M
これらを使用できない場合は15.1.6項(3)を参照にして製作してください。

注. Windowsは米国Microsoft Corporationの登録商標です｡

(b) 構成図

CN4 CN2 サーボモータ

W
V
U

コントローラ

パーソナルコンピュータ

RS-232C
コネクタへ

通信ケーブル
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15.1.9　冷却フィン外出しアタッチメント（MR-ACN）

冷却フィン外出しアタッチメントでコントローラの発熱部を制御盤の外に出して内
部の発生熱量を軽減することができます。このため制御盤を小さく設計することがで
きます。
制御盤の取付け位置にパネルカット寸法の穴を開け，冷却フィン外出しアタッチメ

ントを組付けねじ（付属品4本）を使用しコントローラに組み付け，制御盤に設置しま
す。設置のねじは付属していませんのでお客様でご用意してください。
冷却フィン外出しアタッチメントを使用するときの制御盤外の環境はコントローラ

の使用環境条件の範囲内にしてください。

(1) パネルカット寸法
① MR-ACN350～MR-ACN70

[単位：mm]

変化寸法
形名

AA BA A B C コントローラ

MR-ACN350 117 280 131 265 4-5Mねじ
MR-H200ACN
MR-H350ACN

MR-ACN500 100 370 134 355 4-5Mねじ MR-H500ACN

MR-ACN700 170 380 222 360 4-5Mねじ MR-H700ACN

パネルカット寸法

角穴

B BA

C

AA
A

② MR-ACN11K，MR-ACN22K

[単位：mm]

変化寸法
形名

A AA AB B BA BB C コントローラ

MR-ACN11K 250 190 230 553 483 523 4-M8 MR-H11KACN

MR-ACN22K 340 284 308 556 483 526 4-M10
MR-H15KACN
MR-H22KACN

AB
AA

B

230
A

12
BA BB

4-φC

角穴

パネルカット寸法
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(1) 取付け方法
① MR-ACN350(MR-H200ACN用,MR-H350ACN用)

アタッチメント

組付けねじで取り付けます。

アタッチメント

コント
ローラ

コント
ローラ

角穴

収納盤

a.冷却フィン外出しアタッチメントの組付け b.収納盤の設置

② MR-ACN500（MR-H500ACN用)，MR-ACN700（MR-H700ACN用）

アタッチメント

コント
ローラ

コント
ローラ

組付けねじで取り付けます。

a.冷却フィン外出しアタッチメントの組付け b.収納盤の設置

収納盤

角穴

③ MR-ACN11K（MR-H11KACN用)，MR-ACN22K（MR-H15KACN，MR-H22KACN用）

アタッチメント

本体付属
アタッチメント（注）

角穴

収納盤

注．付属しているアタッチメントを取り外し，
　　図の位置に組み付けます。

a.冷却フィン外出しアタッチメントの組付け b.収納盤の設置
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15.1.10　大型設定表示ユニット(MR-PRU02)

MR-H-ACNをロール送り方式で使用する場合に，状態表示・テスト運転・ポイントテー
ブルデータの参照ができます。詳しい使用方法は大型設定表示ユニットMR-PRU02の取
扱説明書を参照してください。
大型設定表示ユニットケーブル(MR-PRUBCBL□M)と併せて使用してください。

(1) 仕様

項目 内容

形名 MR-PRU02

手動運転 JOG運転・1ステップ運転

状態表示 現在位置・指令位置・指令残距離・オーバライド
位置ブロック・帰還パルス累積・機械速度・溜りパルス
トルク制限指令電圧・回生負荷率・実行負荷率
ピーク負荷率・1回転内位置・ABSカウンタ
サーボモータ回転速度・母線電圧

機能

ポイントデーブルデータ 位置データ・回転速度・加減速時定数の参照

表示部 7セグメントLED　2桁（コード）＋7桁（データ）

使用周囲温度 0～＋55℃（凍結のないこと）

使用周囲湿度 90％RH（結露のないこと）

保存温度 －20～＋65℃（凍結のないこと）

保存湿度 90％RH（結露のないこと）

雰囲気 屋内（直射日光が当たらないこと）
腐食性ガス・引火性ガス

オイルミスト・塵埃のないこと

標高 海抜1000m以下

環境条件

振動 5.9m/s(0.6G)以下

冷却方式 自令

取付けパネル厚さ [mm] 1.6・2.3・3.2

質量 [g] 130

(2) 外形図

7 8 9
4 5 6

1 2 3

0 ･

No.

DATA

MR-PRU02

送り長 速度 加減速
時間 モニタ

＋
正寸

逆寸
－

1枚
送り

リセットセット

13
0

92.5
7 19
26

13
0

92.5

[単位：mm]
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(3) パネルカット・取付け方法
87.5

12
5.
5

パネルカット寸法

パネル厚さ：1.6mm 2.3mm 3.2mm
            ただし、3.2mmの場
            合は付属のスペーサ
            を使用してください。

MR-PRU02

スペーサ
  パネル厚さ3.2mmの場合に必要です。
  1.6･2.3mmの場合は不要です。

ネジ
M4×8

取付け金具

[単位：mm]

(4) 構成

MR-H-ACN

CN4
1m以下

ケーブルクランプ
(AERSBAN- SET)

MR-PRU02

大型設定表示ユニットケーブル
MR-PRUBCBL□M

ポイント

● ノイズが発生して機器が誤動作する場合は，ケーブルクランプ(AERSBAN- SET)
を使用してノイズを抑制する対策を施してください。ケーブルクランプ金具の
使用方法は，15.2.6項(3)を参照してください。

(5) 大型設定表示ユニットケーブル
　大型設定表示ユニットとMR-H-ACNの接続に使用します。

形名：ＭＲーＰＲＵＢＣＢＬ□Ｍ

3

ケーブル長さ[m]

5

記号

3
5

MR-H-ACN側
 コネクタ：DE-9PF-N
 ケース  ：DE-C1-J6-S6 L

MR-PRU02側
 コネクタ：DE-9PF-N
 ケース  ：DE-C1-J6-S6

CN
4

PRU02
CON1MR-PRUBCBL     M
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15.1.11　外部デジタル表示器（MR-DP60）

(1) 仕様

項目 仕様

表示器 赤色 7セグメントLED符号付き6桁

許容電圧変動 単相 AC85～253V，50/60Hz
電源

消費電流 200mA以内

インタフェース RS-422A準拠

ボーレート 4800bps 調歩同期式

ビット長 スタートビット＝1,データビット＝8,パリティビット＝1,ストップビット＝1

プロトコル MELSERVO プロトコル

通信

通信コマンド MELSERVO 専用コマンド

使用温度範囲 0℃～＋60℃　90％RH以下　結露しないこと

保存温度範囲 －5℃～＋70℃

(2) 接続例

外部デジタル表示器

電源AC

200～230V

NFB MC
R

S

T

R1

S1

コントローラ
MR-H□ACN MR-DP60

L1
L2

TXD
TXD
RXD

LG
RXD

LZ
LZR
LA
LAR
LG
SD

8
9
4
5
28
50

CN1

30m以下(注9)

(3) 端子配列
信号名 内容

L1

L2
単相AC100～230V電源入力

接地

RXD 受信信号入力

RXD 受信信号入力反転側

TXD 送信信号出力反転側

TXD 送信信号出力

P5 DC5V出力（注）

TB2
L1
L2

TXD TXD RXD RXD P5 LG
TB1

LG 制御コモン

注. DC5V出力は内部制御回路用で電圧チェックなどに使用します。この端子から他の機器への電圧供給には使用
しないでください。
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(4) 取付け

141

150

53

2-φ5

正面取付けの場合

95

150

20

2-φ5

内面取付けの場合

[単位：mm]

角穴 角穴

(5) 外形寸法図

7.5

MITSUBISHI

7.5150

165

MR-DP60
TB1

TB2

29
29

58
2-φ4.5取付け穴

2-φ6.5深さ1

4

43

38

48

[単位：mm]
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15.1.12　手動パルス発生器（MR-HDP01）

(1) 仕様

項目 仕様

電圧 DC4.5V～13.2V
電源

消費電流 60mA以下

インタフェース オープンコレクタ出力時　出力電流 MAX.20mA

パルス信号形態 A相，B相　90゜位相差2信号

パルス分解能 100P/rev

最大回転数 瞬時最大 600r/min，通常 200r/min

使用温度範囲 －10℃～＋60℃

保存温度範囲 －30℃～＋80℃

(2) 接続例
(a) 標準構成の場合

　手動パルス発生用電源は外部から供給してください。

B

PPO
SG
NPO
SG
SD

18
16
19
17
50

CN1

OV
A
SV

コントローラ

手動パルス発生器
MR-HDP01

外部
電源

＋5
GND

(b) オプションカード(MR-H-D01)を使用する場合
　手動パルス発生用電源はMR-H-D01から供給できます。

B

PP1D
LG
NP1D

P5

18
16
19

8

CN12

OV
A
SV

コントローラ

手動パルス発生器
MR-HDP01

SD 20
LG 11

OP5 9
P5 7

SG 17

DI21 3
DI20 2

パルス倍率
bit1
bit2

CN11
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(3) 端子配列

信号名 内容

＋5～12V 電源入力

0V 電源，信号用コモン

A A相パルス出力

＋5～
　12V 0V A B

B B相パルス出力

(4) 取付け

φ
62
＋
2 0

3-φ4.8
等配

パネルカット

φ72
±0.2

(5) 外形寸法図

MA
NU
AL

TY
PE

SE
RI
AL
NO
.

φ
50

φ
70

φ
60
±
0.
5

φ
80
±
1

3.6 パッキンt2.0

16 20 27.0±0.5 8.89 7.6

M3×6以外取付け不可

12V 0V A B
5V～

3-M4スタッド L10
P.C.D72等配

[単位：mm]

15.1.13　バッテリ（MR-BAT・A6BAT）

絶対位置検出システムを構築するときに使用します。

－ 
＋ 
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15.1.14　6桁デジタルスイッチ(MR-DS60)

(1) 仕様

項目 仕様

形名 MR-DS60A

桁数 符号付き6桁BCD

電気特性 DC28V(0.5A)

耐電圧 500Vr.m.s

接触抵抗 100mΩ以下

寿命 100万回

使用温度範囲 0℃～＋60℃

保存温度 －5℃～＋70℃

(2) 接続例

10段目 2段目 1段目

最大10個まで設置できます。

ケーブル総延長20m以内
MR-H□ACN

CN11 MR-H-D01
DO04
DO05
DI00
DI01
DI02
DI03
DI04
DI05
DI06
DI07
DI08
DI09
DI10
DI11
DI12
DI13
SD

8
9
10
11
12
13
14
15
34
35
36
37
38
39
41
42
50

2台以上のデジタルスイッチを使用する
場合は接続しないでください。

1段目デジタルスイッチ
選択スイッチ

2段目デジタルスイッチ
選択スイッチ

10段目デジタルスイッチ
選択スイッチ

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

CON2 CON1

DC
M1

DC
M2
CO
M2
CO
M1

6桁デジタルスイッチ
MR-DS60

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

CON2 CON1

DC
M1

DC
M2
CO
M2
CO
M1

6桁デジタルスイッチ
MR-DS60

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

CON2 CON1

DC
M1

DC
M2
CO
M2
CO
M1

6桁デジタルスイッチ
MR-DS60
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(3) 端子配列

TB

DCM2

COM2

DCM1

COM1

信号名 ピン番号 内容
DO04
DO05

コモン出力1符号,×1000,×10000,×100000側コモン出力

DI00
DI01
DI02
DI03
DI04
DI05
DI06
DI07
DI08
DI09
DI10
DI11
DI12
DI13

9A
9B
6A
6B
7A
7B
4A
4B
5A
5B
2A
2B
3A
3B
1A
1B

コモン出力2符号 ×1，×10，×100側コモン出力
×1， ×1000    ビット0
×1， ×1000    ビット1
×1， ×1000    ビット2
×1， ×1000    ビット3
×10，×10000   ビット0
×10，×10000   ビット1
×10，×10000   ビット2
×10，×10000   ビット3
×100,×100000  ビット0
×100,×100000  ビット1
×100,×100000  ビット2
×100,×100000  ビット3
符号 ビット 0 ＋
符号 ビット 1 －

DO04 DO05

DI03 DI02
DI01 DI00
DI07 DI06
DI05 DI04
DI11 DI10
DI09 DI08
DI13 DI12

10B

1B

10A

1A

CON1,CON2

信号名
DCM2
COM2

コモン入力2　ブロック選択時COM2と接続します

DCM1
COM1

コモン出力2　多段切換時のコモン2
コモン入力1　ブロック選択時COM1と接続します
コモン出力1　多段切換時のコモン1

内容

(4) 取付け

正面取付けの場合 内面取付けの場合

パネルカット

2×φ5

[単位：mm]

85

48

68

34

93

角穴角穴

パネルカット

2×φ5

93

(5) 外形寸法図

［単位:mm]

100

5 50

93

46

80

37

9.
5
9.
5
9.
5

14
.8

1.
6

3.
5

28
.4

1.
6
52

l 1 2 3 4 5 6

MR-DS60MITSUBISHI

COM1

COM1

COM2

COM2

1A
1B CON1

CON2

SERIAL
PC□
3963

MR-DS60

1A
1B



15 -  41

15．オプション・周辺機器
MELSERVO

15.1.15　オプションカード（MR-H-D01）

ポイントテーブルの増設，アラームコードの出力などに使用します。結線，使用方
法は2章，3章をご覧ください。

(1) 仕様

項目 仕様

機能 増設デジタル入出力，ポイントテーブル増設メモリ

デジタル入力 24点　フォトカプラ絶縁　DC24V　5mA

デジタル出力 16点　オープンコレクタ　DC24V　最大50mA

方式 正転／逆転パルス列，2相パルス列，符号付パルス列のどれか
パルス列入力

周波数 差動　400kpps，オープンコレクタ　200kpps

増設メモリ　メモリ内容と容量 ポイントテーブル256点に拡張

(2) 各部の名称

CN11
CN12

CN7

本体接続用コネクタ取付ねじ穴DIO用コネクタ

H-D01

表面 裏面

(3) コントローラへの取付け

ポイント

● コントローラの内部回路は静電破壊をおこす恐れがあります。以下のことを必
ずお守りください。
・人体および作業台を接地する。
・コネクタのピンや電気部品などの導電部分に手で直接触れない。
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MR-H10ACN
　　
MR-H100ACN

MR-H200ACN
　　
MR-H350ACN

MR-H500ACN
　　
MR-H22KACN

上下のツメに指をか
けて

上下に開けながら引
っぱります

プリント板取付ねじ
を外し，スペーサね
じに取り換えます

オプションカードをカチッ
とはめ，プリント板取付ね
じで固定します

端子カバーを開けます ブレーキの線をはず
します

上下左右のツメに手
をかけて

開けながら引っぱり
ます

ねじ3箇所を外して側面パネルを開けます
コネクタカバーを取り外します
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15.2　周辺機器

必ず本節に示すものまたは同等品を使用してください。EN規格またはUL/C-UL規格に
対応する場合は，それぞれの規格に適合したものを使用してください。

15.2.1　推奨電線

(1) 電源配線用
　配線に使用する電線を示します。本節に記載された電線または同等品を使用し
てください。

コントローラ

C
P

U

V

W

R1

S1

サーボモータ

回生オプション

B1

B2

電源

U

V

W

R

S

T

電磁
ブレーキ

検出器

モータ

③モータ電源リード

②制御電源リード

④回生オプションリード

⑤電磁ブレーキ
  リード

検出器ケーブル（9.6項参照）

①主回路電源リード

BU

BV

冷却ファン
MS1

MS2
(注1)

注 1. 11kW以上コントローラにあります。
   2. HA-LH11KA～22KAサーボモータにあります。

(注2)⑥ファンリード

　次表に電線サイズを示します。使用する電線は600Vビニル電線を基準にしてい
ます。また,サーボアンプとサーボモータ間の距離を30m以下にした場合です。30m
をこえて配線する場合，電圧降下を考慮して電線サイズを選定してください。
　サーボモータ側の接続方法はサーボモータの種類・容量により異なります。3.3
節を参照してください。
　MR-H11KACN用U,V,W線の圧着端子は日本圧着端子製22-S5相当品を使用してくだ
さい。
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表15.1 推奨電線

電線[mm2]

コントローラ
①R・S・T ②R1・S1 ③U・V・W・ ④P・C

⑤B1・
B2

⑥BU・
BV

MR-H10ACN

MR-H20ACN

MR-H40ACN

MR-H60ACN

1.25

MR-H100ACN

2

2

MR-H200ACN 3.5 3.5

MR-H350ACN (注)5.5

MR-H500ACN
5.5

5.5

2

MR-H700ACN 8 8 3.5

1.25

MR-H11KACN 14 22

MR-H15KACN 22 30

MR-H22KACN 50

2

60

5.5
2

注. サーボモータHC-RF203を使用する場合は3.5㎜２になります。

　ブレーキユニット(FR-BU)，電源回生コンバータ(FR-RC)は次の電線で布線して
ください。

形名 電線[mm2]

FR-BU-15K 3.5

FR-BU-30K 5.5

FR-BU-55K 14

FR-RC-15K 14

(2) ケーブル用
　製作する場合，次表の形名の電線または同等品を使用してください。

表15.2 標準検出器ケーブル用電線

電線形名
芯線
サイズ
［mm2］

芯線本数
仕上り外径
［mm］(注1)

芯線の絶縁
被膜外形d
［mm］(注2)

ケーブルの種類 ケーブル形名

標準検出器ケーブル
MR-JCCBL2M-L

～
MR-JCCBL10M-LUL20276AWG28 7pair(BLAC) 0.08 14（7ペア） 0.9～1.27

通信ケーブル
MR-HPC98CBL□M
MR-HPCATCBL□M

UL20276AWG28 10pair(BLAC) 0.08 14（7ペア）

5.6

0.9～1.27 バスケーブル MR-J2HBUS□M-A

UL20276AWG22 6pair(BLAC) 0.3 14（7ペア） 8.2（8.7） 0.9～1.27 標準検出器ケーブル
MR-JCCBL20M-L
MR-JCCBL30M-L

注 1.（　　）内は最大外径寸法です。
注 2. dは次図のとおりです。

絶縁被膜導体

d
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表15.3 高屈曲寿命検出器ケーブル用電線

芯線1本の特性
(注)潤工社製
電線形名

芯線サイズ
［mm2］

芯線本数
仕上外径
〔mm〕

構成
［本数／mm］

導体抵抗
［Ω/km］

ケーブルの種類 ケーブル形名

A14B2339 0.2 8（4ペア） 7.2 40/0.08 105以下
MR-HSCBL5M
MR-JCCBL5M-H
MR-JHSCBL5M-H

A14B2343 0.2 12（6ペア） 7.9 40/0.08 105以下

高屈曲寿命
検出器ケーブル

MR-HSCBL10M 以上
MR-EN1CBL10M-H 以上
MR-JCCBL10M-H 以上
MR-JHSCBL10M-H 以上

注. 購入先：東亜電機工業

15.2.2　ノーヒューズ遮断器・電磁接触器

ノーヒューズ遮断器・電磁接触器はコントローラ１台に対し，必ず１台づつ使用し
てください。

コントローラ
ノーヒューズ
遮断器

電磁接触器

MR-H10ACN NF30形5A S-N10

MR-H20ACN NF30形10A S-N10

MR-H40ACN NF30形10A S-N10

MR-H60ACN NF30形10A S-N10

MR-H100ACN NF30形15A S-N10

MR-H200ACN NF30形20A S-N18

MR-H350ACN NF50形30A S-N25

MR-H500ACN NF50形05A S-N35

MR-H700ACN NF100形75A S-N50

MR-H11KACN NF100形100A S-N65

MR-H15KACN NF225形125A S-N95

MR-H22KACN NF225形175A S-N125
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15.2.3　力率改善リアクトル

電源回生コンバータ(FR-RC)を使用する場合, 電源回生コンバータの回生電力を考
慮した力率改善リアクトルを選定してください。

E

B以
下
 

C以
下
 

D

A

RXS YTZ

F取付けねじ 

コントローラ

三相AC
200～230V端子台

仕様番号

製番

NFB FR－BAL
R

S

T

X R

S

T

Y

Z

寸法[mm]
コントローラ 形名

A B C D E F
質量[kg]

MR-H10ACN

MR-H20ACN
FR-BAL-0.4K 135 64 120 120 45 M4 2

MR-H40ACN FR-BAL-0.75K 135 74 120 120 57 M4 3

MR-H60ACN FR-BAL-1.5K 160 76 145 145 55 M4 4

MR-H100ACN FR-BAL-2.2K 160 96 145 145 75 M4 6

MR-H200ACN FR-BAL-3.7K 220 95 200 200 70 M5 8.5

MR-H350ACN FR-BAL-7.5K 220 125 205 200 100 M5 14.5

MR-H500ACN FR-BAL-11K 280 140 245 255 100 M6 19

MR-H700ACN

MR-H11KACN
FR-BAL-15K 295 156 280 270 110 M6 27

MR-H15KACN FR-BAL-22K 290 200 300 240 170 M8 35

MR-H22KACN FR-BAL-30K 290 220 300 240 190 M8 43

15.2.4　リレー

各インタフェースでリレーを使用する場合，次のリレーを使用してください。

インタフェース名 選定例

特にアナログ入力指令
およびデジタル入力指令（インタフェースDI-1）
信号の開閉に使用するリレー

接触不良を防止するため微小信号用（ツイン
接点）を用いてください。
（例）オムロン：G2A形，MY形

デジタル出力信号（インタフェースDO-1）
信号に使用するリレー

DC12VまたはDC24Vの40mA以下の小形リレー
（例）オムロン：MY形
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15.2.5　サージアブソーバ

電磁ブレーキを使用する場合はサージアブソーバが必要です。サージアブソーバは
次の仕様のものあるいは相当品を使用してください。
サージアブソーバを使用する場合は，図のように絶縁処理を行ってください。

最大定格

許容回路電圧 サージ耐量
エネルギ
耐量

定格電力
最大制限電圧

静電容量
（参考値）

バリスタ電圧
定格（範囲）
V1mA

AC[Vma] DC[V] [A] [J] [W] [A] [V] [pF] [V]

140 180
（注）
500／回

5 0.4 25 360 300
220

(198～242)

注. 1回：8×20μs

（例）ERZV10D221（松下電器製）
TNR-12G221K（マルコン電子製）
外形寸法図 [mm]（ERZ-C10DK221）

13.5

16
.5

3.
0以
下
 

30
.0
以
上
 

4.7±1.0

φ0.8 M4ねじ用
圧着端子

ビニル
チューブ
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15.2.6　ノイズ対策品

ノイズには，外部から侵入しコントローラを誤動作させるノイズとコントローラか
ら輻射し周辺機器を誤動作させるノイズがあります。コントローラは微弱信号を扱う
電子機器のため，次の一般的対策が必要です。
また，コントローラ出力を高キャリア周波数でチョッピングしているのでノイズの

発生源になります。このノイズ発生により周辺機器が誤動作する場合には，ノイズを
抑制する対策を施します。この対策はノイズ伝播経路により多少異なります。

① 一般対策
・コントローラの動力線（入出力線）と信号線の平行布線や束ね配線は避け，分離
配線をする。

・検出器との接続線，制御用信号線には，ツイストペアシールド線を使用し，シー
ルド線の外被は端子SDへ接続する。

・接地は，コントローラ，サーボモータなどを1点接地で行う（5.6節参照）。

② 外部から侵入しコントローラを誤動作させるノイズ
　コントローラの近くにノイズが多く発生する機器（電磁接触器，電磁ブレーキ，
多量のリレーを使用など）が取り付けられていて，コントローラが誤動作する心配
があるときは，次のような対策を施す必要があります。
・ノイズを多く発生する機器にサージキラーを設け，発生ノイズを押さえる。
・信号線にデータラインフィルタをつける。
・検出器との接続線，制御用信号線のシールドをケーブルクランプ金具で接地する。

③ コントローラから輻射し周辺機器を誤動作させるノイズ
　コントローラから発生するノイズは，コントローラ本体およびコントローラ主回
路（入・出力）に接続される電線より輻射されるもの，主回路電線に近接した周辺
機器の信号線に電磁的および静電的に誘導するもの，そして，電源電路線を伝わる
ものにわけられます。

コントローラの
発生ノイズ 空中伝播ノイズ コントローラからの

直接輻射ノイズ

電磁誘導ノイズ 

静電誘導ノイズ 

電路伝播ノイズ 

電源線からの
輻射ノイズ

サーボモータ接続線
からの輻射ノイズ

電源線を伝播する
ノイズ

漏れ電流による接地線
からの回込みノイズ

…経路④，⑤

…経路①

…経路②

…経路③

…経路⑦

…経路⑧

…経路⑥
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センサ
電源

計器 受信機

コント
ローラ

サーボモータ SM

②

⑧

①

⑦

⑤

③
⑥

④

③

センサ

⑦ ⑦

②

ノイズ伝播経路 対策

①②③

　計算機，受信機，センサなど微弱信号を扱い，ノイズの影響を受け誤動作し
やすい機器や，その信号線がコントローラと同一盤内に収納されていたり，近
接して布線されている場合にはノイズの空中電波により機器が誤動作すること
があるので，次のような対策を施してください。
(1) 影響を受けやすい機器は，コントローラから極力離して設置する。
(2) 影響を受けやすい信号線は，コントローラとの入出力線から極力離して布
線する。

(3) 信号線と動力線（コントローラ入出力線）の平行布線や束ね配線は避ける。
(4) 入出力線にラインノイズフィルタや入力にラジオノイズフィルタを挿入し
て，電線からの輻射ノイズを抑制する。

(5) 信号線や動力線にシールド線を使用したり，個別の金属ダクトに入れる。

④⑤⑥

　信号線が動力線に平行布線していたり，動力線と一緒に束ねられている場合
には電磁誘導ノイズ，静電誘導ノイズにより，ノイズが信号線に伝播し誤動作
することがあるので次のような対策をしてください。
(1) 影響を受けやすい機器は，コントローラから極力離して設置する。
(2) 影響を受けやすい信号線は，コントローラとの入出力線から極力離して布
線する。

(3) 信号線と動力線（コントローラ入出力線）の平行布線や束ね配線は避ける。
(4) 信号線や動力線にシールド線を使用したり，個別の金属ダクトに入れる。

⑦

　周辺機器の電源がコントローラと同一系統の電源と接続されている場合に
は，コントローラから発生したノイズが電源線を逆流し，機器が誤動作するこ
とがあるので，次のような対策を施してください。
(1) コントローラの電源線にラジオノイズフィルタ（FR-BIF）を設置する。
(2) コントローラの動力線にラインノイズフィルタ（FR-BIF・FR-BSF01）を設
置する。

⑧
　周辺機器とコントローラの接地線により閉ループ回路が構成される場合，漏
れ電流が貫流して，機器が誤動作する場合があります。このようなときには，
機器の接地線を外すと誤動作しなくなる場合があります。
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(1) データラインフィルタ
　検出器ケーブルなどにデータラインフィルタを設けることにより，ノイズの侵
入を防止する効果があります。
例　データラインフィルタ：ZCAT3035-1330 （TDK製）

ESD-SR-25 （トーキン製)
インピーダンス仕様（ZCAT3035-1330）

インピーダンス[Ω]

10～100MHz 100～500MHz

80 150

上のインピーダンス値は，
参考値であり保証値では
ありません。

外形寸法図(ZCAT3035－1330)

[単位：mm]

39±1

φ
13
±
1

φ
30
±
1

ケーブル固定用
バンド取付け部34±1

ロット番号 品名 

TDK

(2) サージキラー
　コントローラ周辺のACリレー・ACバルブ・AC電磁ブレーキなどに取り付けるサー
ジキラーは次のものまたは相当品を使用してください。

MS

サージキラー リレー

20cm以下サージキラー 
サージキラー

（例）972A-2003 50411
　　（松尾電機（株）････････定格AC200V）

定格電圧
AC[V]

C[μF] R[Ω]
テスト電圧
AC[V]

外形寸法線[単位：mm]

200 0.5 50(1W)
T-C間

1000(1～5s)
青色ビニルコード 赤色ビニルコード

ビニル被覆

10±3

200以上 200以上

10±3

18±1.5

15±1

48±1.5

6

φ4
31.5±1

10以下 10以下

　なお，DCリレー・DCバルブなどにはダイオードを取り付けます。
　最大電圧：リレーなどの駆動電圧の 4倍以上
　最大電流：リレーなどの駆動電流の 2倍以上

RA

ダイオード

＋ －
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(3) ケーブルクランプ金具（AERSBAN- SET）
　シールド線のアース線は一般にはコネクタのSD端子へ接続すれば十分ですが，
次図のようにアース板に直接接続して効果を高めることができます。
　検出器ケーブルはコントローラの近くにアース板を取り付け，次図に示すよう
にケーブルの被覆を一部むいて外部導体を露出させ，その部分をクランプ金具で
アース板に押しつけてください。ケーブルが細い場合は数本まとめてクランプし
てください。
　ケーブルクランプ金具はアース板とクランプ金具がセットになっています。

クランプ金具
(A,B)

ケーブル

アース板

外部導体 

40

クランプ部のケーブル被覆をむく カッタ

ケーブル

クランプ部分図

・外形図

アース板 クランプ金具 

(注)M4ねじ

11
3
6

C A

6 22

17.5

35

35

2－φ5穴
取付け穴

L以下 10

30

B±
0.
3

7 24
＋
0.
3

  
0

24
 0 -0
.2

注．接地用のねじ穴です。制御盤のアース板に
　　接続してください。

形名 A B C 付属金具 クランプ金具 L

AERSBAN-DSET 100 86 30 クランプ金具が2個 A 70

AERSBAN-ESET 70 56 クランプ金具が1個 B 45
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(4) ラインノイズフィルタ（FR-BLF・FR-BSF01）
　コントローラの電源あるいは出力側から輻射するノイズを抑制する効果があり
高周波の漏れ電流（零相電流）の抑制にも有効です。とくに0.5MHz～5MHzの帯域
に対して効果があります。

接続図 外形寸法線

FR-BLF(MR-H350ACN以上用)

160
180

130
85

80
2.
3

35
31
.5

φ7

7

・三相の電流をすべて同じ方向に同じ回数巻き付
けてコントローラの電源側，出力側に接続しま
す。

・電源側には巻付け関数は多いほど効果がありま
すが，通常では貫通回数を4回程巻付けます。
出力側の貫通回数は必ず4回以下にしてくださ
い。

・接地（アース）線は，三相の電線と一緒に巻き付
けないでください。フィルタ効果が減少します。
特に4芯ケーブルを使用する場合は注意が必要で
す。接地には別に電線を使用してください。

・電線が太くて巻き付けることができない場合は，
フィルタを2回以上使用し，貫通回数の合計が上
記になるようにします。

例1

例2

(貫通回数4回） 

2個使用した場合
(合計貫通回数4回）

電源

NFB コントローラ

R

ラインノイズ
フィルタ

電源

NFB

ラインノイズ
フィルタ

S
T

R

S
T

コントローラ

FR-BSF01（MR-H200ACN以下用）

(110)
(95)

(2
2)

(6
5)

3

(65)
φ33

2－φ5

(5) ラジオノイズフィルタ（FR-BIF）
　コントローラの電源側から輻射するノイズを抑制する効果があり，特に10MHz
以下のラジオ周波数帯域に有効です。入力専用です。

接続図 外形寸法図[単位：mm]

接続線はできる限り短くしてください。
必ず接地してください。 

NFB

電源

コントローラ

ラジオノイズ
フィルタ
FR－BIF

R

S

T

漏洩電流：4mA

29

58

約
30
0

42

4

赤 青 白 緑 

44
29 7

φ5穴
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15.2.7　漏電ブレーカ

(1) 選定方法
　ACサーボにはPWM制御された高周波のチョッパ電流が流れます。高周波分を含ん
だ漏れ電流は，商用電源で運転するモータに比べて大きくなります。
　漏電ブレーカは下式を参考に選定し，コントローラ・サーボモータなどは確実
に接地をしてください。
　また，漏れ電流を減らすよう入出力の電線の布線距離はできるだけ短く，大地
間はできる限り離して（約30cm）布線してください。
　定格感度電流≧10・{Igl＋Ign＋Iga＋K・(Ig2＋Igm)} [mA]････････････(15.2)

漏電ブレーカ

タイプ 当社品
K

高調波・サージ対応品
NV-SF
NV-CF

1SMコント
ローラ

ノイズフィルタ
電線 

電線
NV

Ig1Ign Iga Ig2 Igm 一般品
NV-CA
NV-CS
NV-SS

3

　Igl：漏電ブレーカからサーボアンプ入力端子までの電路の漏れ電流
　　　（図15.1から求める）
　Ig2：サーボアンプ出力端子からサーボモータまでの電路の漏れ電流
　　　（図15.1から求める）
　Ign：入力側フィルタなどを接続した場合の漏れ電流
　　　（FR-BIFの場合は1個につき4.4mA）
　Iga：サーボアンプの漏れ電流（表15.5から求める）
　Igm：サーボモータの漏れ電流（表15.4から求める）

表15.4　サーボモータの
漏れ電流例（Igm）

表15.5　コントローラの
漏れ電流例（Iga）

サーボモータ
出力[kW]

漏れ電流
[mA]

コントローラ
漏れ電流
[mA]

0.05～0.5 0.1 全シリーズ 2

0.6～1 0.1

1.2～2.2 0.2

3，3.5 0.3 表15.6　漏電ブレーカ選定例

4.5 0.3

5 0.5
コントローラ

漏電ブレーカ
定格感度電流

7 0.7

11 1.0

15 1.3

MR-H10ACN
～

MR-H350ACN
15mA

22 2.3 MR-H500ACN 30mA

120

100

80

60

40

20

0
2
3.5
5.5
8
14
22
38

80
150

30
60
100

電線サイズ[mm2]

漏
れ
電
流
[mA]

MR-H700ACN 50mA

図15.1　CVケーブルを金属配線し
た場合の1kmあたりの漏
れ電流例（lg1,lg2）

MR-H11KACN
～

MR-H22KACN
100mA
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(2) 選定例
　次の条件における漏電ブレーカの選定例を示します。

SMコントローラ
MR-H60ACN HA-FF63

2mm2×5m2mm2×5m

Ig1 Ig2Iga Igm

NV

　漏電ブレーカは一般品を使用します。
　図より式（15.2）の各項を求めます。

　　　Igl＝20･
5
1000

＝0.1 [mA]

　　　Ig2＝20･
5
1000

＝0.1 [mA]

　　　Ign＝0（使用しない）

　　　Iga＝0.1 [mA]

　　　Igm＝0.1 [mA]

　式（15.2）に代入します。
　　　Ig≧10・{0.1＋0＋0.1＋3・(0.1＋0.1)}
　　　　≧8.0 [mA]

　計算結果より，定格感度電流（Ig）が8.0[mA]以上の漏電ブレーカを使用します。
　NV-CA/CS/SSシリーズでは15[mA]を使用します。
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15.2.8　アナログ入力用設定器

オーバライド，アナログトルク指令などアナログ入力に使用する可変抵抗器には次
のようなものがあります。

(1) 単回転形
WA2WYA2SEBK2KΩ（日本抵抗器製）

定格電力 抵抗値 抵抗値許容差
絶縁耐力
(1分間)

絶縁抵抗 機械的回転角 回転トルク

2W 2kΩ ±10％ 700V A.C 100MΩ以上 300°±5° 10～100g-cm以下

接続図

1 2 3

外形寸法図

20 25
102.5
1.6

30

12

3

R2
5

30°1

φ
6

φ2.8

M9×0.75

3-φ1.54穴

30°

2
3

[単位：mm]
パネル穴加工図

φ3.6穴

φ10穴

12

［単位:mm]

(2) 多回転形
RRS10(M)2KΩ（日本抵抗器製）

定格電力 抵抗値 抵抗値許容差
絶縁耐力
(1分間)

絶縁抵抗 機械的回転角 回転トルク

1W 2kΩ ±10％ 700V A.C 1000MΩ以上 3600° ＋10°
－0°

100g-cm以下

接続図
1 3

2

CW

外形寸法図

A
15

15

φ2

213
21.5

24 1.5

13 10

9.
5
φ
22
.7

φ
6

φ
23

[単位:mm]

パネル穴加工図
[単位:mm]パネル厚：2～6

φ9.5穴

φ2.2穴

9.
5
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ポイントテーブルデータ記録用紙

(1) 位置ブロック
① 256点（位置決め）

D
1
0
7

D
1
0
6

D
1
0
5

D
1
0
4

D
1
0
3

D
1
0
2

D
1
0
1

D
1
0
0

(位
置
ﾌﾞ
ﾛｯ
ｸN
o.
)

b
i
t
7

b
i
t
6

b
i
t
5

b
i
t
4

b
i
t
3

b
i
t
2

b
i
t
1

b
i
t
0

位置データ Mｺｰﾄﾞ
速度

ﾌﾞﾛｯｸNo.

0 0 0 0 0 0 0 0 0
1 0 0 0 0 0 0 0 1
2 0 0 0 0 0 0 1 0
3 0 0 0 0 0 0 1 1
4 0 0 0 0 0 1 0 0
5 0 0 0 0 0 1 0 1
6 0 0 0 0 0 1 1 0
7 0 0 0 0 0 1 1 1
8 0 0 0 0 1 0 0 0
9 0 0 0 0 1 0 0 1
10 0 0 0 0 1 0 1 0
11 0 0 0 0 1 0 1 1
12 0 0 0 0 1 1 0 0
13 0 0 0 0 1 1 0 1
14 0 0 0 0 1 1 1 0
15 0 0 0 0 1 1 1 1
16 0 0 0 1 0 0 0 0
17 0 0 0 1 0 0 0 1
18 0 0 0 1 0 0 1 0
19 0 0 0 1 0 0 1 1
20 0 0 0 1 0 1 0 0
21 0 0 0 1 0 1 0 1
22 0 0 0 1 0 1 1 0
23 0 0 0 1 0 1 1 1
24 0 0 0 1 1 0 0 0
25 0 0 0 1 1 0 0 1
26 0 0 0 1 1 0 1 0
27 0 0 0 1 1 0 1 1
28 0 0 0 1 1 1 0 0
29 0 0 0 1 1 1 0 1
30 0 0 0 1 1 1 1 0
31 0 0 0 1 1 1 1 1
32 0 0 1 0 0 0 0 0
33 0 0 1 0 0 0 0 1
34 0 0 1 0 0 0 1 0
35 0 0 1 0 0 0 1 1
36 0 0 1 0 0 1 0 0
37 0 0 1 0 0 1 0 1
38 0 0 1 0 0 1 1 0
39 0 0 1 0 0 1 1 1
40 0 0 1 0 1 0 0 0
41 0 0 1 0 1 0 0 1
42 0 0 1 0 1 0 1 0
43 0 0 1 0 1 0 1 1
44 0 0 1 0 1 1 0 0
45 0 0 1 0 1 1 0 1
46 0 0 1 0 1 1 1 0
47 0 0 1 0 1 1 1 1
48 0 0 1 1 0 0 0 0
49 0 0 1 1 0 0 0 1
50 0 0 1 1 0 0 1 0
51 0 0 1 1 0 0 1 1
52 0 0 1 1 0 1 0 0
53 0 0 1 1 0 1 0 1
54 0 0 1 1 0 1 1 0

D
1
0
7

D
1
0
6

D
1
0
5

D
1
0
4

D
1
0
3

D
1
0
2

D
1
0
1

D
1
0
0

(位
置
ﾌﾞ
ﾛｯ
ｸN
o.
)

b
i
t
7

b
i
t
6

b
i
t
5

b
i
t
4

b
i
t
3

b
i
t
2

b
i
t
1

b
i
t
0

位置データ Mｺｰﾄﾞ
速度

ﾌﾞﾛｯｸNo.

55 0 0 1 1 0 1 1 1
56 0 0 1 1 1 0 0 0
57 0 0 1 1 1 0 0 1
58 0 0 1 1 1 0 1 0
59 0 0 1 1 1 0 1 1
60 0 0 1 1 1 1 0 0
61 0 0 1 1 1 1 0 1
62 0 0 1 1 1 1 1 0
63 0 0 1 1 1 1 1 1
64 0 1 0 0 0 0 0 0
65 0 1 0 0 0 0 0 1
66 0 1 0 0 0 0 1 0
67 0 1 0 0 0 0 1 1
68 0 1 0 0 0 1 0 0
69 0 1 0 0 0 1 0 1
70 0 1 0 0 0 1 1 0
71 0 1 0 0 0 1 1 1
72 0 1 0 0 1 0 0 0
73 0 1 0 0 1 0 0 1
74 0 1 0 0 1 0 1 0
75 0 1 0 0 1 0 1 1
76 0 1 0 0 1 1 0 0
77 0 1 0 0 1 1 0 1
78 0 1 0 0 1 1 1 0
79 0 1 0 0 1 1 1 1
80 0 1 0 1 0 0 0 0
81 0 1 0 1 0 0 0 1
82 0 1 0 1 0 0 1 0
83 0 1 0 1 0 0 1 1
84 0 1 0 1 0 1 0 0
85 0 1 0 1 0 1 0 1
86 0 1 0 1 0 1 1 0
87 0 1 0 1 0 1 1 1
88 0 1 0 1 1 0 0 0
89 0 1 0 1 1 0 0 1
90 0 1 0 1 1 0 1 0
91 0 1 0 1 1 0 1 1
92 0 1 0 1 1 1 0 0
93 0 1 0 1 1 1 0 1
94 0 1 0 1 1 1 1 0
95 0 1 0 1 1 1 1 1
96 0 1 1 0 0 0 0 0
97 0 1 1 0 0 0 0 1
98 0 1 1 0 0 0 1 0
99 0 1 1 0 0 0 1 1
100 0 1 1 0 0 1 0 0
101 0 1 1 0 0 1 0 1
102 0 1 1 0 0 1 1 0
103 0 1 1 0 0 1 1 1
104 0 1 1 0 1 0 0 0
105 0 1 1 0 1 0 0 1
106 0 1 1 0 1 0 1 0
107 0 1 1 0 1 0 1 1
108 0 1 1 0 1 1 0 0
109 0 1 1 0 1 1 0 1
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D
1
0
7

D
1
0
6

D
1
0
5

D
1
0
4

D
1
0
3

D
1
0
2

D
1
0
1

D
1
0
0

(位
置
ﾌﾞ
ﾛｯ
ｸN
o.
)

b
i
t
7

b
i
t
6

b
i
t
5

b
i
t
4

b
i
t
3

b
i
t
2

b
i
t
1

b
i
t
0

位置データ Mｺｰﾄﾞ
速度

ﾌﾞﾛｯｸNo.

110 0 1 1 0 1 1 1 0
111 0 1 1 0 1 1 1 1
112 0 1 1 1 0 0 0 0
113 0 1 1 1 0 0 0 1
114 0 1 1 1 0 0 1 0
115 0 1 1 1 0 0 1 1
116 0 1 1 1 0 1 0 0
117 0 1 1 1 0 1 0 1
118 0 1 1 1 0 1 1 0
119 0 1 1 1 0 1 1 1
120 0 1 1 1 1 0 0 0
121 0 1 1 1 1 0 0 1
122 0 1 1 1 1 0 1 0
123 0 1 1 1 1 0 1 1
124 0 1 1 1 1 1 0 0
125 0 1 1 1 1 1 0 1
126 0 1 1 1 1 1 1 0
127 0 1 1 1 1 1 1 1
128 1 0 0 0 0 0 0 0
129 1 0 0 0 0 0 0 1
130 1 0 0 0 0 0 1 0
131 1 0 0 0 0 0 1 1
132 1 0 0 0 0 1 0 0
133 1 0 0 0 0 1 0 1
134 1 0 0 0 0 1 1 0
135 1 0 0 0 0 1 1 1
136 1 0 0 0 1 0 0 0
137 1 0 0 0 1 0 0 1
138 1 0 0 0 1 0 1 0
139 1 0 0 0 1 0 1 1
140 1 0 0 0 1 1 0 0
141 1 0 0 0 1 1 0 1
142 1 0 0 0 1 1 1 0
143 1 0 0 0 1 1 1 1
144 1 0 0 1 0 0 0 0
145 1 0 0 1 0 0 0 1
146 1 0 0 1 0 0 1 0
147 1 0 0 1 0 0 1 1
148 1 0 0 1 0 1 0 0
149 1 0 0 1 0 1 0 1
150 1 0 0 1 0 1 1 0
151 1 0 0 1 0 1 1 1
152 1 0 0 1 1 0 0 0
153 1 0 0 1 1 0 0 1
154 1 0 0 1 1 0 1 0
155 1 0 0 1 1 0 1 1
156 1 0 0 1 1 1 0 0
157 1 0 0 1 1 1 0 1
158 1 0 0 1 1 1 1 0
159 1 0 0 1 1 1 1 1
160 1 0 1 0 0 0 0 0
161 1 0 1 0 0 0 0 1
162 1 0 1 0 0 0 1 0
163 1 0 1 0 0 0 1 1
164 1 0 1 0 0 1 0 0
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位置データ Mｺｰﾄﾞ
速度

ﾌﾞﾛｯｸNo.

165 1 0 1 0 0 1 0 1
166 1 0 1 0 0 1 1 0
167 1 0 1 0 0 1 1 1
168 1 0 1 0 1 0 0 0
169 1 0 1 0 1 0 0 1
170 1 0 1 0 1 0 1 0
171 1 0 1 0 1 0 1 1
172 1 0 1 0 1 1 0 0
173 1 0 1 0 1 1 0 1
174 1 0 1 0 1 1 1 0
175 1 0 1 0 1 1 1 1
176 1 0 1 1 0 0 0 0
177 1 0 1 1 0 0 0 1
178 1 0 1 1 0 0 1 0
179 1 0 1 1 0 0 1 1
180 1 0 1 1 0 1 0 0
181 1 0 1 1 0 1 0 1
182 1 0 1 1 0 1 1 0
183 1 0 1 1 0 1 1 1
184 1 0 1 1 1 0 0 0
185 1 0 1 1 1 0 0 1
186 1 0 1 1 1 0 1 0
187 1 0 1 1 1 0 1 1
188 1 0 1 1 1 1 0 0
189 1 0 1 1 1 1 0 1
190 1 0 1 1 1 1 1 0
191 1 0 1 1 1 1 1 1
192 1 1 0 0 0 0 0 0
193 1 1 0 0 0 0 0 1
194 1 1 0 0 0 0 1 0
195 1 1 0 0 0 0 1 1
196 1 1 0 0 0 1 0 0
197 1 1 0 0 0 1 0 1
198 1 1 0 0 0 1 1 0
199 1 1 0 0 0 1 1 1
200 1 1 0 0 1 0 0 0
201 1 1 0 0 1 0 0 1
202 1 1 0 0 1 0 1 0
203 1 1 0 0 1 0 1 1
204 1 1 0 0 1 1 0 0
205 1 1 0 0 1 1 0 1
206 1 1 0 0 1 1 1 0
207 1 1 0 0 1 1 1 1
208 1 1 0 1 0 0 0 0
209 1 1 0 1 0 0 0 1
210 1 1 0 1 0 0 1 0
211 1 1 0 1 0 0 1 1
212 1 1 0 1 0 1 0 0
213 1 1 0 1 0 1 0 1
214 1 1 0 1 0 1 1 0
215 1 1 0 1 0 1 1 1
216 1 1 0 1 1 0 0 0
217 1 1 0 1 1 0 0 1
218 1 1 0 1 1 0 1 0
219 1 1 0 1 1 0 1 1
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位置データ Mｺｰﾄﾞ
速度

ﾌﾞﾛｯｸNo.

220 1 1 0 1 1 1 0 0
221 1 1 0 1 1 1 0 1
222 1 1 0 1 1 1 1 0
223 1 1 0 1 1 1 1 1
224 1 1 1 0 0 0 0 0
225 1 1 1 0 0 0 0 1
226 1 1 1 0 0 0 1 0
227 1 1 1 0 0 0 1 1
228 1 1 1 0 0 1 0 0
229 1 1 1 0 0 1 0 1
230 1 1 1 0 0 1 1 0
231 1 1 1 0 0 1 1 1
232 1 1 1 0 1 0 0 0
233 1 1 1 0 1 0 0 1
234 1 1 1 0 1 0 1 0
235 1 1 1 0 1 0 1 1
236 1 1 1 0 1 1 0 0
237 1 1 1 0 1 1 0 1
238 1 1 1 0 1 1 1 0
239 1 1 1 0 1 1 1 1
240 1 1 1 1 0 0 0 0
241 1 1 1 1 0 0 0 1
242 1 1 1 1 0 0 1 0
243 1 1 1 1 0 0 1 1
244 1 1 1 1 0 1 0 0
245 1 1 1 1 0 1 0 1
246 1 1 1 1 0 1 1 0
247 1 1 1 1 0 1 1 1
248 1 1 1 1 1 0 0 0
249 1 1 1 1 1 0 0 1
250 1 1 1 1 1 0 1 0
251 1 1 1 1 1 0 1 1
252 1 1 1 1 1 1 0 0
253 1 1 1 1 1 1 0 1
254 1 1 1 1 1 1 1 0
255 1 1 1 1 1 1 1 1

② 8点（位置決め）

D
E
C

J
F
S

S
T
P

位
置
ﾌﾞ
ﾛｯ
ｸN
o.

b
i
t
2

b
i
t
1

b
i
t
0

位置データ Mｺｰﾄﾞ
速度

ﾌﾞﾛｯｸNo.

0 0 0 0
1 0 0 1
2 0 1 0
3 0 1 1
4 1 0 0
5 1 0 1
6 1 1 0
7 1 1 1

③2点（ロール送り）

位置ﾌﾞﾛｯｸ

No.

L
S
N

位置データ

0 0
1 1

(2) 速度ブロック
① 8速（位置決め・ロール送り）

D
1
1
9

D
1
1
8

D
1
1
7速度ﾌﾞﾛｯｸ

No. b
i
t
2

b
i
t
1

b
i
t
0

回転速度

(r/min)

加速時定数(ms)
or

加減速時定数(ms)

減速時定数(ms)
or

Ｓ字時定数(ms)

1 0 0 0
2 0 0 1
3 0 1 0
4 0 1 1
5 1 0 0
6 1 0 1
7 1 1 0
8 1 1 1

② 2速（ロール送り）

速度ﾌﾞﾛｯｸ

No.

J
F
S

回転速度

(r/min)

加速時定数(ms)
or

加減速時定数(ms)

減速時定数(ms)
or

Ｓ字時定数(ms)

1 0
2 1
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周辺機器メーカ一覧

メーカ／代理店 電話番号 周辺機器名

東亜電気工業（株） 052-937-7611 潤工社製ケーブル

第一電子工業（株）
関東地区 03-3494-6611
関西地区 06-6312-8191
中部地区 052-242-5231

日本航空電子工業（株）
関東地区 03-3780-2893
関西地区 06-6447-5274
中部地区 052-953-9520

日本フレックス（株）
関東地区 03-3473-3411
関西地区 06-6445-0711
中部地区 052-211-3396

大和電業（株）
関東地区 03-3719-3611
関西地区 06-6539-8808
中部地区 052-915-1535

本多通信工業（株）
関東地区 03-3714-1161
関西地区 06-6376-4717
中部地区 052-732-2221

住友スリーエム（株）
関東地区 03-5716-7290
関西地区 06-6447-3944
中部地区 052-322-9652

日本エー・エム・ピー（株）
関東地区 044-844-8111
関西地区 06-6251-4961
中部地区 0565-29-0890

コネクタ

オムロン（株）
関東地区 03-3779-9000
関西地区 06-6253-0471
中部地区 052-571-8858

リレー

（株）日本抵抗器
関東地区 03-3762-8521
関西地区 06-6372-5321
中部地区 052-914-5762

可変抵抗器

松尾電機（株）
関東地区 03-3492-3121
関西地区 06-6337-6450
中部地区 0566-77-3211

サージキラー

ＴＤＫ（株）
関東地区 03-3278-5111
関西地区 06-6245-7311
中部地区 052-971-1711

インタフェース用電源
データラインフィルタ

日本電気（株）
関東地区 03-3454-1111
関西地区 06-6945-1111
中部地区 052-222-2111

ツェナダイオード

RINGFEDER  G.m.b.H
代理店　竹田商事（株）

関東地区 03-3815-6501
関西地区 06-6441-1503
中部地区 052-203-1103

シュパンリング

松下電器産業（株）
関東地区 03-3438-5061
関西地区 06-6949-2321

マルコン電子（株）
(日本ケミコン（株）内）

関東地区 03-5750-2551
関西地区 06-6369-2120
中部地区 052-772-8551

サージアブソーバ

（株）トーキン
関東地区 03-3475-6811
関西地区 06-6263-6781
中部地区 052-581-9336

データラインフィルタ



改定履歴
※取扱説明書番号は，本説明書の裏表紙の左下に記載してあります。

印刷日付 ※取扱説明書番号 改定内容

1998年 7月 SH(名)-3185-A 初版印刷
1999年 3月 SH(名)-3185-B

1.1.2項(2)
1.2節(1)
2.4節(2)
3.3.1項
3.3.2項(1)

3.4.2項(f)
3.4.5項(4)(b)

3.6節(1)(c)

4.3.1項
4.3.2項(1)

4.3.3項(3)
5.1節
5.2.1項
5.2.2項(2)②
5.2.2項(4)(a)①
5.2.2項(5)(6)
5.6節
6.2.1項
7.3節
8.1節(2)

8.2節
8.11.1項
8.11.2項(5)
8.11.2項(7)
8.12.3項(2)
8.12.3項(3)
8.12.3項(4)
8.12.9項(1)(2)
8.12.10項(1)
8.12.11項(1)
9.1.3項(1)
9.1.3項(2)
9.2.3項(1)
9.2.7項
10.3.2項
10.4.1項(2)
10.4.2項(2)(b)

欧州EC指令への適合の文書変更
図の変更
定格名板の変更
文章変更
文章削除，ポイントの追加
デジタルI/F用電源の入力 機能・用途説明，文章を
追加
故障の機能・用途説明の内容を変更
表 OFFに変更
タイミングチャート原点復帰(D12)に変更，自動/手
動モード選択(D10)を追加
表⑦ パラメータユニット画面INCフカ:RSTをPr02
セッテイミスに変更
文章削除，ポイントの追加
デジタルI/F用電源の入力機能・用途説明，文章を
追加
位置決め完了を追加
文章一部変更
図変更
ポイントを追加
図変更
図変更
図変更
文章一部変更
ポイントの文章一部追加
実効負荷率，ピーク負荷率の表示範囲を320に変更
ケーブル接続図CN4に変更
図一部変更，注4追加
図変更
表一部変更
データNo.[3][5]から[4][F]に変更
表一部変更
文章一部変更
文章一部追加
文章一部追加
文章一部変更
文章一部変更
文章一部変更
注5.文章変更
注5.文章を変更
短絡定格に変更，文章変更
表変更
ポイント追加
文章一部変更
⑤，⑥，⑦を追加



印刷日付 ※取扱説明書番号 改定内容
10.4.3項(2)
11章
11.2節
12.2.1項
12.2.2項

12.2.3項
14.2節
15.1.2項(2)①
15.2.1項(1)
15.2.2項
15.2.3項
15.2.6項

15.2.7項(1)

⑦，⑧を追加
注意から危険に変更
注意を削除
アラーム・警告一覧表　一部追加
文章一部追加
AL35 名称 指令パルス周波数異常に変更
AL50 内容 一部削除
AL51 内容 サーボモータ ロック時：1s以上を追加
文章一部変更
サーボモータHC-RF353をMR-H500ANのところに変更
文中 別冊のサーボモータ技術資料集5.1節に変更
MR-H350CANの③の電線サイズに注記を追加
15.2.2表 ノーヒューズ遮断機NF-50形30Aに変更
15.2.3表FR-BAL-22Kに変更
表⑦動力を電源に変更，FR-BIFを追加，⑧設置を接地
に変更
選定方法IG2，Ignに変更

本書によって，工業所有権その他の権利の実施に対する保証，または実施権を許諾するものではありません。また

本書の掲載内容の使用により起因する工業所有権上の諸問題については，当社は一切その責任を負うことができません。

  1999 MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION



北海道支店
(011)221－8495

新潟機器サービスステーション
(025)241－0301

北陸支店
(076)251－0559

京都機器サービスステーション
(075)672－0144

関西機電支店
(0726)41－0441

大阪機器サービスステーション
(06)6458－9728

堺機器サービスステーション
(0722)29－5992

姫路機器サービスステーション
(0792)81－1141

中国支店
(082)285－2111

東北支店
(022)238－1761

東京機電支店
(03)3454－5521

相模原機器サービスステーション
(0427)79－9711

千葉機器サービスステーション
(043)232－6101

神奈川機器サービスステーション
(045)664－0251

関東機器サービスステーション
(048)652－0378

静岡機器サービスステーション
(054)287－8866

浜松機器サービスステーション
(053)464－4961

中部機電支店
(052)722－7601

神戸機器サービスステーション
(078)651－0332

四国支店
(087)831－3186

倉敷機器サービスステーション
(086)448－5532

北九州機器サービスステーション
(093)642－8825

九州機電支店
(092)411－7409

長崎機器サービスステーション
(0958)65－3667

サービスネットワーク (三菱電機システムサービス(株))
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