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注意事項
• 実際のシステム構築に際しては、システムを構成する各機器・装置の仕様をご確認のうえ、定格・

性能に対し余裕を持った使い方をし、万一故障があっても危険を最小にする安全回路などの安全対
策を講じてください。

• システムを安全にご使用いただくため、システムを構成する各機器・装置のマニュアルや取扱説明
書などを入手し、「安全上のご注意」「安全上の要点」など安全に関する注意事項および「使用上の
注意」を含め、マニュアルや取扱説明書に記載の内容を確認し理解したうえ使用してください。

• システムが適合すべき規格・法規または規制に関しては、お客様自身でご確認ください。
• 本資料の一部または全部を、オムロン株式会社の許可なしに複写、複製、再配布することを禁じま

す。
• 本資料の記載内容は、改良のため予告なく変更されることがあります。

本資料で使われているマークには、次のような意味があります。

使用上の注意

製品の動作不能、誤動作、または性能・機能への悪影響を予防するために実施または回避すべ
きことを示します。

注意事項
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関連マニュアル
システムを安全にご使用いただくため、システムを構成する機器・装置のマニュアルや取扱説明書な
どを必ず入手し、「安全上の注意」「安全上の要点」など安全に関する注意事項、および「使用上の注
意」を含め、マニュアルや取扱説明書に記載の内容を確認し理解したうえ使用してください。
オムロン株式会社（以下、オムロン）、米国デルタ タウ データ システムズ社（以下、DT 社）のマニ
ュアルは以下のとおりです。

メーカ Man. No. 形式 マニュアル名称
オムロン SBCE-431 形 CK5M-CPU1£1

形 CK3M-CPU1£1
形 CK3W-ECS300

プログラマブル多軸モーションコントローラ ユーザーズマ
ニュアル ハードウェア編

DT 社 SBCE-404 — Power PMAC ユーザーズマニュアル
DT 社 SBCE-405 — Power PMAC ソフトウェアリファレンスマニュアル
DT 社 SBCE-406 — Power PMAC IDE ユーザーズマニュアル

関連マニュアル
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用語と定義
用語 説明・定義

PMAC Programmable Multi Axis Controller の略です。
Power PMAC IDE コントローラの設定、ユーザプログラムの作成、モニタを行うためのパソコン用ソ

フトウェアです。
シリアルエンコーダ 通信を用いてデータ伝送を行うエンコーダです。

用語と定義
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改訂履歴
改訂記号は、表表紙・裏表紙に記載されている Man. No.の後尾に付記されます。

SBCE-503B

改訂記号

改訂記号 改訂年月 改訂理由
A 2021 年 5 月 初版

B 2023 年 1 月
• 形 CK5M-CPU1£1 の追加に伴う改訂
• 誤記訂正

改訂履歴

8 スタートアップガイド BiSS-C/EnDAT 2.1/2.2/1S Motor シリアルエンコーダ編 (SBCE-503)



1
本資料の概要

本章では、本資料の概要を記載します。

1-1 概要...........................................................................................................................1-2
1-1-1 対象となる読者の方々.......................................................................................... 1-2
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1-1 概要
本資料はオムロン製プログラマブル多軸モーションコントローラ 形 CK£M-CPU1£1（以下、コント
ローラ）と、BiSS-C、EnDAT2.1/2.2、1S Motor のシリアル通信プロトコルに対応したシリアルエ
ンコーダを接続する手順とその確認方法をまとめたものです。

「第 3 章 シリアルエンコーダの接続手順 (P.3-1)」で記載している設定内容および設定手順のポイ
ントを理解することにより、各プロトコルに対応したシリアルエンコーダと通信させることができ、
絶対位置情報を取り込めるようになります。

1-1-1 対象となる読者の方々
本ガイドは、電気の知識（電気工事士あるいは同等の知識）を有する、次の方を対象に記述していま
す。
• FA 機器の導入を担当される方
• FA システムを設計される方
• FA 機器を設置、接続される方
• FA 現場を管理される方

また、DT 社のマニュアルに記載されている内容をご理解いただいている方を対象に記述しています。

1 本資料の概要
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2
対象機器とデバイス構成

本章では、本資料における接続の対象機器およびシステム構成を記載します。

2-1 デバイス構成 ...........................................................................................................2-2
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2-1 デバイス構成
本資料の接続手順を再現するための構成機器は以下のとおりです。

アドレス: 0 アドレス: 1

プログラマブル多軸モーション
コントローラ
形CK£M-CPU1£0

形CK3W-ECS300

形CK3W-PD048

形CK3W-TER11

シリアルエンコーダ

形CK3W-CAES03A（BiSS-C、EnDat2.2/2.1の場合）
形R88A-CR1A£（1Sモータの場合）形S8VK-£

※ロータリースイッチで
　上記のアドレスに設定すること。

Windowsパソコン
Power PMAC IDE

Ethernet

ケーブル 

メーカ 名称 形式 バージョン
オムロン プログラマブル多軸モーションコ

ントローラ
CPU ユニット

形 CK£M-CPU1£1 Ver.2.6.1 以降

オムロン プログラマブル多軸モーションコ
ントローラ
軸インタフェースユニット

形 CK3W-ECS300 ―

オムロン プログラマブル多軸モーションコ
ントローラ
電源供給ユニット

形 CK3W-PD048 ―

オムロン プログラマブル多軸モーションコ
ントローラ
エンドカバー

形 CK3W-TER11 ―

HEIDENHAIN シリアルエンコーダ
(EnDat2.1/2.2)

ROQ437 ―

Renishaw シリアルエンコーダ(BiSS-C) RL26£ ―
オムロン サーボモータ 形 R88M-1S£ ―
オムロン エンコーダケーブル 形 R88A-CR1A£ ―
オムロン スイッチング パワーサプライ 形 S8VK-£ ―
オムロン エンコーダケーブル 形 CK3W-CAES03A ―
― Windows パソコン ― ―
DT 社 Power PMAC 設定ツール Power PMAC IDE Ver.4.5 以降

2 対象機器とデバイス構成
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3
シリアルエンコーダの接続手順

本章では、コントローラとシリアルエンコーダを接続する手順について記載します。
説明は、コントローラが工場出荷時の初期設定状態であることを前提とします。

3-1 作業の流れ ...............................................................................................................3-2
3-2 コントローラの設定準備........................................................................................3-3

3-2-1 新規プロジェクトの作成...................................................................................... 3-3
3-2-2 コントローラの初期設定...................................................................................... 3-4

3-3 各種シリアルエンコーダの配線.............................................................................3-6
3-4 コントローラの各種設定と動作確認.....................................................................3-7
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3-1 作業の流れ
コントローラとシリアルエンコーダを接続するための手順は以下のとおりです。

「3-2 コントローラの設定準備 (P.3-3)」 コントローラの設定準備を行います。
q

「3-2-1 新規プロジェクトの作成 (P.3-3)」
q

「3-2-2 コントローラの初期設定 (P.3-4)」
s

「3-3 各種シリアルエンコーダの配線 (P.3-6)」 各機器の配線を行います。
s

「3-4 コントローラの各種設定と動作確認
(P.3-7)」

コントローラの設定と動作確認を行いま
す。

3 シリアルエンコーダの接続手順
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3-2 コントローラの設定準備
コントローラの設定準備を行います。
Power PMAC IDE を、あらかじめパソコンにインストールしてください。

3-2-1 新規プロジェクトの作成
以下の手順に従い、新規プロジェクトの作成を行います。

1 コントローラとパソコンを Ethernet ケ
ーブルで接続します。

2 コントローラの電源を投入します。

3 Power PMAC IDE を起動します。
• 起動時に、アクセス権確認用のダイア

ログが表示される場合、起動する選択
を行ってください。

4 Communication 画面が表示されます
ので、接続先のコントローラの IP アド
レスを指定し、［Connect］ボタンをク
リックします。
• コントローラのデフォルトの IP アド

レスは“192.168.0.200”です。
• 必要であれば、Windows の IP アド

レスを“192.168.0.X”へ変更してく
ださい。

5 Power PMAC IDE が起動し、コントロ
ーラとオンラインの状態になります。

3 シリアルエンコーダの接続手順
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6 ［File］メニューの［New］–［Project］
を選択します。

7 任意のプロジェクト名、保存先を入力
し、［OK］ボタンをクリックします。

3-2-2 コントローラの初期設定
以下の手順に従い、コントローラの初期設定を行います。

使用上の注意

初期設定により、メモリがすべてクリアされますので、必要なデータがコントローラ内に残っ
ている場合は、データを保管してください。

1 Terminal から［$$$***］コマンドをタ
イプし、コントローラを工場出荷状態に
します。

3 シリアルエンコーダの接続手順
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2 Power PMAC IDE の Terminal で
［save］コマンドをタイプします。
• 終了すると、Terminal に“Save

Completed”と表示されます。

3 Power PMAC IDE の Terminal で［$$
$］コマンドをタイプします。
• 終了すると、Terminal に
“PowerPMAC Reset complete”と
表示されます。

3 シリアルエンコーダの接続手順
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3-3 各種シリアルエンコーダの配線
軸インタフェースユニットと各種シリアルエンコーダを、以下の配線図に従って配線します。

• BiSS-C エンコーダを使用する場合

Serial Encoder CLK+

形CK3W-ECS300

Encoder Connector

Serial Encoder CLK-

Serial Encoder DAT+

Serial Encoder DAT-

Encoder Power Supply(+5V DC)

Encoder Power Supply(GND)

Shell Shell

Signal Pin No.

4

9

5

10

12

14

MA+

MA-

SLO+

SLO-

+5V

0V

FG

RL26£

BiSS-C  Encoder Connector

SignalPin No.
形CK3W-CAES03A

Shielded multi-core twisted cable

2

3

6

7

4

8

• EnDAT2.1/2.2 エンコーダを使用する場合

Serial Encoder CLK+

形CK3W-ECS300

Encoder Connector

Serial Encoder CLK-

Serial Encoder DAT+

Serial Encoder DAT-

Encoder Power Supply(+5V DC)

Encoder Power Supply(GND)

Shell Shell

Signal Pin No.

4

9

5

10

12

14

CLK+

CLK-

DATA+

DATA-

+5V

0V

FG

ROQ437

EnDAT2.2  Encoder

SignalPin No.
形CK3W-CAES03A

Shielded multi-core twisted cable

-

7

6

3

4

8

5

• 1S MOTOR エンコーダを使用する場合
形 R88A-CR1A£のサーボドライバ側コネクタを切断し、形 CK3W-ECS300 側は高密度タイプ D
サブ 15 ピン メス（MIL-C-24308 準拠、ロックネジ #4-40 UNC）と接続してください。

形CK3W-ECS300

Encoder Connector

Serial Encoder DAT+

Serial Encoder DAT-

Encoder Power Supply(+5V DC)

Encoder Power Supply(GND)

Shell Shell

Signal Pin No.

5

10

12

14

DATA+

DATA-

+5V

0V

FG

形R88M-1S£

1S Motor  Encoder

SignalPin No.

7

4

6

3

1

形R88A-CR1A£

Shielded multi-core twisted cable

3 シリアルエンコーダの接続手順
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3-4 コントローラの各種設定と動作確認
コントローラをシリアルエンコーダと接続するための設定を行います。

1 Solution Explorer の［PMAC Script
Language］–［Global Includes］の下に
ある［global definitions.pmh］を開きま
す。

2 右のテキストを global definitions.pmh に
書き込みます。

以下の条件に基づいて設定をしています。
• フェーズ周期: 8kHz
• サーボ周期: 2kHz

Sys.WpKey = $AAAAAAAA

Gate3[1].PhaseFreq=8000

Gate3[1].ServoClockDiv=3

Sys.ServoPeriod=1/2

EncTable[1].type = 1

EncTable[1].pEnc = Gate3[0].Chan[0].SerialEncDataA.a

EncTable[1].ScaleFactor = 1

Motor[1].ServoCtrl = 1

Motor[1].pEnc = EncTable[1].a

Motor[1].pEnc2 = EncTable[1].a

Gate3[0].Chan[0].SerialEncEna = 1

3 シリアルエンコーダの接続手順
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右のテキストを global definitions.pmh に
追記します。
本設定はエンコーダの仕様に合わせて記載
する必要があります。レジスタ詳細につい
ては、DT 社の『Power PMAC ソフトウェ
アリファレンスマニュアル (SBCE-405)』
を参照してください。

以下条件の BiSS-C エンコーダの場合
• ビット伝送レートは 2MHz とする。
• 毎フェーズクロックの立ち上がりエッジでトリガ（遅延なし）。
• CRC 多項式は x6+x1+1 とする。
• パリティビット、グレーコードは使用しない。
• 26 ビットの位置データ、2 ビットのステータスデータを取得す

る。

Gate3[0].SerialEncCtrl=$3100000B

Gate3[0].Chan[0].SerialEncCmd=$0021149A

以下条件の EnDAT2.2 エンコーダの場合
• ビット伝送レートは 2MHz とする。
• 毎フェーズクロックの立ち上がりエッジでトリガ（遅延なし）。
• コマンドコードは Reporting Position(0x07)とする。
• 37 ビットの位置ビットを取得する。

Gate3[0].SerialEncCtrl=$01000003

Gate3[0].Chan[0].SerialEncCmd=$00071025

以下条件の 1S エンコーダの場合
• 毎フェーズクロックの立ち上がりエッジでトリガ（遅延なし）。
• コマンドコードは Position Data(0x00)とする。

Gate3[0].SerialEncCtrl=$0000000E

Gate3[0].Chan[0].SerialEncCmd=$00001000

3 電源起動時に絶対位置の読み込みを行う場
合は、global definitions.pmh のファイル
下部に右の設定を追記します。

• BiSS-C エンコーダ（26 ビットの位置ビット）

Motor[1].pAbsPos = Gate3[0].Chan[0].SerialEncDataA.a

Motor[1].AbsPosFormat = $01001A00

Motor[1].AbsPosSf = 1

Motor[1].PowerOnMode = 4

• EnDAT2.2 エンコーダ（37 ビットの位置ビット）

Motor[1].pAbsPos = Gate3[0].Chan[0].SerialEncDataA.a

Motor[1].AbsPosFormat = $01002500

Motor[1].AbsPosSf = 1

Motor[1].PowerOnMode = 4

• 1S Motor エンコーダ（39 ビットの位置ビット）

Motor[1].pAbsPos = Gate3[0].Chan[0].SerialEncDataA.a

Motor[1].AbsPosFormat = $01002700

Motor[1].AbsPosSf = 1

Motor[1].PowerOnMode = 4

3 シリアルエンコーダの接続手順
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4 プロジェクトのダウンロード

Power PMAC IDE の画面右上の［Solution
Explorer］のプロジェクト名を右クリック
し、［Build and Download All Programs］
を選択し、ビルド＆ダウンロードを実行し
ます。

5 Output で異常がないことを確認します。
• 転送が失敗した場合は、Output でエラー

の内容を確認してください。プログラム
のエラーであればプログラムを修正して
ください。

6 Power PMAC IDE の Terminal で［save］
コマンドをタイプします。
• 終了すると、Terminal に“Save

Completed”と表示されます。

7 Terminal で［$$$］コマンドをタイプしま
す。

$$$

8 Power PMAC IDE の Position で現在位置
が反映されていることを確認してくださ
い。

3 シリアルエンコーダの接続手順
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使用上の注意

［save］コマンドが正常実行されないと、転送したプロジェクトはコントローラに保存されませ
ん。この状態でコントローラの電源を OFF すると、転送したプロジェクトは消失します。

3 シリアルエンコーダの接続手順
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4
シリアルエンコーダのステータスお
よびエラー情報

本章では、各種シリアルエンコーダのステータスおよびエラー情報について記載しま
す。
これらの情報は Gate3[i].Chan[j].SerialEncDataB に格納されます。詳細について
は、DT 社の『Power PMAC ソフトウェアリファレンスマニュアル (SBCE-405)』
を参照してください。

4-1 BiSS-C エンコーダのエラー情報..........................................................................4-2
4-2 EnDAT2.2 エンコーダのステータスおよびエラー情報......................................4-3
4-3 1S Motor エンコーダのステータスおよびエラー情報 .......................................4-4
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4-1 BiSS-C エンコーダのエラー情報
BiSS-C エンコーダでは、Gate3[i].Chan[j].SerialEncDataB は以下のように設定されます。

Status PositionError

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8

----------------

7 6 5 4 3 2 1 0

ビット 30、31 は通信エラービットを表し、おのおの以下のように設定されます。
ビット 30: CRC エラー
ビット 31: タイムアウトエラー

通信異常の各ビットをユーザプログラムで監視する際に、ノイズなどの影響で CRC エラーが発生する
場合、3 回連続発生したときだけ異常とみなすようなプログラムにする必要があります。そのような
プログラムにしても CRC エラーが多発する場合は、ノイズなどの影響が大きいことが推測されます。
シールド、アースの強化や配線の変更などを行い、ノイズレベルの低減を行ってください。

ビット 24～29 は、エンコーダから通知されたステータスデータを表します。おのおののビットの意
味は、エンコーダ形式によって異なります。詳細はエンコーダのマニュアルを参照してください。

ビット 0～7 は、エンコーダからの上位 8 ビットの位置データです。

4 シリアルエンコーダのステータスおよびエラー情報
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4-2 EnDAT2.2 エンコーダのステータスおよ
びエラー情報

EnDAT2.2 エンコーダでは、Gate3[i].Chan[j].SerialEncDataB は以下のように設定されます。

PositionError

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8

---------------------

7 6 5 4 3 2 1 0

ビット 29、30、31 は通信エラービットを表し、おのおの以下のように設定されます。
ビット 29: エラービット（本ビットの意味はエンコーダのマニュアルを参照してください。）
ビット 30: CRC エラー
ビット 31: タイムアウトエラー

通信異常の各ビットをユーザプログラムで監視する際に、ノイズなどの影響で CRC エラーが発生する
場合、3 回連続発生したときだけ異常とみなすようなプログラムにする必要があります。そのような
プログラムにしても CRC エラーが多発する場合は、ノイズなどの影響が大きいことが推測されます。
シールド、アースの強化や配線の変更などを行い、ノイズレベルの低減を行ってください。

ビット 0～7 は、エンコーダからの上位 8 ビットの位置データです。

4 シリアルエンコーダのステータスおよびエラー情報
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4-3 1S Motor エンコーダのステータスおよ
びエラー情報

1S Motor エンコーダでは、Gate3[i].Chan[j].SerialEncDataB は以下のように設定されます。

PositionError

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8

----------------------

7 6 5 4 3 2 1 0

ビット 30、31 は通信エラービットを表し、おのおの以下のように設定されます。
ビット 30：CRC エラー
ビット 31：タイムアウトエラー

通信異常の各ビットをユーザプログラムで監視する際に、ノイズなどの影響で CRC エラーが発生する
場合、3 回連続発生したときだけ異常とみなすようなプログラムにする必要があります。そのような
プログラムにしても CRC エラーが多発する場合は、ノイズなどの影響が大きいことが推測されます。
シールド、アースの強化や配線の変更などを行い、ノイズレベルの低減を行ってください。

ビット 0～7 は、エンコーダからの上位 7 ビットの位置データです。

4 シリアルエンコーダのステータスおよびエラー情報
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