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（1）本マニュアルの内容の一部または全部を無断で複写、複製、転載することを禁じます。

（2）本マニュアルの内容に関しては、改良のため予告なしに仕様などを変更することがありますので、

予めご了承ください。

（3）本マニュアルの内容に関しては万全を期しておりますが、万一ご不審な点や誤りなどお気付きの 
ことがありましたら、お手数ですが巻末記載の当社支店または営業所までご連絡ください。 
その際、巻末記載のマニュアルNo.も併せてお知らせください。

おことわり

・Windowsはマイクロソフト社の登録商標です。
・その他、本文中に掲載しているシステム名および製品名は、それぞれ各社の商標または登録商標です。

著作権・商標について
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はじめに 

はじめに 
 

このたびは、カスタマイザブル カウンタユニット 形 CS1W-HIO01-V1／HCP22-V1／
HCA22-V1／HCA12-V1をお買い上げいただきましてありがとうございます。 

（以下、本書では「カスタマイザブルユニット」と略して表記します） 

形 CS1W-HIO01-V1／HCP22-V1／HCA22-V1／HCA12-V1は、ラダープログラムを内
蔵し、通常接点入出力または特殊入出力との組み合わせにより、アプリケーションに
最適なユニットにカスタマイズすることが可能な、CSシリーズの高機能 I/Oユニット
です。 

 

「プログラマブルコントローラ」の表記について 

本マニュアルでは、「プログラマブルコントローラ」の略称をパソコンと区別するた
め、「PLC」とします。ただし、従来からの機能名またはソフトのメニュー名として
「PC」を使用している場合は、限定的に「PC」を使用している場合があります。 

なお、パーソナルコンピュータは「パソコン」と表示します。 

 

対象となる読者の方々 

本マニュアルは、次の方を対象に記述しています。 

電気の知識（電気工事士あるいは同等の知識）を有する方で 

・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現場を管理される方 

 

お願い 

・本マニュアルは、形 CS1W-HIO01-V1／HCP22-V1／HCA22-V1／HCA12-V1を使用
する上で、必要な情報を記載しています。お使いになる前に本マニュアルをよく読
んで、十分に理解してください。また、お読みになった後も本マニュアルは大切に
保管して、いつも手元においてお使いください。 

 

「ご使用に際してのご承諾事項」について 

1. 保証内容 

①保証期間 

当社商品の保証期間は、ご購入後またはご指定の場所に納入後 1年といたします。 
②保証範囲 

上記保証期間中に当社側の責により当社商品に故障を生じた場合は、代替品の提供
または故障品の修理対応を、製品の購入場所において無償で実施いたします。 

ただし、故障の原因が次に該当する場合は、この保証の対象範囲から除外いたしま
す。 

a)カタログまたは取扱説明書などに記載されている以外の条件･環境･取扱い、なら
びにご使用による場合 

b)当社商品以外の原因の場合 

c)当社以外による改造または修理による場合 

d)当社商品本来の使い方以外の使用による場合 
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はじめに 

e)当社出荷当時の科学・技術の水準では予見できなかった場合 

f)その他、天災、災害など当社側の責ではない原因による場合 

 なお、ここでの保証は、当社商品単体の保証を意味するもので、当社商品の故障に
より誘発される損害は保証の対象から除かれるものとします。 

 

2. 責任の制限 

①当社商品に起因して生じた特別損害、間接損害、または消極損害に関しては、当社
はいかなる場合も責任を負いません。 

②プログラミング可能な当社商品については当社以外の者が行ったプログラム、また
はそれにより生じた結果について当社は責任を負いません。 

 

3. 適合用途の条件 

①当社商品を他の商品と組み合わせて使用される場合、お客様が適合すべき規格・法
規または規制をご確認ください。また、お客様が使用されるシステム、機械、装置
への当社商品の適合性は、お客様自身でご確認ください。これらを実施されない場
合は、当社は当社商品の適合性について責任を負いません。 

②下記用途に使用される場合、当社営業担当者までご相談のうえ仕様書などによりご
確認いただくとともに、定格・性能に対し余裕を持った使い方や、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。 

a)屋外の用途、潜在的な化学的汚染あるいは電気的妨害を被る用途またはカタロ
グ・取扱説明書などに記載のない条件や環境での使用 

b)原子力制御設備、焼却設備、鉄道・航空・車両設備、医用機械、娯楽機械、安全
装置、および行政機関や個別業界の規制に従う設備 

c)人命や財産に危険が及びうるシステム・機械・装置 

d)ガス、水道、電気の供給システムや 24 時間連続運転システムなど高い信頼性が
必要な設備 

e)その他、上記 a）～d）に準ずる、高度な安全性が必要とされる用途 

③お客様が当社商品を人命や財産に重大な危険を及ぼすような用途に使用される場
合には、システム全体として危険を知らせ、冗長設計により必要な安全性を確保で
きるよう設計されていること、および当社商品が全体の中で意図した用途に対して
適切に配電・設置されていることを必ず事前に確認してください。 

④カタログなどに記載されているアプリケーション事例は参考用ですので、ご採用に
際しては機器・装置の機能や安全性をご確認のうえ、ご使用ください。 

⑤当社商品が正しく使用されずお客様または第三者に不測の損害が生じることがな
いよう使用上の禁止事項および注意事項をすべてご理解のうえ守ってください。 

 

4. 仕様の変更 

カタログ・取扱説明書などに記載の商品の仕様および付属品は改善またはその他の事
由により、必要に応じて、変更する場合があります。当社営業担当者までご相談のう
え当社商品の実際の仕様をご確認ください。 

 

5. サービスの範囲 

本製品の価格には、技術者派遣などのサービス費用は含まれておりません。お客さま
のご要望がございましたら、当社営業担当者までご相談ください。 
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6. 適用範囲 

以上の内容は、日本国内での取引および使用を前提としております。 

 

 

海外でのご使用について 

本製品のうち、外国為替および外国貿易管理法に定める輸出許可、承認対象貨物（ま
たは技術）に該当するものを輸出（または非居住者に提供）する場合は、同法に基づ
く輸出許可、承認（または役務取引許可）が必要です。 
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関連マニュアル 

関連マニュアル 
 

カスタマイザブルユニットの関連マニュアルは、下表のように構成されています。併
せてご覧ください。 

 
Man.No. 形式 マニュアル名称 用途 内容 

SBCC-827 

（本書） 

形 CS1W-HIO01-V1 

/HCP22-V1/HCA22-V1 

/HCA12-V1 

カスタマイザブルカウンタ
ユニット 

ユーザーズマニュアル カスタマイザブルカウ
ンタユニット  

形 CS1W-HIO01-V1 

/HCP22-V1/HCA22-V1/

HCA12-V1の機能（ハ
ードおよびソフト）に
ついて知りたいとき 

 

SBCC-828 形 CS1W-HIO01-V1 

/HCP22-V1/HCA22-V1 

/HCA12-V1 

カスタマイザブルカウンタ
ユニット 

コマンドリファレンス 命令語の詳細について
知りたいとき 

各命令語の詳細説明をしてい
ます。 

プログラミング時に、ユーザ
ーズマニュアル（SBCC-827）
と併せて使用してください。

SBCA-337 形WS02-CXPC1-JV7 CX-Programmer 

オペレーションマニュアル
（Ver. 71） 

Windowsパソコン用プ
ログラミングツール
CX-Programmerの操作
方法について知りたい
とき 

CX-Programmerの操作方法に
ついて説明しています。 

プログラミング時に、ユーザ
ーズマニュアル
（SBCC-827）、コマンドリフ
ァレンス（SBCC-828）と併せ
て使用してください。 

SBCB-303 形 CQM1H-CPU□□ ユーザーズマニュアル プログラミングコンソ
ールをカスタマイザブ
ルユニットに接続して
操作する方法について
知りたいとき 

 

SBCA-346 形 CXONE-AL□□C-JV2 

形 CXONE-AL□□D-JV2 

CX-One Ver. 2.0 

セットアップマニュアル 

CX-One からソフトウ
ェアをインストールす
るとき 

FA統合ツールパッケージ
CX-Oneの概要、CX-One のイ
ンストール方法を記載 

しています。 

 

SBCA-347   ネットワーク構築（デ
ータリンク、ルーチン
グテーブル、通信ユニ
ット設定など）につい
て知りたいとき 

 

CX-Integrator の操作方法に
ついて説明しています。 
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安全上のご注意 

安全上のご注意 
 

安全に使用していただくための表示と意味について 

このユーザーズマニュアルでは、形 CS1W-HIO01-V1／HCP22-V1／HCA22-V1／
HCA12-V1を安全に使用していただくために、注意事項を次のような表示と図記号で
示しています。 

ここで示した注意事項は、安全に関する重大な内容を記載しています。必ず守ってく
ださい。 

表示と意味は次のとおりです。 

正しい取扱いをしなければ、この危険のため
に、軽傷・中程度の傷害を負ったり万一の場

あります。�

正しい取扱いをしなければ、この危険のため

 

警告�

注意�

合には重傷や死亡に至る恐れがあります。ま
た、同様に重大な物的損害をもたらす恐れが

に、時に軽傷・中程度の傷害を負ったり、あ
るいは物的損害を受ける恐れがあります。�

 
安全上の要点 

製品を安全に使用するために実施または回避すべきことを示します。 

 
使用上の注意 

製品が動作不能、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。 

 

お願い  

 本文中の「お願い」は安全上の要点、使用上の注意と同等の内容を示します。 
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安全上のご注意 

図記号の説明 

 

 

記号は、禁止を意味しています。 

具体的な内容は、 の中と文章で示します。 

左図の場合は、「分解禁止」を表します。 

 

 

△ 記号は、注意（警告を含む）を意味しています。 

具体的な内容は、△ の中と文章で示します。 

左図の場合は、「感電注意」を表します。 

 

 

△ 記号は、注意（警告を含む）を意味しています。 

具体的な内容は、△ の中と文章で示します。 

左図の場合は、「高温注意」を表します。 

 

 

△ 記号は、注意（警告を含む）を意味しています。 

具体的な内容は、△ の中と文章で示します。 

左図の場合は、「一般的な注意」を表します。 

 

 

●記号は、強制を意味しています。 

具体的な内容は、●の中と文章で示します。 

左図の場合は、「一般的な強制事項」を表します。 
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安全上のご注意 

 

 

通電中は、ユニットを分解しないでください。 

 

感電の恐れがあります。 

 

通電中は、端子に触れないでください。 

 

感電の恐れがあります。 

 

プログラマブルコントローラ（PLC）の故障や外部要因による異常

が発生した場合も、システム全体が安全側に働くように、PLCの

外部で安全対策を施してください。異常動作により、重大な事故に

つながる恐れがあります。 

（1）非常停止回路、インターロック回路、リミット回路など、安

全保護に関する回路は、必ず PLC外部の制御回路で構成して

ください。 

（2）本ユニットは、自己診断機能で異常を検出したときや、運転

停止故障診断（FALS）命令を実行したとき、運転を停止して

全出力を OFFにします。このとき、システムが安全側に動作

するよう、本ユニット外部で対策を施してください。 

（3）出力リレーの溶着や焼損、出力トランジスタの破壊などによ

って、本ユニットからの出力が ONまたは OFFになったまま

になることがあります。このとき、システムが安全側に動作

するよう、本ユニット外部で対策を施してください。 

（4）電源ユニットの DC24V出力（サービス電源）が過負荷の状

態または短絡されると、電圧が降下し、出力は OFFとなるこ

とがあります。このとき、システムが安全側に動作するよう、

本ユニット外部で対策を施してください。 
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安全上のご注意 

 

 

サイクルタイムが延びても影響がないことを確認してから、オン

ラインエディットをしてください。 

入力信号を読み取れないことがあります。 

 

他ノードへプログラムを転送するときや、Ｉ/Ｏメモリを変更する

操作をするときは、変更先ノードの安全を確認してから行ってく

ださい。 

けがをする恐れがあります。 

 

AC電源の端子台ねじは本マニュアルで規定したトルクで締めて

ください。 

ねじが緩むと発火および誤動作の恐れがあります。 
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安全上の要点 

安全上の要点 
 

カスタマイザブルユニットを使用する際には、次のことに気を付けてください。 

 

・信号線の断線、瞬時停電による異常信号などに備えて、ご使用者側でフェールセー
フ対策を施してください。 

・安全のために、インターロック回路、リミット回路などを必ず CPUユニットおよび
本ユニットの外部回路に組んでください。 

・PLC本体の電源を ONにした後に、制御部の電源を ONにするように、外部回路を
構成してください。制御部の電源を ONした後に、PLC本体の電源を ONにすると、
PLC本体の電源 ON時に、DC出力ユニット等の出力が一瞬誤動作し、制御部の出
力が一時的に正常動作しないことがあり得ます。 

・本ユニット内蔵の出力接点は、トランジスタなどの内部回路の故障によっては、出
力が ONのままとなることがあり得ます。そのため、出力が誤って、ONのままと
なっても、システムが安全側へ働くように、CPUユニットおよび本ユニットの外部
で安全回路を設けてください。 

・次のことを行うときは、PLC本体の電源を OFFにしてください。 

・電源ユニット、本ユニット、I/Oユニットなどの各種ユニット、CPUユニット、
INNERボードの着脱をするとき 

・装置を組み立てるとき 

・ディップスイッチやロータリスイッチを設定するとき 

・ケーブルを接続、配線するとき 

・コネクタを取り付けたり、取り外したりするとき 

・次の操作は、設備に影響がないことを確認した上で行ってください。 

・CPUユニットおよび本ユニットの動作モード切り替え（電源投入時の動作モー
ド設定を含む） 

・接点の強制セット/リセット 

・現在値や設定値の変更 

・外部配線の短絡に備えて、ブレーカなどの安全対策を施してください。 

・ユニットの取り付けネジ、PLCのベース取り付けネジ、端子台のネジ、ケーブルの
ネジは、本マニュアルで指定した規定トルクで締め付けてください。 

・端子台、コネクタを十分確認してから、装着してください。 

・接地された金属に触るなどして人体の静電気を放電させてから、ユニットに触れて
ください。 

・コネクタ、端子台、I/O増設ケーブルなどロック機構のあるものは、必ずロックし
ていることを確認してからご使用ください。 

・正しく配線してください。 

・本マニュアルで指定した電源電圧で使用してください。 

・電源事情が悪い場所では特に、定格の電圧・周波数の電源が供給できるようにして
ご使用ください。 

・配線の際は、ユニット上面の防塵ラベルを貼ったまま配線してください。 

・配線完了後は、放熱のため、必ずラベルを外してご使用ください。 
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安全上の要点 

・配線は圧着端子を付けてください。撚り合わせただけの電線を直接、端子台に接続
しないでください。 

・入力ユニットには、定格入力電圧を超える電圧を印加しないでください。 

・出力ユニットは、最大開閉能力を超える電圧の印加および負荷の接続をしないでく
ださい。 

・据え付け工事の際には、必ず D種接地（第 3種接地）をしてください。 

とくに電源ユニット端子の保護接地端子と機能接地端子をショートさせた場合に
は、必ず D種接地（第 3種接地）をしてください。 

・絶縁抵抗測定および耐電圧試験は、電源ユニットの LG端子を GR端子から分離し
て行ってください。 

・配線、スイッチなどの設定を十分確認してから通電してください。 

・本ユニットの運転開始前に、本ユニット内のユニット機能設定エリア、および CPU

ユニット側の割付 DMエリアの初期設定エリアが、正しく設定されていることを確
認してください。 

・作成したユーザプログラムは、十分な動作確認を行った後、本運転に移行してくだ
さい。 

・本製品を分解して修理や改造をしないでください。 

・ケーブルを無理に曲げたり、引っ張ったりしないでください。 

・ケーブルやコードにものを載せないでください。 

・部品を交換する際には、必ず定格が正しいことを確認した上で交換してください。 
・運搬や保存時は、LSI、ICなどの静電気による破壊防止のため、回路基板を導電性
のもので覆い、保存温度範囲に保ってください。 

・回路基板には電気部品のリードなど鋭利な部分がありますので、部品実装部や基板
の裏面に直接手を触れないでください。 

・運転再開に必要なプログラム､データメモリ等の内容は交換した CPUユニットや本
ユニットに転送してから運転を開始してください。 

・長時間電源を OFFにした場合､データメモリ（DM）の汎用 READ/WRITEエリア､
異常履歴格納エリア､拡張データメモリ（EM）、カウンタ現在値が破棄されている
場合があります。このような場合に備え､24 9 CHビット 14（停電保持エリアが保持
不可のとき ON）を確認し、システムが正常に動作するように、ラダープログラム
側で対策を施してください（データメモリについては､252 CHビット 00を ONにす
ることによりフラッシュメモリへの書き込み処理をするようにしてください）。 
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安全上の要点 

スーパーコンデンサによるデータ保持について 

カスタマイザブルユニットのユーザプログラム、I/Oメモリなどの各種エリアの電源
断時のデータ保持方法は、以下のようにエリアに応じて、スーパーコンデンサがバッ
クアップする RAMまたはフラッシュメモリのいずれかになります。 

 
エリア データ保持方法 

・データメモリ（DM0000～DM6143） 

・拡張データメモリ（EM0000～EM2047） 

・異常履歴格納エリア（DM6144～DM6199） 

・カウンタ現在値 

注：拡張データメモリは、保持／非保持を選択可能（デフォルト：非保持） 

RAM（スーパーコン
デンサによるバック
アップ） 

・ユーザプログラム 

・汎用 READのみ DMエリア（DM6200～DM6599） 

・ユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655） 

・拡張応用命令情報 

・データメモリ（DM0000～DM6143）＊1 

＊1：「DM→フラッシュメモリ格納フラグ」操作（252 CHビット 00を ON

にすること）により、データメモリ（DM0000～DM6143）をフラッ
シュメモリに格納することも可能です。 

フラッシュメモリ 

 

スーパーコンデンサによるデータの保持時間は、25℃で 10日間です。下図のように、
周囲温度により変化します。 

 

   
周囲温度

合計無通電時間

1日

25℃ 75℃

10日

5日

40℃

 
注：スーパーコンデンサによるデータの保持時間は、スーパーコンデンサを十分に充電したとき
からの時間です。スーパーコンデンサを十分充電するには､PLCに 15分以上の通電が必要
です。 
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安全上の要点 

PLC本体の電源 OFFの状態が、保持時間（25℃で 10日間）以上に継続すると、デー
タメモリ、拡張データメモリ、異常履歴格納エリア、カウンタ現在値のデータは、消
失し、不定な値となります。 

したがって、長時間電源 OFF状態とする場合には、フラッシュメモリに格納可能なエ
リア（DM0000～DM6143）を使用し、保存するようにしてください。また、保持デー
タを使用するプログラムでは､以下のビットを入力条件として､ラダープログラム側
で保持データの異常時処理をするようにしてください。 

 

249 CHビット 14： 停電保持エリア（データメモリ､拡張データメモリ、異常履歴格
納エリア､カウンタ現在値）が、電源 ON時のチェックで壊れて
いた場合に ONとなるフラグ 

 

  

 
停電保持エリアの 
異常時処理 

 249.14

 
なお、データメモリ（DM0000～DM6143）に関しては､以下の方法によってフラッシ
ュメモリへの書き込み／読出しを行うことが可能です。 

 

■ データメモリのフラッシュメモリへの書き込み／読み出し 

本ユニットを「プログラムモード」にして、特殊補助リレーの 252 CHビット 00（「DM

→フラッシュメモリ格納フラグ」）を ONにすることにより、データメモリ（DM00000

～DM6143）をフラッシュメモリに格納することが可能です。なお、格納が完了する
と、自動的に 252 CHビット 00は OFFします。 

 

フラッシュメモリに格納したデータメモリ（DM00000～DM6143）のデータを、再度
読み出すには、以下の方法によります。 

  

 

@XFER（70）
#9999 
LR00 

DM0000 

実行条件

ERフラグ

MOV 
#0100 
LR00 

MOV 
#0000 
LR01 

255.03 
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使用上の注意 

使用上の注意 
 

・本マニュアルに示すとおり、正しく設置してください。 

・次のような環境には設置しないでください。 

・日光が直接当たる場所 

・周囲温度や相対湿度が仕様値の範囲を超える場所 

・温度の変化が急激で結露するような場所 

・腐食性ガス、可燃性ガスのある場所 

・ちり、ほこり、塩分、鉄粉が多い場所 

・水、油、薬品などの飛沫がかかる場所 

・本体に直接振動や衝撃が伝わる場所 

・次のような場所で使用する際は、遮蔽対策を十分に行ってください。 

・静電気などによるノイズが発生する場所 

・強い電界や磁界が生じる場所 

・放射能を被曝する恐れのある場所 

・電源線や動力線が近くを通る場所 
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EC指令への適合について 

EC指令への適合について 
 

適合指令 

・EMC指令 

・低電圧指令 

 

適合の考え方 

EMC指令： 

オムロンの商品は、各種機械、製造装置に組み込まれ使用される電気機器であるため、
組み込んだ機械・装置がより容易に EMC規格に適合できるように、商品自身の関連
する EMC規格注の適合を図っています。 

しかし、お客様の機械・装置は様々であり、かつ EMCの性能は EC指令適合商品を組
み込んだ機器・制御盤の構成、配線状態、配置状態などにより変化しますので、お客
様の使用状態での適合性は確認できません。したがって、機械・装置全体での最終的
な EMC適合性の確認を、お客様自身で実施していただくようにお願いします。 

 
注：EMC（Electro-Magnetic Compatibility：電磁環境両立性）関連規格のうち、EMS（Electro-Magnetic 

Susceptibility：電磁感受性）に関しては EN61000-6-2、 
EMI（Electro-Magnetic Interference：電磁妨害）に関しては EN50081-2、 
また、EN50081-2 Radiated emissionは 10m法によります。 

 

低電圧指令： 

電源電圧 AC50V～1kVおよび DC75V～1.5kVで動作する機器に対し、必要な安全性
が確保されていることを求めています。適用規格は EN61131-2となります。 

 

EC指令への適合について 
カスタマイザブルユニット 形 CS1W-HIO01-V1/HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1は、
EC指令に適合しています。しかし、お客様の機械・装置を EC指令に適合させるにあ
たり、以下の注意が必要です。 

1.カスタマイザブルユニット 形 CS1W-HIO01-V1/HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1は、
必ず制御盤内に設置してください。 

2. DC電源ユニット、および DC入出力ユニットに使用する DC電源は、強化絶縁、ま
たは二重絶縁されたものを使用してください。 

3. カスタマイザブルユニット 形 CS1W-HIO01-V1/HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1の
EC指令適合商品は、EMIに関して共通エミッション規格（EN50081-2）に適合して
いますが、特に Radiated emission（10m法）に関しては、ご使用になる制御盤の構
成、接続される他の機器との関係、配線等により変化することがあります。 

したがって、EC指令適合品であるカスタマイザブルユニット 

形 CS1W-HIO01-V1/HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1をご使用の場合でも、お客様に
て機械・装置全体で EC指令適合性を確認・対応していただく必要があります。 
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マニュアル改訂履歴 

マニュアル改訂履歴 
 

マニュアル改訂記号は、表表紙・裏表紙の左下に記載されているMan. No.の後尾に付
記されます。 

 

 

Man.No. SBCC-827E 

改訂記号  
 

 
改訂記号 改訂日 改訂理由・改訂ページ 

－ 2000年 11月 初版印刷 

B 2002年 2月 誤記修正、説明追加に伴う改訂 

C 2002年 9月 SBCC-833と本書を統合して、以下の内容を追加。
・形 CS1W-HCA12-V1 

・-V1付加機能 

・形 CS1W-HCP22-V1、形 CS1W-HCA22-V1のパ
ルス入力機能に絶対値エンコーダタイプサー
ボドライバ対応機能を追加 

D 2003年 12月 誤記修正。 

安全に関するご注意の追加および変更。 

E 2006年 10月 資料「高速カウンタ カウントモード ラダープロ
グラム例」を追加 

全体的な見出しレベルの見直し 
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本書の構成 
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特長とシステム構成 
 

 

 



1－1 概要 
 

1－1 概要 
 

カスタマイザブルカウンタユニット（以下、本書では「カスタマイザブルユニット」
と略して表記します）は、内部にラダープログラムを内蔵し、かつ通常接点入出力ま
たは各種特殊入出力（パルス入力、パルス出力、アナログ入力、アナログ出力）をも
つ CSシリーズの高機能 I/Oユニットです。 
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CPUユニットのプログラムを介さずに、本ユニットの入出力の制御を本ユニットのプ
ログラムで直接行うことが可能です。これにより、プログラマブルな高速入出力処理
が可能です。 

本ユニット内の各種 I/O機能とプログラミング機能／割込機能を組み合わせてカスタ
マイズすることにより、とくに高速応答が要求されるようなアプリケーションに対し
て、（本ユニットを CPUユニットに対するコ・プロセッサとした）分散処理システム
を構築できます。これにより、さらに、機械・装置のモジュール化（標準化）も容易
となります。また、機械・装置のメンテナンス性を向上させることも可能です。 

 
カスタマイザブルユニット

通常入力 

演算 
（ラダープログ
ラムによる）

 

入力データ 

CSシリーズ 
CPUユニット 

CPUユニット 
とのデータ交換

特殊入力 
（パルス、アナログ） 

 

出力データ 

高速制御ループ 

特殊出力 
（パルス、アナログ） 

通常出力 

  
 

●本ユニット内の小容量のラダープログラム（高速サイクルタイム）による高速入出
力処理が可能。さらに、本ユニット側で、各種条件での割込プログラムを実行可能。 

これにより、従来センサコントローラやマイコンボードなどで処理していたような
特定高速処理のアプリケーションにも、対応可能です。また、従来の高速カウンタ
ユニット、位置制御ユニット、アナログ入出力ユニットの一部の機能を、本ユニッ
ト側で実現することも可能です。 

 

●通常の入力割込、インターバルタイマ割込、高速カウンタ割込以外に、さらに、パ
ルスカウンタを使用した高精度タイマ（形 CS1W-HCP22-V1）、パルス出力現在値
に対する目標値一致割込（形 CS1W-HCP22-V1）、パルスカウンタ現在値（高精度
の計測時間）に対する帯域比較処理、アナログ出力の命令による勾配変化（形 

CS1W-HCA22-V1/HCP12-V1）などが可能。 
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●形 CS1W-HCA12-V1は、高速アナログ入力 1点、パルス入力（絶対値エンコーダタ
イプサーボドライバ対応）1点、高速アナログ出力 2点、内蔵ラダープログラムに
よる演算（簡易位置決め、判別処理、カウント処理など）を 1ユニットに内蔵した
CSシリーズ高機能 I/Oユニットです。 

従来では、「リニアセンサコントロール」と「簡易位置/速度制御」を専用ユニット
/システムで処理していたものを、1台で実現可能です。 

従来、1）リニアセンサコントローラなどで取り込んでいた変位センサなどからの
アナログ信号を高速入力し、ラダープログラム処理ができます。2）モーションコ
ントロール/位置制御ユニットなどで行っていた位置制御の簡易制御であれば、本ユ
ニットにエンコーダ信号を取り込んでサーボドライバをアナログ出力で駆動する
ことが可能です。さらに、アナログ出力のもう 1点を使用してトルク制限/インバー
タ制御などをすることもできます。 
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 アナログ出力による
サーボモータの駆動 

変位/圧力センサなどからの 
高速アナログ入力 

基本入力ユニットなど 

判定 

変位センサ、
圧力センサ 

リニアセンサ 
コントローラ 

サーボドライバ 

アナログ出力
速度制御 

位置情報 
（絶対値エンコーダ出力） 

サーボドライバ 

統合 

カスタマイザブルユニット

高速なアナログ入力で、 
圧力センサ、変位センサなどの 
出力を直接取り込み 

ラダーライブラリ化
することが可能 

MCユニット
CPUユニット

接点 

4～20 mA

アナログ出力ユニット 

アナログ出力 
（トルク制限） 

絶対値エンコーダ 

プログラム

絶対値エンコーダ
4～20 mAなど 

高速アナログ入力 簡易位置制御 

アナログ出力
速度制御 

位置情報 
（絶対値エンコーダ出力） 

アナログ出力
（トルク制限）

 
 

●さらに、形 CS1W-H□□□-V1の形式末尾-V1タイプとなって、本ユニット内のラ
ダープログラムのすべてまたは一部（サブルーチン）をカプセル化して、本ユニッ
ト内のフラッシュメモリに格納。まさにカスタマイズさせることを可能としました。 
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■ プログラマブルな入出力制御 
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● ラダープログラム内蔵（4Kワード） 

 

● 接点入力 12点、接点出力 8点を標準装備 

 

● 特殊入出力対応機種として 

パルス入力 2点・パルス出力 2点タイプ（形 CS1W-HCP22-V1）、 

パルス入力 2点・アナログ出力 2点タイプ（形 CS1W-HCA22-V1）、 

パルス入力 1点・アナログ入力 1点･アナログ出力 2点タイプ（形 CS1W-HCA12-V1）
を用意。 

 

● パルス入力機能（形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1） 

通常の高速カウンタ（単相 50kHz／200kHz切替）機能以外に、入力現在値に対する目
標値一致割込、または帯域比較ビットパターン出力が可能。これにより、パルス入力
現在値（位置）に応じたパルス周波数（速度）の任意の台形出力、またはパルス入力
現在値に応じた ON／OFF条件出力が可能です。 

さらに、パルス入力現在値（回転角度など）に応じて、パルス量（絶対位置）および
パルス周波数（速度）の都度変更も実現できます（電子カム動作）。 

また、高速カウンタ現在値の変化量、高速カウンタ現在値からの周波数測定もモニタ
可能です。 

 

● パルス出力機能（形 CS1W-HCP22-V1） 

指定周波数（加減速あり／なし）でのパルス出力以外に、指定任意時間（0.01～9999ms）
だけ ONさせるワンショットパルス出力が可能。または、ワンショットパルス出力機
能を利用して、最小 0.01msの高精度タイマ計測も可能です（パルスカウンタ機能）。 
さらに、パルス出力現在値に対する目標値一致割込、または帯域比較ビットパターン
出力も可能。これにより、パルス出力現在値（位置）に応じたパルス周波数（速度）
の任意の台形出力またはパルス出力現在値に応じた ON／OFF条件出力が可能です。 

 

● アナログ出力 

形 CS1W-HCA22-V1/HCA12-V1）は、命令（SPED、または ACC命令）によって、ス
テップ状のアナログ出力、または立ち上がりまたは立ち下がり勾配出力が可能。 

・タイマ命令と組み合わせて、経過時間に応じたステップ状または台形プログラム型
のアナログ出力が可能。 

・任意のタイミング（出力変換イネーブルフラグ OFF）または異常時に、アナログ出
力をホールドすることが可能（最大値、保持、クリアのいずれか）。 

・アナログ出力の ENDリフレッシュ以外に、SPEDまたは ACC命令実行による都度
リフレッシュも可能（割込プログラム内での都度リフレッシュによるアナログ出力
も可能）。 

・使用しないアナログ出力を無効にすることにより、I/Oリフレッシュ時間を短縮す
ることが可能。 
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● 高速カウンタ入力のサンプリング周期ごとの変化量（変位）測定が可能 

 

● 高速カウンタ入力の周波数（速度）測定が可能 
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●

● 高速カウンタ現在値の電源 ON時クリア／保持指定可能 

 

● 高速カウンタの起動／停止指令（ビットによる指定）が可能 

 

● パルス出力のレンジを 4つから選択可能 

6Hz～20kHz、25Hz～50kHz、100Hz～100kHz、400Hz～200kHz 

 

● パルス出力の現在値リセットが可能 

 

■ 高速な演算能力 

● 高速演算モード／通常演算モードを指定可能 

基本命令の実行時間が、高速演算モードの場合、通常演算モードの約 2倍の処理速度
を実現（ただし、最大プログラム容量は約 1Kワード）。 

例）LD命令：通常演算モード時 0.4μs、高速演算モード時 0.2μs。 

 

● EMエリアの非保持指定による CTBL命令などの高速化が可能 

テーブルデータを使用する命令（CTBL命令など）において、EMエリアを電源断時
非保持にした場合、命令実行速度を高速にすることが可能です。 

 

■ CPUユニットとの関連動作が可能 

● CPUユニットと以下の 3種類の汎用データの常時交換 

本ユニットと CPUユニット間で、プログラムレスでハンドシェイクなどの処理が容易。 
（1）CPUユニットの割付リレーエリアと、本ユニットの特殊補助リレー間（10 CH） 
（2）CPUユニットの割付 DMエリアと、本ユニットの任意エリア間（最大 90 CH） 
（3）CPUユニットの任意エリアと、本ユニットの LRエリア間（最大 32 CH） 

 

● CPUユニットに対する外部割込タスク起動も可能 

CPUユニットとの I/Oリフレッシュ／周辺サービス以外の任意のタイミングで（本ユ
ニット側のMCRO命令実行時に）、CPUユニットに対して（CPUユニット内の）外
部割込タスクを起動させることができます。 

これにより、本ユニットの制御状態に応じて、CPUユニットのラダープログラムを起
動させ、他ユニットに対する各種処理との同期が可能です。 

 

■ 多様なアプリケーションに対応できる特殊 I/O 

 高速なアナログ入力 1点（HCA12-V1） 

高速なアナログ入力（A/D変換時間＝50μs）が可能です。0～10V、1～5V、-10～10V、
0～5V、4～20mAに対応。 

これにより、変位センサ/圧力センサなどのリニアセンサからのアナログ入力に対応し
た制御が可能です。 
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●

●

■

■

 高速なアナログ出力 2点（HCA22-V1/HCA12-V1） 

高速なアナログ出力（D/A変換時間＝50μs）が可能です。0～10V、1～5V、-10～10V、
0～5Vに対応。 

これにより、アナログ入力タイプのサーボドライバと組み合わせて、速度制御、トルク
指令などが可能です。また、インバータなどの制御（周波数指令）にも使用できます。 
 

 絶対値エンコーダ出力データの取り込み 1点（HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1） 

オムロン製サーボドライバなどの絶対値エンコーダ出力データを直接取り込むことが
可能です。 

これにより、絶対値情報をフィードバック入力することができるため、上記のアナログ
出力を位置制御用に使用することも可能となります。 

 

 ラダーライブラリ機能（-V1機種共通） 

本ユニットは、ラダープログラムを内蔵します。このラダープログラムをラダーライブ
ラリとしてカプセル化することが可能です。なお、ラダーライブラリは、本ユニット内
のフラッシュメモリに格納します。 

ラダープログラムをラダーライブラリ化すると、「ラダーソフト資産を第三者からプロ
テクト」、「ラダーソフトで実行している機能を、あたかもプログラムレスで実行」す
ることが可能です。 

 

 バックアップ機能（-V1機種共通） 

CPUユニットからのビット操作によって、本ユニットのデータを CPUユニットのメモ
リカードにバックアップ(書き込み)またはメモリカードからのリストア(読み出し)する
ことができます。 

CS1-H CPUユニットで使用した場合は、CPUユニット前面の簡易バックアップ操作に
てバックアップ/リストアすることもできます。 

 

1-6 



1－3 応用例 
 

1－3 応用例 
 

各種機能を組み合わせることで、次のような用途に対応できます。 

1 

特
長
と
シ
ス
テ
ム
構
成 

 

● 接点入力→プログラム→接点出力： 

割込による高速入出力処理、および IORF命令による都度出力リフレッシュ。 

 

● パルス入力→プログラム→パルス出力（形 CS1W-HCP22-V1）： 

・電子カム動作（ワークの回転角度や現在位置に応じた、都度の一定パターンの絶
対位置決めおよび速度変更）の実現 

…主軸のエンコーダ入力（高速カウンタ）の現在値に応じて、従軸の一定パタ
ーンの目標位置（パルス出力量）を、折線近似（APR）命令で定義。パルス
出力（PULS）命令で、定義した値をもとにパルス出力量（目標位置）を、パ
ルス出力中に都度変更する。 

・ワークの位置に応じた速度制御（パルス出力）の実現 

…高速カウンタ現在値またはパルス出力現在値に対する目標値一致割込＋割込
プログラム内の周波数設定（SPED／ACC）命令実行による。 

・高速移動の物体に対して、指定位置から、最小 0.01ms単位のワンショットパル
スを出力して、塗布、バルブ開閉などの高速処理 

…パルス入力現在値に対する目標値一致割込＋割込プログラム内のワンショッ
トパルス出力（STIM命令）実行による。 

 

● パルス入力→プログラム→アナログ出力（形 CS1W-HCA22-V1/HCA12-V1）： 

・インバータ＋モータを使用した簡易位置決め（アナログ出力） 

…高速カウンタ現在値に対する割込＋割込プログラム内のステップ状アナログ
出力（SPED）命令､またはアナログ出力勾配変化（ACC）命令実行による。 

・ワークの位置に応じた台形状のトルク制御（アナログ出力） 

…高速カウンタ現在値に対する割込＋割込プログラム内のアナログ出力勾配変
化（ACC）命令実行による。 

・時間に応じた台形状のアナログ出力 

…タイマ命令とアナログ出力勾配変化（ACC）命令実行による。 

 

● トルクコントロール 

（成形機アプリケーションでの型締め、トランスファ制御など）位置制御→圧力

制御（速度制御+トルク制限）→位置制御への切替（形 CS1W-HCA12-V1） 

アナログ入力のサーボドライバ、およびアナログ出力の圧力センサと組み合わせて、
以下のような制御が可能です。 

なお、サーボドライバ（例：オムロン製Wシリーズ）の制御モードは、「速度制御」
とします。 
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1－3 応用例 
 

  システム構成 

 
CSシリーズ CPUユニット 

絶対値エンコーダ 
信号 

アナログ入力 
（4～20mA） 

アナログ出力（-10～+10V）：速度指令

ON/OFF 

サーボモータ 

サーボドライバ 

位置検出センサ 圧力センサ 

カスタマイザブルユニット 
形 CS1W-HCA12-V1 

アナログ出力（0～10V）：トルク制限用 

 

1 

特
長
と
シ
ス
テ
ム
構
成 

  処理手順 

① 本ユニットによる位置制御： 

サーボドライバへアナログ出力によって速度指令。 

サーボドライバからの絶対値エンコーダ入力により、絶対位置情報をフィードバッ
ク。 

これにより、本ユニットのラダープログラム上の SPED命令または ACC命令によ
って、（速度指令出力を介した）位置制御をします。 

 

② 本ユニットによる圧力制御（速度制御+トルク制限）： 

ある位置（圧力制御位置）に到達したら、本ユニットからの速度指令出力によるサ
ーボ側での速度制御、およびトルク制限出力によるトルク制限をします。 

ロードセル、ひずみゲージなどの圧力センサからのアナログ入力を、サーボドライ
バへのアナログ出力（速度指令とトルク制限出力によるトルク制限）に変換し、圧
力制御（型締めなど）をします。 
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1－3 応用例 
 

 

③ 本ユニットによる位置制御： 

処理（成形など）が完了したら、本ユニットからの速度指令出力により、また原点
に位置決め復帰させます。 

 
1 

特
長
と
シ
ス
テ
ム
構
成 

 

圧力センサ 

制御モード：速度制御（アナログ指令）

サーボドライバ（オムロンWシリーズ） 

絶対値エンコーダ信号
（ラインドライバ） 

絶対値エンコーダ付き
サーボモータ 

動力ケーブル 
（U、V、W） 

アナログ入力 

4～20mA、 
0～10Vなど 

カスタマイザブルユニット 
形 CS1W-HCA12-V1 

アナログ出力
(トルク制限) 

-10～10V、 
0～10Vなど

速度制御 

 
トルク制限 

アナログ出力
(速度指令) 

±10Vなど 
切替

+ 

位置制御また
は速度指令 
（SPED 命令
または ACC
命令） 

圧力制御 

プレスの型締めなど 

SEN信号

ABSエンコーダ
信号 

 
 

● リニアセンサコントロール 

物体の起伏/歪み/厚み/高さ/径などの監視／制御（形 CS1W-HCA12-V1） 

 

例）起伏（重なり）のカウント 

変位センサと組み合わせて、高速で流れる物体の表面の起伏（重なり）を変位センサで
測定し、変位量の変化から、起伏（重なり）の数をカウントします。そのため、変位量
が、あるしきい値を超える回数を、ラダープログラムでカウントします。 

 
1 

しきい値 

△ 時間

変位量 

カウント 2 3 4 5 

 

1-9 



1－3 応用例 
 

  システム構成 

 
CSシリーズ CPUユニット 

高速に移動 

OFF→ON 4～20mA 

光電スイッチ 
（トリガ） 変位センサ 

カスタマイザブルユニット 
形 CS1W-HCA12-V1 

 

1 

特
長
と
シ
ス
テ
ム
構
成 

 

  処理手順 

① 高速アナログ入力（都度リフレッシュ） 

変位センサからの 4～20mA信号を PRV命令実行時に都度入力リフレッシュし、I/O
メモリのあるエリア（例：DM）に格納します。 

②  

②ラダープログラムでのカウント処理 

格納した変位量データが、あるしきい値を超えると、その超えた回数をカウンタでカ
ウントするようなラダープログラム（例：BCMP命令で領域比較し、その結果の立上
りを INC命令でカウント）を組んで、そのプログラムを実行します。 

 

変位センサ 

4～20mA 

カスタマイザブルユニット 
形 CS1W-HCA12-V1 

比較処理（領域比較の
BCMP 命令など）をし
て、数値オーバーを示
す結果のビットの立上
りを、INC命令でカウン
ト 

PRV 命令でアナロ
グ入力（都度リフ
レッシュ） 

カウント値

変位量 

Ｉ/Ｏメモリ

ラダープログラム

格納
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1－3 応用例 
 

● リニアセンサコントロール 

インラインの品質データの高速トレース （形 CS1W-HCA12-V1） 

例）高速組み立てプロセス（圧入など）の品質チェック 

 

1 

特
長
と
シ
ス
テ
ム
構
成 

変位センサと組み合わせて、高速で流れる物体の特性データを変位センサなどで入力し、
その取り込みデータをユニットのデータメモリに一定時間おきに格納。 

a） バッチ処理でメモリカードに転送し、メモリカードデータをパソコンで読み出して、
分析可能。 

また、 

b） バッチ処理で CPUユニットのデータメモリに転送し、そのデータメモリ内のデー
タを、プログラマブル表示器（例：オムロン製 NSシリーズ）上でトレンド表示さ
せることも可能。 

 

  システム構成 

 

カスタマイザブルユニット 
形 CS1W-HCA12-V1 

CSシリーズ CPUユニット

NSシリーズ PT 

パソコン メモリカード 

トレンドデータ格納 

分析 
OFF→ON 

光電スイッチ 
（トリガ） 

高速に移動 

変位センサ 

4～20mA

圧入処理 

 
 

  処理手順 

① ラダープログラムでの定時割込による高速アナログ入力（都度リフレッシュ） 

定時割込（インターバルタイマ）で、一定時間おきに、サブルーチンプログラムを
実行し、その中で PRV命令を実行。変位センサからの 4～20mA信号を都度入力リ
フレッシュし、本ユニット内の I/Oメモリのあるエリア（例：DM）に格納します
（トレースデータ）。 

 

② トレースしたデータを CPUユニットに転送 

本ユニット内にトレースしたデータを、CPUユニットに転送（例：CPUユニット
の割付 DMへのサイクリック転送による）。 
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1－3 応用例 
 

③ CPUユニット装着のメモリカードに転送 

CPUユニットの FWRIT命令で割付 DMエリアのデータをメモリカードに、データ
ファイル（.CSVなど）として格納。 

 

④ パソコンにメモリカードを装着して表計算ソフトで分析 

メモリカードアダプタを介して、データファイル（.CSVなど）を表計算ソフトで
分析できます。 

1 

特
長
と
シ
ス
テ
ム
構
成 

 

 

⑤PT（NSシリーズ）にて折れ線グラフ表示 

CPUユニット内のトレースデータを、PT（NSシリーズ）の折れ線グラフ部品などで
表示できます。 

 

 

変位センサ 

4～20mA 

カスタマイザブルユニット 
形 CS1W-HCA12-V1 

PRV 命令でアナロ
グ入力（都度リフレ
ッシュ） 

トレース 
データ 

リフレッシュ

割付 DM 

メモリカード

変位量 1 

Ｉ/ＯメモリＩ/Ｏメモリ 

 STIM 命令でインタ
ーバルタイマ割込 

ラダープログラム

RET 

SBN 

割込サブルーチン

格納 

PT（NSシリーズ）

折れ線表示 

データフ
ァイルと
し格納 

CPUユニット 

変位量 2 

変位量 n 

FWRIT 命令で、デ
ータファイルとし
て、メモリカードに
格納 

ラダープログラム
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1－4 ユニット種類とシステム構成 
 

1－4 ユニット種類とシステム構成 
 

カスタマイザブルユニットは、CSシリーズの高機能 I/Oユニットです。 

1 

特
長
と
シ
ス
テ
ム
構
成 

以下の 4種類があります。 

 

■ 形式 
ユニット形式 機能 

形 CS1W-HIO01-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、 

形 CS1W-HCP22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、パルス出力 2点 

形 CS1W-HCA22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、アナログ出力 2点 

形 CS1W-HCA12-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、アナログ入力 1点、パルス入力 1点、 

アナログ出力 2点 

 

■ システム構成 

● 形 CS1W-HIO01-V1（標準タイプ） 

 

カスタマイザブルユニット
形 CS1W-HIO01-V1 

I/Oメモリ

ラダー 
プログラム 

ラダー 
プログラム

I/Oメモリ 

CSシリーズ 
CPUユニット 

 

接
点
入
出
力 

接点入力 
12点 

うち 4 点を
割込として
使用可能 

接点出力 

8点 

ペリフェラル
ポート 

カスタマイザブル
ユニットのラダー
プログラム作成、転
送、モニタ 

ペリフェラルポート用接続ケーブル 

（ツールバス） 

CX-Programmer 

周辺ツール 

または 

プロコン 
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1－4 ユニット種類とシステム構成 
 

● 形 CS1W-HCP22-V1（パルス入力・パルス出力タイプ） 

 
 

カスタマイザブルユニット 
形 CS1W-HCP22-V1 

I/Oメモリ

ラダー 
プログラム 

ラダー 
プログラム

I/Oメモリ 

CSシリーズ 
CPUユニット 

接
点
入
出
力 

特
殊
入
出
力 

接点入力 
12点 

うち 4 点を
割込として
使用可能 

接点出力 

8点 

サーボモータ
ドライバなど 

サーボモータ
ドライバなど 

ロータリエン
コーダなど 

ロータリエン
コーダなど 

パルス出力 
２点 

パルス入力 
２点 
*1 

ペリフェラルポート 

カスタマイザブル
ユニットのラダー
プログラム作成、転
送、モニタ 

ペリフェラルポート用接続ケーブル 

（ツールバス） 

周辺ツール 

プロコン

または 

CX-Programmer 

 

1 

特
長
と
シ
ス
テ
ム
構
成 

 
*1：絶対値エンコーダタイプサーボモータドライバ対応可能（-V1形式ロット No. 0209__より） 
 

● 形 CS1W-HCA22-V1（パルス入力・アナログ出力タイプ） 

 

カスタマイザブルユニット
形 CS1W-HCA22-V1 

I/Oメモリ

ラダー 
プログラム 

ラダー 
プログラム 

I/Oメモリ

CSシリーズ 
CPUユニット 

接
点
入
出
力 

特
殊
入
出
力 

接点入力 
12点 

うち 4 点を割
込として使用
可能 

接点出力 

8点 

操作端など 

操作端など 

ロータリエン
コーダなど 

ロータリエン
コーダなど 

アナログ出力 
2点 

パルス入力 
２点 
*1 

ペリフェラルポート 

カスタマイザブル
ユニットのラダー
プログラム作成、転
送、モニタ 

ペリフェラルポート用接続ケーブル 

（ツールバス） 

周辺ツール 

プロコン 

または 

CX-Programmer 

 
 
*1：絶対値エンコーダタイプサーボモータドライバ対応可能（-V1形式ロット No. 0209__より） 
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1－4 ユニット種類とシステム構成 
 

● 形 CS1W-HCA12-V1（アナログ入力・パルス入力･アナログ出力タイプ） 

 

カスタマイザブルユニット
形 CS1W-HCA12-V1 

I/Oメモリ

ラダー 

プログラム 

ラダー 

プログラム 

I/Oメモリ

CSシリーズ 
CPUユニット 

接
点
入
出
力 

特
殊
入
出
力 

接点入力 

12点 

うち 4 点を割
込として使用
可能 

ライン 

ドライバ 

接点出力 

8点 

操作端など 

操作端など 

サーボドライバ
の絶対値エンコ
ーダ信号など 

アナログ出力 
2点 

パルス入力 
（絶対値エンコーダタイプサ
ーボドライバ対応） 

1点 

ペリフェラルポート 

カスタマイザブル
ユニットのラダー
プログラム作成、転
送、モニタ 

ペリフェラルポート用接続ケーブル 

（ツールバス） 

周辺ツール 

プロコン

または 

CX-Programmer 

センサ（圧力、
変位など） 

アナログ入力 
1点 

 

1 

特
長
と
シ
ス
テ
ム
構
成 

 

● 周辺ツール 

カスタマイザブルユニットの前面ペリフェラルポートに、以下の PLC本体用の周辺ツ
ールを接続して、カスタマイザブルユニットのラダープログラムの作成、転送、モニ
タが可能です。 

 

・ 使用可能なパソコン用ツール 

名称 形式 パソコン OS 
シリアル 
通信モード 

選択 PC機種＊1

CX-Programmer 

V1.2以降 

形WS02-CXPC1-J DOS/V 

パソコン 

Windows95/98 ツールバス CQM1H-CPU61 

*1：CX-Programmerをカスタマイザブルユニットで使用する場合、PC機種を"CQM1H-CPU61"
に設定して接続できますが、一定の制限（PCシステム設定機能の使用の不可など）があり
ます。詳細は、3－4項「周辺ツール」を参照してください。 

 

・ 使用可能なプログラミングコンソール（プロコン）一覧 
プロコン形式 ケーブル 

形 C200H-PRO27 形 CS1W-CN224/624が必要 

形 CQM1-PRO01 プロコンに付属 2m、形 CS1W-CN114が必要 

形 CQM1H-PRO01 プロコンに付属 2m 

 

■ 接点入出力、特殊入出力の接続 

接点入出力は I/Oコネクタに、特殊入出力は特殊 I/Oコネクタに、専用のコネクタ（ユ
ニットに付属のもの、または別途購入）を使用してケーブルを自作して接続します（特
殊入出力は､オムロン製端子台変換ユニットを使用することも可能）。 

詳細は、3－3項「配線」を参照してください。 
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1－5 目的別機能一覧 
 

1－5 目的別機能一覧 
 

処理速度の向上 1 

特
長
と
シ
ス
テ
ム
構
成 

目的 ユニット形式 使用する機能 内容 

プログラム容量が少ない
（1Kワード程度の）アプ
リケーションで、基本命
令の実行時間を高速にす
る 

（例：センサコントロー
ラに近い使用方法） 

通常モード／高速モード
設定 

ユニット機能設定エリアで、高速演算設定を
「通常モード」または「高速モード」に設定
します。 

通常モード時：LD命令＝0.4μs 

高速モード時：LD命令＝0.2μs 

本ユニットに周辺ツール
を接続しない場合（プロ
グラム格納済みなど）、
周辺サービスを実行しな
いことで本ユニットのサ
イクルタイムを短縮する 

ユニット前面のツール接
続スイッチ（TOOL）をOFF

にする 

ユニット前面のツールスイッチ OFF時は、周
辺ツールのサービスを実行しないため、その
分本ユニットのサイクルタイムが安定し、ま
た短縮することができます。 

演算に使用する大容量ワ
ークエリアを、少しでも
高速で使用したい。また
は、電源断保持エリアを、
少しでも多く使用したい 

形 CS1W-HIO01-V1 

形 CS1W-HCP22-V1 

形 CS1W-HCA22-V1 

形 CS1W-HCA12-V1 

EMエリア非保持／保持設
定 

ユニット機能設定エリアで、停電時に EMエ
リア非保持（クリア）/保持にすることにより、
目的に応じた EMエリアの使い方が可能。テ
ーブルデータを使用する命令において、EM

エリアを非保持とすると、処理が早くなりま
す。 

命令によって I/O

リフレッシュす
る 

形 CS1W-HIO01-V1 

形 CS1W-/HCP22-V1 

形 CS1W-HCA22-V1 

形 CS1W-HCA12-V1 

IORF命令 IORF命令実行により、入力 12点、出力 8点
の命令実行時のリフレッシュが可能。 

アナログ出力の
都度リフレッシ
ュをする 

形 CS1W-HCA22-V1 

形 CS1W-HCA12-V1 

ユニット機能設定エリア
+SPED/ACC命令 

ユニット機能設定エリアで、アナログ出力の
都度リフレッシュ（SPEDまたは ACC命令実
行時リフレッシュ）を指定可能。 

リフ
レッ
シュ
方式 

アナログ入力の
都度リフレッシ
ュをする 

形 CS1W-HCA12-V1 ユニット機能設定エリア
+PRV命令 

ユニット機能設定エリアで、アナログ入力の
都度リフレッシュ 
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1－5 目的別機能一覧 
パルス出力、アナログ出力制御 

パルス出力、アナログ出力制御 
目的 ユニット形式 使用する機能 内容 

位置決め出力と
して、パルス列入
力のモータドラ
イバ（サーボモー
タドライバまた
はステッピング
モータドライバ）
に出力する 

形 CS1W-HCP22-V1 パルス出力
1、2 

・加減速なし単相パル
ス出力（SPED命令
による） 

・加減速あり単相パル
ス出力（加速または
減速）（ACC命令
による） 

・台形加減速あり単相
パルス出力（加速、
減速比率別、起動周
波数あり）（PLS2

命令による） 

周波数：6Hz～200kHzデューティ比：
50% 

・サーボモータドライバとは、接点入
出力で原点信号などの入出力、パル
ス入力でエンコーダ入力可能。 

・ステッピングモータとは、接点出力
と組み合せ、パルス（CW）＋方向制
御も可能。 

注 1：ユニット機能設定エリアのクロ
ック指定によって、パルス出力
レンジは、以下の 4つから選択
可能。 

6Hz～20kHz、25Hz～50kHz、
100Hz～100kHz、400Hz～
200kHz、 

注 2：パルス出力現在値は ARエリアに
格納します。 

原点確定をする  パルス出力
1、2 

パルス出力現在値リ
セット機能 

原点位置で、パルス出力現在値リセッ
トフラグを 0（OFF）→1（ON）にしま
す。 

ワークの位置に
応じたステップ
状または台形状
の速度制御をす
る 

 パルス出力
1、2 

パルス出力現在値に
対する目標値一致割
込（CTBL命令）＋割
込サブルーチンプロ
グラム内で周波数設
定（SPED）／周波数
加減速（ACC）命令

パルス出力現在値がある値に達したと
きにパルス出力の周波数を変更しま
す。 

注：パルス出力動作モードが相対パル
ス、絶対パルス出力（リニアモー
ド）時、または絶対パルス出力（リ
ングモード）で可能（ユニット機
能設定エリアで設定）。リングモ
ード時は、連続した速度制御パタ
ーンを繰り返すときに使用可能。
リニアモード､リングモードの、い
ずれのモードも連続モードで使用
可能 

最小 0.01ms単位
の高精度 ONパ
ルスで、送り、穴
あけ、巻取、塗布
などの各種処理
をする 

 パルス出力
1、2 

ワンショットパルス
出力（STIM命令で起
動） 

指定任意時間（0.01ms～9999ms）の間、
特定出力を ONにする。経過時間を
PRV命令で読み出しも可能。 

注：ユニット機能設定で、パルス出力
1または 2を、「ワンショットパ
ルス出力」に指定必要。 

外部センサから
のON／OFF時間
を高精度タイマ
で計測 

 パルス出力
1、2 

入力割込（INT命令）
＋割込サブルーチン
プログラム内で STIM

命令で計測開始／停
止 

高精度の時間計測（最小 0.01ms単位）
をして、経過時間が、補助記憶リレー
（AR）エリアに格納される。PRV命令
で読み出しも可能。 

注：ユニット機能設定で、パルス出力
1または 2を、「パルスカウンタ
による時間測定）」に指定必要。

パ
ル
ス
出
力
機
能 

高精度タイマに
よる複数の時間
間隔ごとの各種
処理（命令実行） 

 パルス出力
1、2 

パルスカウンタによ
る時間計測機能
（STIM命令で起動／
停止）＋帯域比較ビッ
トパターン出力
（CTBL命令） 

同上 

1 

特
長
と
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ム
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1－5 目的別機能一覧 
パルス出力、アナログ出力制御 

 
目的 ユニット形式 使用する機能 内容 

高速カ
ウンタ
＋パル
ス出力 

電子カム機能 

入力パルス（位置また
は 1回転の角度など）
に応じて、目標位置お
よび周波数を都度変
更して、位置決めする
（入力パルスに応じ
て目標位置を折線パ
ターンとする） 

形 CS1W-HCP22-V1 パルス入力
1、2＋パル
ス出力 1、2

高速カウンタ現在値に応
じて、パルス出力の目標
位置、周波数を指定して
パルス出力（PULS命令）
（折線近似（APR）命令）

一定時間毎（定時割込、また
はサイクルタイムを一定にし
たスキャンごとなど）に、高
速カウンタ現在値に応じて、
目標位置と速度を変更して、
パルス出力を行う。 

高速カウンタ現在値に四則演
算などの加工処理をして、そ
れを目標位置にすることも可
能。 

注 1：ユニット機能設定エリ
アで、パルス出力動作
モードを「電子カムモ
ード」に設定すること
が必要。 

注 2：この場合、PULS命令に
よりパルス量設定およ
びパルス出力を実行。
方向および移動パルス
量は、現在値との比較
で自動選択。 

 電子ギア機能 

入力パルスにある倍
率を掛けてパルス出
力する（周辺処理とメ
イン処理間などで同
期制御をする） 

 パルス入力
1（2は不可）
＋パルス出
力 1、2 

高速カウンタ周波数測定
＋四則演算＋周波数設定
（SPED）命令 

カウンタ周波数測定で測定し
た周波数現在値に、乗算／除
算をする。その値に応じて、
パルス出力の周波数を変更し
ます。 

 ワークの位置に応じ
たステップ状または
台形状の速度制御を
する 

 パルス入力
1、2＋パル
ス出力 1、2

高速カウンタに対する目
標値一致割込（CTBL命
令） 

＋割込サブルーチンプロ
グラム内で周波数設定
（SPED）／周波数加減速
（ACC）命令 

高速カウンタ現在値がある値
のときにパルス出力の周波数
を変更します。 

仮想パ
ルス+パ
ルス出
力 

仮想パルス出力機能
による電子カム機能 

 PLS2命令
＋パルス出
力 1、2 

PLS2命令+四則演算＋パ
ルス出力（PULS）命令 

PLS2命令による仮想パルス
出力を元に、電子カム機能を
行います。 

高速カ
ウンタ
＋アナ
ログ出
力 

ワークの位置に応じ
たステップ状または
台形状のインバータ
＋モータの簡易位置
決め、またはトルク制
御をする（アナログ出
力による） 

形 CS1W-HCA22-V1

形 CS1W-HCA12-V1

パルス入力
1、2＋アナ
ログ出力 1、
2 

高速カウンタに対する目
標値一致割込（CTBL命
令） 

＋割込サブルーチンプロ
グラム内でアナログ出力
設定命令（SPED命令）ま
たはアナログ出力勾配変
化（ACC命令） 

ACC命令では、2msごとにア
ナログ出力値を指定変化率で
変化させる。 

すでにアナログ出力中でも、
SPED命令または ACC命令実
行で、目標アナログ出力値を
変更することが可能。 

 仮想パルス出力機能
によるセミクローズ
ドループの位置制御 

  PLS2命令+割込サブルー
チンプログラム内でアナ
ログ出力設定命令（SPED

命令）またはアナログ出
力勾配変化（ACC命令）

セミクローズドループの位置
制御が可能 

タイマ
＋アナ
ログ出
力 

時間に応じたステッ
プ状または台形状の
アナログ出力（プログ
ラム設定）をする 

 アナログ出
力 1、2 

タイマ命令＋アナログ出
力設定命令（SPED命令）
またはアナログ出力勾配
変化（ACC命令） 

同上 

1 

特
長
と
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1－5 目的別機能一覧 
パルス出力、アナログ出力制御 

 
目的 ユニット形式 使用する機能 内容 

アナロ
グ出力 

温度設定データ、イン
バータへの出力データ
など 

形 CS1W-HCA22-V1

形 CS1W-HCA12-V1

アナロ
グ出力
1、2 

アナログ出力機能 アナログ値（1～5V、0～5V、0～10V、
-10～+10V）を出力 2点。 

 アナログ出力を、任意
の条件、または異常時
に、最大値またはその
時の値に保持する 

 アナロ
グ出力
1、2 

アナログ出力のホー
ルド機能＋SPED命
令または ACC命令 

以下のいずれかのとき、ユニット機
能設定エリアで指定しておいた出
力状態（最大値、クリア、保持のい
ずれか）でアナログ出力をホール
ド。 

・出力変換イネーブルフラグ OFF、
・アナログ出力値異常（ENDリフ
レッシュ方式時） 

・本ユニットが運転停止異常（本ユ
ニットのWDTエラー、アナログ
出力関連のユニット機能設定エ
リアの異常、フラッシュメモリ内
の調整データ異常を除く） 

 本ユニットのサイクル
タイムに依存しないタ
イミングでアナログ出
力をする 

 アナロ
グ出力
1、2 

アナログ出力方式の
都度リフレッシュ機
能＋ 

SPED命令または
ACC命令 

ユニット機能設定エリアで、アナロ
グ出力方式を「都度リフレッシュ方
式」に指定した上で、SPED命令ま
たは ACC命令で出力。 

1 

特
長
と
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1－5 目的別機能一覧 
入力パルスの測定 

入力パルスの測定 
目的 ユニット形式 使用する機能 操作内容 

インクリメンタル型ロータリエン
コーダ入力で位置や長さを検出 

  

 ・低速（2kHzま
で）の周波数の
カウント 

全機種 入力割込 カウンタモード 

（減算モード）2kHz

（単相パルスのみ）

本ユニット内蔵の入力接点（入力番号 00000～
00003）を高速カウンタの入力として使用可能。
入力割込のカウンタモード使用時のみ。現在値
は 244～247 CH（割込入力 0～3）に格納される。

 ・高速 50kHz/ 

200kHzの周波
数のカウント 

形 CS1W 

-HCP22-V1 

-HCA22-V1 

-HCA12-V1 

パルス入力
1、2 

・位相差入力 

（1/2/4逓倍）モード
25/100kHz 

・パルス+方向入力
50kHz/200kHz 

・加減算パルス入力
50kHz/200kHz 

高速パルス入力をカウントする。 

現在値は AR00/AR01 CH、AR02/AR03 CH（パル
ス入力 1、2）に格納されます。 

数値範囲モードに、リングモードとリニアモー
ドがあります。 

高
速
カ
ウ
ン
タ
機
能 

ワークの長さや位
置を計測する 

（ある条件成立時
にカウンタを起動
する、または条件成
立時のカウンタの
現在値を保持する） 

 パルス入力
1、2 

カウンタ起動ビット ユニット内のプログラムによって、任意の条件
でカウンタ起動ビット（AR09.00／AR09.08）を
ON／OFFすることで、高速カウンタの起動／停
止（現在値保持）をします。 

 単位時間当たりの
ワークの変位を測
定する 

 パルス入力
1、2 

カウンタ変化量 

モニタ 

サンプリング周期 1～99msごとの高速カウンタ
現在値の変化量が AR04/AR05 CH、AR06/AR07 

CHに格納される。なお、サンプル時間 0msで、
サイクルタイムをサンプリング時間とすること
も可能。PRV命令で読み出しも可能。 

注：ユニット機能設定エリアで、カウントデー
タ表示を「カウンタ変化量」に設定するこ
と、および計測起動ビット
（AR09.02/AR09.10）を 0→1にすることが
必要。 

 ワークの位置デー
タからその速度を
測定する 

 パルス入力
1 

（パルス入
力 2は不
可） 

カウンタ周波数測定 高速カウンタ現在値の変化量から入力パルスの
周波数が測定され、AR04/AR05 CHに格納され
る。PRV命令で読み出しも可能。 

注：ユニット機能設定エリアで、カウントデー
タ表示を「周波数測定」に設定すること、
および計測方向ビット（up：0、down：1）
で計測方向を指定すること、および計測起
動ビット（AR09.02）を 0→1にすることが
必要。 

 電源 ON時に、前回
電源断時のカウン
タ現在値を高速カ
ウンタにプリセッ
トして、高速カウン
タの現在値を保持
する 

 パルス入力
1、2 

高速カウンタ現在値
保持機能 

ユニット機能設定エリアで「電源 ON時カウン
タ値保持」に設定することで、高速カウンタの
現在値を電源断→復帰時も保持可能。 

注：電源断で保持したカウンタ値の取り扱いに
は注意が必要。保持設定でリスタートする
と、前回電断時に保持した現在値が再度プ
リセットされる。 

帯
域
比
較
処
理 

高速カウンタの現
在値がある値の範
囲内のとき、ON／
OFFパターンを出
力する 

 高速カウン
タビットパ
ターンを出
力 

帯域比較型ビットパ
ターン出力 

（CTBL命令実行時
比較を実行） 

高速カウンタ現在値が設定した上下限の帯域に
入っているとき、設定したビットパターンを出
力する。 

注 1：複数の条件成立時は、各ビットパターン
の OR論理出力。 

注 2：帯域比較では、命令実行時に比較を実行
し、結果を出力する。 

1 
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1－5 目的別機能一覧 
高速アナログ入力/出力、絶対値エンコーダ信号入力 

高速アナログ入力/出力、絶対値エンコーダ信号入力 
目的 ユニット形

式 
使用する機能 内容 

成形機のプレス制御 アナログ入力 

+パルス入力(絶対値エ
ンコーダタイプサーボ
ドライバ対応機能) 

＋アナログ出力 1、2 

+接点入力 

・アナログ入力：圧力センサ入力 

・パルス入力(絶対値エンコーダタイプサ
ーボドライバ対応機能)：サーボドライ
バからの絶対位置入力 

・アナログ出力 1：サーボへの速度指令 

・アナログ出力 2：サーボへのトルク制
限指令 

位置制御+圧力制御 

巻き取り/送り出し制
御 

アナログ入力 

+アナログ出力 

・アナログ入力：ダンサローラやポジシ
ョンメータ 

・アナログ出力：サーボへの速度指令 

テンション制御 

高速変化データのト
レース 

・アナログ入力：変位センサ入力 

・トレース開始信号 ONで、インターバ
ルタイマ割込を実行し、割込プログラ
ム内で PRV命令を実行し、アナログ信
号をトレース 

アナログ信号の高速
トレース 

→メモリカードへの
保存、PTなどの表示
器へのトレンド表示

物体の起伏/歪み 

/厚み/高さ/径などの
監視/制御 

形 CS1W 

-HCA12-V1 

アナログ入力 

+接点入力 

・アナログ入力：変位センサ入力 

・トリガ信号 ONで、ラダープログラム
上で変位量の判別処理を実行 

アナログ信号の高速
入力+判別処理 

1 
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CPUユニット関連動作の制御 
目的 ユニット形

式 
使用する機能 内容 

CPUユニッ
トに対する
割込機能 

任意のタイミングで、
CPUユニットに対して
割込タスクを起動する
（例：本ユニットの状
態に応じた、他ユニッ
トとの処理の同期） 

全機種 外部割込
タスクの
起動 

MCRO（マクロ）
命令実行時に、
CPUユニットに
対して（指定 No.

の）外部割込タス
クを起動 

CPUユニット内の外部割込タスク（No.0～
99）を起動可能。 

注：ユニット側にダミーのサブルーチンプ
ログラム No.100～199を作成すること
が必要。 

CPUユニッ
トとの汎用
エリアのデ
ータ交換 

本ユニットの任意エリ
アを、CPUユニット内
の割付 DMエリアとデ
ータ交換する 

 CPUユニットからの割付
DMエリアのシステム設定

入出力計で最大 90 CH。 

CPUユニットの I/Oリフレッシュ時に交換。
本ユニットの DM、AR、CIO、LR、EMエ
リアを任意指定可能。 

 本ユニットの LRエリ
アを、CPUユニットの
任意エリアとデータ交
換する 

 ユニット機能設定エリア 入出力計で最大 32 CH。 

CPUユニットの I/Oリフレッシュ時に交換。
CPUユニットの CIO、WR、AR、HR、DM、
EMエリアを任意指定可能。 

 本ユニットの特殊補助
リレーエリアを、CPU

ユニットの割付リレー
エリアとデータ交換す
る 

 固定割付 入出力計で最大 10CH。 

CPUユニットの I/Oリフレッシュ時に交換。

CPUユニッ
トからの
（本ユニッ
トの）運転
／停止指令 

CPUユニットから任意
のタイミングで本ユニ
ットの動作モードを変
更する（「プログラム」
←→「運転」／「モニ
タ」モード） 

 割付リレ
ーエリア

プログラム
RUN/STOP指令

割付リレーエリア n CHビット 00を CPUユ
ニットから操作。 

0（OFF）：STOP（「プログラム」モード）
1（ON）：RUN（「運転」または「モニタ」
モード） 

注：ただし、CPUユニット側の割付 DM内
の初期設定エリアで、RUN/STOP指令を有
効に設定することが必要。 

（本ユニッ
トの）運転
／停止状態
を CPUユ
ニットへ 

本ユニットの動作モー
ド（「プログラム」／
「運転」または「モニ
タ」モード）を CPUユ
ニットでモニタ 

 割付リレ
ーエリア

プログラム RUN

／STOPフラグ
割付リレーエリア n+5 CHビット 15を CPU

ユニットでモニタ。 

0（OFF）： STOP（「プログラム」モード）
1（ON）： RUN（「運転」または「モニタ」
モード） 
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1－5 目的別機能一覧 
シーケンス制御 

シーケンス制御 
目的 ユニット形式 使用する機能 操作内容 

ユニット内
の割込機能
（割込サブ
ルーチンプ
ログラム実
行） 

入力接点の立ち上
がり、立ち下がり
または両方で、割
込処理を実行する

全機種 入力割込 入力割込モード 

（INT 000命令による
マスク解除をすること
による） 

本ユニット内蔵の入力接点（入力番号
00000～00003）の立ち上がり、立ち下
がり、または両方により、割込サブル
ーチンプログラムを実行します。 

注：ユニット機能設定エリアで、割込
入力（立ち上がり）、割込入力（立ち
下がり）、割込入力（立ち上がり／立
ち下がり）を選択可能。 

 一定時間ごとに、
割込処理を実行す
る 

 インター
バルタイ
マ割込 

定時割込モード 

（STIM命令の第 1 

オペランドによって指
定） 

一定時間ごとに繰り返し割込サブル
ーチンプログラムを実行します。 

 一定時間後に、割
込処理を実行する

  ワンショット割込モー
ド 

（STIM命令の第 1 

オペランドによって指
定） 

タイムアップ時に 1度だけ割込サブル
ーチンプログラムを実行します。 

 低速（2kHz）のカ
ウンタ現在値が 0

で割込処理をする

 入力割込 カウンタモードのカウ
ントアップ割込 

（INT 003命令により
カウンタモード設定値
更新かつマスク解除す
ることによる） 

本ユニット内蔵の入力接点（入力番号
00000～00003）の立ち上がり、立ち下
がり、または両方ごとに現在値を減算
し、現在値が 0になったとき、割込サ
ブルーチンプログラムを実行します。

 高速カウンタの現
在値がある値 

に一致したとき、
割込処理する 

形 CS1W 

-HCP22-V1/ 

-HCA22-V1/ 

-HCA12-V1 

高速カウ
ンタ割込/

パルス出
力割込 

目標値一致比較型割込
（CTBL命令または INI

命令実行で比較を開始）

登録テーブル内の目標値と高速カウ
ンタ現在値/パルス出力現在値が一致
したとき、割込サブルーチンプログラ
ムを実行します。 

本ユニット
のサイクル
タイム関連 

サイクルタイムを
一定にする 

全機種 ユニット
機能設定
エリア 

サイクルタイム一定機
能 

ユニット機能設定エリアのサイクル
タイム一定時間で設定（0.1～50.0ms。
0.1ms単位）。 

 サイクルタイムが
ある時間以上のと
き、運転を停止す
る 

 ユニット
機能設定
エリア 

サイクルタイム監視時
間 

ユニット機能設定エリアのサイクル
タイム監視時間で設定（1～100ms、1ms

単位、初期値 50ms）。 

 サイクルタイムが
10msを超えたこと
を知る 

 特殊補助
リレー 

サイクルタイムオーバ
ー 

235.09が ON。 

 サイクルタイム最
大値、現在値を知
る 

 補助記憶
リレー 

サイクルタイム最大値、
現在値 

AR26 CHにサイクルタイム最大値、
AR27 CHにサイクルタイム現在値が
格納されます。 

 サイクルタイム一
定を復帰させる 

注：-V1のみ可 

 特殊補助
リレー 

サイクルタイム一定オ
ーバークリア 

252.07を ON。 
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1－5 目的別機能一覧 
保守・管理 

保守・管理 
目的 ユニット形式 使用する機能 操作内容 

デバッグ 指定接点の立ち上がり
／立ち下がりを検出す
る 

全機種 微分モニタ（周辺ツールに
よる） 

－ 

 運転中のプログラム変
更をする 

 オンラインエディット（周
辺ツールによる） 

注：書き込み中は、ユニットの動作は中断しま
す。 

保守 ユーザプログラムおよ
びユニット機能設定エ
リアなどを書き替え防
止する 

 ユニット機能
設定エリア 

ユーザメモ
リ書き込み
可／不可
（UMプロ
テクト） 

ユニット機能設定エリアで、ユーザプログラ
ム、汎用 READのみ DMエリア、ユニット機
能設定エリア、拡張応用命令情報に対する、周
辺ツールからの書き込みを禁止します。 

 電源 ON時の動作モー
ドを指定する 

 CPUユニット
からの割付
DMエリアの
システム設定

電源 ON時
動作モード
指定 

CPUユニットからの割付 DMエリアのシステ
ム設定で、以下のいずれかを指定可能。 

CPUユニットからのプログラムの RUN/STOP

指令に従うか、または接続プロコンにしたがう
か、または「プログラム」モード、「モニタ」
モード、「運転」モードを指定可能。 

 周辺ツール接続によっ
て、不用意に動作モード
などが変更されること
を防止する 

 ユニット前面のツール接
続スイッチ（TOOL）を
OFFにする 

ユニット前面のツール接続スイッチOFF時は、
周辺ツールのサービスを実行しません。 

 CPUメモリカードのプ
ログラムをアップロー
ド/ダウンロードする 

注：-V1のみ可 

 CPUユニットのユニット
割付エリア n CHビット
06/07、 

ユニット内のバックアップデータを CPUユニ
ット装着のメモリカードへ書き込む 

バックアップデータを CPUユニット装着のメ
モリカードからユニットへ読み出す 

故障診断 ある入力条件が成立し
たら、ユーザ定義の故障
として扱う 

・運転を継続する 

・運転を停止する 

 故障診断命令 

・FAL命令 

・FALS命令 

－ 

 ユーザ定義の異常を含
めて、発生時刻とともに
異常履歴を記憶する 

 異常履歴機能 FAL／FALS命令を使用して、ユーザ定義の異
常のロギング機能も可能。 
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1－6 基本的な使用手順 
1. 初期設定（ハードウェア） 

1－6 基本的な使用手順 
 

本ユニットを使用するには以下の手順で行ってください。 
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1. 初期設定（ハードウェア） 
1. カスタマイザブルユニット前面のロータリスイッチで、号機 No.を設定します。 

2. CSシリーズ CPU装置、CSシリーズ用増設装置のいずれかに装着します。 

3. I/Oコネクタ、特殊 I/Oコネクタによる配線を行います。 

4. CPUユニットに、PLC本体用周辺ツールを接続します。 

5. PLC本体の電源を ONにします。 

6. CPUユニットの「I/Oテーブル作成」操作をします。 

 

参 考

 

・基本システム合計で最大 96台のカスタマイザブルユニットを装着可能
です。なお、装着位置に制限はありません（ただし、電源ユニットの消
費電流による制限あり）。 

・CPUユニットの「I/Oテーブル作成」の前に、本ユニットを装着し、PLC
本体の電源を ONすると、本ユニットの ERH LEDが点灯します。 

 
注 1：CSシリーズ用増設装置に装着時は、本ユニットからの CPUユニットの外部割込タスクの

起動はできません。 
注 2：フラッシュメモリにユーザプログラムなどが保持されていない状態で、スーパーコンデン

サによるバックアップ時間以上電源 OFFのまま放置されると、電源 ON時にメモリ異常
が発生することがあります。この場合は、メモリオールクリアを実行してください。 

 

2. 初期設定（ソフトウェア） 

● CPUユニットの割付 DMエリア（m～m+9 CH）の設定 

1. PLC本体の電源を OFFにします。 

2. CPUユニットのペリフェラルポートまたは RS-232Cポートに、PLC本体用周辺ツ
ールを接続します。 

3. PLC本体の電源を ONにします。 

4. PLC本体用周辺ツールを使用して、CPUユニットの割付 DMエリア（m～m+9 CH）
を設定します。 

 

● 本ユニット内のユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655）の設定 

1. PLC本体の電源を OFFにします。 

2. カスタマイザブルユニット前面のツール接続スイッチを ON（ツール使用可）側に
します。 

3. カスタマイザブルユニットのペリフェラルポートに、PLC本体用周辺ツールを接
続します。 

4. PLC本体の電源を ONにします。 

5.  PLC本体用周辺ツールを使用して、カスタマイザブルユニット内の DMエリアの
ユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655）を設定します。 

 
注：ユニット機能設定エリアは、CX-Programmerを（PLC機種を"CQM1H-CPU61"に設定し
て）使用する場合、必ず CX-Programmerの PLCシステム設定機能ではなく、PLCメモ
リウィンドウから DMエリア（DM6600～DM6655）に値を設定してください。
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1－6 基本的な使用手順 
3. カスタマイザブルユニット内ラダープログラムの作成 

CX-Programmerの PLCシステム設定機能は使用しないでください。 
 

6. PLC本体の電源を ON→OFF→ONにします（またはユニットリスタート）。 

 

3. カスタマイザブルユニット内ラダープログラムの作成 
1 
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1. ラダープログラムを作成します。 

CX-Programmerの場合は、PLC機種として「CQM1H-CPU61」を選択してください。 

2. 周辺ツールを接続します。 

3. CX-Programmerの場合は、作成したラダープログラムをカスタマイザブルユニット
に転送します。 

 

4. カスタマイザブルユニット内ラダープログラムの運転開始 
プログラムの運転開始方法は、次の 3つです。運転開始方法を選択して、それぞれの
設定を行ってください。 

 

● CPUユニットからの RUN/STOP指令によって運転／停止を指示する場合 

（割付 DMエリアの m CHビット 00～07を 00 Hexに設定時）  

 

CPUユニット側ラダープログラムで OUT命令等を使用して、RUN/STOP指令（割付
リレーエリア n CHビット 00）を ONにします。 

なお、本ユニットに接続した周辺ツールから、「運転」←→「モニタ」モードの指定
が可能です。（RUN/STOP指令が ON時「プログラム」モードにすること、および
RUN/STOP指令が OFF時「運転」または［モニタ］モードにすることはできません。） 
 

● 電源 ON時に「運転」モードまたは「モニタ」モードにする場合 

（割付 DMエリアの m CHビット 00～07を、04 Hex：「運転」または 03 Hex：

「モニタ」モードに設定時） 

PLC本体の電源を ONにします。 

 

● 周辺ツールから動作モードを変更する場合 

（割付 DMエリアの m CHビット 00～07を 00 Hex以外に設定時） 

周辺ツールから、動作モードを変更します。 

 

5. 各機能の動作開始 
使用する機能別に、以下の設定を行ってください。 

 

● 入力割込（入力割込モード） 

1. ユニット機能設定エリア（DM6620）で、入力割込 0～3を、入力割込（0Hex以外）
に指定します。なお、入力割込の立ち上がり、立ち下がり、両方のいずれかで指定
してください。 

2. INT命令：入力割込マスクの解除（C1＝000）を実行してください。なお、INT命
令を実行する前に、割込サブルーチンプログラムを作成しておいてください。 
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1－6 基本的な使用手順 
5. 各機能の動作開始 

● 入力割込（カウンタモード） 

1. ユニット機能設定エリア（DM6620）で、入力割込 0～3を、入力割込（0 Hex以外）
に指定します。なお、入力割込の立ち上がり、立ち下がり、両方のいずれかで指定
してください。 

2. INT命令：カウンタ設定値の設定（240～243 CH）と入力割込のカウンタモード設
定値更新・マスク解除（C1＝003）を実行してください。なお、INT命令を実行す
る前に、割込サブルーチンプログラムを作成しておいてください。 

1 

特
長
と
シ
ス
テ
ム
構
成 

 

参 考

 

入力割込カウンタ現在値は、特殊補助リレー（入力割込 0～3：244～247 CH）
に格納されます。 

 

● インターバルタイマ割込 

ワンショットモード時：STIM命令（C1＝000）を実行してください。 

定時割込モード時：STIM命令（C1＝003）を実行してください。 

 

● CPUユニットの外部割込タスクの起動 

MCRO命令（N＝100～199：外部割込タスク No.0～99）を実行してください。 

本MCRO命令を使用するときには、MCRO命令とダミーのサブルーチンプログラム
および SBN命令（No.100～199）も合わせて作成してください。 

 

● パルス入力機能 

1. OUT命令等を使用して、高速カウンタ起動指令（パルス入力 1：AR09 CH ビット
00、パルス入力 2：AR09 CH ビット 08）を ONにすることより、高速カウンタの
カウント動作を開始してください。 

2. それぞれの場合によって、命令語を組み合わせて実行してください。 

 
項目 実行する命令 

高速カウンタ現在値
の読み出し 

・PRV命令 

・高速カウンタのハードカウンタの内容を読み出します。 

高速カウンタ現在値
を変更する 

INI命令 

高速カウンタ目標値
一致比較を行う 

・CTBL命令（比較テーブル登録＋比較開始） 

・CTBL命令（比較テーブル登録）＋INI命令（比較開始） 

注：上記の命令を実行するために、割込サブルーチンプログラムを作成
しておいてください。 

高速カウンタ帯域比
較ビットパターン出
力を行う 

CTBL命令（帯域比較実行） 

高速カウンタの変化
量をモニタするとき 

ユニット機能設定エリアで計測モード指定を「高速カウンタ変化量（計
測モード 1）」に設定し、かつ補助記憶リレーの計測起動ビット（AR09 

CH ビット 02/10）を ONにすることで、補助記憶リレー（AR04/AR05 

CH、AR06/AR07 CH）でモニタ（PRV命令でも読出し可） 

高速カウンタの周波
数をモニタするとき
（周波数測定はパル
ス入力 1のみで可能） 

ユニット機能設定エリアで計測モード指定を「周波数測定（計測モード
2）」に設定、計測方向ビット（AR09 CH ビット 03）で計測方向（up/down）
を指定し、かつ補助記憶リレーの計測起動ビット（AR09 CH ビット 02）
を ONにすることで、補助記憶リレー（AR04/AR05 CH）でモニタ（PRV

命令でも読出し可） 

 
注 1： 高速カウンタ起動指令、および高速カウンタ現在値リセット指令／パルス出力現在値

リセット指令は、I/Oリフレッシュ時に反映されますので、命令実行から I/Oリフレッ
シュまで起動およびリセットは行われません。高速カウンタ起動指令の場合、I/Oリ
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1－6 基本的な使用手順 
5. 各機能の動作開始 

フレッシュまでの間に入力されたパルスはカウントされません。現在値リセット指令
の場合、I/Oリフレッシュまでに入出力された値もクリアされます。 

注 2： 計測方向ビットは必ず計測起動ビットを ONする前に指定してください。 
計測起動ビットが ONの状態で計測方向ビットを指定しても無効となります。 

 

● パルス出力機能 1 
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1. 位置決めをするときは、必要に応じて、原点確定をするために、OUT命令等を使
用して、パルス出力現在値リセット指令（パルス出力 1：AR19 CH ビット 00、パ
ルス出力 2：AR19 CH ビット 08）を ON（OFF→ON）にすることより、パルス出
力現在値をリセットしてください。 

 

2. それぞれの場合によって、命令語を組み合わせて実行してください。 
注：高速カウンタ起動指令、および高速カウンタ現在値リセット指令／パルス出力現在値リ
セット指令は、I/Oリフレッシュ時に反映されますので、命令実行から I/Oリフレッシュ
まで起動およびリセットは行われません。高速カウンタ起動指令の場合、I/Oリフレッ
シュまでの間に入力されたパルスはカウントされません。現在値リセット指令の場合、
I/Oリフレッシュまでに入出力された値もクリアされます。  

 
項目 実行する命令 

ステップ状のパルス出力 SPED命令 

加速パルス出力 ACC命令 

速度制御をするとき

ステップ状の速度変更 SPED命令→SPED命令 

減速または加速の速
度変更 

減速または加速の速度変更 SPEDまたは ACC命令→ACC命令（減速
または加速） 

定速位置決め PULS命令＋SPED命令 

絶対位置決め（電子カムモー
ド） 

PULS命令 

PULS命令減速位置決め SPEDまたは ACC命令→PULS命令＋ACC

命令（減速） 

位置決めをするとき

台形加減速位置決め PLS2命令 

非常停止 SPED命令→INI命令 パルス出力を停止す
るとき 減速停止 SPED命令→ACC命令（減速） 

パルス出力現在値を
読み出すとき 

 PRV命令、補助記憶リレー（AR14/AR15 

CH、AR16/AR17 CH） 

パルス出力現在値を
変更するとき 

 停止状態で INI命令 

パルス出力現在値の
目標値一致割込 

 CTBL命令（比較テーブル登録＋比較開始）

パルス出力現在値の
帯域比較ビットパタ
ーン出力 

 CTBL命令（帯域比較実行） 

ワンショットパルス
出力をするとき 

 STIM命令（C1＝001または 002）でワンシ
ョットパルスを出力する 

パルス出力カウンタ
機能（時間計測）を
使用するとき 

 STIM命令（C1＝011または 012）で時間計
測のスタート（C2＝000）／ストップ（C2

＝001）をする。経過時間は、補助記憶リレ
ー（AR14/AR15 CH、AR16/AR17 CH）また
は PRV命令でモニタ可能。 

 

● 絶対値エンコーダタイプサーボドライバ対応機能 

（形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1） 

絶対値エンコーダタイプサーボドライバの絶対値エンコーダ出力データを取り込む
には、以下のようにします。 
注：形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1の場合、ロット No. 0209__以降より使用可能です。 
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1－6 基本的な使用手順 
5. 各機能の動作開始 

 

1. ユニット機能設定エリア「パルス入力方式（DM6605 ビット 00～03）」にて、パ
ルス入力方式を選択します。 

 

2. ユニット機能設定エリア「入力パルス周波数（DM6605 ビット 08～11）」を 1 Hex

にします（入力パルス周波数：200kHz）。 1 
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3. ユニット機能設定エリアの「高速カウンタ 1 動作モード（DM6605）」にて、エ
ンコーダ出力カウント時の「カウント動作」を、以下のいずれかに設定します。 

・ABSリニア（CW-）モード（DM6605 ビット 12～15：2 Hex） 

・ABSリニア(CW+)モード（DM6605 ビット 12～15：4 Hex） 

・ABSリングモード（DM6605 ビット 12～15：3 Hex） 

 

4. サーボドライバ側［エンコーダ分周比設定］とユニットの「パルス入力逓倍設定（ユ
ニット機能設定エリア「パルス入力方式」（DM6605ビット 00～03）」を考慮し
て、「ABS分解能」（DM6609～DM6610）を設定します。 

 

5. ラダーで「ABS回転数読み出しフラグ（AR09 CH ビット 07）」を ONします。 

 

6. 一定時間経過（サーボ側の出力が安定）後、ラダーで「高速カウンタ起動フラグ
（AR09 CH ビット 00）」を ONします。 

 

7. 必要に応じて、「原点補正（ABSオフセットプリセット）」を行います。 

ABSオフセットプリセット機能を使用するには、「ABSオフセットプリセット
（AR09ビット 05）」を ONします。 

 

8. 「ABS現在値プリセットフラグ（AR09 CHビット 06）」を OFF→ON→OFFし、
「高速カウンタ現在値 1（AR00/AR01 CH）」に「ABS現在値」の値を格納します。 

 

9. 「RUN信号出力接点（サーボロック）」を ONし、サーボドライバの運転を開始
します。このとき、本ユニットは回転変位に応じたパルス列を受信し、パルス数を
カウントします。 

 

10. 「RUN信号出力接点（サーボロック）」を OFFし、サーボドライバの運転を停止
します。 

 

11. 「ABS回転数読み出しフラグ（AR09 CHビット 07）」、「高速カウンタ起動フラ
グ（AR09ビット 00）」を OFFし、回転変位に応じたパルス列のカウントを停止
します。 

 

● アナログ出力機能 

アナログ出力には、以下の 2種類の方法があります。 

・補助記憶リレーに設定した値を ENDリフレッシュでアナログ出力する方法 

 

・SPED/ACC命令実行時に都度リフレッシュでアナログ出力する方法 

どちらの方法によるかを、まずユニット機能設定エリア（DM6630、アナログ出力
1/2共通）で選択します。 
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・補助記憶リレーに設定した値を ENDリフレッシュでアナログ出力する場合 

補助記憶リレー（アナログ出力 1：AR14 CH、アナログ出力 2：AR15 CH）に出力
値を書き込むことで、ENDリフレッシュ時にアナログ出力を行う方法です。SPED、
ACC命令によるアナログ出力はできません（それらの命令実行時に、エラーとなり
ます）。 1 
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成 

 

1. MOV命令等で、アナログ出力値を AR14/AR15 CHに転送します。 

 

2. OUT命令等を使用して、変換イネーブルフラグ（アナログ出力 1：AR16 CH ビッ
ト 00、アナログ出力 2：AR16 CH ビット 01）を ONにすることより、アナログ出
力の変換動作を有効にしてください。 

 

・ SPED/ACC命令実行時に都度リフレッシュでアナログ出力する場合 

SPEDまたは ACC命令実行時にアナログ出力する方法です。 

この場合、AR14/AR15 CHには、アナログ出力されている値が格納されます。 

 

1. OUT命令等を使用して、変換イネーブルフラグ（アナログ出力 1：AR16 CHビッ
ト 00、アナログ出力 2：AR16 CHビット 01）を ONにすることより、アナログ出
力の変換動作を有効にしてください。 

 

2. SPED命令でステップ状のアナログ出力を開始、または ACC命令で立ち上がりま
たは立ち下がり勾配のあるアナログ出力を開始してください。 

 

3. 出力値を変更するときは、値を変えて SPED命令を再度実行してください。目標値
／変化率を変更するときは、値を変えて ACC命令を再度実行してください。 

（ACC命令での勾配途中では､SPED／ACC命令による出力値変更はできません。
出力値に到達してから変更するようにしてください。） 

 

● アナログ入力機能 

・ ENDリフレッシュ時のアナログ入力値の取得 

補助記憶リレーAR02 CHの値を読み出します 

・ 都度リフレッシュ方式によるアナログ入力値の取得 

PRV命令を使用します。 

 

・ アナログ入力値の補正 

1. DM6631「調整モードパスワード」を 5A5A Hex（調整モード有効）にします。 

 

2. 本ユニットを「プログラム」モードにします。 

 

3. 平均化されたオフセット、ゲイン値でモニタする場合、AR23 CHに平均値回数を
指定します。 

 

4. AR18 CH ビット 02「調整モードコマンド 調整対象指定」を 1（アナログ入力指
定）にします。 
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・ ＜ゲインの補正＞ 

1. AR18 CH ビット 02「調整モードコマンド 調整モード指定」を 1（ゲイン調整指
定）にします。 

 

2. 調整イネーブルフラグ（AR18 CH ビット 00）を ONにします。 

 

3. 機器からゲイン値となる信号を本ユニットに入力しながら、周辺ツールにより、
AR20 CH「調整値モニタ ゲイン値」をモニタします。 

 

4. 調整値に達したら、AR18 CH ビット 07「調整モードコマンド 調整値セット(調
整データ登録)」を OFF→ONします。これで、ゲイン調整が終了します。 

 

・ ＜オフセットの補正＞ 

1. AR18 CHビット 02「調整モードコマンド 調整モード指定」を 0（オフセット調
整指定）にします。 

 

2. 調整イネーブルフラグ（AR18 CH ビット 00）を ONにします。 

 

3. 機器からオフセット値となる信号を本ユニットに入力しながら、周辺ツールにより、
AR19 CH「調整値モニタ オフセット値」をモニタします。 

 

4. 調整値に達したら、AR18 CH ビット 07「調整モードコマンド 調整値セット(調
整データ登録)」を OFF→ONします。これで、オフセット調整が終了します。 
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■ ユニット形式 
入出力点数（ユニット内蔵） 特殊入出力 

パルス入力（高速カウン
タ） 

形式 
プログラム
容量 接点入力 接点出力 

 
絶対値エンコ
ーダ信号入力
対応 

パルス
出力 

アナログ 
出力 

アナログ 
入力 

内蔵ペリフ
ェラルポー
ト 

形 CS1W-HIO01-V1 なし なし なし なし なし 

形 CS1W-HCP22-V1 2点 可 *1（1点） 2点 なし なし 

形 CS1W-HCA22-V1 2点 可 *1（1点） なし 2点 なし 

形 CS1W-HCA12-V1 

4Kワード 
DC24V 12点
（その内、入力
割込 4点） 

トランジス
タ（シンク）
8点 

1点 可 なし 2点 1点 

あり（周辺ツ
ール接続専
用：プロコン
またはパソ
コン用ツー
ル
CX-Program
mer接続）

2 

仕
様 

*1：-V1形式ロット No. 0209__より使用可能 
 

■ 仕様 
項目 仕様 

形式 形 CS1W-HIO01-V1／形 CS1W-HCP22-V1／形 CS1W-HCA22-V1／ 
形 CS1W-HCA12-V1 

ユニット種類 CSシリーズ 高機能 I/Oユニット 

適用 PC CSシリーズ 

設定可能号機 No. 00～95（高機能 I/Oユニットの中で重複不可） 

装着可能位置 CSシリーズ CPU装置または CSシリーズ増設装置 
注 1：装置上の位置は任意 
注 2：C200H用 I/O増設装置および SYSBUSリモート I/O子局装置には装着不可。 

高機能 I/Oユニット割付リレーエ
リア（n～n+9 CH） 
n＝2000＋ユニット番号×10 

10 CH／1ユニット（常時データ交換） 
5 CH：CPUユニット→本ユニット（プログラム RUN／STOP指令、汎用出力データ）
5 CH：本ユニット→CPUユニット（ユニットステータス、汎用入力データ） 

CPUユニット
との特定情報
のデータ交換 

高機能 I/Oユニット割付 DMエリ
ア（m～m+99 CH） 
m＝D20000＋ユニット番号×99

100 CH／1ユニット 

  CPUユニットからの各種
初期設定 

10 CH：システム設定エリア；CPUユニット→本ユニット（電源 ON時またはユニッ
トリスタート時転送）： 
CPUユニットからの RUN/STOP指令有効・電源 ON時動作モード、CPUユニットと
の転送エリアの OUT／IN各先頭アドレス指定、転送 CH数、本ユニット側のデータ
交換エリア種別・アドレス指定など 

  CPUユニットとの汎用デ
ータ交換エリア 

90 CH：下記の汎用データ交換用 

CPUユニット
との汎用デー
タの交換 

本ユニットの特殊補助リレーエ
リアと、CPUユニットの割付リ
レーエリアとの常時データ交換

本ユニットから見て INリフレッシュ 4 CH＋OUTリフレッシュ 4 CH 
本ユニットの特殊補助リレー（231～234 CH、236～239 CH）を CPUユニットの割付
リレーと IN／OUTリフレッシュします。 

 本ユニットの任意エリアと、CPU
ユニット割付 DMとの常時デー
タ交換 

本ユニットから見て INリフレッシュ＋OUTリフレッシュ合計最大 90 CH： 
本ユニットの任意エリアを、CPUユニットの割付 DMエリアと IN／OUTリフレッシ
ュします。 
注：IN、OUTとも、本ユニットの I/Oメモリの DM、AR、CIO、LR、EMエリアを
任意に指定可能。 

 本ユニットの LRエリアと、CPU
ユニット任意エリアとの常時デ
ータ交換 

本ユニットから見て INリフレッシュ＋OUTリフレッシュ合計最大 32 CH： 
本ユニットのLRエリア（IN→OUTの順）をCPUユニットの任意エリアと IN/OUT リ
フレッシュします。 
注：OUT、INとも、CPUユニットの I/Oメモリの CIO、WR、 AR、HR、DM、EM
エリアを任意に指定可能。 

本ユニットの初期設定の方法 ①CPUユニットの割付 DMエリアの m～m+9の先頭 10ワードの、CPUユニットか
らの初期設定、および 
②本ユニット内のユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655）による。 

取り付け ベース取り付け 

設定部 前面：ロータリスイッチ：号機 No.（0～95） 
トグルスイッチ：ツール接続スイッチ（ペリフェラルポートの周辺ツールサービス
可／不可） 
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項目 仕様 

表示部 LED 25個 
RUN（ユニット動作）、OPN（ユニットプログラム運転中）、ERC（ユニット異常）、ERH
（CPUユニット異常）、COMM（ペリフェラル通信）、 
In0～11（入力接点）、Out0～7（出力接点） 

前面接続部 全機種 ・ペリフェラルポート×1（周辺ツール専用）、 
・I/Oコネクタ×1（適合コネクタ：富士通社製 ソケット：

FCN-361J024-AU、コネクタカバー：FCN-360C024-J2） 

 形 CS1W-HIO01-V1
を除く全機種 

上記以外に、特殊 I/Oコネクタ×1（適合コネクタ：富士通社製 ソ
ケット：FCN-361J040-AUコネクタカバー：FCN-360C040-J2） 

スーパーコンデンサバックアップ（RAM
内）データ 

データメモリ（DM0000～DM6143）、拡張データメモリ（EM0000～EM2047）＊1、 
異常履歴格納エリア（DM6144～DM6199）、カウンタ現在値 
＊1：拡張データメモリエリアは、保持/非保持を選択することが可能（デフォルト非保持）。
注：スーパーコンデンサによるバックアップ（保存）時間以上､PLC本体の電源を OFFの
まま放置すると､これらのデータは消失します。したがって､PLC本体の電源 OFFの
前に､ラダープログラム側でデータの待避処理をするようにしてください（データメ
モリに関しては､フラッシュメモリへの書き込みが可能です）。 

フラッシュメモリ内データ ユーザプログラム、汎用 READのみ DMエリア（DM6200～DM6599）、ユニット機能設
定エリア（DM6600～D6655）、拡張応用命令情報、ラダーライブラリ情報 
注：DMエリア（DM0000～DM6143）をフラッシュメモリに格納することも可能。 

スーパーコンデンサバックアップ時間 25℃で 10日間 

自己診断機能 CPU異常（ウォッチドグタイマ）、メモリ異常、FALSシステム異常（FALS命令実行ま
たはサイクルタイム監視時間オーバー）、FALシステム異常（FAL命令実行、ユニット
機能設定エリア異常など）、サイクルタイム 10msオーバー、通信ポート異常など 

・CPUユニットのデータ交換を割付リレーエリアによるデータ交換の
みとした場合 

0.2ms 
CPUユニットのサイクルタイムへの影響
時間 

・CPUユニットとのデータ交換で割付 DMエリアまたは LRエリアに
よるデータ交換を行った場合 

0.5ms 

内部消費電流 形 CS1W-HIO01-V1：DC5V 600mA 
形 CS1W-HCP22-V1：DC5V 800mA 
形 CS1W-HCA22-V1／HCA12-V1：DC5V 750mA、DC26V 150mA 

外形寸法（mm） 34.5（W）×130（H）×100.5（D） 

質量 形 CS1W-HIO01-V1：250g以下 
形 CS1W-HCP22-V1／HCA22-V1／HCA12-V1：350g以下 

標準付属品 形 CS1W-HIO01-V1：I/Oコネクタ用：オムロン製セット品 形 C500-CE241（はんだ付けタ
イプ、富士通社製ソケット：FCN-361J024-AUコネクタカバー：FCN-360C024-J2）×1個
形 CS1W-HCP22-V1／HCA22-V1／HCA12-V1：I/Oコネクタ用: 同上×1個、 
特殊 I/Oコネクタ用：オムロン製セット品 形 C500-CE404（はんだ付けタイプ、富士通社
製ソケット：FCN-361J040-AU、コネクタカバー：FCN-360C040-J2）×1個 
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■ プログラム部／メモリ部 
項目 仕様 

制御方式 ストアードプログラム方式 

入出力制御方式 サイクリックスキャン方式と都度処理方式を併用可 

本ユニットの動作モード 「運転」モード、「モニタ」モード、「プログラム」モード 

本ユニット内のプログラムの
RUN／STOP（運転／停止）指
令の方式 

以下の 1）、2）のいずれかを選択 
1）割付リレーエリアの CPUユニットからの RUN／STOP指令による方式 
2）電源 ON時の動作モード指令、電源 ON後の周辺ツールからの指令による方式 

CPUユニットへのステータス
出力機能 

ユニット動作モード（RUN／STOP）、ユニット運転停止異常の有無、サイクルタイムオーバー、ユ
ニット異常コードなど 

使用可能な周辺ツール プログラミングコンソール（形 C200H-PRO27または 形 CQM1H-PRO01） 
またはパソコン用ツール CX-Programmer V1.2以降（ただし、PLC機種として、CQM1Hを指定しま
す。本ユニットのプログラム容量等の使用上の制限あり） 
注：SYSMAC-CPT、SYSMACサポートソフトは、使用不可。 

プログラム言語 ラダーチャート方式 

演算処理モード 通常演算モード／高速演算モード切り替え可能 
・通常演算モード時：LD命令 0.4μs 
・高速演算モード時：LD命令 0.2μs 

プログラム容量 4Kワード（通常モード時） 
注：高速演算モード選択時は､実行（コンパイル）可能な容量が制限されます。 
また、実行可能なプログラム容量は､プログラムの内容によって変動します。平均的な高速演算
モード選択時のプログラム容量は約 1Kワードです。 

命令語長 1～4ワード／1命令 

命令種類 113種類（基本命令 14種類、応用命令 99種類） 

命令実行時間 基本命令 通常演算モード時：0.4μs（LD命令） 
高速演算モード時：0.2μs（LD命令） 

 応用命令 通常演算モード時：4.8μs （MOV命令） 
高速演算モード時：4.4μs （MOV命令） 
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項目 仕様 

共通処理（オーバーヘッド） 形 CS1W-HIO01-V1：0.08ms以下 
形 CS1W-HCP22-V1／HCA22-V1／HCA12-V1：0.1ms以下 
ただし、以下の条件での場合となります。 
 1. CPUユニットとのデータ交換を割付リレーエリアによるデータ交換のみとした場合 
 2. ツール接続スイッチを OFFとした場合 
 3. HCP22-V1／HCA22-V1／HCA12-V1では、計測モードを使用していない場合 
 4. HCA22-V1では、アナログ出力を出力無効設定としていた場合 
 5. HCA12-V1では、アナログ入力を都度リフレッシュ方式、アナログ出力を出力無効設定として
いた場合 

I/O割付  なし（ユニット内蔵接点は、あらかじめ割付け位置が、以下のように入力リレー、出力リレーに固
定） 

I/Oメモリ 入力リレー 12点：000 CH（000.00～000.11） 
ユニットの入力接点が割り付けられるリレー（固定割り付け） 
注：000.00～000.03は、通常の入力接点として以外に、入力割込（入力割込モードまたはカウンタ
モード）として使用可能。ユニット機能設定エリアで指定。 

 出力リレー 8点：001 CH（001.00～001.07） 
ユニットの出力接点が割り付けられるリレー（固定割り付け） 

 内部補助リレー 1,088点（68 CH）：002～049 CH（002.00～049.15）、200～219 CH（200.00～219.15） 
特定の機能をもたず、プログラム上でのみ使用できるリレー 

 特殊補助リレー 568点（36 CH）：220～255 CH（220.00～255.07） 
特定された機能をもつリレー 
注：230～234 CH、235～239 CHは、CPUユニットとの割付リレーエリアとの汎用データ交換エリア

 補助記憶リレー 448点（28 CH）：AR00～AR27 CH（AR00.00～AR27.15） 
特定された機能をもつリレー 

 一時記憶リレー 8点：TR0～TR7 
回路の分岐点での ON/OFF状態を一時記憶するリレー 

 リンクリレー 512点（32 CH）LR00～LR31 CH 
CPUユニットと汎用データ転送をするためのリレー（CPUユニット側の任意のエリアとサイクリッ
クにデータ交換が可能。入力、出力合計で最大 32 CH。ユニットの割付エリアは、本ユニット側の
ユニット機能設定エリアによって指定。） 

 タイマ／カウン
タ 

256点：TIM/CNT000～255（タイマ／カウンタは番号共用） 
カウンタ現在値は CNT、CNTR命令で使用していた場合、電源断復帰またはモード切替時に直前の
データを保持（スーパーコンデンサバックアップ）。他の命令で使用した場合には、TIM/CNTエリ
アのデータは保持されません。 

 データメモリ 
（汎用 
READ/WRITE
可能エリア） 

6,144ワード：DM0000～DM6143 
ワード(16点)単位で読み書きするデータエリア、電源断復帰またはモード切替時に直前のデータを
保持（スーパーコンデンサバックアップ） 
命令／周辺ツールによる書き込み可 
注：フラグ操作（252 CHビット 00を ON）により、DM0000～DM6143の全データをフラッシュメ
モリに格納することも可能です。なお、読出しは XFER命令を使用します。 

 拡張データメモ
リ 

2,048ワード：EM0000～EM2047 
ワード(16点)単位で読み書きするデータエリア、電源断復帰またはモード切替時に直前のデータを
非保持／保持（スーパーコンデンサバックアップ）指定可能 
命令／周辺ツールによる書き込み可 

I/Oメモリ 
以外 

READのみデー
タメモリ 

異常履歴格納
エリア 

56ワード：DM6144～DM6199 
電源断復帰またはモード切替時に直前のデータを保持（スーパーコンデンサバック
アップ） 

  汎用 READ
のみエリア 

400ワード：DM6200～DM6599 
電源断復帰またはモード切替時に直前のデータを保持（フラッシュメモリに格納）
命令による書込不可／周辺ツールによる書き込みのみ可（読み出しはいずれも可）。
UMプロテクト対象。 

  ユニット機能
設定エリア 

56ワード：DM6600～DM6655 
本ユニットの各種機能をソフト的に初期設定するエリア。 
電源断復帰またはモード切替時に直前のデータを保持（フラッシュメモリに格納）
命令による書込不可／周辺ツールによる書き込みのみ可（読み出しはいずれも可）。
UMプロテクト対象。 

トレースメモリ なし 

2 

仕
様 

 

2-4 



2－1 性能仕様 
 

■ 各種機能 
項目 仕様 

割込種類 入力割込 
（最大 4点） 

入力割込モード ユニット内蔵入力接点（入力リレー
000.00～000.03）からの割込 
入力接点の立ち上がり、立ち下がり、
または両方で割込可能 
入力条件成立から割込プログラム実行
までの応答時間：0.08ms（立ち上がり
時） 

  カウンタモード ユニット内蔵入力接点（入力リレー
000.00～000.03）の立ち上がり、立ち下
がり、または両方による減算カウンタ
アップ時の割込（カウントアップ割込） 

注 1：入力割込モード、
カウンタモード
のどちらで使用
するかは、INT命
令によって指定。

注 2：入力接点の立ち上
がり、立ち下が
り、または両方
は、ユニット機能
設定エリアで指
定。 

定時割込 ユニット内部タイマによる一定時間間隔の割込  インターバルタイ
マ割込（1点） ワンショットタイマ割込 ユニット内部タイマによる一定時間後１回の割込 

 パルス入出力タイ
プ（HCP22） 

パルス入力 
（高速カウンタ）

目標値一致
比較割込 

高速カウンタ現在値が CTBL命令で設定した値と一致したとき
割込 

  パルス出力 目標値一致
比較割込 

パルス出力現在値が、CTBL命令で設定した値と一致したとき割
込 

 パルス入力・アナロ
グ出力タイプ
（HCA22/HCA12） 

パルス入力 
（高速カウンタ）

目標値一致
比較割込 

高速カウンタ現在値が CTBL命令で設定した値と一致したとき
割込 

比較ビットパタ
ーン出力機能 

パルス入出力タイ
プ（HCP22） 

パルス入力 
（高速カウンタ）

帯域比較ビ
ットパター
ン出力 

高速カウンタ現在値が CTBL命令で設定した範囲内のとき、指定
したビットパターンを出力 

  パルス出力 帯域比較ビ
ットパター
ン出力 

パルス出力現在値またはパルスカウンタ現在値（計測時間）が、
CTBL命令で設定した範囲内のとき、指定したビットパターンを
出力 

 パルス入力・アナロ
グ出力タイプ
（HCA22/HCA12） 

パルス入力 
（高速カウンタ）

帯域比較ビ
ットパター
ン出力 

高速カウンタ現在値が CTBL命令で設定した範囲内のとき、指定
したビットパターンを出力 

各機能 CPUユニットの外部割込タスクの起動 ユニットユーザプログラム内のMCRO命令の実行により、CPU
ユニットに対して、CPUユニットの外部割込タスク（タスク No.0
～99）を起動させることが可能。 

 サイクルタイム一定機能 可能（0.1～50ms）（0.1ms単位） 
実際のサイクルタイムがサイクルタイム一定時間以下の場合、サ
イクルタイムがその一定時間となる機能。 
（一定時間をオーバーすると、サイクルタイム一定時間オーバー
フラグが ONとなる） 

 サイクルタイム監視機能 ・サイクルタイムが 10msを超えたとき、サイクルタイムオーバ
ーフラグ（235.09）が ONとなり、運転は継続（ユニット機能
設定エリアでサイクルタイムオーバーを不検知にすることが
可能） 

・サイクルタイムがサイクルタイム監視時間を超えたとき、運転
を停止 
サイクルタイム監視時間：1～100ms、1ms単位、初期値 50ms

注：サイクルタイムの最大値および現在値が、補助記憶リレーに
格納されます。 

 I/Oリフレッシュ方式 サイクリックリフレッシュ、I/Oリフレッシュ（IORF）命令によ
るリフレッシュ 
形 CS1W-HCA22-V1/HCA12-V1のみ：アナログ出力値の都度リフ
レッシュも可能 
形 CS1W-HCA12-V1のみ：アナログ入力値の都度リフレッシュ
も可能 
注：命令ごとの都度リフレッシュオプション指定は不可。 

 運転モード変更時の I/Oメモリ保持 不可 

 電源 ON時のモード指定 モード指定可能（CPUユニット側割付 DMにより指定） 

 マクロ命令機能 引数付きサブルーチン機能、または CPUユニットへの外部割込
タスク起動、ラダーライブラリの実行 

 デバッグ機能 微分モニタ 

 オンラインエディット 「モニタ」モード時に、ユーザプログラムを回路単位で書き換え
可能 
CX-Programmer：複数回路単位で編集可能。 
注：オンラインエディットによる書き替え中は、本ユニットの動
作は停止します。 
オンラインエディットによる書き換え中は、最大 1200ms運転が
中断されます。 
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2－1 性能仕様 
 

 
項目 仕様 

各機能 ユーザメモリ
（UM） 
プロテクト機能 

プログラム
プロテクト
機能 

ユニット機能設定エリアで、ユーザプログラム、汎用 READのみデータメモリエ
リア、ユニット機能設定エリア、拡張応用命令情報に対する、周辺ツールからの
書き込みを禁止することが可能 

 故障診断機能 ユーザ定義の故障診断可能（運転停止異常、運転継続異常をユーザが命令
（FALS/FAL命令）によって定義可能） 
注：ユーザ定義の運転停止異常命令を使用して、ある条件で、自動的に運転を停
止することも可能。 
ユーザ定義の運転継続異常命令を使用して、特定ビットのユーザ定義の履歴機能
（ロギング機能）も実現可能。 

 異常履歴機能 最大 11個（ユーザ定義の異常を含む）の異常履歴を、異常履歴格納エリア（DM6145
～DM6199）に記憶可能（異常コード、詳細情報、発生時刻） 
・高機能 I/Oユニット異常コード： 異常履歴格納エリアの異常コードに格納され
ます。 

・ユニット異常コード（235.00～235.07の内容）： 異常履歴格納エリアの詳細情
報のビット 00～07に格納されます。 

 シリアル通信ポート 内蔵ペリフェラルポート×1ポート：周辺ツール（ツールバス、プロコン）接続
 シリアル通信モード 用途 内蔵ペリフェラルポート
  プロコンバス プログラミングコンソールとの接続用 可 

  ツールバス パソコン用周辺ツールと CX-Programmerとの接続用 可 

 時計機能 なし 
注：異常履歴の異常発生時の時刻は、CPUユニットの時刻による。ただし、CPU
ユニットの時刻が読み出せなかった場合には、”0”となります。 

 負荷遮断機能 なし 
注：CPUユニットの負荷遮断時に、本ユニット運転中に本ユニットの出力を停止
させる（本ユニットの負荷遮断を実行する）には、本ユニット側のラダープログ
ラムで本ユニットの出力を停止させてください（詳細は、5－1項「CPUユニット
のデータ交換の概要」参照）。 

 強制セット／リセット機能 あり（ただし、動作モード「プログラム」←→「運転」または「モニタ」間切替
え時、および電源 ON時に、強制セット／リセット状態は非保持） 
注：ARエリアの一部に、強制セット/リセットが無効となるエリアがあります。
ARエリアについては､7－4項参照 

 停電保持機能 保持領域：DMエリア（汎用 READ/WRITE可能エリア）、 
および EMエリア、カウンタの現在値 
注：ユニット機能設定エリアで、EMエリアは、保持にすることが可能。 

 プログラムチェック機能 運転開始時に、END命令なしや命令異常などのプログラムチェックを常に行いま
す。 
また周辺ツール CX-Programmerからのプログラムチェックが可能（チェックレベ
ルの設定も可能）。 

 アナログ入力機能 
（形 CS1W-HCA12-V1） 

アナログデータ（電圧/電流など）を高速（50μsの A/D変換で）入力することが
できます。変位センサ入力など高速処理が必要なアプリケーションに対応できま
す。 

 絶対値エンコーダタイプサー
ボドライバ対応機能 
（形 CS1W-HCP22-V1/ 
HCA22-V1/HCA12-V1） 

ABSエンコーダ（多回転アブソリュート形エンコーダ）付きサーボドライバ（弊
社製Wシリーズなど）の回転数データを、入力（A相より入力）することが可能
注：ロット No. 0209__より使用可 

 ラダーライブラリ機能 
（-V1全機種） 

プログラム全体またはサブルーチンプログラム部をカプセル化し、本ユニット内
のフラッシュメモリにラダーライブラリとして保存可能。 
保存したラダーライブラリは、以下の方法で実行可能。 
・運転開始時に呼び出して実行（ブートモード） 
・MCRO命令で呼び出して実行（MCROモード） 

 バックアップ機能 
（-V1全機種） 

CPUユニット前面からの簡易バックアップ操作または本ユニット内のビット操作
により、ユニットバックアップメモリの内容（ユーザプログラム、ユニット機能
設定エリア、ラダーライブラリなど）を、ユニットバックアップファイルとして、
メモリカードにバックアップ/リストア可能。 

 サイクルタイム一定リフレッ
シュ 
（-V1全機種） 

サイクルタイム一定機能使用時のサイクルタイム一定オーバー時に、ラダープロ
グラムからのビット操作によりクリアし、継続して再びサイクルタイムを一定に
できる機能 
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2－1 性能仕様 
 

■ 入出力仕様 

● 全タイプ共通 

・ 接点入力 
項目 仕様 

接点数 12点（リレー番号：000.00～000.11） 
内訳： 
・割込入力 4点（入力割込モードまたはカウンタモード。通常入力としても使用可能）（リレー番
号：000.00～000.03） 

・通常入力 8点（リレー番号：000.04～000.11） 
注：入力割込モードは、立ち上がりのみ／立ち下がりのみ／両方指定可能。 
また、カウンタモードは、周波数 2kHz以下のカウンタとして使用可能です。減算カウントアップ
割込の入力も可能です。 

入力信号種類 DC24V入力 

2 

仕
様 

・ 接点出力 
項目 仕様 

接点数 8点（リレー番号：001.00～001.07） 

出力形式 トランジスタ NPN出力 

 

● パルス入出力タイプ（形 CS1W-HCP22-V1） 

・ パルス入力 
項目 仕様 

カウンタ数 2点 

数値範囲モード ・リニアカウンタ 
・リングカウンタ 
絶対値エンコーダ対応モード（ロット No. 0209__より使用可） 
・ABSリニア（CW-）カウンタ 
・ABSリニア（CW+）カウンタ 
・ABSリングモードカウンタ 
（ユニット機能設定（DM6605）により設定） 

入力信号 A、B、Z相 

パルス入力方式 ・位相差 1逓倍 
・位相差 2逓倍 
・位相差 4逓倍 
・加減算パルス入力 
・パルス+方向 

対応エンコーダタイプ ・インクリメンタルエンコーダ 
・絶対値エンコーダ（サーボドライバ仕様） 
（絶対値エンコーダタイプサーボドライバ対応機能を使用しない場合は、通常のカウン
タとして本ユニットを使用することで、インクリメンタル形のエンコーダ入力も可能）

信号レベル DC24、12V、5V、ラインドライバ対応 

絶対値エンコーダ対応出力（SEN
信号） 

サーボドライバへ SEN信号を出力すると、サーボドライバからエンコーダの回転数が
本ユニットに送信されます。その後、回転変位に応じたパルス列が本ユニットに送信さ
れます（インクリメンタルエンコーダと同じパルスを送信）。 
（オムロン OMNUC  Wシリーズ サーボドライバなど） 
・5V PNP出力 

カウント周波数 50 kHz（初期状態）、または 200 kHz 

パルス入力機能制御方式 
（現在値比較方式） 

目標値一致比較／帯域比較 

計測モード 高速カウンタの変化量測定（計測モード 1）／高速カウンタの周波数測定（計測モード
2） 

専用命令 CTBL、INI、PRV命令で現在値比較・変更・読み出しなど可能 

・ パルス出力 
項目 仕様 

出力点数 2点 

単相パルス出力 固定デューティ比（50％）の単相パルス出力。位置決め、または速度制御用。 
出力周波数範囲：6Hz～200kHz 

ワンショットパルス
出力 

指定した任意の時間だけ ONとすることが可能（最小 0.01ms単位。0.01～9999ms可
変） 

パルス出力
種類 

パルス出力カウンタ
（時間計測）機能 

ワンショットパルス出力機能を利用して、最小 0.01ms単位の高精度タイマ計測が可
能（この場合、外部へのパルス出力はなし） 
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2－1 性能仕様 
 

● パルス入力・アナログ出力タイプ（形 CS1W-HCA22-V1） 

・ パルス入力 

パルス入出力タイプ（形 CS1W-HCP22-V1）と同じ。 

 

・ アナログ出力 
項目 仕様 

出力点数 2点 

出力レンジ 各点ごとに、1～5V、0～5V、0～10V、-10～+10Vのいずれかを指定可能 

精度 ±0.3% 

分解能 4,000（1～5V、0～5V、0～10V時）、10,000（-10～+10V時） 

D/A変換時間 0.05ms以下 

出力機能の無効 アナログ出力を出力チャネルごとに有効／無効を選択 

出力停止モード アナログ出力値のホールドが可能（変換イネーブルフラグ OFF時、運転停止異常時、
またはアナログ出力異常時に、アナログ値を最大値／保持／クリアのいずれかで出力
可能） 

リフレッシュ方式 命令実行時の都度リフレッシュまたは END命令実行後の補助記憶リレー内出力値の
リフレッシュを選択可能 

オフセットゲイン調整 オフセット値、ゲイン値のユーザ調整が可能。 

専用命令 補助記憶リレー内出力値を出力。または各点ごとに、SPED命令または ACC命令（組
み合せ可能）により、一定のアナログ値を出力、または立ち上がり／立ち下がり勾配
で出力。 
なお、SPED命令、ACC命令、タイマ命令または定時割込を組み合わせて、経過時間
に応じたアナログ値の台形状の出力可能。 
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● パルス入力、アナログ入出力タイプ（形 CS1W-HCA12-V1） 

・ パルス入力（絶対値エンコーダタイプサーボドライバ対応） 
項目 仕様 

カウンタ数 1チャネル（ポート） 

数値範囲モード ・リニアカウンタ 
・リングカウンタ 
絶対値エンコーダ対応モード 
・ABSリニア（CW-）カウンタ 
・ABSリニア（CW+）カウンタ 
・ABSリングモードカウンタ 
（ユニット機能設定（DM6605）により設定） 

入力信号 A、B、Z相 

パルス入力方式 ・位相差 1逓倍 
・位相差 2逓倍 
・位相差 4逓倍 
・加減算パルス入力 
・パルス+方向 

対応エンコーダタイプ ・インクリメンタルエンコーダ 
・絶対値エンコーダ（サーボドライバ仕様） 
（絶対値エンコーダタイプサーボドライバ対応機能を使用しない場合は、通常のカウン
タとして本ユニットを使用することで、インクリメンタル形のエンコーダ入力も可能）

信号レベル DC24、5V、ラインドライバ対応 

絶対値エンコーダ対応出力
（SEN信号） 

サーボドライバへ SEN信号を出力すると、サーボドライバからエンコーダの回転数が本
ユニットに送信されます。その後、回転変位に応じたパルス列が本ユニットに送信され
ます（インクリメンタルエンコーダと同じパルスを送信）。 
（オムロン OMNUC Wシリーズ サーボドライバなど） 
 
・5V PNP出力 

カウント周波数 50 kHz（初期状態）、または 200 kHz 

パルス入力機能制御方式 
（現在値比較方式） 

目標値一致比較／帯域比較 

計測モード 高速カウンタの変化量測定（計測モード 1）／高速カウンタの周波数測定（計測モード 2）
専用命令 CTBL、INI、PRV命令で現在値比較・変更・読み出しなど可能 
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2－1 性能仕様 
 

・ アナログ入力 
項目 仕様 

チャネル数 1チャネル（ポート） 

入力信号レンジ 以下の範囲を選択可能 
・-10～+10V 
・0～10V 
・1～5V/4～20 mA 
・0～5V 

以下のように、レンジにより異なります。 

-10～+10V 1/16,000 (14ビット) 

0～10V 1/8,000 (13ビット) 

0～5V 1/4,000 (12ビット) 

1～5V 1/4,000 (12ビット) 

分解能 

4～20mA 1/4,000 (12ビット) 

電圧入力： 電流入力： 

±0.2％(23±2℃) ±0.4％(23±2℃) 

精度 

±0.4％(0～55℃) ±0.6％(0～55℃) 

A/D変換速度 50μs 

入力応答時間 1.5 ms以下（応答特性については、「■アナログ入力仕様」を参照してください。） 

リフレッシュ方式 都度リフレッシュ方式／サイクリックリフレッシュ方式選択 

オフセット・ゲイン調整 オフセット値、ゲイン値のユーザ調整可能 

専用命令 PRV命令で直接アナログ入力値を読み出し可能 

2 
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・ アナログ出力 
項目 仕様 

チャネル数 2チャネル（ポート） 

出力信号 出力チャネルごとに、以下の範囲を設定可能 
・-10～+10V 
・0～10V 
・1～5V 
・0～5V 

-10～+10V 1/10,000 (14ビット) 

0～10V 1/4,000 (12ビット) 

0～5V 1/4,000 (12ビット) 

分解能 

1～5V 1/4,000 (12ビット) 

±0.3％(23±2℃) 精度 

±0.5％(0～55℃) 

D/A変換速度 50μs／点 

出力応答時間 0.5 ms以下 

出力機能無効 アナログ出力を出力チャネルごとに有効／無効を選択 

出力停止モード チャネルごとに、アナログ出力停止状態時の出力値クリア／保持／MAXから選択 

リフレッシュ方式 都度リフレッシュ方式／サイクリックリフレッシュ方式選択 

オフセット・ゲイン調整 オフセット値、ゲイン値のユーザ調整可能 

専用命令 SPED、ACC命令で直接アナログ出力を制御可能 
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2－2 入出力仕様（全機種共通） 
 

2－2 入出力仕様（全機種共通） 
 

■ 入出力仕様 
項目 仕様 

12点 

・入力割込用または通常入力用：4点（入力リレー番号 000.00～000.03） 
注：どちらとして使用するかは、各点ごとに、ユニット機能設定エリア（DM6620）で設定。 
入力割込の条件は、入力の立ち上がり、立ち下がり、両方のいずれかを各点ごとに、ユニット機
能設定エリア（DM6620）で設定（入力割込モード、カウンタモード共通）。 

点数 

・通常入力用：8点（入力リレー番号 000.04～000.11） 

入力電圧／電流 24V +10%、-15%    5mA TYP 
 最小 ON電圧：15.2V 
 最大 OFF電圧：4.8V 

入力割込用または通常入力用（4点/コモン）： ON応答：50μs 
OFF応答：200μs以下 

入力応答 
通常入力用(8点/コモン)： ON応答：100μs 

OFF応答：1ms以下 

接点入力 

回路構成 

 
点数 8点（通常出力用のみ） 

出力タイプ シンク（NPN） 

開閉能力 DC 4.5 ～ 30V  0.3A/点 

最大突入電流 3.0A/点、10ms以下 

漏れ電流 0.1mA以下 

残留電圧 0.4V以下 

ON応答時間 0.1ms以下 

OFF応答時間 1ms以下 

外部供給電源 DC4.5V～26.4V 

接点出力 

回路構成  

OUT00 

+V

内
部
回
路 OUT07

～ 

COM出力表示 LED 

カスタマイザブルユニット

 

2 

仕
様 

COM

IN3 4.7kΩ

750Ω 内部回路

入力表示
LED

COM

IN11

IN4

4.7kΩ

750Ω 内部回路

入力表示
LED

割込入力

通常入力

カスタマイザブルユニット

IN0

注：入力割込は、入力割込モードとカウンタモードを含む。入力割込（カウンタモード）は単
相入力のみ。 

2-10 



2－2 入出力仕様（全機種共通） 
 

■ I/Oコネクタのピン配列（全機種共通） 

ピン配置 B列 
ピン
No.

Ａ列 

外部入力 0 

(入力割込または通常入力用、 

リレー番号 000.00） 

12 外部入力 2 

(入力割込または通常入力用、 

リレー番号 000.02） 

外部入力 1 

(入力割込または通常入力用、リレー
番号 000.01） 

11 外部入力 3 

(入力割込または通常入力用、リレー番号
000.03） 

外部入力 0～3用コモン 10 外部入力 4～11用コモン 

外部入力 4 

（通常入力用、リレー番号 000.04） 

9 外部入力 8 

（通常入力用、リレー番号 000.08） 

外部入力 5 

（通常入力用、リレー番号 000.05） 

8 外部入力 9 

（通常入力用、リレー番号 000.09） 

外部入力 6 

（通常入力用、リレー番号 000.06） 

7 外部入力 10 

（通常入力用、リレー番号 000.10） 

外部入力 7 

（通常入力用、リレー番号 000.07） 

6 外部入力 11 

（通常入力用、リレー番号 000.11） 

外部出力 0 

（通常出力用、リレー番号 001.00） 

5 外部出力 4 

（通常出力用、リレー番号 001.04） 

外部出力 1 

（通常出力用、リレー番号 001.01） 

4 外部出力 5 

（通常出力用、リレー番号 001.05） 

外部出力 2 

（通常出力用、リレー番号 001.02） 

3 外部出力 6 

（通常出力用、リレー番号 001.06） 

外部出力 3 

（通常出力用、リレー番号 001.03） 

2 外部出力 7 

（通常出力用、リレー番号 001.07） 

 

A12

A1

B12

A11B11

A10B10

A9B9

A2B2

B1

B A  
 

外部出力 0～7用コモン 1 外部出力 0～7用電源 

2 

仕
様 

 

2-11 



2－2 入出力仕様（全機種共通） 
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3－1 各部の名称と機能 
 

3－1 各部の名称と機能 
 

■ 各部の名称と機能 

● 形 CS1W-HIO01-V1 

12

1

12

1

AB
000906

PERIHERAL

TOOL ON      OFF

HIO01-V1

MACH
No.

X101
98765432

10

X100
98765432

10

LED表示部

正面 側面 背面

ペリフェラルポート

ベース
接続コネクタ

ツール接続スイッチ

号機No.設定スイッチ
（ロータリースイッチ）：
（0～95）設定

I/Oコネクタ

130mm

34.5mm 100.5mm  

RUNRUN OPNOPN
ERCERC ERHERH

COMMCOMM

IN

OUT

0 1 2 3 4 5 6 7
8 9 10 11
0 1 2 3 4 5 6 7

RUNRUN OPNOPN
ERCERC ERHERH

COMMCOMM

IN

OUT

0 1 2 3 4 5 6 7
8 9 10 11
0 1 2 3 4 5 6 7

RUNRUN OPNOPN
ERCERC ERHERH

COMMCOMM

IN

OUTOUT

0 1 2 3 4 5 6 7
8 9 1010 1111
0 1 2 3 4 5 6 7
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● 形 CS1W-HCP22-V1／HCA22-V1 

A1
B1
A2
B2

1

CN2

12

CN1

1 20

BAAB
000906

PERIHERAL

HCP22-V1

MACH
No.

X101
98765432

10

X100
98765432

10

LED表示部

LED表示部

ペリフェラルポート

特殊I/Oコネクタ

ベース
接続コネクタ

ツール接続スイッチ

号機No.設定スイッチ
（ロータリースイッチ）：
（0～95）設定

I/Oコネクタ

正面 側面 背面

TOOL ON      OFF

130mm

34.5mm 100.5mm  
 

● 形 CS1W-HCA12-V1 

A1
B1

1

CN2

12

CN1

1 20

BAAB
000906

PERIHERAL

HCA12-V1

MACH
No.

X101
98765432

10

X100
98765432

10

LED表示部

ペリフェラルポート

特殊I/Oコネクタ

ベース
接続コネクタ

ツール接続スイッチ

号機No.設定スイッチ
（ロータリースイッチ）：
（0～95）設定

I/Oコネクタ

正面 側面 背面

TOOL ON      OFF

130mm

34.5mm 100.5mm

LED表示部�
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3－1 各部の名称と機能 
 

● 号機 No.設定スイッチ（ロータリスイッチ） 

CPUユニットとカスタマイザブルユニットとのデータ交換は、高機能 I/Oユニットリ
レーエリアと高機能 I/Oユニット用 DMエリアを介して行われます。 

カスタマイザブルユニットが占有するリレー番号と DM番号は、ユニット前面の号機
No.スイッチで設定します。 

 
号機No. 割付リレーエリア 割付 DMエリア 

0号機 2000～2009 CH D20000～20099 

1号機 2010～2019 CH D20100～20199 

2号機 2020～2029 CH D20200～20299 

3号機 2030～2039 CH D20300～20399 

4号機 2040～2049 CH D20400～20499 

5号機 2050～2059 CH D20500～20599 

6号機 2060～2069 CH D20600～20699 

7号機 2070～2079 CH D20700～20799 

8号機 2080～2089 CH D20800～20899 

9号機 2090～2099 CH D20900～20999 

10号機 2100～2109 CH D21000～21099 

〜 〜 〜 

n号機 2000＋n×10～2000 

＋n×10+9 

D20000＋n×100～D20000

＋n×100+99 

〜 〜 〜 

 

MACH
No.

X101
98765432

10
X100

98765432

10

号機No.設定スイッチ 

95号機 2950～2959 CH D29500～D29599 

3 
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参 考 

 

同一号機 No.を、他の高機能 I/Oユニットと重複して設定すると、CPUユ
ニットは運転停止異常の「No.二重使用エラー」（プログラミングコンソー
ルでは、「ユニット No.ニジュウシヨウ」）となり、動作しません。この
とき、CPUユニットの A401.13が ONとなります。 

 

● ツール接続スイッチ 

ペリフェラルポートの周辺ツールサービスを ON側で有効、OFF側で無効にします。 
このスイッチを OFF側にすることで、周辺ツールの接続による不用意な誤操作（動作
モードの変更など）を防止することができます。 

ツール接続スイッチ 周辺ツール 

ON側  TOOL  ON OFF 
 

接続可能（必ずこちら側にセットします） 

OFF側  TOOL  ON OFF 
 

接続不可（誤操作防止用） 

 

参 考 

 

・このスイッチを OFF側にすると、周辺ツールのサービスを行いませんの
で、スキャンタイムを短縮することができます。 

・周辺ツールとの接続におけるリスタートスイッチとしても使用可能です。
 

 

● ぺリフェラルポート 

PLC本体用周辺ツール（パソコン用ツールまたはプログラミングコンソール）を接続
します。 

 
注：シリアル通信モード（プロコンバス、ツールバス）は、ユニット側が自動認識します。 
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3－1 各部の名称と機能 
 

● I/Oコネクタ（全機種） 

接点入出力用のコネクタです。ユニットに付属のコネクタ（24ピン）を使用してケー
ブルを自作します。（詳細は、3－3項「配線」を参照。） 

 

● 特殊 I/Oコネクタ（形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1） 

特殊 I/O（形 CS1W-HCP22-V1：パルス入力＋パルス出力、形 CS1W-HCA22-V1：パル
ス入力＋アナログ出力、形 CS1W-HCA12-V1：パルス入力＋アナログ入力＋アナログ
出力）用のコネクタです。①ユニットに付属のコネクタ（40ピン）を使用してケーブ
ルを自作するか、または②オムロン製専用ケーブルを使用して、オムロン製端子台変
換ユニットに接続します。（詳細は、3－3項「配線」を参照。） 
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● LED 

・ LED表示の内容 

 

RUN OPN
ERC ERH

COMM

IN

OUT

0 1 2 3 4 5 6 7
8 9 10 11
0 1 2 3 4 5 6 7

HIO01-V1

 
表示 名称 色 状態 内容 

点灯 ・本ユニット正常動作 RUN 運転中 緑 

消灯 以下のいずれか 

・本ユニットシステム停止中 

・ユニット初期処理中 

・ユニットハード故障 

・電源ユニットからの給電なし状態 

・ユニットWDTエラー 

・ユニット認識異常（CPU高機能ユニットと認識された） 

・ユニット認識未完了（登録 I/Oテーブル上の本ユニットの情報が、実
装されている状態と一致していないとき） 

・CPUバス異常 

・号機 No.異常 

・ユニット内 RAM異常 

点灯 ・本ユニット内プログラム実行中 OPN プログラム実行 緑 

消灯 ・本ユニット内プログラム停止中 

点灯 ・本ユニットが運転停止異常 

点滅 ・本ユニットが運転継続異常、または CPUユニットの異常あり 

ERC ユニット異常 赤 

消灯 ・本ユニット異常なし 

点灯 ・CPUユニットの異常あり（CPUユニットの運転停止異常、CPUユニ
ットのWDTエラー、CPUユニットの監視異常、バス異常）、CPU

ユニット側割付 DM内の初期設定エラー 

ERH CPUユニット異
常 

赤 

消灯 ・CPUユニット異常なし 

点灯 ペリフェラルポートが通信中 COM

M 

ペリフェラル 

通信 

黄 

消灯 ペリフェラルポートが非通信中 

点灯 入力信号 ON IN 0～
11 

入力信号 黄 

消灯 入力信号 OFF 

点灯 出力信号 ON OUT 0

～7 

出力信号 黄 

消灯 出力信号 OFF 

消灯 カウンタの A相入力 OFF A(*1) カウンタの A相
入力 点灯 カウンタの A相入力 ON 

消灯 カウンタの B相入力 OFF B(*1) カウンタの B相
入力 

黄 

点灯 カウンタの B相入力 ON 

*1：形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1のみ 
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3－2 取付け 
 

3－2 取付け 
 

■ 装着可能な装置 

カスタマイザブルユニットは、CSシリーズの高機能 I/Oユニットグループに属します。 
・CPU装置または CSシリーズ増設装置に装着できます。 

・C200H用 I/O増設装置、SYSBUSリモート I/O子局装置には装着できません。 

 

CPU装置（または増設装置）の装着可能台数は、電源ユニットの最大供給電流および
他のユニットの消費電流により異なります。 3 
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装着位置に制限はありません。 

 
注：高機能 I/Oユニットの入出力リレー番号は、装着したスロット位置ではなく、ユニット前面
の号機 No.設定スイッチにしたがって割り付けられます。 

 

 

CPU装置

CS シリーズ増設装置：No.1

CSシリーズ増設装置：No.2

CSシリーズ増設装置：No.7

I/Oユニット

I/Oユニット

I/Oユニット

I/Oユニット

増設装置は
最大7台まで
接続可能

CPUユニット

電源ユニット
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3－2 取付け 
 

■ ユニットの取付け（共通） 

カスタマイザブルユニットのベースユニットへの取付けは、以下の手順で行ってくだ
さい。 

1 上底辺にある固定用ツメをベースユニットに引っかけて取り付けてください。 

 

ベースユニット 

固定用ツメ 

ダクト 

ダクト 
20mm以上 

20mm以上 

ベースユニット 

＋ドライバ 

3 
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2 各ユニットは、ベースユニットのコネクタを正しく差し込み、ユニット下部にある
固定ネジをしっかり締め付けてください。適正締め付けトルクは、0.4N･mです。 

 

3 ユニットを取り外す場合は、固定ネジを緩めてから取り外してください。 

 
 

お願い

 

装置内への組み込みに関しては、下図のようにユニットの着脱のための空
間を確保してください。 
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3－2 取付け 
 

■ ユニット取り扱い上のお願い 

・ユニットおよび接続線の取り付け、取り外しは、必ず PLC本体の電源を OFFした
後に行ってください。 

 

・ノイズの影響を避けるため、入出力線は、高電圧線や動力線と別ダクトで配線して
ください。 

 

・配線時には、ワイヤクズなどが飛びますので、ユニット内への混入防止のため、ユ
ニット上面のラベルを付けたまま配線してください。ラベルは、配線完了の後に、
放熱のため必ず取り外してください。 

3 
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A1
B1
A2
B2

1

CN2

12

CN1

1
20

B
AA

B00906

PERIHERAL

TOOL ON      OFF

HCP22

MACH
No.

X101
98765432

10

X100
98765432

10

配線完了後にラベルを
取り外してください。RUN OPNERC ERH

COMM

IN

OUT

0 1 2 3 4 5 6 78 9 10 11
0 1 2 3 4 5 6 7
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3－3 配線 
 

3－3 配線 
 

3－3－1 コネクタのピン配置 

■ I/Oコネクタのピン配置（全機種共通） 

ピン配置 B列 
ピン
No. 

Ａ列 

外部入力 0 
(入力割込または通常入力用、リレー番号 000.00）

12 外部入力 2 
(入力割込または通常入力用、リレー番号 000.02） 

外部入力 1 
(入力割込または通常入力用、リレー番号 000.01）

11 外部入力 3 
(入力割込または通常入力用、リレー番号 000.03） 

外部入力 0～3用コモン 10 外部入力 4～11用コモン 

外部入力 4 
（通常入力用、リレー番号 000.04） 

9 外部入力 8 
（通常入力用、リレー番号 000.08） 

外部入力 5 
（通常入力用、リレー番号 000.05） 

8 外部入力 9 
（通常入力用、リレー番号 000.09） 

外部入力 6 
（通常入力用、リレー番号 000.06） 

7 外部入力 10 
（通常入力用、リレー番号 000.10） 

外部入力 7 
（通常入力用、リレー番号 000.07） 

6 外部入力 11 
（通常入力用、リレー番号 000.11） 

外部出力 0 
（通常出力用、リレー番号 001.00） 

5 外部出力 4 
（通常出力用、リレー番号 001.04） 

外部出力 1 
（通常出力用、リレー番号 001.01） 

4 外部出力 5 
（通常出力用、リレー番号 001.05） 

外部出力 2 
（通常出力用、リレー番号 001.02） 

3 外部出力 6 
（通常出力用、リレー番号 001.06） 

外部出力 3 
（通常出力用、リレー番号 001.03） 

2 外部出力 7 
（通常出力用、リレー番号 001.07） 

A12

A1

B12

A11B11

A10B10

A9B9

A2B2

B1

B A  

外部出力 0～7用コモン 1 外部出力 0～7用電源 
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■ 特殊入出力コネクタのピン配置 

● 形 CS1W-HCP22-V1 
ピン配置 A列 ピン

No.
B列 

パルス入力 1 *1 A相 LD－/0V 1 パルス入力 1 *1 A相 LD＋ 

 A相 5V 2  A相 24V 

 B相 LD－/0V 3  B相 LD＋ 

 B相 5V 4  B相 24V 

 Z相 LD－/0V 5  Z相 LD＋ 

 Z相 5V 6  Z相 24V 

パルス入力 2 A相 LD－/0V 7 パルス入力 2 A相 LD＋ 

 A相 12V 8  A相 24V 

 B相 LD－/0V 9  B相 LD＋ 

 B相 12V 10  B相 24V 

 Z相 LD－/0V 11  Z相 LD＋ 

 Z相 12V 12  Z相 24V 

 SEN出力 *1 13  SEN_DC5V *1 

 未使用 14  SEN_0V *1 

パルス出力 1 CW 15 パルス出力 2 CW 

 CW（1.6kΩ付き） 16  CW（1.6kΩ付き） 

 CCW／ワンショットパ
ルス出力 

17  CCW／ワンショットパル
ス出力 

 CCW ／ワンショットパ
ルス出力（1.6kΩ付き）

18  CCW ／ワンショットパル
ス出力（1.6kΩ付き） 

 出力用電源  24V 19  出力用電源  24V 

A1

A20

B1

A2 B2

A9 B9

A10 B10

A19 B19

B20

BA  

 コモン 20  コモン 

*1：-V1付き、かつロット No. 0209__より使用可。絶対値エンコーダタイプサーボモータドライ
バと接続するときに使用します。 
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3－3 配線 
 

● 形 CS1W-HCA22-V1 

3 

各
部
の
名
称
と
取
付
・
配
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ピン配置 A列 ピン
No.

B列 

パルス入力 1  *1 A相 LD－/0V 1 パルス入力 1  *1 A相 LD＋ 

 A相 5V 2  A相 24V 

 B相 LD－/0V 3  B相 LD＋ 

 B相 5V 4  B相 24V 

 Z相 LD－/0V 5  Z相 LD＋ 

 Z相 5V 6  Z相 24V 

パルス入力 2 A相 LD－/0V 7 パルス入力 2 A相 LD＋ 

 A相 12V 8  A相 24V 

 B相 LD－/0V 9  B相 LD＋ 

 B相 12V 10  B相 24V 

 Z相 LD－/0V 11  Z相 LD＋ 

 Z相 12V 12  Z相 24V 

 SEN出力 *1 13  SEN_DC5V *1 

 未使用 14  SEN_0V *1 

 未使用 15  未使用 

 未使用 16  未使用 

 未使用 17  未使用 

 未使用 18  未使用 

アナログ出力 1 電圧出力（＋） 19 アナログ出力 2 電圧出力（＋） 

A1

A20

B1

A2 B2

A9 B9

A10 B10

A19 B19

B20

BA  

 電圧出力（－） 20  電圧出力（－） 

*1：-V1付き、かつロット No. 0209__より使用可。絶対値エンコーダタイプサーボモータドライ
バと接続するときに使用します。 

 

● 形 CS1W-HCA12-V1 
ピン配置 A列 ピン

No. 
B列 

パルス入力 1 A相 LD-/0V 1 パルス入力 1 A相 LD+ 

 A相 5V 2  A相 24V 

 B相 LD-/0V 3  B相 LD+ 

 B相 5V 4  B相 24V 

 Z相 LD-/0V 5  Z相 LD+ 

 Z相 5V 6  Z相 24V 

 SEN出力 *2 7  SEN_DC 5V *2 
 空き 8  SEN_0V *2 
 空き 9  空き 

 空き 10  空き 

 空き 11  空き 

 空き 12  空き 

 空き 13  空き 

 空き 14  空き 

 空き 15  空き 

 空き 16  空き 

アナログ入力 1 電圧入力（＋） 17 アナログ入力 1 電流入力 *1 

 電圧入力（－） 18  (電流入力コモン) 

アナログ出力 1 電圧出力（＋） 19 アナログ出力 2 電圧出力（＋） 

A1

A20

B1

A2 B2

A9 B9

A10 B10

A19 B19

B20

BA  

 電圧出力（－） 20  電圧出力（－） 

*1：4～20mA電流入力で使用時、「アナログ入力 1の電圧入力(+)」と「アナログ入力 1の電流入
力」を短絡してください。 

*2：絶対値エンコーダタイプサーボモータドライバと接続するときに使用します。 
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3－3 配線 
3－3－2 配線例 

3－3－2 配線例 

■ パルス入力の接続（形 CS1W-HCP22-V1／HCA22-V1／HCA12-V1） 

ポートのカウントモードに応じて、エンコーダからの出力を次のようにコネクタに接
続します。 

ポート 1 ポート 2 エンコーダ出力 

ピン番号 ピン番号 
信号名称 位相差入力 

モード時 
加減算パルス 
入力モード時 

パルス＋方向
入力モード時

24V：B2(A1) 

5V：A2(A1) 

24V：B8(A7) 

12V：A8(A7) 

エンコーダ
入力 A 

エンコーダ A相
入力 

加算パルス入力 パルス入力 

24V：B4(A3) 

5V：A4(A3) 

24V：B10(A9) 

12V：A10(A9) 

エンコーダ
入力 B 

エンコーダ B相
入力 

減算パルス入力 方向信号入力

3 

各
部
の
名
称
と
取
付
・
配
線 

（ ）内は、マイナス側のピン番号です。 

 

● 配線例 

・ エンコーダ（DC24V）がオープンコレクタの場合 

例として、A、B、Z相を持つエンコーダとの接続を示します。 

 

B2 （パルス入力1：A相24V） 

カスタマイザブルユニット 

（位相差入力モード） 

A相 黒 

B相 白 

Z相 橙 

＋Vcc茶 

0V(COM)青 

DC24V電源 

0V

＋24V

エンコーダ 
（電源：DC24V） 

例：E6B2-CWZ6C 
　　NPNオープン 
　　コレクタ出力 

A1 （パルス入力1：A相0V） 

B4 （パルス入力1：B相24V） 

A3 （パルス入力1：B相0V） 

B6 （パルス入力1：Z相24V） 

A5 （パルス入力1：Z相0V） 

B2

A1

B4

A3

B6

A5

0V 
24V

電源 
0Vエンコーダ 

電源供給 －

シールド付きツイストペア線 

（他の入出力用電源との共用を避けてください。） 

IA

IB

IZ

A相 

B相 

Z相 

＋ カスタマイザブルユニット 
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3－3 配線 
3－3－2 配線例 

・ エンコーダがラインドライバ出力（Am26LS31相当）の場合 

 

B1

（位相差入力モード） 

エンコーダ 

例：E6B2-CWZ1X 
　　ラインドライバ 
　　出力 

A1

B3

A3

B5

A5

A＋ 黒 

B＋ 白 

Z＋ 橙 

DC5V茶 

0V青 

A－ 黒 
（ストライプ入り） 

B－ 白 
（ストライプ入り） 

Z－ 橙 
（ストライプ入り） 

DC5V電源 

＋5V

　0V

カスタマイザブルユニット 

（パルス入力1：A相LD＋） 

（パルス入力1：A相LD－） 

（パルス入力1：B相LD＋） 

（パルス入力1：B相LD－） 

（パルス入力1：Z相LD＋） 

（パルス入力1：Z相LD－） 

B1

A1

B3

A3

B5

A5

エンコーダ 
電源供給 

シールド付きツイストペア線 

Z－ 

Z＋ 

B＋ 

A＋ 

B－ 

A－ 

カスタマイザブルユニット 

定電圧 
回　路 

A19(B19) 出力用電源　DC24V

CH2 
ピンNo. 名称 

1.6kΩ 
(1 /2W)

A18(B18) CCWパルス出力（1.6kΩ抵抗付） 

A17(B17) CCWパルス出力 

A16(B16) CWパルス出力（1.6kΩ抵抗付） 

A15(B15) CWパルス出力 

1.6kΩ 
(1 /2W)

A20(B20)  コモン（0V） 

カスタマイザブルユニット 

3 

各
部
の
名
称
と
取
付
・
配
線 

 
 

■ パルス出力の接続（形 CS1W-HCP22-V1） 
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3－3 配線 
3－3－2 配線例 

● 配線例 

例として、モータドライバとの接続を示します。 

 

DC24V 
電源 

＋ － 

1.6kΩ 

CCWパルス 
出力 

1.6kΩ 

CWパルス 
出力 

A18

A17

A16

A15

A20

モータドライバ 

（＋） 

（－） 

（＋） 

（－） 

ツイストペア線 

CCW 
入力 

CW入力 

（他の入出力用電源との共用を避けてください。） カスタマイザブルユニット 

A19出力用電源 

3 

各
部
の
名
称
と
取
付
・
配
線 

 

お願い

 

出力部電源入力（DC24V）は、正しく接続してください。 

 

参 考

 

・パルス出力には、7～30mAの負荷を接続してください（7mAよりも小さ
いときは、バイパス抵抗を付加してください）。 

・パルス出力の内部回路（A列のピン番号 16、18、B列のピン番号 16、18）
には、1.6kΩ（1/2W）の抵抗が内蔵されています。使用する電源、モー
タドライバなどの仕様に合わせ、次のどちらかで使用してください。 

  
・パルス出力部の内部回路のトランジスタは、パルス出力停止中は OFF状
態になっています。 

  

出力 

7～30mA

出力トランジスタ 

オープンコレクタ出力 
出力 

7～30mA

1.6kΩ直列抵抗付きオープンコレクタ出力 

OFF

ON

パルス出力中 

出力トランジスタ 

ピンNo.

アナログ出力2

シールド 

B19（V2＋） 

B20（V2－） 

＋ 

－ 

アナログ出力1
A19（V1＋） 

A20（V1－） 

＋ 

－ 

特殊入出力コネクタ 

カスタマイザブルユニット 

 

■ アナログ出力の接続（形 CS1W-HCA22-V1/HCA12-V1） 

出力信号を次のようにコネクタに接続します。 
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3－3 配線 
3－3－2 配線例 

3 
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■ 絶対値エンコーダタイプサーボモータドライバとの接続 

オムロンWシリーズ 形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1 

注：ロット No. 0209__より使用可 
 

SEN

SENGND

 

B8

B1

A1

B3

A3

B5

A5

絶対値エンコーダ付サーボモータドライバ�
（オムロン Wシリーズ）�

シールド付きツイストペア線�

IA

IB

IZ

エンコーダA相出力�

エンコーダB相出力�

エンコーダZ相出力�

カスタマイザブルユニット�

外部電源�
(5V)

B7

A7

ピンNo.

シールド�

アナログ入力�
A17（V1＋）�

A18（V1－）�

＋�

－�

特殊入出力コネクタ�

カスタマイザブルユニット�

ピンNo.

シールド�

アナログ入力�
A17（V1＋）�

A18（V1－）�

＋�

－�

特殊入出力コネクタ�

カスタマイザブルユニット�

B17 電流入力�

 

■

●

 アナログ入力の接続（形 CS1W-HCA12-V1） 

 電圧入力の場合 

 
 

● 電流入力の場合 
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3－3 配線 
3－3－3 配線方法 

3－3－3 配線方法 
専用のコネクタ（ユニットに付属のもの、または別途購入）を使用してケーブルを自
作するか、またはオムロン製専用コネクタ付きケーブルを使用して端子台に接続して
ください。 

 

お願い

 

・入出力回路の入力電圧や出力回路の最大開閉能力を超える電圧を加えない
でください。 

・電源でプラスとマイナスの指定があるものは、プラスとマイナスの配線を
間違えないでください。 

・EC指令（低電圧指令）対応の場合は、I/Oに使用する DC電源は、強化
絶縁、または二重絶縁されたものを使用してください。 

・コネクタを入出力ユニットに取り付けるときは、コネクタのネジを 0.2N･
mのトルクで締め付けてください。 

・コネクタの配線を十分に確認した上で、通電してください。 
・ケーブルを無理に引っ張らないでください。断線する恐れがあります。
・ケーブルを無理に曲げないでください。断線する恐れがあります。 

3 

各
部
の
名
称
と
取
付
・
配
線 

 

■ コネクタの種類 

● I/Oコネクタへの適合コネクタ 
接続方法 ピン数 オムロン製セット形式 富士通社製個別形式 

はんだ付けタイプ＊1 24p 形 C500-CE241 ソケット：FCN-361J024-AU 

コネクタカバー：FCN-360C024-J2 

圧着タイプ 24p 形 C500-CE242 ハウジング：FCN-363J024 

コネクタカバー：FCN-360C024-J2 

コンタクト：FCN-363J-AU 

圧接タイプ 24p 形 C500-CE243 FCN-367J024-AU/F 

＊1：本ユニットには、はんだ付けタイプが付属しています。 
 

● 特殊 I/Oコネクタへの適合コネクタ 
接続方法 ピン数 オムロン製セット形式 富士通社製個別形式 

はんだ付けタイプ＊1 40p 形 C500-CE404 ソケット：FCN-361J040-AU 

コネクタカバー：FCN-360C040-J2 

圧着タイプ 40p 形 C500-CE405 ソケット：FCN-363J040 

コネクタカバー：FCN-360C040-J2 

コンタクト：FCN-363J-AU 

圧接タイプ 40p 形 C500-CE403 FCN-367J040-AU 

＊1：本ユニットには、はんだ付けタイプが付属しています。 
 

■ 接続可能な端子台変換ユニット 
専用接続ケーブル 適合コネクタ端子台変換ユニット ピン数 サイズ 

形 XW2Z－□□□B 形 XW2D-40G6 40p 小型 

 形 XW2B-40G5  標準 

 形 XW2B-40G4  標準 

形 XW2Z－□□□BU 形 XW2D-40C6  小型 

 

■ 電線 

ケーブルの電線は、電線サイズ AWG24～26（0.2～0.13mm2）を推奨します。外径を含
めた線径は、φ1.61mm以下のケーブルを使用してください。 
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3－3 配線 
3－3－3 配線方法 

 

A1
B1
A2
B2

1

CN2

12

CN1

1
20

B
AA

B
00906

PERIHERAL

TOOL ON      OFF

RUN
HCP22

MACH
No.

X101
98765432

10

X100
98765432

10

固定用ツメ 配線完了後

ラベルを取り外して
ください。

C

A1
B1
A2
B2

1

CN2

12

CN1

1
20

B
AA

B
00906

PERIHERAL

TOOL ON      OFF

HCP22

MACH
No.

X101
98765432

10

X100
98765432

10

付属のはんだ付けタイプの 
コネクタ 

絶縁チューブ 

電線（0.2～0.13mm2） 

→ 

■ 配線の方法 

1. 各ユニットがきちんと取り付けられているか確認してください。 

 

お願い 

 

ケーブルに力が加わらないようにしてください。 

 

2. 配線するときは、ワイヤくずなどが飛びますので、ユニット内への混入防止のため、
ユニット上面についている防塵ラベルを付けたまま配線してください。 

配線完了後は、放熱のため、必ず防塵ラベルを取り外してください。 
3 
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OPNERC ERH
COMM

IN

OUT

0 1 2 3 4 5 6 78 9 10 11
0 1 2 3 4 5 6 7

AUTION

ご注意
RUN OPNERC ERH

COMM

IN

OUT

0 1 2 3 4 5 6 78 9 10 11
0 1 2 3 4 5 6 7

3. はんだ付けするときは、隣の端子と短絡しないように注意してください。 

はんだ部には絶縁チューブを被せてください。 

 

 
 

お願い 

 

出力電源を逆に接続していないか、必ず確認してください。 
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3－3 配線 
3－3－3 配線方法 

4. 付属または別売のコネクタを下図のように組み立てます。 

40Pタイプのものは形状が異なります。 

 

ナット（3個） 

ソケット 

コネクタカバー 
小ねじ（3個） 

ナット（2個） 

ケーブル押え金具 

コネクタロックねじ 

小ねじ（2個） 

1

CN2

12

CN1

1
20

B
AA

B

PERIHERAL

コネクタ

コネクタカスタマイザブル
カウンタ

カスタマイザブル
カウンタ

A1
B1
A2
B2

1

CN2

12

CN1

1
20

B
AA

B
00906

PERIHERAL

TOOL ON      OFF

HCP22

MACH
No.

X101
98765432

10

X100
98765432

10

配線完了後

ラベルを取り外して
ください。

コネクタの
ロックネジ

3 

各
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・
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5. 配線のコネクタを装着します。 

 

 
 

6. 配線完了後は、放熱のため、必ずラベルを取り外してください。 

 

RUN OPNERC ERH
COMM

IN

OUT

0 1 2 3 4 5 6 78 9 10 11
0 1 2 3 4 5 6 7

 コネクタのロックネジは、0.2N･mで締め付けてください。 
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3－3 配線 
3－3－3 配線方法 

■ ベース取付時の寸法 

ベ
ー
ス
ユ
ニ
ッ
ト�

ベ
ー
ス
ユ
ニ
ッ
ト�

 

123

約179

123

150

ユニット装着時の寸法
　富士通製コネクタ（はんだ付けタイプ、圧着タイプ）使用時　

　富士通製コネクタ（圧接タイプ）使用時
　接続ケーブル　形G79-□□□C-□□□-□□□
　　　　　　　　形XW2Z-□□□　

3 

各
部
の
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称
と
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・
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線 
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3－4 周辺ツール 
3－3－3 配線方法 

3－4 周辺ツール 
 

本ユニットのラダープログラムの開発／転送／モニタ、I/Oメモリの編集／モニタ、
ユニット機能設定エリアの設定は、PLC本体用周辺ツールによって行います。 

周辺ツールには、ハンディ形のプログラミングコンソール(プロコン) と、パソコン用
のツール CX-Programmer があります。いずれも、本ユニット前面のペリフェラルポ
ートに接続して使用します。 

 
注 1： CPUユニットのシリアル通信ポート（ペリフェラルポート、RS-232Cポート）に接続し

て、使用することはできません。 3 

各
部
の
名
称
と
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付
・
配
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注 2： パソコン用ツール CX-Programmerでは、PLC機種を、「CQM1H」の「CPU61」として接
続します。 

 

■ 使用可能な周辺ツールの種類 

以下の PLC本体用周辺ツールを使用可能です。 

・プログラミングコンソール 

・パソコン用ツール CX-Programmer Ver. 1.2以降（PLC機種は「CQM1H」の「CPU61」
を選択） 

注 1： CX-Programmer V1.1以前のものは使用できません。 
注 2： SYSMAC-CPTおよび SYSMACサポートソフトは使用できません。 
 

■ 周辺ツールで実行可能な機能 

周辺ツールで実行可能な機能は、以下の機能を除いて、通常の CPUユニットに対する
機能と同様です。 

・PLCシステム設定機能 

・異常履歴読み出し 

・PLC時計 

・PLCメモリの強制状態 

・データトレース 

・サイクルタイム読出し 

・PLC情報表示 

 

お願い

 

CX-Programmerのご使用にあたっては「付－3 CX-Programmer使用上の
制限事項/注意事項」を確認してください。 

 

■ 周辺ツール接続に必要な設定 

● 前面のツール接続スイッチの設定 

本ユニット前面のペリフェラルポートに周辺ツールを接続するときは、前面ツール接
続スイッチを必ず ONに設定してから接続してください。 

ツール接続スイッチを OFFにしている場合、周辺ツールとの接続はできません（誤操
作を防止したいときに OFFに設定します）。 
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3－4 周辺ツール 
3－3－3 配線方法 

 
ツール接続スイッチ 周辺ツール 

ON側  TOOL  ON OFF 
 

接続可能（必ずこちら側にセットします） 

OFF側  TOOL  ON OFF 
 

接続不可（誤操作防止用） 

 

● ユニット機能設定エリア 

ペリフェラルポートに周辺ツールを接続するときは、周辺ツールの種類とシリアル通
信モード／通信条件に応じて、以下のように、ユニット機能設定エリア（DM6650～
DM6651）への設定が必要な場合と不要な場合に分かれます。 

 
3 

各
部
の
名
称
と
取
付
・
配
線 

注：シリアル通信モードの設定は不要です。本ユニットが自動的に認識します。 
 

周辺ツール 
シリアル通信モード
（本ユニットが以下を
自動認識） 

通信条件 
ユニット機能設定エリア
（DM6650～DM6651） 

CX-Programmer
側の設定 

プロコン （プロコンバス） － 設定不要 － 

ツールバス 9,600ビット/s 設定不要 パソコン用
ツール  上記以外 DM6650～DM6651に設定

（通信速度のみ） 

同一の通信条件に
設定することが必
要です。 

 

■ プログラミングコンソール 

プログラミングコンソール（略して「プロコン」）には、以下の 3種類があります。 
・形 CQM1H-PRO01 

・形 CQM1-PRO01 

・形 C200H-PRO27 

 

● プログラミングコンソールとの接続 
カスタマイ
ザブルユニ
ット側のポ
ート 

前面ツー
ル接続ス
イッチ 

プログラミングコ
ンソール形式 

ネットワークタ
イプ（シリアル
通信モード） 

形式 長さ 

ON側に 

する 

形 C200H-PRO27 プロコンバス 

（自動認識） 

形 C200H-CN222および 

形 CS1W-CN114 

2m＋
0.05m 

ペリフェラ
ルポート 

   形 C200H-CN422および 

形 CS1W-CN114 

4m＋
0.05m 

    形 CS1W-CN224 2m 

    形 CS1W-CN624 6m 

  形 CQM1-PRO01  プログラミングコンソー
ル付属接続ケーブルおよ
び 形 CS1W-CN114 

2m＋
0.05m 

  形 CQM1H-PRO01  （プログラミングコンソ
ールに付属） 

2m 

 

■ パソコン用ツール 

パソコン用ツールには、以下の種類があります。 

名称 形式 
商品 
媒体 

パソコン OS 
接続シリアル
通信モード 

パソコン用ツ
ール側機種設

定 

機能
制限

CX-Programmer 
V1.2以降 

形WS02-CXPC1-J CD-ROM DOS/V 
パソコン 

Windows95/98 ツールバス CQM1Hの
CPU61 

あり

*1：CX-Programmerをカスタマイザブルユニットで使用する場合、以下の制限があります。 
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3－4 周辺ツール 
3－3－3 配線方法 

・CX-Programmer使用上の制限事項 
項目 CX-Programmer V1.2以降 

選択する PLC機種 PC機種:「CQM1H」かつ CPUタイプ：「CPU61」を選択してください。 

PLCシステム設定の編集 不可です。（PLCメモリウィンドウで、DM6600～DM6655を設定することが必要） 

メモリ表示 CQM1Hとして表示 

 

● 接続ケーブル 

・ パソコンとの接続例 
パソコン ペリフェラルポートへの接続 

DOS/Vパソコン（D-SUB 9ピンオス）

 

接続ケーブル
形 CS1W-CN226/626（DOS/V用）

DOS/Vパソコン
（9ピンオス）

ペリフェラルポート

カスタマイザブル
ユニット

CS1　CPUユニット
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・ 接続ケーブル一覧 
カスタマイ
ザブルユニ
ット側のポ
ート 

前面ツー
ル接続ス
イッチ 

パソコン
パソコン
側ポート

ネットワークタ
イプ（シリアル
通信モード） 

形式 長さ 

形 CS1W-CN226/626 2m/6m ペリフェラ
ルポート 

ON側に
する 

DOS/V D-SUB 9

ピンオス
ツールバス
（Toolbus） 形 CS1W-CN118＋ 

形 XW2Z-200S-CV/ 

500S-CV 

注：形 XW2Z-□□□
S-CVは ESD（静電
気）対策コネクタ
を使用 

0.1m＋
2m/5m 

 

参 考

 

形 CS1W-CN225/625/227/627および CQM1用接続ケーブル 形 CQM1-CIF

□□は、カスタマイザブルユニットには使用できません。 
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3－5 フェールセーフ回路の考え方 
 

3－5 フェールセーフ回路の考え方 
 

本ユニットの異常、あるいは外部電源の異常時にも、システム全体が危険な状態にな
らないように、本ユニットの外部で安全回路を設けてください。 

とくに、次の点に注意してください。 

 

本ユニットの故障や外部要因による異常が発生した場合も、システム全体が安全側
に働くように、本ユニットの外部で安全対策を施してください。異常動作により、
重大な事故につながる恐れがあります。 
（1）非常停止回路、インターロック回路、リミット回路など、安全保護に関する

回路は、必ず PLC外部の制御回路で構成してください。 
（2）本ユニットは、自己診断機能で異常を検出したときや、運転停止故障診断

（FALS）命令を実行したとき、運転を停止して接点出力およびパルス出力を
OFFにします。このとき、システムが安全側に動作するよう、本ユニット外
部で対策を施してください。 

（3）接点出力の内部トランジスタの破壊などによって、本ユニットからの接点出
力が ONまたは OFFになったままになることがあります。このとき、システ
ムが安全側に動作するよう、本ユニット外部で対策を施してください。 

（4）電源ユニットの DC24V出力（サービス電源）が過負荷の状態または短絡され
ると、電圧が降下し、出力は OFFとなることがあります。このとき、システ
ムが安全側に動作するよう、本ユニット外部で対策を施してください。 
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■ PLC本体と制御部の電源投入順序 

制御部の電源を ONした後に PLC本体の電源を ONにすると、PLC本体の電源 ON時
に接点出力が一瞬誤動作し、制御部の出力が一時的に正常動作しないことがあります。
これを避けるため、PLC本体の電源を ONにした後に、制御部の電源を ONにするよ
うに外部回路を構成してください。 

 

■ ユニット異常時の動作と対策 

以下の運転停止異常が本ユニットで発生すると、本ユニットは運転（演算）を停止し、
接点出力およびパルス出力をすべて OFFにします。 

ユニットWDTエラー、ユニット RAM異常、メモリ異常、END命令なし、FALS命
令実行、サイクルタイム監視時間オーバー 

 
注：アナログ出力は、ユニット機能設定エリア（DM6614）の出力ホールド機能で設定した値（最

大値、現在値、クリア）または 0Vを出力します（詳細は 8-56ページ参照）。 

 

このとき、システムが安全側へ働くように、本ユニットの外部で安全回路を設けてく
ださい。 
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3－5 フェールセーフ回路の考え方 
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■ 接点出力の故障対策 

接点出力のトランジスタなどの内部回路の故障によっては、出力が ONのままとなる
ことがあります。そのため、接点出力が誤って、ONのままとなっても、システムが
安全側へ働くように、PLCの外部で安全回路を設けてください。 

 

■ インターロック回路 

PLCの出力によりモータの正転、逆転など相反する動作を制御する場合や、PLCの異
常動作により事故や機械の破損が考えられる場合は、PLCの外部でインターロック回
路を構成してください。 

（例） 

 

PLC

MC1

MC2

モータ正転

モータ逆転

MC2

MC1

00100

00102

インターロック回路

仮に PLCの出力 001.00と 001.02が同時に ON（異常動作）した場合でもMC1とMC2

が同時に ONしないよう、上図のようなインターロック回路が必要です。 

 



      

 

第4章 

カスタマイザブルユニッ

トのしくみ 
 

 

 



4－1 動作の仕組み 
 

4－1 動作の仕組み 
 

4－1－1 内部のメモリエリアについて 
カスタマイザブルユニット内部メモリエリアは、次のようになっています。 

 カスタマイザブルユニット 

 
I/Oメモリ   

   

DM0000 

～
 

 

汎用 READ/WRITE 
DMエリア 

DM6143 
   

（RAM）＊2 

   
 DM6144  

異常履歴格納エリア 

～
 （RAMのみ）＊2 

 DM6199  
   

 DM6200  
汎用 READのみ 
DMエリア＊1 

～
 （RAMおよびフラッシュメモリ）

 DM6599  
   

 DM6600  
ユニット機能設定エリア＊1 ～

 （RAMおよびフラッシュメモリ）

 DM6655  
   

   
拡張応用命令に 
関する情報＊1 

 
（RAMおよびフラッシュメモリ）

   

 

（RAMおよびフラッシュメモリ） 

ユーザプログラム＊1 
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＊1：ユーザメモリ（UM）プロテクト機能 
ユニット機能設定により、以下のデータを書き込み不可にすることが可能です。 
・ユーザプログラム 
・ユニット機能設定エリア 
・汎用 READのみ DMエリア 
・拡張応用命令に関する情報 
これらのエリアは、RAMとフラッシュメモリに格納されます。 
 

＊2：データメモリ（DM0000～DM6143）、拡張データメモリ（EM0000～EM2047）、異常履歴
格納エリア（DM6144～DM6199）、カウンタ現在値は、スーパーコンデンサによってバッ
クアップ（保持）されます。ただし、拡張データメモリは、保持/非保持を選択することが
可能です（デフォルト:非保持）。 
なお、データメモリ（DM0000～DM6143）は、フラグ操作（252 CHビット 00を OFF→ON）
により、スーパーコンデンサによってバックアップされた RAMからフラッシュメモリに格
納することも可能です。フラッシュメモリからスーパーコンデンサによってバックアップ
された RAMへ読み出す場合は､XFER命令を使用します。 

 
注：カスタマイザブルユニットには、登録 I/Oテーブルは存在しません。 
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4－1 動作の仕組み 
4－1－1 内部のメモリエリアについて 

 

■ ユーザプログラム 

命令語から構成されます。先頭にある命令語から順に実行され、I/Oメモリを読み書
きします。END命令まで実行すると、各入出力（接点入出力、パルス入出力、アナロ
グ入出力）との（ユニット内）I/Oリフレッシュを行い、また先頭の命令語からサイ
クリックに実行します。 

ユーザプログラムは、大きく分けて、①「通常プログラム」と、②割込発生時または
サブルーチン分岐で実行される「サブルーチンプログラム」（「通常プログラム」の
後に配置することが必要）の 2種類に分かれます（とくに割込発生時に実行されるサ
ブルーチンを、「割込サブルーチンプログラム」と呼びます）。 

カスタマイザブルユニット内のユニット機能設定エリアでユーザメモリ書き込み不
可（DM6600ビット 00～03：1 Hex）にしていると、周辺ツールからの書き込みはで
きません。 
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ユーザプログラムは、RAM内およびフラッシュメモリ内に格納されます。したがっ
て、スーパーコンデンサによる保持時間が経過してもデータは失われません。 

 

■ I/Oメモリ 

ユーザプログラムおよび周辺ツールが読み書きするエリアです。電源断復帰時にクリ
アされる領域と保持される領域から構成されます。 

また、各ユニットとデータ交換される領域と、内部で使用する領域に分かれます。 

各ユニットとのデータ交換は、命令実行サイクルに 1回と、I/Oリフレッシュ命令実
行時の 2つの方法が可能です（アナログ入出力のみは、命令実行時の都度リフレッシ
ュが可能です）。 

スーパーコンデンサによってバックアップされる領域（電源断復帰時に保持される領
域）は、以下のとおりです。 

データメモリ READ/WRITE可能エリア（DM0000～DM6143）、カウンタ現在値、異
常履歴格納エリア 

なお、拡張データメモリ（EM0000～EM2047）は、ユニット機能設定エリアで、保持
/非保持に指定することも可能です（デフォルト：非保持）。 

 

お願い 

 

上記エリア（データメモリ､カウンタ現在値､異常履歴格納エリア､保持の場
合の拡張データメモリ）は､PLC本体の電源 OFF時の状態がスーパーコン
デンサの保持時間（25℃で 10日間、75℃で 1日）以上継続すると､データ
は消失し､不定な値となります。 

したがって､249 CHビット 14（停電保持エリアの保持不可フラグ）を入力
条件として、ラダープログラム側でデータの異常時処理をするようにして
ください。 

なお、データメモリ（DM0000～DM6143）に関しては､252 CHビット 00

（DM→フラッシュメモリ格納フラグ）を ONすることにより､フラッシュ
メモリに格納することが可能です。詳細は､前付け 12ページの「■スーパ
ーコンデンサによるデータ保持について」を参照してください。 
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4－1 動作の仕組み 
4－1－2 動作のしくみ 

■ ユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655） 

ソフトスイッチによる本ユニットの各種の初期設定等を行います。 

カスタマイザブルユニット内のユニット機能設定エリアでユーザメモリ書き込み不
可（DM6600 ビット 00～03：1 Hex）にしていると、周辺ツールからの書き込みはで
きません。 

ユニット機能設定エリアは、RAMとフラッシュメモリ内に格納されています。した
がって、スーパーコンデンサによる保持時間が経過してもデータは失われません。 

 

■ 汎用 READのみ DMエリア（DM6200～DM6599） 

ユーザプログラムから読み出しのみ可で、書き込みはできないエリアです。書き込み
は、周辺ツールから行います。電源断復帰時に保持されます。 

カスタマイザブルユニット内のユニット機能設定エリアでユーザメモリ書き込み不
可（DM6600 ビット 00～03：1 Hex）にしていると、周辺ツールからの書き込みはで
きません。 
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汎用 READのみ DMエリアは、RAMとフラッシュメモリ内に格納されています。し
たがって、スーパーコンデンサによる保持時間が経過してもデータは失われません。 
 

■ 異常履歴格納エリア（DM6144～DM6199） 

カスタマイザブルユニットで発生した運転停止異常および運転継続異常の履歴を、発
生日時とともに最大 11件まで格納するエリアです。 

スーパーコンデンサによってバックアップされます。 

 

■ 拡張応用命令に関する情報 

拡張応用命令（FUN No.を差し替えて割り当てて使用する命令）に関する FUN No.の
割り当て情報です。 

カスタマイザブルユニット内のユニット機能設定エリアでユーザメモリ書き込み不
可（DM6600 ビット 00～03：1 Hex）にしていると、周辺ツールからの書き込みはで
きません。 

拡張応用命令に関する情報は、RAMとフラッシュメモリ内に格納されます。したが
って、スーパーコンデンサによる保持時間が経過してもデータは失われません。 

 

 

4－1－2 動作のしくみ 
カスタマイザブルユニットは、CPUユニットとは非同期で、自身のスキャン処理を実
行します。ユニット内の I/Oリフレッシュは、そのスキャン処理のタイミングで実行
されます。 

CPUユニットとの I/Oリフレッシュは、CPUユニットが主体となって、カスタマイザ
ブルユニットに対して（ユニットのスキャン処理とは非同期）、実行されます。 
注：カスタマイザブルユニットのユーザプログラム内でMCRO命令を実行することによって、

カスタマイザブルユニットから CPUユニットの外部割込タスクを起動させることも可能で
す。 
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4－1 動作の仕組み 
4－1－2 動作のしくみ 

ユニット内I/Oリフレッシュ
①接点入出力のリフレッシュ

②特殊入出力のリフレッシュ

③CPUユニットとのリフレッシュ

共通処理

プログラム実行処理

周辺サービス

共通処理

プログラム実行処理

I/Oリフレッシュ

周辺サービス

カスタマイザブルユニット CPUユニット

接
点
入
出
力

特
殊
入
出
力

接点入力

12点

接点出力

8点

パルス入力

２点

パルス出力

または

アナログ出力

２点

●CPUユニットとのI/Oリフレ
ッシュのタイミングは、それ
ぞれのスキャンタイミング
で互いの共有メモリを非同
期で読み書き処理

RUN/STOP指令など

ユニットステータスなど

汎用入出力

電源投入時初期処理 電源投入時初期処理

外部割込タスクの起動
も可能
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■ 電源投入時の初期処理 

自ユニットの内の初期処理（動作モードの決定、ユーザメモリの初期化、指定メモリ
のクリア、メモリ破壊のチェック、ユニット機能設定エリアの反映など）および CPU

ユニットとのデータ交換用 CS1バスに対する初期処理を実行します。 

 

■ 共通処理 

特殊入出力に依存しない共通部分のみを実行します。 

 

■ プログラム実行処理 

本ユニット内のラダープログラムを実行します。 

ユニット機能設定エリア（DM6615）によって、通常モード（0000 Hex）と高速モー
ド（5A5A Hex）を選択可能です。それによって、基本命令の実行時間およびプログラ
ム容量が異なります。 
注：通常モード：LD＝0.4μs、プログラム容量 4Kワード、高速モード：LD＝0.2μs、プログラ

ム容量約 1Kワード 

IORF命令実行時は、接点入出力に対して都度リフレッシュします。 

アナログ出力部の場合、特殊 I/Oに対する都度リフレッシュを実行可能です。 
注：ユーザプログラム内でMCRO命令を実行することにより、CPUユニットの外部割込タスク

を起動させることも可能です。 
 

■ サイクルタイム算出処理 

1サイクルの実行時間を監視します。一定化する場合は、一定化処理をします。 
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4－1 動作の仕組み 
4－1－2 動作のしくみ 

■ ユニット内 I/Oリフレッシュ 

カスタマイザブルユニット内で以下の 3つのリフレッシュをします。 

1） 接点入出力とのリフレッシュ：出力リレー→出力接点、入力接点→入力リレー 

2） 特殊入出力とのリフレッシュ：パルス入力、パルス出力、アナログ入力、アナロ
グ出力など 

3） CPUユニットとのリフレッシュ：CPUユニットとのデータ交換 
注 1：「特殊入出力との I/Oリフレッシュ」では、高速カウンタ現在値など特殊入出力との I/O

リフレッシュを行います。 
注 2：ユニット内 I/Oリフレッシュは、「プログラム」モード時、および運転停止異常（FALS

命令実行を含む）時（INリフレッシュのみ）も、実行されます。 
注 3：なお、「CPUユニットとの I/Oリフレッシュ」（割付リレーエリアの交換、割付 DMエリ

アの交換、LRエリアの交換）は、CPUユニットのスキャン処理のタイミングで、CS1バ
スを介して、本ユニットとデータ交換されます。したがって、本ユニットの I/Oリフレッ
シュとは非同期となります。 
「CPUユニットとの I/Oリフレッシュ」も、「プログラム」モード時、および運転停止
異常（FALS命令実行を含む）時も、実行されます。 4 
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■ 周辺サービス 

1） ペリフェラルポートからのサービス要求を処理します。 

2） CPUユニットからの CS1バスを介したイベントサービス要求に対して、サー
ビス処理をします。 
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4－2 動作モード 
 

■ 動作モードの種類 

カスタマイザブルユニットには、通常の CPUユニットと同様に、「プログラム」、「モ
ニタ」、「運転」の 3つの動作モードがあります。動作モードは、ユーザプログラム
全体を制御します。 

 

● 「プログラム」モード 

プログラムの停止状態。次のようなプログラム実行前の準備を、このモードで行いま
す。 

4 
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・ユニット機能設定エリアなどの初期設定 

・プログラムの転送、チェック 

・強制セット／リセット 

・配線チェック 

なお、このモードにおいても、ユニット内 I/Oリフレッシュ、および CPUユニットと
の I/Oリフレッシュは、実行されています。 

 

● 「モニタ」モード 

プログラムの実行状態で、周辺ツールによる、次のような各種設定操作が可能です。
試運転・調整などをこのモードで行います。 

・オンラインエディット 

・I/Oメモリの現在値変更など 

 

● 「運転」モード 

プログラムの実行状態。周辺ツールによる、オンラインエディット、I/Oメモリの現
在値変更などの各種設定操作はできません。周辺ツールによるプログラム実行状況の
モニタ（プログラムモニタ、I/Oメモリモニタ）は可能です。システムの本運転は、
このモードで行います。 

 

■ 動作モードの選択 

カスタマイザブルユニットの動作モードの選択は、以下のいずれかによって、指定し
ます。 

1） CPUユニットからの RUN／STOP指令（割付リレーエリア n CH ビット 00）から
の指示 

1：プログラム RUN（「運転」または「モニタ」モード） 
 注：「運転」←→「モニタ」モード間の遷移は、本ユニット接続の周辺ツールにより可
能です 

0：プログラム STOP（「プログラム」モード） 

2） カスタマイザブルユニットのペリフェラルポートに接続した PLC本体用周辺ツ
ールからの指示 
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上記 1）、2）のいずれによって、動作モードを選択するかは、割付 DMエリアの
「RUN/STOP指令有効／無効指定かつ電源 ON時動作モード指定」（m CH ビット 00

～07）によって指定します。 

00 Hex時：1）による 

00 Hex以外時：2）による 

 

お願い 

 

設備に影響がないことを確認してから、動作モードを切り替えてくださ
い。 

 

■ 電源 ON時の動作モードの選択 

割付 DMエリアの「本ユニットの電源 ON時動作モードおよび電源 ON後の動作モー
ド指令」（m CHビット 00～07）によって、PLC本体の電源 ON時（つまり、カスタ
マイザブルユニットの電源 ON時）に、カスタマイザブルユニットの動作モードをど
のモードにするかを指定します。 

割付 DMエリアの「RUN/STOP指令有効／無効指定かつ電源 ON時動作モード指定」
は、以下のとおりです。 

m＝D20000＋号機 No.×100 CH 

備考 

チャネル番号 ビット 機能 
条件 

電源 ON時動作モード 電源 ON後の動作モー
ド指令 

m 00～07 00 Hex RUN/STOP

指令有効 

RUN/STOP指令（n CH ビット 00）による 

注：「運転」←→「モニタ」モード間の遷移は、本ユ
ニット接続の周辺ツールにより可能です。 

  

RUN/STOP指令
有効／無効指定
かつ電源 ON時
動作モード指定 01 Hex RUN/STOP

指令無効 

接続されているプロコンの
動作モード指定にしたがう 

注：プロコンが接続されてい
ないとき、またはユニット前
面のツール接続スイッチが
OFFのときは、自動的に「運
転」モードになります。 

   02 Hex  「プログラム」モード 

   03 Hex  「モニタ」モード 

   04 Hex  「運転」モード 

周辺ツール
（CX-Programmerまた
はプログラミングコン
ソール）からの指示に
したがう。 

注：RUN/STOP指令（n 

CH ビット 00）は無効。

 

■ 動作モードの変更と I/Oメモリの関係 
モード変更 非保持領域（注 1） 保持領域（注 2）

「運転」または「モニタ」→「プログラム」 クリア（注 3） （注 5） 保持 

「プログラム」→「運転」または「モニタ」 クリア（注 4）  保持 

「運転」←→「モニタ」 保持  保持 

注 1：非保持領域：入力リレー、出力リレー、内部補助リレー、リンクリレー、タイマ現在値お
よびフラグ（特殊補助リレー、補助記憶リレーは、アドレスによって異なります）（拡
張データメモリ） 

注 2：保持領域： データメモリ、（拡張データメモリ）、カウンタ現在値 
注 3：タイマの現在値およびフラグは、「運転」または「モニタ」モード→「プログラム」モー

ドに切り替えたときは、保持されます。 
注 4：タイマの現在値およびフラグは、「プログラム」モード→「運転」または「モニタ」モー

ドに切り替えたときは、クリアされます。 
注 5： 運転停止異常（FALS命令実行を含む）が発生したために運転が停止したときは、カスタ

マイザブルユニット内の I/Oメモリは保持されますが、ユニット内の出力接点はすべて
OFFとなります。 
I/Oメモリの詳細については、「7－1 I/Oメモリの概要」を参照してください。 

 



      

 

第5章 

CPUユニットとの 

データ交換 
 

 

 



5－1 データ交換の概要 
 

5－1 データ交換の概要 
 

カスタマイザブルユニットは、以下の 3種類の方法で、CPUユニットとデータを交換
することができます。 

1）割付リレーによるデータ交換 

2）割付 DMによるデータ交換 

3）LRエリアによるデータ交換 

 
カスタマイザブルユニット CPUユニット 

ラダープログラム ラダープログラム 

接
点
入
出
力 
特
殊
入
出
力 

特殊補助リレー 

初期設定エリア 

任意のエリア 

任意のエリア 

LRエリア 

割付リレー 

割付DM

任意のエリア 

接点入力 
12点 

接点出力 
8点 

パルス入力 
2点 

パルス出力 
または 
アナログ 
出力2点 

1）割付リレーエリアによる 
　  データ転送 

I/Oリフレッシュ時 
 

2）割付DMによるデータ転送 
 電源ON時、またはユニッ 
トリスタート時 

I/Oリフレッシュ時 

3）LRエリアによるデータ転送 
 

I/Oリフレッシュ時 
任意のエリア 
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注：n＝CPUユニットの 2000＋号機 No.×10 CH 

 ：m＝CPUユニットの D20000＋号機 No.×100 CH 

方法 
カスタマイザ
ブルユニット

側 

CPUユニット
側 

機能割付／汎
用 

CPUユニット→
本ユニット 

本ユニット→
CPUユニット

転送タイミ
ング 

エリア指定方法 

機能割付 1 CH（n CH） 1 CH（n+5 CH）割付リレーエリ
アによる 

特殊補助リレ
ー 
（230～239 
CH） 

割付リレーエ
リア 
（n～n+9 CH） 

汎用 4 CH 
（n+1～n+4 CH）

4 CH 
（n+6～n+9 
CH） 

サイクリッ
ク＊1 

固定 

機能割付 
（初期設定エ
リア） 

10 CH 
（m～m+9 CH）

なし 電源 ON時ま
たはユニッ
トリスター
ト時 

カスタマイザブルユニ
ット側の任意エリア指
定は、割付 DMエリア
（m+1～m+5 CH）によ
る 

割付 DMエリア
による 

任意エリア 
（DM、EM、
CIO、LR、AR）

割付 DMエリ
ア 
（m～m+99 
CH） 

汎用 合計で 90 CH 
（m+10～m+99 CH） 

サイクリッ
ク＊1 

 

カスタマイザブ
ルユニット側
LRエリアによ
る 

LRエリア 任意エリア 
（CIO、WR、
AR、HR、DM、
EM） 

汎用 合計で 32 CH サイクリッ
ク＊1 

CPUユニット側の任意
エリア指定は、カスタ
マイザブルユニット側
のユニット機能設定エ
リアによる 

*1：サイクリック：CPUユニットの I/Oリフレッシュのタイミングで実行 
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■ 割付リレーによるデータ交換 

CPUユニットの割付リレーエリア（n～n+9 CH）と、本ユニットの特殊補助リレー（230

～239 CH）とサイクリックにデータ交換をします。 

以下の 2種類から成ります。 

①機能が割り付けられたエリア（n CH、n+5 CH）：CPUユニットからの指令、本ユ
ニットからのステータスなど 

②汎用データの交換用のエリア（n+1～n+4 CH、n+6～n+9 CH） 
注：n＝ CPUユニットの 2000＋号機 No.×10 CH 

 CPUユニット

サイクリック 

 
230 CH 指令 
231 CH  

～
 

汎用エリア
234 CH  
235 CH ステータス
236 CH  

～
 

汎用エリア
239 CH  

 
n CH 指令 
n+1 CH  

～
 

汎用エリア
n+4 CH  
n+5 CH ステータス
n+6 CH  

～
 

汎用エリア
n+9 CH  

割付リレーエリア 特殊補助リレー 

カスタマイザブルユニット 
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■ 割付 DMによるデータ交換 

以下の 2種類から成ります。 

①電源 ONまたはユニットリスタート時に、CPUユニットの割付 DMエリア（m～m+9 

CH）から、本ユニットに対して初期設定（電源 ON時の動作モード指定など）がさ
れます。 

②割付 DMエリア（m+10～m+99 CH）と本ユニットの任意のエリア（DM、CIOなど）
と、サイクリックに、汎用データを交換します。 

注：m＝CPUユニットの D20000＋号機 No.×100 CH 

CPUユニットカスタマイザブルユニット

 

 

 

機能割付 
（初期設定） 

 任意エリア 

任意 

 

 

汎用エリア 

 任意エリア 

任意 

 

 

汎用エリア 

 

ユニット機能設定 割付 DMエリア

M CH 

～
 

m+9 CH 

機能割付 
（初期設定） 

m+10 CH

～
 

 

汎用 OUT 
エリア 

IN先頭 

～
 

m+99 CH

汎用 IN 
エリア 
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5－1 データ交換の概要 
 

■ LRエリアによるデータ交換 

CPUユニットの任意エリア（CIO、WR、DMなど）と、本ユニットの LRエリア（LR00

～LR31 CH）と、サイクリックに汎用データを交換します。 

カスタマイザブルユニット CPUユニット

LR0CH  
 汎用 IN 
 エリア 
LR OUT  
エリア先頭 汎用 OUT 
 エリア 

任意  
 汎用 OUT 

エリア 
  
 任意エリア 
任意  
 汎用 IN 

エリア 

 

任意エリアLRエリア 

 
 

参 考

 

CPUユニット側の負荷付遮断フラグ（A500 CH ビット 15）が ONとなっ
た場合、CPUユニットの I/Oリフレッシュのタイミングで交換される本ユ
ニットの以下のエリアは、すべて 0（OFF）でリフレッシュされます。 
1) 割付リレーの CPUユニット→本ユニットへの入力エリア（n CH～n+4 

CH） 
2) 割付 DMの内の、CPUユニット→本ユニットへの任意入力エリア（m+10 

CH～指定位置） 
3) LRエリア内の、CPUユニット→本ユニットへの入力エリア（LR0 CH～
指定位置） 

そのとき、もし RUN/STOP指令が有効（m CH ビット 00～07＝00 Hex）
の場合は、RUN/STOP指令（n CHビット 00）は 0（OFF）となるため、
本ユニットの運転は強制的に停止となります。 

なお、RUN/STOP指令が無効（m CHビット 00～07＝01 Hex）の場合に、
CPUユニットの負荷遮断時、本ユニット運転中に本ユニットの出力を停止
させる（本ユニットの負荷遮断を実行する）には、本ユニット側で以下のよ
うなラダープログラムを作成してください。 
 プログラム例： 

CPUユニット側で割付リレーエリアの汎用エリア（CPUユニット→本ユ
ニット）の特定ビットを"1"に設定し、この特定ビットが"0"になったとき、
本ユニット側の出力動作を停止させる。 
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5－2 割付リレーエリア 
 

CPUユニットの高機能 I/Oユニット用割付リレーエリア（2000～2959 CH）に、本ユ
ニット前面ロータリスイッチの号機 No.（0～95）にしたがって、本ユニットの特殊補
助リレーエリア 230～239 CHの 10 CHが割り付けられます。 

 

■ 号機 No.と CPUユニットの割付リレーエリアの関係 

 
号機 No. 割付リレーエリア 

0号機 2000～2009 CH 

1号機 2010～2019 CH 

2号機 2020～2029 CH 

3号機 2030～2039 CH 

4号機 2040～2049 CH 

5号機 2050～2059 CH 

6号機 2060～2069 CH 

7号機 2070～2079 CH 

8号機 2080～2089 CH 

9号機 2090～2099 CH 

10号機 2100～2109 CH 

〜 〜 

n号機 2000＋n×10～2000＋n×10+9 

〜 〜 

95号機 2950～2959 CH 
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割り付けられた 10 CHのデータは、CPUユニットの I/Oリフレッシュ時に（CPUユニ
ットが主体となったタイミングで）、CPUユニットとデータ交換されます。 

以下の 2つのエリアに分かれます。 

①あらかじめ機能が割り付けられているエリア（n CH ビット 00、n+5 CH） 

②機能が割り付けられていない汎用エリア（n CHビット 08～15、n+1～n+4 CH、n+6

～n+9 CH） 

 

■ 割付リレーエリア一覧 

● 方向：出力（CPUユニット→本ユニット） 
n＝2000＋号機 No.×10 CH 

CPUユニ
ットチャ
ネル番号 

本ユニッ
ト割付 

エリア 

ビット 名称 機能 

CPUユニットから、本ユニットの運転/停止を指令（ただし、割付 DMの
m CH ビット 00～07が 00 Hexのときのみ有効） 

0： プログラム STOP指令（「プログラム」モードへ） 

1：プログラム RUN指令（「運転」モードまたは「モニタ」モードへ）

n 230 CH 00 プログラム
RUN/STOP指令

 

注 1：本ユニットの電源 ON時の動作モードおよびその後の動作モードは、
割付 DMのm CH ビット 00～07が 00 Hexのとき、この RUN/STOP

指令にしたがいます。（なお、「運転」←→「モニタ」モード間の
遷移は、本ユニット接続の周辺ツールにより可能です）。割付 DM

の m CHビット 00～07が 00 Hex以外のときは、この RUN/STOP

指令は無効です。 
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CPUユニ
ットチャ
ネル番号 

本ユニッ
ト割付 

エリア 

ビット 名称 機能 

   プログラム
RUN/STOP指令

注 2：RUN/STOP指令が有効（割付 DMエリア m CHビット 00～07＝00 

Hex）の場合、CPUユニット側の負荷遮断フラグ（A500.15）が ON

になることによって、本ビットは 0となり、本ユニットはプログラ
ムの実行を停止します。 

  01～05 システム予約 ― 

  06 バックアップデー
タ書込み 

本ユニット内のフラッシュメモリ内のデータをメモリカードにバックア
ップするとき、ON。 

  07 バックアップデー
タ読出し 

CPUユニットのメモリカードからバックアップデータを読出すとき、ON。

  08～15 汎用出力データ CPUユニットから、本ユニットの特殊補助リレー（230 CH  ビット 08～
15）への汎用出力データ 

n+1 231 CH 00～15 汎用出力データ 

n+2 232 CH 00～15 汎用出力データ 

n+3 233 CH 00～15 汎用出力データ 

n+4 234 CH 00～15 汎用出力データ 

CPUユニットから、本ユニットの特殊補助リレー（231～234 CH）への汎
用出力データ 
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● 方向：入力（本ユニット→CPUユニット） 
n＝2000＋号機 No.×10 CH 

CPUユニ
ットチャ
ネル番号 

本ユニッ
ト割付 

エリア 

ビット 名称 機能 

n+5 235 CH 00～07 ユニット異常 

コード 

本ユニット内で発生したユニット異常コードを、CPUユニットへ通知。
例）サイクルタイムオーバー（10msをオーバー）：F8、ユニット機能設
定異常：9B、サイクルタイム監視時間オーバー（DM6618で設定した時
間をオーバー）：9F、FALS（運転停止異常）命令実行または FAL（継
続異常）命令実行：01～99、など（12－3項参照） 

注：ユニット異常コードは、本ユニット内の異常履歴の詳細情報のビッ
ト 00～07も格納されます。 

  08 システム予約 ― 

  09 ユニットサイク
ルタイムオーバ
ー 

本ユニットのサイクルタイムオーバーを、CPUユニットへ通知 

0： 異常なし（サイクルタイムが 10ms以下） 

1： サイクルタイムオーバー（サイクルタイムが 10msをオーバー） 

注：サイクルタイムオーバーを検知（DM6655で設定）する場合のみ有
効。サイクルタイムオーバー（10msをオーバー）時、同時に、235 CH ビ
ット 09が ON。ユニット異常コード F8が n CH（＝235 CH）ビット 00

～07に格納されます。 

  10 ユニット運転継
続異常（FAL命令
実行を含む） 

0： 運転継続異常なし 

1： 運転継続異常発生（ユニット機能設定異常、CPUユニットの運転停
止異常など） 

  11 ユニット運転停
止異常（FALS命
令実行を含む） 

0： 下記の異常なし 

1： 下記の運転停止異常発生 

FALS命令実行、または END命令なし、または特殊入出力で異常発生、
またはサイクルタイム監視時間設定（ユーザ機能設定 DM6618）をオー
バーした 

  12 メモリカード転
送エラー 

0：異常なし、1：転送異常発生 

  13 I/Oリフレッシュ
監視異常 

0：異常なし 

1：監視異常発生 

  14 ユニットビジー ユニットビジー 

0：本ユニットがビジーでない、 

1：本ユニットがビジー（＝初期処理中、またはメモリカードへの転送
中） 
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CPUユニ
ットチャ
ネル番号 

本ユニッ
ト割付 

エリア 

ビット 名称 機能 

  15 ユニットプログラム
運転状態 

本ユニットのプログラム運転状態を、CPUユニットへ通知。 

0：STOP（「プログラム」モード） 

1：RUN（「運転」または「モニタ」モード 

注：1のとき、前面の OPN LEDが点灯します。 

n+6 236 CH 00～15 汎用入力データ 

n+7 237 CH 00～15 汎用入力データ 

n+8 238 CH 00～15 汎用入出力データ 

n+9 239 CH 00～15 汎用入出力データ 

本ユニットの特殊補助リレー（236～239 CH）から、CPUユニットへ
の汎用入力データ 
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5－3 割付 DMエリア 
 

5－3 割付 DMエリア 
 

CPUユニットの高機能 I/Oユニット用割付データメモリ(DM)エリア（D20000～
DM29599）に、本ユニット前面ロータリスイッチの号機 No.（0～95）にしたがって、
100ワードが割り付けられます。 

 

■ ロータリスイッチの号機 No.と割付 DMエリアの関係 

 
号機 No. 割付 DMエリア 

0号機 D20000～DM20099 

1号機 D20100～DM20199 

2号機 D20200～DM20299 

3号機 D20300～DM20399 

4号機 D20400～DM20499 

5号機 D20500～DM20599 

6号機 D20600～DM20699 

7号機 D20700～DM20799 

8号機 D20800～DM20899 

9号機 D20900～DM20999 

10号機 D21000～DM21099 

〜 〜 

n号機 D20000＋n×100～D20000＋n×100+99

〜 〜 

95号機 D29500～DM29599 
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あらかじめ機能が割り付けられている初期設定エリア（m～m+9 CH）と、機能が割り
付けられていない汎用エリア（m+10～m+99 CH）に分かれます。 

①あらかじめ機能が割り付けられている初期設定エリア（m～m+9 CH）は、電源 ON

時または本ユニットリスタート時に、CPUユニットから本ユニットに転送されます。 
②機能が割り付けられていない汎用エリア（m+10～m+99 CH）は、本ユニットの任意
のエリア（DM、EM、CIO、LR、AR）に割り付けることが可能です。汎用エリア
は、CPUユニットの I/Oリフレッシュ時に（CPUユニットが主体となったタイミン
グで）、CPUユニットとデータ交換されます。 
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5－3 割付 DMエリア 
 

■ 割付 DMエリア一覧 

● 初期設定エリア（m～m+9 CH） 
m＝D20000＋号機 No.×100 CH 

CH

番号 
ビット 機能 内容 

条件 電源 OFF→ON時の動
作モード 

電源 ON後の動作モ
ード指令 

PLC本体異常（249 CHビ
ット 15が ON）時 

RUN/STOP

指令有効
／無効指
定かつユ
ニット電
源ON時動
作モード
指定 

00 Hex RUN/STOP

指令有効 

RUN/STOP指令（n CHビット 00）による。
なお、「運転」←→「モニタ」モード間の遷
移は、本ユニット接続の周辺ツールにより可
能です。 

RUN/STOP指令（n CHビ
ット 00）が OFFとなり、
本ユニットの運転停止。
注：異常内容によっては
RUN/STOP指令が OFFと
ならない場合があります。
詳細は 12－3項「異常とそ
の処置」を参照してくださ
い。 

 

01 Hex プログラミングコン
ソールの動作モード
指定にしたがう 

注：プロコンが接続さ
れていない、またはユ
ニット前面のツール
接続スイッチが OFF

のときは、自動的に
「運転」モードになり
ます。 

02 Hex 「プログラム」モード
03 Hex 「モニタ」モード 

00～07 

 

04 Hex 

RUN/STOP

指令無効 

「運転」モード 

周辺ツール
（CX-Programmerま
たはプログラミング
コンソール）からの
指示にしたがう。 

注：RUN/STOP指令
（n CHビット 00）は
無効。 

本ユニットの運転継続 

m 

08～15 システム予約（00としてください） ― 

m+1 00～07 本ユニッ
トの任意
エリアと
の汎用入
出力 

割付 DM内 OUTエリア先頭アドレス 

（CPUユニットから本ユニットへ OUT）
00（BCD）： 

無効（CPUユニット→本ユニットの OUT転送な
し） 

01～09（BCD）： 

無効（異常な設定と判断する） 

10～99（BCD）： 

割付DMエリアの先頭からのオフセットCHで指
定（m＋○の○の値） 

 08～15  割付 DM内 INエリア先頭アドレス 

（本ユニットから CPUユニットへ IN） 

00（BCD）： 

無効（本ユニット→CPUユニットの IN転送なし）
01～09（BCD）： 

無効（異常な設定と判断する） 

10～99（BCD）： 

割付DMエリアの先頭からのオフセットCHで指
定（m＋△の△の値） 

m+2 00～11 CPUユニット
から本ユニッ
トへの転送 CH

数 

001～090（BCD）：1～90 CH 

注：ただし、OUTリフレッシュ＋INリフレッシ
ュの合計サイズが 90 CH以下であることなどの
各種制限があります（表下の＊1参照）。 

 12～15 

本ユニッ
トの任意
エリアと
の汎用入
出力 

OUTリフレッシュ 

（CPUユニットから本ユ
ニットへ OUT） 

本ユニットエ
リア種別 

0 Hex：DM 

1 Hex：CIO 

2 Hex：LR 

3 Hex：AR 

4 Hex：EM 
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5－3 割付 DMエリア 
 

 
CH

番号 
ビット 機能 内容 

m+3 00～15 OUTリフレッシュ 

（CPUユニットから
本ユニットへ OUT）

本ユニット先頭アドレス 0000～上記エリア種別の最大アドレス
（BCD） 

00～11 本ユニットから CPUユ
ニットへの転送 CH数 

001～090（BCD）：1～90 CH 

注：ただし、OUTリフレッシュ＋INリ
フレッシュの合計サイズが 90 CH以下
であることなどの各種制限があります
（表下の＊1参照）。 

m+4 

12～15 本ユニットエリア種別 0 Hex：DM  

1 Hex：CIO  

2 Hex：LR 

3 Hex：AR 

4 Hex：EM  

m+5 00～15 

本ユニットの
任意エリアと
の汎用入出力 

INリフレッシュ 

（本ユニットから
CPUユニットへ IN）

本ユニット先頭アドレス 0000～上記エリア種別の最大アドレス
（BCD） 

00～03 ペリフェラルポート通信条件設定 0 Hex： 

ユニット機能設定（DM6651）にしたが
う 

1 Hex： 

標準設定（通信速度 9,600ビット/s、デ
ータ長 7ビット、1スタートビット、2

ストップビット、偶数パリティ）。こ
のとき、ユニット機能設定
（DM6650/DM6651）は無効。 

04～07 システム予約（000としてください） ― 

m+6 

08～15 I/Oリフレッシュ監視回数設定値 *2 00 Hex：10回（デフォルト） 

01～FF Hex：1～255回 

m+7 00～15 システム予約（0000としてください） ― 

m+8 00～15 システム予約（0000としてください） ― 

m+9 00～15 システム予約（0000としてください） ― 
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＊1：以下の状態のとき、CPUユニット割付 DMエリアからの初期設定データ異常となり 249 CH 
ビット 03が ONとなります。 

・OUT/IN転送チャネル数の合計が、90 CHを超えるとき 
・先頭からのオフセット＋転送チャネル数が、100 CHを超えるとき（割付 DMエリアの範
囲を超えるとき） 
・ユニット内に存在しない範囲のアドレスを指定したとき 
・先頭アドレス指定＋転送チャネル数が、ユニット内に存在するエリア範囲を超えたとき 
・設定可能な範囲外の、以下の値を設定したとき 
   割付エリア先頭アドレスを、01～09に設定したとき 
   転送チャネル数を、91以上に設定したとき 
   エリア種別を、0～4Hex以外に設定したとき 
   BCD以外の 16進数値（A～Fを含む）を設定値に使用したとき 
 
なお、以下の場合、異常とはなりません。 
・IN/OUTエリアが重なっているとき。 
・LRで転送するエリアと、DMで転送するエリアが重なっているとき。 
転送に順序があるため、後から転送した内容が残ります。転送順序は、以下のとおりです。 
①割付 DMによるデータ交換 OUT 
②割付 DMによるデータ交換 IN 
③LRエリアによるデータ交換 OUT 
④LRエリアによるデータ交換 IN 

*2：詳しくは「付－5 I/Oリフレッシュ機能の他の高機能 I/Oユニットとの違いについて」を参
照してください。 
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5－3 割付 DMエリア 
 

● 汎用入出力エリア（m+10～m+99 CH） 
チャネル番号 ビット 内容 

m+10～m+99 00～15 本ユニットの任意エリアとの汎用入出力エリア 

 

例：以下のエリアを交換する場合を示します。 

号機 No.＝0の場合。CPUユニット割付先頭アドレス mは D20000となります。 

40 CH 

50 CH 

CPUユニット カスタマイザブルユニット

割付 DMエリア 
m+10：
D20010 

 
 ～ 

汎用 OUT 
エリア 

m+49：
D20049 

 

m+50：
D20050 

 

 ～
 汎用 IN 

エリア 

汎用エリア 
 任意エリア 
DM0100  

  ～
 

汎用エリア

DM0139  
  

任意エリア 
DM0600  

 ～ 

汎用エリア

DM0649  
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割付 DMエリア（m+1～m+5 CH）に、以下のように設定します。 

 

● 初期設定エリア 
ビット 15 12 11 08 07 00  

m+1：D20001 5 0 1 0 
割付 DM内 INエリア 50 CH（BCD）、
OUTエリア 10CH 

m+2：D20002 0 0 4 0 
OUTエリア種別 0 Hex（＝DM）、 

サイズ 40 CH（BCD） 

m+3：D20003 0 1 0 0 
OUTエリア本ユニット 

先頭アドレス 100（BCD） 

m+4：D20004 0 0 5 0 
INエリア種別 0 Hex（＝DM）、 

サイズ 50CH（BCD） 

m+5：D20005 0 6 0 0 
INエリア本ユニット 

先頭アドレス 600（BCD） 
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5－4 LRエリア 
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5－4 LRエリア 
 

例：以下のエリアを交換する場合を示します。 

10 CH（0A Hex） 

20 CH（14 Hex） 

CPUユニットカスタマイザブルユニット 

汎用エリア 
D00100  ～

 汎用 OUT 
エリア 

D00109  
  

W300   ～
 

汎用 IN 
エリア 

W319  

LRエリア 
LR00  

～
 INエリア 

LR09  
LR10  

～
 OUTエリア 

LR29  

 

 
ユニット機能設定エリアに、以下のように設定します。 

 

■ ユニット機能設定エリア 
ビット 15 08 07 00 

DM6601 IN CPUユニットエリア種別 INサイズ（BCD） 

DM6602 OUT CPUユニットエリア種別 OUTサイズ（BCD） 

DM6603 CPUユニット IN先頭アドレス（BCD） 

DM6604 CPUユニット OUT 先頭アドレス（BCD） 

 

● 設定内容 

機能 
チャネ
ル番号 

ビット 内容 

DM6601 00～07 リフレッシュサイズ 00：リフレッシュなし 
01～32：1～32 CH 

INリフレッシュ 
（CPUユニットか
ら本ユニットへ）  08～15 CPUユニットエリア種別 00：CIO 

01：WR 
02：AR 

03：HR 
04：DM 
05：EM 

DM6602 00～07 リフレッシュサイズ 00：リフレッシュなし 
01～32：1～32 CH 

OUTリフレッシュ 
（本ユニットから
CPUユニットへ）  08～15 CPUユニットエリア種別 00：CIO 

01：WR 
02：AR 

03：HR 
04：DM 
05：EM 

INリフレッシュ DM6603 00～15 CPUユニットエリア先頭アドレ
ス 

0000～9999（BCD）：0～9999 

OUTリフレッシュ DM6604 00～15 CPUユニットエリア先頭アドレ
ス 

0000～9999（BCD）：0～9999 

 

● 設定例： 

ユニット機能設定エリア 
ビット 15 08 07 00  

DM6601 0 4 1 0 
IN CPUエリア種別 04（BCD）（＝DM）、
INサイズ 10（BCD）（＝10 CH） 

DM6602 0 1 2 0 

OUT CPUエリア種別 01（BCD）（＝
WR）、 

OUTサイズ 20（BCD）（＝20 CH） 

DM6603 0 1 0 0 CPU IN先頭アドレス 0100（BCD） 

DM6604 0 3 0 0 CPU OUT先頭アドレス 300（BCD） 
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6－1 ユニット機能設定エリア 
 

6－1 ユニット機能設定エリア 
 

カスタマイザブルユニットの各機能をユーザが定義するソフト的な初期設定（カスタ
マイズ）機能です。PLC本体用周辺ツールを本ユニットのペリフェラルポートに接続
して、データメモリ内の DM6600～DM6655に設定します。 

 

お願い 

 

CX-Programmerからの PLCシステム設定機能によって、本ユニットのユ
ニット機能設定エリアの設定を実行することはできません。
CX-Programmerの PLCメモリウィンドウから、アドレス DM6600～
DM6655に対する設定を行ってください。 

 

■ ユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655） 

対象機能および反映のタイミングによって、以下のように分かれます。 
ユニット機能
設定アドレス 

アドレス 対象機能 反映タイミング 設定エラー時 

DM6600～DM6604 ユニット共通 DM6600～
DM6614 DM6605～DM6614 特殊入出力用 

電源 ON時反映 249 CH ビット 00が ON

DM6615～DM6629 ユニット共通 

DM6630～DM6639 特殊入出力用 

DM6615～
DM6644 

DM6640～DM6644 ユニット共通 

電源 ON時・運
転開始時反映 

249 CHビット 01が ON

DM6645～
DM6655 

DM6645～DM6655 ユニット共通 常時反映 249 CHビット 02が ON
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■ ユニット機能設定エリアの初期値 

ユニット機能設定エリアの初期値（工場出荷時）は、すべてのチャネルが 0000です。 

 

■ ユニット機能設定エリアの初期化 

周辺ツールを使用して、特殊補助リレー252.10を ON（ユニット機能設定エリア初期
化）にすると、DM6600～DM6655のエリアのすべてのチャネルが 0000になります（「プ
ログラム」モードでのみ可能です）。 

 

参 考

 

・プロコンからのメモリクリア操作でデータメモリ（DM）をクリアしたと
きは、ユニット機能設定も初期化されます。 
・ユニット機能設定エリアは、ユーザプログラムからも読み出せますが、
書き込みはできません。必ず周辺ツールから書き込みを行ってください。

・ユニット機能設定エリアは、フラッシュメモリに格納されます。したが
って、スーパーコンデンサによる保持時間を経過しても、データは保持
されます。 
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6－1 ユニット機能設定エリア 
 

■ ユニット共通エリアの内容 

● 電源 ON時反映 
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DM番号 ビット 機能 内容 

DM6600 00～03 ユーザメモリ書き込み可（UMプロテクト） 0 Hex：書込み可 

1 Hex：書込み不可 

   注：以下のエリアに対する周辺ツ
ールからの書き込みを禁止す
るとき、1 Hexに設定します。
ユーザプログラム、汎用
READのみ DMエリア、ユニ
ット機能設定エリア（ただし
DM6600 ビット 00～03自身
は除く）、拡張応用命令情報

 04～07 プロコンメッセージ英文／和文切り替え 0 Hex：英文メッセージ 

1 Hex：和文メッセージ 

 08～11 拡張応用命令設定 0 Hex：デフォルト設定 

1 Hex：ユーザ設定 

2 Hex：ユーザ設定２
（CX-Programmer Ver.4.0以降使
用時） 

 12～15 EMエリア 非保持/保持設定 0 Hex：非保持 

1 Hex：保持 

DM6601 00～07 リフレッシュ 

サイズ 

00（BCD）：リフレッシュなし 

01～32（BCD）：1～32 CH 

 08～15 

INリフレッシュ 

（CPUユニット→
本ユニット） CPUユニット 

エリア種別 

00（BCD）：CIO 

01（BCD）：WR 

02（BCD）：AR 

03（BCD）：HR 

04（BCD）：DM 

05（BCD）：EM 

DM6602 00～07 リフレッシュ 

サイズ 

00（BCD）：リフレッシュなし 

01～32（BCD）：1～32 CH 

 08～15 

OUTリフレッシュ
（本ユニット→
CPUユニット） CPUユニット 

エリア種別 

00（BCD）：CIO 

01（BCD）：WR 

02（BCD）：AR 

03（BCD）：HR 

04（BCD）：DM 

05（BCD）：EM 

DM6603 00～15 INリフレッシュ CPUユニット 

エリア先頭アドレス
0000～9999（BCD）：0～9999 

DM6604 00～15 

LRエリ
アと CPU

ユニット
の任意エ
リアとの
汎用入出
力 

OUTリフレッシュ CPUユニット 

エリア先頭アドレス
0000～9999（BCD）：0～9999 

DM6605 

～DM6614 

00～15 特殊入出力用システム設定エリア － 
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● 電源 ON時・運転開始時反映 
DM番号 ビット 機能 内容 

DM6615 00～15 高速演算設定 5A5A Hex以外：通常演算モード 

5A5A Hex：高速演算モード 

DM6616 00～15 システム予約（0000

としてください） 

－ 

DM6617 00～15 ペリフェラルポート
サービス時間の設定 

0000（BCD）：無効（0.2ms固定） 

0001～0500（BCD）：0.1～50.0ms ペリフェラルポートサー
ビス時間（0.1ms単位） 

DM6618 00～15 サイクルタイム監視
時間の設定 

0000（BCD）：無効（50ms固定） 

0001～0100（BCD）：1～100ms サイクルタイム監視時間（1ms

単位） 

注：サイクルタイム監視時間をオーバーすると、運転停止異
常の中の、システム異常（エラーコード：9F）となります。

DM6619 00～15 サイクル時間可変・一
定の設定 

0000（BCD）：サイクルタイム可変 

0001～0500（BCD）：0.1～50.0ms サイクルタイム一定時間
（0.1ms単位）（実際のサイクルタイムがこの設定時間以下の
場合、この値となります） 

注：サイクルタイム一定時間をオーバーすると、249CHビッ
ト 05が ONとなります。 

DM6620 00～03 入力割込 0（リレー番
号 000.00）機能 

0 Hex：通常入力 

 04～07 入力割込 1（リレー番
号 000.01）機能 

1 Hex：入力割込（立ち上がり） 

 08～11 入力割込 2（リレー番
号 000.02）機能 

2 Hex：入力割込（立ち下がり） 

 12～15 入力割込 3（リレー番
号 000.03）機能 

3 Hex：入力割込（立ち上がりまた
は立ち下がりの、両方） 

注：1～3 Hexの入力割込
は、入力割込モード、
カウンタモード両方
に有効。 

DM6621 

～DM6623 

00～15 システム予約（0000

としてください） 
－ 

DM6624 

（注 1） 

00～15 ラダーライブラリ実
行モード 

フラッシュメモリに格納されているラダーライブラリを運転
開始時に展開/実行する（ブートモード実行）、またはMCRO

サブルーチンで呼び出して使用するか（MCRO命令による実
行）を指定します。 

5A5A、A5A5 Hex以外：ラダーライブラリ未使用 

5A5A Hex：ブートモード 

(運転開始時のフラッシュメモリから RAMへ読み出し) 

A5A5 Hex： MCRO命令による実行 

DM6625 

（注 1） 

00～15 ラダーライブラリ ID

（4桁）  

0000～FFFF Hex 

ラダーライブラリ作成時、作成したラダーライブラリの IDコ
ードがフラッシュメモリに格納されます。 

DM6626 

（注 1） 

00～15 

DM6627 

（注 1） 

00～15 

DM6628 

（注 1） 

00～15 

DM6629 

（注 1） 

00～15 

ラダーライブラリ名 

任意の 16桁の 16進コード（ASCII文字で 8文字） 

ラダーライブラリ作成時、作成したラダーライブラリのラダ
ーライブラリ名がフラッシュメモリに格納されます。 

DM6630 

～DM6639 

00～15 特殊入出力用システ
ム設定エリア 

－ 

DM6640 

～DM6644 

00～15 システム予約（0000

としてください） 
－ 
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注 1：カスタマイザブルユニット-V1のみ 
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● 常時反映 
DM番号 ビット 機能 内容 

DM6650 00～03 ペリフェラルポート 通信条件 0 Hex： 

標準(通信速度 9600ビット/s、データ長 7ビ
ット、1スタートビット、2ストップビット、
偶数パリティ） 

1 Hex： 

DM6651の設定に従う。ただし、割付 DM

エリアの m+6 CHのビット 00～03（ペリフ
ェラルポート通信条件設定）が 1 Hex（標準
設定）のときは、DM6651の設定は無効。
注：シリアル通信モードは、以下のいずれか
を本ユニットが自動認識します。 

・プロコンとの接続（プロコンバス） 

・ツールバス 

 04～15 システム予約（000としてください） ― 

DM6651 00～07 ペリフェラルポート 通信速度 

注：CX-Programmerとのツールバス接
続時に有効。CX-Programmer側の通信
速度設定と一致していることが必要
です。 

00 Hex：1,200ビット/s 

01 Hex：2,400ビット/s 

02 Hex：4,800ビット/s 

03 Hex：9,600ビット/s 

04 Hex：19,200ビット/s 

 08～15 システム予約（00としてください） ― 

DM6652 

～DM6654 

00～15 システム予約（0000としてください）― 

DM6655 00～03 異常履歴格納方法 0 Hex：シフトして格納（最も古い異常履歴は
消失） 

1Hex：シフトしない（新しい異常履歴は無視）
 04～07 システム予約（0としてください） ― 

 08～11 サイクルタイムオーバー（10msをオ
ーバー）検知・不検知 

0 Hex：する 

1 Hex：しない 

注：検知する場合、サイクルタイムオーバー
時は 235 CH ビット 09が ON 

 12～15 システム予約（0としてください） ― 

6 

ユ
ニ
ッ
ト
機
能
設
定
エ
リ
ア 

 

■ 特殊入出力用システム設定エリアの内容一覧 

● パルス入力機能関連（形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1） 

・ 電源 ON時反映 
DM番号 ビット 機能 詳細 

DM6605 00～03 高速カウンタ 1 パルス入力方式 0 Hex：位相差 1逓倍 

1 Hex：位相差 2逓倍 

2 Hex：位相差 4逓倍 

3 Hex：加減算パルス入力 

4 Hex：パルス＋方向 

 04～07  カウンタリセット
方式 

0 Hex：ソフト 

1 Hex：Z相＋ソフト 

 08～11  入力パルス周波数 0 Hex：50kHz 

1 Hex：200kHz 

 12～15  カウント動作 0 Hex：リニアカウンタ 

1 Hex：リングカウンタ 

以下、-V1付きかつロット No. 0209__以降のみ 

2 Hex: ABSリニア(CW－) 

3 Hex: ABSリング 

4 Hex: ABSリニア(CW+) 

  

6-5 
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DM番号 ビット 機能 詳細 

DM6606 00～03  計測モード指定 0 Hex：計測なし 

1 Hex：高速カウンタ変化量（計測モード 1） 

2 Hex：周波数測定（計測モード 2） 

注：周波数測定は、カウンタ 1のみで可能。 
 04～07  電源 ON時高速カ

ウンタ現在値保持
0 Hex： 

クリア（電源 ON時またはリスタート時に高速
カウンタ現在値はゼロクリア） 

1 Hex： 

保持（電断時にセーブした高速カウンタ現在値
を電源 ONまたはリスタート時にプリセット）
注：本設定によって格納された電源断時の高速カ
ウンタ現在値は、エンコーダ電源断のタイミ
ングなどを考慮して使用する必要がありま
す。 

 08～15  高速カウンタの変
化量測定のサンプ
リング時間 

（計測モード 1時）

高速カウンタの変化量測定（計測モード 1）時の
サンプリング時間を設定する 

00：スキャンタイム 

01～99（BCD）：1 ～99 ms (1ms単位) 

注：計測モード指定（DM6606ビット 00から 03）
が 1 Hex（計測モード 1）のときに有効です。

DM6607 00～03 パルス入力方式 

 04～07 カウンタリセット
方式 

 08～11 入力パルス周波数
 12～15 カウント動作 

DM6608 00～03 計測モード指定 

 04～07 電源 ON時カウン
タ値保持 

 08～15 

高速カウンタ 2 

 

注：HCP22-V1、
HCA22-V1のみ 

サンプリング時間
（計測モード 1時）

カウンタ 1と同様 

注：周波数測定（2 Hex）は、カウンタ 2では不可。

DM6609 00～15 下位 4桁 

DM6610 00～15 

高速カウンタ 1

リングカウンタ
最大値 

上位 4桁 

カウント動作をリングカウンタ選択時（DM6605

ビット 12～15を 1 Hex）に、そのリング最大値を
セットする。 

範囲：00000001～FFFFFFFF Hex 

DM6609 00～15 下位 4桁 

DM6610 00～15 

ABS分解能 

（エンコーダ 1

回転あたりの入
力パルス数） 

上位 4桁 

00000001～00008000 Hex 

注：この分解能（パルス/回転）は、サーボドライ
バ側の「エンコーダ分周比設定」とユニット
の「パルス入力の逓倍設定」を考慮した上で、
設定してください 

例：ドライバ側：1000、ユニット側：4逓倍の場
合→FA0(4000) 

（-V1形式ロット No. 0209__以降のみ） 

DM6611 00～15 下位 4桁 同上 

DM6612 00～15 

高速カウンタ 2

リングカウンタ
最大値 

 

注：HCP22-V1、
HCA22-V1のみ 

上位 4桁  
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・ 常時反映 
DM番号 ビット 機能 詳細 

DM6645 00～15 下位 4桁 

 

DM6646 00～15 

ABSオフセット
値 

上位 4桁 

80000000～7FFFFFFF Hex 

絶対値エンコーダ使用時のアプリケーション上の
原点です。（-V1形式ロット No. 0209__以降のみ）
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6－1 ユニット機能設定エリア 
 

 

● パルス出力機能関連（形 CS1W-HCP22-V1） 

・ 電源 ON時反映 
DM番号 ビット 機能 詳細 

DM6613 00～07 パルス出力 1 

動作モード 

00 Hex：相対パルス出力（移動パルス量＝パルス出力値となる） 

01 Hex：絶対パルス出力（リニアモード） 

（移動パルス量＝｜パルス出力現在値－目標パルス量｜となる）
02 Hex：絶対パルス出力（リングモード） 

（同上、リング設定値を超えると 00000000 Hexに戻るリング動作を
する） 

03 Hex：電子カムモード（リニア）（絶対位置指定付出力） 

04 Hex：ワンショットパルス出力 

05 Hex：パルスカウンタによる時間計測 

06 Hex：電子カムモード（リング）（絶対位置指定付出力） 

（-V1以降のみ） 

 08～15 00 Hex：25MHz パルス出力の周波数範囲：400Hz～200kHz 

  01 Hex：6.25MHz(25/4) パルス出力の周波数範囲：100Hz～100kHz 

  02 Hex：1.5625MHz(25/16) パルス出力の周波数範囲：25Hz～50kHz 

  

パルス出力 1 

クロック周波数

03 Hex：390.625kHz(25/64) パルス出力の周波数範囲：6Hz～20kHz 

DM6614 00～08 パルス出力 2 

動作モード 

パルス出力 1と同様 

 08～15 パルス出力 2 

クロック周波数
パルス出力 1と同様 
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・ 電源 ON時、運転開始時反映 
DM番号 ビット 機能 詳細 

DM6630 00～15 下位 4桁
DM6631 00～15 

パルス出力カウンタ 1

リング設定値 上位 4桁
パルス出力 1動作モードを絶対パルス（リングモー
ド）選択時（DM6613 ビット 00～07を 02 Hex）また
は、電子カムモード（リング）選択時（DM6613ビッ
ト 00～07を 06 Hex）に、そのリング最大値をセット
する 

範囲：00000001～FFFFFFFF Hex（16進 8桁） 

DM6632 00～15 下位 4桁 パルス出力カウンタ 1リング設定値と同様 

DM6633 00～15 
パルス出力カウンタ 2

リング設定値 上位 4桁  

 

● アナログ入出力機能関連（形 CS1W-HCA22-V1、形 CS1W-HCA12-V1） 

・ 電源 ON時反映 
DM番号 ビット 機能 詳細 

DM6612 00～07 アナログ入力 

 

注：HCA12-V1のみ 

アナログ入力レンジ 00 Hex：-10～+10V 

01 Hex：0～10V 

02 Hex：1～5V（4～20mA） 

03 Hex：0～5V 

00 Hex：-10～+10V 

01 Hex：0～10V 

5A Hex：出力無効＊1 

02 Hex：1～5V 

03 Hex：0～5V 

DM6613 00～07 アナログ出力 1 出力信号レンジ 

＊1：I/Oリフレッシュ時間短縮可能 

 08～15  出力停止（ホールド）
時機能 

00 Hex：クリア 

01 Hex：保持 

02 Hex：最大値 
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DM番号 ビット 機能 詳細 

00 Hex：-10～+10V 

01 Hex：0～10V 

5A Hex：出力無効＊1 

02 Hex：1～5V 

03 Hex：0～5V 

DM6614 00～07 アナログ出力 2 出力信号レンジ 

＊1：I/Oリフレッシュ時間短縮可能 

 08～15  出力停止（ホールド）
時機能 

00 Hex：クリア 

01 Hex：保持 

02 Hex：最大値 

 

・ 電源 ON時、運転開始時反映 
DM番号 ビット 機能 詳細 

DM6630 00～07 アナログ出力 1/2共通 アナログ出力方式 00 Hex： 

ENDリフレッシュ方式（補助記憶リ
レーAR14/AR15 CHの値をEND命令
実行後にアナログ出力） 

01 Hex： 

命令による都度リフレッシュ方式
（SPED/ACC命令実行時にアナログ
出力。AR14/AR15 CHはモニタ用と
なる） 

 08～15 アナログ入力 

注：HCA12-V1のみ 

アナログ入力リフレ
ッシュ方式 

00 Hex：ENDリフレッシュ方式 

01 Hex：PRV命令による都度リフレッ
シュ方式 

DM6631 00～15 アナログ入力／アナ
ログ出力 1/2共通 

調整モードパスワー
ド 

5A5A Hex：調整モード有効 

それ以外：調整モード無効 

DM6632～
DM6643 

00～15 システム予約  － 
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I/Oメモリの詳細 
 

 



7－1 I/Oメモリの概要 
 

7－1 I/Oメモリの概要 
 

■ I/Oメモリエリア一覧 

エリア種類 チャネル番号 リレー番号 
リレー
点数 

説明 参考 

入力リレー 000 CH 000.00～000.11 12点 ユニットの入力接点が割
り付けられるエリア（固
定割り付け） 

000.00～000.03は、通常の入力接点と
して以外に、入力割込（入力割込モー
ドまたはカウンタモード）として使用
可能。 

出力リレー 001 CH 001.00～001.07 8点 ユニットの出力接点が割
り付けられるエリア（固
定割り付け） 

001.08～001.15は、内部補助リレーと
して使用可能。 

内部補助リレー 002～049 CH

200～219C H

002.00～049.15 

200.00～219.15 

1,088点 特定の機能を持たず、プ
ログラム上でのみ使用で
きるエリア 

－ 

特殊補助リレー 220～255 CH 220.00～255.07 568点 特定された機能をもつエ
リア 

230～239 CHは、カスタマイザブルユ
ニットとCPUユニットの I/Oメモリに
割り付けられた本ユニット用の割付
リレーエリアとの汎用データ交換エ
リア。 

補助記憶リレー 

（AR） 

AR00～AR27 

CH 

AR00.00～
AR27.15 

448点 特定された機能を持つエ
リア 

－ 

一時記憶リレー － TR0～TR7 8点 回路の分岐点での
ON/OFF状態を一時記憶
するエリア 

－ 

リンクリレー 

（LR） 

LR00～LR31 

CH 

LR00.00～
LR31.15 

256点 CPUユニットと汎用デー
タ転送をするためのエリ
ア 

CPUユニットの任意のエリアとサイ
クリックにデータ交換可能。入力、出
力合計で最大 32 CH。ユニットの割付
エリアは、本ユニット側のユニット機
能設定エリアの LRエリアリンク設定
（DM6601～DM6604）によって指定。

タイマ/カウンタ 

（TIM/CNT） 

TIM/CNT000～255 256点 タイマ/カウンタが割り付
けられるエリア 

タイマとカウンタは番号を共用。 

データメモリ 

（DM） 

DM0000～DM6143 6,144 

ワード
ワード（16点）単位で読
み書きする汎用 READ/ 

WRITE可能エリア 

命令/周辺ツールによる読み書き可、電
源断復帰またはモード切り替え時も
状態を保持します。 

フラグ操作（252 CHビット 00を OFF

→ON）により、フラッシュメモリへ
格納可能。フラッシュメモリからの読
出しは､XFER命令で可能。 

拡張データメモ
リ（EM） 

EM0000～EM2047 2,048 

ワード
ワード（16点）単位で読
み書きする汎用 READ/ 

WRITE可能エリア 

命令/周辺ツールによる読み書き可、電
源断復帰またはモード切替時に直前
のデータを保持／非保持指定可能。
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7－1 I/Oメモリの概要 
 

 

参 考 

 

I/Oメモリではない（ラダープログラムから書き込みすることができない）エ
リアが、以下のデータメモリ（DM）エリアに存在します。 

 
エリア
種類 

DM番号 ワード数 説明 参考 

DM6144～
DM6199 

56ワード 異常履歴格納エリア 

（56ワード） 

― 

DM6200～
DM6599 

400ワード 汎用 READのみエリア 命令による書き込み不可。 

周辺ツールによる書き込みのみ可。 

ただし、読み出しは、命令および周辺ツ
ールから可能。 

データ
メモリ

DM6600～
DM6655 

56ワード ユニット機能設定エリア 

（56ワード） 

本ユニットの各種機能を
ソフト的に初期設定する
エリア。 

電源断復帰またはモード切り替え時に直
前のデータを保持。 
命令による書込不可。 
周辺ツールによる書き込みのみ可（読み
出しはいずれも可）。 

 

■ I/Oメモリエリアのデータ保持／非保持一覧 
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運転停止異常 

名称 チャネル番号 
外部 I/O
割付 

動作モード 

変更時 

運転・モニタ
⇔プログラム

FALS異常 他の運転停止
電源 ON
時 

入力リレー 00 0CH あり クリア 保持 クリア クリア 

出力リレー 001 CH あり クリア クリア クリア クリア 

内部補助リレー 
002～049 CH、 

200～219 CH 
なし クリア 保持 クリア クリア 

特殊補助リレー 220～255 CH なし （個別機能の説明を参照） 

補助記憶リレー AR00～AR27 CH なし アドレスによって保持/クリアあり 

リンクリレー LR00～LR31 CH なし クリア 保持 クリア クリア 

タイマアップフラグ TIM/CNT000～255 なし 保持＊1 保持 保持 クリア 

タイマ現在値 TIM/CNT000～255 なし 保持＊1 保持 保持 クリア 

カウンタアップフラグ TIM/CNT000～255 なし 保持 保持 保持 クリア 

カウンタ現在値 TIM/CNT000～255 なし 保持 保持 保持 保持 

汎用 READ/ 

WRITEエリア 
DM0000～DM6143

汎用 READの
み DMエリア 

DM6200～DM6599

異常履歴格納エ

リア 
DM6144～DM6199

デ
ー
タ
メ
モ
リ 

ユニット機能
設定エリア 

DM6600～DM6655

なし 保持 保持 保持 保持 

拡張データメモリ EM0000～DM2047 なし 
非保持／保持
指定可能＊2 

非保持／保持
指定可能＊2 

非保持／保持
指定可能＊2 

非保持／
保持指定
可能＊2 

*1：タイマの現在値およびアップフラグは、運転・モニタモードからプログラムモードに切り
替えた時点では保持されますが、プログラムモードから運転・モニタモードに切り替えら
れた時点でクリアされます。 

*2：拡張データメモリ（EM0000～EM2047）は、ユニット機能設定エリア（DM6600 ビット 12
～15）で、非保持／保持を指定可能です。 

 

参 考

 

カスタマイザブルユニットでは、動作モードの変更時または電源 ON時に I/O

メモリの上記クリア領域を保持する機能（I/Oメモリ保持フラグ）はありませ
ん。 
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7－2 各エリア種別の説明 
 

ここでは、本ユニットの I/Oメモリの各エリア種別について説明します。 

 

■ 入力リレー/出力リレー 

本ユニットの入力接点、出力接点が割り付けられるエリアです。入力接点、出力接点
の ON/OFF状態が反映されます。 

 

参 考

 

・入力リレーは、OUT命令、OUT・NOT、SET、RSET命令では使用でき
ません。 

・同じ出力リレーを、OUT命令、OUT・NOT、SET、RSET命令で重複使
用しないでください。プログラムが正常に実行されません。 

 

● カスタマイザブルユニット内蔵入力 12点（000 CH） 

カスタマイザブルユニット内蔵入力 12点の内の 4点（リレー番号 000.00～000.03）は、
入力割込として使用することが可能です。 

CH番号 ビット 機能 

00～03 

通常入力または入力割込（入力割込モードまたはカウンタモード）とし
て使用できます。 

（ユニット機能設定エリア DM6620により設定） 

04～11 通常入力として使用できます。 

000 CH 

12～15 内部補助リレーとして使用できません。 7 
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● カスタマイザブルユニット内蔵出力 8点（001 CH） 
CH番号 ビット 機能 

00～07 通常出力として使用できます。 
001 CH 

08～15 内部補助リレーとして使用可能です。 

 

■ 特殊補助リレー 

主にカスタマイザブルユニットの動作全般に関わる機能を持つエリアです。 

それぞれのリレーの機能については、「7－3 特殊補助リレー一覧」（7-8ページ）
を参照してください。 

 

■ 一時記憶リレー（TR） 

出力分岐の多い複雑なラダー回路を、そのままではニモニックで記述できないとき、
回路の分岐点の ON/OFF状態を一時的に記憶しておくリレーです。ニモニックでプロ
グラミングするときだけ使用します。ラダー図でプログラミングするときには、内部
で自動的に処理されるので、一時記憶リレーを意識する必要はありません。 

同一ブロック内では一時記憶リレーを重複使用できませんが、ブロックが異なれば構
いません。 

周辺ツールのモニタ機能で ON/OFF状態をモニタすることはできません。 
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7－2 各エリア種別の説明 
 

■ 補助記憶リレー（AR） 

主にカスタマイザブルユニットの特殊入出力の動作に関わる機能を持つエリアです。 
それぞれのリレーの機能については、「7－3 補助記憶リレー一覧」（7-8ページ）
を参照してください。 

 

■ リンクリレー（LR） 

CPUユニットの任意のエリア（CIO、WR、AR、HR、DM、EMの各エリア）とデー
タ交換することができるエリアです。 

CPUユニットカスタマイザブルユニット 
汎用エリア 

任意の 
アドレス 

汎用OUTエリア 

  

任意の 
アドレス 

汎用 INエリア 

LRエリア 
LR00 

INエリア 

OUT 
エリア 
先頭 CH OUTエリア 

 未使用の 
エリア 

IN エリアの
リフレッシ
ュサイズ 

 

OUTエリア
のリフレッ
シュサイズ 

INエリアの
リフレッシ
ュサイズ 

OUTエリア
のリフレッ
シュサイズ 

 
CPUユニット側のエリアは、ユニット機能設定エリア（DM6601～DM6604）で、以下
のように指定します。 

また、LRエリアの先頭アドレスから INエリア、OUTエリアの順にそれぞれ割り付け
られます。各エリアのサイズはリフレッシュサイズで設定します。 7 
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LRエリアと CPUユニットの任意エリアとの汎用入出力 

 
チャネル
番号 

ビット 機能  内容 

DM6601 00～07 リフレッシュサイズ 00 Hex：リフレッシュなし 

01～32（BCD）：CH数 

 08～15 

INリフレッシュ 

（CPUユニット→
本ユニット） CPUユニット 

エリア種別 

00 Hex：CIO 

01 Hex：WR 

02 Hex：AR 

03 Hex：HR 

04 Hex：DM 

05 Hex：EM 

DM6602 00～07 リフレッシュサイズ 00 Hex：リフレッシュなし 

01～32（BCD）：CH数 

 08～15 

OUTリフレッシュ
（本ユニット→
CPUユニット） CPUユニット 

エリア種別 

00 Hex：CIO 

01 Hex：WR 

02 Hex：AR 

03 Hex：HR 

04 Hex：DM 

05 Hex：EM 

DM6603 00～15 INリフレッシュ CPUユニットエリア 

先頭アドレス 

0000～9999（BCD） 

DM6604 00～15 OUTリフレッシュ CPUユニットエリア 

先頭アドレス 

0000～9999（BCD） 

 

参 考 

 

上記の機能で使用していないときは、内部補助リレーとして使用できます。
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7－2 各エリア種別の説明 
 

■ タイマ／カウンタ（TIM／CNT） 

TIM命令、TIMH（15）命令、TMHH（－）命令、CNT命令、CNTR（12）命令で使用
するエリアです。タイマとカウンタの番号は共用ですので、異なる命令間でも番号が
重複しないようにしてください。 

チャネルデータとしてタイマ／カウンタを指定すると、現在値が処理対象になり、リ
レーデータとしてタイマ／カウンタを指定すると、アップフラグが処理対象になりま
す。 

アップフラグは、使用中のタイマ／カウンタの現在値が 0になったとき ONになりま
す。 

TIMH(15)命令は、割込処理でカウント処理されません。すべて、命令処理内でカウン
トされますので、サイクルタイムが 10ms以上となる場合には､正しくカウントされな
いことがあります。 

使用方法については、「CSシリーズ カスタマイザブルカウンタユニット コマンド
リファレンス 」（No. SBCC-828 ）のそれぞれの命令の解説を参照してください。 

 

■ データメモリ（DM） 

ワード（16bit）単位で使用するエリアです。 

I/Oメモリに属するエリア（自由にラダープログラムから読み書きするエリア）と、
あらかじめ機能が割り付けられているエリアがあります。 

 

● I/Oメモリ内のデータメモリ（汎用 READ/WRITEエリア） 
7 

Ｉ
／
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特定の機能を持たず、自由に使用できるエリアです。命令/周辺ツールによる読み書き
が可能です。 

命令 周辺ツール 
エリア種別 アドレス 

読み出し 書き込み 読み出し 書き込み
汎用 READ/WRITEエリア DM0000～DM6143 可 可 可 可 

 

● I/Oメモリ以外のデータメモリ 

・ 異常履歴格納エリア 

カスタマイザブルユニットの運転停止異常または運転継続異常発生時に、高機能 I/O

ユニット異常コード、詳細情報が発生時刻とともに自動的に格納されるエリアです。 
命令 周辺ツール 

エリア種別 アドレス 
読み出し 書き込み 読み出し 書き込み

異常履歴格納エリア DM6144～DM6199 可 不可 可 可 

 

1レコードの内容： 
15 08 07 00

高機能 I/Oユニット異常コード 

詳細情報 1 詳細情報 2 

分 秒 

日 時 

年 月 

詳細情報：異常コードが 0360 Hex時は、ビット 00～07にユニット異常コードが格納
される。 
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7－2 各エリア種別の説明 
 

・ 汎用 READのみ DMエリア 

命令では、読み出しは可能ですが、書き込みができない汎用エリアです。 

周辺ツールによる読み出し/書き込みは可能です。 

プログラムでは、変更されたくない情報の格納に使用します。 
命令 周辺ツール 

エリア種別 アドレス 
読み出し 書き込み 読み出し 書き込み

汎用 READのみ DMエリア DM6200～DM6599 可 不可 可 可（注）

注：DM6600のビット 00～03が 1 Hex（ユーザメモリ書き込み不可）のときは、設定できませ
ん（DM6600 ビット 00～03自身を除く）。 

 

・ ユニット機能設定エリア 

カスタマイザブルユニットの各種機能を設定するエリアです。周辺ツールによって設
定します。 

命令 周辺ツール 
エリア種別 アドレス 

読み出し 書き込み 読み出し 書き込み
ユニット機能設定エリア DM6600～DM6655 可 不可 可 可（注） 

注：DM6600のビット 00～03が 1Hex（ユーザメモリ書き込み不可）のときは、設定できません
（DM6600ビット 00～03自身を除く）。 

 

 

■ 拡張データメモリ（EM0000～EM2047） 

ワード（16bit）単位で使用するエリアです。 

I/Oメモリに属するエリア（自由にラダープログラムから読み書きするエリア）です。 

7 
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電源断復帰時に、直前のデータを保持するか、保持しないかを指定可能です。 

拡張データメモリ（EM0000～EM2047）は、以下のユニット機能設定エリア（DM6600

のビット 12～15）で、非保持／保持を指定可能です。 

 
DM番号 ビット 機能 内容 

DM6600 12～15 拡張データメモリ 

（EM0000～EM2047）
の、非保持／保持設定

0 Hex：非保持（クリア） 

1 Hex：保持 

注：電源 ON時に、そのエリアを非保持（クリ
ア）にし、これにより、EMエリアをアク
セス（読み書き）する命令の実行時間を高
速にするするとき、0 Hexにします。 
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7－3 特殊補助リレー一覧 
 

7－3 特殊補助リレー一覧 
 

注：以下の一覧の右端の「操作する側」が「ユニット」の場合、ユーザプログラム上の命令か
らは読み出しのみ可能。「操作する側」が「ユーザ」の場合、ユーザプログラム上の命令
から読み／書き可能です。 

 
チャネル
番号 

ビット 機能 
操作する
側 

220 00～15 

221 00～15 

222 00～15 

223 00～15 

ライブラリ名表示 
252 CHビット 09が 0→1へ立ち上がったとき、ラダーライブラリ名を 220～223 CHに格納します。（プログラムモー
ド時のみ） 

ユニット

220 00～15 MCRO命令用引数エリア  

～    

224 00～15   

225 00～15 MCRO命令用返数エリア  

～    

229 00～15   

 割付リレー   00 

CPUユニットの割付リレーエリア
とのデータ交換エリア（CPUユニッ
トから本ユニットへ指令） 

CPUユニットからのプログラム RUN/STOP指令のモニタ 
注：ただし、割付 DMの m CHビット 00～07が 00 Hexのとき
のみ有効。 

01～05 システム予約 

n CH 

システム予約 

 

06 バックアップデータ書込み  本ユニット内のフラッシュメモリ内のデータをメモリカード
にバックアップするとき、ON。 

 

07 バックアップデータ読出し  CPUユニットのメモリカードからバックアップデータを読出
すとき、ON。 

 

230 

08～15   

231 00～15 n+1 CH  

232 00～15 n+2 CH  

233 00～15 n+3 CH  

234 00～15 

CPUユニットの割付リレーエリア
とのデータ交換エリア（CPUユニッ
トから本ユニットへ） 

n+4 CH 

CPUユニットからの汎用入力エリア 

 

235 00～07 n+5 CH 00～07 ユニット異常コード 
注：異常履歴の詳細情報のビット 00～07にも格納されます。 

 

 08 

CPUユニットの割付リレーエリア
とのデータ交換エリア 
（本ユニットから CPUユニットへ）  08 システム予約  

 09   09 ユニットサイクルタイムオーバー（運転継続異常） 
0：異常なし 
1：サイクルタイムオーバー（10msをオーバー） 
注：サイクルタイムオーバーを検知（DM6655で設定）する場
合のみ有効。サイクルタイムオーバー（10msをオーバー）
時、ユニット異常コード F8が 235 CHビット 00～07に格納
されます。 

 

 10   10 ユニット運転継続異常フラグ（FAL命令実行含む） 
0：運転継続異常発生なし 
1：運転継続異常発生 

 

 11   11 ユニット運転停止異常（FALS命令実行を含む） 
0：下記の異常なし 
1：下記の運転停止異常発生 

FALS命令実行、または END命令なし、または特殊入出力
で異常発生、またはサイクルタイム監視時間設定（ユーザ
機能設定 DM6618）をオーバーした 

 

 12   12 メモリカード転送エラー 
0：異常なし、1：転送異常発生 

 

 13   13 I/Oリフレッシュ監視異常 
0：異常なし、1：監視異常発生 

 

 14   14 ユニットビジー 
0：本ユニットがビジーでない 
1：本ユニットがビジー（＝初期処理中、またはメモリカード
への転送中） 

 

 15   15 本ユニットの運転状態 
0：STOP（「プログラム」モード） 
1：RUN（「運転」または「モニタ」モード） 
注：1のとき、前面の OPN LEDが点灯する。 

 

236 00～15  n+6 CH CPUユニットへの汎用出力エリア ユーザ 

237 00～15  n+7 CH   

238 00～15  n+8 CH   

239 00～15  n+9 CH   

7 
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チャネル
番号 

ビット 機能 
操作する
側 

240 00～15 入力割込 0（リレー番号 00000）カウンタ設定値 ユーザ 

241 00～15 入力割込 1（リレー番号 00001）カウンタ設定値  

242 00～15 入力割込 2（リレー番号 00002）カウンタ設定値  

243 00～15 入力割込 3（リレー番号 00003）カウンタ設定値 

入力割込をカウンタモードで使用するときのカウンタ設定値
（0000～FFFF Hex） 
注：入力割込をカウンタモードで使用しないときは、内部補助リ
レーとして使用できます。  

244 00～15 入力割込 0（リレー番号 00000）カウンタ現在値 ユニット
245 00～15 入力割込 1（リレー番号 00001）カウンタ現在値  

246 00～15 入力割込 2（リレー番号 00002）カウンタ現在値  

247 00～15 入力割込 3（リレー番号 00003）カウンタ現在値 

入力割込をカウンタモードで使用するときのカウンタ現在値
（0000～FFFF Hex） 

 

248 00～03 ユニットの号機 No. ×1（0～9：BCD） ユニット
 04～07  ×10（0～9：BCD） 

前面ロータリスイッチ
の値 00～95（BCD）が
格納されます。 

 

 08～15 システム予約 － 

249 00 電源 ON時に読み出されるユニット機能設定エリアに異常があるとき
に、ONになるリレーです。（運転継続異常） 

DM6600～DM6614 ユニット

 01 運転開始時に読み出されるユニット機能設定エリアに異常があるとき
に、ONになるリレーです。（運転継続異常） 

DM6615～DM6644  

 02 常に読み出されるユニット機能設定エリアに異常があるときに、ONに
なるリレーです。（運転継続異常） 

DM6645～DM6655 

ユニット機能設定エリ
ア異常 
ユニット異常コード 9B
が 235 CH ビット 00～
07に格納されます。  

 03 CPUユニット割付 DMエリアから転送された初期設定データに、異常
があるとき、ONになるリレーです。（運転継続異常） 

割付 DMエリア 
m～m+9 CH 

  

 04 フラッシュメモリ内汎用 READ/WRITE DMデータ（DM0000～DM6143）サムエラー／ラダーライブラリデータサムエ
ラー 
以下のとき ON。 
・フラッシュメモリ内汎用 READ/WRITE DMエリアサムエラー時 
・ラダーライブラリデータサムエラー時 

 

 05 サイクルタイム一定時間オーバー 
ユニット機能設定エリア（DM6619）で設定したサイクルタイム一定時間よりも、実際のサイクルタイムが大きかった
ときに、ONになるリレーです。 

 

 06 ユーザメモリ（UM）エリアオーバー（運転停止異常） ユニット
 07 コンパイルエラー（サポート外命令あり）／ラダーライブラリ使用不可命令ありエラー 

以下のとき ON。 
・コンパイルエラー（サポート外命令あり）発生時 
・ラダーライブラリに使用不可の命令があるプログラムでラダーライブラリ作成時 

 

 08 ユーザメモリ（UM）エリアに範囲外のリレーエリア（例:存在しない HRエリアを使用して
いた場合など）が存在時 ON（運転停止異常） 

 

 09 フラッシュメモリ異常時 ON／メモリカード転送時フラッシュメモリサムエラー 
以下のとき ON。 
・フラッシュメモリ異常時 
・メモリカード転送時フラッシュメモリサムエラー時 
・アナログ入力、アナログ出力のオフセット・ゲイン調整値がサムエラー時 

 

 10 汎用 READのみ DMエリア（DM6200～DM6599）サムチェックエラー。（運転停止異常）  

 11 ユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655）でサムチェックエラーが発生し、すべて初期
化したときに、ONになるリレーです。（運転停止異常） 

 

 12 ユーザメモリ（プログラムエリア）でサムチェックエラーが発生したか、不正な命令を実行
したときに、ONになるリレーです。（運転停止異常） 

 

 13 拡張応用命令データでサムチェックエラーが発生し、すべて初期化したときに、ONになる
リレーです。（運転停止異常） 

左記のいずれかが発生
すると、本ユニットは、
「メモリ異常」となり、
運転は停止する。ユニッ
ト異常コード F1が
235CHビット 00～07に
格納されます。 

 

 14 停電保持エリアが保持不可となったとき、ONとなるリレーです。  

 15 PLC本体（CPUユニット）異常（運転継続異常） 
以下のいずれかが発生したき、ONとなるリレーです。 
CPUユニット停止異常（ユニット異常コード 0A）、CPUユニットWDTエラー（ユニット異常コード 0B）、CPUユ
ニット監視異常（ユニット異常コード 0C）、バス異常（ユニット異常コード 0D） 

 

250 00～07 システム予約 － 

 08～11 ペリフェラルポートエラーコード 0 Hex：エラーなし ユニット
   1 Hex：パリティエラー  
   2 Hex：フレーミングエラー  
   3 Hex：オーバーランエラー 

注：パソコン用周辺ツールが「ツールバス」で接続されていると
きは、F Hexになります。 

 

 12 ペリフェラルポート通信異常時 ON  

 13～15 システム予約 － 

251 00～15 システム予約  
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チャネル
番号 

ビット 機能 操作する
側 

252 00 DM→フラッシュメモリ格納フラグ。DMエリア（DM0000～DM6143）のデータを一括で、フラッシュメモリに格納す
るとき ONにします。完了後は、自動的に OFFに戻ります。 

ユーザ 

 01～06 システム予約  

 07 サイクルタイム一定オーバークリア 
0→1：サイクルタイム一定オーバークリア 

 

 08 ペリフェラルポートをリセットするとき、ONにします（ツールバスとして使用しているときは無効）。完了後は自動
的に OFFに戻ります。 

 

 09 ライブラリ名読み出し 
プログラムモード時のみ有効 
0：ラダーライブラリ名を 220～223 CHに格納しない 
1：ラダーライブラリ名を 220～223 CHに格納する 

 

 10 ユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655）を初期化するときに、ONにします。完了後は自
動的に OFFに戻ります。 

 

 11～13 システム予約  

 14 異常履歴をクリアするときに、ONにします。完了後は自動的に OFFに戻ります。  

 15 ラダーライブラリ・セットフラグ 
プログラムモード時のみ有効 
0→1：ライブラリ作成 
注：完了後、自動的に 0（OFF）となります。 

本ユニットが「プロ
グラム」モード時の
み有効 

 

253 00～12 システム予約 － 

 13 常時 ONのリレーです。 ユニット
 14 常時 OFFのリレーです。  

 15 運転開始時に 1サイクルだけ ONになるリレーです。  

254 00 1分 クロックパルス（30秒 ON、30秒 OFF） ユニット
 01 0.02秒 クロックパルス（0.01秒 ON、0.01秒 OFF）  

 02 ネガティブ（N）フラグ  

 03 システム予約 － 

 04 BIN演算結果オーバーフロー ユニット
 05 BIN演算結果アンダーフロー  

 06 微分モニタ完了フラグ。微分モニタが完了したときに ONになるリレーです。  

 07 STEP命令による 1工程運転開始時に、1サイクルだけ ONになるリレーです。  

 08～15 システム予約 － 

255 00 0.1秒 クロックパルス（0.05秒 ON、0.05秒 OFF） ユニット
 01 0.2秒 クロックパルス（0.1秒 ON、0.1秒 OFF）  

 02 1.0秒 クロックパルス（0.5秒 ON、0.5秒 OFF）  

 03 エラー（ER）フラグ。命令実行時にエラーが発生したときに ONになるリレーです。  

 04 キャリ（CY）フラグ。命令実行結果としてキャリーが立ったときに ONになるリレーです。  

 05 ＞フラグ。比較結果が「大きい」ときに ONになるリレーです。  

 06 ＝フラグ。比較結果が「等しい」とき、命令実行結果が 0になったときに、ONになるリレーです。  

 07 ＜フラグ。比較結果が「小さい」ときに ONになるリレーです。  
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7－4 補助記憶リレー一覧 
 
注：以下の一覧の「操作する側」が「ユニット」の場合、ユーザプログラム上の命令からは読
み出しのみ可能。「操作する側」が「ユーザ」の場合、ユーザプログラム上の命令から読
み／書き可能です。 

 

■ ユニット共通（形 CS1W-HIO01-V1/HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1） 
チャネル
番号 

ビット 機能 詳細 操作する側 
強制セット
／リセット

AR00～
AR23 

― 特殊入出力用 形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1において特殊入出力制御の
ための IN/OUTエリアとして使用します。 

― 有効/無効エ
リアは､各ユ
ニット毎に
異なります。

AR24～
AR25 

― システム予約 ― ― 無効 

AR26 00～15 サイクルタイム最大値 運転開始以後の最大のサイクルタイムが、BCD 4桁で格納されます。
（単位：0.01ms） 
注：運転停止時にはクリアされませんが、運転開始時にクリアされま
す。 

ユニット  

AR27 00～15 サイクルタイム現在値 運転中の最新のサイクルタイムが BCD 4桁で格納されます。（単位：
0.01ms） 
注：運転停止時にはクリアされません。 

  

 

■ パルス入力機能関連（形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1） 
チャネル 
番号 

ビット 機能 詳細 操作する側
強制セット
／リセット

AR00 00～15 下位 4桁 

AR01 00～15 

高速カウンタ 1 
現在値 上位 4桁 

AR02 00～15 下位 4桁 

AR03 00～15 

高速カウンタ 2 
現在値 上位 4桁 

カウント範囲：80000000～7FFFFFFF Hex（16進
8桁） 
注：リニアカウンタの場合、現在値読出時（ユ
ニット内 I/Oリフレッシュ時）に高速カウ
ンタ現在値のオーバーフロー／アンダーフ
ローがチェックされます。 

ユニット 無効 

AR04 00～15 下位 4桁 カウント動作 
・ABSリニア 

(CW－) 
・ABSリング 
・ABSリニア

(CW+) 

ABS回転数 
現在値 上位 4桁 

サーボドライバへ SEN信号を入力したときに
本ユニットに入力される多回転数データ（エン
コーダより読み取られる現在値）が格納されま
す。 
 
80000000～7FFFFFFF Hex（16進 8桁） 

  

下位 4桁 

AR05 00～15 

カウント動作 
・リニアカウンタ 
・リングカウンタ 

高速カウンタ 1 
モニタデータ 上位 4桁 

・高速カウンタの変化量をモニタ（計測モード
1）時 
高速カウンタの変化量設定されたサンプリン
グ時間での高速カウンタ現在値の変化量が16
進 8桁で格納されます。 
00000000～FFFFFFFF Hex 

・高速カウンタ周波数をモニタ（計測モード 2）
時 
周波数測定高速カウンタ現在値からその周波
数が算出され、BCD8桁で格納されます。 
00000000～00200000（BCD）：0～200000 Hz 

  

AR06～
AR07 

00～15 高速カウンタ 2 
計測データ 

高速カウンタ
変化量 

高速カウンタ 1動作と同じ 
ただし、高速カウンタの周波数測定なし 

  

AR08 00 高速カウンタ 1 
ステータス 

目標値一致比
較動作中 

0：CTBL命令の目標値一致モード時、比較動作
中でない 

注：CTBL命令の帯域比較モード時は常に 0 
1：CTBL命令の目標値一致モード時、比較動作
中 

注：目標値一致比較は（帯域比較と異なり）一
度起動すると、継続して実行されるため、
このビットで比較動作実行中か否かを確認
することが可能。 

ユニット 有効 
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チャネル 
番号 

ビット 機能 詳細 操作する側 
強制セット/
リセット 

AR08 01 高速カウンタ 1 
ステータス 

オーバーフロー／アンダーフ
ロー 

0：リニアカウントモード時、カウンタのオーバ
ーフロー/アンダーフロー発生なし 
リングモード時は常に 0 

1：リニアカウントモード時、カウンタのオーバ
ーフロー/アンダーフロー発生。高速カウンタ
現在値はいずれかの上限値で固定。 
本フラグのクリアは高速カウンタ起動フラ
グの OFF時に行います。 

ユニット 有効 

 02  システム予約 ―   

 03  Z相入力リセット（1スキャン
ON） 

高速カウンタリセット方式が Z相＋ソフトリセ
ット（DM6605 ビット 04～07が 1 Hex）の場合、
高速カウンタ現在値がリセットされると 1サイ
クル ONとなります。 
注：高速カウンタリセットフラグ（AR09 CHビ
ット 01）が ONの間に Z相信号（リセット
入力）が OFF→ONになったとき、高速カウ
ンタ現在値をリセットすると、このビットが
1サイクル ON。 

  

 04 ABS現在値読み出
しステータス 

ABS回転数取込みエラー 0：異常なし 
1：エラー発生 

  

 05  ABS回転数読出し完了 0：読み出しなしまたは読み出し中 
1：読み出し完了（回転数のシリアル受信完了で
セットする） 

  

 06 高速カウンタ 1 
ステータス 

計測動作中（計測モード 1また
は 2） 
注：ユニット機能設定エリア
（DM6606/DM6608）が高
速カウンタ変化量（計測モ
ード 1）または周波数測定
（計測モード 2）のときの
み有効。 

0：高速カウンタ変化量または周波数測定の動作
が停止中であるとき 

1：高速カウンタ変化量または周波数測定が動作
中であるとき 
計測起動ビット（AR09 CH ビット 02）を ON
してからこのフラグが ONするのは、計測モ
ード 1はサンプリング開始時､計測モード 2
は 2ms経過後 ONとなります。 

  

 07  高速カウンタ動作中 0：高速カウンタが動作停止中であるとき 
1：高速カウンタが動作中であるとき 

  

 08 高速カウンタ 2 
ステータス 

目標値一致比較動作中 高速カウンタ 1ステータスと同じです。   

 09  オーバーフロー／ 
アンダーフロー 

   

 10  システム予約    

 11  Z相入力リセット 
（1スキャン ON） 

   

 12～13  システム予約    

 14  計測動作中（計測モード 1）    

 15  高速カウンタ動作中    

AR09 00 高速カウンタ 1指
令 

高速カウンタ起動 0：カウント動作を停止する。 
このとき、高速カウンタ現在値を保持する。 

1：カウント動作を起動する。 
このとき、高速カウンタ現在値をリセットし
ない。 

ユーザ 有効 

 01  高速カウンタリセット 0：ユニット機能設定エリア（DM6605/DM6607）
でソフトリセット指定の場合、ユニット内
I/Oリフレッシュ時に高速カウンタ現在値を
クリアしない。 
ユニット機能設定エリア（DM6605/DM6607）
でソフト＋Z相リセット指定の場合、Z相入
力を無効にする。 

1：ユニット機能設定エリア（DM6605/DM6607）
でソフトリセット指定の場合、ユニット内
I/Oリフレッシュ時に高速カウンタ現在値を
0クリアする。 
ユニット機能設定エリア（DM6605/DM6607）
でソフト＋Z相リセット指定の場合、Z相入
力を有効にする。 

  

 02  計測起動 
（計測モード 1または 2） 
注：ユニット機能設定エリア
（DM6606/DM6608）が高速カ
ウンタ変化量（計測モード 1）
または周波数測定（計測モード
2）のときのみ有効。 

0：高速カウンタ変化量または周波数測定動作は
無効。 

1：高速カウンタ変化量または周波数測定動作を
起動する。 

注：周波数測定動作は、カウンタ 1のみで可能。 
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チャネル 
番号 

ビット 機能 詳細 操作する側
強制セット
／リセット

AR09 03 高速カウンタ 1指
令 

計測方向指定（計測モ
ード 2） 

0：正回転（up） 
1：逆回転（down） 
周波数測定するパルス入力の up/down方向を指定しま
す。 

注：計測起動ビットを ONする前に必ず設定してくださ
い。 

ユーザ 有効 

 04  帯域比較結果クリア 0：高速カウンタに対する帯域比較での CTBL命令実行時、
出力された命令実行結果（AR10 CH）、および出力ビ
ットパターン（AR11 CH）をクリアしない。 

1：高速カウンタに対する帯域比較での CTBL命令実行時、
出力された命令実行結果（AR10 CH）、および出力ビ
ットパターン（AR11 CH）をクリアする。 

  

 05 ABSエンコーダ 
入力指令 

ABSオフセットプリ
セット 

0：プリセットなし 
0→1：サーボドライバから読み出した多回転量と初期イン

クリメンタルパルス数をオフセット値として ABS
オフセット値（DM6645/DM6645）へ格納します。 
装置原点決めの際、絶対値エンコーダの原点からの
位置を装置原点として、DM6645/DM6646へ、ABS
オフセット値としてプリセットします。 

  

 06  ABS現在値プリセッ
ト 

0：ABS現在値プリセット無効 
0→1:このとき、高速カウンタ現在値 1（AR00～AR01 CH）

に、「ABS現在値」を格納します。 
注：「ABS現在値」の詳細は、「4－1－5 ABS現在値」
を参照してください。 

  

 07  ABS回転数読み出し 0：サーボドライバから回転数データ読み込み無効 
1：立ち上がり時、サーボドライバに SEN出力を出力し、

A相入力より多回転数データを受信します。 

  

 08 高速カウンタ 2 
指令 

高速カウンタ起動 高速カウンタ 1指令と同じです。   

 09  高速カウンタリセッ
ト 

   

 10  計測起動 
（計測モード 1） 

注：周波数測定動作は、カウンタ 2では不可。   

 11  システム予約 ―   

 12  帯域比較結果クリア 高速カウンタ 1指令と同じです。   

 13～15  システム予約 ―   

AR10 00～15 高速カウンタ 1 
モニタデータ 

帯域比較結果 CTBL命令の帯域比較モード時、命令実行結果が反映され
ます。 
ビット 00～15：1番目～16番目の条件に合ったときに 1 
0：条件不一致 
1：条件一致 

ユニット 有効 

AR11 00～15  出力ビットパターン CTBL命令の帯域比較モード時、一致した条件の出力ビッ
トパターンが、ここに格納されます。 
注：複数の条件が成立時は、一致条件の複数の出力パター
ンの OR論理がセットされます。 

  

AR12 00～15 帯域比較結果   

AR13 00～15 

高速カウンタ 2 
モニタデータ 出力ビットパターン 

高速カウンタ 1モニタデータと同じです。 
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■ パルス出力機能関連（形 CS1W-HCP22-V1） 
チャネル
番号 

ビット 機能 詳細 操作する側 
強制セット/
リセット 

AR14 00～15 下位 4桁 ユニット 無効 

AR15  

パルス出力 1現在値 
注：パルス出力 1動作モード
（DM6613のビット 00～
07）が 00 Hex（相対パルス
出力）、01 Hex（絶対パル
ス出力、リニアモード）、
02 Hex（絶対パルス出力、
リングモード、03 Hex/06 
Hex（電子カムモード）時。 

上位 4桁 

パルス出力現在値が、16進数 8桁で格納さ
れます。 
相対：00000000～FFFFFFFF Hex 
絶対（リニア）：80000000～7FFFFFFF Hex 
絶対（リング）：00000000～リング設定値 

  

AR14  下位 4桁   

AR15  

ワンショットパルス出力 1経
過時間 
注：パルス出力 1動作モード
（DM6613のビット 00～
07）が 04 Hex（ワンショッ
トパルス出力）時。 

上位 4桁 

ワンショットパルス出力の経過時間が、16
進数 8桁で格納されます。 
00000000～0000270F（単位：STIM命令指定
による） 

  

AR14  
 

下位 4桁   

AR15  

パルス時間計測 1 
注：パルス出力 1動作モード
（DM6613のビット 00～
07）が 05 Hex（パルスカウ
ンタによる時間計測）時。 

上位 4桁 

パルスカウンタ計測時間が、16進数 8桁で
格納されます。 
00000000～FFFFFFFF Hex 
（単位：STIM命令指定による） 

  

AR16 00～15 下位 4桁   

AR17 00～15 

パルス出力 2現在値 

上位 4桁 

パルス出力 1現在値と同じです。 

  

AR16 00～15 下位 4桁 

AR17 00～15 

ワンショットパルス出力 2経
過時間 上位 4桁 

ワンショットパルス出力 1の経過時間と同
じです。 

  

AR16 00～15 パルス時間計測 2 下位 4桁 パルス時間計測 1と同じです。   

AR17 00～15  上位 4桁    

AR18 00 パルス出力 1 
ステータス 

パルス出力完了 0：パルス出力量未完了（パルス出力中に 0
になる） 

1：パルス出力量完了（パルス出力量出力完
了時 1になる） 

 有効 

 01  パルス出力量設定 0：PULS命令によるパルス出力量未設定 
1：PULS命令によるパルス出力量設定済み 

  

 02  PLS2目標速度非到達 0：PLS2命令実行時にまたはパルス出力中
に目標速度非到達が発生していない 

1：PLS2命令実行時またはパルス出力中に
目標速度に到達しないで減速した 
または、減速ステップ数が、65535段以
上となっている 

  

 03  目標値一致比較動作 0：停止 
1：起動 

  

 04  単独（パルス量）出力中 0：出力なし､または連続出力中 
1：出力中 

  

 05  位置決め（PLS2）動作
中 

0：動作なし 
1：動作中 

  

 06  加減速中   
    

0：出力なし、または定速出力中 
1：ACC命令、PLS2命令による加速または
減速中 

  

 07  パルス出力中 0：パルス出力停止状態   
    1：パルス出力中   

08 パルス出力完了    

09 

パルス出力 2 
ステータス パルス出力量設定 

パルス出力 1ステータスと同じです。 

  

 10  PLS2目標速度非到達    

 11  目標値一致比較動作    

 12  単独（パルス量）出力中    

 13  位置決め（PLS2）動作
中 

   

 14  加減速中    

 15  パルス出力中    
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チャネル
番号 

ビット 機能 詳細 操作する側
強制セット
／リセット

AR19 00 パルス出力 1 
指令 

現在値リセット 0：パルス出力 1現在値をリセットしない。 
1：パルス出力 1現在値をリセットする。 

ユーザ 有効 

 01  帯域比較結果クリア 0：パルス出力現在値に対する帯域比較での
CTBL命令実行時、出力された命令実行
結果（AR20 CH）、および出力ビットパ
ターン（AR21 CH）をクリアしない。 

1：パルス出力現在値に対する帯域比較での
CTBL命令実行時、出力された命令実行
結果（AR20 CH）、および出力ビットパ
ターン（AR21 CH）をクリアする。 

  

 02～06  システム予約    

 07 パルス出力共通 速度変更周期切替 0：ACC命令/PLS2命令におけるパルス出力
中の速度変更周期を 2msとします。 

1：ACC命令/PLS2命令におけるパルス出力
中の速度変更周期を 1msとします。
（HCP22-V1のみ） 

  

 08 現在値リセット パルス出力 1指令と同じです。   

 09 

パルス出力 2 
指令 帯域比較結果クリア    

 10～13  システム予約    

AR19 14 パルス出力共通 PLS2命令絶対位置指定
モード切替 

0：方向指定優先 
パルス出力方向と絶対位置指定の方向
が一致する場合、パルス出力します。 

1：絶対位置指定優先 
絶対位置指定の方向で、パルス出力し
ます。 

ユーザ 有効 

 15 パルス出力共通 PLS2命令モード切替 0：通常モード（PLS2命令により実際に外
部へパルス出力を行います。） 

1：仮想パルス出力モード（PLS2命令によ
り台形加減速の仮想パルス出力を行い
ます。外部へのパルス出力を、実際に
外部へパルス出力を行いません。） 

  

AR20 00～15 パルス出力 1 
モニタデータ 

帯域比較結果 CTBL命令の帯域比較モード時、命令実行
結果が反映されます。 
ビット 00～15：1番目～16番目の条件に合
ったときに 1 
0：条件不一致、1：条件一致 

  

AR21 00～15  出力ビットパターン CTBL命令の帯域比較モード時、一致した
条件の出力ビットパターンが、ここに格納
されます。 
注：複数の条件が成立時は、一致条件の複
数の出力パターンの OR論理がセット
されます。 

  

AR22 00～15 帯域比較結果   

AR23 00～15 

パルス出力 2 
モニタデータ 出力ビットパターン 

パルス出力 1モニタデータと同じです。 
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■ アナログ出力機能関連（形 CS1W-HCA22-V1/HCA12-V1） 
チャネル
番号 

ビット 機能 詳細 操作する側 
強制セット
／リセット

AR14 00～15 アナログ出力 1 
出力値 

ENDリフレッシュ時は、ここに 16進数 4桁で、ユーザが格納した値がア
ナログ出力ポート 1から出力されます。命令による都度リフレッシュ時は、
アナログ出力ポート 1から出力されている値が、モニタ用に以下の 16進数
4桁で格納されます。 
・0～10V、0～5V、1～5V時：FF38～1068 Hex 
・-10～+10V時：EA84～157C Hex 
注 1：アナログ出力方式（ENDリフレッシュ方式／命令による都度リフレ

ッシュ方式）は、ユニット機能設定エリア DM6630のビット 00～07
で指定します（00 Hex：ENDリフレッシュ方式）。アナログ出力 1/2
共通です。 

注 2：出力信号レンジは、DM6613で指定。 

命令による都
度リフレッシ
ュ時:ユニッ
ト 
ENDリフレ
ッシュ時：ユ
ーザ 

有効 

AR15 00～15 アナログ出力 2  
出力値 

同上（ENDリフレッシュ実行時は、この値がアナログ出力ポート 2へ、命
令による都度リフレッシュ時は、アナログ出力ポート 2から出力されてい
る値をモニタ） 
注 1：アナログ出力方式（ENDリフレッシュ方式／命令による都度リフレ

ッシュ方式）は、ユニット機能設定エリア DM6630のビット 00～07
で指定します（00 Hex：ENDリフレッシュ方式）。アナログ出力 1/2
共通です。 

注 2：出力信号レンジは、DM6614で指定。 

  

AR16 00 アナログ出力 1 
変換イネーブルフラグ 

ユーザ 有効 

 01 アナログ出力 2 
変換イネーブルフラグ 

1：D/A変換を実行する（アナログ出力がされる） 
0：D/A変換を実行しない（出力停止機能（DM6613/DM6614）で指定した
値に、アナログ出力値がホールドされる） 

注：本ユニットのモードを実行（RUN、モニタ）←→停止（プログラム）
に変更した時、これらのビットはクリアされます。 

  

 02～15 システム予約    

AR17 00 アナログ出力 1 
ユーザ調整済み 

ユニット  

 01 アナログ出力 2 
ユーザ調整済み 

初期状態は 0 
ユーザがオフセット/ゲイン調整を行うと 1、調整値をクリアし､工場出荷時
に戻すと 0となります。   

 02～03 システム予約    

 04 アナログ出力 1 操作中   

 05 アナログ出力 2 操作中 

1：ACC命令により、アナログ出力を変化させている間 
0：目標値に達したとき   

 06～07 システム予約    

 08 アナログ出力 1 
出力設定値異常 

1：出力設定値に、設定可能な範囲を超える値を設定したとき 
0：出力設定値が、設定可能な範囲内のとき 
注：ENDリフレッシュ方式時のみ 

  

AR17 09 アナログ出力 2 
出力設定値異常 

 ユニット 有効 

 10～11 システム予約    

 12 アナログ出力 1 
出荷時調整値異常 

  

 13 アナログ出力 2 
出荷時調整値異常 

1：FROMに格納されている、工場出荷時のデータが異常なとき 
0：FROMに格納されている工場出荷時のデータが正常なとき 

  

 14 アナログ出力 1 
ユーザ調整値異常 

  

 15 アナログ出力 2 
ユーザ調整値異常 

1：FROMに格納されている、ユーザ調整値が異常なとき 
0：FROMに格納されている、ユーザ調整値が正常なとき 

  

AR18 00 アナログ出力 1 
調整イネーブル 

ユーザ 有効 
 

 01 アナログ出力 2 
調整イネーブル 

1：調整有効 
0：調整無効 
調整モード時（ユニット機能設定エリア DM6631＝5A5A Hex時）有効   

 02 調整モード指定 調整対象として、オフセット値またはゲイン値を指定します。 
1：ゲイン値 
0：オフセット値 
ここで指定した値を、調整値アップフラグまたはダウンフラグで変更可能。 

  

 03 システム予約    

 04 調整値アップフラグ ONの間、0.5秒ごとに、オフセット値またはゲイン値を、1分解能加算し
ます。 

  

 05 調整値ダウンフラグ ONの間、0.5秒ごとに、オフセット値またはゲイン値を、1分解能減算し
ます。 

  

 06 調整値クリア（工場出荷
時に戻す） 

1：クリアする 
0：クリアしない 
調整モード時（ユニット機能設定エリア DM6631＝5A5A Hex時）有効 

  

 07 調整値セット 調整値アップフラグ/ダウンフラグでアナログ出力値を調整し、このビット
を立上げ（OFF→ON）で調整値を書き込みます。 

  

 08 調整指令操作エラー 調整値アップフラグとダウンフラグを、同時 ONするなどの操作ミス発生
時に、ONになります。 

ユニット  

 09～14 システム予約    

 15 調整モード起動中 調整モード時（ユニット機能設定エリア DM6631＝5A5A Hex時）ON   

7 

Ｉ
／
Ｏ
メ
モ
リ
の
詳
細 

7-16 



7－4 補助記憶リレー一覧 
 

7 

Ｉ
／
Ｏ
メ
モ
リ
の
詳
細 

チャネル
番号 

ビット 機能 詳細 操作する側 
強制セット
／リセット

AR19 00～15 アナログ出力 1/アナログ
出力 2 設定オフセット
値モニタ 

調整モード時（ユニット機能設定エリア DM6631＝5A5A Hex時）有効 
調整値アップフラグ/ダウンフラグで変更するのではなく、ここにオフセッ
ト、ゲイン値を直接書きこむことができます。 

ユニット／ 
ユーザ 

 

AR20 00～15 アナログ出力 1/アナログ
出力 2 設定ゲイン値モ
ニタ 

・オフセット値： 
 －10～＋10V：FE0C～01F4 Hex 
 0～10V、0～5V、1～5V：FF38～00C8 Hex 
・ゲイン値： 
 －10～＋10V：1194～157C Hex 
 0～10V、0～5V、1～5V：0ED8～1068 Hex 

  

 

 

■ アナログ入力/パルス入力/アナログ出力機能関連 

（形 CS1W-HCA12-V1） 
チャネル
番号 

ビット 機能 詳細 操作する側 強制セット
/リセット 

AR00 00～15 下位 4桁 

AR01 00～15 

高速カウンタ 1現在値 

上位 4桁 

80000000～7FFFFFFF Hex（16進 8桁） ユニット 無効 

AR02 00～15 アナログ入力値 アナログ入力 ENDリフレッシュ時または命令による都度リフ
レッシュ時に、アナログ入力ポート 1から入力
されている値が、以下の 16進数 4桁で格納され
ます。 
・0～10V時：FE70～20D0 Hex 
・0～5V、1～5V時：FF38～1068 Hex 
・-10～+10V時：DDA0～2260 Hex 

  

00 アナログ入力 ユーザ調整済
み  

0：調整なし 
1：調整済み 

 有効 

01～07  システム予約   

08  工場調整デー
タ異常 

0：異常なし 
1：異常（電源 ON時にチェック） 

  

09 

アナログ入力ステータス 

 ユーザ調整デ
ータ異常 

0：異常なし 
1：異常（電源 ON時にチェック） 

  

AR03 

10～15 システム予約    － － 

AR04 00～15 下位 4桁 ユニット 無効 カウント動作 
・ABSリニア 

(CW－) 
・ABSリング 
・ABSリニア

(CW+) 

ABS回転数
現在値 上位 4桁 

  

下位 4桁 

AR05 00～15 

カウント動作 
・リニアカウンタ 
・リングカウンタ 

高速カウン
タ 1 
モニタデー
タ 

上位 4桁 

パルス入力機能関
連と同じです。 

  

AR06 00～15 システム予約 － － － 

AR07 00～15     

00 高速カウンタ 1 
ステータス 

目標値一致比較動作中 ユニット 有効 

  01  オーバーフロー／アンダーフロー 

  

02  システム予約   

03  Z相入力リセット（1スキャン ON）   

  04 ABS回転数取込みエラー 

  

  05 

ABS現在値読み出しステータ
ス 

ABS回転数読出し完了 

  

06 計測動作中（計測モード 1または 2） 
注：ユニット機能設定エリア（DM6606）が
高速カウンタ変化量（計測モード 1）ま
たは周波数測定（計測モード 2）のとき
のみ有効。 

  

  07 

高速カウンタ 1ステータス 

高速カウンタ動作中 

パルス入力機能関
連と同じです。 

  

AR08 

08～15 システム予約 － － － 
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チャネル
番号 

ビット 機能 詳細 操作する側 強制セット
/リセット 

00 高速カウンタ 1 指令 高速カウンタ起動 ユーザ 有効 

01  高速カウンタリセット   

02  計測起動   

03  計測方向指定（計測モード 2）   

04  帯域比較結果クリア   

05 ABSエンコーダ 入力指令 ABSオフセットプリセット   

06  ABS現在値プリセット   

07  ABS回転数読み出し 

パルス入力機能関
連と同じです。 

  

AR09 

08～15 システム予約 － － － 

AR10 00～15 帯域比較結果 ユーザ 有効 

AR11 00～15 

高速カウンタ 1 
モニタデータ 出力ビットパターン 

パルス入力機能関
連と同じです。   

AR12 00～15 システム予約  － － 

AR13 00～15     

AR14 00～15 アナログ出力 1 出力値 命令による
都度リフレ
ッシュ時:ユ
ニット 
ENDリフレ
ッシュ時：ユ
ーザ 

有効 

AR15 00～15 アナログ出力 2 出力値   

AR16 00 アナログ出力 1 変換イネーブルフラグ ユーザ  

 01 アナログ出力 2 変換イネーブルフラグ 

 
アナログ出力機能関連と同じです。 

  

 02～15 システム予約  － － 

AR17 00 アナログ出力 1 ユーザ調整済み ユニット 有効 

 01 アナログ出力 2 
ユーザ調整済み 

 
アナログ出力機能関連と同じです。 

  

 02～03 システム予約    

 04 アナログ出力 1 操作中   

 05 アナログ出力 2 操作中  
アナログ出力機能関連と同じです。 

  

 06～07 システム予約    

 08 アナログ出力 1 出力設定値異常   

 09 アナログ出力 2 出力設定値異常  
アナログ出力機能関連と同じです。 

  

 10～11 システム予約    

AR17 12 アナログ出力 1 出荷時調整値異常   

 13 アナログ出力 2 出荷時調整値異常   

 14 アナログ出力 1 ユーザ調整値異常   

 15 アナログ出力 2 ユーザ調整値異常 

 
アナログ出力機能関連と同じです。 

  

00 アナログ入力／アナロ
グ出力 1 

ユーザ 有効 

01 アナログ出力 2 

調整イネー
ブル 

0：調整無効 
1：調整有効 
本フラグの立ち上がりで、入出力信号レ
ンジに応じた、初期値（オフセット値ま
たはゲイン値）を AR19/AR20 CH（調整
値モニタエリア）に転送されます 

  

0：オフセット調整指定   02 アナログ入力／ 
アナログ出力 1/2 

調整モード
指定 1：ゲイン調整指定   

0：アナログ出力指定   03 アナログ入力／ 
アナログ出力 1 

調整対象指
定 1：アナログ入力指定   

04 アナログ出力 1/2 調整値アッ
プフラグ 

ONの間、0.5秒ごとに、オフセット値ま
たはゲイン値を、1分解能加算します。 

  

05 アナログ出力 1/2 調整値ダウ
ンフラグ 

ONの間、0.5秒ごとに、オフセット値ま
たはゲイン値を、1分解能減算します。 

  

06 アナログ入力／ 
アナログ出力 1/2 

調整値クリ
ア(工場出荷
時調整に戻
す) 

0→1：工場出荷時の調整データにクリア
されます． 

  

07 アナログ入力／ 
アナログ出力 1/2 

調整値セッ
ト(調整デー
タ登録) 

0→1：調整値モニタエリア(AR19/AR20 
CH)の値が、フラッシュメモリに格納さ
れます。 次回通常モードではこの調整
値が使用されます． 

  

08 アナログ入力／ 
アナログ出力 1/2 

調整操作エ
ラー 

アナログ入力 1とアナログ出力 2の調整
イネーブルフラグを、同時 ONするなど
の操作ミス発生時に、ONになります。 

ユニット  

09～14 システム予約     

AR18 

15 

調整モードコマ
ンド 
（DM6631=5A5A 
Hex時に有効） 

アナログ入力／ 
アナログ出力 1/2 

調整モード
起動中 

調整モード時（ユニット機能設定エリア
DM6631＝5A5A Hex時）ON 
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チャネル
番号 

ビット 機能 詳細 操作する側 強制セット
/リセット 

AR19 00～15 調整モード時モ
ニタ（ユニット機
能設定エリア
DM6631=5A5A 
Hex）有効 

アナログ入力 オフセット
値 

調整イネーブルフ
ラグ 
（AR08 CHビット
00/03）が ONの条件
で、ここにアナログ
入力オフセット値
をモニタ可能。 

・－10～＋10V： 
F556～AAA Hex 

・0～10V： 
FAAB～555 Hex 

・0～5V： 
FD56～2AA Hex 
・1～5V： 

888～CCC Hex 

 無効 

AR20 00～15   ゲイン値 調整イネーブルフ
ラグ（AR08CHビッ
ト 00/03、AR08CH
ビット 02）が ONの
条件で、ここにアナ
ログ入力に対する
ゲイン値をモニタ
可能。 

・－10～＋10V： 
7554～5FFF Hex 

・0～10V： 
6FFF～6554 Hex 
・0～5V： 

37FF～32AA 
Hex 
・1～5V： 

3777～3333 Hex 

  

AR19 00～15  アナログ出力 1/2共通 設定オフセ
ット値モニ
タ 

・－10～＋10V： 
FE0C～01F4Hex 

・0～10V、0～5V、
1～5V： 
FF38～00C8 
Hex 

ユニット／
ユーザ 

 

AR20 00～15   ゲイン値モ
ニタ 

調整値アップフラ
グ/ダウンフラグで
変更するのではな
く、ここにオフセッ
ト、ゲイン値を直接
書きこむことがで
きます。 ・－10～＋10V： 

1194～157C Hex 
・0～10V、0～5V、

1～5V： 
0ED8～1068 
Hex 

  

AR21 00～15 システム予約     －  

AR22 00～15        

AR23 00～15 調整モード時モ
ニタ（ユニット機
能設定エリア
DM6631=5A5A 
Hex）有効 

アナログ入力 調整モード
時平均回数 

調整モード時のオフセット／ゲイン値
モニタの指定平均値回数を示します。 
平均回数：0000～0040 Hex（0～64回） 
この平均値回数は、調整イネーブルフラ
グを ONする前に指定してください。 

ユーザ  
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8－1 概要 
 

カスタマイザブルユニットには、以下の機能があります。 
 基本割込機能 入力割込 

形 CS1W-HIO01-V1 
/HCP22-V1 
/HCA22-V1 
/HCA12-V1 

サンプリング時間（1～99ms）または、
スキャンタイムごと 

測定周波数：0～200kHz（1点） 

形 CS1W-HCP22-V1 
/HCA22-V1 
/HCA12-V1 

形 CS1W- HCP22-V1 

4点（入力割込モードまたはカウンタモード） 

1点、設定範囲：0.5～99990ms、
単位：0.1ms 

2点、位相差入力：加減速パルス
入力、パルス＋方向入力：50kHz
または 200kHz 

計測単位：0.01ms、0.1ms、1msから選択 

計測範囲：00000000～FFFFFFFF Hex 

2点：1～5V、0～5V、0～10V、-10～+10V 

パルス ON時間：0.01ms～9999ms 

2点、加減速なし、加速または減速の台形なし、
台形あり、電子カムモード 
6～200kHz 

定時割込 インターバルタイマ割込 

カスタマイザブルユニット 

ワンショット割込 

上記 パルス出力現在値、ワンショット
パルス経過時間、またはパルスカウンタ
現在値（計測時間）に対して 

パルス出力 

パルスカウンタ（時間計測） 

高速カウンタ周波数測定 

ワンショットパルス出力 

高速カウンタ変化量測定 

割込なし 

帯域比較ビットパターン出力 

目標値一致比較割込 
（カウントチェック割込） 

割込なし 

帯域比較ビットパターン出力 

目標値一致比較割込（カウントチ
ェック割込） 

形 CS1W-HCA22-V1 
/HCA12-V1 

アナログ出力 命令による勾配出力 

命令実行時の都度リフレッシュ、アナログ出力値のホー
ルド、オフセット／ゲイン調整 

高速カウンタ 

パルス出力 

高速カウンタ現在値 

サイクルタイム一定オーバー時クリア機能 

-V1のみ 

ラダーライブラリ機能 

-V1のみ 

バックアップ機能 

-V1のみ 

注：形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1 は、
ロット No. 0209__より可能 

ABS現在値プリセット機能 

ABS現在値 

絶対値エンコーダタ
イプサーボドライバ
対応機能 

ABS回転数現在値 

ABSオフセットプリセット機能 

形 CS1W-HCP22-V1 
/HCA22-V1 
/HCA12-V1 

1点：1～5V、0～5V、0～10V、-10～+10V、4～20mA 形 CS1W-HCA12-V1 

アナログ入力 命令による都度リフレッシュ 

アナログ入力値のオフセット／ゲイン調整 
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■ 割込機能の概要 

カスタマイザブルユニットには、以下の割込機能があります。 

 

・ 本ユニット内の割込プログラムの実行 

いずれも、割込条件成立時の処理ルーチンを、サブルーチン領域に記述します。 
注：サブルーチン領域は、メインプログラムの後ろに SBN（92）命令と RET（93）命令で定義
します。 

・ 入力割込 

カスタマイザブルユニット内蔵の接点（入力 0～3）への入力が OFF→ON（または ON

→OFF、またはその両方）になったとき（入力割込モード）、またはカウント数が設
定数に達したとき（カウントモード）、割込サブルーチンを実行する割込です。 

 

・ インターバルタイマ割込 

0.1msの精度を持つインターバルタイマで割込サブルーチンを実行する割込です。 

 

・ 高速カウンタ割込 

設定されている値（目標値）と高速カウンタの現在値が一致したとき、割込サブルー
チンを実行する割込です。 
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・ パルス出力割込 

設定されている値（目標値）とパルス出力現在値（またはパルスカウンタ現在値・計
測時間）が一致したとき、割込サブルーチンを実行する割込です。 

 

参 考 

 

カスタマイザブルユニットでは、以下の値が、設定されている範囲（帯域）
に入ったとき、ビットパターンを内部出力することも可能です（帯域比較
モード）。 

帯域比較モードが適応できる値：高速カウンタ現在値、パルス出力現在値、
パルスカウンタ現在値・計測時間、ワンショットパルス経過時間 

 

● CPUユニット内の割込プログラム（タスク）の実行 

・ 外部割込タスクの起動 

本ユニット内のプログラム上のMCRO命令によって、CPUユニット内の外部割込タ
スクを起動させることが可能です。 
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■ 本ユニットの割込の優先順位 

割込が発生すると、指定された割込サブルーチンを実行します。 

割込の優先順位は、次のようになっています。 

 

入力割込 ＞ 
インターバル 

タイマ割込 
＝ パルス出力割込 ＝ 高速カウンタ割込

 

割込処理中に優先順位の高い割込が発生したときは、処理中のルーチンを中断して新
たな割込処理に移り、そのルーチン終了後に以前の処理ルーチンに戻ります。 

割込処理中に優先順位が同じか低い割込が発生したときは、処理中のルーチンを最後
まで実行してから新たな割込処理を実行します。 

 

同じ優先順位の割込が同時に発生したときは、次の順に処理されます。 

・入力割込 0→入力割込 1→入力割込 2→入力割込 3 

・インターバルタイマ割込→パルス出力 1割込→パルス出力 2割込→高速カウンタ 1

割込→高速カウンタ 2割込 

 

通常のプログラム領域でパルス入出力や高速カウンタの制御を行う以下の命令を実
行中に割込がかかったときは、割込プログラム内の同一ポートに対する以下の命令が
実行されません（255.03が ONになります）。 

INI、PRV、CTBL、SPED、PULS、PLS2、ACC、STIM命令 

次のような処理を行うと、このような事態を回避することができます。 
［回避方法１］
通常プログラム領域で、全割り込みの
禁止をして命令を実行する

INT(89)     
100
000
000

＠PLS2     
001
000

DM0010

INT(89)     
200
000
000

［回避方法２］
通常プログラム領域で、実行できな
かった命令を再実行する

（通常プログラム領域）

PRV(62)      
001
002

DM0000

＠CTBL(63)  
001
000

DM0000

RSET 00200

00200

SBN(92) 000 

SET   00200

CTBL(63)    
001
000

DM0000

25313

25503

（割り込みプログラム領域）

ERフラグ

常時
ON
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お願い

 

パルス出力割込や高速カウンタ割込は、他の割込の実行中または割込禁止
により待機中となったとき、割込サブルーチン番号を一つだけしか記憶で
きないため、待機中に次の割込が発生すると、その次の割込サブルーチン
番号に更新されます。したがって、割込発生の間隔や割込サブルーチン実
行時間、他の割込（入力など）との競合条件に注意して使用してください。

 

参 考

 

割込サブルーチンを定義しているときは、プログラムチェック時に「SBS

なしエラー」になりますが、正常に実行されます。 
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8－2 割込機能 
 

■ 全割込の禁止・許可 

INT命令で、以下に示す、すべての割込を一括して禁止することができます。 

INT命令で禁止・許可できる割込は、以下のとおりです。 

  ・入力割込 

  ・インターバルタイマ割込 

  ・高速カウンタ割込 

  ・パルス出力割込 

 

INT命令を使用する場合は、次のことに注意してください。 

・INT命令（全割込の禁止・解除）は、割込サブルーチン内では使用できません。 

・全割込禁止の状態が特に必要でない場合は、INT命令は使用しないでください。 

 

● 禁止する場合 

INT命令で、全割込を禁止します。 

 

(@)INT(89) 
100 
000 

(@)INT(89) 
200 
000 

000

 

禁止されている間は、割込要因が発生しても割込処理は実行されませんが、割込要因
の発生が割込情報として割込種類ごとに記憶されます。 

このような場合は、割込が許可されたときに割込処理が実行されます。 

 

● 全割込の禁止を解除する場合 

INT命令で指定した全割込の禁止を解除します。 
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 000

 

「全割込の禁止の解除」とは、割込の禁止状態、使用状態を、「全割込の禁止」を指
定する前の状態に戻すことを意味します。すべての割込を許可することではありませ
ん。それ以前からマスクがかかっていた入力割込は、マスクがかかったままになりま
す。 

 

 

 

8-5 



8－3 入力割込 
 

8－3 入力割込 
 

■ 対象形式 

ユニット形式 機能 

形 CS1W-HIO01-V1 接点入力 12点、接点出力 8点 

形 CS1W-HCP22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、パルス出力 2点 

形 CS1W-HCA22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、アナログ出力 2点 

形 CS1W-HCA12-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、アナログ入力 1点、パルス入力 1点、
アナログ出力 2点 

 

■ 入力割込の概要 

カスタマイザブルユニット内蔵の入力接点 0～3（入力リレー番号 000.00～000.03）を、
外部からの入力による割込に使用できます。入力割込 0～3が、それぞれ入力リレー
番号 000.00～000.03に対応します。 

入力割込では割込サブルーチンの番号が決まっていて、入力割込 0～3が、それぞれ
サブルーチン番号 000～003を呼び出します。 

 

参 考

 

入力割込を使用していないときは、サブルーチン番号 000～003は通常のサ
ブルーチンとして使用できます。 

 

■ 2つのモード 
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入力割込には、次の 2つのモードがあります。入力割込 0～3ごとに選択できます。 

入力割込モード： 外部入力（接点の立ち上がり、または立ち下がり、またはその
両方）によって割込がかかります。 

カウンタモード： 外部からの信号を高速でカウントし（現在値を設定値から減算
し）、一定回数に達すると（カウンタ現在値が 0になると）、
割込がかかります。 

 

入力割込モードで使用するか、カウンタモードで使用するかは、INT命令によって指
定します。 

 

■ 入力割込の仕様 

● 入力割込モード 
項目 仕様 

割込条件 入力接点（入力番号 000.00～000.03）の立ち上がり、立ち下がり、ま
たは立ち上がり／立ち下がりとも、のいずれか。 

注：ユニット機能設定エリア（DM6620）で指定 

実行するサブルーチン番号 入力番号 000.00～000.03に対応して、000～003固定。 

応答時間 （割込条件成立から割込サブルーチンの実行までの時間） 

0.08ms（立上り時） 

信号パルス幅 ON時間：0.1ms以上、OFF時間：0.25ms以上 
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8－3 入力割込 
 

● カウンタモード 
項目 仕様 

割込条件 入力接点（入力番号 000.00～000.03）の立ち上がり、立ち下がり、ま
たは立ち上がり／立ち下がりごとに、カウンタ設定値を減算し、カウ
ンタ現在値が 0となったとき 

注：ユニット機能設定エリア（DM6620）で指定 

実行するサブルーチン番号 入力番号 000.00～000.03に対応して、000～003固定。 

カウントモード 減算パルス入力 

入力方式 単相入力 

カウント周波数 2kHz 

カウント値 0000～FFFF Hex 

カウンタ現在値格納先 入力割込 0～3（リレー番号 000.00～000.03）：244～247 CH 

カウンタ設定値格納先 入力割込 0～3（リレー番号 000.00～000.03）：240～243 CH 

 

■ 使用手順 

● 入力割込モードの使用手順 

入力割込番号の決定 
 

 
 

 

入力の配線 

 
 

 端子 割付入力リレー番号 サブルーチン番号
B12 IN0 000.00 000 
B11 IN1 000.01 001 
A12 IN2 000.02 002 
A11 IN3 000.03 003 

 

ユニット機能設定 

（DM6620） 

・入力割込番号に対応する桁に、1 Hex（入力割込・立ち上がり）、
2 Hex（入力割込・立ち下がり）、または 3 Hex（入力割込・
立ち上がり／立ち下がりとも）を書き込む 

注：0 Hexの場合、通常入力となります。 

 
 

 

ラダープログラム 

・割込処理制御（INT）命令：入力割込マスクを解除・設定 

・サブルーチンエントリー（SBN）命令とサブルーチンリター
ン（RET）命令：割込サブルーチンプログラムの作成 
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入力割込 0 00000

1 00001

2 00002

3 00003

入力割込0

INT(89) 割込制御命令

入力割込使用許可

ラダープログラム

入力割込1

入力割込2

入力割込3

DM6620

ユニット機能設定

割込発生

SBN(92)

指定サブルーチンを実行

RET(93)
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8－3 入力割込 
 

● カウンタモードの使用手順 

入力割込番号の決定 
 

 
 

 

減算カウント初期値の決定 
 

 
 

 

入力の配線 

 
 

 端子 割付入力リレー番号 サブルーチン番号 
B12 IN0 000.00 000 
B11 IN1 000.01 001 
A12 IN2 000.02 002 
A11 IN3 000.03 003 

 

ユニット機能設定 

（DM6620） 

・入力割込番号に対応する桁に、1 Hex（入力割込・立ち上がり）、
2 Hex（入力割込・立ち下がり）、または 3 Hex（入力割込・立
ち上がり／立ち下がりとも）を書き込む。 

 注：0 Hexの場合、通常入力となる。 

 
 

 

ラダープログラム 

・割込制御（INT）命令：カウンタモードでのカウンタ設定値更新
・サブルーチンエントリー（SBN）命令＊1とサブルーチンリター
ン（RET）命令＊1：割込サブルーチンプログラムの作成 

＊1：カウントアップによる割込使用時のみ 

 

入力割込 0 00000

1 00001

2 00002

3 00003

カウンタ 1kHz 0

INT(89) 割込制御命令

設定値更新（減算モード）

ラダープログラム

カウンタ 1kHz 1

カウンタ 1kHz 2

カウンタ 1kHz 3

DM6620

ユニット機能設定

カウンタ設定値
240CHカウンタ0
241CHカウンタ1
242CHカウンタ2
243CHカウンタ3

（特殊補助リレー）

入力割込（カウントモード） 割込発生

SBN(92)

指定サブルーチンを実行

RET(93)

＊1

＊1：カウントアップによる
　　 割込使用時のみ

現在値更新（1スキャンごと）

カウンタ現在値
244CHカウンタ0
245CHカウンタ1
246CHカウンタ2
247CHカウンタ3

（特殊補助リレー）  
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■ 使用例 

入力割込 0、1をそれぞれ入力割込モードとカウンタモードで使用する例を示します。 

プログラム実行前に、ユニット機能設定が以下のようになっていることを確認します。 
DM6620：0011 Hex（入力リレー番号 000.00、000.01を入力割込・立ち上がりで使用） 
 

その他のユニット機能設定は、初期状態になっているものとします。 
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8－3 入力割込 
 

 
入力割込 1のカウンタモードの設定値として、10回を 2進
化 16進 4桁で設定しておきます。 

 

 

002.00が ONになったら、 

①入力割込 0、1のマスク中の割込をクリアします。 

 

②入力割込 0を入力割込モードで割込許可します。 

 

 

 

③入力割込 1をカウンタモードで割込許可します（設定値
は 10回です）。 

 

 

002.00が OFFになったら、入力割込 0、1にマスクをかけ
て割込を禁止します。 

 

 

入力割込 0の割込がかかったらサブルーチン 000を呼び出
し、10加算した入力割込 1の設定値でカウンタモードを更
新します（設定値が 20になります）。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

入力割込 1のカウンタがカウントアップしたらサブルーチ
ン 001を呼び出し、割込処理サブルーチンを実行します。

25313（常時ON）

25315（1スキャンON）

00200

SBN(92) 000

SBN(92) 001

RET(93)

CLC(41) 

RET(93)

00200

MOV(21)
#000A

241

@INT(89)
001
000

#0003

@INT(89)
       000
       000

     #000E

@INT(89)
       003
       000

     #000D

@INT(89) 
       000

        000
     #000F

ADB(50)
       241

     #000A
       241

INT(89)
       003
       000

     #000D

10回 10回 20回 

00000

サブルーチン000

00001

サブルーチン001

00200

（＊1） （＊1） 

（＊2） 
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プログラムを実行すると、次のように動作します。 

 
*1：割込処理サブルーチン実行中でも、カウント動作は行われます。 
*2：以後、入力割込はマスクされます。 
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8－4 インターバルタイマ割込 
 

8－4 インターバルタイマ割込 
 

■ 対象形式 

ユニット形式 機能 

形 CS1W-HIO01-V1 接点入力 12点、接点出力 8点 

形 CS1W-HCP22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、パルス出力 2点 

形 CS1W-HCA22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、アナログ出力 2点 

形 CS1W-HCA12-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、アナログ入力 1点、パルス入力 1点、
アナログ出力 2点 

 

■ 概要 

インターバルタイマを使用して、高速で精度の高いタイマ割込処理を行うことができ
ます。 

カスタマイザブルユニットには、1個のインターバルタイマがあります。 

 

■ 2つのモード 

インターバルタイマの動作には、次の 2つのモードがあります。 

ワンショットモード： タイムアップ時に 1度だけ割込がかかります。 

定時割込モード： タイムアップすると再び設定値（初期値）に戻り、一定時
間ごとに繰り返し割込がかかります。 
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■ 使用手順 

動作モードの決定 
・ワンショットモードまたは定時割込モード 

 
 

 

ラダープログラム 

・インターバルタイマ（STIM）命令：タイマ（ワンショッ
トモード/定時割込モード）の起動、タイマ時間の設定 

・サブルーチンエントリー（SBN）命令とサブルーチンリ
ターン（RET）命令：割込サブルーチンプログラムの作
成 

 

インターバル
タイマ

STIM(69) インターバルタイマ制御命令

・タイマ起動
　ワンショットモード
　定時割込モード
・経過時間読み出し

ラダープログラム

割込発生

SBN(92)

指定サブルーチンを実行

RET(93)
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8－4 インターバルタイマ割込 
 

■ 使用例 

インターバルタイマで 2.4ms（0.6ms×4回）ごとに割込をかける例を示します。 

ユニット機能設定は、すべて初期状態になっているものとします（割込処理時の入力
リフレッシュは行いません）。 

 
インターバルタイマの設定値として、 

①減算カウンタ初期値に 4回を、設定しておきます。 

 

②減算時間間隔に 0.6msを設定しておきます。 

 

 

 

002.00が ONになったら、インターバルタイマを起動しま
す。 

 

 

 

002.00が OFFになったら、インターバルタイマを停止し
ます。 

 

 

 

2.4msごとにインターバルタイマがカウントアップして、
サブルーチン 023を呼び出し、割込処理サブルーチンを実
行します。 

サブルーチン023

00200
2.4ms 2.4ms2.4ms

25315（1スキャンON）

SBN(92) 023

RET(93)

00200

00200

MOV(21)
    #0004

   DM0010

MOV(21)
    #0006

   DM0011

@STIM(69)
      003

   DM0010
    #0023

@STIM(69)
      010
      000
      000

 

プログラムを実行すると、次のように 002.00が ONの間だけ 2.4msごとにサブルーチ
ン 023が実行されます。 
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8－5 CPUユニット外部割込タスク起動の機能 
 

8－5 CPUユニット外部割込タスク起動の機能 
 

■ 対象形式 

ユニット形式 機能 

形 CS1W-HIO01-V1 接点入力 12点、接点出力 8点 

形 CS1W-HCP22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、パルス出力 2点 

形 CS1W-HCA22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、アナログ出力 2点 

形 CS1W-HCA12-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、アナログ入力 1点、パルス入力 1点、
アナログ出力 2点 

 

■ 概要 

カスタマイザブルユニットは、自身のユーザプログラム内で、マクロ（MCRO）命令
を実行することにより、CPUユニットに対して、CPUユニット内の外部割込タスクを
起動させることが可能です。 

 

外部割込タスク（タスク
No.：N-100） 

外部割込 
タスク 
の起動 

ユーザプログラム 

CPUユニット カスタマイザブルユニット 

MCRO 
N 
S 
D 
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● 命令の使用方法 

 

例） 
外部割込タスク起動指示が完了すると、＝フラグ（255.06）が ONとなります。 
したがって、下記のように、＝フラグを条件として、起動完了を確認します。 

MCRO 
110
000
000
 

MCRO  
N 
S 
D 

N：CPUユニットの外部割込タスク No.を指定 
 N＝100～199：外部割込タスク No.0～99 
S、Dには、000を指定します。 

002.00 
002.00が ONで、 CPUユニッ
ト内の外部割込タスク No.10を
起動します。 
CPUユニットへの起動指示が完
了すると、＝フラグ（255.06）が
ONとなります。 

255.06 

[ SBN 110 ] 

＝フラグ 

[ RET ]  
注：割込タスク No.に 100を加算した値を第一オペランドの Nとする点にご注意ください。 
 

お願い

 

・MCRO命令で指定したサブルーチン No.と、同じサブルーチンプログラ
ムをダミーのプログラムとして作成してください。 

・外部割込タスクの No.が、1（電断割込タスク）、2、3（定時割込タスク）
と同一 No.のとき、どちらの条件でも動作します。したがって、基本的
に No.が重複しないようにしてください。 
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8－6 パルス入力機能 
 

8－6 パルス入力機能 
 

■ 対象形式 

ユニット形式 機能 

形 CS1W-HCP22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、パルス出力 2点 

形 CS1W-HCA22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、アナログ出力 2点 

形 CS1W-HCA12-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、アナログ入力 1点、パルス入力 1点、
アナログ出力 2点 

 

■ 概要 

形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1は、パルス入力が可能です。 

パルス入力機能は、高速カウンタを利用して、ロータリエンコーダなどからのパルス
信号をカウントし、カウント数に応じた以下の処理を行う機能です。 

 
処理 内容 

目標値一致比較割込 高速カウンタ現在値が、ある値と一致したとき（目標値一致比較）、
割込サブルーチンプログラムを実行することができます。 

帯域比較ビットパターン出力 高速カウンタ現在値が、ある範囲内のとき（帯域比較）、比較テー
ブルで指定した（各比較条件ごとの）ビットパターンを、内部出力
ビットに格納します。 

 

参 考 

 

帯域比較には、割込機能はありません。内部ビットパターン出力をするだ
けです。 8 
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また、高速カウンタ現在値の一定時間おきの変化量（＝移動量）、または高速カウン
タの周波数を測定して、モニタすることも可能です。 

 

■ パルス入力仕様 

項目 仕様 
カウンタ数 2チャネル（ポート） 

カウントモード 
（選択は、ユニット機能設定による） 

位相差入力 加減算パルス入力 パルス＋方向入力 

ポート 1 ポート 2    

24V：B2(A1) 
5V：A2(A1) 

24V：B8(A7) 
12V：A8(A7) 

A相入力 加算パルス入力 パルス入力 

24V：B4(A3) 
5V：A4(A3) 

24V：B10(A9) 
12V：A10(A9) 

B相入力 減算パルス入力 方向入力 

入力ピン番号 
×各ポート 

24V：B6(A5) 
5V：A6(A5) 

24V：
B12(A11) 
12V：
A12(A11) 

Z相入力 リセット入力 リセット入力 

位相差 1/2/4逓倍入力切り替え 単相入力×2 単相パルス＋方向 入力方式 

ユニット機能設定（ポート 1：DM6605 ビット 00～03、ポート 2： DM6607 ビット 00～03）によ
り設定 

カウント周波数（選択は、ポート単位でユニッ
ト機能設定による） 

50kHz（初期状態）または 200kHz 

数値範囲モード リニアモード、リングモード（ユニット機能設定により設定） 

8-13 
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項目 仕様 

カウント値 リニアモード時： 80000000～7FFFFFFF Hex 
リングモード時： 00000000～リング設定値 
（リング設定値を、00000001～FFFFFFFF Hexの範囲でユニット機能設定により設定） 

ポート 1：AR01 CH（上位）、AR00 CH（下位） 
ポート 2：AR03 CH（上位）、AR02 CH（下位） 
この値に対して、目標値一致比較割込、または帯域比較ビットパターン出力が可能 
注 1：本ユニットの I/Oリフレッシュのタイミングで更新されます。 
注 2：PRV命令で、読み出すことも可能。 

高速カウンタ現在値格納先 

格納データ形式：16進 8桁（BIN） 
リニアモード時：80000000～7FFFFFFF Hex 
リングモード時：00000000～リング設定値 

目標値一致比較 48個までの目標値と、割込サブルーチンを登録 制御 
方式 帯域比較 16個までの上限値、下限値、内部出力ビットパターンを登録 

・Z相信号＋ソフトリセット 
 リセットフラグ（下記）が ON状態で、Z相入力の ONによりリセット 
・ソフトリセット 
 リセットフラグ（下記）の ONによりリセット 
 （カウンタリセット方式を、ユニット機能設定により設定） 

カウンタリセット方式 

［リセットフラグ］ 
AR09.01、AR09.09（ポート 1、2に対応） 

計測 
モード 

高速カウンタの変化量測定 
（計測モード 1） 

設定されたサンプリング時間、またはサイクルタイムごとでの高速カウンタ現在値の変化量を測定 
サンプリング時間：1～99ms 
高速カウンタの変化量：00000000～FFFFFFFF Hex 

 高速カウンタの周波数測定 
（計測モード 2） 

高速カウンタ現在値からその周波数を算出 
高速カウンタの周波数：0～200000 Hz 

 ポート 1：AR05 CH（上位）、AR04 CH（下位） 
ポート 2：AR07 CH（上位）、AR06 CH（下位） 
注：PRV命令で、読み出すことも可能。 

 

高速カウンタの変化量測定または周
波数測定格納先 

格納データ形式： 
高速カウンタの変化量：16進 8桁（BIN） 
高速カウンタの周波数：BCD 8桁 
注：本ユニットの I/Oリフレッシュのタイミングで更新されます。 

 ・ユニット機能設定エリア（ポート 1：DM6606、ポート 2：DM6608 ビット 00～03）で計測モード 1または 2を選択 
・計測起動ビット（AR09 CHビット 02またはビット 10）を ONにすると、計測開始 
・計測動作中かは、計測動作中ビット（AR08 CHビット 06またはビット 14）で確認可能 
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■ 入力部仕様 

項目 仕様 
パルス入力 
点数 

2点（ポート 1、2＝高速カウンタ 1、2） 
注：ポート 1は、入力電圧 DC24V、5V、RS-422Aラインドライバ対応 
  ポート 2は、入力電圧 DC24V、12V、RS-422Aラインドライバ対応 

信号名称 エンコーダ入力 A、B、パルス入力 Z 

ポート ポート 1 ポート 2 ポート 1、2 ポート 1、2 

DC5V±5% DC12V±10% DC24V±10% RS-422Aラインドライバ（AM26LS31相当） 入力電圧 

A、B相 Z相 A、B相 Z相 A、B相 Z相 A、B相 Z相 

入力電流 5mA TYP 7mA TYP 6mA TYP 10mA TYP 5mA TYP 8mA TYP 10mA TYP 13mA TYP 

ON電圧 最小 
DC4.5V 

最小 
DC4.5V 

最小 
DC8.8V 

最小 
DC7.8V 

最小 
DC19.6V 

最小 
DC18.6V 

－ － 

OFF電圧 最大 
DC1.5V 

最大 
DC1.3V 

最大 
DC2.4V 

最大 
DC2.0V 

最大 
DC4.0V 

最大 
DC4.0V 

－ － 

最小応答パル
ス 

  

 

50kHz 
設定時 

 

 
 

 

 
 

 

200kHz 
設定時 

50kHz以上のカウント動作は保証できません。 

 

 
 

20μs以上 

OFF

ON

・位相差入力使用時のA、B相の関係 

50%

OFF

ON

B相 

T1
T2 T4

T3

●エンコーダ入力A、B 
　・エンコーダ入力A、Bの波形 
　　入力の立ち上がり、立ち下がりの時間　3μs以下 
　　50kHz、デューティー比50%のパルス 

10μs以上 

OFF

ON

50%

10μs以上 
20μs以上 

3μs以下 3μs以下 

T1、T2、T3、T4：4.5μs以上 
A相←→B相の変化点間が4.5μs以上確保されていること。 

ON

50%

90μs以上 

●エンコーダ入力Z／センサ入力 
  エンコーダ入力Zの波形 
　90μs以上のパルス幅が確保されていること。 

OFF

A相 

20μs以上 

OFF

ON

・位相差入力使用時のA、B相の関係 

50%

OFF

ON

B相 

T1
T2 T4

T3

●エンコーダ入力A、B 
　・＋端子の波形 
　　50kHz、デューティー比50%のパルス 

10μs以上 

OFF

ON

50%

10μs以上 
20μs以上 

T1、T2、T3、T4：4.5μs以上 
A相←→B相の変化点間が4.5μs以上確保されていること。 

ON

50%

90μs以上 

●エンコーダ入力Z／センサ入力 
  エンコーダ入力Zの波形 
　90μs以上のパルス幅が確保されていること。 

OFF

A相 

5μs以上 

OFF

ON

・位相差入力使用時のA、B相の関係 

50%

OFF

ON

T1
T2 T4

T3

●エンコーダ入力A、B 
　・＋端子の波形 
　　200kHz、デューティー比50%のパルス 

2.5μs以上 

OFF

ON

50%

2.5μs以上 
5μs以上 

T1、T2、T3、T4：1.0μs以上 
A相←→B相の変化点間が1.0μs以上確保されていること。 

ON

50%

90μs以上 

●エンコーダ入力Z／センサ入力 
  エンコーダ入力Zの波形 
　90μs以上のパルス幅が確保されていること。 

OFF
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■ 使用命令 

命令 制御 内容 

帯域比較実行 帯域比較を 1回実行します。 

目標値一致比較テーブル登録＋比較開
始 

目標値一致比較テーブルを登録し、比
較開始します。 

（@）CTBL（63） 

目標値一致比較テーブル登録 目標値一致比較テーブルを登録しま
す。 

比較開始 目標値一致の登録されている目標値一
致比較テーブルで比較開始します。 

比較停止 目標値一致の比較を停止します。 

現在値変更 高速カウンタの現在値を変更します。

（@）INI（61） 

リング値変更 高速カウンタのリング最大値を変更し
ます。 

（@）PRV（62） 高速カウンタの現在値読み出し 高速カウンタの現在値を読み出しま
す。 

 高速カウンタの変化量測定または周波
数読み出し 

高速カウンタの変化量、または高速カ
ウンタの周波数を読み出します。 

660Ω/1.64kΩ 

4.4kΩ 

A／B 
内部回路 

－ 

440Ω/940Ω�

3.0kΩ�

Z�
内部回路�

－�

1　24V入力�
2　5V/12V入力（パルス入力1：5V、パルス入力2：12V）�

 

■ 内部回路構成 

・ A相/B相 

1

2

3

1　24V入力 
2　5V/12V入力（パルス入力1：5V、パルス入力2：12V） 
3　ラインドライバ入力 

+

 

8 
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・ Z相 

1

2

3

+

 3　ラインドライバ入力�
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8－6－1 パルス入力機能 

8－6－1 パルス入力機能 
パルス入力機能は、高速カウンタを利用した機能です。パルス入力機能では、高速カ
ウンタ現在値をモニタしながら高速カウンタ現在値の変化量をモニタしたり（計測モ
ード 1）、高速カウンタで入力パルスの周波数をモニタしたり（計測モード 2）する
こともできます。 

 

■ 高速カウンタの入力信号の種類とカウントモード 

高速カウンタ 1、2には、以下の入力方式（カウントモード）があります。信号の種
類に応じて、入力方式を使い分けます。 

・位相差入力モード 

 位相差 1/2/4逓倍の 2相の信号（A相、B相）と Z相の信号を入力に使用します。
2相の信号のずれ方によって、カウントが加算・減算されます。 

・加減算パルス入力モード 

 A相が UPパルス、B相が DOWNパルスになっていて、どちらのパルスかによ
ってカウントが加算・減算されます。 

・パルス＋方向入力モード 

 A相がパルス信号、B相が方向信号になっていて、B相の状態（ON・OFF）に
よってカウントが加算・減算されます。 

 

● 位相差入力モード時 

 

0

A相 

1 2 3 2 1 2

0 1 2 3 4 5 6 5 4 3 2 1 2 3 4

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 1011 12 1110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 2 3 4 5 6 7 8

B相 

1逓倍 

2逓倍 

4逓倍 

8 

各
機
能
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A相 B相 1逓倍 2逓倍 4逓倍 

↑ L カウントアップ カウントアップ カウントアップ 

H ↑   カウントアップ 

↓ H  カウントアップ カウントアップ 

L ↓   カウントアップ 

L ↑   カウントダウン 

↑ H  カウントダウン カウントダウン 

H ↓   カウントダウン 

↓ L カウントダウン カウントダウン カウントダウン 

1　　 2　　 3

加 算� 減 算�

2　　 1

エンコーダ�
入力A�
（パルス入力）�

エンコーダ�
入力B�
（方向入力）�

 
・加減算パルス入力モード時 ・パルス＋方向入力モード時 

  

1　　 2　　 3

加 算� 減 算�

2　　 1

エンコーダ�
入力A�
（UP入力）�

エンコーダ�
入力B�
（DOWN入力）�
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● 数値範囲モード 

高速カウンタ 1、2のカウントする数値の範囲には、次の 2つのモードがあります。 

・リングモード 

計数範囲の最大値をユニット機能設定エリアで設定することができ、最大値からカ
ウントが加算されると 0になります（負数になることはありません）。また、0か
らカウントが減算されると最大値になります。設定は最大値（＝リング設定値）で
行い、設定範囲は 1～FFFFFFFF Hexです。 

・リニアモード 

計数範囲は 80000000～7FFFFFFF Hexに固定です。 80000000 Hexからカウントが減
算されるとアンダーフローが、7FFFFFFF Hexからカウントが加算されるとオーバ
ーフローが発生します。 

 

減算 加算 

最大値 
＝リング値 0

リングモード時 リニアモード時 

080000000Hex 7FFFFFFFHex

アンダー 
フロー 

オーバー 
フロー 

 

1スキャン以上

1スキャン内1スキャン以上

リセット スキャンでリセット リセットしない

Z相信号＋ソフトリセット時

Z相

高速カウンタ1、2

リセットフラグ

（リセット入力）

（リセット入力）

 現在値は、カウントがオーバーフローしたときは 7FFFFFFF Hexに、アンダーフロ
ーしたときは 80000000 Hexになり、カウントは停止します。また、以下に示す「現
在値オーバーフロー／アンダーフロー」フラグが ONします。 

高速カウンタ 1：AR08.01 

高速カウンタ 2：AR08.09 
注：補助記憶リレーの高速カウンタ現在値は、本ユニットの I/Oリフレッシュのタイミング
で更新されます。 
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カウント動作を再開させるときは、高速カウンタ 1/2起動ビット（AR09 CH ビット
00/08）を ON→OFF→ONにしてください。 

 

■ リセット方式 

高速カウンタの現在値をリセットする（0にする）タイミングを、次の 2つの方式か
ら選択できます。 

  ・Z相信号＋ソフトリセット 

  ・ソフトリセット 

 

● Z相信号（リセット入力）＋ソフトリセット 

高速カウンタ 1、2リセットフラグが ONの間に、Z相信号（リセット入力）が ONに
なったとき（立ち上がり時）、現在値をリセットします。 
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● ソフトリセット 

高速カウンタ 1、2リセットフラグが ONになったとき、現在値をリセットします。 

 

1スキャン内

1スキャン以上

スキャンでリセット

高速カウンタ1、2
リセットフラグ

高速カウンタ 1、2のリセットフラグは、以下のビットです。 

高速カウンタ 1：AR09.01 

高速カウンタ 2：AR09.09 

高速カウンタ 1、2リセットフラグは、スキャンごとにリフレッシュされるので、確
実に読み出されるには、1スキャン以上 ONになっている必要があります。 

リセットフラグの反映は、I/Oリフレッシュのタイミングで行われます。 

 

参 考 

 

リセットしても、比較テーブルの登録状態や、比較実行状態は、リセット
前の状態が保持されます（リセット前に比較実行中のときは、そのまま比
較を継続して実行します）。 

目標値　

目標値　

目標値　

目標値　

0

目標値　

カウント値
：割り込み

運転経過時間
（秒）

目
標
値

比較する
目標値

目
標
値

目
標
値

目
標
値

目
標
値

目
標
値

　比較テーブル

目標値　

目標値　

目標値　

目標値　

目標値　

３

２

４

１

５

１ ２ ３ ４ ５ １

１

２

３

４

５

 

■ 高速カウンタ 1、2割込のカウントチェック方式 

高速カウンタ 1、2でも、次の 2つのカウントチェック方式があります。 

・目標値一致比較型 

・帯域比較型 
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● 目標値一致比較型 

比較テーブルには、比較条件（目標値）と割込サブルーチン番号の組み合わせが、最
大 48個まで登録できます。カウンタ現在値が目標値と一致したとき、指定されてい
る割込サブルーチンが実行されます。 

ただし、目標値との比較は、比較テーブルでの設定順に従って行われ、比較テーブル
を一巡すると、再び先頭の目標値との一致を待ちます。 

 

8-19 



8－6 パルス入力機能 
8－6－1 パルス入力機能 

● 帯域比較型 

比較テーブルには、比較条件（下限値、上限値）と出力ビットパターンの組み合わせ
を、16個まで登録できます。CTBL命令実行時に下限値≦現在値≦上限値であれば、
対応するビットパターン（1）～（16）を補助記憶リレー（AR11/AR13 CH）に出力し
ます。 

 

比較範囲　 

比較範囲　 

比較範囲　 

0

比較範囲　 

カウント値 

運転経過時間 
（秒） 

命令実行時に全比較範囲との比較を実行 

比較テーブル 

比較範囲　 

比較範囲　 

比較範囲　 

比較範囲　 

４ 

３ 

１ 

２ 

４ 

３ 

２ 

１ 

高速カウンタ現在値

比較範囲（1）

比較範囲（2）

比較範囲（16）

ビットパターン（1）

ビットパターン（2）

ビットパターン（16）

015
AR11/AR13CH

内部ビットパターン

比較
一致時

15 0

 
 

■ 高速カウンタの変化量モニタ（計測モード 1） 
8 
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設定されたサンプリング周期ごとの高速カウンタ現在値の変化量（移動量）をモニタ
する機能です。設定可能なサンプリング周期は、1～99msです。サンプリング時間を
0とすると、サイクルタイムでサンプリングします。補助記憶リレーAR04/AR05 CH

および AR06/AR07 CHに、高速カウンタ現在値の変化量（移動量）が格納されます。
変化量（移動量）計測動作中であるか否かは、補助記憶リレーAR08.06/AR08.14で確
認可能です。 
注：サンプリング時間ごとの変化量は、本ユニットの I/Oリフレッシュのタイミングで更新され
ます。 

 
チャネル番号 ビット 機能 詳細 

AR04～AR05 00～15 高速カウンタ 1

モニタデータ 

高速カウンタの変化量 

設定されたサンプリング時間での高速カウンタ現在値
の変化量が 16進 8桁で格納されます。 

00000000～FFFFFFFF Hex 

AR06～AR07 00～15 高速カウンタ 2

モニタデータ 

高速カウンタの変化量 

高速カウンタ 1動作と同じです。 

AR08 06 高速カウンタ 1

ステータス 

計測動作中 

0： 高速カウンタの変化量または周波数測定の動作が
停止中であるとき 

1： 高速カウンタの変化量または周波数測定の動作中
であるとき 

 14 高速カウンタ 2

ステータス 

計測動作中 

高速カウンタ 1動作と同じです。 

あらかじめ、ユニット機能設定エリアで、以下のように、パルス入力のカウンタデー
タ表示を「高速カウンタの変化量（計測モード 1）」に指定しておくことが必要です。
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また、サンプリング周期も、ユニット機能設定エリアで設定しておくことが必要です。 
チャネル
番号 

ビット 機能 詳細 

DM6606 00～03 高速カウンタ 1 計測モード指定 1 Hex：高速カウンタの変化量 

（計測モード 1） 

 08～15  サンプリング時間
(計測モード時) 

高速カウンタの変化量モニタ時のサン
プリング時間を設定します。 

00：サイクルタイム 

01～99（BCD）：1 ～99 ms (1ms単位)

DM6608 00～03 高速カウンタ 2 計測モード指定 高速カウンタ 1と同じです。 

 08～15  サンプリング時間
(計測モード時) 

 

 

● 高速カウンタの変化量（計測モード 1）仕様 
項目 仕様 

対象パルス入力 パルス 1（高速カウンタ 1）またはパルス 2（高速カウンタ 2）で可能 

表示可能変化量 00000000～FFFFFFFF 

注：ソフトウェアは、上記の値まで表示可能ですが、ハードウェアの入力仕様
により制約されます。 

サンプリング時間 1～99ms設定可能、またはサイクルタイムごと 

動作条件 ユニット機能設定エリアで、パルス入力の計測モードを｢高速カウンタの変化
量（計測モード）｣、およびサンプリング時間を指定 

 

お願い 

 

・リングカウンタで計測モード 1使用時は、リング最大値を 10以上とし
てください。 
・計測モード 1は、サンプリングごとの差分で変化量を出力します。出
力する変化量が変わりますので、サンプリング間にカウンタリセットや
INI命令による現在値変更を行う場合には、出力値の取り扱いをユーザ
プログラムにて決定するようにしてください。 8 
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■ 高速カウンタ周波数をモニタする（計測モード 2 高速カウンタ 1のみ） 

高速カウンタ現在値の変化量から、入力パルスの周波数をモニタする機能です。補助
記憶リレーAR04/AR05 CHに、周波数が格納されます。周波数計測動作中であるか否
かは、補助記憶リレーAR08.06で確認可能です。 
注 1：補助記憶リレーの周波数は、本ユニットの I/Oリフレッシュのタイミングで更新されます。 
注 2：周波数計測は高速カウンタ 1のみで使用可能です。高速カウンタ 2では使用できませんの

で、ご注意ください。 
注 3：計測する入力パルスの方向に合わせて、計測起動時に計測方向（AR09 CH ビット 03）を

指定する必要があります。 
 

チャネル番号 ビット 機能 詳細 

AR04～AR05 00～15 高速カウンタ 1

モニタデータ 

周波数測定 

高速カウンタ現在値からその周波数が算出され、BCD 

8桁で格納されます。 

00000000～00200000（BCD）：0～200000Hz 

AR08 06 高速カウンタ 1

ステータス 

計測動作中 

0：高速カウンタの変化量または周波数測定の動作が停
止中であるとき 

1：高速カウンタの変化量または周波数測定の動作中で
あるとき 

 

あらかじめ、ユニット機能設定エリアで、以下のように、パルス入力のカウンタデー
タ表示を「周波数測定（計測モード 2）」に指定しておくことが必要です。 
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チャネル番号 ビット 機能 詳細 

DM6606 00～03 高速カウンタ 1 計測モード指定 2 Hex：周波数測定（計測モード 2）

 

・ 周波数測定（計測モード 2）仕様 
項目 仕様 

対象パルス入力 パルス 1（高速カウンタ 1）のみ可能 

測定可能周波数 0～200000Hz 

注：10秒間パルスの入力がないと、0Hz（停止）とします。 

測定周期 5ms以下（入力周波数 500Hz以上） 

注：入力周波数が 500Hz未満では、入力周波数に応じて測定周期は長くなり、入
力周波数 10Hz以上で 200ms以下となります。 

動作条件 ユニット機能設定エリアで、パルス入力の計測モード指定を「周波数測定（計測
モード 2）」に指定 

 

8－6－2 高速カウンタの使用手順 
 
計数速度、カウントモード、 

リセット方式、数値範囲モード 

の決定 

・計数速度：50kHz/200kHz 

・カウントモード：位相差入力、加減算パルス入力、パル
ス＋方向入力 

・リセット方式：Z相＋ソフトリセット、ソフトリセット
・数値範囲モード：リニアモード、リングモード  

 
 

入力の配線 
 

 
 

 

ユニット機能設定 

カウンタ 1：DM6605 
カウンタ 2：DM6607 

 

 
 

・計数速度：50kHz/200kHz 

・カウントモード：位相差入力、加減算パルス入力、パル
ス＋方向入力 

・リセット方式：Z相＋ソフトリセット、ソフトリセット
・数値範囲モード：リニアモード、リングモード 

（カウントチェックで使用する場合のみ）
カウントチェック（比較）方式の決定 

・カウントチェック方式：目標値一致比較型、帯域比較型
 

 
 

 

ラダープログラム 
・高速カウンタ 1/2起動ビット（AR09 CH ビット 00/08）
を ONにして、高速カウンタを起動 

 

・比較テーブル登録（CTBL）命令：ポート指定、比較テー
ブル登録、比較開始 

・動作モードコントロール（INI）命令：ポート指定、現在
値変更、比較開始 

・高速カウンタ現在値読み出し（PRV）命令：ポート指定、
高速カウンタ現在値読み出し 
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AR01CH AR00CH
AR03CH AR02CH

パルス入力1
A

B

Z

PRV(62) 高速カウンタ現在値
読み出し命令

・現在値読み出し

カウント

現在値更新（1スキャンごと）

カウンタ現在値

カウントリセット方式

カスタマイザブルユニット

・Z相とソフトリセット
・ソフトリセット

現在値更新（都度）

パルス入力2
A

B

Z

ポート1
ポート2

（特殊補助リレー）

A数値範囲モード

・リングモード
・リニアモード

カウントモード

DM6605/6607の
ビット00～03

ユニット機能設定

・位相差入力
・加減算パルス入力
・パルス＋方向入力

DM6605/6607の
ビット04～07

ユニット機能設定

DM6605/6607の
ビット12～15

ユニット機能設定

計数速度、周波数設定

・50 kHz
・200 kHz

DM6605/6607の
ビット08～11

ユニット機能設定

＊1：高速カウンタ割込
　　 使用時のみ

高速カウンタ起動ビット

・AR0900/AR0908を
   OFF→ON

CTBL(63) 比較テーブル登録命令

・比較テーブル登録のみ
・比較テーブル登録
  かつ比較開始

INI(61) 動作モードコントロール命令

・現在値変更
・比較開始/停止

ラダープログラム

A 高速カウンタ割込�
発生

SBN(92)

指定サブルーチンを実行

RET(93)

＊1

目標値一致比較割込

カウントチェック
（比較）

A

パターン格納

AR11CH
AR13CH

15 0

帯域比較ビットパターン出力

CTBL(63) 比較テーブル登録命令

・比較実行

ラダープログラム

帯域比較は、命令実行時のみ
行います。

 
 

■ 計測モード 1の使用手順 8 
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計数速度、カウントモード、 

リセット方式、数値範囲モードの決定

 
 

・計数速度：50kHz/200kHz 

・カウントモード：位相差入力、加減算パルス入力、パル
ス＋方向入力 

・リセット方式：Z相＋ソフトリセット、ソフトリセット
・数値範囲モード：リニアモード、リングモード 

入力の配線 

 
 

 

ユニット機能設定 

（DM6606/DM6608ビット 00～03） 

・1 Hex：高速カウンタの変化量（計測モード 1） 

 
 

 

ラダープログラム 

 

・高速カウンタ 1/2起動ビット（AR09 CH ビット 00/08）
を ONにして、高速カウンタを起動 

・補助記憶リレーの計測起動ビット（AR08 CH ビット
02/10）を 1（ON）とする 

・補助記憶リレーの高速カウンタの変化量モニタ
（AR04/AR05 CH、AR06/AR07 CH）でモニタする 

 

・ 手順 

1. ユニット機能設定エリア（DM6606/DM6608ビット 00～03）で、計測モード指定を
「1 Hex：高速カウンタの変化量（計測モード 1）」に設定します。 

2. 補助記憶リレーの計測起動ビット（AR09 CH ビット 02/10）を 1（ON）にします。 
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3. 補助記憶リレーの高速カウンタの変化量モニタ（AR04/AR05 CH、AR06/AR07 CH）
でモニタします。 

 

■ 計測モード 2の使用手順 

 

計数速度、カウントモード、 

リセット方式、数値範囲モードの決定

 
 

・計数速度：50kHz/200kHz 

・カウントモード：位相差入力、加減算パルス入力、パル
ス＋方向入力 

・リセット方式：Z相＋ソフトリセット、ソフトリセット
・数値範囲モード：リニアモード、リングモード 

入力の配線 

 
 

 

ユニット機能設定 

（DM6606 ビット 00～03） 

・2 Hex：周波数測定（計測モード 2） 

 
 

 

ラダープログラム 

 

・高速カウンタ 1起動ビット（AR09 CH ビット 00）を ON

にして、高速カウンタを起動 

・計測方向指令ビット（AR09 CH  ビット 03)を指定（OFF：
正回転、ON：逆回転） 

・計測起動ビット（AR09 CH ビット 02）を ON 

・補助記憶リレーの周波数測定モニタ（AR04/AR05 CH）で
モニタする 

・ 手順 

1. ユニット機能設定エリア（DM6606 ビット 00～03）で、計測モード指定を「2 Hex：
周波数測定（計測モード 2）」に設定します。 
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2. 補助記憶リレーの計測方向指令ビット（AR09 CHビット 03）で、回転方向を指定
します。 

3. 補助記憶リレーの計測起動ビット（AR09 CH ビット 02）を 1（ON）にします。 

4. 補助記憶リレーの周波数測定モニタ（AR04/AR05 CH）でモニタします。 

 

 

8－6－3 使用例 

● 使用例 1（高速カウンタ現在値の目標値一致比較割込） 

パルス入力 1を使用して、高速カウンタ現在値を目標値一致比較型で比較し、現在値
が目標値に達すると割込サブルーチンが起動します。 

プログラムによってリセットフラグを ONにした上で、（カウンタ加算後）上限値で
Z相を ONにして、現在値をリセットする例で示します。 

プログラム実行前に、ユニット機能設定エリアを以下のように設定して、PLC本体の
電源を OFF→ONさせます（DM6605の設定を有効にするため）。 

DM6605： 0013（高速カウンタ 1：リニアモード、カウント周波数 50kHz、 

Z相信号＋ソフトリセット、加減算パルス入力） 

例） 

 高速カウンタ現在値が 2500 Hexのとき、サブルーチン 010を起動します。 

 高速カウンタ現在値が 7500 Hexのとき、サブルーチン 011を起動します。 

 高速カウンタ現在値が 10000 Hexのとき、サブルーチン 012を起動します。 
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目標値 

高速カウンタ現在値 

時間 

3 10000

目標値 2 7500

目標値 1 2500

割込サブルーチン 

Z相ONで 
現在値リセット 

Z相ONで 
現在値リセット 

010起動 011起動 012起動 010起動 011起動 012起動  
 

 

@CTBL(63)
         001

 000
DM0000

高速カウンタ1からの高速カウンタ現在値を目標値一致
比較テーブルの登録かつ比較を開始します。
（比較テーブルの内容はDM0000を先頭CH番号とする）

DM0000　 0 0 0 3
DM0001　 2 5 0 0
DM0002　 0 0 0 0
DM0003　 0 0 1 0
DM0004　 7 5 0 0
DM0005　 0 0 0 0
DM0006　 0 0 1 1
DM0007　 0 0 0 0
DM0008　 0 0 0 1
DM0009　 0 0 1 2

AR0900

高速カウンタ1のリセットフラグをONにしておきます。

25313

（常時ON）

リセットフラグ

AR0901

高速カウンタ1を起動します。

高速カウンタ起動

00200

SBN(92)   
         010

サブルーチン010

RET(93)   

制御プログラム1

SBN(92)   
           011

サブルーチン011

RET(93)   

SBN(92)   
           012

サブルーチン012

RET(93)   

END(01)   

制御プログラム2

制御プログラム3

比較条件３個

目標値① 2500

サブルーチン番号010

目標値② 7500

目標値③ 10000

サブルーチン番号011

サブルーチン番号012
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■ 使用例 2（高速カウンタ現在値の帯域比較ビットパターン出力） 

パルス入力 1を使用して、高速カウンタ現在値を帯域比較型で比較し、現在値に応じ
て、内部ビットパターンを出力します。内部ビットパターンの値を、出力リレー001 CH

に転送することにより、接点出力を行います。 

プログラムによってリセットフラグを ONにした上で、（カウンタ加算後）上限値で
Z相を ONにして、現在値をリセットする例で示します。 

プログラム実行前に、ユニット機能設定エリアを以下のように設定して、PLC本体の
電源を OFF→ONさせます（DM6605の設定を有効にするため）。 

DM6605： 0013（高速カウンタ 1：リニアモード、カウント周波数 50kHz、 

Z相信号＋ソフトリセット、加減算パルス入力） 

帯域

高速カウンタ現在値

時間

AR11CHの内容

3

10000

帯域 2

7500

帯域 1

2500

AR11CH：0001Hex 0002Hex 0004Hex0008Hex
0001Hex

0002Hex 0004Hex0008Hex
0001Hex

Z相ONで
現在値リセット

Z相ONで
現在値リセット

15 14 13 12 11 10 9 8 6 5 4 3 27 1 0

0 0 0 0 0 0 0 0 00 0 1

0 0 0 0 0 0 0 0 00 1 0

0 0 0 0 0 0 0 0 10 0 0

内部ビットパターン

（0001Hex）001CHに転送することで
001CHビット00をONにする

（0002Hex）001CHに転送することで
001CHビット01をONにする

（0004Hex）001CHに転送することで
001CHビット02をONにする

0 0 0 0 0 0 0 1 00 0 0

0000

0000

0000

0000 （0008Hex）001CHに転送することで
001CHビット03をONにする

0

 

例） 

 高速カウンタ現在値が 0～2500 Hexのとき、出力リレー001.00を ONにします。 

 高速カウンタ現在値が 2501～7500 Hexのとき、出力リレー001.01を ONにします。 
 高速カウンタ現在値が 7501～10000 Hexのとき、出力リレー001.02をONにします。 

 高速カウンタ現在値が 10001 Hex以上のとき、出力リレー001.03を ONにします。 

 

その他のユニット機能設定は、初期状態になっているものとします。 

 

8 

各
機
能
の
説
明 

8-26 



8－6 パルス入力機能 
8－6－3 使用例 

CTBL(63)
001
001

DM0000

高速カウンタ1からの高速カウンタ現在値を、常に
帯域比較型で比較を実行します。
（比較テーブルの内容はDM0000を先頭CH番号とする）

DM0000     0 0 0 4
DM0001     0 0 0 0
DM0002     0 0 0 0
DM0003     2 5 0 0
DM0004     0 0 0 0
DM0005     0 0 0 1
DM0006     2 5 0 1
DM0007     0 0 0 0
DM0008     7 5 0 0
DM0009     0 0 0 0
DM0010     0 0 0 2 
DM0011     7 5 0 1
DM0012     0 0 0 0
DM0013     0 0 0 0
DM0014     0 0 0 1
DM0015     0 0 0 4
DM0016     0 0 0 1
DM0017     0 0 0 1
DM0018     F F F F
DM0019     7 F F F
DM0020     0 0 0 8

AR0900

高速カウンタ1のリセットフラグをONにしておきます。

25313

（常時ON）

リセットフラグ

AR0901

高速カウンタ1を起動します。

高速カウンタ起動

25313

（常時ON）

END(01)   

MOV(21)
AR11

001

AR11CHの内部ビットパターンを出力リレー
001CHに転送します。

比較条件４個

下限値① 0

上限値① 2500
帯域①

ビットパターン

下限値② 2501

上限値② 7500
帯域②

ビットパターン

下限値③ 7501

上限値③ 10000
帯域③

ビットパターン

下限値④ 10001

上限値④ 7FFFFFFF
帯域④

ビットパターン
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8－7 パルス出力機能 
 

■ 対象形式 

ユニット形式 機能 

形 CS1W-HCP22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、パルス出力 2点 

 

■ 概要 

形 CS1W-HCP22-V1は、パルス出力 2点が可能です。 

パルス出力ポートを使用した機能には、以下の機能があります。 
注：これらは、パルス出力動作モードとして、ユニット機能設定エリア（DM6613、DM6614）

で、ポートごとに指定します。 

 
機能 内容 現在値に応じた処理 

パルス出力機能 位置決め、または速度制御用のパルス出力（固
定デューティ比のみ）です。 

相対パルス出力、絶対パルス出力（リニアモー
ド）、絶対パルス出力（リングモード）、電子
カムモード（リニア）、電子カムモード（リン
グ）の 5つのパルス出力動作モードを選択可能
です（後述）。 

パルス出力の現在値に応じた
目標値一致比較割込＊1、また
は帯域比較ビットパターン出
力が可能＊2。 

ワンショットパル
ス出力機能 

指定された任意の時間（0.01～9999ms）だけ、
パルス出力の ONを継続し、指定時間後、OFF

させる機能です 

なし 

パルスカウンタに
よる時間計測機能 

ワンショットパルス出力のタイマ機能を使用
して、パルス出力用カウンタをタイマとして使
用する機能です。 

注：この機能を使用するときは、パルス出力は
出ません。（占有したパルス出力ポートは使用
できません。） 

パルスカウンタ現在値（計測時
間）に応じた目標値一致割込、
または帯域比較ビットパター
ン出力が可能＊2。 
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*1：単独モードでのパルス出力と組み合わせて使用することはできません。 
*2：カスタマイザブルユニットでは、現在値（パルス出力現在値、パルスカウンタ現在値（計
測時間）、ワンショットパルス出力経過時間のいずれか）に応じた以下の処理を実行する
ことが可能です。 

 

処理 内容 

目標値一致比較割込 現在値が、ある値と一致したとき（目標値一致）、割込サブルーチ
ンプログラムを実行することができます。 

帯域比較ビットパターン出力 現在値が、ある範囲内のとき（帯域比較）、比較テーブルで指定し
た（各比較条件の）ビットパターンを、内部出力ビットに格納しま
す。 
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■ パルス出力機能 

項目 仕様 

加減速 なし あり 

台形 なし なし（加速または減速） 台形あり、加減速比率個別
位置決め（単独モー
ド）時の命令 

PULS命令+SPED命令 PULS命令（電子カム
モード時） 

PULS命令+ACC命令 PLS2命令 

速度制御（連続モー
ド）時の命令 

SPED命令 － ACC命令 － 

出力周波数 SPED命令の定数指定
時：10Hz～99990Hz  

SPED命令のチャネル
指定時：6Hz～200kHz 

6Hz～200kHz 6Hz～200kHz 

 命令の設定としては上記が可能ですが、クロック周波数ごとに出力可能な周波数の範囲が、決まりま
す。また、実際に出力するパルスの周波数は、クロックを整数値の分周比で分周した周波数となりま
すので、指定した周波数とは異なる場合があります（後述の「パルス出力機能使用時の留意点」（P.8-34

参照））。 

ユニット機能設定エリア（DM6613/DM6614のビット 08～15）で以下のように設定します。 

00 Hex：25MHz時  パルス出力の周波数範囲：400Hz～200kHz 

01 Hex：6.25MHz(25/4)時 パルス出力の周波数範囲：100Hz～100kHz 

02 Hex：1.5625MHz(25/16）時 パルス出力の周波数範囲：25Hz～50kHz 

03 Hex：390.625kHz(25/64) 時 パルス出力の周波数範囲：6Hz～20kHz 

周波数加減速比率 － 1Hz～2kHz（2msごと）、 

または 1Hz～9999Hz（2ms/1msごと）（*1） 

*1：-V1ロット No. 0209__より使用可 

デューティ比 50%固定 

パルス出力動作 

モード 

ユニット機能設定により、ポートごとに、以下のいずれかを選択します。 

①相対パルス出力：移動パルス量＝パルス出力量 

②絶対パルス出力（数値範囲モード：リニアモード）：移動パルス量＝[現在位置－指定位置] 

③絶対パルス出力（数値範囲モード：リングモード）：移動パルス量＝[現在位置－指定位置]でリング
設定値を超えると、0に戻る。（リング設定値は、ユニット機能設定エリアで設定） 

④電子カムモード（リニア）（絶対位置指定付パルス出力）：パルス出力方向を、現在位置＜指定位
置 CW方向、現在位置＞指定位置 CCW方向から自動決定、移動パルス量＝[現在位置－指定位置]

⑤ワンショットパルス出力：指定した任意の時間（0.01ms～9999ms）だけ ONとするパルスを出力（STIM

命令による） 

⑥パルスカウンタによる時間計測：ワンショットパルス出力機能を使用して、高精度のタイマ計測を
する（STIM命令による、この場合外部へのパルス出力はなし） 

⑦電子カムモード（リング）（絶対位置指定付パルス出力）：パルス出力方向を、現在位置＜指定位
置 CW方向、現在位置＞指定位置 CCW方向から自動決定、移動パルス量＝[現在位置－指定位置] 

出力パルス数 ①相対パルス出力指定：00000000～FFFFFFFF Hex 

②絶対パルス出力（リニアモード）指定：80000000～7FFFFFFF Hex 

③絶対パルス出力（リングモード）指定：00000000～リング設定値 

④電子カムモード（リニア）（絶対位置指定付パルス出力）：80000000～7FFFFFFF Hex 

⑤電子カムモード（リング）（絶対位置指定付パルス出力）：80000000～7FFFFFFF Hex 

注：ワンショットパルス出力、パルスカウンタによる時間計測では出力パルス数設定なし。 

パルス出力現在値
格納先 

補助記憶リレー（パルス出力 1：AR14/AR15 CH、パルス出力 2：AR16/.17）に、上記①②③④⑤のい
ずれかが 16進 8桁で格納されます。 

 ポート 1：AR15 CH（上位）、AR14 CH（下位） 

 ポート 2：AR17 CH（上位）、AR16 CH（下位） 

この値に対して、目標値一致比較割込、または帯域比較ビットパターン出力が可能。 

注：本ユニットの I/Oリフレッシュのタイミングで更新されます。 
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■ パルス出力仕様 

● 通常のパルス出力（ワンショットパルス出力以外） 
項目 仕様 

パルス出力点数 2点（ポート 1、2＝パルス出力 1、2） 

信号名称 パルス出力 CW、CCW 

最大出力周波数 200kHz 

ただし、クロック周波数設定によって、出力可能な周波数範囲が異なります。 

外部供給電源 DC24V 
－  30mA以下 
＋10％

15％

最大開閉能力 NPNオープンコレクタ 30mA/DC5～24V±10%（1.6kΩ制限抵抗付き：16mA/DC5～
24V±10%） 

最小開閉能力 NPNオープンコレクタ 7mA/DC5～24V±10% 

漏れ電流 0.1mA以下 

残留電圧 0.4V以下 

tON

tOFF
OFF

ON

最小パルス幅 

90%

10%

 
 

7mA/ 
DC5V±5% 

30mA/ 
DC5V±5% 

7mA/ 
DC24V±10% 

30mA/ 
DC24V±10% 

開閉電流/
負荷電流

パルス周波数 ｔ
ON

 t
OFF

 ｔ
ON

 t
OFF

 ｔ
ON

 t
OFF

 ｔ
ON

 t
OFF

 

50kpps以下  9.7μs
以上 

9.7μs
以上

9.8μs
以上

9.8μs
以上

9.6μs 
以上 

9.6μs 
以上 

9.8μs 
以上 

9.8μs
以上 

100kpps以下  4.7μs
以上 

4.7μs
以上

4.8μs
以上

4.8μs
以上

4.6μs 
以上 

4.6μs 
以上 

4.8μs 
以上 

4.8μs
以上 

200kpps以下  2.2μs
以上 

2.2μs
以上

2.3μs
以上

2.3μs
以上

2.1μs 
以上 

2.1μs 
以上 

2.3μs 
以上 

2.3μs
以上 

パルス出力仕様 

注： 

・上表での負荷は、純抵抗負荷として、負荷との接続ケーブルのインピーダンスは
考慮していません。 

・接続ケーブルのインピーダンスによるパルス波形の歪みのために、実使用時のパ
ルス幅は、上表より小さくなる場合があります。 
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● ワンショットパルス出力 

出力パルス幅

OFF

ON 90%

項目 仕様 

パルス出力点数 2点（ポート 1、2＝パルス出力 1、2） 

外部供給電源 DC24V ＋10%/－15% 30mA以下 

最大開閉能力 NPNオープンコレクタ 80mA/DC5～24V ±10% 

最小開閉能力 NPNオープンコレクタ 7mA/DC5～24V ±10% 

漏れ電流 0.1mA以下 

残留電圧 0.4V以下 

出力パルス幅 （設定時間）±（1μs、または設定時間に対する 0.1%のうち大きい方） 

 
注：・測定時の負荷は、純抵抗負荷として、負荷との接続ケーブルのインピーダ

ンスは考慮していません。 

  ・接続ケーブルのインピーダンスによるパルス波形のひずみのために、実使
用時のパルス幅は、上の値より小さくなる場合があります。 
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■ パルス出力関連命令 

以下の 7つの命令語を使用し、パルス出力機能を実現します。 

命令語とパルス出力種類の関連は、以下のとおりです。 
位置決め（単独モード） 速度制御（連続モード）

加減速あり単相パルス出力 
命令語 制御概要 

加減速なし
単相パルス
出力 

台形なし、
加速または
減速 

台形あり、 

加減速比率 

個別 

加減速なし 

単相パルス 

出力 

加減速あり
単相パルス
出力 

PULS 

パルス出力量セット 

出力パルス出力量または
絶対位置を設定する 

○ － － － － 

SPED 

周波数設定 

加減速なしパルス出力制
御を行う（位置決め時は、
PULS命令であらかじめ
パルス量をセット必要）

○ － － ○ － 

ACC 

周波数加減速コント
ロール 

台形なし、加減速比率が
同一の加速または減速パ
ルス出力制御を行う（位
置決め時は、PULS命令で
あらかじめパルス量をセ
ット必要） 

－ ○ － － ○ 

PULS 

パルス出力量セット
（電子カムモード） 

絶対位置および周波数を
設定し、パルス出力をす
る 

○ － － － － 

PLS2 

位置決め 

加減速比率が個別の台形
加減速パルス出力制御を
行う（パルス量セットも
行う） 

－ － ○ － － 

INI 

動作モードコントロ
ール 

パルス出力停止を行う 

○ ○ ○ ○ ○ 

PRV 

高速カウンタ現在値
読み出し 

パルス出力現在値を読み
出す ○ ○ ○ ○ ○ 
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○：命令語を使用  －：命令語を使用しない 

● パルス出力中の有効/無効な命令語 

パルス出力に関する命令には、1度パルス出力を開始すると、それを変更できない命
令があります。命令起動中（命令によってパルス出力している間）に、起動できる（パ
ルス出力を変化させることができる）命令と起動できない命令の組み合せについては、
付録「パルス出力の起動条件」を参照してください。 
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■ パルス出力機能 

パルス出力機能には、出力するパルス量の指定の有無によって、次の 2つのモードが
あります。 

モード 内容 

単独モード 位置決め時に使用します。 

設定されているパルス数分を出力すると、自動的に停止します。 

命令＊1によって停止させることもできます。 

連続モード 速度制御時に使用します。 

命令＊1によってパルス出力停止の指示があるまで、または「プログラム」モード
に移行するまで、パルス出力を継続します。 

 
＊1： 命令によるパルス出力の停止について：SPED命令でパルス出力中、または ACC命令で

パルス出力中は、INI命令実行によって、パルス出力停止。または、SPED命令で目標周
波数＝0、または ACC命令で目標周波数＝0によって、パルス出力を停止します。PULS
命令（電子カムモード）でパルス出力中は、INI命令実行によって、パルス出力を停止し
ます。 

 

単独モードの場合、移動パルス量の算出方法、およびパルス出力中の変更の可否に応
じて、以下の 4つのパルス出力動作モードのいずれかを選択できます。 

パルス出力動作モードは、ユニット機能設定エリア（DM6613、DM6614）で設定しま
す。また、PULS命令使用時は、同時に、命令のオペランド D（パルス出力量指定フ
ラグ）でも指定します。 

 
パルス出力動作モード
（単独モード時のみ） 

内容 使用可能命令 

相対パルス出力 現在値位置からの相対位置で位置決めします。 

指定方向に対する移動パルス量（実際の出力量）＝目標パルス量
となります。 

・パルス出力中に周波数変更は可能 

・パルス出力中に、目標パルス量および方向の変更は不可 

PULS命令（パルス量セット）
＋SPED／ACC命令（パルス
出力開始）、 

または PLS2命令（パルス量
セット＋パルス出力開始） 

絶対パルス出力 原点からの絶対位置で位置決めします。 

現在位置（パルス出力現在値）と目標位置との差から移動パルス
量を自動算出して、指定方向に対する出力を行います。 

移動パルス量（実際の出力量）＝[現在位置－目標位置] 

・パルス出力中に、周波数変更は可能。パルス出力中に、目標位
置および方向の変更は不可。 

－ 

 リニアモード パルス出力現在値が 80000000～7FFFFFFF Hexの
範囲でリニア動作します。 

PULS命令（パルス量セット）
＋SPED／ACC命令（パルス
出力開始）、 

または PLS2命令（パルス量
セット＋パルス出力開始） 

 リングモード パルス出力現在値が 00000000～リング設定値の
範囲でリング動作します。 

パルス出力現在値がリング設定値を超えると
00000000に戻り、逆に 00000000から減算される
とリング設定値に戻ります。 

PULS命令（パルス量セット）
＋SPED／ACC命令（パルス
出力開始） 

電子カムモード（リニア） 
電子カムモード（リング） 

原点からの絶対位置で位置決めします。 

現在位置（パルス出力現在値）と目標位置との差を自動算出して、
移動パルス量（実際の出力量）＝｜現在位置－目標位置｜としま
す。 

・方向は、自動認識します（現在位置＜目標位置のとき CW方向、
現在位置＞目標位置のとき CCW方向） 

・パルス出力中に、周波数変更および目標位置の変更が可能。パ
ルス出力中の方向変更時は、パルス出力を停止します。 

PULS命令（パルス量セット
＋パルス出力開始） 
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■ パルス出力動作一覧 

 
使用手順 

モード 周波数の変化 内容 
命令語 設定内容 

使用例（ページ）

連続モード 

（速度制御） 
 

目標周波数 

現在の周波数 

時間 

パルス周波数 

SPED命令実行  

パルス出力中の周波数
をステップ状に（上方
または下方に）変更し
ます。 

SPED 

↓ 

SPED 

ポート 

CW/CCW 

連続 

目標周波数 

周波数をステッ
プ状に変化させ
るとき（8-50） 

  

目標周波数 

現在の周波数 

加減速比率 

時間 

パルス周波数 

ACC命令実行  

現在の周波数から一定
の比率で周波数を加速
または減速させます。

ACC 

または 

SPED 

↓ 

ACC 

ポート 

CW/CCW  

連続 

加減速比率 

目標周波数 

周波数を一定比
率で加速させる
とき（8-51） 

単独モード 

（位置決め） 
 

目標周波数 

SPED命令実行 

パルス周波数 

時間 

指定パルス量 
（PULS命令で指定） 

指定パルス量出力して停止  

パルス出力を指定した
周波数で開始し、指定
パルス量を出力する
と、即停止させます。
注：位置決め（パルス
出力）中のパルス量の
変更は不可です。 

PULS 

↓ 

SPED 

パルス量 

相対または
絶対パルス
指定 

 

ポート  

CW/CCW 

単独 

目標周波数 

加減速なしの単
相パルス出力で、
位置決めをする
とき（8-50） 

 

 

目標周波数 

加減速比率 

ACC命令実行 

パルス周波数 

時間 

指定パルス量 
（PULS命令で指定） 

指定パルス量出力して停止  

一定の比率で周波数を
加速または減速し、指
定パルス量を出力する
と、即停止させます。
注：位置決め（パルス
出力）中のパルス量の
変更は不可です。 

PULS 

↓ 

ACC 

パルス量 

相対または
絶対パルス
指定 

 

ポート 

CW/CCW 

単独 

加減速比率 

目標周波数 

ー 

 

 

目標周波数 

PULS命令実行 

パルス周波数 

時間 

指定位置で停止 

現在の周波数 

 

パルス出力を指定した
周波数で開始し、指定
位置に達すると、即停
止させます。 

注：位置決め（パルス
出力）中の目標位置の
変更が可能です。 

PULS 

（電子カ
ムモード
時） 

ポート 

目標周波数 

絶対位置指
定 

加減速なしの単
相パルス出力で、
一定時間間隔で
目標位置を変更
して、絶対位置決
め（電子カムモー
ド）をするとき
（8-52） 

 

 

目標周波数 

加速比率 

指定パルス量 

時間

パルス周波数 

減速比率 

出力開始 
出力停止 

目標周波数到 減速ポイント 

停止周波数 起動周波数 

 

一定の比率で周波数を
加速し、一定の比率で
減速します。指定パル
ス量を出力すると、停
止させます。 

注：位置決め（パルス
出力）中のパルス量の
変更は不可です。 

PLS2 ポート 

CW/CCW 

加速比率 

減速比率 

目標周波数 

起動周波数 

パルス量 

台形加減速を、あ
る時間（ドゥエル
タイマ）後、反対
方向に繰り返す
とき（8-53） 
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モード 周波数の変化 内容 使用手順 
使用例 

（ページ）
停止  

現在の周波数 

時間 

パルス周波数 

INI命令実行  

パルス出力を
即停止します。

SPED 

または 

ACC 

または 

PULS（電子カムモード時） 
↓ 

INI 

パルス出力
停止 

― 

 

 

現在の周波数 

時間 

パルス周波数 

SPED命令実行  

パルス出力を
即停止します。

SPED 

または 

ACC 

↓ 

SPED 

ポート  

連続 

目標周波数
＝0 ― 

 

 

目標周波数＝0 

現在の周波数 

加減速比率 

時間 

パルス周波数 

ACC命令実行 

パルス出力を
減速停止しま
す。 

SPED 

または 

ACC 

↓ 

ACC 

ポート 

連続 

加減速比率 

目標周波数
＝0 

― 

 

参 考

 

-V1ロット No. 0209__以降では、ACC命令/PLS2命令の加減速比率の速度
変更周期を 1msにすることが可能です（従来は 2ms固定）。 

また、加減速比率を 1Hz～9.999kHzの範囲で設定可能です（従来は、1Hz

～2kHz）。 

詳細は、「8－7－5 ACC/PLS2命令の速度変更周期・加減速比率設定
（8-41ページ）」を参照してください。 8 
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■ パルス出力機能使用時の留意点 

形 CS1W-HCP22-V1のパルス出力は、ユニット機能設定（DM6613/DM6614 ビット
08～15）で指定するクロック（25MHz／6.25MHz／1.5625MHz／390.625kHz）を整数
の分周比で分周して、出力パルス周波数を作り出しています。そのため、目標周波数
と実周波数に差が生じることがあります。 

実周波数の算出については、以下の計算式を参考にしてください。 

 

● パルス出力のしくみ 

目標周波数：ユーザが命令にセットする周波数 

分周比：目標周波数の出力パルスを発生させるために、分周回路にセットする整数値 

実周波数：分周回路から作り出される実際の出力パルスの周波数 

 ユーザの設定周波数により、
分周比（整数）セット 

出力パルス（実周波数） 

パルス発生用クロック 

（4種類から選択） 分周回路 

 
計算式：実周波数＝クロック周波数÷INT（クロック周波数／目標周波数） 
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注：INT（クロック周波数／目標周波数）は分周比。 

 

設定周波数と実周波数との差は、高周波になるほど大きくなります。 

例）クロック周波数 25MHz 

 
設定周波数（Hz） 実周波数（Hz） 

198,413～200,000 200,000 

196,851～198,412 198,412 

195,313～196,850 196,850 ～
 

～
 

151,516～152,439 152,439 

150,603～151,515 151,515 

149,701～150,602 150,602 ～
 

～
 

100,402～100,806 100,806 

100,001～100,401 100,401 

99,602～100,000 100,000 ～
 

～
 

50,101～50,200 50,200 

50,001～50,100 50,100 

49,901～50,000 50,000 ～
 

～
 

402 402 

401 401 

400 400 
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8－7 パルス出力機能 
8－7－1 ワンショットパルス出力機能 

8－7－1 ワンショットパルス出力機能 
指定された任意の時間（0.01～9999ms）だけ、出力を ON→OFFさせる機能です。パ
ルス出力の起動（OFF→ON）の指令には、STIM命令を使用します。STIM命令で指
定した時間経過後、自動的に（ハードウェアにより）パルス出力が OFFとなります。 

 

ワンショットパルス出力 
ON 

OFF 

STIM命令実行で ON 

設定単位：0.01、0.1ms、1msから選択
設定範囲：0001～9999

ハードウェアにて OFF 

 
 

あらかじめ、ユニット機能設定エリアで、以下のように、パルス出力の動作モードを
「ワンショットパルス出力」に指定しておくことが必要です。 

 
チャネル番号 ビット 機能 詳細 

DM6613 00～07 パルス出力 1動作モード 04 Hex：ワンショットパルス出力 

DM6614 00～07 パルス出力 2動作モード 04 Hex：ワンショットパルス出力 

注：ワンショットパルス出力として使用するパルス出力ポートは、他のパルス出力に使用する
ことはできません。 

 

ワンショットパルス出力経過時間が、補助記憶リレーの AR14/AR15 CHと AR16/AR17 

CHに、16進数 8桁で格納されます。このエリアは、ワンショットパルス出力が ON

になると、00000000 Hexとなり、時間経過とともに加算され、ワンショットパルス出
力が OFFになると保持されます。 
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チャネル番号 ビット 機能 内容 

AR14 00～15 下位 4桁 

AR15 00～15 

ワンショ
ットパル
ス出力 1経
過時間 上位 4桁 

ワンショットパルス出力経過時間が、16進数 8

桁で格納される。 

00000000～0000270F Hex 

（単位 0.01ms、0.1ms、1ms：STIM命令による）
注：本ユニットの I/Oリフレッシュのタイミン
グで更新されます。 

AR16 00～15 下位 4桁 

AR17 00～15 

ワンショ
ットパル
ス出力 2経
過時間 

上位 4桁 

ワンショットパルス出力 1経過時間と同様 

 

● ワンショットパルス出力仕様 
項目 仕様 

パルス ON時間 0.01ms～9999ms（STIM命令で設定可能） 

動作条件 1.ユニット機能設定エリアで、パルス出力の動作モードを「ワンショットパルス出
力」に指定 

2.STIM命令（C1＝001または 002）を実行 

応答時間 （割込サブルーチン先頭で STIM命令を実行した場合） 

割込要因発生からワンショットパルス出力が ONとなるまでの応答時間：0.1ms以
内 

 

 

8-36 



8－7 パルス出力機能 
8－7－2 パルスカウンタによる時間計測機能 

8－7－2 パルスカウンタによる時間計測機能 
ワンショットパルス出力のタイマ機能を使用して、パルス出力用カウンタをタイマと
して使用することが可能です。STIM命令（C1＝011または 012、C2＝000）でタイマ
を起動し、STIM命令（C1＝011または 012、C2＝001）でタイマを停止します。これ
により高精度の時間計測が可能です。 

 計数モード 
（時間計測） 

STIM命令（C2＝000）実行
でタイマ起動 

経過時間 

タイマ起動条件

タイマ停止条件

STIM命令（C2＝001）実行 
でタイマ停止 

タイマ現在値 
AR14/15、 
AR16/17 

時間 

現在値保持 
現在値リセット

 
タイマ経過時間が、補助記憶リレーAR14/AR15 CH、AR16/AR17 CHに 16進 8桁で格
納されます。このエリアは、タイマが起動すると、00000000 Hexとなり、時間経過と
ともに加算され、タイマが停止すると保持されます。 

 
チャネル番号 ビット 機能 内容 

AR14 00～15 下位 4桁 

AR15 00～15 

パルス時
間計測 1 

上位 4桁 

パルスカウンタ計測時間が、16進 8桁で格
納される。 

00000000～FFFFFFFF Hex 

注：本ユニットの I/Oリフレッシュのタイミ
ングで更新されます。 

AR16 00～15 下位 4桁 パルス時間計測 1と同様 

AR17 00～15 

パルス時
間計測 2 上位 4桁  
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あらかじめ、ユニット機能設定エリアで、以下のように、パルス出力の動作モードを
「パルスカウンタによる時間計測」に指定しておくことが必要です。 

 
チャネル番号 ビット 機能 内容 

DM6613 00～07 パルス出力 1動作モード 05 Hex：パルスカウンタによる時間計測 

DM6614 00～07 パルス出力 2動作モード 05 Hex：パルスカウンタによる時間計測 

注：・本モードの場合、外部へのパルス出力は無効となります。 
  ・パルスカウンタによる時間計測として使用するパルス出力ポートは、他のパルス出力に

使用することはできません。 
  ・タイマ起動中に、再度 STIM命令でタイマ起動すると、タイマは 0からリスタートとなり

ます。 
 

■ パルスカウンタによる時間計測 
項目 仕様 

タイマ計測範囲 00000000～FFFFFFFF Hex 

時間単位 0.01ms、0.1ms、1msを STIM命令によって選択可能 

動作条件 1.ユニット機能設定エリアで、パルス出力の動作モードを「パルスカウンタによ
る時間計測」に指定 

2.STIM命令（C1＝011または 012）を実行して、タイマ起動、および停止 

 タイマ起動：C2＝000、タイマ停止：C2＝001 
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8－7 パルス出力機能 
8－7－3 パルス出力現在値 目標値一致比較割込 

8－7－3 パルス出力現在値 目標値一致比較割込 
パルス出力現在値が目標値に達すると割込サブルーチンを起動することができます。
ただし、単独モード（位置決め）、ワンショットパルス出力モード、電子カムモード
では、パルス出力が停止するため、使用できません。 

これにより、現在位置に応じた速度制御（周波数変更）を行うことが可能です（パル
ス動作モード：リニアモード時）。 

また、連続的な速度制御において、一連の繰り返し動作の現在位置に応じた速度制御
パターンを繰り返すことも可能です（パルス動作モード：リングモード時）。 

目標値一致比較割込の内容は、高速カウンタに対する処理と同様のため、8-19ページ
を参照してください。 

 

■ リニアモード時 

パルス出力現在値に対して、目標値を設定しその目標値に到達すると割込サブルーチ
ンプログラムを起動し、その割込サブルーチンプログラムの中で ACC命令または
SPED命令によりパルス出力周波数（速度）をコントロールすることにより、現在位
置に応じた速度制御を行うことが可能です。 

 周波数（速度） 

パルス出力現在値 

速度（周波数） 

時 間
い

ACC命令による 

目標値 1 

目標値 2 

目標値 3 
目標値 4 

目標値 5 
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8－7 パルス出力機能 
8－7－3 パルス出力現在値 目標値一致比較割込 

 

DM0100 0 0 5 0  加減速比率 
DM0101 2 0 0 0  
DM0102 0 0 0 0  

目標周波数 

ACC 
001
000

DM0100
 

サブルーチン 001に分岐すると、
目標周波数 2000Hzに、加減速比
率 50Hz／2msで、周波数変更を
します。 

@CTBL（63）
003
000

DM0000

003.00 
003.00が ONになったら、パルス出
力 1の現在値に応じた目標値一致
比較割込を開始します。 

DM0000 0 0 0 5 比較の個数：5 
DM0001 0 5 0 0 目標値 1下位 4桁：00000500 
DM0002 0 0 0 0 目標値 1上位 4桁 
DM0003 0 0 0 1 サブルーチン番号 001 
DM0004 2 0 0 0 目標値 2下位 4桁：00002000 
DM0005 0 0 0 0 目標値 2上位 4桁 
DM0006 0 0 0 2 サブルーチン番号 002 

〜      

DM0013 0 0 0 0 目標値 5下位 4桁：00100000 
DM0014 0 0 1 0 目標値 5上位 4桁 
DM0015 0 0 0 5 サブルーチン番号 005 

     

SBN（92） 
001

253.13 

常時 ON 

常時 ON 

RET（93） 
 

END（01） 
 

ACC 
001
000

DM0200
 

サブルーチン 002に分岐すると、
目標周波数 30000Hzに、加減速
比率 90Hz／2msで、周波数変更
をします。 

SBN（92） 
002

DM0200 0 0 9 0  加減速比率 
DM0201 0 0 0 0  
DM0202 0 0 0 3  

目標周波数 

253.13 

（サブルーチン番号 003、004、005も同様に記述）

RET（93） 
 

加減速中フラグ 

加減速中フラグ 

AR18.06 

AR18.06 
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8－7 パルス出力機能 
8－7－4 パルス出力現在値 帯域比較ビットパターン出力 

■ リングモード時 

連続的な速度制御において、一連の繰り返し動作の現在位置に応じ、速度制御パター
ンを繰り返すことが可能です。例えば、下図のように、ある位置では低速で、ある位
置では高速になる軸の動作を繰り返すことができます。 

ただし、速度制御パターンの繰り返しに応用するため、カウンタが可逆動作となる場
合には利用できません。 

 

0 
低速領域 

高速領域 

１回の速度制御パターン

時間 

パルス出力現在値 

速度（周波数） 

時 間
い

高速領域 

低速領域 

目標値 1 

目標値 2 

ACC命令による 
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8－7－4 パルス出力現在値 帯域比較ビットパターン出力 
パルス出力現在値がある値の範囲内のとき、補助記憶リレーに内部ビットパターンを
出力することが可能です。 

帯域比較ビットパターン出力の内容は、高速カウンタに対する処理と同様のため、8-20

ページを参照してくだい。 
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8－7 パルス出力機能 
8－7－5 ACC/PLS2命令の速度変更周期・加減速比率設定 

8－7－5 ACC/PLS2命令の速度変更周期・加減速比率設定 
-V1ロット No. 0209__以降より、ACC命令/PLS2命令の加減速比率の速度変更周期に
1msまたは 2msを選択して使用可能です。 

ただし、ACC命令/PLS2命令、ポート 1/2間で速度変更周期は共通となります。 

 

また、加減速比率の設定範囲も従来の 1Hz～2kHzから 1Hz～9.999kHzに拡張されまし
た。 

 

■ ACC命令/PLS2命令の速度変更周期の切り替え 

ACC命令/PLS2命令の加減速比率の速度変更周期の指定は、ACC命令/PLS2命令実行
前に AR19 C H ビット 07の ON/OFFによって切り替えます。 

 

● 2ms周期 

AR19 CH ビット 07を、OFF状態で ACC命令/PLS2命令を実行します。 

 
＠ACC 

001 

000 

DM0000 

 

DM0000 2000 加減速比率：2kHz 
DM0001 0000 目標速度：50kHz 
DM0002 0005  

 

実行条件 

 
 

● 1ms周期 

AR19 CH ビット 07を、ON状態で ACC命令/PLS2命令を実行します。 
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＠ACC 

001 

000 

DM0000 

 
DM0000 2000 加減速比率：2kHz
DM0001 0000 目標速度：50kHz 
DM0002 0005  

 

実行条件 

常時 ON  AR19.07
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8－7 パルス出力機能 
8－7－6 パルス出力方向優先モード/絶対位置指定優先モード 

8－7－6 パルス出力方向優先モード/絶対位置指定優先モード 
-V1ロット No. 0209__以降より、PLS2命令によるパルス出力方向を絶対位置によって
自動決定するか（絶対位置指定優先モード）、オペランドによってユーザが指定する
か（パルス出力方向優先モード）を選択可能です。 

 

-V1ロット No. 0209__以前では、PLS2命令の出力方向指定と絶対位置指定の方向が一
致していない場合、パルス出力されませんでした（パルス出力方向優先モードのみ）。 

 

● パルス出力方向優先モード 

オペランドによってユーザがパルス出力方向を決めます。 

PLS2命令の出力方向指定と絶対位置指定の方向が一致している場合のみ、パルス出
力します。 

 

● 絶対位置指定優先モード 

パルス出力方向を絶対位置から自動決定します。 

オペランドの指定によるパルス出力方向指定は無効となります。 

これにより、方向を意識せずに絶対位置のみで位置決めを実行できます。 

 

■ パルス出力方向優先モード/絶対位置指定優先モードの切り替え方法 

パルス出力方向優先モード/絶対位置指定優先モードは、PLS2命令実行前に AR19 CH

ビット 14の ON/OFFによって切り替えます。 
注：パルス出力方向優先モード/絶対位置指定優先モードの切り替えは、パルス出力 1/2で共通

となります。 
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● パルス出力方向優先モード 

AR19 CH ビット 14を、OFF状態で PLS2命令を実行します。 

 
＠PLS2 

001 

000 

DM0000 

CW出力  

DM0000 8000 
DM0001 0000 

 目標位置：8000 

DM0002 0000 

DM0003 0005 
 目標速度：50kHz 

DM0004 0000 
DM0005 0000 

 起動速度：0Hz 

DM0006 1000  加速比率：1000Hz
DM0007 1000  減速比率：1000Hz

パルス出力 1 

CW側 

設定テーブル：DM0000

 

● 絶対位置指定優先モード 

AR19 CH ビット 14を、ON状態で PLS2命令を実行します。 

 

＠PLS2 

001 

000 

DM0000 

実行条件 

 
DM0000 8000 
DM0001 0000 

 目標位置：8000 

DM0002 0000 
DM0003 0005 

 目標速度：50kHz 

DM0004 0000 
DM0005 0000 

 起動速度：0Hz 

DM0006 1000  加速比率：1000Hz 
DM0007 1000  減速比率：1000Hz 

パルス出力 1 

CW側 

設定テーブル：
DM0000 

常時 ON 
AR19.14 

無視されます。方向は自動的に
変わります。 
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8－7 パルス出力機能 
8－7－7 パルス出力機能の使用手順 

 

8－7－7 パルス出力機能の使用手順 

■ 加減速なし単相パルス出力 

（位置決め中のパルス量変更不可 PULS /SPED命令） 

 

パルス出力ポートの決定 
・パルス出力ポート 1または 2 

 
 

 

出力の配線 
・出力：CW、CCW：1.6kΩ抵抗あり/なし、 

出力用電源：DC24V 

 
 

 

ユニット機能設定 

（DM6613/DM6614） 

 
 

・ポート 1、2の動作モード設定（DM6613 ビット 00～07、
DM6614 ビット 00～07）：相対パルス出力（00 Hex）、
または絶対パルス出力（リニア）（01 Hex）、または絶対
パルス出力（リング）（02 Hex）に設定 

・ポート 1、2のクロック周波数を設定（DM6613 ビット 08

～15、DM6614 ビット 08～15） 

 

ラダープログラム 

 

・パルス量セット命令（PULS）：ポート指定、出力パルス量
設定 

・周波数設定命令（SPED）：ポート指定、加減速なしパルス
出力制御 

・動作モードコントロール命令（INI）：ポート指定、パルス
出力停止 

・高速カウンタ現在値読み出し命令（PRV）：ポート指定、
パルス出力現在値読み出し 
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PULS(65) パルス量セット命令

パルス出力量設定

INI(61) 動作モードコントロール命令

パルス出力停止

ラダープログラム

加減速なし
単相パルス出力機能
（固定デューティ比）

出力開始

SPED(64) 周波数設定命令

・出力モード：CW/CCW、
　連続または単独

・目標周波数
・パルス出力開始

ラダープログラム

現在値更新（1スキャンごと）

パルス出力量現在値
AR15CH AR14CH

ステータス更新
（命令実行直後と1スキャンごと）

パルス出力ステータス
AR18CH

（補助記憶リレー）
ポート1/ポート2

ポート1
ポート2 AR17CH AR16CH

（特殊補助リレー）

パルス出力
ポート1

パルス出力
ポート2

CW

CCW

CW

CCW

パルス出力機能

DM6613/6614の設定

ユニット機能設定
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8－7 パルス出力機能 
8－7－7 パルス出力機能の使用手順 

 

■ 加速または減速パルス出力 

（位置決め中のパルス量変更不可 PULS/ACC命令） 

 

パルス出力ポートの決定 
・パルス出力ポート 1または 2 

 
 

 

出力の配線 
・出力： CW、CCW：1.6kΩ抵抗あり/なし、 

出力用電源：DC24V 

 
 

 

ユニット機能設定 

（DM6613/DM6614） 

 
 

・ポート 1、2の動作モード設定（DM6613 ビット 00～07、
DM6614 ビット 00～07）：相対パルス出力（00 Hex）、
または絶対パルス出力（リニア）（01 Hex）、または絶
対パルス出力（リング）（02 Hex）に設定 

・ポート 1、2のクロック周波数を設定（DM6613 ビット
08～15、DM6614 ビット 08～15） 

 

ラダープログラム 

 

・パルス量セット命令（PULS）：ポート指定、出力パルス
量設定 

・周波数加減速コントロール命令（ACC）：ポート指定、
加速または減速（加速、減速別）パルス出力制御 

・動作モードコントロール命令（INI)：ポート指定、パルス
出力停止 

・高速カウンタ現在値読み出し命令（PRV）：ポート指定、
パルス出力現在値読み出し 
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PULS(65) パルス量セット命令

・パルス出力量設定

INI(61) 動作モードコントロール命令

・パルス出力停止

ラダープログラム

単相パルス出力機能
（固定デューティ比）

出力開始

ACC(－) 周波数加減速コントロール命令

・モード設定（CW/CCW、加速/減速、
　連続/単独モード）
・目標周波数：6Hz～200kHz
・加減速比率（共通）：
　-V1ロットNo.0209__以前�
　　2msでの増減量
　　1Hz～2kHz
　-V1ロットNo.0209__以降�
　　1msまたは2msでの増減量
　　1Hz～9.999kHz
・パルス出力開始

ラダープログラム

PRV(62) パルス出力現在値
読み出し命令

現在値更新（1スキャンごと）

パルス出力量現在値
AR15CH AR14CH

現在値更新（都度）

パルス出力ステータス
AR18CH

（補助記憶リレー）
ポート1/ポート2

ポート1
ポート2 AR17CH AR16CH

（特殊補助リレー）

パルス出力
ポート1

パルス出力
ポート2

CW

CCW

CW

CCW

ポート1、2のモード設定

DM6613/6614の
設定

ユニット機能設定

ステータス更新
（命令実行直後と1スキャンごと）
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8－7－7 パルス出力機能の使用手順 

■ 加減速なし単相パルス出力 

（位置決め中の目標位置変更可能 PULS命令 電子カムモード） 

 

パルス出力ポートの決定 
・パルス出力ポート 1または 2 

 
 

 

出力の配線 
・出力：CW、CCW：1.6kΩ抵抗あり/なし、 

    出力用電源：DC24V 

 
 

 

ユニット機能設定 

（DM6613/DM6614） 

 
 

・ポート 1、2の動作モード設定（DM6613 ビット 00～07、
DM6614 ビット 00～07）：絶対位置指定付パルス出力（電
子カムモード（リニア））（03 Hex）または、絶対位置
指定付パルス出力（電子カムモード（リング）（06 Hex）
に設定 

・ポート 1、2のクロック周波数を設定（DM6613 ビット
08～15、DM6614 ビット 08～15） 

 

ラダープログラム 

 

・パルス量セット命令（PULS）：ポート指定、絶対位置設
定、出力周波数設定、パルス出力（パルス出力方向は自
動選択） 

・動作モードコントロール命令（INI)：ポート指定、パルス
出力停止 

・高速カウンタ現在値読み出し命令（PRV）：ポート指定、
パルス出力現在値読み出し 

 

電子カムモードでは、以下のことが可能です。 

・パルス出力方向は、現在位置（パルス出力現在値）と指定位置（目標位置）を比較
して、自動的に決められます。 8 

各
機
能
の
説
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・PULS命令によるパルス出力中に、絶対位置設定を変更して同一ポートに対して
PULS命令を実行すると、絶対位置設定とパルス出力周波数を変更することが可能
です。 

 

・電子カム動作への応用 

PULS命令（電子カムモード）を使用して、高速カウンタ現在値（角度など）に応
じてパルス量または周波数を都度変更することが可能です。これにより、簡易な曲
線近似の電子カム動作（カム角度に応じた位置および速度制御）を行うことが可能
です。 

サイクルタイム一定または定時割込によって一定時間おきに高速カウンタ現在値
を読み出し、目標位置を決定した後、PULS命令（電子カムモード）を都度実行し
ます。 

PULS命令（電子カムモード）の場合、PULS命令（電子カムモード）実行中に、同
一パルス出力ポートに対して目標位置またはパルス出力周波数（速度）を変更して、
命令を実行すると、目標位置またはパルス出力周波数（速度）を更新します。した
がって、PULS命令＋SPED命令または PULS命令＋ACC命令と異なり、パルス出
力中に、位置および速度制御が可能です。 

これにより、パルス入力現在値に応じて、高速に目標位置またはパルス出力周波数
（速度）をステップ状に変化させることが可能です。 
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8－7－7 パルス出力機能の使用手順 

 また、パルス入力現在値を四則演算などによって加工し、その値を目標位置または
パルス出力周波数（速度）として与えることも可能です。 
注：パルス出力方向は、現在位置（パルス出力現在値）と目標位置との関係から自動的に選
択されます。 

 

：PULS命令実行 

（目標位置と速度変更） 

時間 
サイクルタイム一定実行 

時 間
い

目標位置 

パルス入力現在値 

プログラム内で、PULS命
令（電子カムモード）を、
目標位置および周波数を
変更して、実行 

パルス出力現在値（絶対位置）

 
 

 

■ 台形加減速ありパルス出力 

（位置決め中のパルス量変更不可 PLS2命令） 

 

パルス出力ポートの決定 
・パルス出力ポート 1または 2 

 
 

 

出力の配線 
・出力：CW、CCW：1.6kΩ抵抗あり/なし、 

    出力用電源：DC24V 

 
 

 

ユニット機能設定 

（DM6613/DM6614） 

 
 

・ポート 1, 2の動作モード設定（DM6613 ビット 00～07、
DM6614 ビット 00～07）：相対パルス出力（00 Hex）、
または絶対パルス出力（リニア）（01 Hex）に設定 

・ポート 1, 2のクロック周波数を設定（DM6613 ビット 08

～15、DM6614 ビット 08～15） 

 

ラダープログラム 

 

・位置決め（PLS2）命令：ポート指定、台形加減速あり（加
速、減速別指定）パルス出力制御 

・動作モードコントロール命令（INI）：ポート指定、パル
ス出力停止 

・高速カウンタ現在値読出命令（PRV）：ポート指定、パ
ルス出力現在値読み出し 

8 
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機
能
の
説
明 
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8－7－7 パルス出力機能の使用手順 

INI(61) 動作モードコン
トロール命令

パルス出力停止

ラダープログラム

台形加減速あり
単相パルス出力機能 出力開始

PLS2(－) 位置決め命令

・パルス出力量設定
・目標周波数：6Hz～200kHz
・起動周波数：1Hz～200kHz
・加減速比率（別指定）
　-V1ロットNo.0209__以前�
　　2msでの増減量�
　　1Hz～2kHz�
　-V1ロットNo.0209__以降�
　　1msまたは2msでの増減量�
　　1Hz～9.999kHz�
・パルス出力開始

ラダープログラム

カスタマイザブルユニット

PRV(62) 高速カウンタ現在値
読み出し命令

パルス出力現在値�
読み出し

現在値更新（1スキャンごと）

パルス出力量現在値

現在値更新（都度）

パルス出力ステータス

（補助記憶リレー）

ポート1
ポート2

（特殊補助リレー）

パルス出力
ポート1

パルス出力
ポート2

CW

CCW

CW

CCW

ポート1、2のモード設定

DM6613/6614の
ビット00～07に

00～01Hexを設定

ユニット機能設定

AR15CH AR14CH
AR18CHポート1/ポート2 AR17CH AR16CH

ステータス更新
（命令実行直後と1スキャンごと）

 
 

 

■ ワンショットパルス出力機能の使用手順 

 

パルス出力ポートの決定 
・パルス出力ポート 1または 2 

 
 

 

出力の配線 
 

 
 

 

ユニット機能設定 

（ DM6613/DM6614 ビット 00～07）

 
 

・04 Hex：ワンショットパルス出力 

ラダープログラム 
・STIM命令（C1=001または 002）実行で、ワンショット
パルス接点を ONにします。 

8 
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■ パルスカウンタによる時間計測機能の使用手順 

 

パルス出力ポートの決定 
・パルス出力ポート 1または 2 

 
 

 

ユニット機能設定 

（ DM6613/DM6614 ビット 00～07）

 
 

・05 Hex：パルスカウンタによる時間計測 

ラダープログラム 

 

1. STIM命令（C1=011または012）で、計測スタート（C2=000）
します。 

2. STIM命令（C1=011または012）で、計測ストップ（C2=001）
します。 
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8－7－8 パルス出力機能の使用例 

 

参 考

 

STIM命令で実行するタイマ割込機能（ワンショットタイマ、定時割込タ
イマ）と上記ワンショットパルス出力/時間計測機能は、同時に使用するこ
とができます。 

 

 

8－7－8 パルス出力機能の使用例 

● 加減速なしの単相パルス出力で位置決めをするとき 

ポート 1から、パルス量 10,000、周波数 20,00Hzで、相対パルス出力指定で位置決め
（CW側単独モード）をします。 

 

目標周波数 
2000Hz 

SPED命令実行 

パルス周波数 

時間 

指 定 パ ル ス 量 ：
10000 
（PULS命令で指定）

指定パルス量 10000を出力して停止  

 

@SPED（64）
001
002

#0200

@PULS（65）
001
000

DM0000

002.00 

ポート 1から周波数 2000Hz
（2kHz）の CW側単独モードで、
パルス出力を開始します。 

002.00が ONになったら、ポー
ト 1に、相対パルス指定で、パ
ルス量 10000を設定します。 

DM0000 0 0 0 0  
DM0001 0 0 0 1  

 

パルス量 DM6613 0 0 0 0  
 

 

8 

各
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お願い

 

パルス出力開始時・停止時には、パルス周波数がモータの自起動領域内に
入るようにしてください。 

 

● 周波数をステップ状に変化させるとき 

ポート 2から、周波数 3,000Hzから 50,000Hzに速度変更（CCW側連続モード）をし
ます。 

 

目標周波数 
 50000Hz 

現在の周波数 
  3000Hz 時間 

パルス周波数 

SPED命令実行 SPED命令実行  
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8－7－8 パルス出力機能の使用例 

DM0000 0 0 0 0
DM0001 0 0 0 5 目標周波数

 @SPED（64）
002
001

#0300

002.00 

002.01が ONになったら、CCW
連続モードで、周波数 50000Hz
（50kHz）に変更します。 

ポート 2から CCW連続モード
で、周波数 3000Hz（3kHz）のパ
ルス出力を開始します。 

@SPED（64）
002
001

DM0000

002.01 

 
 

参 考 

 

周波数を変化させる処理を入力割込で行うと、速度制御のタイミングが正
確になります。 

 

● 周波数を一定比率で加速させるとき 

ポート 2から、周波数 3,000Hzから 50,000Hzまで 500Hz /2msで加速します。 

 

目標周波数 
 50000Hz 

現在の周波数 
  3000Hz 

加減速比率 
500Hz/2ms

時間 

パルス周波数 

ACC命令実行 SPED命令実行  

8 

各
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 @SPED（64）
002
001

#0300

002.00 

002.01が ONになったら、ACC
命令のモード 1（CCW方向、加
速、連続モード）で、周波数を
500Hz/約 2msで 50,000Hz
（50kHz）まで加速します。 

ポート 2から CCW連続モード
で、3,000Hz（3kHz）のパルス出
力を開始します。 

@ACC 
002
001

DM0000
 

002.01 

目標周波数 

DM0000 0 5 0 0 加減速比率 
DM0001 0 0 0 0  
DM0002 0 0 0 5   

 

参 考 

 

ACC命令で減速目標周波数に 0 Hzを指定してもパルス出力を停止させる
ことができます。 

ただしこの場合は、正確なパルス出力量で停止させることができませんの
で、正確なパルス出力量で停止させたい場合は、目標周波数を 0に設定し
ないでください。 
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8－7－8 パルス出力機能の使用例 

・速度 0になる前に指定パルス量に達したとき 

 

時間 

 速度 
（パルス周波数） 

この時、実際のパルス出力量は、設
定したパルス出力量になります。 

0 

 
・パルス余りが 0以上ある状態で速度が 0になった場合 

 

時間 

 速度 
（パルス周波数） 

この時、実際のパルス出力量は、設定した
パルス出力量と異なる場合があります。 

したがって、「実際のパルス出力量」＝｢設
定したパルス出力量｣とするために、パル
ス出力量が完了する時点の速度（パルス周
波数）を 0Hz よりも大きくなるように
（例：起動周波数になるように）設計して
ください。 

パルス余りがある状態 

0 

 

 

8 
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■ 加減速なし単相パルス出力 

一定時間間隔で目標位置を変更して絶対位置決め（電子カムモード） 

サイクルタイム一定機能で 2msごとにラダープログラムを実行し、その中で、高速カ
ウンタ現在値の内容に応じて目標位置を変更して、位置決めをします。 

高速カウンタの現在値に応じて、目標位置を定めてパルス出力を行います。目標位置
を算出するのに、折れ線近似命令を使用します。 
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8－7－8 パルス出力機能の使用例 

高速カウンタ
現在値(BCD)

4000

0
400 800600 999

パルス出力目標位置
EM0000/0001(BCD)

200  
高速カウンタは、リング動作（リング設定値：999（BCD））を行います。 

 

PULS（65） 
001 
002 

EM0000 

同時に、EM0000/0001の内容を目標
位置として、絶対位置指定付パルス
出力で、EM0002/0003の内容を周波
数として、パルス出力を実行します。

253.13 

高速カウンタ起動

MOV 
#0000 

EM0002 

END（01） 

253.13 

常時 ON 

常時 ON 

APR 
DM1000 

AR0 
EM0000 

 

パルス出力周波数を 200kHz
とします。 

同時に、高速カウンタ 1 現在値を入
力データとして、それを DM1000～
DM1021 の折線データに基づいて折
線（上記の折線）近似をして、

EM0000/0001に格納します。 

PULS 命令のパルス出力が出力停止
と重なって出力できなかったとき
に、同じ条件で再出力します。 

EM0000 目標位置（下位） 
EM0001 目標位置（上位） 
EM0002 出力周波数（下位） 
EM0003 出力周波数（上位） 

  
DM1000 1 0 0 4 
DM1001 0 3 E 7 
DM1002 0 0 0 0 
DM1003 0 0 0 0 
DM1004 0 0 C 8 
DM1005 0 0 0 0 
DM1006 0 0 0 0 
DM1007 0 1 9 0 
DM1008 0 F A 0 
DM1009 0 0 0 0 
DM1010 0 2 5 8 
DM1011 0 F A 0 
DM1012 0 0 0 0 
DM1013 0 3 2 0 
DM1014 0 0 0 0 
DM1015 0 0 0 0 
DM1016 0 3 E 7 
DM1017 0 0 0 0 
DM1018 0 0 0 0 

 

・入力データ＝AR0 高
速カウンタ 1現在値

・入力点数＝5-1＝4点

Y0 0 
X6（X座標の最大値）999

Y1 0 
X1 200 

Y2 4000 
X2 400 

Y3 4000 
X3 600 

Y4 0 
X4 800 

Y5 0 
X5 999 

AR09.00 

MOV 
#0020 

EM0003 

PULS（65） 
001 
002 

EM0000 

255.06 

＝フラグ

 

8 
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■ 台形加減速をある時間（ドゥエルタイマ）後に反対方向に戻す 

CW側に、加速比率 500Hz/2msで加速、減速比率 300Hz/2msで減速し、パルス量 300,000

で停止します。5s後、CCW側に、同じ条件で加速、減速します。（相対パルス出力） 

 

起動周波数500Hz 

目標周波数 
20,000Hz 加速比率 

500Hz/2ms 

指定パルス量：300,000 指定パルス量：300,000 

ポート1 CCW側 ポート1 CW側 

時間 

パルス周波数 

減速比率 
300Hz/2ms 

PLS2命令実行 

出力開始 出力停止 

AR18.00がON 
目標周波数到達 

減速ポイント 

5秒 

停 止 周 波 数
600Hz 

加速比率 
500Hz/2ms

5秒経過後、 

PLS2命令実行 

出力開始 

減速比率 
300Hz/2ms
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8－7－8 パルス出力機能の使用例 

 

AR18.00

TIM 
000

#0050
 

@PLS2 
001
000

DM0000
 

002.00 

CW側へのパルス出力が完了し
てから 5秒が経過したら、CCW
側へ同じ条件でパルス出力を行
います。 

AR18.00がON（パルス出力完了）
になったら、5秒のタイマを起動
します。 

002.00が ONになったら、ポー
ト 1の CW側から、 
加速比率 500Hz/2ms、 
減速比率 300Hz/2ms、 
目標周波数 20000Hz（20kHz）、
起動周波数 500Hz、出力パルス量
300000で、パルス出力を開始し
ます。 

003.00の立ち上がりで、002.00
を ONにします。 

DIFU 
00200
 

003.00 

@PLS2 
001
001

DM0000
 

T000 

T DM0000 0 0 0 0  
T+1 DM0001 0 0 3 0  
T+2 DM0002 0 0 0 0  
T+3 DM0003 0 0 0 2  
T+4 DM0004 0 5 0 0  
T+5 DM0005 0 0 0 0  
T+6 DM0006 0 5 0 0 加速時間
T+7 DM0007 0 3 0 0 減速時間

出力パルス数 

目標周波数 

起動周波数 

002.01 

002.02 

00201 

00202 

 
 

■ ワンショットパルス出力機能の使用例 

● ポート 1から、ON時間 1.5msのワンショットパルス出力をするとき 

8 
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@STIM（69）

001
#0015

000

002.00 
002.00が ONになったら、ポート 1

から、ON時間 1.5msでワンショッ
トパルス出力を実行します。 

 
 

■ パルスカウンタによる時間計測の使用例 

● ポート 1を占有して、パルスカウンタによる時間計測をするとき 

 
@STIM（69）

011
000
000

002.00 
002.00が ONになったら、（ポ
ート 1を占有して）パルスカウン
タの時間計測 1を開始します。 

@STIM（69）
011
001
000

003.00 
003.00が ONになったら、パル
スカウンタの時間計測 1を停止
します。 

計測結果は、AR14/AR15 CHに格納されています。
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8－8 アナログ出力機能 
 

8－8 アナログ出力機能 
 

■ 対象形式 

ユニット形式 機能 

形 CS1W-HCA22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、アナログ出力 2点 

形 CS1W-HCA12-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、アナログ入力 1点、パルス入力 1点、アナロ
グ出力 2点 

 

■ 概要 

形 CS1W-HCA22-V1/HCA12-V1は、アナログ出力が可能です。 

アナログ出力 2点の信号種類は、－10～＋10V、0～10V、0～5V、1～5Vから選択可
能です（信号種類は、各点個別です）。 

通常は、ENDリフレッシュ方式によって、AR14/AR15 CHの値をサイクリックにアナ
ログ出力します。 

また、命令による都度リフレッシュ方式によって、SPED命令（ステップ状時）また
は ACC命令（勾配あり時）実行時に、アナログ出力することも可能です。  

 

■ アナログ出力仕様 
項目 仕様 

出力信号 電圧出力 

アナログ出力点数 2点 

出力信号レンジ ユニット機能設定エリア（ポート 1：DM6613、ポート 2：DM6614）で、以下から選択 
－10～＋10V、0～10V、0～5V、1～5V 

D/A変換時間 0.05ms以下 

分解能 －10～＋10V ：1/10000（14ビット、格納値： EC78～1388 Hex ） 
0～10V、0～5V、1～5V：1/4000（12ビット、格納値：0000～0FA0 Hex ） 

アナログ出力値のリフレッシュタイミングを、ユニット機能設定エリア（ポート 1/2共通：DM6630
ビット 00～07）で以下のいずれかから選択可能。 
・END命令実行後のリフレッシュ 
・SPEDまたは ACC命令実行時の都度リフレッシュ 

アナログ出力値のリフレッ
シュ方式 

ENDリフレッシュ方式 出力変換イネーブルフラグ（ポート 1：AR16 CHビット 00、ポート 2：AR16CH
ビット 01）を ONにして、AR14/AR15 CHの値をアナログ出力する。 

 命令による都度リフレッ
シュ方式 

出力変換イネーブルフラグを ONにして、以下のいずれかの命令を実行す
ることによる。 
・SPED命令：ステップ状のアナログ出力値の変更 
・ACC命令：立ち上りまたは立ち下り勾配のあるアナログ出力値の変更（2ms
ごとの変化） 

注 1：命令による都度リフレッシュ方式では、割込サブルーチン内などで、
アナログ出力することが可能です。 

注 2：電源 ONから命令実行までの間は、アナログ出力値はホールド機能の
設定にしたがいます。 

アナログ出力指定値 ・ENDリフレッシュ方式では、AR14/AR/15 CHに、以下の値を指定します。 
・命令による都度リフレッシュ方式では、SPED命令または ACC命令のオペランドで、以下の値を指
定します。 

●-10～+10Vのとき： 
EC78～1388 Hex（10進：-5000～+5000）(分解能：10000）が 0%～100%（－10～＋10V）に対応 

注：設定可能範囲は、EA84～157C Hex（10進：-5500～+5500）で、-5%～+105%（-11～+11V）に対応
●0～10V、0～5V、1～5Vのとき： 

0000～0FA0 Hex（10進：0～4000）(分解能：4000）が、0%～100%（各々0～10V、0～5V、1～5V ）
に対応 

注：設定可能範囲は、FF38～1068 Hex（10進：-200～+4200）で、-5%～+105%（各々-0.5～+10.5V、-0.25
～+5.25V、0.8～5.2V）に対応 
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項目 仕様 

アナログ出力値格納エリア ポート 1：AR14 CH、ポート 2：AR15 CH 
・ENDリフレッシュ方式の場合、この値を変更することで、外部へのアナログ出力値を変更するこ
とが可能です。 
出力ホールド機能によって、クリア、最大値を出力しているときは、設定された状態のままですの
で格納値と出力値は異なります。 

・命令による都度リフレッシュ方式の場合、ACC、SPED命令を実行すると、このエリアにアナログ
出力中の値がモニタ用に格納されます。 
出力ホールド機能によって、出力されている状態が反映されます。 

外部出力最大電流 12 mA 

23±2℃ ±0.3% of FS 総合精度 
＊1 0～55℃ ±0.5% of FS 

各機能 勾配機能 ACC命令の実行でアナログ出力をすることにより、以下の変化率で、アナログ出力指定値まで変化
させることができます。 
-10～+10Vのとき：0000～2AF8 Hex（10進 0～+11000） 
0～10V、0～5V、1～5Vのとき：0000～1130 Hex（10進 0～+4400） 

 出力ホールド
機能 

以下のいずれかのときに、指定しておいた出力状態（クリア、最大値、保持）を出力 
・出力変換イネーブルフラグ（ポート 1：AR16CHビット 00、ポート 2：AR16 CHビット 01）が OFF
・アナログ出力 出力値異常（ポート 1：AR17CHビット 08、ポート 2：AR17 CHビット 09）が ON
（ENDリフレッシュ方式時） 

・カスタマイザブルユニットが運転停止異常時（本ユニットのWDTエラー、フラッシュメモリ内の
調整データ異常を除く）＊2 
・調整モードで調整中の出力番号以外 

 オフセット・
ゲイン調整機
能 

接続する機器に合わせて、出力を校正することが可能。 
調整モードにおいて（ユーザ機能設定エリア DM6631で設定、ポート 1/2共通）、調整イネーブルフ
ラグ（ポート 1：AR18 CH ビット 00、ポート 2：AR18 CHビット 01）を ONにした上で、オフセッ
トまたはゲイン値を指定して、周辺ツールから、アップフラグまたはダウンフラグを ONにして校正
可能。 
・オフセット値： 
 -10～+10V ：FE0C～01F4 Hex 
 0～10V、0～5V、1～5V：FF38～00C8 Hex 
・ゲイン値： 
 -10～+10V ：1194～157C Hex 
 0～10V、0～5V、1～5V：0ED8～1068 Hex 

*1：総合精度とは、フルスケールに対する精度です。 
*2：本ユニットが運転停止異常、または CPUユニットが「CPU待機中」のときの、アナログ出

力は以下のとおりです。 8 

各
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条件 アナログ出力 

本ユニットのWDTエラー 

・本ユニットのフラッシュメモリ内調整データ異常（フ
ラッシュメモリ異常または ARエリア内の調整データ
異常で示される異常） 

・CPUユニットが「CPU待機中」 

0V付近が出力される 
（オフセット調整されていない 0V出力） 

上記以外の、本ユニットの運転停止異常 
（調整データ以外のフラッシュメモリ異常、FALSなど）

出力ホールド機能に従い、指定しておいた出力状態（ク
リア、最大値、保持）が出力される 

 なお、アナログ出力機能関連のユニット機能設定エリア（DM6613/DM6614、DM6630/ 
DM6631）が異常のときは、以下の状態となります。 

   出力信号レンジ ：-10～+10V 
   出力ホールド機能：クリア 
   アナログ出力方式：ENDリフレッシュ方式 
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● 設定値と出力データ 
・－10～＋10V時 ・0～10V時 
 

EC78 
EA84 

-10.0V 
-11.0V 

アナログ出力信号 

10000分解能 

出力指定値 

（16進 4桁）

0.0V 

+10.0V 
+11.0V 

0000 
1388 

157C 

 

 

0000 
FF38 

0.0V
-0.5V

アナログ出力信号 

4000分解能 

出力指定値 

（16進 4桁）

10.0V
10.5V

0FA0 
1068 

・0～5V時 ・1～5V時 
 

0000 
FF38 

0.0V 
-0.25V 

アナログ出力信号 

4000分解能 

出力指定値 

（16進 4桁）

5.0V 
5.25V 

0FA0 
1068 

 

 

0000 
FF38 

1.0V
0.8V

アナログ出力信号 

4000分解能 

出力指定値 

（16進 4桁）

5.0V
5.2V

0FA0 
1068 
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■ 使用命令 

● ENDリフレッシュ方式の場合 

例えば、MOV命令などを使用して、AR14/AR15 CHにアナログ出力値を格納した上
で、変換イネーブルフラグ AR16 CH ビット 00/01を ONにします。 

 

● 命令による都度リフレッシュ方式の場合 

以下の専用命令によって、出力します。 

SPED命令：ステップ状のアナログ出力値の変更 

F：アナログ出力指定値 4桁（16進） 
目標のアナログ出力値を指定します． 
・-10～+10Vレンジ時： EA84～157C Hex 

(10進：-5500～+5500、分解能：11000） 
・0～10V、0～5V、1～5V
レンジ時： 

FF38～1068 Hex 
(10進：-200～4200、分解能：4400） 

 (@) SPED  
P P：出力ポート（001：アナログ出力ポート 1、002：アナログ出力ポート 2）

000 000固定 
F F：アナログ出力指定値 

 

 
注：アナログ出力指定値は、必ず上記範囲内としてください。一度範囲を越えた出力値を指定
するとエラーとなり、再出力させるには一度プログラムモードにする必要があります。 
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ACC命令：勾配をもったアナログ出力値の変更 

T：変化率(16進 4桁) 
2ms毎の増減量（勾配）を指定します。 
・-10～+10Vレンジ時： 0000～2AF8 Hex 

（10進：0～11000） 
・0～10V、0～5V、1～5V
レンジ時： 

0000～1130 Hex 
（10進：0～4400） 

 
T+1：アナログ出力目標値 4桁（16進） 
目標のアナログ出力値を指定します． 
・-10～+10Vレンジ時： EA84～157C Hex 

(10進：-5500～+5500、分解能：11000） 
・0～10V、0～5V、1～5V
レンジ時： 

FF38～1068 Hex 
(10進：-200～4200、分解能：4400） 

注：ACC命令による勾配の途中では､SPED命令または ACC命令によるアナログ出力値の
変更はできません。出力値に到達してから変更するようにしてください。 

 

 (@) ACC  
P P：出力ポート（001：アナログ出力ポート 1、002：アナログ出力ポート 2）

000 000固定 
T T：変化率、T+1：アナログ出力目標値 

 

■ 使用手順 

 

アナログ出力信号レンジ、点数の決定、
リフレッシュ方式、使用命令の決定

 
 

 

アナログ出力の配線 
 

 
 

 

ユニット機能設定 

（DM6613/DM6614） 

 
 

・アナログ出力の信号レンジの設定（－10～＋10V、0～10V、
0～5V、1～5V） 

・出力停止（ホールド）機能の設定（クリア、最大値、保持）

ユニット機能設定（DM6630） 
・アナログ出力のリフレッシュ方式（ENDリフレッシュ方式、
都度リフレッシュ方式） 

 
 

 

ラダープログラム 

 

・AR14/AR15 CHへMOV命令等で出力値を設定、およびア
ナログ出力変換イネーブルフラグ（AR16 CH ビット 00、
AR16 CH ビット 01）を ON 

・アナログ出力変換イネーブルフラグ（AR16.00、AR16.01）
を ONにしている状態で、SPED命令または ACC命令を実
行 
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■ 使用例 

● 補助記憶リレーに格納した値を出力 

 ユニット機能設定エリア 
DM6613 0 0 0 2 ビット 00～07：02 Hex：アナログ出力 1の出力レンジ 1～5V 

    
DM6630 0 0 0 0 ビット 00～07：00 Hex：アナログ出力をENDリフレッシュ方式とする

002.01が ONになったら、1000 Hexを
AR14 CH（アナログ出力 1出力値）に格
納します。 

@MOV 
#1000
AR14

 

002.01 

アナログ出力 1変換イネーブルフラグ
（AR16 CH ビット 00）を ONにします。

SET 
AR16.00
 

 

● ステップ状にアナログ出力 

 

ユニット機能設定エリア 
DM6613 0 0 0 2 ビット 00～07：02 Hex： アナログ出力 1の出力レンジ 1～5V 

    
DM6630 0 0 0 1 ビット 00～07：01 Hex： 

    
アナログ出力を命令による都度リフレッシ
ュ方式とする 

 

DM0000 0 3 E 8 アナログ出力指定値：03E8 Hex（10進 1000：25%） 
 

002.01が ONになったら SPED命令を
実行し、アナログ出力ポート 1から、1
～5Vで、アナログ出力指定値 03E8 Hex
（25%：2V）まで、ステップ状にアナロ
グ信号を出します。 

@SPED 
001
000

DM0000
 

002.01 

8 
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● 勾配付のアナログ出力 

ユニット機能設定エリア 
DM6613 0 0 0 2 ビット 00～07：02 Hex： アナログ出力 1の出力レンジ 1～5V 

      
DM6630 0 0 0 1 ビット 00～07：01 Hex： 

    
アナログ出力を命令による都度リフレ
ッシュ方式とする 

DM0000 0 1 9 0 変化率：0190 Hex（10進 400：10%） 
DM0001 0 7 D 0 アナログ出力指定値：07D0 Hex（10進 2000：50%） 

002.01が ONになったら ACC命令を実
行し、アナログ出力ポート 1から 1～5V
で、アナログ出力指定値 07D0 Hex
（50%：3V）まで、2msあたり 0190 Hex
（10%：0.4V）の勾配でアナログ信号を
出します。 

@ACC 
001
000

DM0000

00201 
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8－9 ABSサーボドライバ対応機能 
 

■ 対象形式 

ユニット形式 機能 

形 CS1W-HCP22-V1 

(*1) 

接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、パルス出力 2点 

形 CS1W-HCA22-V1 

(*1) 

接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、アナログ出力 2点 

形 CS1W-HCA12-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、アナログ入力 1点、パルス入力 1点、
アナログ出力 2点 

*1：-V1ロット No. 0209__以降より使用可能です。 
 

■ 概要 

本ユニットは、以下のいずれかのタイプのパルス入力信号を入力可能です。 

・通常のインクリメンタル型エンコーダなどからのパルス列 

・絶対値エンコーダ（多回転アブソリュート形エンコーダ）付きサーボドライバのエ
ンコーダ出力データ（例：弊社製Wシリーズなど） 

以下は、後者の絶対値エンコーダタイプ サーボドライバ対応機能について説明しま
す。 
注：通常のインクリメンタル型エンコーダなどからのパルス列の入力については、 
形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1のパルス入力機能と同一です。「8－6 パルス
入力機能（P.8-13）」を参照してください。 

 

絶対値エンコーダタイプサーボドライバのエンコーダ出力データを入力する場合、 

形 CS1W- HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1からの SEN出力信号をサーボドライバに
接続し、運転開始時に 1度その絶対位置情報として、多回転量（シリアルデータで A

相より入力）と初期インクリメンタルパルス（パルス、A/B相より入力）を入力しま
す。 
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以後、運転中の位置データは A/B相による位相差入力(通常のカウンタ機能を使用)で
入力します。 

絶対値エンコーダタイプサーボドライバを使用することで、運転開始時毎回原点サー
チをすることなく、電源投入時の位置から制御を開始することができます。 

 

 
 
 
速度制御

 

 
 
 

位置制御 
（SPED命令 

ACC命令 
PULS命令 
PLS2命令 
による） 

サーボドライバ 

絶対値エンコーダ付き
サーボモータ 

アナログ出力
(速度指令) 

●本ユニットによる位置制御時 

-10～+10V 

カスタマイザブルユニット 

絶対値エンコーダ
データ 

絶対値エンコーダ信号 
（ラインドライバ） 

動力ケーブル
（U、V、W）

SEN信号出力 
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■ 絶対値エンコーダ出力のデータフォーマット 

本ユニットが対応している絶対値エンコーダタイプのサーボドライバからのデータ
フォーマットは以下のとおりです。   

 

● シリアルデータ仕様 
回転量データ部桁数 5桁 

データ伝送方式 調歩同期 

転送速度 9600ビット/s 

スタートビット 1ビット 

ストップビット 1ビット 

パリティ 偶数 

キャラクタコード ASCII 7ビット 

データフォーマット 8文字 

 

● データフォーマット 
バイト +0 +1 +2 +3 +4 +5 +6 +7 

回転量データ  P 

（*1） 符号 

（＋また
は-） 

整数（10進数 5桁） 

CR 

*1：ASCIIコードの”P”です。16進数で、50 Hexです。 
注 1： 本ユニットが受信できる回転量の範囲は＋65535～－65535です。 
注 2：サーボドライバから受信する多回転量データについては、使用するサーボドライバのマニ

ュアルにてご確認ください。 
注 3：使用するサーボドライバの逆回転モードの設定にあわせて、ユニット機能設定「高速カウ

ンタ 1 動作モード（DM6605）」の ABSリニア（CW-）、ABSリニア（CW+）モード
の設定を行ってください。 

注 4：サーボドライバの絶対値エンコーダ多回転量設定をプラス方向のみに回転量を出力するモ
ードにしておくと、ユニット側で受信するデータの取り扱いは、ユニット機能設定エリ
ア「高速カウンタ 1 動作モード（DM6605）」により、以下のようになります。 
 
例）サーボ側の設定を 0～65534とした場合 
ユニット機能設定エリア「高速カウンタ 1 動作モード（DM6605）」：ABSリニア（CW-）
モード 

8 
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+65534 回転の
現在値 

0 

ABS 現在値はプラス値と

なります。 

 
  ユニット機能設定エリア「高速カウンタ 1 動作モード（DM6605）」：ABSリニア（CW+）

モード 

 

-65534 回転の
現在値 

ABS 現在値はマイナス値

となります。 

0 
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8－9－1 数値範囲モード 

■ カウント動作 

ABSリニア(CW-)、ABSリニア(CW+)、ABSリングのカウント動作は、 

形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1のパルス入力機能のリニア/リングモードと同じです。 
ただし、通常のリニアモードには、絶対値エンコーダタイプサーボドライバからドラ
イバ側で保持されている回転数データを受信する機能がありません。 

 

■ 各数値範囲モードの詳細 

ABSリニア(CW-)、ABSリニア(CW+)、ABSリングの詳細は以下のとおりです。 

・ ABSリニア（CW-）モード（DM6605 ビット 12～15：2 Hex） 

絶対値エンコーダを逆回転させたときのパルス情報を、リニアモードでカウントしま
す。 

・ ABSリニア(CW+)モード（DM6605 ビット 12～15：4 Hex） 

絶対値エンコーダを正回転させたときのパルス情報を、リニアモードでカウントしま
す。 

・ ABSリングモード（DM6605 ビット 12～15：3 Hex） 

絶対値エンコーダのパルス情報を、リングモードでカウントします。（絶対値読み出
し時の初期インクリメンタルパルス（角度）のみを絶対値として使用します。）  

 

8－9－2 ABS回転数現在値（AR04～AR05 CH） 
ABS回転数現在値には、サーボドライバへ SEN信号を入力したときに本ユニットに
入力される多回転数データ（エンコーダより読み取られる現在値）が格納されます。 
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格納される値は、以下の変換式にしたがいます。 

「ABS回転数現在値（AR04/AR05 CH）」＝R×M 

「初期インクリメンタルパルス数（AR00/AR01 CH）」＝P0 

M：多回転数データ（ロータリエンコーダの軸が何回転したか） 

R（DM6609, DM6610）：エンコーダ 1回転あたりのパルス数 

（サーボドライバ設定絶対値エンコーダ分解能×ユニット側位相差入力逓倍（ユニッ
ト機能設定：高速カウンタ 1 入力方式（DM6605 ビット 00～03）） 

P0：初期インクリメンタルパルス数 

PS：ABSオフセット値（DM6645/DM6646） 

ABS回転数を読み出したとき、初期インクリメンタルパルス数分は AR00/AR01 CHに
格納されます。 

 

Mの値 
0 +1 +2 +3 

M×R P0 

PS 

基準位置 
（ABSオフセット位置）

ABS回転数現在値（AR04～05CH）+

P0（AR00/01CH） 

（絶対値エンコーダの位置） 

ABS現在値
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8－9－3 ABS現在値 
「ABS現在値」は、SEN信号 ON時の絶対値エンコーダの状態（位置）から ABSオ
フセット値（DM6645/DM6646）を引いた値です。 

以下の変換式にしたがって、算出される値です。この値は、ABS現在値プリセット機
能で使用します。データとしてメモリに格納されるわけではありません。 

 

● ABSリニアモード時 

「ABS現在値」＝「ABS回転数現在値（AR04/AR05 CH）」＋「初期インクリメンタ
ルパルス数（AR00/AR01 CH）」－PS 

PS：ABSオフセット値 （DM6645/DM6646） 

 

● ABSリングモード時 

「ABS現在値」＝P0－PS 

P0：初期インクリメンタルパルス数 

PS：ABSオフセット値（DM6645/DM6646） 

0

絶対値エンコーダの
位置

基準位置
（ ） ABSオフセット位置 

ABS現在値 P
0

P
S

7FFF
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参 考 

 

ABSリングモードは、ABS回転数現在値（AR04/AR05 CH）を使用しな
いで、初期インクリメンタルパルスのみを使用する動作モードです。 

なお、初期インクリメンタルパルスは、原点からの角度として取り扱うデ
ータ量です。 

 

8－9－4 ABS現在値プリセット機能 
高速カウンタ現在値 1（AR00/AR01 CH）に、SEN信号 ON時の絶対値エンコーダの
状態（ABS回転数現在値（AR04/AR05 CH）と初期インクリメンタルパルス数
（AR00/AR01 CH））を反映させることができます。 

ABS現在値プリセット（AR09 CH ビット 06）を ONにすることによります。 

このとき、高速カウンタ現在値 1（AR00/AR01 CH）に、「ABS現在値」を格納しま
す。なお、ABSリニア（CW-）、ABSリニア（CW+）と ABSリングモード時では、
それぞれ ABS現在値は異なります。詳細は、「8－9－3 ABS現在値（8-61ページ）」
を参照してください。 
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8－9－5 ABSオフセットプリセット機能 
現在の ABS回転数現在値（AR04/AR05 CH）と初期インクリメンタルパルス数から原
点としたい現在値を、ABSオフセット値（DM6645/DM6646）に格納することができ
ます。 

現在の絶対値エンコーダから読み出した値を、装置（アプリケーション）原点としま
す。「ABSオフセットプリセット（AR09 CH ビット 05）」を OFF→ONすることに
よります。 

 

 

8－9－6 関連エリア 

■ ユニット機能設定エリア 
DM番号 ビット 機能 内容 
DM6605 12～15 高速カウンタ 1 動作モード 0 Hex:リニアカウンタ 

1 Hex:リングカウンタ 
2 Hex:ABSリニア(CW－) 
3 Hex:ABSリング 
4 Hex:ABSリニア(CW+) 

DM6609 00～15 下位 4桁 

DM6610 00～15 上位 4桁 

ABS分解能 
（エンコーダ 1回転
あたりの入力パルス
数） 

00000001～00008000 Hex 
注：この分解能（パルス/回転）は、サーボドライバ側の「エンコーダ分周
比設定」とユニットの「パルス入力の逓倍設定」を考慮した上で、設定し
てください 
例：ドライバ側：1000、ユニット側：4逓倍の場合→FA0(4000) 

DM6645 00～15 下位 4桁 

DM6646 00～15 上位 4桁 

ABSオフセット値 80000000～7FFFFFFFHex 
絶対値エンコーダ使用時のアプリケーション上の原点です。 

 

■ 補助記憶リレー 
CH番号 ビット 機能 詳細 操作する

側 
強制セッ
ト/リセッ
ト 

AR00 00～15 下位 4桁 

AR01 00～15 

高速カウンタ 1 
現在値 上位 4桁 

80000000～7FFFFFFF Hex（16進 8桁） ユニット 無効 

AR04 00～15 下位 4桁 

AR05 00～15 

ABS回転数現在値 

上位 4桁 

80000000～7FFFFFFF Hex（16進 8桁）   

04 ABS回転数
取込みエラー

0：異常なし 
1：エラー発生 

 AR08 

05 

ABS現在値読み出
しステータス 

ABS回転数
読出し完了 

0：読み出しなし、または読み出し中 
1：読み出し完了（回転数のシリアル受信完了でセ
ット） 

 

05 ABSオフセ
ットプリセッ
ト 

0：プリセットなし 
0→1：サーボドライバから読み出した多回転量と

初期インクリメンタルパルス数をオフセッ
ト値として ABSオフセット値
（DM6645/DM6645）へ格納します。 
装置原点決めの際、絶対値エンコーダの原
点からの位置を装置原点として、
DM6645/DM6646へ、ABSオフセット値と
してプリセットします。 

06 ABS現在値
プリセット 

0：ABS現在値プリセット無効 
0→1：このとき、高速カウンタ現在値 1（AR00/AR01 

CH）に、「ABS現在値」を格納します。 
注：「ABS現在値」の詳細は、「8－9－3 ABS
現在値（8-61ページ）」を参照してください。 

AR09 

07 

ABSエンコーダ入
力指令 

ABS回転数
読み出し 

0：サーボドライバから回転数データ読み込み無効 
1：立ち上がり時、サーボドライバに SEN出力を
出力し、A相入力より多回転数データを受信し
ます。 

ユーザ 

有効 
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8－9－7 絶対値エンコ－ダ出力データの取得概要 

■ 絶対値エンコーダタイプサーボドライバの動作 

絶対値エンコーダタイプサーボドライバは、SEN信号を ONすると、次の動作をしま
す。 

1. SEN信号 ON時の絶対値エンコーダの状態を送信 

次の順で、各動作をします。 

①多回転数データ（ロータリエンコーダの軸が何回転したか）をシリアル方式で送
信 

②初期インクリメンタルパルス（現在の位置から原点までの差）を位相差パルス出
力で送信 

2. 絶対値データ送信後、回転変位に応じたパルス列を送信（インクリメンタルエンコ
ーダと同じパルスを送信） 

 

■ 絶対値エンコ－ダ出力データの取得方法 

本ユニットで、絶対値エンコーダタイプサーボドライバの絶対値エンコーダ出力デー
タを取り込むには、以下のようにします。 

 

● 手順 1（必須） 

「各種設定」 

・ 「パルス入力方式」の設定 

パルス入力方式を設定します。パルス入力方式は、ユニット機能設定エリア「パルス
入力方式（DM6605 ビット 00～03）」で設定します。 

次の 5種類可能です。 8 
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位相差 1逓倍、位相差 2逓倍、位相差 4逓倍、加減算パルス入力、パルス+方向 

パルス入力方式は、位相差入力で設定してください。 

・ 「入力パルス周波数」の設定 

入力パルス周波数を 200kHzに設定します。 

入力パルス周波数を 200kHzに設定するには、ユニット機能設定エリア「入力パルス
周波数（DM6605 ビット 08～11）」を 1 Hexにします。 

・ 「数値範囲モードの設定」 

ユニット機能設定エリアの「高速カウンタ 1 動作モード（DM6605）」を設定します 

エンコーダ出力カウント時の「カウント動作」を、以下のいずれかに設定します。 

・ABSリニア（CW-）モード（DM6605 ビット 12～15：2 Hex） 

・ABSリニア(CW+)モード（DM6605 ビット 12～15：4 Hex） 

・ABSリングモード（DM6605 ビット 12～15：3 Hex） 

 

ユニット機能設定エリア「高速カウンタ 1 動作モード（DM6605）」は、サーボ側設
定の逆回転モード設定にあわせて設定してください。 

・ 「ABS分解能」の設定 

サーボドライバ側から受信する 1回転あたりのパルス数を設定します。 

設定の際は、サーボドライバ側［エンコーダ分周比設定］とユニットの「パルス入力
逓倍設定（ユニット機能設定エリア「パルス入力方式」（DM6605 ビット 00～03）」
を考慮して設定してください。 

例）ドライバ側：1000、ユニット側：4逓倍→FA0（4000） 
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● 手順 2（必須） 

「SEN信号 ON時の絶対値エンコーダの状態を取得」 

ラダーで「ABS回転数読み出しフラグ（AR09 CH ビット 07）」を ONします。 

 

このとき、SEN信号が ON（ハイレベル）となります。（動作中は RUN信号と同様
ONのままにしておきます。） 

一定時間経過（サーボ側の出力が安定）後、ラダーで「高速カウンタ起動フラグ（AR09 

CH ビット 00）」を ONします。 

また、SEN信号 ON時の絶対値エンコーダの状態（回転数データ）が、シリアルデー
タにて受信されます。 

シリアルデータによる回転数データの受信が終了すると、「ABS回転数読み出し完了
フラグ（AR08 CHビット 05）」が ONとなります。 

なお、受信エラーが発生した場合、「ABS回転数読出し完了フラグ（AR08 CHビッ
ト 05）」と「ABS回転数取込みエラーフラグ（AR08 CH ビット 04）」が ONとなり
ます。この場合、受信したデータは破棄されます。 

 

● 手順 3（必要に応じ） 

「原点補正（ABSオフセットプリセット）」 

現在の絶対値エンコーダの位置を、原点とします。 

ABSオフセットプリセット機能を使用します。 

 

・ 「ABSオフセットプリセット機能を使用して、「ABSオフセット値（DM6645/ 

DM6646）」に「ABS回転数現在値（AR04/AR05 CH）と初期インクリメンタルパル
ス数（AR00/AR01 CH）から原点とする現在値」を格納」 
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ABSオフセットプリセット機能を使用するには、「ABSオフセットプリセット（AR09 

CH ビット 05）」を ONします。 
注：原点補正時には、ABSオフセット値（DM6645/DM6646）を 0にしてから操作を行ってくだ
さい。DM6645/DM6646を 0にするにはプログラミングコンソールまたは CX-Programmer
を使用します。 

 

ABSオフセットプリセット機能を使用するには、「ABS回転数読み出し完了フラグ
（AR08 CH ビット 05）」が ONしてから 30～62.5ms後に「ABSオフセットプリセッ
トフラグ（AR09 CH ビット 05）」を OFF→ON→OFFしてください。 
注：ABSオフセットプリセットは、サーボドライバが通常エンコーダパルス出力を開始する前
に行ってください。ABSオフセットプリセットを ONするタイミングは、エンコーダの分
解能などに依存します。システムに応じて調整してください。 

 

● 手順 4（必須） 

「ABS現在値プリセット」 

・ 「ABS現在値プリセット機能を使用して、「高速カウンタ現在値 1（AR00/AR01 

CH）」に ABS現在値を格納」 

ABS現在値プリセット機能を使用して、「高速カウンタ現在値 1（AR00/AR01 CH）」
に「ABS現在値」の値を格納しておきます。 

ABS現在値プリセット機能を使用するには、「ABS現在値プリセットフラグ（AR09 

CHビット 06）」を OFF→ON→OFFします。 
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● 手順 5（必須） 

「サーボドライバに運転指示」 

「RUN信号出力接点（サーボロック）」を ONします。 

これにより、サーボドライバは運転を開始します。同時に、本ユニットは回転変位に
応じたパルス列を受信し、パルス数をカウントします。 

 

● 手順 6（必須） 

「サーボドライバの停止」 

「RUN信号出力接点（サーボロック）」を OFFします。これにより、サーボドライ
バは運転を停止します。 

「ABS回転数読み出しフラグ（AR09 CH ビット 07）」、「高速カウンタ起動フラグ
（AR09 CH ビット 00）」を OFFします。これにより、本ユニットは回転変位に応じ
たパルス列のカウントを停止します。 

 

 

8－9－8 ABSタイプ サーボドライバ対応機能のタイムチャート 

ABS回転数読み出し完了30～50ms�
後の間にABS現在値プリセット�

ABS回転数読み出し起動50ms後に、�
高速カウンタを起動します。�

ABS回転数読み出し成功時は、�
SEN出力はONのまま�

シリアルデータ（回転数データ）約15ms

回転数読み出し間はカウンタ値固定� 最新値�

min：(50+60)ms�
typ：(50+90)ms�
max：(50+260)ms

1～3ms

30～62.5ms後に�
プリセット�

ユーザによる�
ラダープログラム�
での処理�

本ユニットの�
内部処理�

サーボドライバ�
からの信号�

50 ms

RUN信号出力接点�

ABS回転数読み出しフラグ�
（AR09CHビット07）�

高速カウンタ起動フラグ�
（AR09ビット00）�

ABS現在値プリセットフラグ�
（AR09CHビット06）�

SEN出力�

ABS回転数読出し完了フラグ�

回転数データ：�
A相�

B相�

ABS現在値�

1スキャンの間ON

初期インクリメンタルパルス�

30～62.5 ms
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8－9－9 Wシリーズ サーボドライバとの接続例 

● プログラム解説 

1. ユニットを「モニタ」モードにして、接点 0.01（ABS原点決定）を ONすると、
DM6645/DM6646に ABS原点がプリセットされます。 

2. ユニットを「モニタ」モードにして、接点 0.00（ABSサーボ運転開始）を ONする
と、AR00/AR01 CHに ABS現在値がプリセットされます。 

000000
(000000)

0.00 SET

AR9.07

0.01

000001
(000003)

0.00 SET

2.00

000002
(000005)

SEN出力50ms後カウンタ起動�

AR9.07

010

#5

AR9.00

000003
(000009)

ABS回転数読み出し完了40ms後、現在値をCNTへプリセット�

1-ABS現在値プリセット完了でサーボRUN

2.00 AR9.07 AR8.05 AR8.04

011

#4

AR9.06

AR9.06 DIFD�
(14)
2.15

000004
(000020)

ABS回転数読み出しエラー時�

2.00 AR9.07 AR8.05 AR8.04 RSET

AR9.07

RSET

2.00

ABSサーボ�
運転開始�

ABS原点�
決定�

SEN出力ON

ABSサーボ運転開始�

ABS回転数�
読み出し�

ABS回転数�
読み出し�

SEN出力�

TIM010

TIMH�
(15)

高速カウンタ�
起動�

TIMH�
(15)

ABS現在値�
読出し中�

ABS回転数�
読み出し�

SEN出力�

ABS回転数�
読み出し�
完了�

ABS回転数�
取込み�
エラー�

TIM011

ABS現在値�
プリセット�

ABS現在値�
プリセット�

DIFU�
(13)

ABS現在値プリセット�
完了でサーボRUN

サーボRUN

ABS現在値�
読出し中�

ABS回転数�
読み出し�

SEN出力�

ABS回転数�
読み出し�
完了�

ABS回転数�
取込み�
エラー�

SEN出力OFF
ABS回転数�
読み出し�

ABS現在値�
読出し中�

注）�

注）�
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注：TIMH命令（10msタイマ）のタイマ値はシステム（絶対値エンコーダの分解能設定など）
に応じて調整してください。また、細かな調整が必要な場合には TMHH命令（1msタイマ）
を使用してください。 
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000005
(000026)

0.01 SET

2.01

000006
(000028)

ABS回転数読み出し完了40ms後、現在値をABSオフセットへプリセット�

2.01 AR9.07 AR8.05 AR8.04

012

#4

AR9.05

AR9.05

2.14

000007
(000039)

ABS回転数読み出しエラー時�

2.01 AR9.07 AR8.05 AR8.04 RSET

AR9.07

RSET

2.01

000008
(000045)

ABS現在値プリセット完了したらサーボRUN

2.15 SET

1.00

000009
(000047)

ABS現在値プリセット完了したらABS現在値読み出し中クリア�

2.15 RSET

2.00

000010
(000049)

ABSオフセットプリセット完了したらABS原点決定中クリア�

2.14 RSET

2.01

000011
(000051)

END�
(01)

ABS原点�
決定� ABS原点�

決定中�

TIMH�
(15)

DIFU�
(13)

TIM012

DIFD�
(14)

SEN出力OFF

ABS回転数�
読み出し�

SEN出力�

ABS回転数�
読み出し�
完了�

ABS回転数�
取込み�
エラー�

ABS原点�
決定�

ABSオフセット�
プリセット�

ABSオフセット�
プリセット�

ABS回転数�
読み出し�

SEN出力�

ABS回転数�
読み出し�
完了�

ABS回転数�
取込み�
エラー�

ABS原点�
決定� ABS回転数�

読み出し�

ABS原点�
決定�

サーボRUN

サーボRUN

サーボRUN�
起動�

ABS現在値�
読出し中�

ABS原点�
決定中�

注）�
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注：TIMH命令（10msタイマ）のタイマ値はシステム（絶対値エンコーダの分解能設定など）
に応じて調整してください。また、細かな調整が必要な場合には TMHH命令（1msタイマ）
を使用してください。 
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8－10 アナログ入力機能 
 

■ 対象形式 

ユニット形式 機能 

形 CS1W-HCA12-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、アナログ入力 1点、パルス入力 1点、
アナログ出力 2点 

 

■  概要 

アナログ入力信号を高速入力（A/D変換時間：50 μs）します。 

アナログ入力の信号種類は、－10～＋10V、0～10V、0～5V、1～5V、4～20 mAから
選択可能です。 

アナログ入力値は、本ユニットの補助記憶リレーAR02 CHに格納されます。格納され
る入力値は、ENDリフレッシュ時のアナログ入力値です。なお、アナログ入力値は補
正することができます。 

また、PRV命令を使用すると、都度リフレッシュ方式によって、最新のアナログ入力
値を取得することができます。 

これにより、圧力センサ、ポジションメータ、または変位センサ/測長センサなどの高
速入力処理が必要なセンサからアナログ信号を入力し、圧力制御、張力（テンション）
制御、またはメカニカルな計測（ゆがみ/厚み/長さ）制御などを、比較的低コストで
簡単に、実現可能です。 

 

I/Oメモリ

ユーザプログラム 

都 度 リ フ
レッシュ 

高速入力 
（A/D変換時間：50 μs）

－10～＋10V、0～10V、0～
5V、1～5V、4～20mAのいず
れか 

PRV

命 令 実 行
時格納 

センサ（圧力、変位など） 

カスタマイザブルユニット 
形 CS1W-HCA12-V1 

D
A
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お願い

 

形 CS1W-HCA12-V1のアナログ入力は、高速化のために入力応答性能を
比較的高くしてあります。このため、外乱による入力信号の乱れを検出す
ることがあります。 

ノイズ環境が悪い場所で使用される場合は、システムでノイズ対策を行っ
てください。また、本ユニットのアナログ入力値を使用する際には、END

リフレッシュ方式にて AVG命令などでフィルタ処理を行うなど、ラダー
プログラムにて対策を実施して使用してください。 
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■  アナログ入力仕様 
項目 仕様 

入力信号 電圧入力、電流入力 

アナログ入力点数 1点 

入力信号レンジ ユニット機能設定エリア（DM6612（アナログ入力 入力レンジ））で、以
下から選択 

－10～＋10V、0～10V、0～5V、1～5V/4～20 mA 

A/D変換時間 50 μs 

入力応答時間 1.5ms以下 （注） 

分解能 -10～+10V：1/16,000 (14ビット) 

0～+10V：1/8,000 (13ビット) 

0～+5V：1/4,000 (12ビット) 

+1～+5V：1/4,000 (12ビット) 

4～20mA：1/4,000 (12ビット) 

アナログ入力値のリフレ
ッシュ方式 

アナログ入力値を、以下のいずれかの方法で取得可能。 

・END命令実行後に格納される、本ユニットの補助記憶リレー AR02 CH

のデータを取得する（ENDリフレッシュ方式） 

・PRV命令を実行する（命令による都度リフレッシュ方式） 

アナログ入力値格納エリ
ア 

本ユニットの補助記憶リレー AR02 CH 

命令による都度リフレッシュ方式の場合、PRV命令を実行すると現在のア
ナログ入力値を取得できます。 

電圧入力： 電流入力： 

±0.2％(23±2℃) ±0.4％(23±2℃) 

精度 

±0.4％(0～55℃) ±0.6％(0～55℃) 

各機能 オフセット・ゲ
イン調整機能

接続する機器に合わせて、入力を校正することが可能。 

「プログラム」モードにおいて、調整イネーブルフラグ（AR18 CH ビッ
ト 00、AR18 CH ビット 03）を ONにした上で、オフセットまたはゲイン
値を指定して、機器からオフセット値、ゲイン値となる入力を入れながら、
周辺ツールにより、調整値モニタエリア(AR19/AR20 CH）をモニタして較
正可能。 

このとき、AR23 CHに平均値回数を指定しておくことで、平均化されたオ
フセット、ゲイン値でモニタすることができます。 
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注：参考として±10Vレンジにて外部入力信号をステップ変化させた場合の入力応答（ステップ
応答）の特性は、以下のようになります。 

 応答（%） 

時間(ms)

100％ 

50％ 

0.5 10  1.5

80％ 
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■ 関連エリア 

● ユニット機能設定エリア 
ＤＭ番号 ビット 機能  詳細 
DM6612 00～07 アナログ入力 アナログ入力レンジ 00 Hex：-10～+10V 

01 Hex：0～10V 
02 Hex：1～5V（4～20mA） 
03 Hex：0～5V 

DM6630 08～15 アナログ入力 アナログ入力リフレッシュ方式 00 Hex：ENDリフレッシュ方式 
01 Hex：PRV命令による都度リフレッシュ方式 

DM6631 00～15 アナログ入力／ 
アナログ出力 1/2共通 

調整モードパスワード 5A5A Hex：調整モード有効 
それ以外：調整モード無効 

 

● 補助記憶リレー 
CH番号 ビット 機能 詳細 操作す

る側 
強制セ
ット/
リセッ
ト 

AR02 00～15 アナログ入力値 アナログ入力 ENDリフレッシュ時または命令による都度リフレッシュ
時に、アナログ入力ポート 1から入力されている値が、以
下の 16進数 4桁で格納されます。 
・0～10V時：FE70～20D0 Hex 
・0～5V、1～5V時：FF38～1068 Hex 
・-10～+10V時：DDA0～2260 Hex 

無効 

00 ユーザ調整
済み  

0：調整なし 
1：調整済み 

08 工場調整 
データ異常

0：異常なし 
1：異常（電源 ON時にチェック） 

AR03 

09 

アナログ入力 
ステータス 

アナログ入力 

ユーザ調整
データ異常

0：異常なし 
1：異常（電源 ON時にチェック） 

ユニッ
ト 

00 アナログ入力／ 
アナログ出力 1 

調整イネー
ブル 

0：調整無効 
1：調整有効 
本フラグの立ち上がりで、入出力信号レンジ
に応じた、初期値（オフセット値またはゲイ
ン値）を AR19/AR20 CH（調整値モニタエリ
ア）に転送されます 

02 アナログ入力／ 
アナログ出力 1/2

調整モード
指定 

0：オフセット調整指定 
1：ゲイン調整指定 

03 アナログ入力／ 
アナログ出力 1 

調整対象指
定 

0：アナログ出力指定 
1：アナログ入力指定 

06 アナログ入力／ 
アナログ出力 1/2

調整値クリ
ア(工場出
荷時調整に
戻す) 

0→1：工場出荷時の調整データにクリアされ
ます． 

07 アナログ入力／ 
アナログ出力 1/2

調整値セッ
ト(調整デ
ータ登録) 

0→1：調整値モニタエリア(AR19/AR20 CH)
の 16ビット分解能の値が、フラッシュメモ
リに格納されます。 次回通常モードではこ
の調整値が使用されます． 

ユーザ

08 アナログ入力／ 
アナログ出力 1/2

調整操作エ
ラー 

アナログ入力 1とアナログ出力 2の調整イネ
ーブルフラグを、同時 ONするなどの操作ミ
ス発生時に、ONになります。 

AR18 

15 

調整モードコマ
ンド 
（DM6631=5A5A 
Hex時に有効） 

アナログ入力／ 
アナログ出力 1/2

調整モード
起動中 

調整モード時（ユニット機能設定エリア
DM6631＝5A5A Hex時）ON 

ユニッ
ト 

有効 

AR19 00～15 オフセット
値 

調整イネーブルフラグ
（AR08 CH ビット
00/03）がONの条件で、
ここにアナログ入力オ
フセット値をモニタ可
能。 

・－10～＋10V： 
F556～AAA Hex 

・0～10V： 
FAAB～555 Hex 

・0～5V： 
FD56～2AA Hex 
・1～5V： 

888～CCC Hex 

AR20 00～15 

調整モード時モ
ニタ（ユニット機
能設定エリア
DM6631=5A5A 
Hex）有効 

アナログ入力／
アナログ出力 1/2
共通 
 
注：アナログ出力
調整時は、「7-4-4 
アナログ出力機
能関連」を参照し
てください。 ゲイン値 調整イネーブルフラグ

（AR08CHビット
00/03、AR08CHビット
02）が ONの条件で、
ここにアナログ入力に
対するゲイン値をモニ
タ可能。 

・－10～＋10V： 
7554～5FFF Hex 

・0～10V： 
6FFF～6554 Hex 
・0～5V： 

37FF～32AA Hex 
・1～5V： 

3777～3333 Hex 

ユニッ
ト 

AR21 00～15 

AR22 00～15 

システム予約 

無効 
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CH番号 ビット 機能 詳細 操作す
る側

強制セ
ット/
リセッ
ト 

AR23 00～15 調整モード時モニタ
（ユニット機能設定エ
リア DM6631=5A5A 
Hex）有効 

アナログ入力 調整モー
ド時平均
回数 

調整モード時のオフセット／ゲイン値モニ
タの指定平均値回数を示します。 
平均回数：0000～0040 Hex（0～64回） 
この平均値回数は、調整イネーブルフラグを
ONする前に指定してください。 

ユーザ  

 

■  使用命令 

● ENDリフレッシュ方式の場合 

MOV命令などを使用して、アナログ入力値（AR02 CH）のデータを読み出します。 

 

● 命令による都度リフレッシュ方式の場合 

PRV命令によって、取得します。 

 (@) PRV  
P P：出力ポート（003：アナログ入力）
C C：制御指定（000：現在値読み出し）
D D：現在値格納先頭アドレス  

 

■ A/D変換値 

下記の範囲を超える信号が入力された場合、変換値はそのまま演算処理されますが、
範囲を超える信号入力は故障やシステムの誤動作につながりますので、絶対にしない
でください。 

 
注：-V1ロット No. 0209__以降では、入力電圧限界を超える電圧になると、変換値は上下限値固
定となります。 

 
・信号レンジ：±10V 

 

E0C0 
DDA0 

-10.0V
-11.0V

アナログ入力信号 

16,000分解能

格納値 

（16進 4桁） 

0.0V

+10.0V
+11.0V

0000 
1F40 

2260 
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・信号レンジ：0～10V 

 

0000 
FE70

0V 
-0.5V 

アナログ入力信号(V)

8,000分解能

格納値 

（16進 4桁） 

+10.0V
+10.5V

1F40
20D0

 
・信号レンジ：1～5V／4～20mA 

 

0000
FF38

1V 
+0.8V

アナログ入力信号(V) 

4,000分解能

格納値 

（16進 4桁） 

+5.0V
+5.2V

0FA0
1068 

アナログ入力信号(mA) 

+4.0 mA 

+3.2 mA 

+20.0 mA
+20.8 mA

 
・信号レンジ：0～5V 

 

0000 
FF38

0V 
-0.25V 

アナログ入力信号(V)

4,000分解能

格納値 

（16進 4桁） 

+5.00V
+5.25V

0FA0
1068 
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8－11 仮想パルス出力機能 
 

■  対象形式（-V1ロット No. 0209__より使用可） 

ユニット形式 機能 

形 CS1W-HCP22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、パルス出力 2点 

形 CS1W-HCA22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、アナログ出力 2点
形 CS1W-HCA12-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、アナログ入力 1点、パルス入力 1点、

アナログ出力 2点 

 

■  概要 

PLS2命令は、台形加減速の仮想パルス出力を実行することが可能です（仮想パルス
出力モード）。 

PLS2命令は、内部的に台形加減速のパルス出力を実行し、同時に台形パルス量（面
積）を内部に積算（カウント）します。 

これにより、その内部パルスカウント値を「仮想軸位置」として、各種アプリケーシ
ョンに応用できます。 

 

例 1）仮想軸に対する位置/速度制御（電子カム動作） 

内部パルスカウント値を仮想軸として、その仮想軸位置に対する曲線近似の電子カム
動作（仮想軸角度に応じた位置および速度制御）を実行することが可能です。 

 

PLS2 

P 

D 

T 

AR1915
PLS2命令モードを仮想パルス出力モードに切替 
（注：形 CS1W-HCP22-V1のときのみ必要）

PLS2命令モード切替

カスタマイザブルカウンタユニット形 CS1W-HCP22-V1 

パルスカウント 
（内部の現在位置） 

目標位置、目標周波数

ラダープログラム 

内部パルス周波数
（速度指令） 

目標周波数
（Hz） 

指定パルス量＝目標位置 

時間 

パルスカウント現在値に応じた PULS命令による電
子カム動作など 

仮想軸 ＝ 

 

8 

各
機
能
の
説
明 

 

例 2）仮想軸に応じた軌跡制御機能（2軸同期制御） 

内部パルスカウント値を仮想基準軸として、その仮想軸の位置/速度（周波数）に応じ
て、同時に 2つのパルス出力を同期パルス出力制御（電子カム動作）することにより、
仮想軸に応じた楕円軌跡などの同期制御を実現できます。 
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例 3）セミクローズドループの位置制御 

内部パルスカウント値とサーボドライバからのフィードバック信号をもとに、偏差カ
ウンタを生成するラダープログラムを組んで、アナログ入力タイプのサーボモータド
ライバでセミクローズドループの位置制御をすることも可能です。 

 

 

8－11－1 PLS2命令（仮想パルス出力機能での使用） 
台形加減速の仮想パルス出力を実行します。 

PLS2命令のオペランドにて、目標位置をパルス量または絶対位置で、目標速度をパ
ルス数/s（kHz）で指定します。PLS2命令は入力条件が ONの間、内部的にパルス出
力量を生成し、台形パルス量（面積）を内部に積算（カウント）します。 

 

■ 動作説明 

 PLS2

P

D

T
 

P：ポート指定 

D：出力指定（000としてください） 

T：設定テーブル先頭チャネル番号 

● P（ポート指定）の内容 

無関係（000、001、002のいずれも可能） 

 

● D（出力指定）の内容 

無関係（000、001のいずれも可能） 
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● T（設定テーブル先頭チャネル番号） 
 

アドレス 名称 説明 データ範囲 設定/
モニタ

T 

T+1 

内部パルスカウント値 
（16進 8桁） 

内部パルスカウンタの現在値が格納されます。 相対モード：00000000～FFFFFFFF 
絶対モード：80000000～7FFFFFFF 

モニタ

T+2 ビット
15 

仮想パルス出力ステータス 仮想パルス出力が起動中かどうかが格納されま
す。 

0：仮想パルス出力停止 
1：仮想パルス出力起動中 

 

 ビット
08 

 現在の仮想パルス出力の方向が格納されます。 0：CW 
1：CCW 

 

 ビット
07 

 仮想パルス出力の内部パルスカウント中かどう
かが格納されます。 

0：内部パルスカウント中 
1：目標位置到達 
（内部カウント停止） 

 

 ビット
06 

 減速完了前に目標位置に到達したかどうかが格
納されます。 

0：減速完了後に目標値に到達した 
1：減速完了前に目標値に到達した 

 

 ビット
00 

 仮想パルス出力が加減速中かどうかが格納され
ます。 

0：定速、 
1：加速または減速 

 

T+3 現在速度（16進 4桁） 仮想パルス出力の周波数が格納されます。 0000～00C8 
（0～200kHz） 

 

T+4 

T+5 

目標位置（16進 8桁） 仮想パルスの出力パルス数を設定します。 相対モード：00000000～FFFFFFFF 
絶対モード：80000000～7FFFFFFF 

設定 

T+6 目標周波数（BCD 4桁） 仮想パルスの目標周波数を設定します。 0001～0200 （1～200kHz）  

T+7 起動周波数（BCD 4桁） 仮想パルスの起動周波数を設定します。 0000～0200 （0～200kHz）  

T+8 加速比率（BCD 4桁） 仮想パルスの加速比率を設定します。 0001～0200 （1～200kHz）  

T+9 減速比率（BCD 4桁） 仮想パルスの減速比率を設定します。 0001～0200 （1～200kHz）  

T+10 ビット 
00～07 

内部パルスカウント量の演
算周期 

内部パルスカウント値演算の基準となる速度更
新周期を指定します。これにより、1サイクル間
でのパルスカウント量が決定されます。 

00 Hex：2ms  
01 Hex： 1ms 
02 Hex：0.5ms  

 

 ビット 
08～15 

相対/絶対指定 仮想パルス出力を、絶対パルス出力で行うか相対
パルス出力で行うかを指定します。 

00 Hex：相対指定 
01 Hex：絶対指定 

 

T+11～T+16 演算用ワークエリア システムで使用します。   
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・1サイクル ONの入力条件で使用します。入力微分型（@）では使用できません。 

 

・入力条件が OFF→ONとなったときに起動し、以降入力が ONしていれば、指定目
標位置に達するまで仮想パルス出力を出力し続けます。目標位置に達すると、仮想
パルス出力を停止します。 

なお、仮想パルス出力中に入力条件が OFFとなると、その時点で仮想パルス出力を
停止します。 

 

・形 CS1W-HCP22-V1の場合は、PLS2命令の通常モード（外部へのパルス出力を実
行）と切り替えるため、補助記憶リレーAR19 CHビット 15（PLS2命令モード切替）
を 1（仮想パルス出力モード）としてから、PLS2命令を実行します（形
CS1W-HCA22-V1／-HCA12-V1の場合、この操作は不要です）。 
補助記憶リレー 
アドレス 

内容 

AR19 CH  

ビット 15 

PLS2命令モード切替（形 CS1W-HCP22-Vのときのみ有効） 

0：通常モード（外部へのパルス出力を実行） 

1：仮想パルス出力モード（仮想のパルス出力を実行、外部へ
のパルス出力はなし） 

 

・PLS2命令のオペランドにて、相対指定または絶対指定を選択できます。 

・相対指定時、内部パルスカウンタは、命令起動時に内部パルスカウント値をゼロ
イニシャルしてから、加算動作をします。 

・絶対指定時、内部パルスカウンタは、命令起動時に内部パルスカウント値は保持
したまま、それに対して加算または減算動作をします。 

 
8 

各
機
能
の
説
明 

・内部パルスカウント値は、サイクルタイムが一定の条件で、指定したパルス量演算
周期（2ms、1ms、0.5msのいずれか）で、毎サイクル更新されます。 

サイクルタイムが指定したパルス量演算周期と一致しない場合は、その差分の誤差
が発生します。そのため、とくに正確な内部パルスカウント値を得たい場合は、サ
イクルタイム一定機能と組み合わせて演算周期と一致させて使用してください。 

（なお、サイクルタイムを一定にするには、ユニット機能設定エリアの DM6619に
て一定とする時間を設定してください。） 

 

・指定した目標位置、目標周波数、加減速比率では、台形制御とならない場合、シス
テムにて自動的に、1）減速比率を加速時と同じ比率にするか（等台形）、または 2）
目標パルス量の 1/2を出力した時点で加速時と同じ比率で減速を開始する（三角制
御）ように、条件を修正して実行します。 

 

参 考 

 

・PLS2命令の通常モードと仮想パルス出力モードでは、台形にならない
設定（三角制御など）での制御動作の仕様が異なります。 

・HCP22-V1にて、PLS2命令を仮想パルス出力機能として使用する場合、
PLS2命令の実行条件が OFF時、設定テーブルの T+2、T+3のデータを
0に初期化します。 
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8－11－2 応用例 

■ 仮想軸に対する位置/速度制御（HCP22-V1） 

内部パルスカウント値を仮想軸位置として、その仮想軸位置に応じた簡易的な曲線近
似の電子カム動作を実行することが可能です。 

PLS2命令を仮想パルス出力モードで実行し、内部パルスカウント値を生成します。 

サイクルタイムおきに、内部パルスカウント値を読み出し、その値に応じて、四則演
算または APR命令によって PULS命令の目標位置または速度を変更します。同時に
PULS命令（電子カムモード）を都度実行します。 

 

 

：PULS命令実行 

（目標位置と速度変更）

時間 
サイクルタイム一定実行 

時 間

目標位置 

パルスカウント値（仮想パルス）

プログラム内で、PULS命
令（電子カムモード）を、
目標位置および周波数を
変更して、実行 

パルス出力現在値（通常のパルス出力） 

内部パルス周波数
（速度指令） 

目標周波数
（Hz） 

時間 

PLS2命令による 

 
上記を同じ仮想軸に対して、パルス出力 1/2にそれぞれ同時に電子カム制御を実行さ
せることによって、簡易な軌跡制御も行うことができます。 

 

■ PLS2命令の「仮想パルス出力と台形パルス出力」の両機能を同時に使用 8 

各
機
能
の
説
明 

PLS2命令の「仮想パルス出力と台形パルス出力」の両機能を同時に使用する場合、
以下のように PLS2命令の直前に AR19 CH ビット 15を変更するラダープログラムを
追加してください。  

 

● PLS2命令を台形パルス出力として使用する場合 

 

PLS2 

1 

0 

DM0 

P_Off 

常時 OFF

起動 

AR19.15

 
● PLS2命令を仮想パルス出力として使用する場合 

 

PLS2 

1 

0 

DM1000

P_On 

常時 ON 

起動 

AR19.15
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8－12 サイクルタイムオーバー クリア 
 

8－12 サイクルタイムオーバー クリア 
 

■ 対象形式 

ユニット形式 機能 

形 CS1W-HIO01-V1 接点入力 12点、接点出力 8点 

形 CS1W-HCP22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、パルス出力 2点 

形 CS1W-HCA22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、アナログ出力 2点 

形 CS1W-HCA12-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、アナログ入力 1点、パルス入力 1点、
アナログ出力 2点 

 

■ 説明 

サイクルタイム一定化機能を使用しているとき、通常の機能では、一度サイクルタイ
ムが「サイクルタイム一定値」をオーバーすると、以降のサイクルタイムは一定化さ
れず、実際の値で変動してしまいます。 

そこで、一度サイクルタイムをオーバーしても、あるビット（サイクルタイム一定オ
ーバークリア：252 CH ビット 07）を ONにすると、再度サイクルタイム一定化機能
を有効とすることが可能な機能を付加しました（サイクルタイム一定オーバー時クリ
ア機能）。 

これにより、本ユニット内のユーザプログラムの運転開始の初期処理などに、各種処
理のためサイクルタイムが一時的に長くなり「サイクルタイム一定値」をオーバーし
ても、ユーザプログラムの処理によって、再度サイクルタイムを一定にして、入出力
処理の時間的なバラツキを抑えることができます。 

8 

各
機
能
の
説
明 

 

● 通常 

 

実際のサイクルタイム 

サイクルタイム一定化が解除されま
すサイクルタイム 

一定化された値 

▽
 

時間 

サイクルタイム 

サイクルタイム一定値 

サイクルタイムがサイクルタイム一定値を超えると、サイクルタイム一定化機
能が解除されます。 
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8－12 サイクルタイムオーバー クリア 
 

● サイクルタイム一定オーバー時クリア機能 

 サイクルタイム一定オーバーリセットフラグのOFF→ON→OFFによって、サ
イクルタイム一定化機能が再度有効となります。 

実際のサイクルタイム 

サイクルタイム一定化が、再度 
有効となります。 

サイクルタイム一定化がクリアされます 

サイクルタイム 
一定化された値 

▽
 

時間 

サイクルタイム 

サイクルタイム一定値 

サイクルタイムオーバー
（249.05） 

サイクルタイム一定オーバ
ークリア（252.07） 

1スキャン ON 

 

 

■ 特殊補助リレー 
本ユニット割付エリア ビット 機能 操作する側
252 07 0→1：サイクルタイム一定オーバークリア ユーザ 

8 

各
機
能
の
説
明 
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8－13 ラダーライブラリ機能 
 

8－13 ラダーライブラリ機能 
 

■ 対象形式 

ユニット形式 機能 

形 CS1W-HIO01-V1 接点入力 12点、接点出力 8点 

形 CS1W-HCP22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、パルス出力 2点 

形 CS1W-HCA22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、アナログ出力 2点 

形 CS1W-HCA12-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、アナログ入力 1点、パルス入力 1点、
アナログ出力 2点 

 

■ 概要 

本ユニットは、プログラム全体または部分的なプログラムをカプセル化し、本ユニッ
ト内のフラッシュメモリに保存できます。この機能を「ラダーライブラリ機能」とい
います。 

 

このカプセル化されたプログラムを「ラダーライブラリ」といいます。 

 

ラダーライブラリ機能では、「部分的なプログラム（サブルーチンプログラム群）」
と「ラダープログラム全体」をラダーライブラリとして、カプセル化できます。 

カプセル化されたプログラム「ラダーライブラリ」は、次の 2つのモードで実行でき
ます。 

・MCROモード 

部分的なプログラム（サブルーチンプログラム群）を「ラダーライブラリ」として、
メインプログラム中で一つの応用命令のように読み出して、実行するモードです。 

8 

各
機
能
の
説
明 

・ブートモード 

ラダープログラム全体を「ラダーライブラリ」として、運転開始時に読み出して、
実行するモードです。 

 

● 部分的なプログラム（サブルーチンプログラム群）のラダーライブラリ化 

・ ラダーライブラリ作成 

 
RAM 

ラダーライブラリ化

フラッシュメモリ 

ON

ビット操作 

ラダーライブラリ・
セットフラグ 

カスタマイザブルユニット 

 
SBN 

 

RET 

プログラム 

サブルーチンプログ
ラム 

拡張命令割付情報 

ラダーライブラリ 
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8－13 ラダーライブラリ機能 
8－13－1 ラダーライブラリの特長 

・ ラダーライブラリの実行 

 

ラダープログラム中で 
MCRO命令で呼び出し
実行。 

RAM フラッシュメモリ

カスタマイザブルユニット 

ラダーライ

ブラリ 

MCRO 

 

 

 
 

● ラダープログラム全体をラダーライブラリ化 

・ ラダーライブラリ作成 

 

●ユーザプログラ
ム全体 

●ユニット機能設
定エリアの情報 

RAM 

ラダーライブラリ化

フラッシュメモリ

ON

ビット操作 

ラダーライブラリ・
セットフラグ 

カスタマイザブルユニット 

ラダーライ
ブラリ 

 
 

・ ラダーライブラリ実行 

 

運転開始時 
そのまま実行 ●ユーザプログラム 

●ユニット機能設定
エリアの情報 

RAM フラッシュメモリ

カスタマイザブルユニット 

ラダーライ

ブラリ 

 

8 

各
機
能
の
説
明 

 

 

 

8－13－1 ラダーライブラリの特長 
ラダーライブラリには、以下の特長があります。 

・ラダーライブラリ化するラダープログラムは RUNイニシャルにてコンパイルされ
たオブジェクトがフラッシュメモリに保存されます。 

 

・ラダーソフト資産を第三者からプロテクトすることができます。 

「ラダーライブラリ」は、CX-Programmerまたはプロコンから、読み出すことはで
きません。したがって、ラダープログラム中の制御プロセスを隠蔽できます。 

 

・ラダーソフトで実行している機能を、あたかもユニットがあらかじめ内蔵している
機能（プログラムレス運転）で実行しているようにすることができます。 

 

・本ユニット内のフラッシュメモリに保存されます。 
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8－13 ラダーライブラリ機能 
8－13－2 ラダーライブラリの作成 

・メインプログラム側からラダーライブラリにデータを渡すことができます。 

通常のMCRO命令を使用したサブルーチンプログラムと同様、MCRO命令用引数
エリア（220～224 CH）、MCRO命令用返数エリア（225～229 CH）を使用した引数
付きサブルーチンコールと同様の機能を利用できます。 

 

参 考 

 

ラダーライブラリモードを解除したい場合には、ユニット機能設定エリア
「ラダーライブラリ実行モード（DM6624）」を 0000 Hexにし、電源
OFF→ONまたはリスタートしてください。 

 

 

8－13－2 ラダーライブラリの作成 

■ ラダーライブラリの作成手順 

「ラダーライブラリ」を作成するには、次のようにします。 

ラダーライブラリを作成するときは、必ず最初にユニット内のラダーライブラリを消
去する操作を行ってください。 

 

「 」 通常のプログラム を作成

、カプセル化するプログラムは 
全体 or 部分

、SBN RETだけの
「 」 サブルーチンプログラム 群を作成

、ラダーライブラリ実行モード ライブラリ

ID、 ラダーライブラリ名の設定

ラダーライブラリにするプログラムの転送

ラダーライブラリにするプログラムの

RUNコンパイル

、何も異常が発生していない状態で プロ

、グラムモードにして プログラムのラダー

／ライブラリ化 フラッシュメモリへの保存

ラダープログラム全体

部分的なプログラム
（ ） サブルーチンプログラム 

*1

*2

 

8 

各
機
能
の
説
明 

 
*1：プログラムの最後に END命令が必要です。 
*2：ラダーライブラリ作成時は、必ず通常演算モードにしてください。通常演算モードにする

には、ユニット機能設定エリア「高速演算設定（DM6615 ビット 00～15）」を 5A5A以外
にします。 
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8－13 ラダーライブラリ機能 
8－13－2 ラダーライブラリの作成 

 

1. ラダーライブラリ化するプログラムの決定 

ラダーライブラリ化するプログラムを決定します。 

ラダーライブラリ化するプログラムが「ラダープログラム全体」と「部分的なプログ
ラム（サブルーチンプログラム群）」では、プログラム作成方法が異なります。 

 

また、ラダーライブラリには「ラダープログラム全体」か「部分的なプログラム（サ
ブルーチンプログラム群）」のいずれかのみ生成できます。たとえば、「ラダープロ
グラム全体」をラダーライブラリ化して、さらに「部分的なプログラム（サブルーチ
ンプログラム群）」をフラッシュメモリに追加保存することはできません。 

 

2. ラダーライブラリとするプログラムの作成 

● 「ラダープログラム全体」をラダーライブラリ化する場合 

通常のラダープログラムを作成します。 

なお、「ラダープログラム全体」をラダーライブラリ化する場合は、ラダープログラ
ム内でサブルーチンを使用できます。 

 

● 「部分的なプログラム（サブルーチンプログラム群）」をラダーライブラリ化す

る場合 

下図のような、本ユニットで実行可能な「SBNから始まり RET、END命令で終了す
るプログラム（サブルーチンプログラム）」を作成します。 

なお、複数のサブルーチンプログラムを一度にラダーライブラリ化することができま
す。 

8 

各
機
能
の
説
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 必ず SBN命令が必要です。 

また、ラダーライブラリに使用でき
るサブルーチン番号は 000～049

です。 

ラダーライブラリでは、 

マクロ引数用エリアを使って、ラダ
ーライブラリに引数を渡すことが
できます。 

マクロ返数用エリアを使って、呼び
出し側プログラムに値を返すこと
ができます。 

必ず RET命令、END命令が必要
です。 

ラ
ダ
ー
ラ
イ
ブ
ラ
リ
化
し
た
い
プ
ロ
グ
ラ
ム
群

一連の処理 

一連の処理 

 

● ラダーライブラリ作成の制限事項 

ラダーライブラリ作成には、以下の制限があります。 

・作成された（フラッシュメモリに保存された）ラダーライブラリは編集できません。 

 

・「部分的なプログラム（サブルーチンプログラム群）」をラダーライブラリ化する
場合、ラダーライブラリの格納数は、最大 50個（サブルーチンプログラム 50個ま
で）までです。 

「プログラム全体」をラダーライブラリ化する場合は、1つしか作成できません。 
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8－13 ラダーライブラリ機能 
8－13－2 ラダーライブラリの作成 

・高速演算モード（ユニット機能設定エリア（DM6615＝5A5A Hex））で、ラダーラ
イブラリの作成はできません。必ず、通常演算モード（ユニット機能設定エリア
（DM6615＝5A5A Hex以外））にて行ってください。 

 

・「部分的なプログラム（サブルーチンプログラム群）」をラダーライブラリ化する
場合、ラダーライブラリ内で、さらにサブルーチンを使用することはできません。
ラダーライブラリ化時にメモリ異常となります。 

「プログラム全体」をラダーライブラリ化する場合、サブルーチン内でさらにサブ
ルーチンを使用することは可能です。 

 

・「部分的なプログラム（サブルーチンプログラム群）」をラダーライブラリ化する
場合、ラダーライブラリにするプログラム内では、次の命令は使用できません。使
用したプログラムをラダーライブラリ化しようとしたとき、メモリ異常となります。 
DIFD命令、SBS命令、MCRO命令 

 

・CX-Programmerにて、ラダーライブラリを呼び出すメインプログラムを作成する場
合、メインプログラム内には、MCRO命令で指定するサブルーチン No.に対応する
ダミーのサブルーチンプログラムを用意してください（CPUユニットの外部割込タ
スクを起動する場合と同じです）。ダミーのサブルーチンがない場合、転送時コン
パイルエラーとなります。 

プロコンにて直接作成する場合には、ダミーサブルーチンは不要です。 

 

3. ラダーライブラリ実行モード/ID/ライブラリ名の設定 

・ラダーライブラリの実行方式を設定します。 

ラダーライブラリ実行方式は、次のユニット機能設定エリアで設定します。 8 

各
機
能
の
説
明 

項目 ユニット機能設定エリア 内容 

フラッシュメモリに格納されているラダー
ライブラリを運転開始時に展開/実行する
（ブートモード実行）、またはMCROサブ
ルーチンで呼び出して使用するか（MCRO

命令による実行）を指定します。 

5A5A、A5A5 Hex以外：ラダーライブラリ
未使用 

5A5A Hex：ブートモード 

ラダーライブラリ実
行モード 

DM6624 

A5A5 Hex： MCRO命令による実行 

 

・作成するラダーライブラリにラダーライブラリ IDとラダーライブラリ名を付けま
す。 

ラダーライブラリ ID、ラダーライブラリ名を設定するには、ラダーライブラリ作成
前に、次のユニット機能設定エリアにラダーライブラリ ID、ラダーライブラリ名を
格納します。 

項目 ユニット機能設定エリア データフォーマット 

ラダーライブラリ ID DM6625 0000～FFFF Hex 

ラダーライブラリ名 DM6626～DM6629 ASCIIコード（8文字まで）

 

 ラダーライブラリ IDは、CPUユニットのメモリカードへのバックアップを制限す
るために用いられます。詳しくは「8－14 バックアップ機能」を参照してください。 
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8－13 ラダーライブラリ機能 
8－13－3 ラダーライブラリの消去 

4. ラダーライブラリとするプログラムの転送 

1. 本ユニットを「プログラム」モードにします。 

2. 作成したプログラムおよびユニット機能設定エリアを本ユニットに転送します。 

 

5. ラダーライブラリとするプログラムのコンパイル 

本ユニットを「運転」または「モニタ」モードにし、一度プログラムをコンパイルし
ます。 

 

6. プログラムのラダーライブラリ化／フラッシュメモリへの保存 

現在実行しているプログラムをラダーライブラリに変換し、本ユニットのフラッシュ
メモリに格納します。 

次のようにします。 

1. 本ユニットを「プログラム」モードにします。（異常が何も発生していない状態に
してください） 

2. 「ラダーライブラリ・セットフラグ（252 CH ビット 15）」を ONします。 

このとき、2項で作成したプログラムが「ラダーライブラリ」として、フラッシュ
メモリ内に保存されます。 

 

 

8－13－3 ラダーライブラリの消去 
ラダーライブラリを消去するには、次のようにします。 

1. ユニット機能設定エリア「ラダーライブラリ実行モード（DM6624）」を 0000 Hex

にして、電源を OFF→ONまたはリスタートします。 
8 

各
機
能
の
説
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2. 本ユニットをプログラムモードにします。 

3. 「ラダーライブラリ・セットフラグ（252 CH ビット 15）」を ONします。 

4. 「ラダーライブラリ・セットフラグ（252 CH ビット 15）」が OFFしたら、ラダ
ーライブラリの消去は完了です。 

 

 

8－13－4 ラダーライブラリの実行 
ラダーライブラリの実行方法は、作成したラダーライブラリが「ラダープログラム全
体」の場合と、「部分的なプログラム（サブルーチンプログラム群）」の場合とで異
なります。 

 

「ラダープログラム全体」の場合、ブートモード（運転開始時実行）を使用して実行
します。 

「部分的なプログラム（サブルーチンプログラム群）」の場合、MCROモード（MCRO

命令で呼び出し実行）を使用して実行します。 
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8－13 ラダーライブラリ機能 
8－13－4 ラダーライブラリの実行 

 
MCROモード ブートモード 

 

 

ラダーライブラリ化され
たプログラム 

RET

END

RAM 

フラッシュメモリ 

運
転
開
始
時
実
行 

 

 

MCRO 
200 

ダミーのサブルーチンプログ
ラム 

SBN 
000 

ラダーライブラリ化され
たプログラム 

RET 

END 

RAM 

フラッシュメモリ 

 

■ ブートモードによる実行 

フラッシュメモリに格納されているラダーライブラリを運転開始時に展開/実行する
機能です。 

ブートモードでラダーライブラリを実行するには、次のようにします。 

1. 本ユニットを「プログラム」モードにします。 8 

各
機
能
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2. 本ユニットのユニット機能設定エリアの「ラダーライブラリ実行モード
（DM6624）」を 5A5A Hexに設定します。 

3. 本ユニットを運転モードにします。 

 

■ MCROモードによる実行 

ラダーライブラリをプログラム中から、MCRO命令で呼び出して、実行します。 

実行したいラダーライブラリを指定するには、MCRO命令のサブルーチン番号に「ラ
ダーライブラリにするプログラムで指定したサブルーチン番号+200」を設定します。 

 
ラダーライブラリを、MCRO命令を使用して実行するには、次のようにします。 

1. 本ユニットを「プログラム」モードにします。 

2. 本ユニットのユニット機能設定エリアの「ラダーライブラリ実行モード
（DM6624）」を A5A5 Hex（MCRO命令による実行）に設定します。 

3. CX-Programmer/プロコンにて、ラダーライブラリを呼び出すプログラムを作成しま
す。 
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8－13 ラダーライブラリ機能 
8－13－5 ラダーライブラリ名の確認 

 

ラダーライブラリ作成時の番号
+200で呼び出します。 

たとえば、作成時サブルーチン番号
が 030の場合、230を設定。 

ダミーのサブルーチンプログ
ラムが必要 

メ
イ
ン
プ
ロ
グ
ラ
ム 

 
4. 作成したプログラムを本ユニットに転送します。 

5. 本ユニットを「運転」モードにします。 

 

参 考

 

・ブートモードの「ラダーライブラリ」にはユニット機能設定エリアの情
報も格納されます。 
このため、プログラム中で呼び出された「ラダーライブラリ」は、作成
したプログラムにおけるユニット機能設定にしたがって実行されます。
MCROモードの「ラダーライブラリ」時は、拡張応用命令の割付は情報
として格納されますが、ユニット機能設定エリアの設定はメインプログ
ラム作成時の設定にしたがって実行されます。 
また、ブートモードの「ラダーライブラリ」時は、拡張応用命令の割付
情報を周辺ツールにて確認することができます。 

・MCROモードのラダーライブラリ実行は、ROM運転となりますので、
プログラム内容により多少実行速度が低下する場合があります。 
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8－13－5 ラダーライブラリ名の確認 
フラッシュメモリ中に保存されている、ラダーライブラリの名前を確認できます。 

フラッシュメモリ中に保存されている、ラダーライブラリのライブラリ名を確認する
には、次のようにします。 

1. 本ユニットを「プログラム」モードにします（異常なし状態としておいてください）。 
2. 本ユニットのユニット機能設定エリアの「ライブラリ名読み出し（252 CH ビット

09）」を OFF→ONにします。 

このとき、フラッシュメモリ内のライブラリ名が、本ユニットの 220～223 CHに
格納されます。 

3. CX-Programmerにて、本ユニットの 220～223 CHをモニタします。 

 

参 考

 

ラダーライブラリ作成後、作成したプログラムの読み出しや編集はできな
くなります。このため、作成するプログラムが完成したら、周辺ツールに
てマスタプログラムの保存や本ユニットのバックアップ機能にて、作成し
たプログラムをメモリカードへ保存してください。 

また、ラダーライブラリ化する前には、ラダーライブラリ化するプログラ
ムの動作確認を十分に行ってください。 
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8－13 ラダーライブラリ機能 
8－13－6 関連エリア 

8－13－6 関連エリア 

■ ユニット機能設定エリア 
DM番号 ビット 機能 内容 

フラッシュメモリに格納されているラダーライブラリを運
転開始時に展開/実行する（ブートモード実行）、または
MCROサブルーチンで呼び出して使用するか（MCRO命令
による実行）を指定します。 

5A5A、A5A5 Hex以外：ラダーライブラリ未使用 

5A5A Hex：ブートモード 

DM6624 00～15 ラダーライブラリ実行
モード 

A5A5 Hex： MCRO命令による実行 

DM6625 00～15 ラダーライブラリ ID 

（4桁 ）  

0000～FFFF Hex 

ラダーライブラリ作成時、作成したラダーライブラリの ID

コードがフラッシュメモリに格納されます。 

ラダーライブラリ作成後、自動的に 0000にクリアされます。
DM6626 00～15 

DM6627 00～15 

DM6628 00～15 

DM6629 00～15 

ラダーライブラリ名 任意の 16桁の 16進コード（ASCII文字で 8文字） 

ラダーライブラリ作成時、作成したラダーライブラリのラダ
ーライブラリ名がフラッシュメモリに格納されます。 

 

■ 特殊補助リレー 
割付 
エリア 

ビット 名称 機能 

220 CH 00～15 

221 CH 00～15 

222 CH 00～15 

223 CH 00～15 

ライブラリ名表示 252 CH ビット 09が 0→1へ立ち上がったとき、ラダ
ーライブラリ名を 220～223 CHに格納します。 

（プログラムモード時のみ） 

249 CH 04 フラッシュメモリ内汎用
READ/WRITE DMデータ
（DM0000～DM6143）サムエ
ラー／ラダーライブラリデー
タサムエラー 

以下のとき ON。 

・フラッシュメモリ内汎用 READ/WRITE DMエリア
サムエラー時 

・ラダーライブラリデータサムエラー時 

 07 コンパイルエラー（サポート
外命令あり）／ラダーライブ
ラリ使用不可命令ありエラー

以下のとき ON。 

・コンパイルエラー（サポート外命令あり）発生時
・ラダーライブラリに使用不可の命令があるプログ
ラムでラダーライブラリ作成時 

 09 フラッシュメモリ異常時 ON

／メモリカード転送時フフラ
ッシュメモリサムエラー 

以下のとき ON。 

・フラッシュメモリ異常時 

・メモリカード転送時フフラッシュメモリサムエラ
ー時 

・アナログ入力、アナログ出力のオフセット・ゲイ
ン調整値がサムエラー時 

252 CH 09 ライブラリ名読み出し プログラムモード時のみ有効 

0：ラダーライブラリ名を 220～223 CHに格納しない
1：ラダーライブラリ名を 220～223 CHに格納する 

 15 ラダーライブラリ・セットフ
ラグ 

プログラムモード時のみ有効 

0→1：ライブラリ作成 

注：完了後、自動的に 0（OFF）となります。 
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8－14 バックアップ機能 
 

8－14 バックアップ機能 
 

■ 対象形式 

ユニット形式 機能 

形 CS1W-HIO01-V1 接点入力 12点、接点出力 8点 

形 CS1W-HCP22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、パルス出力 2点 

形 CS1W-HCA22-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、パルス入力 2点、アナログ出力 2点 

形 CS1W-HCA12-V1 接点入力 12点、接点出力 8点、アナログ入力 1点、パルス入力 1点、
アナログ出力 2点 

以下のいずれかの機能を選択できます。 

 

 

8－14－1 CPUユニットの簡易バックアップ機能 

（システム全体のバックアップ CS1-H CPUユニットのみ） 
CS1-H CPUユニットで使用した場合は、CPUユニット前面の簡易バックアップ操作に
よって、本ユニット内の以下のデータをメモリカードにバックアップ（書込）または、
メモリカードからリストア（読出）することができます（「特定ユニット/ボード内デ
ータのバックアップ機能」）。 

・フラッシュメモリ内のユーザプログラム 

・汎用 READのみ DMエリア 

・ユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655） 

・拡張応用命令に関する情報 
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・ラダーライブラリに関する情報 

 

ファイル名（ユニット／ボードバックアップファイルとしてのファイル名）は、以下
で格納されます 

ファイル名：BACKUP□□.PRM 

（注：□□は、本ユニットの号機アドレス＝ユニット番号+20 Hex） 

 

本機能に関しては「CSシリーズ CPUユニット ユーザーズマニュアル セットア
ップ編（SBCA-301）」を参照してください。 

 

・ユーザプログラム、 
・汎用READのみ DM、 
・ユニット機能設定エ
リア、 
・拡張応用命令 
・ラダーライブラリ 

・バックアップ
・リストア 
・照合 

メモリカード給電停止ボタン 

フラッシュメモリ 

メモリカード 

CPUユニット 

全データ 

カスタマイザブルユニット 
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8－14 バックアップ機能 
8－14－2 ビット操作によるユニットのメモリバックアップ機能 
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参 考 

 

本機能は、CPUユニットを中心としたシステム全体の一括バックアップ/

リストアを行う機能です。システム構成を変更すると、本ユニットのデー
タをリストアできない場合があります。ユニット単体でのバックアップ・
リストアを行うには、「ビット操作によるユニットのメモリバックアップ
機能」を使用してください（8－14－2 ビット操作によるユニットのメ
モリバックアップ機能」参照）。 

 

■ バックアップ/リストア実行条件 

● バックアップの実行条件 

次のとき、CPUユニットのメモリカードへのバックアップはできません。 

・フラッシュメモリ内に「ラダーライブラリ ID」付きでラダーライブラリが保存され
ている場合、その「ラダーライブラリ ID」がユニット機能設定エリア（DM6625）
に設定した値と一致していないとき 

 

● リストアの実行条件 

次のとき、CPUユニットのメモリカードからユニットへのリストアできません。 

・フラッシュメモリ内にラダーライブラリが保存されている場合、CPUユニットのメ
モリカード内のバックアップデータにラダーライブラリを含んでいないとき 
注：この場合、ラダーライブラリを消去してから再度リストアしてください。なお、ラダー
ライブラリを消去する方法は、8－13－3 ラダーライブラリの消去」を参照してくださ
い。 

・バックアップしたときのユニット番号と、リストアするときのユニット番号が異な
る場合 

・バックアップしたときのユニット形式と異なっているとき 

 

 

8－14－2 ビット操作によるユニットのメモリバックアップ機能 
ビット操作（バックアップデータ書込/読出指令：CPUユニット側 n CH ビット 06/07）
により、本ユニット内のフラッシュメモリ内の以下のデータをメモリカードにバック
アップ（書込）または、メモリカードからリストア（読出）することができます。 

・フラッシュメモリ内のユーザプログラム 

・汎用 READのみ DMエリア 

・ユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655） 

・拡張応用命令に関する情報 

・ラダーライブラリに関する情報 

ファイル名は、以下で格納されます 

ファイル名：UNIT□□.PRM 

（注：□□は、本ユニットの号機アドレス＝ユニット番号+20 Hex ） 

 

本機能は、CPUユニットの機種にかかわらず（CS1 CPUユニットでも）実行可能です。 

これにより、CPUユニット側ラダープログラムから、ユニットのメモリバックアップ
操作を実行できます。 
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8－14 バックアップ機能 
8－14－2 ビット操作によるユニットのメモリバックアップ機能 

 

・ユーザプログラム、 
・汎用READのみ DM、 
・ユニット機能設定エ
リア、 
・拡張応用命令 
・ラダーライブラリ 

・バックアップ
・リストア 

フラッシュメモリ メモリカード

CPUユニット 
カスタマイザブルユニット 

ON

ビット操作 

ユニットデータ 
アップロード/ダウンロー
ドフラグ 

 
 

参 考

 

プログラムモードにてプログラム編集した直後や、ユニット機能設定エリ
アにデータを設定した直後では、その設定内容がまだユニットのフラッシ
ュメモリ内に反映されていない場合があります。 

最新の内容をメモリカードへバックアップしたい場合には、バックアップ
操作を行う前に、ユニットの電源を OFF→ON、またはリスタートしてか
ら行ってください。 

 

■ バックアップ/リストア実行条件 

● バックアップの実行条件 

次のとき、CPUユニットのメモリカードへのバックアップはできません。 

・フラッシュメモリ内に「ラダーライブラリ ID」付きでラダーライブラリが保存され
ている場合、その「ラダーライブラリ ID」がユニット機能設定エリア（DM6625）
に設定した値と一致していないとき 
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・ユニットの動作モードが、「プログラム」モード以外のとき 

 

● リストアの実行条件 

次のとき、CPUユニットのメモリカードへのリストアできません。 

・フラッシュメモリ内にラダーライブラリが保存されている場合、CPUユニットのメ
モリカード内のバックアップデータにラダーライブラリを含んでいないとき 
注：この場合、ラダーライブラリを消去してから再度リストアしてください。なお、ラダー
ライブラリを消去する方法は、「8－13－3 ラダーライブラリの消去」を参照してくだ
さい。 

・バックアップしたときのユニット番号と、リストアするときのユニット番号が異な
る場合 

・バックアップしたときのユニット形式と異なっているとき 
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8－14 バックアップ機能 
8－14－2 ビット操作によるユニットのメモリバックアップ機能 

 

■ 割付リレー 

方向 CH番
号 

ビット 名称 機能 

n 06 バックアップ 

データ書込み 

0→1：ユニット内バックアップデータを CPU

ユニット装着のメモリカードへの書込指令
(立ち上り) 

ユニット内の特殊補
助リレー230 CH ビ
ット 06に対応 

出力 

 07 バックアップ 

データ読出し 

0→1：バックアップデータを CPUユニット
装着のメモリカードからユニットへ読出指
令 

ユニット内の特殊補
助リレー230 CH ビ
ット 07に対応 

12 メモリカード 

転送エラー 

0：異常なし 

1：転送異常発生 

入力 n+5 

14 ユニット 

ビジー 

0：ビジーでない 

1：ビジー（電源 ON時初期処理中 ONまたは メモリカードへの転
送中） 

n＝2000＋号機 No.×10 CH 

 

8 

各
機
能
の
説
明 

8-91 



8－15 機能強化された命令（-V1） 
 

8－15 機能強化された命令（-V1） 
 

8－15－1 MCRO命令 

■ ラダーライブラリ実行 

● 概要 

-V1付ユニットでは、ラダーライブラリ機能を使用できます。なお、ラダーライブラ
リはユーザプログラム中で、MCRO命令を使用して実行します。 

ラダーライブラリ機能の詳細は、「8－13 ラダーライブラリ機能（P.8-79）」を参照
してください。 

 

● 動作説明 

 

Ｄ 

Ｓ 

Ｎ 

MCRO 

Ｄ 

Ｓ 

Ｎ 

@MCRO

 

N：サブルーチン番号 

S：引数データ先頭チャネル番号 

D：返数データ先頭チャネル番号 

 

・ サブルーチン番号（N）の内容 

N=200～249 

実行するラダーライブラリのサブルーチン番号を指定します。 

・ 引数データ先頭チャネル番号（S）の内容 

引数データ先頭チャネル番号 Sから 5 CH（S～S+4）分のデータを引数としてMCRO

命令用引数エリア（220～224 CH）に渡します。 8 
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・ 返数データ先頭チャネル番号（D）の内容 

ラダーライブラリからのリターン時、MCRO命令用返数エリア（225～229 CH）のデ
ータが、返数として返数データ先頭チャネル番号に 5 CH分渡されます。 

 

■ フラグの動き 
255.03（ER） ・ラダーライブラリ実行モード（DM6624）が A5A5 Hex以外のとき、ON。 

・MCRO命令で指定するサブルーチン番号のラダーライブラリがないとき、ON。
・ラダーライブラリ未作成のユニットで実行しようとしたとき、ON。 

 

 

8－15－2 APR命令 

■ 符号付き BIN16/32ビット折れ線近似演算 

● 概要 

-V1付ユニットでは、CS1-H CPUユニットと同様に、APR命令にて「符号付き 16/32

ビットデータ」を使用できます。 
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8－15 機能強化された命令（-V1） 
8－15－2 APR命令 

● 動作説明 

 

D 

S 

T 

@APR 

D 

S 

T 

APR 

 

T：折れ線データ先頭チャネル番号 

S：入力データチャネル番号 

D：計算結果格納先の先頭チャネル番号 

 

 

次の変換式によって、Sで指定した入力データを Tで指定した折線データ（Xn,Yn）
にもとづいて近似計算を行い、結果を Dで指定したチャネルに出力します。 

なお、入力データ Xには、Sで指定したチャネル番号に格納されている内容のみ使用
可能です。 

Xn＜S＜Xn+1のとき 

変換式：変換結果＝Yn+[{Yn+1－Yn}/{Xn+1－Xn}]×{入力データ S－Xn} 

X

Y

Yn

Yn+1

Xn Xn+1S

S-Xn

Xn+1-Xn

Yn+1-Yn変換結果�

入力データ�

f(Y)=
Yn+1-Yn�
Xn+1-Xn・(S-Xn)

変換式：�

D

Yn+

X0

Y0
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・ 折れ線データ先頭チャネル番号（T）の内容 

 

T

m－1（00～FFHex）
m：折線テーブルのデータ数（1≦m≦256）

10 0 0 0

314 13 12 11 910 8 7 6 5 4 2 115

0

0

入力データS、計算結果D符号付き指定
0：符号なし
1：符号付き

データ長指定
0：BIN16ビットデータ
1：BIN32ビットデータ

入力データS指定
00：Sで指定したチャネルに格納されたデータ
01：高速カウンタ1現在値�
11：高速カウンタ2現在値�

1
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8－15 機能強化された命令（-V1） 
8－15－2 APR命令 

T+1�

T+2�

T+3�

T+4�

T+5�

T+6�

�

�

�

�

T+（2m+1）�

T+（2m+2）�

X0�

Y0�

X1�

Y1�

X2�

Y2�

�

Xn�

Yn�

�

Xm�

Ym

〜�

〜�

〜�

・BIN 16ビットデータの場合�
T+1�

T+2�

T+3�

T+4�

T+5�

T+6�

T+7�

T+8�

�

T+（4n+1）�

T+（4n+2）�

T+（4n+3）�

T+（4n+4）�

�

T+（4m+1）�

T+（4m+2）�

T+（4m+3）�

T+（4m+4）�

X0（下位16ビット）�

X0（上位16ビット）�

Y0（下位16ビット）�

Y0（上位16ビット）�

X1（下位16ビット）�

X1（上位16ビット）�

Y1（下位16ビット）�

Y1（上位16ビット）�

�

Xn（下位16ビット）�

Xn（上位16ビット）�

Yn（下位16ビット）�

Yn（上位16ビット）�

�

Xm（下位16ビット）�

Xm（上位16ビット）�

Ym（下位16ビット）�

Ym（上位16ビット）�

〜�

〜�
〜�

・BIN 32ビットデータの場合�

〜�

 
 
注 1： X1＜X2＜Xm...とします。折線データ（Xm、Ym）は、コントロールデータでの入出力指

定にかかわらず、BINデータを格納します。 
注 2： 符号なし指定時（Tのビット 11＝0のとき）については、「カスタマイザブルカウンタユ

ニット コマンドリファレンス（SBCC－828）」を参照してください。 
注 3： CS1 CPUユニットの APR命令とは、Tの設定が異なりますのでご注意ください。 

 

・ 入力データチャネル番号（S）の内容 

［入力データが格納されているチャネル番号を指定する場合］ 
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この場合、Sで指定したチャネル番号の内容を、そのまま（データ加工なしで）入力
データとします。なお、入力データには、BIN 16ビットまたは BIN 32ビットを使用
します。 

S：入力データ先頭チャネル番号 

・ 計算結果（D）の内容 

計算結果出力チャネル番号。入力データにしたがって計算された結果を出力するチャ
ネル番号を指定します。なお、計算結果は、BIN 16ビットまたは BIN 32ビットです。 

【32ビット時】 

[D] ：計算結果（下位 4桁） 

[D+1] ：計算結果（上位 4桁） 

【16ビット時】 

[D] ：計算結果（4桁） 
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8－15 機能強化された命令（-V1） 
8－15－2 APR命令 

■ SIN/COS計算 

● 概要 

-V1ロット No. 0209__以降のカスタマイザブルユニットでは、CS1-H CPUユニットと
同様に、APR命令にて「SIN/COS計算」が可能です。 

 

● 動作説明 

 

D 

S 

T 

@APR 

D 

S 

T 

APR T：コントロールデータ 

S：数値変換入力データ 

D：数値変換出力 CH番号 

 

 

Sで指定した角度データ（×10-１単位の 16進）0000～0384（0.0°～90.0°）に対する
SIN値/COS値を計算し、結果を小数点以下 4桁を示す 16進データ 0000～270F（0.0000

～0.9999）として Dに出力します。小数点以下 5桁目以降は切り捨てます。 

なお、入力データに Sin90°、Cos０°を指定しても 270F（BCD：9999）が格納され
ます。 

 

・ SIN計算指定時 
オペランド 値 データ範囲 

T #0000 － 

S 0000～0384（Hex） 0.0°～90.0° 

D 0000～270F（Hex） 0.0000～0.9999 

 270F（Hex） 1.0000 
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・ COS計算指定時 
オペランド 値 データ範囲 

T #0001 － 

S 0000～0384（Hex） 0.0°～90.0° 

D 0000～270F（Hex） 0.0000～0.9999 

 270F（Hex） 1.0000 

 

■ 平方根演算 

● 概要 

-V1ロット No. 0209__以降のカスタマイザブルユニットでは、APR命令にて「平方根
演算」が可能です。 

 

ただし、CX-Programmerでは入力できません。プログラミングコンソールを使用して、
入力してください。 

 

● 動作説明 

 

D 

S 

T 

@APR 

D 

S 

T 

APR 

 

T：コントロールデータ 

S：数値変換入力データ 

D：数値変換出力 CH番号 
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8－15 機能強化された命令（-V1） 
8－15－3 AVG命令 

8-96 
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入力データ S、S+1 CHに格納された 16進データの平方根を計算し、結果を Dに整数
4桁（16進数）で格納されます。小数点以下は切り捨てられます。 

 
S+1CH SCH DCH

 
オペランド 値 

T #0002 

S 00000000～0FFFFFFF（Hex） 

D 0000～3FFF（Hex） 

 

 

8－15－3 AVG命令 

■ 符号付き平均値演算 

● 概要 

-V1付ユニットでは、CS1-H CPUユニットと同様に、AVG命令にて「符号付きデータ」
を使用できます。 

 

 

Ｄ 

Ｎ 

Ｓ 

AVG 

 

S：平均値計算チャネル 

N：平均値計算スキャン数／符号付き指定 

D：平均値・作業データ格納先頭チャネル番号 

 

 

● 動作説明 

・ 平均値計算スキャン数／符号付き指定（N）の内容 

 ビット 15 14 13 ･･･ 08 07 ･･･ 00 

値 0   0  ･･･ 

0：符号なし平均値演算 

1：符号付き平均値演算 

平均値計算回数（BCD 2桁 01～64） 

 

・ 平均値・作業用データ格納チャネル（D）の内容 

 

ビット 15 14 ･･･ 08 07 ･･･ 00 

値   0  ･･･ 

0：AVG命令実行開始からのスキャン回数＜Ｎ 

1：AVG命令実行開始からのスキャン回数≧Ｎ 

過去の値格納ポインタ（Hex）

D 平均値 

D＋1 作業用データ 

D＋2 過去の値 1 

D＋3 過去の値 2 

： ： 

D+N+1 過去の値 N 

作業用データの内容 

 
・AVG命令が実行を開始すると、指定されたスキャン数になるまで、1スキャンごと
に Sチャネルの現在値を過去の値として格納していきます。この間は、Dチャネル
には Sチャネルの現在値が格納されます。 

Nで指定されたスキャン回数分 AVG命令が実行されると、平均値（16進数 4桁）
が計算され、Dチャネルに格納されます（Nに 65以上を指定しても、64で処理さ
れます）。 

以後は、1スキャンごとに最新の Sチャネルの現在値で平均値が計算し直されて、
Dチャネルに格納されます。 

・平均値の端数は四捨五入されます。 
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9－1 命令語一覧（機能分類/説明記載順） 
 

9－1 命令語一覧（機能分類/説明記載順） 
■ 命令語機能分類 

分類 命令語 

シーケンス入力命令 LD、LD NOT、AND、AND NOT、OR、OR NOT、AND LD、OR LD 

シーケンス出力命令 OUT、OUT NOT、KEEP（キープ）、DIFU/DIFD（立ち上がり微分/立ち下がり微分）、SET/RSET

（セット/リセット） 

シーケンス制御命令 END、IL/ILC（インターロック/インターロッククリア）、JMP/JME（ジャンプ/ジャンプエンド）
タイマ/カウンタ命令 TIM（タイマ）、TIMH（高速タイマ）、TMHH（超高速タイマ）、CNT（カウンタ）、CNTR（可

逆カウンタ） 

データ比較命令 CMP/CMPL（比較/倍長比較）、CPS/CPSL（符号付き BIN比較/倍長比較）、TCMP（テーブル一
致）、BCMP（テーブル間比較）、ZCP/ZCPL（領域範囲比較/倍長領域範囲比較） 

データ転送命令 MOV/MVN（転送/否定転送）、MOVL（倍長転送）、MOVB/MOVD（ビット転送/デジット転送）、
XFER（ブロック転送）、BSET（ブロック設定）、XCHG（データ交換）、DIST（データ分配）、
COLL（データ抽出） 

データシフト命令 SFT（シフトレジスタ）、SFTR（左右シフトレジスタ）、SLD/SRD（1桁左シフト/1桁右シフト）、
ASFT（非同期シフトレジスタ）、WSFT（ワードシフト）、ASL/ASR（1ビット左シフト/1ビッ
ト右シフト）、ROL/ROR（1ビット左回転/1ビット右回転） 

インクリメント/デクリメ
ント命令 

INC/DEC（インクリメント/デクリメント） 

四則演算命令 ADD/ADDL（BCD加算/倍長加算）、SUB/SUBL（BCD減算/倍長減算）、ADB/ADBL（BIN加算
/倍長加算）、SBB/SBBL（BIN減算/倍長減算）、MUL/MULL（BCD乗算/倍長乗算）、MLB（BIN

乗算）、MBS/MBSL（符号付き BIN乗算/倍長乗算）、DIV/DIVL（BCD除算/倍長除算）、DVB

（BIN除算）、DBS/DBSL（符号付き BIN除算/倍長除算） 

データ変換命令 BIN/BINL（BCD→BIN変換/倍長変換）、BCD/BCDL（BIN→BCD変換/倍長変換）、NEG/NEGL

（2の補数変換/倍長変換） 

論理演算命令 ANDW（ワード論理積）、ORW（ワード論理和）、XORW（ワード排他的論理和）、XNRW（ワ
ード排他的論理和否定）、COM（ビット反転） 

特殊演算命令 APR（数値変換）、BCNT（ビットカウンタ） 

浮動小数点変換・演算命
令 

FIXL（浮動小数点→32ビット BIN変換）、FLTL（32ビット BIN→浮動小数点変換）、＋F（浮
動小数点加算）、－F（浮動小数点減算）、＊F（浮動小数点乗算）、／F（浮動小数点除算）、
RAD（角度→ラジアン変換）、DEG（ラジアン→角度変換）、SIN（SIN演算）、COS（COS演
算）、TAN（TAN演算）、ASIN（SIN－1演算）、ACOS（COS－1演算）、ATAN（TAN－1演算）、
SQRT（平方根演算） 

テーブルデータ処理命令 MAX/MIN（最大値検索/最小値検索） 

データ制御命令 SCL（スケーリング）、SCL2（スケーリング 2）、SCL3（スケーリング 3）、AVG（データ平均
化） 

サブルーチン命令 SBS/SBN/RET（サブルーチンコール/サブルーチンエントリー/サブルーチンリターン）、MCRO

（マクロ） 

割り込み制御命令 INT（割り込み制御）、STIM（インターバルタイマ） 

高速カウンタ/パルス出力
命令 

INI（動作モードコントロール）、PRV（高速カウンタ現在値読み出し）、CTBL（比較テーブル
登録）、PULS（パルス量セット）、SPED（周波数設定）、ACC（周波数加減速コントロール）、
PLS2（位置決め） 

工程歩進制御命令 STEP/SNXT（ステップラダー領域定義/ステップラダー歩進） 

I/Oユニット用命令 IORF（I/Oリフレッシュ） 

故障診断命令 FAL（運転継続故障診断）、FALS（運転停止故障診断） 

特殊命令 STC（セットキャリー）、CLC（クリアキャリー） 
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FUN No. /－： デフォルトで FUN No.が割り付いている拡張応用命令です。FUN No.が割り付いていない拡張応用

命令を使用する場合、この FUN No.を入れ替えてご使用ください。 
－： デフォルトでは FUN No.が割り付いていない拡張応用命令です。プログラミングの前に、FUN No.

を設定してご使用ください。 

 

9-2 



9－1 命令語一覧（機能分類/説明記載順） 
 

● シーケンス入力命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

ロード LD なし 論理スタートを示します。接点の ON/OFF内容を取り込みま
す。 

 1  

ロード・ノット LD NOT なし 論理スタートを示します。接点の ON/OFF内容を反転して取り
込みます。 

 1  

アンド AND なし 接点の ON/OFF内容と、前の入力条件との論理積をとります。  1  

アンド・ノット AND NOT なし 接点の ON/OFF内容を反転して、前の入力条件との論理積をと
ります。 

 1  

オア OR なし 接点の ON/OFF内容と、前の入力条件との論理和をとります。  1  

オア・ノット OR NOT なし 接点の ON/OFF内容を反転して、前の入力条件との論理和をと
ります。 

 1  

アンド・ロード AND LD なし 回路ブロック間の論理積をとります。  1  

オア・ロード OR LD なし 回路ブロック間の論理和をとります。  1  

 

● シーケンス出力命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

出力 OUT なし 論理演算処理結果をリレー出力します。  2  

否定出力 OUT NOT なし 論理演算処理結果を反転してリレー出力します。  2  

キープ KEEP 11 リセット入力が ONするまで、セット入力の ON状態を保持し
ます。 

 2  

立ち上がり微分 DIFU 13 入力信号の立ち上がり（OFF→ON）時に、指定した接点を 1
サイクル ONします。 

 2  

立ち下がり微分 DIFD 14 入力信号の立ち下がり（ON→OFF）時に、指定した接点を 1
サイクル ONします。 

 2  

セット SET なし 入力条件が ONのとき、指定した接点を ONにセットします。
以降、入力条件の ON/OFFにかかわらず、指定接点は ONのま
まです。 

 2  

リセット RSET なし 入力条件が ONのとき、指定した接点を OFFにリセットしま
す。以降、入力条件の ON/OFFにかかわらず、指定接点は OFF
のままです。 

 2  

 

● シーケンス制御命令 
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命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

エンド END 01 プログラムを終了します。  1  

無機能 NOP 00 何の機能ももたない命令です。ニモニック表示時のみ使用され
ます。 

 1  

インターロック IL 02 入力条件が OFFならば、本命令以降 ILC命令までの出力をイ
ンターロックします。入力条件が ONのとき、ILC命令までの
各命令を通常どおり実行します。 

 1  

インターロック
クリア 

ILC 03 インターロックの範囲の終了を示します。  1  

ジャンプ JMP 04 JMP命令の入力条件が OFFのとき、JME命令までジャンプし
ます。入力条件が ONならば、次命令以降を通常どおり実行し
ます。 
JMP番号は 00～49が指定できます。 

 2  

ジャンプエンド JME 05 JMP命令によるジャンプの終了位置を示します。 
JMP番号は 00～49が指定できます。 

 2  

 

● タイマ/カウンタ命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

タイマ TIM なし 減算式 ONデｨレー0.1秒単位のタイマの動作をします。 
設定値：0～999.9秒（BCD） 

 2  

高速タイマ TIMH 15 減算式 ONデｨレー10ms（0.01秒）単位のタイマの動作をしま
す。設定値：0～99.99秒（BCD） 

 3  

超高速タイマ TMHH － 減算式 ONデｨレー1ms（0.001秒）単位のタイマの動作をしま
す。設定値：0～9.999秒（BCD） 

 4  

カウンタ CNT なし 減算カウンタの動作をします。設定値：0～9999回（BCD）  2  

可逆カウンタ CNTR 12 加減算カウンタの動作をします。加算カウント入力の立上りで
加算、減算カウント入力の立上りで減算を行います。 

 3  
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9－1 命令語一覧（機能分類/説明記載順） 
 

● データ比較命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

比較 CMP 20 CHデータまたは定数を、符号なし BIN 16ビット（16進 4桁）
で比較し、比較結果をフラグに反映します。 

 3  

倍長比較 CMPL 60/－ 2 CH分の CHデータを、符号なし BIN 32ビット（16進 8桁）
で比較し、比較結果をフラグに反映します。 

 4  

符号付き BIN比
較 

CPS － CHデータまたは定数を、符号付 BIN16ビット（最上位ビット
を符号ビットとする 16進 4桁）で比較をし、比較結果をフラ
グに反映します。 

 4  

符号付き BIN倍
長比較 

CPSL － 2 CH分の CHデータを、符号付 BIN 32ビット（最上位ビット
を符号ビットとする 16進 8桁）で比較をし、比較結果をフラ
グに反映します。 

 4  

テーブル一致 TCMP 85 比較データ 1CHを比較テーブル 16 CH分のデータと各々一致
しているかを比較し、出力CHの該当ビットに 1を出力します。

@ 4  

テーブル間比較 BCMP 68/－ 比較デ―タの内容が、16組の比較データの上下限範囲内にあ
るかどうかを判別し、範囲内のとき、出力 CHの該当ビットに
1を出力します。 

@ 4  

領域範囲比較 ZCP － 16進 4桁のデータと、指定数値範囲を比較します。  4  

倍長領域範囲比
較 

ZCPL － 16進 8桁のデータと、指定数値範囲を比較します。  4  

 

● データ転送命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

転送 MOV 21 CHデータまたは定数を、指定 CHへ転送します。 @ 3  

否定転送 MVN 22 CHデータまたは定数のビット反転データを、指定された CH
へ転送します。 

@ 3  

倍長転送 MOVL － 2 CH分の CHデータを、指定 CHを先頭として、32ビット単
位で転送します。 

@ 4  

ビット転送 MOVB 82 指定ビットを転送します。 @ 4  

デｨジット転送 MOVD 83 桁（4ビット）単位で転送します。複数桁の転送も可能です。 @ 4  

ブロック転送 XFER 70 連続する複数の CHデータを一括して転送します。 
また、フラッシュメモリに格納された DMエリアのデータを
RAMに読み出します。 

@ 4  

ブロック設定 BSET 71 連続する複数の CHすべてに同じデータを設定します。 @ 4  

データ交換 XCHG 73 CH間でデータ交換します。 @ 3  

データ分配 DIST 80 転送データを転送先を基準としてオフセットしたチャネルへ
転送します。 

@ 4  

データ抽出 COLL 81 転送元を基準としてオフセットしたチャネルの内容を指定チ
ャネルへ転送します。 

@ 4  
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● データシフト命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

シフトレジスタ SFT 10 シフトレジスタの動作をします。  3  

左右シフトレジ
スタ 

SFTR 84 シフト方向が切り替え可能なシフトレジスタの動作をします。@ 4  

1桁左シフト SLD 74 連続したチャネルのデータ内容を 1桁（4ビット）単位で左シ
フトします。 

@ 3  

1桁右シフト SRD 75 連続したチャネルのデータ内容を 1桁（4ビット）単位で右シ
フトします。 

@ 3  

非同期シフト 
レジスタ 

ASFT 17/－ 指定 CH範囲のチャネルデータのうち、0000 Hex以外のチャネ
ルデータを前詰め、または後ろ詰めし、0000 Hexのチャネルデ
ータとの位置を入れ替えます。 

@ 4  

ワードシフト WSFT 16 CHデータ単位でのシフト動作を示します。 @ 3  

1ビット左シフ
ト 

ASL 25 CHデータを左に 1ビットシフトします。 @ 2  

1ビット右シフ
ト 

ASR 26 CHデータを右に 1ビットシフトします。 @ 2  

1ビット左回転 ROL 27 16ビットのチャネルデータをキャリー（CY）フラグを含めて
1ビット左回転します。 

@ 2  

1ビット右回転 ROR 28 16ビットのチャネルデータをキャリー（CY）フラグを含めて
1ビット右回転します。 

@ 2  
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9－1 命令語一覧（機能分類/説明記載順） 
 

● インクリメント/デクリメント命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

インクリメント INC 38 BCD 4桁の 1 CHデータに、1を加算します。 @ 2  

デクリメント DEC 39 BCD 4桁の 1 CHデータから、1を減算します。 @ 2  

 

● 四則演算命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

BCD加算 ADD 30 チャネルデータや定数をキャリー（CY）フラグを含めて BCD 
4桁で加算します。 

@ 4  

BCD減算 SUB 31 チャネルデータや定数をキャリー（CY）フラグを含めて BCD 
4桁で減算します。 

@ 4  

BCD倍長加算 ADDL 54 2 CH分のチャネルデータをキャリー（CY）フラグを含めて
BCD 8桁で加算します。 

@ 4  

BCD倍長減算 SUBL 55 2 CH分のチャネルデータをキャリー（CY）フラグを含めて
BCD 8桁で減算します。 

@ 4  

BIN加算 ADB 50 チャネルデータや定数をキャリー（CY）フラグを含めて符号
付き 16進 4桁で加算します。 

@ 4  

BIN減算 SBB 51 チャネルデータや定数をキャリー（CY）フラグを含めて符号
付き 16進 4桁で減算します。 

@ 4  

BIN倍長加算 ADBL 47/－ 2 CH分のチャネルデータをキャリー（CY）フラグを含めて符
号付き 16進 8桁で加算します。 

@ 4  

BIN倍長減算 SBBL 48/－ 2 CH分のチャネルデータをキャリー（CY）フラグを含めて符
号付き 16進 8桁で減算します。 

@ 4  

BCD乗算 MUL 32 チャネルデータや定数を BCD 4桁で乗算します。 @ 4  

BCD倍長乗算 MULL 56 2 CH分のチャネルデータを BCD 8桁で乗算します。 @ 4  

BIN乗算 MLB 52 チャネルデータや定数を符号なし 16進 4桁で乗算します。 @ 4  

符号付き BIN乗
算 

MBS － チャネルデータや定数を符号付き 16進 4桁で乗算します。 @ 4  

符号付き BIN倍
長乗算 

MBSL － 2 CH分のチャネルデータを符号付き 16進 8桁で乗算します。 @ 4  

BCD除算 DIV 33 チャネルデータや定数を BCD 4桁で除算します。 @ 4  

BCD倍長除算 DIVL 57 2 CH分のチャネルデータを BCD 8桁で除算します。 @ 4  

BIN除算 DVB 53 チャネルデータや定数を符号なし 16進 4桁で除算します。 @ 4  

符号付き BIN除
算 

DBS － チャネルデータや定数を符号付き 16進 4桁で除算します。 @ 4  

符号付き BIN倍
長除算 

DBSL － 2 CH分のチャネルデータを符号付き 16進 8桁で除算します。 @ 4  
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● データ変換命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

BCD→BIN変換 BIN 23 BCDデータを BINデータに変換します。 @ 3  

BCD→BIN倍長
変換 

BINL 58 倍長 BCDデータを BINデータに変換します。 @ 3  

BIN→BCD変換 BCD 24 BINデータを BCDデータに変換します。 @ 3  

BIN→BCD倍長
変換 

BCDL 59 倍長 BINデータを BCDデータに変換します。 @ 3  

2の補数変換 NEG － BIN 16ビットデータの 2の補数をとります。 @ 4  

2の補数倍長変
換 

NEGL 87/－ BIN 32ビットデータの 2の補数をとります。 @ 4  

 

● 論理演算命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

ワード論理積 ANDW 34 CHデータ単位での CHデータと CHデータ、定数の論理積を
とります。 

@ 4  

ワード論理和 ORW 35 CHデータ単位での CHデータと CHデータ、定数の論理和を
とります。 

@ 4  

ワード排他的論
理和 

XORW 36 CHデータ単位での CHデータと CHデータ、定数の排他的論
理和をとります。 

@ 4  

ワード排他的論
理和否定 

XNRW 37 CHデータ単位での CHデータと CHデータ、定数の排他的論
理和否定をとります。 

@ 4  

ビット反転 COM 29 CHデータをビット反転します。 @ 2  
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9－1 命令語一覧（機能分類/説明記載順） 
 

● 特殊演算命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

数値変換 APR － 折線近似計算をします。 
指定した入力データを指定した折れ線データ（BIN）にもとづ
いて近似値を計算し、出力します。 
sin/cos計算を行います（-V1ロット No. 0209__以降のみ）。 

@ 4 形
CS1W-HCP22-
V1/HCA22-V1/
HCA12-V1の
み可能 

ビットカウンタ BCNT 67/－ CHデータ内の"1"のビットの総数をカウントします。 @ 4  

 

● 浮動小数点変換・演算命令（-V1形式ロット No.0302__以降のみ） 
命令名称 ニモニック FUN No. 機能 入力微

分型 
ワード数 使用可能ユニ

ットの制限 

浮動小数点→32
ビット BIN変換 

FIXL － 浮動小数点 32ビットデータを符号付き BIN 32ビットデータに
変換します。 

@ 4  

32ビット BIN→
浮動小数点変換 

FLTL － 符号付き BIN 32ビットデータを、浮動小数点 32ビットデータ
に変換します。 

@ 4  

浮動小数点加算 ＋F － 浮動小数点データ（32ビット）の加算を行います。 @ 4  

浮動小数点減算 ーF － 浮動小数点データ（32ビット）の減算を行います。 @ 4  

浮動小数点乗算 ＊F － 浮動小数点データ（32ビット）の乗算を行います。 @ 4  

浮動小数点除算 ／F － 浮動小数点データ（32ビット）の除算を行います。 @ 4  

角度→ラジアン
変換 

RAD － 浮動小数点データ（32ビット）を度（°）単位からラジアン（rad）
単位に変換します。 

@ 4  

ラジアン→角度
変換 

DEG － 浮動小数点データ（32ビット）をラジアン（rad）単位から度
（°）単位変換します。 

@ 4  

SIN演算 SIN － 浮動小数点データ（32ビット）で表わされる角度（ラジアン単
位）の SIN（正弦）値を演算します。 

@ 4  

COS演算 COS － 浮動小数点データ（32ビット）で表わされる角度（ラジアン単
位）の COS（余弦）値を演算します。 

@ 4  

TAN演算 TAN － 浮動小数点データ（32ビット）で表わされる角度（ラジアン単
位）の TAN（正接）値を演算します。 

@ 4  

SIN－1演算 ASIN － 浮動小数点データ（32ビット）で表わされる SIN（正弦）値か
ら角度（ラジアン単位）を演算します。 

@ 4  

COS－1演算 ACOS － 浮動小数点データ（32ビット）で表わされる COS（余弦）値
から角度（ラジアン単位）を演算します。 

@ 4  

TAN－1演算 ATAN － 浮動小数点データ（32ビット）で表わされる TAN（正接）値
から角度（ラジアン単位）を演算します。 

@ 4  

平方根演算 SQRT － 浮動小数点データ（32ビット）の平方根（√）を演算します。@ 4  
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● テーブルデータ処理命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

最大値検索 MAX － 指定テーブル内の最大値を検索します。 @ 4  

最小値検索 MIN － 指定テーブル内の最小値を検索します。 @ 4  

 

● データ制御命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

スケーリング SCL 66/－ 指定した一次関数にしたがって、符号なし BINデータを、符
号なし BCDデータにスケーリング（変換）します。 

@ 4  

スケーリング 2 SCL2 － 指定したオフセット付きの一次関数にしたがって、符号付き
BINデータを、符号付き BCDデータにスケーリング（変換）
します。 

@ 4  

スケーリング 3 SCL3 － 指定したオフセット付きの一次関数にしたがって、符号付き
BCDデータを符号付き BINデータにスケーリング（変換）し
ます。 

@ 4  

データ平均化 AVG － CHデータの指定サイクル回数分の平均値を符号なし、または
符号付 BINで計算します。 
注：符号付は、-V1以降のみ 

 4  
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9－1 命令語一覧（機能分類/説明記載順） 
 

 

● サブルーチン命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

サブルーチンコ
ール 

SBS 91 指定番号のサブルーチンを呼び出し、プログラムを実行しま
す。 

@ 2  

サブルーチンエ
ントリー 

SBN 92 指定番号のサブルーチンの先頭を示します。  2  

サブルーチンリ
ターン 

RET 93 サブルーチンの終了を示します。  1  

マクロ MCRO 99 引数付きのサブルーチンコール、または CPUユニットに対す
る外部割込タスクの起動をします。 
また、ラダーライブラリを実行します（-V1以降のみ）。 

@ 4  

 

● 割込制御命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニット
の制限 

割込制御 INT 89/－ 入力割込などの割込の実行を制御します。 @ 4  

インターバルタ
イマ 

STIM 69/－ インターバルタイマを制御します。またはワンショットパル
ス出力、またはパルスカウンタ（時間計測）を制御します。
インターバルタイマとワンショットパルス出力またはパル
スカウンタは、同時に使用することができます。 

@ 4 一部の機能は 形
CS1W-HCP22-V1
のみ 

 

● 高速カウンタ/パルス出力命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニット
の制限 

動作モードコン
トロール 

INI 61/－ 高速カウンタ使用時またはパルス出力使用時の動作の制御
や、パルス出力の停止を行います。 
高速カウンタリング値、パルス出力カウンタリング値を変更
します（-V1ロット No. 0209__以降のみ）。 

@ 4 形 CS1W-HCP22-V1
/HCA22-V1/HCA12-
V1のみ可能 

高速カウンタ現
在値読み出し 

PRV 62/－ 高速カウンタの現在値、高速カウンタの変化量／周波数、パ
ルス出力の現在値、パルスカウンタ現在値（計測時間）、ワ
ンショットパルス経過時間、アナログ入力値を読み出します。

@ 4 形 CS1W-HCP22-V1
/HCA22-V1/HCA12-
V1のみ可能 

比較テーブル登
録 

CTBL 63/－ 高速カウンタ現在値、パルス出力現在値、またはパルスカウ
ンタ現在値（計測時間）に対して、目標値一致比較を開始し
ます。または帯域比較を 1回実行します。 

@ 4 形 CS1W-HCP22-V1
/HCA22-V1/HCA12-
V1のみ可能 

パルス量セット PULS 65/－ パルス出力を停止するパルス量を指定します。または絶対位
置指定／周波数の設定かつパルス出力（電子カムモード）を
行います。 

@ 4 形 CS1W-HCP22-V1
のみ可能 

周波数設定 SPED 64/－ パルスの周波数を指定して、パルス出力を開始します。また
は出力アナログ量を指定し、アナログ出力を開始します。 

@ 4 形 CS1W-HCP22-V1
/HCA22-V1/HCA12-
V1のみ可能 

周波数加減速コ
ントロール 

ACC － パルスの周波数と加減速比率を指定し、パルス出力の周波数
変化を制御します。または出力アナログ量と変化率を指定し、
アナログ出力を制御します。 

@ 4 形 CS1W-HCP22-V1
/HCA22-V1/HCA12-
V1のみ可能 

位置決め PLS2 － ・HCP22のみ 
パルス出力から停止までを、設定した比率の周波数変化で
制御し、台形加減速の位置決めをします。 

・HCP22/HCA22/HCA12（-V1ロット No. 0209__以降のみ） 
台形加減速の仮想パルス出力を行います。 

@ 4 形 CS1W-HCP22-V1
/HCA22-V1/HCA12-
V1のみ可能 
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● 工程歩進制御命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニット
の制限 

ステップラダー
領域定義 

STEP 08 配置する位置および工程番号指定の有無により、以下の 2つ
の働きとなります。 
1）指定した工程の開始 
2）ステップラダー領域全体の終了 

 2  

ステップラダー
歩進 

SNXT 09 配置する位置により、以下の 3つの働きとなります。 
1）ステップラダー領域への歩進 
2）次の工程番号への歩進 
3）ステップラダー領域の終了への歩進 

 2  
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9－1 命令語一覧（機能分類/説明記載順） 
 

 

● I/Oユニット用命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニット
の制限 

I/Oリフレッシュ IORF 97 指定した入出力リレー範囲を、リフレッシュします。リフレ
ッシュ対象は、本ユニット内蔵の接点入出力です。 

@ 3  

 

● 故障診断命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

運転継続故障診
断 

FAL 06 ユーザ定義の運転継続異常を登録または解除します。 @ 2  

運転停止故障診
断 

FALS 07 ユーザ定義の運転停止異常を登録します。  2  

 

● 特殊命令 

命令名称 ニモニック FUN No. 機能 
入力微
分型 

ワード数 
使用可能ユニ
ットの制限 

セットキャリー STC 40 キャリー（CY）フラグ（255.04）を ONします。 @ 1  

クリアキャリー CLC 41 キャリー（CY）フラグ（255.04）を OFFします。 @ 1  
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9－2 拡張応用命令の設定機能 
 

9－2 拡張応用命令の設定機能 
 

あまり頻繁に使われないか、使われるときはいくつか組み合わせて使われるような特
殊な命令には、状況に応じて FUN No.に割り当てる命令を設定し直します。このよう
に FUN No.への割り当てを変えられる命令を「拡張応用命令」といいます。また、こ
の機能を「拡張応用命令の設定機能」といいます。周辺ツール（CX-Programmerまた
はプロコン）から実行します。 

拡張応用命令の設定機能によって、00～99という限られた範囲の FUN No.を有効に活
用することができます。 

 

周辺ツールからの拡張応用命令の設定は、ユニット機能設定エリアの「拡張応用命令
設定」（DM6600のビット 08～11）を 1 Hex（拡張応用命令ユーザ設定）にした後、
PLC本体の電源を OFF→ONに（またはユニットリスタート）してから、実行してく
ださい。 

 

例 

 

SPED 

INI 

 FUN No. 61 

PULS 

MAX 

MIN 

AVG 

 FUN No. 64 

 FUN No. 65 

SPED

INI 

 FUN No. 61

PULS

MAX 

MIN 

AVG 

 FUN No. 64.

 FUN No. 65

パルス出力を行わず、最大値、最小値の検索や、
平均値の算出などのデータ処理を多く行うとき
は、上のように命令を入れ替えて使用すること
ができます。 

工場出荷時には上のように割り当てられていま
す（例の命令は、いずれもパルス出力に関わる
命令です）。 
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応用命令の設定に使用できる FUN No.は、次の 18個です。 

17 18 19 47 48 60 61 62 63 64 65 66 67 68 69 87 88 89 
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9-10 
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拡張応用命令と工場出荷時の FUN No.を以下に示します。 

FUN No. ニモニック 命令名称 

17/－ ASFT 非同期シフトレジスタ 

18/－ FUN *2 空き 

19/－ FUN *2 空き 

47/－ ADBL BIN倍長加算 

48/－ SBBL BIN倍長減算 

60/－ CMPL 倍長比較 

61/－ INI *1 動作モードコントロール 

62/－ PRV *1 高速カウンタ現在値読み出
し 

63/－ CTBL *1 比較テーブル登録 

64/－ SPED *1 周波数設定 

65/－ PULS *1 パルス量セット 

66/－ SCL スケーリング 

67/－ BCNT ビットカウンタ 

68/－ BCMP テーブル間比較 

69/－ STIM インターバルタイマ 

87/－ NEGL *1 2の補数倍長変換 

88/－ FUN *2 空き 

89/－ INT 割り込み制御 

－ ACC 周波数加減速コントロール
－ ACOS COS-1演算 

－ ADBL BIN倍長加算 

－ APR 数値変換 

－ ASIN SIN-1演算 

－ ATAN  TAN-1演算 

－ AVG  データ平均化 

－ COS  COS演算 

－ CPS  符号付きBIN比較 

－ CPSL  符号付きBIN倍長比較 

－ DBS  符号付きBIN除算 

FUN No. ニモニック 命令名称 

－ DBSL  符号付きBIN倍長除算 

－ DEG  ラジアン→角度変換 

－ FIXL  
浮動小数点→32ビットBIN

変換 

－ FLTL  
32ビットBIN→浮動小数点
変換 

－ MAX  最大値検索 

－ MBS  符号付きBIN乗算 

－ MBSL  符号付きBIN倍長乗算 

－ MIN  最小値検索 

－ NEG  2の補数変換 

－ NEGL  2の補数倍長変換 

－ PLS2 位置決め 

－ RAD  角度→ラジアン変換 

－ SBBL  BIN倍長減算 

－ SCL2  スケーリング2 

－ SCL3  スケーリング3 

－ SIN  SIN演算 

－ SQRT  平方根演算 

－ TAN  TAN演算 

－ ZCP  領域範囲比較 

－ ZCPL  倍長領域範囲比較 

－ ＋F  浮動小数点加算 

－ －F  浮動小数点減算 

－ ＊F  浮動小数点乗算 

－ ／F  浮動小数点除算 
 

*1：機種によりデフォルト値が違います。 

*2：CQM1Hにあって、カスタマイザブルユニットにはない命令です。誤まってCQM1Hにしかない命令を転送され
ても、NOP処理をするために、仮にFUN命令としています。 

 
 
FUN No./－： デフォルトで FUN No.が割り付いている拡張応用命令です。FUN No.が割り付い

ていない拡張応用命令を使用する場合、この FUN No.を入れ替えてご使用くださ
い。 

－：デフォルトでは FUN No.が割り付いていない拡張応用命令です。プログラミング
の前に、FUN No.を設定してご使用ください。 

 

拡張応用命令の設定機能の具体的な操作は、プログラミングコンソールの場合は第 9

章の「プログラミングコンソールの操作」を、CX-Programmerの場合は CX-Programmer

のオペレーションマニュアル（SBCA-305、SBCA-316）を参照してください。 

 

参 考 

 

・拡張応用命令の設定機能を使用するとオペランドの意味が変わりますので、必ずプ
ログラム入力前に実行してください。 

・ユニット機能設定エリアの「拡張応用命令設定」（DM6600 ビット 08～11）が 0 Hex
（拡張応用命令デフォルト設定）のときは、割り当てを変更しても無効になります。
また、その場合、電源 ON時に割り当てが初期状態（工場出荷時と同じ状態）に戻
り、以前の設定情報は消去されます。 

・ユニット機能設定エリアの「ユーザメモリ書き込み可（UMプロテクト）」（DM6600
ビット 00～03）を 1 Hex（書き込み不可）に設定した場合、拡張応用命令の設定情
報は周辺ツールから変更できません。 

・拡張応用命令の設定情報はフラッシュメモリに保存されます。したがって、スーパ
ーコンデンサが放電してもデータは失われません。 

 



      

 

第10章 

プロコンの操作 
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10－1 プログラミングコンソール 
 

カスタマイザブルユニットで使用できるプログラミングコンソール（略してプロコン
とも呼びます）は、形 CQM1H-PRO01、形 CQM1-PRO01、形 C200H-PRO27の３機種
です。 

形 CQM1H-PRO01、形 CQM1-PRO01にはケーブルが付属されていますが､ 
形 C200H-PRO27にはケーブルが付属されていません。以下のケーブルが別に必要と
なります。 

 

■ 形 C200H-PRO27用接続ケーブル 
形式 用途 ケーブル長 

形 C200H-CN222 2m 

形 C200H-CN422 

接続ケーブル 形 CS1W-CN114と接続し、カスタマイザ
ブルユニットのペリフェラルポートに接続 4m 

形 CS1W-CN224 2m 

形 CS1W-CN624 

カスタマイザブルユニットのペリフェラルポートに直
接接続 6m 

 

■ 形 CQM1-PRO01用接続ケーブル 

形式 用途 ケーブル長 

形 CS1W-CN114 
左記ケーブルと接続し、カスタマイザブルユニットのペ
リフェラルポートに接続 

0.05m 

注 1：プロコンはペリフェラルポートに接続してください。 
注 2：プロコンを接続時、ケーブルを抜いても約 2秒以内に再接続すると、パスワード画面とな

らず、抜いた直前の表示を継続します。また、処理時間が長い操作（プログラムチェッ
ク等）を行った場合も、プロコンの抜き差しを行った際、パスワード画面とならず、表
示を継続することがあります。 

10 

プ
ロ
コ
ン
の
操
作 

10-2 



10－2 機能一覧 
 

10－2 機能一覧 
 

プログラミングコンソールの機能は次のとおりです。 

 
使用可能なモード

名称 機能 基本キー操作 
運転 

モニ
タ

プログ
ラム

メモリクリア ユーザプログラム、ユニット機
能設定、各リレー、タイマ/カウ
ンタ、データメモリの内容をす
べてクリアします。 

ｸﾘｱ ｾｯﾄ NOT ﾘｾｯﾄ

CNT

EM
DM

ｼﾌﾄ EM
DM

アドレスNo.

ﾓﾆﾀ オールクリア

部分クリア

クリア除外

 

× × ○ 

異常およびメッセー
ジの読み出し/解除 

発生している異常を読み出し、
異常表示の解除を行います。
（解除は、「プログラム」モー
ド時） 

ｸﾘｱ ﾓﾆﾀ FUN ﾓﾆﾀ ・・・ 
 ○ ○ ○ 

ブザー音の ON/OFF

切り替え 

ブザー音（キー入力音）の
ON/OFFを切り替えます。 ｸﾘｱ 1ｼﾌﾄ ｸﾘｱ ｼﾌﾄ 

 
○ ○ ○ 

読出 

○ ○ ○ 

設定 

拡張応用命令の読み
出し/設定 

入れ替えることのできる命令
（拡張応用命令）の FUN No.

の割り当ての読み出しおよび
設定をします。 

設定変更時は、ユニット機能設
定エリア DM6600ビット 08～
11を 1 Hexに設定してくださ
い。 

ｸﾘｱ EXT ↑ 

↓ 

↑ 

↓ 

書込 変更 

 

× × ○ 

アドレス設定 プログラムの書き込み、読み出
し、挿入、削除などをするとき
に、対象とするアドレスを設定
します。 

ｸﾘｱ ↓ アドレスNo.
 ○ ○ ○ 

プログラム読み出し/

導通モニタ（運転・モ
ニタモード） 

ユーザプログラムメモリの内
容を読み出します。「運転」
「モニタ」モードのときは、表
示されている接点の導通の状
態を表示します。 

ｸﾘｱ アドレスNo. ↑ 

↓ 
 

○ ○ ○ 

プログラム書き込み プログラムの書き込み、命令語
の変更、設定値の変更などを行
います。 

アドレス設定 

書込 命令語 

プログラム読み出し 
データ ( )

書込 設定値 ( )  

× × ○ 

プログラムチェック ユーザプログラムの内容が、プ
ログラムの規則に合っている
か確認します。プログラムにエ
ラーがあるときは、アドレスと
エラーの内容を表示します。

ｸﾘｱ チェックレベル 検索 検索 ・・ 検索 
 
× × ○ 

命令語検索 ユーザプログラムに書き込ま
れている命令語を、命令語名か
ら検索します。 

ｸﾘｱ アドレスNo. ↑ 

↓ 

検索 命令語 検索 ・・ 

検索する命令語 開始アドレス  

○ ○ ○ 

リレー接点検索 各リレー、タイマ/カウンタの接
点を、接点番号から検索しま
す。 

ｸﾘｱ 接点番号 検索 検索 ・・ ｼﾌﾄ 接点 ＃定数  ○ ○ ○ 
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10－2 機能一覧 
 

 
使用可能なモード

名称 機能 基本キー操作 
運転 モニタ 

プログ
ラム

命令語挿入/削除 ユーザプログラムの途中に命
令を挿入したり、削除したりし
ます。 

 

× × ○ 

I/Oモニタ 各リレー、タイマ/カウンタ、デ
ータメモリのデータ内容をモ
ニタし、画面に 1点ずつ表示し
ます。 

 

○ ○ ○ 

I/O多点モニタ 同時に 3点の I/Oモニタ表示を
行います。指定は 6点まででき
ます。 

 

○ ○ ○ 

3CH一括モニタ 連続したチャネルデータを、3

チャネル分同時にモニタしま
す。 

 

○ ○ ○ 

チャネルモニタ 各リレー、データメモリをチャ
ネル単位でモニタします。画面
には 2進 16桁で表示します。

 

○ ○ ○ 

符号付き 10進モニタ チャネル内の 16進数のデータ
を 2の補数で表現された 16進
数とみなして、符号付き 10進
数に変換して表示します。 

I/Oモニタ 

I/O多点モニタ 

EXTｼﾌﾄ TR ・・ 

倍長表示  
○ ○ ○ 

符号なし 10進モニ夕 チャネル内の 16進数のデータ
を、符号なし 10進数に変換し
て表示します。 

I/Oモニタ 

I/O多点モニタ 

EXTｼﾌﾄ TR ・・ 

倍長表示 

NOT

 
○ ○ ○ 

微分モニタ 接点の立ち上がり、または立ち
下がりを検出します。 

I/Oモニタ 

I/O多点モニタ 

ｼﾌﾄ （立ち上がり） ↑ 

↓ ｼﾌﾄ （立ち下がり）  

○ ○ ○ 

タイマ/カウンタ設定
値変更 1 

タイマ/カウンタの設定値を変
更します。 

アドレス設定 設定値 

書込 

ｼﾌﾄ ＊DM
CH

接点 
＃定数 

↓ 変更 

(
( )

) 設定CH番号 プログラム読み出し  
× ○ ○ 

タイマ/カウンタ設定
値変更 2 

タイマ/カウンタの設定値を微
調節で変更します。 

アドレス設定 

プログラム読み出し 
書込 ↓ 変更 

↑ 

↓ 

EXT

 

× ○ ○ 

現在値変更 1 16進 4桁、10進 4桁のデータ
の現在値を変更します。 

I/Oモニタ 

I/O多点モニタ 

変更 書込 設定値 

 

× ○ ○ 

現在値変更 2 チャネルのデータを 2進 16桁
で変更します。 

強制セット継続 

チャネルモニタ 

書込 

変更 

↑ 

↓ 

0
A

1
B

ｼﾌﾄ 

ｼﾌﾄ 

NOT

ｾｯﾄ 

ﾘｾｯﾄ 

・・ 

強制リセット継続 ・・ 

強制セット/リセット 
継続解除 

・・ 
 

× ○ ○ 

アドレス設定 

↑ 

↓ 挿入 命令語 

削除 

・・・ 

・・・ 

挿入 

削除 

プログラム読み出し 

アドレス設定 ↑ 

↓ 

接点番号 

プログラム指定 

接点/チャネル 
番号指定 

ﾓﾆﾀ 

ｸﾘｱ 

チャネル番号 

ｼﾌﾄ 

＊DM
CH

接点 
＃定数 

ｼﾌﾄ 

↑ 

↓ 

ﾓﾆﾀ 

プログラム読み出し 

接点番号 
ｸﾘｱ 

チャネル番号 

ｼﾌﾄ 

＊DM
CH

接点 
＃定数 

ｼﾌﾄ 
ﾓﾆﾀ 

I/Oモニタ ↑ 

↓ 
I/O多点モニタ 

EXT

I/Oモニタ ↑ 

↓ 
I/O多点モニタ 

ﾓﾆﾀ ｼﾌﾄ 
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10－2 機能一覧 
 

 
使用可能なモード

名称 機能 基本キー操作 
運転 モニタ

プログ
ラム

現在値変更 3 チャネルのデータを、-32767～
＋32767（倍長時、-2147483648

～＋2147483647）の 10進数の
入力で変更します。 

符号付き10進モニタ 

2の補数で表現された 16進数
への変換は自動的に行いま
す。 

書込 変更 
ｾｯﾄ 

ﾘｾｯﾄ 

設定値 

 
× ○ ○ 

現在値変更 4 チャネルのデータを、0～
65,535（倍長時、0～
4,294,967,295）の符号なし 10

進数の入力に変更します。16

進数への変換は自動的に行い
ます。 

符号なし10進モニタ 書込 変更 設定値 
 

× ○ ○ 

3CH一括変更 連続した 3チャネル分のデー
タをまとめて変更可能としま
す。 

3チャネル一括モニタ 書込 変更 設定値 
 × ○ ○ 

強制セット/リセット 各リレー、タイマ/カウンタの
接点を強制的にセット（ON）
/リセット（OFF）します。 

ｼﾌﾄ 

ｼﾌﾄ 

NOT

ｾｯﾄ 

ﾘｾｯﾄ 

I/Oモニタ 

I/O多点モニタ 

ｾｯﾄ 

ﾘｾｯﾄ 強制リセット継続 

強制セット継続 

（強制セット/リセット継続解除） 

強制リセット（OFF） 

強制セット（ON） 

 

× ○ ○ 

強制セット/リセット
全点一斉解除 

強制セット/リセットされて
いるすべてのエリアの接点
を、一斉に解除します。 

ｸﾘｱ ｾｯﾄ ﾘｾｯﾄ NOT
 

× ○ ○ 

データ表示の変換 データメモリを「I/Oモニタ」
または「I/O点モニタ」してい
るときに、Hex（16進）4桁で
表示するか、キャラクタで表
示するかを切り替えます。 

I/Oモニタ 

I/O多点モニタ 

TR TR

 

○ ○ ○ 

サイクルタイム読み
出し 

実行中のプログラムの平均の
サイクルタイムを表示しま
す。 

ｸﾘｱ ﾓﾆﾀ ﾓﾆﾀ ・・ ・・ 
 

○ ○ × 
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10－3 EMI対策 
 

周囲に電界や磁界が発生する環境下で、プログラミングコンソールをカスタマイザブ
ルカウンタユニットに接続して使用する場合、プログラミングコンソールの表示がず
れるなどの現象が発生する場合があります。 

このような場合は、プログラミングコンソールのケーブルに、市販のフェライトコア
を装着するなど、PLCの外部で対応策を実施する必要があります。 

 

■ 推奨フェライトコア 

フェライトコア（クランプフィルタ：ZCAT3035-1330 TDK社製） 

最低インピーダンス：100Ω（50～500MHz） 

TDK

39

34
φ30

φ13

±1

±1

±1

±1

 
 

■ 推奨装着方法 

（1）ケーブルの装着方法 

 

図のようにプログラミングコンソールのケーブルを 1

ターンさせるように装着してください。 

（2）装着方法 

 

図のようにプログラミングコンソールのケーブルの付
け根に装着してください。 カスタマイザブル�

カウンタユニット�

 

 



      

 

第11章 

動作とサイクルタイム 
 

 

 



11－1 カスタマイザブルユニットの動作 
 

11－1 カスタマイザブルユニットの動作 
 

カスタマイザブルユニットの内部処理について説明します。 

 

■ 動作フロー 

カスタマイザブルユニットは下図のフローで動作します。 

 

電源投入 

チェック正常？ 
 

プログラム終了？ 
（END命令？） 

 

各異常リレーセット 
ERROR（異常）点灯  
ALARM（警報）点滅 
 

正常 

異常 

ユーザプログラム実行 
 

サイクルタイム一定設定チェック 
 

設定されたサイクルタイムまで待機 
 

サイクルタイム算出 
 

入出力・内部補助・特殊補助・補助記憶各 
リレークリア、タイマプリセット、CPUユ 
ニットとの初期化 

ハードウェア・ユーザプログラム 
メモリのチェック 
 

周辺サービス 
 

サ 
イ 
ク 
ル 
タ 
イ 
ム 

チェック 
設定あり 
設定なし 
 

異常？警報？ 
 

警報（点滅） 
 

異常（点灯） 
 

初期処理 
 

共通処理 
 

サイクル 
タイム 
算出処理 

 

ユニット内 
I/O 

リフレッシュ 
 

周辺サービス 
 

プログラム 
実行処理 
 

NO

YES

なし 

あり 

サイクルタイム監視時間プリセット 
 

1.接点入出力とのリフレッシュ 
2.特殊入出力とのリフレッシュ 
3.CPUユニットとのリフレッシュ 
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参考 

 

サイクルタイムは、スキャンタイムまたはスキャン時間と呼ばれることがあ
ります。 
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11－1 カスタマイザブルユニットの動作 
 

■ フラッシュメモリ使用による動作特性と使用上の留意事項 

（1）カスタマイザブルユニットは、汎用 READのみ DMエリア（DM6200～DM6599）
またはユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655）を変更後、動作モードを
「プログラム」モードから「モニタ」または「運転」モードに変更しないまま
電源を OFFにすると、変更内容をフラッシュメモリに書き込みません。したが
って、この状態でスーパーコンデンサの保持時間を超えて無通電の状態が継続
すると、変更内容（RAM上の内容）は消え、不定な値となります。 

上記エリアの変更内容をフラッシュメモリに書き込むには、下記の操作を行っ
てください。 

・カスタマイザブルユニットを「モニタ」モードまたは「運転」モードに切替
える。 

・PLC本体の電源の再投入を行う。 

 

（2）ユーザプログラムメモリ、汎用 READのみ DMエリア（DM6200～DM6599）、
またはユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655）を変更後の、カスタマイ
ザブルユニットの最初の運転開始に要する時間は、同エリアを変更しないで運
転を開始した場合に比べ、最大 1200ms長くなります。 

上記エリア変更後の最初の運転（1回のみ）の際には、カスタマイザブルユニ
ットの運転の遅れによる設備等への影響について、とくに配慮してください。 

 

（3）「モニタ」モード中および「運転」モード中に下記の操作を行った場合、カス
タマイザブルユニットは最大 1200msだけサイクルタイムを延ばし、割込禁止
状態にてユーザプログラムエリアまたはユニット機能設定エリアを書き替え
ます。 

・オンラインエディットによるプログラムの変更 

・汎用 READのみ DMエリア（DM6200～DM6599）の変更 

・ユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655）の変更 

 上記の操作時には、サイクルタイムオーバー警告は行いません。オンラインエ
ディットを行う場合は、カスタマイザブルユニットの入出力応答時間への影響
を考慮してください。 
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11－2 電源断時の動作 
 

11－2 電源断時の動作 
 

■ 電源断時の動作 

カスタマイザブルユニットは、電源断時、次のような動作を行います。 

 

運転中（「運転」または「モニタ」モードで動作中）に、CPUユニットが電断を検知
すると 

 1. カスタマイザブルユニットは、運転を停止します。 

 2. 同時に、接点出力のすべての出力を OFFにします。 

ただし、短い時間の電圧低下（瞬時停電）については、CPUユニットは、以下のよう
な動作となります。 

1. 10ms未満の瞬時停電＊1に対しては、必ず運転を継続します。 
*1：定格電圧の 85％以下となってから同じ 85％以上に復帰するまでの時間＜10ms 
 

2. 10ms以上 25ms未満の瞬時停電に対しては、不確定領域として、瞬時停電を受け
つけるときと、受けつけないときがあります。 

 

3. 25ms以上の瞬時停電に対しては、必ず運転を停止します。 

電源 
電圧 

電源 
電圧 

電源 
電圧 

AC：0～10ms未満 
DC：0～5ms未満 

AC：10ms 
DC：5ms0ms

定格の85%以下に低下 

25ms

AC：10～25ms 
DC：5～25ms

瞬時停電を検知 
しません。 
運転継続 

瞬時停電を検知するときと、しな 
いときがあります。 
運転継続または運転停止 

時間 

25ms以上 

瞬時停電を確実に 
検知します。 
運転停止  11 
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注：上図は、CPUユニットの電断検知延長時間を 0msとした場合です。 

 

電源 OFF時のカスタマイザブルユニットの、詳細なタイミングチャートを次に示しま
す。 
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11－2 電源断時の動作 
 

■ 電源断時のタイミングチャート 

電源検知
信号

電源85％

本ユニットの�
状態�

内部待避処理�

停止通常動作�

CPU
リセット信号

電断検知

電断検知後内部5V
電源保持時間
10ms固定

電断検知延長時間
0ms～10ms（CPUユニ�
ットのPCシステム設定�
による）

ここでは必ず停止

電断検知

デフォルトでの
電断検知時間
10ms～25ms
（不確定）

電断確定後処理時間
（10ms－延長電断検知時間）

 
 
注 1： 電断は、CSシリーズのベース（増設含む）のどこに本ユニットがおかれているかによっ

て、正しく電断処理（カウンタ値の保持、命令のやりきり（処理完了））ができない場
合があります。 

 
注 2： CS1 CPUユニットから本ユニットにリスタートをかけた場合には、（電断処理が行われ

ないため）カウンタ値の保持、命令のやりきり（処理完了）が正しく行われなくなりま
す。したがって、CPUユニットから本ユニットにリスタートをかける場合には、RUN/STOP
フラグによって、本ユニットの運転を停止させてから、リスタートをかけるようにして
ください。ただし、その場合カウンタ値の保持は正しく動作しません。 

 

■ 電源投入時の動作 

電源投入時に、割付 DMエリア m CH ビット 00～07（RUN-STOP指令有効／無効指
定かつ電源投入時の動作モード指定）が以下の場合、カスタマイザブルユニットは、
運転状態となります。 

・00 Hex（RUN/STOP指令有効）で、かつ割付リレーエリア n CH ビット 00が ON

のとき、「運転」モードになります。 

・04 Hex（「運転」モード）または 03 Hex（「モニタ」モード）のとき 

・01 Hex（接続されているプロコンの動作モードにしたがう）となっていて、プロ
コン（プログラミングコンソール）が接続されている場合、その動作モードが
「RUN」または「MONITOR」のとき（プロコンが接続されていないときは、｢運
転｣モードになります） 11 
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電源投入時の動作モードの詳細については、「4-2 動作モード」の「電源投入時の動
作モード」を参照してください。 
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11－3 サイクルタイム 
 

ここでは、カスタマイザブルユニットのサイクルタイムの算出方法や、入出力の応答
時間について説明します。 

 

■ サイクルタイム 

1サイクル内のカスタマイザブルユニットの処理と、それぞれの処理時間について説
明します。 

これらの処理時間の合計がサイクルタイムです。 

 
 処理名称 処理内容 処理時間 

① 共通処理 ・特殊補助、補助記憶リレーリフレッシ
ュ、異常発生チェック 

16μs 

② プログラム実行
処理 

ユーザプログラムの命令実行処理 命令語の実行時間の合計（ユーザプ
ログラムの内容によって変わりま
す） 

③ サイクルタイム
算出処理 

・サイクルタイム一定に設定していると
きの設定時間までの待機（＊1） 

・サイクルタイム算出 

・サイクルタイム監視時間プリセット

待機処理以外は 33μs 

④ ユニット内 I/O

リフレッシュ 

・入力ユニットの入力情報を入力リレー
に読み出す 

・接点出力の出力リレーに出力情報（プ
ログラム実行処理結果）を書き込む
・特殊入出力とのリフレッシュ 

形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1 

/HCA12-V1 

・CPUユニット－本ユニット間の共有
メモリとのリフレッシュ 

形 CS1W-HIO01-V1：25μs 

形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1：45

μs 

（CPUユニットとのデータ交換を
割付リレーエリアによるデータ交
換のみとした場合）（形
CS1W-HCA22-V1は、DA出力無効
設定時） 

形 CS1W-HCA22-V1：105μs 

形 CS1W-HCA22-V1：DA出力 1 CH

当たり 30μs/CH 

形 CS1W-HCA12-V1：150μs

（AD/DA共 ENDリフレッシュ方
式時） 

⑤ 周辺サービス ・ペリフェラルポートに接続された機器
との通信処理（＊3） 

・CPUユニット－本ユニット間のイベ
ントサービス処理 

・フラッシュメモリ書き込み処理 

ツール接続 SW OFF時：3μs 

ツール接続 SW ON時、かつ非モ
ニタ時：35μs 

ツール接続 SW ON時、かつモニ
タ時：デフォルト 0.2ms（＊2） 

11 
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*1：ユニット機能設定エリア（DM6619）で設定します。 
*2：時間は、ユニット機能設定エリア（DM6617：ペリフェラルポートサービス時間の設定）で
変更できます（デフォルト：0.2ms固定、0.1～50.0ms可変）。 

*3：ツール接続スイッチを OFFにしておくと、ペリフェラルポートとの通信処理をほとんど 0ms
にすることができます。 
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■ サイクルタイムとカスタマイザブルユニットの動作 

サイクルタイムによってカスタマイザブルユニットの動作が次のようになります。 

 
サイクルタイム 動作状況 

10ms以上 サイクルタイムオーバーになります（235.09が ONになります）。TIMH命令が誤
動作となります。（＊1） 

20ms以上 0.02秒クロック（254.01）を使用した回路が誤動作することがあります。 

50ms以上 サイクルタイム監視時間設定（DM6618）がデフォルト（50ms）のとき、運転停止
異常となります。 

100ms以上 サイクルタイム監視時間設定（DM6618）が上限値のとき、運転停止異常となりま
す。 

*1：サイクルタイムオーバーは、ユニット機能設定エリア（DM6655）で、検知するかしないか
を設定できます。 

 

■ サイクルタイムの計算例 

サイクルタイムの計算例を示します。 

使用条件は、次のようになっているものとします。 

形式：形 CS1W-HIO01-V1 

ユーザプログラム ：2000ステップ（LD命令、OUT命令のみで構成）（＊1） 

サイクルタイム ：一定にしない（可変） 

＊1：ユーザプログラムの 1ステップあたりの平均処理時間は、0.8μsとします。 

 

サイクルタイムは、次のようになります。 

 

処理 計算式 周辺ツール使用時 
ユニット前面ツール
接続スイッチ OFF時

①共通処理  0.016ms 0.016ms 

②プログラム実行処理 0.8×2000（μs） 1.6ms 1.6ms 

③サイクルタイム算出処理  0.033ms 0.033ms 

④ユニット内 I/Oリフレッシュ  0.025ms 0.025ms 

⑤周辺サービス  0.2ms 0.003ms 

サイクルタイム ①＋②＋③＋④＋⑤ 1.874ms 1.677ms 

 

参 考 

 

・周辺ツールにより、サイクルタイムの読み出しができます。 
・AR26 CH、AR27 CHにサイクルタイムの最大値、現在値が格納されます。
・サイクルタイムは、処理内容により多少変動するので、計算値と実際の値
とは必ずしも一致しません。 

・強制セット／リセットを行っている状態では、行っていない場合と比べて、
サイクルタイムが少し長くなります。 

11 

動
作
と
サ
イ
ク
ル
タ
イ
ム 

 

11-7 



11－3 サイクルタイム 
 

■ 命令実行時間 

● 基本命令 
通常：通常演算モード時、高速：高速演算モード時 

FUN No. ニモニック 
実行時 
（μs） 

条件 非実行時（μs） 

－ LD 

－ LD･NOT 

通常：0.4 
高速：0.2 

－ AND 

－ AND･NOT 

－ OR 

－ OR･NOT 

通常：0.3 
高速：0.2 

－ AND･LD 

－ OR･LD 

通常：0.1 
高速：0.08 

― ― 

－ OUT 

－ OUT･NOT 

通常：1.2 
高速：1.1 

－ SET 

－ RSET 

通常：1.9 
高速：1.7 

― ― 

 リセット時 IL時 JMP時 

 設定値定数指定時 4.2 4.7 1.9 

－ TIM 通常：3.1 
高速：2.8 

 設定値＊DM指定時 9.5 10.0 1.9 

  リセット時 IL時 JMP時 

 設定値定数指定時 3.0 1.9 1.9 

－ CNT 通常：5.8 
高速：5.1 

 設定値＊DM指定時 3.0 1.8 1.9 

● 応用命令 

FUN No. ニモニック 
実行時 
（μs） 

条件 上：最小時 
   下：最大時 

非実行時（μs） 

00 NOP 0.08  ― 

01 END 2.2  ― 

02 IL 0.5  1.1 

03 ILC 0.8  0.8 

04 JMP 0.4  1.0 

05 JME 1.1  － 

06 FAL 60.2  1.4 

07 FALS 1.8  1.4 

08 STEP 5.7  5.7 

09 SNXT 3.2  2.3 

リセット時 IL時 JMP時 5.9 1チャネルシフト時 

9.1 10チャネルシフト時 

10 SFT 

25.5 53チャネルシフト時 4.5 0.7 0.7 

  リセット時 IL時 JMP時 

1.9 通常演算モード時 

11 KEEP 

1.4 高速演算モード時 
1.8 0.8 3.7 

リセット時 IL時 JMP時 

6.8 設定値定数指定時 

12 CNTR 

11.4 設定値＊DM指定時 
7.3 3.9 3.7 

非立ち上が
り時 

IL時 JMP時 13 DIFU 3.2  

2.7 2.4 0.6 

非立ち下が
り時 

IL時 JMP時 14 DIFD 2.8  

3.3 3.1 0.6 

リセット時 IL時 JMP時 
5.0 設定値定数指定時 7.7 7.3 2.5 

15 TIMH 

5.2 設定値＊DM指定時 12.2 12.1 2.5 

8.1 1チャネルシフト時 

11.1 10チャネルシフト時 

532.5 ＊DMで 1024チャネルシフト時 

16 WSFT 

3084.7 ＊DMで 6144チャネルシフト時 

0.9 

4.6 定数とチャネルの比較 

4.8 チャネル同士の比較 

20 CMP 

14.0 ＊DM同士の比較 

0.9 

4.3 定数をチャネルへ転送 

4.8 チャネルをチャネルへ転送 

21 MOV 

14.2 ＊DMを＊DMへ転送 

0.9 

11 
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FUN No. ニモニック 
実行時 
（μs） 

条件 上：最小時 
   下：最大時 

非実行時（μs）

4.4 定数をチャネルへ転送 

4.9 チャネルをチャネルへ転送 

22 MVN 

14.2 ＊DMを＊DMへ転送 

0.9 

9.6 チャネル変換→チャネル 23 BIN 

19.1 ＊DM変換→＊DM 

0.9 

10.0 チャネル変換→チャネル 24 BCD 

18.9 ＊DM変換→＊DM 

0.9 

4.8 チャネルシフト時 25 ASL 

9.5 ＊DMシフト時 

0.9 

4.7 チャネルシフト時 26 ASR 

9.3 ＊DMシフト時 

0.9 

4.1 チャネル回転時 27 ROL 

8.8 ＊DM回転時 

0.9 

4.1 チャネル回転時 28 ROR 

8.8 ＊DM回転時 

0.9 

5.2 チャネル反転時 29 COM 

9.8 ＊DM反転時 

0.9 

9.4 定数＋チャネル→チャネル 

9.9 チャネル＋チャネル→チャネル 

30 ADD 

23.6 ＊DM＋＊DM→＊DM 

0.9 

9.3 定数－チャネル→チャネル 

10.6 チャネル－チャネル→チャネル 

31 SUB 

24.3 ＊DM－＊DM→＊DM 

0.9 

15.7 定数×チャネル→チャネル 

16.3 チャネル×チャネル→チャネル 

32 MUL 

30.9 ＊DM×＊DM→＊DM 

0.9 

15.2 チャネル÷定数→チャネル 

16.7 チャネル÷チャネル→チャネル 

33 DIV 

30.1 ＊DM÷＊DM→＊DM 

0.9 

8.2 定数とチャネル→チャネル 

9.2 チャネルとチャネル→チャネル 

34 ANDW 

22.7 ＊DMと＊DM→＊DM 

0.9 

8.1 定数とチャネル→チャネル 

9.0 チャネルとチャネル→チャネル 

35 ORW 

22.7 ＊DMと＊DM→＊DM 

0.9 

8.1 定数とチャネル→チャネル 

9.0 チャネルとチャネル→チャネル 

36 XORW 

22.7 ＊DMと＊DM→＊DM 

0.9 

8.2 定数とチャネル→チャネル 

9.1 チャネルとチャネル→チャネル 

37 XNRW 

23.0 ＊DMと＊DM→＊DM 

0.9 

5.2 チャネルをインクリメント 38 INC 

9.8 ＊DMをインクリメント 

0.9 

5.2 チャネルをデクリメント 39 DEC 

9.8 ＊DMをデクリメント 

0.9 

40 STC 1.2  0.9 

41 CLC 1.2  0.9 

9.3 定数＋チャネル→チャネル 

10.2 チャネル＋チャネル→チャネル 

50 ADB 

24.2 ＊DM＋＊DM→＊DM 

0.9 

9.6 定数－チャネル→チャネル 

10.4 チャネル－チャネル→チャネル 

51 SBB 

24.1 ＊DM－＊DM→＊DM 

0.9 

10.5 定数×チャネル→チャネル 

11.4 チャネル×チャネル→チャネル 

52 MLB 

25.8 ＊DM×＊DM→＊DM 

0.9 

11.1 チャネル÷定数→チャネル 

12.0 チャネル÷チャネル→チャネル 

53 DVB 

26.5 ＊DM÷＊DM→＊DM 

0.9 

16.1 チャネル＋チャネル→チャネル 54 ADDL 

31.2 ＊DM＋＊DM→＊DM 

0.9 

16.0 チャネル－チャネル→チャネル 55 SUBL 

31.3 ＊DM－＊DM→＊DM 

0.9 

11 

動
作
と
サ
イ
ク
ル
タ
イ
ム 

 

11-9 



11－3 サイクルタイム 
 

 

FUN No. ニモニック 
実行時 
（μs） 

条件 上：最小時 
   下：最大時 

非実行時（μs）

45.3 チャネル×チャネル→チャネル 56 MULL 

61.5 ＊DM×＊DM→＊DM 

0.9 

43.5 チャネル÷チャネル→チャネル 57 DIVL 

58.3 ＊DM÷＊DM→＊DM 

0.9 

15.1 チャネル変換→チャネル 58 BINL 

25.9 ＊DM変換→＊DM 

0.9 

13.5 チャネル変換→チャネル 59 BCDL 

24.3 ＊DM変換→＊DM 

0.9 

12.6 定数 1チャネル転送時 

13.5 チャネル 1チャネル転送時 

650.5 ＊DM指定、1024チャネル転送時 

3.76ms ＊DM指定、6144チャネル転送時 

946.5 ＊EM指定、2048チャネル転送時 

70 XFER 

32.9 ＊DMにてフラッシュメモリから 1チャネル転送時 

0.9 

8.1 定数を 1チャネルにセット 

11.1 チャネルを 1チャネルにセット 

396.5 ＊DM指定、1024チャネルにセット 

2.26ms ＊DM指定、6144チャネルにセット 

71 BSET 

82.5 ＊EM指定、2048チャネルにセット 

0.9 

8.7 チャネル→チャネル 73 XCHG 

18.1 ＊DM→＊DM 

0.9 

7.2 1チャネルシフト時 

13.6 10チャネルシフト時 

890.5 ＊DM指定、1024チャネルシフト時 

74 SLD 

5.18ms ＊DM指定、6144チャネルシフト時 

0.9 

7.5 1チャネルシフト時 

13.3 10チャネルシフト時 

886.5 ＊DM指定、1024チャネルシフト時 

75 SRD 

5.18ms ＊DM指定、6144チャネルシフト時 

0.9 

11.7 定数→（チャネル＋（チャネル）） 

12.7 チャネル→（チャネル＋（チャネル）） 

28.9 ＊DM→（＊DM＋（＊DM）） 

15.9 定数→（チャネル＋（チャネル）） スタック動作時 

80 DIST 

16.7 定数→（チャネル＋（チャネル）） スタック動作時 

0.9 

11.8 （チャネル＋定数）→チャネル 

12.6 （チャネル＋（チャネル））→チャネル 

27.0 （＊DM＋（＊DM））→＊DM 

11.0 （チャネル＋定数）→チャネル（FIFO時） 

11.8 （チャネル＋（チャネル））→チャネル（FIFO時） 

29.7 （＊DM＋（＊DM））→＊DM（FIFO時） 

11.0 （チャネル＋定数）→チャネル（LIFO時） 

11.7 （チャネル＋（チャネル））→チャネル（LIFO時） 

81 COLL 

28.9 （＊DM＋（＊DM））→＊DM（LIFO時） 

0.9 

9.5 定数をチャネルへ転送 

11.4 チャネルをチャネルへ転送 

82 MOVB 

25.5 ＊DMを＊DMへ転送 

0.9 

8.2 定数をチャネルへ転送 

10.4 チャネルをチャネルへ転送 

83 MOVD 

24.7 ＊DMを＊DMへ転送 

0.9 

10.5 1チャネルシフト時 

10.8 10チャネルシフト時 

537.0 ＊DM指定、1024チャネルシフト時 

84 SFTR 

3049.0 ＊DM指定、6144チャネルシフト時 

0.9 

16.1 チャネル指定、定数とテーブルの比較 

17.7 チャネル指定、チャネルとテーブルの比較 

85 TCMP 

32.5 ＊DM指定、＊DMとテーブルの比較 

0.9 

91 SBS 5.8  1.4 

92 SBN －  － 

93 RET 3.7  1.1 

7.7 入力 1チャネルリフレッシュ時 

6.2 出力 1チャネルリフレッシュ時 

97 IORF 

7.7 混在入出力チャネルリフレッシュ時 

1.1 

21.3 入出力データをチャネル指定時 

33.7 入出力データを＊DM指定時 

99 MCRO 

10.9 CPUユニットへの割込時 

0.9 
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● 拡張応用命令 

FUN No. ニモニック 
実行時 
（μs） 

条件 上：最小時 
   下：最大時 

非実行時 
（μs） 

7.7 1チャネルシフト時 

13.0 10チャネルシフト時 

486.5 ＊DM指定、1024チャネルシフト時 

17 ASFT 

2.76ms ＊DM指定、6144チャネルシフト時 

0.9 

9.2 チャネル同士を比較 60 CMPL 

20.0 ＊DM同士を比較 

0.9 

 形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1の高速カウンタ 1、2・パルス出力 1、2
時 

15.7 チャネル指定、比較起動 

15.8 ＊DM指定、比較起動 

6.3 チャネル指定、比較停止 

6.3 ＊DM指定、比較停止 

26.4 チャネル指定、現在値変更 

31.6 ＊DM指定、現在値変更 

7.4 チャネル指定、パルス出力停止（形 CS1W-HCP22-V1のみ） 

61 INI 

7.4 ＊DM指定、パルス出力停止（形 CS1W-HCP22-V1のみ） 

0.9 

 形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1の高速カウンタ 1、2・パルス出力 1、2時 

12.9 出力先チャネル指定、現在値読み出し 

18.5 出力先＊DM指定、現在値読み出し 

10.7 出力先チャネル指定、移動量／周波数測定値読み出し 

15.9 出力先＊DM指定、移動量／周波数測定値読み出し 

 形 CS1W- HCA12-V1のアナログ入力時 

2 PRV 

60 出力先チャネル、アナログ入力値読み出し（形 CS1W-HCA12-V1のみ） 

0.9 

 形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1の高速カウンタ 1、2・パルス出力 1、2時 

38.3 チャネル指定、目標値一致テーブル登録（1比較）＋起動 

44.1 ＊DM指定、目標値一致テーブル登録（1比較）＋起動 

424.3 EM非保持指定、目標値一致テーブル登録（48比較）＋起動 

450.3 EM保持指定、目標値一致テーブル登録（48比較）＋起動 

450.3 ＊DM指定、目標値一致テーブル登録（48比較）＋起動 

19.3 チャネル指定、帯域比較実行（1比較） 

24.7 ＊DM指定、帯域比較実行（1比較） 

45.3 EM非保持指定、帯域比較実行（16比較） 

52.7 EM保持指定、帯域比較実行（16比較） 

55.1 ＊DM 指定、帯域比較実行（16比較） 

30.3 チャネル指定、目標値一致テーブル登録（1比較） 

410.3 ＊DM 指定、目標値一致テーブル登録（1比較） 

386.3 EM非保持指定、目標値一致テーブル登録（48比較） 

63 CTBL 

408.3 EM保持指定、目標値一致テーブル登録（48比較） 

0.9 

 形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1パルス出力/アナログ出力時 

26.0 周波数定数指定時 

31.1 周波数チャネル指定時 

37.0 周波数＊DM指定時 

60.0 アナログ出力 定数指定時 

60.0 アナログ出力 チャネル指定時 

64 SPED 

65.2 アナログ出力 ＊DM指定時 

0.9 

 形 CS1W-HCP22-V1のパルス出力 1、2時 

15.9 相対パルス量チャネル指定時 

20.6 相対パルス量＊DM指定時 

15.0 絶対パルス量チャネル指定時 

20.4 絶対パルス量＊DM指定時 

18.7 絶対位置指定付パルス出力 パルス量チャネル指定時 

65 PULS 

24.1 絶対位置指定付パルス出力 パルス量＊DM指定時 

0.9 

21.3 チャネル指定時 66 SCL 

36.7 ＊DM指定時 

0.9 

16.7 1チャネルカウント時 67 BCNT 

9.74ms ＊DM指定、6656チャネルカウント時 

0.9 

22.2 定数と比較→チャネル 

24.0 チャネルと比較→チャネル 

68 BCMP 

39.5 ＊DMと比較→＊DM 

0.9 
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FUN No. ニモニック 
実行時 
（μs） 

条件 上：最小時 
   下：最大時 

非実行時（μs）

22.0 チャネル指定、タイマ起動（ワンショット） 

27.2 ＊DM指定、タイマ起動（ワンショット） 

22.0 チャネル指定、タイマ起動（繰り返し） 

30.4 ＊DM指定、タイマ起動（繰り返し） 

24.2 チャネル指定、タイマ読み出し 

33.6 ＊DM指定、タイマ読み出し 

6.8 チャネル指定、タイマ停止 

32.2 ワンショットパルス出力（形 CS1W-HCP22-V1のみ） 

36.6 ＊DM指定、ワンショットパルス出力（形 CS1W-HCP22-V1のみ） 

27.2 パルスカウンタタイマ起動（形 CS1W-HCP22-V1のみ） 

69 STIM 

24.4 パルスカウンタタイマ停止（形 CS1W-HCP22-V1のみ） 

0.9 

12.6 チャネル指定、割込マスク設定 

19.0 ＊DM指定、割込マスク設定 

10.3 チャネル指定、割込入力クリア 

12.1 ＊DM指定、割込入力クリア 

9.9 チャネル指定、割込マスク状態読み出し 

14.2 ＊DM指定、割込マスク状態読み出し 

13.3 チャネル指定、カウンタ設定値更新 

17.8 ＊DM指定、カウンタ設定値更新 

5.4 チャネル指定、全割込禁止 

89 INT 

5.6 チャネル指定、全割込禁止解除 

0.9 

 形 CS1W-HCP22-V1/HCA22-V1/HCA12-V1のポート 1、2へのパルス出力／アナ
ログ出力 

36.2 加速＋連続モード、チャネル指定時 

33.0 加速＋連続モード、＊DM指定時 

49.4 減速＋連続モード、チャネル指定時 

33.0 減速＋連続モード、＊DM指定時 

51.0 加速＋単独モード、チャネル指定時 

46.2 加速＋単独モード、＊DM指定時 

49.8 減速＋単独モード、チャネル指定時 

45.6 減速＋単独モード、＊DM指定時 

18.2 アナログ出力、チャネル指定時 

 ACC 

24.2 アナログ出力、＊DM指定時 

0.9 

15.0 チャネル＋チャネル→チャネル  ADBL 

29.9 ＊DM＋＊DM→＊DM 

0.9 

32.1 チャネル指定、1テーブル 

175.0 折れ線近似（256テーブル）EM非保持指定時 

195.2 DM指定、256テーブル 

199.0 折れ線近似（256テーブル）＊DM指定時 

10.0 sin 

 APR 

10.0 cos 

0.9 

14.9 チャネル指定、1回の平均 

32.1 ＊EM非保持指定、64回の平均 

 AVG 

58.1 ＊DM指定、64回の平均 

1.8 

5.0 定数とチャネルの比較 

5.6 チャネル同士の比較 

 CPS 

15.0 ＊DM同士の比較 

1.2 

9.5 チャネル同士の比較  CPSL 

19.7 ＊DM同士の比較 

0.9 

10.4 定数÷チャネル→チャネル 

11.6 チャネル÷チャネル→チャネル 

 DBS 

25.9 ＊DM÷＊DM→＊DM 

0.9 

30.4 チャネル÷チャネル→チャネル  DBSL 

46.9 ＊DM÷＊DM→＊DM 

0.9 

13.3 1チャネル検索→チャネル  MAX 

512.5 ＊DM指定、999チャネル検索→＊DM 

0.9 

10.2 定数×チャネル→チャネル 

11.1 チャネル×チャネル→チャネル 

 MBS 

25.9 ＊DM×＊DM→＊DM 

0.9 

18.5 チャネル×チャネル→チャネル  MBSL 

33.7 ＊DM×＊DM→＊DM 

0.9 

13.3 1チャネル検索→チャネル  MIN 

512.5 ＊DM指定、999チャネル検索→＊DM 

0.9 

9.4 チャネル→チャネル  MOVL 

20.2 ＊DM→＊DM 

0.9 
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11－3 サイクルタイム 
 

 

FUN No. ニモニック 
実行時 
（μs） 

条件 上：最小時 
   下：最大時 

非実行時（μs）

7.4 定数変換→チャネル 

8.3 チャネル変換→チャネル 

 NEG 

17.8 ＊DM変換→＊DM 

1.2 

10.2 チャネル変換→チャネル  NEGL 

20.8 ＊DM変換→＊DM 

0.9 

99.0 テーブルチャネル指定時 

105.0 テーブル＊DM指定時 

0.9  PLS2 

30.0 仮想パルス出力時  

14.1 チャネル－チャネル→チャネル  SBBL 

29.3 ＊DM－＊DM→＊DM 

0.9 

19.6 パラメータチャネル指定、チャネル→チャネル  SCL2 

34.9 パラメータ＊DM指定、＊DM→＊DM 

0.9 

20.2 パラメータチャネル指定、チャネル→チャネル  SCL3 

35.1 パラメータ＊DM指定、＊DM→＊DM 

0.9 

6.2 チャネルと、定数～定数の比較 

8.0 チャネルと、チャネル～チャネルの比較 

 ZCP 

22.1 ＊DMと、＊DM～＊DMの比較 

0.9 

12.1 チャネルと、チャネル～チャネルの比較  ZCPL 

27.7 ＊DMと、＊DM～＊DMの比較 

0.9 

6.8 定数指定 

7.6 チャネル指定 

 TMHH 

6.8 ＊DM指定 

2.3 

 

 

■ 入出力応答時間について 

入力接点が ONになってから、その情報をカスタマイザブルユニットが認識・処理し
て、結果を出力接点に出力するまでには、ある程度の遅延が発生します。この遅延を
入出力応答時間といいます。入出力応答時間は、タイミングや処理の状況に応じて変
わります。 

 

ここでは、次のようなプログラムを例に、最小と最大の入出力応答時間を示します。 

 

入力� 出力�

条件は次のようになっているものとして、入出力応答時間の計算例を示します。 

入力 ON応答時間 ：0.05ms 

共通処理等 ：0.1ms 

命令実行時間 ：0.001ms 11 
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出力 ON応答時間 ：0.1ms 

OUT命令の位置 ：プログラムの先頭 

通信ポート ：使用せず 
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● 入出力最小応答時間 

下図のように、カスタマイザブルユニットが入力を認識した直後に入力リフレッシュ
が行われる場合に、入出力応答時間が最小になります。 

 

入力接点

入力リレー

内部処理

入力ON応答時間

命令実行 命令実行

サイクルタイム

サイクリックOUTリフレッシュ

出力ON
応答時間

：I/Oリフレッシュ

：共通処理等

出力接点

入力接点

入力リレー

内部処理

入力ON応答時間

命令実行 命令実行

サイクリックOUTリフレッシュ

出力ON
応答時間

：I/Oリフレッシュ

：共通処理等

出力接点

命令実行

サイクルタイム

・ サイクリック OUTリフレッシュ時 

入出力最小応答時間＝0.05＋0.101＋0.1＝0.251（ms） 

 

参 考 

 

入力割込と IORF命令を使用すると、より高速な応答性（標準 100μs）が得
られます。 

 

● 入出力最大応答時間 

下図のように、入力リフレッシュが行われた直後にカスタマイザブルユニットが入力
を認識した場合に、入出力応答時間が最大になります。この場合は、最小時と比較し
て約 1サイクルタイム分応答時間が大きくなります。 
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・ サイクリック OUTリフレッシュ時 

入出力最大応答時間＝0.05＋0.202＋0.1＝0.352（ms） 
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■ 割込処理時間 

割込がかかり、割込処理ルーチンが呼び出されるまでと、割込処理ルーチンが終了し
て元の位置に戻るまでの処理時間について説明します。 

ここで対象となる割込とは、以下の 4種類の割込を指します。 

・入力割込（8－3項参照） 

・インターバルタイマ割込（8－4項参照） 

・高速カウンタ割込（8－6項項参照） 

・パルス出力割込 

 

● 処理時間 

割込の要因が発生してから割込処理ルーチンが呼び出されるまでと、割込処理ルーチ
ンが終了して元の位置に戻るまでには、次のような時間がかかります。 

 項目 内容 時間 

① 割込入力 ONディレー 入力割込時の、割込入力接点が ONになってから、割込
がかかるまでの遅延時間です。他の割込のときは関係あ
りません。 

50μs 

↓    

（割込条件成立）   

↓    

② 割込禁止処理終了待機 割込が禁止されている処理が実行されているとき、その
処理が終了するまで、割込を待機する時間です。詳細は
下記を参照してください。 

下記参照 

↓    

③ 切り替え処理 処理を割込に切り替える時間です。 20μs 

↓    

（割込処理ルーチン実行）  

↓    

④ 復帰 割込処理ルーチンの RET命令実行から、割込前の処理
に戻るまでの時間です。 

5μs 

 

運転継続異常発生・解除： 運転継続異常発生時に異常の内容をカスタマイザブル
ユニットに登録、および異常解除によって異常がクリ
アされているときは、その処理が終了するまで、最大
55μs待機します。 

オンラインエディット： 運転中にオンラインエディットをしたときは、最大
1200ms運転を中断し、割り込み禁止状態にして、その
間にユーザプログラムを書き換えます。 

CPUユニットとのデータ交換： CPUユニットとのデータ交換は、割込禁止状態にして
行います。割付 DMエリア、LRエリアを使用すると、
割付リレーエリアのみでデータ交換を行っている場合
に比べ、割込禁止時間が長くなります。 
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● 割込応答時間の計算例 

入力割込が以下の条件で使用されているとき、割込応答時間（割込入力 ON～割込処
理ルーチン起動）は、次のようになります。 

割込処理される超高速タイマ点数は 0個とします。 

継続異常発生・解除なし 

オンラインエディット不使用 

割付 DMおよび LRによるデータ交換なし 

 

・ 最小になるとき 
   割込入力 ONディレー 50μs 

   割込禁止処理終了待機 0μs 

＋  切り替え処理 20μs 

   最小応答時間 70μs 

 

・ 最大になるとき 
   割込入力 ONディレー 50μs 

   割込禁止処理終了待機 10μs 

＋  切り替え処理 20μs 

   最大応答時間 80μs 

 

参 考 

 

・割込発生前の処理に戻るには、上記の応答時間以外に、割込処理ルーチン
自体の実行時間と、復帰の 5μsがかかります。 
・割込処理ルーチンを頻繁に使用する場合は、割込処理に要する時間を十分
に考慮してください。 

・IORF命令を使用することで、割込処理ルーチン内での実行結果を実行時に
すぐに出力させることができます（この場合は、メインプログラム内の実
行結果も、実行直後に出力されます）。 

・形 CS1W-HCA22-V1/HCA12-V1のアナログ出力の場合は、「命令による都
度リフレッシュ」（ユニット機能設定エリア）に設定の上、SPED命令ま
たは ACC命令を使用することで、割込処理ルーチン内での実行結果を実行
時にすぐに出力させることができます（この場合、メインプログラム内の
実行結果も、実行直後に出力されます）。 
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異常とその処置 
 
 

 

 



12－1 異常情報の種類 
 

12－1 異常情報の種類 
 

本ユニットは、自身または CPUユニットに異常が発生すると、異常情報を自身に記録
します。本ユニットに記録される異常情報は以下の通りです。 

 

■ 異常フラグ 

発生した異常の種類によって、該当する異常フラグが ONになります。 

 

■ ユニット異常コード 

異常コードには、「高機能 I/Oユニット異常コード」と「ユニット異常コード」があ
ります。 

高機能 I/Oユニット異常コードは、高機能 I/Oユニットとしての一般的な異常コード
です。異常履歴の各レコードの先頭チャネルに格納されます。 

ユニット異常コードは、カスタマイザブルユニット特有の異常コードです。特殊補助
リレー235 CH ビット 00～07、および異常履歴の各レコードの詳細情報に格納されま
す。さらに、CPUユニットの割付リレーエリア n+5 CH ビット 00～07で CPUユニッ
トに伝えられます。 

 

● 異常コードの種類 
 適用範囲 格納場所 説明 

高機能 I/Oユニット 

異常コード 

高機能 I/Oユニット
すべて 

異常履歴の各レコードの先頭
チャネル 

高機能 I/Oユニット
としての一般的な
異常コード 

ユニット異常コード 本ユニットのみ 特殊補助リレー235CHビット
00～07、および異常履歴の各
レコードの詳細情報 

ユニットに特有の
異常コード 

 

■ 異常履歴 

異常が発生するごとに、異常履歴を記録します。異常履歴データは、高機能 I/Oユニ
ット異常コード、詳細情報、発生日時＊1から成ります。カスタマイザブルユニットは、
異常履歴を最大 11個まで記録可能です。なお、異常履歴が格納されるエリアは、デ
ータメモリの異常履歴格納エリア（DM6144～DM6199）です。 
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*1：異常が発生したときに、本ユニットは、CPUユニットの時計データの読み出しを行いま
す。しかし、共有メモリのアクセス権が取れない場合などには、時計データを"0"として
異常履歴を格納します。 
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12－1 異常情報の種類 
12－1－1 異常履歴機能 

 

①異常フラグをON 

 

②ユニット異常コードを格納 

 

③異常履歴を記録 

異常が発生すると 

 
高機能I/Oユニット異常コード 

詳細情報1 詳細情報2（注）

異常の発生時刻 

 
（注）「詳細情報２」には、上記「ユニット異常コード」
などが格納されます。 

235 CH 

ビット 00～07 
ユニット異常コード 

 

該当ビットをON 

 

 
 

参 考 

 

CPUユニットのエラー情報については、「CSシリーズ ユーザーズマニュ
アル セットアップ編（SBCA-301）」を参照してください。 

 

 

12－1－1 異常履歴機能 
本ユニットは、異常が発生すると異常履歴を記録します。異常履歴機能によって格納
された異常履歴を確認することで異常に対処できます。 

 

■ 異常履歴の内容 

異常履歴11 

異常履歴１ 

異常履歴2 

異常が格納されている個数（0～
11：0000～000BHex）が16進数で
格納されます。 

詳細情報が16進数で格納されます。

異常が発生した時刻が、それぞれ10
進数で格納されます。 

  
 15 8 7 0

DM6144 異常履歴個数 

DM6145 高機能I/Oユニット異常コード 
DM6146 詳細情報１ 詳細情報2 
DM6147 分 秒 
DM6148 日 時 
DM6149 年 月 

DM6150 高機能I/Oユニット異常コード 
DM6151 詳細情報1 詳細情報2 
DM6152 分 秒 
DM6153 日 時 
DM6154 年 月 

DM6155   
 
 
DM6194   

DM6195 高機能I/Oユニット異常コード 
DM6196 詳細情報1 詳細情報2 
DM6197 分 秒 
DM6198 日 時 
DM6199 年 月 

 

高機能I/Oユニット異常コードが16
進数で格納されます。 
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異常履歴は、データメモリ（DM6144～DM6199）に、次のように格納されます。 

 

異常履歴は、異常コード、詳細情報、発生時刻で 1レコードを構成します。1レコー
ドは 5CHのデータです。 

異常履歴は異常が発生した順番に格納され、最大 11レコードを格納可能です。 

異常履歴ポインタには、発生した異常の個数が 16進数で記録されます。 
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12－1 異常情報の種類 
12－1－1 異常履歴機能 
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参 考

 

・本ユニットの異常履歴の発生日時は、CPUユニットの時刻データから読
み出されたデータです。したがって、CPUユニット異常発生時など、CPU
ユニットの時刻データが読み出せない場合は、発生時刻データにはすべ
て 00 Hexが格納されます。 

・CPUユニットの異常履歴格納エリアについては、「CSシリーズ ユー
ザーズマニュアル セットアップ編（SBCA-301）」を参照してくださ
い。 

 

■ 高機能 I/Oユニットの異常コードと詳細情報 

異常履歴に格納される異常コードと詳細情報を以下に示します。 

 
詳細情報 

高機能 I/Oユニッ
ト異常コード 

詳細情報 1 
（ビット 08～15）

詳細情報 2 
（ビット 00～07）

異常の内容 

0001 Hex 00 Hex 00 Hex 
CPUユニットでWDTエラーが発生し
た。 

0002 Hex サイクリックサービス監視時間（ms）
CPUユニットのサービス監視異常が発
生した。 

0006 Hex 08 Hex 00 Hex I/Oテーブル登録異常が発生した。 

 00 Hex 00 Hex 
CPUユニット停止異常発生（その他の
CPU異常が発生） 

000E Hex 00 Hex 00 Hex CPUバス異常が発生した。 

000F Hex 00 Hex 00 Hex 
CPUユニットの初期処理異常が発生し
た。 

0360 Hex 00 Hex 

「ユニット異常
コード」が格納さ
れます。 

ユニットシステム異常 

カスタマイザブルユニットに異常が発
生した。 

 

■ 異常履歴の格納方法 

異常履歴の格納方法は、ユニット機能設定エリア（DM6655 ビット 00～03）で設定し
ます。次の 1、2のいずれかが可能です。 

 

● 方法 1 

0 Hex：11件（レコード）を超えるとシフトして格納（デフォルト） 

11件（レコード）を超えて異常が発生したとき、最も古い異常履歴が消失し、常に最
新の 11件の異常履歴が格納されているようにします。 

最も古い異常履歴は消失する。  
 

異常履歴1 

異常履歴2 

 

 

 

異常履歴10 

異常履歴11 

 
最新の異常履歴が格納
される。 

内容が、一つ前にシフトする。

 
● 方法 2 

1 Hex：11件（レコード）まで格納（シフトしない） 

11件（レコード）を超えて異常が発生したとき、新しい異常履歴は無視されます。 
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12－1 異常情報の種類 
12－1－2 異常とその処置一覧 

 
異常履歴1 

異常履歴2 

 

 

 

異常履歴10 

異常履歴11 

 

11件格納後変化なし 

無視される 

異常発生 

 
 

■ 異常履歴のクリア 

異常履歴をすべてクリアするときは、「プログラム」モードにて周辺ツールで特殊補
助リレー 252 CHのビット 14を ONにします（クリア完了後、自動的に OFFに戻り
ます）。 

 

 

12－1－2 異常とその処置一覧 
カスタマイザブルユニットで発生する異常には、異常が発生してもユニットの運転が
継続される「運転継続異常」と、運転が停止される「運転停止異常」の 2種類があり
ます。さらに、「運転停止異常」、「運転継続異常」には、カスタマイザブルユニッ
トの異常によって発生するものと、CPUユニットの異常によって発生するものがあり
ます。 

異常が発生したとき、カスタマイザブルユニットは、以下の動作をします。 

 

・カスタマイザブルユニットの LEDにエラーの状況を表示 

・カスタマイザブルユニットに周辺ツールが接続されているときは、周辺ツールにエ
ラーメッセージ、異常コードを表示 

・ユニット異常コードをカスタマイザブルユニットの特殊補助リレー235 CH ビット
00～07、CPUユニットの割付リレーエリア（n+5 CH ビット 00～07）に格納 

・異常フラグとして特殊補助リレー(235 CH ビット 08~11、249 CH ビット 00～15)の
該当するビットを ON 

・「異常履歴格納機能」によって、高機能 I/Oユニット異常コード、詳細情報、発生
時刻をユニットの DM6144～DM6199に格納 

 

以下に異常の種類別に、異常の処置方法を示します。 

 
12 

異
常
と
そ
の
処
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12－1 異常情報の種類 
12－1－2 異常とその処置一覧 

■ 運転停止異常 

 

お願い

 

早急に異常の内容を調べて処置するようにしてください。処置完了後は、
PLCの電源を入れ直すか、周辺ツールで異常解除操作をしてください。 

 

● 本ユニットの異常による運転停止異常 

カスタマイザブルユニッ
トの LEDの状態 

異常履歴 

項目 

R
U

N
 

O
P

N
 

E
R

C
 

E
R

H
 

エラーメッ
セージ 

高
機
能

I/O
ユ
ニ
ッ
ト

異
常
コ
ー
ド

 

詳
細
情
報

1 
（
ビ
ッ
ト

08
～

15
）

 

詳
細
情
報

2 
（
ビ
ッ
ト

00
～

07
）

 

ユ
ニ
ッ
ト
異
常
コ
ー
ド

 
23

5 
C

H
 ビ
ッ
ト

00
～

07
 

異常 
フラグ

異常の内容 処置 

電源断 

    
－ － － － － － 10ms以上の電源断が発生

した。 
電源電圧、電源配線を確認し
た後、電源を入れ直してくだ
さい。 

ユニット
WDTエラー     

－ － － － － － 本ユニットで、ユニット
WDTエラーが発生した。 

「プログラム」モードにし
て、いったん電源を切り、再
投入してください。 

ユニット内
RAM異常     

－ － － － － － 電源 ON時に RAM（CPU
ユニットとのデータ交換
用共有メモリ）チェック
異常が発生した。 

いったん電源を切り、再投入
してください。 

メモリ異常 

    
メモリイジ
ョウ 

0360 
Hex 

00 
Hex 

F1 
Hex 

F1 Hex 249 CH
ビット
04 

ライブラリサムチェック
エラーが発生した（カス
タマイザブルユニット
-V1のみ）。 

ラダーライブラリを再作成す
る、またはメモリカードのバ
ックアップデータをダウンロ
ードしてください。 

 
    

     249 CH
ビット
06 

本ユニットで、ユーザメ
モリを実行形式（オブジ
ェクト）にコンパイル時、
オブジェクトエリアをオ
ーバーした。 

プログラムサイズが小さくな
るように見直してください。
または、高速演算モードにて
発生した場合は、通常演算モ
ードにしてください。 

 
    

     249 CH
ビット
07 

・プログラム中に、本ユ
ニットでは使用できな
い命令を使用した。 
・ラダーライブラリ内に
使用できない命令を使
用した（-V1以降のみ）。 

プログラムを確認して、プロ
グラムから本ユニットで使用
できない命令またはラダーラ
イブラリ内で使用できない命
令を削除してください。プロ
グラムを再転送してくださ
い。 

 
    

     249 CH
ビット
08 

プログラム中で、本ユニ
ットのメモリ範囲外のリ
レーエリアを指定した。 

プログラムを確認して、プロ
グラムから本ユニットで使用
できないアドレスを指定して
いる命令を削除してくださ
い。 

          249 CH
ビット
09 

・本ユニットのフラッシ
ュメモリ異常。 
・メモリカードのデータ
読出時にサムエラーが
発生した。（-V1以降
のみ） 

「プログラム」モードにして、
いったん電源を切り、再投入
してください。その後、プロ
グラムを再転送してくださ
い。 
また、HCA22-V1、HCA12-V1
の場合、AR17 CHビット 12
～15、AR03 CH ビット 08～
15を確認し、以下の処置を行
ってください。 
・ユーザ調整値異常の場合 
異常解除操作を行ってか
ら、再度調整を行ってくだ
さい。 
・出荷時調整値異常の場合 
ユニットを交換してくださ
い。 
・メモリカードからの読み出
しを再度行ってください。

12 

異
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12－1 異常情報の種類 
12－1－2 異常とその処置一覧 

12 

異
常
と
そ
の
処
置 

カスタマイザブルユニッ
トの LEDの状態 

異常履歴 

項目 
R

U
N

 

O
P

N
 

E
R

C
 

E
R

H
 

エラーメッ
セージ 

高
機
能

I/O
ユ
ニ
ッ
ト

異
常
コ
ー
ド

 

詳
細
情
報

1 
（
ビ
ッ
ト

08
～

15
）

 

詳
細
情
報

2 
（
ビ
ッ
ト

00
～

07
）

 

ユ
ニ
ッ
ト
異
常
コ
ー
ド

 
23

5 
C

H
 ビ
ッ
ト

00
～

07
 

異常 
フラグ

異常の内容 処置 

メモリ異常 

   
メモリイジ
ョウ 

0360 
Hex 

00 
Hex 

F1 
Hex 

F1 Hex 249 CH
ビット
10 

本ユニットで､汎用
READのみ DMエリアの
サムチェックエラーが発
生した。 

該当するエリアを再設定して
ください。 

          249 CH
ビット
11 

ユニット機能設定エリア
のサムチェックエラー 

ユニット機能設定エリアを設
定し直してください。 

          249 CH
ビット
12 

・プログラムエリアのサ
ムチェックエラー 
・プログラム中に、正し
く使用しなかった命令
がある。 

プログラムを再転送してくだ
さい。 

：点灯／ ：点滅／ ：消灯／－：無関係 （LEDは、運転中の状態です。） 

 

● 本ユニットの異常による運転停止異常 

カスタマイザブルユニッ
トの LEDの状態 

異常履歴 

項目 

R
U

N
 

O
P

N
 

E
R

C
 

E
R

H
 

エラーメッ
セージ 

高
機
能

I/O
ユ
ニ
ッ
ト

異
常
コ
ー
ド

 

詳
細
情
報

1 
（
ビ
ッ
ト

08
～

15
）

 

詳
細
情
報

2 
（
ビ
ッ
ト

00
～

07
）

 

ユ
ニ
ッ
ト
異
常
コ
ー
ド

 
23

5 
C

H
 ビ
ッ
ト

00
～

07
 

異常 
フラグ

異常の内容 処置 

メモリ異常 

   
メモリイジ
ョウ 

0360
Hex

00 
Hex 

F1 
Hex 

F1 Hex 249 CH
ビット
13 

拡張応用命令のサムチェ
ックエラー 

拡張応用命令割付の再設定
をしてください。 
プログラムを再転送してく
ださい。 

 

 
－ － 

   
－ 

 
－ 

 
－ 

 
－ 

249 CH
ビット
14 

電断中にメモリの内容が
保持されるエリアのメモ
リ内容を保持できなかっ
た。 
（スーパーコンデンサの
保持時間が過ぎている） 

前に保存したデータをダウ
ンロードするか、入力しなお
してください。 

END命令な
し    

ENDメイレ
イナシ 

0360
Hex 

00He
x 

F0He
x 

F0 Hex 235 CH
ビット
11 

プログラムに END命令が
ない。 

プログラムに END命令を付
け加えてください。 

ユニットシ
ステム異常
（FALS） 

   
システムイ
ジョウ
FALS＊＊ 

0360
Hex 

00He
x 

01～
99 
BCD
(FAL
S命
令で
設定
した
値) 

01～99 
BCD 
(FALS
命令で
設定し
た値) 

235 CH
ビット
11 

プログラムで FALS命令
を実行した。 

FALS命令が実行された原因
を調べ、処置してください。

ユニットサ
イクルタイ
ム監視異常 

   
システムイ
ジョウ
FALS9F 

0360
Hex

00 
Hex 

9F 
Hex 

9F Hex 235 CH
ビット
11 

本ユニットのサイクルタ
イムが、サイクルタイム
監視時間の設定値を超え
た。 

サイクルタイムとサイクル
タイム監視時間設定
（DM6618）との関係をチェ
ックして、サイクルタイム監
視時間を調節してください。

：点灯／ ：点滅／ ：消灯／－：無関係 （LEDは、運転中の状態です。） 
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12－1 異常情報の種類 
12－1－2 異常とその処置一覧 

 

● CPUユニットの異常による運転停止異常 

カスタマイザブルユニッ
トの LEDの状態 

異常履歴 

項目 

R
U

N
 

O
P

N
 

E
R

C
 

E
R

H
 

エラーメッ
セージ 

高
機
能

I/O
ユ
ニ
ッ
ト

異
常
コ
ー
ド

 

詳
細
情
報

1 
（
ビ
ッ
ト

08
～

15
）

 

詳
細
情
報

2 
（
ビ
ッ
ト

00
～

07
）

 

ユ
ニ
ッ
ト
異
常
コ
ー
ド

 
23

5 
C

H
 ビ
ッ
ト

00
～

07
 

異常 
フラグ

異常の内容 処置 

ユニット認
識異常     

－ － － － － － 本ユニットが高機能 CPU
ユニットと認識された。 

いったん電源を切り、再投入
してください。 

ユニット認
識未完了     

－ 0006
Hex

08 
Hex 

00 
Hex 

－ － CPUユニットの登録 I/O
テーブルの情報が、実装
されている本ユニットの
状態と一致していない。 

CPUユニットの I/Oテーブル
を作成しなおしてください。

号機 No.異
常     

－ － － － － － ・使用できないユニット
番号を設定した。 
・すでに使用しているユ
ニット番号を設定し
た。 

号機 No.を確認し、正しく設
定し直してください。その
後、いったん電源を切り、再
投入してください。 

ユニット機
能設定読み
出し異常 

    
－ － － － － － ・FINSコマンドレスポン

スなし。 
・CPUユニット側のシス
テム設定を読み出せな
かった。 

いったん電源を切り、再投入
してください。 

バス異常 

    
－ － － － － － アクセス権が取れない。 いったん電源を切り、再投入

してください。 

：点灯／ ：点滅／ ：消灯／－：無関係 （LEDは、運転中の状態です。） 

 

12 

異
常
と
そ
の
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12－1 異常情報の種類 
12－1－2 異常とその処置一覧 

■ 運転継続異常 

 

お願い 

 

異常が発生してもカスタマイザブルユニットの運転は停止しませんが、早
急に異常の内容を調べて処置するようにしてください。処置完了後は、PLC

本体の電源を入れ直すか、周辺ツールで異常解除操作をしてください。 

 

● 本ユニットの異常による運転継続異常 

カスタマイザブルユニッ
トの LEDの状態 

異常履歴 

項目 

R
U

N
 

O
P

N
 

E
R

C
 

E
R

H
 

エラーメッ
セージ 

高
機
能

I/O
ユ
ニ
ッ
ト

異
常
コ
ー
ド

 

詳
細
情
報

1 
（
ビ
ッ
ト

08
～

15
）

 

詳
細
情
報

2 
（
ビ
ッ
ト

00
～

07
）

 

ユ
ニ
ッ
ト
異
常
コ
ー
ド

 
23

5 
C

H
 ビ
ッ
ト

00
～

07
 

異常 
フラグ

異常の内容 処置 

ユニットシ
ステム異常
（FAL） 

   
システムイ
ジョウ FAL
＊＊ 

0360
Hex

00 
Hex 

01～
99 
BCD
(FAL
命令
で設
定し
た値)

01～99 
BCD 
(FAL
命令で
設定し
た値) 

235 CH
ビット
10 

プログラムで FAL命令を
実行した。 

FAL命令が実行された原因
を調べ、処置してください。

ユニット機
能設定異常    

システムイ
ジョウ
FAL9B 

0360
Hex

00 
Hex 

9B 
Hex 

9B Hex 249 CH
ビット
00～02

ユニット設定の設定値に
異常がある。 

ユニット機能設定を確認し、
正しく設定し直してくださ
い。 

 

        249 CH
ビット
03 

CPUユニット側の割付
DM内の初期設定エリア
（m～m+9 CH）の設定値
に異常がある。 

割付DM内の初期設定エリア
を確認し、正しく設定し直し
てください。 

ユニットサ
イクルタイ
ムオーバー 

   
サイクルタ
イムオーバ
ー 

0360 
Hex 

00 
Hex 

F8 
Hex 

F8 Hex 235 CH
ビット
09 

本ユニットのサイクルタ
イムが 10msを超えた。 

プログラムを再検討するか、
ユニット機能設定エリアの
サイクルタイムオーバー検
知（DM6655 ビット 08～11）
を検知しないにすることを
検討してください。 

通信異常 

 
－ － 

 
－ － － － － 250 CH

ビット
12 

ペリフェラルポートの通
信異常 

・ケーブルが正しく接続され
ているか確認してください。
・ユニット機能設定のペリフ
ェラレルポートの設定
（DM6650～DM6654）が正し
いか確認してください。 

簡易バック
アップデー
タのリスト
ア異常 

 
－ － － － － － － － CPUユニットのメモリカ

ードに簡易バックアップ
されたデータのリストア
に失敗した。 

バックアップ時のシステム
構成と同じであるか確認し
てください。 

：点灯／ ：点滅／ ：消灯／－：無関係 （LEDは、運転中の状態です。） 

 
12 

異
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12－1 異常情報の種類 
12－1－2 異常とその処置一覧 

■ CPUユニットの異常による運転継続異常 

カスタマイザブルユニッ
トの LEDの状態 

異常履歴 

項目 

R
U

N
 

O
P

N
 

E
R

C
 

E
R

H
 

エラーメッ
セージ 

高
機
能

I/O
ユ
ニ
ッ
ト

異
常
コ
ー
ド

 

詳
細
情
報

1 
（
ビ
ッ
ト

08
～

15
）

 

詳
細
情
報

2 
（
ビ
ッ
ト

00
～

07
）

 

ユ
ニ
ッ
ト
異
常
コ
ー
ド

 
23

5 
C

H
 ビ
ッ
ト

00
～

07
 

異常 
フラグ

異常の内容 処置 

CPUユニッ
ト側システ
ム設定異常 

 
(注 1) 

  
システムイ
ジョウ 
FAL9B 

0360
Hex

00 
Hex 

9B 
Hex 

9B Hex 249 CH
ビット
03 

CPUユニット側のユニッ
トシステム設定に異常が
発生した。 

CPUユニット側のユニット
システム設定を正しく設定
してください。 
 

CPUユニッ
トの運転停
止異常 

 
(注 1) 

  
－ 0006

Hex
00 
Hex 

00 
Hex 

0A Hex 249 CH
ビット
15 

CPUユニットが異常停止
した。 

CPUユニットの異常状態を
確認して、適切な処置をして
ください。 

CPUユニッ
トのWDTエ
ラー 

 
(注 1) 

  
－ 0001

Hex
00 
Hex 

00 
Hex 

0B Hex 249 CH
ビット
15 

CPUユニットでWDTエ
ラーが発生した。 

CPUユニットの異常状態を
確認して、適切な処置をして
ください。 

CPUユニッ
トの監視異
常 

 
(注 1) 

  
－ 0002

Hex
サイクリッ
クサービス
監視時間
（ms） 

0C Hex 249 CH
ビット
15 

CPUユニットとのサイク
リックサービスで異常が
発生した（サイクリック
サービス監視時間内にサ
イクリックエリアのアク
セス権が返ってこない）。 

CPUユニットとのサイクリ
ックサービスが再開すると
エラー状態は解除されます。
CPUユニットの異常状態を
確認して、適切な処置をして
ください。 

バス異常 

 
(注 1) 

  
－ 000E

Hex
00 
Hex 

00 
Hex 

0D Hex 249  
CH 
ビット
15 

CPUユニットで、バス異
常が発生した。 

CPUユニットの異常状態を
確認して、適切な処置をして
ください。 

：点灯／ ：点滅／ ：消灯／－：無関係 （LEDは、運転中の状態です。） 
注 1：RUN/STOP指令有効（割付 DMエリア m CHビット 00~07=0 Hex）の場合、PLC本体異常

発生（249 CH ビット 15が ON）時は、RUN/STOP指令（n CH ビット 00）は OFFとな
り、本ユニットの運転は強制的に停止となります。ただし、CPUユニット監視異常また
はバス異常時は、CPUユニットからの I/Oリフレッシュが停止していますので、RUN/STOP
指令は状態保持となります。したがって、これらの異常が発生した場合の処置を、ユニ
ット側で行うようにしてください。 
RUN/STOP指定無効（割付 DMエリア m CH ビット 00~07=00 Hex以外）の場合、本ユ
ニットは運転継続となります。 

 

■ 高機能 I/Oユニット異常コードと詳細情報 
12 
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詳細情報 高機能 I/O 
ユニット 
異常コード 

詳細情報 1 
（ビット 08～15） 

詳細情報 2 
（ビット 00～07） 

異常の内容 

0001 Hex 00 Hex 00 Hex CPUユニットでWDTエラーが発生した。 

0002 Hex サイクリックサービス監視時間（ms） CPUユニットのサービス監視異常が発生した。
0006 Hex 08 Hex 00Hex I/Oテーブル登録異常が発生した。 

 00 Hex 00 Hex 
CPUユニット停止異常発生（その他の CPU異常
が発生） 

000E Hex 00 Hex 00 Hex CPUバス異常が発生した。 

000F Hex 00 Hex 00 Hex CPUユニットの初期処理異常が発生した。 

0360 Hex 00 Hex 
「ユニット異常コード」
が格納されます。 

ユニットシステム異常 

カスタマイザブルユニットに異常が発生した。 
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12－2 ユーザ定義の異常診断機能 
12－1－2 異常とその処置一覧 

12－2 ユーザ定義の異常診断機能 
 

本ユニットでは、ユーザがユーザ自身で、カスタマイザブルユニットの異常状態を設
定し、本ユニットが運転中にその設定した状態になったとき、本ユニットで以下の命
令を実行することで、ERC LED点滅させ運転は継続、または ERC LED点灯させ、運
転は停止させることができます。 

 

■ 運転継続故障診断命令 FAL（006） 

FAL命令が実行されると、本ユニットは次のように動作します。 

・プログラムの実行を継続 

・本ユニット前面の ERC LEDを点滅 

・特殊補助リレー235 CH ビット 00～07の 8ビットに BCD 2桁で FAL番号（01～99）
を格納 

・FAL番号と発生時刻（注）をカスタマイザブルユニットの異常履歴に格納 

 

FAL番号は任意に設定できます。状況に応じた FAL番号を設定してください（FALS

番号と重複しないようにしてください）。 

 

異常の解除は、異常の原因を取り除いた後、「FAL 00」を実行するか、周辺ツールで
異常読み出し解除操作をしてください（10-3ページ）。 

 

■ 運転停止故障診断命令 FALS（007） 

FALS命令が実行されると、本ユニットは次のように動作します。 

・プログラムの実行を停止 

・本ユニット前面の ERC LEDを点灯 

・特殊補助リレー235 CH ビット 00～07に BCD 2桁で FALS番号（01～99）を格納 

 

FALS番号は任意に設定できます。状況に応じた FALS番号を設定してください（FAL

番号と重複しないようにしてください）。 

 

異常の解除は、周辺ツールでプログラムモードに切り替えて、異常の原因を取り除い
た後、異常読み出し解除操作をしてください（10-3ページ）。 
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12－3 トラブルシューティングフロー 
12－1－2 異常とその処置一覧 

12－3 トラブルシューティングフロー 
 

運転中にトラブルが発生したときは、以下のフローにしたがって作業することで、処
置を素早く行うことができます。 

 

■ メインチェックフロー 

 

異常発生

電源ユニットの
POWER LEDは

点灯していますか？

いいえ

はい

電源チェックフローへ

RUN LEDは
点灯していま
すか？

異常チェックフローへ

ERC LEDは
点滅、点灯していま

すか？
エラーチェックフローへ

入出力のシーケン
スは正常ですか？ 入出力チェックフローへ

外部環境は
正常ですか？ 外部環境チェックフローへ

カスタマイザブルユニットを
交換してください

はい

いいえ

はい

いいえ

はい

いいえ

いいえ

はい

12 
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お願い

 

ユニットや、配線、ケーブルなどを交換するときは、必ず PLC本体の電源
を OFFにしてください。 
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付録 
 

 



付－1 命令語の特長 
 

付－1 命令語の特長 
 

従来のマイクロ PLC（CPM2Aなど）／小型 PLC（CQM1H）と比較して、カスタマイ
ザブルユニットにおいて仕様を強化（変更）した命令語は、以下のとおりです。 

 
ニモニック 名称 カスタマイザブルユニットでの特長（仕様変更点） 

ACC 周波数加減
速コントロ
ール 

①パルス出力に対して： 

・CW、CCW方向指定あり 

・自動台形なし（目標周波数に変更する機能のみ）：加速単独モード（モ
ード 0）の動作が従来と異なっている（指定量出力すると、即停止す
る）。 

・パルス出力レンジ 4つ 

②アナログ出力に対して勾配出力可能（2msごとに目標値まで指定変化
率で変化させる） 

③PLS2実行中での ACC命令実行不可 

④AR19 CH ビット 07との組み合わせで、速度変更周期 2ms/1ms切り替
えが可能 

APR 数値変換 折れ線近似計算は、入力／出力のデータ種別は、16進数固定。 

入力データに、高速カウンタ現在値を直接使用することが可能。 

入力・出力データに符号付 16/32ビットデータを使用可能（32ビットは、
－V1以降のみ） 

sin/cos/平方根演算が可能（-V1ロット No. 0209__以降のみ） 

AVG 符号付き平
均値演算 

符号付平均値演算が可能（-V1以降のみ） 

CTBL 比較テーブ
ル登録 

①高速カウンタ現在値に対して、 

②パルス出力現在値、パルスカウンタ現在値（経過時間）に対して可能。
いずれも、以下の 2モード可能。 

・目標値一致比較モード： 

テーブルの順番での比較をする（注：CPM2Aではテーブルの順番とは
関係なく、常時テーブル内のすべての値と比較している）。 

設定値に減算／加算の指定なし、減算／加算に関係なく、目標値に一
致したときに、割込条件成立。 

なお、絶対値（リングモード）時の最大値設定は、本命令で指定せず、
ユニット機能設定エリアで指定。 

・帯域比較モード： 

割込でなく、ビットパターン出力（注：複数の条件成立時は、その各
ビットパターンの OR論理出力）。 

（比較開始ではなく）命令実行時に比較を実行し、継続しない。帯域
比較モードで比較データを変えて再度命令実行することで、17個以上
の比較処理が可能。 

テーブル登録のみはない。 

帯域比較テーブルでテーブル内の比較個数を設定する。 

INI 動作モード
コントロー
ル 

・比較開始/停止は、目標値一致比較モード時のみ有効（帯域比較では、
INI命令で比較開始しない）。 

・パルス出力現在値変更あり（ただし、パルス出力が停止しているとき
のみ有効）。 

・高速カウンタ現在値変更機能はあるが、入力割込（カウンタモード）
に対する現在値変更機能なし。 

・パルス同期制御停止なし。 

・高速カウンタのリング値およびパルス出力カウンタのリング値を変更
可能（-V1ロット No. 0209__以降のみ）。 

付 
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付－1 命令語の特長 
 

 
ニモニック 名称 カスタマイザブルユニットでの特長（仕様変更点） 

INT 割込制御 ・加算カウンタによるカウントアップ割込なし 

MCRO マクロ ・CPUユニットの外部割込タスクを起動する機能を追加 

・引数エリアが、IN：5CH、OUT：5CHへ拡大 

・ラダーライブラリの実行（-V1以降のみ） 

MOVL 倍長転送 ・従来 Cシリーズにはない命令 

PLS2 位置決め ・起動周波数あり。 

・加速、減速が独立している。 

・台形制御の仮想パルス出力が可能（-V1ロット No.0209__以降のみ） 

HCP22-V1では、仮想軸として、HCA22-V1/HCA12-V1で位置ループ
における指令パルスとして利用可能。 

・加減速における速度の変更周期を、2ms/1msから選択可能（従来は 2ms

固定）（-V1ロット No. 0209__以降のみ）。 

位置決めにおける時間短縮などに利用可。 

・絶対位置決めにおける方向指定優先モードと絶対位置指定優先モード
を切り替えて使用可能（-V1ロット No.0209__以降のみ）。 

PRV 高速カウン
タ現在値読
み出し 

・高速カウンタに対して：高速カウンタ現在値読み出し以外に、高速カ
ウンタ変化量読み出し、高速カウンタ周波数測定読み出しあり。 

・入力割込（カウンタモード）に対する現在値読出機能なし。 

・パルス出力に対して：パルス出力現在値読出、パルスカウンタ（計測
時間）現在値読出、ワンショットパルス出力経過時間現在値読出あり
（ユニット機能設定エリアで選択する。同時に使用は不可）。 

・アナログ入力に対して、アナログ入力現在値読み出し。 

PULS パルス量セ
ット 

・内蔵接点からのパルス出力なし。 

・パルス方向指定（CW/CCW指定）なし。パルス方向は、SPEDまたは
ACC命令で設定する。 

・減速設定機能なし。 

・相対パルス、絶対パルス、絶対位置パルス出力の指定があり。 

・PULS命令単独でパルス出力が可能：絶対位置指定パルス出力時（電
子カムモード時）あり（この場合、パルス出力中に、パルス量を変更
可能。パルス方向は、現在位置と指定位置との比較で自動選択）。 

SPED 周波数設定 ・パルス出力に対して：CW、CCW方向指定あり（従来 PULS命令で指
定）。 

・アナログ出力に対して：目標アナログ量の出力が可能。 

STIM インターバ
ルタイマ 

・ワンショットパルス出力機能、パルスカウンタ（時間計測）機能あり。
・ワンショットタイマ、定時割込みの減算時間間隔：0.5ms～10.0ms 

注：カスタマイザブルユニットでは、以下の命令はサポートしていません。 
4→16デコーダ（MLPX）、16→4エンコーダ（DMPX）、ASCIIコード変換（ASC）、ASCII
→HEX変換（HEX）、FCS値算出（FCS）、データ検索（SRCH）、PID制御（PID）、パ
ルス同期制御（SYNC）、PWM出力（PWM）、シリアル通信命令（RXD、TXD、STUP）、
ネットワーク通信命令（SEND、RECV、CMND）、16文字メッセージ表示（MSG）、時分
秒←→秒変換（SEC/HMS）、浮動小数点変換・演算命令など 
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付－2 パルス出力起動条件 
 

付－2 パルス出力起動条件 
 

■ パルス出力ポートからの出力に関連する各命令とパルス出力モードの実行可否 
起動命令 

 
パルス出力モード 
DM6613/DM6614  
Bit 00～07 

SPED 
 

PULS 
(出力あり)

ACC PLS2 STIM 
(ワンショット
パルス) 

STIM 
(計測) 

INI 
(現在値変更) 

INI 
(パルス停止)

相対   ：00 Hex 可 不可 可 可 不可 不可 可＊1 可 

絶対リニア ：01 Hex 可 不可 可 可 不可 不可 可 可 

絶対リング ：02 Hex 可 不可 可 不可 不可 不可 可 可 

電子カム（リニア）：03 Hex 不可 可 可(*2) 可(*3) 不可 不可 可 可 

1ショット ：04 Hex 不可 不可 不可 不可 可 不可 可＊1 不可 

計数   ：05 Hex 不可 不可 不可 不可 不可 可 可＊1 不可 

電子カム（リング）：06 Hex 不可 可 可(*2) 可(*3) 不可 不可 可 可 

*1：変更しても起動時に 0からスタートされます。 
*2：連続のみ 
*3：位置決め用として使用してください（-V1ロット No.0209__以降のみ使用可）。 
 

■ 各命令起動条件と起動時の状態による動作可否（パルス停止中） 

● 単独系（SPED単独、ACC加速 単独）、ACC減速 単独は停止状態から出力不可 
起動モードと条件 

 
起動時の条件と状態 

相対パル
ス出力 
CW 

相対パル
ス出力 
CCW 

絶対リニア 
CW 

絶対リニア 
CCW 

絶対リング 
CW 

絶対リング
CCW 

相対  可 可 － － － － 

絶対リニア 目標位置＞現在位置 － － 可 可（SPED、ACC） 
不可（PLS2） 

－ － 

絶対リニア 目標位置＜現在位置 － － 可（SPED、ACC）
不可（PLS2）

可 － － 

絶対リニア 目標位置＝現在位置 － － 不可 不可 － － 

絶対リング 目標位置＞現在位置 － － － － 可 可 

絶対リング 目標位置＜現在位置 － － － － 可 可 

絶対リング 目標位置＝現在位置 － － － － 可 可 

 

● 連続系（SPED連続、ACC加速 連続）、ACC減速 連続は停止状態から出力不可 
起動命令とモード 

 
起動時の条件と状態 

連続相対パ
ルス出力 
CW 

連続相対パル
ス出力 
CCW 

連続絶対リ
ニア 
CW 

連続絶対リ
ニア 
CCW 

連続絶対リ
ング 
CW 

連続絶対
リング 
CCW 

相対  可 可 － － － － 

絶対リニア 現在位置=最大値 － － 可 可 － － 

絶対リニア 現在位置=最小値 － － 可 可 － － 

絶対リング 現在位置=最大値 － － － － 可 可 

絶対リング 現在位置=最小値 － － － － 可 可 
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付－2 パルス出力起動条件 
 

■ PULS絶対出力あり 

● パルス出力モードに対する制限（絶対リニア）のみ 

・ PLS2 
方向指定優先モード 
AR19ビット 14＝0（OFF） 

絶対位置指定優先モード
(*1) 
AR19ビット 14＝1（ON）

起動モードと条件
 
 
 
起動時の条件と状態 

相対 
CW 

相対 
CCW 

絶対リニア
CW 

絶対リニア
CCW 

絶対リニア
CW 

絶対リニア
CCW 

相対  可 可 － － － － 

絶対リニア 目標位置＞現在位
置 

－ － 可 不可 可 可 

絶対リニア 目標位置＝現在位
置 

－ － 不可 不可 不可 不可 

絶対リニア 目標位置＜現在位
置 

－ － 不可 可 可 可 

*1：-V1ロット No.0209__以降のみ使用可 

 

● 他命令語起動中の起動条件 
起動命令 

 
 
起動中命令 

SPED 
単独 

SPED
連続 

PULS 
相対パル
ス出力 
出力なし

PULS 
絶対 
出力なし

PULS 
絶対 
出力あり

ACC 
加速 
連続 

ACC 
減速 
連続 

ACC 
加速 
単独 

ACC 
減速 
単独 

PLS2

SPED 単独 可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 可 可 不可
SPED 連続 可＊1 可 可 可 不可 可 可 可＊1 可＊1 不可
PULS 相対出力なし 可 可 可 － 不可 可 可 可 可 （注）
PULS 絶対出力なし 可 可 － 可 不可 可 可 可 可 （注）
PULS 絶対出力あり 不可 不可 不可 不可 可 不可 不可 不可 不可 不可

加速中 不可 不可 可 可 不可 不可 不可 不可 不可 不可ACC 加速＋連続 

定速 可＊1 可 可 可 不可 可 可 可＊1 可＊1 不可
減速中 不可 不可 可 可 不可 不可 不可 不可 不可 不可ACC 減速＋連続 

定速 可＊1 可 可 可 不可 可 可 可＊1 可＊1 不可
加速中 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可ACC 加速＋単独 

定速 可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 可 可 不可
減速中 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可ACC 減速＋単独 

定速 可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 可 可 不可
PLS2  不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可

注：PULS命令のパルス量セットをキャンセルして PLS2命令を実行 
＊1：パルス量セット済の場合 
 

■ 各命令起動条件と起動時の状態による動作可否（パルス出力中） 
起動命令 

 
起動中命令 

SPED
単独 

SPED
連続 

PULS
相対出
力なし

PULS
絶対出
力なし

PULS
絶対出
力あり

ACC 
加速 
連続 

ACC 
減速 
連続 

ACC 
加速 
単独 

ACC
減速
単独

PLS2

SPED 単独 ① 不可 不可 不可 不可 不可 不可 ⑧ ⑪ 不可
SPED 連続 ② ④ 可 可 不可 ⑥ ⑦ ⑨ ⑫ 不可
PULS 相対出力なし 可 可 可 － 不可 可 可 可 可 （注）
PULS 絶対出力なし 可 可 － 可 不可 可 可 可 可 （注）
PULS 絶対出力あり 不可 不可 不可 不可 ⑤ 不可 不可 不可 不可 不可

加速中 不可 不可 可 可 不可 不可 不可 不可 不可 不可ACC 加速＋連続 

定速 ② ④ 可 可 不可 ⑥ ⑦ ⑨ ⑫ 不可
減速中 不可 不可 可 可 不可 不可 不可 不可 不可 不可ACC 減速＋連続 

定速 ② ④ 可 可 不可 ⑥ ⑦ ⑨ ⑫ 不可
加速中 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可ACC 加速＋単独 

定速 ③ 不可 不可 不可 不可 不可 不可 ⑩ ⑬ 不可
減速中 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可ACC 減速＋単独 

定速 ③ 不可 不可 不可 不可 不可 不可 ⑩ ⑬ 不可
PLS2  不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可 不可

付 
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付－2 パルス出力起動条件 
 

①、②、③ 
起動命令および条件

 
 
出力状態 

SPED 
単独 
相対 
CW 

SPED 
単独 
相対 
CCW 

SPED 
単独 
絶対 
リニア/リング 
CW 

SPED 
単独 
絶対 
リニア/リング
CCW 

相対 CW方向出力 可 不可 － － 

相対 CCW方向出力 不可 可 － － 

絶対リニア/リング CW方向出力 － － 可 不可 

絶対リニア/リング CCW方向出力 － － 不可 可 

 

④ 
起動命令および条件

 
 
出力状態 

SPED 
連続 
相対 
CW 

SPED 
連続 
相対 
CCW 

SPED 
連続 
絶対 
リニア
CW 

SPED 
連続 
絶対 
リニア
CCW 

SPED 
連続 
絶対 
リング 
CW 

SPED 
連続 
絶対 
リング 
CCW 

相対 CW方向出力 可 不可 － － － － 

相対 CCW方向出力 不可 可 － － － － 

絶対リニア CW方向出力   － － 可 不可 － － 

絶対リニア CCW方向出力 － － 不可 可 － － 

絶対リング CW方向出力 － － － － 可 不可 

絶対リング CCW方向出力 － － － － 不可 可 

 

⑤ 
起動命令および条件

出力状態 
PULS絶対リニア出力あり 
目標位置＞現在位置 

PULS絶対リニア出力あり 
目標位置＜現在位置 

絶対リニア CW方向出力  可 可＊ 

絶対リニア CCW方向出力 可＊ 可 

＊：パルス出力を停止する。停止後再起動が必要。 

 

⑥、⑧、⑨、⑩ 
起動命令および条件 

 
 
出力状態 

ACC 連続/単独 
加速  相対 
CW 
目標速度＞現在速度

ACC 連続/単独 
加速  相対 
CW 
目標速度＜現在速度

ACC 連続/単独 
加速  相対 
CCW 
目標速度＞現在速度 

ACC 連続/単独 
加速  相対 
CCW 
目標速度＜現在速
度 

相対 CW方向出力 可 不可 不可 不可 

相対 CCW方向出力 不可 不可 可 不可 

起動命令および条件 
 
 
出力状態 

ACC 連続/単独 
加速  絶対リニア 
CW 
目標速度＞現在速度

ACC 連続/単独 
加速  絶対リニア 
CW 
目標速度＜現在速度

ACC 連続/単独 
加速  絶対リニア 
CCW 
目標速度＞現在速度 

ACC 連続/単独 
加速  絶対リニア 
CCW 
目標速度＜現在速
度 

絶対リニア CW方向出力   可 不可 不可 不可 

絶対リニア CCW方向出力  不可 不可 可 不可 

起動命令および条件 
 
 
出力状態 

ACC 連続/単独 
加速  絶対リング 
CW 
目標速度＞現在速度

ACC 連続/単独 
加速  絶対リング 
CW 
目標速度＜現在速度

ACC 連続/単独 
加速  絶対リング 
CCW 
目標速度＞現在速度 

ACC 連続/単独 
加速  絶対リング 
CCW 
目標速度＜現在速
度 

絶対リング CW方向出力 可 不可 不可 不可 

絶対リング CCW方向出力 不可 不可 可 不可 

 

付 
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付－2 パルス出力起動条件 
 

⑦、⑪、⑫、⑬ 
起動命令および条件

 
 
出力状態 

ACC 連続/単独 
減速  相対 
CW 
目標速度＞現在速度

ACC 連続/単独 
減速  相対 
CW 
目標速度＜現在速度

ACC 連続/単独 
減速  相対 
CCW 
目標速度＞現在速度 

ACC 連続/単独 
減速  相対 
CCW 
目標速度＜現在速
度 

相対 CW方向出力 不可 可 不可 不可 

相対 CCW方向出力 不可 不可 不可 可 

起動命令および条件
 
 
出力状態 

ACC 連続/単独 
減速  絶対リニア 
CW 
目標速度＞現在速度

ACC 連続/単独 
減速  絶対リニア 
CW 
目標速度＜現在速度

ACC 連続/単独 
減速  絶対リニア 
CCW 
目標速度＞現在速度 

ACC 連続/単独 
減速  絶対リニア 
CCW 
目標速度＜現在速
度 

絶対リニア CW方向出力  不可 可 不可 不可 

絶対リニア CCW方向出力 不可 不可 不可 可 

起動命令および条件
 
 
出力状態 

ACC 連続/単独 
減速  絶対リング 
CW 
目標速度＞現在速度

ACC 連続/単独 
減速  絶対リング 
CW 
目標速度＜現在速度

ACC 連続/単独 
減速  絶対リング 
CCW 
目標速度＞現在速度 

ACC 連続/単独 
減速  絶対リング 
CCW 
目標速度＜現在速
度 

絶対リング CW方向出力 不可 可 不可 不可 

絶対リング CCW方向出力 不可 不可 不可 可 

 

● アナログ出力ポート 
起動命令

起動中命令 
SPED 
 

ACC 
 

SPED  可 可 
ACC 変化中 不可 不可 
ACC 定値 可 可 
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付－3 CX-Programmerの制限と注意 
 

付－3 CX-Programmerの制限と注意 
 

CX-Programmerで本ユニットを使用する場合、PLC機種／CPU形式は、
「CQM1H-CPU61」に設定して接続します。 

ただし、CX-Programmerを使用する上で、以下の制限事項／注意事項がありますので、
必ずご確認ください。 

 

■ 制限事項 

CX-Programmerの以下の操作は、CQM1Hと本ユニットの機能の違いのため、使用で
きません。 

したがって、CX-Programmerの以下の操作は行わないでください。 

 
操作 操作方法 

PLCシステム設定の編集／転送／照合 ［PLC］｜［編集］｜［PLCシステム設定］ 

（転送／照合は、［PC］｜［転送］操作を含む） 

異常履歴の読み出し （PLC］｜［編集］｜［異常履歴］｜異常履歴タブ 

PLC（CPUユニット）の時計の読み出し
／設定 

［PLC］｜［編集］｜［PLC時計］ 

PLCメモリの強制状態／読み出し ［PLC］｜［編集］｜［PLCメモリ］｜［アドレス］タ
ブ｜強制状態 

データトレースの設定／操作 ［PLC］｜［データトレース］ 

オンライン接続している PLCの詳細情
報の表示 

［PLC］｜［編集］｜［PC情報］ 

上記操作において、読み出しを行った場合には、正しい情報は読み出されません。ま
た、上記操作において、書込みは行わないでください。 

 

PLCシステム設定の転送（パソコン→PLC）操作を行った場合、書込エラーとなりま
す。 

したがって、［PLC］｜［転送」｜［転送「パソコン→PLC］］で、プログラムを転
送するときに、必ず「PLCシステム設定」のチェックをはずしてプログラムを転送し
てください。チェックがされていると設定に転送でエラーとなります。 

本ユニットのユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655）は、通常の DMエリア
として設定してください。 

 

本ユニットの以下の機能の設定／読み出しを行う場合には、後述する「注意事項」に
したがってください。 

付 

付
録 

・本ユニットの異常履歴読み出し 

・ユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655）の設定 

・本ユニットのサイクルタイムのモニタ 

付-8 



付－3 CX-Programmerの制限と注意 
 

■ 注意事項 

参 考 

 

CX-Programmer Ver.4.0以降より、CQM1Hに存在しない命令（TMHH、
MOVL）を使用できるようになりました。CX-Programmer Ver.4.0以降
を使用する場合、ユニット機能設定エリア DM6000 ビット 08～11拡張
応用命令設定を 2 Hexに設定してください。 

 

● PLC機種／CPU形式の設定時 

CX-Programmerと本ユニットを接続する場合には、［PLC機種変更］ダイアログボッ
クスにて、必ず、「PLC機種」を「CQM1H」、「CPU形式」を「CPU61」、「ネッ
トワーク種別」を「Toolbus」（ツールバス）に設定してください。 

 

 

● CQM1Hに存在しない命令（TMHH、MOVL命令）を使用する場合 

TMHH命令、MOVL命令を使用する場合には、以下の操作を行ってください。 

1. ユニット機能設定エリアの拡張応用命令設定（DM6600のビット 08～11）を 1 Hex

（ユーザ設定）に設定します。 

2. CX-Programmerにて、プロジェクトワークスペースで［拡張応用命令］をダブルク
リックします。 

3. ［拡張応用命令の割り付け］ダイアログボックスにて、拡張応用命令一覧から、
TMHH命令の代りに PMCR命令、MOVL命令の代りに 7SEG命令を選択して、設
定テーブルに割り付けます。 

 

付 
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付－3 CX-Programmerの制限と注意 
 

4. TMHH命令の代りに PMCR命令、MOVL命令の代りに 7SEG命令を選択して、プ
ログラムを作成してください。 
注：MOVL命令は、@付き（微分型）を指定できますが、7SEG命令では@付き（微分型）
を指定できません。このため、MOVL命令を@付き（微分型）で使用する場合は、DIFU
命令を使用して立ち上がり微分を実行するようにプログラムを作成してください。 

5. ［PLC］｜［転送］｜［転送［パソコン→PLC］］を選択して、「プログラム」お
よび「拡張応用命令」をチェックした上で、［OK］ボタンをクリックしてくださ
い。 

 

● STIM/ACC/INI/APR命令で CQM1Hの範囲外オペランド指定の場合 

STIM命令、ACC命令を以下のオペランド指定で使用している場合、CX-Programmer

から PCへの転送はできません。 

 STIM命令： C1=011,012指定時の C2=001,C3=001～003の指定 

 ACC命令： M=004～007の指定 

 INI命令：C1＝004の指定 

 APR命令：T＝#0002の指定 

その場合、プログラミングコンソールにてこれらの命令を入力してください。（また
は CX-Programmerにて以下のオペランドをダミー設定して転送後、プログラミングコ
ンソールで修正してください。） 
注：STIM命令、ACC命令、INI命令、APR命令にて、CQM1Hでの仕様範囲外のオペランド指
定をして使用した場合でも、本ユニットから CX-Programmerに読み出すことはできます。 

 

参 考

 

CX-Programmer Ver.4.0以降より、CQM1Hの仕様範囲外のオペランド指定
がある命令（STIM、ACC、INI、APR）を使用できるようになりました。 

 

● ユニット機能設定エリア（DM6600～DM6655）の設定方法 

ユニット機能設定エリアは、PLCメモリウィンドウから、アドレスの直接指定で DM

エリア（DM6600～DM6655）に対して設定してください。 設定した内容を読み出す
場合にも、PLCメモリウィンドウにて DM6600～DM6655の内容をモニタしてくださ
い。 

PLCメモリウィンドウは、メインメニュー（［PLC］｜［編集］｜［PLCメモリ］）
から起動できます。 

 

付 
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付－3 CX-Programmerの制限と注意 
 

● 本ユニットの異常履歴の読み出し 

ユニットの異常履歴は、PLCメモリウィンドウから、アドレス直接指定で DMエリア
（DM6145～DM6199）の内容を読み出してモニタしてください。 

 

● 本ユニットのラダープログラムサイズのチェック  

・本ユニットで使用できる最大プログラムサイズ、EMエリアなどは、（PC機種とし
て CQM1Hを選択しているため）CX-Programmerではチェックできません。 

・作成したプログラムのサイズを確認するには、［表示］｜［クロスリファレンスリ
ポート］で「UM合計」から「UM空き」を引いて使用済み容量を算出してくださ
い。作成したプログラムがユニットの UMエリアサイズを超えていた場合には、転
送できません。 

 

● サイクルタイムのモニタ 

CX-Programmerから［PLC］｜［編集］｜［サイクルタイム］を選択して表示される
サイクルタイムは、本ユニットの実サイクルタイムの 10倍の値で表示されます（例：
CX-Programmer 表示＝10ms時は、実サイクルタイム＝1ms）。 

 

● 電源ＯＮ時の本ユニットの動作モード 

電源 ON時の動作モード指定を「接続されているプロコンの動作モード指定にしたが
う」に設定している場合（割付 DMエリアの m（m＝D20000＋号機 No.×100 CH）の
ビット 00～07を 01 Hexに設定している場合）で、かつ CX-Programmerを 形
CS1W-CN226/626または 形 CS1W-CN118＋形 XW2Z-200/500S-CVで本ユニットのペ
リフェラルポートに接続している場合、本ユニットの電源 ON時の動作モードは、「運
転」モードとなります。 

 

● プロコンから CX-Programmerへの接続切り替え 

本ユニットのペリフェラルポートにプログラミングコンソールを接続してある状態
で、プログラミングコンソールのケーブルを抜いてから 2秒以内に CX-Programmerの
接続ケーブルを接続すると CX-Programmerはオンライン接続できないことがありま
す。 

 

● PLC情報表示 

CX-Programmerからはモニタできません（CQM1Hの情報を表示します）。 

 

● 変数名 

CX-Programmerで CQM1Hのグローバル変数テーブルにあらかじめ登録されている変
数名とエリアの内容の対応関係は、一部本ユニットでは一致しません。 

変数名とエリアの内容が一致しないものは、次のとおりです。 付 

付
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付－3 CX-Programmerの制限と注意 
 

 

・以下の変数名は、命令オペランド入力時には使用しないでください。 
CQM1Hのエリア内容 

CQM1Hの変数名 
機能 

CQM1H 
アドレス 

CQM1Hアドレスに対応する 
本ユニットのエリアの機能 

P_Sec_Min 上位バイト：分
下位バイト：秒

AR18 CH 特殊 I/O（パルス出力、またはアナログ出
力）用エリア 

P_Hour_Date 上位バイト：日
下位バイト：時

AR19 CH 特殊 I/O（パルス出力、またはアナログ出
力）用エリア 

P_Low_Battery 電池異常 253 CH 

ビット 08 

システム予約 

P_Month_Year 上位バイト：年
下位バイト：月

AR20 CH 特殊 I/O（パルス出力、またはアナログ出
力）用エリア 

P_Output_off_bit 負荷遮断フラグ 252 CH 

ビット 15 

システム予約 

 

・以下の変数名を命令のオペランド入力に使用した場合、本ユニットの対応アドレス
である 235 CH ビット 09（ユニットサイクルタイムオーバー）にアドレスを変更し
てください。 

CQM1Hのエリア内容 
CQM1Hの変数名 

機能 
CQM1H 
アドレス 

CQM1Hアドレスに対応する 
本ユニットのエリアの機能 

P_Cycle_Time_Error サイクルタイム
オーバー発生 

253 CH 

ビット 09 

システム予約 
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付－4 CS1Dにおけるオンライン交換 
 

付－4 CS1Dにおけるオンライン交換 
 

CS1Dデュプレックスシステムでは、通電中および運転中にカスタマイザブルユニッ
トを交換することができます。 

カスタマイザブルユニットをオンライン交換する場合には、必ずカスタマイザブルユ
ニットをプログラムモード（OPN LEDが消灯）にしてから行ってください。 

オンライン交換操作については、CS1Dデュプレックスシステム ユーザーズマニュ
アル セットアップ編（SBCA-318）の「11-4 入出力ユニット・高機能ユニットのオ
ンライン交換」を参照してください。 

 

参 考 

 

カスタマイザブルユニットには、以下のユニット動作に必要なデータが格
納されています。ユニット交換時には、ユニット交換後同じ状態で運転で
きるように、ユニット内の以下のデータをコピーしておく必要があります。
・ユーザプログラム 

・ユニット機能設定エリアの内容 

・拡張応用命令に関する情報 

・ラダーライブラリに関する情報 

 

-V1以降のカスタマイザブルユニットは、上記データを CPUユニットのメ
モリカードへのバックアップ操作で、容易にコピーできます。 

ただし、汎用 READ/WRITEの DMエリアのデータは、CPUユニットのメ
モリカードへのバックアップ操作ではバックアップされません。汎用
READ/WRITEの DMエリアのデータは、別途 CX-Programmerにてコピー、
再転送してください。 

コピーしたデータをカスタマイザブルユニットへ転送した後は、リスター
トフラグにてユニットをリスタートさせてください。 

CPUユニットのメモリカードへのバックアップ操作については、「8-14 
バックアップ機能」を参照してください。 

 

付 
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付－5 I/Oリフレッシュの違い 
 

付－5 I/Oリフレッシュの違い 
 

カスタマイザブルユニットの I/Oリフレッシュ機能に関する他の高機能 I/Oユニット
との違いを示します。 

とくに、CPUユニットとカスタマイザブルユニット間でデータを共有し、双方のデー
タ更新時間がシステム動作に大きく影響する場合は、ご注意ください。 

 

■ カスタマイザブルユニットと CPUユニット間のデータ交換 

カスタマイザブルユニット 形 CS1W-H□□□□と CSシリーズ CPUユニット間は、
非同期方式で、双方の I/Oリフレッシュのタイミングでデータ交換を行っています 

（【図 1】参照）。 

 
サイクルタイム 

カスタマイザブルユニット 

共通処理 

状態別処理 

演算処理 

I/Oリフレッシュ 

周辺サービス 

共有メモリ 

共通処理 

状態別処理 

演算処理 

I/Oリフレッシュ 

周辺サービス 

サイクルタイム 

CPUユニット 

非同期リフレッシュ 

共有メモリへのアク
セス優先権は CPU ユ
ニットにあります。

【図 1】  
・カスタマイザブルユニットは、自身の I/Oリフレッシュ処理によって、自身内の共
有メモリを読み書きします。 

・一方、CPUユニットは、自身の I/Oリフレッシュ処理によって、カスタマイザブル
ユニット内の共有メモリを読み書きします。 

 

これによって、カスタマイザブルユニットと CPUユニット間で、データ交換（I/Oリ
フレッシュ）が行われます。 

ただし、カスタマイザブルユニット内の共有メモリへのアクセス権は、CPUユニット
側が優先されます。 

したがって、カスタマイザブルユニット側と CPUユニット側の I/Oリフレッシュタイ
ミングが、万一同期してしまうと、CPUユニット側に共有メモリのアクセス権がある
ため、カスタマイザブルユニットはデータ更新をスキップします。その結果、カスタ
マイザブルユニット側の I/Oリフレッシュが数サイクルにわたり実行できない現象が
発生します。 付 

付
録 
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■ サイクルタイム一定化機能で同じサイクルタイムに設定した場合 

CPUユニットおよびカスタマイザブルユニット双方で、「サイクルタイム一定化機
能」を使用し、かつ同じサイクルタイム一定時間に設定した場合は、あるタイミング
で同期が発生してしまうと、双方の I/Oリフレッシュタイミングが連続して重なりま
す。その結果、カスタマイザブルユニットの I/Oリフレッシュが数サイクルにわたっ
て連続して実行されないことが発生します（【図 2】参照）。 

 1サイクル 

 

 

1サイクル 

  

   

 

I/Oリフレッシュ

CPUユニット 

カスタマイザ
ブルユニット 

【図 2】  
 
注：サイクルタイム一定化機能で同一時間に設定していても、実際は一定化時間の精度から、
いったん同期が発生してもずっとそれが継続されることはありません。したがって、重な
る状態が継続した後、また重ならなくなります。 

 

■ 上記以外の場合 

以下(1)～(3)の場合で、条件により双方の I/Oリフレッシュタイミングが連続して重な
ることがある場合と、連続して重ならない場合があります。 

（1） CPUユニット、カスタマイザブルユニット双方のサイクルタイムが常に変動し
ている場合 

（2） CPUユニット、カスタマイザブルユニット双方のサイクルタイムが安定してい
て、かつサイクルタイムが異なっている場合 

（3） CPUユニット、カスタマイザブルユニット双方で、サイクルタイム一定化機能
を使用して、かつ異なるサイクルタイム一定時間に設定した場合 

 

● 双方の I/Oリフレッシュタイミングが連続して重なることがある場合： 

「CPUユニット側サイクルタイム」－「カスタマイザブルユニット側サイクルタイム」
＜「CPUユニット側のカスタマイザブルユニットに対する I/Oリフレッシュ時間」*1

の場合です。 

 

● 双方の I/Oリフレッシュタイミングが連続して重ならない場合： 

「CPUユニット側サイクルタイム」－「カスタマイザブルユニット側サイクルタイム」
＞「CPUユニット側のカスタマイザブルユニットに対する I/Oリフレッシュ時間」*1

の場合です。 

この場合、一度双方の I/Oリフレッシュタイミングが重なっても、次のサイクルでは
重なりません。そのため、PLCの最大入出力応答時間（2サイクル）の範囲内で I/O

リフレッシュ（データ交換）を行うことができます（【図 3】参照）。 付 

付
録 

 
*1：「CPUユニット側のカスタマイザブルユニットに対する I/Oリフレッシュ時間」とは、CPU

ユニットが共有メモリに対するアクセス権を取得している時間に相当。 
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1サイクル

I/O リフレッシュの重な
り(カスタマイザブルユ
ニットの I/O リフレッシ
ュはスキップ) 

CPUユニット 

カスタマイザブル 
ユニット 

のため、重なることはあっても連続しては重ならない 

CPU ユニットのカスタマイザブルユニットに対する I/O リフ
レッシュ時間 

この差がCPUユニットのカスタマイザブルユニットに対する
I/Oリフレッシュ時間よりも長い場合、連続して重ならない 

カスタマイザブルユニット
の I/Oリフレッシュ時間 

【図 3】

CPUユニット側
サイクルタイム

カスタマイザブル
ユニットサイクル
時間 

CPU ユニット側カスタマイザ
ブルユニットに対する I/Oリフ
レッシュ時間 

― ＞ 

スタート 

 

 

■ カスタマイザブルユニットの I/Oリフレッシュが連続して実行されない場合 

● CPUユニットのサイクルタイムを変更できるとき 

CPUユニット側のサイクルタイム一定機能などを使用して、CPUユニット側のサイク
ルタイムが、カスタマイザブルユニット側サイクルタイムと CPUユニット側 I/Oリフ
レッシュ時間の合計時間よりも長くなるように（以下の式のように）、CPUユニット
側のサイクルタイムを変更してください。 

 

 CPUユニット 
サイクルタイム 

カスタマイザブルユニットサイクル
タイム 

＞ 
CPUユニット 
I/Oリフレッシュ時間

＋
 

 

● CPUユニットのサイクルタイムを変更できないとき 

システムの性能上、CPUユニット側のサイクルタイムを変更することができない場合
は、以下の（1）および（2）の処理を実行してください。 

（1）CPUユニット側 PCシステム設定にて、カスタマイザブルユニットに該当する高
機能 I/Oユニット号機 No.のサイクリックリフレッシュを禁止に設定してくださ
い。 

（2）CPUユニット側ラダープログラム上の IORF命令を、（タイマなどを使用して）
カスタマイザブルユニットのサイクルタイムより長い時間間隔で実行し、カスタ
マイザブルユニット内共有メモリに対する I/Oリフレッシュを都度実行してくだ
さい。 

 
注：（-V1形式ロット No.0302＿以降の製品をお使いの方のみ） 

カスタマイザブルユニットの I/Oリフレッシュが連続して実行されなかったことを検知し
たい場合は、I/Oリフレッシュ監視異常フラグ（カスタマイザブルカウンタユニット側：接
点 23513、CPUユニット側：n+5 CH ビット 13）を使用してください。 付 

付
録 

 

 
I/Oリフレッシュ監視異常フラグ：     235CH  ビット 13

カスタマイザブルカウンタユニット側

n+5CH  ビット 13

CPUユニット側

 
 このフラグは、カスタマイザブルユニット側の I/Oリフレッシュにて共有メモリへの I/Oリ

フレッシュが連続でスキップされた回数が、ある監視回数を超えると 1（ON）となります。 
その監視回数は、CPUユニット側“割付ＤＭエリア”の初期設定エリア（ｍ～ｍ＋9CH）
のｍ＋6 CH ビット 08～15にて、任意に設定することができます（00：10回（デフォルト）、
01～FF：（1回～255回））。 
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例えば、下記のラダープログラムにて運転継続異常（FAL 99）が発生するようであれば、
CPUユニット側のサイクルタイムが、カスタマイザブルユニット側サイクルタイムと CPU
ユニット側 I/Oリフレッシュ時間の合計時間よりも長くなるように、サイクルタイムを確認
していずれかのサイクルタイムを変更してください。 

 

 

I/Oリフレッシュ監視異常フラグ 

235.13

例）カスタマイザブルユニット側 

FAL 99 

 
 

なお、本フラグは、カスタマイザブルユニットの動作モードが RUNとなったときに
OFFとなり、運転中一度でも監視回数以上の I/Oリフレッシュスキップが発生すると
ONとなります。 

 

● 参考： 

カスタマイザブルユニットが任意のタイミングで、CPUユニットとハンドシェイ

クをして、I/Oリフレッシュをする方法（-V1形式ロット No.0302＿以降の製品を

お使いの方のみ） 

カスタマイザブルユニットが任意のタイミングで、CPUユニットとハンドシェイクを
して、I/Oリフレッシュをすることもできます。 

カスタマイザブルユニット側 IORF命令（オペランドともに、002、002設定時）を実
行して、自身の共有メモリに対して I/Oリフレッシュをします。同時に、CPUユニッ
トに対する割込タスク起動をして、CPUユニット側の割込タスク内で、カスタマイザ
ブルユニットの共有メモリに対する IORF命令を実行することができます。 

 

 

IORF  002  002         自身の共有メモリに対する I/Oリフレッシュ実行

(A)                割込タスク起動成功 

MCRO 110  000  000   CPU側割込タスク No.10を起動 

IORF  2000  2009 #0号機（カスタマイザブルユニット）の 
共有メモリに対すると I/Oリフレッシュ実行 

カスタマイザブルユニット側 ラダープログラム内 

リフレッシュ起動 

CPUユニット側 割込タスク No.10内： 

＝フラグ 

＝フラグ 

例）： 

 
 

この方法の場合、カスタマイザブルユニットは、任意のタイミングで即時に、自身の
データを CPUユニット側に反映させることができます。 

付 

付
録 
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12－3 トラブルシューティングフロー 
12－1－2 異常とその処置一覧 

■ 電源チェックフロー 

 

供給されて 
いない 

供給されている 

はい 

範囲内 

いいえ 

ない 

ゆるみや 
断線がある 

はい 

範囲外 

いいえ 

POWER LEDが消灯 

電源ユニット 
に電源は供給されて 
いますか？ 

電源ユニットに 
電源を供給します 

POWER LEDは 
点灯していま 
すか？ 

電源電圧は許容 
範囲内ですか？ 
（注１） 

規定の電圧変動範囲内に 
入るようにします 

POWER LEDは 
点灯していま 
すか？ 

端子ネジの 
ゆるみや電源線の断線 
はありませんか？ 

 

端子ネジを締め直すか、 
電源線を交換します 

POWER LEDは 
点灯していま 
すか？ 

いいえ はい 

電源ユニットを 
交換してください 終わり 

 
 
注１：電源ユニットの電圧許容範囲については、CSシリーズ ユーザーズマニュアル セットア

ップ編（SBCA-301）の「一般仕様」を参照してください。 
 

12 

異
常
と
そ
の
処
置 
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12－3 トラブルシューティングフロー 
12－1－2 異常とその処置一覧 

■ 異常チェックフロー 

POWER LEDが点灯しているときの異常チェックフローです。 

 

カスタマイザブルユニット
を交換してください

RUN LEDが消灯

周辺ツールをCPUユニットに
接続して、異常内容を確認
します

その他のCPUユニット
の異常/待機中になって

いませんか?

号機No.二重使用、I/O
照合異常などが発生して

いませんか？

CPUユニットの異常/待機中
要因を解除する

ユニットRUN LEDは
点灯していますか？

「12－3　異常とその処置一覧」
を参照して、異常の原因を取り除き、�
異常解除操作をします

周辺ツールをユニットに接続し、
ツール接続スイッチをONにする。

周辺ツールに
ユニットの動作モードが
表示されていますか？

終わり

いいえ

はい

いいえ

はい

はい

いいえ

はい

いいえ

I/Oテーブル割付を行う

 

12 

異
常
と
そ
の
処
置 
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12－3 トラブルシューティングフロー 
12－1－2 異常とその処置一覧 

■ エラーチェックフロー 

以下は、RUN LEDが点灯しているときのチェックフローです。 

 

 

終わり

ERC LEDが点滅、点灯

周辺ツールを接続して、
異常内容を確認します

運転継続/停止異常
が表示されていま

すか？

ERC LED
は点滅、点灯していま

すか？

はい

いいえ

はい

いいえ

「12－3　異常とその処置一覧」
を参照して、異常の原因を取り除き、�
異常解除操作をします

カスタマイザブルユニット
を交換してください

12 

異
常
と
そ
の
処
置 
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12－3 トラブルシューティングフロー 
12－1－2 異常とその処置一覧 

■ 入出力チェックフロー 

右の例を元に手順を示します。 

  

(LS1) 
00002

(LS2) 
00003

00100

00100

SOL1

SOL1が誤動作 

正常

スタート

00100の
出力LEDは正常
ですか？

異常

正常

テスタで00100の
端子電圧をチェック
します

正しく配線します
コネクタを
交換します

周辺ツールで
00100のON／OFF状
態をモニタします

判定 異常

正常

出力配線は
正しいですか？

間違っている

正しい

コネクタの接触
不良はありませんか？ 判定

異常

正常 異常

異常正常
判定

00100の端子に接続して
いる配線を外してユニッ
ト出力部の導通状態など
をチェックします

出力機器SOL1をチェッ
クしてください

カスタマイザブルユニットを
交換してください

出力トランジスタの
故障などが考えられます。

次ページへ�
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12－3 トラブルシューティングフロー 
12－1－2 異常とその処置一覧 

 

 

 

 

 

 

 

 

00002、00003
の入力表示LEDは正

常ですか？

テスタで00002、
00003の端子電圧
をチェックします

テスタで00002、
00003の端子電圧
をチェックします

異常

異常
異常

異常

異常

正常

正常

正常

正常

正常

正常

判定

判定

判定

コネクタの
半田付け不良はありま

せんか？

ある

00002、00003の端子に接続して
いる配線を外して、周辺ツール
を利用して模擬入力し、接点を
ON／OFFさせてチェックします

入力配線は
正しいですか？

正しい
間違っている

コネクタの
接触不良はありませんか？

正しく配線します コネクタの半田付け
をやり直します。

コネクタを
交換します

カスタマイザブルユニット
を交換してください

入力機器LS1、LS2を
チェックしてください

スタートへ戻る

カスタマイザブルユニット
を交換してください

前ページから�
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12-18 
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■ 外部環境チェックフロー 

 

外部環境チェック 
 

周囲温度は 
55℃以下ですか？ 

55℃を 
超えている 

55℃以下 

ファン、空冷などを 
考慮してください 

周囲温度は 
0℃以上ですか？ 

周囲湿度は 
10～90％RHの範囲内 

ですか？ 

ノイズ対策は？ 

周囲雰囲気は 
良好ですか？ 

終り 

0℃以上 

範囲内 

あり 

良好 

雰囲気が悪い 

なし 

範囲外 

0℃より低い スペースヒータなどを 
考慮してください 

エアコンなどを 
考慮してください 

ノイズ発生源にサージキラー 
などを取り付けてください 

盤構造を考慮してください 
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資料－1 高速カウンタユニット用プログラム例 
 

資料－1 高速カウンタユニット用プログラム例 
 

■ C200H高速カウンタユニット用アプリケーション 

C200H高速カウンタユニット（形 C200H-CT001-V1、形 C200H-CT002、形
C200H-CT021）は、お客様のアプリケーションを想定した、下記の 6種類の動作
モードを搭載しています。 

・リニア動作モード 

・リング動作モード 

・プリセットカウンタ動作モード 

・ゲートカウンタ動作モード 

・ラッチカウンタ動作モード 

・サンプリングカウンタ動作モード 

しかし、いずれも、あらかじめ用意された機能であるため、逆にお客様のアプリ
ケーションを高速カウンタユニットの機能に合わせていただく必要がありました。 
 

■ カスタマイザブルカウンタユニットでの実現 

カスタマイザブルカウンタユニットでは、これらの動作モードをラダープログラ
ムで実現できます。ユニットの機能をお客様のアプリケーションに合わせてカス
タマイズすることができます。 

また、カスタマイザブルカウンタユニットは、C200H高速カウンタユニットに比
べ基本性能も向上しているため、性能面においても、より高いレベルを実現でき
ます。 

 

■ C200H高速カウンタユニット用ラダープログラム 

以下は、C200H高速カウンタユニット用アプリケーションをカスタマイザブルカ
ウンタユニットで実現するためのサンプルラダープログラムの基本部分です。 

 

■ 使用上の制限 

・以下のサンプルラダープログラムは、C200H高速カウンタの動作モードとは完全互
換ではありませんのでご了承ください。 

・以下のサンプルラダープログラムは、高速カウンタ 1 CH分の機能で設計してありま
す。 

・以下のサンプルラダープログラムでは、高速カウンタ現在値/設定値などはすべて 16

進（BIN）値となります。 

 

資 
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資料－1 高速カウンタユニット用プログラム例 
 

付録中における共通事項について 
 

■ 配線例 

・ ラインドライバの場合 

 
エンコーダ カ

ス
タ
マ
イ
ザ
ブ
ル

カ
ウ
ン
タ
ユ
ニ
ッ
ト 

A＋ 
A－ 

B＋ 
B－ 

B1 
A1 

B3 
A3 

DC5V電源 

0V    5V 

 

・ オープンコレクタの場合 

 
エンコーダ カ

ス
タ
マ
イ
ザ
ブ
ル

カ
ウ
ン
タ
ユ
ニ
ッ
ト 

A相 
 
 
B相 

B2 
A1 

B4 
A3 

DC24V電源 

0V    24V 

 
 

■ 動作指令とステータス通知 

本サンプルラダープログラムでは、CPUユニットの高機能 I/Oユニット割付リレ
ーエリアから、カスタマイザブルカウンタユニットに、動作指令を行います。 

CPUユニットの高機能 I/Oユニット割付リレーエリアは、カスタマイザブルカウ
ンタユニットの特殊補助リレー割付エリアに、以下のように割り付きます。 

n＝2000＋10×号機 No 
方向 CPUユニット側の高機能 I/Oユ

ニット割付リレーエリア 

カスタマイザブルカウンタユニッ
トの特殊補助リレー割付エリア 

n+1 CH 231 CH 

n+2 CH 232 CH 

n+3 CH 233 CH 

CPUユニット→カスタ
マイザブルカウンタユ
ニット汎用エリア 

n+4 CH 234 CH 

n+6 CH 236 CH 

n+7 CH 237 CH 

n+8 CH 238 CH 

カスタマイザブルカウ
ンタユニット→CPUユ
ニット汎用エリア 

n+9 CH 239 CH 

 

 

● カウンタ現在値 ・・・238/237 CH 

資 

資
料 

カウンタの現在値を Hexで表示します。 

 
×163 

  ×162 
  ×161 

  ×160 
  

×167 
  ×166 

  ×165 
  ×164 

  
×167 

  ×166 
  ×165 

  ×164 
  ×163 

  ×162 
  ×161 

  ×160 
  

238 CH 237 CH 

238 CH 

237 CH 
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■ PLC本体内部補助リレーの設定と動作説明 

・本ユニット表面スイッチで設定した号機 No.に従い、下表のように内部補助リレーが
割付けられています。 

・PLC本体内部補助リレーは、各ユニットの入出力情報として、カウンタの動作／停
止などの指令や、動作状態の確認を行うことができます。 

・データの流れとして、出力は PLC本体→カスタマイザブルカウンタユニット、入力
はカスタマイザブルカウンタユニット→PLC本体となります。 

・以下の出力指令や入力情報を定義しています。 

 
内部補助リレー 

号機 No. 
出力 入力 

0号機 2000～2004 CH 2005～2009 CH 

1号機 2010～2014 CH 2015～2019 CH 

2号機 2020～2024 CH 2025～2029 CH 

3号機 2030～2034 CH 2035～2039 CH 

4号機 2040～2044 CH 2045～2049 CH 

5号機 2050～2054 CH 2055～2059 CH 

～
 

～
 

～
 

n号機 2000+n×10～2000+n×10+4 2000+n×10+5～2000+n×10+9 

～
 

～
 

～
 

95号機 2950～2954 CH 2955～2959 CH 

 

 

資 
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資料－2 リニアカウンタ動作 
 

■ 概要 

カウント値が負側最大値から正側最大値の間で変化する場合、上下限の範囲を指
定した設定値と比較を行い、範囲内にあるときはそれぞれの組で指定された出力
を ONにします。 

SYSMAC
CSシリーズ

外部コントロール入力　IN1

外部出力0～3

工程表示ランプ

インクリメンタルエンコーダ

エンコーダ
入力A,B

搬出
ハンド

加工 
ステーション

2

加工 
ステーション

1

モータ

ベルトコンベア

ワーク

光電 
スイッチ

カスタマイザブルカウンタユニット 
　形CS1W-HIO01-V1/ 
　形CS1W-HCP22-V1/ 
　形CS1W-HCA22-V1/ 
　形CS1W-HCA12-V1　

リレー接点 
出力ユニット

エンコーダ 
変換アダプタ

オープンコレクタ出力
のエンコーダをライン
ドライバ仕様で接続す
るときは、エンコーダ
変換アダプタを使用し
てください。

 

 

■ 動作 

カウント値が負側最大値（－2147483648：80000000 Hex）から正側最大値
（2147483647：7FFFFFFF Hex）まで変化したとき、テーブルに設定した上下限と
比較して範囲内にカウント値がある場合、それぞれの出力を ONにします。 

 
計数入力信号  エンコーダ入力 A（A相）、エンコーダ入力 B（B相） 

外部出力信号 外部出力信号 0～7 

計数範囲 ‐2147483648～2147483647 

帯域比較データ設定値 1～16 

（下限値≦上限値） 

設定範囲－2147483648～2147483647 

(80000000～7FFFFFFF Hex) 

設定データ  帯域比較設定値（下限値、上限値、外部／内部出力データ、内部
出力データ 

設定値点数  16組 資 

資
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カ ウ ン ト 値

－8,388,608
（800000～FFFFFF)

＋8,388,607
（000000～7FFFFF)

設定値0

設定値3

設定値2

設定値1

カウンタ現在値

0

 
 

■ ユニットのシステム設定 

以下のように、カスタマイザブルカウンタユニット内のユニット機能設定エリア
の初期設定をします。 
DM6600 08～11 2 Hex 拡張応用命令設定 ユーザ設定 2 

00～03 0 Hex パルス入力方式 位相差 1逓倍 

04～07 0 Hex カウンタリセット方式 ソフトリセット 

DM6605 

12～15 0 Hex カウント動作設定 リニアカウンタ 

    

■ 割付 DMによる初期設定 

m＝D20000＋号機 No.×100 CH（内、10 CHはデータ交換エリア設定に使用） 

以下のように、CPUユニットから割付 DMによる初期設定を行います。 
m CH 動作モード指定 0000 

Hex

RUN／STOP指令有効 

m＋1 CH 割付け DM内 INエリア、 

OUTエリア 

9110 

Hex

m＋10 CHから m＋90 CHまで OUTエリア 

m＋91 CHから m＋99 CHまで INエリア 

m＋2 CH OUTエリア種別、サイズ 0081 

Hex

OUTエリアのサイズ 81 CH 

m＋3 CH OUTエリア（カスタマイザブル
カウンタユニット）先頭アドレス

6000 

Hex

OUTエリアの開始アドレス D6000 

m＋4 CH INエリア種別、サイズ 0009 

Hex

INエリアのサイズ 9 CH 

m＋5 CH INエリア（カスタマイザブルカ
ウンタユニット）先頭アドレス 

6130 

Hex

INエリアの開始アドレス D6130 

 

 

（m＋10）CH 比較個数設定値：0001～0016 Hex    

（m＋11）＋（N組目‐1）×5 比較データ下限値 下位 

（m＋12）＋（N組目‐1）×5 比較データ下限値 上位 N:1～16組 
（m＋13）＋（N組目‐1）×5 比較データ上限値 下位 

（m＋14）＋（N組目‐1）×5 比較データ上限値 上位 

（m＋15）＋（N組目‐1）×5 出力パターンデータ 

 

これらの値を変更することにより、常時ユニット側の帯域比較動作に反映されま
す。 

資 

資
料 

データ転送、データ転送完了フラグは、ユニット側側に帯域比較データが反映さ
れたことを確認するためのフラグです。 
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● 起動／停止 ・・・231 CH ビット 00 

・OFF→ONへの立ち上がりでカウント動作を開始し、ON→OFFへの立ち下がりでカ
ウント動作を停止します。 

・カウント動作を停止しても、カウンタ現在値および出力パターンは、停止直前の状
態を保持します。ただし、外部出力可（231 CH ビット 02）、外部強制出力可（231 

CH ビット 07）が共に ON(1)の場合は、外部強制出力 0～7（231 CH ビット 08～15）
の状態が出力されます。 

 

● データ転送 ・・・231 CH ビット 01 

・ON（1）時、CPUユニットから帯域比較データがカスタマイザブルカウンタユニッ
トのデータエリアへ転送されたことを確認するフラグを立てます。戻りは、データ
転送完了（234 CH ビット 04）が反転します。 

 

● 外部出力可 ・・・231 CH ビット 02 

・ON（1）時、外部出力可となって、外部への出力が有効となり、LED0～7が出力に 

応じて点灯します。通常 1（ON）の状態にしてください。 

・外部出力可が 0（OFF）の時でも、出力パターンは出力されます。 

 

● カウンタリセット ・・・231 CH ビット 06 

・カウンタリセットにより、カウンタ値が 0（OFF）になり、内部／外部出力も OFF

します。 

 

● 外部強制出力可 ・・・231 CH ビット 07 

・外部強制出力を強制的に ON／OFFさせることができ、配線チェック時などに利用 

できます。 

 

● 外部強制出力 0～7 ・・・231 CH ビット 08～15 

・外部強制出力は、次の手順で行ってください。 

①起動／停止（231 CH ビット 00）を 0（OFF）（停止）にします。 

②外部出力可（231 CH ビット 02）を 1（ON）（外部出力可）にします。 

③外部強制出力 0～7（231 CH ビット 08～15）をすべて 0（OFF）にします。 

④外部強制出力可（231 CH ビット 07）を 1（ON）にします。 

⑤外部出力 0～7の内、ON／OFFさせたい No.のビットを 1（ON）／0（OFF）させ
ます。 

 
チャネル ビット 名称 

08 外部強制出力 0 

09 外部強制出力 1 

10 外部強制出力 2 

11 外部強制出力 3 

12 外部強制出力 4 

13 外部強制出力 5 

14 外部強制出力 6 

231 CH 

15 外部強制出力 7 

資 
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● ステータス情報 ・・・236 CH 
チャネル ビット 変数名 名称 機能 

00 stat_cnt_run 動作中 カウント動作のとき 1（ON）となります
01 未使用 未使用 未使用 

02 未使用 未使用 未使用 

03 未使用 未使用 未使用 

04 stat_dat_compl データ転送 

完了フラグ 

帯域比較データの転送が行われた時、0

（OFF）から 1（ON）、1（ON）から 0（OFF）
に変化します。 

05 stat_cmp_err エラーフラグ CTBL命令の設定値にエラーがあるとき 1

（ON）になります 

（例：比較テーブルに誤りがあるとき） 

06 stat_cnt_ov カウンタオー
バーフローフ
ラグ 

カウント入力が－方向に与えられ、カウン
ト値が 80000000 Hex, 7FFFFFFF Hexを超
えたとき 1（ON）になります。 

236 CH 

07 stat_cnt_compl リセット済み
フラグ 

カウンタリセットを実行したとき、0

（OFF）なら 1（ON）、1（ON）なら 0（OFF）
になります。 

 

● 出力状態表示 ・・・239 CH 

・各出力 No.の出力が ONの時、各 No.のビットが 1（ON）になります。 

・外部出力可（231 CH ビット 02）が 0（OFF）のときでも出力されます。 

・外部出力 0～7は、外部接続コネクタ 0～7に対応しています。ただし、これらは常
に内部出力としても出力します。 

 15 00 

内部／外部出力  
各ビット No. 00～15の内、No. 00～07はそれぞれ外部出力 0～7に対応しています。 

出力 ONのとき 1（ON）となります。 

 

 

資 
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■ ラダープログラム例 

 

 

  

資 
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■ 使用メリット 
メリット 項目 C200Hシリーズ 

高速カウンタユニット 

CSシリーズ 

カスタマイザブル 

カウンタユニット 

形 C200H-CT001-V1/CT002：
2.4ms 

CSシリーズ CPUユ
ニットの I/Oリフレ
ッシュ時間を短縮 

I/Oリフレッシ
ュへの影響時間

形 C200H-CT021：0.5ms 

0.2ms＋0.3ms（拡張リフ
レッシュ） 

 

カウント範囲を拡大 カウント範囲 －8288608～＋8388607 －2147483648～ 

＋2147483647 

応答速度（設定
値 1個） 

0.74ms＋3ms（I/Oリフレッシ
ュ時間） 

0.22ms カウンタユニットの
応答速度（カウント
入力→外部出力）の
高速化 

応答速度（設定
値 16個） 

1.7ms＋3ms（同上） 0.25ms 

応答のバラツキをな
くす 

  上記 I/Oリフレッシュに
よる 3msのバラツキ時間
がなくなります。 

設定値変更のための
プログラムが不要 

  CPUユニット内の設定値
エリア（DM）は毎サイ
クル自動リフレッシュ 

計数速度を上げられ
る 

計数速度 最大 75kcps 最大 200kcps 

資 

資
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資料－3 リングカウンタ動作 
 

■ 概要 

カウント値が 0から最大値まで変化し、最大値を超えるたとき 0に戻るように変
化する場合、上下限の範囲を設定した設定値と比較を行い、範囲内にあるときは
それぞれの組で指定された出力を ONにします。 

カスタマイザブルカウンタユニット 
　形CS1W-HIO01-V1/ 
　形CS1W-HCP22-V1/ 
　形CS1W-HCA22-V1/ 
　形CS1W-HCA12-V1　

外部出力1, 6, 7

エンコーダ入力A, B, Z

インクリメンタル
エンコーダ

モータ

エンコーダ 
変換アダプタ

SYSMAC
CSシリーズ

オープンコレクタ出力のエン
コーダをラインドライバ仕様
で接続するときは、エンコー
ダ変換アダプタを使用してく
ださい。

 

 

■ 動作 

カウント値が 0から最大値まで変化したとき、テーブルに設定した上下限と比較
して範囲内にカウント値がある場合、それぞれの出力を ONにします。 

 
計数入力信号  エンコーダ入力 A（A相）、エンコーダ入力 B（B相） 

外部出力信号 外部出力信号 0～7 

計数範囲 0～4294967295 

帯域比較データ設定値 1～16 

設定範囲（下限値≦上限値） 

0～4294967295 

（00000000～FFFFFFFF Hex） 

 

設定データ： 

下限値、上限値、外部／内部出力データ（8点）、 

内部出力データ（8点） 

資 

資
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設定値2

設定値0設定値3

最大値　0 
（9,999）

現在値

設
定
値

１カ
ウ

ン
ト
値

 

 
設定データ数：16組 

 

■ ユニットのシステム設定 

以下のように、カスタマイザブルカウンタユニット内のユニット機能設定エリア
の初期設定をします。 
DM番号 ビット 内容 

DM6600 08～11 2 Hex 拡張応用命令設定 ユーザ設定 2 

00～03 0 Hex パルス入力方式 位相差 1逓倍 

04～07 0 Hex カウンタリセット入力方式 ソフトリセット 

DM6605 

12～15 1 Hex カウント動作設定 リングカウンタ 

DM6609 00～15 高速カウンタ 1 リングカウンタ最大値下位 4桁 

DM6610 00～15 高速カウンタ 1 リングカウンタ最大値上位 4桁 

  

■ 割付 DMによる初期設定 

m＝D20000＋号機 No.×100 CH（内、10 CHはデータ交換エリア設定に使用） 

以下のように、CPUユニットから割付 DMによる初期設定を行います。 
m CH 動作モード指定 0000 Hex RUN／STOP指令有効 

m＋10 CHから m＋90 CHまで OUTエ
リア 

m＋1 CH 割付け DM内 INエリア、 

OUTエリア  

9110 Hex

m+91 CHから m+99 CHまで INエリア
m＋2 CH OUTエリア種別、サイズ 0081 Hex OUTエリアのサイズ 81 CH 

m＋3 CH OUTエリア（カスタマイザブル
カウンタユニット）先頭アドレス 

6000 Hex OUTエリアの開始アドレス D6000 

m＋4 CH INエリア種別、サイズ 0009 Hex INエリアのサイズ 9 CH 

m＋5 CH INエリア（カスタマイザブルカ
ウンタユニット）先頭アドレス 

6130 Hex INエリアの開始アドレス D6130 

 

（m＋10）CH 比較個数設定値：0001～0016 Hex     

（m＋11）＋（N組目‐1）×5 比較データ下限値 下位 

（m＋12）＋（N組目‐1）×5 比較データ下限値 上位 
資 
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N:1～16組 （m＋13）＋（N組目‐1）×5 比較データ上限値 下位 

（m＋14）＋（N組目‐1）×5 比較データ上限値 上位 

（m＋15）＋（N組目‐1）×5 出力パターンデータ 

これらの値を変更することにより、常時ユニット側の帯域比較動作に反映されま
す。 
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データ転送、データ転送完了フラグは、ユニット側側に帯域比較データが反映さ
れたことを確認するためのフラグです。 

  

● 起動／停止 ・・・231 CH ビット 00 

・OFF→ONへの立ち上がりでカウント動作を開始し、ON→OFFへの立ち下がりでカ
ウント動作を停止します。 

・カウント動作を停止しても、カウンタ現在値および出力パターンは、停止直前の状
態を保持します。ただし、外部出力可（231 CHのビット 02）、外部強制出力可（231 

CH ビット 07）が共に ON（1）の場合は外部強制出力 0～7（231 CH ビット 08～15）
の状態が出力されます。 

 

● データ転送 ・・・231 CH ビット 01 

・ON（1）時、CPUユニットから帯域比較データがカスタマイザブルカウンタユニッ
トのデータエリアへ転送されたことを確認するフラグを立てます。 

戻りは、データ転送完了（234 CH ビット 04）が反転します。 

 

● 外部出力可 ・・・231 CH ビット 02 

・ON(1)時、外部出力可となって外部への出力が有効となり、LED 0～7が出力に応じ
て点灯します。通常 1（ON）の状態にしてください。 

・外部出力可が 0（OFF）の時でも出力パターンは出力されます。 

 

● カウンタリセット ・・・231 CH ビット 06 

・カウンタリセットにより、カウンタ値が 0（OFF）になり、内部／外部出力も OFF

します。 

 

● 外部強制出力可 ・・・231 CH ビット 07 

 

● 外部強制出力 0～7 ・・・231 CH ビット 08～15 

・外部強制出力を強制的に ON／OFFさせることができ、配線チェック時などに利用
できます。 

・外部強制出力は、次の手順で行ってください。 

①起動／停止（231 CH ビット 00）を 0（OFF）(停止)にします。 

②外部出力可（231 CH ビット 02）を 1（ON）（外部出力可）にします。 

③外部強制出力 0～7（231 CH ビット 08～15）をすべて 0（OFF）にします。 

④外部強制出力可（231 CH ビット 07）を 1（ON）にします。 

⑤外部出力 0～7の内、ON／OFFさせたい No.のビットを ON/OFFさせます。 

 
チャネル ビット 名称 

08 外部強制出力 0 

09 外部強制出力 1 

10 外部強制出力 2 

11 外部強制出力 3 

12 外部強制出力 4 

13 外部強制出力 5 

14 外部強制出力 6 

231 CH 

15 外部強制出力 7 
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● ステータス情報 ・・・236 CH 
チャネル ビット 変数名 名称 機能 

00 stat_cnt_run 動作中 カウント動作のとき 1（ON）となります
01 未使用 未使用 未使用 

02 未使用 未使用 未使用 

03 未使用 未使用 未使用 

04 stat_dat_compl データ転送完
了 

帯域比較データの転送が行われた時、0

（OFF）から 1（ON）、1（ON）から 0

（OFF）に変化します。 

05 stat_cmp_err エラーフラグ CTBL命令の設定値にエラーがあるとき
1（ON）になります 

（例：比較テーブルに誤りがあるとき 

06 未使用 未使用 未使用 

236 CH 

07 stat_cnt_compl リセット済み カウンタリセットを実行したとき、0

（OFF）なら 1（ON）、1（ON）なら 0

（OFF）になります。 

 

● 出力状態表示・・・・239 CH 

・各出力 No.の出力が ONのとき、各 No.のビットが 1（ON）になります。 

・外部出力可（231 CHのビット 02）が 0（OFF）のときでも出力されます。 

・外部出力 0～7は、外部接続コネクタ 0～7に対応しています。ただし、これらは常
に内部出力としても出力します。 

 15 00 

内部／外部出力  
各ビット No. 00～15の内、.00～07はそれぞれ外部出力 0～7に対応しています。 

出力 ONのとき 1（ON）となります。 

 

資 
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■ ラダープログラム例 
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■ 使用メリット 
メリット 項目 C200H高速カウンタ 

ユニット 

CSシリーズ  

カスタマイザブル  

カウンタユニット 

形 C200H-CT001-V1 

/CT002：2.4ms 

CSシリーズ CPUユニッ
トの I/Oリフレッシュ時
間を短縮 

I/Oリフレッ
シュへの影響
時間 形 C200H-CT021：0.5ms 

0.2ms＋0.3ms(拡張リフレ
ッシュ) 

カウント範囲を拡大 カウント範囲 1～65535 1～4,294,967,295 

応答速度（設
定値 1個） 

0.66ms＋3ms(I/Oリフレ
ッシュ時間） 

0.22ms カウンタユニットの応答
速度（カウント入力→外
部出力）をより速くする 応答速度（設

定値 16個） 

1.4ms＋3ms(同上） 0.25ms 

応答のバラツキをなくす
こと 

  上記 I/Oリフレッシュによ
る 3msのバラツキ時間が
なくなります。 

設定値変更のためのプロ
グラムが不要 

  CPUユニット内の設定値
エリア(DM)は毎サイクル
自動リフレッシュ 

計数速度を上昇 計数速度 最大 75kcps 最大 200kcps 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－1 プリセットカウンタ（カウントダウン） 

資料－4 プリセットカウンタ動作 
 

■ 概要 

動作スタートが立ち上がると、指定されたカウンタプリセット値をカウンタにセ
ットすると同時に減算カウントを開始し、その途中のカウント値およびカウント
アップ時に特定の出力を ON/OFF制御します。 

カスタマイザブルカウンタユニット 
　形CS1W-HIO01-V1/ 
　形CS1W-HCP22-V1/ 
　形CS1W-HCA22-V1/ 
　形CS1W-HCA12-V1　

外部出力0～2, 4
エンコーダ入力A, B

エンコーダ

モータ

出力

モータコントローラ

モータON
高速/低速
ブレーキ

外部出力0
外部出力1

外部出力2 外部出力4

カッタ

ボビン

エンコーダ 
変換アダプタ

SYSMAC
CSシリーズ

オープンコレクタ出力のエ
ンコーダをラインドライバ
仕様で接続するときは、エ
ンコーダ変換アダプタを使
用してください。

 

 

資料－4－1 プリセットカウンタ（カウントダウン） 

■ 動作の詳細仕様 
計数入力信号  エンコーダ入力 A（A相）、エンコーダ入力 B（B相） 

外部出力信号  外部出力信号 0～3（動作スタート後設定した帯域比較データの中でカウン
ト値により出力が ON,または OFFします）、ワンショットパルス出力 

信号（カウントダウン時に出力が外部出力 ON時間設定値だけ ONになりま
す） 

プリセット値 

帯域比較データ設定値
1～4（下限値≦上限値） 

カウントプリセット値（設定範囲 00000001～7FFFFFFF Hex） 

（00000000～7FFFFFFF Hex） 

       外部出力 ON時間設定値（BCD 4桁：#0001～#9999） 

       単位：0.01ms、0.1ms、1ms 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－1 プリセットカウンタ（カウントダウン） 

パルス入力

カウント値

＊

＊

＊ ＊

＊

カウンタ 
プリセット値

外部出力0

B

0

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

A

C

T

ED

外部出力1

外部出力2

外部出力4

外部出力5

外部出力6

外部出力7

動作スタート
（n CHビット00）  

 

■ 外部 I/Oとの配線 

● I／Oコネクタ 

 

外部出力 0 
X 

カスタマイザブル 
カウンタユニット 

外部出力 1 
X 

外部出力 2 
X 

外部出力 7 
X 

外部出力 6 
X 

外部出力 3 
X 

外部出力 5 
X 

外部出力 4 
X 

V+

COM 

B5 

B4 

B3 

B2 

A5 

A4 

A3 

A2 

B1 

A1 
DC4.5～26.4V 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－1 プリセットカウンタ（カウントダウン） 

● 特殊入出力コネクタ 

 カスタマイザブル 
カウンタユニット 

ワンショットパルス出力 
X 

V+ 
COM 

A18 

A17 

A16 

A15 

A20 

A19 
DC24V 

 
 

■ ユニットのシステム設定 

以下のように、カスタマイザブルカウンタユニット内のユニット機能設定エリア
の初期設定をします。 

DM6600 08～11 2 Hex 拡張応用命令設定 ユーザ設定 2 

00～03 0 Hex パルス入力方式  位相差 1逓倍 

04～07 0 Hex カウンタリセット入力方式  ソフト 

DM6605 

12～15 0 Hex カウント動作設定  リニアカウンタ 

00～07 04 Hex パルス出力 1動作モード  ワンショットパルス出力 DM6613 

08～15 00 Hex パルス出力 1クロック周波数 25MHz 

 

CPUユニットからの割付 DMによる初期設定 

m＝D20000＋号機 No.×100 CH（内、10 CHはデータ交換エリア設定に使用） 

 

● 外部出力 ON／OFFエリア ・・・D(m＋10)～（m＋26）、（m＋93）CH 

外部出力 0～3に対し、下表の通り外部出力パターンとしています。 

使用する外部出力に対し、各パターンの ON／OFFエリアの設定をしてください。 

 

 

ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 

カウント値 0 カウンタプリセット値

○Ａ  

○Ｃ  ○Ｄ  

○Ｅ  ○Ｆ  

○Ｇ  ○Ｈ  

○T  

外部出力パターン 
 
カウント値 
 
 
 
外部出力 0 
 
 
 
外部出力 1 
 
 
 
外部出力 2 
 
 
外部出力 3 
 
ワンショット  
パルス出力 
カウンタプリセット値 
○I  

○B  
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－1 プリセットカウンタ（カウントダウン） 

● 外部出力 ON／OFFエリアの設定 

m＋10の設定値は 0004 Hexに固定します。 

 

・ データ設定エリア 
記号 DM番号 

Ⓐ m+12 m+11 

Ⓑ m+14 m+13 

Ⓒ m+17 m+16 

Ⓓ m+19 m+18 

Ⓔ m+22 m+21 

Ⓕ m+24 m+23 

Ⓖ m+17 m+26 

Ⓗ m+29 m+28 

Ⓘ m+91 m+92 

Ⓣ m+93 

・Ⓐ～Ⓘ 

 

×167 
  ×166 

  ×165 
  ×164 

  ×163 
  ×162 

  ×161 
  ×160 

  

上位 CH 下位 CH 

 
ON／OFFさせるカウント値（カウントアップ値は除く） 

設定範囲 00000000～7FFFFFFF Hex 

・Ⓣ 

 
×101 

  ×100 
  ×10- 

 

1 
  ×10- 

 

2 
  

 
  ワンショットパルス出力時間 

  設定範囲：#0001～#9999（BCD） 
設定値 単位 

0.01～99.99ms 0.01ms 

0.1～999.9ms 0.1ms 

1～9999ms 1ms 

※時間単位を変更するには STIM命令の第 3オペランド変更が必要 

※m＋15, m＋20, m＋25, m＋30は使用しません。 

  

● 起動 ・・・231 CH ビット 00 

・OFF→ONへの立ち上がりで、あらかじめ設定したカウントプリセット値に基づき、
減算カウント動作を開始します。 

ON後は必ず OFFにしてください。 

・カウントプリセット値が 0または、0以下の値である場合は正しく動作しません。 

・起動後、カウント値に従って出力 0～3を出力します。カウント値が 0に達するとカ
ウントを停止し、ワンショットパルスを出力します。 カウント中に OFFにした起
動を再度 ONにしますと、カウントはカウントプリセット値から開始します。 

 

● 外部出力可 ・・・231 CH ビット 02 資 

資
料 

・ON(1)時、外部出力可となって、外部への出力が有効となり、LED0～7が出力に応
じて点灯します。通常 1（ON）の状態にしてください。 

・外部出力可が 0（OFF）の時でも出力パターンは出力されます。 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－1 プリセットカウンタ（カウントダウン） 

● カウンタリセット ・・・231 CH ビット 06 

・ONにすることによりカウンタをリセットしてカウンタ動作を停止します。 

・カウンタリセットによりカウンタ値が 0（OFF）になり、内部／外部出力も OFFし
ます。 

 

● 外部強制出力可 ・・・231 CH ビット 07 

 

● 外部強制出力 0～7 ・・・231 CH ビット 08～15 

・外部強制出力を強制的に ON/OFFさせることができ、配線チェック時などに利用で
きます。 

・外部強制出力は、次の手順で行ってください。 

①起動／停止（231 CH ビット 00）を 0（OFF）(停止)にします。 

②外部出力可（231 CH ビット 02）を 1（ON）（外部出力可）にします。 

③外部強制出力 0～7（231 CH ビット 08～15）をすべて 0（OFF）にします。 

④外部強制出力可（231 CH ビット 07）を 1（ON）にします。 

⑤外部出力 0～7の内、ON／OFFさせたい No.のビットを 1（ON）／0（OFF）させ
ます 

チャネル ビット 名称 

08 外部強制出力 0 

09 外部強制出力 1 

10 外部強制出力 2 

11 外部強制出力 3 

12 外部強制出力 4 

13 外部強制出力 5 

14 外部強制出力 6 

231 CH 

15 外部強制出力 7 

 

● ステータス情報 ・・・236 CH 
チャネル ビット 変数名 名称 機能 

00 stat_cnt_run 動作中フラグ カウント動作のとき 1（ON）となりま
す 

01 未使用 未使用 未使用 

02 未使用 未使用 未使用 

03 未使用 未使用 未使用 

04 未使用 未使用 未使用 

05 stat_cmp_err エラーフラグ CTBL命令の設定値にエラーがあると
き 1（ON）になります 

（例：比較テーブルに誤りがあるとき）
06 stat_cnt_ov カウンタ 

オーバーフロー
フラグ 

カウント入力が－方向に与えられ、カ
ウント値が 7FFFFFFF Hexを超えたと
き 1（ON）になります。 

236 

07 stat_cnt_compl リセット済みフ
ラグ 

カウンタリセットを実行したとき、0

（OFF）なら 1（ON）、1（ON）なら 0

（OFF）になります。 
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● 出力状態表示 ・・・239 CH 

・各出力 No.の出力が ONの時、各 No.のビットが 1（ON）になります。 

・外部出力可の（231 CHビット 02が 0（OFF）のときでも出力されます。 

・外部出力 0～3は外部接続コネクタ 0～3に対応しています。 ただし、これらは常
に内部出力としても出力します。 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－1 プリセットカウンタ（カウントダウン） 

 15 00 

239 CH 

 
内部／外部出力 

各ビット No.00～15の内、No.00～07はそれぞれ外部出力 0～3に対応しています。 

出力 ONのとき 1（ON）となります。 

 

● 入出力信号のタイムチャート 

 

ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 

カウント値 0 カウンタプリセット値

○Ａ  ○Ｂ  

○Ｃ  ○Ｄ  

○Ｅ  ○Ｆ  

○Ｇ  ○Ｈ  

○T  

カウント値 
 
 
 
起動 
231 CH ビット 00 
 
動作中 
236 CH ビット 00 
 
内部／外部出力 0 
239 CH ビット 00 
 
内部／外部出力 1 
239 CH ビット 01 
 
内部／外部出力 2 
239 CH ビット 02 
 
内部／外部出力 3 
239 CH ビット 03 
 
ワンショットパルス出力 
 
外部出力可 
231 CH ビット 02 
  
①起動は ON時、有効になります。 

②起動後、プリセット値にしたがって、出力 0～3が出力されます。 

③カウント値が 0値になるとカウントを停止し、ワンショット出力がプリセット時間
出力されます。 

 

ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 

○3  ○7  

○1  ○5  

○a  

○2  ○2  

○4  ○4  ○6  ○4  

○a  ○a  

○a  

○a  

○ｂ  ○ｂ  ○ｂ  

○ｂ  ○ｂ  ○ｂ  ○ｂ  
○2  

○4  

カウント値 
 
 
起動 
231 CH ビット 00 
 
動作中 
236 CH ビット 00 
 
カウンタリセット 
231 CH ビット 06 
 
内部出力 
239 CH ビット 01 
 
外部出力 
 
外部出力可 
231 CH ビット 02 
 
外部強制出力可 
231 CH ビット 07 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
 

 
ⓐ 通常動作による出力 

ⓑ 外部強制出力 

① 起動およびリセットは、OFF•ONへの立ち上がり時有効となります。 

② 外部への出力は、外部出力可ビットが 0（OFF）の時禁止されます。 

内部への出力は、外部出力可ビットの状態には無関係に出力されます 

③ 動作中にリセットが入力されると、カウント値および内部／外部出力はリ
セットされます。 

④ 外部強制出力は、動作停止中のみ有効です。 

⑤ 外部強制出力中に起動されると、通常動作状態になります。 

⑥ 動作中は、外部強制出力は無効となります。 

 

■ ラダープログラム例 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
 

 

 
 

資 

資
料 

資-26 



資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－2 プリセットカウンタ（カウントアップ） 

資料－4－2 プリセットカウンタ（カウントアップ） 

■ 動作 
計数入力信号 エンコーダ入力 A（A相）、エンコーダ入力 B（B相） 

外部出力信号 外部出力信号 0～3（動作スタート後設定した帯域比較データの中でカウント値に
より出力が ON,または OFFします）、ワンショットタイマ ON出力信号（カウン
トアップ時に出力が外部出力 ON時間設定値だけ ONになります） 

プリセット値 ・カウントアップ値（設定範囲 00000001～7FFFFFFF Hex） 

・帯域比較データ設定値 1～4 

（下限値≦上限値：設定範囲 00000000～7FFFFFFF Hex） 

・外部出力 ON時間設定値（BCD 4桁：#0001～#9999） 

・単位：0.01ms、0.1ms、1ms 

 0 外部出力パターン 
 
カウント 
アップ値 
 
外部出力 0 
 
 
外部出力 1 
 
 
外部出力 2 
 
 
外部出力 3 
 
 
ワンショット 
パルス出力 
 

 

 

■ 外部 I/Oとの配線 

● I／Oコネクタ 

 

外部出力 0 
X 

カスタマイザブル 
カウンタユニット 

外部出力 1 
X 

外部出力 2 
X 

外部出力 7 
X 

外部出力 6 
X 

外部出力 3 
X 

外部出力 5 
X 

外部出力 4 
X 

V+ 

COM 

B5 

B4 

B3 

B2 

A5 

A4 

A3 

A2 

B1 

A1 
DC4.5～26.4V 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－2 プリセットカウンタ（カウントアップ） 

● 特殊入出力コネクタ 

 カスタマイザブル 
カウンタユニット 

ワンショットパルス出力 
X 

V+ 
COM 

A18 

A17 

A16 

A15 

A20 

A19 
DC24V 

 

 

■ ユニットのシステム設定 

以下のように、カスタマイザブルカウンタユニット内のユニット機能設定エリア
の初期設定をします。 
DM6600 08～11 2 Hex  拡張応用命令設定 ユーザ設定 2 

00～03 0 Hex パルス入力方式 位相差 1逓倍 

04～-07 0 Hex カウンタリセット入力方式 ソフト 

DM6605 

12～15 0 Hex カウント動作設定 リニアカウンタ 

00～07 04 Hex パルス出力 1動作モード ワンショットパルス出力 DM6613 

08～15 00 Hex パルス出力 1クロック周波数 25MHz 

 

■ 割付 DMによる初期設定 

m＝D20000＋号機 No.×100 CH（内、10 CHはデータ交換エリア設定に使用） 

 

● 外部出力 ON／OFFエリア ・・・D（m＋10）～（m＋26）、（m＋93）CH 

外部出力 0～3に対し、下表の通り外部出力パターンとしています。 

使用する外部出力に対し、各パターンの ON／OFFエリアの設定をしてください。 

・ 外部パターン 

 

ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 

カウント値 0 カウントアップ値 

○Ａ  

○Ｃ  ○Ｄ  

○Ｅ  ○Ｆ  

○Ｇ  ○Ｈ  

○T  

カウント値 
 
 
外部出力 0 
 
 
外部出力 1 
 
 
外部出力 2 
 
 
外部出力 3 
 
 
ワンショット 
パルス出力 
カウンタアップ値 ○I  
 

○B  
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－2 プリセットカウンタ（カウントアップ） 

 

● 外部出力 ON/OFFエリア、カウントアップ値、ワンショットパルス出力時間設定 

m＋10の設定値は 0004 Hexに固定します。 

・ データ設定エリア 
記号 DM番号 

Ⓐ m+12 m+11 

Ⓑ m+14 m+13 

Ⓒ m+17 m+16 

Ⓓ m+19 m+18 

Ⓔ m+22 m+21 

Ⓕ m+24 m+23 

Ⓖ m+27 m+26 

Ⓗ m+29 m+28 

Ⓘ m+91 m+92 

Ⓣ m+93 

・Ⓐ～Ⓘ 

 

×167 
  ×166 

  ×165 
  ×164 

  ×163 
  ×162 

  ×161 
  ×160 

  

上位 CH 下位 CH 

 
ON／OFFさせるカウント値（カウントアップ値は除く） 

設定範囲 00000000～7FFFFFFF Hex 

 

・Ⓣ 

 
×101 

  ×100 
  ×10- 

 

1 
  ×10- 

 

2 
  

 
 ワンショットパルス出力時間 

  設定範囲：#0001～#9999（BCD） 
設定値 単位 

0.01～99.99ms 0.01ms 

0.1～999.9ms 0.1ms 

1～9999ms 1ms 

※時間単位を変更するには STIM命令の第 3オペランド変更が必要 

※m＋15, m＋20, m＋25, m＋30は使用しません。 

 

● 起動 ・・・231 CH ビット 00 

・OFF→ONへの立ち上がりで、あらかじめ設定したカウントアップ値に基づき、加算
カウント動作を開始します。ON後は必ず OFFにしてください。 

・カウントアップ値が 0または、0以下の値である場合は正しく動作しません。 

・起動後、プリセット値に従って出力 0～3を出力します。カウント値がプリセット値
に達しますとカウントを停止し、出力 4～7を出力します。 カウント中に再度起動
を ONにしますと、カウントは 0から開始します。 
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● 外部出力可 ・・・231 CH ビット 02 

・ON(1)時、外部出力可となって、外部への出力が有効となり、LED0～7が出力に応
じて点灯します。通常 1（ON）の状態にしてください。 

・外部出力可が 0（OFF）の時でも、出力パターンは出力されます。 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－2 プリセットカウンタ（カウントアップ） 

● カウンタリセット ・・・231 CH ビット 06 

・ONにすることにより、カウンタをリセットしてカウンタ動作を停止します。 

・カウンタリセットにより、カウンタ値が 0（OFF）になり、内部／外部出力も OFF

します。 

 

● 外部強制出力可 ・・・231 CH ビット 07 

 

● 外部強制出力 0～7 ・・・231 CH ビット 08～15 

・外部強制出力を強制的に ON／OFFさせることができ、配線チェック時などに利用
できます。 

・外部強制出力は、次の手順で行ってください。 

①起動／停止（231 CH ビット 00）を 0（OFF）（停止）にします。 

②外部出力可（231 CH ビット 02）を 1（ON）（外部出力可）にします。 

③外部強制出力 0～7（231 CH ビット 08～15）をすべて 0（OFF）にします。 

④外部強制出力可（231 CH ビット 07）を 1（ON）にします。 

⑤外部出力 0～7の内、ON／OFFさせたい No.のビットを 1（ON）／0（OFF）させま
す 
チャネル ビット 名称 

08 外部強制出力 0 

09 外部強制出力 1 

10 外部強制出力 2 

11 外部強制出力 3 

12 外部強制出力 4 

13 外部強制出力 5 

14 外部強制出力 6 

231 CH 

15 外部強制出力 7 

 

● ステータス情報 ・・・236 CH 
チャネル ビット 変数名 名称 機能 

00 stat_cnt_run 動作中 カウント動作のとき 1（ON）となり
ます 

01 未使用 未使用 未使用 

02 未使用 未使用 未使用 

03 未使用 未使用 未使用 

04 未使用 未使用 未使用 

05 stat_cmp_err エラーフラグ CTBL命令の設定値にエラーがある
とき 1（ON）になります 

（例：比較テーブルに誤りがあると
き） 

06 stat_cnt_ov カウンタ 

オーバーフロー 

カウント入力が－方向に与えられ、カ
ウント値が 7FFFFFFF Hexを超えた
とき 1（ON）になります。 

236 

07 stat_cnt_compl リセット済み カウンタリセットを実行したとき、0

（OFF）なら 1（ON）、1（ON）なら
0（OFF）になります。 

 資 
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● 出力状態表示 ・・・239 CH 

・各出力 No.の出力が ONの時、各 No.のビットが 1（ON）になります。 

・外部出力可の（231 CHビット 02が 0（OFF）のときでも出力されます。 

・外部出力 0～3は、外部接続コネクタ 0～3に対応しています。ただし、これらは常
に内部出力としても出力します。 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－2 プリセットカウンタ（カウントアップ） 

 

15 00 

内部／外部出力 

239 CH 

 
各ビットNo.00～15の内、No.00～03はそれぞれ外部出力 0～3に対応しています。 

出力 ONのとき 1（ON）となります。 

 

・ 入出力信号のタイムチャート 

 

ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 

カウント値 0 カウントアップ値 

○Ａ  ○Ｂ  

○Ｃ  ○Ｄ  

○Ｅ  ○Ｆ  

○Ｇ  ○Ｈ  

○T  

カウント値 
 
 
 
起動 
231 CH ビット 00 
 
動作中 
236 CH ビット 00 
 
内部／外部出力 0 
239 CH ビット 00 
 
内部／外部出力 1 
239 CH ビット 01 
 
内部／外部出力 2 
239 CH ビット 02 
 
内部／外部出力 3 
239 CH ビット 03 
 
ワンショット 
パルス出力 
 
外部出力可 
231 CH ビット 02 

 
①起動は ON時、有効になります。 

②起動後、プリセット値にしたがって、出力 0～3が出力されます。 

③カウント値がカウントアップ値になると、カウントを停止しワンショットパルス出
力がプリセット時間出力されます。 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－2 プリセットカウンタ（カウントアップ） 

 

ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

OFF 

カウント値 0

○3  

○1  ○5  

○a  

○2  ○2  

○4  ○4  ○6  ○4  

○a  ○a  

○a  

○a  

○ｂ  ○ｂ  ○ｂ  

○ｂ  ○ｂ  ○ｂ  ○ｂ  

○2  

○4  

カウント値 
 
 
起動 
231 CH ビット 00 
 
動作中 
236 CH ビット 00 
 
カウンタリセット 
231 CH ビット 06 
 
内部出力 
239 CH ビット 01 
 
外部出力 
 
外部出力可 
231 CH ビット 02 
 
外部強制出力可 
231 CH ビット 07 

○7  

 
ⓐ通常動作による出力 

ⓑ外部強制出力 

①起動およびリセットは、OFF•ONへの立ち上がり時有効となります。 

②外部への出力は、外部出力可ビットが 0（OFF）の時禁止されます。 

内部への出力は、外部出力可ビットの状態には無関係に出力されます。 

③動作中にリセットが入力されると、カウント値および内部／外部出力はリセットさ
れます。 

④外部強制出力は、動作停止中のみ有効です。 

⑤外部強制出力中に起動されると、通常動作状態になります。 

⑥動作中は、外部強制出力は無効となります。 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－2 プリセットカウンタ（カウントアップ） 

■ ラダープログラム例 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－2 プリセットカウンタ（カウントアップ） 

 

 

 
 資 

資
料 

資-34 



資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－2 プリセットカウンタ（カウントアップ） 
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資料－4 プリセットカウンタ動作 
資料－4－2 プリセットカウンタ（カウントアップ） 

■ 使用メリット 
カスタマイザブル  

カウンタユニット 

使用のメリット 

項目 C200H 

高速カウンタ
ユニット 

CSシリーズ  

カスタマイザブル  

カウンタユニット 

10ms単位 0.01ms, 0.1ms, 1ms単位から選択 カウントアップ出力の
ON時間をより細かく
設定可能 

カウントアップ
出力の ON時間 0～99.99s 0.01～9999ms 

ダウンカウントとアッ
プカウントが同じ動作
が実現可能 

   

カウントアップ出力応
答をより速くする 

カウントアップ
から ON出力まで

★ 70μs 

応答のバラツキを小さ
くする 

バラツキ時間 ★ 10μs 

※ 1軸で制御した場合の性能です。もう 1軸で同様に割込みプログラムを使用する
とバラツキはその割込みプログラムの実行時間となります。 
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資料－5 ゲートカウンタ動作 
資料－5－1 ゲートカウンタ（通常） 

資料－5 ゲートカウンタ動作 
 

■ 概要 

コントロール入力が ONしている間のエンコーダ入力を、カウントします。 
カスタマイザブルカウンタユニット 
　形CS1W-HIO01-V1/ 
　形CS1W-HCP22-V1/ 
　形CS1W-HCA22-V1/ 
　形CS1W-HCA12-V1　

SYSMAC
CSシリーズ

インクリメンタルエンコーダ
（ベルトコンベア速度検出用）

エンコーダ
　入力A, B

製品

　光電スイッチ
（製品通過検出用）

外部コントロール
入力1

エンコーダ 
変換アダプタ

オープンコレクタ出力
のエンコーダをライン
ドライバ仕様で接続す
るときは、エンコーダ
変換アダプタを使用し
てください。

 

 

資料－5－1 ゲートカウンタ（通常） 

■ 動作 

外部コントロール入力が ONになるとカウンタ現在値をリセットし、カウントを開
始します。外部コントロール入力が ONの間、カウンタは動作します。ON→OFF

への立ち下がりでカウントを停止し、次回の起動までその時のカウント値を保持
します。 

計数入力信号：エンコーダ入力 A（A相）、エンコーダ入力 B（B相） 

計数範囲：‐2147483648～2147483647（80000000～7FFFFFFF Hex） 

コントロール入力
IN1

エンコーダ入力

カウント値

カウント開始 カウント開始カウント停止 カウント停止

ON

0

OFF

 

 

■ ユニットのシステム設定 

以下のように、カスタマイザブルカウンタユニット内のユニット機能設定エリア
の初期設定をします。 資 

資
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DM6600 08～11 2 Hex 拡張応用命令設定 ユーザ設定 2 

00～03 0 Hex パルス入力方式 位相差 1逓倍 

04～07 0 Hex カウンタリセット入力方式 ソフト 

DM6605 

12～15 0 Hex カウント動作設定 リニアカウンタ 
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資料－5 ゲートカウンタ動作 
資料－5－1 ゲートカウンタ（通常） 

● 内部コントロール入力 ・・・231 CH ビット 03 

ゲートカウント動作を有効化します。（CNT1カウンタを起動） 

 

● 外部コントロール入力 ・・・0 CH ビット 00（I／Oコネクタ） 

・OFF→ONへの立ち上がりで、カウント現在値をリセットし、カウント動作を開始し
ます。 

・ON→OFFへの立ち下がりでカウント動作を停止します。 

・カウントアップ動作を停止しても、カウンタ現在値は停止直前の状態を保持します。 

 

● ステータス情報 ・・・236 CH 
チャネル ビット 変数名 名称 機能 

00 stat_cnt_run 動作中 カウント動作のとき 1（ON） 

01 未使用 未使用 未使用 

02 stat_ext_in0 外部コントロール
入力 IN1 

外部入力が ONのとき 1（ON） 

03 未使用 未使用 未使用 

04 未使用 未使用 未使用 

05 未使用 未使用 未使用 

06 stat_cnt_ov カウンタオーバー
フロー 

カウント入力が－方向に与えられ、カ
ウント値が 80000000～7FFFFFFF Hex

を超えたとき 1（ON） 

236 CH 

07 未使用 未使用 未使用 

 

■ ラダープログラム例 
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資料－5 ゲートカウンタ動作 
資料－5－2 ゲートカウンタ（累積） 

資料－5－2 ゲートカウンタ（累積） 

■ 動作の詳細仕様 

外部コントロール入力 1が ONとなると、カウンタ現在値をリセットします。外部
コントロール入力 2が ONしている間カウンタが起動し、OFFの間はカウント値
を保持します。 

計数入力信号：エンコーダ入力 A（A相）、エンコーダ入力 B（B相） 

計数範囲：‐2147483648～2147483647（80000000～7FFFFFFF Hex） 

 

外部コントロール入力 1 

カウンタ現在値 

外部コントロール入力 2 

 

■ ユニットのシステム設定 

以下のように、カスタマイザブルカウンタユニット内のユニット機能設定エリア
の初期設定をします。 
DM6600 08～11 2 Hex 拡張応用命令設定 ユーザ設定 2 

00～03 0 Hex パルス入力方式 位相差 1逓倍 

04～07 0 Hex カウンタリセット入力方式 ソフト 

DM6605 

12～15 0 Hex カウント動作設定 リニアカウンタ 

 

● 内部コントロール入力 ・・・231 CH ビット 03 

ゲートカウント動作を有効化します。（CNT1カウンタを起動） 

 

● 外部コントロール入力 1 ・・・0 CH ビット 00（I/Oコネクタ） 

OFF→ONへの立ち上がりで、現在値をリセットし、カウント動作を開始します。 
 

● 外部コントロール入力 2 ・・・0 CH ビット 01（I/Oコネクタ） 

・OFF→ONへの立ち上がりでカウンタ現在値に累積してカウント動作を開始し、ON

→OFFへの立ち下がりでカウント動作を停止します。 

・カウント停止時にはその時のカウント値を保存します。 

資 
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資料－5 ゲートカウンタ動作 
資料－5－2 ゲートカウンタ（累積） 

● ステータス情報 ・・・236 CH 
チャネル ビット 変数名 名称 機能 

00 stat_cnt_run 動作中 カウント動作のとき 1（ON）となります 

01 未使用 未使用 未使用 

02 stat_ext_in0 外部コントロ
ール入力 IN1

外部コントロール入力 1が ONの時 1（ON）
となります。 

03 stat_ext_in1 外部コントロ
ール入力 IN2

外部コントロール入力 2が ONの時 1（ON）
となります。 

04 未使用 未使用 未使用 

05 未使用 未使用 未使用 

06 stat_cnt_ov カウンタオー
バーフロー 

カウント入力が－方向に与えられ、カウン
ト値が 80000000～7FFFFFFFHexを超えた
とき 1（ON）になります。 

236 CH 

07 未使用 未使用 未使用 

 

■ ラダープログラム例 

 

 
 

 

■ 使用メリット 
カスタマイザブルカウンタユニッ
ト使用のメリット 

項目 C200H高速 

カウンタユニ
ット 

CSシリーズカスタマイザブル 

カウンタユニット 

ゲート入力（コントロール入力）
に対し、エンコーダ入力だけでな
く、時間をカウントすることもで
きます。 

  ゲートタイマサンプルラダー 

資 
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資料－5 ゲートカウンタ動作 
資料－5－3 ゲートカウンタ（ゲートタイマ） 

資料－5－3 ゲートカウンタ（ゲートタイマ） 
 

■ 仕様 

外部コントロール入力が ONしている間の時間を高精度で計測する。 

計数範囲：00000000～FFFFFFFF Hex×（0.01ms／0.1ms／1ms） 

 

 

パルス出力カウンタ現在値 

外部コントロール入力 

内部コントロール入力 

 

■ ユニット機能設定 

カスタマイザブルカウンタ内のシステム設定を以下のように設定します。 
DM番号 ビット 設定 

DM6600 08-11 2 Hex（拡張応用命令設定：ユーザ設定 2） 

00-07 05 Hex（パルス出力 1動作モード：パルスカウンタによる時間計測） DM6613 

08-15 00 Hex（パルス出力 1クロック周波数：25MHz） 

 

■ PLC本体内部補助リレーの設定と動作説明 

・本ユニット表面スイッチで設定した号機 No.に従い、下表のように内部補助リレーが
割付けられています。 

・PLC本体内部補助リレーは、各ユニットの入出力情報として、カウンタの動作／停
止などの指令や、動作状態の確認を行うことができます。 

・データの流れとして、出力は PLC本体→カスタマイザブルカウンタユニット、入力
はカスタマイザブルカウンタユニット→PLC本体となります。 

・以下の出力指令や入力情報を定義しています。 

 
内部補助リレー 内部補助リレー 

号機No. 
出力 入力 

号機 No.
出力 入力 

0号機 2000～2004 CH 2005～2009 CH 5号機 2040～2044 CH 2045～2049 CH 

1号機 2010～2014 CH 2015～2019 CH ～
 

～
 

～
 

2号機 2020～2024 CH 2025～2029 CH n号機 2000+n×10～2000+n×10+9 
3号機 2030～2034 CH 2035～2039 CH ～

 

～
 

～
 

4号機 2040～2044 CH 2045～2049 CH 95号機 2950～2954 CH 2955～2959 CH 

 

● 内部コントロール入力 ・・・n＋1 CHの 03ビット（n＝2000＋10×号機 No.） 

時間計測動作を有効とします。 

 

● 外部コントロール入力 ・・・本ユニット 0 CHの 0ビット 

資 
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ON立ち上がりで現在値をリセットし、時間計測動作を開始します。 
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資料－5 ゲートカウンタ動作 
資料－5－3 ゲートカウンタ（ゲートタイマ） 

● ステータス情報 ・・・（n＋6）CH 

 
チャネル番号 ビット 変数 名称 機能 

00 未使用 未使用 未使用 

01 未使用 未使用 未使用 

02 stat_ext_in0 外部コントロール
入力 IN0 

外部入力が ONの時“1”となります 

03 未使用 未使用 未使用 

04 未使用 未使用 未使用 

05 stat_cmp_err エラーフラグ STIM命令の設定値にエラーがあると
き“1”になります 

（例：ユニット機能設定が間違ってい
る） 

06 未使用 未使用 未使用 

n＋6 

07 未使用 未使用 未使用 

 

● パルス出力カウンタ現在値 ・・・(n＋8)、(n＋7) CH 

パルス出力カウンタの現在値を 00000000～FFFFFFFF Hexの範囲で表示します。 

 
×163 

  ×162 
  ×161 

  ×160 
  

×167 
  ×166 

  ×165 
  ×164 

  
×167 

  ×166 
  ×165 

  ×164 
  ×163 

  ×162 
  ×161 

  ×160 
  

008 CH 007 CH 

008 CH 

007 CH 

 

参 考 

 

パルス出力のカウンタ値の単位を 0.01msまたは 1msとしたい場合、STIM

命令の時間設定 第 3オペランド（C3）を変更してください。（本サンプル
では時間単位：0.1ms） 
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資料－6 ラッチカウンタ動作 
資料－5－3 ゲートカウンタ（ゲートタイマ） 

資料－6 ラッチカウンタ動作 
■ 概要 

コントロール入力の立ち上がりでエンコーダ入力のカウントを開始し、もう 1つ
のコントロール入力の立ち上がり毎にその時点のカウント値を保持します。 

SYSMAC
CSシリーズ

表示器

カスタマイザブルカウンタユニット 
　形CS1W-HIO01-V1/ 
　形CS1W-HCP22-V1/ 
　形CS1W-HCA22-V1/ 
　形CS1W-HCA12-V1　

トランジスタ 
出力ユニット

起動/リセット指令スイッチ
（外部コントロール入力 IN1）

搬入（加算）検出光電スイッチ
（エンコーダ入力 A）

加工ステーション

モニタ指令スイッチ
（外部コントロール入力 IN2）

搬出（減算）検出光電スイッチ
（エンコーダ入力 B）

搬出

エンコーダ 
変換アダプタ

搬入

オープンコレクタ出力のエンコーダ
をラインドライバ仕様で接続すると
きは、エンコーダ変換アダプタを使
用してください。

 

 

■ 動作 

内部コントロール入力が ONとなると、カウンタ現在値をリセットしカウントを開
始します。 

外部コントロール入力が立上るごとに、その時点のカウント値を CPUユニットへ
出力します。 

 

計数入力信号：エンコーダ入力 A（A相）、エンコーダ入力 B（B相） 

計数範囲：‐2147483648～2147483647（80000000～7FFFFFFF Hex） 

 

エンコーダ入力

コントロール入力
IN1

ON

OFF

コントロール入力
IN2

内部カウント値

カウント値

ON

OFF

カウンタリセット
カウント開始

カウンタリセット
カウント開始

ラッチ ラッチ ラッチ

0

0
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資料－6 ラッチカウンタ動作 
資料－5－3 ゲートカウンタ（ゲートタイマ） 

 

■ ユニットのシステム設定 

以下のように、カスタマイザブルカウンタユニット内のユニット機能設定エリア
の初期設定をします。 
DM6600 08～11 2 Hex 拡張応用命令設定 ユーザ設定 2 

00～03 0 Hex パルス入力方式 位相差 1逓倍 

04～07 0 Hex カウンタリセット入力方式 ソフト 

DM6605 

12～15 0 Hex カウント動作設定 リニアカウンタ 

DM6620 00～03 1 Hex 入力割込み 0 入力割込み－立ち上がり 

 

● 内部コントロール入力 ・・・231 CH ビット 03 

OFF→ONへの立ち上がりで、現在値をリセットし、カウント動作を開始します。 
 

● 外部コントロール入力 ・・・0 CH ビット 00（I/Oコネクタ） 

OFF→ONへの立ち上がりで、その時点のカウンタ現在値を保持します。 

 

● ステータス情報・・・・236 CH 
チャネル ビット 変数名 名称 機能 

00 stat_cnt_run 高速カウンタ起
動中 

カウント動作のとき 1（ON） 

01 未使用 未使用 未使用 

02 stat_ext_in0 外部コントロー
ル入力 IN1 

外部入力が ONの時 1（ON） 

03 未使用 未使用 未使用 

04 未使用 未使用 未使用 

05 未使用 未使用 未使用 

06 stat_cnt_ov カウンタオーバ
ーフロー 

カウント入力が－方向に与えられ、カ
ウント値が 80000000～7FFFFFFF Hex

を超えたとき 1（ON） 

236 CH 

07 未使用 未使用 未使用 
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■ ラダープログラム例 
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■ 使用メリット 
カスタマイザブルカウンタユニ

ット使用のメリット 

項目 C200H高速カウンタ
ユニット 

CSシリーズ カスタ
マイザブルカウンタ

ユニット 

現在値をラッチするまでの応答
時間をより速くすることができ
ます 

現在値をラッ
チするまでの
応答時間 

★ 50μs(ハード ONデ
ィレー時間除く） 

応答のバラツキを小さくするこ
とができます 

バラツキ時間 ★ 10μs 
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資料－7 サンプリングカウンタ動作 
 

■ 概要 

コントロール入力の立ち上がりから設定されたサンプリング時間の間エンコーダ
入力をカウントします。カウントは加算、減算両方向可能です。 

カスタマイザブルカウンタユニット 
　形CS1W-HIO01-V1/ 
　形CS1W-HCP22-V1/ 
　形CS1W-HCA22-V1/ 
　形CS1W-HCA12-V1　

外部コントロール
入力 IN1

エンコーダ入力A, B

インクリメンタル
エンコーダ

W
スタート用
近接スイッチ

エンコーダ 
変換アダプタ

SYSMAC
CSシリーズ

オープンコレクタ出力
のエンコーダをライン
ドライバ仕様で接続す
るときは、エンコーダ
変換アダプタを使用し
てください。

 

 

■ 動作 

起動前にサンプリング時間を設定し、内部コントロール入力を OFF→ONへの立ち
上がりにすると、カウント値がリセットされ、カウンタが起動します。 

カウントが停止するとカウント値は、次にカウンタが起動されるまで保持されま
す。 

 

計数入力信号：エンコーダ入力 A（A相）、エンコーダ入力 B（B相） 

計数範囲：‐2147483648～2147483647（80000000～7FFFFFFF Hex） 

コントロール入力
IN1

サンプリング時間

カウント値

エンコーダ入力

カウンタリセット
カウント開始

カウンタリセット
カウント開始

カウント停止 カウント停止

ON

0

T T

OFF
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■ ユニットのシステム設定 

以下のように、カスタマイザブルカウンタユニット内のユニット機能設定エリア
の初期設定をします。 
DM6600 08～11 2 Hex 拡張応用命令設定 ユーザ設定 2 

00～03 0 Hex パルス入力方式 位相差 1逓倍 

04～07 0 Hex カウンタリセット入力方式 ソフト 

DM6605 

12～15 0 Hex カウント動作設定 リニアカウンタ 

DM6613 00～07 05 Hex パルス出力 1動作モード パルスカウンタによる時間計測 

 08～15 05 Hex パルス出力 1クロック周波数 25MHz 

 

● データセット ・・・231 CH ビット 01 

ONでサンプリング時間をセットする。 

カウンタ起動中に ONしたときは次回の起動より新しいサンプリング時間がセッ
トされます。 

 

● 内部コントロール入力 ・・・231 CH ビット 03 

OFF→ONへの立ち上がりで、現在値をリセットし、カウント動作を開始します。 
 

● サンプリング時間の設定（234 CH、233 CH） 

・サンプリング時間を（00000001～FFFFFFFF Hex）で設定します、時間の単位を
変更するには、STIM命令の第 3オペランド変更が必要です。 

 

×167 
  ×166 

  ×165 
  ×164 

  ×163 
  ×162 

  ×161 
  ×160 

  
×163 

  ×162 
  ×161 

  ×160 
  

×167 
  ×166 

  ×165 
  ×164 

  

234 CH 233 CH 

234 CH 

233 CH 

 
 

● ステータス情報 ・・・236 CH 
チャネル ビット 変数名 名称 機能 

00 stat_cnt_run 動作中 カウント動作のとき 1（ON） 

01 未使用 未使用 未使用 

02 未使用 未使用 未使用 

03 未使用 未使用 未使用 

04 未使用 未使用 未使用 

05 stat_cmp_err エラーフラグ CTBL命令の設定値にエラーがあるとき 1

（ON） 

（例：比較テーブルに誤りがあるとき） 

06 stat_cnt_ov カウンタオー
バーフロー 

カウント入力が－方向に与えられ、カウン
ト値が80000000～7FFFFFFF Hexを超えた
とき 1（ON） 

236 CH 

07 未使用 未使用 未使用 
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■ ラダープログラム例 
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■ 使用メリット 

 
カスタマイザブルカウンタ
ユニット使用のメリット 

項目 C200H高速カウ
ンタユニット 

CSシリーズカスタマイザブル
カウンタユニット 

サンプリング時間精度を上
げることができます 

サンプリ
ング時間 

1ms単位 0.01ms,0.1ms,1ms単位から選
択 

計測時間範囲を拡大するこ
とができます 

計測時間
範囲 

10～9999ms 0.01～4294967295ms 
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