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 はじめに 
 
このたびは、位置制御ユニット用サポートツール CX-Motion-NCFをお買い上げいただ
きまして、ありがとうございます。 
CX-Motion-NCFは、CX-Oneがサポートする OSで動作し、位置制御ユニット  
形 CS1W-NC271/形 CS1W-NC471/形 CS1W-NCF71/形 CJ1W-NC271/形 CJ1W-NC471/ 
形 CJ1W-NCF71（以降、本書では NCユニットと表記します）で使用する各種データ
の設定と転送、データの保存/印刷、NCユニットの動作状況をモニタするソフトウェ
アです。 
 
本書は、CX-Motion-NCFの仕様、操作方法について詳しく説明した解説書です。機能、
操作方法などについて十分にご理解いただき、CX-Motion-NCFを正しくご使用くださ
い。 
なお、ご使用の際は、NCユニット本体のユーザーズマニュアル（Man.No.SBCE-323）
を併せてご覧ください。 
 

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、CX-Motion-NCF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。 
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ご承諾事項 
●
 
保証内容 

(1)保証期間 

本ソフトウェアの保証期間は、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。ただし｢カタログ等｣に別途記載がある場合を除きます。 

(2)保証範囲 

• 本ソフトウェアの使用許諾を受けたお客様が、上記保証期間中にコンピュータ・
プログラムの瑕疵（マニュアルとの重要な不一致）を発見し、当社に返却した場
合は、当社は瑕疵（当該マニュアルとの重要な不一致）のないコンピュータ・プ
ログラムを記録した媒体と交換いたします。｛もしくは、当社の選択により、当
社ホームページより瑕疵（当該マニュアルとの重要な不一致）のないコンピュー
タ・プログラムをダウンロードしていただく方法により提供いたします。｝また、
当社の責任によるコンピュータ・プログラムの記録媒体の不良を発見し、当社に
返却した場合、当社は、無償で、良品の媒体に記録したコンピュータ・プログラ
ムと交換いたします。 

• 万一、当社がコンピュータ・プログラムの瑕疵（マニュアルとの重要な不一致）
を除去できないと判断した場合は、お客様が本ソフトウェア購入代金として支払
った金額をお返しいたします。 

 

●
 
責任の制限 
・前条に定める交換または購入代金の返金は、本ソフトウェアの保証責任のすべてを
定めるものであり、当社は本ソフトウェアの瑕疵により発生した、お客様の直接的、
間接的あるいは波及効果による損害等いかなる損害に対しても一切の責任を負い
ません。 

・当社は、本ソフトウェアを当社以外の第三者が変更、改造することにより生じた瑕
疵や、本ソフトウェアのインストールその他の使用によって当社商品、インストー
ルされたソフトウェア、またはすべてのコンピュータ機器、コンピュータプログラ
ム、ネットワーク、データベースが DDoS攻撃（分散型 DoS攻撃）、コンピュータ
ウイルスその他の技術的な有害プログラム、不正アクセスを受けたことにより生じ
た損害につきましては、一切責任を負いません。 

・当社は、本ソフトウェアに基づき、当社以外の第三者が開発したソフトウェアおよ
びそれにより生じた結果について一切の責任を負いません。 

 

●
 
本ソフトウェアの用途 
本ソフトウェアを本マニュアルに記載の用途以外の用途で使用しないでください。 
 

●
 
仕様の変更 
本ソフトウェア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、変更される場合があります。 

 

● 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。日本国外で
の取引および使用に関しては、当社営業担当者までご相談ください。 
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 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 
本マニュアルでは、CX-Motion-NCF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。 

 

警告�

注意�

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
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
あります。�

正しい取扱いをしなければ、この危険のため
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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図記号の説明 

 

△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、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、△の中の文章で示します。 

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、●の中の文章で示します。 

左図の場合は、「一般的な強制事項」を表します。 

 

 
 

通電中は、ユニットを分解したり内部に触れたりしないでくださ

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。 
 

 

 
 

NCユニットへパラメータを転送した後は、必ずフラッシュメモリ

へのバックアップを行ってください。 

行わない場合は、次の電源投入時に転送前の状態に戻ってしまい、 

機械が誤動作する可能性があります。 

 
 

 

他ノードへパラメータを転送するときは、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。  

 

ツールから運転操作をするときは、軸番号をよく確認してから行って

ください。 
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 安全上の要点 
 

CX-Motion-NCFを使用する際には、次のことに気を付けてください。 

 

・NCユニットへパラメータを転送するときは、号機 No.をよく確認してから転送して
ください。 

・設定したパラメータは、十分な動作確認を行った後、本運転に移行してください。 
・パラメータ内の次の設定を変更したときは、NCユニットに転送し、フラッシュメ
モリ書込みを実行後、必ずユニットの電源を入れ直すか、CPU高機能ユニットとし
てのリスタートをしてください。そのままでは、設定は変更されません。 

・共通パラメータ 

・各軸パラメータ 

・フラッシュメモリ書き込み中は、ユニットの電源を OFFにしないでください。最悪
の場合は、フラッシュメモリが故障する原因となります。 

・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。 

・PLCの動作モード切替え（電源投入時の動作モード設定を含む） 

・現在値や設定値の変更 

・接点の強制セット／リセット 

・CX-Motion-NCFをインストール／アンインストールしている最中に、パソコンの電
源を OFFにしないでください。最悪の場合、パソコンのデータが壊れる原因となり
ます。 
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 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 

・腐蝕性ガス、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 

・電源線が近くを通る場所 



 

8 

 参照マニュアル 
 
CX-Motion-NCFをご使用の際は、NCユニットのユーザーズマニュアルを参照してく
ださい。 
 

使用する NCユニットの形式 参照マニュアル 

形 CS1W-NC271/471/F71 
形 CJ1W-NC271/471/F71 

位置制御ユニット 形 CS1W-NC271/471/F71、 
形 CJ1W-NC271/471/F71ユーザーズマニュアル（SBCE-323）

 
CX-Motion-NCFを FA統合ツールパッケージ CX-Oneからインストールする手順につ
いては、FA統合ツールパッケージ CX-Oneに同梱されている、以下の「CX-One セッ
トアップマニュアル」（No.SBCA-346）を参照してください。 

Man No. 形式 マニュアル名称 内容 

SBCA-346 形 CXONE-AL□□D-V4 CX-One 
セットアップマニュ
アル 

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。
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 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. SBCE-328N 

 

 

 

 
改訂記号 改訂年月 改訂理由・改訂ページ 

－ 2004年 8月 初版 

B 2005年 2月 バージョンアップに伴う改訂 

C 2005年 11月 バージョンアップに伴う改訂 

D 2006年 7月 CPシリーズ PLC対応に伴う改訂 

E 2006年 11月 バージョンアップに伴う改訂 

F 2007年 6月 バージョンアップに伴う改訂 

G 2008年 6月 バージョンアップに伴う改訂 

H 2008年 10月 バージョンアップに伴う改訂 

J 2009年 9月 バージョンアップに伴う改訂 

K 2009年 12月 Ver.1.91へのバージョンアップに伴う改訂 

L 2010年 10月 動作環境の変更に伴う改訂 

M 2016年 4月 Windows10対応、CX-Oneの形式変更に伴う改訂 

N 2018年 12月 ご承諾事項の更新に伴う改訂 

 

改訂記号 
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 バージョンアップのご案内 
 

Ver.1.9から Ver.1.91への機能強化 

■ 新 OS対応 

項目 従来（Ver.1.9） 今回（Ver.1.91） 

動作環境 Windows2000/XP/Vistaに対応 Windows2000/XP/Vista/7に対応 

 

Ver.1.8から Ver.1.9への機能強化 

■ 新機種対応 

項目 従来（Ver.1.8） 今回（Ver.1.9） 

対象サーボド
ライバ 

Wシリーズ 
Wシリーズ
（MECHATROLINK-Ⅱ通信
内蔵タイプ） 
SMARTSTEP Junior
（MECHATROLINK-Ⅱ通信
内蔵タイプ） 
Gシリーズ
（MECHATROLINK-Ⅱ通信
内蔵タイプ） 

Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タイプ）
SMARTSTEP Junior（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵
タイプ） 
Gシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タイプ）
G5シリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タイプ）

 

Ver.1.6から Ver.1.8への機能強化 

■ 新機種対応 
項目 従来（Ver.1.6） 今回（Ver.1.8） 

NCユニット 形 CS1W-NCF71 
形 CJ1W-NCF71 

形 CS1W-NC271 
形 CS1W-NC471 
形 CS1W-NCF71 
形 CJ1W-NC271 
形 CJ1W-NC471 
形 CJ1W-NCF71 

 

Ver.1.5から Ver.1.6への機能強化 

■ 新機種対応 

項目 従来（Ver.1.5） 今回（Ver.1.6） 

対象サーボド
ライバ 

Wシリーズ 
Wシリーズ
（MECHATROLINK-Ⅱ通信
内蔵タイプ） 
SMARTSTEP Junior 
（MECHATROLINK-Ⅱ通信
内蔵タイプ） 

Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タイプ）
SMARTSTEP Junior（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵
タイプ） 
Gシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タイプ）

PLC CS/CJシリーズ PLC（CJ2 
CPUを除く） 
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ 

CJ2 CPUを含む CS/CJシリーズ PLC 
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ 
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Ver.1.4から Ver.1.5への機能強化 

■  新 OS対応 

項目 従来（Ver.1.4） 今回（Ver.1.5） 

動作環境 Windows98/Me/NT4.0/2000/X
Pに対応 

Windows98/Me/NT4.0/2000/XP/Vistaに対応 

Ver.1.3から Ver.1.4への機能強化 

■ 新機種対応 
項目 従来（Ver.1.3） 今回（Ver.1.4） 

NCユニット NCユニットのユニットバー
ジョン Ver.1.3までの機能に
対応 

NCユニットのユニットバージョン Ver2.0の以下の
機能に対応 
・原点サーチ動作モード追加 
・原点サーチ時プリセット機能追加 

対象サーボド
ライバ 

Wシリーズ 
Wシリーズ
（MECHATROLINK-Ⅱ通信
内蔵タイプ） 

Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タイプ）
SMARTSTEP Junior（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵
タイプ） 

 

Ver.1.2から Ver.1.3への機能強化 

■ 絶対値エンコーダのセットアップが可能に 

従来（Ver.1.2） 今回（Ver.1.3） 

絶対値エンコーダのセットアップは実行で
きませんでした。 

絶対値エンコーダのセットアップを NCユニ
ットを通して実行できるようになりました。

■ 新機種対応 
項目 従来（Ver.1.2） 今回（Ver.1.3） 

NCユニット 形 CJ1W-NCF71 形 CS1W-NCF71 
形 CJ1W-NCF71 

PLC CJシリーズ PLC CS/CJシリーズ PLC 
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ※ 

※：FQM1シリーズ ユニット Ver.3.0以降のみ対応しています。  
 

Ver.1.1から Ver.1.2への機能強化 

■ 統合パッケージソフト CX-Oneからのインストールが可能に 
従来（Ver.1.1） 今回（Ver.1.2） 

CX-Motion-NCFは、単体でのインストール
のみ。 

統合パッケージソフト CX-Oneから
CX-Motion-NCFを 1つの機能としてインスト
ール可能となりました。 

■ CX-Motion-NCFの起動方法 

従来（Ver.1.1） 今回（Ver.1.2） 

スタートメニューからの起動のみ。 CX-Oneへの統合に伴ない、CX-Oneからイン
ストールした CX-Programmerの I/Oテーブル
ウィンドウから、位置制御ユニット（形
CJ1W-NCF71）を右クリックして、［専用ツ
ール起動］を選択することで起動可能。 
注：［設定を引き継いで起動］を選択した場

合、プロジェクトの新規作成および NC
ユニット追加まで自動実行されます。 
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Ver.1.0から Ver.1.1への機能強化 

■ 新機種対応 

項目 従来（Ver.1.0） バージョンアップ後（Ver.1.1） 

対象サーボド
ライバ 

Wシリーズ Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タイプ） 
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バージョンと対応機種について 
 

サポートツールのバージョンと対応機種 

NCユニット用サポートツール CX-Motion-NCFで対応している機種は、下表のとおり
となります。 

バージョン 

ツール 
バージョン 

CX-One 
バージョン

NCユニット PLC サーボドライバ 

Ver.1.0 なし  形 CJ1W-NCF71 CJシリーズ PLC
（CJ2 CPUを除く） 

Wシリーズ 

Ver.1.1 なし 形 CJ1W-NCF71 CJシリーズ PLC
（CJ2 CPUを除く）

 Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 

Ver.1.2 Ver.1.□ 形 CJ1W-NCF71 CJシリーズ PLC
（CJ2 CPUを除く） 

 Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 

Ver.1.30 Ver.1.□ 形CS1W-NCF71
形 CJ1W-NCF71

CS/CJ シリーズ PLC
（CJ2 CPUを除く）
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ※ 

 Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 

Ver.1.31 Ver.2.□ 形CS1W-NCF71
形 CJ1W-NCF71

CS/CJシリーズ PLC
（CJ2 CPUを除く）
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ※ 

 Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 
SMARTSTEP Junior
（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タ
イプ） 

Ver.1.4 Ver.2.□ 形CS1W-NCF71
形 CJ1W-NCF71 

CS/CJ シリーズ PLC
（CJ2 CPUを除く）
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ※ 

 Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 
SMARTSTEP Junior
（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タ
イプ） 

Ver.1.50 Ver.2.□ 形CS1W-NCF71
形 CJ1W-NCF71

CS/CJ シリーズ PLC
（CJ2 CPUを除く）
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ※ 

    Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 
SMARTSTEP Junior
（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タ
イプ） 

Ver.1.51 Ver.2.□ 形CS1W-NCF71
形 CJ1W-NCF71

CS/CJ シリーズ PLC
（CJ2 CPUを除く）
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ※ 

  Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 
SMARTSTEP Junior
（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タ
イプ） 
Gシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 
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バージョン 

ツール 
バージョン

CX-One 
バージョン 

NCユニット PLC サーボドライバ 

Ver.1.6  Ver.3.□ 形CS1W-NCF71
形 CJ1W-NCF71

CJ2 CPUを含む 
CS/CJシリーズ PLC 
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ※ 

  Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 
SMARTSTEP Junior
（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タ
イプ） 
Gシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 

Ver.1.70 Ver.2.□ 形 CS1W-NC271
形 CS1W-NC471
形CS1W-NCF71
形 CJ1W-NC271
形 CJ1W-NC471
形 CJ1W-NCF71

  CS/CJ シリーズ PLC
（CJ2 CPUを除く）
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ※ 

  Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 
SMARTSTEP Junior
（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タ
イプ） 
Gシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 

Ver.1.71 Ver.2.□ 形 CS1W-NC271
形 CS1W-NC471
形CS1W-NCF71
形 CJ1W-NC271
形 CJ1W-NC471
形 CJ1W-NCF71

 CS/CJシリーズ PLC
（CJ2 CPUを除く）
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ※ 

Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 
SMARTSTEP Junior
（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タ
イプ） 
Gシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 
G5シリーズ（MECHATROLINK-
Ⅱ通信内蔵タイプ） 

Ver.1.8 Ver.3.□ 形 CS1W-NC271
形 CS1W-NC471
形CS1W-NCF71
形 CJ1W-NC271
形 CJ1W-NC471
形 CJ1W-NCF71

CJ2 CPUを含む 
CS/CJシリーズ PLC
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ※ 

  Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 
SMARTSTEP Junior
（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タ
イプ） 
Gシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 

Ver.1.9 
Ver.1.91 

Ver.4.□ 形 CS1W-NC271
形 CS1W-NC471
形CS1W-NCF71
形 CJ1W-NC271
形 CJ1W-NC471
形 CJ1W-NCF71

CJ2 CPUを含む 
CS/CJシリーズ PLC
CPシリーズ PLC 
NSJシリーズ 
FQM1シリーズ※ 

Wシリーズ 
Wシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 
SMARTSTEP Junior
（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タ
イプ） 
Gシリーズ（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ） 
G5シリーズ（MECHATROLINK-
Ⅱ通信内蔵タイプ） 

※：FQM1シリーズ ユニット Ver.3.0以降のみ対応しています。 
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ユニットバージョンについて 
 

ユニットバージョンとは 
本 NCユニットでは、バージョンアップ等によるユニットの搭載機能の差異を管理す
るため、「ユニットバージョン」という考え方を導入しています。 

 

1）製品での表記 

NCユニットは、ユニットバージョンによる管理の対象製品として、製品の銘板上に
以下のように「ユニットバージョン」が記載されています。 

製品の銘板

ユニットバージョン
Ver.1.0を示します。

CJ1W-NCF71

NC UNIT

Lot No. 040401    0000   Ver.1.0

OMRON Corporation MADE IN JAPAN

形CJ1W-NCF71

RUN
ERC
ERH
ERM

MLK
NCF71

UNIT
No.

MLK

01234567
89

AB
CDEF

 
NCユニットの場合、ユニットバージョン表記は、1.0からスタートしています。 

 

2）サポートソフトによる確認方法 

CX-Programmer Ver.4.0以降では、［ユニット生産情報］にて、ユニットバージョンを
確認することができます。  
1 I/Oテーブルウィンドウで、位置制御ユニットを右クリックして、［ユニット生産
情報］を選択します。  

2 以下の［ユニット生産情報］ダイアログボックスが表示されます。 

 
例）［ユニット生産情報］ダイアログボックスに 

 ユニット Ver.：1.0 

と表示されます。 

オンライン接続している位置制御ユニットのユニットバージョンを確認してくださ
い。 
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3）ユニットバージョンラベルによる識別 

ユニットバージョンラベルが製品に添付されています。 

ユニット前面から、過去の位置制御ユニットと区別をしたい場合、ユニット前面に貼
ってご使用ください。 

 

NCユニットのユニットバージョンによるサポート機能一覧 
 

○：サポートあり、－：サポートなし  
形式 形 CJ1W-NC□71/形 CS1W-NC□71 

ユニットバージョン
機能 

ユニット
Ver.1.0

ユニット
Ver.1.1

ユニット
Ver.1.2

ユニット 
Ver.1.3 

ユニット 
Ver.2.0 

ユニット
Ver.2.1

直線補間 － ○ ○ ○ ○ ○ 
絶対値エンコーダセットアップ機能 － － ○ ○ ○ ○ 
偏差カウンタリセット機能 － － － ○ ○ ○ 
未接続軸や解除不可アラームが発生し
ている軸が混在する場合のコネクショ
ン確立 

－ － － ○ ○ ○ 

軸エラー発生中のサーボパラメータ転
送 

－ － － ○ ○ ○ 

絶対値エンコーダ付きモータ使用時 
ソフトウェアリミット検出中でのサー
ボロック可 

－ － － ○ ○ ○ 

サーボロック時のみのドライバ主回路
オフエラー検出 

－ － － ○ ○ ○ 

ファンクションブロックアドレス割付
保持リレーH512以降の使用 

－ － － ○ ○ ○ 

対応機器追加：SMARTSTEP Junior
サーボドライバ（形 R7D-ZN□-ML2）
対応 

－ － － － ○ ○ 

コネクション再加入機能 － － － － ○ ○ 
サーボドライバのアラーム発生時のコ
ネクション確立制限改善（A.C90発生
時のコネクション確立可） 

－ － － － ○ ○ 

原点サーチ動作モード追加 － － － － ○ ○ 
原点サーチ時プリセット機能追加 － － － － ○ ○ 
原点サーチによるアブソ PG原点位置
オフセット設定機能使用時の、伝送周
期／通信周期設定の高速化 

－ － － － － ○ 
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NCユニットの機能バージョンアップ内容 
表中に記載されている参照先は、すべて「位置制御ユニット 形 CS1W-NC271/471/F71、 
形 CJ1W-NC271/471/F71ユーザーズマニュアル（SBCE-323）」となります。 

 
● ユニット Ver.1.0→ユニット Ver.1.1  

機能強化項目 ユニット Ver.1.0 ユニット Ver.1.1 
直線補間機能の追加 直線補間機能は使用できません。 位置決め機能において、複数軸を組み合わせて直

線補間動作を行うことが可能です。 
NCユニットに接続されたサーボドライバの各軸
に対して、軸 1～4、および軸 5～8の組み合わせ
で、それぞれ最大 4 軸までの直線補間を行うこと
ができます。 
（「9－7 直線補間」参照） 

 
● ユニット Ver.1.1→ユニット Ver.1.2  

機能強化項目 ユニット Ver.1.1 ユニット Ver.1.2 
絶対値エンコーダセ
ットアップ機能の追
加 

絶対値エンコーダの初回使用時や、回転量
データを 0に初期化したいとき、また絶対
値エンコーダにバッテリを接続せずに長
期間放置した場合などは、絶対値エンコー
ダのセットアップが必要となります。 
ユニット Ver.1.1以前の NCユニットで
は、以下の操作により絶対値エンコーダの
セットアップを行うことができます。 
・サーボドライバに専用ツール（パソコン
モニタソフト等）を接続してセットアッ
プ操作を行います。 

ユニット Ver.1.1以降の NCユニットでは、以下
のいずれかの操作により、絶対値エンコーダのセ
ットアップを行うことができます。 
・サーボドライバに専用ツール（パソコンモニタ
ソフト等）を接続してセットアップ操作を行い
ます。 
・ユニット Ver.3.0以降の CPUユニットとの組み
合わせで、Smart FBライブラリを使用してユー
ザプログラムから絶対値エンコーダセットア
ップを実行します。 
・CX-Motion-NCFから絶対値エンコーダセット
アップを実行します。 
（「8－6－4 絶対値エンコーダのセットアッ
プ」参照） 

 
● ユニット Ver.1.2→ユニット Ver.1.3  

機能強化項目 ユニット Ver.1.2 ユニット Ver.1.3 
偏差カウンタリセッ
ト機能の追加 

位置制御時に、NCユニットからサーボド
ライバの偏差カウンタをリセットするこ
とはできません。 

位置制御時に、NCユニットからサーボドライバ
の偏差カウンタをリセットすることが可能です。
NCユニットの偏差カウンタリセット機能では、
指令現在位置をフィードバック現在位置に一致
させるように、たまっている位置偏差に相当する
逆方向の移動指令を与えます。 
（「10－10 偏差カウンタリセット」参照） 

未接続軸や解除不可
アラームが発生して
いる軸が混在する場
合のコネクション確
立 

スキャンリストに登録された軸が、コネク
ション確立時に以下の状態にある場合、 
・未接続 
・制御電源遮断 
・アラームリセット不可の（電源再投入が
必要な）アラームが発生中 
コネクション確立実行後、MLK初期化エ
ラー（ユニットエラーコード：
0020(Hex)）が発生し、異常の発生してい
ない軸を含めた全軸について、
MECHATROLINK通信による軸操作が不
可となります。 
正常にMECHATROLINK通信を開始する
ためには、スキャンリストに登録された全
ての軸の異常要因を取り除いた上で、コネ
クション確立を実行する必要があります。

スキャンリストに登録され、MECHATROLINK通
信を開始できた軸（※）については、サーボドラ
イバ側のアラーム有無によらず、
MECHATROLINK通信による軸操作が可能とな
ります。 
このとき、アラームが発生している軸に関して
は、該当する軸のエラーとして、各軸運転用入力
リレーエリア上でエラーフラグとエラーコード
が示されます。 
サーボドライバ側でアラームリセット不可のア
ラームが発生している場合、Ver.1.1以前では、ユ
ニットエラー（MLK初期化エラー）として検出
されていたのが、個別の軸エラーとして検出され
るように変わります。 
※：Wシリーズサーボドライバ 形 R88D-WN□

-ML2（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タイ
プ）を接続している場合、サーボドライバ側
でエンコーダ通信異常（A.C9□）が発生して
いると、ユニット Ver.1.3以前のユニットで
はMECHATROLINK通信を開始することが
できません。 

（「6－3－2 MECHATROLINKの通信状態」参
照） 
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機能強化項目 ユニット Ver.1.2 ユニット Ver.1.3 

軸エラー発生中のサ
ーボパラメータ転送 

軸にエラーが発生している場合、その軸に
対するサーボパラメータの転送（書込み、
読出し、保存）は実行できません。 
エラーリセットを実行して、軸のエラー状
態を解除してから、サーボパラメータ転送
を実行してください。 

軸にエラーが発生していても、その軸に対する
サーボパラメータ転送（書込み、読出し、保存）
を実行することができます。 
ただし、既に軸エラーが発生している場合は、
パラメータ転送時にエラーが発生しても、エラ
ーは上書きされません。 
軸エラー発生中にサーボパラメータ書込みを実
行した場合は、正しくパラメータ転送できてい
ることを確認するようにしてください。 
（「5－3 サーボパラメータの転送」参照） 

絶対値エンコーダ付
きモータ使用時ソフ
トウェアリミット検
出中でのサーボロッ
ク可 

絶対値エンコーダを使用してソフトウェア
リミットを有効としている場合、現在位置
がソフトウェアリミットのリミット領域内
にある場合は、その位置でサーボロックを
実行すると、ソフトウェアリミットエラー
が発生し、サーボロック操作が中断されま
す（サーボロックを実行することができま
せん）。 
上記の位置でサーボロックを実行する場合
は、いったん、ソフトウェアリミットを無
効に設定する必要があります。 

エンコーダ種別、ソフトウェアリミットの有効
無効によらず、どの位置でもサーボロックを実
行することができます。 
（「10－8－4 ソフトウェアリミットの動作」
参照） 

サーボロック時のみ
のドライバ主回路オ
フエラー検出 

軸のサーボロック／サーボアンロック状態
によらず、サーボドライバ主回路オフエラ
ーを検出します。 
ドライバ主回路オフエラーが発生した場
合、サーボドライバの主回路電源が遮断さ
れている限り、エラーリセットを実行して
も、ドライバ主回路オフエラーが再検出さ
れます。 

軸がサーボロック状態の場合のみドライバ主回
路オフエラーを検出します。 
ドライバ主回路オフエラーが発生した場合、NC
ユニットは自動的にサーボアンロック状態とな
るため、サーボドライバの主回路電源が遮断さ
れた状態のままでも、エラーリセットの実行に
より、ドライバ主回路オフエラーを解除するこ
とができます。 
サーボドライバの主回路電源が遮断された状態
のままで、サーボロックを実行すると、ドライ
バ主回路オフエラーが再検出されます。 
（「12－4－2 エラーコード一覧」参照） 

ファンクションブロ
ックアドレス割付保
持リレーH512以降
の使用 

ファンクションブロックのアドレス割付に
て保持以外のエリアが H512以降（初期値
設定）に設定されている場合、本ユニット
用の Smart FBライブラリを使用すること
はできません。 
上記の設定では、FB実行時に FBのエラー
となります。 
CX-Programmerにより、本設定値を使用し
ていないエリア（例えば DMや EM）に変
更する必要があります。 

ファンクションブロックのアドレス割付にて保
持以外のエリアが H512以降（初期値設定）の設
定で、本ユニット用の Smart FBライブラリを使
用することができます。 
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● ユニット Ver.1.3→ユニット Ver.2.0  
機能強化項目 ユニット Ver.1.3 ユニット Ver.2.0 

対応機器の追加 対応機器 
・Wシリーズサーボドライバ 形 R88D- 

WT□（MECHATROLINK-Ⅱアプリケー
ションモジュール JUSP-NS115装着） 
・Wシリーズサーボドライバ 形 R88D- 

WN□-ML2（MECHATROLINK-Ⅱ通信内
蔵タイプ） 

対応機器 
・Wシリーズサーボドライバ 形 R88D-WT□
（MECHATROLINK-Ⅱアプリケーションモジ
ュール JUSP-NS115装着） 

・Wシリーズサーボドライバ 形 R88D-WN□
-ML2（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タイプ）
・SMARTSTEP Juniorサーボドライバ 形

R7D-ZN□-ML2（MECHATROLINK-Ⅱ通信内
蔵タイプ） 

コネクション再加入
機能の追加 

MECHATROLINK通信の開始（コネクショ
ン確立）、通信の終了（コネクション解放）
は、スキャンリストに登録された全軸一括
で実行されます。 

全軸一括でのMECHATROLINK通信の開始／停
止機能に加えて、以下の機能が追加されます。 
・コネクション再加入機能 
通信異常などにより、いったん通信から離脱
した軸を、他の通信中の軸との通信を停止す
ることなく、再度、通信に加入させることが
できます。 
（「6－3－4 コネクション再加入」参照） 

・コネクション対象軸設定 
スキャンリストに登録されている任意の軸
を、一時的に登録なしの状態にできます。 
一時的に軸を未使用状態にしたい場合に、ス
キャンリストを設定しなおすことなく、該当
軸にエラーを発生させずに動作させることが
可能となります。 
（「6－3－5 コネクション対象軸指定」参照）

 
これに伴い、「各軸通信状態フラグ」の機能が
変更されています。詳細は次ページを参照して
ください。 

サーボドライバのア
ラーム発生時のコネ
クション確立制限改
善 

Wシリーズサーボドライバ 形 R88D- 
WN□-ML2（MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵
タイプ）において、エンコーダ通信異常
（A.C90）が発生している場合は、そのサ
ーボドライバとの間でMECHATROLINK
通信を開始することができません。 

左記条件で、MECHATROLINK通信を開始し、
サーボパラメータ転送などの操作を実行するこ
とができます。 

原点サーチ動作モ
ード追加  

原点サーチ動作パターンは、以下の設定の
組み合わせによる 3パターンとなります。
・原点サーチ動作 3種類 
（反転モード 1／2、一方向モード） 

・原点検出方法 1種類 
（原点近傍反転あり） 

原点サーチ動作パターンは、以下の設定の組み
合わせによる 11パターンとなります。 
・原点サーチ動作 4種類 
（反転モード 1／2／3、一方向モード） 

・原点検出方法 3種類 
（原点近傍反転あり／反転なし、原点近傍な
し） 

原点サーチ動作 
原点検出
方法 

反転 
モード 1 

反転 
モード 2 

一方向
モード

反転 
モード 3

原点近傍
反転あり

●＊ ● ● ○ 

原点近傍
反転なし

○＊ ○ ○ ○ 

原点近傍
使用せず

○＊ ○ ○  

● ユニット Ver.1.3以前で使用可能な組み合わせ
○ ユニット Ver.2.0以降で追加された組み合わせ
＊ 絶対値エンコーダに対応した原点サーチ動作
パターン 

（「8－2－4 原点サーチの動作」参照） 
原点サーチ時プリ
セット機能追加 

原点サーチ時プリセット機能は使用できま
せん。 

原点サーチ時プリセット機能が使用できます。 
各原点サーチ動作に対して、動作完了時に自動
的に任意の現在位置をプリセットすることがで
きます。 
また、反転モード 1のみ、絶対値エンコーダ使
用時に、同時に ABS原点オフセットを設定させ
ることが可能です。 
（「8－2－6 原点サーチ時プリセット」、「8
－6－5 絶対値エンコーダの原点位置オフセッ
トの設定」参照）  

※：各軸通信状態フラグの仕様変更 
コネクション再加入機能の追加に伴い、共通運転用リレーエリアの n+22CHに割り付けられて
いる各軸通信状態のセット／リセット条件が次のように変更されています（下線で示した条件が
追加されます）。 
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機能強化項目 ユニット Ver.1.3 ユニット Ver.2.0 
セット条件 ・ スキャンリストに登録されている軸で、コネク

ション確立によってMECHATROLINK通信を開
始した 

・ スキャンリストに登録されている軸で、コネク
ション確立によってMECHATROLINK通信を
開始した 
・ スキャンリストに登録されている軸で、コネク
ション再加入によってMECHATROLINK通信
を開始した 

リセット条件 ・ スキャンリストに登録されている軸で、コネク
ション確立時にMECHATROLINK通信を開始で
きなかった 

・ コネクション解放を実行し、MECHATROLINK
通信を停止した 

・ コネクション解放を伴うユニットエラーが発生
した 

・ スキャンリストに登録されている軸で、コネク
ション確立時にMECHATROLINK通信を開始
できなかった 
・ コネクション解放を実行し、MECHATROLINK
通信を停止した 
・ コネクション解放を伴うユニットエラーが発生
した 
・ いったんMECHATROLINK通信を開始した軸
で、各軸の通信異常が発生した 

 
ユニット Ver.1.3以前では、いったんコネクション確立によりMECHATROLINK通信を開始
すると、コネクション解放（コネクション解放を伴うユニットエラーの発生を含む）が実行され
ない限り、各軸通信状態ステータスはリセットされません。 
ユニット Ver.2.0以降では、コネクション確立実行後、各軸の通信異常（同期通信アラーム、通
信アラーム）発生により、軸操作が不可となった場合も各軸通信状態ステータスがリセットされ
ます。 
 

● ユニット Ver.2.0→ユニット Ver.2.1  
機能強化項目 ユニット Ver.2.0 ユニット Ver.2.1 

原点サーチによるア
ブソ PG原点位置オ
フセット設定機能使
用時の伝送周期／通
信周期設定の高速化 

原点サーチによるアブソ PG原点位置オフ
セット設定機能使用時は、使用しない場合
とは別途用意された設定一覧表に基づい
て、通信周期を長く設定します。 

原点サーチによるアブソ PG原点位置オフセッ
ト設定機能使用時も、使用しない場合と同じ通
信周期の設定ができます。 
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■ サポートツールのバージョンとユニットバージョンとの対応 

NCユニット用サポートツール CX-Motion-NCFで使用できる機能は、サポートツール
バージョンと NCユニットのユニットバージョンとの組み合わせにより、下表の通り
となります。 

○：サポートあり、－：サポートなし 

ユニットバージョン
サポートツール 

機能 ツールバージョン

ユニット
Ver.1.0 

ユニット
Ver.1.1 

ユニット
Ver.1.2 

ユニット
Ver.1.3 

ユニット
Ver.2.0
以降 

Wシリーズサーボドラ
イバ(MECHATROLINK 
通信内蔵タイプ)対応 

Ver.1.1以降 ○ ○ ○ ○ ○ 

CX-Oneへの統合 Ver.1.2以降 ○ ○ ○ ○ ○ 
絶対値エンコーダ 
セットアップ機能 

Ver.1.3以降 － － ○ ○ ○ 

軸エラー発生中の 
サーボパラメータ転送 

Ver.1.3以降 － － － ○ ○ 

NCユニットのユニット
バージョン Ver.2.0で追
加された原点サーチ動
作モード 

Ver.1.4以降 － － － － ○ 

NCユニットのユニット
バージョン Ver.2.0で追
加された原点サーチ時
プリセット機能 

Ver.1.4以降 － － － － ○ 

SMARTSTEP Junior
（MECHATROLINK-Ⅱ
通信内蔵タイプ）対応 

Ver.1.4以降 － － － － ○ 

 

参 考  

 NCユニット ユニットバージョン Ver.2.0で追加されたコネクション再加入機能は、

CX-Motion-NCFでは対応しておりません。また CX-Motion-NCFから NCユニット

とサーボドライバとの通信を開始すると、コネクション対象軸指定の設定によらず、

スキャンリストに登録しているすべての軸に対して通信を行います。 
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 表記について 
 

本マニュアルでは、特に操作の項目を以下のように記述しています。 

 

表記の例 

 
        ［  ］ .......メニュー名、キー、ダイアログボックス名、ボタン名などを示します。 

表中などで、明らかにメニュー名だと分かるところでは、［  ］を付

けていない場合もあります。 

例：［ファイル］メニュー、［Tab］キー、［検索］ダイアログボックス、

［OK］ボタン 

 
        ｜ ...................メニューの階層を示します。 

              メニューの階層が多い場合、下記の様に「｜」を使用して、省略してる 

 場合があります。 

例：［ファイル］｜［新規作成］｜［プログラム］を選びます。 

  ［ファイル］メニューから［新規作成］を選び、サブメニューから

［プログラム］を選ぶことを示します。 

     
［ ］+［ ］....複数のキーを同時に押すことを示します。 

表中などで、明らかにキーだと分かるところでは、［ ］を付けていない

場合もあります。 

例： ［Ctrl］+［S］ 

 ［Ctrl］キーを押しながら、［S］キーを押します。 

 
       クリック ...........左クリックすることを示します。 

本書では、左クリック／左ダブルクリックをクリック／ダブルクリック

と省略して表記しています。右クリックの場合は、右クリックと表記し

ています。 



23 

第 1章 CX-Motion-NCFの概要  

第 2章 セットアップ 

第 3章 基本操作 

第 4章 プロジェクトの新規作成 

第 5章 データ編集 

第 6章 プロジェクトの保存/読み出し 

第 7章 データの転送/照合 

第 8章 モニタ 

第 9章 運転 

第 10章 絶対値エンコーダセットアップ 

第 11章 異常履歴とトラブルシューティング 

 

 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

10 

11 



 

24 

 目次 
 

はじめに ······················································································································2 
安全上のご注意 ············································································································4 
安全上の要点 ················································································································6 
使用上の注意 ················································································································7 
参照マニュアル ············································································································8 
マニュアル改訂履歴 ·····································································································9 
バージョンアップのご案内 ··························································································10 
バージョンと対応機種について ···················································································13 
ユニットバージョンについて ·······················································································15 
表記について ················································································································22 
目次  ······················································································································24 

 

第 1章 CX-Motion-NCFの概要 ······································································ 1-1 

1－1 CX-Motion-NCFとは ·······················································································1-2 
1－2 システム構成 ···································································································1-4 
1－3 機能一覧 ··········································································································1-5 
1－4 操作手順 ··········································································································1-6 

第 2章 セットアップ ······················································································ 2-1 

2－1 インストールとアンインストール ··································································2-2 
2－2 PLCとの接続 ··································································································2-3 

2－2－1 CS/CJシリーズ PLCと接続する場合··························································· 2-3 
2－2－2 CPシリーズ PLCと接続する場合 ································································ 2-5 
2－2－3 CJ2シリーズ PLCと接続する場合 ·································································· 2-5 

第 3章 基本操作 ····························································································· 3-1 

3－1 画面名称 ··········································································································3-2 
3－2 基本操作 ··········································································································3-4 

3－2－1 CX-Motion-NCFの基本操作 ·········································································· 3-4 
3－2－2 軸構成設定画面の基本操作 ··········································································· 3-8 

3－3 目的別操作一覧 ·······························································································3-12 

第 4章 プロジェクトの新規作成 ···································································· 4-1 

4－1 プロジェクトの新規作成 ·················································································4-2 
4－2 NCユニットの追加/削除 ·················································································4-3 
4－3 サーボドライバの追加/削除 ············································································4-5 

第 5章 データ編集·························································································· 5-1 

5－1 NCパラメータの編集······················································································5-2 



25 

5－1－1 リレーエリア設定パラメータ編集 ······························································· 5-3 
5－1－2 MECHATROLINKの通信設定パラメータ編集··········································· 5-4 
5－1－3 軸設定パラメータ編集 ··················································································· 5-5 

5－2 サーボパラメータの編集 ················································································ 5-8 

第 6章 プロジェクトの保存/読み出し···························································· 6-1 

6－1 プロジェクトの保存 ······················································································· 6-2 
6－2 プロジェクトの読み出し ················································································ 6-3 
6－3 インポート ······································································································ 6-4 
6－4 エクスポート ·································································································· 6-5 
6－5 印刷················································································································· 6-6 

第 7章 データの転送/照合 ·············································································· 7-1 

7－1 オンライン接続のための初期設定 ········································································ 7-2 
7－2 通信仕様の設定/変更 ······················································································ 7-3 
7－3 データのダウンロード ···················································································· 7-5 

7－3－1 一括ダウンロード ··························································································· 7-5 
7－3－2 NCパラメータのダウンロード ····································································· 7-7 
7－3－3 サーボパラメータのダウンロード ······························································· 7-9 

7－4 データのアップロード ···················································································· 7-11 
7－4－1 一括アップロード ··························································································· 7-11 
7－4－2 NCパラメータのアップロード ····································································· 7-13 
7－4－3 サーボパラメータのアップロード ······························································· 7-13 

7－5 データの照合 ·································································································· 7-15 
7－5－1 一括照合 ··········································································································· 7-15 
7－5－2 NCパラメータの照合 ····················································································· 7-17 
7－5－3 サーボパラメータの照合 ··············································································· 7-18 

7－6 フラッシュメモリに保存 ················································································ 7-20 

第 8章 モニタ ································································································· 8-1 

8－1 ユニットモニタ······························································································· 8-2 
8－2 軸モニタ ········································································································· 8-5 

第 9章 運転····································································································· 9-1 

9－1 運転················································································································· 9-2 

第 10章 絶対値エンコーダセットアップ ······················································· 10-1 

10－1 絶対値エンコーダセットアップ ····································································· 10-2 

第 11章 異常履歴とトラブルシューティング················································ 11-1 

11－1 異常履歴 ········································································································· 11-2 
11－2 エラーコード ·································································································· 11-3 
11－3 トラブルシューティング ················································································ 11-18 

索引 
 



 

26 

 



      

 

 

第1章 

CX-Motion-NCFの概要 
 

 

 

 

 

 

 

 

CX-Motion-NCFの概要、機能、システム構成について説明します。 

CX-Motion-NCFをご使用になる前に必ずお読みください。 
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1－1 CX-Motion-NCFとは 
 

■ CX-Motion-NCFとは 

CX-Motion-NCFは、位置制御ユニット（以下「NCユニット」と略します）で使用す
る各種データの設定と転送、データの保存/印刷、NCユニットの動作状況をモニタで
きるソフトウェアです。 
本ソフトウェアは、CX-Oneがサポートする OS上で動作します。 

Windows搭載パソコン�NCユニットで使用する
パラメータを設定して
転送します。�
�

NCユニットの動作状況
のモニタリング�
例えば、現在位置、入
出力の状態、エラー表
示など�

NCユニット�

RUN
ERC
ERH
ERM

MLK
NCF71

UNIT
No.

MLK

01234567
89

AB
CDEF

 
 

■ 使用できる NCユニット 

CX-Motion-NCFは、以下に示す NCユニットに対応しています。 
CX-Motion-NCF対応 NCユニット形式 対応 PLC機種 

形 CS1W-NC271 
形 CS1W-NC471 
形 CS1W-NCF71 

CSシリーズ 

形 CJ1W-NC271 
形 CJ1W-NC471 
形 CJ1W-NCF71 

CJシリーズ／CPシリーズ／NSJシリーズ 
FQM1シリーズ※ 

※：FQM1シリーズ ユニット Ver.3.0以降のみ対応しています。  
 

■ 特長 

● プロジェクトによるデータ管理、編集が可能 

複数の NCユニットのデータを１つのプロジェクトとして管理します。 
PLCの下に複数の NCユニット、NCユニットの下に複数のサーボドライバ（形 CS1W- 
NC271/形 CJ1W-NC271：最大 2軸、形 CS1W-NC471/形 CJ1W-NC471：最大 4軸、形
CS1W-NCF71/形 CJ1W-NCF71：最大 16軸）がツリー上に表示されます。 
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● シリアル直接接続、またはネットワークを介して PLC上の NCユニットとも通信

可能 

CX-Serverを介して、PLC上の NCユニットと通信が行えます。 

上位リンク（SYSMAC WAY）、またはツールバス（Toolbus）を介して、PLC上の NC

ユニットとのオンライン操作（パラメータのデータ転送/照合、モニタなど)が可能です。 
 

● サーボドライバのパラメータ編集が可能 

NCユニットに接続されているサーボドライバのパラメータが編集可能です。 

 

● ユニットの異常情報が表示可能 

NCユニットに現在発生している異常情報や異常履歴が表示可能です。 

 

■ 使用できるパソコン 

CX-Motion-NCFが使用できるパソコンの条件は、「CX-One セットアップマニュアル」
（Man.No.SBCA-346）を参照してください。 

 

■ CX-Motion-NCFで作成するデータ 

CX-Motion-NCFで作成するデータは、以下のプロジェクトファイルです。拡張子は
「.mnf」です。 

  

  
プロジェクトファイル

（*.mnf） 
PC NC

NC
NC
NC

ユニットパラメータ 
サーボパラメータ 

PLC

 
 

■ ソフトウェア構造 

CX-Motion-NCFは、CX-Serverを介して、NCユニットとデータ交換（オンライン通信）
します。したがって、オンライン機能を実行するためには、CX-Serverを同一パソコン
にインストールしていることが必要です。 
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1－2 システム構成 
 

位置制御ユニットのシステム構成を以下に示します。 

ここでは形 CJ1W-NCF71でのシステム構成例を示します。 
 

NCユニット 
（形 CJ1W-NCF71） 

外部入力 

CJシリーズ 
CPUユニット

電源 
ユニット 

正転側限界入力信号 

逆転側限界入力信号 

原点入力信号 

原点近傍入力信号 

割込入力信号 

I/F用 24V電源 

…

サーボモータ 
ドライバ 

サーボモータ 
ドライバ 

サーボモータ 
ドライバ 

MECHATROLINK-Ⅱ 
（最大 16軸） 

サーボ 
モータ 

サーボ 
モータ 

外部入力 

正転側限界入力信号 

逆転側限界入力信号 

原点入力信号 

原点近傍入力信号 

割込入力信号 

I/F用 24V電源 

…

ツールバス／ 
上位リンク 

CX-Motion-NCF 
パラメータの編集/転送 
モニタ 
ファイル管理など 

CX-Programmer 
ラダープログラムの 
作成/転送 
モニタリング 
ファイル管理など 
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1－3 機能一覧 
 

名称 機能 内容 参照項 

プロジェクトの新規作成 プロジェクトファイルを（*mnf）を作成します。 4-1項 
NCユニットの追加/削除 プロジェクト上に NCデータを追加します。 4-2項 

プロジェクト編集 

サーボドライバの追加/削除 プロジェクト上にサーボドライバデータを追加します。 4-3項 

NCパラメータの編集 NCパラメータの編集をします。 5-1項 データ編集 
サーボパラメータの編集 サーボパラメータの編集をします。 5-2項 
プロジェクトの保存 プロジェクトファイル（*.mnf）として保存します。 6-1項 プロジェクトの保

存/読み出し プロジェクトの読み出し プロジェクトファイル（*.mnf）を読み出します。 6-2項 
インポート NCパラメータ/サーボパラメータをインポートします。 6-3項 データのインポー

ト/エクスポート エクスポート NCパラメータ/サーボパラメータをエクスポートしま
す。 

6-4項 

印刷 印刷 印刷します。 6-5項 
初期設定 CPUユニット/NCユニットの設定をします。 7-1項 
通信設定 PLCとの通信設定をします。 7-2項 
ダウンロード 
アップロード 
照合 

NCパラメータ/サーボパラメータをダウンロード/アッ
プロード/照合します。 

7-3項 
7-4項 
7-5項 

フラッシュメモリ保存 ダウンロードした NCパラメータをフラッシュメモリに
保存します。 

7-6項 

モニタ ユニットのステータス、各軸の現在位置、各軸のステー
タス、エラー情報を表示します。 

8-1項 
8-2項 

デバイス情報 
 
 

NCユニットのユニット形式、ユニットシステムバージ
ョン、およびユニット付属情報を読み出します。 

－ 

オンライン 

絶対値エンコーダセットア
ップ 

NCユニットを通じて絶対値エンコーダのセットアップ
をします。 

10-1項 

運転 JOG JOG動作をします。 9-1項 
異常 異常履歴 異常履歴を表示します。 11-1項 

 



1－4 操作手順 
 

1-6 

1 

Ｃ
Ｘ
‐
Ｍ
ｏ
ｔ
ｉ
ｏ
ｎ
‐
Ｎ
Ｃ
Ｆ
の
概
要 

1－4 操作手順 
 

CX-Motion-NCF、および CX-Serverをパソコンにインストールし、各種データを作成、
NCユニットへ転送して使用するまでの手順を以下に示します。 

 
 

CX-Motion-NCFのインストール 

CX-Serverのインストール 

CPUユニットの内蔵 RS-232Cポート 
との接続 

CX-Motion-NCFの起動 

プロジェクトの新規作成 

プロジェクトへ NCユニットの追加 

NC へサーボドライバの追加 

C
X

-M
otion-N

C
F

基
本
画
面 軸構成設定画面の表示 

NC ユニットパラメータ/サーボパラメータの 

編集/転送 

フラッシュメモリに保存 

NC ユニットでの位置決め 

NC モニタ 

軸
構
成
設
定
画
面 

2－1 項参照 

2－1項参照 

2－2項参照 

3－2項参照 

4－1項参照 

4－2 項参照 

4－3項参照 

5－2項参照 

7－3/7-4 項参照 

3－2項参照 

7－6 項参照 

NC ユニットのユーザーズ 

マニュアルを参照してください。

8 章参照 

軸構成設定画面を閉じる 3－2 項参照 

プロジェクトの保存 

CX-Motion-NCF の終了 

C
X

-M
otion-N

C
F

基
本
画
面 

6－1 項参照 

3－2項参照 
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CX-Motion-NCF、CX-Serverのインストール、PLCとの接続について説明します。 
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2－1 インストールとアンインストール 
 

■ インストールが必要なソフト 

CX-Motion-NCFを使用するには、以下のソフトを同一パソコンにインストールするこ
とが必要です。 
1) CX-Motion-NCF 
2) 通信ドライバ： CX-Server（CX-Serverドライバ管理ツール含む） 
 

● CX-Motion-NCFのインストール 

CX-Motion-NCFを FA統合ツールパッケージ CX-Oneからインストール/アンインスト
ールする手順については、「CX-One セットアップマニュアル」（No.SBCA-346）を
参照してください（FA統合ツールパッケージ CX-Oneに同梱されています）。 

Man No. 形式 マニュアル名称 内容 

SBCA-346 形 CXONE-AL□□D-V4 CX-One 
セットアップマニュ
アル 

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。 
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2－2 PLCとの接続 
CX-Motion-NCFで作成したプロジェクトデータを NCユニットに転送するにはパ
ソコンと PLC本体（CPUユニット）をケーブルで接続し、オンライン接続するこ
とが必要です。 

2－2－1 CS/CJシリーズ PLCと接続する場合 
 

■ 接続の形態 

SYSMAC WAY（上位リンク）または Toolbus（ツールバス）によって、PLCのペ
リフェラルポートまたは RS-232Cポートと接続します。 

NEC

PC-9801BX

10pin

9pin
オス

9pinメス

形CS1W-CN118（0.1m）＊1

形CS1W-CN226（2.0m）
形CS1W-CN626（6.0m）

形CS1W-CN118＊1

形CS1W-CN226
形CS1W-CN626

ペリフェラルポート
10pinメス

NEC

PC-9801BX

9pin
メス

9pin
オス

9pin
オス 9pinオス

9pinメス RS-232Cポート
9pinメス

形XW2Z-200S-CV / 200S-V（2.0m）
形XW2Z-500S-CV / 500S-V（5.0m）

形XW2Z-200S-CV / -200S-V
形XW2Z-500S-CV / -500S-V

ペリフェラルポートに接続時 RS-232Cポートに接続時パソコン

DOS/V
パソコン

9pin
メス  

*1：形 CS1W-CN118は、右記の RS-232Cケーブル（形 XW2Z-□□□□-□□）を使用して、下
記のように CPUユニットのペリフェラルポートに接続するときに使用します。 

 

NEC

PC-9801BX

形CS1W-CN118

ペリフェラルポート

RS-232Cケーブル

 

 

参 考 

 

パソコン用ツールを PLC と接続するときに可能なネットワーク種別（シリアル通
信モード）には、以下の 2種類があります。特長は、以下のとおりです。 

 
ネットワーク種別 特徴 

Toolbus（ツールバス） 高速な通信が可能です。したがって、ツールバスが可能な接続形
態の場合、ツールバスで接続することをお勧めします。 
・CS/CJシリーズの場合は、周辺ツール側の通信速度を自動認識
して接続することが可能です。 
・1対 1接続のみ可能です。 
・CX-Motion-NCFの場合、モデムとの接続も可能です。 

SYSMAC WAY（上位リンク） 一般的な上位パソコンとの通信手順です。 
・ツールバスに比べ低速です。 
・1対 1または 1対多で接続することができます。 
・モデムや光アダプタなどとの接続が可能です。 
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■ 接続方法 

以下の方法のいずれかの方法でパソコン（CX-Motion-NCF）と PLC本体（CPUユ
ニット）とをオンライン接続します。 
また、CS/CJシリーズ シリアルコミュニケーションユニットのポートと接続する
ことも可能です。その場合のネットワーク種別は「上位リンク」のみです。 
 

CPUユニット
ペリフェラルポート

DOS/Vパソコン

ペリフェラルポートに接続

DOS/Vパソコン

RS-232Cポートに接続

形CS1W-CN118（0.1m）
形CS1W-CN226（2.0m）
形CS1W-CN626（6.0m）

形XW2Z-200S-CV（2.0m）
形XW2Z-500S-CV（5.0m）

9pin

9pin

CPUユニット内蔵
RS-232Cポート
またはシリアル
コミュニケーション
ユニットのポート

　DOS/Vパソコンとの接続

9pin

 
 
 

● 接続ケーブル一覧 

 
ユニット ユニット側

のポート 
パソコン パソコン側

ポート 
ネットワーク

種別 
(シリアル通信
モード) 

形式 長さ ケーブル 
備考 

形 CS1W-CN226 2m 内蔵ペリフ
ェラルポー
ト 

DOS/V D-SUB 9ピ
ンオス 

SYSWAY 
形 CS1W-CN626 6m 

－ 

形 XW2Z-200S-CV 2m 

CPUユニット 

内蔵
RS-232Cポ
ート D-SUB 
9ピンメス 

DOS/V D-SUB 9ピ
ンオス 

SYSWAY 
形 XW2Z-500S-CV 5m 

ESD（静電気）
対策コネクタを
使用 

形 XW2Z-200S-CV 2m シリアルコミ
ュニケーショ
ンユニット 

RS-232Cポ
ート D-SUB 
9ピンメス 

DOS/V D-SUB 9ピ
ンオス 

SYSWAY 
形 XW2Z-500S-CV 5m 

ESD（静電気）
対策コネクタを
使用 

 

お願い 

 

PLCの RS-232Cポートに、上記ケーブルのコネクタを接続するときは、接地され
た金属に触れるなどして、人体の静電気を放電させてから、ケーブルのコネクタに
触れてください。 
なお、とくに形 XW2Z-□□□S-CVタイプのケーブルは、ESD（静電気）対策のコ
ネクタフード（形 XM2S-0911-E）を使用しているため、静電気に対してより強化
されています。ただし、その場合でも、静電気を放電させてからコネクタに触れる
ようにしてください。 
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2－2－2 CPシリーズ PLCと接続する場合 
 

■ CPUユニットの USBポートに、市販 USBケーブルで接続する場合 

 
ユニット ユニット側の 

ポート 
パソコン パソコン側

ポート 
シリアル通信モード
（ネットワーク種別）

形式 長さ 備考 

CPUユニット USBポート 
（Bコネクタ） 

DOS/V USBポート 
（Aコネク
タ） 

USB 市販 USB1.1（または
2.0）用ケーブル 

最大 5ｍ － 

 
 

DOS/V パソコン 

USB ポート 

ぺリフェラル USB ポート 

市販 USB 
ケーブル 

CP1H CPU ユニット 

 
 

■ シリアルコミュニケーションオプションボードの RS-232Cポートに、

RS-232Cケーブルで接続する場合 

 
ユニット ユニット側のポ

ート 
パソコン パソコン側

ポート 
シリアル通信モード
（ネットワーク種別）

形式 長さ 備考 

Toolbus（ツールバス）
または SYSMAC WAY
（上位リンク） 

形 XW2Z-200S-CV/ 
500S-CV 

2m/5m ESD（静電
気）対策コネ
クタを使用

シリアルオプシ
ョンボード 
形 CP1W-CIF01 

RS-232Cポート 
D-SUB 9ピン 
メス 

DOS/V D-SUB 9ピン
オス 

SYSMAC WAY（上位
リンク） 

形 XW2Z-200S-V/ 
500S-V 

2m/5m － 

 
 

2－2－3 CJ2シリーズ PLCと接続する場合 
 

■ USBまたは RS-232C接続 
ユニット ユニット側の 

ポート 
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 備考 

CPUユニット USBポート（B
コネクタ） 

DOS/V USBポート（A
コネクタ） 

USB 市販 USB1.1（または
2.0）用ケーブル 

最大 5ｍ － 

 内蔵 RS-232C 
ポート 
D-SUB 9ピン 
メス 

DOS/V D-SUB 9ピン
オス 

ツールバス（Toolbus）
注 

形 XW2Z-200S-CV/ 
500S-CV 

2m/5m ESD（静電
気）対策コネ
クタを使用

注. CJ2の場合、CPUユニット、シリアルコミュニケーションユニットの RS-232Cポートに上
位リンク（SYSMAC WAY）で接続することはできません。 
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USB接続時 RS-232C接続時 

 

DOS/V パソコン 

USB ポート 

USB ポート 

市販 USB 
ケーブル  

CJ2 CPU ユニット 

 

 

DOS/V パソコン 

CJ2 CPU ユニット 

D-subコネクタ 
（9pinオス） 

推奨ケーブル 
形 XW2Z-200S-CV/500S-CV 

シリアルポート
（RS-232C） 
D-subコネクタ 
（9pinメス） 

 

 

■ Ethernetでの接続 
ユニット側 
のポート 

パソコン 
側ポート 

ネットワークタイ
プ 

（通信モード）

形式 長さ ケーブル 
備考 

市販のツイストペアケーブル
（EtherNet/IP 規格準拠） 

100m 
（ハブとノード間の距離） 

内蔵 Ethernetポー
ト 

Ethernetポート 100BASE-TX/10BA
SE-T（100BASE-TX
を推奨） 市販スイッチングハブ ― 

－ 

 
 

100BASETX 
ツイストペア 
ケーブル（ストレー
ト） 

内蔵 Ethernet ポート 

100BASETX 
ツイストペア 
ケーブル（ストレート）

スイッチングハブ

CJ2 CPU ユニット 

DOS/V パソコン 
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各画面の説明と基本操作について説明します。 
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3-2 

3 
基
本
操
作 

3－1 画面名称 
 

以下に CX-Motion-NCFの画面名称について説明します。 
 

■ 基本画面 

 CX-Motion-NCF基本画面 

軸構成設定画面 

 
 

■ パラメータ編集画面 

 
 



3－1 画面名称 
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■ モニタ画面 
 

軸モニタ画面 ユニットモニタ画面 
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3－2 基本操作 
 

3－2－1 CX-Motion-NCFの基本操作 
CX-Motion-NCFの基本的な操作について説明します。 
 

■ CX-Motion-NCFの起動 

● CX-Motion-NCFをCX-OneからインストールしたCX-Programmerの I/Oテーブル

から［専用ツール起動］｜［設定を引き継いで起動］を選択して起動する場合 
 

1．I/Oテーブル上の「位置制御ユニット」を右クリックして、［専用ツール起動］｜
［設定を引き継いで起動］を選択します。 

 

［専用ツール起動］を選択し 

例）位置制御ユニット（CJ1W-NCF71）を右クリックして 

［設定を引き継いで起動］を選択します

 
 
2．CX-Motion-NCFが起動し、同時に、プロジェクトの新規作成（［ファイル］|［プ
ロジェクト新規作成］）の後、NCユニットの追加（［ユニット］｜［追加］）が
自動的に行われます。以下のように、NCユニットの情報が引き継がれます。 

 
PLC機種が、I/Oテーブルから、
引き継がれます。 

位置制御ユニットの情報が、I/O
テーブルから、引き継がれま
す。

 
 
 



3－2 基本操作 
3－2－1 CX-Motion-NCFの基本操作 

3-5 

3 
基
本
操
作 

● CX-Motion-NCFをCX-OneからインストールしたCX-Programmerの I/Oテーブル

から［専用ツール起動］｜［起動のみ］を選択して起動する場合 
 

1．I/Oテーブル上の「位置制御ユニット」を右クリックして、［専用ツール起動］｜
［起動のみ］を選択します。プロジェクトが新規に作成され、以下の画面が表示さ
れます。 

 

 
 

● CX-Motion-NCFをスタートメニューから起動する場合 
1．［スタート］をクリックし、［プログラム］｜［OMRON］｜［CX-One］｜
［CX-Motion-NCF］の順に選択します。［CX-Motion-NCF］をクリックします。上
記の「起動のみ」を選択したときと同様の画面が表示されます。 
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■ CX-Motion-NCFの終了 
1. ［ファイル］｜［アプリケーションの終了］をクリックするか、画面右上の を
クリックします。 
プロジェクトを編集した後、保存していない場合は、次の画面が表示されます。 

 
 

2. 保存する場合は、［はい］をクリックします。保存の必要がない場合は［いいえ］
をクリックします。［キャンセル］をクリックすると、基本画面に戻ります。 

 

■ CX-Motion-NCFの基本画面 
起動時に表示される以下の画面を CX-Motion-NCFの基本画面とします。 

 
 

■ メインメニュー一覧 
メインメニュー名 内容 ショートカット
ファイル（F） プロジェクトの新規作成／保存を行うときに使用します。 ［Alt］+［F］ 
表示（V） ツールバー／ステータスバーの表示／非表示するときに使

用します。 
［Alt］+［V］ 

PLC（P） PLCとのオンライン接続するときに使用します。 ［Alt］+［P］ 
ユニット（U） NCユニットの追加／削除や軸構成設定画面（NCユニット

設定ダイアログ）を開くときに使用します。 
［Alt］+［U］ 

ヘルプ（H） ヘルプ、バージョン情報を表示するとき、またはオンライ
ン登録をするときに使用します。 

［Alt］+［H］ 
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● メニュー一覧 
各メニューの表示と機能は、次のとおりです。 
各メニューをクリックすると、その機能のダイアログボックスが表示されます。画面
の指示に従って操作してください。 
メインメ
ニュー名 

メニュー名 内容 ショート
カット 

［新規作成（N）］ プロジェクトを新規作成する。 ［Ctrl］＋
［N］ 

［開く（O）］ プロジェクトを開く。 ［Ctrl］＋
［O］ 

［上書き保存（S）］ プロジェクトを上書き保存する。 ［Ctrl］＋
［S］ 

［名前を付けて保存（A）］ プロジェクトに名前を付けて保存する。 － 

ファイル
（F） 

［アプリケーションの終了
（X）］ 

CX-Motion-NCFを終了する。 － 

［ツールバー（T）］ ツールバーの表示／非表示をする。 － 表示（V） 
［ステータスバー（S）］ ステータスバーの表示／非表示をする。 － 
［オンライン接続（O）］ PLCにオンライン接続する。 － PLC（P） 
［通信設定（S）］ オンライン接続のための通信設定をする。 － 
［パラメータ編集（E）］ 軸構成設定画面（NCユニット設定ダイア

ログ）を開く。 
－ 

［最大軸数の変更（X）］ NCユニットの形式（最大接続軸数）を変
更する。 

－ 

［ユニット番号の変更（U）］ NCユニットの号機番号を変更する。 － 
［コメント編集（C）］ コメントを編集する。 － 
［追加（A）］ NCユニットを追加する。 － 

ユニット
（U） 

［削除（D）］ NCユニットを削除する。 ［DEL］
［目次（H）］ ヘルプを表示する。 ［F1］ 
［オンライン登録（O）］ オンライン登録をする。オムロン CX-One

のウェブサイトに接続する。 
－ 

ヘルプ
（H） 

［バージョン情報（A）］ CX-Motion-NCF、および CX-Serverのバー
ジョン情報を表示する。 

－ 

 

■ ツールバー 
ツールバーのアイコンをクリックして直接機能を選ぶこともできます。ツールバーか
らは、以下の機能を実行することができます。 
 

② ③ ④ ⑤ ⑥ ⑦①
 

 
番号 機能 

① 新規にファイルを作成 
② 既存のファイルを開く 
③ 作業中のファイルを上書きして保存 
④ PLCに接続します 
⑤ PLCとの接続設定をします 
⑥ ユニットを追加します 
⑦ ユニットを削除します 
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■ ステータスバー 
ステータスバーには、以下のような情報が表示されます。 

 
■ 表示設定 

表示設定では、ツールバー、ステータスバーの表示／非表示の設定を切り替えること
ができます。 
 

● 表示／非表示を設定するには 
1. ［表示］をクリックします。 

  
2. ［ツールバー］、［ステータスバー］の前がチェックされている場合は表示されま
す。表示させない場合は、［ツールバー］、［ステータスバー］のいずれかをクリ
ックし、チェックをはずします。 

■ ヘルプ 

● ヘルプの目次を表示させるには 
1. ［ヘルプ］｜［目次］をクリックします。ヘルプの目次が表示されます。 
2. 表示させたいヘルプのキーワードをクリックすると内容が表示されます。 
 

● CX-Motion-NCF、および CX-Serverのバージョン情報を表示させるには 
1. ［ヘルプ］｜［バージョン情報］をクリックします。CX-Motion-NCF、および

CX-Serverのバージョンが表示されます。 
 

3－2－2 軸構成設定画面の基本操作 
NCユニットの設定を行う軸構成設定画面の基本的な操作について説明します。 
 

■ 軸構成設定画面の表示 
1．CX-Motion-NCFの基本画面で、ユニットを選択して［ユニット］｜［パラメータ
編集］をクリックするか、ユニットをダブルクリックします。 
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■ 軸構成設定画面の終了 
1. ［ファイル］｜［閉じる］をクリックするか、画面右上の をクリックします。 
 

■ 軸構成設定画面 
軸構成設定画面は、以下の画面を基本画面とします。 

 

 
 

■ メインメニュー一覧 
 
メインメニュー名 内容 ショートカット
ファイル（F） インポート、エクスポートなどを行うときに使用します。 ［Alt］+［F］
編集（E） ドライバの追加やパラメータの編集などを行うときに使用

します。 
［Alt］+［E］

オンライン（L） パラメータの転送やモニタなどを行うときに使用します。 ［Alt］+［L］
ヘルプ（H） ヘルプ、バージョン情報を表示するときに使用します。 ［Alt］+［H］

● メニュー一覧 
各メニューの表示と機能は、次のとおりです。 
各メニューをクリックすると、その機能のダイアログボックスが表示されます。画面
の指示に従って操作してください。 
メインメニ
ュー名 

メニュー名 内容 ショートカッ
ト 

［インポート（I）］ NCプロジェクト全体もしくはサーボパラ
メータをインポートする。対象は CSV形式
のファイル。 

－ 

［エクスポート（E）］ NCプロジェクト全体もしくはサーボパラ
メータをエクスポートする。対象は CSV形
式のファイル。 

－ 

［プロパティ（T）］ サーボドライバアイテムを選択時、サーボ
ドライバ設定変更画面を表示する。 
サーボドライバアイテム未選択時、無効。 

－ 

［印刷（P）］ ユニットパラメータ、およびサーボパラメ
ータを印刷する。 

［Ctrl］+［P］

ファイル（F） 

［閉じる（C）］ 軸構成設定画面を閉じる。 
開いているパラメータ編集画面、およびモ
ニタ画面はすべて閉じる。 

－ 
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メインメ
ニュー名 

メニュー名 内容 ショートカ
ット 

［新規ドライバの追加
（N）］ 

サーボドライバの追加ダイアログを表示す
る。 

－ 

NCユニット NCユニットのパラメータを編集する。 － ［パラメ
ータ編集
（T）］ 

軸□□ サーボパラメータを編集する。 － 

［コピー（C）］ 軸をコピーする。 ［Ctrl］+［C］
［貼り付け（P）］ 軸を貼り付ける。 ［Ctrl］+［V］

編集（E）

［削除（L）］ 選択されているサーボドライバを削除す
る。 

［DEL］ 

［NCへ転送（D）］ 一括ダウンロードを行う。一括ダウンロー
ドダイアログを表示する。 

－ 

［NCから転送（U）］ 一括アップロードを行う。一括アップロー
ドダイアログを表示する。 

－ 

［照合（C）］ 一括照合を行う。一括照合ダイアログを表
示する。 

－ 

［フラッシュメモリに保
存（R）］ 

フラッシュメモリに保存を行う。 － 

［ユニットモニタ（M）］ ユニットモニタを表示する － 
［軸モニタ（A）］ 軸モニタを表示する。 － 
［運転（T）］ 運転画面を開く。オンライン接続、サーボ

ロック/アンロック、JOGなどを行う。 
－ 

［異常履歴（E）］ 異常履歴の表示を行う。 － 
［デバイス情報（I）］ デバイス情報の表示を行う。 － 

オンライ
ン（L） 

［絶対値エンコーダセッ
トアップ（B）］ 

絶対値エンコーダのセットアップを行う。 － 

［ヘルプ（H）］ ヘルプを表示する。 ［F1］ ヘルプ
（H） ［バージョン情報（A）］ CX-Motion-NCF、およびドライバデータベー

スのバージョン情報を表示する。 
－ 

 

■ ツールバー 
ツールバーのアイコンをクリックして直接機能を選ぶこともできます。ツールバーか
らは、以下の機能を実行することができます。 
 

 

① ② ③ ④ ⑤ ⑥ ⑦ ⑧ ⑨ ⑩
  

番号 機能 
① 新規ドライバの追加 
② コピー 
③ 貼り付け 
④ 削除 
⑤ NCへ転送 
⑥ NCから転送 
⑦ 照合 
⑧ フラッシュメモリに保存 
⑨ ユニットモニタ 
⑩ 軸モニタ 

 



3－2 基本操作 
3－2－2 軸構成設定画面の基本操作 

3-11 

3 
基
本
操
作 

■ ヘルプ 

● ヘルプの目次を表示させるには 
1. ［ヘルプ］｜［ヘルプ］をクリックします。ヘルプの目次が表示されます。 
2. 表示させたいヘルプのキーワードをクリックすると内容が表示されます。 
 

● CX-Motion-NCFおよびドライバデータベースのバージョン情報を表示させるには 
1. ［ヘルプ］｜［バージョン情報］をクリックします。CX-Motion-NCFおよびドライ
バデータベースのバージョン情報が表示されます。 
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3－3 目的別操作一覧 
 

■ 目的別操作一覧 
機能（目的） 操作 ショートカット ツールバ

ーのアイ
コン 

参照 
ページ

プロジェクト 
CX-Motion-NCFの起動 ［スタート］｜［プログラム］｜［OMRON］

｜［CX-One］｜［CX-Motion-NCF］の下の
［CX-Motion-NCF］をクリック 

－ 
－ 

P3-4 

新規プロジェクトの作成 CX-Motion-NCF基本画面の［ファイル］｜［新
規作成］ 

［Ctrl］＋［N］ 
  P4-2 

プロジェクトを開く CX-Motion-NCF基本画面の［ファイル］｜［開
く］ 

［Ctrl］＋［O］   P6-3 

上書き保存 CX-Motion-NCF基本画面の［ファイル］｜［上
書き保存］ 

［Ctrl］＋［S］   P6-2 

名前を付けて保存 CX-Motion-NCF基本画面の［ファイル］｜［名
前を付けて保存］ 

－ 
－ 

P6-2 

アプリケーションの終了 CX-Motion-NCF基本画面の［ファイル］｜［ア
プリケーションの終了］ 

－ 
－ 

P3-6 

プロジェクトへのNCユニ
ット追加 

CX-Motion-NCF基本画面の［ユニット］｜［追
加］ 

－   P4-3 

パラメータのインポート 軸構成設定画面で NCユニットを選択し、［フ
ァイル］｜［インポート］、または右クリック
し［インポート］ 

－ 
－ 

P6-4 

全パラメータのエクスポ
ート 

軸構成設定画面で NCユニットを選択し、［フ
ァイル］｜［エクスポート］、または右クリッ
クし［エクスポート］ 

－ 
－ 

P6-5 

サーボパラメータのエク
スポート 

軸構成設定画面でサーボドライバを選択し、
［ファイル］｜［エクスポート］、または右ク
リックし［エクスポート］ 

－ 
－ 

P6-5 

サーボドライバのプロパ
ティ表示 

軸構成設定画面でサーボドライバを選択し、
［ファイル］｜［プロパティ］、または右クリ
ックし［プロパティ］ 

－ 
－ 

－ 

軸構成設定画面の表示 CX-Motion-NCF基本画面で NCユニットを選
択し、［ユニット］｜［パラメータの編集］、
または NCユニットをダブルクリック 

－ － P3-8 

軸構成設定画面の終了 軸構成設定画面の［ファイル］｜［閉じる］ － － P3-9 
ドライバの追加 軸構成設定画面の［編集］｜［新規ドライバの

追加］、または NCユニットを選択し、右クリ
ックし［新規ドライバの追加］ 

－   P4-5 

 

ドライバの削除 軸構成設定画面でサーボドライバを選択し、
［編集］｜［削除］、または右クリックし［削
除］ 

［DEL］   P4-7 

 印刷 軸構成設定画面で［ファイル］｜［印刷］ 
 

［Ctrl］＋［Ｐ］ － 
P6-6 
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機能（目的） 操作 ショートカット ツールバ

ーのアイ
コン 

参照 
ページ

パラメータ編集 
NCユニットのパラメー
タ編集 

軸構成設定画面の［編集］｜［パラメータ編集］
｜［NCユニット］、または NCユニットを選択、
右クリックし、［NCパラメータ編集］ 

－ － P5-2 

サーボパラメータの編集 軸構成設定画面の［編集］｜［パラメータ編集］
｜［軸**］、またはサーボドライバを選択、右ク
リックし［サーボパラメータ編集］ 

－ － P5-8 

 

ウィンドウ間の移動 軸構成設定画面、パラメータ編集画面、モニタ画
面間をマウスクリックにより移動します。 

［Ctrl］＋［Tab］
または［Ctrl］＋
［Shift］＋［Tab］ 

－ － 

オンライン操作 
PLCとの通信を開始する CX-Motion-NCF基本画面の［PLC］｜［オンライ

ン接続］ 
－  P7-4 

通信設定 CX-Motion-NCF基本画面の［PLC］｜［通信設定］ －   P7-3 

一括ダウンロード 軸構成設定画面の［オンライン］｜［NCへ転送］、
または NCユニットを選択、右クリックし［NC
へ転送］ 

－   P7-5 

一括アップロード 軸構成設定画面の［オンライン］｜［NCから転
送］、または NCユニットを選択、右クリックし
［NCから転送］ 

－   P7-11

一括照合 軸構成設定画面の［オンライン］｜［照合］、ま
たは NCユニットを選択、右クリックし［照合］

－   P7-15

フラッシュメモリに保存 軸構成設定画面の［オンライン］｜［フラッシュ
メモリに保存］ 

－   P7-20

NCユニットのモニタ 軸構成設定画面の［オンライン］｜［ユニットモ
ニタ］、または NCユニットを選択、右クリック
し［ユニットモニタ］ 

－   P8-2 

軸のモニタ 軸構成設定画面の［オンライン］｜［軸モニタ］、
または NCユニットやサーボドライバを選択、右
クリックし［軸モニタ］ 

－   P8-5 

異常履歴 軸構成設定画面の［オンライン］｜［異常履歴］、
または NCユニットを選択、右クリックし［異常
履歴］ 

－ － 
P11-2

運転 軸構成設定画面の［オンライン］｜［運転］ － － P9-2 
デバイス情報の表示（NC
ユニットの形式とバージ
ョン） 

軸構成設定画面の［オンライン］｜［デバイス情
報］、または NCユニットを右クリックし、［デ
バイス情報］ 

－ － － 

 

絶対値エンコーダのセッ
トアップ 

軸構成設定画面の［オンライン］｜［絶対値エン
コーダセットアップ］｜［軸**］、またはサーボ
ドライバを選択、右クリックし［絶対値エンコー
ダセットアップ］ 

－ － P10-2

表示設定 
ツールバーの表示／非表
示 

CX-Motion-NCF基本画面の［表示］｜［ツール
バー］ 

－ 
－ 

P3-8 
 

ステータスバーの表示／
非表示 

CX-Motion-NCF基本画面の［表示］｜［ステー
タスバー］ 

－ 
－ 

P3-8 
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機能（目的） 操作 ショートカット ツールバ

ーのアイ
コン 

参照 
ページ

ヘルプ 
CX-Motion-NCF基本画面の［ヘルプ］｜［目次］ ［F1］ － P3-8 ヘルプを表示する 

軸構成設定画面の［ヘルプ］｜［ヘルプ］ ［F1］ － P3-11
オンライン登録をする 
 

CX-Motion-NCF基本画面の［ヘルプ］｜［オン
ライン登録］ 

－ － 
－ 

 

バージョン情報 ［ヘルプ］｜［バージョン情報］ － － P3-8 

 
 



      

 

第4章 
プロジェクトの新規作成 

 
 
 
 
 
 
 
 
新規にプロジェクトを作成し、NCユニットとサーボドライバを追加する説明をします。 
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4－1 プロジェクトの新規作成 
 

■ プロジェクトの新規作成 
CX-Motion-NCFの基本画面上で、プロジェクトを新規に作成する手順は以下のとおり
です。 
 
1. ［ファイル］｜［新規作成］をクリックするか、［Ctrl］+［N］を押します。 
 またはツールバーの をクリックします。 
2. PLCシリーズ選択画面が表示されます。使用する PLCのシリーズを選択して、［OK］
をクリックします。 

 

 
 

お願い ネットワーク上の NCユニットに接続する場合は、パソコンと直接接続している PLC
のシリーズを選択してください。 
NCユニットが装着されている PLCを選択した場合、PLCとパソコン間の通信設定が
正常に行えない場合があります。 

 
3. プロジェクトに PLCが登録されます。 

CX-Motion-NCF起動時は、プロジェクトには CJ2 CPUが登録されています。CJ2 
CPUと接続している場合は、すでに表示されているプロジェクトを使用します。 
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4－2 NCユニットの追加/削除 
 

■ プロジェクトへの NCユニットの追加 
プロジェクトに NCユニットを追加します。 
 

1. CX-Motion-NCF基本画面で、［ユニット］｜［追加］をクリック、またはツールバ

ーの をクリックします。または右クリックし、［ユニットの追加］をクリック

します。 

 
2. ［最大軸数］を設定します。 

NCユニットの最大接続軸数を選択します。 
3. ［ユニット番号］を設定します。 

NCユニットの CPU高機能ユニットとしてのユニット番号を選択します。 
4. コメントを入力します。 
コメントは入力しなくてもかまいません。 

5. ［OK］をクリックします。プロジェクトに NCユニットが追加されます。 
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■ NCユニットの削除 
 

1. 削除したい NCユニットを選択した後、［ユニット］｜［削除］をクリック、また

はツールバーの をクリックします。または右クリックし、［削除］をクリック

します。 
2. ［選択されたユニットを削除します。よろしいですか。］とダイアログボックスが
表示されます。［はい］をクリックします。 
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4－3 サーボドライバの追加/削除 
 

■ NCユニットへのサーボドライバの追加 
CX-Motion-NCF基本画面で、登録した NCユニットを選択して［ユニット］｜［パラ
メータ編集］をクリックするか、NCユニットをダブルクリックして、軸構成設定画面
を表示します。 
表示した軸構成設定画面上で、NCユニットにサーボドライバを追加します。 

 

 
 

1. ［編集］｜［新規ドライバの追加］をクリック、またはツールバーの 
をクリッ

クします。または NCユニットを右クリックし、［新規ドライバの追加］をクリッ

クします。 

 
 
2. ［ドライバ名称］を入力します。 
ドライバ名称は、半角文字で 32文字まで入力可能です。 

3. ［シリーズ］を設定します。 
［シリーズ］の［▼］を押すと、リストが表示されます。リストの中からシリーズ
を選択できます。 
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お願い 
 

オムロン製Wシリーズ サーボドライバ（R88D-WT□）と、安川電機製
MECHATROLINK-Ⅱアプリケーションモジュール（JUSP-NS115）を組み合わせて使
用する場合は、「OMRON Wシリーズ」を選択してください。オムロン製Wシリーズ
サーボドライバ MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タイプ（R88D-WN□-ML2）を使用する
場合は、「OMRON Wシリーズ（通信内蔵タイプ）」を選択してください。オムロン
製 SMARTSTEP Juniorサーボドライバ MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タイプ
（R7D-ZN□-ML2）を使用する場合は、「OMRON SMARTSTEP Junior（通信内蔵タ
イプ）」を選択してください。オムロン製 GシリーズサーボドライバMECHATROLINK-
Ⅱ通信内蔵タイプ（R88D-GN□-ML2）を使用する場合は、「OMRON Gシリーズ（通
信内蔵タイプ）」を選択してください。オムロン製 G5シリーズサーボドライバ
MECHATROLINK-Ⅱ通信内蔵タイプ（R88D-KN□-ML2）を使用する場合は、「OMRON 
G5シリーズ（通信内蔵タイプ）」を選択してください。 
 
4. ［ドライバ形式］を設定します。 
［ドライバ形式］の［▼］を押すと、リストが表示されます。リストの中からドラ
イバの形式を選びます。表示するリストはシリーズに依存します。 

5. ［Ver.］を設定します。 
［Ver.］の［▼］を押すと、リストが表示されます。リストの中から Ver.を選びま
す。表示する Ver.はドライバ形式に依存します。 

6. ［軸番号］を設定します。 
［軸番号］の［▼］を押すと、リストが表示されます。リストの中から軸番号を選
びます。既に設定されている軸番号は表示されません。 

7. ［コメント］を入力します。 
半角文字換算で 256文字まで入力できます。［コメント］は入力しなくてもかまい
ません。 

8. ［OK］をクリックします。 
NCユニットにサーボドライバが追加されます。 

 

 
 
 

■ NCユニットにサーボドライバをコピーする 
NCユニットに登録しているサーボドライバをコピーして、NCユニットに貼り付けす
る場合は、新規ドライバを使用していない最小軸番号で追加します。 
NCユニットに登録しているサーボドライバをコピーして、別のサーボドライバに貼り
付けする場合は、パラメータを上書きします。 
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■ サーボドライバの削除 
NCユニットに登録しているサーボドライバを削除します。 

 

 
 

1. 削除したいサーボドライバを選択した状態で［編集］｜［削除］をクリックか、ツ

ールバーの をクリック、または「Deleteキー」で削除を行います。また、サーボ

ドライバを右クリックして［削除］をクリックしても削除できます。 

 
2. ［OK］をクリックします。 

NCユニットからサーボドライバが削除されます。 
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第5章 
データ編集 

 
 
 
 
 
 
 
 
データを編集する操作について説明します。 
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5－1 NCパラメータの編集 
 
本章では、データの編集方法を記載しています。各データの設定内容、NCユニットパ
ラメータ、サーボパラメータの詳細に関しては NCユニット本体のマニュアル「位置
制御ユニット 形 CS1W-NC271/471/F71、形 CJ1W-NC271/471/F71 ユーザーズマニュア
ル」（Man.No.SBCE-323□）を参照してください。 
 
1. 軸構成設定画面で［編集］｜［パラメータ編集］｜［NCユニット］をクリック、
または NCユニットをダブルクリックします。 

 または、NCユニットを右クリックし、［NCパラメータ編集］からも編集できま
す。 

 

 
項目 説明 

NCへ転送 NCパラメータ編集画面で設定する全てのパラメータを NCへ転送します。*1*2 
NCから転送 NCパラメータ編集画面で設定する全てのパラメータを NCから転送します。*1*2 
照合 NCパラメータ編集画面で設定する全てのパラメータを NCと照合します。*1*2 
初期化 NCパラメータ編集画面で設定する全てのパラメータを初期値に戻します。*2 
OK NCパラメータ編集画面で設定したパラメータを確定します。 
キャンセル NCパラメータ編集画面で設定したパラメータを破棄します。 

*1:CX-Motion-NCF基本画面でオンライン接続中のときのみ有効です。 
*2:NCパラメータ編集画面で設定する全てのパラメータとは、リレーエリア設定、通信設定、軸
設定で設定するパラメータを指します。 
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5－1－1 リレーエリア設定パラメータ編集 
 

■ リレーエリア設定パラメータの編集画面 
ツリーの［リレーエリア設定］をクリックします。 

 
 

■ リレーエリア設定パラメータの編集 
1. ［出力用リレーエリア（PLC→ユニット）］を設定します。 
［出力用リレーエリア（PLC→ユニット）］の［▼］をクリックすると、リストが
表示されます。リストの中から対象エリアを選択します。 
先頭チャネル番号を設定します。対象エリアと登録している最大軸 No.によって、
設定できる範囲が異なります。範囲外の数値を入力したときは、数値が赤く表示さ
れます。正しい数値を入力し直してください。 

2. ［入力用リレーエリア（ユニット→PLC）］を設定します。 
［入力用リレーエリア（ユニット→PLC）］の［▼］をクリックすると、リストが
表示されます。リストの中から対象エリアを選択します。 
先頭チャネル番号を設定します。対象エリアと登録している最大軸 No.によって、
設定できる範囲が異なります。範囲外の数値を入力したときは、数値が赤く表示さ
れます。正しい数値を入力し直してください。 
 

お願い 出力用リレーエリアと入力用リレーエリアの対象エリアが同一のときは、エリアが重

ならないように設定してください。 
出力用リレーエリアと入力用リレーエリアのエリアに、使用する PLCに存在しない
EMバンクを設定しないでください。 
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5－1－2 MECHATROLINKの通信設定パラメータ編集 
 

■ 通信設定パラメータの編集画面 
ツリーの［通信設定］をクリックします。 

 
 

■ 通信設定パラメータの編集 
通信設定の詳細については、NCユニットのユーザーズマニュアルの「第 6章 
MECHATROLINK」を参照してください。 
 
1. ［伝送周期］を設定します。 
［伝送周期］の［▼］を押すと、リストが表示されます。リストの中から伝送周期
を選択します。 

2. ［通信周期］を設定します。 
1～32の範囲で設定します。伝送周期の何倍にするかを設定します。範囲外の数値
を入力したときは、数値が赤く表示されます。正しい数値を入力し直してください。 

3. ［通信リトライ回数］を設定します。 
0～7の範囲で設定します。範囲外の数値を入力したときは、数値が赤く表示され
ます。正しい数値を入力し直してください。 

4. ［C2マスタ有無］を設定します。 
［C2マスタ有無］の［▼］を押すと、リストが表示されます。リストの中から C2
マスタ有無を選択します。 
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お願い ・伝送周期×通信周期（倍数）≦32msとなるように設定してください。 
・Wシリーズと JUSP-NS115の組合せを接続する場合は、通信周期は 1.0msの整数
倍となるように設定してください。 

・Wシリーズ（通信内蔵タイプ）を接続する場合は、通信周期は 0.5msの整数倍とな
るように設定してください。 

・SMARTSTEP Junior（通信内蔵タイプ）を接続する場合は、伝送周期は 1.0ms以
上となるように設定してください。 

・Wシリーズと JUSP-NS115の組合せ、Wシリーズ（通信内蔵タイプ）、SMARTSTEP 
Junior（通信内蔵タイプ）、Gシリーズ（通信内蔵タイプ）または G5シリーズ（通
信内蔵タイプ）を接続する場合は、伝送周期は 4ms以下となるように設定してくだ
さい。 

 

■ 通信自動設定 
 ［通信自動設定を行う］をクリックすると、NCユニットに登録されている最大軸 No.
に応じた通信周期、伝送周期を最小値で設定します。 
通信自動設定で設定される通信設定パラメータの値については、NCユニットのユーザ
ーズマニュアルの「6-2-3 MECHATROLINK通信に関する設定」を参照してください。 

最大軸 No. 伝送周期 通信周期 通信リトライ C2マスタ有無 
1～4 1.0ms 1倍（1.0ms） 1 無し 
5～8 1.0ms 2倍（2.0ms） 1 無し 

9～10 2.0ms 1倍（2.0ms） 1 無し 
11～16 2.0ms 2倍（4.0ms） 1 無し 

 

5－1－3 軸設定パラメータ編集 
 

■ 軸設定パラメータの編集画面 
1. 軸設定パラメータを編集するときは、NCパラメータの編集画面で、ツリーの［軸
設定］の前の  をクリックしてください。登録している軸が表示されます。 
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お願い 軸が登録されていないときは、NCパラメータ編集画面で軸パラメータを設定するこ
とができません。 
軸構成設定画面で軸を登録してから、軸設定パラメータを設定してください。軸構成

設定画面で軸を登録すると、自動的に NCパラメータ編集画面に登録した軸が表示さ
れます。 

 
2. 編集したい［軸□□］をクリックしてください。（□□は 01～16） 

 

 
 

■ 軸設定パラメータの編集 
1.［エンコーダ種別］を設定します。 
「絶対値エンコーダ」または「インクリメンタルエンコーダ」を選択します。 

2.［原点サーチ動作］を設定します。 
「反転モード 1」、「反転モード 2」、「反転モード 3」、「一方向モード」のいず
れかを選択します。 

3.［原点検出方法］を設定します。 
「原点近傍反転あり」、「原点近傍反転なし」、「原点近傍使用しない」のいずれ
かを選択します。 

4.［原点サーチ方向］を設定します。 
「正方向」または「負方向」を選択します。 

5.［原点サーチ時プリセット］を設定します。 
「設定しない」または「設定する」を選択します。 

6.［割込入力信号選択］を設定します。 
［割込入力信号選択］の［▼］を押すと、リストが表示されます。リストの中から
任意の割込入力信号を選択します。 

7. ［原点入力信号選択］を設定します。 
［原点入力信号選択］の［▼］を押すと、リストが表示されます。リストの中から
任意の原点入力信号を選択します。 
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お願い ・各軸パラメータの原点サーチ方向とサーボパラメータの原点復帰方向*1は、必ず同
じ方向になるように設定してください。異なる方向に設定した場合、誤動作の原因

となります。 
・絶対値エンコーダを使用する場合、各軸パラメータのエンコーダ種別とサーボパラ

メータの絶対値エンコーダの使用方法*2の設定内容が一致するようにしてくださ
い。設定内容が一致していない場合、原点サーチが実行できないなど、誤動作の原

因となります。 
・原点サーチ動作を反転モード 3に設定している場合、原点検出方法を原点近傍使用
しないに設定することはできません。 

・絶対値エンコーダを使用する場合、かつ原点サーチ時プリセットを使用するに設定

している場合、原点サーチ動作は反転モード 1のみ設定できます。 
*1:Wシリーズ、Wシリーズ（通信内蔵タイプ）および SMARTSTEP Junior（通信内蔵タイプ）
は Pn816.0、Gシリーズ（通信内蔵タイプ）は Pn204、G5シリーズ（通信内蔵タイプ）は Pn816
です。 

*2:Wシリーズ、およびWシリーズ（通信内蔵タイプ）は Pn002.2、Gシリーズ（通信内蔵タイ
プ）は Pn00B、G5シリーズ（通信内蔵タイプ）は Pn00Fです。 

 

■ 編集を終了するには 
1. ［OK］をクリックします。 
全ての編集が終了したら、［OK］をクリックして編集データを確定します。 
編集データを破棄する場合は、［キャンセル］をクリックしてください。 
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5－2 サーボパラメータの編集 
 

軸構成設定画面で［編集］｜［パラメータ編集］｜［軸□□］（□□は 01～16）をク
リック、または編集したい軸をダブルクリックします。または、編集したい軸を右ク
リックし、［サーボパラメータ編集］からも編集できます。 

 
 

項目 説明 
NCへ転送 サーボパラメータをサーボドライバへ転送します。 
NCから転送 サーボパラメータをサーボドライバから転送します。 
照合 サーボパラメータをサーボドライバと照合します。 
初期化 サーボパラメータを初期値に戻します。 
OK サーボパラメータ編集画面で設定したパラメータを確定します。 
キャンセル サーボパラメータ編集画面で設定したパラメータを破棄します。 

 
 

■ サーボパラメータの編集 
1. 編集するパラメータを選択します。 
サーボパラメータによって、パラメータに数値を入力するか、パラメータの桁毎に
リスト選択します。 
桁毎に設定するパラメータは、パラメータ No.の前の  をクリックしてください。
桁毎のパラメータが表示されます。 
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・ パラメータに数値を入力する場合 
設定するパラメータの設定値の欄にマウスかカーソルキーで移動します。 

 
 

・ パラメータの桁毎にリスト選択する場合  
設定するパラメータの設定値の欄にマウスかカーソルキーで移動します。 

 
 

2. 設定値を入力します。 
サーボドライバのパラメータによって、直接数値を入力するか、リスト表示から選
択します。 

 

・ 直接数値を入力する場合 
ダブルクリックしてから入力するか、数値を直接入力してください。変更後は
［Enter］キーを押して、設定値を確定します。値が変更されると、パラメータのチ
ェックボックスにチェック表示されます。 
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・ リスト表示から選ぶ場合リスト表示されている画面に変更 
 ［▼］を押すと、リストが表示されます。リストの中から設定値を選びます。値
が変更されると、パラメータと桁毎のチェックボックスにチェック表示されます。 

 
 

■ サーボパラメータの初期化 
［初期化］をクリックすると、確認ダイアログが表示されます。［OK］をクリックす
ると、全てのパラメータを出荷値に戻します。初期化が完了すると、チェックボック
スのチェック表示がクリアされます。 
 

■ 編集を終了するには 
1. ［OK］をクリックします。 
全ての編集が終了したら、［OK］をクリックして編集データを確定します。 
編集データを破棄する場合は、［キャンセル］をクリックしてください。 
 



      

 

第6章 
プロジェクトの保存/読
み出し 

 
 
 
 
 
作成したプロジェクトの保存と作成したプロジェクトを読み出す操作について説明し
ます。 
 



6－1 プロジェクトの保存 
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6－1 プロジェクトの保存 
 

■ プロジェクトの保存 
プロジェクトを保存するときは、CX-Motion-NCF基本画面で、［ファイル］｜［上書
き保存］、または［ファイル］｜［名前を付けて保存］をクリックします。  
初めて作成したプロジェクトを保存するとき、またはプロジェクト名を変更して保存
する場合は、［名前を付けて保存］をクリックします。 
一度保存したプロジェクトを編集し、同じ名前で保存するときは、［上書き保存］を
クリックします。 
 

● 名前を付けて保存 
1. CX-Motion-NCF基本画面で、［ファイル］｜［名前を付けて保存］をクリックする
と、プロジェクト名を入力する画面が表示されます。 

 
 
2. ［保存する場所］、［ファイル名］、［ファイルの種類］を入力、または選択した
後、［保存］をクリックします。 
［ファイルの種類］は、NCFツールのプロジェクトとして保存しますので、デフォ
ルトの｢（*.mnf）｣としてください。 

 
 



6－2 プロジェクトの読み出し 
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6－2 プロジェクトの読み出し 
 

■ プロジェクトの読み出し 
一度保存したプロジェクトを読み出すときは、CX-Motion-NCF基本画面で、［ファイ
ル］｜［開く］をクリックします。  
 
1. CX-Motion-NCF基本画面で、［ファイル］｜［開く］をクリックするか、［Ctrl］

+［O］を押します。 

 
 
2. ［ファイルの場所］で、プロジェクトの保存先のドライブ、フォルダを選択します。 
3. プロジェクト名を入力するか、またはファイル一覧からプロジェクトをクリックし
ます。［ファイルの種類］は｢(*.mnf)｣としてください。 

4. ［開く］をクリックします。 
 
 



6－3 インポート 
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6－3 インポート 
 

■ インポートするには 
CSV形式で保存されているファイルをインポートします。 
CSVファイルがユニットパラメータとサーボパラメータを含んでいるときは、インポ
ートした軸構成に変更されます。 
CSVファイルがサーボパラメータだけのときは、サーボドライバが追加されます。こ
のとき、使用されていない最小の軸番号が自動的に割り付けられます。 
 
1. 軸構成設定画面の［ファイル］｜［インポート］をクリック、または NCユニット
を選択して右クリックし、［インポート］をクリックします。 

 
 
 



6－4 エクスポート 
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6－4 エクスポート 
 

■ 全体のエクスポート 
ユニットパラメータと登録しているサーボパラメータを CSV形式で保存します。 
 
1. 軸構成設定画面で NCユニットを選択し［ファイル］｜［エクスポート］をクリッ
ク、または右クリックし［エクスポート］をクリックします。 

  

お願い CX-Motion-NCF Ver.1.4以降でエクスポートしたファイルは、CX-Motion-NCF 
Ver.1.3以前でインポートできません。CX-Motion-NCF Ver.1.3以前でインポート可
能なファイルをエクスポートするには、［ファイルの種類］で［V1.3以前の NCパラ
メータファイル］を選択してください。［V1.3以前の NCパラメータファイル］は
NCユニットの形式が形 CS1W-NCF71／形 CJ1W-NCF71（最大軸数が 16）のときの
み選択可能です。 

 

■ サーボドライバのみのエクスポート 
選択しているサーボパラメータを CSV形式で保存します。 
 
1. 軸構成設定画面でエクスポートするサーボドライバを選択し、［ファイル］｜［エ
クスポート］をクリック、または右クリックし［エクスポート］をクリックします。 

 
 



6－5 印刷 
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6－5 印刷 
 

■ 印刷手順 
1. 軸構成設定画面の［ファイル］｜［印刷］をクリックします。次に示すダイアログ
が表示されます。 

 
 

2. 印刷するパラメータを選択して、［OK］をクリックします。 
3. 印刷ダイアログボックスが表示されるので、プリンタ、印刷部数、用紙の設定を行
ったあと、［OK］ボタンをクリックします。 

 

お願い 編集中のパラメータは印刷には反映されません。反映させるには、パラメータ編集画

面を閉じてから印刷を行ってください。 
 



6－5 印刷 
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■ 印刷例 
 
1. NCパラメータの印刷例を以下に示します。 

 

 

 
 



6－5 印刷 
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2. サーボパラメータの印刷例を以下に示します。 
 設定値で 0000Hとあるものは 16進数表記です。それ以外は 10進数表記です。 

 
 



      

 

第7章 
データの転送/照合 

 
 
 
 
 
 
 
 
パソコンと NCユニット/サーボドライバとの間でデータを転送/照合する操作と、NC
ユニットへ転送したデータを NCユニットのフラッシュメモリに書き込む操作につい
て説明します。 
 
 

お願い パソコンと PLCが接続ケーブルで接続され、オンライン接続ができていることを
確認してからデータの転送/照合/フラッシュメモリへの書き込みを実行してくださ
い。 
 



7－1 オンライン接続のための初期設定 
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7－1 オンライン接続のための初期設定 
 

■ CPUユニット/NCユニットの初期設定 
 
①NCユニットのユニット番号の設定（前面ロータリスイッチによる設定） 
②CPUユニットまたは NSJコントローラ部のディップスイッチの設定 
 Toolbus（ツールバス）による通信を行う場合 
・ ペリフェラルポートを使用する場合は、SW4を OFFに設定、または SW4を ON
に設定し、さらに PLCシステム設定を設定（PLCシステム設定アドレス 160を
0400Hexに設定）してください。 

・ RS-232Cポートを使用する場合は、SW5を ONに設定、または SW5を OFFに
設定し、さらに PLCシステム設定を設定（PLCシステム設定アドレス 160を
0400Hexに設定）してください。 

 SYSMAC WAY（上位リンク）による通信を行う場合 
・ ペリフェラルポートを使用する場合は、SW4を ONに設定、または SW4を OFF
に設定し、さらに PLCシステム設定を設定（PLCシステム設定アドレス 144を
デフォルトの 0000Hexに設定、ただしデフォルトから変更していなければその
まま）してください。 

・ RS-232Cポートを使用する場合は、SW5を OFFに設定、または SW5を ONに
設定し、さらに PLCシステム設定を設定（PLCシステム設定アドレス 160をデ
フォルトの 0000Hexに設定、ただしデフォルトから変更していなければそのま
ま）してください。 

③I/Oテーブルの作成操作（CX-Programmer、またはプロコンによる） 
 
 



7－2 通信仕様の設定/変更 
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7－2 通信仕様の設定/変更 
 

■ 通信設定 

1. ［PLC］｜［通信設定］をクリック、またはツールバーの をクリックします。

または右クリックし、［通信設定］をクリックします。 

 
 
2. ［通信方式］を設定します。 
［通信方式］の［▼］を押すと、リストが表示されます。リストの中から通信方式
を選択します。 

3. ［通信速度］を設定します。 
［通信速度］の［▼］を押すと、リストが表示されます。リストの中から通信速度
を選択します。 

4. ［詳細設定］を設定します。 
詳細設定をする場合は、［詳細設定］をクリックします。 
 
［ネットワーク］のタブを設定します。 

 
 



7－2 通信仕様の設定/変更 
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［ドライバ］のタブを設定します。 

 
 

5. ［OK］をクリックします。詳細設定を完了して、通信設定の画面に戻ります。 
6. ［OK］をクリックします。通信設定を完了します。 
 

■ PLCとの接続 

1. ［PLC］｜［オンライン接続］をクリック、またはツールバーの をクリックし

ます。または右クリックし、［オンライン接続］をクリックします。 
 



7－3 データのダウンロード 
7－3－1 一括ダウンロード 
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7－3 データのダウンロード 
 
データのダウンロードは操作方法によってダウンロードする対象が異なります。 
 

● 一括ダウンロード 

NCパラメータと軸構成設定画面に登録している全てのサーボドライバのパラメータ
をダウンロードします。 

● NCパラメータのダウンロード 

NCパラメータをダウンロードします。 

● サーボパラメータのダウンロード 

サーボパラメータをダウンロードします。 
※コメントはユニットにダウンロードされません。 

 

お願い MECHATROLINK通信を開始するときは、PLCのモードがプログラムモードである

ことを確認してください。ラダーの実行により軸が急に動作する可能性があります。

MECHATROLINK通信を切断するときは、軸が動作していないことを確認してくださ

い。動作中の軸がサーボフリー状態になります。 

ユニットリスタートをするときは、軸が動作していないことを確認してください。動

作中の軸がサーボフリー状態になります。 

 

7－3－1 一括ダウンロード 
 

1. 軸構成設定画面で［オンライン］｜［NCへ転送］をクリック、またはツールバー

の をクリックします。または NCユニットを右クリックし、［NCへ転送］をク

リックします。 

 
 
2. ［OK］をクリックします。 
編集中のデータがあれば、全て破棄して編集画面を閉じます。 

 
 



7－3 データのダウンロード 
7－3－1 一括ダウンロード 
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3. ［OK］をクリックすると、NCパラメータを NCユニットへ転送開始します。 
転送中に［キャンセル］をクリックすると、転送は中止されますが、転送中止する
までのパラメータは転送されています。 

 
 
4. 転送完了後、NCユニットとサーボドライバのコネクションが確立しているときは、
次のダイアログボックスが表示されます｡ 

 
 
 
5. ［OK］をクリックすると、コネクションを解放して、NCユニットに登録した軸構
成（スキャンリスト）を有効にするために、NCユニットをリスタートします。 

 
 
6. ［OK］をクリックすると NCユニットをリスタートし、続けてサーボパラメータ
をサーボドライバに転送します。 

 
 

お願い 
 

軸構成設定画面上では、「その他の機種」として登録している軸のサーボパラメータ

は転送できません。 

 



7－3 データのダウンロード 
7－3－2 NCパラメータのダウンロード 

7-7 

7 
デ
ー
タ
の
転
送
／
照
合 

7. ［OK］をクリックします。 
サーボドライバの機種が異なるときは、確認メッセージが表示されます。 

 
 

8. ［OK］をクリックするとコネクションを確立して、サーボパラメータをサーボド
ライバに転送します。 
転送中に［キャンセル］をクリックすると、転送は中止されますが、転送中止する
までのパラメータは転送されています。 

 
 
9. 転送画面が閉じると、転送は完了です。 
 

お願い MECHATROLINK通信を開始できないときは、NCパラメータのダウンロードのみ行
います。 

 

7－3－2 NCパラメータのダウンロード 
 
1. NCパラメータ編集画面で［NCへ転送］をクリックします。 
転送後、フラッシュメモリへ保存する場合は、［フラッシュメモリ保存］をチェッ
クします。 

 
 

 
NCユニットへパラメータデータやデータを転送した後は、必ずフラ
ッシュメモリへのバックアップを行ってください。 
行わない場合は、次の電源投入時に転送前の状態に戻ってしまい、  

機械が誤動作する可能性があります。 
 



7－3 データのダウンロード 
7－3－2 NCパラメータのダウンロード 
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2. ［OK］をクリックします。 
NCユニットとサーボドライバのコネクションが確立しているときは、次のダイア
ログボックスが表示されます｡ 

 
 
3. ［OK］をクリックするとコネクションを解放して、NCパラメータを NCへ転送開
始します。 
転送中に［キャンセル］をクリックすると、転送は中止されますが、転送中止する
までのパラメータは転送されています。 

 
 
4. 転送完了後、［フラッシュメモリ保存］をチェックしたときは、登録したスキャン
リストを有効にするために、NCユニットをリスタートします。 

 
 
5. ［OK］をクリックすると NCユニットをリスタートします。 
6.  2.でコネクションを解放した場合は、コネクションを元の状態（確立）にすること
ができます。確立する時は［OK］を、解放の時は［キャンセル］をクリックしま
す。 

 
 
7. 転送画面が閉じると、転送は完了です。 
 
 



7－3 データのダウンロード 
7－3－3 サーボパラメータのダウンロード 
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7－3－3 サーボパラメータのダウンロード 
 

1. サーボパラメータ編集画面で［NCへ転送］をクリックします。 
［選択したパラメータ］のチェックボックスが表示されます。選択しているパラメ
ータだけを転送するときは、チェックしてください。チェックを外したときは、全
てのサーボパラメータが転送されます。 

 
 

2. ［OK］をクリックします。 
NCユニットとサーボドライバのコネクションが確立していないときは、以下のダ
イアログボックスが表示されます。 

 
 
3. ［OK］をクリックするとコネクションを確立して、サーボパラメータをサーボド
ライバに転送します。 

 
4. サーボドライバの機種が異なる場合は、確認のメッセージを表示します。そのまま
転送を続ける場合は［OK］をクリックします。 

 
 
5. 転送中に［キャンセル］をクリックすると、転送は中止されますが、転送中止する
までのパラメータは転送されています。 

 



7－3 データのダウンロード 
7－3－3 サーボパラメータのダウンロード 
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6.  手順 2でコネクションを確立した場合は、コネクションを元の状態（解放）にす
ることができます。解放する時は［OK］を、確立の時は［キャンセル］をクリッ
クします。 

 
 
7. 転送画面が閉じると、転送は完了です。 
 
 

お願い MECHATROLINK通信が開始できないときは、サーボパラメータのダウンロードはで
きません。通信を開始してから、サーボパラメータのダウンロードを行ってください。

 
 
 



7－4 データのアップロード 
7－4－1 一括アップロード 
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7－4 データのアップロード 
データのアップロードは操作方法によってアップロードする対象が異なります。 
 

● 一括アップロード 

NCパラメータとスキャンリストに登録している全てのサーボドライバのパラメータ
をアップロードします。 

● NCパラメータのアップロード 

NCパラメータをアップロードします。 

● サーボパラメータのアップロード 

サーボパラメータをアップロードします。 
※コメントはユニットに保存していませんので、アップロードされません。 

 

お願い MECHATROLINK通信を開始するときは、PLCのモードがプログラムモードである

ことを確認してください。ラダーの実行により軸が急に動作する可能性があります。

MECHATROLINK通信を切断するときは、軸が動作していないことを確認してくださ

い。動作中の軸がサーボフリー状態になります。 

 

7－4－1 一括アップロード 
1. 軸構成設定画面上で［オンライン］｜［NCから転送］をクリック、またはツールバ
ーの をクリックします。または NCユニットを右クリックし、［NCから転送］
をクリックします。 

 
 
2. ［OK］をクリックします。 
編集中のデータがあれば、全て破棄して編集画面を閉じます。 

 
 
3. ［OK］をクリックします。NCパラメータを NCから転送開始します。 
転送中に［キャンセル］をクリックすると、転送は中止されます。 

 



7－4 データのアップロード 
7－4－1 一括アップロード 
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4. NCユニットとサーボドライバのコネクションが確立していないときは、次のダイア
ログボックスが表示されます｡ 

 
 
5. ［OK］をクリックします。コネクションを確立して、サーボドライバからサーボ
パラメータの転送を開始します。 
転送中に［キャンセル］をクリックすると、転送は中止されます。 

 
 
コネクションを確立できない時は、次のダイアログを表示します。［OK］をクリッ
クすると、ユニットに登録されている軸を「その他の機種」としてツールに表示し
ます。 

 
 
6. 手順 4.でコネクションを確立した場合は、コネクションを元の状態（解放）にする
ことができます。解放する時は［OK］を、確立の時は［キャンセル］をクリック
します。 

 
 

7．転送画面が閉じると、転送は完了です。 
 

お願い 一括アップロードはツール上のパラメータを置き換えるため、編集中のデータが消去

されます。 
MECHATROLINK通信を開始できないときは、NCパラメータのアップロードのみ行
います。 

 



7－4 データのアップロード 
7－4－2 NCパラメータのアップロード 
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7－4－2 NCパラメータのアップロード 
 
1. NCパラメータ編集画面で［NCから転送］をクリックします。 

 
 
2. ［OK］をクリックすると NCパラメータを NCから転送開始します。 
転送中に［キャンセル］をクリックすると、転送は中止されます。 

 
 
3. 転送画面が閉じると、転送は完了です。 
 

お願い ユニットとツールで軸構成（スキャンリスト）が一致していない場合は、NCパラメ
ータのアップロードはできません。一括アップロードを行ってください。 

 
 

7－4－3 サーボパラメータのアップロード 
 
1. サーボパラメータ編集画面で［NCから転送］をクリックします。 

 
 
2. ［OK］をクリックします。 

NCユニットとサーボドライバのコネクションが確立していないときは、次のダイ
アログボックスが表示されます｡ 

 
 



7－4 データのアップロード 
7－4－3 サーボパラメータのアップロード 
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3. ［OK］をクリックするとコネクションを確立して、サーボパラメータをサーボド
ライバから転送します。 

 
4. サーボドライバの機種が異なる場合は、確認のメッセージを表示します。そのまま
転送を続ける場合は［OK］をクリックします。 

 
 
5. 転送中に［キャンセル］をクリックすると、転送は中止されます。 

 
 
6.  手順 2でコネクションを確立した場合は、コネクションを元の状態（解放）にす
ることができます。解放する時は［OK］を、確立の時は［キャンセル］をクリッ
クします。 

 
 
7. 転送画面が閉じると、転送は完了です。 
 

お願い MECHATROLINK通信が開始できないときは、サーボパラメータのアップロードはで
きません。通信を開始してから、サーボパラメータのアップロードを行ってください。

 



7－5 データの照合 
7－5－1 一括照合 
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7－5 データの照合 
データの照合は操作方法によって照合する対象が異なります。 
 

● 一括照合 
CX-Motion-NCFのデータが NCパラメータとスキャンリストに登録している全てのサ
ーボドライバのパラメータと一致しているか照合します。 

● NCパラメータの照合 
CX-Motion-NCFのデータが NCパラメータと一致しているか照合します。 

● サーボパラメータの照合 
CX-Motion-NCFのデータがサーボパラメータと一致しているか照合します。 
 

お願い MECHATROLINK通信を開始するときは、PLCのモードがプログラムモードである
ことを確認してください。ラダーの実行により軸が急に動作する可能性があります。

MECHATROLINK通信を切断するときは、軸が動作していないことを確認してくださ
い。動作中の軸がサーボフリー状態になります。 

 

7－5－1 一括照合 
1. 軸構成設定画面で［オンライン］｜［照合］をクリック、またはツールバーの 

をクリックします。または NCユニットを右クリックし、［照合］をクリックしま

す。 

 
 
2. ［OK］をクリックします。 
編集中のデータがあれば、全て破棄して編集画面を閉じます。 

 
 
3. ［OK］をクリックします。NCパラメータを NCユニットから転送開始します。 
転送中に［キャンセル］をクリックすると、転送は中止されます。 
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4.  NCユニットとサーボドライバのコネクションが確立していないときは、次のダイ
アログボックスが表示されます｡ 

 
 

5. ［OK］をクリックします。コネクションを確立して、サーボドライバからサーボ
パラメータの転送を開始します。 
転送中に［キャンセル］をクリックすると、転送は中止されます。 

 
 
コネクションを確立できない時は、次のダイアログを表示します。［OK］をクリッ
クすると、ユニットに登録されている軸を「その他の機種」としてツールに表示し
ます。 

 
 
6. 手順 4でコネクションを確立した場合は、コネクションを元の状態（解放）にする
ことができます。解放する時は［OK］を、確立の時は［キャンセル］をクリック
します。 

 
 
7. パラメータの転送完了後、照合を行います。NCパラメータとサーボパラメータが
ともに一致すると、次の画面が表示されます。 

 
 



7－5 データの照合 
7－5－2 NCパラメータの照合 
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 一致しないときは、次の画面が表示されます。照合不一致となったパラメータを表
示します。 

 
 

お願い MECHATROLINK通信が開始できないときは、一括照合はできません。通信を開始し
てから、一括照合を行ってください。 

 

7－5－2 NCパラメータの照合 
 
1. NCパラメータ編集画面で［照合］をクリックします。 

 
 
2. ［OK］をクリックすると、NCパラメータの転送を開始します。 
転送中に［キャンセル］をクリックすると、照合は中止されます。 

 
 
3. パラメータの転送完了後、照合を行います。NCパラメータが一致すると、次の画
面が表示されます。 

 
 



7－5 データの照合 
7－5－3 サーボパラメータの照合 
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一致しないときは、次の画面が表示されます。照合不一致となったパラメータを表
示します。 

 
 

7－5－3 サーボパラメータの照合 
 
1. サーボパラメータ編集画面で［照合］をクリックします。 

 
 
2. ［OK］をクリックします。 

NCユニットとサーボドライバのコネクションが確立していないときは、次のダイ
アログボックスが表示されます｡ 

 
 
3. ［OK］をクリックするとコネクションを確立して、サーボパラメータをサーボド
ライバから転送します。 

 
4. サーボドライバの機種が異なる場合は、確認のメッセージを表示します。そのまま
転送を続ける場合は［OK］をクリックします。 
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5. 転送中に［キャンセル］をクリックすると、照合は中止されます。 

 
 
6.  手順 2でコネクションを確立した場合は、コネクションを元の状態（解放）にす
ることができます。解放する時は［OK］を、確立の時は［キャンセル］をクリッ
クします。 

 
 
7. パラメータの転送完了後、照合を行います。サーボパラメータが一致すると、次の
画面が表示されます。 

 
 
一致しないときは、次の画面が表示されます。照合不一致となったパラメータを表
示します。 

 

 
 

お願い MECHATROLINK通信が開始できないときは、サーボパラメータの照合はできませ
ん。通信を開始してから、サーボパラメータの照合を行ってください。 



7－6 フラッシュメモリに保存 
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7－6 フラッシュメモリに保存 
 

転送した NCパラメータは、電源 OFFにより失うため、フラッシュメモリに保存する
必要があります。 
転送時に、フラッシュメモリ保存をしなかった場合は、フラッシュメモリ保存を実行
してください。 
 

■ フラッシュメモリへの保存 
 

 
NCユニットへパラメータデータやデータを転送した後は、必ずフラ
ッシュメモリへのバックアップを行ってください。 
行わない場合は、次の電源投入時に転送前の状態に戻ってしまい、  

機械が誤動作する可能性があります。 
 

1. 軸構成設定画面で［オンライン］｜［フラッシュメモリに保存］をクリック、また

はツールバーの をクリックします。 

 
 
2. ［OK］をクリックします。 

NCユニットとサーボドライバのコネクションが確立しているときは、コネクショ
ンを解放します。 

 
 
3. ［OK］をクリックします。 
フラッシュメモリに保存したデータを有効にするには、NCユニットをリスタート
してください。 
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4. 手順 2でコネクションを解放した場合は、コネクションを元の状態（確立）にする
ことができます。確立する時は［OK］を、解放の時は［キャンセル］をクリック
します。 

 
 

5. 「フラッシュメモリに保存」画面が閉じると、保存は完了です。 
 

お願い フラッシュメモリ保存実行時、エラーが発生したときは、フラッシュメモリ保存が正

常に完了していない可能性があります。エラー解除後、再度フラッシュメモリを実行

してください。 
 



7－6 フラッシュメモリに保存 
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第8章 
モニタ 

 
 
 
 
 
 
 
 
NCユニットの通信状態、エラー情報や各軸の現在位置、ステータスを画面に表示しま
す。 

 
お願い パソコンと PLCが接続ケーブルで接続され、オンライン接続ができていることを

確認してからモニタ操作を実行してください。 
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8－1 ユニットモニタ 
 
ユニットモニタでは、通信状態、NCユニットのエラー、各軸の現在位置をモニタしま
す。 
 

■ ユニットモニタの起動 
1. 軸構成設定画面で［オンライン］｜［ユニットモニタ］をクリック、またはツール

バーの をクリックします。または NCユニットを右クリックし、［ユニットモニ
タ］をクリックします。 
NCユニットと、サーボドライバとの通信を開始していない場合は、次の画面が表示
されます。 

 
 
2. ［OK］をクリックして、通信を開始します（コネクション確立状態になります）。 

 
 

3. をクリックするとモニタを停止します。再度クリックすると、モニタを再開し

ます。 

 



8－1 ユニットモニタ 
 

8-3 

8 
モ
ニ
タ 

4. ［現在位置］をクリックすると現在位置モニタを表示します。 

 
5. ［閉じる］をクリック、または画面右上の をクリックすると、ユニットモニタ
画面が閉じます。 

 

■ 共通 
名称 説明 

タイトルバー モニタ状態、および、NCユニットとサーボドライバとの
通信状態を表示します。 
・停止: モニタを停止しています。 
・モニタ中［コネクション解放状態］: モニタ中ですが、

NC ユニットとサーボドライバとの通信が開始されて
いないため、軸の情報は表示されません。 

・モニタ中［コネクション確立状態］: 全ての情報を表
示します。 

  モニタを開始します。NCユニットとサーボドラ
イバとの通信を開始していない場合は、通信を
開始します。 

モニタ開始/停止ボタン 

 
 
モニタを停止します。 

［閉じる］ボタン モニタ画面を閉じます。 

 

■ ステータスタブ 
名称 説明 

スキャンリスト ユニットのスキャンリストに登録されている軸を表示し
ます。 

通信状態 各軸の通信状態を表示します。 
軸エラー エラー、ワーニングが発生している軸を表示します。 

エラー発生時:       
ワーニング発生時:   

全エラーリセット NC ユニット､およびサーボドライバにエラーが発生して
いるとき、発生している全てのエラーをリセットします。

エラーコード NCユニットに発生しているエラーのエラーコードを表示
します。エラーがないときは「0000」を表示します。 

ユニット共通エラー 

エラー名称 NCユニットに発生しているエラーのエラー名称を表示し
ます。 



8－1 ユニットモニタ 
 

8-4 

8 
モ
ニ
タ 

1. NCユニットにエラーが発生したときは、以下の画面を表示します。 

 
 
2. 各軸にエラーやワーニングが発生したときは、以下の画面を表示します。 

 
 

■ 現在位置タブ 
名称 説明 

指令値 各軸の指令値を表示します。 
フィードバック値 各軸のフィードバック値を表示します。 
全軸指令単位でモニタする チェックをすると、全軸指令単位でモニタします。 

パルスレート、および単位設定は軸モニタで設定します。 

 

お願い ユニットモニタを行うときは、NCパラメータ編集画面から各軸運転用リレーエリ
ア指定の入力リレーエリアを設定し、ユニットに転送してください。未設定のとき

は、直接ユニットの情報をモニタするため、応答速度が遅くなります。 
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8－2 軸モニタ 
 
軸モニタでは、各軸の現在値、ステータス、外部入出力、エラー情報をモニタします。 
 

■ 軸モニタの起動 

1. 軸構成設定画面で［オンライン］｜［軸モニタ］をクリック、またはツールバーの 

をクリックします。または、NCユニット、サーボドライバのいずれかを右クリック
し、［軸モニタ］をクリックします。NCユニットと、サーボドライバとの通信を開
始していない場合は、次のメッセージが表示されます。 

 
 

2. ［OK］をクリックして、通信を開始します（コネクション確立状態になります）。 
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3. ［軸指定］の［▼］をクリックすると、ユニットのスキャンリストに登録されてい
る軸がリスト表示されます。リストの中からモニタする軸を選択します。 

 
 

4. ［基本モニタ］をクリックすると、現在値とエラーを表示します。 
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5. ［ステータス］をクリックすると、全てのステータスを表示します。 

 

 
 

6. ［現在値］をクリックすると、各種現在値を表示します。 

 
 

7. 
 
をクリックして、モニタを停止します。再度クリックすると、モニタを再開し

ます。 

8．［閉じる］をクリック、または画面右上の をクリックすると、軸モニタ画面が
閉じます。 
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お願い 軸モニタを行うときは、NCパラメータ編集画面から各軸運転用リレーエリア指定
の入力リレーエリアを設定し、ユニットに転送してください。未設定のときは、直

接ユニットの情報をモニタするため、応答速度が遅くなります。 
 

■ 共通 
名称 説明 

タイトルバー モニタ状態、および、NCユニットとサーボドライバとの
通信状態を表示します。 
・停止: モニタを停止しています。 
・モニタ中［コネクション解放状態］: モニタ中ですが、

NC ユニットとサーボドライバとの通信が開始されて
いないため、軸の情報は表示されません。 

・モニタ中［コネクション確立状態］: 全ての情報を表
示します。 

  モニタを開始します。NCユニットとサーボドラ
イバとの通信を開始していない場合は、通信を
開始します。 

モニタ開始/停止ボタン 

 
 
モニタを停止します。 

［閉じる］ボタン モニタ画面を閉じます。 

 

■ 軸指定 
名称 説明 

軸指定 モニタする軸を指定します。 
リストには、ユニットのスキャンリストに登
録されている軸を表示します。 

 

■ ステータス 
名称 説明 
通信状態 
サーボオン 
位置決め動作完了 
原点なしフラグ 
ブレーキ出力 
正転方向限界入力 
逆転方向限界入力 
原点近傍入力 
エンコーダ Z相入力 
外部ラッチ信号 1入力 
外部ラッチ信号 2入力 

ステータス 

外部ラッチ信号 3入力 

各ステータスの状態を表示します。 
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■ 基本モニタタブ 
名称 説明 

現在値表示 現在位置、速度などを表示します。 現在値 
モニタ変更ボタン 現在値の表示内容、単位、パルスレートを変更

します。 
単位、パルスレートは、軸構成設定画面に登録
されている軸のみ設定できます。 

エラー エラー発生の状態を表示します。 
エラー発生時:       
ワーニング発生時:   

エラーコード エラー発生時、エラーコードを表示します。 
エラーがないときは「0000」を表示します。 
クリックするとヘルプを表示します。 

エラー 

エラー名称 エラー発生時、エラー名称を表示します。 
クリックするとヘルプを表示します。 

 
1. ［モニタ変更］ボタンを押すと、設定画面が表示されます。 
2. モニタする現在値種別、単位、パルスレートの設定をします。 
3. 設定が終了したら、［OK］をクリックして設定値を確定します。設定値を破棄する
場合は、［キャンセル］をクリックしてください。 

 

 
 

名称 説明 
上段 上段に表示する項目を設定します。 

・指令現在位置 
・位置偏差 
・フィードバック現在位置 
・ラッチ位置 
・目標位置 
・フィードバック速度 
・指令速度 
・目標速度 
・トルク指令 

現在値 

下段 下段に表示する項目を設定します。 
・指令現在位置 
・フィードバック現在位置 
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名称 説明 

単位 表示する単位を設定します。 
・指令単位 
・パルス 
・インチ 
・ミリ 
・度 
「指令単位」を設定した場合、パルスレート
の分子および分母の設定は無効です。 

分子 パルスレートの分子を設定します。 
範囲は 1～4294967294 です。 

パルスレート 

分母 パルスレートの分母を設定します。 
範囲は 1～4294967294 です。 

 

お願い 上段は NCユニットの機能である拡張モニタのモニタ種別 2を使用します。モニタ
種別 2をラダーなどで設定し使用している場合は、ツールでは設定しないでくださ
い。 

 

■ ステータスタブ 
名称 説明 
動作モード 動作モード（位置、速度、トルク）を表示し

ます。 
位置：位置決め完了 
速度：速度一致 

位置：払出し完了 
速度：ゼロ速度 
位置：位置決め近傍 
トルク：速度制限 

各ステータスの状態を表示します。 
動作モードにより、ステータスの意味が変わ
ります。 

トルク制限 
ビジーフラグ 
原点停止フラグ 
停止実行 
正側ソフトリミット 
逆側ソフトリミット 
主電源 ON 

サーボステータス 

即停止入力*1 

各ステータスの状態を表示します。 
*1：［即停止入力］は NCユニットのユニ
ットバージョン Ver.2.0以降で表示さ
れます。 

 

■ 現在値タブ 
名称 説明 
現在値表示 現在位置、速度などを表示します。 

上側 2つはモニタ変更ボタンで種別を変更で
きます。 
下側の「フィードバック現在位置」と「指令
現在位置」は変更できません。 

現在値 

モニタ変更ボタン 現在値の表示内容、単位、パルスレートを変
更します。 
単位、パルスレートは、軸構成設定画面に登
録されている軸のみ設定できます。 
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1. ［モニタ変更］ボタンを押すと、設定画面が表示されます。 
2. モニタする現在値種別、単位、パルスレートの設定をします。 
3. 設定が終了したら、［OK］をクリックして設定値を確定します。 
設定値を破棄する場合は、［キャンセル］をクリックしてください。 

 

 
 

名称 説明 
モニタ種別 1 1段目に表示する項目を設定します。 

・指令現在位置 
・位置偏差 
・フィードバック現在位置 
・ラッチ位置 
・目標位置 
・フィードバック速度 
・指令速度 
・目標速度 
・トルク指令 

現在値 

モニタ種別 2 2段目に表示する項目を設定します。 
設定項目はモニタ種別 1と同じです。 

単位 表示する単位を設定します。 
・指令単位 
・パルス 
・インチ 
・ミリ 
・度 
「指令単位」を設定した場合、パルスレート
の分子および分母の設定は無効です。 

分子 パルスレートの分子を設定します。 
設定範囲は 1～4294967294 です。 

パルスレート 

分母 パルスレートの分母を設定します。 
設定範囲は 1～4294967294 です。 

 
 

お願い NCユニットの機能である拡張モニタのモニタ種別 1、モニタ種別 2をラダーなど
で設定し使用している場合は、ツールでは設定しないでください。 

 



8－2 軸モニタ 
 

8-12 

8 
モ
ニ
タ 

 

 



      

 

第9章 
運転 

 
 
 
 
 
 
 
 
各軸の JOG操作について説明します。 
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9－1 運転 
 
運転では以下の操作が行えます。 
・コネクション確立/解放 
・各軸のサーボロック/アンロック 
・JOG実行 
 

■ 運転画面の表示 
 

お願い 
 

CX-Motion-NCF基本画面でオンライン中のみ［運転］ダイアログを起動できます。オ
フライン中は、CX-Motion-NCF基本画面でオンラインにしてから運転を開始してくだ
さい。 

 

1. 軸構成設定画面の［オンライン］｜［運転］をクリックすると、以下の注意ダ
イアログが表示されます。内容をよく読み、安全な状態を確認できた場合は、
［OK］をクリックします。 

 
 

2. ［運転］画面が表示されます。 
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■ 運転を終了するには 
右上の をクリックします。サーボロック状態、コネクション状態は変更しません。 

 

■ JOGの実行 
1. 運転画面で、JOGを行う軸を選択します。 
2. コネクション解放状態の場合は、［コネクション確立］ボタンを押し、コネク
ションを確立します。 

 
 
3.  ［サーボロック］ボタンを押し、サーボロック状態にします。 

 
 
4.  JOG設定で速度を入力します。オーバーライドを使用する場合には、［有効］
をチェックし、オーバーライド値を入力します。［設定］ボタンを押し、ユニ
ットに設定値を書き込みます。 

5.  （または ）ボタンを押します。押している間 JOG動作します。離すと止
まります。 
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お願い ・動作ボタンを押すと、設定された速度でモータが実際に動作します。モータの動作

によって危険が無いことを十分に確認の上実行してください。 
・パソコンからの操作ではモータを停止できないことがあります。即時にモータを停

止できるように、外部に非常停止装置を設置してください。 
・MECHATROLINK通信を開始するときは、PLCのモードがプログラムモードであ
ることを確認してください。ラダーの実行により軸が急に動作する可能性がありま

す。MECHATROLINK通信を切断するときは、軸が動作していないことを確認して
ください。動作中の軸がサーボフリー状態になります。 

・運転画面を表示中に通信異常が発生すると NCユニットに FINS時間監視エラーが
発生します。FINS時間監視エラーを解除するには、NCユニットの電源を再投入す
るか、リスタートする必要があります。または、運転画面の［ユニット共通エラー

リセット］を実行した後、運転画面を閉じます。 
 

■ 運転画面 

 
 

名称 説明 
軸選択 運転をする軸を選択します。 

ユニットに設定されている軸が表示されます。 
通信 MECHATROLINK の通信状態を表示します。 
ビジー 選択している軸のビジー状態を表示します。 

ステータス 

現在値 選択している軸のフィードバック現在値を示します。
［コネクション解放］ボタン クリックすると、MECHATROLINK通信を停止しま

す。 
コネクション確立
/解放 

［コネクション確立］ボタン クリックすると、MECHATROLINK通信を開始しま
す。 

［サーボアンロック］ボタン クリックすると、サーボアンロックします。 サーボロック/サ
ーボアンロック ［サーボロック］ボタン クリックすると、サーボロックします。 

速度指定 JOG起動時の速度を指定します。 
設定範囲：0～2,147,483,647［指令単位/ｓ］ 

有効チェックボッ
クス 

チェックなし：オーバーライドを無効にします。 
チェックあり：オーバーライドを有効にします。 

オーバ
ーライ
ド オーバーライド値 オーバーライド値を設定します。 

設定範囲：1～327［%］ 

JOG設定 

［設定］ボタン 速度指定、オーバーライド値をユニットに設定します。
JOG運転する前に必ず設定する必要があります。 
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名称 説明 

 ボタン 
クリックしている間、正方向へ JOGを実行します。 JOG操作 

ボタン クリックしている間、負方向へ JOGを実行します。 

エラーコード NCユニットに発生しているエラーコードを表示しま
す。エラーがないときは「0000」を表示します。クリ
ックするとヘルプを表示します。 

ユニット共通エラ
ー 

エラーリセット NCユニットにエラーが発生しているとき、エラーをリ
セットします。 

エラーコード 選択している軸に発生しているエラーコードを表示し
ます。エラーがないときは「0000」を表示します。ク
リックするとヘルプを表示します。 

軸エラー 

エラーリセット 選択している軸にエラーが発生しているとき、エラーを
リセットします。 
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第10章 
絶対値エンコーダセット

アップ 
 
 
 
 
 
絶対値エンコーダセットアップについて説明します。 
 



10－1 絶対値エンコーダセットアップ 

10-2 

10 
絶
対
値
エ
ン
コ
ー
ダ
セ
ッ
ト
ア
ッ
プ 

10－1 絶対値エンコーダセットアップ 
 
絶対値エンコーダセットアップを実行するにあたり、以下「お願い」の制限事項をご
確認の上、セットアップを行ってください。 
 

お願い ・サーボドライバにバックアップエラーあるいはチェックサムエラーが発生している
場合、NCユニットのユニットバージョンが 1.2以降の NCユニットのみドライバア
ラームのリセットが可能です。 
NCユニットのユニットバージョンが 1.2未満の場合、絶対値エンコーダの多回転
量の初期化のみ実行可能です。 
NCユニットのユニットバージョンは、CX-Programmer 4.0以降の I/Oテーブルウ
ィンドウで確認できます。詳細は前付け 12ページの「ユニットバージョンについ
て」をご参照ください。 

・絶対値エンコーダセットアップ実行中は、ラダーからの指令は受け付けません。 
 
 

■ 絶対値エンコーダのセットアップを実行するには 
1． 軸構成設定画面で［オンライン］｜［絶対値エンコーダセットアップ］｜［軸□
□］（□□は 01～16）をクリック、または実行したい軸を右クリックし、［絶対
値エンコーダセットアップ］をクリックします。 

 
2． 接続している NCユニットのユニットバージョンが 1.2未満の場合、以下のダイア
ログが表示されます。 

           
 
3． 絶対値エンコーダのセットアップが終了すると、以下のメッセージが表示されま
す。メッセージに従って、サーボドライバの電源を再投入してください。 
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お願い ・絶対値エンコーダのセットアップが正常に終了した場合、必ずサーボドライバの電
源再投入を実行してください。 

・絶対値エンコーダのセットアップが失敗した場合、サーボドライバの電源再投入、
およびNCユニットのリスタートあるいはPLCの電源再投入を促すメッセージを表
示する場合があります。表示されるメッセージに従って、必ずサーボドライバの電
源再投入、NCユニットのリスタートあるいは PLCの電源再投入を実行してくださ
い。 

・絶対値エンコーダのセットアップが正常に終了した後は、エンコーダの多回転量デ
ータが 0になり、機械システムの座標系が変わりますので、機械システムのゼロ点
をリセットしてください。機械システムのゼロ点をリセットせずに機械を運転する
と、予期しない動作となることがあります。 
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第11章 
異常履歴とトラブルシュ

ーティング 
 
 
 
 
 
NCユニットで発生した異常履歴の表示と、トラブルシューティングについて説明しま
す。 
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11－1 異常履歴 
 

■ 概要 
NCユニットで発生した異常を、最大 11まで記録して表示します。 
12個目が発生すると、古いものから削除されます。 
 

■ 異常履歴を表示させるには 
 
1. 軸構成設定画面で［オンライン］｜［異常履歴］をクリック、または NCユニット
を右クリックし、［異常履歴］をクリックします。 

 
 
［すべてクリア］をクリックすると、異常履歴は削除されます。 

 

お願い ・NCユニットとサーボドライバ間の通信が開始されているときは異常履歴をクリア
 できません。通信を停止してからクリアを行ってください。 
・軸エラーは異常履歴に表示されません。軸エラー発生時に軸モニタで確認してくだ
さい。 
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11－2 エラーコード 
 

各エラーコードの原因と処置の詳細については、NCユニットのユーザーズマニュアル
の「12章 異常とその処置」、軸構成設定画面の［ヘルプ］｜［ヘルプ］をクリック
して、［エラーコード］および［Wシリーズアラーム表示］を参照してください。 
 

■ NCユニット共通の異常 
 分類 項目名 エラー 

コード 
異常の推定原因 処置 

PLC本体停
止異常 

000A CPUユニットで停止異常
が発生しました。 

CPUユニットの停止要因を解除してくだ
さい。 

PLC本体ウ
ォッチドッ
グタイマ作
動 

000B CPUユニットのシステム
が正常に動作していませ
ん。 

CPUユニット、NCユニットを正しく装
着し、電源を入れ直してください。エラ
ーが再発する場合は、CPUユニットを交
換してください。 

PLC本体監
視異常 

000C CPUユニットから NCユ
ニットへのサイクリック
リフレッシュが停止して
います。 

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。CPUユニット
とのサイクリックリフレッシュ再開後、
NCユニットのエラーリセットを実行し
てください。 

Ｐ
Ｌ
Ｃ
本
体
異
常 

PLC
本体
異常 

バス異常 000D PLCのバス動作が異常で
す。 

CPUユニット、NCユニットを正しく装
着し、電源を入れ直してください。エラ
ーが再発する場合は、CPUユニットを交
換してください。 

MLKデバイ
スエラー 

0026 NCユニットの内部回路
に異常があります。 

NCユニットを交換してください。 ユニ
ット
異常 MLKデバイ

ス初期処理
エラー 

0030 NCユニットの初期処理
時にMECHATROLINK通
信部に異常を検出しまし
た。 

共通パラメータのMECHATROLINK通
信設定を確認し、再度 NCユニットに転
送、保存後、ユニットリスタート、ある
いは電源を入れ直してください。エラー
が再発する場合は、NCユニットを交換
してください。 

Ｎ
Ｃ
ユ
ニ
ッ
ト
内
異
常 

デー
タ破
壊 

メモリ異常 00F1 NCユニットに保存され
ているデータが破壊され
ています。 

NCユニットのデータを再度転送、保存
し、ユニットリスタート、あるいは電源
を入れ直してください。エラーが再発す
る場合は、NCユニットを交換してくだ
さい。 

スキ
ャン
リス
ト不
一致 

MLK初期化
エラー 

0020 NCユニットのスキャン
リストに登録された軸
No.に該当する
MECHATROLINK子局機
器が接続されていませ
ん。 

MECHATROLINK通信線の接続、子局機
器の局アドレスの設定が、スキャンリス
トと一致しているか確認し、再度コネク
ション確立を実行してください。 

Ｍ
Ｅ
Ｃ
Ｈ
Ａ
Ｔ
Ｒ
Ｏ
Ｌ
Ｉ
Ｎ
Ｋ
通
信
異
常

通信
エラ
ー 

MLK通信エ
ラー 

0025 MECHATROLINK通信が
正常に交信できません。
あるいは、
MECHATROLINK機器子
局の局アドレス No.が重
複しています。 

MECHATROLINK通信ケーブルの接続
状態を確認してください。また、ノイズ
等、通信の妨害となる要因を除いた後、
NCユニットをリスタートしてください。
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 分類 項目名 エラー 
コード 

異常の推定原因 処置 

不正
操作 

多重起動エ
ラー 

0021 NCユニットに対して、実
行できない運転指令が与
えられました。 

直前の指令タイミングを確認し、運転
シーケンスを見直してください。 

書込み転送
エラー 

0022 NCユニットに対して、不
正なアドレスにデータを
書き込もうとしました。あ
るいは、不正なデータサイ
ズでの書込みを実行しよ
うとしました。 

指令したデータ転送は実行されませ
ん。直前の指令内容を確認し、データ
転送の設定を正しく修正してくださ
い。 

読出し転送
エラー 

0023 NCユニットに対して、不
正なアドレスのデータを
読み出そうとしました。あ
るいは、不正なデータサイ
ズでの読出しを実行しよ
うとしました。 

指令したデータ転送は実行されませ
ん。直前の指令内容を確認し、データ
転送の設定を正しく修正してくださ
い。 

パソコンと PLC間のケー
ブルが外れています。 

ケーブルを接続し直して、NCユニッ
トをリスタートしてください。 

FINSコマ
ンド時間監
視エラー 

0024 

パソコンの動作が遅くな
っています。 

他のソフトウェアを終了してから、
NCユニットをリスタートしてくださ
い。 

伝送周期設
定エラー 

0027 接続している
MECHATROLINK機器の
数や種類、あるいは軸 No.
最大値に対して、NCユニ
ットの共通パラメータに
設定している伝送周期が
小さく、通信が正常に実行
できませんでした。 

接続しているMECHATROLINK機器
の数や種類、軸 No.の最大値に応じ
て、適切な伝送周期を共通パラメータ
に設定・保存し、NCユニットをリス
タートしてください。 

初期処理時
共通パラメ
ータチェッ
クエラー 

0028 NCユニットの初期処理時
に、共通パラメータの不正
な設定値を検出しました。

本異常発生時、該当する共通パラメー
タは出荷時設定（0）となっています。
エラーリセット後、正しい共通パラメ
ータを転送・保存し、NCユニットを
リスタートしてください。 

Ｎ
Ｃ
ユ
ニ
ッ
ト
の
設
定
／
操
作
に
関
す
る
エ
ラ
ー 

不正
デー
タ 

データ転送
時共通パラ
メータチェ
ックエラー 

0029 データ書込みにより NC
ユニットに転送した共通
パラメータの設定値が不
正でした。 

転送した設定値は破棄され、共通パラ
メータは転送前の設定値となってい
ます。エラーリセット後、正しい共通
パラメータを転送してください。 
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■ 各軸毎に発生する異常 
 分類 項目名 エラー

コード
異常の推定原因 処置 

同期通信ア
ラーム 

3010 該当する軸と
MECHATROLINK通信が正
常に交信できませんでした。

MECHATROLINK通信ケーブルの接
続状態を確認してください。また、電
断、ノイズ等、通信の妨害となる要因
を除いた後、再度コネクション確立を
実行してください。 

通信アラー
ム 

3011 該当する軸と
MECHATROLINK通信が正
常に交信できませんでした。

MECHATROLINK通信ケーブルの接
続状態を確認してください。また、電
断、ノイズ等、通信の妨害となる要因
を除いた後、再度コネクション確立を
実行してください。 

Ｍ
Ｅ
Ｃ
Ｈ
Ａ
Ｔ
Ｒ
Ｏ
Ｌ
Ｉ
Ｎ
Ｋ
通
信
異
常 

通信
エラ
ー 

コマンドタ
イムアウト 

3012 該当軸からの
MECHATROLINK通信の応
答がありません。 

該当軸に接続されている
MECHATROLINK機器に異常がない
か確認し除いた後、再度コネクション
確立を実行してください。 

現在位置不
明 

3030 原点未確定状態で、絶対移動
指令、あるいは原点復帰指令
を実行しました。 

原点サーチ、または現在位置プリセッ
トを実行して、原点を確定した後、指
令を再実行してください。 

サーボアン
ロック 

3040 サーボアンロック中に軸起
動指令を実行しました。 

サーボロックを実行した後、指令を再
実行してください。 

同じ軸に対して、以下に示す
指令を同時に複数実行しよ
うとしました。 
 絶対移動指令、相対移動指
令、原点サーチ、原点復帰、
現在位置プリセット、
JOG、速度制御指令、トル
ク制御指令、機器セットア
ップ、エラーリセット 

同じ軸に対して、複数の指令が同時に
ONしないようにラダープログラム
を修正した後、再度指令を実行してく
ださい。 

Ｎ
Ｃ
ユ
ニ
ッ
ト
の
設
定
／
操
作
に
関
す
る
エ
ラ
ー 

不正
操作

多重起動エ
ラー 

3050 

ビジー中の軸に対して、以下
に示す指令を実行しようと
しました。 
 原点サーチ、原点復帰、現
在位置プリセット、JOG、
機器セットアップ、エラー
リセット 

ビジー中の軸に対して、指令が ONし
ないようにラダープログラムを修正
した後、再度指令を実行してくださ
い。 

位置指定エ
ラー 

3060 相対移動指令において、目標
位置が位置決め範囲を超え
るような位置指令値で指令
を実行しようとしました。 

位置決め範囲内となる位置指令値に
修正して、再度指令を実行してくださ
い。 

以下の指令において、速度指
令値を負の値で実行しよう
としました。 
 絶対移動指令、相対移動指
令、原点サーチ、原点復帰、
JOG 

設定範囲内の速度指令値に修正して、
再度指令を実行してください。 

Ｎ
Ｃ
ユ
ニ
ッ
ト
の
設
定
／
操
作
に
関
す
る
エ
ラ
ー 

不正
デー
タ 

速度指定エ
ラー 

3061 

速度指令値 0で原点サーチ
を実行しようとしました。 

設定範囲内の速度指令値に修正して、
再度指令を実行してください。 

 



11－2 エラーコード 

11-6 

11 
異
常
履
歴
と
ト
ラ
ブ
ル
シ
ュ
ー
テ
ィ
ン
グ 

 

 分類 項目名 エラー 
コード 

異常の推定原因 処置 

速度制御用
速度指定エ
ラー 

3062 速度制御指令において、速
度指令範囲を超える指令
値で実行しようとしまし
た。 

設定範囲内の速度指令値に修正して、
再度指令を実行してください。 

トルク指令
値エラー 

3063 トルク制御指令において、
トルク指令範囲を超える
指令値で実行しようとし
ました。 

設定範囲内のトルク指令値に修正し
て、再度指令を実行してください。 

オプション
指令値 1エ
ラー 

3064 速度制御／トルク制御指
令において、オプション指
令値 1に指令範囲を超え
る指令値を指定して実行
しようとしました。 

設定範囲内のオプション指令値に修
正して、再度指令を実行してくださ
い。 

オプション
指令値 2エ
ラー 

3065 速度制御指令において、オ
プション指令値 2に指令
範囲を超える指令値を指
定して実行しようとしま
した。 

設定範囲内のオプション指令値に修
正して、再度指令を実行してくださ
い。 

オーバーラ
イド 

3070 設定範囲外のオーバーラ
イド値によりオーバーラ
イドを実行しようとしま
した。 

設定範囲内のオーバーライド値に修
正して、再度指令を実行してくださ
い。 

Ｎ
Ｃ
ユ
ニ
ッ
ト
の
設
定
／
操
作
に
関
す
る
エ
ラ
ー 

不正
デー
タ 

初期処理時
各軸パラメ
ータチェッ
クエラー 

3090 NCユニットの初期処理時
に、各軸パラメータの不正
な設定値を検出しました。

本異常発生時、該当する各軸パラメー
タは出荷時設定（0）となっています。
エラーリセット後、正しい各軸パラメ
ータを転送してください。 

データ転送
時各軸パラ
メータチェ
ックエラー 

3091 データ書込みによりNCユ
ニットに転送した各軸パ
ラメータの設定値が不正
でした。 

転送した設定値は破棄され、各軸パラ
メータは転送前の設定値となってい
ます。エラーリセット後、正しい各軸
パラメータを転送してください。 

Ｎ
Ｃ
ユ
ニ
ッ
ト
の
設
定
、
操
作
に

関
す
る
エ
ラ
ー 

不正
デー
タ 

データ設定
異常 

3099 サーボパラメータ転送に
おいて、不正なパラメータ
No.や設定範囲外のデータ
を転送しようとしました。

転送した設定値は破棄され、サーボパ
ラメータは転送前の設定値となって
います。エラーリセット後、正しいサ
ーボパラメータを転送してください。

正転方向限
界 

3000 正転方向限界入力信号を
検出しました。 

軸エラーリセットを実行後、逆転方向
に移動してください。 

逆転方向限
界 

3001 逆転方向限界入力信号を
検出しました。 

軸エラーリセットを実行後、正転方向
に移動してください。 

正側ソフト
ウェアリミ
ット 

3002 軸動作中に正側ソフトウ
ェアリミットを超えまし
た、あるいは到達しまし
た。 

位置指令値を確認し、軸エラーリセッ
トを実行後、ソフトウェアリミット範
囲内の正しい位置への移動指令を実
行してください。 

逆側ソフト
ウェアリミ
ット 

3003 軸動作中に逆側ソフトウ
ェアリミットを超えまし
た、あるいは到達しまし
た。 

位置指令値を確認し、軸エラーリセッ
トを実行後、ソフトウェアリミット範
囲内の正しい位置への移動指令を実
行してください。 

Ｍ
Ｅ
Ｃ
Ｈ
Ａ
Ｔ
Ｒ
Ｏ
Ｌ
Ｉ
Ｎ
Ｋ
子
局
機
器
の
異
常 

外部
セン
サ入
力 

即停止信号
入力 

3004 サーボロック中に外部制
御入力の即停止入力信号
を検出しました、あるいは
即停止信号入力中にサー
ボロックが実行されまし
た。 

即停止入力を解除後、軸エラーリセッ
トを実行し、サーボロックから動作を
再開してください。（各軸運転用リレ
ーの即停止指令を実行した場合は、本
エラーは発生しません。） 
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 分類 項目名 エラー 
コード 

異常の推定原因 処置 

原点
サー
チ異
常 

原点近傍ま
たは、原点
入力信号な
し 

3020 原点サーチ中、両側の限界
入力信号の範囲内に原点
近傍入力信号を検出でき
ませんでした。 

原点近傍入力信号の配線、およびサー
ボパラメータの原点近傍入力信号の
割付け設定を確認してください。ま
た、原点近傍入力信号のドグ幅が通信
周期以上であるかを確認してくださ
い。 

原点近傍ま
たは、原点
入力信号な
し 

3020 原点サーチ中、原点近傍入
力信号検出後、原点入力信
号を検出できないまま限
界入力信号を検出しまし
た。 

NCユニットの各軸パラメータの原点
入力信号選択が正しいか確認してく
ださい。原点入力信号に外部ラッチ信
号を選択している場合は、外部ラッチ
信号の配線、およびサーボパラメータ
の外部ラッチ信号の割付け設定を確
認してください。 

限界入力既
にオン 

3021 一方向への原点サーチ時、
既に原点サーチ方向の限
界入力信号が入力されて
います。 

該当方向の限界入力信号の配線、サー
ボパラメータの限界入力信号の割付
け設定を確認してください。 

原点
サー
チ異
常 

両方向限界
入力信号入
力中 

3022 両側の限界入力信号が入
力中のため、原点サーチを
実行できません。 

両側の限界入力信号の配線、サーボパ
ラメータの各限界入力信号の割付け
設定を確認してください。 

ドラ
イバ
異常

ドライバ主
回路オフエ
ラー 

3080 サーボドライバの主回路
電源が遮断しています。 

サーボドライバの主回路電源に供給
している電源電圧を確認し、正常な電
源を供給してください。 

Ｍ
Ｅ
Ｃ
Ｈ
Ａ
Ｔ
Ｒ
Ｏ
Ｌ
Ｉ
Ｎ
Ｋ
子
局
機
器
の
異
常 

ME
CHA
TRO
LIN
K各
機器
によ
るア
ラー
ム 

― 4000 
＋ 

各機器の
アラーム
コード 

各機器の異常処理にしたがいます。 

 

■ 各軸毎に発生する警告 
 分類 項目名 エラー 

コード 
異常の推定原因 処置 

Ｍ
Ｅ
Ｃ
Ｈ
Ａ
Ｔ
Ｒ
Ｏ
Ｌ
Ｉ
Ｎ
Ｋ
子
局
機
器 

ME
CHA
TRO
LIN
K各
機器
によ
るワ
ーニ
ング

― 4000＋ 
各機器のワ
ーニングコ
ード 

各機器の異常処理にしたがいます。 
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■ オムロン製 サーボドライバのアラーム表示 
オムロン製 サーボドライバで発生するアラームの表示一覧を以下に示します。 
サーボドライバで発生するアラームに対して、MECHATROLINK通信のコネクション
が確立されている場合に NCユニットで検出されるエラーコードとの対応は下表のと
おりとなります。 
各アラームの詳細や対処方法については、サーボドライバのユーザーズマニュアルを
参照してください。 
 

● アラーム一覧表 
サーボドライバの表示 

Wシリーズ Wシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

SMARTSTEP 
Junior（通信内
蔵タイプ） 

Gシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

G5シリー
ズ（通信内
蔵タイプ）

NCユニットの
エラーコード 

異常検出機能 検出内容・異常要因 

A.02 A.02□ － － － パラメータ破壊 EE-PROMから読み出した
パラメータのチェックサ
ムが合わない 

－ － A.02 － － 

4002 

パラメータ異常 サーボドライバの内部パ
ラメータのデータが異常 

A.03 A.03□ A.03 － － 4003 主回路検出部異
常 

電源回路の各検出データ
が異常 

A.04 A.04□ A.04 － － 4004 パラメータ設定
異常 

パラメータ設定が適切で
ない 

A.05 A.05□ － － － モータ不一致 モータとドライバの組合
せが適切でない 

－ － A.05 － － 

4005 

ドライバ未サポ
ート 

サーボドライバが故障 

－ A.0b□ － － － サーボオン指令
無効アラーム 

パソコンモニタソフトに
よる操作でサーボオンで
きる機能を使用した後、上
位指令でサーボオンしよ
うとした 

－ － － 11 11□ 

400B 

制御電源不足電
圧 

制御電源コンバータ部の
P-N間電圧が低下し、規定
値以下となった 

－ － － 12 12□ 400C 過電圧 主回路の P-N間電圧が規
定値以上となった。電源電
圧が高い。進相コンデンサ
や、UPS（無停電電源装置）
による電圧の跳ね上がり 

－ － － 13 － 不足電圧アラーム選択
（Pn.065）が１の場合に、
L1-L3間が瞬停保持時間
（Pn.06D）で設定された時
間以上、瞬停した時、また
はサーボオン中に主回路
の P-N間電圧が低下し、規
定値以下となった 

－ － － － 13□ 

400D 主電源不足電圧 

主回路 DC 電圧が低下し
ている。または主回路の
AC 電源に遮断箇所を検
出した 

－ － － 14 14□ 400E 過電流 過電流が流れた 
－ － － 15 15□ 400F ドライバ過熱 サーボドライバの放熱器、

パワー素子の温度が規定
値以上となった 
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サーボドライバの表示 
Wシリーズ Wシリーズ

（通信内蔵
タイプ） 

SMARTSTEP 
Junior（通信内
蔵タイプ） 

Gシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

G5シリー
ズ（通信内
蔵タイプ）

NCユニットの
エラーコード 

異常検出機能 検出内容・異常要因 

A.10 A.10□ A.10 － － 過電流 過電流が流れた。または、
放熱板温度の異常上昇を
検出した（1.5～3kWのみ）
 

－ － － 16 － トルク指令の実効値が過
負荷レベル設定（Pn.072）
で設定している過負荷レ
ベルを超えている 

－ － － － 16□ 

4010 

過負荷 

定格を大幅に超えたトル
クで数秒から数十秒運転
した 

－ － － 18 18□ 4012 回生過負荷 回生エネルギーが回生抵
抗の処理能力を超えた 

－ － － 21 21□ 4015 エンコーダ通信
異常 

エンコーダとサーボドラ
イバとの通信が一定回数
通信出来ず、異常検出機能
が動作した（ドライバの要
求に応答しない） 

－ － － 23 23□ 4017 エンコーダ通信
データ異常 

主にノイズ等によりエン
コーダからのデータが通
信異常となった 
 

－ － － 24 － 位置偏差パルスが偏差カ
ウンタオーバーレベル
（Pn.209）の設定を越えて
いる 

－ － － － 24□ 

4018 偏差カウンタオ
ーバー 

偏差カウンタのたまりパ
ルスが偏差カウンタオー
バーレベル（Pn014）の設
定値を超えている 

－ － － － 25□ 4019 ハイブリッド偏
差過大 

フルクローズ制御時に外
部スケールによる負荷の
位置とエンコーダによる
モータの位置が内外部フ
ィードバックパルス偏差
カウンタオーバーレベル
（Pn328）で設定されたパ
ルス数以上ずれた 
 

－ － － 26 － モータの回転速度が過検
出レベル設定（Pn.073）の
設定値を超えた 
 

－ － － － 26□ 

401A 過速度 

モータの回転速度が過速
度検出レベル設定（Pn513) 
の設定値を超えた。または
モータの回転速度が非常
停止時過速度検出レベル
設定（Pn615) の設定値を
超えた 
 

－ － － 27 27□ 401B 指令異常 動作指令が異常となった 
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サーボドライバの表示 
Wシリーズ Wシリーズ

（通信内蔵
タイプ） 

SMARTSTEP 
Junior（通信内
蔵タイプ） 

Gシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

G5シリー
ズ（通信内
蔵タイプ）

NCユニットの
エラーコード 

異常検出機能 検出内容・異常要因 

－ － － 29 － 内部偏差カウン
タオーバー 

内部偏差カウンタ(内部制
御単位)の値が
227(134217728)を越えた 
 

－ － － － 29□ 

401D 

偏差カウンタオ
ーバーフロー 

絶対値モードでの制御電
源投入後、または CONFIG 
実行後における位置情報
初期化処理において「絶対
値エンコーダ位置（パルス
単位）/電子ギヤ比」の値が
± 231（2147483648）を超
えた。またはパルス単位の
位置偏差の値が± 229

（536870912）を超えた。
または、指令単位の位置指
令の値が± 230

（1073741824）を超えた。
または「原点復帰最終走行
距離（Pn825）×電子ギヤ
比」の値が± 231

（2147483648）を超えた 
 

－ － － － 30□ 401E セーフティ入力
異常 

セーフティ入力信号が
OFF になった 
 

－ － － － 33□ 4021 インタフェース
入出力重複割付
異常 

インタフェースの入力信
号/出力信号の設定に異常
を検出した 
 
 

－ － － 34 － 位置指令入力範囲に対し
て、モータがオーバーラン
リミット設定（Pn.026）で
設定されるモータ動作可
能範囲を越えた 
 

－ － － － 34□ 

4022 オーバーランリ
ミット異常 

位置指令入力に対して、モ
ータがオーバーランリミ
ット設定（Pn514）で設定
された動作範囲を超えた 
 

－ － － 36 36□ 4024 パラメータ異常 電源投入時に EEPROMか
らのデータを読み出したと
きに、パラメータ保存エリ
アのデータが壊れていた 
 

－ － － 37 37□ 4025 パラメータ破壊 電源投入時に EEPROMか
らのデータを読み出したと
きに、EEPROM書き込み確
認データが壊れていた 
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サーボドライバの表示 
Wシリーズ Wシリーズ

（通信内蔵
タイプ） 

SMARTSTEP 
Junior（通信内
蔵タイプ） 

Gシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

G5シリー
ズ（通信内
蔵タイプ）

NCユニットの
エラーコード 

異常検出機能 検出内容・異常要因 

－ － － 38 － 駆動禁止入力選択
（Pn.004）が０（有効）で
駆動禁止入力時の停止選
択(Pn.066)が０または 1の
場合に、正方向／負方向駆
動禁止入力（NOT、POT）
が共にオープンとなった。
駆動禁止入力選択
（Pn.004）が２の場合に、
POT/NOT入力のいずれか
がオープンとなった 

－ － － － 38□ 

4026 駆動禁止入力異
常 

駆動禁止入力選択（Pn504）
の設定が「0」の場合に、
正転側／逆転側駆動禁止
入力（POT/ NOT）がとも
に ON した。駆動禁止入力
選択（Pn504）の設定が「2」
の場合に、正転側／逆転側
駆動禁止入力（POT/ NOT）
のいずれかが ON した。ま
たは駆動禁止入力選択
（Pn504）の設定が「0」で
MECHATROLINK-II 通信
が遮断状態で、かつ正転側
／逆転側駆動禁止入力
（POT/ NOT）のいずれか
が ON している状態で、
CX-Driveによる動作指令
（ジョグ運転など）を行っ
た。または、CX-Drive に
よる動作指令中に、正転側
／逆転側駆動禁止入力
（POT/ NOT）のいずれか
が ON した 

－ － A.28 － － コードなし
*1

非常停止 サーボモータ運転中に非
常停止が入力された 

－ － － 40 40□ 4028 絶対値システム
ダウン異常（絶
対値エンコーダ
のみ） 

エンコーダへの供給電源、
バッテリ電源が低下し、内
蔵のコンデンサ電圧が規
定値以下となった（3.0V以
下） 

－ － － 41 41□ 4029 絶対値カウンタ
オーバー異常
（絶対値エンコ
ーダのみ） 

エンコーダの多回転カウ
ンタが規定値を超えた 

－ － － 42 42□ 402A 絶対値オーバス
ピード異常（絶
対値エンコーダ
のみ） 

停電時、バッテリ電源のみ
が供給されているときに、
モータ回転速度が規定値
を超えた 

－ － － － 43□ 402B エンコーダ初期
化異常 

エンコーダの初期化時に
異常を検出した 

－ － － 44 44□ 402C 絶対値 1回転カ
ウンタ異常（絶
対値エンコーダ
のみ） 

エンコーダが1回転カウン
タの異常を検出した 
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サーボドライバの表示 
Wシリーズ Wシリーズ

（通信内蔵
タイプ） 

SMARTSTEP 
Junior（通信内
蔵タイプ） 

Gシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

G5シリー
ズ（通信内
蔵タイプ）

NCユニットの
エラーコード 

異常検出機能 検出内容・異常要因 

－ － － 45 45□ 402D 絶対値多回転カ
ウンタ異常（絶
対値エンコーダ
のみ） 

エンコーダが多回転カウ
ンタの異常を検出した 

－ － － 47 47□ 402F 絶対値ステータ
ス異常（絶対値
エンコーダの
み） 

電源投入時、エンコーダが
規定値以上で回転してい
た 

A.30 A.30□ － － － 回生異常 回生エネルギが大きいた
め、回生回路が破損した 

－ － － 48 48□ 

4030 

エンコーダ Z相
異常 

シリアルエンコーダの Z
相のパルス抜けを検出し
た 

－ － － 49 － エンコーダ PS信
号異常 

2500[P/r]5本シリアルエン
コーダのＰS信号（磁極）
の論理異常を検出した 

－ － － － 49□ 

4031 

エンコーダ CS
信号異常 

シリアルインクリメンタ
ルエンコーダの CS 信号
の論理異常を検出した 

A.32 A.32□ － － － 回生過負荷 回生エネルギが回生抵抗の
容量をオーバーしている 

－ － － － 50□ 

4032 

外部スケール通
信異常 

外部スケールの結線に異
常を検出した。または外部
スケールの通信データに
異常を検出した 

A.33 A.33□ － － － 主回路電源設定
異常 

Pn001.2(AC/DC入力選択)
と主回路電源の AC/DCの
配線方法が異なっている。

－ － － － 51□ 

4033 

外部スケールス
テータス異常 

外部スケールのエラーコ
ードを検出した 

－ － － － 55□ 4037 A 相 B相 Z相結
線異常 

外部スケールの A 相、B
相、Z相の結線に異常が発
生した 

A.40 A.40□ A.40 － － 4040 過電圧 
 

主回路直流電圧が規定値
を超えた 

A.41 A.41□ － － － 主回路直流電圧が規定値
以下となった 

－ － A.41 － － 

4041 不足電圧 

サーボドライバの電源が
完全に遮断される前に電
源が再投入された 

A.51 A.51□ A.51 － － 4051 過速度 
 

モータ回転速度が最大回
転数を超えた 

－ A.52□ － － － 振動アラーム モータ回転速度に異常な
振動を検出した。または、
オートチューニング中の
イナーシャ比計算が異常
になった。 

－ － － 82 82□ 

4052 

局アドレス設定
異常 

サーボドライバの局アド
レス設定用ロータリスイ
ッチの値が範囲外に設定
されていた（電源投入時に
読込み） 

－ － － 83 83□ 4053 通信異常 MECHATROLINK-II通信
で受信データ異常を連続
して検出した 
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サーボドライバの表示 
Wシリーズ Wシリーズ

（通信内蔵
タイプ） 

SMARTSTEP 
Junior（通信内
蔵タイプ） 

Gシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

G5シリー
ズ（通信内
蔵タイプ）

NCユニットの
エラーコード 

異常検出機能 検出内容・異常要因 

－ － － 84 84□ 4054 伝送周期異常 MECHATROLINK-II通信
で伝送周期どおりにコマ
ンドが受信できない 

－ － － － 86□ 4056 ウォッチドッグ
データ異常 

MECHATROLINK-II 通信
周期ごとにマスタ局とス
レーブ局間で交換される
同期用データに異常があ
った 

－ － － 87 － 即停止入力異常 即停止入力がオープンに
なった 

－ － － － 87□ 

4057 

強制アラーム入
力異常 

強制アラーム入力信号が
入力された 

－ － － 90 90□ 405A 伝送周期設定異
常 

伝送周期の設定に問題が
ある 

－ － － － 91□ 405B 同期コマンド異
常 

同期コマンド異常
MECHATROLINK-II 通信
の非同期通信中に同期型
コマンドが発行された 

－ － － － 92□ 405C エンコーダデー
タ復元異常 

絶対値モード時において、
内部位置情報の初期化処
理が正常に行われなかっ
た 

－ － － 93 93□ 405D パラメータ設定
異常 

電子ギア比が 1/100倍より
小さい、または 100倍より
大きいなど、パラメータの
設定が許容範囲を超えた 

－ － － 95 95□ 405F モータ不一致 モータ/ドライバの組合せ
が異なる 

A.71 A.71□ A.71 － － 4071 過負荷 出力トルクが定格トルク
の 245%を超えて運転した

A.72 A.72□ A.72 － － 4072 過負荷 
 

出力トルクが定格トルク
の 120～245%で連続運転
した 

A.73 A.73□ － － － ダイナミックブレーキ動
作時、回転エネルギがダイ
ナミックブレーキ抵抗の
容量を超えた 

－ － A.73 － － 

4073 ダイナミックブ
レーキ過負荷 

サーボ OFF後、３秒以上
経過してもモータが停止
しなかった 

A.74 A.74□ － － － 4074 突入抵抗過負荷 電源投入時の突入電流が
突入抵抗の容量を超えた 

A.7A A.7A□ － － － 放熱板過熱 
 

放熱板温度の異常上昇を
検出した 

－ － A.7A － － 

407A 

基板温度異常 サーボドライバ内部温度
の加熱、または内蔵冷却フ
ァンの停止 

A.81 A.81□ － － － 4081 バックアップエ
ラー（絶対値エ
ンコーダのみ） 

エンコーダのバックアッ
プ電源が低下した 

A.82 A.82□ － － － 4082 チェックサムエ
ラー（絶対値エ
ンコーダのみ） 

エンコーダのメモリデー
タサムチェック異常 
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サーボドライバの表示 
Wシリーズ Wシリーズ

（通信内蔵
タイプ） 

SMARTSTEP 
Junior（通信内
蔵タイプ） 

Gシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

G5シリー
ズ（通信内
蔵タイプ）

NCユニットの
エラーコード 

異常検出機能 検出内容・異常要因 

A.83 A.83□ － － － 4083 バッテリエラー 
（絶対値エンコ
ーダのみ） 

エンコーダのバッテリ電
圧が低下した（2.7V以下）

A.84 A.84□ － － － 4084 アブソリュート
エラー（絶対値
エンコーダの
み） 

エンコーダの内部データ
が異常 

A.85 A.85□ － － － 4085 オーバースピー
ドエラー（絶対
値エンコーダの
み） 

エンコーダ電源 ON時、モ
ータが 200r/min以上で回
転していた 

A.86 A.86□ － － － 4086 エンコーダ過熱 
（絶対値エンコ
ーダのみ） 

エンコーダ部温度の異常
上昇を検出した 

A.b1 － － － － 40B1 速度指令入力読
込み異常 

A/DコンバータからのA/D
完了信号が一定時間内に
出力されない 

A.b2 － － － － 40B2 トルク指令入力
読込み異常 

A/DコンバータからのA/D
完了信号が一定時間内に
出力されない 

－ A.b3□ A.b3 － － 40B3 電流検出異常 ドライバの電流検出器が
異常 

A.b6 A.b6□ A.b6 － － 40B6 通信用 LSI破壊 MECHATROLINK通信用
LSIが破壊 

A.bF A.bF□ A.bF － － 40BF システム異常 制御回路のシステム異常
を検出した 

A.C1 A.C1□ A.C1 － － 40C1 暴走検出 モータが指令と反対の方
向に回転した 

－ － A.C2 － － 40C2 位相誤検出 サーボモータの磁極信号
を誤検出した 

－ － A.C5 － － 40C5 磁極誤検出 サーボモータの磁極信号
を誤検出した 

A.C8 A.C8□ － － － 40C8 多回転データ異
常（絶対値エン
コーダのみ） 

絶対値エンコーダセット
アップが正しく行えなか
った 

A.C9 A.C9□ A.C9 － － 40C9 エンコーダ異常 エンコーダとドライバ間
で通信が行えない 

A.CA A.CA□ － － － 40CA エンコーダパラ
メータ異常 

エンコーダ内のパラメー
タが壊れている 

A.Cb A.Cb□ － － － 40CB エンコーダデー
タ異常 

エンコーダからのデータ
が異常 

A.CC A.CC□ － － － 40CC 多回転限界量不
一致（絶対値エ
ンコーダのみ） 

エンコーダとドライバの
絶対値エンコーダ多回転
限界量が一致していない 

A.d0 － － － － 偏差カウンタの溜まりパ
ルスが Pn505に設定され
た偏差カウンタオーバー
レベルを超えた 

－ A.d0□ － － － 偏差カウンタの溜まりパ
ルスが Pn520に設定され
た偏差カウンタオーバー
レベルを超えた 

－ － A.d0 － － 

40D0 偏差カウンタオ
ーバー 

位置偏差がたまりすぎて
いる 
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サーボドライバの表示 
Wシリーズ Wシリーズ

（通信内蔵
タイプ） 

SMARTSTEP 
Junior（通信内
蔵タイプ） 

Gシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

G5シリー
ズ（通信内
蔵タイプ）

NCユニットの
エラーコード 

異常検出機能 検出内容・異常要因 

A.d1 － － － － 40D1 モータ負荷間位
置偏差オーバー 

フルクローズドエンコー
ダとセミクローズドエン
コーダとの偏差が Pn51A
で設定された指令単位以
上になった 

A.E0 － － － － オプションなし MECHATROLINKアプリ
ケーションモジュールが
未装着 

－ A.E0□ － － － COMアラーム サーボドライバに異常が
発生した 

－ － A.E0 － － 

コードなし
*2

内部同期異常１ MECHATROLINK-II通信
とサーボドライバとの同
期が異常となった 

A.E1 － － － － コードなし
*2

オプションタイ
ムアウト 

MECHATROLINKアプリ
ケーションモジュールか
らの応答がない 

A.E2 － － － － コードなし
*2

オプションWDC
異常 

MECHATROLINKアプリ
ケーションモジュールが
異常（MECHATROLINKア
プリケーションモジュー
ルのウォッチドッグタイ
マカウントアップ） 

－ A.E4□ A.E4 － － 40E4 伝送周期設定異
常 

MECHATROLINK-Ⅱの伝
送周期設定に誤りがある 

A.E5 A.E5□ A.E5 － － 40E5 同期異常 MECHATROLINK-II同期
異常 

A.E6 A.E6□ A.E6 － － 40E6 通信異常 MECHATROLINK-II通信
異常（通信異常が連続して
発生した） 

A.E7 － － － － 40E7 オプション異常 MECHATROLINKアプリ
ケーションモジュールが
外れた 

A.EA A.EA□ － － － サーボドライバ
故障 

サーボドライバが故障 

－ － A.EA － － 

40EA 

内部同期異常２ MECHATROLINK-II通信
とサーボドライバとの同
期が異常となった 

A.EB － － － － 40EB サーボドライバ 
初期アクセス異
常 

MECHATROLINKアプリ
ケーションモジュールから
のサーボドライバの初期処
理が正常に実行できない 

A.EC － － － － 40EC サーボドライバ
異常 

サーボドライバが異常 
（サーボドライバのウォ
ッチドッグタイマカウン
トアップ） 

A.ED A.ED□ － － － コマンド実行未
完 

MECHATROLINK通信コ
マンドが実行途中に中断
された 

－ － A.ED － － 

40ED 

内部コマンドエ
ラー 

サーボドライバ内部でコ
マンドエラーが発生 

A.F1 A.F1□ － － － 40F1 欠相検出 主回路電源の欠相または
断線 

A.F5 － － － － 40F5 モータ電流異常 モータに流れる電流が、ド
ライバからのトルク指令
に対して異常に小さい 
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サーボドライバの表示 
Wシリーズ Wシリーズ

（通信内蔵
タイプ） 

SMARTSTEP 
Junior（通信内
蔵タイプ） 

Gシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

G5シリー
ズ（通信内
蔵タイプ）

NCユニットの
エラーコード 

異常検出機能 検出内容・異常要因 

A.F6 － － － － 40F6 モータ通電異常 サーボ ON時、ドライバの
設定や外部入力によらず、
モータの非通電状態が継
続している 

*1: サーボモータ運転中に非常停止信号が入力された場合、および非常停止信号が入力中にサーボ ONを実
行しようとした場合、NCユニット側で非常停止信号入力（エラーコード:3004(Hex)）となります。 

*2: MECHATROLINKアプリケーションモジュールが異常となっている場合、通信が確立されていないため、
NCユニット側でエラーは検出できません。NCユニット側では、コネクション確立実行時に該当する軸
が検出できないため、MLK初期化エラー（ユニットエラーコード：0020(Hex)）となります。 

 

● ワーニング一覧表 
サーボドライバの表示 

Wシリーズ Wシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

SMARTSTEP 
Junior（通信
内蔵タイプ） 

Gシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

G5シリー
ズ（通信内
蔵タイプ）

NCユニットの
エラーコード 

警告検出機能 警告内容 

A.90 － － － － 偏差カウンタの溜まりパ
ルスが、［Pn505に設定さ
れた偏差カウンタオーバ
ーレベル］×［Pn51Eに設
定された比率（%）］を超
えた 

－ A.90□ － － － 

4090 偏差カウンタオ
ーバー 

偏差カウンタの溜まりパ
ルスが、［Pn520に設定さ
れた偏差カウンタオーバ
ーレベル］×［Pn51Eに設
定された比率（%）］を超
えた 

－ － － 144 － 4090 過負荷アラーム発生レベ
ルの 85％以上になった 

A.91 A.91□ A.91 － － 4091 

過負荷 

過負荷アラーム（A.71, 
A.72）に達する前の警告
で、そのまま運転を継続す
るとアラームになる恐れ
がある 

－ － － 145 － 4091 回生過負荷アラーム発生
レベルの 85％以上になっ
た 

A.92 A.92□ － － － 4092 

回生過負荷 

回生過負荷アラーム
（A.32）に達する前の警告
で、そのまま運転を継続す
るとアラームになる恐れ
がある 

－ － － 146 － 4092 アブソリュートエンコー
ダ用バッテリの電圧が約
3.2V以下になった（制御回
路電源 ONのまま、バッテ
リ交換が必要） 

A.93 A.93□ － － － 4093 

バッテリワーニ
ング（絶対値エ
ンコーダのみ）

バッテリアラーム（A.83）
に達する前の警告で、電源
を OFFすると次回電源投
入時にアラームになる恐
れがある（制御回路電源
ONのまま、バッテリ交換
が必要） 
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サーボドライバの表示 
Wシリーズ Wシリーズ

（通信内蔵
タイプ） 

SMARTSTEP 
Junior（通信
内蔵タイプ） 

Gシリーズ
（通信内蔵
タイプ） 

G5シリー
ズ（通信内
蔵タイプ）

NCユニットの
エラーコード 

警告検出機能 警告内容 

－ － － 147 － 4093 ファンロック警
告 

内蔵冷却ファンが停止ま
たは異常回転した 

A.94 A.94□ A.94 148 94 コードなし
*3

パラメータ設定
警告 

MECHATROLINK子局機
器に対して設定範囲外の
値を設定した。 

A.95 A.95□ A.95 149 95 コードなし
*3

コマンド警告 MECHATROLINK子局機
器に対して不正な通信コ
マンド、あるいは実装して
いない通信コマンドを与
えた。 

A.96 A.96□ A.96 150 96 4096 通信警告 MECHATROLINK-II通信
異常が単発で発生した。
（*4） 

－ － － － A0 40A0 オーバーロード
警告 

負荷率が保護レベルの
85％以上 

－ － － － A1 40A1 過回生警告 回生負荷率がレベルの
85％以上 

－ － － － A2 40A2 バッテリ警告 バッテリ電圧 3.2V 以下 
－ － － － A3 40A3 ファン警告 ファン停止状態が 1 秒間

継続 
－ － － － A4 40A4 エンコーダ通信

警告 
エンコーダ通信異常の連
続発生回数が規定値を超
えた 

－ － － － A5 40A5 エンコーダ過熱
警告 

エンコーダが過熱警告を
検出 

－ － － － A6 40A6 発振検出警告 発振状態を検出 
－ － － － A7 40A7 寿命検出警告 コンデンサ、またはファン

の残寿命が規定値以下 
－ － － － A8 40A8 外部スケール異

常警告 
外部スケールが警告を検
出 

－ － － － A9 40A9 外部スケール通
信警告 

外部スケール通信異常発
生回数が規定値を超えた 

*3: サーボドライバ側でデータ設定警告、コマンド警告が発生した場合、NCユニット側では、データ設定
異常（軸エラーコード：3099(Hex)）となり、エラーとして動作中の軸は減速停止します。 

*4: MECHATROLINK-II通信異常が単独で 1回発生した場合は、通信警告となり、NCユニットは通信リト
ライを行います。さらに連続して通信異常が発生するような場合、通信異常としてエラーとなります。 
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11－3 トラブルシューティング 
 

■ オンライン接続時のエラーメッセージと対処 
CX-Motion-NCF基本画面でオンライン接続した場合に、次のエラーメッセージが表示
されたときの原因、処置について以下に示します。 

 
 
 

「正しく通信できませんでした」 
というエラーメッセージが出る 

パソコンと PLCとのケーブル 
は接続されていますか？ 

はい 

・ ケーブルが抜けていないか、断線はないかを確認し
てください。 

・ ケーブルを接続したパソコン側 COM ポートと、
CX-Serverの通信設定を確認してください。 

いいえ

PC接続設定を再度確認してください。

CX-Serverを使用した 
周辺ツール(CX-Programmer) 
などで通信中ですか？ 

はい 

はい 

はい 

PLCの電源を ONにしてください。 

いいえ

いいえ

CX-Programmer、またはプロコンから「I/O テーブル作
成」操作を実行してください。 

いいえ 

CX-Server を使用した全ての周辺ツールについて、PLC
機種（CPU 形式含む）、ネットワーク種別の設定が一致
しているかどうか確認してください。 

NCユニット装着後、I/O 
テーブルを作成しましたか？ 

接続先の PLCの電源は 
ONになっていますか？ 

PLC接続設定を確認してください。 
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■ エラーメッセージと対処 
オンライン操作にて表示されるメッセージの原因、処置について以下に示します。 
 

メッセージ 異常の推定原因 処置 
ツールの接続先ユニットが形
CS1W-NCF71あるいは形
CJ1W-NCF71ではありませ
ん。 

接続先ユニットが形
CS1W-NCF71あるいは形
CJ1W-NCF71か確認してくださ
い。 

接続先のユニットがNCユニットではありま
せん。 

号機番号が異なります。 ユニットまたはツールの号機番
号を変更してください。 

接続している NCユニットの最大軸数と
CX-Motion-NCFツールの最大軸数が異なり
ます。転送を中断します。 

NCユニットの形式（最大接続
軸数）が異なります。 

NCユニットの最大接続軸数を変
更してください。 

NCユニットの軸構成に登録された軸 No.に
該当するMECHATROLINK子局機器が接続
されていません。MECHATROLINK通信線の
接続、子局機器の局アドレスの設定が、軸構
成と一致しているか確認し、再度コネクショ
ン確立を実行してください。 

軸構成(スキャンリスト)が実
際のサーボドライバの構成と
異なります。 

軸構成設定画面で軸の追加と軸
番号を設定し、ユニットに転送し
てください。または、サーボドラ
イバの軸番号を変更してくださ
い。 

号機番号が異なっています。
または、ユニットがありませ
ん。 

NCユニットの号機番号を確認し
てください。 

NCユニットと通信できません。NCユニット
の号機番号を確認してください。 

I/Oテーブルが未作成のため、
NCユニットと通信できませ
んでした。 

I/Oテーブルを作成してくださ
い。 

NCユニットがビジーのため通信を中止しま
す。 

ラダーからパラメータを転送
しているため、ツールからは
転送できませんでした。 

ラダーからのパラメータ転送を
停止してから、ツールから転送し
てください。 

軸□□がビジーのため通信を中止します。 ラダーからパラメータを転送
しているため、ツールからは
転送できませんでした。 

ラダーからのパラメータ転送を
停止してから、ツールから転送し
てください。 

軸□□のサーボドライバにエラーが発生し
ました。 
サーボドライバのエラーを確認し、原因を取
り除いてください。 
サーボドライバが対応していないパラメー
タまたは、範囲外のパラメータを転送してい
ないか確認してください。 

・データを転送したことで、
サーボドライバにエラーが
発生した。 
・転送中にサーボドライバに
エラーが発生した。 

エラーコードを確認し、エラーを
解除してください。 

コネクション確立状態のため、異常履歴のク
リアに失敗しました。 

MECHATROLINKのコネクシ
ョンが確立している。 

コネクションを解放してくださ
い。 

軸□□にエラーが発生しているためサーボ
パラメータの転送に失敗しました。 

サーボドライバにエラーが発
生している。 

エラーコードを確認し、エラーを
解除してください。 

アクセス権が取得できませんでした。現在、
他のユーザーがユニットを使用中です。 

他のパソコンから、NCユニッ
トを使用している。 

・他のパソコンからのオンライン
操作(転送、モニタ)を全て止めて
ください。 



11－3 トラブルシューティング 

11-20 

11 
異
常
履
歴
と
ト
ラ
ブ
ル
シ
ュ
ー
テ
ィ
ン
グ 

 
メッセージ 異常の推定原因 処置 

PLCの電源が入っていませ
ん。 

PLCの電源を入れてください。

PLCとパソコン間のケーブル
が抜けています。 

ケーブルの接続を確認してくだ
さい。 

通信途中にノイズなどで通信
が失敗しました。 

オンライン操作を再度行ってく
ださい。 

NCユニットに接続できません。以下の点を
確認してください。 
  -PLCの電源が入っているか 
  -接続ケーブルが抜けていないか 

絶対値エンコーダのセットア
ップ途中に、ノイズなどで
MECHATROLINK通信が失敗
しました。 

MECHATROLINK通信線の接続
を確認してください。 

MECHATROLINKの通信設定
が合っていません。 

NCパラメータの通信設定を変更
し、ユニットに転送してください。

軸構成(スキャンリスト)が実
際のサーボドライバの構成と
異なります。 

軸構成設定画面で軸の追加と軸番
号を設定し、ユニットに転送して
ください。または、サーボドライ
バの軸番号を変更してください。

サーボドライバにツールから
は解除できないエラーが発生
しています。 

サーボドライバのエラーを解除
してください。 

MECHATROLINKの配線が正
しくありません。 

MECHATROLINKのケーブルが
抜けていないか、配線があってい
るか確認してください。 

サーボドライバとの通信が確立できません
でした。ユニットおよび軸のエラーを確認し
てください。 
  
  
  
  

サーボドライバに電源が入っ
ていません。 

サーボドライバの電源を入れて
ください。 

NCユニット内のパラメータと転送したパラ
メータの間で不整合が生じました。 
NCユニットのパラメータに初期値を転送
し、フラッシュメモリに保存、ユニットリス
タートの後、再度パラメータを転送してくだ
さい。 

NCユニットの軸構成(スキャ
ンリスト)と転送したNCパラ
メータの間で不整合があり、
転送できませんでした。 

ツールから、一旦 NCパラメータ
の初期値を転送し、フラッシュメ
モリ保存、ユニットリスタートを
してください。その後、再度パラ
メータを転送してください。 

インクリメンタルエンコーダ
に対して、絶対値エンコーダ
のセットアップを実行しまし
た。 

サーボモータのエンコーダ種別
を確認してください。 

絶対値エンコーダをインクリ
メンタルエンコーダとして使
用する設定をしている状態
で、絶対値エンコーダのセッ
トアップを実行しました。 

サーボパラメータ P002.2の設定
を確認してください。 

サーボドライバに対するコマンドの発行に
失敗しました。通信を中止します。 

サーボドライバにバックアッ
プエラーまたはチェックサム
エラー以外のエラーが発生し
ている状態で、絶対値エンコ
ーダのセットアップを実行し
ました。 

サーボドライバのエラーコード
を確認し、エラーを解除してくだ
さい。 
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