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

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

• システムを安全にご使用いただくため、システムを構成する各機器・装置のマニュアルや取扱説明
書などを入手し、「安全上のご注意」「安全上の要点」など安全に関する注意事項を含め、内容を確
認のうえ使用してください。

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

す。
• 本資料の記載内容は、改良のため予告なく変更されることがあります。

本資料で使われているマークには、次のような意味があります。

使用上の注意

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

参考

必要に応じて読んでいただきたい項目です。
知っておくと便利な情報や、使用するうえで参考となる内容について説明しています。

注意事項
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関連マニュアル
システムを安全にご使用いただくため、機器・装置のマニュアルや取扱説明書などを必ず入手し、「安
全上のご注意」「安全上の要点」など安全に関する注意事項を含め、内容を確認のうえ使用してくださ
い。
オムロン株式会社（以下、オムロン）、米国デルタ タウ データ システムズ社（以下、DT 社）のマニ
ュアルは以下のとおりです。

メーカ Man. No. 形式 マニュアル名称
オムロン SBCE-435 形 CK5M-£

形 CK3M-£
形 CK3W-£

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

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

関連マニュアル
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用語と定義
用語 説明・定義

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

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

SBCE-101C

改訂記号

改訂記号 改訂年月 改訂理由・改訂ページ
A 2018 年 4 月 初版
B 2018 年 7 月 誤記訂正

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

改訂履歴
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1
本資料の概要

本章では、本資料の概要を記載します。

1-1 概要...........................................................................................................................1-2
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1-1 概要
本資料は、安川電機製サーボドライブ（Σ-V シリーズサーボドライブ、以下サーボドライバ）を、オ
ムロン製プログラマブル多軸モーションコントローラ形 CK£M-£（以下、コントローラ）のモーシ
ョンプログラムで動作させるための手順とその確認方法をまとめたものです。
本資料では、サーボドライバと接続されるサーボモータを合わせた総称として、「モーション制御機
器」と称します。また、説明内容により、サーボドライバを「スレーブ」と称します。

「第 3 章 Analog I/F の接続手順 (P.3-1)」で記載している設定内容および設定手順のポイントを理
解することにより、Analog I/F を使用しトルク制御によるクローズドループを組むことで、モーショ
ン制御機器を動作させることができます。本資料では、動作確認に、モーションプログラムを使用し
ます。

1 本資料の概要
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2
対象機器とデバイス構成

本章では、本資料における接続の対象機器およびシステム構成を記載します。

2-1 対象機器...................................................................................................................2-2
2-2 デバイス構成 ...........................................................................................................2-3
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2-1 対象機器
接続の対象となる機器は以下のとおりです。

メーカ 名称 形式
オムロン プログラマブル多軸モーションコントローラ

CPU ユニット
形 CK£M-CPU£

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

形 CK3W-AX£

オムロン プログラマブル多軸モーションコントローラ
電源供給ユニット

形 CK3W-PD£

オムロン プログラマブル多軸モーションコントローラ
エンドカバー

形 CK3W-TER£

オムロン スイッチング・パワーサプライ 形 S8VK-£
安川電機 AC サーボドライバ 形 SGDV-£
オムロン アンプケーブル 形 CK3W-CAA03A
オムロン エンコーダケーブル 形 CK3W-CAED03A
オムロン コネクタ端子台変換ユニット 形 XW2D-50G6
オムロン 制御ケーブル 形 XW2Z-£J-B24

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

プログラマブル多軸モーションコントローラ
形CK£M-CPU£

形CK3W-AX£

形CK3W-PD£

形CK3W-TER£ 形SGDV-£

形CK3W-CAED03A

形XW2Z-£J-B24

形S8VK-£

Windowsパソコン
Power PMAC IDE

Acountis EC-Engineer

形XW2D-50G6

形CK3W-CAA03AEthernet

ケーブル

形S8VK-£

メーカ 名称 形式 バージョン
オムロン プログラマブル多軸モーションコントローラ

CPU ユニット
形 CK£M-CPU£ ―

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

形 CK3W-AX£ ―

オムロン プログラマブル多軸モーションコントローラ
電源供給ユニット

形 CK3W-PD£ ―

オムロン プログラマブル多軸モーションコントローラ
エンドカバー

形 CK3W-TER£ ―

オムロン スイッチング・パワーサプライ 形 S8VK-£ ―
安川電機 AC サーボドライバ 形 SGDV-£ ―
オムロン アンプケーブル 形 CK3W-CAA03A ―
オムロン エンコーダケーブル 形 CK3W-CAED03A ―
オムロン コネクタ端子台変換ユニット 形 XW2D-50G6 ―
オムロン 制御ケーブル 形 XW2Z-£J-B24 ―
― Windows パソコン ―
DT 社 Power PMAC 設定ツール Power PMAC IDE 4.0 以降
安川電機 サーボドライバ設定ツール SigmaWin+ ―

2 対象機器とデバイス構成

2-3CK3M/CK5M シリーズ スタートアップガイド 安川電機製 Σ-V シリーズサーボドライブ編 (SBCE-101)

2-2 デ
バ

イ
ス

構
成

2

 



2 対象機器とデバイス構成
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3
Analog I/F の接続手順

本章では、コントローラとサーボドライバを接続し、モーション制御機器を動作させ
るための手順について記載します。

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

3-2-1 新規プロジェクトの作成...................................................................................... 3-3
3-2-2 コントローラの初期設定...................................................................................... 3-5
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3-3-1 軸インターフェースユニットとドライバの配線 ............................................... 3-6
3-3-2 スイッチング・パワーサプライとドライバの配線............................................ 3-7
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3-7-2 バンド幅のオート設定........................................................................................3-12
3-7-3 バンド幅の手動修正............................................................................................3-13
3-7-4 フィードフォワード値の設定 ............................................................................3-15
3-7-5 チューニングパラメータのプロジェクト化 .....................................................3-17

3-8 絶対値エンコーダシステムの原点設定...............................................................3-18
3-8-1 絶対値エンコーダのセットアップ.....................................................................3-18
3-8-2 絶対値エンコーダ位置の読み出し.....................................................................3-18
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3-9 モーションプログラムによる動作確認...............................................................3-22
3-9-1 動作確認プログラムの作成 ................................................................................3-22
3-9-2 プロジェクトデータの転送と動作確認.............................................................3-24
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3-1 作業の流れ
コントローラとサーボドライバを接続し、モーション制御機器を動作させるための手順は以下のとお
りです。

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

「3-2-1 新規プロジェクトの作成 (P.3-3)」
▼

「3-2-2 コントローラの初期設定 (P.3-5)」
▽

「3-3 各種機器の配線 (P.3-6)」 各機器の配線を行います。
▼

「3-3-1 軸インターフェースユニットとドライバの配線
(P.3-6)」

▼
「3-3-2 スイッチング・パワーサプライとドライバの配線
(P.3-7)」

▽
「3-4 コントローラの各種設定 (P.3-8)」 コントローラの設定を行います。

▽
「3-5 サーボドライバの各種設定 (P.3-10)」 サーボドライバの設定を行います。

▽
「3-6 動作確認 (P.3-11)」 これまでの設定が正しいことを確認しま

す。
▽

「3-7 モータのチューニング (P.3-12)」 モータのチューニングを行います。
▼

「3-7-1 オープンループテスト (P.3-12)」
▼

「3-7-2 バンド幅のオート設定 (P.3-12)」
▼

「3-7-3 バンド幅の手動修正 (P.3-13)」
▼

「3-7-4 フィードフォワード値の設定 (P.3-15)」
▼

「3-7-5 チューニングパラメータのプロジェクト化 (P.3-17)」
▼

「3-8 絶対値エンコーダシステムの原点設定
(P.3-18)」

原点決めを行います。

▼
「3-9 モーションプログラムによる動作確認
(P.3-22)」

モーションプログラムを作成し動作確認を
行います。

▼
「3-9-1 動作確認プログラムの作成 (P.3-22)」

▼
「3-9-2 プロジェクトデータの転送と動作確認 (P.3-24)」

3 Analog I/F の接続手順
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3-2 コントローラの設定準備
コントローラの設定準備を行います。
Power PMAC IDE を、あらかじめパソコンにインストールしてください。

3-2-1 新規プロジェクトの作成

1 コントローラとパソコンを Ethernet ケ
ーブルで接続します。

2 コントローラの電源を投入します。

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

ログが表示される場合、起動する選択
を行ってください。

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

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

レスを 192.168.0.X へ変更してくだ
さい。

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

3 Analog I/F の接続手順
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6 ［File］メニューの［New］、［Project］
を選択します。

7 任意のプロジェクト名、保存先を入力
し、［OK］を選択します。

3 Analog I/F の接続手順
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3-2-2 コントローラの初期設定
コントローラの初期設定を行います。

使用上の注意

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

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

2 Power PMAC IDE の Terminal で
［save］コマンドをタイプします。
終了すると Terminal に“Save
Complete”と表示されます。

3 Power PMAC IDE の Terminal で［$$
$］コマンドをタイプします。

3 Analog I/F の接続手順
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3-3 各種機器の配線

3-3-1 軸インターフェースユニットとドライバの配線
軸インターフェースユニットとサーボドライバを以下の配線図にしたがって配線します。

インクリメンタルエンコーダを使用する場合
CK3W-AX□ SGDV-□
アンプインターフェース

エンコーダインターフェース

DACA+ 1

3

7

15

4

11

AGND

AE_NO

AE_COM

FAULT+

FAULT-

1

6

2

7

9

32

10

40

47

31

34

33

35

36

CHA

CHA/

CHB

CHB/

TREF

SG

/S-ON

ALM-

+24VIN

ALM+

PAO

/PAO

PBO

/PBO

絶対値エンコーダを使用する場合
CK3W-AX□
アンプインターフェース

エンコーダインターフェース

DAC1A+

AGND

AE_NO_1

AE_COM_1

FAULT1+

FAULT1-

CHA_1

CHA_1/

Serial Enc DAT+

Serial Enc DAT-

CHB_1

OutFLAG_B

GND

CHB_1/

SGD5S-□

TREF/VLIM

AGND

RUN

ALM_COM

+24

/ALM

+A

-A

+B

SEN

SG

-B

1

3

7

15

4

11

1

6

5

10

2

7

15

*

9

10

40

32

47

31

33

34

35

36

4

2

使用するケーブルおよびユニットを以下に示します。

メーカ 名称 形式
オムロン アンプケーブル 形 CK3W-CAA03A
オムロン エンコーダケーブル 形 CK3W-CAED03A

3 Analog I/F の接続手順
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メーカ 名称 形式
オムロン コネクタ端子台変換ユニット 形 XW2D-50G6

3-3-2 スイッチング・パワーサプライとドライバの配線
スイッチング・パワーサプライとサーボドライバを以下のように配線します。

スイッチング・パワーサプライ サーボドライバ
+24V 47 ： +24VIN
GND 32 ： ALM-

3 Analog I/F の接続手順
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3-4 コントローラの各種設定
コントローラをサーボドライバと接続するための設定を行います。

1 Solution Explorer の［PMAC Script
Language］—［Global Includes］の
下にある Global Definitions.pmh を開
きます。

2 右のテキストを Global
Definitions.pmh に書き込みます。

• 形 CK3W-AX1414£の場合
Sys.WpKey = $AAAAAAAA

Gate3[0].PhaseFreq = 64000

Gate3[0].ServoClockDiv = 3

Gate3[0].Chan[0].PwmFreqMult = 5

Sys.ServoPeriod= 1/16

Sys.PhaseOverServoPeriod = 1/4

Motor[1].ServoCtrl = 1

Gate3[0].Chan[0].OutputMode = 0

Gate3[0].Chan[0].PackOutData = 0

Motor[1].pDac = Gate3[0].Chan[0].Pwm[0].a

Motor[1].pLimits = 0

Motor[1].AmpFaultLevel = 1

• 形 CK3W-AX1515£の場合
Sys.WpKey = $AAAAAAAA

Gate3[0].PhaseFreq = 64000

Gate3[0].ServoClockDiv = 3

Gate3[0].Chan[0].PwmFreqMult = 5

Sys.ServoPeriod = 1/16

Sys.PhaseOverServoPeriod = 1/4

Motor[1].ServoCtrl = 1

Gate3[0].Chan[0].OutputMode = 7

Gate3[0].Chan[0].PackOutData = 0

Motor[1].pDac = Gate3[0].Chan[0].Dac[0].a

Motor[1].pLimits = 0

Motor[1].AmpFaultLevel = 1

3 絶対値エンコーダを使用する場合は、
Global Definitions.pmh のファイル下
部に右の設定を追記します。

Gate3[0].EncClockDiv = 3

Gate3[0].SerialEncCtrl = $82230005

Gate3[0].Chan[0].SerialEncCmd = $13000

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

Gate3[0].Chan[0].OutFlagD = 0

3 Analog I/F の接続手順
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4 プロジェクトのダウンロード

IDE の画面右上の［Solution Explorer］
のプロジェクト名を右クリックし、

［Build and Download All Programs］
を選びビルド＆ダウンロードを実行し
ます。

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

Window でエラーの内容を確認して
ください。プログラムのエラーであ
ればプログラムを見直してください。

6 Power PMAC IDE の Terminal で
［save］コマンドをタイプします。
終了すると Terminal に“Save
Complete”と表示されます。

7 Power PMAC IDE の Terminal で［$$
$］コマンドをタイプします。

使用上の注意

サーボ周期 Sys.ServoPeriod の設定は小数ではなく下記のように分数の形で指定してくださ
い。正しく設定しない場合、コントローラと EtherCAT ドライバとの同期がとれない可能性が
あります。

（例）サーボクロック 12kHz の場合
正：Sys.ServoPeriod ＝ 1/12
誤：Sys.ServoPeriod ＝ 0.083333

3 Analog I/F の接続手順
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3-5 サーボドライバの各種設定
SigmaWin+を使用して SGDV-£の設定を行います。以下の表に示すようにドライブのパラメータを
変更してください。（以下の表に示されている以外のパラメータは出荷時設定としてください。）
SGDV-£の操作方法については、付属のマニュアルを参照してください。

No. 名称 変更後
Pn000.1 制御方式選択 2：トルク制御（アナログ指令）
Pn002.2 絶対値エンコーダの使用法 インクリメンタルエンコーダを使用する場合

1：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
使用します。
絶対値エンコーダを使用する場合
0：絶対値エンコーダを絶対値エンコーダとして使用します。

Pn200.0 指令パルス形態 4：A 相+B 相（4 逓倍）、正論理
Pn50A.3 P-OT 信号割り付け 8：信号を常に「正転側駆動可能」に固定
Pn50B.0 N-OT 信号割り付け 8：信号を常に「逆転側駆動可能」に固定

3 Analog I/F の接続手順
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3-6 動作確認
これまでの設定が正しいかを確認します。

1 Terminal から［#1 out0］コマンドを
タイプします。このとき、モータがサー
ボ ON していることを確認します。
• 絶対値エンコーダを使用する場合は、

あらかじめ Terminal から
［Gate3[0].Chan[0].OutFlagB=1］
をタイプしてください。

2 Terminal から［#1 out1］コマンドを
タイプします。

3 モータが回転していることを確認しま
す。また、Watch ウィンドウの

［Position］の値が正方向に増加してい
ることを確認します。
• ［#1 out1］コマンドをタイプしても

モータが回転しない場合、［#1
out2］、［#1 out3］など大きな数値
を入力してください。

3 Analog I/F の接続手順
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3-7 モータのチューニング

3-7-1 オープンループテスト
オープンループでモータを動作させ、各種設定が正しいことを今一度確認します。

1 ［Delta Tau］ → ［Tools］メニューか
ら右の Tune 画面を開き、［Open Loop
Test］ → ［Step Test］を選択します。
• 絶対値エンコーダを使用する場合に

は、チューニングを実施する前に
Terminal より

［Gate3[0].Chan[0].OutFlagB=1］
を入力してください。

2 右のチューニングパラメータを設定し
ます。

［Test Amplitude］ : 1.0%
（モータが回転しない場合は大きな値を設定してください。）
［Test Time］ : 100ms
［Number Of Repetition］ : 2

3 ［Open Loop Step Test］をクリック
し、モータが往復動作することを確認し
ます。

3-7-2 バンド幅のオート設定
Power PMAC IDE のオートチューニング機能を使用して、サーボループのバンド幅を自動的に設定し
ます。

1 ［Position Loop Auto Tune］ →
［Advance Auto-tune］を選択します。

3 Analog I/F の接続手順
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2 右のチューニングパラメータを設定し
ます。
• ［Encoder Resolution］はお使いのサ

ーボモータのエンコーダ分解能およ
びサーボドライバの電子ギア比によ
って決定される、モータ 1 回転あた
りの出力パルス数の値を設定してく
ださい。

［Amplifier Type］ : Torque Mode
［Auto Select Bandwidth］ : Check
［Encoder Resolution］ : 8192
［Excitation Magnitude］ : 1%
（オープンループで回転した値を選んでください。）
［Iteration No.］ : 2

3 ［Auto-tune Motor］をクリックしま
す。

4 右のメッセージが出たら、［はい］をク
リックします。

5 右の画面が出たら、［Implement］をク
リックします。

3-7-3 バンド幅の手動修正
ステップ応答を観測しながら、より適切なバンド幅を選択します。

1 ［Position Loop Interactive Tuning］
を選択します。

3 Analog I/F の接続手順
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2 右のチューニングパラメータを設定し
ます。

［Step Size］ : 2500
［Fatal Following Error］ : 5000
［Servo Output Limit］ : 32767

3 ［Step Move］をクリックし、ステップ
応答を確認します。

4 目標位置に達していない場合は、
［Advance Auto-tune］画面に戻り、
Bandwidth をさらに大きな値に設定し
ます。

5 ［Recalculate］をクリックします。

6 右の画面が出たら、［Implement］をク
リックします。

7 手順 1 に戻ります。これを所望の応答
特性が得られるまで繰り返します。

3 Analog I/F の接続手順
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3-7-4 フィードフォワード値の設定

1 ［Position Loop Auto Tune］ →
［Advance Auto-tune］を選択し、
［Velocity FF］と［Acceleration FF］
にチェックを入れます。

2 ［Recalculate］をクリックし、ポップ
アップウィンドウの［Implement］をク
リックします。

3 ［Parabolic Vel.］を選択してください。
Move Size および Move Time は同様
の値を使用してください。

4 ［Parabolic Velocity Move］をクリッ
クします。

3 Analog I/F の接続手順
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5 Following Error が速度に対して正相関
を有する場合はKvff を大きくしてくだ
さい。逆相関を有する場合はKvff を小
さくしてください。

6 再び［Parabolic Velocity Move］をク
リックします。これを Following Error
が速度に対して相関がなくなるまで繰
り返します。

7 同様にして、FollowingError が加速度・
摩擦などに相関を持つ場合は、Kaff,
Kfff の値を増減させます。右の図は摩
擦に対して相関がある例です。

3 Analog I/F の接続手順
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3-7-5 チューニングパラメータのプロジェクト化

1 Terminal から［#1 j+］コマンドをタ
イプします。

2 モータが回転していることを確認しま
す。
また、Watch ウィンドウの［Velocity］
の値が+32 付近であることを確認しま
す。

3 Solution Explorer の［PMAC Script
Language］―［Global Includes］の
下にある Global Definitions.pmh を開
きます。

4 チューニングにより得られた値を
Global Definitions.pmh に追記しま
す。

Motor[1].Servo.Kaff = ***

Motor[1].Servo.Kvff = ***

Motor[1].Servo.Kp = ***

Motor[1].Servo.Kvfb = ***

Motor[1].MaxDac = 32767

3 Analog I/F の接続手順
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3-8 絶対値エンコーダシステムの原点設定
絶対値エンコーダシステムの原点決めについてのみ説明します。インクリメンタルエンコーダおよび
原点決めコマンド（home および homez コマンド）については、DT 社の付属のマニュアルを参照し
てください。

以降の手順に沿って、原点設定を行ってください。

3-8-1 絶対値エンコーダのセットアップ
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時間放置した場合など、絶対値エンコーダのセットアップが必要となりま
す。セットアップ方法の詳細については、安川電機製 Σ-Ⅴシリーズサーボドライブ付属のマニュアル
を参照してください。

3-8-2 絶対値エンコーダ位置の読み出し
絶対値エンコーダ位置をサーボドライバから読み出します。

「3-3-1 軸インターフェースユニットとドライバの配線 (P.3-6)」の絶対値エンコーダの配線を行い、
次に絶対値エンコーダの多回転量データおよび初期インクリメンタルパルスを読み出すためのプログ
ラムを作成し、それを実行します。
以下に、プログラム作成手順について説明します。

1 Solution Explorer の［PMAC Script
Language］―［Libraries］の
subprog1.pmc に右のプログラムを記
載します。

open subprog timer(delay_time)

      local EndTime;

      endtime = Sys.Time + delay_time;

      while (endtime > Sys.Time){};

close

2 右を Global Definitions.pmh に追記し
ます。

Sys.Wpkey = $AAAAAAAA

Gate3[0].SerialEncCtrl = $82230005

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

3 Solution Explorer の［PMAC Script
Language］―［PLC Programs］上で
右クリックし、［Add］ → ［New
Item…］を選択します。

3 Analog I/F の接続手順
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4 ［Script PLC］を選択し、Name を
ReadInitIncPulse.plc とした後に

［Add］を選択します。

5 Solution Explorer の［PMAC Script
Language］―［PLC Programs］の
ReadInitIncPulse.plc に右のプログラ
ムを記載します。
• 下記の値は、お使いのサーボモータの

エンコーダ分解能およびサーボドラ
イバの電子ギア比によって決定され
る、モータ 1 回転あたりの出力パル
ス数の値を設定してください。

［Global EncoderResolution = **］

Global MultiTurnCount, InitIncPulse;

Global EncoderResolution = 8192;

open plc 1

callsub sub.motorInitialize;

call timer(0.2);

callsub sub.requestMultiTurnData;

call timer(0.25);

callsub sub.readMultiTurnCount;

call timer(1.0);

callsub sub.readInitIncPulse;

Motor[1].HomePos = -Motor[1].HomeOffset

disable plc 1;

return;

//////////////////////////////

sub: motorInitialize

 homez 1;

 kill 1;

 Gate3[0].Chan[0].OutFlagB = 0;

 Gate3[0].Chan[0].CountReset = 1;

return;

//////////////////////////////

sub: requestMultiTurnData

 Gate3[0].Chan[0].SerialEncCmd=$13000

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

return;

3 Analog I/F の接続手順
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//////////////////////////////

sub: readMultiTurnCount

 local tmpSerialEncDataA, tmpSerialEncDataB;

 local cAsciiOffset = 48;

 tmpSerialEncDataA = Gate3[0].Chan[0].SerialEncDataA;

 tmpSerialEncDataB = Gate3[0].Chan[0].SerialEncDataB;

 local calcMotorPos = 0;

 calcMotorPos =  (  tmpSerialEncDataA & $FF)-cAsciiOff

set

 calcMotorPos += (( tmpSerialEncDataA & $FF00)>>8-cAsc

iiOffset)*10 

 calcMotorPos += (( tmpSerialEncDataA & $FF0000)>>16-c

AsciiOffset)*100

 calcMotorPos += (( tmpSerialEncDataA & $FF000000)>>24

-cAsciiOffset)*1000

 calcMotorPos += (( tmpSerialEncDataB & $FF)-cAsciiOff

set)*10000

 MultiTurnCount = calcMotorPos;

 if(((tmpSerialEncDataB & $FF00) >> 8) == 45) MultiTur

nCount *= -1

return;

//////////////////////////////

sub: readInitIncPulse

 local tmpInitIncPulse;

 tmpInitIncPulse = (Gate3[0].Chan[0].ServoCapt) >> 8;

 InitIncPulse = tmpInitIncPulse;

 Motor[1].Pos = MultiTurnCount * EncoderResolution + t

mpInitIncPulse;

return;

//////////////////////////////

close;

6 Solution Explorer の［Configuration］
の pp_startup.txt に右のプログラムを
記載する。

enable plc 1

7 プロジェクトのダウンロード

IDE の画面右上の［Solution Explorer］
のプロジェクト名を右クリックし、

［Build and Download All Programs］
を選びビルド＆ダウンロードを実行し
ます。
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8 Power PMAC IDE の Terminal で
［save］コマンドをタイプします。
終了すると Terminal に“Save
Complete”と表示されます。

9 Power PMAC IDE の Terminal で［$$
$］コマンドをタイプします。

10 Power PMAC IDE の Watch ウィンド
ウで現在位置が反映されていることを
確認する。

3-8-3 原点復帰の実行
原点復帰を実行します。原点復帰の方法に関しては DT 社の付属のマニュアルを参照してください。
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3-9 モーションプログラムによる動作確認

3-9-1 動作確認プログラムの作成
動作確認用のプログラムを作成します。
動作確認プログラムには、専用言語を使用します。詳細は『Power PMAC ユーザーズマニュアル
(SBCE-404)』および『Power PMAC ソフトウェアリファレンスマニュアル (SBCE-405)』を参照
してください。

1 Motion プログラムの作成

Solution Explorer ウィンドウで［プロ
ジェクト名］―［PMAC Script
Language］―［Motion Programs］
―［prog1.pmc］を開きます。

2 prog1.pmc タブのプログラミングエリ
アに、右記のプログラムを書き込みま
す。
• このプログラム例は、モータを正方向

に回転し、停止後、逆方向に回転、停
止を繰り返します。

&1;

#1->131072X;

OPEN PROG 1

   INC;

   TA800;

   TS300;

   LINEAR;

   While (1 < 2)

   {

      TA800;

      TS300;

      TM3000;

      X20;

      DWELL2000;

      X-20;

      DWELL2000;

   }

CLOSE

3 PLC プログラムの作成

Solution Explorer ウィンドウで［プロ
ジェクト名］―［PMAC Script
Language］―［PLC Programs］―

［plc1.plc］を開きます。

3 Analog I/F の接続手順
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4 ［plc1.plc］タブのプログラミングエリ
アに、右記のプログラムを書き込みま
す。
• このプログラム例は、サーボを ON

し、モータ用ユーザプログラム 1 を
起動後、PLC ユーザプログラムの周
期実行を終了します。

open plc 1

   P1000=Sys.Time+1;

   while(P1000>Sys.Time){};

   cmd"&1enable";

   P1000=Sys.Time+5;

   while(P1000>Sys.Time){};

   cmd"&1b1r";

   disable plc 1;

close

5 ユーザプログラムの起動設定

Solution Explorer ウィンドウで［プロ
ジェクト名］―［Configuration］―

［pp_disable.txt］を開きます。

6 ［pp_disable.txt］タブのプログラミン
グエリアに、右記のプログラムを最終行
に追記します。
• ［pp_disable.txt］はコントローラの

起動時に自動的に実行されます。
• 記述例では、PLC1 のスクリプトを実

行します。

   enable plc 1;

7 モータ制御用パラメータの設定

Solution Explorer ウィンドウで［プロ
ジェクト名］―［PMAC Script
Language］―［Global Includes］―

［global definitions.pmh］を開きます。

3 Analog I/F の接続手順
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8 ［global definitions.pmh］タブのプロ
グラミングエリアに、電源 ON 時の自動
実行により設定したい設定値を記述し
ます。
• 右記は設定の一例です。

Motor[1].FatalFeLimit=0;

Motor[1].AbortTa= -0.1;

Motor[1].AbortTs= 0;

Motor[1].MaxSpeed= 5000;

Motor[1].JogTa= -0.1;

Motor[1].JogTs= -1;

Motor[1].JogSpeed= 1000;

Motor[1].HomeVel= 1000;

Coord[1].Tm=100;

Coord[1].FeedTime=60000;

Coord[1].MaxFeedRate=5000;

Coord[1].Td=-0.1;

Coord[1].Ta=-0.1;

Coord[1].Ts=-1;

3-9-2 プロジェクトデータの転送と動作確認
作成したプロジェクトデータをコントローラに転送します。
プロジェクトを転送するとプログラムが自動起動し、モータが回転します。

1 プロジェクトのダウンロード

IDE の画面右上の［Solution Explorer］
のプロジェクト名を右クリックし、

［Build and Download All Programs］
を選びビルド＆ダウンロードを実行し
ます。

2 Output Window で異常がないことを
確認します。
• 転送が失敗した場合は、Output

Window でエラーの内容を確認して
ください。プログラムのエラーであ
ればプログラムを見直してください。

3 ダウンロードが成功すると、プログラム
が実行されます。
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4 正しく動作することを確認後、プロジェ
クトをコントローラへ保存します。
• Terminal から“save”コマンドを実

行します。
• 転送だけでは、プロジェクトは、コン

トローラに保存されません。
“save”コマンドを実行せずにコント
ローラの電源を OFF にすると、転送
したプロジェクトは破棄されます。
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