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・ Microsoft、Windowsは、米国Microsoft Corporationの米国およびその他の国における登録商標または
商標です。

・ ODVA、CIP、CompoNet、DeviceNet、EtherNet/IPはODVAの商標です。
その他、本文中に掲載しているシステム名および製品名は、それぞれ各社の商標または登録商標です。

商標

（1）本マニュアルの内容の一部または全部を無断で複写、複製、転載することを禁じます。
（2）本マニュアルの内容に関しては、改良のため予告なしに仕様などを変更することがありますので、予め
     ご了承ください。
（3）本マニュアルの内容に関しては万全を期しておりますが、万一ご不審な点や誤りなどお気付きのこと
     がありましたら、お手数ですが巻末記載の当社支店または営業所までご連絡ください。
     その際、巻末記載のマニュアルNo.も併せてお知らせください。

おことわり

スクリーンショットはマイクロソフトの許可を得て使用しています。

著作権



はじめに
はじめに
このたびは、SYSMAC CJシリーズ 位置制御ユニットをお買い上げいただき、ありがとうござい
ます。

位置制御ユニット 形 CJ1W-NC214/234/414/434（以降、本ユニットを NCユニットと表記します）
は、プログラマブルコントローラ SYSMAC CJシリーズ用の高機能 I/Oユニットです。
このユーザーズマニュアルは、NC ユニットの仕様、取り扱いについて詳しく説明した解説書で
す。機能、取り扱い方法などについて十分ご理解いただき、NCユニットを正しくご使用ください。
なお、ご使用の際は、PLC本体のユーザーズマニュアルを併せてご覧ください。

プログラマブルコントローラの表記について
本マニュアルでは、「プログラマブルコントローラ」の略称をパソコンと区別するため、「PLC」と
します。
ただし、従来の機能名またはソフトのメニュー名として「PC」を使用している場合は、限定的に
「PC」を使用している場合があります。
なお、パソコンは略称を用いず、「パソコン」と表示します。

対象となる読者の方々
本マニュアルは、次の方を対象に記述しています。

電気の知識（電気工事士あるいは同等以上の知識）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 NC ユニットを安全に正しく使用していただくために、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最後までよく読んで、十分に理解してください。
また、お読みになった後もお使いになるときにはいつでも見られるように、本マニュアルを常に
手元に置いてください。
なお、本マニュアルは最終的にお使いになる方のお手元にも届けられるようお取り計らいをお願
いします。
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ご承諾事項
ご承諾事項
「当社商品」について特別の合意がない場合には、お客様のご購入先にかかわらず、本ご承諾事項
記載の条件を適用いたします。

1． 定義
本ご承諾事項中の用語の定義は次のとおりです。

（1）当社商品の保証期間は、ご購入後またはご指定の場所に納入後 1年といたします。
（2）「カタログ等」：「当社商品」に関する、ベスト制御機器オムロン、電子・機構部品総合カ

タログ、その他のカタログ、仕様書、取扱説明書、マニュアル等であって電磁的方法で提
供されるものも含みます。

（3）「利用条件等」：「カタログ等」に記載の、「当社商品」の利用条件、定格、性能、動作環
境、取り扱い方法、利用上の注意、禁止事項その他

（4）「お客様用途」：「当社商品」のお客様におけるご利用方法であって、お客様が製造する部
品、電子基板、機器、設備またはシステム等への「当社商品」の組み込み、または利用を
含みます。

（5）「適合性等」：「お客様用途」での「当社商品」の (a) 適合性、(b) 動作、(c) 第三者の知的財
産の非侵害、(d) 法令の遵守および (e) 各種規格の遵守

2． 記載事項のご注意
「カタログ等」の記載内容については次の点をご理解ください。

（1）定格値および性能値は、単独試験における各条件のもとで得られた値であり、各定格値お
よび性能値の複合条件のもとで得られる値を保証するものではありません。

（2）参考データはご参考として提供するもので、その範囲で常に正常に動作することを保証す
るものではありません。

（3）利用事例はご参考ですので、「当社」は「適合性等」について保証いたしかねます。
（4）「当社」は、改善や当社都合等により、「当社商品」の生産を中止し、または「当社商品」

の仕様を変更することがあります。

3． ご利用にあたってのご注意
ご採用およびご利用に際しては次の点をご理解ください。

（1）定格・性能ほか「利用条件等」を遵守しご利用ください。
（2）お客様ご自身にて「適合性等」をご確認いただき、「当社商品」のご利用の可否をご判断

ください。「当社」は「適合性等」を一切保証いたしかねます。
（3）「当社商品」がお客様のシステム全体の中で意図した用途に対して、適切に配電・設置さ

れていることをお客様ご自身で、必ず事前に確認してください。
（4）「当社商品」をご使用の際には、(i) 定格および性能に対し余裕のある「当社商品」のご利

用、冗長設計などの安全設計、(ii) 「当社商品」が故障しても、「お客様用途」の危険を最
小にする安全設計、(iii) 利用者に危険を知らせるための、安全対策のシステム全体として
の構築、(iv) 「当社商品」および「お客様用途」の定期的な保守、の各事項を実施してく
ださい。

（5）「当社」は 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、不正アクセスにより、「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
感染したとしても、そのことにより直接または間接的に生じた損失、損害その他の費用に
ついて一切責任を負わないものとします。
お客様ご自身にて、①アンチウイルス保護、②データ入出力、③紛失データの復元、④
「当社商品」またはインストールされたソフトウェアに対するコンピュータウイルス感染
防止、⑤「当社商品」に対する不正アクセス防止についての十分な措置を講じてください。

（6）「当社商品」は、一般工業製品向けの汎用品として設計製造されています。従いまして、
次に掲げる用途での使用は意図しておらず、お客様が「当社商品」をこれらの用途に使用
される際には、「当社」は「当社商品」に対して一切保証をいたしません。ただし、次に
掲げる用途であっても「当社」の意図した特別な商品用途の場合や特別の合意がある場合
は除きます。
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ご承諾事項
a）高い安全性が必要とされる用途（例：原子力制御設備、燃焼設備、航空・宇宙設備、
鉄道設備、昇降設備、娯楽設備、医用機器、安全装置、その他生命・身体に危険が
及びうる用途）

b） 高い信頼性が必要な用途（例：ガス・水道・電気等の供給システム、24 時間連続運
転システム、決済システムほか権利・財産を取扱う用途など）

c） 厳しい条件または環境での用途（例：屋外に設置する設備、化学的汚染を被る設備、
電磁的妨害を被る設備、振動・衝撃を受ける設備など）

d） 「カタログ等」に記載のない条件や環境での用途
（7）上記の a) から d) に記載されている他、「本カタログ等記載の商品」は自動車（二輪車含

む。以下同じ）向けではありません。自動車に搭載する用途には利用しないで下さい。自
動車搭載用商品については当社営業担当者にご相談ください。

4． 保証条件
「当社商品」の保証条件は次のとおりです。

（1）保証期間　ご購入後 1 年間といたします。
（ただし「カタログ等」に別途記載がある場合を除きます。）

（2）保証内容　故障した「当社商品」について、以下のいずれかを「当社」の任意の判断で実
施します。

a）当社保守サービス拠点における故障した「当社商品」の無償修理
（ただし、電子・機構部品については、修理対応は行いません。）

b） 故障した「当社商品」と同数の代替品の無償提供
（3）保証対象外　故障の原因が次のいずれかに該当する場合は、保証いたしません。

a）「当社商品」本来の使い方以外のご利用
b） 「利用条件等」から外れたご利用
c） 本ご承諾事項「ご利用にあたってのご注意」に反するご利用
d） 「当社」以外による改造、修理による場合
e） 「当社」以外の者によるソフトウェアプログラムによる場合
f） 「当社」からの出荷時の科学・技術の水準では予見できなかった原因
g） 上記のほか「当社」または「当社商品」以外の原因（天災等の不可抗力を含む）

5． 責任の制限
本ご承諾事項に記載の保証が、「当社商品」に関する保証のすべてです。
「当社商品」に関連して生じた損害について、「当社」および「当社商品」の販売店は責任
を負いません。

6． 輸出管理
「当社商品」または技術資料を、輸出または非居住者に提供する場合は、安全保障貿易管理
に関する日本および関係各国の法令・規制を遵守ください。お客様が法令・規則に違反す
る場合には、「当社商品」または技術資料をご提供できない場合があります。
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安全上のご注意
安全上のご注意

表示と意味について
本マニュアルでは、NCユニットおよびプログラマブルコントローラ（PLC）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。

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。

参考

製品の理解を深めるための事項や、知っておくと便利な情報を示します。

図記号の説明

図記号の例
 記号は禁止（してはいけないこと）を示します。

 
具体的な内容は、  の中や近くに絵や文章で示します。
左図の場合は、「分解禁止」を示します。

  記号は危険、注意を示します。
 
具体的な内容は、  の中や近くに絵や文章で示します。
左図の場合は「感電による危険」を示します。

 記号は強制（必ず守ること）を示します。
 
具体的な内容は、  の中や近くに絵や文章で示します。
左図の場合は、「一般的な強制事項」を示します。

警 告

注 意
正しい取り扱いをしなければ、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。

正しい取り扱いをしなければ、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。
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安全上のご注意
安全にご使用いただくために
■本マニュアルに記載されている図解は、細部を説明するためにカバーまたは安全のための遮へい物を取り外
した状態で描かれている場合があります。商品を使用するときには必ず規定どおりのカバーや遮へい物を取
り付け、本マニュアルにしたがってご使用ください。
■保管が長期間にわたった場合は、当社販売員にお問い合わせください。

通電中は、分解しないでください。
 
感電の恐れがあります。

通電中は、端子に触れないでください。

感電の恐れがあります。 

プログラマブルコントローラ（PLC）および NCユニットの故障や外部要因による異常が
発生した場合も、システム全体が安全側に働くように、PLCおよび NCユニットの外部で
安全対策を施してください。
異常動作により、重大な事故につながる恐れがあります。
（1）非常停止回路、インターロック回路、リミット回路など、安全保護に関する回路は、
　　必ず PLCおよび NCユニット外部の制御回路で構成してください。
（2）PLCは、自己診断機能で異常を検出したときや、運転停止故障診断（FALS）命令を
　　実行したとき、運転を停止して全出力を OFFにします。
ただし、PLCの自己診断機能では検出できない、入出力制御部や I/Oメモリなどの異
常時は、意図しない出力をすることがあります。
これらのいずれのときでも、システムが安全側に動作するよう、PLCおよび NCユ
ニット外部で対策を施してください。

（3）出力リレーの溶着や焼損、出力トランジスタの破壊などによって、PLCおよび NC
　　ユニットの出力が ONまたは OFFになったままになることがあります。
　　このとき、システムが安全側に動作するよう、PLCおよび NCユニット外部で対策を
　　施してください。
（4）PLCの DC24V出力（サービス電源）が過負荷の状態または短絡されると、電圧が降
　　下し、出力は OFFとなることがあります。
　　このとき、システムが安全側に動作するよう、PLCおよび NCユニット外部で対策を
　　施してください。

信号線の断線、瞬時停電による異常信号などに備えて、ご使用者側でフェールセーフ対策
を施してください。
異常動作により、重大な事故につながる恐れがあります。

ユニットに入力する電圧／電流は定められた範囲で入力してください。
範囲外の電圧／電流を使用すると故障や火災の原因となります。

警　告
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安全上のご注意
サイクルタイムが延びても影響がないことを確認してから、オンラインエディットをして
ください。
入力信号を読み取れないことがあります。

他ノードへプログラムを転送するときや、I/Oメモリを変更するときは、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。

NCユニットへパラメータやデータを転送したあとは、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。

注　意
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安全上の要点
安全上の要点
NCユニットおよびプログラマブルコントローラ（PLC）を使用する際には、次のことに気を付け
てください。

外部配線の短絡に備えて、ブレーカなどの安全対策を施してください。
CJシリーズの電源ユニットや CPUユニット、I/Oユニット、高機能 I/Oユニット、CPU高機能ユ
ニットを接続するときは、ユニット同士を接続後、上下のスライダーをカチッと音がするまでス
ライドさせて、確実にロックしてください。ロックしないと機能が満足できないことがあります。
CJシリーズの CPUユニットに付属されているエンドカバーは、必ず最右端のユニットに取り付
けてください。エンドカバーを取り付けないと、CJシリーズは、正常に動作しません。
本マニュアルで指定した電源電圧で使用してください。
電源事情が悪い場所では特に、定格の電圧や周波数の電源が供給できるようにしてご使用くださ
い。
ユニット上面の防じんラベルは付けたまま配線してください。配線後は、放熱のため必ずラベル
を外してください。
配線は圧着端子を付けてください。撚り合わせただけの電線を直接端子台に接続しないでくださ
い。
出力ユニットには、最大開閉能力を超える電圧の印加および負荷の接続をしないでください。
作成したユーザプログラムは、十分な動作確認を行った後、本運転に移行してください。
端子台、メモリユニット、増設ケーブルなどロック機構のあるものは、必ずロックしていること
を確認してからご使用ください。
配線、スイッチなどの設定を十分確認してから通電してください。
次の操作は、設備に影響がないかを確認した上で行ってください。

PLC本体の動作モードの切り替え
接点の強制セット／リセット
現在値や設定値の変更

次のことを行うときは、PLC本体の電源を OFFにしてください。
電源ユニットや I/Oユニット、CPUユニットを着脱するとき
装置を組み立てるとき
ディップスイッチやロータリスイッチを設定するとき
ケーブルを接続、配線するとき
コネクタを取り付けたり、取り外したりするとき

 運転再開に必要なデータメモリや保持リレーの内容、プログラム、パラメータおよびデータは、
交換した CPUユニット、高機能 I/Oユニット、CPU高機能ユニット、および外部に接続される
機器に転送してから運転を再開してください。
本製品を、分解して修理や改造はしないでください。
ケーブルを無理に曲げたり引っ張ったりしないでください。断線する恐れがあります。
ケーブルの上に重いものを乗せないでください。断線する恐れがあります。
配線は指示された方法で配線してください。
本マニュアルで指定したケーブルを使用してください。
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ユニットに触れてください。
設定したパラメータやデータは、十分な動作確認を行ったのち、本運転に移行してください。
データの転送中は、ユニットの電源を OFFにしないでください。
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使用上の注意
本マニュアルに示すとおりに、正しく設置してください。

次のような環境には設置しないでください。
日光が直接当たる場所
周囲温度や相対湿度が仕様値の範囲を超える場所
温度の変化が急激で結露するような場所
腐食性ガス、可燃性ガスのある場所
ちり、ほこり、塩分、鉄粉が多い場所
水、油、薬品などの飛沫がかかる場所
本体に直接振動や衝撃が伝わる場所

次のような場所で使用する際は、遮蔽対策を十分に行ってください。
静電気などによるノイズが発生する場所
強い電界や磁界が生じる場所
放射能を被曝する恐れのある場所
電源線や動力線が近くを通る場所
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開梱時の確認事項
開梱時の確認事項
開梱後、下記の項目についてご確認ください。
ご注文の機種は、間違いないでしょうか？
輸送中の損傷はないでしょうか？

本製品の付属品
1． 安全上のご注意　×　1部

コネクタや取り付けネジなどは付属していませんので、別途ご用意ください。
万一、不足しているものがあった場合や、NCユニットが破損している場合などの不具合があり
ましたら、ご購入いただいた当社代理店、または営業所までご連絡お願いします。

形式の見方

位置制御ユニットの形式
形式は軸数、出力形態が識別できるようになっています。

形 C J 1 W － N C 2 1 4

CJシリーズ用
　NCユニット

軸数
　2：2軸タイプ
　4：4軸タイプ

出力形態
　1：オープンコレクタ出力タイプ
　3：ラインドライバ出力タイプ

開発番号
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マニュアル改訂履歴
マニュアル改訂履歴
マニュアル改訂記号は、表表紙および裏表紙の左下に記載されているマニュアル No.の
末尾にアルファベットで追記されています。

Man.No.   SBCE-354H
改訂記号

改訂記
号 改訂日 改定内容と改訂ページ

A 2009年 2月 初版印刷

B 2009年 4月

■ 記載内容の改善・訂正
P1, P4-5～ 7, P4-14,  P5-17, P5-24, P5-41, P5-42, P5-51, P5-58, 
P5-63～ 65, P5-69, P5-89, P6-5, P6-6, P6-14, P6-18, P7-12, P7-13, 
P7-33, P7-34, P7-36, P7-41, P7-47, P8-6, P8-10, P8-21, P8-23～ 25, 
P8-27, P8-30, P8-35, P8-40, P8-41, P8-46～ 48, P9-9, P9-10, P9-12, 
P9-14, P9-16, P9-18, P9-19, P9-24, P11-4, P11-21, P11-22, P12-40, 
P12-42, P13-1, P13-4, 付 -1, 付 -2, 付 -9

C 2010年 1月

■ CX-Programmerによるメモリ運転モニタの説明追加および記載内
容の改善・訂正
P1-1, P1-14, P2-32～ 34, P2-37, P2-40～ 41, P2-46～ 49, P4-6, 
P4-34, P4-38～ 40, P5-40, P5-55, P5-63, P5-69～ 70, P5-74, P6-5, 
P6-14, P7-6, P7-11, P7-20～ 21, P7-48, P7-53～ 62, P8-20, P8-24, 
P9-3, P9-7, P9-18～ 19, P11-12～ 13, 付 -15, 付 -19, 付 -23

D 2010年 7月

■ ユニット Ver.1.1へのバージョンアップおよび記載内容の改善・訂正
P1-11, P1-16, P2-5, P3-8, P3-11, P3-15, P4-2, P4-5~7, P4-10, 
P4-33~34, P4-37, P5-16, P5-20, P5-27~28, P5-57, P5-59, P5-63, 
P5-65, P5-70, P5-88, P6-3, P6-5, P6-7, P6-11, P6-12~15, P6-25, 
P6-29, P7-6~7, P7-8~9, P7-11, P7-18~19, P7-22~25, P7-29, 
P7-39~42, P7-48, P7-53, P8-43, P8-47~48, P9-6, P10-12, P11-4, 
P11-7, P11-9, P11-14, P11-19, P11-23, P11-27, P12-42

E 2011年 5月
■ 記載内容の改善・訂正

P5-27, P5-35, P6-17, P6-23, P6-24, P6-25, P6-29, P7-21, P7-43, 
P9-2, P10-1, P12-43, 付 -23, 付 -24

F 2014年 7月

■ 記載内容の改善・訂正
P2, P3, P1-12, P1-13, P1-14, P1-16, P3-16, P3-18, P4-32, P4-39, 
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本書の構成
本マニュアルは下記のような章構成になっています。
下記を参考に必要な箇所をお読みください。

概　　要

第 1章 製品概要 本製品の特長と使用手順、ユニットバージョンなどについて説明して
います。

第 2章 設置と配線 各部の名称と機能、取り付け方法、配線方法などについて説明してい
ます。

第 3章 手動運転 JOG運転、インチング運転などの手動運転について説明しています。

第 4章 原点決め 原点復帰の手順や高速原点復帰、現在位置プリセット、絶対値エン
コーダの設定など、原点を決めるための方法について説明しています。

第 5章 データ設定 全体のデータ構成、共通パラメータ、各軸パラメータなど位置制御ユ
ニットで使用するデータについて説明しています。

第 6章 直接運転 直接運転をするための手順と運転時のデータ設定、運転方法などにつ
いて説明しています。

第 7章 メモリ運転 メモリ運転をするための手順とメモリデータの設定、運転方法などに
ついて説明しています。

第 8章 データ転送 PLC CPUユニットからのデータ転送方法、CX-Programmerによる
データ転送方法などについて説明しています。

第 9章 運転機能 ティーチングや割込定寸送り、オーバライドなど運転するための補助
機能について説明しています。

第 10章 ユニット間同期
制御

ユニット間同期制御機能の概要と、ユニット間同期制御機能を使用す
るための手順について説明しています。

第 11章 プログラム例 直線補間制御や円弧補間制御、原点復帰などのプログラム例を記載し
ています。

第 12章 トラブル
シューティング

トラブル発生時の確認事項や、アラーム表示による異常診断とその対
策、動作状態による異常診断とその対策について説明しています。

第 13章 保守と点検 定期的な保守と点検について説明しています。

付　録 性能一覧表や既存 NCユニットからの変化点について記載しています。
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1-1 特長

SYSMAC CJシリーズ用位置制御ユニット（形 CJ1W-NC214/234/414/434）はパルス出力タ
イプの位置制御ユニット（以下「NCユニット」と呼びます）として、CJシリーズ用に開発
された商品です。
本 NC ユニットは従来にはなかったパルスカウンタを内蔵しているため、機械の位置確認や
位置ずれなどの検出が可能となりました。
また、高速、高精度な位置決め制御が可能で、しかも豊富な位置決め機能を併せ持った NC
ユニットです。

機能
本 NCユニットには以下のような特長・機能があります。

0.1ms以下の高速起動
CPU ユニットからの指令に対して、高速 PTP 起動時には最速 0.1ms 以下（CJ2 シリーズ
CPUとの組み合わせ時）で起動します。

フィードバックパルスカウンタを内蔵
制御軸数分のフィードバックパルスカウンタを内蔵しました。NC ユニットにエンコーダの
フィードバックパルスを入力することができるようになりました。
そのため、指令現在位置とフィードバック位置との双方向の反映が行え、フィードバック位
置を位置管理に用いることが可能となりました。

絶対値エンコーダ付きサーボモータにも対応
オムロン製サーボモータ OMNUC G5シリーズ、GシリーズやWシリーズの絶対値エンコー
ダに対応しました。
絶対値エンコーダ付きサーボモータを使えば、立ち上げ時の原点復帰が不要となり、装置の
運転準備時間の短縮につながります。

形CJ1W-NC414/-NC434
（4軸制御）
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直線補間の軸間偏差監視機能を搭載
直線補間時に、任意の 2～ 4軸までのフィードバック位置を監視することができます。
監視することにより、軸間の偏差が設定値を超えたときに、エラーを検出させることができ
ます。

最大 4Mppsの高速、高精度な位置決め制御
ラインドライバ出力時は最大 4Mpps、オープンコレクタ出力時は最大 500kppsのパルス出力
が可能となりました。
これにより、リニアモータや DD モータなどの高精度アクチュエータも、高速に動作させる
ことができるようになりました。

位相差パルス出力も選択可能
従来の正方向パルス／負方向パルス出力方式、パルス／方向出力方式に加え、位相差パルス
出力方式も選択可能となりました。これにより、接続するドライバの入力方式に適した出力
方式が選択可能となりました。

多様な位置決め動作が可能
直線補間や円弧補間、位置制御と速度制御／速度制御と位置制御の切り替えが可能となりま
した。また、連続パターンにおける加減速方法も選択できるため、多様なアプリケーション
に対応ができます。

より使いやすくなった位置決め機能
指令単位の設定が可能になり、使用する単位系で設定や指示ができるため、より使いやすく
なりました。
また、回転座標系も設定できますので、インデックス動作やフィーダ動作も設定しやすくな
りました。

最大 20軸の多軸同期制御が可能
CJ2シリーズ CPU（ユニット Ver.1.1以上）との組み合わせにより、最大 5台の NCユニッ
トを同期させることができます。
4軸ユニットを使用すれば、最大 20軸の多軸同期制御となります。
また、電子カムや電子シャフトなどのファンクションブロックを使用することにより、簡単
に同期制御が実現できます。
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1-2 システム構成
本 NC ユニットは、装置や制御盤からコントロール信号を入力し、ステッピングモータドラ
イバ／サーボモータドライバにパルス列を出力します。
コントロール信号には、正方向限界入力、負方向限界入力、原点入力、原点近傍入力、即停
止入力、割込入力があります。

システム構成例（形 CJ1W-NC414の例）

NCユニット
（形CJ1W-NC414）

CJシリーズ
CPUユニット

パソコン
CX-Programmer

電源
ユニット

ペリフェラルポート接続
RS-232Cポート接続

データ設定、
モニタに使用
します

・パラメータ、データの編集
・ステータスのモニタ
・ファイル管理

など

パルス出力

正方向限界入力
負方向限界入力
原点入力
原点近傍入力
即停止入力
割込入力

I/F用24V電源

外部入力

正方向限界入力
負方向限界入力
原点入力
原点近傍入力
即停止入力
割込入力

I/F用24V電源

外部入力

ステッピング
モータドライバサーボ

モータ  ドライバ

または

ステッピングモータサーボモータ

パルス出力

専用端子台 専用端子台

ステッピング
モータドライバサーボ

モータ  ドライバ

または

ステッピングモータサーボモータ
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1-3 基本機能
本 NCユニットは、大きく大別して、2つの機能があります。1つは直接運転であり、もう 1
つはメモリ運転です。
直接運転、メモリ運転の中に、位置制御、速度制御、割込定寸送り制御などがあります。

動作機能一覧
NCユニットの機能をまとめると下表の用になります。

機能名称 直接
運転

メモリ
運転 備　考

位置制御

絶対移動 ○ ○

相対移動 ○ ○

絶対移動割込定寸
送り ○ ○

相対移動割込定寸
送り ○ ○

同期送り ○ × ユニット間同期制御時のみ可能

速度制御
速度制御 ○ ○

速度制御割込定寸
送り ○ ○

制御変更

動作中の目標位置
変更 ○ × 直接運転の多重起動により実行可能

動作中の目標速度
変更 ○ × 指令速度の変更により実行可能

動作中の加減速
変更 ○ × 加減速時間の変更により実行可能

現在位置変更 ○ × 現在位置プリセットにより実行可能

多軸協調制御

直線補間 × ○ 最大 4軸までの直線補間となります

円弧補間 × ○ 2軸円弧補間となります

軸間偏差監視 × ○ 直線補間実行中のみ可能

シーケンス制御

連続パターンによる
位置決め × ○

外部入力による
位置決め起動 × ○
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用途別の機能分類
用途によって、直接運転が適している場合と、メモリ運転が適している場合があります。

直接運転が適している場合
PTP動作をラダープログラムから実行する。
動作中に都度、目標位置や目標速度などの指令値を変更する。

メモリ運転が適している場合
あらかじめ、目標位置をティーチングなどにより覚え込ませて、位置決めを実行する。
連続的な速度変更や多軸の補間動作などを、規定の動作パターンとして実行する。

ユニット間同期制御が適している場合
電子カムにより、多軸が同期した制御を実行する。

位置制御
原点からの絶対位置で位置決めする絶対移動（アブソリュート値による位置決め）と、現
在位置からの相対位置で位置決めする相対移動（インクリメント値による位置決め）が可
能です。
位置決めの方法としては、「直接運転」と「メモリ運転」の 2種類があります。
動作パターンとして、割込入力により、指定量移動して停止する「割込定寸送り」も可能です。

直接運転
直接運転は、CPUユニット（ラダー）から位置データ、速度データを設定して、位置決めを
行う方法です。
位置決め動作中に速度を変更したり、別の位置へ位置を変更したりすることも可能です。
なお、直接運転では、直線補間動作、円弧補間動作はできません。

時間

パルス出力

起動

起動
位置変更、起動

変更後の目標位置

変更前の目標位置

X

Y

速度変更
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メモリ運転
メモリ運転は、 CPUユニットから NCユニット内のデータを指定して位置決めを行う方法で
す。
メモリ運転は、「単独位置決め」、「自動位置決め」、「連続位置決め」などのパターンを選択す
ることができます。
また、メモリ運転では、4軸直線補間動作、2軸円弧補間動作が可能です。

割込定寸送り
位置決め中に割込入力が入力されると指定量移動して停止する運転と一定速度で回り続け、
割込入力が入力されると指定量移動して停止する運転とがあります。
割込定寸送りは、直接運転でも、メモリ運転でも動作可能です。

速度制御
1 回の起動で、一定速度でパルスを継続して出力します。停止させるには、減速停止指令を
使用します。
速度制御は、直接運転でも、メモリ運転でも動作可能です。

時間

自動位置決め単独位置決め

シーケンスデータNo.の順番で実行

連続位置決め

ドウェルタイマ
の設定期間
停止します。

シーケンス
データNo.1

パルス出力

起動 停止せず次の
シーケンスが
開始されます。

シーケンス
データNo.2

シーケンス
データNo.3

シーケンス
データNo.0

停止起動

時間

パルス出力
割込入力

指定量移動（負方向も設定できます。）

時間

パルス出力
減速停止指令

起動
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同期制御
主軸の入力に対して従軸を同期させる制御です。主軸としては、外部エンコーダ軸、各軸の
指令位置またはフィードバック位置のほか、ほかの NC ユニットの軸を主軸にすることも可
能です。

その他の機能

原点復帰
指定した軸の原点合わせを行います。

JOG運転
指定した軸を指定した速度で起動／停止させます。
手動運転時に使います。

ティーチング
JOG 運転などによりデータとして取り込みたい位置に移動させ、その位置を指定した位置
データに取り込む機能です。

時間

速度

主軸

従軸

時間

速度

正方向負方向

原点 現在位置

指定したシーケンスNo.
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オーバーライド機能
起動中の目標速度を変更する機能です。
JOG運転中の速度変更も可能です。

現在位置プリセット
現在位置のデータを指定した任意のデータに変更することができます。

バックラッシュ補正
機械系のかみ合い誤差を補正する機能です。

時間

パルス出力
A×1.5

オーバーライド　1
有効　0

A

オーバーライド設定値：150％
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1-4 使用手順
ここでは、NCユニットの基本的な使用手順について説明します。

START

NCユニットを取り付けます 2-2項「ユニットの取り付け」

NCユニットと外部入力機器を接続します

NCユニットの共通パラメータを設定します 5-2項「共通パラメータ」

NCユニットの軸パラメータを設定します 5-3項「軸パラメータ」

JOG運転を行ないます 3-2項「JOG 運転」

動作させるモータ軸の原点を決めます 4章「原点決め」

6章「直接運転」
直接運転を行ないます
目標位置と速度をPLC本体から直接
設定して、モータを動作させます

A

PLC本体の電源をONします

設　　置

配　　線

NCユニット
の設定

プログラミング/
試運転

手動運転

電源投入

ドライバとNCユニットを接続します

2-3項「外部入出力回路」
2-4項「配線」
2-5項「各種モータドライバとの接続例」

2-4項「配線」
2-5項「各種モータドライバとの接続例」

モータとドライバを接続します（＊1）

PLC本体のI/Oテーブルを作成します（＊2）

NCユニットの号機No.（MACHINE No.）を
設定します 2-1項「各部の名称とエリアの割り付け」
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END

エラーが
発生

はい

定期的な点検を行ないます

＊1：モータとドライバの『取扱説明書』にしたがって配線してください。
＊2：CPUユニットの『ユーザーズマニュアル』を参照してください。

12章「保守と点検」

メモリ運転を行ないます

A

デバッグ

運　　転

保　　守

PLC本体を運転して、NCユニットを
動作させます 10章「プログラム例」

NCユニットのタスクパラメータを設定します

NCユニットのメモリ運転データを設定します

書き込んだデータをNCユニットに保存します

NCユニット前面のLED表示を確認します
11章
「トラブルシューティング」

NCユニットのメモリ運転条件データを設定します

5-4項
「タスクパラメータ」

5-6項
「メモリ運転データ」

8-7項
「データの保存」

5-7項
「メモリ運転条件データ」

NCユニットのエラーコードを読み出します

エラーの原因を取り除き、エラーを解除します
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1-5 仕様

一般仕様

上記以外については、SYSMAC CJシリーズの一般仕様に準じます。

仕様項目
形　　　式

形 CJ1W-NC214/234 形 CJ1W-NC414/434

電源電圧
DC5V（ユニット本体）

DC24V（外部供給電源）

許容電源電圧変動範囲 DC21.6～ 26.4V（外部供給電源）

内部消費電流 DC5V　270mA以下 DC5V　310mA以下

外部供給電源の消費電流
DC24V
　NC214　13mA以下
　NC234　44mA以下

DC24V
　NC414　26mA以下
　NC434　90mA以下

外形寸法 90（H）× 51（W）× 65（D） 90（H）× 62（W）× 65（D）

質量 170g以下 220g以下

使用周囲温度 0～ 55℃

装着位置 CJシリーズ CPU装置または、CJシリーズ 増設装置

1装置あたりの最大装着可能
台数 5台

CJシステムあたりの最大装着
可能台数 20台（最大 3台の増設装置装置を接続した場合）

占有号機 2号機占有

適合規格 cULus、EC指令対応
1-11 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



1-5 仕様

   1

製
品
概
要

性能仕様

仕様項目
形　　式

形 CJ1W-NC214/234 形 CJ1W-NC414/434

適用 PLC CJシリーズ

入出力占有数 チャネル数 18CH*1

*1.高機能 I/O ユニットリレーの占有チャネル数です。これ以外に使用する軸数、機能に応じて、最大
144CHのエリアを占有します

制御対象ドライバ

パルス列入力タイプのサーボドライバ、
または、ステッピングモータドライバ
　NC214/414は、オープンコレクタ出力タイプ
　NC234/434は、ラインドライバ出力タイプ

パルス出力方式 位相差パルス出力、正方向／負方向パルス出力、
パルス +方向出力

制御
制御方式 パルス列出力によるオープンループ制御

制御軸数 2軸 4軸

制御周期 ユニット間同期制御機能を使用時：CPUユニット同期制御周期と一致
上記以外：1ms

制御単位 パルス、mm、inch、degree

位置決め機能 メモリ運転、直接運転

単独動作 単独 2軸 単独 4軸

直線補間 最大 2軸 最大 4軸

円弧補間 最大 2軸 最大 2軸

速度制御 単独 2軸 単独 4軸

割込定寸送り 単独 2軸 単独 4軸

位置指令
データ -2147483648～ +2147483647

データ数 500個／タスク（4タスク／ユニット）

速度指令
データ

位置制御時：1～ 2147483647
速度制御時：-2147483648～ 2147483647
ただし、最高速度 4Mpps（NC234/434）、500kpps
（NC214/414）により、出力周波数の上限が制限されます

データ数 500個／タスク

加減速時間
データ 0～ 250000ms

データ数 500個／タスク

機能

オーバーライド 0.01～ 500.00%（軸ごとに設定可能）

ソフトウェアリミット -2147483647～ 2147483646指令単位
（軸ごとに設定可能）

バックラッシュ補正 0～ 50000指令単位（軸ごとに設定可能）

MPG／外部エンコーダ
カウンタ入力

入力 CH数 1CH（各制御軸用に切り替え可能）

入力インターフェース フォトカプラ入力

最大応答周波数 500kHz

フィードバックパルス
カウンタ入力

入力 CH数 4CH（1CH／軸）

入力インターフェース ラインレシーバ入力

最大応答周波数 NC234/434は 4MHz（位相差 4てい倍 1MHzによる）、
NC214/414は 500kHz（位相差 4てい倍 125kHzによる）
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機能仕様

機能項目 内　　　容

制御機能 制御周期 1ms*1

単軸制御 絶対移動 ラダープログラムから直接、絶対／相対目標位置、目標速度を指
定して、位置決めを行います。相対移動

速度制御 ラダープログラムから直接、目標速度を指定して、速度送りを行
います。

割込定寸送り 絶対移動、相対移動、速度制御中に、外部からの割込入力によ
り、一定量を送り、位置決めを行います。

回転軸制御
フィーダやインデックステーブルの制御に適した回転軸を扱うこ
とができます。正／負方向の位置決めのほか、近回りの動作指定
も可能です。

目標位置／
目標速度変更

絶対移動、相対移動、速度制御中に、目標位置や目標速度を変更
します。

多軸制御
直線補間

各軸の動作開始位置から目標位置まで、同時に動作開始／終了し
て、直線の軌跡で結びます。最大 4軸までの直線補間が可能で
す。

円弧補間

任意の 2軸の組み合わせにより、円弧軌跡を描くように各軸を制
御します。
円弧の指定として、「目標位置と中心点指定」、「目標位置と半径
ならびに方向指定」、「目標位置と通過点」の 3通りの指定方法が
可能です。

メモリ運転 自動／連続
動作

あらかじめ NCユニットに目標位置／速度や動作パターンを設定
し、自動的に一連の動作を行うことができます。位置決めや速度
変更を連続して行うことも可能です。

シーケンス
機能

動作の繰り返しや、外部入力による運転データの開始／終了な
ど、メモリ運転データにシーケンス要素を持ちます。
PLCのラダープログラムに影響せずに、NCユニット側で各種の
動作シーケンスを行うことが可能です。

手動運転機能 原点復帰 外部センサなどを使用して、装置の機械原点を検出します。
15種類の原点復帰動作パターンにより、装置に応じた原点復帰動
作を選択することができます。

高速原点復帰 確定した機械原点位置に対する復帰動作を行います。

現在位置プリセット 現在位置を指定したデータに変更するとともに、原点を確定しま
す。

減速停止 動作中の軸を減速停止させます。

JOG運転 正方向／負方向へ、定速で送りを行います。

インチング運転 正方向／負方向へ、寸動動作を行います。

MPG運転 手動パルサを接続して、手動送りを行います。
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制御補助機能 指令単位設定 各軸の制御単位を機械に合わせて設定することができます。

加減速制御 自動加減速
制御

軸動作時の加減速カーブを自動的に生成します。台形カーブと 3
次関数による S字カーブを選択することができます。

加減速度変更 加減速動作中に、加減速度を変えることが可能です。

加減速ポイン
ト切り替え

メモリ運転の連続パターンにおいて、動作パターン間の速度の接
続方法を 3種類の方法から選択できます。

オーバーライド 位置決め動作中の軸の速度を変更します。

バックラッシュ補正 機械系のがたを補正することで位置決め精度を上げます。

制御補助機能 Mコード メモリ運転時、外部機械とのインターロックのために Mコードを
出力することができます。

ゾーン設定 ゾーン範囲を設定して、現在位置が範囲内にあるかどうかを判定
することができます。各軸 3点のゾーンを設定することができま
す。

フィードバックパルス
カウンタ

フィードバックパルスカウンタ入力を軸ごとに用意しています。
サーボドライバからのエンコーダパルス出力を接続して、指令位
置との位置ずれなどを監視することができます。

絶対値エンコーダ対応 フィードバックパルスカウンタに、サーボドライバからのエン
コーダパルスを入力し、絶対値エンコーダ付モータを使用するこ
とができます。オムロン製 G5シリーズ、Gシリーズ、Wシリー
ズの絶対値エンコーダ付きモータに対応します。*2

ティーチング 現在位置をメモリ運転の位置データに取り込みます。
指令現在位置のほか、フィードバックパルスカウンタによる現在
位置を使用することができます。

トルク制限出力 サーボドライバのトルク制限切り替え入力を操作するための出力
信号を持ちます。
ラダープログラムから直接 ON/OFF操作ができます。そのほか、
押し当てによる原点復帰では、自動的にトルク制限の切り替えを
行うことが可能です。

監視機能
ソフトウェア
リミット

軸動作時に、正／負方向にソフトウェアリミットを設定すること
ができます。位置決めの目標位置がソフトウェアリミットを超え
る場合、指令値チェックにより起動時に検出することが可能で
す。

位置／速度
偏差監視

指令現在位置とフィードバック現在位置との間の位置や速度の偏
差を監視し、偏差過大時に異常として軸動作を停止させることが
可能です。

軸間偏差監視 直線補間動作時、軸間の偏差の監視を行い、偏差過大時に異常と
して軸動作を停止させることが可能です。

*1.ユニット間同期制御機能を使用する場合、NCユニットの内部制御周期は、CPUユニットの同期制
御周期に同期します。そのため、NCユニットの応答性は同期制御周期に応じて変化します。

*2.回転軸かつ減速機を使用するシステムでの絶対値エンコーダ付きモータの使用はできません。

機能項目 内　　　容
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1-6 ユニットバージョン
CJ シリーズの位置制御ユニット（NC ユニット）では、「ユニットバージョン」という考え
方を導入しています。
ユニットバージョンを付けることにより、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です。

確認方法
ユニットバージョンを確認、識別するには下記の 3つの方法があります。

製品での確認
CJシリーズ NC ユニットは、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。

サポートソフトによる確認
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。

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。

CJシリーズ位置制御ユニット

製品の銘板

ユニットバージョン
Ver.1.0を示します。

CJ1W-NC214

NC UNIT

Lot No. 031001    0000   Ver.1.0

OMRON Corporation              MADE IN JAPAN

MACH

x101

x100

No.

NC214
CN1

RUN

A1
1

2

B1 A2
B2

AS
BS

SYNC ERC ERH

A
X

IS
1

A
X

IS
2

CN2

AX
IS

2
AX

IS
1

M
PG

2.3
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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 NC ユニットと区別をしたい場合、ユニット前面にはってご使用
ください。

ユニットバージョンの種類
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　○：あり、－：なし

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

機　種 形　式
ユニットバージョン

Ver.1.0 Ver.1.1

位置制御ユニット

形 CJ1W-NC214 ○ ○

形 CJ1W-NC234 ○ ○

形 CJ1W-NC414 ○ ○

形 CJ1W-NC434 ○ ○

CX-Programmerサポートバージョン V8.10以降 V9.12以降

絶対値エンコーダ（OMNUC G5 シ
リーズ）サポートバージョン － ○

機　能
ユニットバージョン

Ver.1.0 Ver.1.1

軸ステータスリレーエリアの指令ステータスに
高速 PTP起動受付ビット追加 － ○
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1-7 適合指令
ここでは、EMC 指令についての考え方や注意点、お願いを記載しています。

海外でのご使用について
本製品のうち、外国為替および外国貿易管理法に定める輸出許可、承認対象貨物（または技
術）に該当するものを輸出（または非居住者に提供）する場合は、同法に基づく輸出許可、
承認（または役務取引許可）が必要です。
したがって、EC 指令適合品である CJ シリーズをご使用の場合でも、お客様にて機械・装置
全体で EC 指令適合性を確認・対応していただく必要があります。

EMC指令への適合について

適合指令
 EMC 指令

適合の考え方

EMC指令
オムロンの商品は、各種機械、製造装置に組み込まれ使用される電気機器であるため、組み
込んだ機械・装置がより容易に EMC 規格に適合できるように、商品自身の関連する EMC 規
格（＊）の適合を図っています。
しかし、お客様の機械・装置は様々であり、かつ EMC の性能は EC 指令適合商品を組み込
んだ機器・制御盤の構成、配線状態、配置状態などにより変化しますので、お客様の使用状
態での適合性は確認できません。したがって、機械・装置全体での最終的な EMC 適合性の
確認を、お客様自身で実施していただくようにお願いします。
＊ EMC (Electro-Magnetic Compatibility：電磁環境両立性 ) 関連規格のうち、

EMS (Electro-Magnetic Susceptibility：電磁感受性 ) に関しては EN61000-6-2
(Electro-Magnetic Interference：電磁妨害 ) に関しては EN61000-6-4。
また、EN61000-6-4 Radiated emission は 10m 法によります。

EC指令への適合について
CJ シリーズは、EC 指令に適合しています。しかし、お客様の機械・装置を EC 指令に適合
させるにあたり、以下の注意が必要です。
CJ シリーズは、必ず制御盤内に設置してください。
DC 電源ユニットおよび I/O ユニットに接続する DC 電源は、強化絶縁、または二重絶縁され
たものを使用してください。
CJ シリーズの EC 指令適合商品は、EMI に関して共通エミッション規格（EN61000-6-4）に
適合していますが、特に Radiated emission(10m 法 ) に関しては、ご使用になる制御盤の構
成、接続される他の機器との関係、配線等により変化する事があります。

したがって、EC 指令適合品である CJ シリーズをご使用の場合でも、お客様にて機械・装置全
体で EC 指令適合性を確認・対応していただく必要があります。
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1-8 制御系の構成と原理
ここでは、NCユニットの制御系の構成と動作原理を説明しています。

制御系の構成

バス
I/F

パルス
ジェネ
レータ

MPU
I/O
インタ
フェース

パルス
ジェネ
レータ

I/O
インタ
フェース

NCユニット

CPUユニット

エラーカウンタ パワーアンプ

サーボモータドライバ

ステッピングモータドライバ

励
磁
分
配
回
路

外
部
入
力

パ
ワ
ー
ア
ン
プ

サーボモータ

ステッピングモータ

位置出力

ロータリ
エンコーダ

パルス列

入
出
力
接
続
コ
ネ
ク
タ

入
出
力
接
続
コ
ネ
ク
タ

パルス列

メモリ
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制御系の原理

オープンループ制御
オープンループ制御とは、モータが与えられた入力パルスにしたがって動く制御方式です。
位置や速度のフィードバックは行いません。
モータの回転数は、NC ユニットからのパルス列のパルス数に比例し、回転速度はパルス列
の周波数に比例します。
この種の制御方式で良く使われるモータとして、ステッピングモータがあります。
ステッピングモータは、パルス信号が与えられるごとに定まった角度だけ回転するモータで
す。

クローズドループ制御
NCユニットからの指令だけでなく、位置と速度のフィードバックを行う制御です。
オープンループ制御と同様にモータの回転数はパルス数に、回転速度はパルス列の周波数に
比例します。
この種の制御方式で良く使われるモータとして、サーボモータがあります。

テーブル

ボールネジ

ステッピングモータ
またはパルス列入力
サーボモータ

パルス列

減速機

位置制御
コントローラ

テーブル

ボールネジ

ステッピングモータ
またはパルス列入力
サーボモータ

パルス列

フィードバック
パルス

減速機エンコーダ

位置制御
コントローラ
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位置決め系の簡易設計
ステッピングモータを使用して、次のような位置決めを考えてみましょう。

モータドライバに対する 1パルスあたりの移動量はパルスレートと呼ばれ、次の式で表され
ます。

移動物が L（mm）移動するのに必要なパルス数は、パルスレートより、

となります。

また、移動物が送り速度 Vmm／秒で移動するのに必要なパルス速度は、

NCユニットは、このパルス数、パルス速度を位置指令、速度指令として与えることにより、
位置決め系の制御を行います。

ステッピングモータ     減速ギア比        移動物        送りネジピッチ

N V

M

M ：減速ギア比
V ：移動物の送り速度（mm／秒）
P ：送りネジピッチ（mm／回転）
θs ：1パルスあたりのステップ角
      （度／パルス）P

（　　　）
パルスレート　＝

＝ （mm／パルス）

＝
送りネジピッチ P（mm／回転）

（1回転あたりのパルス数）×（減速比）

P×θs

360×M

（パルス／回転）×M360

θs

パルス数　＝ （パルス）＝ ＝
移動距離 L（mm）

パルスレート

360×M×L

θs×PP×θs（mm／パルス）

360×M

パルス速度　＝

＝ （パルス／秒）

＝ ＝
送り速度 V

パルスレート

V（mm／秒）

パルスレート（mm／パルス）

360×M×V

P×θs

P×θs

360×M
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1-9 サポートツール
NCユニットのデータ設定、手動運転などは、CX-Programmerを使用します。
CX-One Ver.3.1以降 (CX-Programmer Ver.8.1以降 )が必要です。

CX-Programmerからは、以下の操作が可能です。
配線の確認
手動運転
原点決め
データ設定
データ転送と保存
モニタ
異常履歴の確認

操作手順
CX-Programmerを使って、NCユニットのデータ設定などを行う手順は以下のようになりま
す。

1． CX-Programmerで、PLCの I/Oテーブルを開きます。
2． I/Oテーブルを PLCからパソコンに転送するか、NCユニットを登録します。
3． NC ユニットを右クリックして [ 高機能ユニット設定の編集 ] を選択するか、あるいは

NCユニットをダブルクリックします。
4． 以下のような画面が表示されます。NCユニットに対する操作は、この画面で行います。

CX-Programmerの操作方法の詳細については、『CX-Programmer オペレーションマニュアル
(SBCA-337)』を参照してください。

また、NCユニットのデータ設定などを行う操作方法の詳細については、NCユニットのデー
タ設定画面のオンラインヘルプを参照してください。
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各部の名称と機能、取り付け方法、配線方法などについて説明しています。
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2-1 各部の名称とエリアの割り付け

ここでは、NCユニット各部の名称と高機能 I/Oユニット用エリア割り付けを説明します。

各部の名称

表示用 LED

注 .エラー発生時の詳細については、「第 12章　トラブルシューティング」を参照してください。

号機No.設定
スイッチ
NCユニットの
号機No.を設定
します
軸1／軸2用
外部信号接続
コネクタ
外部入力に
接続します
軸3／軸4用外部
信号／MPG
接続コネクタ
外部入力、
ならびにMPGに
接続します

軸1／軸2コネクタ
サーボモータドライバ
または、ステッピング
モータドライバに接続
します（2軸制御）

軸3／軸4コネクタ
サーボモータドライバ
または、ステッピング
モータドライバに接続
します（2軸制御）

形CJ1W-NC414/-NC434 形CJ1W-NC214/-NC234

LED表示
NCユニットの
動作状態
を表示します

軸1／軸2用外部
信号／MPG
接続コネクタ
外部入力、
ならびにMPGに
接続します

軸1／軸2コネクタ
サーボモータドライバ
または、ステッピング
モータドライバに接続
します（2軸制御）

LED名称 表示の色 状態 説　　　明

RUN 緑
点灯 正常動作中

消灯 電源 OFF時、ハード異常、または PLC本体にて NCユニットの
異常を検知時

ERC 赤
点灯 エラー発生中

消灯 上記以外

ERH 赤
点灯 PLC本体でエラー発生中

消灯 上記以外
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*1.エラー発生時の詳細については、「第 12章　トラブルシューティング」を参照してください。

形 CJ1W-NC214/NC234は軸 1用と軸 2用の LEDだけとなります。

使用上の注意

使用しない軸がある場合は、［未使用軸］としてください。
［物理軸］として使用しない軸がある場合、即停止入力、正方向／負方向限界入力は、入力用電
源に接続し ONさせるか、接点論理を N.O.に設定してください。

LED名称 表示の色 状態 説　　　明

1 橙

点灯 軸 1へパルス出力中（正方向／負方向）

点滅 軸 1接続関連のケーブル類やデータなどのエラーが発生 *1

消灯 上記以外

2 橙

点灯 軸 2へパルス出力中（正方向／負方向）

点滅 軸 2接続関連のケーブル類やデータなどのエラーが発生 *1

消灯 上記以外

3 橙

点灯 軸 3へパルス出力中（正方向／負方向）

点滅 軸 3接続関連のケーブル類やデータなどのエラーが発生 *1

消灯 上記以外

4 橙

点灯 軸 4へパルス出力中（正方向／負方向）

点滅 軸 4接続関連のケーブル類やデータなどのエラーが発生 *1

消灯 上記以外

A1、B1 橙
点灯 ON 軸 1フィードバックカウンタの A相と B相入力ステータス

点灯時 ON、消灯時 OFF消灯 OFF

A2、B2 橙
点灯 ON 軸 2フィードバックカウンタの A相と B相入力ステータス

点灯時 ON、消灯時 OFF消灯 OFF

A3、B3 橙
点灯 ON 軸 3フィードバックカウンタの A相と B相入力ステータス

点灯時 ON、消灯時 OFF消灯 OFF

A4、B4 橙
点灯 ON 軸 4フィードバックカウンタの A相と B相入力ステータス

点灯時 ON、消灯時 OFF消灯 OFF

AS、BS 橙
点灯 ON MPG入力の A相と B相入力ステータス

点灯時 ON、消灯時 OFF消灯 OFF

SYNC 緑
点灯 同期制御モード中

消灯 上記以外
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 号機 No.設定スイッチ（MACHINE No.）
NCユニットの高機能 I/Oユニットとしての号機 No. （MACHINE No.）を設定するスイッチ
です。

設定された号機 No.により、CPUユニットの高機能 I/Oユニット用リレーエリアが割り付け
られます。
形 CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434 は 2 号機占有ユニットであり、高機能 I/O ユニット
リレー 18CHを占有します。
そのため、設定できる号機 No.は、0～ 94（号機）となります。
同じ PLCに装着されているほかの高機能 I/Oユニットの号機 No.と重複しない限り、設定範
囲内で自由に設定することができます。

使用上の注意

設定するときは、必ず電源が OFFの状態で行ってください。
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リレーエリアの割り付け一覧

設定された号機 No.により、CPUユニットの高機能 I/Oユニット用リレーエリアが割り付け
られます。

高機能 I/Oユニット用リレーエリア
形 CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434 はユニット制御リレーエリアとして、18CH を占有
します。

使用上の注意

形CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434は、上記エリアの2号機分を占有します。設定した号機No.
の次のエリアも占有しますので、ほかの高機能ユニットとエリアが重複しないようにを設定して
ください。
形 CJ1W-NC214/NC234/NC414/434は、2号機占有ユニットのため、95号機に設定することはで
きません。
同一号機No.および高機能I/Oユニット用リレーエリアを、ほかの高機能I/Oユニットと重複して設
定しないでください。設定すると、運転停止異常の「No.二重使用エラー」となり、動作しません。
軸制御や直接運転、メモリ運転のためには、ユニット制御リレーエリア以外に、直接運転指令リ
レーエリアやメモリ運転指令リレーエリアなどを設定する必要があります。詳しくは、5-55 ペー
ジの「運転用リレーエリア」を参照してください。

号機 No. 形 CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434

0号機 2000～ 2019

1号機 2010～ 2029

2号機 2020～ 2039

3号機 2030～ 2049

： ：

93号機 2930～ 2949

94号機 2940～ 2959

95号機 設定不可
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2-2 ユニットの取り付け

ここでは、NCユニットの取り付け方法や、外形寸法などを説明します。

システム構成上のお願い
高機能 I/Oユニットの入出力リレー番号は、装着した位置ではなく、ユニット前面のユニット
番号設定スイッチに従って割り付けられます。
本NCユニットは、CPU装置または増設装置に接続でき、1CPUあたり合計で最大 20ユニットま
で接続可能です。
1つの CPU装置または増設装置については、CJシリーズの構成ユニットを最大 10台まで装着
可能です。
ただし、本 NCユニットは 1台につき、構成ユニット 2台分として数えます。このため、下記の
式を満たすように構成してください。

本ユニットの装着台数　×　2　＋　他のユニットの装着台数　≦　10

例えば、1装置に本ユニットを 5台装着した場合は、他のユニットを装着できなくなります。

使用上の注意

PLCのCPU装置および増設装置は、使用する電源ユニットの形式に応じて、接続ユニットに供
給できる電流／電力の上限が決められています。
各接続ユニットの消費電流の合計が、使用する電源ユニットの最大供給電流、および合計最大
供給電力の値を超えないように、システム設計を行ってください。
ユニット消費電流の計算方法については、CPUユニットのマニュアルを参照してください。

ユニットの取り付け方法
NCユニットの取り付けは、以下の手順で行ってください。

1． コネクタをきちんとかみ合わせて、NCユニットを取り付けます。

PA205R

POWER

INPUT
AC100-240V

L2/N

L1

DC24V
AC240V

OUTPUT
RUN

PERIPHERAL

ERR/ALM
RUN

INH

COMM

PRPHL
CONTROLLER

CJ1G-CPU44
SYSMAC

PROGRAMMABLE

PORT

OPEN

BUSY
MCPWR

コネクタ　
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2． 上下に付いている、黄色のスライダを「カチッ」と音がするまでスライドさせ、ロック
します。

使用上の注意

スライダを確実にロックしないと、NCユニットの機能が十分働かなくなることがあります。

ユニットを取り外すときは、スライダを「解除」方向へスライドさせ、ロックを外したあと、
取り外してください。

ユニット取り扱い上のお願い
ユニットおよび接続線の取り付け、取り外しは、必ずCPUユニットの電源をOFFしたあとに行っ
てください。
ノイズの影響を避けるため、入出力線は、高電圧線や動力線と別ダクトで配線してください。
配線時はワイヤくずが飛びますので、ユニット内への混入防止のため、ユニット上面のラベルを
取り付けたまま配線してください。ラベルは、配線完了のあとに、放熱のため必ず取り外してく
ださい。

PA205R

POWER

INPUT
AC100-240V

L2/N

L1

DC24V
AC240V

OUTPUT
RUN

PERIPHERAL

ERR/ALM
RUN

INH

COMM

PRPHL
CONTROLLER

CJ1G-CPU44
SYSMAC

PROGRAMMABLE

PORT

OPEN

BUSY
MCPWR

スライダ

ロック

解除

配線完了後にラベルを
取り外してください。
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外形寸法

形 CJ1W-NC214/-NC234

形 CJ1W-NC414/-NC434

65

90

2.7

2.7
51

84

90

2.7

2.7
62

84
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2-3 外部入出力回路

ここでは、コネクタのピン配列、配線方法、電気的仕様などを説明します。

コネクタのピン配列
コネクタは、2種類あります。
1 つは、サーボドライバまたは、ステッピングモータドライバに接続するサーボドライバ接
続コネクタです。
もう 1つは原点入力や限界入力、割込入力などの外部入力との接続をする外部信号接続コネ
クタです。

サーボドライバ接続コネクタ

外部信号接続コネクタ

軸3/4  軸1/2

形CJ1W-NC414/434 形CJ1W-NC214/234

軸1/2

49 50

1 2

49 50

1 2

軸3/4  軸1/2

形CJ1W-NC414/434 形CJ1W-NC214/234

軸1/2

2 1

20 19

2 1

20 19
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 形 CJ1W-NC234（ラインドライバ出力タイプ）

サーボドライバ接続コネクタ
CN1:軸 1、軸 2用

割り
付け

ピン
No. I/O 名　　称 ピン

No. I/O 名　　称

共通
1 IN 出力用 24V電源 2 IN 出力用 24V電源

3 IN 出力用 24Vグランド 4 IN 出力用 24Vグランド

軸
1
用
ピ
ン
配
列

5 IN 入力用コモン 6 IN 汎用入力

7 IN 位置決め完了入力 8 IN 原点入力（24V）

9 IN アラーム入力 10 OUT 汎用出力

11 OUT RUN出力 12 OUT アラームリセット出力

13 OUT トルク制限出力 14 OUT 偏差カウンタリセット出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

15 OUT 偏差カウンタリセット出力 16 OUT 正方向パルス出力（-）

17 OUT 正方向パルス出力（+） 18 OUT 負方向パルス出力／方向出力（-）

19 OUT 負方向パルス出力／方向出力（+） 20 IN エンコーダ A相（-）

21 IN エンコーダ A相（+） 22 IN エンコーダ B相（-）

23 IN エンコーダ B相（+） 24 IN エンコーダ Z相（-）

25 IN エンコーダ Z相（+） 26 OUT SEN出力

27 OUT シグナルグランド（軸 1用） 28 OUT シグナルグランド（軸 2用）

軸
2
用
ピ
ン
配
列

29 OUT SEN出力 30 IN エンコーダ Z相（-）

31 IN エンコーダ Z相（+） 32 IN エンコーダ B相（-）

33 IN エンコーダ B相（+） 34 IN エンコーダ A相（-）

35 IN エンコーダ A相（+） 36 OUT 負方向パルス出力／方向出力（-）

37 OUT 負方向パルス出力／方向出力（+） 38 OUT 正方向パルス出力（-）

39 OUT 正方向パルス出力（+） 40 OUT 偏差カウンタリセット出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

41 OUT 偏差カウンタリセット出力 42 OUT アラームリセット出力

43 OUT トルク制限出力 44 OUT 汎用出力

45 OUT RUN出力 46 IN 原点入力（24V）

47 IN アラーム入力 48 IN 汎用入力

49 IN 位置決め完了入力 50 IN 入力用コモン
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外部信号接続コネクタ
CN2:軸 1、軸 2用

参考

外部信号接続コネクタのピン No.と端子台（形 XW2B-20G4、形 XW2B-20G5および形 XW2D-
20G6）の端子 No.は、以下のように対応しております。
端子台 形 XW2B-20G4および形 XW2B-20G5の場合：
外部信号接続コネクタのピン No.と端子台側の端子 No.が対応（一致）しています。
端子台 形 XW2D-20G6の場合：
外部信号接続コネクタの奇数ピン No.が端子台側の A列端子 No.と対応しています。
また、外部信号接続コネクタの偶数ピン No.が端子台側の B列端子 No.と対応しています。

割り
付け

ピン
No. I/O 名　　称 ピン

No. I/O 名　　称

共通 1 IN 入力コモン 2 IN 入力コモン

軸 2

3 IN 正方向限界入力 4 IN 負方向限界入力

5 IN 原点入力（24V） 6 IN 原点近傍入力

7 IN 即停止入力 8 IN 割込入力

軸 1

9 IN 正方向限界入力 10 IN 負方向限界入力

11 IN 原点入力（24V） 12 IN 原点近傍入力

13 IN 即停止入力 14 IN 割込入力

MPG

15 未使用（使用しないでください） 16 未使用（使用しないでください）

17 IN MPG B相（+）
／エンコーダ B相（+）

18 IN MPG B相（-）
／エンコーダ B相（-）

19 IN MPG A相（+）
／エンコーダ A相（+）

20 IN MPG A相（-）
／エンコーダ A相（-）

外部信号接続コネクタのピン No. 対応する端子台側の端子 No.

1 A1

2 B1

3 A2

4 B2

5 A3

6 B3

… …
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 形 CJ1W-NC434（ラインドライバ出力タイプ）

サーボドライバ接続コネクタ
CN2:軸 1、軸 2用
CN1:軸 3、軸 4用

割り
付け

ピン
No. I/O 名　　称 ピン

No. I/O 名　　称

共通
1 IN 出力用 24V電源 2 IN 出力用 24V電源

3 IN 出力用 24Vグランド 4 IN 出力用 24Vグランド

軸 1
／
軸 3
用
ピ
ン
配
列

5 IN 入力用コモン 6 IN 汎用入力

7 IN 位置決め完了入力 8 IN 原点入力（24V）

9 IN アラーム入力 10 OUT 汎用出力

11 OUT RUN出力 12 OUT アラームリセット出力

13 OUT トルク制限出力 14 OUT 偏差カウンタリセット出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

15 OUT 偏差カウンタリセット出力 16 OUT 正方向パルス出力（-）

17 OUT 正方向パルス出力（+） 18 OUT 負方向パルス出力／方向出力（-）

19 OUT 負方向パルス出力／方向出力（+） 20 IN エンコーダ A相（-）

21 IN エンコーダ A相（+） 22 IN エンコーダ B相（-）

23 IN エンコーダ B相（+） 24 IN エンコーダ Z相（-）

25 IN エンコーダ Z相（+） 26 OUT SEN出力

27 OUT シグナルグランド（軸 1／軸 3用） 28 OUT シグナルグランド（軸 2／軸 4用）

軸 2
／
軸 4
用
ピ
ン
配
列

29 OUT SEN出力 30 IN エンコーダ Z相（-）

31 IN エンコーダ Z相（+） 32 IN エンコーダ B相（-）

33 IN エンコーダ B相（+） 34 IN エンコーダ A相（-）

35 IN エンコーダ A相（+） 36 OUT 負方向パルス出力／方向出力（-）

37 OUT 負方向パルス出力／方向出力（+） 38 OUT 正方向パルス出力（-）

39 OUT 正方向パルス出力（+） 40 OUT 偏差カウンタリセット出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

41 OUT 偏差カウンタリセット出力 42 OUT アラームリセット出力

43 OUT トルク制限出力 44 OUT 汎用出力

45 OUT RUN出力 46 IN 原点入力（24V）

47 IN アラーム入力 48 IN 汎用入力

49 IN 位置決め完了入力 50 IN 入力用コモン
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外部信号接続コネクタ
CN4:軸 1、軸 2用

CN3:軸 3、軸 4用

割り
付け

ピン
No. I/O 名　　称 ピン

No. I/O 名　　称

共通 1 IN 入力コモン 2 IN 入力コモン

軸 2

3 IN 正方向限界入力 4 IN 負方向限界入力

5 IN 原点入力（24V） 6 IN 原点近傍入力

7 IN 即停止入力 8 IN 割込入力

軸 1

9 IN 正方向限界入力 10 IN 負方向限界入力

11 IN 原点入力（24V） 12 IN 原点近傍入力

13 IN 即停止入力 14 IN 割込入力

－

15

未使用（使用しないでください）

16

未使用（使用しないでください）17 18

19 20

割り
付け

ピン
No. I/O 名　　称 ピン

No. I/O 名　　称

共通 1 IN 入力コモン 2 IN 入力コモン

軸 4

3 IN 正方向限界入力 4 IN 負方向限界入力

5 IN 原点入力（24V） 6 IN 原点近傍入力

7 IN 即停止入力 8 IN 割込入力

軸 3

9 IN 正方向限界入力 10 IN 負方向限界入力

11 IN 原点入力（24V） 12 IN 原点近傍入力

13 IN 即停止入力 14 IN 割込入力

MPG

15 未使用（使用しないでください） 16 未使用（使用しないでください）

17 IN MPG B相（+）
／エンコーダ B相（+）

18 IN MPG B相（-）
／エンコーダ B相（-）

19 IN MPG A相（+）
／エンコーダ A相（+）

20 IN MPG A相（-）
／エンコーダ A相（-）
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 参考

外部信号接続コネクタのピン No.と端子台（形 XW2B-20G4、形 XW2B-20G5および形 XW2D-
20G6）の端子 No.は、以下のように対応しております。
端子台 形 XW2B-20G4および形 XW2B-20G5の場合：
外部信号接続コネクタのピン No.と端子台側の端子 No.が対応（一致）しています。
端子台 形 XW2D-20G6の場合：
外部信号接続コネクタの奇数ピン No.が端子台側の A列端子 No.と対応しています。
また、外部信号接続コネクタの偶数ピン No.が端子台側の B列端子 No.と対応しています。

外部信号接続コネクタのピン No. 対応する端子台側の端子 No.

1 A1

2 B1

3 A2

4 B2

5 A3

6 B3

… …
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形 CJ1W-NC214（オープンコレクタ出力タイプ）

サーボドライバ接続コネクタ
CN1:軸 1、軸 2用

割り
付け

ピン
No. I/O 名　　称 ピン

No. I/O 名　　称

共通
1 IN 出力用 24V電源 2 IN 出力用 24V電源

3 IN 出力用 24Vグランド 4 IN 出力用 24Vグランド

軸
1
用
ピ
ン
配
列

5 IN 入力用コモン 6 IN 汎用入力

7 IN 位置決め完了入力 8 IN 原点入力（24V）

9 IN アラーム入力 10 OUT 汎用出力

11 OUT RUN出力 12 OUT アラームリセット出力

13 OUT トルク制限出力 14 OUT 偏差カウンタリセット出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

15 OUT 偏差カウンタリセット出力 16 OUT 正方向パルス出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

17 OUT 正方向パルス出力 18 OUT 負方向パルス出力／方向出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

19 OUT 負方向パルス出力／方向出力 20 IN エンコーダ A相（-）

21 IN エンコーダ A相（+） 22 IN エンコーダ B相（-）

23 IN エンコーダ B相（+） 24 IN エンコーダ Z相（-）

25 IN エンコーダ Z相（+） 26 OUT SEN出力

27 OUT シグナルグランド（軸 1用） 28 OUT シグナルグランド（軸 2用）

軸
2
用
ピ
ン
配
列

29 OUT SEN出力 30 IN エンコーダ Z相（-）

31 IN エンコーダ Z相（+） 32 IN エンコーダ B相（-）

33 IN エンコーダ B相（+） 34 IN エンコーダ A相（-）

35 IN エンコーダ A相（+） 36 OUT 負方向パルス出力／方向出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

37 OUT 負方向パルス出力／方向出力 38 OUT 正方向パルス出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

39 OUT 正方向パルス出力 40 OUT 偏差カウンタリセット出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

41 OUT 偏差カウンタリセット出力 42 OUT アラームリセット出力

43 OUT トルク制限出力 44 OUT 汎用出力

45 OUT RUN出力 46 IN 原点入力（24V）

47 IN アラーム入力 48 IN 汎用入力

49 IN 位置決め完了入力 50 IN 入力用コモン
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   2
 外部信号接続コネクタ
CN2:軸 1、軸 2用

参考

外部信号接続コネクタのピン No.と端子台（形 XW2B-20G4、形 XW2B-20G5および形 XW2D-
20G6）の端子 No.は、以下のように対応しております。
端子台 形 XW2B-20G4および形 XW2B-20G5の場合：
外部信号接続コネクタのピン No.と端子台側の端子 No.が対応（一致）しています。
端子台 形 XW2D-20G6の場合：
外部信号接続コネクタの奇数ピン No.が端子台側の A列端子 No.と対応しています。
また、外部信号接続コネクタの偶数ピン No.が端子台側の B列端子 No.と対応しています。

割り
付け

ピン
No. I/O 名　　称 ピン

No. I/O 名　　称

共通 1 IN 入力コモン 2 IN 入力コモン

軸 2

3 IN 正方向限界入力 4 IN 負方向限界入力

5 IN 原点入力（24V） 6 IN 原点近傍入力

7 IN 即停止入力 8 IN 割込入力

軸 1

9 IN 正方向限界入力 10 IN 負方向限界入力

11 IN 原点入力（24V） 12 IN 原点近傍入力

13 IN 即停止入力 14 IN 割込入力

MPG

15 未使用（使用しないでください） 16 未使用（使用しないでください）

17 IN MPG B相（+）
／エンコーダ B相（+）

18 IN MPG B相（-）
／エンコーダ B相（-）

19 IN MPG A相（+）
／エンコーダ A相（+）

20 IN MPG A相（-）
／エンコーダ A相（-）

外部信号接続コネクタのピン No. 対応する端子台側の端子 No.

1 A1

2 B1

3 A2

4 B2

5 A3

6 B3

… …
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   2
形 CJ1W-NC414（オープンコレクタ出力タイプ）

サーボドライバ接続コネクタ
CN2:軸 1、軸 2用
CN1:軸 3、軸 4用

割り
付け

ピン
No. I/O 名　　称 ピン

No. I/O 名　　称

共通
1 IN 出力用 24V電源 2 IN 出力用 24V電源

3 IN 出力用 24Vグランド 4 IN 出力用 24Vグランド

軸 1
／
軸 3
用
ピ
ン
配
列

5 IN 入力用コモン 6 IN 汎用入力

7 IN 位置決め完了入力 8 IN 原点入力（24V）

9 IN アラーム入力 10 OUT 汎用出力

11 OUT RUN出力 12 OUT アラームリセット出力

13 OUT トルク制限出力 14 OUT 偏差カウンタリセット出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

15 OUT 偏差カウンタリセット出力 16 OUT 正方向パルス出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

17 OUT 正方向パルス出力 18 OUT 負方向パルス出力／方向出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

19 OUT 負方向パルス出力／方向出力 20 IN エンコーダ A相（-）

21 IN エンコーダ A相（+） 22 IN エンコーダ B相（-）

23 IN エンコーダ B相（+） 24 IN エンコーダ Z相（-）

25 IN エンコーダ Z相（+） 26 OUT SEN出力

27 OUT シグナルグランド（軸 1／軸 3用） 28 OUT シグナルグランド（軸 2／軸 4用）

軸 2
／
軸 4
用
ピ
ン
配
列

29 OUT SEN出力 30 IN エンコーダ Z相（-）

31 IN エンコーダ Z相（+） 32 IN エンコーダ B相（-）

33 IN エンコーダ B相（+） 34 IN エンコーダ A相（-）

35 IN エンコーダ A相（+） 36 OUT 負方向パルス出力／方向出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

37 OUT 負方向パルス出力／方向出力 38 OUT 正方向パルス出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

39 OUT 正方向パルス出力 40 OUT 偏差カウンタリセット出力
（1.6kΩ制限抵抗付き）

41 OUT 偏差カウンタリセット出力 42 OUT アラームリセット出力

43 OUT トルク制限出力 44 OUT 汎用出力

45 OUT RUN出力 46 IN 原点入力（24V）

47 IN アラーム入力 48 IN 汎用入力

49 IN 位置決め完了入力 50 IN 入力用コモン
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 外部信号接続コネクタ
CN4:軸 1、軸 2用

CN3:軸 3、軸 4用

割り
付け

ピン
No. I/O 名　　称 ピン

No. I/O 名　　称

共通 1 IN 入力コモン 2 IN 入力コモン

軸 2

3 IN 正方向限界入力 4 IN 負方向限界入力

5 IN 原点入力（24V） 6 IN 原点近傍入力

7 IN 即停止入力 8 IN 割込入力

軸 1

9 IN 正方向限界入力 10 IN 負方向限界入力

11 IN 原点入力（24V） 12 IN 原点近傍入力

13 IN 即停止入力 14 IN 割込入力

－

15

未使用（使用しないでください）

16

未使用（使用しないでください）17 18

19 20

割り
付け

ピン
No. I/O 名　　称 ピン

No. I/O 名　　称

共通 1 IN 入力コモン 2 IN 入力コモン

軸 4

3 IN 正方向限界入力 4 IN 負方向限界入力

5 IN 原点入力（24V） 6 IN 原点近傍入力

7 IN 即停止入力 8 IN 割込入力

軸 3

9 IN 正方向限界入力 10 IN 負方向限界入力

11 IN 原点入力（24V） 12 IN 原点近傍入力

13 IN 即停止入力 14 IN 割込入力

MPG

15 未使用（使用しないでください） 16 未使用（使用しないでください）

17 IN MPG B相（+）
／エンコーダ B相（+）

18 IN MPG B相（-）
／エンコーダ B相（-）

19 IN MPG A相（+）
／エンコーダ A相（+）

20 IN MPG A相（-）
／エンコーダ A相（-）
2-17 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



2-3 外部入出力回路

設
置
と
配
線

   2
参考

外部信号接続コネクタのピン No.と端子台（形 XW2B-20G4、形 XW2B-20G5および形 XW2D-
20G6）の端子 No.は、以下のように対応しております。
端子台 形 XW2B-20G4および形 XW2B-20G5の場合：
外部信号接続コネクタのピン No.と端子台側の端子 No.が対応（一致）しています。
端子台 形 XW2D-20G6の場合：
外部信号接続コネクタの奇数ピン No.が端子台側の A列端子 No.と対応しています。
また、外部信号接続コネクタの偶数ピン No.が端子台側の B列端子 No.と対応しています。

外部信号接続コネクタのピン No. 対応する端子台側の端子 No.

1 A1

2 B1

3 A2

4 B2

5 A3

6 B3

… …
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出力回路

サーボドライバ接続コネクタ部

オープンコレクタ出力（形 CJ1W-NC214/NC414）

使用上の注意

パルス出力と偏差カウンタリセット出力には、1.6kΩ（1/2W）の抵抗があるもの（制限抵抗付き
端子）と、ないものの 2種類の回路があります。使用する電源、モータドライバの仕様に合わせ
て、どちらかを使用してください。
出力部には、7mA以上 30mA以下（1.6kΩ制限抵抗付き端子：7mA以上 16mA以下）の負荷を接続
してください。これ以上の電流が流れた場合、ユニット内部部品の故障の原因となります。ま
た、パルス出力の制限抵抗付き端子を使用する場合は、必ず正方向／負方向出力方式としてくだ
さい。

7mAより小さくなるときは、バイパス抵抗を付けてください。

1.6kΩ（1/2W）

19/37

18/36

負方向パルス出力／方向出力

負方向パルス出力／方向出力（1.6kΩ抵抗付）

1.6kΩ（1/2W）

17/39

16/38

正方向パルス出力

正方向パルス出力（1.6kΩ抵抗付）

定電圧
回　路 1,2 出力用24V電源

出力用24Vグランド
内　

部　

回　

路

3,4

①オープンコレクタ出力

←出力

出力トランジスタ

7～30mA

②1.6kΩ制限抵抗付
　オープンコレクタ出力

←出力

7～16mA

7mA
←

6mA↓1mA

NCユニット

（回路例）

ドライバ

DC24V
電　源

－＋

↑
バイパス
抵抗
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ラインドライバ出力（形 CJ1W-NC234/NC434）

使用上の注意

出力部には、20mA以下の負荷を接続してください。これ以上の電流が流れた場合、ユニット内
部部品の故障の原因となります。

RUN出力、偏差カウンタリセット出力、トルク制限出力、汎用出力

16/38

17/39

18/36

19/37

正方向パルス出力（＋）

正方向パルス出力（－）

負方向パルス出力／方向出力（＋）

負方向パルス出力／方向出力（－）

内
部
回
路

定電圧
回　路 1,2

13/43

出力用24V電源

出力用24Vグランド

RUN出力

トルク制限出力内　

部　

回　

路

3,4

11/45

1.6kΩ（1/2W）

15/41

14/40

偏差カウンタリセット出力

偏差カウンタリセット出力（1.6kΩ抵抗付）

12/42 アラームリセット出力

10/44 汎用出力
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 SEN出力

入力回路

サーボドライバ接続コネクタ部

エンコーダ入力

26/29

27/28

5V

0V

内
部
回
路

SEN出力

シグナルグランド

20/34

21/35

22/32

23/33

24/30

25/31

120Ω

4.7kΩ

4.7kΩ

68kΩ

68kΩ

120Ω

4.7kΩ

4.7kΩ

68kΩ

68kΩ

120Ω

4.7kΩ

4.7kΩ

68kΩ

68kΩ

内　

部　

回　

路

エンコーダ A相（－）

エンコーダ A相（＋）

エンコーダ B相（－）

エンコーダ B相（＋）

エンコーダ Z相（－）

エンコーダ Z相（＋）
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原点入力、位置決め完了入力、アラーム入力、汎用入力

*1. 軸パラメータの設定により、N.C.または N.O.のいずれかを指定することができます。詳しくは 5-16 ページの「入
出力機能設定」を参照してください。

8/46

6/48

7/49

5/50

4.7kΩ

750Ω

4.7kΩ

750Ω

4.7kΩ

750Ω

4.7kΩ

750Ω

9/47

内　

部　

回　

路

入力用コモン

汎用入力

原点入力（24V）

位置決め完了入力

アラーム入力
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 外部信号接続コネクタ部

限界入力、原点近傍入力、原点入力、即停止入力、割込入力

10/4/30/24

9/3/29/23

12/6/32/26

1,2/21,22

4.7kΩ

750Ω

4.7kΩ

750Ω

4.7kΩ

750Ω

4.7kΩ

750Ω

4.7kΩ

750Ω

4.7kΩ

750Ω

11/5/31/25

14/8/34/28

13/7/33/27

入力コモン

正方向限界入力

負方向限界入力

原点近傍入力

原点入力（24V）

割込入力

即停止入力
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MPG／外部エンコーダ入力

330Ω

330Ω

680Ω

330Ω

330Ω

680Ω

19/39

20/40

17/37

18/38

MPG A相（＋）／エンコーダ A相（＋）

MPG A相（－）／エンコーダ A相（－）

MPG B相（＋）／エンコーダ B相（＋）

MPG B相（－）／エンコーダ B相（－）
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入出力の電気的仕様

出力仕様

外部供給電源

パルス出力

偏差カウンタリセット出力

項　　　　目 仕　　　様

定格電圧 DC24V

許容電源電圧範囲 DC21.6～ 26.4V

項　　　　目 仕　　　様

ラインドライバ出力

出力電圧 RS-422-Aラインドライバレベル　
（AM26C31相当）

最大負荷電流 20mA

最大出力周波数 4Mpps

オープンコレクタ出力

定格電圧 DC5～ 24V

使用負荷電圧範囲 DC4.75～ 26.4V

最大負荷電流 30mA
16mA（1.6kΩ制限抵抗付き端子）

漏れ電流 0.1mA以下

残留電圧 0.2V以下

最大出力周波数 500kpps

項　　目 仕　　　様

定格電圧 DC5～ 24V

使用負荷電圧範囲 DC4.75～ 26.4V

最大負荷電流範囲
30mA
16mA（1.6kΩ制限抵抗付き端子）

漏れ電流 0.1mA以下

残留電圧 1.0V以下
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SEN出力

そのほかの制御出力

入力仕様

エンコーダ入力

MPG／外部エンコーダ入力

項　　目 仕　　　様

最大負荷電流 10mA

漏れ電流 10μA以下

残留電圧 0.8V以下

項　　目 仕　　　様

定格電圧 DC12～ 24V

使用負荷電圧範囲 DC10.2～ 26.4V

最大負荷電流 0.1A／点、1.0A／コモン

漏れ電流 0.1mA以下

残留電圧 1.5V以下

ON応答時間 0.1ms以下

OFF応答時間 1ms以下

項　　　　目 仕　　　様

ラインレシーバ入力
（サーボドライバ接続コネクタ）

入力電圧 RS-422-Aラインドライバレベル
（AM26C31相当）

入力インピーダンス 120Ω

最大入力周波数 単相：4MHz
位相差入力：1MHz（4てい倍時：4MHz）

項　　　　目 仕　　　様

フォトカプラ入力
（外部信号接続コネクタ）

入力電圧 RS-422-Aラインドライバレベル
（AM26C31相当）

入力電流 10mA typ

最大入力周波数 単相：1MHz
位相差入力：500kHz（4てい倍時：2MHz）
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そのほかの制御入力

項　　目 仕　　　様

入力電圧 DC20.4V～ 26.4V

入力電流 4.9mA typ（DC24V）

ON電圧／ ON電流 DC19V以上／ 3mA以上

OFF電圧／ OFF電流 DC5.0V以下／ 1mA以下

ON応答時間 50μs以下

OFF応答時間 0.2ms以下
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2-4 配線

ここでは、モータドライバとの接続例を説明します。
実際に接続するときは、ご使用になるモータドライバの仕様を確認してから接続して
ください。
NCユニットとモータドライバ間の配線長は、オープンコレクタ出力の場合は最長 3m、
ラインドライバ出力の場合は最長 10mとしてください。

出力部の接続例
パルス出力部の出力トランジスタが OFFの状態は、パルスを出力していない状態です。
方向出力の場合の OFFは、負方向出力中を示します。
パルス出力用の DC24V電源は、ほかの入出力用電源と共用を避けてください。
出力トランジスタ

正方向／負方向パルス出力のとき

位相差のとき

パルス／方向出力のとき

ON

OFF
パルス出力中

正転

正方向パルス出力

負方向パルス出力

逆転

正転 逆転

パルス出力

方向出力 出力ON 出力OFF

正方向パルス出力

負方向パルス出力

正転 逆転
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 ラインドライバ出力との接続

ラインレシーバ入力仕様のモータドライバとの接続

*1. ラインレシーバ接続時は、モータドライバのラインレシーバ入力のシグナルグランド（SG）と
NCユニットのシグナルグランドを接続するようにしてください。

*2. 自動復帰型ヒューズです。

使用上の注意

ラインドライバ出力のパルス出力用 24V電源の極性を間違えないでください。極性を逆に接続す
るとユニット内部の故障の原因となります。

DC5Vフォトカプラ入力仕様のモータドライバとの接続

NCユニット（ラインドライバ出力）
形CJ1W-NC234/NC434

モータドライバ
（ラインレシーバ入力仕様）

出力用
DC24V電源

正方向パルス
出力

負方向パルス
出力

DC24V
電　源

－＋

3,4

1,2

16/38

17/39

18/36

19/37

（－）

（＋）

（－）

（＋）

SG*1
*2

27/28

モータドライバ（5V入力用）

NCユニット（ラインドライバ出力）
形CJ1W-NC234/NC434

出力用
DC24V電源

正方向パルス
出力

負方向パルス
出力

DC24V
電　源

－＋

3,4

1,2

16/38

17/39

18/36

19/37

（－）

（＋）

（－）

（＋）
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オープンコレクタ出力との接続

オープンコレクタ出力との接続

使用上の注意

この例では、5V入力のモータドライバを DC24V電源で駆動しています。
NCユニットの出力電流がモータドライバ側の入力回路を破壊しないように、また、十分 ONす
ることができるように注意してください。

5VTTL入力仕様のモータドライバとの接続

*1. 自動復帰型ヒューズです。

←
約12mA

16/38

1,2

←
約12mA

18/36

3,4

NCユニット（オープンコレクタ出力）
形CJ1W-NC214/NC414

モータドライバ（5V入力用）

（例R＝220Ω）
出力用
DC24V電源

正方向パルス
出力

負方向パルス
出力

（＋）

（－）

（＋）

（－）

－＋

DC24V
電　源

17/39

1,2

19/37

3,4

NCユニット（オープンコレクタ出力）
形CJ1W-NC214/NC414

モータドライバ（5V入力用）出力用
DC24V電源

正方向パルス
出力

負方向パルス
出力

（＋）

（－）

（＋）

（－）

－＋

DC24V
電　源

*1 27/28

パルス入力

方向入力
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 サーボドライバ接続コネクタの出力部
サーボドライバ接続コネクタの RUN 出力、トルク制限出力、偏差カウンタ出力、アラーム
リセット出力、汎用出力の接続例を示します。

DC24V電源での接続

14/40

1,2

11/45

3,4

NCユニット
形CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434

モータドライバ（5V入力用）
－＋

DC24V
電　源

13/43

10/44

12/42

偏差カウンタ
リセット出力

汎用出力

RUN出力

アラーム
リセット出力

トルク制限
出力

出力用
DC24V電源
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DC5V電源を併用したとの接続

SEN出力との接続

15/41

1,2

11/45

3,4

NCユニット
形CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434

モータドライバ（5V入力用）
－＋

DC24V
電　源

13/43

10/44

12/42

偏差カウンタ
リセット出力

汎用出力

RUN出力

アラーム
リセット出力

トルク制限
出力

出力用
DC24V電源

DC5V
電　源

－＋

NCユニット
形CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434

SEN出力

5V

27/28

26/29

0V

モータドライバ（SEN入力）

シグナル
グランド
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入力部の接続例

正方向／負方向限界入力、原点近傍入力、原点入力、割込入力、即停止入力ならびに、エン
コーダ入力の接続例を示します。

入力信号
入力部には、N.O.入力または、N.C.入力があります。また、軸パラメータの設定で、どちら
でも使用することができます。詳細については、5-16 ページの「入出力機能設定」を参照し
てください。

使用上の注意

 スイッチの開閉能力が小さい場合、スイッチを破壊する恐れがあります。各入力は、開閉能力
5mA以上のスイッチを接続してください。
原点近傍入力、正方向／負方向限界入力は、原点復帰の動作パターンの設定によってはON→OFF
の入力変化を原点検出のタイミングに使用します。この場合、入力には近接センサなどのチャタ
リングのないセンサを使用してください。
有接点のスイッチを使用した場合は、チャタリングにより原点位置ずれの原因となります。原点
復帰の動作パターンの設定については、4-21 ページの「原点復帰の動作」を参照してください。
原点入力（24V）には、近接センサなどのチャタリングのないセンサを使用してください。
正方向／負方向限界入力の信号幅が小さいと、限界入力時に信号検出位置を超えて停止する場合
があります。この場合、復帰後の限界入力が意図どおりに機能しなくなる恐れがあります。正方
向／負方向限界入力には、十分な信号幅を確保するようにしてください。

名　　称 接続の形態 出荷時設定

正方向限界入力 N.C. または N.O. N.C.

負方向限界入力 N.C. または N.O. N.C.

原点近傍入力 N.C. または N.O. N.O.

原点入力（24V） N.C. または N.O. N.O.

割込入力 N.C. または N.O. N.O.

即停止入力 N.C. または N.O. N.C.

汎用入力 N.C. または N.O. N.O.

位置決め完了入力 N.C. または N.O. N.O.

ドライバアラーム入力 N.C. または N.O. N.C.
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サーボドライバ接続コネクタ

エンコーダ入力

*1. ラインレシーバ接続時は、モータドライバのラインレシーバ入力のシグナルグランド（SG）と
NCユニットのシグナルグランドを接続するようにしてください。

*2. 原点入力は、サーボドライバ接続コネクタのエンコーダ Z相（＋、－）と原点入力（24V）、
外部信号接続コネクタの原点入力（24V）の 3つから選択することが可能です。
モータドライバの Z相出力がラインドライバの場合は、エンコーダ Z相（＋、－）を使用
してください。また、軸パラメータの原点入力信号選択を「0：Z相入力を原点として使用
する」に設定してください。

20/34 (-)

(+)21/35

22/32 (-)

(+)23/33

SG*1

DC24V
電　源

3,4

1,2

24/30*2 (-)

(+)25/31

27/28

出力用
24V電源

エンコーダ A相
入力

エンコーダ B相
入力

エンコーダ Z相
入力

NCユニット
形 CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434

モータドライバ
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原点入力、位置決め完了入力、アラーム入力、汎用入力

*1. 原点入力は、サーボドライバ接続コネクタのエンコーダ Z相（＋、－）と原点入力（24V）、外部信
号接続コネクタの原点入力（24V）の 3つから選択することが可能です。
モータドライバの Z 相出力がオープンコレクタ出力の場合は、原点入力（24V）を使用してくださ
い。また、軸パラメータの原点入力信号選択を「0：Z相入力を原点として使用する」に設定してく
ださい。

5/50

DC24V
電源

6/48

8/46*1

7/49

9/47

汎用入力

原点入力

位置決め完了
入力

アラーム
入力

NCユニット
形 CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434

モータドライバ
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外部信号接続コネクタ

限界入力、原点近傍入力、原点入力、即停止入力、割込入力

*1. 原点入力は、サーボドライバ接続コネクタのエンコーダ Z相（＋、－）と原点入力（24V）、外部信
号接続コネクタの原点入力（24V）の 3つから選択することが可能です。
外部機器より原点信号を入力する場合は、原点入力（24V）を使用してください。また、軸パラメー
タの原点入力信号選択を「1：外部原点入力を使用する」に設定してください。

MPG／外部エンコーダ入力

*1. MPG、外部エンコーダ用の電源は、外部で用意してください。

N.O./N.C.接点

N.O./N.C.接点
割込入力

即停止入力

原点近傍入力

正方向限界
入力

負方向限界
入力

9/3/29/23

1,2/21,22

12/6/32/26

14/8/34/28

－＋
NCユニット
形CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434

DC24V
電　源

10/4/30/24
N.O./N.C.接点

N.O./N.C.接点

11/5/31/25*1
N.O./N.C.接点

13/7/33/27
N.O./N.C.接点

原点入力

19/39
(+)

(-)

20/40

17/37

(+)

(-)
18/38

MPG A相入力

MPG B相入力

NCユニット
形 CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434

MPG／外部エンコーダ *1
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接続コネクタの配線

本ユニットにはコネクタは付属していません。
専用ケーブルを別途用意していますので、詳細については、2-47 ページの「専用ケーブルでの接
続」を参照してください。
コネクタには、MILコネクタを使用しています。

サーボドライバ接続コネクタ

バラ線圧接コネクタ組み立て構成図

コネクタ種別 形式

フラットケーブルコネクタ 形 XG4M-5030-T*1

*1. ストレインリリーフとのセット形式です。NCユニットに接続する場合は、ストレインリリー
フ付きでご使用ください。

バラ線圧接
コネクタ

ソケット
形 XG5M-5032-N*2

*2. 適合電線は、AWG24(UL-1061)です。

形 XG5M-5035-N*3

*3. 適合電線は、AWG28～ 26(UL-1007)です。

フードカバー 形 XG5S-5022（横形）

ソケット 電線 

圧接工具

結線完了 フードカバー 使用形態

2列極性
ガイド付き
（ロック可能）

バラ線

2列

簡易圧接工具
形XY2B-7006

横形

サーボドライバ接続コネクタ用
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バラ線圧接コネクタ用フードカバーの装着方法

1． フードカバーの A部のツメをソケットに挿入します。
2． フードカバーのツメ Bをもう一方のフードカバーの C部にはめ込んでください。
3． 結束バンドで、締めてください。

上の図は縦形フードカバーで示しています。サーボドライバ接続コネクタに使用できるのは、
横形フードカバーとなりますが、装着方法は同じです。

バラ線圧接コネクタの組み立て寸法図

横形フードカバー

A
B

C

結束バンド

68.1

46.4

14.4

51.1

7.6

9.5

82.8

53.8

8.5

58.5

組み合わせ寸法図
MILプラグ＋横形フードカバー
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 外部信号接続コネクタ

外部信号接続コネクタにバラ線を接続する場合は、以下のバラ線圧着端子付きケーブルをご
使用ください

形 XW2Z-□□□ F　　　　　　　　　　　配線図

コネクタピン No.対応表

コネクタ種別 形式

フラットケーブルコネクタ 形 XG4M-2030-T*1

*1. ストレインリリーフとのセット形式です。NCユニットに接続する場合は、ストレインリリー
フ付きでご使用ください。

19 20

17 18

3 4

1 2

形XG4M-2030-T
（かん合面側） Y端子

（M3.5）
20
19
18
17

4
3
2
1三角マーク

Y端子 線芯 No. 絶縁体の色 ドットマーク ドットの色 コネクタ No.
1

1
青 □ 赤      1

2 〃 〃 黒 2

3
2

桃 〃 赤 3

4 〃 〃 黒 4

5
3

緑 〃 赤 5

6 〃 〃 黒 6

7
4

橙 〃 赤 7

8 〃 〃 黒 8

9
5

灰 〃 赤 9

10 〃 〃 黒 10

11
6

青 □□ 赤 11

12 〃 〃 黒 12

13
7

桃 〃 赤 13

14 〃 〃 黒 14

15
8

緑 〃 赤 15

16 〃 〃 黒 16

17
9

橙 〃 赤 17

18 〃 〃 黒 18

19
10

灰 〃 赤 19

20 〃 〃 黒 20

Δ
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配線時のお願い

電子制御装置は、その周辺の電源ラインや外部負荷等からのノイズにより、位置ずれなどの
誤動作が発生する場合があります。
ノイズによる誤動作は、再現が困難な場合が多く、原因がわかるまで時間がかかります。
ノイズによる誤動作をなくして、システムの信頼性を高めるため、次の対策を実施してくだ
さい。
 配線に使用する線材は、モータドライバの「取扱説明書」で指定されている径の電線、また
はケーブルをご使用ください。
パワーライン（AC供給電源、モータ動力線）と、制御ライン（パルス出力線、外部入出力信
号線）は分離して配線してください。同じダクトに一緒に入れたり、同じ束にしたりしない
でください。
パルス出力用 DC24V電源は、ほかの入出力用電源との共用を避けてください。
制御ラインは、外被一括シールド線をご使用ください。
誘導性の負荷（リレーやソレノイド）には必ず、サージアブソーバを取り付けてください。

参考

サージ吸収用ダイオードやサージアブソーバは、リレーの直近に付けてください。また、サージ
吸収用ダイオードは、回路電圧の 5倍以上耐圧をもったのものを使用してください。
 電気溶接機、放電加工機と同じ電源での使用、または近くに高周波雑音発生源があるときなど、
電源ラインからノイズがのる場合があります。このときは、電源の入力部にノイズフィルターを
挿入してください。
接地は D種（第 3種）接地以上とし、1.25mm2以上のできるだけ太い線材を使用してください。
パワーラインは、ツイストペア線の使用をおすすめします。

サージ吸収用
ダイオード

DC
RY

DCリレーの場合
＋

－

サージアブソーバ
AC

RY

ACリレーの場合

サージアブソーバ

（例　CR-50500岡谷電機製等）

ソレノイドの場合

SOL
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2-5 各種モータドライバとの接続例

ここでは、軸 1／軸 3を配線したときの例を掲載します。軸 2／軸 4を使用するときは、コ
ネクタのピン番号を確認して、同じように配線してください。
詳細については、2-8 ページの「外部入出力回路」を参照してください。

使用上の注意

ステッピングモータドライバやサーボドライバとの接続はシールド線を使用してください。シー
ルドはドライバ側の FGに接続してください。

ステッピングモータとの接続例
ステッピングモータを使用し、原点入力に外部センサを接続した場合の例です。

16

FG

シールド

18

－CW

－CCW

＋CW

＋CCW

正方向パルス出力
（1.6kΩ抵抗付）

1出力用24V電源

出力用24VGND

9

原点近傍入力 12

原点入力 11

1入力用コモン

10

正方向限界
入力

13

負方向限界
入力

14

即停止入力

負方向パルス出力
（1.6kΩ抵抗付）

当社製近接スイッチ
形E2R-A01
（NPN出力タイプ）

信
号

24V 0V

（例）オリエンタルモーター（株）製
　　　ステッピングモータドライバ
　　　RKD514L-A

NCユニット（オープンコレクタ）
形CJ1W-NC214/NC414

ステッピングモータ
PK564AE

サーボドライバ接続コネクタ

3

DC
24V

＋

外部信号接続コネクタ

DC
24V

＋

割込入力

N.O.接点

N.C.接点

N.C.接点

N.C.接点

N.O.接点
2-41 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



2-5 各種モータドライバとの接続例

設
置
と
配
線

   2

サーボドライバとの接続例

サーボドライバを使用し、エンコーダの Z相を原点入力として使用します。
この例では、当社製のサーボドライバを使用しています。
サーボドライバの位置決め完了（INP）を、原点復帰完了および位置決め完了として使用します。
位置決め完了は、モータの動作中に「OFF」、停止中に「ON」となるようにサーボドライバ
を設定してください。
サーボドライバからの位置決め完了が正常に接続、または設定されていないと、原点復帰が
完了しない、または位置決め完了が ONしなくなります。

OMNUC G5シリーズ /Gシリーズサーボドライバとの接続例

ラインドライバでの接続例（形 CJ1W-NC234/NC434）

注 1.  G5 シリーズ／ G シリーズサーボドライバのラインドライバ専用入力です。この入力を使用する
ためには G5シリーズサーボドライバの Pn005（指令パルス入力選択）、あるいは Gシリーズサー
ボドライバの Pn40（指令パルス入力設定）を「1」（ラインドライバ専用入力）に設定してください。

注 2.  NCユニットは正方向の指令を CW方向／ A相進みパルスとして扱うため（パルス出力方向選択
パラメータにより選択可能）、このように接続してください。

注 3.  G5シリーズサーボドライバの制御入出力信号は、出荷時設定の割り付けとします。

16

18

45

47

44

46

－CWLD

－CCWLD

＋CWLD*1,*2

＋CCWLD

36 ALMCOM

/ALM

＋24VIN

正方向パルス出力（+）

7

出力用24V電源

37

13トルク制限出力

39

38

INP

INPCOM
7位置決め完了入力

エンコーダZ相＋

エンコーダZ相ー 24

23

－Z

＋Z25

24

1

3

（例）当社製
　　サーボドライバ
　　形R88D-GT□□□

サーボモータ
形R88M-G□

出力用24VGND

NCユニット（ラインドライバ）
形CJ1W-NC234/NC434

DC
24V

＋

9

アラームリセット出力

5入力用コモン

アラーム入力

27 GSEL

RESET3112

シェル FG

シールドサーボドライバ接続コネクタ

15偏差カウンタリセット出力 30 ECRST

DC24V＋

N.C.接点

N.O.接点

N.C.接点

N.C.接点

N.O.接点

12原点近傍入力信号

9正方向限界入力信号

10負方向限界入力信号

13即停止入力信号

1入力用コモン

外部信号接続コネクタ

14割込入力信号

正方向パルス出力（-）

17

負方向パルス出力（+）
負方向パルス出力（-）

19

SEN出力

シグナルグランド 13

20

SENGND

SEN26

27

RUN出力 RUN2911

エンコーダB相＋

エンコーダB相ー 48

49

－B

＋B23

22

エンコーダA相＋

エンコーダA相ー 22

21

－A

＋A21

20
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 オープンコレクタでの接続例（形 CJ1W-NC214/NC414）

注 1. G5シリーズ／ Gシリーズサーボドライバのフォトカプラ入力を使用します。この入力を使用する
ためには G5シリーズサーボドライバの Pn005（指令パルス入力選択）、あるいは Gシリーズサー
ボドライバの Pn40（指令パルス入力設定）を「0」（フォトカプラ入力）に設定してください。

注 2. NCユニットは正方向の指令を CW方向／ A相進みパルスとして扱うため（パルス出力方向選択パ
ラメータにより選択可能）、このように接続してください。

注 3. G5シリーズサーボドライバの制御入出力信号は、出荷時設定の割り付けとします。

16

18

4

6

3

5

－CW

－CCW

＋CW*1,*2

＋CCW

36 ALMCOM

/ALM

＋24VIN7

出力用24V電源

37

13トルク制限出力

39

38

INP

INPCOM
7位置決め完了入力

エンコーダZ相＋

エンコーダZ相ー 24

23

－Z

＋Z25

24

1

3

（例）当社製
　　サーボドライバ
　　形R88D-GT□□□

サーボモータ
形R88M-G□

出力用24VGND

NCユニット（オープンコレクタ）
形CJ1W-NC214/NC414

DC
24V

＋

9

アラームリセット出力

5入力用コモン

アラーム入力

27 GSEL

RESET3112

シェル FG

シールドサーボドライバ接続コネクタ

15偏差カウンタリセット出力 30 ECRST

DC24V＋

N.C.接点

N.O.接点

N.C.接点

N.C.接点

N.O.接点

12原点近傍入力信号

9正方向限界入力信号

10負方向限界入力信号

13即停止入力信号

1入力用コモン

外部信号接続コネクタ

14割込入力信号

正方向パルス出力
（1.6kΩ抵抗付き）

負方向パルス出力
（1.6kΩ抵抗付き）

SEN出力

シグナルグランド 13

20

SENGND

SEN26

27

RUN出力 RUN2911

エンコーダB相＋

エンコーダB相ー 48

49

－B

＋B23

22

エンコーダA相＋

エンコーダA相ー 22

21

－A

＋A21

20
2-43 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



2-5 各種モータドライバとの接続例

設
置
と
配
線

   2
SMARTSTEP2シリーズサーボドライバとの接続例

ラインドライバでの接続例（CJ1W-NC234/NC434）

注 1. NCユニットは正方向の指令を CW方向／ A相進みパルスとして扱うため（パルス出力方向選択パ
ラメータにより選択可能）、このように接続してください。

16

18

23

25

22

24

－CW

－CCW

＋CW*1

＋CCW

/ALM

＋24VIN

正方向パルス出力（+）

1

出力用24V電源

9

13トルク制限出力

10

13

INP

0GND
7位置決め完了入力

エンコーダZ相＋

エンコーダZ相ー 20

26

19

－Z

＋Z25

24

1

3

（例）当社製
　　サーボドライバ
　　形R7D-BP□□□

サーボモータ
形R88M-G□

出力用24VGND

NCユニット（ラインドライバ）
形CJ1W-NC234/NC434

DC
24V

＋

9

アラームリセット出力

5入力用コモン

アラーム入力

5 TLSEL

RESET312

FG

シールドサーボドライバ接続コネクタ

15偏差カウンタリセット出力 4 ECRST

DC24V＋

N.C.接点

N.O.接点

N.C.接点

N.C.接点

N.O.接点

12原点近傍入力信号

9正方向限界入力信号

10負方向限界入力信号

13即停止入力信号

1入力用コモン

外部信号接続コネクタ

14割込入力信号

正方向パルス出力（-）

17

負方向パルス出力（+）
負方向パルス出力（-）

19

SEN出力

シグナルグランド

26

27

RUN出力 RUN211

エンコーダB相＋

エンコーダB相ー 17

18

－B

＋B23

22

エンコーダA相＋

エンコーダA相ー 16

15

－A

＋A21

20
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 オープンコレクタでの接続例（形 CJ1W-NC214/NC414）

注 1. NCユニットは正方向の指令を CW方向／ A相進みパルスとして扱うため（パルス出力方向選択パ
ラメータにより選択可能）、このように接続してください。

16

18

23

25

22

24

－CW

－CCW

＋CW*1

＋CCW

/ALM

＋24VIN1

出力用24V電源

9

13トルク制限出力

10

13

INP

0GND
7位置決め完了入力

エンコーダZ相＋

エンコーダZ相ー 20

19

－Z

＋Z25

24

1

3

（例）当社製
　　サーボドライバ
　　形R7D-BP□□□

サーボモータ
形R88M-G□

出力用24VGND

NCユニット（オープンコレクタ）
形CJ1W-NC214/NC414

DC
24V

＋

9

アラームリセット出力

5入力用コモン

アラーム入力

5 TLSEL

RESET312

FG

シールドサーボドライバ接続コネクタ

15偏差カウンタリセット出力 4 ECRST

DC24V＋

N.C.接点

N.O.接点

N.C.接点

N.C.接点

N.O.接点

12原点近傍入力信号

9正方向限界入力信号

10負方向限界入力信号

13即停止入力信号

1入力用コモン

外部信号接続コネクタ

14割込入力信号

正方向パルス出力
（1.6kΩ抵抗付き）

負方向パルス出力
（1.6kΩ抵抗付き）

SEN出力

シグナルグランド

26

27

RUN出力 RUN211

エンコーダB相＋

エンコーダB相ー 17

18

－B

＋B23

22

エンコーダA相＋

エンコーダA相ー 16

15

－A

＋A21

20

26
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2-6 未使用軸の配線について

本 NCユニットで、使用しない軸がある場合について説明します。

軸を使用するか、しないかは軸パラメータの［軸種別］にて選択します。

仮想軸、未使用軸を選択すると、入出力配線が不要となります。

参考

実際に配線をつないで動かす軸は［物理軸］を選択し、使用しない軸については［未使用軸］と
設定します。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

軸種別 軸種別を設定します。
0：物理軸、1：仮想軸、2：未使用軸 0～ 2 － 0*1

*1.2軸ユニットの場合、軸 3、軸 4についての初期値は［2］となっています。
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2-7 専用ケーブルでの接続

専用ケーブルを使用することにより、サーボドライバと位置制御ユニットとの省配線を実現
します。
専用ケーブルには、1 軸用と 2 軸用とがあります。また、接続するサーボドライバの種類に
よりケーブルの形式が異なります。

CN1 CN2
RUN

A1
1 2

B1
A2
B2

A3
3 4

B3
A4
B4

AS
BS

SYNC ERC ERH

A
X

IS
1

CN3 CN4

AX
IS

2
AX

IS
1

1

2

3
4

5

番号 名　　称 形　　式

1 NCユニット

形 CJ1W-NC214
形 CJ1W-NC234
形 CJ1W-NC414
形 CJ1W-NC434

2 サーボドライバ

形 R88D-GT□□□
形 R88D-WT□□□
形 R7D-BP□□□
形 R7D-AP□□□

3 サーボドライバ接続用ケーブル 形 XW2Z-□□□ J-G□

4 外部信号接続用ケーブル 形 XW2Z-□□□ X

5 端子台
形 XW2B-20G4
形 XW2B-20G5
形 XW2D-20G6
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形 CJ1W-NC234/NC434用ケーブル

形 CJ1W-NC234/NC434用のケーブルは以下のようになります。
ケーブルには、サーボドライバ接続用と外部信号接続用の 2種類があります。

サーボドライバ接続用ケーブル
サーボドライバとの接続用のケーブルは、1 軸用と 2 軸用、さらにサーボドライバの種類に
より組み合わせがあります。

ケーブル種類

サーボドライバ 長　さ ケーブル形式

OMNUC G5シリーズ
形 R88D-KT□□□
OMNUC Gシリーズ
形 R88D-GT□□□*1

*1. G5シリーズ /Gシリーズサーボドライバに対する指令パルスは、ラインドライバ専
用入力を使用します。本ケーブル使用時は、G5 シリーズサーボドライバの Pn005
（指令パルス入力選択）、あるいは Gシリーズサーボドライバの Pn40（指令パルス
入力設定）を「1」（ラインドライバ専用入力）に設定してください。

1軸用

1m 形 XW2Z-100J-G9

5m 形 XW2Z-500J-G9

10m 形 XW2Z-10MJ-G9

2軸用

1m 形 XW2Z-100J-G1

5m 形 XW2Z-500J-G1

10m 形 XW2Z-10MJ-G1

OMNUC Wシリーズ
形 R88D-WT□□□

1軸用

1m 形 XW2Z-100J-G10

5m 形 XW2Z-500J-G10

10m 形 XW2Z-10MJ-G10

2軸用

1m 形 XW2Z-100J-G2

5m 形 XW2Z-500J-G2

10m 形 XW2Z-10MJ-G2

SMARTSTEP2シリーズ
形 R7D-BP□□□

1軸用

1m 形 XW2Z-100J-G12

5m 形 XW2Z-500J-G12

10m 形 XW2Z-10MJ-G12

2軸用

1m 形 XW2Z-100J-G4

5m 形 XW2Z-500J-G4

10m 形 XW2Z-10MJ-G4

SMARTSTEP Aシリーズ
形 R7D-AP□□□

1軸用

1m 形 XW2Z-100J-G11

5m 形 XW2Z-500J-G11

10m 形 XW2Z-10MJ-G11

2軸用

1m 形 XW2Z-100J-G3

5m 形 XW2Z-500J-G3

10m 形 XW2Z-10MJ-G3
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 接続構成・外形寸法
1軸用ケーブル

2軸用ケーブル

*1. SMARTSTEP2シリーズ（形 R7D-BP□）は 26ピンコネクタ、
SMARTSTEPシリーズ（形 R7D-AP□）は 36ピンコネクタとなります。

ケーブル配線図は、「付 -3 サーボドライバ接続用ケーブル」を参照してください。

外部信号接続用ケーブルおよび端子台
正方向限界入力、負方向限界入力、原点近傍入力、原点入力、割込入力、即停止入力などの
外部信号用のケーブルです。

ケーブル種類

端子台種類

1000 1000 15

1

25

26

50

サーボドライバ側*1
形R88D-KT□
形R88D-GT□
形R88D-WT□
形R7D-BP□
形R7D-AP□

1

49 50

2

L

NCユニット側

形CJ1W-NC234
形CJ1W-NC434

1000 15

1

25

26

50

1

25

26

50

1000 15

1000

L

1

49 50

2
形R88D-KT□
形R88D-GT□
形R88D-WT□
形R7D-BP□
形R7D-AP□

NCユニット側

形CJ1W-NC234
形CJ1W-NC434

サーボドライバ側*1

ケーブル形式 長　さ

形 XW2Z-C50X 0.5m

形 XW2Z-100X 1m

形 XW2Z-200X 2m

形 XW2Z-300X 3m

形 XW2Z-500X 5m

形 XW2Z-010X 10m

形 XW2B-20G5 形 XW2B-20G4 形 XW2D-20G6
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形 CJ1W-NC214/NC414用ケーブル

形 CJ1W-NC214/NC414用のケーブルは以下のようになります。
ケーブルには、サーボドライバ接続用と外部信号接続用の 2種類があります。

サーボドライバ接続用ケーブル
サーボドライバとの接続用のケーブルは、1 軸用と 2 軸用、さらにサーボドライバの種類に
より組み合わせがあります。

ケーブル種類

接続構成・外形寸法
1軸用ケーブル

サーボドライバ 長　さ ケーブル形式

OMNUC G5シリーズ
形 R88D-KT□□□
OMNUC Gシリーズ
形 R88D-GT□□□*1

*1. G5シリーズ /Gシリーズサーボドライバに対する指令パルスは、フォトカプラ入力
を使用します。本ケーブル使用時は、G5 シリーズサーボドライバの Pn005（指令
パルス入力選択）、あるいは Gシリーズサーボドライバの Pn40（指令パルス入力設
定）を「0」（フォトカプラ入力）に設定してください。

1軸用
1m 形 XW2Z-100J-G13

3m 形 XW2Z-300J-G13

2軸用
1m 形 XW2Z-100J-G5

3m 形 XW2Z-300J-G5

OMNUC Wシリーズ
形 R88D-WT□□□

1軸用
1m 形 XW2Z-100J-G14

3m 形 XW2Z-300J-G14

2軸用
1m 形 XW2Z-100J-G6

3m 形 XW2Z-300J-G6

SMARTSTEP2シリーズ
形 R7D-BP□□□

1軸用
1m 形 XW2Z-100J-G16

3m 形 XW2Z-300J-G16

2軸用
1m 形 XW2Z-100J-G8

3m 形 XW2Z-300J-G8

SMARTSTEP Aシリーズ
形 R7D-AP□□□

1軸用
1m 形 XW2Z-100J-G15

3m 形 XW2Z-300J-G15

2軸用
1m 形 XW2Z-100J-G7

3m 形 XW2Z-300J-G7

1000 1000 15

1

25

26

50

形R88D-KT□
形R88D-GT□
形R88D-WT□
形R7D-BP□
形R7D-AP□

1

49 50

2

L

NCユニット側

形CJ1W-NC214
形CJ1W-NC414

サーボドライバ側*1
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2軸用ケーブル

*1. SMARTSTEP2シリーズ（形 R7D-BP□）は 26ピンコネクタ、
SMARTSTEPシリーズ（形 R7D-AP□）は 36ピンコネクタとなります。

ケーブル配線図は、「付 -3 サーボドライバ接続用ケーブル」を参照してください。

外部信号接続用ケーブルおよび端子台
正方向限界入力、負方向限界入力、原点近傍入力、原点入力、割込入力、即停止入力などの
外部信号用のケーブルです。

ケーブル種類

端子台種類

1000 15

1

25

26

50

1

25

26

50

1000 15

1000

L

1

49 50

2
形R88D-KT□
形R88D-GT□
形R88D-WT□
形R7D-BP□
形R7D-AP□

NCユニット側

形CJ1W-NC214
形CJ1W-NC414

サーボドライバ側*1

ケーブル形式 長　さ

形 XW2Z-C50X 0.5m

形 XW2Z-100X 1m

形 XW2Z-200X 2m

形 XW2Z-300X 3m

形 XW2Z-500X 5m

形 XW2Z-010X 10m

形 XW2B-20G5 形 XW2B-20G4 形 XW2D-20G6
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2-8 CX-Programmerによる配線確認

CX-Programmerを使用して配線確認を行うことができます。
サーボドライバ接続コネクタ、外部信号接続コネクタのパルス入出力信号以外の入出力信号
を手動操作します。パルス入出力信号の配線については、JOG運転などの手動運転により確
認します。手動運転については、3-1 ページの「手動運転の概要」を参照してください。

操作手順
1． CX-Programmerで PLCとオンライン接続します。
2． NCユニットのデータ設定画面を開きます。
3． メニューの［NCユニット］から［運転］を選択します。
以下の注意ダイアログが表示されますので、内容をよく読み、安全な状態を確認できました
ら［OK］をクリックしてください。

使用上の注意

［OK］をクリックすると、NCユニットはツール占有モード（運転）になります。
ツール占有モード（運転）については、3-1 ページの「手動運転の概要」を参照してください。
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4． 運転画面が表示されたのち、［配線確認］タブをクリックします。
以下の画面が表示されます。

5． 配線チェックを行いたい軸を選択します。
6． ［出力信号］および［入力信号］において、現在のステータスを  および  で
表示します。

7． ［出力信号］について、ONにしたい出力の  をクリックします。
8． ［出力信号］について、OFFにしたい出力の  をクリックします。
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手動運転

JOG運転、インチング運転、MPG運転の手動運転について説明しています。

3-1 手動運転の概要....................................................................... 3-1
ユニットの動作状態........................................................................ 3-1

3-2 JOG運転 ................................................................................ 3-2
運転の手順 ...................................................................................... 3-2
共通パラメータの設定 .................................................................... 3-2
軸パラメータの設定........................................................................ 3-4
データの転送とリスタート............................................................. 3-6
タイミングチャート........................................................................ 3-7
プログラム例 .................................................................................. 3-8

3-3 インチング運転....................................................................... 3-9
運転の手順 ...................................................................................... 3-9
軸パラメータの設定........................................................................ 3-9
タイミングチャート...................................................................... 3-10
プログラム例 ................................................................................ 3-11

3-4 MPG運転.............................................................................. 3-12
運転の手順 .................................................................................... 3-12
共通パラメータの設定 .................................................................. 3-12
タイミングチャート...................................................................... 3-14
プログラム例 ................................................................................ 3-15

3-5 CX-Programmerによる手動運転 ........................................ 3-16
手動運転画面の立ち上げ手順 ....................................................... 3-16
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3-1 手動運転の概要
手動運転は、モータが指示通り回転することを確かめるためにも必要です。手動運転で、指
示通り動くことを確認できれば、配線の確認を行ったことにもなります。

手動運転するためには、パラメータの設定が一部必要になります。
ここでは最低限必要なパラメータの説明も併せて行い、JOG 運転、インチング運転、MPG
運転について説明しています。

ユニットの動作状態
NCユニットには下記のような動作状態があり、その状態によって PLCから操作できる状態
が異なります。

参考

手動運転は、ツール占有モード（運転）による CX-Programmerから行う方法と、通常運転による
PLCのラダープログラムから行う方法とがあります。

動作状態 動作状態の説明
NCユニットの状態

PLCからの
操作ユニット

レディ 外部入力 外部出力

初期処理中

電源投入または、リスタート実行後、ユ
ニットが立ち上がるまでの状態。
このとき、ユニットレディ（n+11CH 15
ビット）*1は OFFしています。

OFF 無効 出力遮断 不可能

ユニット
セットアップ中

ユニットセットアップリレー（nCH 15
ビット）*1を ONし、ユニットレディが
OFFしている状態。

OFF 無効 出力遮断
ユニット制
御リレーの
み可能

ツール占有
モード

（データ転送）

CX-Programmerの指令によるモード。
このモードは、CX-Programmerによる
データ転送が実行可能な状態。
ラダープログラムによる出力は無効とな
ります。

OFF 無効 出力遮断 不可能

ツール占有
モード
（運転）

CX-Programmerの指令によるモード。
このモードは、CX-Programmerによる
運転が可能な状態。
ラダープログラムによる出力は無効とな
ります。

OFF 有効

ツール占有
モード（運
転）遷移前の
状態を保持

不可能

通常運転 ユニットレディが ONの状態。 ON 通常動作 通常動作 可能

*1.nCHは高機能 I/Oユニット用リレーエリアを表します。高機能 I/Oユニット用リレーエリアは、次の式で決まります。
高機能 I/Oユニット用リレーエリアの先頭チャネル（n）　　　n = 2000 + 10× 号機 No.
3-1 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



3-2 JOG運転

手
動
運
転

   3
3-2 JOG運転
JOG運転は JOGが ONの間、指定された方向、JOG速度、JOG加速時間で軸起動し、OFF
にすると指定した JOG減速時間で減速し、停止します。
JOG動作は、原点が未確定の状態でも実行することができます。

運転の手順
1． 共通パラメータの設定

JOG運転を行う場合は、［手動運転指令リレーエリア］を設定します。
2． 軸パラメータの設定
軸パラメータにパルス出力、JOG速度データなどを設定します。

3． データの転送
設定した共通パラメータ、軸パラメータを NCユニットに転送します。

4． NCユニットのリスタート
NCユニットをリスタートすることにより、転送したデータが有効となります。

5． サーボドライバを運転状態にし、サーボロックします。
6． JOG速度の選択を行います。
7． JOGを ONし、JOG運転を行います。

共通パラメータの設定
NCユニットで使用する共通パラメータは、CX-Programmerを使用して設定します。

1． CX-Programmerを立ち上げます。
2． CX-Programmerと PLC とをオンライン接続します。
オンライン時のモードは［プログラムモード］にしてください。

3． CX-Programmerのプロジェクトツリーにある［I/Oテーブル・ユニット設定］をダブル
クリックします。
新たに PLCの［I/Oテーブル］ウィンドウが立ち上がります。

4． ［I/Oテーブル］ウィンドウから NCユニットを選択し、ダブルクリックします。
［NCツール］ウィンドウが立ち上がります。

5． ［NC ツール］ウィンドウのプロジェクトツリーにある［共通パラメータ］をクリック
します。
［共通パラメータ］を設定するウィンドウが現れます。

6． ［パラメータの種別］に［運転用入出力リレー割付設定］を選択します。
7． ［手動運転指令リレーエリア選択］をクリックします。
［CIOエリア］、［WR エリア］、［HR エリア］、［DM エリア］、［EM エリア］の 5 つのエリア
から選択してください。

8． ［手動運転指令リレーエリア先頭チャネル］に先頭チャネル番号を入力します。

参考

JOG運転だけを行う場合、共通パラメータの設定は、以上の設定だけで動かすことができます。
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設定例 
NCユニットの設定を下記のようにする場合を考えてみましょう。
NCユニットの号機 No.を「3」号機とします。
［手動運転指令リレーエリア］に［WRリレー］を使用し、WRリレーの先頭チャネルを「100CH」
とします。

この場合の設定は、
1）前記 7.の［手動運転指令リレーエリア選択］は［WRリレー］を選択します。
2） 前記 8.の［手動運転指令リレーエリア先頭チャネル］には、［100］と入力します。

上記設定にて、［手動運転指令リレーエリア］がW100～W107CHとなります。

手動運転指令リレーエリア

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

W100 軸 1
手動運転
指令リレー

0
サーボロック ONの立ち上がりで RUN出力を ONします。

RUN出力機能を汎用出力としている場合は、
この出力の ON/OFFが RUN出力の ON/OFF
となります

5 オーバーライド
有効

オーバーライドの有効／無効を指定します

6
JOG／インチン
グ速度選択

JOG速度／インチング速度の選択をします。
OFFで「速度 1」が、ONで「速度 2」が選択
されます

7 正方向 JOG／イ
ンチング

ONで正方向の JOG運転、インチング運転を
行います

8 負方向 JOG／イ
ンチング

ONで負方向の JOG運転、インチング運転を
行います

9 MPG有効 ONでMPG運転が有効となります

14 減速停止 ONの立ち上がりで減速停止を開始します

15
サーボアンロック ONの立ち上がりで RUN出力を OFFします。

RUN出力機能を汎用出力としている場合は、
無効となります

W101 軸 1
オーバーライド 0～ 15 －

オーバーライドの値を Hexで設定します。
1～ 50000（0001～ C350Hex）が設定でき、
0.01%～ 500.00%の設定となります。

W102 軸 2
手動運転
指令リレー

0～ 15 軸 1を参照してください。

W103 軸 2
オーバーライド 0～ 15 軸 1を参照してください。

W104 軸 3
手動運転
指令リレー

0～ 15 軸 1を参照してください。

W105 軸 3
オーバーライド 0～ 15 軸 1を参照してください。

W106 軸 4
手動運転
指令リレー

0～ 15 軸 1を参照してください。
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軸パラメータの設定

1． ［NCツール］ウィンドウのプロジェクトツリーにある［軸パラメータ］をクリックします。
［軸パラメータ］を設定するウィンドウが現れます。

2． ［パラメータの種別］に［入出力機能設定］を選択します。
接続されている各種センサの入力種別を選択してください。
何もセンサを接続されておらず、JOG 運転だけを試したい方は、各入力の論理設定を全て
［N.O.接点］にしてください。

3． ［パラメータの種別］に［速度・加減速度設定］を選択します。
［最高速度］、［起動速度］を設定してください。

4． ［パラメータの種別］に［パルス出力設定］を選択します。
［パルス出力方式］を選択してください。

5． ［パラメータの種別］に［指令位置単位設定］を選択します。
［モータ 1回転の指令パルス数］、［モータ 1回転の移動量］を設定してください。

6． ［パラメータの種別］に［JOG／インチング設定］を選択します。
［JOG／インチング速度 1］、［JOG／インチング速度 2］を設定してください。

参考

JOG運転だけを行う場合、そのほかの軸パラメータは、初期値のままで動かすことができます。

設定例
NCユニットの設定を下記のようにする場合を考えてみましょう。
試運転のため、センサ類は何も接続していないとします。
サーボモータを接続し、最高速度は 3000r/minとします。
サーボドライバへのパルス出力は、ドライバに合わせて正方向／負方向パルス出力とします。
エンコーダの分解能は 2000パルスで、モータ 1回転の移動量も 2000パルスとします。
JOG速度は、速度 1を 300r/min、速度 2を 600r/minとします。

この場合の設定は、
1）上記 2.の［入出力機能設定］の各入力の論理は、全て［N.O.接点］を選択します。
2） 上記 3.の［最高速度］は、モータが 3000r/minでエンコーダ分解能が 2000パルスですか
ら、100kppsとなります。そのため設定値は［100000］と入力します。
また、［起動速度］はサーボモータの場合、設定しませんので、［0］としてください。

W107 軸 4
オーバーライド 0～ 15 軸 1を参照してください。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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3） 上記 4.の［パルス出力方式］はサーボドライバに合わせて［正方向／負方向パルス出力］
を選択します。

4） 上記 5.の［モータ 1回転の指令パルス数］と［モータ 1回転の移動量］は共に 2000パル
スですので、［2000］を入力します。

5） 上記 6.の［JOG／インチング速度 1］は、10kppsとなりますので［10000］を、
［JOG／インチング速度 2］は、20kppsとなりますので［20000］を入力します。

JOG／インチング設定
設定例では、必要最低限のデータのみを設定していますので、［軸パラメータ］の［JOG ／
インチング設定］の詳細を説明します。

インチング幅
インチング運転時の 1回の移動量を設定します。移動量を［0］とすると JOG運転として機
能します。

JOG／インチング速度
JOG 運転時／インチング運転時の速度指令となります。速度 1 と速度 2 の 2 つの設定がで
き、運転時に切り替えることにより速度変更を行えます。

JOG加速時間と JOG減速時間
JOG運転時とインチング運転時の加速時間と減速時間を設定します。
JOG加速時間と JOG減速時間は［加減速時間選択］により動作が決まります。
詳細については、5-21 ページの「速度・加減速度設定」と 5-23 ページの「加減速時間選択」
を参照してください。

参考

指令単位について、前述の設定例では触れていませんが、軸パラメータをほとんど初期値で行っ
ているため、指令単位は 1パルスとなっています。
設定範囲はパルス単位の場合の範囲です。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

インチング幅 インチング動作時の移動量を設定しま
す。［0］に設定されているときは JOG
として動作します。

0～ 4000*1

*1.パルス単位の場合の設定範囲です。

指令単位*2

*2.指令単位については、5-28 ページの「指令位置単位設定」を参照してください。

0

JOG／インチング
速度 1

JOG／インチング動作時の速度 1を設
定します。 1～ 4000000*1 指令単位 *2／ s 1000

JOG／インチング
速度 2

JOG／インチング動作時の速度 2を設
定します。 1～ 4000000*1 指令単位 *2／ s 10000

JOG加速時間 JOG動作時の加速時間を設定します。 0～ 250000 ms 1000

JOG減速時間 JOG動作時の減速時間を設定します。 0～ 250000 ms 1000
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データの転送とリスタート
今まで、設定した共通パラメータ、軸パラメータのデータを NCユニットに転送し、その後、
NCユニットをリスタートさせます。

1． ［NCツール］ウィンドウのメニュー［NCユニット］から［転送［パソコン→ NC］］を
選択します。

2． 転送画面の［指定データ］を選択し、［パラメータ］のみにチェックを入れ、［変更デー
タ］をクリックします。
［転送後、フラッシュメモリに保存］にもチェックを入れ、［OK］ボタンをクリックします。
転送が開始され、転送状態が表示されます。

3． フラッシュメモリに保存処理を行い、リスタート確認メッセージが表示されますので、
［OK］をクリックします。

以上で、転送とリスタートは完了しました。

参考

従来、ユニットをリスタートするには、PLCの電源を再投入するか、ユニットリスタートを ON
する必要がありました。この場合、リスタートするたびに、CPU のサイクリックが停止してい
ました。
本 NC ユニットには、CPU を停止させることなく、ユニットだけをリスタートさせるユニット
セットアップリレー（nCH 15ビット）があります。
詳しくは、8-43 ページの「ユニットセットアップ」を参照してください。
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 タイミングチャート
軸 1の JOG運転時のタイミングチャートは下記のようになります。

位置決め動作完了は、JOG動作の開始により OFFします。

JOG/インチング速度選択

サーボロック受付

サーボロック

サーボロック中（軸停止中）

ユニットレディ

正方向JOG/インチング

JOG起動可

パルス出力

JOG/インチング中

サーボアンロック中

正方向JOG/インチング受付

軸ビジー

JOG/インチング速度選択受付

ON
OFF

ON

OFF

ON
OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

時間
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プログラム例
軸 1の JOG運転プログラム例を示します。

*1. サーボロック、サーボアンロックをラダープログラムで実行する場合は、軸ステータスリレーエ
リアの［サーボロック受付］、［サーボアンロック受付］が ON するまで、指令リレー ON を保持
してください。

参考

JOG運転は、ほかの起動との多重起動はできません。

サーボロック
W100.00

END

サーボロック指令

正方向 JOG／インチング
W100.07W100.08

負方向 JOG／インチング

負方向 JOG／インチング
W100.08W100.07

正方向 JOG／インチング

JOG／インチング速度選択
W100.06

サーボアンロック
W100.15

JOG正方向
運転 SW

JOG負方向
運転 SW

JOG速度切り替え SW

サーボアンロック
指令

W100.00

サーボロック

サーボロック受付 *1

W100.15

サーボアンロック

サーボアンロック
受付 *1
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3-3 インチング運転
ある決められた一定量だけ移動して止まる動作をインチング運転と言います。
前述の JOG運転とインチング運転は共有になっています。［JOG／インチング設定］の［イ
ンチング幅］に移動量を設定すればインチング動作となり、移動量を［0］と設定すれば JOG
運転となります。

運転の手順
前述の JOG運転とほぼ同じ手順となります。

1． 共通パラメータの設定
インチング運転を行う場合は、［手動運転指令リレーエリア］を設定します。

2． 軸パラメータの設定
軸パラメータにパルス出力方式、インチング速度データなどを設定します。

3． データの転送
設定した共通パラメータ、軸パラメータを NCユニットに転送します。

4． NCユニットのリスタート
NCユニットをリスタートすることにより、転送したデータが有効となります。

5． サーボドライバを運転状態にし、サーボロックします。
6． インチング速度の選択を行います。
7． インチングを ONし、インチング運転を行います。

共通パラメータの設定は JOG 運転と同じですので、3-2 ページの「共通パラメータの設定」
を参照してください。

軸パラメータの設定
軸パラメータも JOG運転とほぼ同じですので、追加で設定が必要なパラメータのみを説明し
ます。

1． ［NCツール］ウィンドウのプロジェクトツリーにある［軸パラメータ］をクリックします。
［軸パラメータ］を設定するウィンドウが現れます。

2． ［パラメータの種別］に［JOG／インチング設定］を選択します。
［インチング幅］に 1回あたりの移動量を設定してください。

設定例
NCユニットの設定を下記のようにする場合を考えてみましょう。
1回の入力でモータを 0.5回転させるとします。

この場合の設定は、
上記 2. の［インチング幅］は、0.5 回転させるためには、エンコーダの分解能が 2000 パル
スなので、1000パルスを設定します。設定値として［1000］を入力します。

パラメータを変更しましたので、パラメータデータを NC ユニットに転送し、リスタートし
てください。詳細については、3-6 ページの「データの転送とリスタート」を参照してくだ
さい。
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タイミングチャート
軸 1のインチング運転時のタイミングチャートは下記のようになります。

位置決め動作完了は、インチング動作の開始により OFFします。

ONJOG/インチング速度選択 OFF

ON正方向JOG/インチング OFF

ON
JOG/インチング速度選択受付 OFF

ON
正方向JOG/インチング受付 OFF

ON
軸ビジー OFF

ON
JOG起動可

OFF
ON

サーボロック中（軸停止中） OFF

ON
JOG/インチング中 OFF

パルス出力 時間
インチング幅 インチング幅
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 プログラム例
軸 1のインチング運転プログラム例を示します。

*1. サーボロック、サーボアンロックをラダープログラムで実行する場合は、軸ステータスリレーエ
リアの［サーボロック受付］、［サーボアンロック受付］が ON するまで、指令リレー ON を保持
してください。

参考

インチング運転は、ほかの起動との多重起動はできません。

サーボロック
W100.00

END

サーボロック指令

正方向 JOG／インチング
W100.07W100.08

負方向 JOG／インチング

負方向 JOG／インチング
W100.08W100.07

正方向 JOG／インチング

JOG／インチング速度選択
W100.06

サーボアンロック
W100.15

JOG正方向
運転 SW

JOG負方向
運転 SW

インチング速度切り替え SW

サーボアンロック
指令

W100.00

サーボロック

サーボロック受付 *1

W100.15

サーボアンロック

サーボアンロック
受付 *1
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3-4 MPG運転
手動パルス発生器（MPG）を使用して、軸のハンドル送りを行うことができます。

運転の手順
1． MPGの配線

MPGを外部信号接続コネクタに配線します。
2． 共通パラメータの設定

MPG運転を行う場合は、［手動運転指令リレーエリア］を設定します。
3． データの転送
設定した共通パラメータ、軸パラメータを NCユニットに転送します。

4． NCユニットのリスタート
NCユニットをリスタートすることにより、転送したデータが有効となります。

5． サーボドライバを運転状態にし、サーボロックします。
6． MPGの選択を行います。
7． MPGのハンドルを回転させ、MPG運転を行います。

共通パラメータの設定
1． ［NC ツール］ウィンドウのプロジェクトツリーにある［共通パラメータ］をクリック
します。
［共通パラメータ］を設定するウィンドウが現れます。

2． ［パラメータの種別］に［運転用入出力リレー割付設定］を選択します。
3． ［手動運転指令リレーエリア選択］をクリックします。
［CIOエリア］、［WR エリア］、［HR エリア］、［DM エリア］、［EM エリア］の 5 つのエリア
から選択してください。

4． ［手動運転指令リレーエリア先頭チャネル］に先頭チャネル番号を入力します。
5． ［パラメータの種別］に［MPG倍率設定］を選択します。

MPG倍率の設定を変更する場合は、［MPG倍率設定］の倍率（分子、分母）を設定してください。
初期値では、1倍、10倍、100倍、1000倍の 4種類を切り替えられます。

共通パラメータの設定は JOG 運転と同じですので、3-2 ページの「共通パラメータの設定」
を参照してください。なお、［MPG 倍率設定］を変更する場合は、次ページを参照してくだ
さい。

参考

MPG入力の軸パラメータは、外部エンコーダ軸と共通です。
ただし、MPG 運転時は、入力されたパルスを指令単位に変換せずに、パルス単位で出力に反映
します。（IORD命令で読み出されるカウント値は指令単位となります。）
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MPG倍率設定
MPG設定の倍率を変更することができます。

MPG倍率の切り替え
MPG倍率の切り替えは高機能 I/Oユニット用リレーエリアで行います。高機能 I/Oユニット
用リレーエリアは、次の式で決まります。

高機能 I/Oユニット用リレーエリアの先頭チャネル（n）　　　n = 2000 + 10× 号機 No.

MPG倍率切り替えの割り付け

設定例
NCユニットの号機 No.を「3」号機とすると

MPG倍率選択は、2037CHの 00～ 01ビットとなります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

MPG倍率 1（分子） MPGパルスの倍率 1を設定します。
（分子）

-10000～
10000 － 1

MPG倍率 1（分母） MPGパルスの倍率 1を設定します。
（分母） 1～ 10000 － 1

MPG倍率 2（分子） MPGパルスの倍率 2を設定します。
（分子）

-10000～
10000 － 10

MPG倍率 2（分母） MPGパルスの倍率 2を設定します。
（分母） 1～ 10000 － 1

MPG倍率 3（分子） MPGパルスの倍率 3を設定します。
（分子）

-10000～
10000 － 100

MPG倍率 3（分母） MPGパルスの倍率 3を設定します。
（分母） 1～ 10000 － 1

MPG倍率 4（分子） MPGパルスの倍率 4を設定します。
（分子）

-10000～
10000 － 1000

MPG倍率 4（分母） MPGパルスの倍率 4を設定します。
（分母） 1～ 10000 － 1

名　称 リレーエリア ビット 内　　容

MPG倍率選択 n+7 00～ 01

ユニット共通の MPG倍率選択
00：倍率 1を選択
01：倍率 2を選択
10：倍率 3を選択
11：倍率 4を選択
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タイミングチャート
軸 1の MPG運転時のタイミングチャートは下記のようになります。

※位置決め動作完了は、MPG有効を受け付けると OFFします。

ON

MPG有効 OFF

ON

MPG有効受付 OFF

ON

軸ビジー OFF

ON

サーボロック中（軸停止中） OFF

ON

MPG運転中 OFF

MPGパルス入力

パルス出力 時間
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 プログラム例
軸 1の MPG運転プログラム例を示します。NCユニットは 3号機としています。

*1. サーボロック、サーボアンロックをラダープログラムで実行する場合は、軸ステータスリレーエ
リアの［サーボロック受付］、［サーボアンロック受付］が ON するまで、指令リレー ON を保持
してください。

参考

MPG運転は、他の起動との多重起動はできません。

MPG有効
W10009

MPG倍率選択
203700

MPG倍率選択
203701

END

MPG運転 SW

MPG倍率選択 SW1

MPG倍率選択 SW2

サーボロック
W100.00

サーボロック指令
W100.00

サーボロック

サーボロック受付 *1

サーボアンロック
W100.15

サーボアンロック
指令

W100.15

サーボアンロック

サーボアンロック
受付 *1
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3-5 CX-Programmerによる手動運転
CX-Programmerによる手動運転には、以下の 5つの操作が実行できます。

JOG運転
インチング運転
直接運転
原点復帰
配線チェック

ここでは、JOG運転、インチング運転について説明します。

使用上の注意

CX-Programmerからの指令により、JOG運転、直接運転、原点復帰を実行すると、設定された
速度でモータが実際に動作します。
モータの動作による危険がないことを十分に確認の上、実行してください。
CX-Programmerから操作する場合は、外部に非常停止回路を設置するなど安全にモータを停止で
きるようにしてください。パソコンの異常が発生した場合など、CX-Programmer から指令が与
えられなくなる場合があります。
［軸パラメータに反映］ボタンを押すと、軸パラメータに設定が反映されます。
試運転画面で設定したパラメータを使用してラダーから原点復帰を行う場合は、必ず［軸パラ
メータに反映］ボタンを押してください。

手動運転画面の立ち上げ手順
1． NCユニットのデータ設定画面にあるメニューの［NCユニット］から［運転］を選択し
ます。
以下の注意ダイアログが表示されますので、内容をよく読み、安全な状態を確認できた場合
は [OK]をクリックしてください。

使用上の注意

［OK］をクリックすると、NCユニットはツール占有モード（運転）になります。
ツール占有モード（運転）については、3-1 ページの「手動運転の概要」を参照してください。
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2． 手動運転画面が表示されます。

JOG運転／インチング運転の手順
1． 前述の手動運転画 d面で、［JOG／インチング］タブを選択します。
以下の画面が表示されます。
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2． JOG運転／インチング運転を行う軸を選択します。
3． JOG運転／インチング運転実行時の加速時間、減速時間、速度指定、オーバーライドの
値を入力し、［適用］ボタンを押します。
JOG運転／インチング運転を実行する前に、必ず［適用］ボタンを押してください。

4． NCユニットの RUN出力を使用している場合は、［RUN信号 ON］ボタンを押して RUN
出力を ONの状態にしてください。

5． ［JOG実行］または［インチング］を選択します。
［インチング］を選択した場合は、移動量を入力してください。

6． 操作を実行します。
JOG運転の場合は、ボタンを押している間動作します。
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4-1 原点決めの概要
位置決めを行うシステムで、システムの絶対的な位置に対して位置決めを行う場合、最初に
原点決めを行う必要があります。
例えば、下図のような XY ステージで、（軸 1、軸 2）＝（100mm,200mm）の位置に位置決
めしたい場合、機械の原点（0,0）を決定しなければなりません。
この機械原点を決定することを、原点決めと呼びます。

本 NCユニットでは、機械原点を決める方法として、次の 2つの機能を搭載しています。

また、上記の方法で、決定した原点に復帰する機能として、下記の高速原点復帰機能も搭載
しています。

Y軸

X軸

・（100,200）

（0,0）

名　称 内　　　容

原点復帰
モータを実際に動かして、限界センサ、原点近傍センサ、原点を示す入力信号を用い
て原点を決めます。
原点を示す入力信号として、近接センサや、エンコーダの Z相等を使います。

現在位置
プリセット

モータが止まっている位置を、強制的に任意の値に設定することで、原点を決めま
す。本 NCユニットでは、3種類の現在位置プリセット機能があります。
詳細については、4-33 ページの「現在位置プリセット」を参照してください。

名　称 内　　　容

高速原点復帰 モータが停止している位置から、原点復帰、または、現在位置プリセットで決定し
た原点へ位置決めします。
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なお、本 NCユニットは、原点が決まっていないときも、モータを動かすことはできます
（高速原点復帰を除く）。
ただし、次のような動作となりますので、ご注意ください。

参考

仮想軸として使用している軸に対して、原点復帰を行うと、起動により軸が回転し続けま
す。これは原点入力や原点近傍センサなどの外部入力信号がないために原点を決められな
いためです。
仮想軸も現在位置プリセットにより機械原点を決めることは可能です。

機　　能 動　　作

JOG運転／インチング運転／
MPG運転／速度制御

原点未確定状態の場合は、電源投入時を 0として移動します。

高速原点復帰 使用できません。
使用した場合、現在位置不明エラー（エラーコード：6006）
となります。

直接運転 絶対移動 原点未確定状態の場合は、電源投入時を 0として移動します。

相対移動

割込定寸送り

メモリ運転 上記の速度制御や、絶対移動、相対移動、割込定寸送りを組み
合わせて動かせますが、原点未確定状態の場合は、電源投入時
を 0として移動します。
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4-2 原点復帰の手順
原点復帰を行う場合のデータ設定について軸 1の例で説明します。

1． 共通パラメータの設定
原点復帰を行う場合は、［手動運転指令リレーエリア］、［軸ステータスリレーエリア］を設定
します。

2． 軸パラメータの設定
軸パラメータに最高速度、原点復帰速度、原点復帰アプローチ速度、原点復帰加速時間、原
点復帰減速時間などの設定を行います。

3． データの転送
設定した共通パラメータ、軸パラメータを NCユニットに転送します。

4． NCユニットのリスタート
NCユニットをリスタートすることにより、転送したデータが有効となります。

5． ドライバを運転状態にします。
6． 原点復帰の実行
原点復帰を ONにし、原点復帰を行います。

共通パラメータの設定
共通パラメータの設定では、［手動運転指令リレーエリア］と［軸ステータスリレーエリア］
の設定が必要となります。

1． CX-Programmerを立ち上げます。
2． CX-Programmerと PLCとをオンライン接続します。
オンライン時のモードは［プログラムモード］にしてください。

3． CX-Programmerのプロジェクトツリーにある［I/Oテーブル・ユニット設定］をダブル
クリックします。
新たに［PLCの I/Oテーブル］ウィンドウが立ち上がります。

4． ［PLCの I/Oテーブル］ウィンドウから NCユニットを選択し、ダブルクリックします。
［NCツール］ウィンドウが立ち上がります。

5． ［NC ツール］ウィンドウのプロジェクトツリーにある［共通パラメータ］をクリック
します。
［共通パラメータ］を設定するウィンドウが現れます。

6． ［パラメータの種別］に［運転用入出力リレー割付設定］を選択します。
7． ［手動運転指令リレーエリア選択］をクリックします。
［CIO エリア］、［WR エリア］、［HR エリア］、［DM エリア］、［EM エリア（5##=EM バンク
No.）］の 5つのエリアから選択してください。

8． ［手動運転指令リレーエリア先頭チャネル］に先頭チャネル番号を入力します。
9． ［軸ステータスリレーエリア選択］をクリックします。
［CIO エリア］、［WR エリア］、［HR エリア］、［DM エリア］、［EM エリア（5##=EM バンク
No.）］の 5つのエリアから選択してください。

10． ［軸ステータスリレーエリア先頭チャネル］に先頭チャネル番号を入力します。
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手動運転指令リレーエリア
手動運転指令リレーエリアの先頭チャネルを［A］とすると、下表の割り付けとなります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

A 軸 1
手動運転
指令リレー

0
サーボロック ONの立ち上がりで RUN出力を ONします。

RUN出力機能を汎用出力としている場合は、
この出力の ON/OFFが RUN出力の ON/OFF
となります

5 オーバーライド
有効

オーバーライドの有効／無効を指定します

6
JOG／インチン
グ速度選択

JOG速度／インチング速度の選択をします。
OFFで「速度 1」が、ONで「速度 2」が選択
されます

7 正方向 JOG／イ
ンチング

ONで正方向の JOG運転、インチング運転を
行います

8 負方向 JOG／イ
ンチング

ONで負方向の JOG運転、インチング運転を
行います

9 MPG有効 ONでMPG運転が有効となります

10 原点復帰 ONの立ち上がりで原点復帰を開始します

11 高速原点復帰 ONの立ち上がりで高速原点復帰を開始します

14 減速停止 ONの立ち上がりで減速停止を開始します

15
サーボアンロック ONの立ち上がりで RUN出力を OFFします。

RUN出力機能を汎用出力としている場合は、
無効となります

A+1 軸 1
オーバーライド 0～ 15 －

オーバーライドの値を Hexで設定します。
1～ 50000（0001～ C350Hex）が設定でき、
0.01%～ 500.00%の設定となります

A+2 軸 2
手動運転
指令リレー

0～ 15 軸 1を参照してください

A+3 軸 2
オーバーライド 0～ 15 軸 1を参照してください

A+4 軸 3
手動運転
指令リレー

0～ 15 軸 1を参照してください

A+5 軸 3
オーバーライド 0～ 15 軸 1を参照してください

A+6 軸 4
手動運転
指令リレー

0～ 15 軸 1を参照してください

A+7 軸 4
オーバーライド 0～ 15 軸 1を参照してください
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軸ステータスリレーエリア
軸ステータスリレーエリアの先頭チャネルを［C］とします。
ここでは、原点決めに必要最低限の軸ステータスリレーをチャネル単位で下表に表します。
なお、軸ステータスリレーの詳細については、5-65 ページの「軸ステータスリレー」を参照
してください。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
C 軸 1

手動運転
指令受付

0 サーボロック受付 サーボロック出力を受け付けると ONします

1 ドライバアラーム
リセット出力受付

ドライバアラームリセット出力を受け付ける
と ONします

2 偏差カウンタリ
セット出力受付

偏差カウンタリセット出力を受け付けると ON
します

3 トルク制限出力
受付

トルク制限出力を受け付けると ONします

4 汎用出力受付 汎用出力を受け付けると ONします

5 オーバーライド
有効受付

オーバーライド有効を受け付けると ONします

6 JOG／インチン
グ速度選択受付

JOG／インチング速度選択を受け付けると
ONします

7 正方向 JOG／イ
ンチング受付

正方向 JOG／インチングを受け付けると ON
します

8 負方向 JOG／イ
ンチング受付

負方向 JOG／インチングを受け付けると ON
します

9 MPG有効受付 MPGを受け付けると ONします
10 原点復帰受付 原点復帰を受け付けると ONします
11 高速原点復帰受付 高速原点復帰を受け付けると ONします

12～
13

未使用 使用しないでください

14 減速停止受付 減速停止を受け付けると ONします

15 サーボアンロック
受付

サーボアンロックを受け付けると ONします

C+2 軸 1
指令ステータス 0

軸ビジー 軸の実行中に ONをします。
メモリ運転時は軸構成に割り当てられている軸
は動作していなくてもビジー ONとなります

1 JOG起動可 JOGによる起動が受け付けられる状態のとき
に ONします

2 直接運転起動可 直接運転の起動による多重起動が受け付けら
れるときに ONします

3 未使用 使用しないでください

4 減速停止入力中 軸が減速停止を受け付けて減速実行していると
き、ならびに減速停止の入力中に ONします

5
同期グループ停止
入力中

同期データ中の同期グループ停止出力を受け
付けて停止している場合と、同期グループ停
止出力が ONしているときに ONします

6
全同期ユニット停
止入力中

同期データ中の全同期ユニット停止出力を受
け付けて停止している場合と、全同期ユニッ
ト停止出力が ONしているときに ONする

7
高速 PTP起動
受付

高速 PTP起動指令を受け付けると ONします
（ユニット Ver.1.1以降。ユニット Ver.1.0で
は未使用です）
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C+2
（続き）

軸 1
指令ステータス

8

起動無効 指令実行時に、その機能を開始する条件が成
立せず、指令の実行が失敗したとき、ONしま
す。指令起動時に発生するエラーや指令の優
先順位によって起動できなかった場合に、こ
のステータスがセットされます

9
偏差カウンタリ
セット無効

原点復帰動作中に偏差カウンタリセット出力
を実行し、軸の偏差カウンタリセット出力が
受け付けられなかった場合に ONします

10～
11

未使用 使用しないでください

12

停止実行 手動運転、直接運転の軸動作に対して、以下
の停止要因により軸動作が停止した場合に ON
します
・減速停止／偏差カウンタリセット／サーボア
ンロックの実行

・エラー発生による停止
・同期ユニットの停止機能による停止

13
位置決め動作完了 直接運転の位置決め動作、原点復帰、高速原

点復帰動作の完了、および JOG、MPG、同期
送りの運転停止時に ONします

14～ 15 未使用 使用しないでください
C+3 軸 1

軸動作ステータス
0 サーボアンロック

中
軸がサーボアンロックのときに ONします

1 サーボロック中 サーボロック状態で軸が停止中に ONします

2 バックラッシュ補
正中

軸がバックラッシュ補正中に ONします

3 加速中 軸が目標速度に向かって加速中に ONします

4 等速中 軸が目標速度に到達し、等速状態のときに ON
します

5 減速中 軸が目標位置あるいは、目標速度に向かって
減速中のときに ONします

6 パス中 連続 1、連続 3の動作パターンで、次シーケン
スの目標速度への加減速動作中に ONします

7 位置決め完了入力
待ち中

軸が位置決め完了を待っているときに ONし
ます

8 減速停止中 軸が動作中に減速停止されたときに、停止す
るまで ONします

9 即停止中 軸が動作中に即停止されたときに、停止する
まで ONします

10～ 15 未使用 使用しないでください
C+5 軸 1

制御ステータス 0
原点確定 原点確定状態時に ONします

0：原点未確定
1：原点確定

1
原点停止 軸が原点位置のインポジション幅の範囲内で

停止しているときに ONします
原点未確定状態では ONしません

2 ラッチ完了 現在位置ラッチが実行されると ONします
3 未使用 使用しないでください

4 指令現在位置
オーバーフロー

指令現在位置がリニアモード時でオーバーフ
ローが発生すると ONします

5 指令現在位置
アンダーフロー

指令現在位置がリニアモード時でアンダーフ
ローが発生すると ONします

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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C+5
（続き）

軸 1
制御ステータス 6

フィードバック
現在位置
オーバーフロー

フィードバック現在位置がリニアモード時で
オーバーフローが発生すると ONします

7
フィードバック
現在位置
アンダーフロー

フィードバック現在位置がリニアモード時で
アンダーフローが発生すると ONします

8
センサ異常 即停止入力、ならびに限界入力などの外部セ

ンサによるエラーが発生したときに ONしま
す

9
サーボ異常 ドライバのアラーム入力など、システムの外

部より異常が通知されているときに ONしま
す

10
実行時異常 多重起動エラーなど軸動作の指令実行時、実

行条件や指令値の不備によるエラーが発生し
たときに ONします

11 軸ワーニング ワーニングが発生したときに ONします
12 軸エラー 軸エラーが発生したときに ONします

13 ゾーン 0 現在位置がゾーン 0の範囲内にあるときに ON
します

14 ゾーン 1 現在位置がゾーン 1の範囲内にあるときに ON
します

15 ゾーン 2 現在位置がゾーン 2の範囲内にあるときに ON
します

C+7 軸 1エラーコード 0～ 15 － 軸のエラーコードを返します
C+15 軸 2

指令ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+16 軸 2動作ステータ
ス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+18 軸 2制御ステータ
ス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+20 軸 2エラーコード 0～ 15 軸 1を参照してください
C+28 軸 3

指令ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+29 軸 3動作ステータ
ス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+31 軸 3制御ステータ
ス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+33 軸 3エラーコード 0～ 15 軸 1を参照してください
C+41 軸 4

指令ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+42 軸 4動作ステータ
ス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+44 軸 4制御ステータ
ス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+46 軸 4エラーコード 0～ 15 軸 1を参照してください

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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軸パラメータの設定
ここでは、原点復帰に最低限必要な軸パラメータを説明します。

1． ［NCツール］ウィンドウのプロジェクトツリーにある［軸パラメータ］をクリックします。
［軸パラメータ］を設定するウィンドウが現れます。

2． ［パラメータの種別］に［軸種別設定］を選択します。
実際にモータがつながっている軸は［物理軸］を選択します。
使用しない軸があれば［未使用軸］を選択してください。配線をしていなくても、エラーは
表示されません。

3． ［パラメータの種別］に［指令位置単位設定］を選択します。
［軸送りモード］、［回転軸上限値］、［表示単位］、［モータ 1回転の指令パルス数］、［モータ 1
回転の移動量］、［単位倍率］、［補正比率分子］、［補正比率分母］を設定してください。

4． ［パラメータの種別］に［入出力機能設定］を選択します。
接続されている各種センサの入力種別を選択してください。
［原点近傍入力信号選択］、［原点入力信号選択］を選択してください。

5． ［パラメータの種別］に［速度・加減速度設定］を選択します。
［最高速度］、［起動速度］、［加減速カーブ選択］、［加減速時間選択］を設定してください。

6． ［パラメータの種別］に［パルス出力設定］を選択します。
［パルス出力方式］、［パルス出力方向］を選択してください。

7． ［パラメータの種別］に［ソフトウェアリミット設定］を選択します。
［ソフトウェアリミット機能選択］、［負方向ソフトウェアリミット］、［正方向ソフトウェアリ
ミット］を設定してください。

8． ［パラメータの種別］に［原点復帰設定］を選択します。
［原点復帰動作モード］、［正方向限界入力時動作］、［負方向限界入力時動作］、［原点復帰開始
方向］、［原点入力検出方向］、［原点復帰押し当て時間］、［原点入力マスク量］、［原点補正値］、
［原点位置オフセット］、［原点復帰速度］、［原点復帰アプローチ速度］、［原点復帰補正速度］、
［原点復帰加速時間］、［原点復帰減速時間］を設定してください。

参考

 そのほかの［JOG ／インチング設定］、［フィードバックパルス入力設定］、［拡張モニタ種別］、
［偏差監視機能設定］は、必要があれば設定してください。
軸パラメータの詳細については、5-12 ページの「軸パラメータ」を参照してください。
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軸種別設定

参考

実際に配線をつないで動かす軸は［物理軸］を選択し、使用しない軸については［未使用軸］と
設定します。

指令位置単位設定

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

軸種別*1

*1.仮想軸、未実装軸を選択すると入出力配線は必要ありません。

軸の種別を選択します。
0：物理軸
1：仮想軸
2：未使用軸

0～ 2 － 0*2

*2.仮想専用軸ならびに、2軸ユニットの軸 3、軸 4については、初期値が［2］となっています。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

軸送りモード 指令位置のカウントモードを選択します。
0：直動軸（有限長）、1：回転軸（無限
長）

0～ 1 － 0

回転軸上限値 軸送りモードを回転軸とした場合の回転
軸上限値を設定します。

1～
1073741823*1 指令単位 1073741823

表示選択 指令値の単位を選択します。
0：pulse、1：mm、2：degree、3：inch 1～ 3 － 0

モータ 1回転の指
令パルス数

モータが 1回転したときのパルス数を設
定します。

1～
1048576 パルス 10000

モータ 1回転の移
動量

モータが 1回転したときのワークの移動
量を設定します。

1～
1048576 表示単位 10000

単位倍率 モータが 1回転したときのワークの移動
量に対する倍率を設定します。
0：1倍、1：10倍、2：100倍、
3：1000倍、4：10000倍

0～ 4 － 0

補正比率分子*2 位置指令に対する補正比（分子） 1～
4294967295 － 1

補正比率分母 *2 位置指令に対する補正比（分母） 1～
4294967295 － 1

*1.パルス単位の場合の設定範囲です。
*2.詳細については、5-28 ページの「指令位置単位設定」を参照してください。
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軸送りモード
直動軸は、
0を中心として、-2147483648～ 2147483647の範囲を持つ、リニアなカウンタとなります。
位置制御では、カウンタ値がオーバーする指令はエラーとなり指令できません。
割込定寸入力による位置決めも同様に割込入力時にエラーとなります。
速度制御では、カウンタ値を超えた場合、ワーニング（オーバーフロー／アンダーフロー）を出
しますが、運転は継続されます。ただし、カウンタ値は最大値でロックされます。
カウンタ値がロックした状態で、負方向への指令は JOG運転のみが可能となります。ほかの起動
は、起動時エラーとなります。
オーバーフロー／アンダーフロー状態をクリアするまで、ロック状態が続きます。
オーバーフロー／アンダーフロー状態をクリアするには、原点復帰、または現在位置プリセット
を行う必要があります。

回転軸は、
1073741823を最大値とするリング状のカウンタとなります。（無限軸）
絶対移動指令において、［回転軸方向］に「0：近回りあり」、「1：正方向」、「2：負方向」を指定
している場合は、回転軸上限値を超える指令値を設定するとエラーとなります。絶対移動指令
で、［回転軸方向］を「3：指定なし」としている場合、あるいは相対移動指令の場合は、回転軸
の範囲を超えた指令位置を与えることで、多回転動作を行うことができます。

回転軸上限値
軸送りモードを回転軸とした場合に、有効となる設定値です。

表示選択
指令する単位系を選択します。
単位系を変更しても位置データなどが換算し直されることはありません。

モータ 1回転の指令パルス数
モータが 1回転したときのエンコーダパルス数を設定します。

モータ 1回転の移動量
モータが 1回転したときの、ワークの移動量を設定します。設定が整数のため、小数点以下
の設定をする場合は、下記の［単位倍率］と組み合わせて使用します。

単位倍率
モータが 1回転したときのワークの移動量に対する倍率を設定します。

【指令単位を［1mm］単位とする場合】
モータ 1 回転あたりの移動量が［6mm］の機械系で、指令単位：［1mm］でモータ 1 回転す
るようにしたい場合、［モータ 1 回転の移動量］は［6］を設定し、［単位倍率］に［0：1 倍］
を選択します。この場合、位置指令を［6］に設定するとモータは 1 回転します。

【指令単位を［0.01mm］単位とする場合】
モータ 1 回転あたりの移動量が［6mm］の機械系で、指令単位：［0.01mm］でモータ 1 回転
するようにしたい場合、［モータ 1 回転の移動量］に［6］を設定し、［単位倍率］には［2：
100 倍］を選択します。この場合、位置指令を［600］に設定するとモータは 1 回転します。

-2147483648 21474836470

カウント値

1073741823

回転軸上限値

0

4-10CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



4-2 原点復帰の手順

原
点
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使用上の注意

［軸送りモード］を［回転軸］で使用する場合は、回転軸の 1 周がパルス単位で割り切れ
るようにしてください。
具体的には、［回転軸上限値］設定値＋ 1（指令単位）をパルス単位に換算した場合に、整
数パルス数となるように使用してください。回転軸の 1 周が整数パルスとならない場合、
端数となるパルス数が切り捨てられるため、位置ずれの要因となります。また、端数が発
生する場合、指令現在位置が正常に表示されません。

入出力機能設定

入出力論理選択

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

正方向限界入力
論理

入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 0

負方向限界入力
論理

入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 0

原点近傍入力
論理

入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 1

原点入力
論理

入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 1

割込入力
論理

入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 1

即停止入力
論理

入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 0

位置決め完了入力
論理

入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 1

ドライバアラーム
入力論理

入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 0
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原
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入出力機能選択

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

RUN出力機能*1*2 RUN出力の機能を選択します。
0：汎用出力として使用する
1：RUN出力として使用する

0～ 1 － 1

ドライバアラーム
リセット出力機能 *1

ドライバアラームリセット出力の機能を
選択します。
0：汎用出力として使用する
1：ドライバアラームリセット出力とし
　  て使用する

0～ 1 － 1

偏差カウンタ
リセット出力機能 *1

偏差カウンタリセット出力の機能を選択
します。
0：汎用出力として使用する
1：偏差カウンタリセット出力として
　  使用する

0～ 1 － 1

原点近傍入力信号
選択*3

原点近傍入力の入力先を選択します。
0：原点近傍入力内部リレーを原点近傍
　  入力として使用する
1：外部原点近傍入力を使用する

0～ 1 － 1

原点入力信号選択 原点入力の入力先を選択します。
0：Z相入力を原点として使用する
1：外部原点入力を使用する

0～ 1 － 0

割込入力機能*4 割込入力の機能を選択します。
0：割込定寸送りのトリガとして使用
　  する
1：現在位置ラッチとして使用する

0～ 1 － 0

位置決め完了入力
機能*5

位置決め完了入力の機能を選択します。
0：汎用入力として使用する
1：位置決め完了入力として使用する

0～ 1 － 1

ドライバアラーム
入力機能 *5

ドライバアラーム入力の機能を選択しま
す。
0：汎用入力として使用する
1：ドライバアラーム入力として使用し
　  エラーとして検出する

0～ 1 － 1

即停止入力
停止方法 *5*6*7

即停止入力が入力されたときの機能を選
択します。
0：パルス出力を即停止する
　  （たまりパルス停止）
2：パルス出力を即停止し、偏差カウン
　  タリセット*8を出力します
3：パルス出力を即停止し、偏差カウン
　  タリセット *8を出力後、RUN*9を
　  OFFします
4：パルス出力を即停止し、RUN*9を
　  OFFします

0～ 4 － 0

限界入力
停止方法 *5

正方向／負方向限界入力が入力されたと
きの機能を選択します。
0：パルス出力を即停止
1：パルス出力を減速停止
2：パルス出力を即停止し、偏差カウン
　  タリセット *8を出力します。*7

3：パルス出力を即停止し、偏差カウン
　  タリセット *8を出力後、RUN*9を
　  OFFします *7

4：パルス出力を即停止し、RUN*9を
　  OFFします *7

0～ 4 － 0
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ドライバアラーム
入力停止方法 *5

ドライバアラームが設定されている場合
に、ドライバアラーム入力が入力された
ときの機能を選択します。
0：パルス出力を即停止
1：パルス出力を減速停止
2：パルス出力を即停止し、偏差カウン
　  タリセット *8を出力します。*7

3：パルス出力を即停止し、偏差カウン
　  タリセット *8を出力後、RUN*9を
　  OFFします *7

4：パルス出力を即停止し、RUN*9を
　  OFFします *7

0～ 4 － 4

偏差カウンタ
リセット出力時間 *1

偏差カウンタリセット出力の自動出力時
間を設定します。 1～ 1000 ms 20

ドライバアラーム
リセット出力時間 *1

ドライバアラームリセット出力を有効と
してたときの自動出力時間を設定しま
す。（エラーリセット時）

1～ 1000 ms 200

位置決め監視時間 *5 位置決め完了を有効としたときの監視時
間を設定します。
［0］に設定した場合、位置決め完了に
ついては、監視しません。原点復帰時
は、原点入力検出時、位置決め完了入力
を待ち続けます。原点補正動作について
は、位置決め完了入力を監視しません。
［0］以外の数値を設定した場合、設定
時間が過ぎるとエラーを出します。

1～ 10000 ms 0

*1.仮想軸の場合、本設定は無効となり、汎用出力として扱われます。
*2.絶対値エンコーダシステムを使用する場合は、必ず RUN出力として使用してください。絶対値エンコーダ
システム時は、RUN出力の ONにより現在位置を読み出し、原点確定状態となります。

*3.原点近傍入力信号選択に［0］を選択した場合、原点近傍入力内部リレーの 0～ 3ビットが、それぞれ軸 1
～軸 4の原点近傍入力に対応します。また、外部原点近傍入力信号は汎用入力として使用できます。
なお、仮想軸の場合は、本設定は無効となります。この場合、外部原点近傍入力信号は汎用入力として使
用できます。

*4.割込信号機能選択に［1］を選択した場合、ラッチの対象となる軸は、［共通パラメータ］の［ラッチ信号
設定］に従います。

*5.仮想軸の場合、本設定は無効となり、汎用入力として扱われます。
*6.即停止入力停止方法には［1］の設定はありません。
*7. RUN 出力機能、偏差カウンタリセット出力機能がそれぞれ選択されていない場合は、全て［0］の設定と
同じ動作となります。

*8.偏差カウンタリセット出力機能が偏差カウンタリセット出力として設定されているときのみ、信号を出力
します。

*9. RUN出力選択が RUN出力として設定されているときのみ、信号を OFFします。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値
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速度・加減速度設定

最高速度
実際に使用する速度の中で最も早い速度を登録します。それにより、本来、使われることの
ない最高速度以上の速度を誤って使うことを防げます。
ラインドライバ出力タイプならびに仮想軸については、最大 4000000（pps）となりますが、
オープンコレクタ出力タイプについては、最大 500000（pps）となります。

起動速度
サーボモータを使用する場合は、［0］としてください。
ステッピングモータを使用する場合は、起動時の脱調を防ぐために、通常、最大自起動周波
数の 1/10～ 1/2の値を設定します。負荷状況によって変わりますので、詳しくはステッピン
グモータのマニュアルを確認してください。

加減速カーブ選択
加減速時のカーブを選択します。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

最高速度 軸の最高速度を指定します。 0～
4000000*1*2 指令単位／ s 4000000*1

起動速度 軸の起動速度を指定します。 0～
4000000*2 指令単位／ s 0

反転指令時動作*3 多重起動時の反転動作を選択します。
0：反転時減速停止、1：反転時即停止 0～ 1 － 0

加減速カーブ選択 加速、減速時のカーブを選択します。
0：台形、1：S字（3次曲線） 0～ 1 － 0

加減速時間選択 加減速時間の指定方式を選択します。
0：軸の起動速度から最高速度までの
　  時間（加速度一定）
1：軸の現在速度から目標速度までの
　  時間（時間一定）

0～ 1 － 0

補間時単軸減速
時間 *3

メモリ運転での補間動作時の軸減速停
止時間を設定します。 0～ 250000 ms 1000

*1.オープンコレクタ出力タイプは、最大 500000となります。初期値も 500000となります
*2.パルス単位の場合の設定範囲です。
*3.原点復帰では、設定不要です。詳細については、5-21 ページの「速度・加減速度設定」を参照してください。

目標
速度

起動
速度

0

加速時間 減速時間

時間

速度（pps）

台形 S字

最高
速度

目標
速度

起動
速度

0

加速時間

実際の軸動作
の加速時間　

減速時間

実際の軸動作
の減速時間　

時間

速度（pps）

最高
速度

実際の軸動作
の加速時間

実際の軸動作
の減速時間
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加減速時間選択
加減速時間の指定方法として、加速度一定にする方法と、加減速時間を一定にする方法のど
ちらかを選択します。
加速度一定とは、起動速度から最高速度までの時間を決め、目標速度によって加減速時間が
変化する設定方法です。
加減速時間一定とは、現在の速度から目標速度までの時間が設定された時間になり、加減速
時間が変化しない設定方法です。ただし、三角制御となる場合は、現在速度、目標速度、加
減速時間により算出した加速度により加減速時間を決定します。

加速度一定

加減速時間一定

参考

加減速時間選択は、原点復帰時は設定によらず［加速度一定］で動作します。

最高速度

①起動時の
目標速度

TA TD

A A D

②速度変更
の目標速度

速度

時間

起動速度

TA
Ta2 TdTa1

【起動時】
　TA ： 加速時間
　Ta1 ： 実際の加速時間
　A ： 加速度

【減速時】
　TD ： 減速時間
　Td ： 実際の減速時間
　  D ： 減速度

【速度変更時】
　TA ： 加速時間
　Ta2 ： 実際の加速時間
　A ： 加速度

最高速度

①起動時の
目標速度

TA TD

A1

D

②速度変更
の目標速度

速度

時間

起動速度

A2

TA

【起動時】
　TA ： 加速時間
　A1 ： 加速度

【減速時】
　TD ： 減速時間
　D ： 減速度

【速度変更時】
　TA ： 加速時間
　A2 ： 加速度
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パルス出力設定

パルス出力方式
位相差パルス出力

正方向／負方向パルス出力

パルス +方向出力

パルス出力方向
配線を変更することなく、モータの回転方向を変更できます。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

パルス出力方式 出力するパルスの方式を選択します。
0：位相差パルス出力（1てい倍）
1：位相差パルス出力（2てい倍）
2：位相差パルス出力（4てい倍）
3：正方向／負方向パルス出力
4：パルス＋方向出力

0～ 4 － 3

パルス出力方向*1 モータの回転方向を選択します。
0：正方向指令時に正方向パルス／ A相
進みパルスを出力する
1：正方向指令時に負方向パルス／ B相
進みパルスを出力する

0～ 1 － 0

*1.配線を変更することなく、モータの回転方向を切り替えられます。

正方向パルス出力

負方向パルス出力

正転 逆転

正転

正方向パルス出力

負方向パルス出力

逆転

正転

パルス出力

方向出力

逆転

出力ON 出力OFF
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ソフトウェアリミット設定

原点復帰設定

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

ソフトウェア
リミット機能選択

ソフトウェアリミットの機能を選択しま
す。
0：無効
1：指令位置に対して有効。調整運転*1

　  に対しては無効。
2：フィードバック位置に対して有効。
　  調整運転 *1に対しては無効。
3：指令位置に対しても、調整運転 *1に
　  対しても有効。
4：フィードバック位置に対しても、調
　  整運転 *1に対しても有効。

0～ 4 － 0

負方向ソフト
ウェアリミット

負方向側のソフトウェアリミット値を設
定します。

-2147483647
～

2147483646*2
指令単位 -2147483647

正方向ソフト
ウェアリミット

正方向側のソフトウェアリミット値を設
定します。

-2147483647
～

2147483646*2
指令単位 2147483646

*1.調整運転とは、JOG運転、インチング運転、MPG運転を表しています。
*2.パルス単位の場合の設定範囲です。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

原点復帰動作
モード

原点を確定する方法を選択します。
0：近傍退避・原点近傍入力 OFF指定
1：近傍退避・原点近傍入力 ON指定
2：近傍退避・原点近傍入力 OFF指定
（退避後アプローチ速度）
3：近傍退避・原点近傍入力 ON指定
（退避後アプローチ速度）
4：原点近傍入力 OFF指定
5：原点近傍入力 ON指定
6：原点退避・原点近傍入力なし
7：原点近傍入力なし
8：限界入力 OFF指定
9：近傍退避・原点入力マスク量指定
10：原点近傍入力のみ
11：近傍退避・押し当て時間指定
12:近傍退避・押し当て原点入力指定
13：原点近傍入力なし・押し当て原点入
力指定
14：原点プリセット

0～ 14 － 0

正方向限界入力時
動作

原点復帰中に動作方向の限界入力が ON
した場合の動作を選択します。
0：反転しない、エラー停止*1

1：反転する、たまりパルス停止
2：反転する、減速停止

0～ 2 － 1
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原点復帰動作モード
機械原点を決定する動作として、15 種類の動作から選択できます。動作の詳細については、
4-21 ページの「原点確定の動作」を参照してください。

正方向限界入力時動作と負方向限界入力時動作
原点復帰中に動作方向の限界入力まで到達したときに、反転して原点復帰を続けさせるか、
反転させないでエラー停止させるかを選択します。反転させる場合は、その停止方法も選択
します。
両方向の限界入力時動作を［反転する］に設定している場合、原点入力検出方向に対して逆
側の限界入力から他方の限界入力まで動作して、原点が検出できなかったときには、エラー
停止します。

負方向限界入力時
動作

原点復帰中に動作方向の限界入力が ON
した場合の動作を選択します。
0：反転しない、エラー停止 *1

1：反転する、たまりパルス停止
2：反転する、減速停止

0～ 2 － 1

原点復帰開始方向 原点復帰起動時の開始方向を選択しま
す。
0：正方向、1：負方向

0～ 1 － 0

原点入力検出方向 原点復帰の原点入力検出方向を選択しま
す。
0：正方向、1：負方向

0～ 1 － 0

原点復帰押し当て
時間

原点復帰動作モードが［近傍退避・押し
当て、時間指定］設定時の押し当て時間
を設定します。

0～ 10000 ms 100

原点入力マスク量 原点復帰動作モードが［近傍退避・原点
入力マスク量指定］設定時の定寸量を設
定します。

0～
2147483647*2 指令単位 10000

原点補正値 原点確定後の原点復帰補正量を設定しま
す。

-2147483647
～

2147483647*2
指令単位 0

原点位置オフセッ
ト

原点復帰の起動により、設定した値で現
在位置をプリセットします。
絶対値エンコーダシステムの場合は、同
時に絶対値エンコーダ原点設定も実行し
ます。

-2147483647
～

2147483647*2
指令単位 0

原点復帰速度 原点復帰時の高速速度を設定します。 1～
4000000*2 指令単位／ s 10000

原点復帰
アプローチ速度

原点復帰時の近傍速度を設定します。 1～
4000000*2 指令単位／ s 1000

原点復帰補正速度 原点復帰時の補正速度を設定します。 1～
4000000*2 指令単位／ s 1000

原点復帰加速時間 原点復帰時の加速時間を設定します。 0～ 250000 ms 1000

原点復帰減速時間 原点復帰時の減速時間を設定します。 0～ 250000 ms 1000

*1.エラー停止の方法は限界入力停止方法に従います。
*2.パルス単位の場合の設定範囲です。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値
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原点復帰開始方向
原点復帰の起動時に動き出す方向を選択します。下図を参照してください。

原点入力検出方向
原点確定時の方向を選択します。下図を参照してください。

原点復帰押し当て時間
原点復帰動作モードが［近傍退避・押し当て時間指定］設定時の押し当て時間を設定します。
動作の詳細については、4-27 ページの「11：近傍退避・押し当て時間指定の動作」を参照し
てください。

原点入力マスク量
原点復帰動作モードが［近傍退避・原点入力マスク量指定］設定時の定寸量を設定します。
動作の詳細については、4-26 ページの「9：近傍退避・原点入力マスク量指定の動作」を参
照してください。

正方向負方向

ON

OFF
ON

OFF

開始
停止

原点復帰速度 原点復帰アプローチ速度

原点近傍入力信号

原点入力信号

パルス出力

原点入力検出方向／原点復帰開始方向

原点復帰開始方向と原点入力検出方向が同一の場合

正方向負方向
開始 停止

正方向負方向
開始

正方向負方向
開始

正方向負方向
開始 停止

正方向負方向
開始停止

原点入力検出方向

原点復帰開始方向

近傍ON中の起動時は原点入力検出方向
の設定のみで開始方向が決定します。

原点復帰開始方向と原点入力検出方向が別の場合
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原点補正値
原点検出後の原点復帰補正量を設定します。
このときの移動速度は、［原点復帰補正速度］で設定します。
動作の詳細については、4-30 ページの「原点補正」を参照してください。

原点位置オフセット
原点復帰動作完了時の現在位置プリセットとなります。
［原点位置オフセット］に設定した値が、現在位置となります。

原点復帰速度
原点復帰時の高速速度となります。

原点復帰アプローチ速度
原点復帰時の近傍速度となります。

原点復帰補正速度
［原点補正値］を設定した場合の、移動速度となります。
動作の詳細については、4-30 ページの「原点補正」を参照してください。

原点復帰加速時間と原点復帰減速時間
原点復帰時の加速時間と減速時間を設定します。
詳細については、4-14 ページの「速度・加減速度設定」を参照してください。
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4-3 原点復帰の動作
本 NCユニットには原点復帰動作モードが 15種類あります。また、原点が確定した後に、原
点補正値により、微調整することも可能です。

原点確定の動作
ここでは、15種類の原点確定の動作について説明します。

0：近傍退避・原点近傍入力 OFF指定の動作
1． 原点復帰速度で起動し、原点近傍センサの OFF→ ONにより、原点復帰アプローチ速度
に減速を開始します。

2． 原点復帰アプローチ速度に到達し、原点近傍センサが ON→ OFFした後の、最初の原点
入力で停止し、機械原点が確定します。

参考

原点近傍入力が ONしている状態から原点復帰を行うと、原点入力検出方向と逆方向に原点復帰
速度で動作を開始します。原点近傍入力の ON状態から一旦退避した後は、原点入力検出方向へ
原点復帰速度で原点復帰動作を開始します。

正方向負方向

ON

OFF
ON

OFF

開始
停止

原点復帰速度

原点復帰アプローチ速度

原点近傍入力信号

原点入力信号

パルス出力

原点入力検出方向
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1：近傍退避・原点近傍入力 ON指定の動作
1． 原点復帰速度で起動し、原点近傍センサの OFF→ ONにより、原点復帰アプローチ速度
に減速を開始します。

2． 原点復帰アプローチ速度に到達し、最初の原点入力で停止し、機械原点が確定します。

参考

原点近傍入力が ONしている状態から原点復帰を行うと、原点入力検出方向と逆方向に原点復帰
速度で動作を開始します。原点近傍入力の ON状態から一旦退避した後は、原点入力検出方向へ
原点復帰速度で原点復帰動作を開始します。

2：近傍退避・原点近傍入力 OFF指定（退避後アプローチ速度）の動作
1． 原点復帰速度で起動し、原点近傍センサの OFF→ ONにより、原点復帰アプローチ速度
に減速を開始します。

2． 原点復帰アプローチ速度に到達し、原点近傍センサが ON→ OFFした後の、最初の原点
入力で停止し、機械原点が確定します。

参考

原点近傍入力が ONしている状態から原点復帰を行うと、原点入力検出方向と逆方向に原点復帰
速度で動作を開始します。原点近傍入力の ON状態から一旦退避した後は、原点入力検出方向へ
原点復帰アプローチ速度で原点復帰動作を開始します。

正方向負方向

ON

OFF
ON

OFF

開始

停止

原点復帰速度

原点復帰アプローチ速度

原点近傍入力信号

原点入力信号

パルス出力

原点入力検出方向

ON

OFF
ON

OFF

開始 停止
原点復帰速度

パルス出力
原点復帰アプローチ速度

原点入力検出方向
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3：近傍退避・原点近傍入力 ON指定（退避後アプローチ速度）の動作
1． 原点復帰速度で起動し、原点近傍センサの OFF→ ONにより、原点復帰アプローチ速度
に減速を開始します。

2． 原点復帰アプローチ速度に到達し、最初の原点入力で停止し、機械原点が確定します。

参考

原点近傍入力が ONしている状態から原点復帰を行うと、原点入力検出方向と逆方向に原点復帰
速度で動作を開始します。原点近傍入力の ON状態から一旦退避した後は、原点入力検出方向へ
原点復帰アプローチ速度で原点復帰動作を開始します。

4：原点近傍入力 OFF指定の動作
1． 原点復帰速度で起動し、原点近傍センサの OFF→ ONにより、原点復帰アプローチ速度
に減速を開始します。

2． 原点復帰アプローチ速度に到達し、原点近傍センサが ON→ OFFした後の、最初の原点
入力で停止し、機械原点が確定します。

正方向負方向

ON

OFF
ON

OFF

開始

停止

原点復帰速度

原点復帰アプローチ速度

原点近傍入力信号

原点入力信号

パルス出力

原点入力検出方向

正方向負方向

ON

OFF
ON

OFF

開始 停止

原点復帰速度

原点復帰アプローチ速度

原点近傍入力信号

原点入力信号

パルス出力

原点入力検出方向
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参考

原点近傍センサが ON している状態から原点復帰を行うと、原点復帰開始方向の設定により以下
のような動作となります。
原点復帰開始方向と原点入力検出方向が同一の場合：

退避動作は行わず、原点入力検出方向に原点復帰アプローチ速度で原点復帰動作を開始しま
す。

原点復帰開始方向と原点入力検出方向が異なる場合：
原点近傍入力の状態によらず、原点復帰速度で原点復帰開始方向への動作を開始します。原
点復帰開始方向の限界入力時動作が「反転する」設定の場合は、限界入力検出時に反転し、
原点入力検出方向への原点復帰動作を行ないます。

5：原点近傍入力 ON指定の動作
1． 原点復帰速度で起動し、原点近傍センサの OFF→ ONにより、原点復帰アプローチ速度
に減速を開始します。

2． 原点復帰アプローチ速度に到達し、最初の原点入力で停止し、機械原点が確定します。

参考

原点近傍センサが ON している状態から原点復帰を行うと、原点復帰開始方向の設定により以下
のような動作となります
原点復帰開始方向と原点入力検出方向が同一の場合：

退避動作は行わず、原点入力検出方向に原点復帰速度で原点復帰動作を開始します。
原点復帰開始方向と原点入力検出方向が異なる場合：

原点近傍入力の状態によらず、原点復帰速度で原点復帰開始方向への動作を開始します。原
点復帰開始方向の限界入力時動作が「反転する」設定の場合は、限界入力検出時に反転し、
原点入力検出方向への原点復帰動作を行ないます。

正方向負方向

ON

OFF
ON

OFF

開始 停止

原点復帰速度

原点復帰アプローチ速度

原点近傍入力信号

原点入力信号

パルス出力

原点入力検出方向
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6：原点退避・原点近傍入力なしの動作
1． 原点復帰アプローチ速度で原点復帰を開始します。
2． 最初の原点入力で停止し、機械原点が確定します。

参考

原点入力が ONしている状態から原点復帰を行うと、原点入力検出方向と逆方向に原点復帰速度
で動作を開始します。原点入力の ON状態から一旦退避した後は、原点入力検出方向へ原点復帰
アプローチ速度で原点復帰動作を開始します。

7：原点近傍入力なしの動作
1． 原点復帰アプローチ速度で原点復帰を開始します。
2． 最初の原点入力で停止し、機械原点が確定します。

参考

原点入力が ON している状態から原点復帰を行うと、原点復帰開始方向の設定により以下のよう
な動作となります。
原点復帰開始方向と原点入力検出方向が同一の場合：

退避動作は行わず、原点入力検出方向に原点復帰アプローチ速度で原点復帰動作を開始しま
す。

原点復帰開始方向と原点入力検出方向が異なる場合：
原点近傍入力の状態によらず、原点復帰速度で原点復帰開始方向への動作を開始します。原
点復帰開始方向の限界入力時動作が「反転する」設定の場合は、限界入力検出時に反転し、
原点入力検出方向への原点復帰動作を行ないます。

正方向負方向

ON

OFF

開始停止
原点復帰アプローチ速度

原点復帰速度

原点入力信号

パルス出力

原点入力検出方向

開始

正方向負方向

ON

OFF

開始

停止原点復帰アプローチ速度

原点入力信号

パルス出力

原点入力検出方向
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8：限界入力 OFF指定の動作
1． 原点復帰速度で起動し、原点入力検出方向と反対方向の限界センサの OFF → ON によ
り、原点復帰アプローチ速度に減速を開始します。

2． 原点復帰アプローチ速度に到達し、限界センサが ON→ OFFした後の、最初の原点入力
で停止し、機械原点が確定します。

参考

原点入力検出方向と逆側の限界入力が ON している状態から原点復帰を行うと、原点入力検出方
向へ原点復帰アプローチ速度で原点復帰動作を行ないます。

9：近傍退避・原点入力マスク量指定の動作
1． 原点復帰速度で起動し、原点近傍センサの OFF→ ONにより、原点復帰アプローチ速度
に減速を開始します。

2． 原点近傍センサが OFF→ ON後、決められた移動量（［原点入力マスク量］）を移動し終
わってから最初の原点入力で停止し、機械原点が確定します。
その際、設定された移動量が短く、原点復帰アプローチ速度に減速する前に、移動量に
達するような場合は、原点復帰起動時に、原点入力マスク量不正（エラーコード：6407）
となります。

参考

原点近傍入力が ONしている状態から原点復帰を行うと、原点入力検出方向と逆方向に原点復帰
速度で動作を開始します。原点近傍入力の ON状態から一旦退避した後は、原点入力検出方向へ
原点復帰アプローチ速度で原点復帰動作を開始します。

正方向負方向

ON

OFF
ON

OFF

開始 停止

原点復帰速度

原点復帰アプローチ速度

負方向限界信号

原点入力信号

パルス出力

原点入力検出方向

正方向負方向
開始 停止

原点復帰アプローチ速度

正方向負方向

ON

OFF
ON

OFF

開始 停止

原点復帰速度

原点復帰アプローチ速度

原点近傍入力信号

原点入力信号

パルス出力

原点入力検出方向

近傍入力後に原点入力マスク量、移動します。
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10：原点近傍入力のみの動作
1． 原点復帰速度で起動し、原点近傍センサの OFF→ ONにより減速停止します。
2． 停止後、原点復帰アプローチ速度で反転し、原点近傍センサの ON→ OFFで停止し、機
械原点が確定します。

参考

原点近傍入力のみを使用して原点復帰を行う場合、原点入力検出方向と逆方向に動作したときの
原点近傍信号の ON→ OFF変化点を原点検出位置とします。
原点近傍入力がONしている状態から原点復帰を行う場合、原点入力検出方向と逆方向に原点復帰ア
プローチ速度で動作を開始し、原点近傍信号の ON→ OFFにより原点位置の検出を終了します。

11：近傍退避・押し当て時間指定の動作
1． 原点復帰速度で起動し、原点近傍センサの OFF→ ONにより、原点復帰アプローチ速度
に減速を開始します。減速開始と同時にトルク制限出力をONし、時間監視を開始します。

2． 設定時間が経過後、機械原点が確定します。

参考

原点近傍入力が ONしている状態から原点復帰を行う場合、原点入力検出方向と逆方向に原点復
帰速度で動作を開始します。原点近傍入力の ON状態から一旦退避した後は、原点入力検出方向
へ原点復帰アプローチ速度で原点復帰動作を開始します。
トルク制限出力については、9-18 ページの「原点復帰時の自動制御」を参照してください。
この原点復帰を行う場合は、サーボドライバ側でトルク制限の設定が必要となります。

開始 停止

原点近傍センサ（原点）

停止
（機械的原点）

開始

正方向負方向

ON

OFF

開始 停止

原点復帰速度

原点復帰アプローチ速度

原点近傍入力信号

トルク制限出力信号

パルス出力

原点入力検出方向

設定時間が経過後に原点が確定します。
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12：近傍退避・押し当て原点入力指定の動作
1． 原点復帰速度で起動し、原点近傍センサの OFF→ ONにより、原点復帰アプローチ速度
に減速を開始します。減速開始と同時にトルク制限出力を ONします。

2． 原点入力の OFF→ ONにより、機械原点が確定します。

参考

原点近傍入力が ONしている状態から原点復帰を行う場合、原点入力検出方向と逆方向に原点復
帰速度で動作を開始します。原点近傍入力の ON状態から一旦退避した後は、原点入力検出方向
へ原点復帰アプローチ速度で原点復帰動作を開始します。
トルク制限出力については、9-18 ページの「原点復帰時の自動制御」を参照してください。
この原点復帰を行う場合は、サーボドライバ側でトルク制限の設定が必要となります。

13：原点近傍入力なし・押し当て原点入力指定の動作
1． 原点復帰アプローチ速度で起動すると共に、トルク制限出力を ONします。
2． 原点入力の OFF→ ONにより、機械原点が確定します。

参考

トルク制限出力については、9-18 ページの「原点復帰時の自動制御」を参照してください。
この原点復帰を行う場合は、サーボドライバ側でトルク制限の設定が必要となります。

正方向負方向

ON

OFF
ON

OFF

開始 停止

原点復帰高速速度

原点復帰アプローチ速度

原点近傍入力信号

トルク制限出力信号

パルス出力

原点入力検出方向

原点入力信号

正方向負方向

ON

OFF

開始 停止

原点復帰アプローチ速度

トルク制限出力信号

パルス出力

原点入力検出方向

原点入力信号
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14：原点プリセットの動作
1． 現在の停止位置を強制的に原点位置オフセットに変更して、機械原点を確定します。

原点位置オフセットを「0」と設定した場合は、原点確定が ON すると同時に、原点停止も
ONします。

原点位置オフセットを「0」と設定した場合
ON

原点復帰 OFF

ON

原点復帰受付 OFF

ON

原点確定 OFF

ON

原点停止 OFF

指令現在位置 0
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原点補正
原点補正値を設定することで、原点入力を検出後、原点補正値分移動し原点を確定します。
メカ系で機械原点が確定したあとに、ワークの調整を行うことは困難なため、微調整が必要
な場合に最初に確定した機械原点からのズレ量を補正データとして設定します。
このときの移動速度は、原点復帰補正速度となります。

*1. 偏差カウンタリセット出力を行う場合は、偏差カウンタリセット出力OFF後から約0.5秒となります。

タイミングチャート
軸 1の原点復帰を実行した場合のタイミングチャートは、次のようになります。

原点補正がない場合

時間

パルス出力

約0.5秒*1

原点復帰補正速度

補正データ分移動

減速

原点入力信号
ON

OFF

原点復帰

原点復帰受付

軸ビジー

JOG起動可

直接運転起動可

位置決め動作完了

サーボロック中(軸停止中）

原点復帰中

原点確定

原点近傍入力

原点入力

パルス出力

偏差カウンタリセット出力

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON

OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

時間
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原点補正がある場合

時間

ON
OFF

ON
OFF
ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF原点復帰

原点復帰受付

軸ビジー
JOG起動可

直接運転起動可

位置決め動作完了

サーボロック中(軸停止中）

原点復帰中

原点確定

原点近傍入力

原点入力

パルス出力

偏差カウンタリセット出力
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原点復帰の減速停止

原点復帰

減速停止

原点復帰受付

減速停止受付

軸ビジー

JOG起動可

直接運転起動可

減速停止入力中

停止完了
位置決め動作完了

原点復帰中

原点確定

原点近傍入力

原点入力

パルス出力

偏差カウンタリセット出力

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

サーボロック中(軸停止中）

時間
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4-4 現在位置プリセット
現在位置プリセット機能とは、現在の位置を任意の値に変更する機能です。

機能概要
本 NCユニットには以下に示す 3種類の現在位置プリセット機能があります。

原点プリセット
原点復帰機能の 1つで、現在の停止位置を強制的に原点位置オフセットに変更して、機械原
点を確定する方法です。原点復帰の起動により、プリセットされます。
詳細については、4-29 ページの「14：原点プリセットの動作」を参照してください。

起動時現在位置クリア有効
位置決め機能の起動時に、現在位置を 0プリセットする機能です。フィーダ制御などの送り
制御の場合に使用すると便利な機能です。
ただし、起動時現在位置クリア有効を実行すると、機械原点が失われるため、原点未確定状
態となります。

現在位置プリセット
現在位置を任意の値に変更することができる機能です。
現在位置プリセットを実行すると、機械原点が確定するため、原点確定状態となります。

起動時現在位置クリア有効
軸パラメータの［起動時現在位置クリア有効］で軸ごとに設定することが可能です。
設定した軸は、起動する前に指令位置を「0」として起動します。
起動時現在位置クリア有効が実行されるタイミングは、次のようになります。

使用上の注意

起動時現在位置クリア有効を実行すると、機械原点が失われるため、原点未確定状態となります。

参考

起動時現在位置クリア有効は、位置決め機能起動時以外に、多重起動時ならびに割込定寸送りの
割込入力時にも「0」プリセットされます。
リレーからの起動時に条件待ちで軸が動作していなくても、シーケンス開始時点で 0プリセット
されます。
MPGを含む同期制御機能、原点復帰機能、JOG／インチング機能では、起動時現在位置クリア
有効設定は無効となり、「0」プリセットされません。
メモリ運転途中の停止→開始 (自動パターンなど )では 0プリセットされません。

直接運転 ：多重起動を含む位置決め機能起動時、および割込定寸送りの割込入力 ON時

メモリ運転 ：メモリ運転またはメモリ運転単独起動のリレー起動時、および割込定寸送りの割込入力
　ON時
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現在位置プリセット
［直接運転指令リレーエリア］の現在位置プリセットの ON の立ち上がりで、［直接運転指令
リレーエリア］に設定した任意の値に変更します。
こののち、原点確定状態にします。
リレーの割り付けについては、5-62 ページの「直接運転指令リレー」を参照してください。

タイミングチャート
タイミングチャートは、次のようになります。
現在位置を「0」に変更すると、原点となりますので、原点停止フラグが ONします。

使用上の注意

リングモードでリングの範囲外への現在位置プリセット、ならびに［軸ビジー］中の現在
位置プリセットはエラーとなります。
またエラー発生中の現在位置プリセットは無効となります。

現在位置プリセット

現在位置プリセット受付

位置決め動作完了

原点確定フラグ

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON
OFF
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4-5 CX-Programmerによる原点復帰
CX-Programmerによる手動運転には、以下の 5つの操作が実行できます。

JOG運転
インチング運転
直接運転
原点復帰
配線チェック

ここでは、原点復帰について説明します。

使用上の注意

CX-Programmerからの指令により、JOG運転、直接運転、原点復帰を実行すると、設定された
速度でモータが実際に動作します。
モータの動作による危険がないことを十分に確認の上、実行してください。
CX-Programmerから操作する場合は、外部に非常停止回路を設置するなど安全にモータを停止で
きるようにしてください。パソコンの異常が発生した場合など、CX-Programmer から指令が与
えられなくなる場合があります。
［軸パラメータに反映］ボタンを押すと、軸パラメータに設定が反映されます。
運転画面で設定したパラメータを使用してラダーから原点復帰を行う場合は、必ず［軸パラメー
タに反映］ボタンを押してください。

原点復帰の手順
1． NCユニットのデータ設定画面にあるメニューの［NCユニット］から［運転］を選択し
ます。
以下の注意ダイアログが表示されますので、内容をよく読み、安全な状態を確認できた場合
は [OK]をクリックしてください。

使用上の注意

［OK］をクリックすると、NCユニットはツール占有モード（運転）になります。
ツール占有モード（運転）については、3-1 ページの「手動運転の概要」を参照してください。
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2． 手動運転画面が表示されますので、［原点復帰］タブを選択します。
以下の画面が表示されます。

3． 原点復帰を行う軸を選択します。
4． 原点復帰設定を確認します。
変更したい場合は［編集］ボタンを、問題がなければ［確認］ボタンを押します。
原点復帰設定を編集する場合、以下の画面が表示されます。

編集が終われば、［OK］ボタンを押して、画面を閉じてください。
原点復帰設定を編集したときも、必ず原点復帰を実行する前に、［確認］ボタンを押してくだ
さい。
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5． NCユニットの RUN出力を使用している場合は、［RUN信号 ON］ボタンを押して RUN
出力を ONの状態にしてください。

6． 原点復帰操作を実行します。

使用上の注意

ツール占有モード（運転）では、運転指令を与えられる軸は 1軸のみとなります。
同時に複数軸への運転指令を与えることはできません。
ある軸の動作中に手動運転画面の［軸選択］を変更しても、変更後の軸の操作はできませ
ん。
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4-6 絶対値エンコーダ原点設定
パルス出力タイプの NC ユニットでは、アプリケーションがセミクローズドループであれ、
フルクローズドループであれ、位置制御ループはドライバ側で持っています。
しかし本 NCユニットはエンコーダのフィードバックを入力することができます。
エンコーダにはインクリメンタルエンコーダと絶対値エンコーダのどちらも使用することが
できます。

絶対値エンコーダは PLC本体（NCユニット）の電源が切れても、バッテリバックアップに
より絶対値データを保持しています。このため、PLC 本体（NC ユニット）の電源投入時に
その絶対値データを絶対値エンコーダより読み込むことにより、現在位置を確定させること
ができます。
一度、原点を確定しておけば、インクリメンタルエンコーダのように、電源投入後の原点復
帰は不要です。

機能概要
絶対値エンコーダシステムの原点設定は、インクリメンタルエンコーダと同様に原点復帰に
より原点を確定させることができます。
原点確定後の指令位置と絶対値エンコーダより読み出した機械原点のオフセット量を軸パラ
メータの［絶対値エンコーダ原点位置オフセット］として取り込みます。
そのため、［絶対値エンコーダ原点位置オフセット］は読み出し専用のパラメータです。

対象となるサーボモータ
NCユニットと接続可能な絶対値エンコーダを搭載したサーボモータは次のとおりです。

サーボドライバとの接続
絶対値エンコーダを使用するためには、サーボドライバからのエンコーダ A相、B相入力と、
サーボドライバに対する RUN出力および SEN出力の接続が必要となります。また、パルス
出力に関しても、正方向、負方向の接続が正しくないと正常な絶対値データを取得すること
ができません。
2-42 ページの「OMNUC G5 シリーズ /G シリーズサーボドライバとの接続例」にしたがっ
て、正しく接続してください。（OMNUC W シリーズサーボドライバとの接続については、
「付 -3 サーボドライバ接続用ケーブル」の配線図を参考に接続してください）

NCユニット SEN信号

ABSデータ

サーボ
ドライバ

モータ（ABSエンコーダ）

M
バッテリ
バックアップ

バッテリ

メーカ名 シリーズ名 サーボドライバ形式 サーボモータ形式

オムロン OMNUC G5シリーズ 形 R88D-KT□□□ 形 R88M-K□□□□□ S
形 R88M-K□□□□□ T
形 R88M-K□□□□□ C

OMNUC Gシリーズ 形 R88D-GT□□□ 形 R88M-G□□□□□ S
形 R88M-G□□□□□ T

OMNUC Wシリーズ 形 R88D-WT□□□ 形 R88M-W□□□□□ S
形 R88M-W□□□□□ T
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設定手順
絶対値エンコーダシステムの原点設定の手順について説明します。

1． 絶対値エンコーダのセットアップ（OMNUC G5シリーズ /Wシリーズのみ）
OMNUC Gシリーズでは絶対値エンコーダ側のセットアップは必要ありません。
OMNUC G5 シリーズのセットアップ方法につきましては、『OMNUC G5 シリーズ AC サー
ボモータ／ドライバ　ユーザーズマニュアル（SBCE-357）』を参照してください。
OMNUC Wシリーズのセットアップ方法につきましては、『OMNUC Wシリーズ ACサーボ
モータ／ドライバ　ユーザーズマニュアル（SBCE-309）』を参照してください。

2． NCユニットの軸パラメータの設定
NCユニットの軸パラメータにある［フィードバックパルス入力設定］の［エンコーダ種別］
を選択します。
詳細については、5-43 ページの「フィードバックパルス入力設定」を参照してください。
また、軸パラメータにある［入出力機能選択］の［RUN 出力機能］を［1:RUN 出力として
使用する］に設定してください。

3． サーボロックの実行
サーボドライバを運転状態にし、サーボロックします。

4． 原点復帰の実行
原点復帰を実行します。
原点確定後、原点確定後の指令位置と絶対値エンコーダより読み出した機械原点のオフセッ
ト量を軸パラメータの［絶対値エンコーダ原点位置オフセット］として取り込みます。

参考

絶対値エンコーダ原点設定が終了したら、パラメータを保存しておいてください。データの保存
方法については、8-40 ページの「データの保存」を参照してください。

使用上の注意

回転軸かつ減速機を使用するシステムでの絶対値エンコーダ付きモータの使用はできません。
減速機を使用する場合など［モータ 1 回転の指令パルス数］と実際のモータ 1回転のパルス数が
一致しない場合、絶対値エンコーダ付きモータの使用はできません。
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NCユニットとサーボドライバの設定
絶対値エンコーダを使用する場合、NC ユニットとサーボドライバのパラメータ設定を特定
の組合せで使用する必要があります。下表の組合せとなるように設定してください。

注 . 上記設定値は、各機器の出荷時設定です。この設定を変更しないでください。

また、エンコーダ入力の分周比に関しては、以下のように設定してください。

Aはサーボモータ／サーボドライバの分解能の範囲で同じ数値を設定してください。

［例］Gシリーズサーボの出荷時設定　Pn44=2500（Pn45=0）の場合
NCユニットのモータ一回転あたりのフィードバックパルス数＝ 2500× 4=10000
を設定します。

NCユニットの各軸パラメータ サーボドライバのパラメータ

パルス出力設定 フィードバックパルス入力設定 G5シリーズ Gシリーズ Wシリーズ

パルス出力方向 フィード
バックパルス
入力方式

フィード
バックパルス
入力方向

指令パルス
回転方向
切り替え
（Pn006）

エンコーダ
出力方向
切り替え
（Pn012）

指令パルス
回転方向
切り替え
（Pn41）

エンコーダ
出力方向
切り替え
（Pn46）

逆回転
モード
（Pn000.0）

0：正方向指令
時に正方向パル
ス／ A相進み
パルスを出力す
る

2：位相差パ
ルス入力（4
てい倍）（※）

1：負方向パ
ルス／ B相進
みパルス入力
時に正方向カ
ウントする

0：指令パ
ルスにし
たがった
方向に
モータは
回転しま
す（※）

0：B相論
理：非反
転（※）

0：指令パ
ルスにし
たがった
方向に
モータは
回転しま
す（※）

0：B相出
力：非反
転（※）

0：＋指令
で
負方向回
転とする
（※）

1：正方向指令
時に負方向パル
ス／ B相進み
パルスを出力す
る

0：正方向パ
ルス／ A相進
みパルス入力
時に正方向カ
ウントする

NCユニットの
各軸パラメータ サーボドライバのパラメータ

フィードバック
パルス入力設定 G5シリーズ Gシリーズ Wシリーズ

モータ一回転あたりの
フィードバックパルス
数

エンコーダ分
周比分子設定
（Pn011）

エンコーダ分
周比分母設定
（Pn503）

エンコーダ分
周比分子設定
（Pn44）

エンコーダ分
周比分母設定
（Pn45）

エンコーダ分
周比設定
（Pn201）

A× 4 A 0 A 0 A
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4-7 高速原点復帰
高速原点復帰は、任意の位置から原点位置へ軸を戻すときに使用します。高速原点復帰の ON
の立ち上がりで実行します。
高速原点復帰の入力については、4-4 ページの「手動運転指令リレーエリア」を参照してく
ださい。

使用上の注意

高速原点復帰は、原点が確定した状態で実行してください。原点が確定していないと現在位置不
明（エラーコード：6006）エラーになります。

軸パラメータの設定
高速原点復帰は、原点復帰または、現在位置プリセットにて原点が確定した状態で使用する
機能です。そのため、共通パラメータ、および軸パラメータは原点復帰の項目で設定したも
のが必要となります。
ここでは原点復帰で設定したパラメータに加えて、高速原点復帰独自の軸パラメータを説明
します。

1． ［NCツール］ウィンドウのプロジェクトツリーにある［軸パラメータ］をクリック
します。
［軸パラメータ］を設定するウィンドウが現れます。

2． ［パラメータの種別］に［高速原点復帰設定］を選択します。
［高速原点復帰速度］、［高速原点復帰加速時間］、［高速原点復帰減速時間］を設定してくださ
い。

高速原点復帰設定

高速原点復帰速度
高速原点復帰時の速度を設定します。

高速原点復帰加速時間と高速原点復帰減速時間
高速原点復帰時の加速時間と減速時間を設定します。
高速原点復帰加速時間と高速原点復帰減速時間は［加速時間指定］により動作が決まります。
詳細については、4-14 ページの「速度・加減速度設定」と 4-15 ページの「加減速時間選択」
を参照してください。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

高速原点復帰速度 高速原点復帰時の速度を設定します。 1～
4000000*1 指令単位／ s 10000

高速原点復帰
加速時間

高速原点復帰時の加速時間を設定しま
す。 0～ 250000 ms 1000

高速原点復帰
減速時間

高速原点復帰時の減速時間を設定しま
す。 0～ 250000 ms 1000

*1.パルス単位の場合の設定範囲です。
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タイミングチャート
軸 1の高速原点復帰を実行した場合のタイミングチャートは、次のようになります。

ON高速原点復帰
OFF

ON高速原点復帰受付
OFF

ON
軸ビジー OFF

ON
位置決め動作完了

OFF

ON

サーボロック中（軸停止中） OFF

ON
高速原点復帰中

OFF

ON
原点停止

OFF

パルス出力 時間
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   5
データ設定
全体のデータ構成、共通パラメータ、各軸パラメータなど本 NCユニットで
使用するデータについて説明しています。
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5-1 全体のしくみ
ここでは、PLCと NCユニットとのデータ交換についての概要を説明します。

PLCと NCユニットとは、下図に示すようなデータ交換を行うことで使用します。

PLC NCユニット

制御リレーエリア   （出力）

（入力）

I/Oリフレッシュ

ユニット指令
指令
設定

動作データ

結果電源投入時
または

リスタート時

データ転送

データ保存
CX-Programmer

フラッシュメモリ

指令実行

チャネルI/O（CIO）エリア

　高機能I/Oユニットリレーエリア

任意のリレーエリア（共通パラメータで指定）

ステータス

動作指令

ステータス

共通パラメータ

各軸パラメータ

コマンド

位置指令値

速度指令値

加速時間

減速時間

補間指定

メモリ運転条件データ

NCユニット内部メモリ

メモリ運転データ

運転用リレーエリア（出力）

（入力）

　任意のDMまたはEM（データ転送用）

転送データ
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パラメータ／リレーエリア一覧
NCユニットでは、以下の 11種類のデータおよびリレーを扱います。

パラメータデータ

リレーエリア

メモリ運転データ

データ名 内　　容 設定する場所

共通パラメータ NCユニットを動作させる上での基本的な直接運転
指令リレーエリアの割り付けなどの設定を行いま
す。
共通パラメータは、NCユニットを使用するときに
は必ず設定する必要があります。

NCユニット内蔵
フラッシュメモリ

軸パラメータ 軸動作に関するパルス出力方式や入力信号の論理、
指令位置単位、各軸の最高速度などの設定を行い
ます。

メモリ運転
パラメータ

メモリ運転に関する構成軸設定、補間動作設定な
どの設定を行います。

データ名 内　　容 設定する場所

ユニット制御
リレー

ユニットのステータスに関するデータの読出し、
書き込み、エラーリセット、エラーフラグ、エ
ラーコードなどが割り付けられています。

PLCの高機能 I/Oユニット
リレーエリア

手動運転指令
リレー

手動運転に関するサーボロック、原点復帰、JOG、
インチング、高速原点復帰などが割り付けられて
います。

PLCの CIOエリア、WR
エリア、HRエリア、DM
エリア、EMエリアを使用
します。
共通パラメータで設定しま
す。

直接運転指令
リレー

直接運転に関する位置データ、速度データ、加減
速時間などの設定や相対移動、絶対移動などの起
動ビットが割り付けられています。

軸ステータス
リレー

軸に関する入力ステータスのビジーフラグ、サー
ボロック中、位置決め完了、ゾーン、軸エラー
コード、現在位置モニタなどが割り付けられてい
ます。

メモリ運転指令
リレー

メモリ運転に関する出力ステータスのシーケンス
No.、Mコードリセット、ティーチングアドレスな
どが割り付けられています。

メモリ運転
ステータスリレー

メモリ運転に関する入力ステータスのメモリ運転
エラー、メモリ運転エラーコード、Mストローブ、
Mコードなどが割り付けられています。

データ名 内　　容 設定する場所

メモリ運転データ メモリ運転に関する動作シーケンスや位置・速度・
加減速時間などの設定を行います。

NCユニット内蔵
フラッシュメモリ

メモリ運転条件
データ

メモリ運転に関する条件データの条件式、比較エ
リア、タイマ、カウンタなどの設定を行います。
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CX-Programmerによるデータ設定
CX-Programmerでは、以下のデータ編集が可能です。

共通パラメータ
軸パラメータ
メモリ運転パラメータ
メモリ運転データ
メモリ運転条件データ

ここでは、CX-Programmerのデータ設定画面による編集の手順を簡単に説明します。

共通パラメータ／軸パラメータ／メモリ運転パラメータの編集手順
1． CX-Programmerの［I/Oテーブル］ウィンドウから、NCユニットを選択し、ダブルク
リックします。
［NCツール］ウィンドウが立ち上がります。

2． ［NC ツール］ウィンドウのプロジェクトツリーから、編集したいパラメータを選択し
ます。

3． 右側に編集画面が表示されますので、パラメータを編集します。

メモリ運転データの編集手順
1． CX-Programmerの［I/Oテーブル］ウィンドウから、NCユニットを選択し、ダブルク
リックします。
［NCツール］ウィンドウが立ち上がります。

2． ［NCツール］ウィンドウのプロジェクトツリーから、編集したい［シーケンスデータ］
を選択します。

3． 右側に編集画面が表示されますので、編集したい［シーケンスデータ］の番号を選択し
ます。

4． ［コマンド］を選択します。
5． ［コマンド］の右側に、必要となるパラメータが表示されますので、選択、または入力
します。
［コマンド］を無効にしたい場合は、［無効］のチェックを入れます。

メモリ運転条件データの編集手順
1． CX-Programmerの［I/Oテーブル］ウィンドウから、NCユニットを選択し、ダブルク
リックします。
［NCツール］ウィンドウが立ち上がります。

2． ［NCツール］ウィンドウのプロジェクトツリーから、［メモリ運転データ］にある［条
件データ］を選択します。

3． 右側に編集画面が表示されますので、編集したい［条件データ］の番号が表示されてい
る行をクリックします。

4． ［種別］を選択します。
5． 詳細条件を編集するダイアログが表示されますので、条件を選択、または入力します。
6． ［微分条件選択］を選択します。
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5-2 共通パラメータ
共通パラメータは、軸動作時に必要な各軸パラメータや運転用データの設定エリアを指定し
ます。共通パラメータは NC ユニットを使用するときは、必ず設定する必要がありますが、
必要なパラメータだけ設定すれば動かせます。
共通パラメータエリアは、NCユニットの内部フラッシュメモリに割り付けられます。
そのため、パラメータの設定には、CX-Programmerを使って行います。

共通パラメータの一覧

総　　称 パラメータ名称 参照
ページ

有効
タイミング

運転用入出力リレー割付
設定

手動運転指令リレーエリア選択
5-6

電源投入時
リスタート時
または

セットアップ時

手動運転指令リレーエリア先頭チャネル

直接運転指令リレーエリア選択
5-7

直接運転指令リレーエリア先頭チャネル

メモリ運転指令リレーエリア選択
5-7

メモリ運転指令リレーエリア先頭チャネル

軸ステータスリレーエリア選択
5-8

軸ステータスリレーエリア先頭チャネル

メモリ運転ステータスリレーエリア選択
5-9

メモリ運転ステータスリレーエリア先頭チャネル

同期データリンク
送信選択

同期データリンク送信選択 1

5-10

同期データリンク送信選択 2

同期データリンク送信選択 3

同期データリンク送信選択 4

同期データリンク送信選択 5

同期データリンク送信選択 6

同期データリンク送信選択 7

同期データリンク送信選択 8

MPG倍率設定 MPG倍率 1（分子）

5-11 常時

MPG倍率 1（分母）

MPG倍率 2（分子）

MPG倍率 2（分母）

MPG倍率 3（分子）

MPG倍率 3（分母）

MPG倍率 4（分子）

MPG倍率 4（分母）

ラッチ機能設定 ラッチ 1対象軸選択

5-11
電源投入時
リスタート時
または

セットアップ時

ラッチ 2対象軸選択

ラッチ 3対象軸選択

ラッチ 4対象軸選択
5-5 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



5-2 共通パラメータ

デ
ｌ
タ
設
定

   5
運転用入出力リレー割付設定
運転用入出力リレーの割り付けを行います。使用する運転用入出力リレーだけを割り付けれ
ば、運転できます。
運転用入出力リレー割付設定の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時または、セッ
トアップ時となります。

手動運転指令リレーエリア選択
下記の 5つのエリアから選択することができます。

手動運転指令リレーエリア先頭チャネル
手動運転指令リレーエリア選択で指定したリレーエリアの先頭チャネルを指定します。

使用上の注意

手動運転用指令リレーは、1軸あたり、2CH使用します。使用する軸数分のリレーが各エリアの
設定チャネル範囲を超えないように、先頭チャネルを設定してください。
リレーエリアには、使用する軸について最大の軸No.までが割り付けられます。使用する軸No.の
間の未使用軸分も占有されます。

参考

手動運転指令リレーの詳細については、5-61 ページの「手動運転指令リレー」を参照してくださ
い。

エリア エリア名称 設定チャネル範囲

設定なし － －

［CIOエリア］ 通常の入出力リレーエリア 0000～ 6143CH

［WRエリア］ 内部補助リレーエリア W000～W511CH

［HRエリア］ 保持リレーエリア H000～ H511CH

［DMエリア］ データメモリエリア D00000～ D32767CH

［EMエリア］ 拡張データメモリエリア E00_00000～ E1C_32767CH*1

*1.CPUにより使用できるバンク数が異なります。
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直接運転指令リレーエリア選択
下記の 5つのエリアから選択することができます。

直接運転指令リレーエリア先頭チャネル
直接運転指令リレーエリア選択で指定したリレーエリアの先頭チャネルを指定します。

使用上の注意

直接運転指令リレーは、1軸あたり、12CH使用します。使用する軸数分のリレーが各エリアの設
定チャネル範囲を超えないように、先頭チャネルを設定してください。
リレーエリアには、使用する軸について最大の軸No.までが割り付けられます。使用する軸No.の
間の未使用軸分も占有されます。

参考

直接運転指令リレーの詳細については、5-62 ページの「直接運転指令リレー」を参照してくださ
い。

メモリ運転指令リレーエリア選択
下記の 5つのエリアから選択することができます。

エリア エリア名称 設定チャネル範囲

設定なし － －

［CIOエリア］ 通常の入出力リレーエリア 0000～ 6143CH

［WRエリア］ 内部補助リレーエリア W000～W511CH

［HRエリア］ 保持リレーエリア H000～ H511CH

［DMエリア］ データメモリエリア D00000～ D32767CH

［EMエリア］ 拡張データメモリエリア E00_00000～ E1C_32767CH*1

*1.CPUにより使用できるバンク数が異なります。

エリア エリア名称 設定チャネル範囲

設定なし － －

［CIOエリア］ 通常の入出力リレーエリア 0000～ 6143CH

［WRエリア］ 内部補助リレーエリア W000～W511CH

［HRエリア］ 保持リレーエリア H000～ H511CH

［DMエリア］ データメモリエリア D00000～ D32767CH

［EMエリア］ 拡張データメモリエリア E00_00000～ E1C_32767CH*1

*1.CPUにより使用できるバンク数が異なります。
5-7 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



5-2 共通パラメータ

デ
ｌ
タ
設
定

   5
メモリ運転指令リレーエリア先頭チャネル
メモリ運転指令リレーエリア選択で指定したリレーエリアの先頭チャネルを指定します。

使用上の注意

メモリ運転指令リレーは、1タスクあたり、3CH使用します。使用するタスク分のリレーが各エ
リアの設定チャネル範囲を超えないように、先頭チャネルを設定してください。
リレーエリアには、使用するタスクについて最大のタスク No.までが割り付けられます。使用す
るタスク No.の間の未使用タスク分も占有されます。

参考

メモリ運転指令リレーの詳細については、5-71 ページの「メモリ運転指令リレー」を参照してく
ださい。

軸ステータスリレーエリア選択
下記の 5つのエリアから選択することができます。

軸ステータスリレーエリア先頭チャネル
軸ステータスリレーエリア選択で指定したリレーエリアの先頭チャネルを指定します。

使用上の注意

軸ステータスリレーは、1軸あたり、13CH使用します。使用する軸数分のリレーが各エリアの設
定チャネル範囲を超えないように、先頭チャネルを設定してください。
リレーエリアには、使用する軸について最大の軸No.までが割り付けられます。使用する軸No.の
間の未使用軸分も占有されます。

参考

軸ステータスリレーの詳細については、5-65 ページの「軸ステータスリレー」を参照してくださ
い。

エリア エリア名称 設定チャネル範囲

設定なし － －

［CIOエリア］ 通常の入出力リレーエリア 0000～ 6143CH

［WRエリア］ 内部補助リレーエリア W000～W511CH

［HRエリア］ 保持リレーエリア H000～ H511CH

［DMエリア］ データメモリエリア D00000～ D32767CH

［EMエリア］ 拡張データメモリエリア E00_00000～ E1C_32767CH*1

*1.CPUにより使用できるバンク数が異なります。
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メモリ運転ステータスリレーエリア選択
下記の 5つのエリアから選択することができます。

メモリ運転ステータスリレーエリア先頭チャネル
メモリ運転ステータスリレーエリア選択で指定したリレーエリアの先頭チャネルを指定しま
す。

使用上の注意

メモリ運転ステータスリレーは、1タスクあたり、6CH使用します。使用するタスク分のリレー
が各エリアの設定チャネル範囲を超えないように、先頭チャネルを設定してください。
リレーエリアには、使用するタスクについて最大のタスク No.までが割り付けられます。使用す
るタスク No.の間の未使用タスク分も占有されます。

参考

メモリ運転ステータスリレーの詳細については、5-72 ページの「メモリ運転ステータスリレー」
を参照してください。

エリア エリア名称 設定チャネル範囲

設定なし － －

［CIOエリア］ 通常の入出力リレーエリア 0000～ 6143CH

［WRエリア］ 内部補助リレーエリア W000～W511CH

［HRエリア］ 保持リレーエリア H000～ H511CH

［DMエリア］ データメモリエリア D00000～ D32767CH

［EMエリア］ 拡張データメモリエリア E00_00000～ E1C_32767CH*1

*1.CPUにより使用できるバンク数が異なります。
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同期データリンク送信選択
ユニット間同期制御を行う場合に有効となります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 初期値

同期データリンク
送信選択 1

各データ選択で、軸 No.とデータ種別
を選択します。

1ワードの上 2桁が軸 No.を表し、下 2
桁がデータ種別を表します。

軸 No.
01～ 04：物理軸 No.を表します
F1：外部エンコーダ軸を表します

データ種別
00：フィードバック現在位置
01：指令現在位置
02：位置偏差
03：現在速度（フィードバック位置
　　から算出）
04：現在指令速度

0100Hex
～ FF04Hex

軸 1、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 2

0100Hex
～ FF04Hex

軸 2、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 3

0100Hex
～ FF04Hex

軸 3、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 4

0100Hex
～ FF04Hex

軸 4、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 5

0100Hex
～ FF04Hex

軸 1、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 6

0100Hex
～ FF04Hex

軸 2、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 7

0100Hex
～ FF04Hex

軸 3、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 8

0100Hex
～ FF04Hex

軸 4、
フィードバック
現在位置
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MPG倍率設定
MPG設定の倍率を変更することができます。
MPG倍率設定の有効タイミングは常時データが更新されます。

ラッチ機能設定
割込入力を現在位置ラッチと設定したときの、各現在位置ラッチの対象となる軸を選択しま
す。
ラッチ機能設定の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時または、セットアップ時とな
ります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

MPG倍率 1（分子） MPG パルスの倍率 1を設定します。
（分子）

-10000～
10000 － 1

MPG倍率 1（分母） MPG パルスの倍率 1を設定します。
（分母） 1～ 10000 － 1

MPG倍率 2（分子） MPG パルスの倍率 2を設定します。
（分子）

-10000～
10000 － 10

MPG倍率 2（分母） MPG パルスの倍率 2を設定します。
（分母） 1～ 10000 － 1

MPG倍率 3（分子） MPG パルスの倍率 3を設定します。
（分子）

-10000～
10000 － 100

MPG倍率 3（分母） MPG パルスの倍率 3を設定します。
（分母） 1～ 10000 － 1

MPG倍率 4（分子） MPG パルスの倍率 4を設定します。
（分子）

-10000～
10000 － 1000

MPG倍率 4（分母） MPG パルスの倍率 4を設定します。
（分母） 1～ 10000 － 1

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 初期値

ラッチ 1
対象軸選択

ラッチ 1の対象軸を選択します。
1：軸 1、2：軸 2、3：軸 3、4：軸 4
F1:外部エンコーダ軸

1～ 4、F1 1

ラッチ 2
対象軸選択

ラッチ 2の対象軸を選択します。
1：軸 1、2：軸 2、3：軸 3、4：軸 4
F1:外部エンコーダ軸

1～ 4、F1 2

ラッチ 3
対象軸選択

ラッチ 3の対象軸を選択します。
1：軸 1、2：軸 2、3：軸 3、4：軸 4
F1:外部エンコーダ軸

1～ 4、F1 3

ラッチ 4
対象軸選択

ラッチ 4の対象軸を選択します。
1：軸 1、2：軸 2、3：軸 3、4：軸 4
F1:外部エンコーダ軸

1～ 4、F1 4
5-11 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



5-3 軸パラメータ

デ
ｌ
タ
設
定

   5
5-3 軸パラメータ
軸パラメータは、NC ユニットで制御する各軸に関して、パルスの出力方式や入力信号の論
理、原点復帰といった軸動作の設定を行います。
軸パラメータは 4軸分と外部エンコーダ軸分の 5つありますが、外部エンコーダ軸パラメー
タは、設定できるパラメータが限られています。そのため、外部エンコーダ軸パラメータで
設定できるパラメータだけに  のアイコンを表示します。外部エンコーダで使用しない
パラメータは 0固定となります。
なお、各軸のパラメータ設定は同じですので、ここでは、1軸分だけについて説明します。

軸パラメータの一覧
軸パラメータは軸ごとにありますので、軸ごとに設定してください。

総　　称 パラメータ名称 参照
ページ

有効
タイミング

軸種別設定 軸種別 5-15

電源投入時
リスタート時
または

セットアップ時

入出力機能設定 入出力論理選択 5-16

入出力機能選択 5-17

即停止入力停止方法 5-18

限界入力停止方法 5-18

ドライバアラーム入力停止方法 5-19

偏差カウンタリセット出力時間 5-19

ドライバアラームリセット出力時間 5-19

位置決め監視時間 5-20

速度・加減速度設定 最高速度（下位）

5-21

最高速度（上位）

起動速度（下位）

起動速度（上位）

反転指令時動作

加減速カーブ選択

加減速時間選択

補間時単軸減速時間（下位）
常時

補間時単軸減速時間（上位）

バックラッシュ補正機能
設定

バックラッシュ出力方式

5-26 電源投入時
リスタート時
または

セットアップ時

バックラッシュ補正量

バックラッシュ補正速度（下位）

バックラッシュ補正速度（上位）

パルス出力設定 パルス出力方式
5-26

パルス出力方向

指令位置単位設定 軸送りモード　　　　　　　　　　　 　

5-28
電源投入時
リスタート時
または

セットアップ時

回転軸上限値（下位）　　　　　　　　   

回転軸上限値（上位）　　　　　　　　   

外部

外部
外部
外部
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指令位置単位設定 表示単位　　　　　　　　　　　　　 　

5-28
電源投入時
リスタート時
または

セットアップ時

モータ 1回転の指令パルス数（下位）

モータ 1回転の指令パルス数（上位）

モータ 1回転の移動量（下位）　　  　　

モータ 1回転の移動量（上位）                 

単位倍率　　　　　　　　　　　　　 　

補正比率分子（下位）

補正比率分子（上位）

補正比率分母（下位）

補正比率分母（上位）

起動時現在位置クリア有効選択 5-32

ソフトウェアリミット
設定

ソフトウェアリミット機能選択

5-33

常時

負方向ソフトウェアリミット（下位）

負方向ソフトウェアリミット（上位）

正方向ソフトウェアリミット（下位）

正方向ソフトウェアリミット（上位）

ゾーン設定 ゾーン 0　機能選択

5-35

ゾーン 0　下限値（下位）

ゾーン 0　下限値（上位）

ゾーン 0　上限値（下位）

ゾーン 0　上限値（上位）

ゾーン 1　機能選択

ゾーン 1　下限値（下位）

ゾーン 1　下限値（上位）

ゾーン 1　上限値（下位）

ゾーン 1　上限値（上位）

ゾーン 2　機能選択

ゾーン 2　下限値（下位）

ゾーン 2　下限値（上位）

ゾーン 2　上限値（下位）

ゾーン 2　上限値（上位）

割込定寸送り設定 割込定寸送り設定

5-37割込定寸送り量（下位）

割込定寸送り量（上位）

総　　称 パラメータ名称 参照
ページ

有効
タイミング

外部

外部
外部
外部
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原点復帰設定 原点復帰動作モード

5-38

常時

正方向限界入力時動作

負方向限界入力時動作

原点復帰方向

原点復帰押し当て時間

原点入力マスク量（下位）

原点入力マスク量（上位）

原点補正値（下位）

原点補正値（上位）

原点位置オフセット（下位）

原点位置オフセット（上位）

原点復帰速度（下位）

原点復帰速度（上位）

原点復帰アプローチ速度（下位）

原点復帰アプローチ速度（上位）

原点復帰補正速度（下位）

原点復帰補正速度（上位）

原点復帰加速時間（下位）

原点復帰加速時間（上位）

原点復帰減速時間（下位）

原点復帰減速時間（上位）

高速原点復帰設定 高速原点復帰速度（下位）

5-41

高速原点復帰速度（上位）

高速原点復帰加速時間（下位）

高速原点復帰加速時間（上位）

高速原点復帰減速時間（下位）

高速原点復帰減速時間（上位）

JOG／インチング設定 インチング幅

5-42

JOG／インチング速度 1（下位）

JOG／インチング速度 1（上位）

JOG／インチング速度 2（下位）

JOG／インチング速度 2（上位）

JOG加速時間（下位）

JOG加速時間（上位）

JOG減速時間（下位）

JOG減速時間（上位）

総　　称 パラメータ名称 参照
ページ

有効
タイミング
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軸種別設定
軸種別を設定します。仮想軸、未使用軸を選択すると、入出力配線が不要となります。
軸種別の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時または、セットアップ時となります。

参考

実際に配線をつないで動かす軸は［物理軸］を選択し、使用しない軸については［未使用軸］と
設定します。

フィードバックパルス
入力設定

フィードバックパルス入力方式　　　 　

5-43

電源投入時
リスタート時
または

セットアップ時

フィードバックパルス入力方向　 　　　

フィードバックパルス入力バックラッシュ有
効

フィードバックパルス入力位置管理有効

フィードバックパルス入力位置反映方法選択

モータ 1回転のフィードバックパルス数
（下位）            　　　　　　　　　　　   

5-45
モータ 1回転のフィードバックパルス数
（上位）  　　　　　　　　　　　　　　  

エンコーダ種別

5-46絶対値エンコーダ原点位置オフセット（下位）
原点確定時

絶対値エンコーダ原点位置オフセット（上位）

拡張モニタ設定 拡張モニタ種別 5-46 常時

偏差監視機能設定 偏差監視設定

5-47 常時

フィードバック速度サンプリング周期

速度偏差監視待ち時間

速度偏差限界値

位置偏差限界値

ユニット間同期機能設定 同期グループ停止選択

5-49

電源投入時
リスタート時
または

セットアップ時

同期送り指令位置データ 常時

総　　称 パラメータ名称 参照
ページ

有効
タイミング

外部
外部

外部

外部

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

軸種別 軸種別を設定します。
0：物理軸、1：仮想軸、2：未使用軸 0～ 2 － 0*1

*1.2軸ユニットの場合、軸 3、軸 4についての初期値は［2］となっています。
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仮想軸について
軸種別設定で「1：仮想軸」を選択すると、その軸は仮想軸として扱うことができます。仮想
軸は、実際の入出力を持たない演算上のみの軸です。実際にパルスを出力する物理軸と同様
に、軸動作の指令を与えることで、NC ユニット上のみで現在位置やステータスの変化を行
います。
仮想軸は、物理軸に対して以下のような違いがあります。
現在位置は指令現在位置のみを持ちます。フィードバック現在位置は常に指令現在位置と同じ値
となります。フィードバック現在位置に対する現在位置プリセットは、エラーとなり実行できま
せん。
外部入出力は全て汎用入出力として機能します。ただし、割込入力のみラッチ入力として使用す
ることが可能です。
サーボアンロック状態はありません。常時サーボロック状態として扱われます。
 オープンコレクタ出力タイプの場合、各軸パラメータの最高速度の設定範囲は、物理軸で上限

500kppsとなりますが、仮想軸にした場合は上限 4Mppsとなります。
バックラッシュ補正機能は設定によらず無効となります。

使用上の注意

仮想軸に対して原点復帰や割込定寸送りを起動すると、原点入力あるいは割込入力などの外部
入力信号がないため、回転し続けます。
仮想軸で機械原点を決定する場合は、現在位置プリセットを使用してください。
仮想軸の場合、現在位置ラッチ機能は無効となります。

入出力機能設定

入出力論理選択
各種センサの入力種別を選択します。
入出力論理選択の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時または、セットアップ時とな
ります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

正方向限界入力
論理

入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 0

負方向限界入力
論理

入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 0

原点近傍入力論理 入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 1

原点入力論理 入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 1

割込入力論理 入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 1

即停止入力論理 入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 0

位置決め完了入力
論理

入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 1

ドライバアラーム
入力論理

入力信号の接点を選択します。
0：N.C.接点、1：N.O.接点 0～ 1 － 0
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入出力機能選択
各種入出力信号の機能を選択します。
入出力機能選択の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時またはセットアップ時となり
ます。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

RUN出力機能*1*2 RUN出力の機能を選択します。
0：汎用出力として使用する
1：RUN出力として使用する

0～ 1 － 1

ドライバアラーム
リセット出力機能 *2

ドライバアラームリセット出力の機能を
選択します。
0：汎用出力として使用する
1：ドライバアラームリセット出力とし
　  て使用する

0～ 1 － 1

偏差カウンタ
リセット出力機能 *2

偏差カウンタリセット出力の機能を選択
します。
0：汎用出力として使用する
1：偏差カウンタリセット出力として
　  使用する

0～ 1 － 1

原点近傍入力
信号選択*3

原点近傍入力の入力先を選択します。
0：原点近傍入力内部リレーを原点近傍
　  入力として使用する
1：外部原点近傍入力を使用する

0～ 1 － 1

原点入力信号選択 原点入力の入力先を選択します。
0：Z相入力を原点として使用する
1：外部原点入力を使用する

0～ 1 － 0

割込入力機能*4 割込入力の機能を選択します。
0：割込定寸送りのトリガとして使用
　  する
1：現在位置ラッチ信号として使用
　  する

0～ 1 － 0

位置決め完了入力
機能*5*6

位置決め完了入力の機能を選択します。
0：汎用入力として使用する
1：位置決め完了入力として使用する

0～ 1 － 1

ドライバアラーム
入力選択 *5

ドライバアラーム入力の機能を選択しま
す。
0：汎用入力として使用する
1：ドライバアラーム入力として使用し
　  エラーとして検出する

0～ 1 － 1

*1.絶対値エンコーダシステムを使用する場合は、必ず RUN 出力として使用してください。絶対値エン
コーダシステム時は、RUN出力の ONにより現在位置を読み出し、原点確定状態となります。

*2.仮想軸の場合、本設定は無効となり、汎用出力として扱われます。
*3.原点近傍入力信号選択に［0］を選択した場合、原点近傍入力内部リレーの 0～ 3ビットが、それぞ
れ軸 1 ～軸 4 の原点近傍入力に対応します。また、外部原点近傍入力信号は汎用入力として使用で
きます。
なお、仮想軸の場合は、本設定は無効となります。この場合、外部原点近傍入力信号は汎用入力とし
て使用できます。

*4.割込信号機能選択に［1］を選択した場合、ラッチの対象となる軸は、［共通パラメータ］の［ラッチ
信号設定］に従います。

*5.仮想軸の場合、本設定は無効となり、汎用入力として扱われます。
*6.軸パラメータの［位置決め監視時間］を［0］と設定した場合は、本設定に関わらず位置決め完了入
力を監視しません。詳しくは、9-22ページの「インポジションチェック」を参照してください。
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即停止入力停止方法

限界入力停止方法

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

即停止入力停止
方法*1*2

即停止入力が入力されたときの機能を選
択します。
0：パルス出力を即停止する
　  （たまりパルス停止）
2：パルス出力を即停止し、偏差カウン
　  タリセット*3を出力します
3：パルス出力を即停止し、偏差カウン
　  タリセット *3を出力後、RUN*4を
　  OFFします
4：パルス出力を即停止し、RUN*4を
　  OFFします

0、2～ 4 － 0

*1.即停止入力停止方法には［1］の設定はありません。
また、仮想軸の場合、本設定は無効となり、即停止入力は汎用入力として扱われます。

*2. RUN出力選択、偏差カウンタリセット出力機能がそれぞれ選択されていない場合は、全て［0］の設
定と同じ動作となります。

*3.偏差カウンタリセット出力機能が偏差カウンタリセット出力として設定されているときのみ、信号を
出力します。

*4. RUN出力選択が RUN出力として設定されているときのみ、信号を OFFします。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

限界入力停止方法*1 正方向／負方向限界入力が入力されたと
きの機能を選択します。
0：パルス出力を即停止
　  （たまりパルス停止）
1：パルス出力を減速停止
2：パルス出力を即停止し、偏差カウン
　  タリセット*2を出力します
3：パルス出力を即停止し、偏差カウン
　  タリセット *2を出力後、RUN*3を
　  OFFします*4

4：パルス出力を即停止し、RUN*3を
　  OFFします

0～ 4 － 0

*1.仮想軸の場合、本設定は無効となり、限界入力信号は汎用入力として扱われます。
*2.偏差カウンタリセット出力機能が偏差カウンタリセット出力として設定されているときのみ、信号を
出力します。

*3.RUN出力選択が RUN出力として設定されているときのみ、信号を OFFします。
*4.RUN出力選択、偏差カウンタリセット出力機能がそれぞれ選択されていない場合は、全て［0］の設
定と同じ動作となります。
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ドライバアラーム入力停止方法

偏差カウンタリセット出力時間

ドライバアラームリセット出力時間

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

ドライバアラーム
入力停止方法*1

*1.仮想軸の場合、本設定は無効となり、ドライバアラーム入力は汎用入力として扱われます。

ドライバアラームが設定されている場合
に、ドライバアラーム入力が入力された
ときの機能を選択します。
0：パルス出力を即停止
　  （たまりパルス停止）
1：パルス出力を減速停止
2：パルス出力を即停止し、偏差カウン
　  タリセット*2を出力します
3：パルス出力を即停止し、偏差カウン
　  タリセット *2を出力後、RUN*3を
　  OFFします*4

4：パルス出力を即停止し、RUN*3を
　  OFFします

*2.偏差カウンタリセット出力機能が偏差カウンタリセット出力として設定されているときのみ、信号を出力し
ます。

*3.RUN出力選択が RUN出力として設定されているときのみ、信号を OFFします。
*4.RUN出力選択、偏差カウンタリセット出力機能がそれぞれ選択されていない場合は、全て［0］の設定と同
じ動作となります。

0～ 4 － 4

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

偏差カウンタ
リセット出力時間*1

*1.仮想軸の場合、本設定は無効となり、偏差カウンタリセット出力は汎用出力として扱われます。

偏差カウンタリセット出力の自動出力時
間を設定します。*2

*2.原点復帰の動作パターンにより、設定値に対して、NCユニットの 2制御周期分大きい出力時間となります。

1～ 1000 ms 20

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

ドライバアラーム
リセット出力時間*1

*1.仮想軸の場合、本設定は無効となり、ドライバアラームリセット出力は汎用出力として扱われます。

ドライバアラームリセット出力を有効と
してたときの自動出力時間を設定しま
す。（エラーリセット時）

1～ 1000 ms 200
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位置決め監視時間

使用上の注意

軸パラメータの［位置決め完了入力機能］で［1］（位置決め完了入力として使用する）を選
択していても、［位置決め監視時間］を［0］に設定しているとサーボドライバからの位置決
め完了信号は監視しません。サーボドライバからの位置決め完了信号を使用して位置決め動
作の完了判断を行なう場合は、［位置決め監視時間］に［0］以外の数値を設定してください。
詳しくは、9-22ページの「インポジションチェック」を参照してください。

参考

下記の動作については、位置決め完了を監視しません。
同期送り
JOG運転
MPG運転
減速停止
エラー停止
原点復帰、多重起動、割込定寸送りにおける反転動作時

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

位置決め監視時間*1

*1.仮想軸の場合、本設定は無効となり、位置決め完了入力は汎用入力として扱われます。

位置決め完了入力を有効としたときの監
視時間を設定します。
［0］に設定した場合、位置決め完了に
ついては、監視しません。原点復帰時
は、原点入力検出時、位置決め完了入力
を待ち続けます。原点補正動作について
は位置決め完了入力を監視しません。
［0］以外の数値を設定した場合、設定
時間が過ぎるとエラーを出します。

1～ 10000 ms 0
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速度・加減速度設定
最高速度、起動速度、加減速時間などを設定します。
速度・加減速度設定の有効タイミングは、減速時間指定を除き電源投入時、リスタート時ま
たは、セットアップ時となります。減速時間指定は常時有効となります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

最高速度 軸の最高速度を指定します。 1～
4000000*1 ,*2

*1.オープンコレクタ出力タイプは、最大 500000となり、初期値も 500000となります。ただし、仮想軸の場
合は、オープンコレクタ出力タイプでも、上記の設定となります。

*2.パルス単位の場合の設定範囲です。

指令単位／ s 4000000*1

起動速度 軸の起動速度を指定します。 0～
4000000*2 指令単位／ s 0

反転指令時動作 多重起動時の反転動作を選択します。
0：反転時減速停止、1：反転時即停止 0～ 1 － 0

加減速カーブ選択 加速、減速時のカーブを選択します。
0：台形、1：S字（3次曲線） 0～ 1 － 0

加減速時間選択 加減速時間の指定方式を選択します。
0：軸の起動速度から最高速度までの
　  時間（加速度一定）
1：軸の現在速度から目標速度までの
　  時間（時間一定）

0～ 1 － 0

補間時単軸減速時
間

メモリ運転で補間動作時に、補間軸のい
ずれかが異常発生した場合、および個別
の減速停止が実行された場合の減速停止
時間を設定します。

0～ 250000 ms 1000
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最高速度
実際に使用する速度の中で最も早い速度を登録します。それにより、本来、使われることの
ない最高速度以上の速度を誤って使うことを防げます。
ラインドライバ出力タイプならびに仮想軸については、最大 4000000（pps）となりますが、
オープンコレクタ出力タイプについては、最大 500000（pps）となります。
ただし、仮想軸の場合は、オープンコレクタ出力タイプでも、最大 4000000（pps）となります。

また、パルス出力方式を位相差パルスとする場合、てい倍の選択により、最高速度の設定範
囲の上限値は、以下のように変化します。

起動速度
サーボモータを使用する場合は、［0］としてください。
ステッピングモータを使用する場合は、起動時の脱調を防ぐために、通常、最大自起動周波
数の 1/10～ 1/2の値を設定します。また、ステッピングモータは一般的に 100～ 300Hzの
パルス速度で共振が発生するため、これ以上となるような値を設定します。負荷状況によっ
て変わりますので、詳しくはステッピングモータのマニュアルを確認してください。

反転指令時動作
多重起動をかけたときに、反転する場合の停止方法を選択します。

４てい倍 ２てい倍 １てい倍

ラインドライバ出力タイプ 4000000 2000000 1000000

オープンコレクタ出力タイプ 500000 250000 125000

【反転時減速停止設定のパターン】

反転しない場合

速度

↑起動 ↑ ↑

指令位置 新たな
指令位置

↓多重起動

反転する場合

速度

↑起動 ↑ ↑
最初の
指令位置

新たな
指令位置

↓多重起動

【反転時即停止設定のパターン】

反転しない場合

速度

↑起動 ↑ ↑

指令位置 新たな
指令位置

↓多重起動

反転する場合

速度

↑起動 ↑ ↑
最初の
指令位置

新たな
指令位置

↓多重起動
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加減速カーブ選択
加減速時のカーブを選択します。

加減速時間選択
加減速時間の指定方法として、加速度一定にする方法と、加減速時間を一定にする方法のど
ちらかを選択します。
加速度一定とは、起動速度から最高速度までの時間を決め、目標速度によって加減速時間が
変化する設定方法です。
加減速時間一定とは、現在の速度から目標速度までの時間が設定された時間になり、加減速
時間が変化しない設定方法です。ただし、三角制御となる場合は、現在速度、目標速度、加
減速時間により算出した加速度により加減速時間を決定します。なお、三角制御となった場
合でも、減速停止リレーやエラーの発生による減速停止時は、実行中の動作に対して指定し
ていた減速時間で減速停止します。

加速度一定

目標
速度

起動
速度

0

加速時間 減速時間

時間

速度（pps）

台形 S字

最高
速度

目標
速度

起動
速度

0

加速時間

実際の軸動作
の加速時間　

減速時間

実際の軸動作
の減速時間　

時間

速度（pps）

最高
速度

実際の軸動作
の加速時間

実際の軸動作
の減速時間

最高速度

①起動時の
目標速度

TA TD

A A D

②速度変更
の目標速度

速度

時間

起動速度

TA
Ta2 TdTa1

【起動時】
　TA ： 加速時間
　Ta1 ： 実際の加速時間
　A ： 加速度

【減速時】
　TD ： 減速時間
　Td ： 実際の減速時間
　  D ： 減速度

【速度変更時】
　TA ： 加速時間
　Ta2 ： 実際の加速時間
　A ： 加速度
5-23 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



5-3 軸パラメータ

デ
ｌ
タ
設
定

   5
加減速時間一定

加減速時間一定（三角制御となる場合）

最高速度

①起動時の
目標速度

TA TD

A1

D

②速度変更
の目標速度

速度

時間

起動速度

A2

TA

【起動時】
　TA ： 加速時間
　A1 ： 加速度

【減速時】
　TD ： 減速時間
　D ： 減速度

【速度変更時】
　TA ： 加速時間
　A2 ： 加速度

時間

起動速度

実際の
目標速度

目標速度

速度

TA

Ta Td

TD

A D D

【起動時】
TA ： 加速時間
Ta ： 実際の加速時間
A ： 加速度

 
TD ： 減速時間
Td ： 実際の減速時間
D ： 減速度
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使用上の注意

［加減速時間一定］を選択し、三角制御となっていた場合においても、減速停止リレーやエ
ラーの発生による減速停止時は、実行中の動作に対して指定していた減速時間で減速停止し
ます。
そのため、減速停止を始めるタイミングによっては、実行中の動作の目標位置を超過するこ
とがあります。
［加減速時間一定］を選択する場合は、停止距離の最大値を計算し、安全を確保した上で使用
してください。
また、限界入力を必ず設置し、十分にデバッグした上で使用してください。

加減速時間一定（減速停止時）

参考

加減速時間選択は、原点復帰時は、設定によらず［加速度一定］で動作します。
以下の動作により、ソフトウェアリミットを越える場合、または指令現在位置にオーバーフロー
が発生する場合は、減速時間が小さくなります。
 JOG OFFによる減速停止
 JOG運転中の反転に伴う減速停止
直接運転中の指令変更による反転にともなう減速停止

補間時単軸減速時間
メモリ運転パラメータの［補間軸停止方法］で［減速停止］を選択したときの減速時間とな
ります。設定については、5-53 ページの「補間軸停止方法」を参照してください。
設定としては、メモリ運転での補間動作時に、補間軸のいずれかが異常発生した場合、およ
び個別の減速停止が実行された場合に減速停止するときの時間となります。

時間

【減速停止時】
TD ： 減速時間

速度 減速停止

起動速度

減速停止
開始速度

目標速度

TD TD
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バックラッシュ補正機能設定
機械系のバックラッシュ補正を設定します。
仮想軸の場合、本設定は、無視されます。
バックラッシュ補正については、9-26 ページの「バックラッシュ補正」を参照してください。
バックラッシュ補正機能設定の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時または、セット
アップ時となります。

パルス出力設定
NCユニットから出力されるパルスの方式を選択します。
パルス出力設定の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時または、セットアップ時とな
ります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

バックラッシュ
出力方式

バックラッシュの出力方式を選択しま
す。
0：位置決め開始時に補正量を重畳する
　  方式*1

1：位置決め開始前に補正動作を行う
　  方式*2

*1.位置決め動作の最初の指令値に補正パルスを加算して位置決めを実行します。
*2.位置決め動作の前に補正パルス＋補正速度指定により補正値を出力します。その後、位置決めを実行しま
す。ただし、円弧補間または終了パターン［連続 3］には使用できません。円弧補間または終了パターン
［連続 3］で設定すると、起動時エラーとなります。

0～ 1 － 0

バックラッシュ
補正量*3

*3.指令単位で指定できますが、電子ギヤ変換後のパルス数で 50000パルスが上限値となります。

バックラッシュ補正値を設定します。 0～ 50000*4

*4.パルス単位の場合の設定範囲です。

指令単位 0

バックラッシュ
補正速度

バックラッシュ補正するときの速度を設
定します。［0］を設定した場合、軸を
起動する最初の初期速度（加速時の最初
の速度）となります。

0～
4000000*4 指令単位／ s 0

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

パルス出力方式 出力するパルスの方式を選択します。
0：位相差パルス出力（1てい倍）
1：位相差パルス出力（2てい倍）
2：位相差パルス出力（4てい倍）
3：正方向／負方向パルス出力
4：パルス＋方向出力

0～ 4 － 3

パルス出力方向*1 モータの回転方向を選択します。
0：正方向指令時に正方向パルス／ A相
進みパルスを出力する
1：正方向指令時に負方向パルス／ B相
進みパルスを出力する

0～ 1 － 0

*1.配線を変更することなく、モータの回転方向を切り替えられます。
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パルス出力方式

位相差パルス出力

正方向／負方向パルス出力

パルス＋方向出力

パルス出力方向
配線を変更することなく、モータの回転方向を変更できます。

正方向パルス出力

負方向パルス出力

正転 逆転
ON
OFF

ON
OFF

正転

正方向パルス出力

負方向パルス出力

逆転
ON
OFF

ON
OFF

正転

パルス入力

方向入力

逆転

出力ON 出力OFF

ON
OFF

ON
OFF
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指令位置単位設定
指令位置の座標系や単位系を選択します。
指定位置単位設定の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時または、セットアップ時と
なります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

軸送りモード
　　　　　   

指令位置のカウントモードを選択します。
0：直動軸（有限長）
1：回転軸（無限長）

0～ 1 － 0*1

*1.外部エンコーダ軸の初期値は、［1］となります。

回転軸上限値 
          　　   

軸送りモードを回転軸とした場合の回転
軸上限値を設定します。

1～
1073741823*2

*2.パルス単位の場合の設定範囲です。

指令単位 1073741823

表示単位 指令値の単位を選択します。
0：pulse、1：mm、2：degree、3：inch 1～ 3 － 0

モータ 1回転の
指令パルス数

モータが 1回転したときのパルス数を設
定します。 1～ 1048576 パルス 10000

モータ 1回転の
移動量
　　　　　   

モータが 1回転したときのワークの移動
量を設定します。 1～ 1048576 表示単位 10000

単位倍率 モータが 1回転したときのワークの移動
量に対する倍率を設定します。
0：1倍、1：10倍、2：100倍、
3：1000倍、4：10000倍

0～ 4 － 0

補正比率分子 位置指令に対する補正比（分子） 1～
4294967295 － 1

補正比率分母 位置指令に対する補正比（分母） 1～
4294967295 － 1

起動時現在位置ク
リア有効

プリセット機能の有効無効を選択します。
0：無効、1：有効 0～ 1 － 0

外部

外部

外部
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軸送りモード

直動軸（有限長）
0を中心として、-2147483648～ 2147483647の範囲を持つ、直線的なカウンタとなります。
位置制御では、カウンタ値がオーバーする指令はエラーとなり指令できません。
割込定寸入力による位置決めも同様に割込入力時にエラーとなります。
速度制御では、現在位置がカウンタ値を超えた場合、ワーニング（オーバーフロー／アンダーフ
ロー）を出しますが、運転は継続されます。ただし、カウンタ値は最大値でロックされます。
カウンタ値がロックした状態で、負方向への指令は JOG運転のみが可能となります。ほかの起動
は、起動時エラーとなります。
オーバーフロー／アンダーフロー状態をクリアするまで、ロック状態が続きます。
オーバーフロー／アンダーフロー状態をクリアするには、原点復帰、または現在位置プリセット
を行う必要があります。
オーバーフロー／アンダーフローするときの値は、電子ギヤの設定により異なります。
バックラッシュ補正を行う場合、指令可能な範囲は、バックラッシュ補正量分狭くなります。

使用上の注意

［指令位置単位設定］により、指令値が上記の -2147483648～ 2147483647の範囲内であっても、
指令単位によっては、オーバーフロー／アンダーフローになることがあります。
パルス数で、設定範囲を超えることはできませんので、ご注意ください。

回転軸（無限長）
1073741823を最大値とするリング状のカウンタとなります。（無限軸）
絶対移動指令において、［回転軸方向］に「0：近回りあり」、「1：正方向」、「2：負方向」を指定
している場合は、回転軸上限値を超える指令値を設定するとエラーとなります。絶対移動指令
で、［回転軸方向］を「3：指定なし」としている場合、あるいは相対移動指令の場合は、回転軸
の範囲を超えた指令位置を与えることで、多回転動作を行うことができます。

使用上の注意

［指令位置単位設定］により、指令値が上記の 0 ～ 1073741823 の範囲内であっても、指令単位
によっては、エラーになることがあります。
パルス数で、設定範囲を超えることはできませんので、ご注意ください。

回転軸上限値
軸送りモードを回転軸とした場合に、有効となる設定値です。
回転軸の上限値を設定します。

-2147483648 21474836470

カウント値

1073741823

回転軸上限値

0
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表示単位
指令する単位を選択します。
単位系を変更しても位置データなどが換算し直されることはありません。

モータ 1回転の指令パルス数
モータが 1回転したときのパルス数を設定します。

モータ 1回転の移動量
モータが 1回転したときの、ワークの移動量を設定します。

減速機を使用している場合
減速機を使用している場合は、減速機のギア比を考慮したモータ回転数での指令パルス数と
移動量を設定してください。

例えば、［10000 パルス／回転］の分解能のモータに対して、ギア比 1/9 の減速機を使用し、
その先の機械の動作ピッチが［6mm］となる場合、
　　機械 1回転（モータ 9回転）の指令パルス数＝ 10000× 9＝ 90000パルス／回転
　　機械 1回転（モータ 9回転）の移動量＝ 6mm
となります。この値をそれぞれ［モータ 1 回転の指令パルス数］、［モータ 1 回転の移動量］
に設定してください。

使用上の注意

回転軸かつ減速機を使用するシステムでの絶対値エンコーダ付きモータの使用はできません。
減速機を使用する場合など［モータ 1 回転の指令パルス数］と実際のモータ 1回転のパルス数が
一致しない場合、絶対値エンコーダ付きモータの使用はできません。

モータ 1回転の移動量が整数とならない場合
［モータ 1 回転の移動量］は整数で設定します。モータ 1 回転の移動量が整数とならない場
合は、移動量が整数となるモータ回転数での指令パルス数と移動量を設定してください。

例えば、［10000パルス／回転］の分解能のモータに対して、モータ 1回転あたりの移動量が
［10.1mm］となる場合、モータ 1回転あたりの移動量が整数となる回転数として、10回転あ
たりの指令パルス数と移動量を考えます。
　　モータ 10回転の指令パルス数＝ 10000× 10＝ 100000パルス／回転
　　モータ 10回転の移動量＝ 10.1× 10＝ 101mm
この値をそれぞれ［モータ 1回転の指令パルス数］、［モータ 1回転の移動量］に設定してく
ださい。

モータ 1回転の指令パルス数が設定範囲を超える場合
減速機の使用時や、モータ 1回転の移動量が整数とならないため、多回転数分での設定を行
う際に［モータ 1 回転の指令パルス数］の設定範囲を超えてしまう場合は、［モータ 1 回転
の指令パルス数］の設定値が範囲内となるように、［モータ 1回転の指令パルス数］、［モータ
1回転の移動量］を同じ比率で低減してください。

例えば、［1048576 パルス／回転］の分解能のモータに対して、ギア比 1/5 の減速機を使用
し、その先の機械の動作ピッチが［10mm］となる場合、
　　機械 1回転（モータ 5回転）の指令パルス数＝ 1048576× 5＝ 5242880パルス／回転
　　機械 1回転（モータ 5回転）の移動量＝ 10mm
となり、［モータ 1回転の指令パルス数］の設定範囲（1～ 1048576）を超えます。
この場合は、設定範囲内となる比率（例えば 1/5）で換算しなおした値を設定してください。
　　機械 1/5回転の指令パルス数＝ 5242880÷ 5＝ 1048576パルス／回転
　　機械 1/5回転の移動量＝ 10÷ 5＝ 2mm
この値をそれぞれ［モータ 1回転の指令パルス数］、［モータ 1回転の移動量］に設定してください。
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単位倍率
モータが 1回転したときのワークの移動量に対する倍率を設定します。単位倍率を設定する
ことにより、指令値の最小単位（指令値の小数点以下の桁数）を変更することができます。

指令単位を［1mm］単位とする場合
モータ 1回転あたりの移動量が［6mm］の機械系で、指令単位：［1mm］でモータ 1回転す
るようにしたい場合、［モータ 1回転の移動量］は［6］を設定し、［単位倍率］に［0：1倍］
を選択します。この場合、位置指令を［6］に設定するとモータは 1回転します。

指令単位を［0.01mm］単位とする場合
モータ 1回転あたりの移動量が［6mm］の機械系で、指令単位：［0.01mm］でモータ 1回転
するようにしたい場合、［モータ 1 回転の移動量］に［6］を設定し、［単位倍率］には［2：
100倍］を選択します。この場合、位置指令を［600］に設定するとモータは 1回転します。

使用上の注意

［軸送りモード］を［回転軸］で使用する場合は、回転軸の 1 周がパルス単位で割り切れ
るようにしてください。
具体的には、［回転軸上限値］設定値＋ 1（指令単位）をパルス単位に換算した場合に、整
数パルス数となるように使用してください。回転軸の 1 周が整数パルスとならない場合、
端数となるパルス数が切り捨てられるため、位置ずれの要因となります。また、端数が発
生する場合、指令現在位置が正常に表示されません。

参考

NC ユニットの指令位置単位設定と出力パルス数、出力パルス速度、フィードバック現在位
置と入力パルス数との関係は、下図のようになります。
［指令単位］、［指令単位 /s］の単位を持つ指令値、パラメータのいずれも、この単位変換が行
われます。

指令位置は、［パルス］単位変換後に対して符号付き 32ビット（-2147483648～ 2147483647）
の制御範囲となります。また、指令速度は、［パルス /s］単位変換後に対して 4Mpps（ライ
ンドライバ出力タイプ）／ 500kpps（オープンコレクタ出力タイプ）を上限速度とする制御
範囲となります。
補正比率は出力パルスに対してのみ反映されます。

指令位置［指令単位］

フィードバック現在位置
［指令単位］

指令速度［指令単位/s］

モータ1 回転の指令パルス数

モータ1 回転の移動量 × 単位倍率

補正比率分子
×

補正比率分母

出力パルス数
［パルス］

入力パルス数
［パルス］

出力パルス速度
［パルス/s］

モータ1 回転のフィードバックパルス数

モータ1 回転の移動量 × 単位倍率 

NCユニット 
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補正比率分子と補正比率分母
補正比率（分子／分母）は、ワークの移動量の変動を補正するために設定します。たとえば、
メカ部の摩耗による移動量の変動などに対して、補正比として使用します。

使用例
「500」の位置に移動させるのに、「510」の指令が必要な場合

と設定すると、「500」の指令で「500」の位置に移動します。

使用上の注意

指令位置単位設定により、以下のパラメータの設定範囲は変化します。パルス単位で各パラメー
タの設定範囲を超えることはできません。
・バックラッシュ補正量 ・原点入力マスク量 ・最高速度
・回転軸上限値 ・原点補正値 ・起動速度
・ソフトウェアリミット ・原点位置オフセット ・バックラッシュ補正速度
・ゾーン ・インチング幅 ・原点復帰速度
・割込定寸送り量 ・原点復帰アプローチ速度 ・原点復帰補正速度
・高速原点復帰速度 ・JOG／インチング速度

［指令位置単位設定］により、指令値が上記の -2147483648 ～ 2147483647 の範囲内であって
も、指令単位によっては、オーバーフロー／アンダーフローになることがあります。パルス数
で、32 ビットを超えることはできませんので、ご注意ください。

起動時現在位置クリア有効設定
位置決め機能の起動時に位置を 0にプリセットするための機能選択をします。
起動時プリセット設定の詳細につきましては、4-33 ページの「現在位置プリセット」を参照
してください。

補正比率　＝
位置指令

位置指令に対する補正位置

補正比率　＝
位置指令

位置指令に対する補正位置
=

510

500
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ソフトウェアリミット設定
ソフトウェアによるリミット機能を選択します。
この機能は、リニアモードでのみ機能します。
ソフトウェアリミット設定の有効タイミングは、常時有効となります。
ただし、メモリ運転の動作パターンが連続 1~3の場合は、軸動作開始時点の設定が保持され
ます。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

ソフトウェア
リミット
機能選択

ソフトウェアリミットの機能を選択しま
す。
0：無効
1：指令位置に対して有効。
　  調整運転*1に対しては無効。
2：フィードバック位置に対して有効。
　  調整運転 *1に対しては無効。
3：指令位置に対して有効。
　  調整運転 *1に対しても有効。
4：フィードバック位置に対して有効。
　  調整運転 *1に対しても有効。

0～ 4 － 0

負方向ソフト
ウェアリミット

負方向側のソフトウェアリミット値を設
定します。

-2147483647～
2147483646*2 指令単位 -2147483647

正方向ソフト
ウェアリミット

正方向側のソフトウェアリミット値を設
定します。

-2147483647～
2147483646*2 指令単位 2147483646

*1.調整運転とは、JOG運転、インチング運転、MPG運転を表しています。
*2.パルス単位の場合の設定範囲です。
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ソフトウェアリミット機能
誤操作による予期しない位置決め動作により、外部機器の破損を防止するために、ハード的
な限界信号とは別に、ソフトウェアにより位置決め位置を監視する機能です。

ソフトウェアリミットで監視する範囲は、負方向側リミットと正方向側リミットの 2つのリ
ミット値で設定します。
通常の位置決め機能では、このソフトウェアリミットの範囲内で位置決めします。
現在位置プリセットなどによる動作を伴わない範囲外への設定を行った場合は、検出しませ
ん。
現在の位置がソフトウェアリミットの範囲外にある場合は、ソフトウェアリミットの範囲内
方向へのみ位置決めを行えます。

また、ソフトウェアリミット機能は、原点が確定していないと機能しません。そのため、原
点復帰動作中は、ソフトウェアリミットの検出は行われません。
なお、ソフトウェアリミット機能は、リニアモードのときに有効な機能です。

使用上の注意

ソフトウェアリミットの設定（有効／無効、リミット値）変更は、常時書き換え可能ですが、軸
動作中に変更された場合は、次の軸動作開始時に設定が反映されます。
ただし、直接運転時における多重起動中や、補間動作の動作パターンが連続 1、連続 2、連続 3
から遷移するタイミングでは、ソフトウェアリミットの設定変更は取り込めません。
［指令位置単位設定］により、指令値が上記の -2147483647～ 2147483646の範囲内であっても、
指令単位によっては、オーバーフロー／アンダーフローになることがあります。
パルス数で、設定範囲を超えることはできませんので、ご注意ください。

負方向側リミット 正方向側リミット

負方向限界入力信号 正方向限界入力信号

ソフト的に動かせる範囲

電気的に動かせる範囲

機械的なストッパ 機械的なストッパ

機械的に動かせる範囲
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ゾーン設定
ゾーン設定は、機械の現在位置が設定した領域にいるかどうかを PLC へ通知する機能です。
軸ごとに 3つのゾーンを設定できます。
ゾーン設定の有効タイミングは、常時有効となります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

ゾーン 0
機能選択

ゾーン 0の機能を選択します。
0：無効
1：指令位置に対して有効
2：フィードバック位置に対して有効

0～ 2 － 0

ゾーン 0下限値 ゾーン 0の負方向側設定値を設定しま
す。

-2147483648
～

2147483647*1
指令単位 0

ゾーン 0上限値 ゾーン 0の正方向側設定値を設定しま
す。

-2147483648
～

2147483647*1
指令単位 0

ゾーン 1機能選択 ゾーン 1の機能を選択します。
0：無効
1：指令位置に対して有効
2：フィードバック位置に対して有効

0～ 2 － 0

ゾーン 1下限値 ゾーン 1の負方向側設定値を設定しま
す。

-2147483648
～

2147483647*1
指令単位 0

ゾーン 1上限値 ゾーン 1の正方向側設定値を設定しま
す。

-2147483648
～

2147483647*1
指令単位 0

ゾーン 2機能選択 ゾーン 2の機能を選択します。
0：無効
1：指令位置に対して有効
2：フィードバック位置に対して有効

0～ 2 － 0

ゾーン 2下限値 ゾーン 2の負方向側設定値を設定しま
す。

-2147483648
～

2147483647*1
指令単位 0

ゾーン 2上限値 ゾーン 2の正方向側設定値を設定しま
す。

-2147483648
～

2147483647*1
指令単位 0

*1.パルス単位の場合の設定範囲です。
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ゾーン機能
ゾーン機能は、機械の現在位置が設定した領域にいるか、いないかを PLCへ通知する機能で
す。PLCへの通知には、ゾーンリレーを用います。
本機能は、一般的に機械の現在位置に応じて、周辺機器とのインターロックや、同期制御等
を行うときに使用する機能です。
ゾーン機能は、原点確定状態やエラー状態とは関係なく機能します。

なお、ゾーンリレーは、軸ごとに 3点あり、各ゾーン設定は個別に設定できます。

参考

ゾーンリレーについては、5-65 ページの「軸ステータスリレー」を参照してください。

ゾーン機能を使用する場合、下図に示すように、下限値と上限値を設定する必要があります。

直動軸

使用上の注意

リニアモードでは、下限値＞上限値と設定するとエラーとなります。

ゾーン
負方向設定値

負方向

ゾーン
正方向設定値

正方向

▲
現在位置

▲
現在位置

▲
現在位置

ゾーンリレー 0 1 0
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回転軸

参考

回転軸では、下限値＞上限値と設定すると「0」をまたぐゾーン設定ができます。
［指令位置単位設定］により、指令値が上記の -2147483648 ～ 2147483647 の範囲内であっても、
指令単位によっては、オーバーフロー／アンダーフローになることがあります。パルス数で、設
定範囲を超えることはできませんので、ご注意ください。

割込定寸送り基準位置選択
直接運転にて割込定寸送りを行うときのデータを設定します。
割込定寸送りについての詳細は、9-7 ページの「割込定寸送り」を参照してください。
メモリ運転での割込定寸送りのデータ設定については、7-23 ページの「割込定寸（位置決め
動作）」を参照してください。
割込定寸送り設定の有効タイミングは、常時有効となります。

使用上の注意

［指令位置単位設定］により、指令値が上記の -2147483648 ～ 2147483647 の範囲内であっても、
指令単位によっては、オーバーフロー／アンダーフローになることがあります。パルス数で、設
定範囲を超えることはできませんので、ご注意ください。

0

カウント値

1073741823

回転軸上限値

ゾーン
正方向設定値

ゾーン
負方向設定値

ゾーンリレー

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

割込定寸送り基準
位置／ラッチ対象
位置選択

割込入力時の定寸位置決めの基準位置、
またはラッチする位置を、指令位置とす
るかフィードバック位置とするかを選択
します。
0：指令位置
1：フィードバック位置

0～ 1 － 0

割込入力未検出時
エラー有効

位置制御による割込定寸送りを実行中に、
位置決め完了までに割込入力が入力され
なかった場合、エラーを出力するかしな
いかを選択します。
0：エラー出力しない
1：エラー出力する

0～ 1 － 0

割込定寸送り量 割込定寸送りの移動量を設定する。 -2147483648
～

2147483647*1
指令単位 0

*1.パルス単位の場合の設定範囲です。
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原点復帰設定
機械原点を決めるためのモータ動作に伴うデータ設定を行います。
原点復帰設定の有効タイミングは、常時有効となります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

原点復帰動作モー
ド

原点を確定する方法を選択します。
0：近傍退避・原点近傍入力 OFF指定
1：近傍退避・原点近傍入力 ON指定
2：近傍退避・原点近傍入力 OFF指定
　 （退避後アプローチ速度）
3：近傍退避・原点近傍入力 ON指定
　 （退避後アプローチ速度）
4：原点近傍入力 OFF指定
5：原点近傍入力 ON指定
6：原点退避・原点近傍入力なし
7：原点近傍入力なし
8：限界入力 OFF指定
9：近傍退避・原点入力マスク量指定
10：原点近傍入力のみ
11：近傍退避・押し当て時間指定
12：近傍退避・押し当て原点入力指定
13：原点近傍入力なし・押し当て原点
　    入力指定
14：原点プリセット

0～ E － 0

正方向限界入力時
動作

原点復帰中に動作方向の限界入力が ON
した場合の動作を選択します。
0：反転しない、エラー停止*1

1：反転する、たまりパルス停止
2：反転する、減速停止

0～ 2 － 1

負方向限界入力時
動作

原点復帰中に動作方向の限界入力が ON
した場合の動作を選択します。
0：反転しない、エラー停止 *1

1：反転する、たまりパルス停止
2：反転する、減速停止

0～ 2 － 1

原点復帰
開始方向

原点復帰起動時の開始方向を選択します。
0：正方向、1：負方向 0～ 1 － 0

原点入力検出方向 原点復帰の原点入力検出方向を選択しま
す。
0：正方向、1：負方向

0～ 1 － 0

原点復帰押し当て
時間

原点復帰動作モードが［近傍退避・押し
当て時間指定］設定時の押し当て時間を
設定します。

0～ 10000 ms 100

原点入力マスク量 原点復帰動作モードが［近傍退避・原点
入力マスク量指定］設定時の定寸量を設
定します。

0～
2147483647*2 指令単位 10000

原点補正値 原点確定後の原点復帰補正量を設定しま
す。

-2147483648
～

2147483647*2
指令単位 0

原点位置オフセッ
ト

原点復帰の起動により、設定した値で現
在位置をプリセットします。

-2147483648
～

2147483647*2
指令単位 0

原点復帰速度 原点復帰時の高速速度を設定します。 1～
4000000*2 指令単位／ s 10000
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原点復帰動作モード
機械原点を決定する動作として、15 種類の動作から選択できます。動作の詳細については、
4-21 ページの「原点確定の動作」を参照してください。

正方向限界入力時動作と負方向限界入力時動作
原点復帰中に動作方向の限界入力まで到達したときに、反転して原点復帰を続けさせるか、
反転させないでエラー停止させるかを選択します。反戦させる場合は、その停止方法も選択
します。
両方向の限界信号入力設定を［反転する］に設定している場合、原点入力検出方向に対して
逆側の限界入力から他方の限界入力まで動作して、原点が検出できなかったときには、エラー
停止します。

原点復帰開始方向
原点復帰の起動時に動き出す方向を選択します。詳細については、4-19 ページの「原点復帰
開始方向」を参照してください。

原点入力検出方向
原点確定時の方向を選択します。詳細については、4-19 ページの「原点入力検出方向」を参
照してください。

原点復帰押し当て時間
原点復帰動作モードが［近傍退避・押し当て時間指定］設定時の押し当て時間を設定します。
動作の詳細については、4-27 ページの「11：近傍退避・押し当て時間指定の動作」を参照し
てください。

原点復帰
アプローチ速度

原点復帰時の近傍速度を設定します。 1～
4000000*2

指令単位／
s 1000

原点復帰補正速度 原点復帰時の補正速度を設定します。 1～
4000000*2

指令単位／
s 1000

原点復帰加速時間 原点復帰時の加速時間を設定します。 0～ 250000 ms 1000

原点復帰減速時間 原点復帰時の減速時間を設定します。 0～ 250000 ms 1000

*1.エラー停止の方法は限界入力停止方法に従います。
*2.パルス単位の場合の設定範囲です。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値
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原点入力マスク量
原点復帰動作モードが［近傍退避・原点入力マスク量指定］設定時の定寸量を設定します。
動作の詳細については、4-26 ページの「9：近傍退避・原点入力マスク量指定の動作」を参
照してください。

使用上の注意

［指令位置単位設定］により、指令値が上記の 0 ～ 2147483647 の範囲内であっても、指令単位
によっては、オーバーフロー／アンダーフローになることがあります。パルス数で、設定範囲を
超えることはできませんので、ご注意ください。

原点補正値
原点確定後の原点復帰補正量を設定します。
動作の詳細については、4-30 ページの「原点補正」を参照してください。

使用上の注意

［指令位置単位設定］により、指令値が上記の -2147483648 ～ 2147483647 の範囲内であっても、
指令単位によっては、オーバーフロー／アンダーフローになることがあります。パルス数で、設
定範囲を超えることはできませんので、ご注意ください。

原点位置オフセット
原点復帰の起動による現在位置プリセットとなります。

使用上の注意

［指令位置単位設定］により、指令値が上記の -2147483648 ～ 2147483647 の範囲内であっても、
指令単位によっては、オーバーフロー／アンダーフローになることがあります。パルス数で、設
定範囲を超えることはできませんので、ご注意ください。

原点復帰速度
原点復帰時の高速速度となります。

原点復帰アプローチ速度
原点復帰時の近傍速度となります。

原点復帰補正速度
［原点補正値］を設定した場合の、移動速度となります。
動作の詳細については、4-30 ページの「原点補正」を参照してください。
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原点復帰加速時間と原点復帰減速時間
原点復帰時の加速時間と減速時間を設定します。
原点復帰加速時間と原点復帰減速時間は［加減速時間選択］により動作が決まります。
詳細については、5-21 ページの「速度・加減速度設定」と 5-23 ページの「加減速時間選択」
を参照してください。

高速原点復帰設定
原点確定後に、任意の位置から原点に戻すときに使用する速度、加減速時間を設定します。
高速原点復帰設定の有効タイミングは、常時有効となります。

高速原点復帰速度
高速原点復帰時の速度を設定します。

高速原点復帰加速時間と高速原点復帰減速時間
高速原点復帰時の加速時間と減速時間を設定します。
高速原点復帰加速時間と高速原点復帰減速時間は［加減速時間選択］により動作が決まりま
す。
詳細については、5-21 ページの「速度・加減速度設定」と 5-23 ページの「加減速時間選択」
を参照してください。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

高速原点復帰速度 高速原点復帰時の速度を設定します。 1～
4000000*1 指令単位／ s 10000

高速原点復帰
加速時間

高速原点復帰時の加速時間を設定しま
す。 0～ 250000 ms 1000

高速原点復帰
減速時間

高速原点復帰時の減速時間を設定しま
す。 0～ 250000 ms 1000

*1.パルス単位の場合の設定範囲です。
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JOG／インチング設定
JOG運転／インチング運転を行うための設定をします。
JOG／インチング設定の有効タイミングは、常時有効となります。

インチング幅
インチング運転時の 1回の移動量を設定します。移動量を［0］とすると JOG運転として機
能します。

使用上の注意

［指令位置単位設定］により、指令値が上記の 0～ 4000 の範囲内であっても、指令単位によって
は、オーバーフロー／アンダーフローになることがあります。パルス数で、設定範囲を超えるこ
とはできませんので、ご注意ください。

JOG／インチング速度
JOG 運転時／インチング運転時の速度指令となります。速度 1 と速度 2 の 2 つの設定がで
き、運転時に切り替えることにより速度変更を行えます。

JOG加速時間と JOG減速時間
JOG運転時とインチング運転時の加速時間と減速時間を設定します。
JOG加速時間と JOG減速時間は［加減速時間選択］により動作が決まります。
詳細については、5-21 ページの「速度・加減速度設定」と 5-23 ページの「加減速時間選択」
を参照してください。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

インチング幅 インチング動作時の移動量を設定しま
す。［0］に設定されているときは JOG
として動作します。

0～ 4000*1 指令単位 0

JOG／インチン
グ速度 1

JOG／インチング動作時の速度 1を設
定します。

1～
4000000*1 指令単位／ s 1000

JOG／インチン
グ速度 2

JOG／インチング動作時の速度 2を設
定します。

1～
4000000*1 指令単位／ s 10000

JOG加速時間 JOG動作時の加速時間を設定します。*2 0～ 250000 ms 1000

JOG減速時間 JOG動作時の減速時間を設定します。*2 0～ 250000 ms 1000

*1.パルス単位の場合の設定範囲です。
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フィードバックパルス入力設定
NCユニットにフィードバックパルスを入力する場合に設定します。
仮想軸の場合、本設定は無効となります。
フィードバック機能については、9-1 ページの「フィードバック位置管理機能」も参照して
ください。
フィードバックパルス入力設定の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時または、セッ
トアップ時となります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

フィードバック
パルス入力方式
　　　　　   

入力するフィードバックパルスの方式を
選択します。
0：位相差パルス入力（1てい倍）
1：位相差パルス入力（2てい倍）
2：位相差パルス入力（4てい倍）
3：正方向／負方向パルス入力
4：パルス＋方向入力

0～ 4 － 2

フィードバック
パルス入力方向
　　　　　   

入力する方向を入力パルスに応じて選択
します。
0：正方向パルス／ A相進みパルス入力
      時に正方向カウントする
1：負方向パルス／ B相進みパルス入力
      時に正方向カウントする

0～ 1 － 1

フィードバック
パルス入力
バックラッシュ
有効

入力するフィードバックパルスにバック
ラッシュ補正機能を有効とするか無効と
するかを設定します。
0：有効、1：無効

0～ 1 － 0

フィードバック
パルス入力位置
管理有効

入力するパルスの位置を位置管理に反映
するかしないかを選択します。
0：しない、1：する

0～ 1 － 0

フィードバック
パルス入力位置
反映方法選択

フィードバックパルス入力位置管理有効
で［反映する］を選択した場合に、偏差
カウンタリセット出力時の入力パルス位
置の反映方法を選択します。*1
0：偏差カウンタリセット出力の ON時
　  1回のみ反映する
1：偏差カウンタリセット出力 ON中、
　  常時反映する

0～ 1 － 0

モータ 1回転の
フィードバック
パルス数
　　　　　   

フィードバック位置のモータ 1回転あた
りのパルス数を設定します。 1～

1048576 パルス数 1000

エンコーダ種別 0：インクリメンタルエンコーダ
1：絶対値エンコーダ*2

　 （OMNUC G5シリーズ /Wシリーズ）
2：絶対値エンコーダ
　 （OMNUC Gシリーズ）

0～ 2 － 0

絶対値エンコーダ原
点位置オフセット

アブソリュート原点設定を実行したとき
に取り込まれる絶対値エンコーダの補正
値を格納しています。

－ 指令単位 0

*1.ドライバ側の偏差カウンタリセット入力が、ON 立ち上がりエッジ検出か ON レベル検出によって、
選択してください。

*2.絶対値エンコーダ（OMNUC G5シリーズ）はユニットバージョン 1.1以降で使用可能です。

外部

外部

外部
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フィードバックパルス入力方式
フィードバックパルスの方式を選択します。

位相差パルス入力

正方向／負方向パルス入力

パルス＋方向入力

フィードバックパルス入力方向
入力する方向を入力パルスに応じて選択します。
配線を変更せずに、入力パルスの方向を切り替えることができます。

フィードバックパルス入力バックラッシュ有効
入力パルスにバックラッシュ機能を有効とするか、無効とするかを選択します。

A相入力（正方向パルス入力）

B相入力（負方向パルス入力）

正転 逆転

正転

正方向パルス入力

負方向パルス入力

逆転

正転

パルス入力

方向入力

逆転

入力ON 入力OFF
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フィードバックパルス入力位置管理有効
フィードバックパルスを位置管理に反映するか、しないかを選択します。
位置管理に反映した場合としない場合の位置の管理については下表のようになります。

フィードバックパルス入力位置反映方法選択
偏差カウンタリセット出力の ON時 1回のみ反映するか、あるいは常時反映するかの選択と
なります。
これは、サーボドライバで偏差カウンタリセットをレベルあるいはエッジのいずれかで検出
するかによって、位置ずれが発生することを考慮したための設定です。

モータ 1回転のフィードバックパルス数
モータ 1回転あたりのフィードバックパルス数を設定します。
表示単位、モータ 1回転の移動量、単位倍率については、［指令位置単位設定］と共用してい
ます。
［指令位置単位設定］については、5-28 ページの「指令位置単位設定」を参照してください。

フィードバック位置を
位置管理に使用しない

フィードバック位置を
位置管理に使用する

項　　目 現在位置カウンタ フィードバック
位置カウンタ 現在位置カウンタ フィードバック

位置カウンタ

電源投入時 「0」 「0」 「0」 「0」

サーボ
アンロック中

変化なし
そのときの指令位置
を保持

フィードバック位置
カウント値

フィードバック位置
カウント値で常時更
新される*1

フィードバック位置
カウント値

サーボロック
実行時

指令カウント値。
絶対値エンコーダ付
きモータの場合は、
絶対値データの読み
出し値。*2

フィードバック位置
カウント値。
絶対値エンコーダ付
きモータの場合は、
絶対値データの読み
出し値。*2

指令カウント値。
絶対値エンコーダ付
きモータの場合は、
絶対値データの読み
出し値。*2

フィードバック位置
カウント値。
絶対値エンコーダ付
きモータの場合は、
絶対値データの読み
出し値。*2

サーボロック中
（軸停止中／軸動
作中）

指令カウント値 フィードバック位置
カウント値

指令カウント値 フィードバック位置
カウント値

現在位置プリセッ
ト時

プリセット指令値 フィードバック位置
カウント値

プリセット指令値 プリセット指令値

原点復帰完了時 「0」あるいは
原点復帰時プリセッ
ト値

フィードバック位置
カウント値

「0」あるいは
原点復帰時プリセッ
ト値

「0」あるいは
原点復帰時プリセッ
ト値

起動時現在位置
クリア有効時

0プリセット フィードバック位置
カウント値

0プリセット 0プリセット

偏差カウンタ
リセット実行時

変化なし
そのときの指令位置
を保持

変化なし
そのときのフィード
バック位置を保持

フィードバック位置
カウント値がプリ
セットされる*3

変化なし
そのときのフィード
バック位置を保持

*1.原点復帰などにより原点を確定したあと、サーボアンロックを実行しても原点確定状態は保持されます。
*2.絶対値エンコーダ付きモータの接続時は、サーボロック実行時に絶対値データを現在位置カウンタとフィー
ドバック位置カウンタの両方にプリセットします。

*3.偏差カウンタリセットによる原点未確定状態とせず、直前の原点確定状態を保持しています。
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エンコーダ種別
フィードバック入力するエンコーダの種別を選択します。

絶対値エンコーダ原点位置オフセット
絶対値エンコーダ原点設定を実行したときに取り込まれる絶対値エンコーダの補正値を格納
しています。機械原点に対する補正値が格納されています。
この設定値は、読み出し専用のため、書き込むことはできません。
ただし、ユニットセットアップ中は、データ転送リレーによりデータを書き込むことができ
ます。
また、CX-Programmer内の PLCバックアップツールのリストア、および簡易バックアップ
のリストアにより上書きされます。

使用上の注意

本パラメータの変更により絶対値エンコーダによる原点位置が変化するため、上書きする場合は
影響を確認してください。

拡張モニタ設定
拡張モニタの種別を選択します。
拡張モニタ設定の有効タイミングは、常時有効となります。

拡張モニタ種別
拡張モニタの種別を選択します。
軸種別に仮想軸を選択している場合は、［0：フィードバック現在位置］を選択しても、指令
現在位置となります。同様に［2：位置偏差］は位置偏差が［0］となり、［3：現在速度］は
現在指令速度となります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

拡張モニタ種別 拡張モニタの種別を選択します。
0：フィードバック現在位置
1：指令現在位置
2：位置偏差
3：現在速度*1

4：現在指令速度 *1

0～ 4 － 0

*1.速度の算出は制御周期単位で実行されます。
制御周期 1msで動作する場合、速度は 1000指令単位 /s毎の値が出力されます。
ユニット間同期制御機能を使用する場合、速度は同期制御周期に応じた値が出力されます。
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偏差監視機能設定
指令位置 , 指令速度とフィードバック位置、フィードバック速度との位置偏差、速度偏差を
監視するための設定をします。
偏差監視機能設定の有効タイミングは、常時有効となります。

*1. 位置決め監視時間については、5-20 ページの「位置決め監視時間」を参照してください。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

速度偏差監視有効 速度偏差監視機能の有効無効を選択しま
す。
0：無効、1：有効

0～ 1 － 0

位置偏差監視有効 位置偏差監視機能の有効無効を選択しま
す。
0：無効、1：有効

0～ 1 － 0

フィードバック速
度サンプリング周
期

フィードバック速度を測定するサンプリ
ング周期を設定します。 1～ 20 ms 10

速度偏差監視待ち
時間

指令速度を出力開始してから速度偏差監
視を開始するまでの時間を設定します。 10～ 10000 ms 1000

速度偏差限界値 監視したい速度偏差を設定します。 1～ 65000 － 100

位置偏差限界値 監視したい位置偏差を設定します。 1～ 65000 指令単位 100

時間

速度

フィードバック速度

指令速度

速度偏差監視期間

時間

｜位置偏差｜

位置偏差監視期間

位置決め監視時間*1

指令終了（払出し完了）後、設定時間の間に位置決め完了信
号の入力がない場合、位置決め監視時間オーバーエラーとな
ります。

フィードバック速度サンプリング周期
フィードバック速度を測定するサンプリング周期
となります。
時間間隔は1msの整数倍で設定します。

速度偏差監視待ち時間
指令速度を出力開始してから速度偏差
監視を始めるまでの時間となります。

速度偏差限界値
速度偏差の監視期間、
指令速度とフィードバ
ック速度との偏差（絶
対値）を監視します。
速度偏差が設定値以上
になると、速度偏差オ
ーバーエラーとなりま
す。

位置偏差限界値
指令開始から位置決め動
作完了までの間、位置偏
差（絶対値）を監視しま
す。
位置偏差が設定値以上に
なると、位置偏差オーバ
ーエラーとなります。
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参考

偏差監視機能は、監視有効としている軸の動作開始時点（軸ビジーフラグ ON）から監視を開始
し、動作完了時（軸ビジーフラグ OFF）に終了します。
メモリ運転の直線補間、円弧補間の場合は、一連の動作が完了するまで（メモリ運転ビジーフラ
グが OFFするまで）、同じタスクで監視有効としている全ての構成軸に対して、偏差監視機能が
実行されます。
 速度偏差監視において、メモリ運転の［終了パターン］を［自動］としている場合、［位置決め
完了入力監視有効］設定が無効のときは、偏差監視はそのまま次のシーケンスに継続されます。
［位置決め完了入力監視有効］設定が有効の場合は、次シーケンス開始時に再度、速度偏差監視
待ち時間の間隔を空けて、速度偏差の監視を開始します。

速度偏差監視有効
指令速度とフィードバック速度との速度偏差の監視を行うかどうかの設定をします。
速度偏差が［速度偏差限界値］を超過した場合は、速度偏差オーバーエラーが発生します。

位置偏差監視有効
指令位置とフィードバック位置との位置偏差の監視を行うかどうかの設定をします。
位置偏差は指令位置とフィードバック位置の絶対座標を元に監視を行います。
指令開始から位置決め完了までの間、位置偏差の監視をします。
位置偏差が［位置偏差限界値］を超過した場合は、位置偏差オーバーエラーが発生します。
サーボドライバからの位置決め完了を使用する場合は、位置決め監視時間による位置決め完
了と合わせて、2重のチェック機能を持つことになります。

フィードバック速度サンプリング周期
フィードバック速度を測定するためのサンプリング周期を設定します。

速度偏差監視待ち時間
指令速度を出力開始してから速度偏差監視を開始するまでの時間を設定します。

速度偏差限界値
監視したい速度偏差を速度サンプリング時間当たりの移動量として設定します。

【例】
10000 指令単位／ s の偏差を、フィードバック速度サンプリング周期［5ms］で監視しよう
とすると、［速度偏差限界値］は

速度偏差限界値 ＝ 監視速度（指令単位／ s）× フィードバック速度サンプリング周期（s）

となるため、速度偏差限界値は［50］を設定します。

位置偏差限界値
監視したい位置偏差量を設定します。
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ユニット間同期機能設定
同期データリンクエリアは CPUの I/Oエリアの 1200～ 1295CHに割り付けられています。
CPU側と NCユニット側それぞれの設定により、各 NCユニット間の割り付けエリアとデー
タ交換することができます。
ユニット間同期制御の詳細については、「第 10章　ユニット間同期制御機能」を参照してく
ださい。

同期グループ停止選択
同期データリンクエリアの 1200CHの 00～ 14ビットに対応しており、各ビットの ONに対
して停止するか、しないかを選択します。
同期グループ停止選択の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時または、セットアッ
プ時となります。

パラメータ名称 ビット 機　　能 設定範囲 初期値

同期グループ停止
選択 00

同期データリンクエリアの 1200CH 00ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：00ビットの ONを無視します
1：00ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

01
同期データリンクエリアの 1200CH 01ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：01ビットの ONを無視します
1：01ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

02
同期データリンクエリアの 1200CH 02ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：02ビットの ONを無視します
1：02ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

03
同期データリンクエリアの 1200CH 03ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：03ビットの ONを無視します
1：03ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

04
同期データリンクエリアの 1200CH 04ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：04ビットの ONを無視します
1：04ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

05
同期データリンクエリアの 1200CH 05ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：05ビットの ONを無視します
1：05ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

06
同期データリンクエリアの 1200CH 06ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：06ビットの ONを無視します
1：06ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

07
同期データリンクエリアの 1200CH 07ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：07ビットの ONを無視します
1：07ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

08
同期データリンクエリアの 1200CH 08ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：08ビットの ONを無視します
1：08ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0
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同期送り指令位置データ
同期送り機能の指令位置として使用する同期データリンクエリアの出力データを選択しま
す。
同期送り指令位置データの有効タイミングは常時有効となります。

同期グループ停止
選択
（続き）

09
同期データリンクエリアの 1200CH 09ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：09ビットの ONを無視します
1：09ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

10
同期データリンクエリアの 1200CH 10ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：10ビットの ONを無視します
1：10ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

11
同期データリンクエリアの 1200CH 11ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：11ビットの ONを無視します
1：11ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

12
同期データリンクエリアの 1200CH 12ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：12ビットの ONを無視します
1：12ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

13
同期データリンクエリアの 1200CH 13ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：13ビットの ONを無視します
1：13ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

14
同期データリンクエリアの 1200CH 14ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：14ビットの ONを無視します
1：14ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

15 － － －

パラメータ名称 ビット 機　　能 設定範囲 初期値

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 初期値

同期送り指令位置
データ

CPUによって自ユニットに割り付けられた同期
データリンクの出力データ先頭チャネルからの相
対位置（チャネル数）で設定します。

0000Hex～
出力サイズ上限

軸 1：0000Hex
軸 2：0002Hex
軸 3：0004Hex
軸 4：0006Hex
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5-4 メモリ運転パラメータ
NCユニットでメモリ運転を実行する場合、はじめにタスクを決定することが必要です。
タスクはメモリ運転パラメータで設定します。

タスクについて
本 NCユニットでは、タスクを最大 4件まで設定できます。タスクとはメモリ運転を実行す
る軸構成のことです。
1つのタスクに 1つの軸を割り付け、4タスクとすると、4軸がそれぞれを独立した動きにな
りますし、1つのタスクに 4軸を割り付けると、4軸直線補間が可能となります。
使用できる軸は、軸 1、軸 2、軸 3、軸 4です。
ただし、違うタスクに同じ軸を重複して設定することはできません。

タスク1
X軸

タスク2
Y軸

タスク3
Z軸

タスク4
U軸

例1　タスク4件、使用軸数4

例2　タスク2件、使用軸数3

例3 タスク2件、使用軸数4

タスク1
X、Y軸

タスク2
Z軸

タスク1
Y、Z軸

タスク2
Y、U軸

タスク1
X、Y、Z軸

タスク2
U軸

タスク1
X、Y、Z軸

タスク2
X、Y、U軸
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メモリ運転パラメータの一覧
メモリ運転パラメータはタスク 1～タスク 4の 4つありますので、使用するタスク数に応じ
てパラメータを設定してください。
ここでは 1つとして説明しています。

構成軸
タスクを構成する軸を選択します。
構成軸設定の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時または、セットアップ時となります。

使用上の注意

ほかのタスクで使用する軸との重複設定はできません。

総　　称 パラメータ名称 参照
ページ

有効
タイミング

構成軸 構成軸
5-52

電源投入時
リスタート時
または

セットアップ時

ティーチング設定 ティーチング対象 5-53 常時

補間軸停止方法 補間軸停止方法
5-53

電源投入時
リスタート時
または

セットアップ時

軸間偏差監視設定 軸間偏差監視有効

5-54 常時軸間偏差限界値

軸間偏差監視対象軸

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

構成軸 タスクを構成する軸を選択します。
00～ 03ビットが、それぞれ軸 1～軸 4に対応します。

0：構成軸として使用しない
1：構成軸として使用する

0000Hex：このタスクを使用しない
0000～

000FHex － 00001Hex：軸 1のみ使用
0003Hex：軸 1,軸 2使用
0005Hex：軸 1,軸 3使用
0007Hex：軸 1～ 3使用
0009Hex：軸 1,軸 4使用
000BHex：軸 1,軸 2,軸 4使用
000DHex：軸 1,軸 3,軸 4使用
000FHex：軸 1～ 4使用

0002Hex：軸 2のみ使用
0004Hex：軸 3のみ使用
0006Hex：軸 2,軸 3使用
0008Hex：軸 4のみ使用
000AHex：軸 2,軸 4使用
000CHex：軸 3,軸 4使用
000EHex：軸 2～ 4使用
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ティーチング設定
タスクにおけるティーチングの対象とする位置データを選択します。
ティーチング設定の有効タイミングは、常時有効となります。

補間軸停止方法
メモリ運転時の補間軸で各軸個別にサーボアンロック、偏差カウンタリセットあるいは、減
速停止を指示したときのほかの軸に対する停止方法を設定します。
補間軸停止方法の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時または、セットアップ時とな
ります。

使用上の注意

RUN出力を使用していない場合に［4：RUN出力を OFF］を設定すると、即停止となります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

ティーチング対象 ティーチングの対象とする位置データを
選択します。
0：指令位置、1：フィードバック位置

0～ 1 － 0

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

補間軸停止方法 0：即停止（たまりパルス停止）
1：軸減速停止
4：RUN出力を OFF（フリーラン停止）
5：補間軌跡減速停止

0～ 5 － 0
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軸間偏差監視設定
直線補間における軸間のフィードバック位置を監視する機能を設定します。
詳細については、9-1 ページの「フィードバック位置管理機能」を参照してください。
軸間偏差監視設定の有効タイミングは、常時有効となります。

軸間偏差監視有効
直線補間における軸間の位置偏差機能を使うか、使わないかを選択します。

軸間偏差限界値
直線補間における軸間の位置偏差量を設定します。

軸間偏差監視対象軸
直線補間における監視する軸を設定します。［構成軸］で宣言されている軸から選択してくだ
さい。また、軸が物理軸設定でない場合は、エラーとなります。
この設定で［監視をしない］を選択すると、［軸間偏差監視有効］で［0：監視をしない］を
選択したのと同じ扱いとなります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

軸間偏差監視有効 軸間のフィードバックカウンタを監視するかし
ないかを選択します。
0：監視しない、1：監視する

0～ 1 － 0

軸間偏差限界値 軸間のフィードバックカウンタの許容偏差量を
設定します。 0～ 65535 指令単位 0

軸間偏差監視対象
軸

監視する軸を選択します。
00～ 03ビットが、それぞれ軸 1～軸 4に対応
します。
2軸以上を選択するようにしてください。

0：監視しない
1：監視する

0000Hex, 
0003Hex,
0005～

0007Hex,
0009～

000FHex

－ 0
0000Hex：監視をしない
0005Hex：軸 1,軸 3
0007Hex：軸 1～ 3
000AHex：軸 2,軸 4
000CHex：軸 3,軸 4
000EHex：軸 2～ 4

0003Hex：軸 1,軸 2
0006Hex：軸 2,軸 3
0009Hex：軸 1,軸 4
000BHex：軸 1,軸 2,軸 4
000DHex：軸 1,軸 3,軸 4
000FHex：軸 1～ 4
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5-5 運転用リレーエリア
運転用リレーエリアは、NCユニットに対して動作指令を与えるための出力リレーと、NCユ
ニットのステータスを見るための入力リレーが割り付けられているエリアです。
運転用リレーエリアには、ユニット制御リレー、手動運転指令リレー、直接運転指令リレー、
軸ステータスリレー、メモリ運転指令リレー、メモリ運転ステータスリレーがあります。
下表に、各運転における使用するリレーエリアの一覧を示します。

運転用リレーエリアの概要
運転用リレーエリアは、PLCの高機能 I/Oユニット用リレーエリアに割り付けられているも
のと、共通パラメータでエリアを設定するものと 2種類あります。
運転用リレーエリアは、出力と入力に分かれています。
出力リレーエリアは、運転に関する指令が割り付けられており、それぞれのビットの ON、ま
たは ONの立ち上がりで NCユニットに対して指令を送ります。また、指令のデータも設定
します。
入力リレーエリアには、NC ユニットの内部ステータスや、外部入出力ステータスが割り付
けられており、NCユニットから入力されます。

形 CJ1W-NC414/NC434の 4軸ユニットを使用し、たとえば、軸 1、軸 2を物理軸とし、残
りの 2軸を未使用軸とした場合、各リレーエリアは 2軸分のみ占有します。
ただし、同じ 2軸でも、軸 1と軸 3を物理軸として、残りの 2軸を未使用軸とした場合の各
リレーエリアは、3軸分を占有します。

ユニット
制御出力
リレー

ユニット
制御入力
リレー

手動
運転指令
リレー

直接運転
指令
リレー

軸ステー
タス
リレー

メモリ運転
指令リレー

メモリ運転
ステータス
リレー

手動運転 ○ ○ ○ － ○ － －

原点復帰 ○ ○ ○ － ○ － －

直接運転 ○ ○ ○ ○ ○ － －

メモリ運転 ○ ○ ○ － ○ ○ ○

軸 1

軸 2

軸 3

軸 4

物理軸

物理軸

未使用軸

未使用軸

物理軸

未使用軸

物理軸

未使用軸

3軸分
エリア占有

2軸分
エリア占有

軸 1

軸 2

軸 3

軸 4
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運転用リレーの基本的な使い方
NC ユニットの運転用リレーは、機能の開始指示となる出力リレーと、それに対応する入力
リレーによって構成されます。
対応する入力リレーには、指令受付、実行中、指令無効、正常完了、異常発生の 5つのステー
タスがあります。
ただし、機能によっては、5つのステータスすべてが存在するわけではありません。
以下に基本的な機能のリレーを示します。

上記以外に、実行中、指令無効、正常完了のステータスを使用する指令として、以下の指令
リレーがあります。

種
別 リレー種類 機能説明 データ転送時の

関連リレー

手動運転／
直接運転時
の関連リレー

メモリ運転時の
関連リレー

出
力 指令リレー

運転や機能を開始する場合に ONするリ
レーです。

データ書込
データ読出
データ保存
など

サーボロック
JOG／インチ
ング
MPG有効
原点復帰
高速原点復帰
絶対移動
相対移動
など

メモリ運転起動
メモリ運転単独
起動
ティーチング
など

入
力

指令受付

ラダープログラムからの指令リレーの ON/
OFFに対する応答ステータスです。
指令リレーの立ち上がりで実行される機能
の場合、この指令受付を使って状態の保持
を行うようにします。

データ書込受付
データ読出受付
データ保存受付
など

サーボロック受
付
MPG有効受付
原点復帰受付
高速原点復帰受
付など

メモリ運転受付
Mコードリ
セット受付
ティーチング受
付
など

実行中

指令された機能が実行中であることを示す
ステータスです。
処理中にほかの機能を実行するとエラーが
発生する場合に、インターロックとして使
用します。

データ転送中
など

軸ビジー
など

メモリ運転ビ
ジー
など

指令無効

指令実行時に、その機能を開始する条件が
成立せずに、指令が失敗したことを示すス
テータスです。
指令の起動時に発生するエラーや、指令の
優先順位によって起動できなかった場合な
どにこのステータスが ONします。

データ転送無効
など

起動無効
など

メモリ運転無効
ティーチング無
効
など

正常完了
処理が正常に完了したことを示すステータ
スです。

データ転送完了
など

位置決め動作完
了
など

メモリ運転
位置決め完了
など

異常発生

指令された機能の開始時、あるいは実行中
に異常要因が発生したことを示すステータ
スです。

ユニットエラー
ユニットワーニ
ング
など

軸エラー
軸ワーニング
など

メモリ運転エ
ラー
メモリ運転ワー
ニング
など

指令リレー名称 リレー種類 ステータスリレー名称

エラーリセット 実行中 エラーリセット中

軸減速停止 正常完了 停止実行

メモリ運転停止 正常完了 メモリ運転停止実行

偏差カウンタリセット出力 指令無効 偏差カウンタリセット無効
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運転用リレーの操作フロー
基本的な操作フローは下記のようになります。

*1.立ち上がりで起動する指令の場合は、指令受付が ONすれば、指令リレーを OFFできます。
*2.処理時間がかかる機能の場合は、処理をしている間、実行中ステータスが ONします。
*3.実行条件が成立していない場合は、指令受付ステータスが ON している間、指令無効ステータスも

ONします。
*4.正常完了時、異常発生時によって、いずれかが ONします。

指令*1

指令受付*1

指令無効*3

正常完了*4

実行中*2

異常発生*4
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ユニット制御リレー
ユニットのステータスに関するデータの読出し、書き込み、エラーリセット、エラーフラグ、
エラーコードなどが割り付けられています。
ユニット制御リレーエリアは、高機能 I/Oユニット用リレーエリアに割り付けられています。
高機能 I/Oユニット用リレーエリアに割り付けられるリレーエリアの先頭チャネルは、NCユ
ニットの号機 No.により、次の計算式で決まります。

高機能 I/Oユニット用リレーエリアの先頭チャネル（n）　　　n = 2000 + 10× 号機 No.

ユニット制御出力リレー

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

n ユニット制御
指令リレー

0 エラーリセット ONの立ち上がりでユニット共通のエラーをリ
セットする

1 ワーニング
リセット

ONの立ち上がりでユニット共通のワーニング
をリセットする

2～ 11 未使用 使用しないでください

12 データ書込 ONの立ち上がりでデータの書き込みを開始す
る

13 データ読出 ONの立ち上がりでデータの読み出しを開始す
る

14 データ保存 ONの立ち上がりでデータの保存を開始する

15 ユニット
セットアップ

ONの立ち上がりでユニットをリセットする。
ON中はリセット状態を保持する

n+1 データ転送
チャネル数 0～ 15 － データを書き込み／読み出しのチャネル数を

設定します。

n+2 CPU側
データ転送
エリア種別

0～ 15 －

CPU側のエリア種別を設定します。
00B0(Hex)：入出力リレーエリア (CIO)
00B1(Hex)：内部補助リレーエリア (WR)
00B2(Hex)：保持リレーエリア (HR)
0082(Hex)：データメモリエリア (DM)
0050～ 0068(Hex)：
　　　　      拡張データメモリエリア (EM)*1　
　　　        （CJ2シリーズ CPU）
　　　   0050(Hex)：EMバンク No.0
　　　   0051(Hex)：EMバンク No.1
　　　　　 ：
　　　   0068(Hex)：EMバンク No.18
00A0～ 00AF(Hex)：
　　　　      拡張データメモリエリア (EM)*1　
　　　        （CJ1シリーズ CPU）
　　　   00A0(Hex)：EMバンク No.0
　　　   00A1(Hex)：EMバンク No.1
　　　　　 ：
　　　   00AF(Hex)：EMバンク No.F
*1.CPUにより使用できるバンク数が異なりま
す。
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ユニット制御入力リレー

n+3 CPU側データ転
送開始チャネル

0～ 15 －

CPU側の開始チャネルを設定します。
エリア種別の設定と合わせて、CPUの I/Oメ
モリの転送データ格納場所を指定します。
例：D00100を指定する場合
CPU側エリア種別 (n+2)     ：0082(Hex)
CPU側開始チャネル (ｎ+3)：0064(Hex)

n+4 NCユニット側
データ転送エリア
種別*1

0～ 15 －
ユニット側のエリア種別を設定します。
設定は Hexとなります。

n+5 NCユニット側
データ転送開始
チャネル *1

0～ 15 －
ユニット側の開始チャネルを設定します。
設定は Hexとなります。

n+6 原点近傍入力内部
リレー

0～ 15 －

ユニット内部で指定できる出力リレー（0～
15ビット）
ただし、軸パラメータの［入力信号機能設定］
の［原点近傍入力信号選択］で原点近傍入力
内部リレーを選択した場合、0～ 3ビットはそ
れぞれ軸 1～軸 4の原点近傍入力となります
*2

n+7 MPG倍率選択*3

0～ 1 －

MPGの倍率を選択します
00：倍率 1選択
01：倍率 2選択
10：倍率 3選択
11：倍率 4選択

*1.エリア種別、アドレスについては、8-4 ページの「データのアドレス」を参照してください。
*2.軸パラメータについては、5-16 ページの「入出力機能設定」を参照してください。
*3.MPGの倍率設定は、共通パラメータで行います。詳細については 3-13 ページの「MPG倍率設定」を参照
してください。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

n+11 ユニット制御指令
受付

0 エラーリセット
受付

エラーリセット出力を受け付けると ONしま
す

1 ワーニング
リセット受付

ワーニングリセット出力を受け付けると ON
します

2～ 11 未使用 使用しないでください

12 データ書込受付 データ書込出力を受け付けると ONします

13 データ読出受付 データ読出出力を受け付けると ONします

14 データ保存受付 データ保存出力を受け付けると ONします

15 ユニットレディ ユニットの運転が開始可能な状態のときに ON
します

n+12 ユニット
制御ステータス

0 データ転送中 データ転送の実行中に ONします

1 データ転送無効 データ転送を失敗したときに ONします

2 データ転送完了 データ書込／読出／保存が正常に完了したと
きに ONします

3 データ保存要求 データ保存をしなければ電源遮断時に情報が
失われてしまう場合に ONします

4 エラーリセット中 エラーリセット実行中に ONします

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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n+12 ユニット
制御ステータス

5～ 7 未使用 使用しないでください

8 ユニット間同期制
御中

ユニットが同期モードで動作中に ONします

9 未使用 使用しないでください

10 ツール占有モード
（データ転送）

ツールによるツール占有モード（データ転送）
中に ONします

11 ツール占有モード
（運転）

ツールによるツール占有モード（運転）中に
ONします

12～
15 未使用 使用しないでください

n+13 ユニットエラー
ステータス

0 リストア異常発生 ユニット内の設定とシステム環境に不整合が
発生したときに ONします

1
同期データリンク
受信エラー

CPUからの同期データの配信で 2回以上の抜
けが発生したとき、または同期時間監視タイ
ムアウトエラーが発生したときに ONします

2 同期データリンク
受信ワーニング

CPUからの同期データの配信で 1回以上の抜
けが発生したときに ONします（ワーニング）

3
同期処理時間オー
バー

同期サイクル処理中に新たな同期割り込みを
検知したときに ONします。次に正常に同期
割り込みを受け付けると OFFします

4～ 7 未使用 使用しないでください

8
保存データ異常 不揮発性メモリ内のデータが故障、もしくは

保存中の電断により破壊している場合に ON
します

9 PLCシステム
異常

システムの外部から異常が入力されていると
きに ONします

10 未使用 使用しないでください

11 ユニット
ワーニング

ユニット共通で、ワーニングレベルの異常が
検出されたときに ONします

12 ユニットエラー ユニット共通でエラーが発生したときに ON
します

13 軸エラー総合 軸エラーが発生したときに ONします

14 メモリ運転エラー
総合

メモリ運転エラーが発生したときに ONしま
す

15 エラー総合 ユニットで何かしらのエラーが発生している
ときに ONします

n+14 ユニット
エラーコード 0～ 15 － ユニットのエラーコードを返します

n+15 メモリ運転用補助
リレー 0～ 15 － ユニット内部で指定できる入力リレー（0～

15ビット）

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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手動運転指令リレー
手動運転指令リレーエリアの設定方法については、5-6 ページの「手動運転指令リレーエリ
ア選択」を参照してください。
手動運転指令リレーエリアの先頭チャネルを［A］とすると、下表の割り付けとなります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

A 軸 1
手動運転
指令リレー

0
サーボロック ONの立ち上がりで RUN出力を ONします。

RUN出力機能を汎用出力としている場合は、
この出力の ON/OFFが RUN出力の ON/OFF
となります

1 ドライバアラーム
リセット出力

ドライバアラームリセットを ON/OFFします

2

偏差カウンタ
リセット出力

偏差カウンタリセットを ON/OFFします*1

ただし、原点復帰中に本リレーを ONした場
合は偏差カウンタリセットエラー（エラー
コード：6007）となり、減速停止後、本リ
レーにしたがって偏差カウンタリセット出力
を出力します。

3 トルク制限出力 トルク制限出力を ON/OFFします

4 汎用出力 内蔵汎用出力を ON/OFFします

5 オーバーライド
有効

オーバーライドの有効／無効を指定します
ON：有効、OFF：無効

6
JOG／インチン
グ速度選択

JOG速度／インチング速度の選択をします。
OFFで「速度 1」が、ONで「速度 2」が選
択されます

7 正方向 JOG／
インチング

ONで正方向の JOG運転、インチング運転を
行います

8 負方向 JOG／
インチング

ONで負方向の JOG運転、インチング運転を
行います

9 MPG有効 ONでMPG運転が有効となります

10 原点復帰 ONの立ち上がりで原点復帰を開始します

11 高速原点復帰 ONの立ち上がりで高速原点復帰を開始しま
す

12 未使用 使用しないでください

13 未使用 使用しないでください

14 減速停止 ONの立ち上がりで減速停止を開始します*2

15
サーボアンロック ONの立ち上がりで、RUN出力を OFFしま

す。*3
RUN出力機能を汎用出力としている場合は、
無効となります

A+1 軸 1
オーバーライド 0～ 15

オーバーライドの値を Hexで設定します。
1～ 50000（0001～ C350Hex）が設定でき、0.01%～ 500.00%
の設定となります

A+2 軸 2
手動運転
指令リレー

0～ 15 軸 1を参照してください

A+3 軸 2
オーバーライド 0～ 15 軸 1を参照してください
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直接運転指令リレー
直接運転指令リレーエリアの設定方法については、5-7 ページの「直接運転指令リレーエリ
ア選択」を参照してください。
直接運転指令リレーエリアの先頭チャネルを［B］とすると、下表の割り付けとなります。

A+4 軸 3
手動運転
指令リレー

0～ 15 軸 1を参照してください

A+5 軸 3
オーバーライド 0～ 15 軸 1を参照してください

A+6 軸 4
手動運転
指令リレー

0～ 15 軸 1を参照してください

A+7 軸 4
オーバーライド 0～ 15 軸 1を参照してください

*1.偏差カウンタリセット出力は、［軸ステータスリレー］の［偏差カウンタリセット出力受付］の ON で、出
力を OFFするようにしてください。偏差カウンタリセット出力が ONした状態では、ほかの指令を受け付
けない場合があります。

*2.減速停止は、［軸ステータスリレー］の［減速停止受付］の ONで、出力を OFFするようにしてください。
減速停止が ONした状態では、ほかの指令を受け付けない場合があります。

*3.サーボアンロックは、［軸ステータスリレー］の［サーボアンロック受付］の ONで、出力を OFFするよう
にしてください。サーボアンロックが ONした状態では、ほかの指令を受け付けない場合があります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

B 軸 1
直接運転
指令リレー

0 絶対移動 ONの立ち上がりで絶対位置決め動作を開始
します

1 相対移動 ONの立ち上がりで相対位置決め動作を開始
します

2 速度制御 ONの立ち上がりで速度制御を開始します

3～ 4 未使用 使用しないでください

5
割込定寸送り指定 絶対移動／相対移動／速度制御の ONの立ち

上がり時に割込定寸送りを指定します
ON：有効、OFF：無効

6
割込入力マスク有
効／現在位置ラッ
チ有効

割込定寸送り時の割込入力マスクか、割込入
力を現在位置ラッチに切り替えている場合は、
現在位置ラッチ有効となります
ON：有効、OFF：無効

7 現在位置
プリセット

ONの立ち上がりで現在位置プリセットを行
います

8 同期送り ONしている間、同期送り動作を行います

9～ 14 未使用 使用しないでください

15 ラッチ完了クリア ONの立ち上がりで現在位置ラッチの発生フ
ラグをクリアします

B+1 軸 1
回転軸方向

0～ 15

無限軸使用時、絶対移動を実行した場合に動作する方向を指定し
ます
0：近回りあり
1：正方向
2：負方向
3：指定なし
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B+2 軸 1指令位置
（下位） 0～ 15 直接運転、現在位置プリセットを行うときの位置を指定します

単位は [指令単位 ]となります。設定は Hexで行います
設定範囲：80000000～ 7FFFFFFFHex
　　　　 （-2147483648～ 2147483647［指令単位］）B+3 軸 1指令位置

（上位） 0～ 15

B+4 軸 1指令速度
（下位） 0～ 15 直接運転を行うときの目標速度を指定します。単位は [指令単位

／ s］となります。設定は Hexで行います
設定範囲：
 位置制御時：1～ 7FFFFFFFHex
                   （1～ 2147483647［指令単位／ s］）、
 速度制御時：80000000～ 7FFFFFFFHex
　　　　     （-2147483648～ 2147483647［指令単位／ s］）

B+5 軸 1指令速度
（上位）

0～ 15

B+6 未使用 使用しないでください

B+7 未使用 使用しないでください

B+8 軸 1
加速時間（下位）*1 0～ 15 加速時間を指定します。単位は [ms]となります

設定は Hexで行います
設定範囲：0～ 3D090Hex（0～ 250000ms）B+9 軸 1

加速時間（上位）*1 0～ 15

B+10 軸 1
減速時間（下位）*1 0～ 15 減速時間を指定します。単位は [ms]となります

設定は Hexで行います
設定範囲：0～ 3D090Hex（0～ 250000ms）B+11 軸 1

減速時間（上位）*1 0～ 15

B+12 軸 2
直接運転
指令リレー

0～ 15 軸 1を参照してください

B+13 軸 2
回転軸方向 0～ 15 軸 1を参照してください

B+14 軸 2指令位置
（下位） 0～ 15 軸 1を参照してください

B+15 軸 2指令位置
（上位） 0～ 15 軸 1を参照してください

B+16 軸 2指令速度
（下位） 0～ 15 軸 1を参照してください

B+17 軸 2指令速度
（上位） 0～ 15 軸 1を参照してください

B+18 未使用 使用しないでください

B+19 未使用 使用しないでください

B+20 軸 2
加速時間（下位）*1 0～ 15 軸 1を参照してください

B+21 軸 2
加速時間（上位）*1 0～ 15 軸 1を参照してください

B+22 軸 2
減速時間（下位）*1 0～ 15 軸 1を参照してください

B+23 軸 2
減速時間（上位）*1 0～ 15 軸 1を参照してください

B+24 軸 3
直接運転
指令リレー

0～ 15 軸 1を参照してください

B+25 軸 3
回転軸方向 0～ 15 軸 1を参照してください

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
5-63 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



5-5 運転用リレーエリア

デ
ｌ
タ
設
定

   5
B+26 軸 3指令位置
（下位） 0～ 15 軸 1を参照してください

B+27 軸 3指令位置
（上位） 0～ 15 軸 1を参照してください

B+28 軸 3指令速度
（下位） 0～ 15 軸 1を参照してください

B+29 軸 3指令速度
（上位） 0～ 15 軸 1を参照してください

B+30 未使用 使用しないでください

B+31 未使用 使用しないでください

B+32 軸 3
加速時間（下位）*1 0～ 15 軸 1を参照してください

B+33 軸 3
加速時間（上位）*1 0～ 15 軸 1を参照してください

B+34 軸 3
減速時間（下位）*1 0～ 15 軸 1を参照してください

B+35 軸 3
減速時間（上位）*1 0～ 15 軸 1を参照してください

B+36 軸 4
直接運転
指令リレー

0～ 15 軸 1を参照してください

B+37 軸 4
回転軸方向 0～ 15 軸 1を参照してください

B+38 軸 4指令位置
（下位） 0～ 15 軸 1を参照してください

B+39 軸 4指令位置
（上位） 0～ 15 軸 1を参照してください

B+40 軸 4指令速度
（下位） 0～ 15 軸 1を参照してください

B+41 軸 4指令速度
（上位） 0～ 15 軸 1を参照してください

B+42 未使用 使用しないでください

B+43 未使用 使用しないでください

B+44 軸 4
加速時間（下位）*1 0～ 15 軸 1を参照してください

B+45 軸 4
加速時間（上位）*1 0～ 15 軸 1を参照してください

B+46 軸 4
減速時間（下位）*1 0～ 15 軸 1を参照してください

B+47 軸 4
減速時間（上位）*1 0～ 15 軸 1を参照してください

*1.加速時間、減速時間は［加減速時間選択］により動作が決まります。［加減速時間選択］については、5-21
ページの「速度・加減速度設定」ならびに 5-23 ページの「加減速時間選択」を参照してください。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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軸ステータスリレー
軸ステータスリレーエリアの設定方法については、5-8 ページの「軸ステータスリレーエリ
ア選択」を参照してください。
軸ステータスリレーエリアの先頭チャネルを［C］とすると、下表の割り付けとなります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

C 軸 1
手動運転指令受付

0 サーボロック受付 サーボロック出力を受け付けると ONします

1 ドライバアラーム
リセット出力受付

ドライバアラームリセット出力を受け付ける
と ONします

2 偏差カウンタ
リセット出力受付

偏差カウンタリセット出力を受け付けると ON
します

3 トルク制限出力
受付

トルク制限出力を受け付けると ONします

4 汎用出力受付 汎用出力を受け付けると ONします

5 オーバーライド
有効受付

オーバーライド有効を受け付けると ONしま
す

6 JOG／インチン
グ速度選択受付

JOG／インチング速度選択を受け付けると
ONします

7 正方向 JOG／
インチング受付

JOG／インチング正方向運転を受け付けると
ONします

8 負方向 JOG／
インチング受付

JOG／インチング負方向運転を受け付けると
ONします

9 MPG有効受付 MPG有効を受け付けると ONします

10 原点復帰受付 原点復帰を受け付けると ONします

11 高速原点復帰受付 高速原点復帰を受け付けると ONします

12～
13

未使用 使用しないでください

14 減速停止受付 減速停止を受け付けると ONします

15 サーボアンロック
受付

サーボアンロックを受け付けると ONします

C+1 軸 1
直接運転指令受付

0 絶対移動受付 絶対移動を受け付けると ONします

1 相対移動受付 相対移動を受け付けると ONします

2 速度制御受付 速度制御を受け付けると ONします

3～ 4 未使用 使用しないでください

5 割込定寸送り指定
受付

割込定寸送り指定を受け付けると ONします

6
割込入力マスク有
効／現在位置ラッ
チ有効受付

割込入力マスク有効／現在位置ラッチ有効を
受け付けると ONします

7 現在位置プリセッ
ト受付

現在位置プリセットを受け付けると ONしま
す

8 同期送り受付 同期送りを受け付けると ONします

9～ 14 未使用 使用しないでください

15 ラッチ完了クリア
受付

ラッチ完了クリアを受け付けると ONします
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C+2 軸 1
指令ステータス 0

軸ビジー 軸の実行中に ONをします
メモリ運転時は軸構成に割り当てられている
軸は動作していなくてもビジー ONとなりま
す

1 JOG起動可 JOGによる起動が受け付けられる状態のとき
に ONします

2 直接運転起動可 直接運転の起動が受け付けられるときに ON
します

3 未使用 使用しないでください

4
減速停止入力中 軸が減速停止を受け付けて減速実行している

とき、ならびに減速停止の入力中に ONしま
す

5
同期グループ停止
入力中

同期データ中の同期グループ停止出力を受け
付けて停止している場合と、同期グループ停
止出力が ONしているときに ONします

6
全同期ユニット
停止入力中

同期データ中の全同期ユニット停止出力を受
け付けて停止している場合と、全同期ユニッ
ト停止出力が ONしているときに ONします

7
高速 PTP起動
受付

高速 PTP起動指令を受け付けると ONします
（ユニット Ver.1.1以降。ユニット Ver.1.0で
は未使用です）

8

起動無効 指令実行時に、その機能を開始する条件が成
立せず、指令の実行が失敗したときに ONし
ます。指令起動時に発生するエラーや指令の
優先順位によって起動できなかった場合に、
このステータスがセットされます

9
偏差カウンタ
リセット無効

原点復帰動作中に偏差カウンタリセット出力
を実行し、軸の偏差カウンタリセット出力が
受け付けられなかった場合に ONします

10～
11

未使用 使用しないでください

12

停止実行 手動運転、直接運転の軸動作に対して、以下
の停止要因により軸動作が停止した場合に ON
します
・減速停止／偏差カウンタリセット／サーボア
ンロックの実行

・エラー発生による停止
・同期ユニットの停止機能による停止

13
位置決め動作完了 直接運転の位置決め動作、原点復帰、高速原

点復帰動作の完了、および JOG、MPG、同期
送りの運転停止時に ONします

14～
15

未使用 使用しないでください

C+3 軸 1
軸動作ステータス

0 サーボアンロック
中

軸がサーボアンロックのときに ONします

1 サーボロック中 サーボロック状態で軸が停止中に ONします

2
バックラッシュ
補正中

軸がバックラッシュ補正中に ONします
補間時には、軌跡のステータスとして使用で
きます

3
加速中 軸が目標速度に向かって加速中に ONします

補間時には、軌跡のステータスとして使用で
きます

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
5-66CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



5-5 運転用リレーエリア

デ
ｌ
タ
設
定

   5
C+3
（続き）

軸 1
軸動作ステータス 4

等速中 軸が目標速度に到達し、等速状態のときに ON
します
補間時には、軌跡のステータスとして使用で
きます

5
減速中 軸が目標位置あるいは、目標速度に向かって

減速中のときに ONします
補間時には、軌跡のステータスとして使用で
きます

6
パス中 連続 1、連続 3の動作パターンで、次シーケン

スの目標速度への加減速動作中に ONします
補間時には、軌跡のステータスとして使用で
きます

7
位置決め完了入力
待ち中

軸が位置決め完了を待っているときに ONし
ます
補間時には、軌跡のステータスとして使用で
きます

8 減速停止中 軸が動作中に減速停止されたときに、停止す
るまで ONします

9 即停止中 軸が動作中に即停止されたときに、停止する
まで ONします

10～
15

未使用 使用しないでください

C+4 軸 1
運転ステータス

0 原点復帰中 原点復帰動作中に ONします

1 高速原点復帰中 高速原点復帰動作中に ONします

2 MPG運転中 MPG制御動作中に ONします

3 JOG／インチン
グ中

JOG／インチング動作中に ONします

4 絶対移動中 絶対移動動作中に ONします
割込定寸入力前にも ONします

5 相対移動中 相対移動動作中に ONします
割込定寸入力前にも ONします

6 速度制御中 速度制御動作中に ONします
割込定寸入力前にも ONします

7 割込定寸送り中
(割込入力待ち )

割込定寸送り動作中の割込入力前に ONしま
す

8 割込定寸送り中
(位置決め中 )

割込定寸送り動作中の割込入力後に ONしま
す

9 未使用 使用しないでください

10 未使用 使用しないでください

11 メモリ運転中 メモリ運転として動作中に ONします

12～
14

未使用 使用しないでください

15 同期送り中 同期送り中に ONします

C+5 軸 1
制御ステータス 0

原点確定 原点確定状態時に ONします
0：原点未確定
1：原点確定

1
原点停止 ［軸ステータスリレーエリア］の［原点確定］ 

が ONの状態で、かつ［軸ステータスリレー
エリア］の［指令現在位置］が 0のときに ON 
します

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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C+5
（続き）

軸 1
制御ステータス

2 ラッチ完了 現在位置ラッチが発生すると ONします

3 未使用 使用しないでください

4 指令現在位置
オーバーフロー

指令位置がリニアモード時でオーバーフロー
が発生すると ONします

5 指令現在位置
アンダーフロー

指令位置がリニアモード時でアンダーフロー
が発生すると ONします

6
フィードバック
現在位置オーバー
フロー

フィードバック位置がリニアモード時でオー
バーフローが発生すると ONします

7
フィードバック
現在位置アンダー
フロー

フィードバック位置がリニアモード時でアン
ダーフローが発生すると ONします

8
センサ異常 即停止入力、ならびに限界入力などの外部セ

ンサによるエラーが発生したときに ONしま
す

9
サーボ異常 ドライバのアラーム入力など、システムの外

部より異常が通知されているときに ONしま
す

10
実行時異常 多重起動エラーなど軸動作の指令実行時、実

行条件や指令値の不備によるエラーが発生し
たとき ONします

11 軸ワーニング ワーニングが発生したときに ONします

12 軸エラー 軸エラーが発生したときに ONします

13 ゾーン 0 現在位置がゾーン 0の範囲内にあるときに ON
します

14 ゾーン 1 現在位置がゾーン 1の範囲内にあるときに ON
します

15 ゾーン 2 現在位置がゾーン 2の範囲内にあるときに ON
します

C+6 軸 1
外部入出力
ステータス

0 RUN出力 サーボ RUN出力が ONのときに ONします

1 ドライバアラーム
リセット出力

ドライバアラームリセット出力が ONのとき
に ONします

2 偏差カウンタ
リセット出力

偏差カウンタリセット出力が ONのときに ON
します

3 トルク制限出力 トルク制限出力が ONのときに ONします

4 汎用出力 汎用出力が ONのときに ONします

5～ 6 未使用 使用しないでください

7 汎用入力 汎用入力が ONのときに ONします

8 正方向限界入力 正方向限界入力が入力状態のときに ONしま
す

9 負方向限界入力 負方向限界入力が入力状態のときに ONしま
す

10 原点近傍入力 原点近傍入力が入力状態のときに ONします

11 原点入力 原点入力が入力状態のときに ONします

12 割込入力 割込入力が入力状態のときに ONします

13 即停止入力 即停止入力が入力状態のときに ONします

14 位置決め完了入力 位置決め完了入力が入力状態のときに ONし
ます

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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C+6
（続き）

軸 1
外部入出力
ステータス

15
ドライバアラーム
入力

ドライバアラーム入力が入力状態のときに ON
します

C+7 軸 1エラーコード 0～ 15 軸のエラーコードを返します

C+8 軸 1指令現在位置
（下位） 0～ 15 指令された現在位置を返します

C+9 軸 1指令現在位置
（上位） 0～ 15

C+10 軸 1拡張モニタ
（下位） 0～ 15 軸パラメータの［拡張モニタ種別］で指定されたモニタ値を返し

ます
詳細については、5-46 ページの「拡張モニタ設定」を参照してく
ださいC+11 軸 1拡張モニタ

（上位） 0～ 15

C+12 未使用 0～ 15 使用しないでください

C+13 軸 2
手動運転指令受付 0～ 15 軸 1を参照してください

C+14 軸 2
直接運転指令受付 0～ 15 軸 1を参照してください

C+15 軸 2
指令ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+16 軸 2
軸動作ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+17 軸 2
運転ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+18 軸 2
制御ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+19 軸 2
外部入出力
ステータス

0～ 15 軸 1を参照してください

C+20 軸 2エラーコード 0～ 15 軸 1を参照してください

C+21 軸 2指令現在位置
（下位） 0～ 15

軸 1を参照してください
C+22 軸 2指令現在位置

（上位） 0～ 15

C+23 軸 2拡張モニタ
（下位） 0～ 15

軸 1を参照してください
C+24 軸 2拡張モニタ

（上位） 0～ 15

C+25 未使用 0～ 15 使用しないでください

C+26 軸 3
手動運転指令受付 0～ 15 軸 1を参照してください

C+27 軸 3
直接運転指令受付 0～ 15 軸 1を参照してください

C+28 軸 3
指令ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+29 軸 3
軸動作ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+30 軸 3
運転ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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C+31 軸 3
制御ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+32 軸 3
外部入出力
ステータス

0～ 15 軸 1を参照してください

C+33 軸 3エラーコード 0～ 15 軸 1を参照してください

C+34 軸 3指令現在位置
（下位） 0～ 15

軸 1を参照してください
C+35 軸 3指令現在位置

（上位） 0～ 15

C+36 軸 3拡張モニタ
（下位） 0～ 15

軸 1を参照してください
C+37 軸 3拡張モニタ

（上位） 0～ 15

C+38 未使用 0～ 15 使用しないでください

C+39 軸 4
手動運転指令受付 0～ 15 軸 1を参照してください

C+40 軸 4
直接運転指令受付 0～ 15 軸 1を参照してください

C+41 軸 4
指令ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+42 軸 4
軸動作ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+43 軸 4
運転ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+44 軸 4
制御ステータス 0～ 15 軸 1を参照してください

C+45 軸 4
外部入出力
ステータス

0～ 15 軸 1を参照してください

C+46 軸 4エラーコード 0～ 15 軸 1を参照してください

C+47 軸 4指令現在位置
（下位） 0～ 15

軸 1を参照してください
C+48 軸 4指令現在位置

（上位） 0～ 15

C+49 軸 4拡張モニタ
（下位） 0～ 15

軸 1を参照してください
C+50 軸 4拡張モニタ

（上位） 0～ 15

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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メモリ運転指令リレー
メモリ運転指令リレーエリアの設定方法については、5-7 ページの「メモリ運転指令リレー
エリア選択」を参照してください。
メモリ運転指令リレーエリアの先頭チャネルを［D］とすると、下表の割り付けとなります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

D タスク 1
メモリ運転
指令リレー

0
シーケンス No.
有効

メモリ運転起動時に運転用データエリアのシー
ケンス No.の有効／無効を指定します
ON：有効、OFF：無効

1 メモリ運転起動 ONの立ち上がりでメモリ運転を開始します

2
メモリ運転単独
起動

ONの立ち上がりでメモリ運転を開始します。
［コマンド］が END以外は、全て単独動作とな
ります

3 未使用 使用しないでください

4 Mコード
リセット

ONの立ち上がりでMコードのリセットを行い
ます

5 ティーチング ONの立ち上がりでティーチングを行います

6～ 14 未使用 使用しないでください

15 メモリ運転停止 ONの立ち上がりでメモリ運転を減速停止します

D+1 タスク 1
シーケンス No. 0～ 15 メモリ運転の開始シーケンス No.を指定します

シーケンス No.は 1～ 500で、設定は Hexで行います。

D+2 タスク 1
ティーチング
アドレス

0～ 15
位置をティーチングする際の位置データ No（シーケンス No.）を
設定します
シーケンス No.は 1～ 500で、設定は Hexで行います

D+3 タスク 2
メモリ運転
指令リレー

0～ 15 タスク 1を参照してください

D+4 タスク 2
シーケンス No. 0～ 15 タスク 1を参照してください

D+5 タスク 2
ティーチング
アドレス

0～ 15 タスク 1を参照してください

D+6 タスク 3
メモリ運転
指令リレー

0～ 15 タスク 1を参照してください

D+7 タスク 3
シーケンス No. 0～ 15 タスク 1を参照してください

D+8 タスク 3
ティーチング
アドレス

0～ 15 タスク 1を参照してください

D+9 タスク 4
メモリ運転
指令リレー

0～ 15 タスク 1を参照してください

D+10 タスク 4
シーケンス No. 0～ 15 タスク 1を参照してください

D+11 タスク 4
ティーチング
アドレス

0～ 15 タスク 1を参照してください
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メモリ運転起動（DCHビット 1）
［メモリ運転］による起動では、起動したシーケンスを実行後、自動的に次のシーケンス No.
の実行を行います。
シーケンスデータの［コマンド］に［END］が見つかるまで実行を継続します。
詳細については、7-13 ページの「メモリ運転の起動」を参照してください。

メモリ運転単独起動（DCHビット 2）
［メモリ運転単独起動］による起動では、シーケンスデータの指定にかかわらず、すべて［終
了パターン］が［単独］として動作します。
［メモリ運転単独起動］はステップ実行によるデバッグ用としてお使いいただけます。
指定したシーケンス No.の運転を行い、実行の結果により、［実行シーケンス No.］を更新し
て運転を終了します。
詳細については、7-13 ページの「メモリ運転の起動」を参照してください。

メモリ運転ステータスリレー
メモリ運転ステータスリレーエリアの設定方法については、5-9 ページの「メモリ運転ステー
タスリレーエリア選択」を参照してください。
メモリ運転ステータスリレーエリアの先頭チャネルを［E］とすると、下表の割り付けとな
ります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

E タスク 1
メモリ運転指令
受付

0 シーケンス No.
有効受付

シーケンス No.有効を受け付けると ONしま
す

1 メモリ運転起動
受付

メモリ運転起動を受け付けると ONします

2 メモリ運転単独
起動受付

メモリ運転単独起動を受け付けると ONしま
す

3 未使用 使用しないでください

4 Mコード
リセット受付

Mコードリセットを受け付けると ONします

5 ティーチング受付 ティーチングを受け付けると ONします

6～ 14 未使用 使用しないでください

15 メモリ運転
停止受付

メモリ運転停止を受け付けると ONします

E+1 タスク 1
メモリ運転
指令ステータス

0
メモリ運転ビジー タスクの指令による実行中に ONします。

タスク構成軸がビジー中、またはタスク機能
が実行中に ONとなります

1
メモリ運転起動可 タスクによる起動が受け付けられるときに ON

します。タスク構成軸がビジー中、またはタ
スク機能実行中に OFFします

2～ 3 未使用 使用しないでください

4 メモリ運転停止入
力中

メモリ運転停止指令を受け付けて減速してい
るときに ONします

5～ 7 未使用 使用しないでください
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E+1
（続き）

タスク 1
メモリ運転
指令ステータス

8
メモリ運転起動無
効

メモリ運転の多重起動エラーなど、メモリ運
転の指令実行時に実行条件や指令値の不備に
よるエラーが発生したときに ONします

9 ティーチング無効 ティーチング指令が受け付けられなかったと
きに ONします

10～
11 未使用 使用しないでください

12
メモリ運転停止実
行

メモリ運転の動作中に、メモリ運転停止指令
や、エラー停止、および単軸の軸停止を伴う
指令が与えられ、メモリ運転動作が停止した
場合に ONします

13 メモリ運転動作
完了

メモリ運転動作が正常に終了した場合に ON
します

14 ティーチング完了 ティーチング指令が完了すると ONします

15 未使用 使用しないでください

E+2 タスク 1
メモリ運転
制御ステータス

0 メモリ運転停止中 メモリ運転を実行していないときに ONしま
す

1
メモリ運転待機中 メモリ運転が待機中のときに ONします。

メモリ運転起動後、ENDを実行せずに、メモ
リ運転が停止している場合に ONとなります

2
メモリ運転軸動作
中

メモリ運転実行中の軸が動作中のときに ON
します。構成軸のいずれかの軸が停止してい
ない場合に ONとなります

3 条件入力待ち中 メモリ運転実行中の条件待ちのときに ONし
ます

4 ドウェルタイマ
待ち中

メモリ運転実行中のドウェルタイマ待ちのと
きに ONします

5 Mコード
リセット待ち中

メモリ運転実行中のMコードリセット待ちの
ときに ONします

6 Mストローブ メモリ運転実行中のMコード出力中に ONし
ます

7～ 9 未使用 使用しないでください

10 メモリ運転実行時
異常

タスク機能のオペレーションエラーが発生し
たときに ONします

11 メモリ運転ワーニ
ング

ワーニングが発生したときに ONします

12 メモリ運転エラー メモリ運転エラーが発生したときに ONしま
す

13～
15 未使用 使用しないでください

E+3 タスク 1
メモリ運転
エラーコード

0～ 15
タスクのエラーコードを返します

E+4 タスク 1
実行中シーケンス
No.

0～ 15
メモリ運転時の実行中シーケンス No.を返します

E+5 タスク 1
Mコード 0～ 15 メモリ運転時のMコード（出力コード）を返します

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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E+6 タスク 2
メモリ運転指令
受付

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+7 タスク 2
メモリ運転指令
ステータス

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+8 タスク 2
メモリ運転制御
ステータス

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+9 タスク 2
メモリ運転エラー
コード

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+10 タスク 2
実行中シーケンス
No.

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+11 タスク 2
Mコード 0～ 15 タスク 1を参照してください

E+12 タスク 3
メモリ運転指令
受付

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+13 タスク 3
メモリ運転
指令ステータス

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+14 タスク 3
メモリ運転
制御ステータス

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+15 タスク 3
メモリ運転エラー
コード

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+16 タスク 3
実行中シーケンス
No.

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+17 タスク 3
Mコード 0～ 15 タスク 1を参照してください

E+18 タスク 4
メモリ運転指令
受付

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+19 タスク 4
メモリ運転
指令ステータス

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+20 タスク 4
メモリ運転
制御ステータス

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+21 タスク 4
メモリ運転エラー
コード

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+22 タスク 4
実行中シーケンス
No.

0～ 15 タスク 1を参照してください

E+23 タスク 4
Mコード 0～ 15 タスク 1を参照してください

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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5-6 メモリ運転データ
メモリ運転データには、メモリ運転に関する動作シーケンスや位置・速度・加減速時間など
の設定を行います。
メモリ運転とは、メモリ運転データおよびメモリ運転条件データを NC ユニット内部に設定
しておき、PLCからの指令により、位置決め制御や速度制御を行う運転のことです。
NC ユニット内部には 4 つのタスクがありますが、1 つのタスクに付き 500 個のシーケンス
データを登録できます。
メモリ運転の詳細については、第 7章「メモリ運転」を参照してください。

メモリ運転データの一覧
メモリ運転データの有効タイミングは、常時有効となります。
また、設定されたデータは、メモリ運転動作の起動時に有効データとして使用されます。

使用上の注意

転送時のユニットアドレスについては、コマンドによってアドレスが変化します。詳細について
は、7-14 ページの「コマンド」と 8-4 ページの「データのアドレス」を参照してください。

1 つのシーケンスデータには下記の設定データがありますが、データ属性によってはすべて
を設定する必要はありません。詳細については、5-80 ページの「メモリ運転データの詳細」
を参照ください。

データ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

軸 1指令位置 指令する位置を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 2指令位置 指令する位置を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 3指令位置 指令する位置を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 4指令位置 指令する位置を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

コマンド 0000Hex：シーケンスデータなし
8###Hex：NOP（コメント行として扱います）

0

【シーケンス系】

0001Hex：JUMP、 0002Hex：FOR

0003Hex：NEXT、 0004Hex：PSET

0005Hex：PRSET、 004FHex：END

【動作系】

0800Hex：位置決め動作、 0801Hex：直線補間動作

0802Hex：円弧補間（時計方向）、 0803Hex：円弧補間（反時計方向）

081EHex：速度制御、 081FHex：割込定寸（位置決め動作）

0820Hex：割込定寸（速度制御）
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ジャンプ／繰り返し
条件

JUMP、FORにおけるメモリ運転用条件デー
タ No.を設定します
0：無条件に実行します
1～ 100：メモリ運転条件データ No.

0～ 100 － 0

ジャンプ先シーケン
ス No.

JUMP先をシーケンス No.で設定します 1～ 500 － 0

繰り返しループ No. FOR、NEXTにおける組み合わせの対応付け
を設定します 0～ 49 － 0

出力信号 強制出力における出力先を指定します
0000Hex：出力なし
##00Hex：RUN出力*1

##01Hex：ドライバアラームリセット出力
##02Hex：偏差カウンタリセット出力 *1

##03Hex：汎用出力
##04Hex：トルク制限出力

##：01～ 04
　　（物理軸を表します  01：軸 1、02：軸 2、03：軸 3、04：軸 4）
8000～ 800FHex：メモリ運転用補助リレー
　　（8000～ 800FHexがそれぞれ 0～ 15ビットに対応します）

0

シーケンス開始条件 シーケンス開始条件を設定します
0：開始条件なし
1～ 100：メモリ運転条件データ No.

0～ 100 － 0

シーケンス
スキップ条件

停止／スキップの条件を設定します
0：停止／スキップの条件なし
1～ 100：メモリ運転条件データ No.

0～ 100 － 0

終了パターン 動作の終了パターンを設定します
0：単独
1：自動
2：連続 1（次のシーケンス速度まで）
3：連続 2（次のシーケンスで加減速開始）
4：連続 3（パス：自シーケンスの減速と
　　　　　　次シーケンスの加速を重畳）

0～ 4 － 0

ドウェルタイマ 終了パターンが、単独、自動のときの待ち時
間を設定します
0：待ち時間なし
1～ 1000：待ち時間

0～ 1000 10ms 0

位置決め完了
入力監視有効

動作で軸停止する際のインポジションチェッ
クを選択します
0：位置決め完了を待たない
1：位置決め完了を待つ

0～ 1 － 0

Mコード 位置決め完了後の Mコードを設定します
0：Mコードを出力しない
1～ 499：Mコードリセットを待つMコード
500～ 999：Mコードリセットを待たない M
　　　　　   コード

0～ 999 － 0

軸指定 起動させる軸を設定します
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4
各ビットの ONで起動指令となります

0～ F － 0

円弧補間方法 円弧補間させる場合の指令方式を選択します
0：中心点指定
1：半径指定
2：通過点指定

0～ 2 － 0

データ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値
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位置指定 指令位置を、相対位置とするか絶対位置とす
るかを設定します
各ビットの ONで相対位置指定、OFFで絶対
位置指定となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4

0～ F － 0

補間速度 補間速度を設定します 1～ 8000000 指令単位／ s 0

補間加速時間 補間加速時間を設定します 0～ 250000 ms 0

補間減速時間 補間減速時間を設定します 0～ 250000 ms 0

補間起動速度 補間起動速度を設定します 0～ 8000000 指令単位／ s 0

補間加減速
カーブ選択

補間加速／補間減速時のカーブを選択します
0：台形、1：S字（3次曲線） 0～ 1 － 0

補間加減速時間選択 補間加減速時間の指定方式を選択します
0：各軸の起動速度から最高速度までの時間
　  （加速度一定）
1：各軸の現在速度から目標速度までの時間
　  （時間一定）

0～ 1 － 0

軸 1円弧中心／
通過点位置

［円弧補間方法］で中心点指定を選択した場
合は、円弧中心位置を、通過点指定を選択し
た場合は、通過点位置を設定します

-2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 2円弧中心／
通過点位置

［円弧補間方法］で中心点指定を選択した場
合は、円弧中心位置を、通過点指定を選択し
た場合は、通過点位置を設定します

-2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 3円弧中心／
通過点位置

［円弧補間方法］で中心点指定を選択した場
合は、円弧中心位置を、通過点指定を選択し
た場合は、通過点位置を設定します

-2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 4円弧中心／
通過点位置

［円弧補間方法］で中心点指定を選択した場
合は、円弧中心位置を、通過点指定を選択し
た場合は、通過点位置を設定します

-2147483648
～

2147483647
指令単位 0

円弧半径 ［円弧補間方法］で半径指定を選択した場合
に、円弧半径を設定します

-2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 1回転軸方向 軸パラメータで回転軸を選択した場合、絶対
移動指定の位置決め動作（PTP）時に、動作
する方向を選択します
0：近回りあり
1：正方向
2：負方向
3：指定なし（0をまたがないで、リング範囲
　　　　　　  内を絶対位置移動）

0～ 3 － 0

軸 2回転軸方向 軸パラメータで回転軸を選択した場合、絶対
移動指定の位置決め動作（PTP）時に、動作
する方向を選択します
0：近回りあり
1：正方向
2：負方向
3：指定なし（0をまたがないで、リング範囲
　　　　　　  内を絶対位置移動）

0～ 3 － 0

データ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値
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軸 3回転軸方向 軸パラメータで回転軸を選択した場合、絶対
移動指定の位置決め動作（PTP）時に、動作
する方向を選択します
0：近回りあり
1：正方向
2：負方向
3：指定なし（0をまたがないで、リング範囲
　　　　　　  内を絶対位置移動）

0～ 3 － 0

軸 4回転軸方向 軸パラメータで回転軸を選択した場合、絶対
移動指定の位置決め動作（PTP）時に、動作
する方向を選択します
0：近回りあり
1：正方向
2：負方向
3：指定なし（0をまたがないで、リング範囲
　　　　　　  内を絶対位置移動）

0～ 3 － 0

軸 1指令速度 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の各軸の目標速度を設定します
指令範囲は
位置決め時：1～ 2147483647
速度制御時：-2147483648～ 2147483647
となります

-2147483648
～

2147483647
指令単位／ s 0

軸 2指令速度 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の各軸の目標速度を設定します
指令範囲は
位置決め時：1～ 2147483647
速度制御時：-2147483648～ 2147483647
となります

-2147483648
～

2147483647
指令単位／ s 0

軸 3指令速度 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の各軸の目標速度を設定します
指令範囲は
位置決め時：1～ 2147483647
速度制御時：-2147483648～ 2147483647
となります

-2147483648
～

2147483647
指令単位／ s 0

軸 4指令速度 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の各軸の目標速度を設定します
指令範囲は
位置決め時：1～ 2147483647
速度制御時：-2147483648～ 2147483647
となります

-2147483648
～

2147483647
指令単位／ s 0

軸 1加速時間 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の加速時間を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 2加速時間 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の加速時間を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 3加速時間 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の加速時間を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 4加速時間 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の加速時間を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 1減速時間 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の減速時間を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 2減速時間 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の減速時間を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 3減速時間 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の減速時間を設定します 0～ 250000 ms 0

データ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値
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軸 4減速時間 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の減速時間を設定します 0～ 250000 ms 0

補間速度指定方式 直線補間の補間速度指定方式を選択します
0：補間軌跡速度指定
1：最高速度指定

0～ 1 － 0

割込定寸送り基準位
置選択

割込入力時の定寸位置決めの基準位置を、指
令位置とするかフィードバック位置とするか
を選択します
0：指令位置
1：フィードバック位置

0～ 1 － 0

割込入力未検出時
エラー有効

位置制御による割込定寸送りを実行中に、位
置決め完了までに割込入力が入力されなかっ
た場合、エラーを出力するかしないかを選択
します
0：エラー出力しない
1：エラー出力する

0～ 1 － 0

割込定寸送り量 割込定寸送りの移動量を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

*1.汎用出力として使用する場合のみ、選択が可能です。

データ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値
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メモリ運転データの詳細
メモリ運転データの各データについて説明します。
メモリ運転の具体的な設定方法については、第 7章「メモリ運転」を参照してください。

軸 1、軸 2、軸 3、軸 4　指令位置
メモリ運転パラメータの［構成軸］で宣言している軸の位置データのみ有効となります。
［構成軸］については、5-52 ページの「構成軸」を参照してください。

コマンド
［コマンド］は、1つのシーケンスデータがどういう属性を持つものかを宣言するデータです。
［コマンド］には、シーケンス系の属性を持つものと動作系の属性を持つものの 2種類のデー
タがあります。
詳細については、7-14 ページの「コマンド」を参照してください。

シーケンス系

動作系

JUMP ：JUMP命令のシーケンスデータとなります。
   無条件または条件付きで指定した位置データ No.に JUMPします。

FOR ：FOR命令のシーケンスデータとなります。
  無条件または条件付で NEXTまでを繰り返し実行します。（ネストは最大 50階層まで）

NEXT ：NEXT命令のシーケンスデータとなります。
  FORの繰り返し領域の最後を示すシーケンスデータです。

PSET ：強制的にユニットの出力を ONするシーケンスデータとなります。
  強制的に ONする接点は［出力信号］で選択します。メモリ運転中の間、保持しま
  す。

PRSET ：強制的にユニットの出力を OFFするシーケンスデータとなります。
  強制的に OFFする接点は［出力信号］で選択します。メモリ運転中の間、保持しま
  す。

END ：メモリ運転の ENDのシーケンスデータとなります。
  ENDを実行すると［実行シーケンス No.］は［シーケンス No.有効］を ON
  したときのシーケンス No.となります。

位置決め動作（PTP） ：位置決め動作用のシーケンスデータとなります。

直線補間動作 ：直線補間動作用のシーケンスデータとなります。

円弧補間（時計方向） ：円弧補間（時計方向）用のシーケンスデータとなります。

円弧補間（反時計方向） ：円弧補間（反時計方向）用のシーケンスデータとなります。

速度制御 ：速度制御のシーケンスデータとなります。

割込定寸（位置決め動作）：割込定寸送り（位置決め動作）のシーケンスデータとなります。

割込定寸（速度制御） ：割込定寸送り（速度制御）のシーケンスデータとなります。
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ジャンプ／繰り返し条件
JUMP命令、FOR命令時のメモリ運転用条件データ No.を設定します。［0］を指定すると、
無条件に命令を実行します。
メモリ運転条件データについては、5-89 ページの「メモリ運転条件データ」を参照してくだ
さい。

ジャンプ先シーケンス No.
JUMP命令における JUMP先をシーケンスデータ No.で指定します。

繰り返しループ No.
FOR、NEXT命令の組み合わせを同じ繰り返しループ No.で設定します。
同じ繰り返しループ No.の FOR～ NEXT間で、繰り返しループが形成されます。
繰り返しループ No.が重複するとエラーとなります。

出力信号
強制出力（PSET、PRSET）における出力先を指定します。
RUN出力および偏差カウンタリセット出力については、汎用出力として使用する場合にのみ
選択することが可能です。
RUN 出力、偏差カウンタリセットの設定については、5-16 ページの「入出力機能設定」を
参照してください。

シーケンス開始条件
設定した［シーケンス開始条件］が成立したときにシーケンスが開始されます。
［0：開始条件なし］を設定すると、すぐにシーケンスが開始されます。

シーケンススキップ条件
シーケンススキップ条件は、シーケンス開始から次のシーケンスが開始するまで条件として、
有効となります。
シーケンス実行時に、設定した［シーケンススキップ条件］が成立したときに停止／スキッ
プします。
スキップは自シーケンス動作を中断し、終了パターンに従って、次のシーケンスに移行しま
す。
停止やスキップをさせない場合は、［0：停止／スキップなし］を設定してください。
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終了パターン
動作の終了パターンを設定します。

使用上の注意

連続1～3の指定は、自シーケンスが補間動作のときのみ有効となります。補間動作以外での指定
は、自動を指定した場合と同じ動作となります。
連続動作とするには、次のシーケンスの［コマンド］が［直線補間］、［円弧補間］で、かつ次の
シーケンスの［シーケンス開始条件］が設定されていないことが条件となります。

各終了パターンは下記のような動作となります。

単独：
［メモリ運転指令リレー］の［メモリ運転］を起動すると、指定したシーケンス No. を実行
し、［実行シーケンス No.］を更新して、運転を終了します。
シーケンス No.は次の No.に更新されていますので、再度、［メモリ運転］を起動すると、次
のシーケンス No.が実行されます。

自動：
［メモリ運転指令リレー］の［メモリ運転］を起動すると、指定したシーケンス No.を実行し
ます。次のシーケンス No.実行の条件が整えば、自動的に次のシーケンス No.も実行します。

起動速度

起動 目標位置

加速

目標速度
減速

起動速度で停止

時間

起動
次の位置データの起動

目標速度

ドウェルタイマ
時間
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連続 1（次のシーケンス速度まで）：
［メモリ運転指令リレー］の［メモリ運転］を起動すると、指定したシーケンス No. を実行
し、次のシーケンス No.も連続して実行します。
連続 1は、指定したシーケンス No.の位置が、次のシーケンスの速度になるまでになります。

連続 2（次のシーケンスで加減速開始）：
［メモリ運転指令リレー］の［メモリ運転］を起動すると、指定したシーケンス No. を実行
し、次のシーケンス No.も連続して実行します。
連続 2は、指定したシーケンス No.の位置が、次のシーケンスの加速、または減速に入る前
になります。

連続 3（自シーケンスの減速と次シーケンスの加速を重畳）：
［メモリ運転指令リレー］の［メモリ運転］を起動すると、指定したシーケンス No. を実行
し、次のシーケンス No.も連続して実行します。
連続 3は、指定したシーケンス No.の減速と次のシーケンスの加速を重ねることにより、補
間動作をなめらかにします。

使用上の注意

連続動作における注意事項
連続 1～ 3は、直線補間、円弧補間動作で指定が可能です。
連続動作にするには、次のシーケンスも直線補間、円弧補間で、シーケンス開始条件を設定して
いない場合に連続動作となります。
連続動作をさせるシーケンスには、2制御周期以上の位置決め時間が必要な移動量を設定してく
ださい。2制御周期に満たない場合は、［自動］パターンとして動作します。

速度

時間シーケンス2シーケンス1

速度

時間シーケンス2シーケンス1

速度

時間シーケンス2シーケンス1
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ドウェルタイマ
終了パターンが単独、または自動のときのみ待ち時間となります。
位置決めが正常に完了したのちに時間待ちを開始します。そのため、減速停止による停止で
は時間待ちは行いません。

位置決め完了入力監視有効
軸が停止する際のインポジションチェックを選択します。
終了パターンが、単独または、自動のときのみ指定することができます。
上記の［ドウェルタイマ］と併せて設定している場合は、位置決め完了後に時間待ちを開始
します。
［0：位置決め完了を待たない］と設定すると、パルス出力の完了で、位置決め完了と判断し
ます。
また、軸パラメータで［位置決め完了入力］を［汎用入力として使用する］としている場合
は、［0：位置決め完了を待たない］動作となります。
減速停止による停止でも、位置決め完了を待たない動作となります。
［位置決め完了入力］の設定については、5-16 ページの「入出力機能設定」を参照してくだ
さい。
軸パラメータの［位置決め監視時間］を［0］と設定した場合は、本設定に関わらず位置決め
完了入力を監視しません。詳しくは、9-22ページの「インポジションチェック」を参照して
ください。

Mコード
Mコードは Mコードリセットを待つものと待たないものの 2種類があります。

Mコードのクリアは、［000］を指定するか、［シーケンス No.有効］が起動されると［0］に
クリアされます。
［シーケンス No. 有効］については、5-71 ページの「メモリ運転指令リレー」を参照してく
ださい。

軸指定
起動する軸を指定します。メモリ運転パラメータの［構成軸］で宣言している軸のみを指定
してください。
［構成軸］については、5-52 ページの「構成軸」を参照してください。

Mコード 内　　　　容

000 Mコードを出力しない

001～ 499
インターロックをとるときに使用する Mコードです。
Mコードリセットが入力されるまで、シーケンスの実行を一時的に停止し
ます。

500～ 999 インターロックをとる必要のないときに使用する Mコードです。
Mコードリセットの入力を待たずに、次のシーケンスを実行します。
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円弧補間方法
円弧補間制御は、補間軸が全てリニアモードで指定している必要があります。
リニアモードの設定方法については、5-28 ページの「指令位置単位設定」を参照してくださ
い。
円弧補間の指定方法は下記の方法があります。

参考

始点と終点が明確で、回避動作のための円弧軌跡動作を行いたい場合には、中心点指定が便
利です。
本来は、中心点指定は、中心点を計算で求めることにより、真円動作を行います。
しかし、回避動作においては、始点と終点は明確なものの、正確な中心点を求めることは複
雑です。そのため、2 つの半径の平均値を算出し、その半径から中心点を再算出して、通常
の円弧補間を行います。

指令方式 内　　　容

中心点指定 現在位置を始点として、終点と中心点、回転方向を指定することで、円弧補間を行い
ます。

半径指定 現在位置を始点として、終点と半径、回転方向を指定することで、円弧補間を行いま
す。始点と終点に同じ位置と指定するとエラーになります。

通過点指定

現在位置を始点として、終点と通過点を指定することで、円弧補間を行います。
始点、通過点、終点と 3つの点を指定することで、回転方向が決定されるため、円
弧方向の指定は無視されます。ただし、始点と終点が同一の場合は、回転方向が決ま
らないため、円弧方向に従います。

始点

終点

ユーザ指定の中心点

補正した
中心点

始点

終点

補正した中心点

ユーザ指定の
中心点

補正した
中心点

ユーザ指定の
中心点始点

終点
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位置指定
指令位置を、絶対位置指定か、相対位置指定かを設定します。
メモリ運転パラメータの［構成軸］で宣言している軸のみを設定が有効となります。
［構成軸］については、5-52 ページの「構成軸」を参照してください。

補間速度
補間制御時の速度を指定します。

補間加速時間／補間減速時間
補間制御時の加速時間と減速時間を設定します。
補間加速時間と補間減速時間は［補間加減速時間選択］により動作が決まります。

補間起動速度
サーボモータを使用する場合は、［0］としてください。
ステッピングモータを使用する場合は、起動時の脱調を防ぐために、通常、最大自起動周波
数の 1/10～ 1/2の値を設定します。負荷状況によって変わりますので、詳しくはステッピン
グモータのマニュアルを確認してください。

補間加減速カーブ選択
補間加速時、補間減速時のカーブを選択します。

目標
速度

起動
速度

0

加速時間 減速時間

時間

速度（pps）

台形 S字

最高
速度

目標
速度

起動
速度

0

加速時間

実際の軸動作
の加速時間　

減速時間

実際の軸動作
の減速時間　

時間

速度（pps）

最高
速度

実際の軸動作
の加速時間

実際の軸動作
の減速時間
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補間加減速時間選択
加減速時間の指定方法として、加速度一定にする方法と、加減速時間を一定にする方法のど
ちらかを選択します。
加速度一定とは、起動速度から最高速度までの時間を決め、目標速度によって加減速時間が
変化する設定方法です。
加減速時間一定とは、現在の速度から目標速度までの時間が設定された時間になり、加減速
時間が変化しない設定方法です。ただし、三角制御となる場合は、現在速度、目標速度、加
減速時間により算出した加速度により加減速時間を決定します。

加速度一定

加減速時間一定

軸 1、軸 2、軸 3、軸 4　円弧中心／通過点位置
［円弧補間方法］で、［中心点指定］を選択した場合は、円弧の中心位置を設定します。
また［円弧補間方法］で、［通過点指定］を選択した場合は、円弧の通過点の位置を設定します。

円弧半径
［円弧補間方法］で、［半径指定］を選択した場合の半径を設定します。

最高速度

①起動時の
目標速度

TA TD

A A D

②速度変更
の目標速度

速度

時間

起動速度

TA
Ta2 TdTa1

【起動時】
　TA ： 加速時間
　Ta1 ： 実際の加速時間
　A ： 加速度

【減速時】
　TD ： 減速時間
　Td ： 実際の減速時間
　  D ： 減速度

【速度変更時】
　TA ： 加速時間
　Ta2 ： 実際の加速時間
　A ： 加速度

最高速度

①起動時の
目標速度

TA TD

A1

D

②速度変更
の目標速度

速度

時間

起動速度

A2

TA

【起動時】
　TA ： 加速時間
　A1 ： 加速度

【減速時】
　TD ： 減速時間
　D ： 減速度

【速度変更時】
　TA ： 加速時間
　A2 ： 加速度
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軸 1、軸 2、軸 3、軸 4　回転軸方向
軸パラメータで回転軸を選択した場合、絶対移動指定の位置決め動作（PTP）時に、動作す
る方向を選択します。

軸 1、軸 2、軸 3、軸 4　指令速度
位置決め動作（PTP）や速度制御を行うときの各軸の目標速度を設定します。
指令範囲は位置決め時が 1 ～ 2147483647（指令単位／ s）で、速度制御時が -2147483648
～ 2147483647（指令単位／ s）となります。

軸 1、軸 2、軸 3、軸 4　加速時間／減速時間
位置決め動作（PTP）を行うときの各軸の加速時間、減速時間を設定します。
加速時間と減速時間は［軸パラメータ］の［加減速時間選択］により動作が決まります。
加減速時間選択については、5-21 ページの「速度・加減速度設定」と 5-23 ページの「加減
速時間選択」を参照してください。

補間速度指定方式
直線補間時の補間速度の方式を選択します。

割込定寸送り基準位置選択
メモリ運転時の割込定寸送り基準位置選択となります。
直接運転時の割込定寸送りは、［軸パラメータ］で設定します。直接運転時の設定について
は、5-37 ページの「割込定寸送り基準位置選択」を参照してください。

割込入力未検出時エラー有効
メモリ運転時の割込信号エラー検出設定となります。
直接運転時の割込定寸送りは、［軸パラメータ］で設定します。直接運転時の設定について
は、5-37 ページの「割込定寸送り基準位置選択」を参照してください。

割込定寸送り量
メモリ運転時の割込定寸送り量となります。
直接運転時の割込定寸送りは、［軸パラメータ］で設定します。直接運転時の設定について
は、5-37 ページの「割込定寸送り基準位置選択」を参照してください。

補間軌跡速度指定 ：直線補間の軌跡の速度を指定する方式となります。

最高速度指定 ：補間各軸の最高速度の組み合わせで、最も早く動作できる速度を自動的に指定
  する方式となります。
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5-7 メモリ運転条件データ
メモリ運転条件データはタスク共通で 100個の条件を設定することができます。
条件データは［メモリ運転データ］の［ジャンプ／繰り返し条件］、［シーケンス開始条件］、
［シーケンススキップ条件］によって参照されます。参照時に設定された条件式に従い、「真
（True）」「偽（False）」を判定する機能です。
メモリ運転の詳細については、第 7章「メモリ運転」を参照してください。

メモリ運転条件データの一覧
メモリ運転条件データの有効タイミングは、常時有効となります。

1 つの条件データには下記の設定データがあります。条件データによっては設定しなくても
よいデータもあります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

条件式 比較条件を設定します

0

0000Hex：条件データ未設定
0010Hex：ON（ビット比較）
0012Hex：AND（ビット比較）
0020Hex：＝（データ比較 2CH）
0022Hex：≧（データ比較 2CH）
0030Hex：タイマ（時間指定）
【シーケンス開始条件のみ指定可能】
0101Hex：軸 1外部割込入力
0103Hex：軸 3外部割込入力

0011Hex：OFF（ビット比較）
0013Hex：OR（ビット比較）
0021Hex：≠（データ比較 2CH）
0023Hex：≦（データ比較 2CH）
0040Hex：カウンタ（回数指定）

0102Hex：軸 2外部割込入力
0104Hex：軸 4外部割込入力

微分条件選択 条件式の真偽を評価する方法を選択します
0：レベルで判定
1：微分で判定

0～ 1 － 0

比較元エリア選択 比較における比較元のエリアを指定します
0：ユニット制御リレー（出力／入力）
1：手動運転指令リレー
2：直接運転指令リレー
3：メモリ運転指令リレー
4：軸ステータスリレー
5：メモリ運転ステータスリレー
F：定数（データ比較における比較元か比較
　　　　  先のいずれか一方のみ設定が可能）

0～ 5,
000FHex － 0

比較元チャネル 比較元エリア選択で指定した対象エリアに対
して、先頭チャネルからのオフセットとして
チャネルの位置を指定します
データ比較の場合は先頭 CHとなります

0～ 255 － 0

比較元ビット 比較元エリア選択、比較元チャネルで指定し
た対象チャネルに対して、ビット位置を指定
します
ビット比較のときのみ有効となります

0～ 15 － 0
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比較先エリア選択 比較における比較先のエリアを指定します
0：ユニット制御リレー（出力／入力）
1：手動運転指令リレー
2：直接運転指令リレー
3：メモリ運転指令リレー
4：軸ステータスリレー
5：メモリ運転ステータスリレー
F：定数（データ比較における比較元か比較
　　　　  先のいずれか一方のみ設定が可能）

0～ 5,
000FHex － 0

比較先チャネル 比較先エリア選択で指定した対象エリアに対
して、先頭チャネルからのオフセットとして
チャネルの位置を指定します
データ比較の場合は、先頭 CHとなります

0～ 255 － 0

比較先ビット 比較先エリア選択、比較先チャネルで指定し
た対象チャネルに対して、ビット位置を指定
します
ビット比較のときのみ有効となります

0～ 15 － 0

タイマ 条件式でタイマを指定したときの時間を設定
します 0～ 1000 10ms 0

カウンタ 条件式でカウンタを指定したときの回数を指
定します 0～ 10000 回 0

定数 条件がデータ比較で、しかも比較元または比
較先が定数を指定しているときに、定数を設
定します

-2147483648
～

2147483647
－ 0

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値
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メモリ運転条件データの詳細
メモリ運転条件データの説明をします。

条件式
比較する条件式を選択します。

条　件 判定法法

ON（ビット比較） 指定したビットが ONならば「真（True）」と判断します。
指定するビットは比較元ビットとなります。

OFF（ビット比較） 指定したビットが OFFならば「真（True）」と判断します。
指定するビットは比較元ビットとなります。

AND（ビット比較） 指定した 2つのビットの ANDが ONならば「真（True）」と判断します。
指定は、比較元ビットと比較先ビットになります。

OR（ビット比較） 指定した 2つのビットの ORが ONならば「真（True）」と判断します。
指定は、比較元ビットと比較先ビットになります。

データ比較（2CH） 指定した 2つのデータの比較結果が成立するならば「真（True）」と判断しま
す。
指定チャネルに対して符号付き 2CHデータとして比較を行ないます。

タイマ（時間指定） 10ms単位で時間待ちして「真（True）」と判断します。
［微分条件選択］において、微分指定のみ有効となります。レベルを指定す
るとエラーとなります

カウンタ
（回数指定）

回数を指定し、条件参照されるたびにカウントダウンしていきます。
カウントダウン結果が「0」ならば「偽（False）」、「0以外」なら「真
（True）」と判断します。
カウントダウン結果が、「0」になれば、カウント値もリセットされます。
［微分条件選択］において、レベル指定のみ有効となります。微分を指定する
とエラーとなります。
また、［FOR～ NEXT］以外で［回数指定］をした場合も、エラーとなりま
す。

外部割込入力 シーケンス開始条件にのみ指定が可能です。外部割込入力が ONなら
ば「真（True）」と判断します。
［微分条件選択］は微分、レベルともに指定可能です。微分指定をしている
場合は、外部割込入力の OFF→ ONにより、割込処理での起動が実
行されます。
外部割込入力は、メモリ運転パラメータの構成軸で指定した軸のみ選
択可能です。
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微分条件選択
タイマ（時間指定）、カウンタ（回数指定）以外の条件式に対して、真偽を評価する方法とし
て、微分とレベルの判定があります。
レベルでの判定は、条件データの判定時に真偽を判定します。
微分での判定は、条件データの判定前にすでに条件が「真（True）」の場合は、条件が「真
（True)→偽（False）→真（True）」になるまで待ちます。
たとえば、位置決め指定をしているシーケンスで、スキップ条件を設定しているとします。
シーケンスの実行前に条件が「真（True）」であった場合、レベル判定では、位置決めを行わ
ず、すぐにスキップします。
微分判定の場合は、位置決めを実行し、もし、条件が「真（True)→偽（False）→真（True）」
となれば、その時点でスキップします。
ただし、JUMP命令での条件データについては、常にレベル判定と同じ動作となります。

比較元エリア選択
比較条件式の左辺にあたるエリアを指定します。
定数については、データ比較の場合に比較元か比較先のいずれか一方のみ設定が可能です。

比較元チャネル
比較条件時の比較元（左辺）のチャネルアドレスを指定します。指定するのはオフセットの
チャネル数となります。
指定の仕方は、比較元エリア選択で指定した対象エリアに対して、先頭チャネルから何チャ
ネルめとなるかオフセットとしてチャネルアドレスを指定します。

比較元ビット
比較元（左辺）のチャネルのビット位置を指定します。ビット比較のときのみ設定は有効と
なります。

比較先エリア選択
比較条件式の右辺にあたるエリアを指定します。
定数については、データ比較に場合に比較元か比較先のいずれか一方のみ設定が可能です。

比較先チャネル
比較条件時の比較先（右辺）のチャネルアドレスを指定します。指定するのはオフセットの
チャネル数となります。
指定の仕方は、比較先エリア選択で指定した対象エリアに対して、先頭チャネルから何チャ
ネルめとなるかオフセットとしてチャネルアドレスを指定します。

比較先ビット
比較先（右辺）のチャネルのビット位置を指定します。ビット比較のときのみ設定は有効と
なります。
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タイマ
条件がタイマ（時間指定）を選択したときに、タイマ条件の時間を設定します。

カウンタ
条件がカウンタ（回数指定）を選択したときに、カウンタ条件の回数を設定します。

定数
条件がデータ比較で、しかも比較元または比較先が定数を指定しているときに、定数を設定
します。
定数は、比較元か比較先のどちらか一方しか設定できません。
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6-1 直接運転の概要
直接運転は、位置データ、速度データを共通パラメータで指定した直接運転指令リレーに書
き込むだけで、位置決めを行うことができます。
MOVL命令などで直接運転指令リレーエリアに設定された位置データや速度データは、I/Oリ
フレッシュ時に自動的に NCユニットへ出力されます。

直接運転の手順
直接運転を行う場合の手順について説明します。

1． 共通パラメータの設定
直接運転を行う場合は、［手動運転指令リレーエリア］、［直接運転指令リレーエリア］、［軸ス
テータスリレーエリア］の 3つのエリアは必ず設定してください。
リレーエリアの設定については、5-5 ページの「共通パラメータ」を参照してください。

2． 軸パラメータの設定
軸パラメータに、最高速度、パルス出力方式などを設定します。
軸パラメータについては、5-12 ページの「軸パラメータ」を参照してください。

3． データの転送
設定した共通パラメータ、軸パラメータを NCユニットに転送します。

4． データの保存
NCユニット内部のフラッシュメモリに保存します。

5． NCユニットのリスタート
6． ドライバを運転状態にします。
7． 原点復帰の実行
8． 直接運転指令リレーエリアの設定
［直接運転指令リレーエリア］に位置データ、速度データ、加速時間、減速時間などのデータ
を設定します。

9． 直接運転の起動
［直接運転指令リレーエリア］の絶対移動、または相対移動を ONします。
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6-2 直接運転のデータ設定
直接運転を実行するときに使用する［手動運転指令リレーエリア］、［直接運転指令リレーエ
リア］、［軸ステータスリレーエリア］について簡単に説明します。

設定方法と詳細については、5-55 ページの「運転用リレーエリア」を参照してください。
また、［共通パラメータ］の設定方法と詳細については、5-5 ページの「共通パラメータ」を、
［軸パラメータ］については、5-12 ページの「軸パラメータ」を参照してください。

直接運転で使用するリレーエリア
直接運転で使用するデータの設定ならびにリレーを軸 1を例に説明します。

手動運転指令リレーエリア
サーボロック、原点復帰などを行うためのリレーエリアです。
手動運転指令リレーエリアの先頭チャネルを［A］とすると、下表の割り付けとなります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

A 軸 1
手動運転指令
リレー

0
サーボロック ONの立ち上がりで RUN出力を ONします。

RUN出力機能を汎用出力としている場合は、
この出力の ON/OFFが RUN出力の ON/OFF
となります

1 ドライバアラーム
リセット出力

ドライバアラームを ON/OFFします

2 偏差カウンタ
リセット出力

偏差カウンタリセットを ON/OFFします

3 トルク制限出力 トルク制限出力を ON/OFFします

4 汎用出力 内蔵汎用出力を ON/OFFします

5 オーバーライド
有効

オーバーライドの有効／無効を指定します

6
JOG／インチン
グ速度選択

JOG速度／インチング速度の選択をします。
OFFで「速度 1」が、ONで「速度 2」が選択
されます

7 正方向 JOG／イ
ンチング

ONで正方向の JOG運転、インチング運転を
行います

8 負方向 JOG／イ
ンチング

ONで負方向の JOG運転、インチング運転を
行います

9 MPG有効 ONでMPG運転が有効となります

10 原点復帰 ONの立ち上がりで原点復帰を開始します

11 高速原点復帰 ONの立ち上がりで高速原点復帰を開始します

12～
13 未使用 使用しないでください

14 減速停止 ONの立ち上がりで減速停止を開始します

15
サーボアンロック ONの立ち上がりで RUN出力を OFFします。

RUN出力機能を汎用出力としている場合は、
無効となります

A+1 軸 1
オーバーライド 0～ 15 －

オーバーライドの値を Hexで設定します。
1～ 50000（0001～ C350Hex）が設定でき、
0.01%～ 500.00%の設定となります
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直接運転指令リレーエリア
絶対移動、相対移動、速度制御の起動指令と位置データ、速度データ、加速時間、減速時間
などの直接運転に必要なデータを設定するリレーエリアです。
直接運転指令リレーエリアの先頭チャネルを［B］とすると、下表の割り付けとなります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

B 軸 1
直接運転指令リ
レー

0 絶対移動 ONの立ち上がりで絶対位置決め動作を開始す
る

1 相対移動 ONの立ち上がりで相対位置決め動作を開始す
る

2 速度制御 ONの立ち上がりで速度制御を開始する

3～ 4 未使用 使用しないでください

5 割込定寸送り指定 絶対移動／相対移動／速度制御の ONの立ち
上がり時に割込定寸送りを指定する

6
割込入力マスク有
効／現在位置ラッ
チ有効

割込定寸送り時の割込入力マスクか、割込入
力を現在位置ラッチに切り替えている場合は、
現在位置ラッチ有効となります

7 現在位置プリセッ
ト

ONの立ち上がりで現在位置プリセットを行う

8 同期送り ONしている間、同期送り動作を行う

9～ 14 未使用 使用しないでください

15 ラッチ完了クリア ONの立ち上がりでラッチ完了の発生フラグを
クリアします

B+1 軸 1
回転軸方向

0～ 15

無限軸使用時、絶対移動を実行した場合に動作する方向を指定し
ます
0：近回りあり
1：正方向
2：負方向
3：指定なし

B+2 軸 1指令位置
（下位） 0～ 15 直接運転、現在位置プリセットを行うときの位置を指定します。

単位は [指令単位 ]となります。設定は Hexで行います
設定範囲：80000000～ 7FFFFFFFHex
　　　　 （-2147483647～ 2147483647［指令単位］）B+3 軸 1指令位置

（上位） 0～ 15

B+4 軸 1指令速度
（下位） 0～ 15 直接運転を行うときの目標速度を指定します。単位は [指令単位／

s］となります。設定は Hexで行います
設定範囲：
 位置制御時：1～ 7FFFFFFFHex
                   （1～ 2147483647［指令単位／ s］）
 速度制御時：80000000～ 7FFFFFFFHex
                   （-2147483648～ 2147483647［指令単位／ s］）

B+5 軸 1指令速度
（上位）

0～ 15

B+6 未使用 使用しないでください

B+7 未使用 使用しないでください

B+8 軸 1
加速時間（下位） 0～ 15 加速時間を指定します。単位は [ms]となります

設定は Hexで行います
設定範囲：0～ 3D090Hex（0～ 250000ms）B+9 軸 1

加速時間（上位） 0～ 15

B+10 軸 1
減速時間（下位） 0～ 15 減速時間を指定します。単位は [ms]となります

設定は Hexで行います
設定範囲：0～ 3D090Hex（0～ 250000ms）B+11 軸 1

減速時間（上位） 0～ 15
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使用上の注意

 加速時間、減速時間は［加減速時間選択］により動作が決まります。［加減速時間選択］につい
ては、5-21 ページの「速度・加減速度設定」ならびに 5-23 ページの「加減速時間選択」を参照
してください。

軸ステータスリレーエリア
軸ビジー、位置決め動作完了などの軸ステータスを確認するためのリレーエリアです。
軸ステータスリレーエリアの先頭チャネルを［C］とすると、下表の割り付けとなります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
C 軸 1

手動運転指令受付
0 サーボロック受付 サーボロック出力を受け付けると ONします

1 ドライバアラーム
リセット出力受付

ドライバアラームリセット出力を受け付ける
と ONします

2 偏差カウンタリ
セット出力受付

偏差カウンタリセット出力を受け付けると ON
します

3 トルク制限出力
受付

トルク制限出力を受け付けると ONします

4 汎用出力受付 汎用出力を受け付けると ONします

5 オーバーライド
有効受付

オーバーライド有効を受け付けると ONしま
す

6 JOG／インチン
グ速度選択受付

JOG／インチング速度選択を受け付けると
ONします

7 正方向 JOG／
インチング受付

JOG／インチング正方向運転を受け付けると
ONします

8 負方向 JOG／
インチング受付

JOG／インチング負方向運転を受け付けると
ONします

9 MPG有効受付 MPG有効を受け付けると ONします
10 原点復帰受付 原点復帰を受け付けると ONします
11 高速原点復帰受付 高速原点復帰を受け付けると ONします

12～
13

未使用 使用しないでください

14 減速停止受付 減速停止を受け付けると ONします

15 サーボアンロック
受付

サーボアンロックを受け付けると ONします

C+1 軸 1
直接運転指令受付

0 絶対移動受付 絶対移動を受け付けると ONします
1 相対移動受付 相対移動を受け付けると ONします
2 速度制御受付 速度制御を受け付けると ONします

3～ 4 未使用 使用しないでください

5 割込定寸送り指定
受付

割込定寸送り指定を受け付けると ONします

6
割込入力マスク／
現在位置ラッチ有
効受付

割込入力マスク／現在位置ラッチ有効を受け
付けると ONします

7 現在位置プリセッ
ト受付

現在位置プリセットを受け付けると ONしま
す

8 同期送り受付 同期送りを受け付けると ONします

9～ 14 未使用 使用しないでください
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C+1
（続き）

軸 1
直接運転指令受付

15 ラッチ完了クリア
受付

ラッチ完了クリアを受け付けると ONします

C+2 軸 1
指令ステータス 0

軸ビジー 軸の実行中に ONをします
メモリ運転時は軸構成に割り当てられている軸
は動作していなくてもビジー ONとなります

1 JOG起動可 JOGによる起動が受け付けられる状態のとき
に ONします

2 直接運転起動可 直接運転の起動による多重起動が受け付けら
れるときに ONします

3 未使用 使用しないでください

4 減速停止入力中 軸が減速停止を受け付けて減速実行していると
き、ならびに減速停止の入力中に ONします

5
同期グループ停止
入力中

同期データ中の同期グループ停止出力を受け
付けて停止している場合と、同期グループ停
止出力が ONしているときに ONします

6
全同期ユニット停
止入力中

同期データ中の全周期ユニット停止出力を受
け付けて停止している場合と、全同期ユニッ
ト停止出力が ONしているときに ONします

7
高速 PTP起動
受付

高速 PTP起動指令を受け付けると ONします
（ユニット Ver.1.1以降。ユニット Ver.1.0で
は未使用です）

8

起動無効 指令実行時に、その機能を開始する条件が成
立せず、指令の実行が失敗したときに ONし
ます。指令起動時に発生するエラーや指令の
優先順位によって起動できなかった場合に、
このステータスがセットされます

9
偏差カウンタリ
セット無効

原点復帰動作中に偏差カウンタリセット出力
を実行し、軸の偏差カウンタリセット出力が
受け付けられなかった場合に ONします

10～
11

未使用 使用しないでください

12

停止実行 手動運転、直接運転の軸動作に対して、以下
の停止要因により軸動作が停止した場合に ON
します
・減速停止／偏差カウンタリセット／サーボア
ンロックの実行

・エラー発生による停止
・同期ユニットの停止機能による停止

13
位置決め動作完了 直接運転の位置決め動作、原点復帰、高速原

点復帰動作の完了、および JOG、MPG、同期
送りの運転停止時に ONします

14～
15

未使用 使用しないでください

C+3 軸 1
軸動作ステータス

0 サーボアンロック
中

軸がサーボアンロックのときに ONします

1 サーボロック中 サーボロック状態で軸が停止中に ONします

2 バックラッシュ補
正中

軸がバックラッシュ補正中に ONします

3 加速中 軸が目標速度に向かって加速中に ONします

4 等速中 軸が目標速度に到達し、等速状態のときに ON
します

5 減速中 軸が目標位置あるいは、目標速度に向かって
減速中のときに ONします

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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C+3
（続き）

軸 1
軸動作ステータス

6 パス中 連続 1，連続 3の動作パターンで、次シーケン
スの目標速度への加減速動作中に ONします

7 位置決め完了入力
待ち中

軸が位置決め完了を待っているときに ONし
ます

8 減速停止中 軸が動作中に減速停止されたときに、停止す
るまで ONします

9 即停止中 軸が動作中に即停止されたときに、停止する
まで ONします

10～
15

未使用 使用しないでください

C+4 軸 1
運転ステータス

0 原点復帰中 原点復帰動作中に ONします
1 高速原点復帰中 高速原点復帰動作中に ONします
2 MPG運転中 MPG制御動作中に ONします

3 JOG／インチン
グ中

JOG／インチング動作中に ONします

4 絶対移動中 絶対移動動作中に ONします
割込定寸入力前にも ONします

5 相対移動中 相対移動動作中に ONします
割込定寸入力前にも ONします

6 速度制御中 速度制御動作中に ONします
割込定寸入力前にも ONします

7 割込定寸送り中
(割込入力待ち )

割込定寸送り動作中の割込入力前に ONしま
す

8 割込定寸送り中
(位置決め中 )

割込定寸送り動作中の割込入力後に ONしま
す

9 未使用 使用しないでください
10 減速停止中 減速停止動作中に ONします
11 メモリ運転中 メモリ運転として動作中に ONします

12～
14

未使用 使用しないでください

15 同期送り中 同期送り中に ONします
C+5 軸 1

制御ステータス 0
原点確定 原点確定状態時に ONします

0：原点未確定
1：原点確定

1
原点停止 軸が原点位置のインポジション幅の範囲内で

停止しているときに ONします
原点未確定状態では ONしません

2 ラッチ完了 現在位置ラッチが実行されると ONします
3 未使用 使用しないでください

4 指令現在位置
オーバフロー

指令現在位置がリニアモード時でオーバーフ
ローが発生すると ONします

5 指令現在位置
アンダフロー

指令現在位置がリニアモード時でアンダーフ
ローが発生すると ONします

6
フィードバック
現在位置オーバフ
ロー

フィードバック現在位置がリニアモード時で
オーバーフローが発生すると ONします

7
フィードバック
現在位置アンダフ
ロー

フィードバック現在位置がリニアモード時で
アンダーフローが発生すると ONします

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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C+5
（続き）

軸 1
制御ステータス

8 センサ異常 即停止入力、ならびに限界入力などの外部セン
サによるエラーが発生したときに ONします

9 サーボ異常 ドライバのアラーム入力など、システムの外部
より異常が通知されているときに ONします

10
実行時異常 多重起動エラーなど軸動作の指令実行時、実

行条件や指令値の不備によるエラーが発生し
たとき ONします

11 軸ワーニング 軸ワーニングが発生したときに ONします
12 軸エラー 軸エラーが発生したときに ONします

13 ゾーン 0 現在位置がゾーン 0の範囲内にあるときに ON
します

14 ゾーン 1 現在位置がゾーン 1の範囲内にあるときに ON
します

15 ゾーン 2 現在位置がゾーン 2の範囲内にあるときに ON
します

C+6 軸 1
外部入出力
ステータス

0 RUN出力 サーボ RUN出力が ONのときに ONします

1 ドライバアラーム
リセット出力

ドライバアラームリセット出力が ONのとき
に ONします

2 偏差カウンタ
リセット出力

偏差カウンタリセット出力が ONのときに ON
します

3 トルク制限出力 トルク制限出力が ONのときに ONします
4 汎用出力 汎用出力が ONのときに ONします

5～ 6 未使用 使用しないでください
7 汎用入力 内蔵汎用入力が ONのときに ONします

8 正方向限界入力 正方向限界入力が入力状態のときに ONしま
す

9 負方向限界入力 負方向限界入力が入力状態のときに ONします
10 原点近傍入力 原点近傍入力が入力状態のときに ONします
11 原点入力 原点入力が入力状態のときに ONします
12 割込入力 割込入力が ONのときに ONします
13 即停止入力 即停止入力が OFFのときに ONします
14 位置決め完了入力 位置決め完了入力が ONのときに ONします

15 ドライバアラーム
入力

ドライバアラーム入力が OFFのときに ONし
ます

C+7 軸 1エラーコード 0～ 15 軸のエラーコードを返します
C+8 軸 1指令現在位置

（下位） 0～ 15 指令された現在位置を返します

C+9 軸 1指令現在位置
（上位） 0～ 15

C+10 軸 1拡張モニタ
（下位） 0～ 15 軸パラメータの［拡張モニタ設定］で指定されたモニタ値を返し

ます
詳細については、5-46 ページの「拡張モニタ設定」を参照してく
ださい

C+11 軸 1拡張モニタ
（上位） 0～ 15

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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6-3 直接運転の動作
ここでは、直接運転の動作や多重起動をしたときについて説明します。

直接運転の起動
直接運転を開始するには、次の 4つの方法があります。
（1）絶対移動を OFF→ ONする。
（2）相対移動を OFF→ ONする。
（3）速度制御を OFF→ ONする。
（4）割込定寸送り指定を ONにしておいて、絶対移動、相対移動、速度制御の

いずれかを OFF→ ONする。

絶対移動を実行した場合
直接運転指令リレーエリアの位置指令値をアブソリュートデータとして位置決めを行いま
す。
直接運転の位置決めは PTP制御となります。

相対移動を実行した場合
直接運転指令リレーエリアの位置指令値をインクリメントデータとして位置決めを行いま
す。
直接運転の位置決めは PTP制御となります。

速度制御を実行した場合
直接運転指令リレーエリアの指令速度にしたがって、速度制御を行います。
回転方向は、指令速度の符号によって指定します。
停止させるには、各軸の［手動運転指令リレーエリア］の［減速停止］を OFF→ ONします。

割込定寸を実行した場合
割込定寸送りには 3つの起動方法があります。
割込入力前の制御として、速度制御だけでなく、絶対移動と相対移動も指定できるようにな
りました。
絶対移動、相対移動を指定した場合、指定した移動量以内に割込入力が入らなかったときに
エラーを出力することも可能です。
割込定寸送りについては、9-8 ページの「直接運転による割込定寸送り」を参照してください。
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直接運転の動作
直接運転での位置決め動作は、直接運転指令リレーエリアに設定したデータによって決定さ
れます。

参考

 絶対移動、相対移動、速度制御は、各軸の［軸ステータスリレーエリア］の［絶対移動受付］、
［相対移動受付］、［速度制御受付］が ONするまで、ONを保持してください。

直接運転時の減速停止
［減速停止］の入力により、動作中の軸を減速停止させることができます。減速時間は、軸パ
ラメータの［加減速時間選択］によって下記のとおりになります。

軸パラメータの［加減速時間選択］で［加速度一定］を選択している場合
実行中の動作の減速度を維持して減速停止します。

軸パラメータの［加減速時間選択］で［時間一定］を選択している場合
実行中の動作に対して指定していた減速時間で減速停止します。

使用上の注意

軸パラメータの［加減速時間選択］で［時間一定］を選択した場合、位置決め動作中の減速停止
で目標位置を超過することがありますので注意してください。詳細については、「5-3 軸パラメー
タ（P.5-12）」を参照してください。
バックラッシュ補正量のパルスを出力中に減速停止を ONした場合、すぐには減速停止せずに、
バックラッシュ補正量のパルスを出力完了後に停止します。バックラッシュ補正量に大きな値を
設定される場合は、ご注意願います。

指令速度

起動速度

絶対移動
／相対移動

減速
時間

加速
時間

軸ビジー
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直接運転の多重起動
直接運転中に、目標位置を変更する場合は、多重起動をすることにより変更されます。
動作中に、新たな位置指令値を［直接運転指令リレーエリア］に設定して、絶対移動
または、相対移動を起動することで多重起動となります。
このときは、現在実行中の動作を中断して、新たに設定したデータで軸起動を行います。
多重起動を行う場合は、各軸の［直接運転起動可］フラグを確認してから起動してください。

使用上の注意

メモリ運転中の直接運転による多重起動はできません。
多重起動は、直接運転中の多重起動しかできません。

参考

目標速度、加速時間、減速時間の変更は［直接運転指令リレーエリア］の速度　指令、加速時間、
減速時間を変更することで、都度、反映されます。

多重起動の組み合わせ
割込定寸送りの動作中を除き、多重起動は可能です。
多重起動の組み合わせ表を参考にしてください。
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　○：可能、×：不可能

割込定寸送り動作中の多重起動は、すべて多重起動エラーとなります。

多重起動→
絶対移動 相対移動 速度制御 割込定寸送り

動作中↓

絶対移動 ○ ○ ○ ○

相対移動 ○ ○ ○ ○

速度制御 ○ ○ ○ ○

割込定寸送り × × × ×
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多重起動の動作
［軸パラメータ］の［速度・加減速度設定］にある［反転指令時動作］の設定により、多重起
動により軸が反転する場合の動作は下記のようになります。

反転時減速停止の動作

反転時即停止の動作

正方向
位置

速度
新たな指令（位置変更）

↓

↑
起動

↑
最初の指令位置

正方向
位置

速度
新たな指令（位置変更）

↓

↑
起動

↑
新たな
指令位置

↑
最初の
指令位置

反転する場合反転しない場合

新たな
指令位置

正方向
位置

速度
新たな指令（位置変更）

↓

↑
起動

↑
最初の指令位置

正方向
位置

速度
新たな指令（位置変更）

↓

↑
起動

↑
新たな
指令位置

↑
最初の
指令位置

反転する場合反転しない場合

新たな
指令位置
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6-4 タイミングチャート
絶対移動、相対移動、速度制御を実行したときのタイミングチャートを軸1の例で説明します。

例 1　相対位置 10000パルスに移動する

例 2　絶対位置 10000パルスに移動中に移動位置を絶対位置 -10000パルスに変更する。

時間

指令位置

指令速度

加速時間

減速時間

相対移動

00002710 Hex (10000)

000003E8 Hex (1000)

00000064 Hex (100)

00000064 Hex (100)

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

相対移動受付

直接運転起動可

サーボロック停止中

相対移動中

パルス出力

軸ビジー

位置決め動作完了

時間

指令位置

指令速度

加速時間

減速時間

絶対移動

00002710 Hex (10000) FFFFD8F0 Hex (-10000)

000003E8 Hex (1000)

00000064 Hex (100)

00000064 Hex (100)

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

絶対移動受付

直接運転起動可

サーボロック停止中

絶対移動中

パルス出力

軸ビジー

位置決め動作完了
6-12CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



6-4 タイミングチャート

直
接
運
転

   6
例 3　速度制御中に相対位置 10000パルスの相対移動を実行する。

指令位置

指令速度

加速時間

減速時間

00002710 Hex (10000)

000003E8 Hex (1000)

00000064 Hex (100)

00000064 Hex (100)

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF
ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

速度制御

直接運転起動可

サーボロック停止中

速度制御中

相対移動中

パルス出力

軸ビジー

位置決め動作完了

ON
OFF
ON
OFF

相対移動

速度制御受付

相対移動受付

10000パルス
時間
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6-5 高速 PTP起動
直接運転の起動は、［直接運転指令リレーエリア］の絶対移動リレー、相対移動リレーから実
行するほかに、NCDMV命令、IOWR命令を使用することができます。
NCDMV 命令、IOWR 命令を使用すると、ラダープログラム中の命令実行時点で位置決めの
起動を開始することができます。

参考

NCDMV命令は CJ2M-CPUあるいは CJ2H-CPU（ユニットバージョン 1.3以降）の NCユ
ニット専用命令です。そのほかの CPUユニットをお使いの場合は IOWR命令を使用して
ください。

高速 PTP起動の手順
高速 PTP起動は、直接運転の絶対移動、相対移動を NCDMV命令、IOWR命令により実行す
る機能です。
起動以外の手順や動作は、通常の［直接運転指令リレーエリア］の絶対移動リレー、相対移
動リレーを使用する場合と同じです。
高速 PTP 起動は、［直接運転指令リレーエリア］の絶対移動リレー、相対移動リレーと併用
することができます。

高速 PTP起動を行う場合の手順について説明します。
手順 1～ 8については、「 直接運転の手順（P.6-1）」と同じです。

1． 共通パラメータの設定
直接運転を行う場合は、［手動運転指令リレーエリア］、［直接運転指令リレーエリア］、［軸ス
テータスリレーエリア］の 3つのエリアは必ず設定してください。
リレーエリアの設定については、「5-2 共通パラメータ（P.5-5）」を参照してください。

2． 軸パラメータの設定
軸パラメータに、最高速度、出力方式などを設定します。
軸パラメータについては、「5-3 軸パラメータ（P.5-12）」を参照してください。

3． データの転送
設定した共通パラメータ、軸パラメータを NCユニットに転送します。

4． データの保存
NCユニット内部のフラッシュメモリに保存します。

5． NCユニットのリスタート
6． ドライバを運転状態にします。
7． 原点復帰の実行
8． 直接運転指令リレーエリアの設定
［直接運転指令リレーエリア］に指令位置、指令速度、加速時間、減速時間などのデータを設
定します。

9． 直接運転の起動（高速 PTP）
NCDMV命令、IOWR命令により、高速 PTP起動を実行します。
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高速 PTP起動の命令
高速 PTP起動について、NCDMV命令と IOWR命令の 2つの命令について説明します。

NCDMV命令
NCDMV命令は、CJ2M-CPUあるいは CJ2H-CPU（ユニットバージョン 1.3以降）の NCユ
ニット専用命令です。
それ以外の CPUユニットを使って高速 PTP起動を行う場合は、IOWR命令を使用してくだ
さい。

オペランドの内容

使用上の注意

IORD命令／ IOWR命令の実行中に NCDMV命令を実行させることはできません。

オペランド 内容 設定

C コントロールデータ・転送先
ユニット番号

C：移動方法を設定します。
　絶対移動：00xx Hex
　相対移動：01xx Hex
　（xx＝ 01～ 04 Hex：軸 1～ 4）
C+1：転送先ユニット号機 No.を設定します。
　号機 No.0～ 94を 0000Hex～ 005EHexで
　指定します。

S 転送元下位 CH番号 ［直接運転指令リレーエリア］先頭チャネル（B）を指
定します。

C ：コントロールデータ・転送先ユニット番号
S ：転送元下位CH番号

NCDMV
   C
 S
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IOWR命令

オペランドの内容

使用上の注意

NCDMV命令、IOWR命令の 1命令で起動できる軸数は 1軸のみです。
また、実行できる位置決め機能は、絶対移動、相対移動で、割込定寸送りは指定できません。
複数の高速PTP起動が連続している場合、NCユニットが先に実行された高速PTP起動を処理
している間は、次の高速 PTP起動は実行されません。したがって、NCDMV命令、IOWR命
令を使用して高速 PTP 起動を行う場合は、起動が実行されるまで毎サイクル NCDMV 命令、
IOWR命令を実行するように、［＝フラグ］を使用して、自己保持回路を組んでください。

NCDMV 命令、IOWR 命令を実行すると、コンディションフラグに実行結果が反映されます。
［＝フラグ］などのコンディションフラグは、NCDMV命令、IOWR命令と同一の入力条件か
らの出力分岐で入力してください。
コンディションフラグを、ほかの命令のあとに配置すると、その命令の実行結果によってコン
ディションフラグが変化します。コンディションフラグは必ず NCDMV 命令、IOWR 命令の
直後に配置してください。

C ：コントロールデータ
S ：転送元下位CH番号
W ：転送先ユニット番号・転送CH数

IOWR  @IOWR
 C  C
 S  S
 W  W

オペランド 内容 設定

C コントロールデータ 高速 PTPコマンドとなります。
絶対移動：80xx Hex
相対移動：81xx Hex
（xx＝ 01～ 04 Hex：軸 1～ 4）

S 転送元下位 CH番号 高速 PTP起動を実行する軸の［直接運転指令リレーエリア］
先頭チャネル*1を指定します。
軸 1：B　軸 2：B+12　軸 3：B+24　軸 4：B+36

W 転送先ユニット番号・
転送 CH数

W：転送先ユニット番号を設定します。
　号機 No.0～ 94を 0000Hex～ 005EHexで
　指定します。
W+1：転送 CH 数を設定します。
　［直接運転指令リレーエリア］のチャネル数を設定
　します。#000C固定となります。

*1.［直接運転指令リレーエリア］先頭チャネルについては、「 直接運転指令リレー（P.5-62）」を参照
してください。

A

A

B

B

IOWR

C

S

W

=
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高速 PTP起動の命令実行処理について
高速 PTP 起動は、命令実行時に指定した軸の位置決め起動を行います。ただし、高速 PTP
起動を連続して実行した場合は、NCDMV命令、IOWR命令の実行時間が 0.5ms増加します。
それに伴い、PLCのサイクルタイムも増加します。

例）軸 1～ 3の高速 PTP起動命令を連続して実行した場合

軸 2 の高速 PTP 起動は、軸 1 の高速 PTP 起動後に即時実行されますが、命令実行時間が
0.5ms増加します。軸 3の高速 PTP起動が実行されるのは、軸 2の高速 PTP起動命令の処
理が完了した後（命令実行時間の経過後）となります。

高速 PTP起動時の軸ステータスについて
高速 PTP 起動を使用する場合、指令出力は、命令の実行時点で開始します。ただし、［高速
PTP起動受付］などの軸ステータスの変化が反映されるのは、その直後の I/Oリフレッシュ
時点となります。

*1 高速 PTP起動受付フラグは、NCユニットが高速 PTP起動を受け付けた後の I/Oリフレッシュ時
点から、最小 1サイクルの間 ONします。
また、本フラグは高速 PTP起動指令の応答状態を示します。そのため、軸ビジーフラグなど軸動
作状態を示すフラグより数サイクル遅れて ONする場合があります。
（高速 PTP起動受付フラグは、ユニット Ver.1.1以降の NCユニットで使用可能です。）

 

軸1動作

軸2動作

＝フラグ

* 高速PTP起動時間 

軸3高速PTP起動

命令処理 命令処理

軸1高速PTP起動

軸2高速PTP起動

軸3動作

*

*

*

0.5ms 0.5ms

サイクルタイムの増加時間

絶対移動／相対移動受付

高速 PTP起動受付 *1

位置決め動作完了

速度

I/Oリフレッシュ I/Oリフレッシュ

時間

高速 PTP起動を実行した場合、
軸ステータスリレーエリアの絶対移動受付、
相対移動受付は ONしません

高速 PTP起動条件

高速 PTP起動命令
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6-6 加減速動作例
直接運転指令リレーエリアで指定した加速時間ならびに減速時間の動作時間は、軸パラメー
タの［加減速時間選択］で決まります。
［加減速時間選択］に［0：加速度一定］を指定した場合、軸パラメータで指定した［起動速
度］から［最高速度］までに達する時間が加速時間、同様に［最高速度］から［起動速度］
までに達する時間が減速時間となります。
［1：時間一定］を指定した場合、加速時間および減速時間は現在速度から目標速度にいたる
時間となります。

ここでは、［加減速時間選択］に［0：加速度一定］を指定した場合の加速時間、減速時間に
ついて説明します。

基本的な加減速時間の算出
加速時間 T1と減速時間 T2は、次の計算式で決まります。

　　加速時間 T1＝（V1－ V0）／（Vmax－ V0）× Ta
　　減速時間 T2＝（V1－ V0）／（Vmax－ V0）× Td

・使用するパラメータ：軸パラメータで指定した次の 2つのパラメータ
　　　　　　　　　　　・ 最高速度　Vmax（pps）
　　　　　　　　　　　・ 起動速度　V0 （pps）

・使用するデータ　　：直接運転指令リレーエリアで指定した次の 4つのデータ
　　　　　　　　　　　・指令位置値
　　　　　　　　　　　・指令速度値　V1（pps）
　　　　　　　　　　　・ 加速時間　　Ta（ms）
　　　　　　　　　　　・ 減速時間　　Td（ms）

参考

指令速度値は、オーバーライドが有効のとき、次のようになります。
指令速度値＝［直接運転指令リレーエリア］の指令速度値×［手動運転指令リレー
エリア］のオーバーライド／ 100

指令速度 V1

パラメータで
指定した起動

速度 V0
0

加速時間T1 

加速時間Ta

減速時間T2

減速時間Td

時間

速度

パラメータで
指定した最高
速度 Vmax
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多重起動による加減速時間の算出
直接運転中に、指令位置または、指令速度を変更した場合の加速時間、減速時間は次のよう
になります。

現在速度より、指令速度が速い場合
加速時間 T1＝（V1－ V0）／（Vmax－ V0）× Ta
加速時間 T2＝（V2－ V1）／（Vmax－ V0）× Ta
減速時間 T3＝（V2－ V0）／（Vmax－ V0）× Td

・使用するパラメータ：各軸パラメータで指定した次の 2つのパラメータ
　　　　　　　　　　　・最高速度　Vmax（pps）
　　　　　　　　　　　・起動速度　V0（pps）

・使用するデータ　　：運転用データエリアで指定した次の 5つのデータ
　　　　　　　　　　　最初の指令　　　・指令位置値
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　・指令速度値　V1（pps）
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　・加速時間　　Ta（ms）
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　・減速時間　　Td（ms）
　　　　　　　　　　　速度変更の指令　・指令速度値　V2（pps）

現在速度より、指令速度が遅い場合
この場合（V1＞ V2）、上記の計算式の内、T2の算出が次のように変わるだけです。
　　　加速時間 T2＝（V1－ V2）／（Vmax－ V0）× Td

指令速度 V2

指令速度 V1

起動速度 V0

0

加速時間T1 加速時間T2

指令速度を変更

減速時間T3
時間

速度
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移動量が少ない場合の加減速動作
指令速度や加速時間、減速時間に対して移動量が少なく、指令通りの加減速カーブを生成で
きないような軸起動を実行した場合、加減速動作は次のようになります。

現在速度より、指令速度が速い場合
軸停止状態からの位置決め動作の起動時など、現在速度より指令速度が速くなるような場合
は、移動量が小さくなると定速区間が短くなります。さらに移動量が小さくなると、当初の
加速度や減速度（傾き）を維持しながら、到達速度が低くなった加減速動作となります。

現在速度より、指令速度が遅い場合
直接運転中の多重起動による指令位置変更などで、現在速度より指令速度が遅くなるような
場合は、移動量が小さくなると定速区間が短くなります。さらに移動量が小さくなると、減
速時間を減少させて減速動作を行います。

速度

加速時間T1 

指令速度V1

パラメータで
指定した起動 
速度V0 

0 
減速時間T2減速時間T2 時間 

速度

指令速度V1 

パラメータで
指定した起動
速度V0 

0 
減速時間T2減速時間T2 時間 

多 起動 
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加減速時間一定の場合の多重起動
直接運転中に多重起動を行って、指令速度を現在の速度よりも低く変更したときに、多重起
動した位置決め動作が指令速度の等速区間を持たない場合、以下のような減速カーブとなり
ます。

変更後の速度が起動速度までの 1/2以下の場合
変更後の指令速度が起動速度までの 1/2以下となる速度、式で表すと

となる場合の動作は、移動距離により 2つに分かれます。

1段めの減速が可能な場合

まず、減速時間 T2で指令速度 V2まで減速します。次に移動距離が短く、減速時間 T2で減
速すると指定距離を超えてしまう場合は、移動距離によって減速時間が変わってきます。つ
まり、指定された減速時間より短い時間で減速することになります。

1段めの減速が不可能な場合
上記よりさらに指定された移動距離が短い場合、1段目の減速時間 T2で減速したのでは、指
定された移動距離を超えてしまうときの動作は下記のようになります。

多重起動がかかった時点から指定された移動距離を元に、減速停止を行う動きとなります。

V2 ≦ 
V1 - V0

2

速度

指令速度V1 

パラメータで
指定した起動
速度V0 

減速時間T2減速時間T2 時間 

指令速度V2 

減速時間T2

指令速度変更（多重起動）

等速区間がある場合の動き

パラメータで
指定した起動
速度V0 

速度

指令速度V1 

0 
減速時間T2

指令速度V2 

指令速度変更（多重起動）
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参考

1段めの減速が不可能で、多重起動から停止までの時間が 250秒を超える場合は、停止時間
が 250秒固定となります。

この場合、減速時間を 250秒に固定するために、多重起動がかかってもすぐに減速せず、等
速区間によって移動距離を調整します。

変更後の速度が起動速度までの 1/2を超える場合
変更後の指令速度が起動速度までの 1/2を超える速度、式で表すと

となる場合の動作は、さらに 2つに分かれます。

1段めの減速が可能な場合

まず、減速時間 T2で指令速度 V2まで減速します。次に移動距離が短く、減速時間 T2で減
速すると指定距離を超えてしまう場合は、移動距離によって減速時間が変わってきます。つ
まり、指定された減速時間より短い時間で減速することになります。

速度

指令速度V1 

パラメータで
指定した起動
速度V0 0 

減速時間T2

指令速度V2 

指令速度変更（多重起動）

250s

V2 ＞ 
V1 - V0

2

速度

指令速度V1 

パラメータで
指定した起動
速度V0  0 

減速時間T2減速時間T2 時間 

指令速度V2 

減速時間T2

指令速度変更（多重起動）

等速区間がある場合の動き
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1段めの減速が不可能な場合
上記よりさらに指定された移動距離が短い場合、1段目の減速時間 T2で減速したのでは、指
定された移動距離を超えてしまうときの動作は下記のようになります。

多重起動がかかった時点から指定された移動距離を元に、減速停止を行う動きとなります。
この場合、指定距離によっては、2段減速するよりも停止時間が延びる場合があります。

参考

1段めの減速が不可能で、多重起動から停止までの時間が 250秒を超える場合は、停止時間
が 250秒固定となります。

この場合、減速時間を 250秒に固定するために、多重起動がかかってもすぐに減速せず、等
速区間によって移動距離を調整します。

速度

パラメータで 
指定した起動 
速度V0 0 

減速時間T2 時間 減速時間T2

指令速度変更（多重起動）

指令速度V1 

指令速度V2

速度

指令速度V1 

パラメータで
指定した起動
速度V0 0 

減速時間T2 時間 

指令速度V2 

指令速度変更（多重起動）

250s
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6-7 サンプルプログラム
下記の動作内容で、軸起動させるサンプルプログラムを掲載します。
サンプルでは、軸 1のみとします。

参考

このサンプルプログラムでは、必要箇所のみパラメータを変更し、その他は初期値を使用します。
そのため、パラメータを変更されている場合は、以下の動作内容にならないことがあります。

動作内容
機械系の構成と機械の動きを下記のように設定します。

機械系の構成
エンコーダの分解能を 2000パルス／回転とします。
サーボモータを使用し、モータの定格回転数は、3000r/minとします。
モータ 1回転あたり、ワークが 10mm進むとします。
単位系は、［mm］を使用し、0.01mm単位で指令するとします。

機械の動き
相対移動で、軸 1を 150.00mmの位置に、250mm/sの速度で位置決めします。
最高速度は、500mm/s（3000r/min）とします。
加速時間、減速時間は共に 0.2sと、加速度一定とします。
サーボモータを使用するため、起動速度は［0］となります。
手動運転指令リレーエリアをW000CHから、直接運転指令リレーエリアをW010CHから、軸ス
テータスリレーエリアをW060CHからとします。
オーバーライドによる速度変更は行いません。

時間

速度

250mm/s

150.00mm

0
0.1s 0.1s
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パラメータの設定
動作内容から、必要なパラメータの変更を行います。
変更は、軸 1関係のみとします。

共通パラメータの変更
ここでは、［手動運転指令リレーエリア］、［直接運転指令リレーエリア］、［軸ステータスリ
レーエリア］の 3つの設定を行います。共通パラメータの詳細については、5-5 ページの「共
通パラメータ」を参照してください。

手動運転指令リレーエリアの設定
手動運転指令リレーエリアを［W000CH］と設定します。
共通パラメータを設定すると、手動運転指令リレーエリアは下記の割り付けとなります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称

W000 軸 1手動運転指令
リレー

0 サーボロック

1 ドライバアラームリセット出力

2 偏差カウンタリセット出力

3 トルク制限出力

4 汎用出力

5 オーバーライド有効

6 JOG／インチング速度選択

7 正方向 JOG／インチング

8 負方向 JOG／インチング

9 MPG有効

10 原点復帰

11 高速原点復帰

12～ 13 未使用

14 減速停止

15 サーボアンロック

W001 軸 1オーバーライド値 0～ 15 －
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直接運転指令リレーエリア
直接運転指令リレーエリアを［W010CH］と設定します。
共通パラメータを設定すると、直接運転指令リレーエリアは下記の割り付けとなります。

軸ステータスリレーエリア
軸ステータスリレーエリアを［W060CH］と設定します。
共通パラメータを設定すると、軸ステータスリレーエリアは下記の割り付けとなります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称

W010 軸 1直接運転指令リレー 0 絶対移動

1 相対移動

2 速度制御

3～ 4 未使用

5 割込定寸送り指定

6 割込入力マスク有効／現在位置ラッチ有効

7 現在位置プリセット

8 同期送り

9～ 14 未使用

15 ラッチ完了クリア

W012 軸 1指令位置（下位） 0～ 15
－

W013 軸 1指令位置（上位） 0～ 15

W014 軸 1指令速度（下位） 0～ 15
－

W015 軸 1指令速度（上位） 0～ 15

W018 軸 1加速時間（下位） 0～ 15
－

W019 軸 1加速時間（上位） 0～ 15

W020 軸 1減速時間（下位） 0～ 15
－

W021 軸 1減速時間（上位） 0～ 15

チャネル 名　称 ビット ビット名称

W060 軸 1手動運転指令受付 0 サーボロック受付
1 ドライバアラームリセット出力受付
2 偏差カウンタリセット出力受付
3 トルク制限出力受付
4 汎用出力受付
5 オーバーライド有効受付
6 JOG／インチング速度選択受付
7 正方向 JOG／インチング受付
8 負方向 JOG／インチング受付
9 MPG有効受付

10 原点復帰受付
11 高速原点復帰受付

12～ 13 未使用
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W060
（続き）

軸 1手動運転指令受付 14 減速停止受付
15 サーボアンロック受付

W061 軸 1直接運転指令受付 0 絶対移動受付
1 相対移動受付
2 速度制御受付

3～ 4 未使用
5 割込定寸送り指定受付
6 割込入力マスク有効／現在位置ラッチ有効受付
7 現在位置プリセット受付
8 同期送り受付

9～ 14 未使用
15 ラッチ完了クリア受付

W062 軸 1指令ステータス 0 軸ビジー
1 JOG起動可
2 直接運転起動可
3 未使用
4 減速停止入力中
5 同期グループ停止入力中
6 全同期ユニット停止入力中

7 高速 PTP起動受付（ユニット Ver.1.1以降。ユ
ニット Ver.1.0では未使用です）

8 起動無効
9 偏差カウンタリセット無効

10～ 11 未使用
12 停止実行
13 位置決め動作完了

14～ 15 未使用
W063 軸 1軸動作ステータス 0 サーボアンロック中

1 サーボロック中
2 バックラッシュ補正中
3 加速中
4 等速中
5 減速中
6 パス中
7 位置決め完了入力待ち中
8 減速停止中
9 即停止中

10～ 15 未使用
W064 軸 1運転ステータス 0 原点復帰中

1 高速原点復帰中
2 MPG運転中
3 JOG／インチング中

チャネル 名　称 ビット ビット名称
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W064
（続き）

軸 1運転ステータス 4 絶対移動中
5 相対移動中
6 速度制御中
7 割込定寸送り中 (割込入力待ち )

8 割込定寸送り中 (定寸送り中 )

9 未使用
10 減速停止中
11 メモリ運転中

12～ 14 未使用
15 同期送り中

W065 軸 1制御ステータス 0 原点確定
1 原点停止
2 ラッチ完了
3 未使用
4 指令現在位置オーバフロー
5 指令現在位置アンダフロー
6 フィードバック現在位置オーバフロー
7 フィードバック現在位置アンダフロー
8 センサ異常
9 サーボ異常

10 実行時異常
11 軸ワーニング
12 軸エラー
13 ゾーン 0

14 ゾーン 1

15 ゾーン 2

W066 軸 1
外部入出力ステータス

0 RUN出力
1 ドライバアラームリセット出力
2 偏差カウンタリセット出力
3 トルク制限出力
4 汎用出力

5～ 6 未使用
7 汎用入力
8 正方向限界入力
9 負方向限界入力

10 原点近傍入力
11 原点入力
12 割込入力
13 即停止入力
14 位置決め完了入力
15 ドライバアラーム入力

チャネル 名　称 ビット ビット名称
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軸パラメータの変更
まず、［指令位置単位設定］の変更を行います。詳細については、5-28 ページの「指令位置
単位設定」を参照してください。

機械系の構成から、下記のように設定します。

次に、［速度・加減速度設定］の変更を行います。詳細については、5-21 ページの「速度・
加減速度設定」を参照してください。

同様に機械構成から、下記のように設定します。

参考

最高速度を［500.00mm/s］に変更したことにより、［原点復帰速度］や［JOG／インチング速度］
など、速度関係のパラメータの初期値が最高速度を超えているものがあります。最高速度を超え
ているパラメータについては、最高速度以下に設定し直してください。

W067 軸 1エラーコード 0～ 15 －
W068 軸 1指令現在位置

（下位） 0～ 15
－

W069 軸 1指令現在位置
（上位） 0～ 15

W070 軸 1拡張モニタ
（下位） 0～ 15

－
W071 軸 1拡張モニタ

（上位） 0～ 15

パラメータ名称 機　　能 設定値 単位

座標単位系選択 指令値の単位を選択します。
0：pulse、1：mm、2：degree、3：inch

1 －

モータ 1回転の
指令パルス数

モータが 1回転したときのパルス数を設
定します。

2000 パルス

モータ 1回転の
移動量

モータが 1回転したときのワークの移動
量を設定します。

10 表示単位
［mm］

単位倍率 モータが 1回転したときのワークの移動
量に対する倍率を設定します。
0：1倍、1：10倍、2：100倍、
3：1000倍、4：10000倍

2*1

*1.この設定により、指令単位は［0.01mm］となります。

－

パラメータ名称 機　　能 設定値 単位

最高速度 軸の最高速度を指定します。 50000 指令単位／ s
［0.01mm/s］

起動速度 軸の起動速度を指定します。 0 指令単位／ s
［0.01mm/s］

加減速時間選択 加減速時間の指定方式を選択します。
0：軸の起動速度から最高速度までの
　  時間（加速度一定）
1：軸の現在速度から目標速度までの
　  時間（時間一定）

0 －

チャネル 名　称 ビット ビット名称
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プログラム例
直接運転指令リレーエリアにデータを設定し、動かしてみましょう。

データの設定
［手動運転指令リレーエリア］には、オーバーライドの設定がありますが、今回は使用しませ
んので、初期値のまま設定しません。
［直接運転指令リレーエリア］に位置データ、速度データ、加速時間、減速時間を設定します。

チャネル 名　称 設定内容

W012 軸 1指令位置
（下位）

位置データは、150mm。単位を［0.01mm］としまし
たので、設定値としては、［15000］となります。
これを Hexで設定しますので、［3A98Hex］となりま
す。

3A98Hex

W013 軸 1指令位置
（上位）

0000Hex

W014 軸 1指令速度
（下位）

速度データも同様です。250mm/sで単位が
［0.01mm］としましたので、設定値は［25000］とな
ります。
これを Hexで設定しますので、［61A8Hex］となりま
す。

61A8Hex

W015 軸 1指令速度
（上位） 0000Hex

W018 軸 1加速時間
（下位）

加速時間の単位は［ms］となっています。
加速時間を［0.2s］と設定するなら、［200ms］とな
ります。
これを Hexで設定しますので、［00C8Hex］となりま
す。

00C8Hex

W019 軸 1加速時間
（上位） 0000Hex

W020 軸 1減速時間
（下位）

減速時間の単位は［ms］となっています。
減速時間を［0.2s］と設定するなら、［200ms］とな
ります。
これを Hexで設定しますので、［00C8Hex］となりま
す。

00C8Hex

W021 軸 1減速時間
（上位） 0000Hex
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ラダープログラム
相対移動をさせるプログラムは下記のようになります。

高速 PTP起動によるプログラム例
上記と同じプログラムを NCDMV命令、IOWR命令で実行する場合のプログラムは下記のよ
うになります。

NCDMV命令によるラダープログラム

位置データの設定
W06101

速度データの設定

加速時間の設定

減速時間の設定

W01001

W01001

相対移動

起動 SW 相対移動
受付

MOVL
#00003A98
         W012

MOVL
#000061A8
         W014

MOVL
#000000C8
         W018

MOVL
#000000C8
         W020

相対移動

位置データの設定

速度データの設定

加速時間の設定

減速時間の設定

軸 1相対移動、
転送先ユニット番号：2号機とします。
直接運転指令リレーエリア

起動 SW

起動 SW

MOVL
#00003A98
         W012

MOVL
#000061A8
         W014

MOVL
#000000C8
         W018

MOVL
#000000C8
         W020

NCDMV
#00020101

W010
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IOWR命令によるラダープログラム

位置データの設定

速度データの設定

加速時間の設定

減速時間の設定

軸 1相対移動
軸 1直接運転指令リレーエリア
転送先ユニット番号：2号機とします。
転送 CH数：12CH （000C Hex）10.00

10.00

20.00

起動 SW

20.00

起動 SW

MOVL
#00003A98
         W012

MOVL
#000061A8
         W014

MOVL
#000000C8
         W018

MOVL
#000000C8
         W020

IOWR
#8101
W010

#000C0002

=
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6-8 CX-Programmerによるモニタ
CX-Programmerを使用して、直接運転をモニタすることができます。
ここでは、モニタの手順を説明します。

1． CX-Programmerと PLCをオンライン接続します。
2． ［NCツール］ウィンドウを立ち上げます。
3． メニューの［NCユニット］から［ユニットモニタ］を選択します。
以下のような画面が表示されます。

4． モニタしたい軸を変更します。
5． モニタしたい項目にあわせて、［ステータス］、［入出力信号］、［現在値］タブを選択し、
モニタします。
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6-9 CX-Programmerによる直接運転
CX-Programmerを使用して直接運転を行うことができます。

使用上の注意

CX-Programmerからの指令により、JOG運転、直接運転、原点復帰を実行すると、設定された
速度でモータが実際に動作します。
モータの動作による危険がないことを十分に確認の上、実行してください。
CX-Programmerから操作する場合は、外部に非常停止回路を設置するなど安全にモータを停止で
きるようにしてください。パソコンの異常が発生した場合など、CX-Programmer から指令が与
えられなくなる場合があります。
［軸パラメータに反映］ボタンを押すと、軸パラメータに設定が反映されます。
試運転画面で設定したパラメータを使用してラダーから原点復帰を行う場合は、必ず［軸パラ
メータに反映］ボタンを押してください。

直接運転の手順
1． NCユニットのデータ設定画面にあるメニューの［NCユニット］から［運転］を選択し
ます。
以下の注意ダイアログが表示されますので、内容をよく読み、安全な状態を確認できた場合
は [OK]をクリックしてください。

使用上の注意

［OK］をクリックすると、NCユニットはツール占有モード（運転）になります。
ツール占有モード（運転）については、3-1 ページの「手動運転の概要」を参照してください。
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1． 手動運転画面で、［直接運転］タブを選択します。
以下の画面が表示されます。

2． 直接運転を行う軸を選択します。
3． 加速時間、減速時間、速度指定、位置指令の値を入力し、［適用］ボタンを押します。
運転を実行する前に、必ず［適用］ボタンを押してください。

4． NCユニットの RUN出力を使用している場合は、［RUN信号 ON］ボタンを押して RUN
出力を ONの状態にしてください。

5． ［絶対移動］または［相対移動］を選択します。
選択した軸のカウントモードが回転軸モードで、絶対移動をさせる場合は、動作方向も指定
してください。

6． 操作を実行します。
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7-1 メモリ運転の概要
メモリ運転では、あらかじめ NCユニットに設定しておいたメモリ運転データに従って、PLC
からの指令により、順を追って位置決めを行います。

メモリ運転はタスクと呼ぶ実行単位によって制御されます。
本 NCユニットでは、最大 4つのタスクを同時に実行することができます。
タスクで制御する軸は、メモリ運転パラメータで設定します。
すべての軸をいずれかのタスクに割り付ける必要はありませんが、1 つの軸を複数のタスク
に重複して設定することはできません。

NCユニット

【メモリ運転データ】
※あらかじめ設定が必要です

CPU

タスク1

タスク2

タスク3

タスク4

シーケンス1

シーケンス1

シーケンス1

シーケンス1

タスクとシーケ
ンスNoを指定し
て「メモリ運転」
を起動します

【メモリ運転条件データ】
※あらかじめ設定が必要です

条件No1
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メモリ運転データは、シーケンス単位で構成されます。1 つのシーケンスは、［コマンド］、
［シーケンス開始条件］、［シーケンススキップ条件］、［終了パターン］、［位置決め完了入力監
視有効］から構成されています。
タスクごとにメモリ運転データを持ち、１つのタスクで 500個のシーケンスを持っています。
また、メモリ運転データで参照する条件データとして、タスクで共通のメモリ運転条件デー
タを 100個持っています。

シーケンス No1

シーケンス No2

シーケンス No3

開始条件

コマンド

動作パターン

停止・スキップ条件

終了条件

時間

シーケンス No1 シーケンス No2 シーケンス No3

停止・スキップ条件に従いスキップする

開始条件成立を待つ

コマンド／動作パターン
に従い動作

終了条件成立を待つ
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メモリ運転の手順
メモリ運転を行う場合の手順について説明します。

1． 共通パラメータの設定
メモリ運転を行う場合は、［手動運転指令リレーエリア］、［メモリ運転指令リレーエリア］、
［メモリ運転ステータスリレーエリア］の 3つのエリアは必ず設定してください。
リレーエリアの設定については、5-5 ページの「共通パラメータ」を参照してください。

2． 軸パラメータの設定
軸パラメータに、最高速度、パルス出力方式などを設定します。
軸パラメータについては、5-12 ページの「軸パラメータ」を参照してください。

3． メモリ運転パラメータの設定
タスクの軸構成、補間軸異常時の設定などを設定します。
メモリ運転パラメータについては、5-51 ページの「メモリ運転パラメータ」を参照してくだ
さい。

4． メモリ運転データの設定
シーケンスデータを設定します。シーケンスデータは 1つのタスクにつき 500個のシーケン
スデータを設定することができます。
メモリ運転データについては、5-75 ページの「メモリ運転データ」を参照してください。

5． メモリ運転条件データの設定
シーケンスデータの条件を設定します。タスク共通で、100 個の条件を設定することができ
ます。
メモリ運転条件データについては、5-89 ページの「メモリ運転条件データ」を参照してくだ
さい。

6． データの転送
設定した共通パラメータ、軸パラメータ、メモリ運転パラメータをNCユニットに転送します。

7． データの保存
NCユニット内部のフラッシュメモリに保存します。

8． NCユニットのリスタート
9． ドライバを運転状態にします。

10． 原点復帰の実行
11． メモリ運転の起動
各タスクの［メモリ運転指令リレーエリア］に動作させたい［シーケンス No.］を設定した
あと、［シーケンス No.有効］を ONにします。
起動は、［メモリ運転］の立ち上がりで実行されます。
起動は、タスクごとに行います。

参考

シーケンス No.は自動で、歩進します。つまり、シーケンス No.1を実行し終わると、［実行シーケ
ンス No.］は自動的にシーケンス No.2となります。
［コマンド］で［END］を実行したときのみ、シーケンス No.は［シーケンス No.有効］を ONし
たときのシーケンス No.に戻ります。
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7-2 メモリ運転のデータ設定
メモリ運転に関する動作シーケンスや位置、速度、加減速時間などの設定は、すべて［メモ
リ運転データ］で行います。
［メモリ運転データ］は 1つのタスクにつき 500個のシーケンスデータを登録できます。
また、［メモリ運転条件データ］はタスク共通で、100個の条件を設定できます。

なお、［共通パラメータ］の設定方法と詳細については、5-5 ページの「共通パラメータ」を、
［軸パラメータ］については、5-12 ページの「軸パラメータ」を、［メモリ運転パラメータ］
については、5-51 ページの「メモリ運転パラメータ」を参照してください。

メモリ運転データの一覧
1 つのシーケンスデータには下記の設定データがありますが、データ属性によってはすべて
を設定する必要はありません。詳細については、7-14 ページの「コマンド」を参照してくだ
さい。

データ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

軸 1指令位置 指令する位置を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 2指令位置 指令する位置を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 3指令位置 指令する位置を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 4指令位置 指令する位置を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

コマンド 0000Hex：シーケンスデータなし
8###Hex：NOP（コメント行として扱います）

0000Hex

【シーケンス系】

0001Hex：JUMP、 0002Hex：FOR

0003Hex：NEXT、 0004Hex：PSET

0005Hex：PRSET、 004FHex：END

【動作系】

0800Hex：位置決め動作、 0801Hex：直線補間動作

0802Hex：円弧補間（時計方向）、 0803Hex：円弧補間（反時計方向）

081EHex：速度制御、 081FHex：割込定寸（位置決め動作）

0820Hex：割込定寸（速度制御）

ジャンプ／
繰り返し条件

JUMP、FORにおけるメモリ運転用条件デー
タ No.を設定します
0：無条件に実行します
1～ 100：メモリ運転条件データ No.

0～ 100 － 0

JUMP先
シーケンス No.

JUMP先をシーケンスデータ No.で設定しま
す 1～ 500 － 0

繰り返しループ
No.

FOR、NEXTにおける組み合わせの対応付け
を設定します 0～ 49 － 0
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出力信号 強制出力における出力先を指定します
0000Hex：出力なし
##00Hex：RUN出力*1

##01Hex：ドライバアラームリセット出力
##02Hex：偏差カウンタリセット出力 *1

##03Hex：汎用出力
##04Hex：トルク制限出力

##：01～ 04
　　（物理軸を表します  01：軸 1、02：軸 2、03：軸 3、04：軸 4）
8000～ 800F：メモリ運転用補助リレー
　　（8000～ 800FHexがそれぞれ 0～ 15ビットに対応します）

0000Hex

シーケンス
開始条件

開始条件を設定します
0：開始条件なし
1～ 100：メモリ運転条件データ No.

0～ 100 － 0

シーケンススキッ
プ条件

停止／スキップの条件を設定します
0：停止／スキップの条件なし
1～ 100：メモリ運転条件データ No.

0～ 100 － 0

終了パターン 動作の終了パターンを設定します
0：単独
1：自動
2：連続 1（次のシーケンス速度まで）
3：連続 2（次のシーケンスで加減速開始）
4：連続 3（パス：自シーケンスの減速と
　　　　　　次シーケンスの加速を重畳）

0～ 4 － 0

ドウェルタイマ 終了パターンが、単独、自動のときの待ち時
間を設定します
0：待ち時間なし
1～ 1000：待ち時間

0～ 1000 10ms 0

位置決め完了入力
監視有効

動作で軸停止する際のインポジションチェッ
クを選択します
0：位置決め完了を待たない
1：位置決め完了を待つ

0～ 1 － 0

Mコード 位置決め完了後の Mコードを設定します
0：Mコードを出力しない
1～ 499：Mコードリセットを待つMコード
500～ 999：Mコードリセットを待たない M
　　　　　   コード

0～ 999 － 0

軸指定 起動させる軸を設定します
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4
各ビットの ONで起動指令となります

0～ F － 0

円弧補間方法 円弧補間させる場合の指令方式を選択します
0：中心点指定
1：半径指定
2：通過点指定

0～ 2 － 0

位置指定 指令位置を、相対位置とするか絶対位置とす
るかを設定します
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4
各ビットの ONで相対位置指定、OFFで絶対
位置指定となります

0～ F － 0

データ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値
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補間速度 補間速度を設定します 1～ 8000000 指令単位／ s 0

補間加速時間 補間加速時間を設定します 0～ 250000 ms 0

補間減速時間 補間減速時間を設定します 0～ 250000 ms 0

補間起動速度 補間起動速度を設定します 0～ 8000000 指令単位／ s 0

補間加減速
カーブ選択

補間加速／補間減速時のカーブを選択します
0：台形、1：S字（3次曲線） 0～ 1 － 0

補間加減速
時間選択

補間加減速時間の指定方式を選択します
0：各軸の起動速度から最高速度までの時間
　  （加速度一定）
1：各軸の現在速度から目標速度までの時間
　  （時間一定）

0～ 1 － 0

軸 1円弧中心／
通過点位置

円弧中心位置を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 2円弧中心／
通過点位置

円弧中心位置を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 3円弧中心／
通過点位置

円弧中心位置を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 4円弧中心／
通過点位置

円弧中心位置を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

円弧半径 円弧半径を設定します -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

軸 1回転軸方向 軸パラメータで回転軸を選択した場合、絶対
移動指定の位置決め動作（PTP）時に、動作
する方向を選択します
0：近回りあり
1：正方向
2：負方向
3：指定なし

0～ 3 － 0

軸 2回転軸方向 軸パラメータで回転軸を選択した場合、絶対
移動指定の位置決め動作（PTP）時に、動作
する方向を選択します
0：近回りあり
1：正方向
2：負方向
3：指定なし

0～ 3 － 0

軸 3回転軸方向 軸パラメータで回転軸を選択した場合、絶対
移動指定の位置決め動作（PTP）時に、動作
する方向を選択します
0：近回りあり
1：正方向
2：負方向
3：指定なし

0～ 3 － 0

軸 4回転軸方向 軸パラメータで回転軸を選択した場合、絶対
移動指定の位置決め動作（PTP）時に、動作
する方向を選択します
0：近回りあり
1：正方向
2：負方向
3：指定なし

0～ 3 － 0

データ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値
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軸 1指令速度 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の各軸の目標速度を設定します
指令範囲は
位置決め時：1～ 2147483647
速度制御時：-2147483648～ 2147483647
となります

-2147483648
～

2147483647
指令単位／ s 0

軸 2指令速度 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の各軸の目標速度を設定します
指令範囲は
位置決め時：1～ 2147483647
速度制御時：-2147483648～ 2147483647
となります

-2147483648
～

2147483647
指令単位／ s 0

軸 3指令速度 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の各軸の目標速度を設定します
指令範囲は
位置決め時：1～ 2147483647
速度制御時：-2147483648～ 2147483647
となります

-2147483648
～

2147483647
指令単位／ s 0

軸 4指令速度 位置決め動作（PTP）や速度制御を行うとき
の各軸の目標速度を設定します
指令範囲は
位置決め時：1～ 2147483647
速度制御時：-2147483648～ 2147483647
となります

-2147483648
～

2147483647
指令単位／ s 0

軸 1加速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの加速時間
を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 2加速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの加速時間
を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 3加速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの加速時間
を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 4加速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの加速時間
を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 1減速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの減速時間
を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 2減速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの減速時間
を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 3減速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの減速時間
を設定します 0～ 250000 ms 0

軸 4減速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの減速時間
を設定します 0～ 250000 ms 0

補間速度指定方式 直線補間の補間速度指定方式を選択します
0：補間軌跡速度指定
1：最高速度指定

0～ 1 － 0

割込定寸送り基準
位置選択

割込入力時の定寸位置決めの基準位置を、指
令位置とするかフィードバック位置とするか
を選択します
0：指令位置
1：フィードバック位置

0～ 1 － 0

割込入力未検出時
エラー有効

位置制御による割込定寸送りを実行中に、位
置決め完了までに割込入力が入力されなかっ
た場合、エラーを出力するかしないかを選択
します。
0：エラー出力しない
1：エラー出力する

0～ 1 － 0

データ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値
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メモリ運転条件データの一覧
1 つの条件データには下記の設定データがあります。条件データによってはすべてを設定す
る必要はありません。詳しくは、5-91 ページの「メモリ運転条件データの詳細」を参照して
ください。

割込定寸送り量 割込定寸送りの移動量を設定する。 -2147483648
～

2147483647
指令単位 0

*1.汎用出力として使用する場合のみ、選択が可能です。

データ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

条件式 比較条件を設定します

0000Hex

0000Hex：条件データ未設定
0010Hex：ON（ビット比較）
0012Hex：AND（ビット比較）
0020Hex：＝（データ比較 2CH）
0022Hex：≧（データ比較 2CH符号
付き）
0030Hex：タイマ（時間指定）
【開始条件のみ指定可能】
0101Hex：軸 1外部割込入力
0103Hex：軸 3外部割込入力

0011Hex：OFF（ビット比較）
0013Hex：OR（ビット比較）
0021Hex：≠（データ比較 2CH）
0023Hex：≦（データ比較 2CH符号
付き）
0040Hex：カウンタ（回数指定）

0102Hex：軸 2外部割込入力
0104Hex：軸 4外部割込入力

微分条件選択 条件式の真偽を評価する方法を選択します
0：レベルで判定
1：微分で判定

0～ 1 － 0

比較元エリア選択 比較における比較元のエリアを指定します
0：ユニット制御リレー（出力／入力）
1：手動運転指令リレー
2：直接運転指令リレー
3：メモリ運転指令リレー
4：軸ステータスリレー
5：メモリ運転ステータスリレー
F：定数（データ比較における比較元か比較先

のいずれか一方のみ設定が可能）

0～ 5,
000FHex － 0

比較元チャネル 比較元エリア選択で指定した対象エリアに対
して、先頭チャネルからのオフセットとして
チャネルの位置を指定します

0～ 255 － 0

比較元ビット 比較元エリア選択、比較元チャネルで指定し
た対象チャネルに対して、ビット位置を指定
します
ビット比較のときのみ有効となります

0～ 15 － 0

比較先エリア選択 比較における比較先のエリアを指定します
0：ユニット制御リレー（出力／入力）
1：手動運転指令リレー
2：直接運転指令リレー
3：メモリ運転指令リレー
4：軸ステータスリレー
5：メモリ運転ステータスリレー
F：定数（データ比較における比較元か比較先

のいずれか一方のみ設定が可能）

0～ 5,
000FHex － 0

比較先チャネル 比較先エリア選択で指定した対象エリアに対
して、先頭チャネルからのオフセットとして
チャネルの位置を指定します

0～ 255 － 0
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参考

比較元チャネルオフセット、比較元ビット、比較先チャネルオフセット、比較先ビットの
パラメータは CX-Programmerの NCデータ設定画面上では、軸 No.やリレー名称を選択
することで設定できます。

メモリ運転で使用するリレーエリア
メモリ運転で使用するリレーを軸 1とタスク 1を例に説明します。

手動運転指令リレーエリア
サーボロック、原点復帰などを行うためのリレーエリアです。
手動運転指令リレーエリアの先頭チャネルを［A］とすると、下表の割り付けとなります。

比較先ビット 比較先エリア選択、比較先チャネルで指定し
た対象チャネルに対して、ビット位置を指定
します
ビット比較のときのみ有効となります

0～ 15 － 0

タイマ 条件式でタイマを指定したときの時間を設定
します 0～ 1000 10ms 0

カウンタ 条件式でカウンタを指定したときの回数を指
定します 0～ 10000 回 0

定数 条件がデータ比較で、しかも比較元または比
較先が定数を指定しているときに、定数を設
定します

-2147483648
～

2147483647
－ 0

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

A 軸 1
手動運転指令
リレー

0
サーボロック ONの立ち上がりで RUN出力を ONします。

RUN出力機能を汎用出力としている場合は、
この出力の ON/OFFが RUN出力の ON/OFF
となります

1 ドライバアラーム
リセット出力

ONでドライバアラームをリセットします

2 偏差カウンタ
リセット出力

偏差カウンタリセットを ON/OFFします

3 トルク制限出力 トルク制限出力を ON/OFFします

4 汎用出力 内蔵汎用出力を ON/OFFします

5 オーバーライド
有効

オーバーライドの有効／無効を指定します
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メモリ運転指令リレーエリア
シーケンス No.設定やシーケンス No.有効、メモリ運転、Mコードリセットなどのリレーエ
リアです。
メモリ運転指令リレーエリアの先頭チャネルを［D］とすると、下表の割り付けとなります。

A
（続き）

軸 1
手動運転指令
リレー

6
JOG／インチン
グ速度選択

JOG速度／インチング速度の選択をします。
OFFで「速度 1」が、ONで「速度 2」が選択
されます

7 正方向 JOG／
インチング

ONで正方向の JOG運転、インチング運転を
行います

8 負方向 JOG／
インチング

ONで負方向の JOG運転、インチング運転を
行います

9 MPG有効 ONでMPG運転が有効となります

10 原点復帰 ONの立ち上がりで原点復帰を開始します

11 高速原点復帰 ONの立ち上がりで高速原点復帰を開始します

12～
13 未使用 使用しないでください

14 減速停止 ONの立ち上がりで減速停止を開始します

15
サーボアンロック ONの立ち上がりで RUN出力を OFFします。

RUN出力機能を汎用出力としている場合は、
無効となります

A+1 軸 1
オーバーライド 0～ 15 －

オーバーライドの値を Hexで設定します。
1～ 50000（0001～ C350Hex）が設定でき、
0.01%～ 500.00%の設定となります

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

D タスク 1
メモリ運転指令
リレー

0 シーケンス No.
有効

メモリ運転起動時に運転用データエリアの
シーケンス No.の有効／無効を指定します

1 メモリ運転起動 ONの立ち上がりでメモリ運転を開始します

2
メモリ運転単独起
動

ONの立ち上がりでメモリ運転を開始します。
［コマンド］が END以外は、全て単独動作と
なります

3 未使用 使用しないでください

4 Mコード
リセット

Mコードのリセットを行います

5 ティーチング ONの立ち上がりでティーチングを行います

6～ 14 未使用 使用しないでください

15 メモリ運転停止 ONの立ち上がりでメモリ運転を減速停止しま
す

D+1 タスク 1
シーケンス No. 0～ 15 メモリ運転の開始シーケンス No.を指定します

D+2 タスク 1
ティーチング
アドレス No.

0～ 15
位置をティーチングする際の位置データ No（シーケンス No.）を
設定します
設定は Hexで行います

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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メモリ運転ステータスリレーエリア
メモリ運転ビジーフラグ、メモリ運転起動可などのタスクステータスを確認するためのリ
レーエリアです。
メモリ運転ステータスリレーエリアの先頭チャネルを［E］とすると、下表の割り付けとな
ります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

E タスク 1
メモリ運転指令
受付

0 シーケンス No.
有効受付

シーケンス No.有効を受け付けると ONしま
す

1 メモリ運転起動
受付

メモリ運転を受け付けると ONします

2 メモリ運転単独
起動受付

メモリ運転単独起動を受け付けると ONしま
す

3 未使用 使用しないでください。

4 Mコード
リセット受付

Mコードリセットを受け付けると ONします

5 ティーチング受付 ティーチングを受け付けると ONします

6～ 14 未使用 使用しないでください

15 メモリ運転停止
受付

メモリ運転停止を受け付けると ONします

E+1 タスク 1
メモリ運転指令
ステータス

0
メモリ運転ビジー タスクの指令による実行中に ONします。

タスク構成軸がビジー中、またはタスク機能
が実行中に ONとなります

1
メモリ運転起動可 タスクによる起動が受け付けられるときに ON

します。タスク構成軸がビジー中、またはタ
スク機能実行中に OFFします

2～ 3 未使用 使用しないでください

4 メモリ運転停止
入力中

メモリ運転停止指令を受け付けて減速してい
るときに ONします

5～ 7 未使用 使用しないでください

8
メモリ運転起動
無効

メモリ運転の多重起動エラーなど、メモリ運
転の指令実行時に実行条件や指令値の不備に
よるエラーが発生したときに ONします

9 ティーチング無効 ティーチング指令が受け付けられなかったと
きに ONします

10～
11 未使用 使用しないでください

12
メモリ運転停止
実行

メモリ運転の動作中に、メモリ運転停止指令
や、エラー停止、および単軸の軸停止を伴う
指令が与えられ、メモリ運転動作が停止した
場合に ONします

13 メモリ運転動作
完了

メモリ運転動作が正常に終了した場合に ON
します

14 ティーチング完了 ティーチング指令が完了すると ONします

15 未使用 使用しないでください
7-11 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



7-2 メモリ運転のデータ設定

メ
モ
リ
運
転

   7
E+2 タスク 1
メモリ運転制御
ステータス

0 メモリ運転停止中 メモリ運転を実行していないときに ONしま
す

1
メモリ運転待機中 メモリ運転が待機中のときに ONします。

メモリ運転起動後、ENDを実行せずに、メモ
リ運転が停止している場合に ONとなります

2
メモリ運転
軸動作中

メモリ運転実行中の軸が動作中のときに ON
します。構成軸のいずれかの軸が停止してい
ない場合に ONとなります

3 条件入力待ち中 メモリ運転実行中の条件待ちのときに ONし
ます

4 ドウェルタイマ
待ち中

メモリ運転実行中のドウェルタイマ待ちのと
きに ONします

5 Mコード
リセット待ち中

メモリ運転実行中のMコードリセット待ちの
ときに ONします

6 Mストローブ メモリ運転実行中のMコード出力中に ONし
ます

7～ 9 未使用 使用しないでください

10 メモリ運転実行時
異常

タスク機能のオペレーションエラーが発生し
たときに ONします

11 メモリ運転ワーニ
ング

ワーニングが発生したときに ONします

12 メモリ運転エラー メモリ運転エラーが発生したときに ONしま
す

13～
15 未使用 使用しないでください

E+3 タスク 1
メモリ運転エラー
コード

0～ 15
タスクのエラーコードを返します

E+4 タスク 1
実行シーケンス
No.

0～ 15
メモリ運転時の実行中シーケンス No.を返します

E+5 タスク 1
Mコード 0～ 15 メモリ運転時の Mコード（出力コード）を返します

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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7-3 メモリ運転の動作
ここでは、メモリ運転の動作について説明します。

メモリ運転の起動
メモリ運転の起動指令は、まずシーケンス No.を指定してから起動します。
起動するには、次の 2つの方法があります。

（1）メモリ運転を OFF→ ONする。
（2）メモリ運転単独起動を OFF→ ONする。

参考

初めてメモリ運転するときには、シーケンスNo.を設定し、シーケンスNo.有効リレーをONする
必要があります。
シーケンス No.は、サーボロック、原点復帰、高速原点復帰、現在位置プリセットを実行すると、
未設定の状態に戻ります。
シーケンス No.を未設定の状態で、シーケンス No.を指定せずに起動するとエラーとなります。
また、実行シーケンス No.と異なるシーケンス No.を起動するときにも、再度、シーケンス No.を
設定し、シーケンス No.有効リレーを ONする必要があります。

メモリ運転を実行した場合
［メモリ運転］による起動では、起動したシーケンスを実行後、自動的に次のシーケンス No.
の実行を行います。
シーケンスデータの［コマンド］に［END］が見つかるまで実行を継続します。
ただし、［終了パターン］が［単独］を選択している場合は、いったん動作が停止します。
続きのシーケンス No.を実行するには、再度、［メモリ運転］の起動が必要です。
もし、シーケンス No.500 までの中で、ほかのシーケンス No. への［JUMP］や［FOR ～
NEXT］が発生しない場合は、シーケンス No.500の後に［END］が実行されたものと見なし
ます。
また、［メモリ運転］起動時に、シーケンス No.が未設定の場合は、エラーとなります。

メモリ運転単独起動を実行した場合
［メモリ運転単独起動］による起動では、シーケンスデータの指定にかかわらず、すべて［終
了パターン］が［単独］として動作します。
［メモリ運転単独起動］はステップ実行によるデバッグ用としてお使いいただけます。
指定したシーケンス No.の運転を行い、実行の結果により、［実行シーケンス No.］を更新し
て運転を終了します。
通常の運転では、［メモリ運転］をお使いください。
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コマンド
［コマンド］は、1つのシーケンスデータがどういう属性を持つものかを宣言するデータです。
［コマンド］には、シーケンス系の属性を持つものと動作系の属性を持つものの 2種類のデー
タがあります。

シーケンス系
シーケンス系のコマンドは、次の 2つの機能を持っています。
連続運転中のシーケンスを制御条件にしたがって、分岐、繰り返し運転をするための機能。
CPUおよびユニット外部に出力する接点情報を強制的に ON/OFFさせる機能。

メモリ運転条件データについては、5-89 ページの「メモリ運転条件データ」を参照してくだ
さい。

NOP
コメント行として扱います。
何も行わず、次のシーケンス No.へ移動します。

JUMP
JUMP命令のシーケンスデータとなります。
［コマンド］が JUMP命令の場合、設定できるシーケンスデータは下記の 4つとなります。

指定したシーケンス No.に指定した条件で JUMPします。
条件が「偽 (False)」ならば、次のシーケンス No.に移動し、「真 (True)」ならば指定したシー
ケンス No.に移動します。

データ名称 機　　能

コマンド ［JUMP］を選択します

シーケンス開始条件 開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

ジャンプ／繰り返し
条件

メモリ運転用条件データ No.を設定します
条件なしに設定することも可能です

ジャンプ先シーケン
ス No.

JUMP先をシーケンス No.で設定します
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FOR
FOR命令のシーケンスデータとなります。（ネストは最大 50階層まで）
［コマンド］が FOR命令の場合、設定できるシーケンスデータは下記の 4つとなります。

指定した条件に従い、FOR～ NEXTによる繰り返し制御を行います。
条件が「真 (True)」ならば、次のシーケンス No. に移動し、「偽 (False)」ならば対応する
NEXTの次のシーケンス No.に移動します。
FOR～ NEXTは、必ず対で設定する必要があります。そのため、FOR、NEXTには、それぞ
れ［繰り返しループ No.］が指定され、同じ［繰り返しループ No.］の FOR～ NEXT間で繰
り返し制御が行われます。
［繰り返しループ No.］が対になっていない FOR、NEXTを実行するとエラーとなります。
［繰り返しループ No.］は 0～ 49を選択でき、［繰り返しループ No.］が重複している場合も
エラーとなります。
FOR～ NEXTのネストは最大 50階層まで設定することができます。

NEXT
NEXT命令のシーケンスデータとなります。
［コマンド］が NEXT命令の場合、設定できるシーケンスデータは下記の 3つとなります。

FOR～ NEXTによる繰り返し制御の FOR命令のシーケンス No.に戻ります。
FOR～ NEXTは、必ず対で設定する必要があります。そのため、FOR、NEXTには、それぞ
れ［繰り返しループ No.］が指定され、同じ繰り返しループ No. の FOR ～ NEXT 間で繰り
返し制御が行われます。
［繰り返しループ No.］が対になっていない FOR、NEXTを実行するとエラーとなります。
［繰り返しループ No.］は 0～ 49を選択でき、［繰り返しループ No.］が重複している場合も
エラーとなります。
FOR～ NEXTのネストは最大 50階層まで設定することができます。

データ名称 機　　能

コマンド ［FOR］を選択します

シーケンス開始条件 開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

ジャンプ／繰り返し
条件

メモリ運転用条件データ No.を設定します
条件なしに設定することも可能です

繰り返しループ No. FOR、NEXTにおける組み合わせの対応付けを設定します
FORの繰り返しループ No.と NEXTの繰り返しループ No.は同じ No.とし
てください

データ名称 機　　能

コマンド ［NEXT］を選択します

シーケンス開始条件 開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

繰り返しループ No. FOR、NEXTにおける組み合わせの対応付けを設定します
FORの繰り返しループ No.と NEXTの繰り返しループ No.は同じ No.とし
てください
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PSET
強制的にユニットの出力を ONするシーケンスデータとなります。
［コマンド］が PSET命令の場合、設定できるシーケンスデータは下記の 3つとなります。

強制的に出力させられる信号は、自タスクの構成軸の信号だけとなります。
メモリ運転中は、出力を保持し、メモリ運転停止時に PSET命令が解除されます。
また、PLCからの出力命令とは ORの関係となります。

RUN 出力と偏差カウンタ出力は、汎用出力として使用する場合にのみ、選択が可能です。
RUN 出力、偏差カウンタ出力機能となっている場合に選択した場合は、エラーとなります。
RUN 出力、偏差カウンタリセットの設定については、5-17 ページの「入出力機能選択」を
参照してください。

データ名称 機　　能

コマンド ［PSET］を選択します

シーケンス開始条件 開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

出力信号 強制出力における出力先を指定します
0000Hex：出力なし
##00Hex：RUN出力*1

##01Hex：ドライバアラームリセット出力
##02Hex：偏差カウンタリセット出力 *1

##03Hex：汎用出力
##04Hex：トルク制限出力

##：01～ 04
　　（物理軸を表します  01：軸 1、02：軸 2、03：軸 3、04：軸 4）
8000～ 800FHex：メモリ運転用補助リレー
　　（8000～ 800FHexがそれぞれ 0～ 15ビットに対応します）

*1.汎用出力として使用する場合のみ、選択が可能です。
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PRSET
強制的にユニットの出力を OFFするシーケンスデータとなります。
［コマンド］が PRSET命令の場合、設定できるシーケンスデータは下記の 3つとなります。

強制的に出力を OFFさせられる信号は、自タスクの構成軸の信号だけとなります。
メモリ運転中は、出力 OFFを保持し、メモリ運転停止時に PRSET命令が解除されます。
また、PLCからの出力命令とは ANDの関係となります。

RUN 出力と偏差カウンタ出力は、汎用出力として使用する場合にのみ、選択が可能です。
RUN 出力、偏差カウンタ出力機能となっている場合に選択した場合は、エラーとなります。
RUN 出力、偏差カウンタリセットの設定については、5-17 ページの「入出力機能選択」を
参照してください。

END
メモリ運転の ENDのシーケンスデータとなります。
［コマンド］が END命令の場合、設定できるシーケンスデータは下記の 2つとなります。

ENDを実行すると［実行シーケンス No.］は［シーケンス No.有効］を ONしたときのシー
ケンス No.となります。

データ名称 機　　能

コマンド ［PRSET］を選択します

シーケンス開始条件 開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

出力信号 強制出力における出力先を指定します
0000Hex：出力なし
##00Hex：RUN出力*1

##01Hex：ドライバアラームリセット出力
##02Hex：偏差カウンタリセット出力 *1

##03Hex：汎用出力
##04Hex：トルク制限出力

##：01～ 04
　　（物理軸を表します  01：軸 1、02：軸 2、03：軸 3、04：軸 4）
8000～ 800FHex：メモリ運転用補助リレー
　　（8000～ 800FHexがそれぞれ 0～ 15ビットに対応します）

*1.汎用出力として使用する場合のみ、選択が可能です。

データ名称 機　　能

コマンド ［END］を選択します

シーケンス開始条件 開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です
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動作系
動作系のコマンドは、位置決め動作や速度制御などを制御する機能を持っています。

位置決め動作（PTP）
位置決め動作用のシーケンスデータとなります。
［コマンド］が位置決め動作命令の場合、設定できるシーケンスデータは下記のデータとなり
ます。

データ名称 機　　能

軸 1指令位置 位置データを設定します。-2147483648～ 2147483647（指令単位）

メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の位置データのみ有効となり
ます

軸 2指令位置

軸 3指令位置

軸 4指令位置

コマンド ［位置決め動作］を選択します

シーケンス開始条件 開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

シーケンススキップ
条件

開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

終了パターン*1 動作の終了パターンを設定します
0：単独
1：自動
2：連続 1（次のシーケンス速度まで）
3：連続 2（次のシーケンスで加減速開始）
4：連続 3（パス：自シーケンスの減速と次シーケンスの加速を重畳）

位置決め完了入力監
視有効

動作で軸停止する際のインポジションチェックを選択します
0：位置決め完了を待たない
1：位置決め完了を待つ

ドウェルタイマ 終了パターンが、単独、自動のときの待ち時間を設定します
0：待ち時間なし
0.01～ 10.00s：待ち時間（10ms単位）

Mコード 位置決め完了後の Mコードを設定します
0：Mコードを出力しない
1～ 499：Mコードリセットを待つMコード
500～ 999：Mコードリセットを待たない Mコード

軸指定 起動させる軸を設定します。各ビットの ONで起動指令となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4
メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の起動のみを実行してくださ
い

位置指定 指令位置を、相対位置とするか絶対位置とするかを設定します
各ビットの ONで相対位置指定、OFFで絶対位置指定となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4
7-18CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



7-3 メモリ運転の動作

メ
モ
リ
運
転

   7
シーケンスデータで設定したデータと軸パラメータで設定した［最高速度］、［起動速度］、［加
減速カーブ選択］、［加減速時間選択］とのデータで最大４軸までの位置制御（PTP）を行い
ます。
また、オーバーライドは軸ごとに指令が可能です。オーバーライドについては、9-12 ページ
の「オーバーライド」を参照してください。

直線補間動作
直線補間動作用のシーケンスデータとなります。
［コマンド］が直線補間動作命令の場合、設定できるシーケンスデータは下記のデータとなり
ます。
直線補間については、7-33 ページの「直線補間」も参照してください。

軸 1回転軸方向 軸パラメータで回転軸を選択した場合、絶対移動指定の位置決め動作
（PTP）時に、動作する方向を選択します
0：近回りあり
1：正方向
2：負方向
3：指定なし

メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の回転軸移動指令のみ設定し
てください

軸 2回転軸方向

軸 3回転軸方向

軸 4回転軸方向

軸 1指令速度 位置決め動作（PTP）行うときの各軸の目標速度を設定します
指令範囲は 1～ 2147483647（指令単位／ s）となります

メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の指令速度のみ指定してくだ
さい

軸 2指令速度

軸 3指令速度

軸 4指令速度

軸 1加速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの加速時間を設定します。
0～ 250000（ms）

メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の加速時間のみ指定してくだ
さい

軸 2加速時間

軸 3加速時間

軸 4加速時間

軸 1減速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの減速時間を設定します。
0～ 250000（ms）

メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の減速時間のみ指定してくだ
さい

軸 2減速時間

軸 3減速時間

軸 4減速時間

*1.「2：連続 1」「3：連続 2」「4：連続 3」のいずれかを選択した場合は、「1：自動」を選択した場合と
同じ動きとなります。

データ名称 機　　能

データ名称 機　　能

軸 1指令位置 位置データを設定します。-2147483648～ 2147483647（指令単位）

メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の位置データのみ有効となり
ます

軸 2指令位置

軸 3指令位置

軸 4指令位置

コマンド ［直線補間動作］を選択します

シーケンス開始条件 開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

シーケンススキップ
条件

開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です
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シーケンスデータで設定したデータで、最大 4軸までの直線補間による位置決めを行います。
また、オーバーライドはタスク構成軸の優先軸に対して指令が可能です。オーバーライドに
ついては、9-12 ページの「オーバーライド」を参照してください。

終了パターン 動作の終了パターンを設定します
0：単独
1：自動
2：連続 1（次のシーケンス速度まで）
3：連続 2（次のシーケンスで加減速開始）
4：連続 3（パス：自シーケンスの減速と次シーケンスの加速を重畳）

位置決め完了入力監
視有効

動作で軸停止する際のインポジションチェックを選択します
0：位置決め完了を待たない
1：位置決め完了を待つ

ドウェルタイマ 終了パターンが、単独、自動のときの待ち時間を設定します
0：待ち時間なし
0.01～ 10.00s：待ち時間（10ms単位）

Mコード 位置決め完了後の Mコードを設定します
0：Mコードを出力しない
1～ 499：Mコードリセットを待つMコード
500～ 999：Mコードリセットを待たない Mコード

軸指定 起動させる軸を設定します。各ビットの ONで起動指令となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4
メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の起動のみを実行してくださ
い

位置指定 指令位置を、相対位置とするか絶対位置とするかを設定します
各ビットの ONで相対位置指定、OFFで絶対位置指定となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4

補間速度 補間速度を設定します。1～ 8000000（指令単位／ s）

補間加速時間 補間加速時間を設定します。0～ 250000（ms）

補間減速時間 補間減速時間を設定します。0～ 250000（ms）

補間起動速度 補間起動速度を設定します。0～ 8000000（指令単位／ s）

補間加減速カーブ
選択

補間加速／補間減速時のカーブを選択します
0：台形、1：S字（3次曲線）

補間加減速時間
選択

補間加減速時間の指定方式を選択します
0：各軸の起動速度から最高速度までの時間（加速度一定）
1：各軸の現在速度から目標速度までの時間（時間一定）

補間速度指定方式 直線補間の補間速度指定方式を選択します
0：補間軌跡速度指定
1：最高速度指定

データ名称 機　　能
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円弧補間
円弧補間用のシーケンスデータとなります。
円弧補間は補間軸の［軸送りモード］が直動軸になっている必要があります。［軸送りモー
ド］については、5-28 ページの「指令位置単位設定」を参照してください。
［コマンド］が円弧補間命令の場合、設定できるシーケンスデータは下記のデータとなります。
円弧補間については、7-37 ページの「円弧補間」も参照してください。

データ名称 機　　能

軸 1指令位置 位置データ（終点）を設定します。-2147483648～ 2147483647（指令単
位）
位置指定が絶対位置指定の場合、終点の絶対位置を指定します
位置指定が相対位置指定の場合、終点は始点からの相対位置を指定します
メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の位置データのみ有効となり
ます

軸 2指令位置

軸 3指令位置

軸 4指令位置

コマンド ［円弧補間（時計方向）］、［円弧補間（反時計方向）］を選択します

シーケンス開始条件 開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

シーケンススキップ
条件

開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

終了パターン 動作の終了パターンを設定します
0：単独
1：自動
2：連続 1（次のシーケンス速度まで）
3：連続 2（次のシーケンスで加減速開始）
4：連続 3（パス：自シーケンスの減速と次シーケンスの加速を重畳）

位置決め完了入力監
視有効

動作で軸停止する際のインポジションチェックを選択します
0：位置決め完了を待たない
1：位置決め完了を待つ

ドウェルタイマ 終了パターンが、単独、自動のときの待ち時間を設定します
0：待ち時間なし
0.01～ 10.00s：待ち時間（10ms単位）

Mコード 位置決め完了後のMコードを設定します
0：Mコードを出力しない
1～ 499：Mコードリセットを待つ Mコード
500～ 999：Mコードリセットを待たないMコード

軸指定 起動させる軸を設定します。各ビットの ONで起動指令となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4
メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の起動のみを実行してくださ
い

位置指定 指令位置を、相対位置とするか絶対位置とするかを設定します
各ビットの ONで相対位置指定、OFFで絶対位置指定となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4

補間速度 補間速度を設定します。1～ 8000000（指令単位／ s）

補間加速時間 補間加速時間を設定します。0～ 250000（ms）

補間減速時間 補間減速時間を設定します。0～ 250000（ms）

補間起動速度 補間起動速度を設定します。0～ 8000000（指令単位／ s）

補間加減速カーブ
選択

補間加速／補間減速時のカーブを選択します
0：台形、1：S字（3次曲線）
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シーケンスデータで設定したデータで、2軸の円弧補間による位置決めを行います。
また、オーバーライドはタスク構成軸の優先軸に対して指令が可能です。オーバーライドに
ついては、9-12 ページの「オーバーライド」を参照してください。
［バックラッシュ出力方式］はサーボモータ方式のみが有効となります。ステッピングモータ
方式を選択した場合、エラーとなります。［バックラッシュ出力方式］については、5-26 ペー
ジの「バックラッシュ補正機能設定」を参照してください。

速度制御
速度制御のシーケンスデータとなります。速度制御は 1軸ごとの指定となります。
［コマンド］が速度制御命令の場合、設定できるシーケンスデータは下記のデータとなります。

補間加減速時間
選択

補間加減速時間の指定方式を選択します
0：各軸の起動速度から最高速度までの時間（加速度一定）
1：各軸の現在速度から目標速度までの時間（時間一定）

軸 1円弧中心／
通過点位置

［円弧補間方法］で中心点指定を選択した場合は、円弧中心位置を、通過点
指定を選択した場合は、通過点位置を設定します。
-2147483648～ 2147483647（指令単位）軸 2円弧中心／

通過点位置

軸 3円弧中心／
通過点位置

軸 4円弧中心／
通過点位置

円弧半径 ［円弧補間方法］で半径指定を選択した場合に、円弧半径を設定します
-2147483648～ 2147483647（指令単位）

円弧補間方法 円弧補間させる場合の指令方式を選択します
0：中心点指定
1：半径指定
2：通過点指定

データ名称 機　　能

データ名称 機　　能

コマンド ［速度制御］を選択します

シーケンス開始条件 開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

シーケンススキップ
条件

開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

終了パターン*1 動作の終了パターンを設定します
0：単独
1：自動
2：連続 1（次のシーケンス速度まで）
3：連続 2（次のシーケンスで加減速開始）
4：連続 3（パス：自シーケンスの減速と次シーケンスの加速を重畳）

位置決め完了入力監
視有効

動作で軸停止する際のインポジションチェックを選択します
0：位置決め完了を待たない
1：位置決め完了を待つ

ドウェルタイマ 終了パターンが、単独、自動のときの待ち時間を設定します
0：待ち時間なし
0.01～ 10.00s：待ち時間（10ms単位）

Mコード 位置決め完了後の Mコードを設定します
0：Mコードを出力しない
1～ 499：Mコードリセットを待つMコード
500～ 999：Mコードリセットを待たない Mコード
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シーケンスデータで設定したデータと軸パラメータで設定した［最高速度］、［起動速度］、［加
減速カーブ選択］、［加減速時間選択］とのデータで 1軸の速度制御を行います。
また、オーバーライドは指令が可能です。オーバーライドについては、9-12 ページの「オー
バーライド」を参照してください。

割込定寸（位置決め動作）
割込定寸送り（位置決め動作）のシーケンスデータとなります。
割込定寸送りは 1軸ごとの指定となります。
［コマンド］が割込定寸（位置決め動作）命令の場合、設定できるシーケンスデータは下記の
データとなります。

軸指定 起動させる軸を設定します。各ビットの ONで起動指令となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4
メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の起動のみを実行してくださ
い

指令速度 速度制御を行うときの目標速度を設定します
指令範囲は -2147483648～ 2147483647（指令単位／ s）となります

加速時間 速度制御を行うときの加速時間を設定します。0～ 250000（ms）

減速時間 速度制御を行うときの減速時間を設定します。0～ 250000（ms）

*1.「2：連続 1」「3：連続 2」「4：連続 3」のいずれかを選択した場合は、「1：自動」を選択した場合と
同じ動きとなります。

データ名称 機　　能

データ名称 機　　能

軸 1指令位置 位置データを設定します。-2147483648～ 2147483647（指令単位）

メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の位置データのみ有効となり
ます

軸 2指令位置

軸 3指令位置

軸 4指令位置

コマンド ［割込定寸（位置決め動作）］を選択します

シーケンス開始条件 開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

シーケンススキップ
条件

開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

終了パターン*1 動作の終了パターンを設定します
0：単独
1：自動
2：連続 1（次のシーケンス速度まで）
3：連続 2（次のシーケンスで加減速開始）
4：連続 3（パス：自シーケンスの減速と次シーケンスの加速を重畳）

位置決め完了入力監
視有効

動作で軸停止する際のインポジションチェックを選択します
0：位置決め完了を待たない
1：位置決め完了を待つ

ドウェルタイマ 終了パターンが、単独、自動のときの待ち時間を設定します
0：待ち時間なし
0.01～ 10.00s：待ち時間（10ms単位）

Mコード 位置決め完了後のMコードを設定します
0：Mコードを出力しない
1～ 499：Mコードリセットを待つ Mコード
500～ 999：Mコードリセットを待たないMコード
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シーケンスデータで設定したデータと軸パラメータで設定した［最高速度］、［起動速度］、［加
減速カーブ選択］、［加減速時間選択］とのデータで1軸の割込定寸（位置決め動作）を行います。
また、オーバーライドは指令が可能です。オーバーライドについては、9-12 ページの「オー
バーライド」を参照してください。

軸指定 起動させる軸を設定します。各ビットの ONで起動指令となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4
メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の起動のみを実行してくださ
い

位置指定 指令位置を、相対位置とするか絶対位置とするかを設定します
各ビットの ONで相対位置指定、OFFで絶対位置指定となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4

回転軸方向 軸パラメータで回転軸を選択した場合、絶対移動指定の割込定寸送り（位置
決め動作）時に、動作する方向を選択します
0：近回りあり
1：正方向
2：負方向
3：指定なし

メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の回転軸移動指令のみ設定し
てください

指令速度 割込定寸送り（位置決め動作）を行うときの各軸の目標速度を設定します
指令範囲は 1～ 2147483647（指令単位／ s）となります

加速時間 割込定寸送り（位置決め動作）を行うときの加速時間を設定します。
0～ 250000（ms）

減速時間 割込定寸送り（位置決め動作）を行うときの減速時間を設定します。
0～ 250000（ms）

割込定寸送り基準位
置選択

割込入力時の定寸位置決めの目標値を、指令位置とするかフィードバック位
置とするかを選択します
0：指令位置
1：フィードバック位置

割込定寸送り量 割込定寸送りの移動量を設定します。-2147483648～ 2147483647（指令単
位）

割込入力未検出時
エラー有効

位置制御による割込定寸送りを実行中に、位置決め完了までに割込入力が入
力されなかった場合、エラーを出力するかしないかを選択します。
0：エラー出力しない
1：エラー出力する

*1.「2：連続 1」「3：連続 2」「4：連続 3」のいずれかを選択した場合は、「1：自動」を選択した場合と
同じ動きとなります。

データ名称 機　　能
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割込定寸（速度制御）
割込定寸送り（速度制御）のシーケンスデータとなります。
割込定寸送りは 1軸ごとの指定となります。
［コマンド］が割込定寸（速度制御）命令の場合、設定できるシーケンスデータは下記のデー
タとなります。

シーケンスデータで設定したデータと軸パラメータで設定した［最高速度］、［起動速度］、［加
減速カーブ選択］、［加減速時間選択］とのデータで 1軸の割込定寸（速度制御）を行います。
また、オーバーライドは指令が可能です。オーバーライドについては、9-12 ページの「オー
バーライド」を参照してください。

データ名称 機　　能

コマンド ［割込定寸（速度制御）］を選択します

シーケンス開始条件 開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

シーケンススキップ
条件

開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
条件なしに設定することも可能です

終了パターン*1 動作の終了パターンを設定します
0：単独
1：自動
2：連続 1（次のシーケンス速度まで）
3：連続 2（次のシーケンスで加減速開始）
4：連続 3（パス：自シーケンスの減速と次シーケンスの加速を重畳）

位置決め完了入力監
視有効

動作で軸停止する際のインポジションチェックを選択します
0：位置決め完了を待たない
1：位置決め完了を待つ

ドウェルタイマ 終了パターンが、単独、自動のときの待ち時間を設定します
0：待ち時間なし
0.01～ 10.00s：待ち時間（10ms単位）

Mコード 位置決め完了後のMコードを設定します
0：Mコードを出力しない
1～ 499：Mコードリセットを待つ Mコード
500～ 999：Mコードリセットを待たないMコード

軸指定 起動させる軸を設定します。各ビットの ONで起動指令となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4
メモリ運転パラメータにて軸構成を指定した軸の起動のみを実行してくださ
い

指令速度 割込定寸送り（速度制御）行うときの各軸の目標速度を設定します
指令範囲は -2147483648～ 2147483647（指令単位／ s）となります

加速時間 割込定寸送り（速度制御）を行うときの加速時間を設定します。
0～ 250000（ms）

減速時間 割込定寸送り（速度制御）を行うときの減速時間を設定します。
0～ 250000（ms）

割込定寸送り基準位
置選択

割込入力時の定寸位置決めの目標値を、指令位置とするかフィードバック位
置とするかを選択します
0：指令位置
1：フィードバック位置

割込定寸送り量 割込定寸送りの移動量を設定します。-2147483648～ 2147483647（指令単
位）

*1.「2：連続 1」「3：連続 2」「4：連続 3」のいずれかを選択した場合は、「1：自動」を選択した場合と
同じ動きとなります。
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条件の設定
ここでは、［開始条件］、［シーケンススキップ条件］、終了条件である［待ち時間］、［位置決
め完了入力監視有効］、［Mコード］について説明します。

開始条件
シーケンスの開始条件をメモリ運転条件データ No.で指定します。
条件なしに設定すると無条件に開始します。
条件が、「偽（False）」ならば、「真（True）」になるまでシーケンスを開始せず、待ち続けます。
条件が「真（True）」になれば、シーケンス No.のメモリ運転を実行します。

シーケンススキップ条件
シーケンススキップ条件は、［コマンド］が動作系のときに指定することができます。
条件なしに設定すると停止／スキップしないことになります。
シーケンスの開始時にシーケンススキップ条件が「真（True）」ならば、そのシーケンスはス
キップし、次のシーケンスを実行します。
シーケンスを実行中にシーケンススキップ条件が「偽（False）」→「真（True）」になれば、
実行中のシーケンスを停止します。軸動作中なら、軸を停止し、時間待ち中なら中断します。
ただし、終了パターンが［自動］、または［連続］のときは、停止後、次のシーケンスを開始
します。終了パターンが［単独］のときは、シーケンス No.を歩進して停止します。

ドウェルタイマ
ドウェルタイマは、［コマンド］が動作系で、終了パターンが［単独］か［自動］のときに指
定することができます。
シーケンスの位置決めが正常に完了したのちに、［ドウェルタイマ］を開始します。シーケン
スの位置決め完了は、［位置決め完了入力監視有効］の設定により決まります。
減速停止指令による停止では時間待ちは行いません。
時間待ち中のエラー、減速停止指令、シーケンススキップ条件による停止は、時間待ちを中
断します。

位置決め完了入力監視有効
位置決め完了入力監視判断は、［コマンド］が動作系で、終了パターンが［単独］か［自動］
のときに指定することができます。
［位置決め完了を待たない］と設定すると、パルス出力の完了で位置決め完了と判断しま
す。
また、［ドウェルタイマ］は、［位置決め完了入力監視有効］後に、時間待ちを開始します。
直線補間動作、円弧補間動作の場合、位置決め完了判断の対象は、動作している軸のみでは
なく、そのタスクの全構成軸となります。
軸パラメータの［位置決め監視時間］を［0］と設定した場合は、本設定に関わらず位置決め
完了入力を監視しません。詳しくは、9-22ページの「インポジションチェック」を参照して
ください。
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Mコード
Mコードとは、位置決め動作の各工程において、PLCの外部機器とタイミングを取るために
使用するコードです。
Mコードは、［コマンド］が動作系のときに指定することができ、メモリ運転のシーケンスブ
ロックごとに設定できます。
M コードには、M コードリセットを必要とする M コード No.1 ～ 499 と、必要としない M
コード No.500～ 999の 2種類があります。
Mコードリセットを必要とする Mコードの使用は、終了パターンが「単独」か「自動」のと
きに指定することができます。

終了パターン
動作の終了パターンを設定します。
終了パターンは［コマンド］が動作系のときに指定することができます。

使用上の注意

連続1～3の指定は、自シーケンスが補間動作のときのみ有効となります。補間動作以外での指定
は、自動を指定した場合と同じ動作となります。
連続動作とするには、次のシーケンスの［コマンド］が［直線補間］、［円弧補間］で、かつ次の
シーケンスの［シーケンス開始条件］が設定されていないことが条件となります。
連続動作を行う場合、そのタスク内の構成軸のいずれかの限界入力が ONしていると、エラーと
なり動作を実行できません。

各終了パターンは下記のような動作となります。

単独
［メモリ運転指令リレー］の［メモリ運転］を起動すると、指定したシーケンス No. を実行
し、［実行シーケンス No.］を更新して、運転を終了します。
シーケンス No.は次の No.に更新されていますので、再度、［メモリ運転］を起動すると、次
のシーケンス No.が実行されます。

起動速度

起動 目標位置

加速

目標速度
減速

起動速度で停止

時間
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自動
［メモリ運転指令リレー］の［メモリ運転］を起動すると、指定したシーケンス No.を実行し
ます。次のシーケンス No.実行の条件が整えば、自動的に次のシーケンス No.も実行します。

連続 1（次のシーケンス速度まで）
［メモリ運転指令リレー］の［メモリ運転］を起動すると、指定したシーケンス No. を実行
し、次のシーケンス No.も連続して実行します。
連続1は、指定したシーケンスNo.の位置が、次のシーケンスの速度に変わるまでになります。

連続 2（次のシーケンスで加減速開始）
［メモリ運転指令リレー］の［メモリ運転］を起動すると、指定したシーケンス No. を実行
し、次のシーケンス No.も連続して実行します。
連続 2は、指定したシーケンス No.の位置が、次のシーケンスの加速、または減速に入る前
になります。

起動
次の位置データの起動

目標速度

ドウェルタイマ
時間

速度

時間シーケンス2シーケンス1

速度

時間シーケンス2シーケンス1
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連続 3（自シーケンスの減速と次シーケンスの加速を重畳）
［メモリ運転指令リレー］の［メモリ運転］を起動すると、指定したシーケンス No. を実行
し、次のシーケンス No.も連続して実行します。
連続 3は、指定したシーケンス No.の減速と次のシーケンスの加速を重ねることにより、補
間動作をなめらかにします。

使用上の注意

連続動作における注意事項
連続 1～ 3は、直線補間、円弧補間動作で指定が可能です。
連続動作にするには、次のシーケンスも直線補間、円弧補間で、開始条件を設定していない場合
に連続動作となります。
連続動作をさせるシーケンスには、2制御周期以上の位置決め時間が必要な移動量を設定してく
ださい。1制御周期に満たない場合は、［自動］パターンとして動作します。
連続動作を指定した次のシーケンスが NOPコマンド、またはコメントとされている場合、最大 4
個まではとばして、その次のシーケンスへの連続動作となります。NOP コマンドまたはコメン
トとしているシーケンスデータが 5個以上間にある場合は、自動を指定した場合と同じ動作とな
ります。

連続動作時の軸ステータス
軸ステータスの［パス中］フラグは、連続 1および連続 3における補間軌跡が続くシーケン
スの目標速度に向けた加減速動作中に ONします。
連続 2の場合は、現在速度から次のシーケンスが開始するため、［パス中］フラグは ONしま
せん。

速度

時間シーケンス2シーケンス1

軸加速中フラグ 

軸等速中フラグ 
軸減速中フラグ 

パス動作中  

連続1の場合 連続2の場合 連続3の場合 

連続2の場合は、パス動作中
フラグはセットしない。 
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メモリ運転での運転停止
メモリ運転中に軸が停止する要因として、下記の 5つが考えられます。
メモリ運転停止リレーの ON
各軸の減速停止リレーの ON
各軸のサーボアンロックリレーの ON
各軸の偏差カウンタリセットリレーの ON
エラー発生に伴う軸停止

ここでは、上記要因に対する動きを説明します。

メモリ運転停止リレー
実行されているメモリ運転を中断し、メモリ運転を構成している全軸を減速停止します。
停止時の減速時間は、実行中のメモリ運転データの減速時間に従います。補間動作の場合は、
補間軌跡上の減速停止となります。

各軸の減速停止リレー
実行中のメモリ運転を構成している軸のいずれかの減速停止が実行された場合、実行中のコ
マンドにより、以下のような動きとなります。
なお、減速停止の入力は、その軸が動作していなくても入力されたものと見なされます。

PTPコマンドの場合
減速停止を実行した軸は、メモリ運転データの減速時間にしたがい減速停止します。
減速時間は、軸パラメータの［加減速時間選択］によって下記のとおりになります。
軸パラメータの［加減速時間選択］で［加速度一定］を選択している場合、実行中の動作の減速
度を維持して減速停止します。
軸パラメータの［加減速時間選択］で［加減速時間一定］を選択している場合、メモリ運転デー
タの減速時間で減速停止します。
ほかの動作中の軸については、PTPコマンドの指令にしたがい位置決めを継続します。
PTPコマンドの場合は、各軸の動作が独立しているため、個別の軸の変化がほかの軸の動作
に影響は与えません。

使用上の注意

軸パラメータの［加減速時間選択］で［時間一定］を選択した場合、位置決め動作中の減速
停止で目標位置を超過することがありますので注意してください。詳細については、「5-3 軸
パラメータ（P.5-12）」を参照してください。
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直線補間／円弧補間コマンドの場合
メモリ運転パラメータの［補間軸停止方法］の設定により、下記のように停止します。

補間コマンドでの停止対象は、補間軸です。メモリ構成軸ではありません。
したがって、軸構成で軸 1～軸 4のタスクで、軸 1と軸 2が補間している場合は、停止の対
称となる軸は、軸 1と軸 2のみとなります。軸 3と軸 4については、停止操作や RUNオフ
などは行われません。

各軸のサーボアンロックリレーおよび偏差カウンタリセットリレー
実行中のメモリ運転を構成している軸のいずれかの減速停止が実行された場合、実行中のコ
マンドにより、以下のような動きとなります。
なお、減速停止の入力は、その軸が動作していなくても入力されたものと見なされます。

PTPコマンドの場合
サーボアンロック／偏差カウンタリセット出力を実行した軸は、サーボアンロック／偏差カ
ウンタリセット動作を実行します。ほかの動作中の軸については、PTPコマンドの指令にし
たがい位置決めを継続します。

直線補間／円弧補間コマンドの場合
サーボアンロック／偏差カウンタリセット出力を実行した軸は、サーボアンロック／偏差カ
ウンタリセット動作を実行します。ほかの補間軸については、メモリ運転パラメータの［補
間軸停止方法］の設定により、下記のように停止します。

補間コマンドでの停止対象は、補間軸です。メモリ構成軸ではありません。
したがって、軸構成で軸 1～軸 4のタスクで、軸 1と軸 2が補間している場合は、停止の対
称となる軸は、軸 1と軸 2のみとなります。軸 3と軸 4については、停止操作や RUNオフ
などは行われません。

補間軸停止方法 停止の動作

補間軌道減速停止
補間軸全軸が補間軌跡上で減速停止します。このときの減速時間は、実行中の
メモリ運転データの減速時間にしたがいます。複数の連続パターンを経由する
場合は、それぞれの時間にしたがって停止します。

即停止 減速停止を実行した軸は、軸パラメータの［補間時単軸減速時間］にしたがい
減速停止します。ほかの補間軸については、即停止します。

RUNオフ 減速停止を実行した軸は、軸パラメータの［補間時単軸減速時間］にしたがい
減速停止します。ほかの補間軸については、フリーラン停止となります。

単軸減速停止 減速停止を実行した軸を含む全補間軸は、各軸パラメータの［補間時単軸減速
時間］にしたがい減速停止します。

補間軸停止方法 停止の動作

補間軌道減速停止 規定できないため、この設定の場合は、単軸減速停止として機能します。

即停止 減速停止を実行した軸は、軸パラメータの［補間時単軸減速時間］にしたがい
減速停止します。ほかの補間軸については、即停止します。

RUNオフ 減速停止を実行した軸は、軸パラメータの［補間時単軸減速時間］にしたがい
減速停止します。ほかの補間軸については、フリーラン停止となります。

単軸減速停止 減速停止を実行した軸を含む全補間軸は、各軸パラメータの［補間時単軸減速
時間］にしたがい減速停止します。
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エラー発生時
エラー発生時の動作は、基本的に減速停止となります。
ただし、即停止、限界入力、ドライバアラームのセンサ異常が発生場合、発生した軸の動作
は、各軸パラメータの入力信号機能設定にしたがいます。

メモリ運転エラー発生により減速停止が実行される場合は、メモリ運転停止と同じ動作となりま
す。
各軸エラーの場合は、その軸が構成軸となっているタスクについて、メモリ運転エラー（構成軸
エラー　エラーコード：6C02）が発生し、メモリ運転停止と同じ動作となります。
即停止、限界入力、ドライバアラームのセンサ異常発生で、停止方法が減速停止以外となる場合
は、各軸のサーボアンロックリレー、偏差カウンタリセットリレーと同じ動作となります。

補間軌跡上に停止する場合
補間動作の連続動作中に減速停止した場合は、軌跡を守って減速します。このときの減速時
間は、シーケンスの減速時間に基づき減速します。複数のシーケンスに渡って減速停止を行
う場合は、各シーケンスの減速時間に基づき、減速カーブが変化します。また、シーケンス
番号は、通常動作中と同様に遷移します。

シーケンス１の減速カーブ

シーケンス２の減速カーブ

シーケンス３の
減速カーブ

減速停止実行

シーケンス１ シーケンス２ シーケンス３
減速停止終了時の内部
シーケンスＮｏ＝３

速度

時間

シーケンス１ シーケンス２
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7-4 直線補間
直線補間は、軸 1～軸 4を使用して、停止している点と指定した点を直線で位置決めさせる
機能です。
設定の詳細については、7-19 ページの「直線補間動作」を参照してください。

軸 1、軸 2の 2軸を使用して、A点から B点までの直線補間は次のようになります。

F ：指定された補間送り速度
Fx ：Fを軸 1へ展開した補間送り速度
Fy ：Fを軸 2へ展開した補間送り速度
Ta ：補間加速時間
Td ：補間減速時間
Lを指定された軌跡の移動量、Lx、Lyを軸 1、軸 2の移動量とすると、Fxと Fyは次式で表
すことができます。

使用上の注意

補間動作中、補間軸の加速中、等速中、減速中などの各軸ステータスは、その軸単独の　ステー
タスではなく、軌跡のステータスを出力します。
そのため、補間動作中は、補間軸すべての軸ステータスが同じになります。

Td

Ta

軸2の動き

軸1の動き

A

F

B

Y

Ta

Fx

Fy

X

Td

Lx

L

Ly

Fy  ＝
Ly
×  FL

Fx  ＝
Lx
×  FL
7-33 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



7-4 直線補間

メ
モ
リ
運
転

   7
直線補間の速度
直線補間の各軸の速度は、シーケンスデータの［補間速度指定方式］によって選択できます。
［補間速度指定方式］では、［補間軌跡速度指定］か［最高速度指定］のどちらかを選択します。

補間軌跡速度指定
補間軌跡速度は、シーケンスデータの［補間速度］になりますが、各軸の速度は、次の計算
式で決まります（2軸、または 3軸の直線補間も下記と同じ計算式になります）。

例）4軸同時に直線補間を行う場合
軸 1の速度 ＝ 補間速度 × 軸 1の移動量 ／ 全移動量
軸 2の速度 ＝ 補間速度 × 軸 2の移動量 ／ 全移動量
軸 3の速度 ＝ 補間速度 × 軸 3の移動量 ／ 全移動量
軸 4の速度 ＝ 補間速度 × 軸 4の移動量 ／ 全移動量

また、補間速度を上記の式で各軸の速度へ分解したとき、各軸の軸パラメータの［最高速度］
をオーバーする場合、直線補間を行ういずれかの軸を最高速度で動かすように、補間速度を
自動的に下げます。

最高速度指定
いずれかの軸を軸パラメータの［最高速度］で動かすように、補間速度を自動計算します。
この指定の場合は、シーケンスデータの［補間速度］は無効となります。

全移動量 ＝　軸1の移動量2 ＋ 軸2の移動量2 ＋ 軸3の移動量2 ＋ 軸4の移動量2
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補間加速時間と補間減速時間
補間制御時の加速時間と減速時間を設定します。
補間加速時間と補間減速時間は［補間加減速時間選択］により動作が決まります。

補間加減速時間選択
補間加減速時間選択には、［加速度一定］と、［時間一定］が選択できます。
1軸だけの直線補間時の位置決め時間短縮には、［加速度一定］を使用します。

加速度一定

加減速時間一定

最高速度

①起動時の
目標速度

TA TD

A A D

②速度変更
の目標速度

速度

時間

起動速度

TA
Ta2 TdTa1

【起動時】
　TA ： 加速時間
　Ta1 ： 実際の加速時間
　A ： 加速度

【減速時】
　TD ： 減速時間
　Td ： 実際の減速時間
　  D ： 減速度

【速度変更時】
　TA ： 加速時間
　Ta2 ： 実際の加速時間
　A ： 加速度

最高速度

①起動時の
目標速度

TA TD

A1

D

②速度変更
の目標速度

速度

時間

起動速度

A2

TA

【起動時】
　TA ： 加速時間
　A1 ： 加速度

【減速時】
　TD ： 減速時間
　D ： 減速度

【速度変更時】
　TA ： 加速時間
　A2 ： 加速度
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ステッピングモータ使用時の注意
ステッピングモータを使用して直線補間動作を連続して行うときは、シーケンスデータの［終
了パターン］は［1：自動］を使用してください。
補間時は、起動をかけた軸の目標速度、加減速時間で起動します。そのため、［終了パター
ン］を［連続 1 ～ 3］で使用すると、急に高いパルスが出力されたり、急にパルスが止まっ
たりすることがあります。このパルスの変化にモータがついてこられず脱調する恐れがあり
ます。
例えば、以下のような軸 1、軸 2の 2軸の直線補間動作を軸 1の起動で実行したとします。
A点から B点までの軸 2の移動量は「0」とします。

このときの A点までの補間速度を a、B点までとそれ以降の補間速度を bとします。［終了パ
ターン］が［連続 1 ～ 3］の場合、補間速度と軸 1、軸 2 の速度は次のようになり、急にパ
ルスが出力されたり、急にパルスが止まったりします。

軸2
（パルス）

位置軌跡

軸1
（パルス）

B

A

a

θ

θb

b

補間速度
（pps）

a
b

時間

終了パターン：連続

軸1の速度
（pps）

acos θ
b

bcos θ

時間

パルス出力停止

軸2の速度
（pps）

asin θ
bsin θ

時間

急なパルス出力

パルス出力停止

急なパルス出力

B点A点
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7-5 円弧補間
円弧補間は、2軸を使用して、始点、終点の間を円弧を描いて位置決めします。
設定の詳細については、7-21 ページの「円弧補間」を参照してください。
円弧補間制御は、補間軸が全て直動軸で指定している必要があります。
直動軸の設定方法については、5-28 ページの「指令位置単位設定」を参照してください。
円弧補間の指定方法は下記の方法があります。

回転方向は縦軸と横軸の座標上の軌跡方向で表します。
円弧軸のうち、優先度の高い軸が横軸となります。
優先度は高いものから順に軸 1＞軸 2＞軸 3＞軸 4となります。

使用上の注意

補間動作中、補間軸の加速中、等速中、減速中などの各軸ステータスは、その軸単独の　ステー
タスではなく、軌跡のステータスを出力します。
そのため、補間動作中は、補間軸すべての軸ステータスが同じになります。
円弧補間を行う場合、そのタスク内の構成軸のいずれかの限界入力が ONしていると、エラーと
なり動作を実行できません。

指令方式 内　　　容

中心点指定 現在位置を始点として、終点と中心点、回転方向を指定することで、円弧補間を行い
ます。

半径指定 現在位置を始点として、終点と半径、回転方向を指定することで、円弧補間を行いま
す。始点と終点に同じ位置と指定するとエラーになります。

通過点指定

現在位置を始点として、終点と通過点を指定することで、円弧補間を行います。
始点、通過点、終点と 3つの点を指定することで、回転方向が決定されるため、円
弧方向の指定は無視されます。ただし、始点と終点が同一の場合は、回転方向が決ま
らないため、円弧方向に従います。

反時計方向

始点 終点

時計方向

円の中心点

円の中心点 軸1（横軸）

軸2（縦軸）
7-37 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



7-5 円弧補間

メ
モ
リ
運
転

   7
参考

始点と終点が明確で、回避動作のための円弧軌跡動作を行いたい場合には、中心点指定が便
利です。
本来は、中心点指定は、中心点を計算で求めることにより、真円動作を行います。
しかし、回避動作においては、始点と終点は明確なものの、正確な中心点を求めることは複
雑です。
そのため、中心点をずらせて指定した場合は、「指定した中心点－始点」と「指定した中心点
－終点」の 2つの半径の平均値を算出し、その半径から中心点を再算出して、通常の円弧補
間を行います。回転方向は、設定した方向を維持します。

始点

終点

ユーザ指定の中心点

補正した
中心点

始点

終点

補正した中心点

ユーザ指定の
中心点

補正した
中心点

ユーザ指定の
中心点始点

終点
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7-6 タイミングチャート
メモリ運転単独起動、メモリ運転時のタイミングチャートを軸 1の例で説明します。

運転準備
メモリ運転をする前に、シーケンス No.有効、メモリ運転起動可リレーについて説明します。

シーケンス No.有効
シーケンス No.有効は、運転を開始するシーケンス No.を指定するときに使用します。
シーケンス No.を設定し、シーケンス No.有効を ONにしたのち、メモリ運転単独起動また
はメモリ運転の ONの立ち上がりで、指定したシーケンス No.から実行します。

各シーケンスデータの終了パターンが、次のように設定されているときのタイミングチャー
トを 4軸ユニットの軸 1の例で示します。
シーケンス No.10と No.20は連続 1、シーケンス No.11は自動、シーケンス No.12はコマン
ドが END、シーケンス No.21は単独とします。

参考

初めてメモリ運転するときには、シーケンスNo.を設定し、シーケンスNo.有効リレーをONする
必要があります。
シーケンス No.は、サーボロック、原点復帰、高速原点復帰、現在位置プリセットを実行すると、
未設定の状態に戻ります。
シーケンス No.を未設定の状態で、シーケンス No.を指定せずに起動するとエラーとなります。
また、実行シーケンス No.と異なるシーケンス No.を起動するときにも、再度、シーケンス No.を
設定し、シーケンス No.有効リレーを ONする必要があります。

メモリ運転起動可
タスクによる起動が受け付けられるときに ON します。タスク構成軸がビジー中、またはタ
スク機能実行中に OFFします。
メモリ運転起動可が ON しているときに、メモリ運転単独起動または、メモリ運転をするよ
うにプログラムを組む必要があります。

タスク1
シーケンスNo.

シーケンスNo.有効

メモリ運転

パルス出力

タスク1
実行シーケンスNo.

シーケンス
No.10 シーケンス

No.21
シーケンス
No.11

シーケンス
No.20

000A Hex（10） 0014 Hex（20）

時間

速度

000A Hex
（10）

000B Hex
（11）

000C Hex
（12）

0015 Hex
（21）

0016 Hex
（22）

00014 Hex
（20）

000A Hex
（10）
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メモリ運転のタイミングチャート

メモリ運転単独起動
メモリ運転単独起動は、シーケンスデータごとに停止させるときに使用します。
メモリ運転単独起動は、シーケンスデータの終了パターンの設定に関係なく、「単独」として
扱い、1回の起動で停止します。
メモリ運転単独起動は、ステップ実行によるデバック用としてお使いいただけます。

各シーケンスデータの終了パターンが、次のように設定されているときのタイミングチャー
ト 4軸ユニットの軸 1の例で示します。
シーケンスNo.1とNo.10は連続1、シーケンスNo.2は自動、シーケンスNo.11は単独とします。

シーケンス No.有効を OFFにした状態で、メモリ運転単独起動を再実行した場合に、実行さ
れるシーケンス No.は、次のようになります。

タスク1
シーケンスNo.

シーケンスNo.有効

メモリ運転単独起動

パルス出力

メモリ運転動作完了

メモリ運転ビジー

メモリ運転待機中

タスク1
実行シーケンスNo.

シーケンス
No.1

シーケンス
No.11

シーケンス
No.2

シーケンス
No.10

0001 Hex（1） 000A Hex（10）

0001 Hex
（1）

0002 Hex
（2） ↑

0003 Hex
（3）

000B Hex
（11）

000C Hex
（12）

000A Hex
（10）

時間

速度

直前の条件 シーケンス有効が OFFのままメモリ運転単独起動を
OFF→ ON起　動 終了パターン

メモリ運転
単独起動

単独
自動

連続 1～ 3

前回実行したシーケンス No.+1

メモリ運転起動
単独 前回実行したシーケンス No.+1

自動
連続 1～ 3

この条件で停止することはありません

［コマンド］が［END］ 前回のシーケンス No.有効 ON時のシーケンス No.

減速停止 中断されたシーケンス No.を再実行
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メモリ運転
メモリ運転は、任意のシーケンス No.から、各シーケンスデータの終了パターンに従った運
転を実行します。
終了パターンが［単独］に設定されているシーケンス No.を実行すると、位置決め完了後停
止します。
シーケンス No.は次の No.に更新されていますので、再度、［メモリ運転］を起動すると、次
のシーケンス No.が実行されます。

各シーケンスデータの終了パターンが、次のように設定されているときのタイミングチャー
ト 4軸ユニットの軸 1の例で示します。
シーケンス No.1と No.4は連続 1、シーケンス No.2は単独、シーケンス No.3と No.5は自
動、No.6はコマンドが ENDとします。

シーケンス No.有効を OFFにした状態で、メモリ運転を再実行した場合に実行されるシーケ
ンス No.は、メモリ運転単独起動の場合と同じです。

参考

 メモリ運転による軸動作時は、軸ステータスリレーエリアの位置決め動作完了は変化しません。
メモリ運転時の動作完了は、メモリ運転ステータスリレーエリアのメモリ運転動作完了、あるい
はMコードを使用してください。

シーケンス
No.3

タスク1
シーケンスNo.

シーケンスNo.有効

メモリ運転

パルス出力

メモリ運転動作完了

メモリ運転ビジー

メモリ運転待機中
タスク1
実行シーケンスNo.

0001 Hex（1）

0001 Hex
（1）

0002 Hex
（2）

0003 Hex
（3）

0005 Hex
（5）

0003 Hex
（3）

0002 Hex
（2）

0001 Hex
（1）

0004 Hex
（4）

時間

速度

シーケンス
No.1

シーケンス
No.2

シーケンス
No.4

シーケンス
No.5

シーケンス
No.1

シーケンス
No.2

0006 Hex
（6）
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データ変更のタイミング
メモリ運転中に、シーケンスデータで使用する位置データ、速度データ、加速時間等を変更
することができます。
ただし、終了パターンが［連続 1 ～ 3］の場合は、変更したデータが反映されるタイミング
がずれる場合があります。
終了パターンが［連続 1 ～ 3］のシーケンスデータが続いている場合、実行中のシーケンス
データを含め、最大 5つのシーケンスデータを先読みします。そのため、実行中のシーケン
スデータより 5つ以上先のシーケンスデータの変更は反映されます。
それ以前のシーケンスデータを変更した場合の反映は、次にそのシーケンスを実行したとき
となります。

時間

速度

シーケンスNo.n
動作パターン：連続

シーケンスNo.n+1
動作パターン：連続

シーケンスNo.n+4
動作パターン：連続

シーケンスNo.n+5
動作パターン：単独

この間に、シーケンスNo.n+5で使
用する速度データ、位置データ等
を変更すれば、シーケンスNo.n+5
は、変更されたデータで動きます。 変更したいシーケンスデータ

NCユニットでは、「動作パターン：連続」のシーケンスデー
タが連続している場合、メモリ運転起動時に、最大5つのシ
ーケンスデータを先読みします。
そして、最初に読み込んだシーケンスデータの指令出力が
完了した時（次のシーケンスデータの指令出力を開始した
時）、No.n+5を読み込みます。
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7-7 加減速動作
シーケンスデータ指定した加速時間ならびに減速時間の動作時間は、軸パラメータの［加減
速時間選択］で決まります。
同様に、補間加速時間ならびに補間減速時間の動作時間は、シーケンスデータの［補間加減
速時間選択］で決まります。
［加減速時間選択］または［補間加速時間選択］に［0：加速度一定］を指定した場合、［起動
速度］から［最高速度］までに達する時間が加速時間、同様に［最高速度］から［起動速度］
までに達する時間が減速時間となります。
［1：時間一定］を指定した場合、加速時間および減速時間は現在速度から目標速度にいたる
時間となります。

ここでは、［加減速時間選択］または、［補間加減速時間選択］に［0：加速度一定］を指定し
た場合の加速時間、減速時間について説明します。

基本的な加減速時間の算出
加速時間 T1と減速時間 T2は、次の計算式で決まります。

　　加速時間 T1＝（V1－ V0）／（Vmax－ V0）× Ta
　　減速時間 T2＝（V1－ V0）／（Vmax－ V0）× Td
・使用するパラメータ：軸パラメータで指定した次の 2つのパラメータ
　　　　　　　　　　　・ 最高速度　Vmax（pps）
　　　　　　　　　　　・ 起動速度　V0 （pps）
・使用するデータ　　：直接運転指令リレーエリアで指定した次の 4つのデータ
　　　　　　　　　　　・位置指令
　　　　　　　　　　　・指令速度　　V1（pps）
　　　　　　　　　　　・ 加速時間　　Ta（ms）
　　　　　　　　　　　・ 減速時間　　Td（ms）

参考

指令速度は、オーバーライドが有効のとき、次のようになります。
指令速度＝［直接運転指令リレーエリア］の指令速度×［手動運転指令リレー
エリア］のオーバーライド／ 100

速度指令 V1

パラメータで
指定した起動

速度 V0
0

加速時間T1 

加速時間Ta

減速時間T2

減速時間Td

時間

速度

パラメータで
指定した最高
速度 Vmax
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連続位置決めによる加減速時間の算出
シーケンスデータの終了パターンが連続 1の場合です。
例として、下図のように、シーケンス No.0 ～ 2 を実行する場合の加速時間、減速時間の算
出式を示します。

加速時間 T1＝（V1－ V0）／（Vmax－ V0）× Ta1
加速時間 T2＝（V2－ V1）／（Vmax－ V0）× Ta1
減速時間 T3＝（V2－ V3）／（Vmax－ V0）× Td2
減速時間 T4＝（V3－ V0）／（Vmax－ V0）× Td3
・使用するパラメータ：軸パラメータで指定した次の 2つのパラメータ
　　　　　　　　　　　・ 最高速度　Vmax（pps）
　　　　　　　　　　　・ 起動速度　V0 （pps）
・使用するデータ　　：シーケンスデータで指定した次のデータ

No.0　　　・指令位置
・起動速度　　V0（pps）
・指令速度　　V1（pps）
・ 加速時間　　Ta1（ms）
・ 減速時間　　Td1（ms）

No.1　　　・指令位置
・起動速度　　V0（pps）
・指令速度　　V2（pps）
・ 加速時間　　Ta2（ms）
・ 減速時間　　Td2（ms）

No.2　　　・指令位置
・起動速度　　V0（pps）
・指令速度　　V3（pps）
・ 加速時間　　Ta3（ms）
・ 減速時間　　Td3（ms）

連続 1 の場合は、上記の算出式からもわかるように、次のシーケンスデータに移るまでは、
現在のシーケンスデータの加速時間、または減速時間を使用します。
次に実行するシーケンスデータの速度が、現在の速度より速い場合は加速時間を、また、遅
い場合は減速時間を使用します。

速度指令 V2

速度指令 V1

起動速度 V0

0

加速時間T1 加速時間T2

シーケンスNo.0

減速時間T4減速時間T3

シーケンスNo.1 シーケンスNo.2

時間

速度

速度指令 V3
7-44CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



7-8 サンプルプログラム

メ
モ
リ
運
転

   7
7-8 サンプルプログラム
下記の動作内容で、軸起動させるサンプルプログラムを掲載します。
サンプルは、タスク 1の軸 1のみとします。

参考

このサンプルプログラムでは、必要箇所のみパラメータを変更し、その他は初期値を使用します。
そのため、パラメータを変更されている場合は、以下の動作内容にならないことがあります。

動作内容
機械系の構成と機械の動きを下記のように設定します。

機械系の構成
エンコーダの分解能を 2000パルス／回転とします。
サーボモータを使用し、モータの定格回転数は、3000r/minとします。
モータ 1回転あたり、ワークが 5mm進むとします。
単位系は、［mm］を使用し、0.01mm単位で指令するとします。

機械の動き
相対移動で、軸1を150.00mmの位置まで250mm/sの速度で位置決めし、さらに100.00mmの位置
まで 100mm/sの速度で位置決めします。
低速で移動中は Mコード No.500を出力します。
最高速度は、250mm/s（3000r/min）とします。
加速時間、減速時間は共に 0.1sと、加速度一定とします。
サーボモータを使用するため、起動速度は［0］となります。
終了パターンは［自動］を使用します。
手動運転指令リレーエリアをW000CHから、メモリ運転出力指令リレーエリアをW120CH
から、メモリ運転入力指令リレーエリアをW140CHからとします。
オーバーライドによる速度変更は行いません。

0.1S

Mコード500

150mm

250mm/s

100mm/s

100mm

時間

速度
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パラメータの設定
動作内容から、必要なパラメータの変更を行います。
変更は、タスク 1関係と軸 1関係のみとします。

共通パラメータの変更
ここでは、［手動運転指令リレーエリア］、［メモリ運転出力指令リレーエリア］、［メモリ運転
入力指令リレーエリア］の 3 つの設定を行います。共通パラメータの詳細については、5-5
ページの「共通パラメータ」を参照してください。

手動運転指令リレーエリアの設定
手動運転指令リレーエリアを［W000CH］と設定します。
共通パラメータを設定すると、手動運転指令リレーエリアは下記の割り付けとなります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称

W000 軸 1手動運転指令リ
レー

0 サーボロック

1 ドライバアラームリセット出力

2 偏差カウンタリセット出力

3 トルク制限出力

4 汎用出力

5 オーバーライド
有効

6 JOG／インチング速度選択

7 正方向 JOG／インチング

8 負方向 JOG／インチング

9 MPG有効

10 原点復帰

11 高速原点復帰

12～ 13 未使用

14 減速停止

15 サーボアンロック

W001 軸 1オーバーライド 0～ 15 －
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メモリ運転出力指令リレーエリア
メモリ運転出力指令リレーエリアを［W120CH］と設定します。
共通パラメータを設定すると、メモリ運転出力指令リレーエリアは下記の割り付けとなりま
す。

メモリ運転入力指令リレーエリア
メモリ運転入力指令リレーエリアを［W140CH］と設定します。
共通パラメータを設定すると、メモリ運転入力指令リレーエリアは下記の割り付けとなりま
す。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

W120 タスク 1
メモリ運転指令

0 シーケンス No.
有効

メモリ運転起動時に運転用データエリアの
シーケンス No.の有効／無効を指定します

1 メモリ運転起動 ONの立ち上がりでメモリ運転を開始します

2
メモリ運転単独
起動

ONの立ち上がりでメモリ運転を開始します。
［コマンド］が END以外は、全て単独動作と
なります

3 未使用 使用しないでください

4 Mコード
リセット

Mコードのリセットを行います

5 ティーチング ONの立ち上がりでティーチングを行います
（モニタ種別）

6～ 14 未使用 使用しないでください

15 メモリ運転停止 ONの立ち上がりでメモリ運転を減速停止しま
す

W121 タスク 1
シーケンス No. 0～ 15 メモリ運転の開始シーケンス No.を指定します

W122 タスク 1
ティーチング
アドレス

0～ 15
位置をティーチングする際の位置データ No（シーケンス No.）を
設定します
設定は Hexで行います

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

W140 タスク 1
メモリ運転指令
受付

0 シーケンス No.
有効受付

シーケンス No.有効を受け付けると ONしま
す

1 メモリ運転起動
受付

メモリ運転を受け付けると ONします

2 メモリ運転単独
起動受付

メモリ運転単独起動を受け付けると ONしま
す

3 Mコード
リセット受付

Mコードリセットを受け付けると ONします

4 ティーチング受付 ティーチングを受け付けると ONします

5～ 14 未使用 使用しないでください

15 メモリ運転
停止受付

メモリ運転停止を受け付けると ONします
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W141 タスク 1
メモリ運転
指令ステータス

0
メモリ運転ビジー タスクの指令による実行中に ONします。

タスク構成軸がビジー中、またはタスク機能
が実行中に ONとなります

1
メモリ運転起動可 タスクによる起動が受け付けられるときに ON

します。タスク構成軸がビジー中、またはタ
スク機能実行中に OFFします

2～ 3 未使用 使用しないでください

4 メモリ運転停止
入力中

メモリ運転停止指令を受け付けて減速してい
るときに ONします

5～ 7 未使用 使用しないでください

8
メモリ運転起動
無効

メモリ運転の多重起動エラーなど、メモリ運
転の指令実行時に実行条件や指令値の不備に
よるエラーが発生したときに ONします

9 ティーチング無効 ティーチング指令が受け付けられなかったと
きに ONします

10～
11 未使用 使用しないでください

12
メモリ運転停止
実行

メモリ運転の動作中に、メモリ運転停止指令
や、エラー停止、および単軸の軸停止を伴う
指令が与えられ、メモリ運転動作が停止した
場合に ONします

13 メモリ運転動作
完了

メモリ運転動作が正常に終了した場合に ON
します

14 ティーチング完了 ティーチング指令が完了すると ONします

15 未使用 使用しないでください

W142 タスク 1
メモリ運転制御
ステータス

0 メモリ運転停止中 メモリ運転を実行していないときに ONします

1
メモリ運転待機中 メモリ運転が待機中のときに ONします。

メモリ運転起動後、ENDを実行せずに、メモ
リ運転が停止している場合に ONとなります

2
メモリ運転
軸動作中

メモリ運転実行中の軸が動作中のときに ON
します。構成軸のいずれかの軸が停止してい
ない場合に ONとなります

3 条件入力待ち中 メモリ運転実行中の条件待ちのときに ONし
ます

4 ドウェルタイマ
待ち中

メモリ運転実行中のドウェルタイマ待ちのと
きに ONします

5 Mコード
リセット待ち中

メモリ運転実行中のMコードリセット待ちの
ときに ONします

6 Mストローブ メモリ運転実行中のMコード出力中に ONし
ます

7～ 9 未使用 使用しないでください

10 メモリ運転実行時
異常

タスク機能のオペレーションエラーが発生し
たときに ONします

11 メモリ運転
ワーニング

ワーニングが発生したときに ONします

12 メモリ運転エラー メモリ運転エラーが発生したときに ONします

13～
15 未使用 使用しないでください

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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軸パラメータの変更
まず、［指令位置単位設定］の変更を行います。詳細については、5-28 ページの「指令位置
単位設定」を参照してください。

機械系の構成から、下記のように設定します。

次に、［速度・加減速度設定］の変更を行います。詳細については、5-21 ページの「速度・
加減速度設定」を参照してください。

同様に機械構成から、下記のように設定します。

参考

最高速度を［250.00mm/s］に変更したことにより、［原点復帰速度］や［JOG／インチング速度］
など、速度関係のパラメータの初期値が最高速度を超えているものがあります。最高速度を超え
ているパラメータについては、最高速度以下に設定し直してください。

W143 メモリ運転
エラーコード 0～ 15 メモリ運転のエラーコードを返します

W144 実行中シーケンス
No. 0～ 15 メモリ運転時の実行中シーケンス No.を返します

W145 Mコード 0～ 15 メモリ運転時のMコード（出力コード）を返します

パラメータ名称 機　　能 設定値 単位

表示単位 指令値の単位を選択します。
0：pulse、1：mm、2：degree、3：inch

1 －

モータ 1回転の
指令パルス数

モータが 1回転したときのパルス数を設
定します。

2000 パルス

モータ 1回転の
移動量

モータが 1回転したときのワークの移動
量を設定します。

5 表示単位
［mm］

単位倍率 モータが 1回転したときのワークの移動
量に対する倍率を設定します。
0：1倍、1：10倍、2：100倍、
3：1000倍、4：10000倍

2*1

*1.この設定により、指令単位は［0.01mm］となります。

－

パラメータ名称 機　　能 設定値 単位

最高速度 軸の最高速度を指定します。 25000 指令単位／ s
［0.01mm/s］

起動速度 軸の起動速度を指定します。 0 指令単位／ s
［0.01mm/s］

加減速時間選択 加減速時間の指定方式を選択します。
0：軸の起動速度から最高速度までの
　  時間（加速度一定）
1：軸の現在速度から目標速度までの
　  時間（時間一定）

0 －

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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メモリ運転パラメータの変更
タスクを構成する軸を選択します。タスクはタスク 1を使用し、軸 1のみとします。
詳細については、5-52 ページの「構成軸」を参照してください。

パラメータ名称 機　　能 設定値 単位

構成軸 タスクを構成する軸を選択します。
00～ 03ビットが、それぞれ軸 1～軸 4に対応します。

0：構成軸として使用しない
1：構成軸として使用する

0000Hex：このタスクを使用しない
0001Hex －0001Hex：軸 1のみ使用

0003Hex：軸 1,軸 2使用
0005Hex：軸 1,軸 3使用
0007Hex：軸 1～ 3使用
0009Hex：軸 1,軸 4使用
000BHex：軸 1,軸 2,軸 4使用
000DHex：軸 1,軸 3,軸 4使用
000FHex：軸 1～ 4使用

0002Hex：軸 2のみ使用
0004Hex：軸 3のみ使用
0006Hex：軸 2,軸 3使用
0008Hex：軸 4のみ使用
000AHex：軸 2,軸 4使用
000CHex：軸 3,軸 4使用
000EHex：軸 2～ 4使用
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メモリ運転データの設定
動作内容から、シーケンス No.1とシーケンス No.2にデータを設定します。

シーケンス No.1の設定
機械の動きから 150.00mm まで 250mm/s の速度で移動させるシーケンスデータを設定しま
す。

データ名称 機　　能 設定値 単位

軸 1指令位置 位置データを設定します 15000 指令単位
［0.01mm］

コマンド ［位置決め動作］を選択します － －

シーケンス
開始条件

開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
［開始条件なし］とします

0 －

シーケンス
スキップ条件

開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
［条件なし］とします

0 －

終了パターン 動作の終了パターンを設定します
0：単独
1：自動
2：連続 1（次のシーケンス速度まで）
3：連続 2（次のシーケンスで加減速開始）
4：連続 3（パス：自シーケンスの減速と次シーケン
　  スの加速を重畳）

1 －

ドウェルタイマ 終了パターンが、単独、自動のときの待ち時間を設定
します
0：待ち時間なし
0.01～ 10.00s：待ち時間（10ms単位）

0 －

位置決め完了入力
監視有効

動作で軸停止する際のインポジションチェックを選択
します
0：位置決め完了を待たない
1：位置決め完了を待つ

1 －

Mコード 位置決め完了後のMコードを設定します
0：Mコードを出力しない
1～ 499：Mコードリセットを待つ Mコード
500～ 999：Mコードリセットを待たないMコード

500 －

軸指定 起動させる軸を設定します。各ビットの ONで起動指
令となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4

0001Hex －

位置指定 指令位置を、相対位置とするか絶対位置とするかを設
定します
各ビットの ONで相対位置指定、OFFで絶対位置指定
となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4

0001Hex －

軸 1指令速度 位置決め動作（PTP）行うときの各軸の目標速度を設
定します

25000 指令単位／ s
［0.01mm/s］
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シーケンス No.2の設定
機械の動きから、100.00mmを 100mm/sの速度で移動し、停止するシーケンスデータを設定
します。

軸 1加速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの加速時間を設定し
ます

100 ms

軸 1減速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの減速時間を設定し
ます

100 ms

データ名称 機　　能 設定値 単位

データ名称 機　　能 設定値 単位

軸 1指令位置 位置データを設定します 10000 指令単位
［0.01mm］

コマンド ［位置決め動作］を選択します － －

シーケンス
開始条件

開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
［開始条件なし］とします

0 －

シーケンス
スキップ条件

開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定します
［条件なし］とします

0 －

終了パターン 動作の終了パターンを設定します
0：単独
1：自動
2：連続 1（次のシーケンス速度まで）
3：連続 2（次のシーケンスで加減速開始）
4：連続 3（パス：自シーケンスの減速と次シーケン
　  スの加速を重畳）

1 －

ドウェルタイマ 終了パターンが、単独、自動のときの待ち時間を設定
します
0：待ち時間なし
0.01～ 10.00s：待ち時間（10ms単位）

0 －

位置決め完了入力
監視有効

動作で軸停止する際のインポジションチェックを選択
します
0：位置決め完了を待たない
1：位置決め完了を待つ

1 －

Mコード 位置決め完了後のMコードを設定します
0：Mコードを出力しない
1～ 499：Mコードリセットを待つ Mコード
500～ 999：Mコードリセットを待たないMコード

0 －

軸指定 起動させる軸を設定します。各ビットの ONで起動指
令となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4

0001Hex －

位置指定 指令位置を、相対位置とするか絶対位置とするかを設
定します
各ビットの ONで相対位置指定、OFFで絶対位置指定
となります
ビット 0：軸 1
ビット 1：軸 2
ビット 2：軸 3
ビット 3：軸 4

0001Hex －

軸 1指令速度 位置決め動作（PTP）行うときの各軸の目標速度を設
定します

10000 指令単位／ s
［0.01mm/s］
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シーケンス No.3の設定
シーケンスの ENDを設定します。

ラダープログラム
ラダープログラムは下記のようになります。

軸 1加速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの加速時間を設定し
ます

100 ms

軸 1減速時間 位置決め動作（PTP）を行うときの減速時間を設定し
ます

100 ms

データ名称 機　　能 設定値 単位

データ名称 機　　能 設定値 単位

コマンド ［END］を選択します － －

シーケンス
開始条件

開始条件をメモリ運転用条件データ No.で設定しま
す
［開始条件なし］とします

0 －

シーケンス No.
設定 SW

シーケンス No.有効

W120.00

MOV

#0001

W121

シーケンス
No.1の設定

動作開始
SW

W120.01

メモリ運転
起動

W120.01

メモリ運転
起動

W140.01

メモリ運転
起動受付

メモリ運転
起動

W120.01W141.01

メモリ運転
起動可

W141.04

メモリ運転
停止入力中

W142.12

メモリ運転
エラー

W142.10

メモリ運転
実行時異常
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7-9 CX-Programmerによるモニタ
CX-Programmerを使用して、メモリ運転をモニタすることができます。

メモリ運転モニタ
ここでは、メモリ運転モニタの手順を説明します。

1． CX-Programmerと PLCをオンライン接続します。
2． ［NCツール］ウィンドウを立ち上げます。
3． メニューの［NCユニット］から［メモリ運転モニタ］を選択します。
以下のような画面が表示され、モニタすることができます。
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7-10 CX-Programmer によるメモリ運転プレビュー
メモリ運転プレビューとはメモリ運転テーブルで設定したデータの妥当性を、実機に転送す
る前に確認するための機能です。
各軸の位置や速度の時間変化および 2軸補間の軌跡をグラフィカルに表示することができま
す。

メモリ運転プレビュー
メモリ運転プレビューには以下のメリットがあります。

設定ミスが原因の誤動作を防止できます。
実機デバッグ時の動作トラブルにおける原因の切り分けを容易にできます。

使用手順
メモリ運転プレビューは以下の手順で行います。

1． メモリ運転テーブルでデータの編集を行います。
2． メモリ運転プレビュー機能を実行し、各軸の位置および速度の時間変化、または 2
軸補間の軌跡をグラフで表示し、データの妥当性を確認します。

3． データを調整またはデータの間違いを修正します。
4． プレビュー機能からデータを再確認します。

妥当と判断されるまで、「3」と「4」の操作を繰り返し行うことで、実機での確認の手間と
時間を短縮し、デバッグを早期に完了させることができます。
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起動方法
メモリ運転プレビューを起動するには、以下の 3つの方法があります。

起動方法 1 メインメニューから［NCユニット (U)］［メモリ運転プレビュー (V)］の順にクリック
します。

起動方法 2 プロジェクトツリーのタスク No.を右クリックし、表示されたメニューから［メモリ
運転プレビュー (V)］をクリックします。

起動方法 3 ［メモリ運転プレビュー］ボタンをクリックします。

起動方法3

起動方法2

起動方法1
7-56CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



7-10 CX-Programmer によるメモリ運転プレビュー

メ
モ
リ
運
転

   7
1軸表示
任意の軸の位置と速度の時間変化をグラフで確認することができます。グラフ内にシーケン
ス No.が表示されるため、メモリ運転テーブルデータとの対比を容易に行うことができます。

*1 グラフに表示される範囲は、「シーケンス開始 No.」で指定したシーケンスから「END」コマン
ド、または終了パターンに「単独」が指定されているシーケンスまでです。
終了パターンはメモリ運転データ詳細で指定します。

グラフを更新します

プレビュー対象のタスクNo.（1～4）を選択します

プレビュー開始シーケンスNo.を1～500の整数で
入力または、選択します

グラフ中のシーケンスNo.の表示／非表示を切り
替えます

グラフの表示内容を切り替えます

プレビュー対象の軸を選択します

選択軸の位置および速度の時間変化をグラフに
表示します*1

ポインタを表示します

動作軌跡の再生で説明します
7-57 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



7-10 CX-Programmer によるメモリ運転プレビュー

メ
モ
リ
運
転

   7
2軸補間表示
2 軸補間表示では、メモリ運転データからは想像しにくい補間動作を可視化することができ
ます。また、再生機能によって軌跡上をポインタが移動することで動き方を事前に確認する
ことができます。

軌跡グラフのY軸となる補間対称軸を指定します

軌跡グラフのX軸となる補間対称軸を指定します

補間対称軸で指定された2軸の補間軌跡を確認
するグラフを表示します

補間対称軸で指定された2軸の補間速度変化を
確認するグラフを表示します
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全軸表示
各軸の位置もしくは速度の時間変化を 1つの画面に並べて表示することで、各軸の動作タイ
ミングを確認することができます。

参考

複数の連続動作をプレビュー表示する場合、ポイントが間引いて表示されるため実際の動作とは
異なるプレビュー表示になることがあります。

軌跡グラフと速度グラフを切り替えます

縦軸を各軸の位置または速度、横軸を時間と
するグラフを表示します
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動作軌跡の再生
軌跡または速度変化グラフの上に現在位置を示すポインタを表示し、経過した時間に合わせ
てポインタをたどらせることができます。

自動または手動による再生機能
位置または速度変化のグラフ上に現在位置を示すポインタを表示し、経過時間に合わせてポ
インタをたどらせて表示できます。

再生ボタンをクリックすることによって自動でポインタが移動します。（自動再生）

自動再生が実行されていない状態で、スライダ上のカーソルを手動で動かすことで、任意の
経過時間の状態を再現できます。（手動再生）

また、グラフ上を移動するポインタにはシーケンス No.が表示されており、再生中のシーケ
ンス No.を容易に確認することができます。

再生速度
自動再生を実行する速度の倍率を設定することができます。
メモリ運転プレビュー起動時には 1倍（X1）が設定されています。
再生速度の変更は [X0.5] [X1] [X2] と選択できます。
それぞれ、自動再生の速度を 0.5倍、1倍、2倍に変更します。

コマ送り
コマ送りを実行すると、現在ポインタが表示されているシーケンス No.の次（または 1つ前）
のシーケンス No.の開始点に素早くポインタを移動することができます。

自動再生中にコマ送りを実行すると、自動再生を停止して次（または 1つ前）のシーケンス
開始点にポインタを移動します。

スライダ上のカーソルを移動させることで手動再生
が可能です

自動再生の再生速度を変更できます

コマ送り（戻る）、自動再生の実行、コマ送り（進む）が
実行されます
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サポート対象コマンド一覧
メモリ運転プレビュー画面では、以下の 5つのコマンドをサポートしています。
サポート対象外のコマンドが入力されている場合、警告ダイアログ『対象外のメモリ運転コ
マンドが含まれています』が表示されます。その場合は、指定されたシーケンス開始 No.か
らサポート対象コマンドの 1つ前までをプレビュー表示します。
ドウェルタイマの設定はメモリ運転プレビュー表示には反映されません。

位置決め動作
直線補間動作
円弧補間（時計方向）
円弧補間（反時計方向）
END

参考

設定なし、または NOPに設定されているコマンドは無視して表示されます。
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エラーメッセージ一覧
操作中に表示されるエラーメッセージとエラーメッセージが表示されたときの対処方法につ
いて説明します。

メッセージ 異常の推定原因 処　　置

実行時異常を検出しました。
シーケンス No.XX
エラー内容：メモリ運転データ
　エラー

シーケンスデータ編集画面で設
定したパラメータに誤りがあり
ます。

シーケンスデータ編集画面で
シーケンス No.XXのパラメータ
を修正してください。

実行時異常を検出しました。
シーケンス No.XX
エラー内容：メモリの確保に
　失敗しました。

ご利用中のコンピュータに搭載
しているメモリ容量が不足して
います。

ご利用中のコンピュータの空き
メモリを確保してください。

再生速度の倍率設定の有効範囲
は 0.01～ 100まで（小数点以
下 2桁まで）です。

再生速度コンボボックスに 0.01
より小さい値（または 100より
大きい値）が入力されていま
す。

再生速度の倍率を 0.01～ 100
までの数値で入力してくださ
い。

シーケンス番号の有効値は 1～
500です。

シーケンス開始 No.コンボボッ
クスに 1より小さい値（または
500より大きい値）が入力され
ています。

シーケンス開始 No.コンボボッ
クスには 1～ 500までの数値を
入力してください。

数値を入力して下さい（入力さ
れた数値の書式に誤りがありま
す）

再生速度コンボボックス（また
はシーケンス開始 No.コンボ
ボックスに入力された値に文字
や記号が含まれています。

再生速度コンボボックスに入力
した値を 0.01～ 100（または
シーケンス開始 No.コンボボッ
クスに 1～ 500）までの数値で
入力してください。

対象外のメモリ運転コマンドが
含まれています。
シーケンス No.：
上記シーケンス No.前までをプ
レビュー表示します。

シーケンスデータ編集画面で設
定したパラメータにメモリ運転
プレビューがサポートしていな
いコマンドが含まれています。

－

7-62CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）





   8

データ転送と保存

この章 PLC CPUユニットからのデータ転送方法、CX-Programmerによるデー
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8-1 データ転送の概要
CPUユニットと NCユニット間でのパラメータやメモリ運転データなどの転送（書き込み／
読み出し )方法について説明します。

転送の種類
転送方法には、以下の 3つの方法があります。

データ転送リレーによる転送
CPUユニットの運転モードに関係なく実行が可能な転送です。
多量のデータを変更したり、多量のデータを読み出したりする場合は、データ転送リレーを
使用します。
ラダープログラム上の OUT 命令などで OFF → ON したり、強制セットしたりすることに
よって転送することができます。
詳細については、8-20 ページの「データ転送リレーによる書き込み」、8-24 ページの「デー
タ転送リレーによる読み出し」を参照してください。

ラダープログラム
NCユニット

CJシリーズ
CPUユニット

データ書込　nCH 12ビット 

パラメータ、　
データ書き込み

パラメータ、　
データ読み出し

n+1CH

n+2CH

n+3CH
n+4CH

n+5CH

データ読込　nCH 13ビット 

n+1CH

n+2CH

n+3CH
n+4CH

n+5CH
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IOWR/IORD命令による転送
CPUユニットの運転中にのみ、実行が可能な転送です。そのため、常時変更ができるデータ
のみ転送が可能です。
少量のデータを高速に変更したり、少量のデータを読み出したりする場合は、IOWR 命令や
IORD命令を使用します。
また、IOWR命令による転送では、複数シーケンス分にまたがるデータの転送はできません。
必ず 1シーケンス内のデータとしてください。
詳細については、8-28 ページの「IOWR 命令による書き込み」、8-33 ページの「IORD 命令
による読み出し」を参照してください。

CX-Programmerによる転送
CX-Programmerによる転送はすべてのデータの変更が可能です。
CX-Programmer で作成したパラメータやメモリ運転データの NC ユニットへのダウンロー
ド、ならびに NCユニット内部のデータのアップロードを行います。

ラダープログラム

IOWR

IORD

データ書き込み 

データ読み出し

NCユニット
CJシリーズ

CPUユニット

パラメータ、　
データ書き込み

パラメータ、　
データ読み出し

パソコン

パラメータ、データ

CX-Programmer

NCユニット
CJシリーズ

CPUユニット

パラメータ、　
データ書き込み

パラメータ、　
データ読み出し
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データの保存
転送したパラメータやメモリ運転データは、NC ユニットの内部メモリに書き込まれて動作
しますが、電源 OFFおよび NCユニットのリスタートにより失われてしまいます。
転送したこれらのデータを NC ユニット側で保存する場合は、フラッシュメモリへのデータ
保存が必要です。
詳細については、8-40 ページの「データの保存」を参照してください。

一度フラッシュメモリに保存すると、次回の電源投入時またはリスタート実行時に、保存さ
れたデータが使用されます。
もし、これらのデータを転送しただけで保存しなかった場合、電源 OFFおよびリスタート実
行時に、以前に保存したデータの内容に戻ってしまいます。

参考

保存したデータは、NCユニットの電源投入時、またはリスタート時に、フラッシュメモリから
内部メモリに自動的に読み込まれます。

データ受信用
バッファ

軸パラメータ
メモリ運転
　　　データ

IO転送
ラダーコマンド
(IORD/IOWR)

CPUユニット

CX-Programmer

軸パラメータ
メモリ運転
　　　データ

フラッシュメモリRAM

NCユニット

データチェック・書込

保存
転送

ダウンロード
アップロード

・電源投入時
・リスタート時
・ダウンロード
　失敗時
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データのアドレス
各データは、NC ユニット内部でアドレスを持っています。データ転送するときには、この
アドレスを指定することで、書き込み先や読み出し元を区別します。1アドレス当たり、1CH
（16ビット）分のデータを指します。

使用上の注意

データを転送する場合、各データを構成するチャネル数単位で転送してください。
各データの構成については、第 5章「データ設定」を参照してください。
データ転送は、下記のパラメータ種別単位での転送となります。複数種別のデータを一括して転
送することはできません。
有効タイミングが電源投入時、リスタート時、セットアップ時となるパラメータは、通常運転時
の IOWRあるいはデータ転送リレーによる書き込みはできません。CX-Programmerによるデー
タ転送あるいは、ユニットセットアップ中のデータ転送リレーによる書き込みのみ可能です。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　○：転送可能　×：転送不可

データ名称 パラメータ
種別 アドレス範囲 データ

書込
データ
読出

IOWR
命令

IORD
命令

ツールか
らの転送

共通パラメータ 0100 Hex 0001～ 0033 Hex ○ ○ ○ × ○

軸 1パラメータ 0201 Hex 0000～ 006F Hex

○ ○ ○ × ○
軸 2パラメータ 0202 Hex 0000～ 006F Hex

軸 3パラメータ 0203 Hex 0000～ 006F Hex

軸 4パラメータ 0204 Hex 0000～ 006F Hex

外部エンコーダ軸パラメータ 02F1 Hex 0000～ 0067 Hex ○ ○ ○ × ○

タスク 1メモリ運転パラメータ 0301 Hex 0000～ 0005 Hex

○ ○ ○ × ○
タスク 2メモリ運転パラメータ 0302 Hex 0000～ 0005 Hex

タスク 3メモリ運転パラメータ 0303 Hex 0000～ 0005 Hex

タスク 4メモリ運転パラメータ 0304 Hex 0000～ 0005 Hex

タスク 1メモリ運転データ 0401 Hex 0000～ 61A7 Hex

○ ○ ○ × ○
タスク 2メモリ運転データ 0402 Hex 0000～ 61A7 Hex

タスク 3メモリ運転データ 0403 Hex 0000～ 61A7 Hex

タスク 4メモリ運転データ 0404 Hex 0000～ 61A7 Hex

メモリ運転条件データ 0500 Hex 0000～ 03E7 Hex ○ ○ ○ × ○

軸 1フィードバックカウンタ現在値 1101Hex －

× × ○ ○ ×

軸 2フィードバックカウンタ現在値 1102Hex －

軸 3フィードバックカウンタ現在値 1103Hex －

軸 4フィードバックカウンタ現在値 1104Hex －

外部エンコーダ軸カウント値 11F1Hex －
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共通パラメータのアドレス一覧
共通パラメータのユニットアドレスは下記のようになります。

パラメータ種別

ユニットアドレス
　　　　　　　　　　　○：常時有効　－：電源投入時、リスタート時、セットアップ時有効

軸 1ラッチデータ 1201Hex －

× × × ○ ×
軸 2ラッチデータ 1202Hex －

軸 3ラッチデータ 1203Hex －

軸 4ラッチデータ 1204Hex －

データ名称 パラメータ種別

共通パラメータ 0100 Hex

データ名称 パラメータ
種別 アドレス範囲 データ

書込
データ
読出

IOWR
命令

IORD
命令

ツールか
らの転送

パラメータ名称 ユニットアドレス チャネル数 有効タイミング

手動運転指令リレーエリア選択 0001Hex 1 －

手動運転指令リレーエリア先頭チャネル 0002Hex 1 －

直接運転指令リレーエリア選択 0003Hex 1 －

直接運転指令リレーエリア先頭チャネル 0004Hex 1 －

メモリ運転指令リレーエリア選択 0005Hex 1 －

メモリ運転指令リレーエリア先頭チャネル 0006Hex 1 －

軸ステータスリレーエリア選択 0007Hex 1 －

軸ステータスリレーエリア先頭チャネル 0008Hex 1 －

メモリ運転ステータスリレーエリア選択 0009Hex 1 －

メモリ運転ステータスリレーエリア先頭チャネル 000AHex 1 －

同期データリンク送信選択 1 0014Hex 1 －

同期データリンク送信選択 2 0015Hex 1 －

同期データリンク送信選択 3 0016Hex 1 －

同期データリンク送信選択 4 0017Hex 1 －

同期データリンク送信選択 5 0018Hex 1 －

同期データリンク送信選択 6 0019Hex 1 －

同期データリンク送信選択 7 001AHex 1 －

同期データリンク送信選択 8 001BHex 1 －

MPG倍率 1（分子） 0028Hex 1 ○

MPG倍率 1（分母） 0029Hex 1 ○

MPG倍率 2（分子） 002AHex 1 ○

MPG倍率 2（分母） 002BHex 1 ○

MPG倍率 3（分子） 002CHex 1 ○

MPG倍率 3（分母） 002DHex 1 ○
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軸パラメータのアドレス一覧
軸パラメータは軸ごとにあります。軸ごとにパラメータ種別が異なりますが、ユニットアド
レスは同じです。

パラメータ種別

ユニットアドレス
　　　　　　　　　　　○：常時有効　－：電源投入時、リスタート時、セットアップ時有効

MPG倍率 4（分子） 002EHex 1 ○

MPG倍率 4（分母） 002FHex 1 ○

ラッチ 1対象軸選択 0030Hex 1 －

ラッチ 2対象軸選択 0031Hex 1 －

ラッチ 3対象軸選択 0032Hex 1 －

ラッチ 4対象軸選択 0033Hex 1 －

パラメータ名称 ユニットアドレス チャネル数 有効タイミング

データ名称 パラメータ種別

軸 1パラメータ 0201 Hex

軸 2パラメータ 0202 Hex

軸 3パラメータ 0203 Hex

軸 4パラメータ 0204 Hex

パラメータ名称 ユニットアドレス チャネル数 有効タイミング

軸種別 0000Hex 1 －

入出力論理選択 *1 0001Hex 1 －

入出力機能選択 *2 0002Hex 1 －

即停止入力停止方法 0003Hex 1 －

限界入力停止方法 0004Hex 1 －

ドライバアラーム入力停止方法 0005Hex 1 －

偏差カウンタリセット出力時間 0006Hex 1 －

ドライバアラームリセット出力時間 0007Hex 1 －

位置決め監視時間 0008Hex 1 －

最高速度 0009Hex 2 －

起動速度 000BHex 2 －

反転指令時動作 000DHex 1 －

加減速カーブ選択 000EHex 1 －

加減速時間選択 000FHex 1 －

補間時単軸減速時間 0010Hex 2 ○

バックラッシュ出力方式 0012Hex 1 －

バックラッシュ補正量 0013Hex 1 －

バックラッシュ補正速度 0014Hex 2 －

パルス出力方式 0016Hex 1 －
8-6CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



8-1 データ転送の概要

デ
ｌ
タ
転
送

   8
パルス出力方向 0017Hex 1 －

軸送りモード 0018Hex 1 －

回転軸上限値 0019Hex 2 －

表示単位 001BHex 1 －

モータ 1回転の指令パルス数 001CHex 2 －

モータ 1回転の移動量 001EHex 2 －

単位倍率 0020Hex 1 －

補正比率分子 0021Hex 2 －

補正比率分母 0023Hex 2 －

起動時現在位置クリア有効 0025Hex 1 －

ソフトウェアリミット機能選択 0026Hex 1 ○

負方向ソフトウェアリミット
0027Hex 　4*3 ○

正方向ソフトウェアリミット

ゾーン 0　機能選択 002BHex 1 ○

ゾーン 0　下限値
002CHex 　4*3 ○

ゾーン 0　上限値

ゾーン 1　機能選択 0030Hex 1 ○

ゾーン 1　下限値
0031Hex 　4*3 ○

ゾーン 1　上限値

ゾーン 2　機能選択 0035Hex 1 ○

ゾーン 2　下限値
0036Hex 　4*3 ○

ゾーン 2　上限値

割込定寸送り設定 *4 003AHex 1 ○

割込定寸送り量 003BHex 2 ○

原点復帰動作モード 003DHex 1 ○

正方向限界入力時動作 003EHex 1 ○

負方向限界入力時動作 003FHex 1 ○

原点復帰方向 *5 0040Hex 1 ○

原点復帰押し当て時間 0041Hex 1 ○

原点入力マスク量 0042Hex 2 ○

原点補正値 0044Hex 2 ○

原点位置オフセット 0046Hex 2 ○

原点復帰速度
0048Hex 　4*3 ○

原点復帰アプローチ速度

原点復帰補正速度 004CHex 2 ○

原点復帰加速時間 004EHex 2 ○

原点復帰減速時間 0050Hex 2 ○

高速原点復帰速度 0052Hex 2 ○

高速原点復帰加速時間 0054Hex 2 ○

高速原点復帰減速時間 0056Hex 2 ○

インチング幅 0058Hex 1 ○

パラメータ名称 ユニットアドレス チャネル数 有効タイミング
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*1. このパラメータは、各ビットによって設定を行います。ビットの割り付けは以下のようになります。

*2. このパラメータは、各ビットによって設定を行います。ビットの割り付けは以下のようになります。

JOG／インチング速度 1 0059Hex 2 ○

JOG／インチング速度 2 005BHex 2 ○

JOG加速時間 005DHex 2 ○

JOG減速時間 005FHex 2 ○

フィードバックパルス入力方式 0061Hex 1 －

フィードバックパルス入力機能設定 *6 0062Hex 1 －

モータ 1回転のフィードバックパルス数 0063Hex 2 －

エンコーダ種別 0065Hex 1 －

絶対値エンコーダ原点位置オフセット 0066Hex 2 －

拡張モニタ種別 0068Hex 1 ○

偏差監視設定 *7 0069Hex 1 ○

フィードバック速度サンプリング周期 006AHex 1 ○

速度偏差監視待ち時間 006BHex 1 ○

速度偏差限界値 006CHex 1 ○

位置偏差限界値 006DHex 1 ○

同期グループ停止選択 006EHex 1 －

同期送り指令位置データ 006FHex 1 ○

パラメータ名称 ユニットアドレス チャネル数 有効タイミング

ビット パラメータ名称

00～ 07 未使用。「0」を設定してください。

08 正方向限界入力論理

09 負方向限界入力論理

10 原点近傍入力論理

11 原点入力論理

12 割込入力論理

13 即停止入力論理

14 位置決め完了入力論理

15 ドライバアラーム入力論理

ビット パラメータ名称

00 RUN出力機能

01 ドライバアラームリセット出力機能

02 偏差カウンタリセット出力機能

03～ 09 未使用。「0」を設定してください。

10 原点近傍入力信号選択

11 原点入力信号選択

12 割込入力機能

13 未使用 0を設定してください。

14 位置決め完了入力機能
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*3. 正方向／負方向ソフトウェアリミット、ゾーン 0/1/2の上限値／下限値、および原点復帰速度、原点
復帰アプローチ速度は、それぞれ一組のデータとして扱われます。
これらのデータを転送する場合は、以下のように、4チャネルのデータとして扱うようにしてくださ
い。
なお、下記のチャネルとは各データのユニットアドレスに対する相対チャネルです。

*4. このパラメータは、各ビットによって設定を行います。ビットの割り付けは以下のようになります。

*5. このパラメータは、各ビットによって設定を行います。ビットの割り付けは以下のようになります。

*6. このパラメータは、各ビットによって設定を行います。ビットの割り付けは以下のようになります。

15 ドライバアラーム入力機能

データ名称 チャネル 設定

正方向ソフトウェアリミット
負方向ソフトウェアリミット

+0 負方向ソフトウェアリミット（下位）

+1 負方向ソフトウェアリミット（上位）

+2 正方向ソフトウェアリミット（下位）

+3 正方向ソフトウェアリミット（上位）

ゾーン 0/1/2 上限値、下限値

+0 ゾーン下限値（下位）

+1 ゾーン下限値（上位）

+2 ゾーン上限値（下位）

+3 ゾーン上限値（上位）

原点復帰速度
原点復帰アプローチ速度

+0 原点復帰速度（下位）

+1 原点復帰速度（上位）

+2 原点復帰アプローチ速度（下位）

+3 原点復帰アプローチ速度（上位）

ビット パラメータ名称

00 割込定寸送り基準位置／ラッチ対象位置選択

01 割込入力未検出時エラー有効

02～ 15 未使用。「0」を設定してください。

ビット パラメータ名称

00 原点復帰開始方向

01 原点入力検出方向

02～ 15 未使用。「0」を設定してください。

ビット パラメータ名称

00 フィードバックパルス入力方向

01 フィードバックパルス入力バックラッシュ有効

02 フィードバックパルス入力位置管理有効

03 フィードバックパルス入力位置反映方法選択

04～ 15 未使用。「0」を設定してください。

ビット パラメータ名称
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*7. このパラメータは、各ビットによって設定を行います。ビットの割り付けは以下のようになります。

外部エンコーダ軸パラメータのアドレス一覧

パラメータ種別

ユニットアドレス
　　　　　　　　　　　○：常時有効　－：電源投入時、リスタート時、セットアップ時有効

メモリ運転パラメータのアドレス一覧
メモリ運転パラメータはタスクごとにあります。タスクごとにパラメータ種別が異なります
が、ユニットアドレスは同じです。

パラメータ種別

ビット パラメータ名称

00 速度偏差監視有効

01 位置偏差監視有効

02～ 15 未使用。「0」を設定してください。

データ名称 パラメータ種別

外部エンコーダ軸パラメータ 02F1 Hex

パラメータ名称 ユニットアドレス チャネル数 有効タイミング

表示単位 001BHex 1 －

モータ 1回転の移動量 001EHex 2 －

単位倍率 0020Hex 1 －

フィードバックパルス入力方式 0061Hex 1 －

フィードバックパルス入力機能設定 0062Hex 1 －

モータ 1回転のフィードバックパルス数 0063Hex 2 －

データ名称 パラメータ種別

タスク 1メモリ運転パラメータ 0301 Hex

タスク 2メモリ運転パラメータ 0302 Hex

タスク 3メモリ運転パラメータ 0303 Hex

タスク 4メモリ運転パラメータ 0304 Hex
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ユニットアドレス
　　　　　　　　　　　○：常時有効　－：電源投入時、リスタート時、セットアップ時有効

メモリ運転データのアドレス一覧
メモリ運転データはタスクごとにありますが、タスクごとにパラメータ種別が異なります。
１つのタスクのメモリ運転データは最大 500個のシーケンスデータにより構成されます。
ただし、シーケンスデータはコマンドにより、アドレス構成が変わります。
メモリ運転データは全て常時有効のデータです。

パラメータ種別

シーケンスデータの構成
転送する場合は、1つのシーケンスデータを 50CH分として扱います。

パラメータ名称 ユニットアドレス チャネル数 有効タイミング

構成軸 0000Hex 1 －

ティーチング対象 0001Hex 1 ○

補間軸停止方法 0002Hex 1 －

軸間偏差監視有効 0003Hex 1 ○

軸間偏差限界値 0004Hex 1 ○

軸間偏差監視対象軸 0005Hex 1 ○

データ名称 パラメータ種別 アドレス範囲

タスク 1メモリ運転データ 0401 Hex 0000～ 61A7 Hex

タスク 2メモリ運転データ 0402 Hex 0000～ 61A7 Hex

タスク 3メモリ運転データ 0403 Hex 0000～ 61A7 Hex

タスク 4メモリ運転データ 0404 Hex 0000～ 61A7 Hex

シーケンス No. ユニットアドレス

シーケンスデータ 1 0000～ 0031Hex （0～ 49CH）

シーケンスデータ 2 0032～ 0063Hex （50～ 99CH）

シーケンスデータ 3 0064～ 0095Hex （100～ 149CH）

シーケンスデータ 4 0096～ 00C7Hex （150～ 199CH）

シーケンスデータ 5 00C8～ 00F9Hex （200～ 249CH）

　　　　： ：

シーケンスデータ 500 6176～ 61A7Hex （24950～ 24999CH）
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ユニットアドレス
メモリ運転データのユニットアドレスは、コマンドにより変化します。
メモリ運転データを転送する場合は、ユニットアドレスにご注意ください。

ユニット
アドレス

コマンド

JUMP FOR NEXT

+0 軸 1指令位置（下位）*1

*1.指令位置は不要ですが、設定しておくことができます。設定値は無視されます。

軸 1指令位置（下位）*1 軸 1指令位置（下位）*1

+1 軸 1指令位置（上位）*1 軸 1指令位置（上位）*1 軸 1指令位置（上位）*1

+2 軸 2指令位置（下位）*1 軸 2指令位置（下位）*1 軸 2指令位置（下位）*1

+3 軸 2指令位置（上位）*1 軸 2指令位置（上位）*1 軸 2指令位置（上位）*1

+4 軸 3指令位置（下位）*1 軸 3指令位置（下位）*1 軸 3指令位置（下位）*1

+5 軸 3指令位置（上位）*1 軸 3指令位置（上位）*1 軸 3指令位置（上位）*1

+6 軸 4指令位置（下位）*1 軸 4指令位置（下位）*1 軸 4指令位置（下位）*1

+7 軸 4指令位置（上位）*1 軸 4指令位置（上位）*1 軸 4指令位置（上位）*1

+8 コマンド コマンド コマンド

+9 シーケンス開始条件 シーケンス開始条件 シーケンス開始条件

+10 ジャンプ／繰り返し条件 ジャンプ／繰り返し条件 繰り返しループ No.

+11 JUMP先シーケンス No. 繰り返しループ No.
未使用 *2

+12～ +49 未使用*2

*2.未使用アドレスは、0000Hexを設定してください。

未使用 *2

ユニット
アドレス

コマンド

PSET PRSET END

+0 軸 1指令位置（下位）*1

*1.指令位置は不要ですが、設定しておくことができます。設定値は無視されます。

軸 1指令位置（下位）*1 軸 1指令位置（下位）*1

+1 軸 1指令位置（上位）*1 軸 1指令位置（上位）*1 軸 1指令位置（上位）*1

+2 軸 2指令位置（下位）*1 軸 2指令位置（下位）*1 軸 2指令位置（下位）*1

+3 軸 2指令位置（上位）*1 軸 2指令位置（上位）*1 軸 2指令位置（上位）*1

+4 軸 3指令位置（下位）*1 軸 3指令位置（下位）*1 軸 3指令位置（下位）*1

+5 軸 3指令位置（上位）*1 軸 3指令位置（上位）*1 軸 3指令位置（上位）*1

+6 軸 4指令位置（下位）*1 軸 4指令位置（下位）*1 軸 4指令位置（下位）*1

+7 軸 4指令位置（上位）*1 軸 4指令位置（上位）*1 軸 4指令位置（上位）*1

+8 コマンド コマンド コマンド

+9 シーケンス開始条件 シーケンス開始条件 シーケンス開始条件

+10 出力信号 出力信号
未使用 *2

+11～ +49 未使用*2

*2.未使用アドレスは、0000Hexを設定してください。

未使用 *2
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ユニット
アドレス

コマンド

位置決め動作 直線補間動作 円弧補間
（時計方向／反時計方向）

+0 軸 1指令位置（下位） 軸 1指令位置（下位） 軸 1指令位置（下位）

+1 軸 1指令位置（上位） 軸 1指令位置（上位） 軸 1指令位置（上位）

+2 軸 2指令位置（下位） 軸 2指令位置（下位） 軸 2指令位置（下位）

+3 軸 2指令位置（上位） 軸 2指令位置（上位） 軸 2指令位置（上位）

+4 軸 3指令位置（下位） 軸 3指令位置（下位） 軸 3指令位置（下位）

+5 軸 3指令位置（上位） 軸 3指令位置（上位） 軸 3指令位置（上位）

+6 軸 4指令位置（下位） 軸 4指令位置（下位） 軸 4指令位置（下位）

+7 軸 4指令位置（上位） 軸 4指令位置（上位） 軸 4指令位置（上位）

+8 コマンド コマンド コマンド

+9 シーケンス開始条件 シーケンス開始条件 シーケンス開始条件

+10 シーケンススキップ条件 シーケンススキップ条件 シーケンススキップ条件

+11 終了パターン 終了パターン 終了パターン

+12 位置決め完了入力監視有効 位置決め完了入力監視有効 位置決め完了入力監視有効

+13 ドウェルタイマ ドウェルタイマ ドウェルタイマ

+14 Mコード Mコード Mコード

+15 軸指定 軸指定 軸指定

+16 位置指定 位置指定 位置指定

+17 軸 1回転軸方向 未使用*1 未使用 *1

+18 軸 1指令速度（下位） 補間速度（下位） 補間速度（下位）

+19 軸 1指令速度（上位） 補間速度（上位） 補間速度（上位）

+20 軸 1加速時間（下位） 補間加速時間（下位） 補間加速時間（下位）

+21 軸 1加速時間（上位） 補間加速時間（上位） 補間加速時間（上位）

+22 軸 1減速時間（下位） 補間減速時間（下位） 補間減速時間（下位）

+23 軸 1減速時間（上位） 補間減速時間（上位） 補間減速時間（上位）

+24 軸 2回転軸方向 補間起動速度（下位） 補間起動速度（下位）

+25 軸 2指令速度（下位） 補間起動速度（上位） 補間起動速度（上位）

+26 軸 2指令速度（上位） 補間加減速カーブ選択 補間加減速カーブ選択

+27 軸 2加速時間（下位） 補間加減速時間選択 補間加減速時間選択

+28 軸 2加速時間（上位） 補間速度指定方式 軸 1円弧中心／通過点位置
（下位）

+29 軸 2減速時間（下位）

未使用 *1

軸 1円弧中心／通過点位置
（上位）

+30 軸 2減速時間（上位） 軸 2円弧中心／通過点位置
（下位）

+31 軸 3回転軸方向 軸 2円弧中心／通過点位置
（上位）

+32 軸 3指令速度（下位） 軸 3円弧中心／通過点位置
（下位）

+33 軸 3指令速度（上位） 軸 3円弧中心／通過点位置
（上位）
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+34 軸 3加速時間（下位）

未使用 *1

軸 4円弧中心／通過点位置
（下位）

+35 軸 3加速時間（上位） 軸 4円弧中心／通過点位置
（上位）

+36 軸 3減速時間（下位） 円弧半径（下位）

+37 軸 3減速時間（上位） 円弧半径（上位）

+38 軸 4回転軸方向 円弧補間方法

+39 軸 4指令速度（下位）

未使用 *1

+40 軸 4指令速度（上位）

+41 軸 4加速時間（下位）

+42 軸 4加速時間（上位）

+43 軸 4減速時間（下位）

+44 軸 4減速時間（上位）

+45～ +49 未使用 *1

*1.未使用アドレスは、0000Hexを設定してください。

ユニット
アドレス

コマンド

速度制御 割込定寸
（位置決め動作）

割込定寸
（速度制御）

+0 軸 1指令位置（下位）*1 軸 1指令位置（下位） 軸 1指令位置（下位）*1

+1 軸 1指令位置（上位）*1 軸 1指令位置（上位） 軸 1指令位置（上位）*1

+2 軸 2指令位置（下位）*1 軸 2指令位置（下位） 軸 2指令位置（下位）*1

+3 軸 2指令位置（上位）*1 軸 2指令位置（上位） 軸 2指令位置（上位）*1

+4 軸 3指令位置（下位）*1 軸 3指令位置（下位） 軸 3指令位置（下位）*1

+5 軸 3指令位置（上位）*1 軸 3指令位置（上位） 軸 3指令位置（上位）*1

+6 軸 4指令位置（下位）*1 軸 4指令位置（下位） 軸 4指令位置（下位）*1

+7 軸 4指令位置（上位）*1 軸 4指令位置（上位） 軸 4指令位置（上位）*1

+8 コマンド コマンド コマンド

+9 シーケンス開始条件 シーケンス開始条件 シーケンス開始条件

+10 シーケンススキップ条件 シーケンススキップ条件 シーケンススキップ条件

+11 終了パターン 終了パターン 終了パターン

+12 位置決め完了入力監視有効 位置決め完了入力監視有効 位置決め完了入力監視有効

+13 ドウェルタイマ ドウェルタイマ ドウェルタイマ

+14 Mコード Mコード Mコード

+15 軸指定 軸指定 軸指定

+16
未使用*2

位置指定
未使用 *2

+17 回転軸方向

+18 指令速度（下位） 指令速度（下位） 指令速度（下位）

+19 指令速度（上位） 指令速度（上位） 指令速度（上位）

ユニット
アドレス

コマンド

位置決め動作 直線補間動作 円弧補間
（時計方向／反時計方向）
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+20 加速時間（下位） 加速時間（下位） 加速時間（下位）

+21 加速時間（上位） 加速時間（上位） 加速時間（上位）

+22 減速時間（下位） 減速時間（下位） 減速時間（下位）

+23 減速時間（上位） 減速時間（上位） 減速時間（上位）

+24

未使用 *2

送り基準位置選択
（0ビット）／
割込入力未検出時エラー有
効（1ビット）

送り基準位置選択
（0ビット）

+25 割込定寸送り量（下位） 割込定寸送り量（下位）

+26 割込定寸送り量（上位） 割込定寸送り量（上位）

+27～ +49 未使用 *2 未使用 *2

*1.指令位置は不要ですが、設定しておくことができます。設定値は無視されます。
*2.未使用アドレスは、0000Hexを設定してください。

ユニット
アドレス

コマンド

速度制御 割込定寸
（位置決め動作）

割込定寸
（速度制御）
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メモリ運転条件データのアドレス一覧
メモリ運転条件データはタスク共通です。
メモリ運転条件データは全て常時有効のデータです。

パラメータ種別

メモリ運転条件データの構成

ユニットアドレス

データ名称 パラメータ種別

メモリ運転条件データ 0500 Hex

条件データ ユニットアドレス

条件データ 1 0000～ 0009Hex （0～ 9CH）

条件データ 2 000A～ 0013Hex （10～ 19CH）

条件データ 3 0014～ 001DHex （20～ 29CH）

条件データ 4 001E～ 0027Hex （30～ 39CH）

条件データ 5 0028～ 0031Hex （40～ 49CH）

　　　　： ：

条件データ 100 03DE～ 03E7Hex （990～ 999CH）

ユニット
アドレス 条件データ名

+0 条件式

+1 微分条件選択

+2 比較元エリア選択

+3 比較元チャネル

+4 比較元ビット

+5 比較先エリア選択

+6 比較先チャネル

+7 比較先ビット

+8 定数データ（下位）

+9 定数データ（上位）
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その他のアドレス一覧
そのほかに、下記の 2つのデータがあります。

フィードバックカウンタ現在値
フィードバックカウンタの位置情報を読み出したり、書き込んだりすることができます。
書き込むとフィードバック位置がプリセットされますので、注意してください。

外部エンコーダ軸カウント値
MPG／外部エンコーダ軸のカウント値を読み出したり、書き込んだりすることができます。

使用上の注意

MPG運転、あるいは外部エンコーダ軸のカウント値を使用して同期送りを実行する場合、カ
ウント値を変更すると大きな挙動変化が発生します。これらの動作を実行中は、外部エンコー
ダ軸カウント値を変更しないでください。

ラッチデータ
現在位置ラッチ機能を使って、現在値を NC ユニットに取り込んだときに書き込まれるエリ
アです。
IORDによる読み出し専用になっています。

データ名称 パラメータ種別 チャネル数

軸 1フィードバック
カウンタ現在値

1101Hex 2

軸 2フィードバック
カウンタ現在値

1102Hex 2

軸 3フィードバック
カウンタ現在値

1103Hex 2

軸 4フィードバック
カウンタ現在値

1104Hex 2

データ名称 パラメータ種別 チャネル数

外部エンコーダ軸
カウント値

11F1Hex 2

データ名称 パラメータ種別 チャネル数

軸 1ラッチデータ 1201Hex 2

軸 2ラッチデータ 1202Hex 2

軸 3ラッチデータ 1203Hex 2

軸 4ラッチデータ 1204Hex 2
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データのチェック
転送方法によりデータのチェックが変わります。また、シーケンスをまたがるようなデータ
転送を行う場合も、転送方法によりエラーとなる場合があります。

データ転送リレーによる転送時のチェック
データ転送リレーによる書き込みは、データをいったん、受信バッファに受信します。受信
したデータが正常な範囲であれば一括して軸パラメータ、メモリ運転データへ書き込みを行
います。
もし、1 つでも異常な範囲の値があれば、ワーニングを出力し、受信したデータはすべて破
棄します。
ただし、ユニットセットアップ中の書き込みでは、データのチェックは行いません。データ
保存時にすべてのデータの整合性をチェックします。
また、ユニットセットアップ中は、すべてのデータの書き込みが可能ですが、通常運転時に
は、常時書き換え可能なデータのみ書き込みが可能です。詳細については、8-19 ページの
「動作状態とデータ転送」を参照してください。

データ転送リレーによる転送では、複数シーケンス分にまたがるデータの転送も可能です。

IOWR命令による転送時のチェック
IOWR命令による書き込みは、受信バッファではなく、直接、軸パラメータやメモリ運転デー
タなどに書き込みます。
もし、1 つでも異常な範囲の値があれば、ワーニングを出力し、受信したデータはすべて破
棄します。

IOWR 命令によるメモリ運転データの転送では、複数シーケンス分にまたがるデータの転送
はできません。必ず 1シーケンス内のデータとしてください。複数シーケンスにまたがるデー
タを転送すると、エラーとなります。

シーケンス3データ
50ch

シーケンス2データ
50ch

シーケンス4データ
50ch

IOWR命令 書換可能 IOWR命令 書換不可

OK NG

1シーケンス内であれば
書換可能
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使用上の注意

データチェックによるワーニングが発生した場合、ワーニングリセットを 1度 ONし、再度、正常
なデータを転送してください。
再度正常データを転送せず、データ保存、または起動などの指令を実行しないでください。ワー
ニング以降のデータが転送されていないため、予期せぬ動きとなる場合があります。
IOWR命令／ IORD命令は、命令実行時にすべてのデータを転送します。そのため、同一スキャン
内で IOWR 命令／ IORD 命令が連続して実行される場合、転送時のエラーコードが反映されな
いことがありますのでご注意ください。

動作状態とデータ転送
NC ユニットは下記のような動作状態があり、その状態によって転送できるデータと転送手
段が異なります。
データ転送に関する NCユニットの動作状態と転送手段の関係は下表のようになります。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　○：可能　×：不可

動作状態 動作状態の説明
転送手段

データ転送
リレー

IOWR/IORD CX-
Programmer

初期処理中

電源投入または、リスタート実行後、ユ
ニットが立ち上がるまでの状態。
このとき、ユニットレディ（n+11CH 15
ビット）は OFFしています。

× × ×

ユニット
セットアップ中

ユニットセットアップリレー（nCH 15
ビット）を ONし、ユニットレディが
OFFしている状態。

○ × ×

ツール占有
モード

（データ転送）

CX-Programmerの指令によるモード。
このモードは、CX-Programmerによる
データ転送が実行可能な状態。
ラダープログラムによる出力は無効とな
ります。

× × ○

ツール占有
モード
（運転）

CX-Programmerの指令によるモード。
このモードは、CX-Programmerによる運
転が可能な状態。
ラダープログラムによる出力は無効とな
ります。

× × ○
（常時のみ）*1

通常運転

ユニットレディが ONの状態。
書き込みは、いずれの手段でも常時反映
するデータのみ設定が可能。
読み出しはすべてのデータが可能。

○
（常時のみ）*1

○
（常時のみ）*1

○
（常時のみ）*1

*1.常時のみとは、常時書き換え可能なパラメータデータやメモリ運転データ、メモリ運転条件データのことを
表しています。
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8-2 データ転送リレーによる書き込み
ユニット制御リレーのデータ書込リレー（nCH 12ビット）を使用して NCユニットへデータ
を書き込む手順とプログラム例について説明します。

使用上の注意

データ書き込み中に電源を切ったり、リスタートさせたりしないでください。データをすべて転
送できなかった場合、NCユニットが正常に動作しないことがあります。その場合は、再度、す
べてのデータを転送してください。

書き込み手順
データを NCユニットへ書き込むときの手順を、タスク 1メモリ運転データの例で以下に示
します。
データ転送リレーによる書き込みは、高機能 I/Oユニット用リレーエリアを使って行います。
高機能 I/Oユニット用リレーエリアは、次の式で決まります。

高機能 I/Oユニット用リレーエリアの先頭チャネル（n）　　　n = 2000 + 10× 号機 No.

転送に必要なリレーエリアは次のようになります。

ユニット制御出力リレー

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

n ユニット制御
指令リレー

12 データ書込 ONの立ち上がりでデータの書き込みを開始する

14 データ保存 ONの立ち上がりでデータの保存を開始する

15 ユニット
セットアップ

ONの立ち上がりでユニットをリセットする。
ON中はリセット状態を保持する

n+1 データ転送
チャネル数 0～ 15 － データを書き込み／読み出しのチャネル数を

設定します。

n+2 CPU側データ転
送エリア種別

0～ 15 －

CPU側のエリア種別を設定します。
00B0(Hex)：入出力リレーエリア (CIO)
00B1(Hex)：内部補助リレーエリア (WR)
00B2(Hex)：保持リレーエリア (HR)
0082(Hex)：データメモリエリア (DM)
0050～ 0068(Hex)：
　　　　      拡張データメモリエリア (EM)*1　
　　　        （CJ2シリーズ CPU）
　　　   0050(Hex)：EMバンク No.0
　　　   0051(Hex)：EMバンク No.1
　　　　　 ：
　　　   0068(Hex)：EMバンク No.18
00A0～ 00AF(Hex)：
　　　　      拡張データメモリエリア (EM)*1　
　　　        （CJ1シリーズ CPU）
　　　   00A0(Hex)：EMバンク No.0
　　　   00A1(Hex)：EMバンク No.1
　　　　　 ：
　　　   00AF(Hex)：EMバンク No.F
*1.CPUにより使用できるバンク数が異なります。
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ユニット制御入力リレー

手順
1． n+1～ n+5（CH）にデータを設定します。
データ転送チャネル数（n+1CH）、CPU側データ転送エリア種別（n+2CH）、
CPUデータ転送開始チャネル（n+3CH）、NCユニット側データ転送エリア種別（n+4CH）、
NCユニット側データ転送エリア開始チャネル（n+5CH）を設定します。

2． （nCH 12ビット）のデータ書込リレーを OFF→ ONし、NCユニットにデータを書き
込みます。
このとき、データ書込リレーより先に、ユニットセットアップリレー（nCH 15 ビット）を
ONさせると、NCユニットは運転停止状態となり、すべてのデータの書き込みが可能となり
ます。
ユニットセットアップリレーが OFFのときは、常時書き換え可能なデータのみ書き込みが可
能です。

3． NC ユニットに書き込んだデータを、NC ユニット内に保存するために、（nCH 14 ビッ
ト）のデータ保存リレーを OFF→ ONします。
書き込んだデータを保存しない場合は、この操作は不要です。

n+3 CPU側データ転
送開始チャネル

0～ 15 －

CPU側の開始チャネルを設定します。
エリア種別の設定と合わせて、CPUの I/Oメ
モリの転送データ格納場所を指定します。
例：D00100を指定する場合
CPU側エリア種別 (n+2)     ：0082(Hex)
CPU側開始チャネル (ｎ+3)：0064(Hex)

n+4 NCユニット側
データ転送
エリア種別

0～ 15 －
ユニット側のエリア種別を設定します。
設定は Hexとなります。

n+5 NCユニット側
データ転送
開始チャンネル

0～ 15 －
ユニット側の開始チャネルを設定します。
設定は Hexとなります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

n+11 ユニット制御指令
受付

12 データ書込受付 データ書込を受け付けると ONします

14 データ保存受付 データ保存を受け付けると ONします

15 ユニットレディ ユニットがレディ状態のときに ONします

n+12 ユニット制御
ステータス

0 データ転送中 データ転送の実行中に ONします

1 データ転送無効 データ転送を失敗したときに ONします

2 データ転送完了 データ書込／読出／保存が正常に完了したと
きに ONします

3 データ保存要求 データ保存をしなければ電源遮断時に情報が
失われてしまう場合に ONします

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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タイミングチャート
データの書き込み時のタイミングチャートを示します。

データ書き込みが完了すると、データ転送完了（n+12CH 2ビット）が ONします。
データ転送実行時にエラーが発生したときは、データ転送無効（n+12CH 1 ビット）が ON
になります。エラーコードは（n+14CH）に出力されます。

プログラム例
以下に示す位置データを、NCユニットへ書き込むサンプルプログラムを掲載します。
使用する NCユニットは 3号機に設定しているとします。

転送するデータ内容
書き込むデータはシーケンス No.1の軸 1指令位置とシーケンス No.2の軸 2指令位置の 2つ
とします。
転送元のデータは D00000を先頭チャネルとし、以下のように設定されているものとします。

データ転送
チャネル数（n+1CH） 2 Hex（2チャネル）

0000 Hex（0チャネル）

0082 Hex

0401 Hex

CPU側データ転送
エリア種別（n+2CH）

CPU側データ転送
開始チャネル（n+3CH）

データ転送中
（n+12CH 0ビット）

NCユニット側データ転送
エリア種別（n+4CH）

NCユニット側データ転送
エリア開始チャネル
（n+5CH）

データ書込み
（nCH 12ビット）

データ書込み受付
（n+11CH 12ビット）

0000 Hex

データ転送完了
（n+12CH 2ビット）

データ保存要求
（n+12CH 3ビット）

タスク
No.

パラメータ
種別

シーケンス
No. 転送先名称 転送先

アドレス
転送元
エリア 設定内容

1 0401Hex

1
軸 1指令位置（下位） 0000Hex D00000 157CHex

軸 1指令位置（上位） 0001Hex D00001 0000Hex（5500）

2
軸 2指令位置（下位） 0034Hex D00002 1F40Hex

軸 2指令位置（上位） 0035Hex D00003 0000Hex（8000）
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ラダープログラム例

書き込みチャネル数
2CH分

2041.12

CPU側エリア種別

CPU側開始チャネル

ユニット側パラメータ種別

W0.00

書込フラグ 1

書込 SW1 データ書込
受付

MOV
        #0002
          2031

MOV
        #0082
          2032

MOV
        #0000
          2033

MOV
        #0401
          2034

W0.00

書込フラグ 1

MOV
        #0000
          2035

ユニット側開始アドレス

2041.14

2030.14

データ保存

保存 SW データ保存
受付

2030.14

データ保存

書き込みチャネル数
2CH分

2041.12

CPU側エリア種別

CPU側開始チャネル

ユニット側パラメータ種別

W0.01

書込フラグ 2

書込 SW2 データ書込
受付

MOV
        #0002
          2031

MOV
        #0082
          2032

MOV
        #0002
          2033

MOV
        #0401
          2034

W0.01

書込フラグ 2

MOV
        #0034
          2035

ユニット側開始アドレス

W0.01

書込フラグ 2

書込フラグ 1

2030.12

データ書込

W0.00
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8-3 データ転送リレーによる読み出し
ユニット制御リレーのデータ読出リレー（nCH 13ビット）を使用して NCユニットからデー
タを読み出す手順とプログラム例について説明します。

使用上の注意

データ読み出しをする場合、必ずデータ単位で転送し、データの途中から開始したり終了したり
しないでください。

読み出し手順
データを NCユニットから読み出すときの手順を、タスク 1メモリ運転データの例で以下に
示します。
データ転送リレーによる読み出しは、高機能 I/Oユニット用リレーエリアを使って行います。
高機能 I/Oユニット用リレーエリアは、次の式で決まります。

高機能 I/Oユニット用リレーエリアの先頭チャネル（n）　　　n = 2000 + 10× 号機 No.

転送に必要なリレーエリアは次のようになります。

ユニット制御出力リレー

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

n ユニット制御
指令リレー

13 データ読出し ONの立ち上がりでデータの読み出しを開始す
る

n+1 データ転送
チャネル数 0～ 15 － データを書き込み／読み出しのチャネル数を

設定します。

n+2 CPU側データ転
送エリア種別

0～ 15 －

CPU側のエリア種別を設定します。
00B0(Hex)：入出力リレーエリア (CIO)
00B1(Hex)：内部補助リレーエリア (WR)
00B2(Hex)：保持リレーエリア (HR)
0082(Hex)：データメモリエリア (DM)
0050～ 0068(Hex)：
　　　　      拡張データメモリエリア (EM)*1　
　　　        （CJ2シリーズ CPU）
　　　   0050(Hex)：EMバンク No.0
　　　   0051(Hex)：EMバンク No.1
　　　　　 ：
　　　   0068(Hex)：EMバンク No.18
00A0～ 00AF(Hex)：
　　　　      拡張データメモリエリア (EM)*1　
　　　        （CJ1シリーズ CPU）
　　　   00A0(Hex)：EMバンク No.0
　　　   00A1(Hex)：EMバンク No.1
　　　　　 ：
　　　   00AF(Hex)：EMバンク No.F
*1.CPUにより使用できるバンク数が異なりま
す。
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ユニット制御入力リレー

手順
1． n+1～ n+5（CH）にデータを設定します。
データ転送チャネル数（n+1CH）、CPU側データ転送エリア種別（n+2CH）、
CPU側データ転送開始チャネル（n+3CH）、NCユニット側データ転送エリア種別（n+4CH）、
NCユニット側データ転送エリア開始チャネル（n+5CH）を設定します。

2． （nCH 13ビット）のデータ読出リレーを OFF→ ONし、NCユニットからデータを読
み込みます。

n+3 CPU側データ転
送開始チャネル

0～ 15 －

CPU側の開始チャネルを設定します。
エリア種別の設定と合わせて、CPUの I/Oメ
モリの転送データ格納場所を指定します。
例：D00100を指定する場合
CPU側エリア種別 (n+2)     ：0082(Hex)
CPU側開始チャネル (ｎ+3)：0064(Hex)

n+4 NCユニット側
データ転送
エリア種別

0～ 15 －
ユニット側のエリア種別を設定します。
設定は Hexとなります。

n+5 NCユニット側
データ転送
開始チャンネル

0～ 15 －
ユニット側の開始チャネルを設定します。
設定は Hexとなります。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

n+11 ユニット制御
指令受付

13 データ読出し受付 データ読出を受け付けると ONします

n+12 ユニット制御
ステータス

0 データ転送中 データ転送の実行中に ONします

1 データ転送無効 データ転送を失敗したときに ONします

2 データ転送完了 データ書込／読出／保存が正常に完了したと
きに ONします

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能
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タイミングチャート
データの読み込み時のタイミングチャートを示します。

データ読み込みが完了すると、データ書き込み時と同じデータ転送完了（n+12CH 2ビット）
が ONします。
データ転送実行時にエラーが発生したときは、データ転送無効（n+12CH 1 ビット）が ON
になります。エラーコードは（n+14CH）に出力されます。

データ転送チャネル数
（n+1CH） 8 Hex（8チャネル）

000A Hex（10チャネル）

0082 Hex

0401 Hex

CPU側データ転送
エリア種別（n+2CH）

CPU側データ転送
開始チャネル（n+3CH）

データ転送中
（n+12CH 0ビット）

NCユニット側データ転送
エリア種別（n+4CH）

NCユニット側データ転送
エリア開始チャネル
（n+5CH）
データ読出し
（nCH 13ビット）
データ読出し受付
（n+11CH 13ビット）

0000 Hex

データ転送完了
（n+12CH 2ビット）
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プログラム例
以下に示す位置データを、NCユニットから読み込むサンプルプログラムを掲載します。
使用する NCユニットは 3号機に設定しているとします。

転送するデータ内容
読み出すデータはシーケンスNo.1の軸1指令位置、軸2指令位置、軸3指令位置の3つとします。
転送先は D00010を先頭チャネルとし、以下のように設定されているものとします。

ラダープログラム例

タスク
No.

パラメータ
種別

シーケンス
No. 転送元名称 転送元

アドレス
転送先
エリア 読み出し内容

1 0401Hex 1

軸 1指令位置（下位） 0000Hex D00010 2710Hex

軸 1指令位置（上位） 0001Hex D00011 0000Hex（10000）

軸 2指令位置（下位） 0002Hex D00012 3A98Hex

軸 2指令位置（上位） 0003Hex D00013 0000Hex（15000）

軸 3指令位置（下位） 0004Hex D00014 4650Hex

軸 3指令位置（上位） 0005Hex D00015 0000Hex（18000）

書き込みチャネル数
6CH分

2041.13

CPU側エリア種別

CPU側開始チャネル

ユニット側パラメータ種別

2030.13

データ読出

読出 SW データ読出
受付

MOV
        #0006
          2031

MOV
        #0082
          2032

MOV
        #000A
          2033

MOV
        #0401
          2034

2030.13

データ読出

MOV
        #0000
          2035

ユニット側開始アドレス
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8-4 IOWR命令による書き込み
IOWR 命令を使用して NC ユニットへデータを書き込む手順とプログラム例について説明し
ます。

使用上の注意

IOWR命令は、1回の命令で、指定したすべてのデータを転送します。このため、転送するデータ
の転送時間分、ラダーのサイクルタイムが増加します。
IOWR命令による共通パラメータ、軸パラメータ、メモリ運転パラメータの書き込みは、1項目ご
との実行となります。
IOWR命令によるメモリ運転データの書き込みでは、複数シーケンス分にまたがるデータの転送
はできません。必ず 1シーケンス内のデータとしてください。

書き込み手順
IOWR命令を使用した場合の書き込み手順を以下に示します。

1． IOWR命令の設定

2． データの設定
Sで設定したエリアにデータを設定します。

3． データの書き込み実行
IOWR命令を実行します。

C： 転送するパラメータ種別の設定

S： CPU側の先頭チャネル番号

W： 転送先 NCユニットの号機 No.と書き込むデータのチャネル数
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IOWR命令仕様
IOWR 命令のフォーマットについて説明します。詳細については、CS/CJ シリーズ PLC の
『コマンドリファレンスマニュアル（SBCA-351）』を参照してください。

C：コントロールデータ
書き込むデータのパラメータ種別を Hexで指定します。
共通パラメータ、軸パラメータ、メモリ運転パラメータについては、1 命令で書き込めるパ
ラメータはユニットアドレス 1つ分となります。複数パラメータを 1命令で書き込むことは
できません。
メモリ運転データ、メモリ運転条件データについては、1命令で書き込めるデータは、1シー
ケンスあるいは、1 条件の範囲となります。複数のシーケンス、複数の条件を 1 命令で書き
込むことはできません。

S：転送元下位 CH番号
Sで指定したチャネルに次のように転送データを用意します。

ただし、フィードバックカウンタ現在値（パラメータ種別：1101 ～ 1104Hex）、外部エン
コーダ軸カウント値（パラメータ種別：11F1Hex）の場合の転送データは下記のようになり
ます。

IOWR  @IOWR
 C  C
 S  S
 W  W

C ：コントロールデータ
S ：転送元開始CH番号
W ：転送先号機No.・転送CH数

オペランド 説　　明

C ユニット側のパラメータ種別を Hexで設定します。

S 転送するデータを設定している PLCの先頭チャネルを指定します。

W W：転送先の NCユニットの号機 No.
W+1：転送 CH数

パラメータの場合は、1命令 1項目のみ。
メモリ運転データの場合は、1シーケンス内。
メモリ運転条件のデータの場合は、1条件となります。

チャネル 設定データ 内　　容

S ユニットアドレス 転送するデータのユニットアドレスを Hexで設定します。

S+1
S+2

転送データ 転送データを設定します .
2CHデータの場合は、S+1に下位データを、S+2に上位データを
設定します。

チャネル 設定データ 内　　容

S
S+1

転送データ 転送データ（現在値プリセット値）を設定します .
Sに下位データを、S+1に上位データを設定します。
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W：転送先号機 No.・転送 CH数
データを転送する NCユニットの号機 No.と転送するデータの総チャネル数を設定します。

［例］
　　号機 No.5の NCユニットへ、軸パラメータの最高速度を転送する場合、次のように
　　設定します。

　　　#00030005（転送チャネル数：0003［3CH］、号機 No.0005［No.5］）

コンディションフラグの動き

注 1.  NCユニットがビジー状態で、正常に書き込みができなかった場合は、＝フラグがOFF となります。
注 2. NC ユニットに、I/O ユニット照合異常、高機能ユニット設定異常、高機能ユニット異常が発生し

ている場合は、エラーとなります。

機能
S の転送元下位チャネル番号から転送チャネル 数（W＋ 1）分のデータを、W の号機 No.で
指定した NCユニットのメモリエリアに出力します。対象となる NCユニットは、CPU 装置
上および増設装置上に装着されているユニットだけです。

転送先号機 No. ：0000～ 005EHex（0～ 94号機）

転送 CH数 ：転送するデータのチャネル数 +1を設定します。

名　　称 ラベル 内　　　容

エラーフラグ P_ER W の転送CH 数データが10 進&1～128 または16 進#0001～0080 の範
囲内でないとき、ON
W の号機No.指定が、10 進&0～94 または16 進#0000～005E の範囲内
でも 16 進 #8000～ 800F の範囲内でもないとき、ON
S が定数指定された場合で、W の転送 CH 数データが 1 でないとき、ON
指定された高機能 I/O ユニットが SYSBUS 上にあるとき、ON
IOWR 命令に対応していない高機能 I/O ユニット（またはCPU 高機能ユ
ニット）を指定したとき、ON
NC ユニットの設定異常または、異常が発生している NCユニットを指
定したとき、ON
それ以外のとき、OFF

＝フラグ P_EQ 書き込みが正常に終了したとき、ON
書き込みが正常に終了しなかったとき、OFF

W

W+1

S

S+1

S+2

 

転送チャネル数

号機 No.

NCユニット
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プログラム例
以下に示す位置データを、NCユニットへ書き込むサンプルプログラムを掲載します。
使用する NCユニットは 2号機に設定しているとします。

転送するデータ内容
転送するデータの先頭チャネル番号を D00100とし、以下のように設定されているものとし
ます。

上記以外のデータとして

ラダープログラム例

タスク
No.

パラメータ
種別

シーケンス
No. 転送先名称 転送先

アドレス
転送元
エリア 書き込み内容

1 0401Hex 1

軸 2指令位置（下位） 0002Hex D00101 3A98Hex

軸 2指令位置（上位） 0003Hex D00102 0000Hex（15000）

軸 3指令位置（下位） 0004Hex D00103 4650Hex

軸 3指令位置（上位） 0005Hex D00104 0000Hex（18000）

転送元エリア 書き込み内容 転送内容

D00100 0002 転送先アドレス

D00200 0002 号機 No.2

D00201 0005 転送データ数

B

A

書込 SW
IOWR
        #0401
          D100
          D200

B

A
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参考

IOWR命令を実行すると、コンディションフラグに実行結果が反映されます。
読み出し完了時に＝フラグが ON となります。＝フラグなどのコンディションフラグは、IOWR
命令と同一の入力条件からの出力分岐で入力してください。
NC ユニットがビジー状態の場合、書き込みは実行されません。したがって、書き込みが実行さ
れるまで、毎サイクル命令を実行するように、＝フラグを使用して、自己保持回路を組んでくだ
さい。
入力条件が成立すると、接点 A により自己保持をします。＝フラグが ON になるまで、IOWR 命
令を毎サイクル実行します。書き込みが完了して、＝フラグが ON になると、接点 B が ON と
なり、自己保持を解除します。
 コンディションフラグを、ほかの命令のあとに配置すると、その命令の実行結果によってコン
ディションフラグが変化します。コンディションフラグは必ず IOWR 命令の直後に配置してく
ださい。

使用上の注意

IOWR 命令を、割込タスクの中で使用することは可能です。これにより、割込による特定入
出力の高速応答処理を実現可能です。
ただし、その場合、必ず、PLC システム設定の「高機能 I/O ユニットサイクリックリフレッ
シュ有無指定」にて、高機能 I/O ユニットとのサイクリックリフレッシュを禁止（1：サイク
リックリフレッシュしない）に設定してください。
高機能 I/O ユニットとのサイクリックリフレッシュをする（0：サイクリックリフレッシュを
する）に設定している状態で、割込タスク中で以下のいずれかを実行すると、「多重リフレッ
シュ」となり、運転継続異常が発生し、割込タスク異常フラグ（A402.13）が ON となります。
IORF/FIORF 命令により、同一の高機能 I/O ユニットに対して I/O リフレッシュを実行したとき。
IORD/IOWR 命令により、同一の高機能 I/O ユニットのメモリエリアに対して、読み出しまたは
書き込みを実行したとき。
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8-5 IORD命令による読み出し
IORD 命令を使用して NC ユニットからデータを読み込む手順とプログラム例について説明
します。
IORD 命令を使用して読み出せるデータは、各軸のフィードバックカウンタ現在値とラッチ
データとなります。

使用上の注意

IORD命令は、1回の命令で、指定したすべてのデータを転送します。このため、転送するデータ
の転送時間分、ラダーのサイクルタイムが増加します。

読み込み手順
IORD命令を使用した場合の読み込み手順を以下に示します。

手順
1． IORD命令の設定

2． データの読み出しの実行
IORD命令を実行します。

C： ユニット側パラメータ種別の設定

W： 転送元 NCユニットの号機 No.と読み出すデータのチャネル数

D： CPU側先頭チャネル
8-33 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



8-5 IORD命令による読み出し

デ
ｌ
タ
転
送

   8
IORD命令仕様
IORD 命令のフォーマットについて説明します。詳細については、CS/CJ シリーズ PLC の
『コマンドリファレンスマニュアル（SBCA-351）』を参照してください。

C：コントロールデータ
読み出すデータのパラメータ種別を Hex.で設定します。
IORD命令で読み出すことのできるデータは、次の 3種類のデータです。

W：転送元号機 No.・転送 CH数
データを転送する号機 No.と転送するデータの総チャネル数を指定します。

［例］
　　号機 No.5の NCユニットから、軸 1フィードバックカウンタ現在値を読み出す場合、
　　次のように設定します。

　　　#00020005（転送チャネル数：0002［2CH］、号機 No.0005［No.5］）

D：転送先下位 CH番号
転送先の CPUの先頭チャネルを設定します。

IORD  @IORD
 C  C
 W  W
 D  D

C ：コントロールコード
W ：転送先号機No.・転送CH数
D ：転送先開始CH番号

オペランド 説　　明

C ユニット側のパラメータ種別を Hexで設定します。

W 転送元 NCユニットの号機 No.と読み出すデータのチャネル数を設定します。

D 転送先の CPUの先頭チャネルを設定します。

軸 1～軸 4フィードバックカウンタ現在置： 1101～ 1104Hex.

外部エンコーダ軸カウント値 11F1Hex

軸 1～軸 4ラッチデータ： 1201～ 1204Hex.

転送元号機 No.： 0000～ 005EHex（0～ 94号機）

転送 CH数： 転送するデータのチャネル数を設定します。
IORD命令で読み出すことのできるデータはフィードバックカウンタ現在値と
キャプチャデータのみであるため、転送チャンネル数は「2」固定となります。
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コンディションフラグの動き

機能
W の号機 No. で指定した NC ユニットのメモリエリアの内容を転送チャネル数分読み出し、
Dに出力します。
対象となる NCユニットは、CPU 装置上および増設装置上に装着されているユニットだけで
す。

名　称 ラベル 内　　　容

エラーフラグ P_ER W の転送チャネル 数データが 10 進 &1～ 128 または 16 進 #0001～
0080 の範囲内でないとき、ON
W の号機No.指定が、10 進&0～94 または16 進#0000～005E の範囲
内でも 16 進 #8000～ 800F の範囲内でもないとき、ON
指定された NCユニットが SYSBUS 上にあるとき、ON
高機能 I/O ユニット設定異常または高機能 I/O ユニット異常が発生し
ている NCユニットを指定したとき、ON
それ以外のとき、OFF

＝フラグ P_EQ 読み出しが正常に終了したとき、ON
読み出しが正常に終了しなかったとき、OFF

W

W+1

D  転送
チャネル数

号機 No.

NCユニット

 

読出
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プログラム例
以下に示す位置データを、NCユニットから読み込むサンプルプログラムを掲載します。
使用する NCユニットは 2号機に設定しているとします。

転送するデータ内容
転送先は D00300を先頭チャネルとし、以下のように設定されているものとします。

上記以外のデータとして

ラダープログラム例

参考

IORD 命令を実行すると、コンディションフラグに実行結果が反映されます。読み出し完了時に
＝フラグが ON となります。＝フラグなどのコンディションフラグは、IORD命令と同一の入力
条件からの出力分岐で入力してください。
NC ユニットがビジー状態の場合、読み出しは実行されません。したがって、読み出しが実行さ
れるまで、毎サイクル命令を実行するように、＝フラグを使用して、自己保持回路を組んでくだ
さい。
入力条件が成立すると、接点 A により自己保持します。＝フラグが ON になるまで、IORD 命令
を毎サイクル実行します。読み出しが完了して、＝フラグが ON になると、接点 B が ON とな
り、自己保持を解除します。
 コンディションフラグを、ほかの命令のあとに配置すると、その命令の実行結果によってコン
ディションフラグが変化してしまいます。コンディションフラグは必ず IORD 命令の直後に配置
してください。

パラメータ種別 転送元名称 転送先エリア

1101Hex 軸 1フィードバックカウンタ現在値 D00300

転送元エリア 書き込み内容 転送内容

D00400 0002 号機 No.2

D00401 0002 転送データ数（「0002」固定です。

B

A

読出 SW
IORD
        #1101
          D400
          D300

B

A
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使用上の注意

IORD 命令を、割込タスクの中で使用することは可能です。これにより、割込による特定入
出力の高速応答処理を実現可能です。
ただし、その場合、必ず、PLC システム設定の「高機能 I/O ユニットサイクリックリフレッ
シュ有無指定」にて、高機能 I/O ユニットとのサイクリックリフレッシュを禁止（1：サイク
リックリフレッシュしない）に設定してください。
高機能 I/O ユニットとのサイクリックリフレッシュをする（0：サイクリックリフレッシュを
する）に設定している状態で、割込タスク中で以下のいずれかを実行すると、「多重リフレッ
シュ」となり、運転継続異常が発生し、割込タスク異常フラグ（A402.13）が ON となります。
1) IORF/FIORF 命令により、同一の高機能 I/O ユニットに対して I/O リフレッシュを実行したと
き。
2) IORD/IOWR 命令により、同一の高機能 I/O ユニットのメモリエリアに対して、読出しまたは
書込みを実行したとき。
8-37 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



8-6 CX-Programmer による転送

デ
ｌ
タ
転
送

   8
8-6 CX-Programmerによる転送
CX-Programmerを使用して、データの書き込み、読み出し、保存、NCユニットの動作状態
をモニタすることができます。

転送の手順
1． ［NCツール］ウィンドウにあるメニューの［NCユニット］から［転送 [パソコン→ NC]］
を選択します。
下記画面が現れます。
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2． 各項目にチェックをします。

3． ［OK］ボタンを押して、転送します。

使用上の注意

同一の NCユニットに対して、一度に複数の CX-Programmerから転送を行わないでください。
データ転送が正常に行われず、予期しない動作となる場合があります。

項　目 機　　能

全データ 全データを転送ときにチェックします。
［全データ］を選択すると［指定データ］は選択できません。

指定データ 下記の個別のデータを転送するときにチェックします。
［指定データ］を選択すると［全データ］は選択できません。

パラメータ 共通パラメータ、軸パラメータ、タスクパラメータ
を転送する場合にチェックします。

［変更データ］を押すと、編集したパラメータのみ
が転送されます。

メモリ運転 メモリ運転データを転送する場合にチェックしま
す。ただし、タスクが 1つも登録されていない場合
は無効となります。

［一括］を選択すると全タスクが転送され、［個別］
を選択すると、リスト内のタスクのみが転送されま
す（複数選択可能）。

メモリ運転条件データ メモリ運転条件データを転送する場合にチェックし
ます。

転送後、フラッシュ
メモリに保存

各データを転送後に、フラッシュメモリに保存する場合に選択します。
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8-7 データの保存
NC ユニットへ転送したデータは、PLC の電源を切るか、またはリスタートにより消えてし
まいます。転送したデータを保持するために、NC ユニット内部のフラッシュメモリに保存
します。一度保存すると、次回の電源投入時、またはリスタート時は、保存されたデータが
読み出されて使用されます。
データの保存が実行されると、その時点のパラメータ、データをすべて保存します。

使用上の注意

データ保存中に電源を切ったり、リスタートさせたりしないでください。NCユニット内部のフ
ラッシュメモリ故障の原因となります。そのため、NCユニットを正常に動作させることができ
なくなります。
 フラッシュメモリに故障が発生した場合、データ保存を実行すると高機能ユニットメモリ異常
（ユーザデータ）（エラーコード：0010）が発生します。データ保存は最大 30秒程度かかる場合
があります。
データ保存は、すべての軸が停止している状態で、かつほかの指令が実行されていないときに実
行してください。これ以外のときに実行するとデータ保存は実行されず、多重起動（エラーコー
ド：8200）が発生します。

保存されるデータ
NC ユニット内部メモリの内容は、NC ユニットの電源 OFF、またはリスタートにより失わ
れてしまいます。
データ保存の操作を行うことで、内部メモリの内容をフラッシュメモリに保存し、パラメー
タ、データを保持することができます。
フラッシュメモリには、以下のデータが保存されます。
共通パラメータ
軸パラメータ
タスクメモリ運転パラメータ
外部エンコーダ軸パラメータ
メモリ運転データ
メモリ運転条件データ
ユニットの軸数分だけすべて一括保存されます。

フラッシュメモリに保存されたパラメータ、データは NC ユニットの電源 ON、またはリス
タート時に NCユニットの内部メモリに読み込まれます。
このとき、フラッシュメモリ内のパラメータ、データが破壊されている場合、高機能ユニッ
トメモリ異常（ユーザデータ）（エラーコード：0010）が発生し、NC ユニットは、初期値
（工場出荷値）で立ち上がります。

参考

パラメータ破壊、データ破壊が発生している場合、データ転送、データ保存以外の操作は受け付
けません。データ保存、またはデータ転送後データ保存を実行し、電源 OFF → ON、またはリ
スタートしてください。
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データ保存の実行
ユニット制御出力リレーエリアのデータ保存リレー、または CX-Programmerを使用します。

データ保存リレーによる実行
転送に必要なリレーエリアは次のようになります。

ユニット制御出力リレー

ユニット制御入力リレー

タイミングチャート
データ保存とデータ転送を同時に実行することはできません。多重起動（エラーコード：
8200）となります。また、パルス出力中にもデータ保存はできません。
データ保存のときのタイミングチャートを以下に示します。

データの保存が終了すると、データ転送完了（n+12CH 2ビット）が ONします。

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

n ユニット制御
指令リレー

14 データ保存 ONの立ち上がりでデータの保存を開始する

チャネル 名　称 ビット ビット名称 機　　能

n+11 ユニット制御指令
受付

12 データ書込受付 データ書込を受け付けると ONします

14 データ保存受付 データ保存を受け付けると ONします

15 ユニットレディ ユニットがレディ状態のときに ONします

n+12 ユニット制御
ステータス

0 データ転送中 データ転送の実行中に ONします

1 データ転送無効 データ転送を失敗したときに ONします

2 データ転送完了 データ書込／読出／保存が正常に完了したと
きに ONします

3 データ保存要求 データ保存をしなければ電源遮断時に情報が
失われてしまう場合に ONします

データ保存受付
（n+11CH 14ビット）

データ保存
（nCH 14ビット）

通常1～2s
（最大30s）

データ転送中
（n+12CH 0ビット）

データ転送完了
（n+12CH 2ビット）
データ保存要求
（n+12CH 3ビット）
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CX-Programmerによる実行
CX-Programmerを使用してデータを保存する手順は以下のようになります。

1． CX-Programmerと PLCをオンライン接続します。
2． ［NCツール］ウィンドウを立ち上げます。
3． メニューの［NCユニット］から［フラッシュメモリに保存］を選択します。
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8-8 ユニットセットアップ
電源再投入が必要なパラメータを変更した場合、リスタートが必要となります。
リスタートを行えば、PLCの CPUユニットがその間、停止することになります。
そのため、PLC の CPU を停止させずに NC ユニットだけをリスタートさせる機能がユニッ
トセットアップ機能です。

機能概要
ユニットセットアップ機能は、CPUユニットの動作を継続したまま NCユニットの初期処理
を実行することができます。

ユニットセットアップ機能は NCユニットの状態にかかわらず、［ユニット制御出力リレーエ
リア］にある［ユニットセットアップ］リレーを ONすることで実行可能です。
実行すると、NCユニットの出力信号はすべて遮断されます。
セットアップ完了後は、ユニットレディを ON するとともに、CPU ユニットからの出力リ
レー状態を NCユニットの出力信号に出力します。

ユニットセットアップ

【OUT】

ユニットレディ

ユニットセットアップ処理

セットアップ処理完了
後、セットアップ指令
をOFFするまでセット
アップ状態を保持
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ユニットの動作状態
NCユニットには下記のような動作状態があり、その状態によって PLCから操作できる状態
が異なります。

動作状態 動作状態の説明
PLCの状態

PLCからの
操作ユニット

レディ 外部入力 外部出力

初期処理中

電源投入または、リスタート実行後、ユ
ニットが立ち上がるまでの状態。
このとき、ユニットレディ（n+11CH 15
ビット）*1は OFFしています。

OFF 無効 出力遮断 不可能

ユニット
セットアップ中

ユニットセットアップリレー（nCH 15
ビット）*1を ONし、ユニットレディが
OFFしている状態。

OFF 無効 出力遮断
ユニット制
御リレーの
み可能

ツール占有
モード

（データ転送）

CX-Programmerの指令によるモード。
このモードは、CX-Programmerによる
データ転送が実行可能な状態。
ラダープログラムによる出力は無効とな
ります。

OFF 無効 出力遮断 不可能

ツール占有
モード
（運転）

CX-Programmerの指令によるモード。
このモードは、CX-Programmerによる
運転が可能な状態。
ラダープログラムによる出力は無効とな
ります。

OFF 有効

ツール占有
モード（運
転）遷移前の
状態を保持

不可能

通常運転*2 ユニットレディが ONの状態。 ON 通常動作 通常動作 可能

*1.nCHは高機能 I/Oユニット用リレーエリアを表します。高機能 I/Oユニット用リレーエリアは、次の式で決まります。
高機能 I/Oユニット用リレーエリアの先頭チャネル（n）　　　n = 2000 + 10× 号機 No.

*2.通常運転にするには、ユニットセットアップリレー（nCH 15ビット）を OFFすると、通常運転となります。

電源投入／ユニットリスタート
ユニットセットアップ
ツール占有モード
（データ転送）開始

ユニットレディ

外部出力信号

出力遮断

【IN】

【ツール占有モード（運転）以外】

通常運転状態への復帰

ツール占有モード
（運転）開始

ユニットレディ

外部出力信号

出力保持

【IN】

【ツール占有モード（運転）時】
通常運転状態への復帰

通常運転状態への復帰により、その
時点で有効な設定・指令に基づく出
力を行ないます（出力を更新）

ツール占有モード（運転）中は、ツール占有モ
ード（運転）開始時の出力状態を保持します

通常運転状態への復帰により、その
時点で有効な設定・指令に基づく出
力を行ないます（出力を更新）
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8-9 簡易バックアップ
NCユニットを CPUユニットに装着した場合、CPUユニットの簡易バックアップ操作によっ
て、CPUユニット内の全データと NCユニット内部のデータも、メモリカードにバックアッ
プ／リストア／照合されます。

機能概要
NC ユニット内部のフラッシュメモリ内の以下のデータがバックアップ／リストア／照合さ
れます。
パラメータ（共通パラメータ、軸パラメータ、メモリ運転パラメータ）
メモリ運転データ
メモリ運転条件データ

上記 NC ユニット内部のフラッシュメモリ内のデータは、簡易バックアップ操作によるメモ
リカードへの書き込み時に、以下のファイル名で、「ユニット／ボードバックアップファイ
ル」として、メモリカードにバックアップされます。1 ユニットあたりのバックアップデー
タのサイズは 220kバイトです。
ファイル名：BACKUP□□ .PRM
　　　　　　（注：□□は、NCユニットの号機アドレス＝ユニット番号 +20Hex）
また、このファイルは、メモリカードからの読み出し／照合対象ともなります。

用途
CPU ユニット、NC ユニット、DeviceNet ユニット、シリアルコミュニケーションユニット
／ボードなど PLC全体のデータのバックアップが可能です。この機能を使えば、一度にすべ
てのデータを転送することができ、ユニット交換時には便利な機能です。

・バックアップ
・リストア
・照合

NCユニット
メモリカード給電停止ボタン

メモリカード

CPUユニット

全データ

フラッシュメ
モリ内NCユニ
ットデータ
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操作方法
バックアップ、リストア、照合のそれぞれについて、操作方法を説明します。

バックアップ
NCユニットのデータをメモリカードへ転送することをバックアップと呼びます。

CPUユニット前面のディップスイッチを以下の状態にして、メモリカード給電停止ボタンを
3秒間押し続けます。

これによって、NC ユニットデータファイルが作成され、ほかのバックアップファイルとと
もに、メモリカードに書き込まれます。
給電停止ボタンを押し続けると、CPUユニット前面の MCPWR LEDが、1回点滅ののち、書
き込み中に点灯します。正常書き込み後、消灯します。

CPUユニット前面のディップスイッチ
SW7 SW8

ON OFF

バックアップ

NCユニット

メモリカード給電停止ボタン

メモリカード

CPUユニット

全データ

フラッシュメ
モリ内NCユニ
ットデータ
8-46CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



8-9 簡易バックアップ

デ
ｌ
タ
転
送

   8
リストア
メモリカードからデータを NCユニットへ転送することをリストアと呼びます。

CPU ユニット前面のディップスイッチを以下の状態にして、PLC 本体の電源を OFF → ON
にします。

これによって、メモリカード内の NC ユニットデータファイルが読み出され、NC ユニット
にリストアされます。

使用上の注意

簡易バックアップ機能によりリストアできるのは、バックアップ元と同一の NC ユニット形
式となります。異なる形式に対するリストアはできません。

参考

リストア時は、メモリカードからNCユニットのRAM内に読み出され、そのデータチェックが
実行されます。
正常の場合、自動的にフラッシュメモリに書き込まれます。
異常の場合、「高機能ユニットメモリ異常（ユーザデータ）（エラーコード：0010）」のエラー
が発生します。

CPUユニット前面のディップスイッチ
SW7 SW8

ON OFF

リストア

NCユニット

メモリカード

CPUユニット

電源ON
全データ

フラッシュメ
モリ内NCユニ
ットデータ
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照合
NCユニット内のデータとメモリカード内のデータを比較することを照合と呼びます。

CPUユニット前面のディップスイッチを以下の状態にして、メモリカード給電停止ボタンを
3秒間押し続けます。

これによって、メモリカード内のデータと、NC ユニット内部のフラッシュメモリ内のデー
タが、照合されます。
給電停止ボタンを押し続けると、CPUユニット前面の MCPWR LEDが 1回点滅ののち、照
合中に点灯します。照合後、一致していれば、消灯します。

使用上の注意

照合中に NCユニットに対してフラッシュメモリへの保存を行わないでください。
照合が正常に行われないことがあります。

CPUユニット前面のディップスイッチ
SW7 SW8

OFF OFF

照合

NCユニット
メモリカード給電停止ボタン

メモリカード

CPUユニット

全データ

フラッシュメ
モリ内NCユニ
ットデータ
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運転機能

フィードバック位置管理機能や割込定寸送り、オーバライド、ティーチングな
ど運転するための補助機能について説明しています。
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9-1 フィードバック位置管理機能
パルス出力タイプの NC ユニットでは、アプリケーションがセミクローズドループであれ、
フルクローズドループであれ、位置制御ループはドライバ側で持っています。
しかし本 NCユニットはエンコーダのフィードバックを入力することができます。
エンコーダにはインクリメンタルエンコーダと絶対値エンコーダのどちらも使用することが
できます。

機能概要
NC ユニット側で持つフィードバック位置カウンタは、指令位置に対する動作チェックを目
的として機能します。
また設定によって、指令現在位置とフィードバック位置との双方向の反映を行い、フィード
バック位置を位置管理に用いることも可能です。

現在位置カウンタ
（位置管理マスタ）

フィードバックパルスカウンタ

偏差カウンタ 速度ループ以降
（省略）

M

E

サーボドライバ

＋

－
起動演算

＋

NCユニット

座標の変化
が発生

出力パルス

フィードバック
パルス

・サーボOFF中
・偏差カウンタリセット時

・現在位置プリセット時
・原点復帰完了時
・起動時現在位置クリア
　有効の場合の軸動作指
　令時

フィードバッ
ク位置を位置
管理に反映す
る/しない
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各タイミングにおける指令位置とフィードバック位置の変化を下表に示します。

参考

フィードバック位置カウンタに直接、位置のプリセットを行うには、IOWR命令によってのみ書
き込むことができます。アドレスエリアについては、8-17 ページの「その他のアドレス一覧」を
参照してください。

フィードバック位置を
位置管理に使用しない

フィードバック位置を
位置管理に使用する

項　　目 現在位置カウンタ フィードバック
位置カウンタ 現在位置カウンタ フィードバック

位置カウンタ

電源投入時 「0」 「0」 「0」 「0」

サーボ
アンロック中

変化なし
そのときの指令位置
を保持

フィードバック位置
カウント値

フィードバック位置
カウント値で常時更
新される*1

フィードバック位置
カウント値

サーボロック
実行時

指令カウント値。
絶対値エンコーダ付
きモータの場合は、
絶対値データの読み
出し値。*2

フィードバック位置
カウント値。
絶対値エンコーダ付
きモータの場合は、
絶対値データの読み
出し値。*2

指令カウント値。
絶対値エンコーダ付
きモータの場合は、
絶対値データの読み
出し値。*2

フィードバック位置
カウント値。
絶対値エンコーダ付
きモータの場合は、
絶対値データの読み
出し値。*2

サーボロック中
（軸停止中／軸動
作中）

指令カウント値 フィードバック位置
カウント値

指令カウント値 フィードバック位置
カウント値

現在位置
プリセット時

プリセット指令値 フィードバック位置
カウント値

プリセット指令値 プリセット指令値

原点復帰完了時 「0」あるいは
原点復帰時
プリセット値

フィードバック位置
カウント値

「0」あるいは
原点復帰時
プリセット値

「0」あるいは
原点復帰時
プリセット値

起動時現在位置
クリア有効時

0プリセット フィードバック位置
カウント値

0プリセット 0プリセット

偏差カウンタ
リセット実行時

変化なし
そのときの指令位置
を保持

変化なし
そのときのフィード
バック位置を保持

フィードバック位置
カウント値がプリ
セットされる*3

変化なし
そのときのフィード
バック位置を保持

*1.原点復帰などにより原点を確定したあと、サーボアンロックを実行しても原点確定状態は保持されます。
*2.絶対値エンコーダ付きモータの接続の場合、サーボアンロック状態からサーボロック状態へ変更時に絶対値
データを現在位置カウンタとフィードバック位置カウンタの両方にプリセットします。

*3.偏差カウンタリセットによる原点未確定状態とせず、直前の原点確定状態を保持しています。
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軸パラメータの設定
フィードバック位置管理機能を使用する場合は、軸パラメータの設定が必要となります。
ここで説明している軸パラメータ以外のパラメータについては、5-12 ページの「軸パラメー
タ」を参照してください。

フィードバックパルス入力設定
フィードバックパルスの方式や方向を設定します。詳細については、5-43 ページの「フィー
ドバックパルス入力設定」を参照してください。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

フィードバック
パルス方式

入力するフィードバックパルスの方式を
選択します。
0：位相差パルス入力（1てい倍）
1：位相差パルス入力（2てい倍）
2：位相差パルス入力（4てい倍）
3：正方向／負方向パルス入力
4：パルス＋方向入力

0～ 4 － 2

フィードバック
パルス入力方向

入力する方向を入力パルスに応じて選択
します。
0：正方向パルス／ A相進みパルス入力
      時に正方向カウントする
1：負方向パルス／ B相進みパルス入力
      時に正方向カウントする

0～ 1 － 1

フィードバック
パルス入力
バックラッシュ
有効

入力するフィードバックパルスにバック
ラッシュ補正機能を有効とするか無効と
するかを設定します。
0：有効、1：無効

0～ 1 － 0

フィードバック
パルス入力
位置管理有効

入力するパルスの位置を位置管理に反映
するかしないかを選択します。
0：しない、1：する

0～ 1 － 0

フィードバック
パルス入力位置
反映方法選択

フィードバックパルス入力位置管理有効
を「反映する」としている場合に、偏差
カウンタリセット出力時の入力パルス位
置の反映方法を設定します。*1
0：偏差カウンタリセット出力の ON時

1回のみ反映
1：偏差カウンタリセット出力 ON中、
常時反映

0～ 1 － 0

モータ 1回転の
フィードバックパ
ルス数

フィードバック位置のモータ 1回転あた
りのパルス数を設定します。 1～

1048576 パルス数 10000

エンコーダ種別 0：インクリメンタルエンコーダ
1：絶対値エンコーダ*2

　 （OMNUC G5シリーズ /Wシリーズ）
2：絶対値エンコーダ
　 （OMNUC Gシリーズ）

0～ 2 － 0

絶対値エンコーダ
原点位置
オフセット

アブソリュート原点設定を実行したとき
に取り込まれる絶対値エンコーダの補正
値を格納しています。

－ 指令単位 0

*1.ドライバ側の偏差カウンタリセット入力が、ON立ち上がりエッジ検出か ONレベル検出によって、選択し
てください。

*2.絶対値エンコーダ（OMNUC G5シリーズ）はユニットバージョン 1.1以降で使用可能です。
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拡張モニタ種別設定
拡張モニタの種別を選択します。詳細については、5-46 ページの「拡張モニタ設定」を参照
してください。

偏差監視機能設定
指令位置、指令速度とフィードバック位置、フィードバック速度との位置偏差、速度偏差を
監視するための設定をします。詳細については、5-47 ページの「偏差監視機能設定」を参照
してください。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

拡張モニタ種別 拡張モニタの種別を選択します。
0：フィードバック現在位置
1：指令現在位置
2：位置偏差
3：現在速度
4：現在指令速度

0～ 4 － 0

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

速度偏差監視有効 速度偏差監視機能の有効無効を選択しま
す。
0：無効、1：有効

0～ 1 － 0

位置偏差監視有効 位置偏差監視機能の有効無効を選択しま
す。
0：無効、1：有効

0～ 1 － 0

フィードバック
速度サンプリング
周期

フィードバック速度を測定するサンプリ
ング周期を設定します。 1～ 20 ms 10

速度偏差監視待ち
時間

指令速度を出力開始してから速度偏差監
視を開始するまでの時間を設定します。 10～ 10000 ms 1000

速度偏差限界値 監視したい速度偏差を設定します。 1～ 65000 － 100

位置偏差限界値 監視したい位置偏差を設定します。 1～ 65000 指令単位 100
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その他の軸パラメータ
位置に関連するパラメータは指令位置のパラメータと共用しているものがあります。

指令位置単位設定
［モータ 1回転のフィードバックパルス数］の設定のみ別設定とし、それ以外については指令
位置の軸パラメータを共用しています。
ただし、フィードバック位置には補正比率設定機能はありません。

ソフトウェアリミット設定
設定値は共用しています。［ソフトウェアリミット機能選択］にて指令位置とフィードバック
位置のどちらかを選択します。

ゾーン設定
設定値は共用しています。［ゾーン 0機能選択］、［ゾーン 1機能選択］、［ゾーン 2機能選択］
にて指令位置とフィードバック位置のどちらかを選択します。

バックラッシュ設定
設定値は共用しています。
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軸間偏差限界値
フィードバック位置を使用する直線補間軸に対して、軸間のフィードバック位置の差が、［軸
間偏差限界値］の設定値以上となった場合に全ての補間軸を減速停止させる機能です。
直線補間時のみ有効となります。
設定は、メモリ運転パラメータの［軸間偏差監視設定］で行います。
パラメータの詳細については、5-54 ページの「軸間偏差監視設定」を参照してください。

この機能を使えば、全く同じ指令位置を与えて動作させる双動動作の実現が可能となります。
したがって、直線補間動作のみの機能となります。
一方の軸の異常などにより、軸間のずれが発生した場合に、自動的に軸動作を停止させるこ
とができます。

上記のようなアプリケーションにおいて、軸間偏差限界値の値を求めやすくするため、軸間
偏差のチェック中に偏差の最大値を NCユニットの内部メモリに保存しています。
この軸間偏差最大値は、CX-Programmerの［メモリ運転モニタ］より読み出すことができま
す。
なお、NC ユニット内に保存されている軸間偏差最大値は、［メモリ運転］リレーならびに
［メモリ運転単独起動］リレーの起動によりゼロクリアされます。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 単位 初期値

軸間偏差監視有効 軸間のフィードバックカウンタを監視す
るかしないかを選択します。
0：監視しない、1：監視する

0～ 1 － 0

軸間偏差限界値 軸間のフィードバックカウンタの許容偏
差量を設定します。 0～ 65535 指令単位 0

軸間偏差監視
対象軸

監視する軸を選択します。

0～ F － 0

0：監視をしない
1：監視をしない
3：軸 1,軸 2
5：軸 1,軸 3
7：軸 1～ 3
9：軸 1,軸 4
B：軸 1,軸 2,軸 4
D：軸 1,軸 3,軸 4
F：軸 1～ 4

2：監視をしない
4：監視をしない
6：軸 2,軸 3
8：監視をしない
A：軸 2,軸 4
C：軸 3,軸 4
E：軸 2～ 4

M1 M2
M1

M2

2軸による双動動作。
片側の軸が引っかかり、軸間の
位置偏差に差が発生。

M1
M2

両軸を停止させる。
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9-2 割込定寸送り
割込定寸送りとは、位置制御または、速度制御で起動した軸を、外部入力の割込入力が入力
された位置から、指定した移動量だけ移動して位置決めする機能です。

機能概要
直接運転の割込定寸送りとメモリ運転の割込定寸送りがあります。
また、それぞれに速度制御、絶対移動、相対移動の 3種類の起動方法があります。
絶対移動または、相対移動を指定した場合は、指定した移動量以内に割込入力がなかった場
合に、エラーとするかしないかも指定できます。

使用上の注意

割込定寸送り基準位置に指令位置を選択している場合、進行方向と逆方向への定寸送り量による
反転は、加減速を伴いません。
割込定寸送り基準位置にフィードバック位置を選択している場合、進行方向と逆方向への定寸送
り量による反転は、軸パラメータの [反転指令時動作 ]の設定にしたがいます。

軸送りモードが回転軸時の定寸送り量は、1 回転の最大値である回転軸上限値以上の値を設
定することも可能です。つまり、多回転させて、停止させることができます。

定寸送りの基準位置として、指令位置とフィードバック位置を選択することが、軸パラメー
タまたはメモリ運転データによって可能です。
指令位置とした場合は、割込入力が入力された指令位置に対して、定寸送り量を送り量とし
て移動します。
フィードバック位置を選択した場合、割込入力が入力されたフィードバック位置に対して、
定寸送り量を送り量として移動します。

正方向
位置

速度
割込入力信号

↓

位置制御
（定寸量移動）

正方向
位置

減速

速度
割込入力信号

↓
目標速度
↓

目標速度
↓

起動速度   → 起動速度   →

加速

進行方向とは逆方向への定寸量移動進行方向への定寸量移動

位置制御
（定寸量移動） 加速

減速

相対／絶対／
速度送り

相対／絶対／
速度送り

進行方向への指定量移動

速度

相対／絶対／
速度送り

＜フィードバック位置を指定＞

↓割込入力

定寸移動量

相対／絶対／
速度送り

※左図では指令位置に対して追従遅れが
　出ています

指令位置

割込入力時のフィードバック位置に
定寸移動量を足したデータを指令位
置の目標位置とします

時間

フィードバック位置
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また、特定の範囲の割込入力だけが検出できるように割込入力マスク機能も持っています。

直接運転による割込定寸送り
直接運転による割込定寸送りは、軸パラメータと運転用出力リレーエリアで設定します。
直接運転については、第 6章　「直接運転」を参照してください。

軸パラメータの設定
ここで、説明している以外の軸パラメータについては、5-12 ページの「軸パラメータ」を参
照ください。

1． ［入力信号機能設定］にある［割込信号機能選択］の選択
割込入力を割込定寸送りのトリガとして選択します。
詳細については、5-17 ページの「入出力機能選択」を参照してください。

2． ［割込定寸送り設定］の設定

詳細については、5-37 ページの「割込定寸送り基準位置選択」を参照してください。

例：進行方向への定寸量移動

速度
↓割込入力

相対／絶対／速度送り
定寸移動量

↓割込入力↓割込入力

割込入力マスク

マスク中の割込みは無効
となります。

パラメータ名称 設定内容

割込定寸送り基準位置／
ラッチ対象位置選択

定寸送りの基準位置を指令位置にするか、フィードバック位置に
するかを選択します。

割込入力未検出時エラー有効 位置決め制御による割込定寸送りで、位置決めが完了するまでに、
割込入力がなかった場合に、エラーを出力するか、しないかを選
択します。

割込定寸送り量 割込入力が入ってからの移動量を設定します。
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運転用出力リレーエリアの設定
運転用出力リレーエリアについては、5-62 ページの「直接運転指令リレー」を参照してくだ
さい。

位置決め制御の場合と速度制御の場合で、設定方法、起動方法が下記のように異なります。

位置決め制御の場合

1． ［指令位置］の設定
割込入力後の移動量は、軸パラメータに設定しているので、ここでは、割込入力がなかった
場合の停止位置を指定します。

2． ［指令速度］、［加速時間］、［減速時間］の設定
3． 割込定寸送りの起動
まず、［割込定寸送り指定］リレーを ONします。
次に、起動させますが、位置決め制御を絶対位置とするか、相対位置とするかで起動させる
リレーが異なります。
絶対位置とする場合は、［絶対移動］リレーを ON し、相対位置とする場合は、［相対移動］
リレーを ONします。
また、動作途中の割込入力をマスクしたい場合は、割込入力マスクリレーを ONさせます。
割込入力マスクリレーが ONしている間、割込入力は受け付けません。

指令位置 2710 Hex（10000）（割込入力がないときの位置指令値）

03E8 Hex（1000）

定寸移動量
時間

速度
パルス出力

位置決め動作完了

軸ビジー

指令速度

0064Hex（100）加速時間

0064 Hex（100）減速時間

割込定寸送り指定

絶対移動
または
相対移動

軸1割込入力
（NCユニットへの入力）
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速度制御の場合

1． ［指令速度］、［加速時間］、［減速時間］の設定
2． 割込定寸送りの起動
まず、［割込定寸送り指定］リレーを ONします。
次に、起動させますので、［速度制御］リレーを ONします。
また、動作途中の割込入力をマスクしたい場合は、割込入力マスクリレーを ONさせます。
割込入力マスクリレーが ONしている間、割込入力は受け付けません。

参考

割込定寸送りにおいて、以下の動作中は割込入力を受け付けません。
割込定寸送り中のバックラッシュ補正区間
割込定寸送りの多重起動にともなう反転のための減速停止区間

03E8 Hex（1000）

定寸移動量
時間

速度
パルス出力

位置決め動作完了

軸ビジー

指令速度

0064Hex（100）加速時間

0064 Hex（100）減速時間

割込定寸送り指定

速度制御指令

軸1割込入力
（NCユニットへの入力）

割込定寸送り起動（多重起動）

相対移動など

割込入力

割込入力

割込定寸送り起動

定寸移動量

定寸移動量 時間

パルス出力

バックラッシュ補正区間：
割込入力を受け付けません。

反転のための減速停止区間：
割込入力を受け付けません。
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メモリ運転による割込定寸送り
メモリ運転による割込定寸送りは、軸パラメータとメモリ運転データで設定します。
メモリ運転については、第 7章　「メモリ運転」を参照してください。

軸パラメータの設定
ここで、説明している以外の軸パラメータについては、5-12 ページの「軸パラメータ」を参
照ください。

1． ［入力信号機能設定］にある［割込信号機能選択］の選択
割込入力を割込定寸送りのトリガとして選択します。
詳細については、5-17 ページの「入出力機能選択」を参照してください。

メモリ運転データの設定
メモリ運転データについては、5-75 ページの「メモリ運転データ」を参照してください。

メモリ運転データについては、直接運転と同様に、位置決め制御の場合と速度制御の場合で
設定が異なります。

位置決め制御の場合

1． シーケンスデータの［コマンド］設定
シーケンスデータの［コマンド］に［割込定寸（位置決め動作）］を設定します。
シーケンスデータの設定方法の詳細については、7-23 ページの「割込定寸（位置決め動作）」
を参照してください。

2． メモリ運転の実行
メモリ運転を実行します。
メモリ運転については、第 7章　「メモリ運転」を参照してください。

速度制御の場合

1． シーケンスデータの［コマンド］設定
シーケンスデータの［コマンド］に［割込定寸（速度制御）］を設定します。
シーケンスデータの設定方法の詳細については、7-25 ページの「割込定寸（速度制御）」を
参照してください。

2． メモリ運転の実行
メモリ運転を実行します。
メモリ運転については、第 7章　「メモリ運転」を参照してください。
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9-3 オーバーライド
オーバーライドとは、指令速度で指定した速度を変更せずに、全体の動作を一律に低速にし
たり、高速にしたりする機能です。
指定した速度に任意の倍率をかけることにより、動作速度を変更します。

機能概要
手動運転指令リレーエリアの［オーバーライド有効］が ONの間、［オーバーライド］に設定
した値を取り込み、速度を変更します。

設定は、0.00 ～ 500.00% まで設定可能ですが、0.00% を指定した場合は、0.01% と設定し
たときと同様に機能します。

オーバーライドは以下の動作時に有効です。
直接運転
メモリ運転
JOG運転／インチング運転
高速原点復帰

目標速度が軸パラメータで設定した最高速度をオーバーする場合、目標速度は最高速度とな
ります。
原点復帰ならびに MPG運転、同期制御機能に対しては、オーバーライドは無効となります。

使用上の注意

オーバーライド有効リレーを OFFにすると、オーバーライドは 100%に戻りますので、注意して
ください。

目標速度  ＝  速度指令  ×
オーバーライド

100

速度

オーバーライド有効

時間

オーバーライド

100.00 60.00 20.00 160.00

オーバーライド有効中はオーバーライド
値を取り込み、速度を変更できます

100.00％
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メモリ運転以外のオーバーライド
直接運転ならびに割込定寸送り、JOG運転／インチング運転、高速原点復帰のオーバーライ
ドの有効範囲は下記のようになります。
直接運転では、動作中の指令速度変更と同様にオーバーライドも機能します。

動作中にオーバーライド変更した場合は、オーバーライド反映後の目標速度に対して加減速
動作が行われます。このとき、加減速の指定方法が［加減速時間選択］の場合は、オーバー
ライド変更実行時点を時間起点として変更後の速度への加減速動作を行います。

メモリ運転時のオーバーライド
メモリ運転時は、［コマンド］ならびに［終了パターン］により動作が異なります。

コマンドによる違い

位置決め動作
軸ごとにオーバーライドが有効となります。

直線補間動作
タスク構成軸の優先順位の高い軸のオーバーライドを使用します。

参考

軸の優先順位は、軸 1が最も高く、ついで軸 2、軸 3、軸 4の順になります。

時間

速度

この間は、いつでもオーバーライドが
効きます（オーバーライドを変更し
て、速度が変わっている最中（加速、
減速）に、さらにオーバーライドを変
更しても、速度を変更できます）。

停止するための減速中は、オ
ーバーライドは効きません。
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円弧補間
タスク構成軸の優先順位の高い軸のオーバーライドを使用します。

速度制御
軸ごとにオーバーライドが有効となります。

割込定寸送り
軸ごとにオーバーライドが有効となります。

終了パターンによる違い
メモリ運転では、オーバーライドの取り込みタイミングは下記のようになります。

単独／自動の場合

連続 1の場合

速度

時間

この区間はオーバライドが有効
となります

停止するための減速区間は
オーバライドが無効となります

速度

時間

この区間はオーバライドが有効
となります

停止するための減速区間は無効となります

シーケンス2シーケンス1

次のシーケンスデータへの速度変更中でも、
オーバーライドの変更は即時反映されます。
「パス中のオーバーライドの変更」について
を参考にしてください。
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連続 2の場合

連続 3の場合

速度

時間

この区間はオーバライドが有効
となります

停止するための減速区間は無効となります

シーケンス2シーケンス1

次のシーケンスデータへの速度変更中でも、
オーバーライドの変更は即時反映されます。
「パス中のオーバーライドの変更」について
を参考にしてください。

速度

時間

この区間はオーバライドが有効
となります

停止するための減速区間は無効となります

シーケンス2シーケンス1

シーケンスデータのパス中は、オーバーライドの変更は受け
付けますが、速度変更そのものはパスが完了してからとなり
ます
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連続 1／連続 2のパス中のオーバーライド変更
終了パターンが［連続 1］、［連続 2］の場合、シーケンス間をつなぐ加減速動作中のオーバー
ライド変更は、即時反映されます。このとき、シーケンスの切り替わりポイントで、加減速
の挙動が変化します。

ここで［連続 1］の場合にシーケンス 1 からシーケンス 2 への移行中にオーバーライドが
150%に変更された場合の動きを説明します。

加減速時間選択が［加速度一定］の場合
［加速度一定］の場合は、オーバーライド変更により、シーケンス 1で指定した加減速度にし
たがって変更後の速度への加減速を開始します。
その後、シーケンス 1の移動量が終了した時点で、シーケンス 2に切り替わり、シーケンス
2で指定した加減速度による動作となります。

加減速時間選択が［時間一定］の場合
［時間一定］の場合は、オーバーライド変更により、その時点からシーケンス 1で指定した加
減速時間にしたがって変更後の速度へ加減速を開始します。
その後、シーケンス 1の移動量が終了した時点で、シーケンス 2に切り替わりますが、切り
替わりを起点としてシーケンス 2で指定した加減速時間にしたがって加減速を行います。

150％

100％

 

元の動作パターン 

 
シーケンス1

シーケンス2

オーバーライド変更後の
動作パターン

シーケンス1の移動量
終了後は、シーケンス2
の傾きに従います

シーケンス1の移動量が終了
するまでは、シーケンス1の
傾きに従います

オーバーライド有効
（100％→150％）

150％

100％

元の動作パターン

シーケンス2

 

 
 

 

シーケンス1

シーケンス1の加速時間

オーバーライド変更後の
動作パターン

オーバーライド有効
（100％→150％）

シーケンス1の加速時間

シーケンス2の加速時間

加減速時間指定の場合、まずオーバーライド変更
時点を時間起点として、オーバーライド変更後の
速度までシーケンス1で指定した加減速時間による
加減速を行ないます。この加減速途中でシーケン
ス1の移動量がなくなった場合、シーケンス2に歩
進し、その時点からオーバーライド変更後の速度
までシーケンス2で指定した加減速時間による加減
速を行ないます。  
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使用するリレーエリア
オーバーライド機能の設定は、直接運転時もメモリ運転時も手動運転指令リレーエリアで行
います。
手動運転指令リレーエリアにある［オーバーライド有効］リレーと［オーバーライド］を使
用します。
［オーバーライド有効］ならびに［オーバーライド］は軸ごとにあります。
詳細については、5-61 ページの「手動運転指令リレー」を参照してください。
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9-4 トルク制限
NCユニットからサーボドライバに対してトルク制限出力を ON/OFFする機能です。
［手動運転指令リレーエリア］にある［トルク制限出力］リレーを ON/OFFすることで、サー
ボドライバ接続コネクタにあるトルク制限出力が ON/OFFします。

参考

原点復帰機能におけるトルク制限出力を自動制御している場合でも、トルク制限出力の ON/OFF
は可能ですが、自動制御と OR条件での出力となります。

通常のトルク制限
押し当て制御などの通常の位置決めによるトルク制限については、ラダープログラムによる
トルク制限出力の ON/OFF制御となります。

原点復帰時の自動制御
原点復帰動作で、［B：近傍退避・押し当て時間指定］、［C：近傍退避・押し当て原点入力指
定］、［D：原点近傍入力なし・押し当て原点入力指定］のいずれかを選択した場合、トルク
制限出力は自動制御されます。

原点復帰時のトルク制限出力の自動制御は、原点復帰完了後（原点確定後）もトルク制限出
力を ONし続けます。
詳しくは、4-27 ページの「11：近傍退避・押し当て時間指定の動作」、4-28 ページの「12：
近傍退避・押し当て原点入力指定の動作」、4-28 ページの「13：原点近傍入力なし・押し当
て原点入力指定の動作」を参照してください。

原点入力検出方向とは逆の方向に動作するときにトルク制限出力は OFFされます。
たとえば、原点補正動作が原点入力検出方向とは逆方向の場合は、原点補正動作を開始する
ときにトルク制限出力は OFFされます。

サーボドライバとの接続
トルク制限機能を使用する場合は、サーボドライバにトルク制限の切り替え入力が必要とな
ります。以下のトルク制限切り替え入力を使用するように、サーボドライバ側の設定を変更
してください。

サーボドライバ 使用する入力信号 必要な設定 備考

G5シリーズ
（形 R88D-KT□）

TLSEL
（トルク制限切り替え）

トルク制限選択
（Pn521）=3または 6

TLSELは設定により制
御入力（CN1）の 8、
9、26～ 33ピンに割り
付けられます。a接入
力となるように設定し
てください。

Gシリーズ
（形 R88D-GT□）

TLSEL
（トルク制限切り替え）

トルク制限選択
（Pn03）=3

TLSELは制御入力
（CN1）の 27ピンに割
り付けられます。
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接続例

注 . Wシリーズサーボドライバを使用している場合は、原点復帰方向（原点入力検出方向）のトルク制
限が有効となるように、信号の設定と接続をしてください。

トルク制限の動作
サーボドライバのトルク制限動作は、以下のようになります。

注 . サーボドライバのトルク制限機能の詳細に関しては、各形式のユーザーズマニュアルを参照してく
ださい。原点復帰時のトルク制限出力の自動制御では、トルク制限を与える場合に出力信号を ON
します。上記のトルク制限出力 ON 時の動作が押し当て方向の動作となるようにトルク制限値を設
定してください。

Wシリーズ*1

（形 R88D-WT□）
PCL（正転側電流制限
入力）または、NCL
（逆転側電流制限入力）

PCL信号入力端子割付
（Pn50b.02）、NCL信号入
力端子割付（Pn50b.03）*2

PCL/NCLは、設定によ
り制御入力（CN1）の
40～ 46ピンに割り付
けられます。0～ 6
（"L"入力で有効）の範
囲で設定してください。

SMARTSTEP2
シリーズ
（形 R7D-BP□）

TLSEL（トルク制限切
り替え）

速度ゼロ指定／トルク制限
切り替え
（Pn06）=2

TLSELは制御入力
（CN1）の 5ピンに割り
付けられます。

*1.Wシリーズサーボドライバの出荷時設定では、PCL信号は 45ピン、NCL信号は 46ピンに割り付け
られています。

*2.トルク制限が必要な方向の信号を割り付けます。
注 . SMARTSTEP Aシリーズサーボドライバ（形 R7D-AP□）には、トルク制限機能はありません

サーボドライバ 使用する入力信号 必要な設定 備考

13/43

1,2

3,4

NCユニット
形CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434

Gシリーズ／Wシリーズ
／SMARTSTEP2シリーズ

サーボドライバ－＋

DC24V
電　源

トルク制限
出力

出力用
DC24V電源

+24VIN

TLSEL/PCL/NCL

サーボドライバ トルク制限出力 OFF時 トルク制限出力 ON時
G5シリーズ
（形 R88D-KT□）

トルク制限選択（Pn521）＝ 3：第 1
トルク制限（Pn013）によりモータの
出力トルクが制限されます。
トルク制限選択（Pn521）＝ 6：第 1
トルク制限（Pn013）によりモータの
正転側出力トルクが制限されます。第
2トルク制限（Pn522）によりモータの
逆転側出力トルクが制限されます。

トルク制限選択（Pn521）＝ 3：第 2
トルク制限（Pn522）によりモータの
出力トルクが制限されます。
トルク制限選択（Pn521）＝ 6：正転
側外部トルク制限（Pn525）により
モータの正転側出力トルクが制限さ
れます。逆転側外部トルク制限
（Pn526）によりモータの逆転側出力
トルクが制限されます。

Gシリーズ
（形 R88D-GT□）

第 1トルク制限（Pn5E）によりモータ
の出力トルクが制限されます。

第 2トルク制限（Pn5F）によりモー
タの出力トルクが制限されます。

Wシリーズ
（形 R88D-WT□）

モータの出力トルクは、正転側外部ト
ルク制限（Pn404）、逆転側外部トルク
制限（Pn405）により制限されません。

PCL信号 ON時：正転側外部トルク
制限（Pn404）によりモータ正転方向
の出力トルクが制限されます。
NCL信号 ON時：逆転側外部トルク
制限（Pn405）によりモータ逆転方向
の出力トルクが制限されます。

SMARTSTEP2シリーズ
（形 R7D-BP□）

トルク制限（Pn5E）によりモータの出
力トルクが制限されます。

第 2トルク制限（Pn71）によりモー
タの出力トルクが制限されます。
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9-5 ティーチング
任意の位置に軸を移動させたあと、各軸の現在位置を位置データとして取り込むことを
ティーチングといいます。
ティーチングされた位置データはメモリ運転データとして NCユニットに取り込まれます。

機能概要
ティーチングは各タスク単位で行います。
メモリ運転指令リレーにある［ティーチング］リレーを ON することにより、そのタスクに
含まれるすべての軸の現在位置が、指定したシーケンス No.に取り込まれます。

使用上の注意

ティーチングは原点確定状態にかかわらず実行できますが、原点確定後と異なる位置データを取
り込むことがありますので、ご注意ください。
ティーチングでNCユニットへ取り込んだ位置データは、PLCの電源を切るか、リスタートによっ
て、失われてしまいます。取り込んだ位置データを保存したい場合は、データの保存を行ってく
ださい。保存については、8-40 ページの「データの保存」を参照してください。
ティーチングで取り込んだ位置へ動かす場合、［位置指定］は［絶対位置指定］としてください。
［相対位置指定］とした場合、ティーチングした位置とは違う位置へ移動することがあります。

Y

40

30 X

現在位置

ティーチングアドレス
（シーケンスNo.）

移動

ティーチ

メモリ運転データ

30

40

…
…
…

…
…
…
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ティーチングの手順
ティーチングを実行するには、下記の手順にしたがって行います。

1． メモリ運転パラメータの［ティーチング対象］を設定
ティーチングの対象とする位置データを指令位置にするか、フィードバック位置にするかを
選択します。

2． ティーチングさせたい位置に軸を移動
JOGなどを使って、ティーチングさせたい位置に各軸を移動させます。

3． メモリ運転指令リレーエリアにある［ティーチングアドレス］を設定
ティーチングした位置データを格納したいシーケンス No.を設定します。

4． ティーチングの実行
［ティーチング］リレーを ONし、ティーチングを実行します。

タイミングチャート
位置データをシーケンス No.2に取り込むときのタイミングチャートは次のようになります。

ティーチングアドレスNo.

ONティーチング OFF

ON
ティーチング受付

OFF

ON
ティーチング完了 OFF

0002 Hex（シーケンスNo.2）
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9-6 インポジションチェック
指令位置への位置決め完了時に、サーボドライバの持つ位置決め完了を NC ユニットに取り
込んで、位置決め完了を判断する機能です。

使用手順
インポジションチェック機能を使うには、下記のような手順で行います。

1． 軸パラメータにある［位置決め完了入力機能］の設定
［位置決め完了入力機能］でサーボドライバからの位置決め動作完了信号を NCユニットに取
り込むかどうかを選択します。
サーボドライバによっては、位置決め完了信号の無いものもありますので、軸ごとに設定が
可能となっています。

2． 軸パラメータにある［位置決め監視時間］の設定
［位置決め監視時間］に［0］以外の数値を設定し、位置決め完了の監視を有効とします。［位
置決め完了入力機能］の設定と本設定により、直接運転の位置決め動作に対するインポジショ
ンチェックを行なうことができます。

3． シーケンスデータにある［位置決め完了入力監視有効］の設定
メモリ運転の場合は、上記の設定に加えて、シーケンスデータにある［位置決め完了入力監
視有効］により、シーケンスごとにインポジションチェックを行なうかどうかの設定を行な
うことができます。

使用方法
直接運転やメモリ運転の位置決め動作に対して、インポジションチェックを行うかどうかを
設定できます。
そのため、少しでも早く動作させたい場合には、インポジションチェックを待たずに、次の
動作に入らせます。
その逆に、確実に位置決め完了させてから、次の動作に入る場合には、インポジションチェッ
クを行います。

ただし、以下の停止動作時には、インポジションチェックは行われません。
同期制御
JOG運転
MPG運転
減速停止
エラーによる停止
原点復帰による反転動作時の停止
多重起動による反転動作時の停止
割込定寸送り制御による反転動作時の停止

使用上の注意

軸パラメータの［位置決め完了入力機能］で［1］（位置決め完了入力として使用する）を選択し
ていても、［位置決め監視時間］を［0］に設定しているとサーボドライバからの位置決め完了信
号は監視しません。サーボドライバからの位置決め完了信号を使用して位置決め動作の完了判断
を行なう場合は、［位置決め監視時間］に［0］以外の数値を設定してください。
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参考

軸パラメータにある［位置決め監視時間設定］と組み合わせると、位置決め指令のパルスを送出
後、監視時間以内にサーボドライバからの位置決め完了が入力されなければ、エラーを出すこと
も可能です。
軸パラメータの［位置決め監視時間］を［0］に設定している場合は、インポジションチェック
機能の設定に関わらず、位置決め完了信号は監視しません。インポジションチェック機能を使う
場合は、［位置決め監視時間］に［0］以外の数値を設定するようにします。

速度

●［位置決め監視時間設定］が［0］以外でインポジションチェック機能を使う場合

指令速度 パルス指令吐き出し後、位置決め完了信号を監視します
（監視時間内に位置決め完了入力がなければエラーになります）

時間

位置決め完了入力信号

位置決め動作完了

位置決め完了入力信号を受けて位置決め動作完了フラグが
ONします

速度

●［位置決め監視時間設定］が［0］、あるいはインポジションチェック機能を使わない場合

指令速度

時間

位置決め動作完了

位置決め完了入力信号の使用／不使用によらず、パルス指令
吐き出し終了時点で位置決め動作完了フラグがONします
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9-7 現在位置ラッチ機能
現在位置ラッチ機能とは、外部入力の割込入力が入力された時点の位置データを NC ユニッ
ト内に取り込む機能です。
位置データには、指令位置とフィードバック位置のどちらかを選択することが可能です。

使用手順
現在位置ラッチ機能を使用する場合は、下記手順にて設定してください。

1． 共通パラメータにある［ラッチ対象軸選択］の設定
［ラッチ対象軸選択］にて、外部信号接続コネクタにある割込入力に対して、どの軸の現
在位置をラッチするのかを設定します。
現在位置ラッチ 1対象軸選択が軸 1の割込入力と対応しています。同様に、現在位置ラッチ
2対象軸選択が軸 2の割込入力、現在位置ラッチ 3対象軸選択が軸 3の割込入力、現在位置
ラッチ 4対象軸選択が軸 4の割込入力となっています。
各ラッチ信号は、任意の軸を指定することができますが、1 軸に対して 3 か所以上のラッチ
信号を設定することはできません。

2． 軸パラメータの入力信号機能設定にある［割込信号機能選択］の設定
軸ごとに［割込信号機能選択］により、割込入力信号を現在位置ラッチ信号として使う
を選択します。

3． 軸パラメータの割込定寸送り設定にある［割込定寸送り基準位置／ラッチ対象位置選択］
の設定
［割込定寸送り基準位置／ラッチ対象位置選択］でラッチする位置を指令位置とするか、
フィードバック位置とするかを選択します。

4． 現在位置ラッチ有効の ON
直接運転指令リレーエリアにある［割込入力マスク有効／現在位置ラッチ有効］リレーを ON
します。
現在位置ラッチ有効が OFFのときは、割込入力を受け付けません。

5． 割込入力の起動
割込入力の立ち上がりで、位置データを NC ユニット内部に取り込みます。現在位置ラッチ
が実行されると、軸ステータスリレーエリアにある［ラッチ完了］が ONします。

6． データの読み出し
ラッチした位置データを読み出すには、IORD命令を使って読み出します。
データアドレスは下記のようになっています。

データの読み出しについては、第 8章　「データの転送」を参照してください。
7． ラッチ完了フラグのリセット
リセットを行わないと、次のラッチが実行できません。
ラッチ完了フラグをリセットするには、直接運転指令リレーエリアにある［ラッチ完了クリ
ア］を ONさせます。［ラッチ完了クリア］の実行によりラッチデータも 0クリアされます。

データ名称 パラメータ種別 ユニットアドレス

軸 1ラッチデータ 1201Hex
0000Hex（下位）

0001Hex（上位）

軸 2ラッチデータ 1202Hex
0000Hex（下位）

0001Hex（上位）

軸 3ラッチデータ 1203Hex
0000Hex（下位）

0001Hex（上位）

軸 4ラッチデータ 1204Hex
0000Hex（下位）

0001Hex（上位）
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タイミングチャート
現在位置ラッチ機能を使用する場合のタイミングチャートは次のようになります。

現在位置ラッチ有効

ラッチ完了クリア

現在位置ラッチ有効受付

ラッチ完了クリア受付

ラッチ完了

ラッチ入力

現在位置

現在位置ラッチ有効がOFF場合は、
ラッチ入力が発生しても、現在位置は
ラッチされません。

現在位置ラッチが実行されると、ラッチ完了が
ONします。ラッチ完了をクリアしない限り、
次の現在位置ラッチは実行されません。

ラッチ値

1004

1003

10031002

10010000

1000 1001

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

0000 0000
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9-8 バックラッシュ補正
駆動する側と駆動される側のかみ合い誤差をバックラッシュといいます。
バックラッシュがある場合、正方向からの位置決めと負方向からの位置決めでは、その分、
位置決めがずれてしまいます。このずれを少なくするためにバックラッシュ補正を行います。

機能概要
下図のように、正方向からの位置決めのあと、負方向へ位置決めするときや、位置決め方向
が反転するときなど、バックラッシュが発生します。バックラッシュ補正量で設定したパル
ス数分、多くパルス出力することによりバックラッシュを補正します。

NC ユニットの電源投入時または、リスタート実行後、最初の動作時は、バックラッシュ補
正は行われません。次に反対方向に動くときに補正が機能します。
NC ユニットでは、バックラッシュ補正量と、補正速度を軸パラメータで指定することがで
きます。
バックラッシュ補正速度を「0」に設定した場合、軸を起動する最初の速度で補正出力されま
す。

使用上の注意

バックラッシュ補正量のパルスを出力中に減速停止を ONした場合、すぐには減速停止せずに、
バックラッシュ補正量のパルスを出力完了後に停止します。バックラッシュ補正量に大きな値を
設定される場合は、ご注意願います。
回転軸時には、バックラッシュ補正量は、回転軸上限値を超えた値を設定することはできません。
設定した場合、パラメータエラーとなります。
軸送りモードが直動軸（有限長）の場合、指令位置の有効範囲は、バックラッシュ補正量分上下
限値が小さくなります。

参考

原点復帰時と MPG運転および同期送りでは、バックラッシュ補正は行われません。また、仮想軸
の場合、バックラッシュ補正は無効です。

負方向からの位置決め

同じ位置

バックラッシュ

正方向からの位置決め
駆動する側の位置＝駆動される側の位置

負方向からの位置決め
駆動する側の位置＝駆動される側の位置－バックラッシュの補正量

正方向からの位置決め

駆動される側

駆動する側
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バックラッシュ出力方式
バックラッシュ補正値の出力方式として、位置決め開始時に補正量を重畳する方式と位置決
め開始前に補正動作を行う方式の 2つの出力方式があります。

位置決め開始時に補正量を重畳する方式
位置決め動作の最初の指令値にバックラッシュ補正量を加算して出力する方式です。

使用上の注意

位置決め開始時に補正量を重畳する方式の場合、1制御周期内でバックラッシュ補正量を出力し
ます。そのため、バックラッシュ補正量は制御周期と最高速度により制限されます。バックラッ
シュ補正量が 1制御周期で出力できない場合は、エラーとなります。

位置決め開始前に補正動作を行う方式
バックラッシュ補正量と補正速度指定により補正値を出力する方式です。

使用上の注意

位置決め開始前に補正動作を行う方式は円弧補間制御および、終了パターン［連続 3］では、使
用できません。起動時エラーとなります。

速度

1制御周期時間で補正量＋最初の指令パルスを出力

時間

速度

バックラッシュ補正量と補正速度での移動時間

時間
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フィードバック位置へのバックラッシュ補正
バックラッシュ補正はフィードバック位置に対しても機能します。設定は、軸パラメータの
［バックラッシュ設定］を共用しています。
バックラッシュ補正をフィードバック位置に対して行う場合は、指令位置とフィードバック
位置の［モータ 1回転の指令パルス数］を一致させることが必要となります。
指令位置については、5-28 ページの「指令位置単位設定」を、フィードバック位置について
は、5-47 ページの「偏差監視機能設定」を参照してください。

また、フィードバック位置だけ［フィードバックパルス入力バックラッシュ有効］にてバッ
クラッシュ補正機能を有効／無効の切り替えができます。
これは、フィードバックにはセミクローズドループ方式とフルクローズドループ方式がある
ためです。セミクローズドループ方式の場合には有効とし、フルクローズドループ方式の場
合は、無効とします。
［フィードバックパルス入力バックラッシュ有効］については、5-43 ページの「フィードバッ
クパルス入力設定」を参照してください。

位置指令 モータ

セミクローズド
エンコーダ

機械

フルクローズド
エンコーダ

フィードバック位置

ドライバ

フルクローズドエンコーダを
フィードバックさせる場合は
フィードバックにはバックラ
ッシュ補正は不要

セミクローズドエンコーダを
フィードバックさせる場合は
指令と同じバックラッシュ補
正を行う

NCユニット
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ユニット間同期制御機能

ユニット間同期制御機能の概要と、ユニット間同期制御機能を使用するための
手順について説明します。
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同期グループ停止 ....................................................................... 10-10
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10-1 概要
NCユニットは CJ2 CPU（ユニット Ver.1.1以上）と組み合わせることにより、CPUが NC
ユニットの入出力処理を一定間隔で同期させる「ユニット間同期制御機能」を使用すること
が可能となります。
ここでは、ユニット間同期制御機能の概要と、ユニット間同期制御機能を使用するための手
順について説明します。

ユニット間同期制御機能とは
CPU ユニットが一定周期で発信する同期信号により、CPU ユニットと複数の高機能ユニッ
ト間の各内部処理の開始タイミングおよびデータ交換を同期化する機能です。

内部処理の開始を同期化
CPUユニットは、高機能ユニットとのデータ交換と同期して、割込タスクを実行することが
できます。
複数の高機能ユニットは、CPUユニットからの同期信号に合わせて、各ユニットの内部処理
の開始タイミングを同期させます。

データ交換を同期
CPUユニットと複数の高機能ユニット間、および高機能ユニット同士で、同期信号に合わせ
たタイミングでデータの交換を行います。

使用上の注意

ユニット間同期制御機能を使用するには、以下の組み合わせであることが必要です。
CJ2H CPUユニット ユニット Ver.1.1以上
ユニット間同期制御機能対応の高機能ユニット（以降「同期ユニット」と呼びます）
ユニット間同期制御機能を使用する場合、NCユニットの内部制御周期は、CPUユニットの
同期制御周期に同期します。そのため NC ユニットの応答性は同期制御周期に応じて変化し
ます。

PA205R

POWER

INPUT
AC100-240V

L2/N

L1

DC24V
AC240V
OUTPUT

RUN

PERIPHERAL

ERR/ALM
RUN

INH

COMM
PRPHL

CONTROLLER
PROGRAMMABLE

PORT

OPEN

BUSY
MCPWR

BKUP

CPU64-EIP
CJ2H
SYSMAC

NS
MS

COMM

10M
100M

CJ2 CPUユニット
（ユニットVer.1.1以上）

①CPUユニットが
　同期信号を発信する

②互いの内部処理の
　同期をとる

③同期したタイミング
　でデータ交換する

各ユニットの内部処理

同期データリンク

複数の高機能ユニット間の動作が同期した上で、データ交換可能

同期割込タスク

高機能ユニット
（ユニット間同期制御機能対応のユニット）

同期信号
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設定手順
ユニット間同期制御は、CPU装置上に装着された同期ユニットに対して機能します。
CPU の PLC システム設定で同期ユニットを登録し、ユニット間同期制御を有効とすること
により、ユニット間同期制御が動作するようになります。

ユニット間同期制御を行う手順を下記に示します。

1． PLCシステム設定の登録
CX-Programmerの PLCシステム設定の［ユニット間同期設定］に対して、［同期制御を使用
する］にチェックをします。
［同期サイクルタイム］の設定を行い、［同期ユニット］、および同期データリンクエリアの
［入力サイズ］、［出力サイズ］の登録を行います。

使用上の注意

 NCユニットを使用してユニット間同期制御を行う場合、同期サイクルタイムは、1～ 10msの範
囲で設定しください。
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2． NCユニットの同期制御パラメータの設定
PLC システム設定の［ユニット間同期設定］画面から高機能ユニット設定を選択し、NC ユ
ニットの［出力エリア］、［入力エリア］の割り付けを設定します。

3． PLCシステム設定、および NCユニットの設定の転送
CX-Programmer の転送画面で、［PLC システム設定］と［高機能ユニット設定］を選択し、
PLCへ
転送します。

ユニット間同期制御による同期データリンクと、それを利用した NC ユニットの同期送り機
能については、10-8 ページの「同期データリンク」および 10-13 ページの「同期送り」を参
照してください。
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高機能ユニットリスタートの注意事項
ユニット間同期制御機能を実行する場合、高機能ユニットリスタートは、次のように機能し
ます。

高機能ユニットリスタート（AR502）
ユニット間同期制御は CPU と全同期ユニットとが同じ制御タイミングで動作する機能であ
るため、同期ユニット個別のリスタートはできません。同期ユニットのいずれかに対して高
機能ユニットリスタートを実行した場合は、全同期ユニットに対して一斉にリスタートが実
行され、ユニット間同期制御機能全体のリスタートとして機能します。
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10-2 パラメータの設定
ここでは、ユニット間同期制御を行うときに使用する［共通パラメータ］、［軸パラメータ］
について説明します。

共通パラメータの設定
ユニット間同期制御機能に関する共通パラメータの設定は、下記のパラメータのみとなりま
す。

同期制御モード選択
同期リンクデータを CPUへ出力する設定がされている場合のみ有効となります。
同期制御モード選択の有効タイミングは、電源投入時、リスタート時または、セットアップ時
となります。

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 初期値

同期データリンク
送信選択 1

各データ選択で、軸 No.とモニタ種別
を選択します。

1ワードの上 2桁が軸 No.を表し、下 2
桁がモニタ種別を表します。

軸 No.
01～ 04：物理軸 No.を表します
F1：外部エンコーダ軸を表します

モニタ種別
00：フィードバック現在位置
01：指令現在位置
02：位置偏差
03：現在速度（フィードバック位置
　　から算出）
04：現在指令速度

0100Hex～
0404Hex

F100Hex～
F104Hex

軸 1、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 2

軸 2、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 3

軸 3、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 4

軸 4、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 5

軸 1、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 6

軸 2、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 7

軸 3、
フィードバック
現在位置

同期データリンク
送信選択 8

軸 4、
フィードバック
現在位置
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軸パラメータの設定
ユニット間同期制御機能に関する軸パラメータの設定は、［同期グループ停止選択］と［同期
送り指令位置データ］の 2つのパラメータとなります。

同期グループ停止選択
同期データリンクエリアは CPUの I/Oエリアの 1200～ 1295CHに割り付けられています。
CPU側と NCユニット側それぞれの設定により、各 NCユニット間の割り付けエリアとデー
タ交換することができます。
同期グループ停止選択は、同期データリンクエリアの 1200CHの 00～ 14ビットに対応して
おり、各ビットの ONに対して停止するか、しないかを選択します。

パラメータ名称 ビット 機　　能 設定範囲 初期値

同期グループ停止
選択 00

同期データリンクエリアの 1200CH 00ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：00ビットの ONを無視します
1：00ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

01
同期データリンクエリアの 1200CH 01ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：01ビットの ONを無視します
1：01ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

02
同期データリンクエリアの 1200CH 02ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：02ビットの ONを無視します
1：02ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

03
同期データリンクエリアの 1200CH 03ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：03ビットの ONを無視します
1：03ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

04
同期データリンクエリアの 1200CH 04ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：04ビットの ONを無視します
1：04ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

05
同期データリンクエリアの 1200CH 05ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：05ビットの ONを無視します
1：05ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

06
同期データリンクエリアの 1200CH 06ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：06ビットの ONを無視します
1：06ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

07
同期データリンクエリアの 1200CH 07ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：07ビットの ONを無視します
1：07ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

08
同期データリンクエリアの 1200CH 08ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：08ビットの ONを無視します
1：08ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0
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同期グループ停止については、10-10 ページの「同期ユニットの停止機能」を参照してくだ
さい。

同期送り指令位置データ
同期送り機能の指令位置として使用する同期データリンクエリアの出力データを選択しま
す。

同期グループ停止
選択
（続き）

09
同期データリンクエリアの 1200CH 09ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：09ビットの ONを無視します
1：09ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

10
同期データリンクエリアの 1200CH 10ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：10ビットの ONを無視します
1：10ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

11
同期データリンクエリアの 1200CH 11ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：11ビットの ONを無視します
1：11ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

12
同期データリンクエリアの 1200CH 12ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：12ビットの ONを無視します
1：12ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

13
同期データリンクエリアの 1200CH 13ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：13ビットの ONを無視します
1：13ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

14
同期データリンクエリアの 1200CH 14ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：14ビットの ONを無視します
1：14ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

15 － － －

パラメータ名称 ビット 機　　能 設定範囲 初期値

パラメータ名称 機　　能 設定範囲 初期値

同期送り指令位置
データ

CPUによって自ユニットに割り付けられた同期
データリンクの出力データ先頭チャネルからの相
対位置（チャネル数）で設定します。

0000Hex～
出力サイズ上限

軸 1：0000Hex
軸 2：0002Hex
軸 3：0004Hex
軸 4：0006Hex
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10-3 同期データリンク
CPUと同期ユニットの間のデータ交換は、同期データリンクエリアを使用することにより行
います。
同期データリンクは、CPUの I/Oメモリの 1200～ 1295CHに割り付けられています。
CPU側と同期ユニット側それぞれの設定により、各ユニット間の割り付けエリアとデータ交
換する情報の種別が設定されます。

同期データリンクの設定
まず、CPU側のPLCシステム設定により、同期データリンクエリアの割り付けを設定します。

1． 入力エリア開始位置の設定
PLCシステム設定の［同期データリンクエリア割付］設定から、同期データリンクの［入力
エリア］開始位置を設定します。これにより、同期データリンクエリアは、出力（CPU →
NCユニット）エリアと入力（NCユニット→ CPU）エリアに分割されます。

2． 同期ユニットの登録
3． 出力サイズ、入力サイズの設定
登録した同期ユニットに対して、同期データリンクの出力サイズ、入力サイズを設定します。
各ユニットに関して、設定されたサイズの出力エリアが同期データリンクエリアの先頭から、
入力エリアが入力エリア開始位置から順に割り付けられます。

設定例

ＣＰＵ 同期ユニット1 同期ユニット2 同期ユニット3
1200
～1201

CPU（2CH） CPU（2CH） CPU（2CH） CPU（2CH）

1202
～1209

同期ユニット1
（8CH）

同期ユニット1
（8CH）

1210
～1217

同期ユニット2
（8CH）

同期ユニット2
（8CH）

1218
～1225

同期ユニット2
（8CH）

同期ユニット3
（8CH）

～1249
1250
～1257

同期ユニット1
（8CH）

同期ユニット1
（8CH）

1258
～1265

同期ユニット2
（8CH）

同期ユニット2
（8CH）

1266
～1273

同期ユニット3
（8CH）

同期ユニット3
（8CH）

～1295

CPU ②同期ユニットの登録 ③出力サイズ、入力サイズの選択
同期データリンクエリア
1200 CH ← CPU 出力2チャネル

出力8チャネル
出力8チャネル
出力8チャネル
　　：

← 同期ユニット1
同期ユニット2
同期ユニット3
　　：

←
←

①入力エリア開始位置の設定 1250 C H ← 同期ユニット1
同期ユニット2
同期ユニット3
　　：

入力8チャネル
入力8チャネル
入力8チャネル
　　：

←
←

1295 CH

出
力
エ
リ
ア

入
力
エ
リ
ア
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次に、同期ユニット側のパラメータにより、同期データリンクの入出力データの種別を設定
します。

4． 同期ユニットの出力エリア割付選択
各同期ユニットに割り付けられた出力エリアに与えられるデータに関して、同期ユニットで
どのように使用するかを設定します。NC ユニットの場合は、各軸の同期送り指令位置デー
タとして、どのチャネルのデータを使用するかを選択します。

5． 同期ユニットの入力エリア割付選択
各同期ユニットに割り付けられた入力エリアに対して、同期ユニットからどのデータを渡す
かを設定します。NC ユニットの場合は、各軸の指令現在位置、フィードバック現在位置を
選択することができます。

設定例

CPU 同期ユニット1 同期ユニット2 同期ユニット3
1200 CH

1202 CH

1210 CH
④同期ユニットの出力エリア割付選択
　（出力先の選択）

1218 CH 1218 C H　軸1同期送り指令位置データ
1220 C H　軸2同期送り指令位置データ
1222 C H　軸3同期送り指令位置データ
1224 C H　軸4同期送り指令位置データ

1250 CH

1258 CH
⑤同期ユニットの入力エリア割付選択
　（入力データ種別の選択）

1266 CH 1266-1267 CH 軸1 フィードバック現在位置
1268-1269 CH 軸2 フィードバック現在位置
1270-1271 CH 軸3 フィードバック現在位置
1272-1273 CH 軸4 フィードバック現在位置

1295 CH
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10-4 同期ユニットの停止機能
ユニット間同期制御を実行しているすべての同期ユニット、あるいは任意の組み合わせの同
期ユニットに対して、実行中の機能を停止する指令を CPUから与えることできます。
同期ユニットの停止機能としては、すべての同期ユニットに対して停止指令を与える全同期
ユニット停止と、あらかじめ設定した組み合わせのユニットに対して停止指令を与える同期
グループ停止があります。

全同期ユニットの停止
同期データリンクエリアの 1200CH の 15 ビットは、全同期ユニット停止リレーとなってい
ます。
このリレーを ON することにより、全同期ユニットに対して実行中の動作を停止する指令が
一斉に与えられます。

同期グループ停止
同期データリンクエリアの 1200CHの 00～ 14ビットは、同期グループ停止リレーとなって
います。本リレーを ON すると、同期ユニット側の軸パラメータにある［同期グループ停止
選択］で該当するビットが選択されている同期ユニットに対して、実行中の動作を停止する
指令が与えられます。
軸パラメータにある［同期グループ停止選択］の設定を以下に示します。

CPU

1200CH
15 00

同期ユニット1 同期ユニット2 同期ユニット3

全同期ユニット停止
停止指令

停止指令
停止指令

停止指令
停止指令

同期ユニット4

停止指令

同期グループ
停止選択：
ビット02=1

02
同期グループ
停止選択：
ビット02=1

同期グループ
停止選択：
ビット02=0

同期グループ
停止選択：
ビット02=0

同期
グループ停止

パラメータ名称 ビット 機　　能 設定範囲 初期値

同期グループ停止
選択 00

同期データリンクエリアの 1200CH 00ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：00ビットの ONを無視します
1：00ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

01
同期データリンクエリアの 1200CH 01ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：01ビットの ONを無視します
1：01ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

02
同期データリンクエリアの 1200CH 02ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：02ビットの ONを無視します
1：02ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

03
同期データリンクエリアの 1200CH 03ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：03ビットの ONを無視します
1：03ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0
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同期グループ停止
選択
（続き）

04
同期データリンクエリアの 1200CH 04ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：04ビットの ONを無視します
1：04ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

05
同期データリンクエリアの 1200CH 05ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：05ビットの ONを無視します
1：05ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

06
同期データリンクエリアの 1200CH 06ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：06ビットの ONを無視します
1：06ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

07
同期データリンクエリアの 1200CH 07ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：07ビットの ONを無視します
1：07ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

08
同期データリンクエリアの 1200CH 08ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：08ビットの ONを無視します
1：08ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

09
同期データリンクエリアの 1200CH 09ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：09ビットの ONを無視します
1：09ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

10
同期データリンクエリアの 1200CH 10ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：10ビットの ONを無視します
1：10ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

11
同期データリンクエリアの 1200CH 11ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：11ビットの ONを無視します
1：11ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

12
同期データリンクエリアの 1200CH 12ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：12ビットの ONを無視します
1：12ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

13
同期データリンクエリアの 1200CH 13ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：13ビットの ONを無視します
1：13ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

14
同期データリンクエリアの 1200CH 14ビットの
ONに対する動作を選択します。
0：14ビットの ONを無視します
1：14ビットの ONで停止を実行します

0～ 1 0

15 － － －

パラメータ名称 ビット 機　　能 設定範囲 初期値
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10-5 同期ユニットで検出される異常
ユニット間同期制御機能は、CPUの同期サイクルタイムに同期して、すべての同期ユニット
の制御処理が連動するため、固有の異常検出機能を持ちます。
ここでは、ユニット間同期制御に関する異常について説明します。

同期時間監視タイムアウト
CPUから同期ユニットに対して同期サイクルタイムごとに与えられるタイミング信号が、前
回の通知から 100msを超過した場合に発生します。
この異常が発生すると、同期ユニットは実行中の処理を中断し、ユニット間同期制御を停止
します。異常から復帰するためには、異常要因を取り除いた上で、同期ユニットのリスター
トが必要となります。

同期データリンク受信エラー
CPU から同期ユニットに対して同期サイクルタイムごとに与えられるタイミング信号が、2
回連続して正常に受け付けられなかった場合に発生します。
この異常が発生すると、同期ユニットは実行中の処理を中断しますが、ユニット間同期制御
は継続します。異常から復帰するためには、異常要因を取り除いた上で、同期ユニットのエ
ラーリセットを実行します。

同期データリンク受信ワーニング
CPU から同期ユニットに対して同期サイクルタイムごとに与えられるタイミング信号が、1
回、正常に受け付けられなかった場合に発生します。
この異常はワーニングとして継続異常となります。この異常が発生したサイクルの同期デー
タは無効となり、同期ユニットは、前回与えられたデータに基づく制御を継続します。

同期処理時間オーバー
同期ユニットの処理時間に対して設定された同期サイクルタイムが短いため、同期ユニット
の処理が間に合わない場合に発生します。
同期処理時間オーバー発生時は、ユニットエラーステータスの同期処理時間オーバービット
（n+13CH 0.3 ビット）を ON し、動作を継続します。この異常が発生したサイクルの同期
データは無効となり、同期ユニットは、前回与えられたデータに基づく制御を継続します。
同期処理時間オーバービットは、次に正常に同期ユニットの処理が行われると OFFします。
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10-6 同期送り
同期送りとは、CPUから NCユニットに対して同期データリンクによって指令位置を逐次与
えることにより、同期サイクルタイムに一致した制御周期で位置決め動作を行う機能です。

機能概要
直接運転指令リレーエリアの［同期送りリレー］を ON している間、次の同期サイクルタイ
ム 1周期に位置決めするための移動量を出力します。
移動量の設定は、NC ユニット各軸の同期送り指令位置データとして指定している同期デー
タリンクエリアに絶対位置で設定します。

使用上の注意

同期送りは、現在位置から同期送り指令位置データで指令された移動量分のパルスを同期サイク
ルタイム 1周期で出力します。そのため、同期送り指令位置データに与える指令位置によっては
急激な動作となる場合があります。
軸送りモードが回転軸の場合、同期送りは、常に近回りで動作します。
同期送りは、軸パラメータの最高速度が無効となります。

直接運転指令リレー 同期送り

軸ステータスリレー 同期送り受付

軸ビジー

同期送り中

同期データリンク
出力エリア

軸1同期送り
指令位置データ 0 9 17 25 32 38 43 47 49 50 49 47 43 38 32 25 17 9 0

現在位置 49 50 49

43 38
38 32

32 25
25 17

17 9

0 9

時間
同期サイクルタイム

43
4747
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同期送りの手順
同期送りを実行するには、ユニット間同期制御に関する設定と、直接運転指令リレーエリア、
軸ステータスリレーエリアの割り付けが必要です。
直接運転指令リレーについては、5-62 ページの「直接運転指令リレー」を、軸ステータスリ
レーエリアについては 5-65 ページの「軸ステータスリレー」を参照してください。
以下の手順では、これらのリレーエリアが割り付けられているものとします。

1． ユニット間同期制御の設定
NCユニットを同期ユニットとして、ユニット間同期制御を機能するように設定します。

2． 同期データリンクの設定
10-8 ページの「同期データリンク」にしたがい、同期送りを行う軸の同期送り指令位置デー
タの出力エリアを割り付けます。

3． ユニット間同期制御の開始
4． ドライバを運転状態にします
5． 同期送りの開始
直接運転指令リレーエリアの［同期送りリレー］を ONします。
軸ステータスリレーエリアの［同期送り受付］が ON したら、同期送り指令を受け付ける状
態になっています。

6． 同期送り指令位置データを与える
同期データリンクの同期送り指令位置データ出力エリアに対して、絶対位置で指令位置を与
えます。

以上の手順により、同期送りが可能となります。
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サンプルプログラム
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11-1 プログラム例の概要
ここでは、本章で紹介されているプログラム例の動作をテスト装置を使用して確認するとき
の設定について説明します。

使用上の注意

本章に示しているサンプルプログラムは、NC ユニットの機能を使用する上で、PLC本体とNC ユ
ニット間のインタフェースにかかわるラダー回路のみで構成されています。
実際の機械に対してプログラムを組む際は、本プログラム例で示した回路のほかに、機械の動き
に関するインターロック回路やほかの機器からの入出力、制御手順等に関する回路を追加してく
ださい。NC ユニットに対して意図した動作指令が与えられるプログラムとなるようにしてくだ
さい。
また、作成したユーザプログラムは、十分な動作確認を行ったのち、本運転に移行してください。

使用機器
NCユニットを使用して位置決めをするために最低限以下の機器が必要です。

NCユニットについて
使用する NCユニットは 2軸用の形 CJ1W-NC214/NC234とします。

NCユニットの号機 No.を「2号機」として、この章のサンプルプログラムを作成します。 
従いまして、ユニット制御入出力リレーエリア先頭チャネルは 2020CHとなります。
また、NC ユニットは PLC 上に 1 台使用するものとします。
異なる号機 No.で使用する場合は、ユニット制御入出力リレーエリアのチャネル番号を下式
にしたがって読みかえるようにしてください。

ユニット制御入出力リレーエリア先頭チャネル：n = 2000 + 10 × 号機 No.

種　　類 備　　　考

NCユニット 形 CJ1W-NC214/NC234/NC414/NC434

SYSMAC CJシリーズ
CPUユニット

形 CJ2H-CPU□□

電源ユニット 形 CJ1W-P□□□□

モータ・ドライバ一式 サーボモータ／ドライバ／モータ・ドライバ間ケーブル
ステッピングモータ／ドライバ／モータ・ドライバ間ケーブル
NCユニット・ドライバ間制御ケーブル

DC24V電源 直流電源

ツール CX-Programmer

パソコン CX-Programmerを使用するのに必要です。
（CPUユニットとの接続ケーブルが別途必要となります。）
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設置と配線
使用する機器を「第 3章 設置と配線」にしたがって、設置、配線してください。
サーボドライバの入出力信号には、制御入力用 DC24V 電源と正方向／負方向限界入力が接
続されているものとします。
また、原点復帰を実行する場合は、原点近傍入力も接続してください。

機械系の構成
機械系の構成は 2軸共に下記のようにします。

パラメータの設定
このサンプルプログラムでは、共通パラメータ、軸パラメータ、メモリ運転パラメータの設
定を下記のようにします。

共通パラメータ
運転用入出力リレー割付設定を下記のように設定します。
共通パラメータの詳細については、5-5 ページの「共通パラメータ」を参照してください。

手動運転指令リレーエリア選択
W100CHを先頭チャネルとします。

直接運転指令リレーエリア選択
W110CHを先頭チャネルとします。

メモリ運転指令リレーエリア選択
W160CHを先頭チャネルとします。

項　目　名 機械構成

使用するモータ サーボモータ／サーボドライバ

モータ定格回転数 3000r/min

エンコーダ分解能 2000パルス／回転

モータ 1回転の移動量 5mm

単位系 ［mm］で、最小単位を［0.01mm］とする

最高速度 250mm/s（3000r/min）

起動速度 0mm/s（サーボモータを使用するため）

加速時間 0.1s（加速度一定）

減速時間 0.1s（加速度一定）
11-2CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）
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軸ステータスリレーエリア選択
W180CHを先頭チャネルとします。

メモリ運転ステータスリレーエリア選択
W240CHを先頭チャネルとします。

軸パラメータ
ここでは、サンプルプログラム上、必要な軸パラメータについてのみ、記載します。
なお、軸パラメータの詳細については、5-12 ページの「軸パラメータ」を参照してください。

軸種別設定
軸 1、軸 2を［物理軸］とし、軸 3、軸 4については、［未使用軸］とします。

指令位置単位設定

*本設定により位置指令単位は [0.01mm]速度指令単位は [0.01mm/s]となります。

速度・加減速度設定
軸 1、軸 2共に同じ設定とします。

原点復帰設定

パラメータ名称 設　定 単　位

座標単位系選択 mm* －

モータ 1回転の
フィードバックパルス
数

2000 パルス

モータ 1回転の移動量 5 mm

単位倍率 100倍 * －

電子ギヤ補正分子 1 －

電子ギヤ補正分母 1 －

パラメータ名称 設　定 単　位

最高速度 25000 0.01mm/s

起動速度 0 0.01mm/s

加減速カーブ選択 台形 －

加減速時間選択 加速度一定 －

減速停止時間指定 100 ms

パラメータ名称 設　定 単　位

原点復帰動作モード 近傍反転あり
反転時高速 －

原点復帰速度 10000 0.01mm/s

原点復帰近傍速度 1000 0.01mm/s

原点復帰加速時間 100 ms

原点復帰減速時間 100 ms
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11-2 基本プログラム例
ここでは、NCユニットの基本機能に関するラダープログラム例を示します。

使用上の注意

本プログラム例を参考にする際は、装置の動作条件に合うように適切なインターロック回路を追
加してください。

サーボロック／サーボアンロック
本プログラム例では、軸 1を対象として、サーボロック、サーボアンロックを実行します。
なお、手動運転指令リレーエリア選択ならびに軸ステータスリレーエリア選択は共通パラ
メータの設定に基づくものとします。

原点復帰
本プログラムでは、軸 1を対象として原点復帰を実行します。

W100.00

サーボロック
実行

サーボロック

サーボ
アンロック中

W183.00 W180.00 W185.12 W182.00

サーボロック

W100.00

サーボロック
受付

軸エラー
フラグ

ビジー
フラグ

サーボ
アンロック実行

W100.15

サーボ
アンロック

W180.15

サーボ
アンロック受付

サーボアンロック

W100.15

W100.10

原点復帰
実行

原点復帰

サーボロック中
（軸停止中）

W183.01 W180.10 W185.12 W182.00

原点復帰

W100.10

原点復帰
受付

軸エラー
フラグ

ビジー
フラグ
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11-3 直接運転
ここでは、直接運転でのサンプルプログラム例を示します。

使用上の注意

本プログラム例を参考にする際は、装置の動作条件に合うように適切なインターロック回路を追
加してください。

データメモリでの位置決め
直接運転でデータメモリ上のデータを順次転送することで、一連の位置決めができます。
運転用データエリアに設定された各指令データにしたがって位置決めを実行します。
設定された位置データをアブソリュートデータと見るか、インクリメントデータと見るかは
絶対移動ビットで起動するか、相対移動ビットで起動するかで判断します。

動作例
データメモリ上の位置データを使用し、絶対移動による位置決めの動作例を以下に示します。
原点はあらかじめ、原点復帰または、現在位置プリセットで設定してください。

1）原点で動作開始スイッチを ONすると、軸 1が正方向に 50.00mm位置決めします。
2）続いて、動作開始スイッチを ONするごとに、軸 1が正方向に 100.00mm、200.00mmに位
置決めし、原点に戻って停止します。

なお、加速時間、減速時間は 0.1sとしますが、加速度一定とするか、時間一定とするかは軸
パラメータの［速度・加減速度設定］によって変わります。詳しくは 5-21 ページの「速度・
加減速度設定」を参照してください。

正方向
軸1

30.00
20.00
10.00

0

250.00

速度（mm/s）

① ② ③

④

動作開始 動作開始 動作開始 動作開始

50.00 100.00 200.00 (mm)
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データメモリの設定
本プログラム例ではデータメモリエリア D00000～ D00019を使用し、運転用出力リレーエ
リアに以下の位置データを設定します。

データメモリ 設定値 設定内容

D00000 5000
(1388Hex)

位置指令：50.00mm（モータ 10回転の位置）

D00001 0000Hex

D00002 1000
(03E8Hex)

指令速度：10.00mm/s

D00003 0000Hex

D00004 10000
(2710Hex)

位置指令：100.00mm（モータ 20回転の位置）

D00005 0000Hex

D00006 2000
(07D0Hex)

指令速度：20.00mm/s

D00007 0000Hex

D00008 20000
(4E20Hex)

位置指令：200.00mm（モータ 40回転の位置）

D00009 0000Hex

D00010 3000
(0BB8Hex)

指令速度：30.00mm/s

D00011 0000Hex

D00012 0000Hex 位置指令：0.00mm

D00013 0000Hex

D00014 25000
(61A8Hex)

指令速度：250.00mm/s

D00015 0000Hex

D00016 0064Hex 加速時間：100ms

D00017 0000Hex

D00018 0064Hex 減速時間：100ms

D00019 0000Hex
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プログラム例
本プログラム例は、サーボモータがサーボロック中に実行されるものとします。

D00020は、間接指定で使用しています。
［絶対移動］などのリレーエリアの設定は、11-2 ページの「パラメータの設定」を参照して
ください。

運転開始 SW

W110.00

絶対移動指令

W181.00

絶対移動指令
受付

絶対移動指令

W110.00

@XFER

&4

@D20

W112

@＋

#4

D20

D20

=

#10

D20

MOV

#0

D20

運転開時
1サイクル
ONフラグ

MOV

#0

D20

XFER

&4

D16

W118

P_First_Cycle

W185.12

軸エラー
フラグ

W183.00

サーボ
アンロック中

W183.09

即停止中

W183.08

減速停止中

W185.10

実行時
エラー
フラグ

データメモリ
のデータを転送

データメモリ
エリアのポイ
ントを加算

データの終了を
判定

データメモリ
エリアのポイ
ントを初期化

データメモリ
の加速時間、
減速時間データ
を転送
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速度制御
本プログラム例では、軸 1に登録されたサーボドライバを対象として、直接運転指令リレー
エリアの速度制御リレーにより速度制御を実行します。

動作例
データメモリ上の位置データを使用し、速度制御による速度変更の動作例を以下に示します。

1）動作開始スイッチを ONすると、軸 1が 250.00mm/sで速度制御を開始します。
2）続いて、動作開始スイッチを ON するごとに、軸 1 が 100.00mm/s、200.00mm/s に速度変
更します。

3）最後に、動作停止スイッチを ONしてサーボモータを停止させます。

なお、加速時間、減速時間は 0.1sとしますが、加速度一定とするか、時間一定とするかは軸
パラメータの［速度・加減速度設定］によって変わります。詳しくは 5-21 ページの「速度・
加減速度設定」を参照してください。

データメモリの設定
本プログラム例ではデータメモリエリア D00000～ D00019を使用し、運転用出力リレーエ
リアに以下の位置データを設定します。

時間

250.00

200.00

速度（mm/s）

動作開始 動作終了速度変更1 速度変更2

100.00

データメモリ 設定値 設定内容

D00000 25000
(61A8Hex)

指令速度：250.00mm/s

D00001 0000Hex

D00002 10000
(2710Hex)

指令速度：100.00mm/s

D00003 0000Hex

D00004 20000
(4E20Hex)

指令速度：200.00mm/s

D00005 0000Hex

D00006 0064Hex 加速時間：100ms

D00007 0000Hex

D00008 0064Hex 減速時間：100ms

D00009 0000Hex
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プログラム例
本プログラム例は、サーボモータがサーボロック中に実行されるものとします。

運転開始 SW

W110.02

速度制御指令

W181.02

速度制御指令
受付

速度制御指令

W110.02

@XFER

&2

@D10

W114

@＋

#2

D10

D10

=

#6

D10

MOV

#0

D10

W185.12

軸エラー
フラグ

W183.00

サーボ
アンロック中

W183.09

即停止中

W183.08

減速停止中

W185.10

実行時
エラー
フラグ

データメモリ
の速度データを
転送

データメモリ
エリアのポイ
ントを加算

データの終了を
判定

運転開時
1サイクル
ONフラグ

MOV

#0

D10

XFER

&4

D6

W118

P_First_Cycle
データメモリ
エリアのポイ
ントを初期化

データメモリ
の加速時間、
減速時間データ
を転送

動作停止 SW

W100.14

軸減速停止

W180.14

軸減速停止
受付

軸減速停止

W100.14W183.00

サーボ
アンロック中

W183.09

即停止中

W185.12

軸エラー
フラグ

W185.10

実行時
エラー
フラグ
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減速停止と即停止
本プログラム例では、軸 1に登録されたサーボドライバを対象として、手動運転指令リレー
エリアの減速停止リレーにより減速停止を実行します。
なお、即停止については、外部信号接続コネクタの A7（軸 1）への入力となります。
即停止については、2-8 ページの「外部入出力回路」を参照してください。

プログラム例
本プログラムはサーボモータが回転中に実行されるものとします。

動作停止 SW

W100.14

軸減速停止

W180.14

軸減速停止
受付

軸減速停止

W100.14W183.00

サーボ
アンロック中

W183.09

即停止中

W185.12

軸エラー
フラグ

W185.10

実行時
エラー
フラグ
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11-4 メモリ運転
ここでは、メモリ運転でのサンプルプログラム例を示します。

使用上の注意

本プログラム例を参考にする際は、装置の動作条件に合うように適切なインターロック回路を追
加してください。

繰り返し動作
メモリ運転で、終了パターンの［END］を利用して、動作を繰り返し実行することができます。
シーケンスデータの終了パターンを［END］に設定すると、再度起動した場合、前回のシー
ケンス No.有効時のシーケンス No.に戻って位置決めを実行します。

動作例
該当の動作を繰り返す場合の動作例を以下に示します。
原点はあらかじめ、原点復帰または、現在位置プリセットで設定してください。

1）原点で動作開始スイッチを ONすると、軸 1が正方向に 100.00mmの位置で停止します。
2）動作開始スイッチを ONすると連続パターンで位置決めされ、軸 1が正方向に 450.00mmま
で位置決めして停止します。

3）動作開始スイッチを ONすると連続パターンで位置決めされ、軸 1の原点に位置決めして停
止します。

4）動作開始スイッチを ONすると上記 1）～ 3）を繰り返します。

メモリ運転パラメータ
ここでは、サンプルプログラム上、必要なメモリ運転パラメータについてのみ、記載します。
なお、メモリ運転パラメータの詳細については、5-51 ページの「メモリ運転パラメータ」を
参照してください。

タスク構成軸設定

① ②

③

100.00 225.00 325.00 450.00

速度（mm/s）

動作開始 動作開始 動作開始

250.00

250.00

200.00

150.00

0

75.00

正方向
軸1 (mm)

パラメータ名称 設　定 単　位

構成軸 軸 1使用 －
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メモリ運転データの設定
動作例のように動かすには、下記のようにシーケンスデータを設定してください。
11-3 ページの「軸パラメータ」の設定により、指令単位は [0.01mm]となります。

シーケンス No.1

シーケンス No.2

シーケンス No.3

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 10000 指令単位 Mコード 出力しない －

コマンド 位置決め動作 － 軸指定 軸 1 －

シーケンス開始条件 条件なし － 位置指定 絶対位置指定 －

シーケンススキップ条
件 条件なし － 軸 1指令速度 15000 指令単位／ s

終了パターン 単独 － 軸 1加速時間 100 ms

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 軸 1減速時間 100 ms

ドウェルタイマ なし －

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 22500 指令単位 Mコード 出力しない －

コマンド 直線補間動作 － 軸指定 軸 1 －

シーケンス開始条件 条件なし － 位置指定 絶対位置指定 －

シーケンススキップ条
件 条件なし － 軸 1指令速度 25000 指令単位／ s

終了パターン 連続 1 － 軸 1加速時間 100 ms

位置決め完了入力監視
有効 待たない － 軸 1減速時間 100 ms

ドウェルタイマ なし －

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 32500 指令単位 Mコード 出力しない －

コマンド 直線補間動作 － 軸指定 軸 1 －

シーケンス開始条件 条件なし － 位置指定 絶対位置指定 －

シーケンススキップ条
件 条件なし － 軸 1指令速度 15000 指令単位／ s

終了パターン 連続 1 － 軸 1加速時間 100 ms

位置決め完了入力監視
有効 待たない － 軸 1減速時間 100 ms

ドウェルタイマ なし －
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シーケンス No.4

シーケンス No.5

シーケンス No.6

シーケンス No.7

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 45000 指令単位 Mコード 出力しない －

コマンド 位置決め動作 － 軸指定 軸 1 －

シーケンス開始条件 条件なし － 位置指定 絶対位置指定 －

シーケンススキップ条
件 条件なし － 軸 1指令速度 20000 指令単位／ s

終了パターン 単独 － 軸 1加速時間 100 ms

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 軸 1減速時間 100 ms

ドウェルタイマ なし －

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 10000 指令単位 Mコード 出力しない －

コマンド 直線補間動作 － 軸指定 軸 1 －

シーケンス開始条件 条件なし － 位置指定 絶対位置指定 －

シーケンススキップ条
件 条件なし － 軸 1指令速度 25000 指令単位／ s

終了パターン 連続 1 － 軸 1加速時間 100 ms

位置決め完了入力監視
有効 待たない － 軸 1減速時間 100 ms

ドウェルタイマ なし －

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 0 指令単位 Mコード 出力しない －

コマンド 位置決め動作 － 軸指定 軸 1 －

シーケンス開始条件 条件なし － 位置指定 絶対位置指定 －

シーケンススキップ条
件 条件なし － 軸 1指令速度 7500 指令単位／ s

終了パターン 自動 － 軸 1加速時間 100 ms

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 軸 1減速時間 100 ms

ドウェルタイマ なし －

パラメータ名称 設　定 単　位

コマンド END －

シーケンス開始条件 条件なし －
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プログラム例
本プログラム例は、サーボモータがサーボロック中に実行されるものとします。

1）最初に、シーケンス No.設定 SWを ONします。
2）動作開始 SWにて、動作を開始します。
3）シーケンス No.を設定 SWを OFFします。
4）動作開始 SWを ONするごとに、位置決めを実行します。

最初に 1回だけ、シーケンス No.設定 SWを ONしてください。
その後、シーケンス No.設定 SWを OFFしないとシーケンス No.1を繰り返し実行します。

W160.01

W241.01W0.04

W160.00

MOV

#0001

W161

W242.10W241.04 W240.01 W242.12 W160.01

W0.05W160.01

動作開始
SW

メモリ運転起動

メモリ運転
起動可

シーケンス
No.有効

メモリ運転
実行時異常

メモリ運転
停止入力中

メモリ運転
エラー

シーケンス
No.1の設定メモリ運転

起動

メモリ運転起動

シーケンス
No.設定 SW

メモリ運転
起動受付
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直線補間
2軸を使用して、直線補間による位置決めを行います。

動作例
直線補間動作を自動で行い、原点に戻ったところで停止する動作例を以下に示します。
原点はあらかじめ、原点復帰または、現在位置プリセットで設定してください。

1）原点で動作開始スイッチを ONすると、直線補間動作で
（軸 1, 軸 2）=（50.00mm,5.00mm）→（0mm,10.00mm）→（50.00mm,15.00mm）→
（0mm,20.00mm）→（50.00mm,25.00mm）→（50.00mm,0mm）→（0mm,0mm）の順に自
動で位置決めを行い、停止します。
このときの速度は 10.00mm/sとします。

メモリ運転パラメータ
ここでは、サンプルプログラム上、必要なメモリ運転パラメータについてのみ、記載します。
なお、メモリ運転パラメータの詳細については、5-51 ページの「メモリ運転パラメータ」を
参照してください。

構成軸

正方向
軸1(mm)

5.00

10.00

0.00 50.00

軸2(mm)

15.00

20.00

25.00
正方向

パラメータ名称 設　定 単　位

構成軸 軸 1,軸 2使用 －
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メモリ運転データの設定
動作例のように動かすには、下記のようにシーケンスデータを設定してください。
11-3 ページの「軸パラメータ」の設定により、指令単位は [0.01mm]となります。

シーケンス No.1

シーケンス No.2

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 5000 指令単位 軸指定 軸 1、軸 2 －

軸 2位置指令 500 指令単位 位置指定 軸 1、軸 2
絶対位置指定 －

コマンド 直線補間動作 － 補間速度 1000 指令単位／ s

シーケンス開始条件 条件なし － 補間加速時間 100 ms

シーケンススキップ条
件 条件なし － 補間減速時間 100 ms

終了パターン 自動 － 補間起動速度 0 指令単位／ s

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 補間加減速カーブ選択 台形 －

ドウェルタイマ なし － 補間加速時間選択 最高速度まで －

Mコード 出力しない － 補間速度指定方式 補間軌跡速度
指定 －

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 0 指令単位 軸指定 軸 1、軸 2 －

軸 2位置指令 1000 指令単位 位置指定 軸 1、軸 2
絶対位置指定 －

コマンド 直線補間動作 － 補間速度 1000 指令単位／ s

シーケンス開始条件 条件なし － 補間加速時間 100 ms

シーケンススキップ条
件 条件なし － 補間減速時間 100 ms

終了パターン 自動 － 補間起動速度 0 指令単位／ s

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 補間加減速カーブ選択 台形 －

ドウェルタイマ なし － 補間加速時間選択 最高速度まで －

Mコード 出力しない － 補間速度指定方式 補間軌跡速度
指定 －
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シーケンス No.3

シーケンス No.4

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 5000 指令単位 軸指定 軸 1、軸 2 －

軸 2位置指令 1500 指令単位 位置指定 軸 1、軸 2
絶対位置指定 －

コマンド 直線補間動作 － 補間速度 1000 指令単位／ s

シーケンス開始条件 条件なし － 補間加速時間 100 ms

シーケンススキップ条
件 条件なし － 補間減速時間 100 ms

終了パターン 自動 － 補間起動速度 0 指令単位／ s

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 補間加減速カーブ選択 台形 －

ドウェルタイマ なし － 補間加速時間選択 最高速度まで －

Mコード 出力しない － 補間速度指定方式 補間軌跡速度
指定 －

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 0 指令単位 軸指定 軸 1、軸 2 －

軸 2位置指令 2000 指令単位 位置指定 軸 1、軸 2
絶対位置指定 －

コマンド 直線補間動作 － 補間速度 1000 指令単位／ s

シーケンス開始条件 条件なし － 補間加速時間 100 ms

シーケンススキップ条
件 条件なし － 補間減速時間 100 ms

終了パターン 自動 － 補間起動速度 0 指令単位／ s

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 補間加減速カーブ選択 台形 －

ドウェルタイマ なし － 補間加速時間選択 最高速度まで －

Mコード 出力しない － 補間速度指定方式 補間軌跡速度
指定 －
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シーケンス No.5

シーケンス No.6

シーケンス No.7

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 5000 指令単位 軸指定 軸 1、軸 2 －

軸 2位置指令 2500 指令単位 位置指定 軸 1、軸 2
絶対位置指定 －

コマンド 直線補間動作 － 補間速度 1000 指令単位／ s

シーケンス開始条件 条件なし － 補間加速時間 100 ms

シーケンススキップ条
件 条件なし － 補間減速時間 100 ms

終了パターン 自動 － 補間起動速度 0 指令単位／ s

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 補間加減速カーブ選択 台形 －

ドウェルタイマ なし － 補間加速時間選択 最高速度まで －

Mコード 出力しない － 補間速度指定方式 補間軌跡速度
指定 －

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 2位置指令 0 指令単位 Mコード 出力しない －

コマンド 位置決め動作 － 軸指定 軸 2 －

シーケンス開始条件 条件なし － 位置指定 絶対位置指定 －

シーケンススキップ条
件 条件なし － 軸 2指令速度 1000 指令単位／ s

終了パターン 自動 － 軸 2加速時間 100 ms

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 軸 2減速時間 100 ms

ドウェルタイマ なし －

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 0 指令単位 Mコード 出力しない －

コマンド 位置決め動作 － 軸指定 軸 1 －

シーケンス開始条件 条件なし － 位置指定 絶対位置指定 －

シーケンススキップ条
件 条件なし － 軸 1指令速度 1000 指令単位／ s

終了パターン 自動 － 軸 1加速時間 100 ms

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 軸 1減速時間 100 ms

ドウェルタイマ なし －
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シーケンス No.8

プログラム例
本プログラム例は、サーボモータがサーボロック中に実行されるものとします。

1）最初に、シーケンス No.設定 SWを ONし、シーケンス No.1を設定します。
2）動作開始 SWにて動作を開始します。

最初にシーケンス No.を設定し、あとは動作開始 SWを ONすれば、直線補間での一連の位
置決めを実行します。

パラメータ名称 設　定 単　位

コマンド END －

シーケンス開始条件 条件なし －

W160.01

W241.01W0.04

W160.00

MOV

#0001

W161

W242.10W241.04 W240.01 W242.12 W160.01

W0.05W160.01

メモリ運転起動メモリ運転
実行時異常

メモリ運転
停止入力中

メモリ運転
起動受付

メモリ運転
エラー

動作開始
SW

メモリ運転起動

メモリ運転
起動可

シーケンス
No.有効

シーケンス
No.1の設定メモリ運転

起動
シーケンス
No.設定 SW
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直線補間と円弧補間の組み合わせ
直線補間と円弧補間を組み合わせて位置決めします。

動作例
直線補間動作から円弧補間を自動で位置決めする動作例を以下に示します。
原点はあらかじめ、原点復帰または、現在位置プリセットで設定してください。

1）原点で動作開始スイッチを ONすると、直線補間動作で、（10.00mm,5.00mm）に移動します。
そ の ま ま、円 弧 補 間 動 作 で（15.00mm,10.00mm）へ 移 動 し、直 線 補 間 動 作 で、
（15.00mm,15.00mm）、さらに円弧補間動作で（20.00mm,20.00mm）へ位置決めし停止しま
す。
このときの速度は 10.00mm/sとします。

軸2 (mm)

10.00 15.00 20.00
軸1
(mm)

15.00

10.00

5.00

20.00

0

11-20CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



11-4 メモリ運転

サ
ン
プ
ル
プ
ロ
グ
ラ
ム

  11
メモリ運転データの設定
動作例のように動かすには、下記のようにシーケンスデータを設定してください。
11-3 ページの「軸パラメータ」の設定により、指令単位は [0.01mm]となります。

シーケンス No.1

シーケンス No.2

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 1000 指令単位 軸指定 軸 1、軸 2 －

軸 2位置指令 500 指令単位 位置指定 軸 1、軸 2
絶対位置指定 －

コマンド 直線補間動作 － 補間速度 1000 指令単位／ s

シーケンス開始条件 条件なし － 補間加速時間 100 ms

シーケンススキップ条
件 条件なし － 補間減速時間 100 ms

終了パターン 連続 1 － 補間起動速度 0 指令単位／ s

位置決め完了入力監視
有効 待たない － 補間加減速カーブ選択 台形 －

ドウェルタイマ なし － 補間加速時間選択 最高速度まで －

Mコード 出力しない － 補間速度指定方式 補間軌跡速度
指定 －

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 1500 指令単位 補間速度 1000 指令単位／ s

軸 2位置指令 1000 指令単位 補間加速時間 100 ms

コマンド 円弧補間
反時計方向 － 補間減速時間 100 ms

シーケンス開始条件 条件なし － 補間起動速度 0 指令単位／ s

シーケンススキップ条
件 条件なし － 補間加減速カーブ選択 台形 －

終了パターン 連続 1 － 補間加速時間選択 最高速度まで －

位置決め完了入力監視
有効 待たない － 軸 1円弧中心

／通過点位置
1000 指令単位

ドウェルタイマ なし － 軸 2円弧中心
／通過点位置

1000 指令単位

Mコード 出力しない － 円弧半径 0 指令単位

軸指定 軸 1、軸 2 － 円弧補間方法 中心点指定 －

位置指定 軸 1、軸 2
絶対位置指定 －
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シーケンス No.3

シーケンス No.4

シーケンス No.5

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 1500 指令単位 軸指定 軸 1、軸 2 －

軸 2位置指令 1500 指令単位 位置指定 軸 1、軸 2
絶対位置指定 －

コマンド 直線補間動作 － 補間速度 1000 指令単位／ s

シーケンス開始条件 条件なし － 補間加速時間 100 ms

シーケンススキップ条
件 条件なし － 補間減速時間 100 ms

終了パターン 連続 1 － 補間起動速度 0 指令単位／ s

位置決め完了入力監視
有効 待たない － 補間加減速カーブ選択 台形 －

ドウェルタイマ なし － 補間加速時間選択 最高速度まで －

Mコード 出力しない － 補間速度指定方式 補間軌跡速度
指定 －

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 2000 指令単位 補間速度 1000 指令単位／ s

軸 2位置指令 2000 指令単位 補間加速時間 100 ms

コマンド 円弧補間
時計方向 － 補間減速時間 100 ms

シーケンス開始条件 条件なし － 補間起動速度 0 指令単位／ s

シーケンススキップ条
件 条件なし － 補間加減速カーブ選択 台形 －

終了パターン 自動 － 補間加速時間選択 最高速度まで －

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 軸 1円弧中心

／通過点位置
1500 指令単位

ドウェルタイマ なし － 軸 2円弧中心
／通過点位置

2000 指令単位

Mコード 出力しない － 円弧半径 0 指令単位

軸指定 軸 1、軸 2 － 円弧補間方法 中心点指定 －

位置指定 軸 1、軸 2
絶対位置指定 －

パラメータ名称 設　定 単　位

コマンド END －

シーケンス開始条件 条件なし －
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プログラム例
本プログラム例は、サーボモータがサーボロック中に実行されるものとします。

1）最初に、シーケンス No.設定 SWを ONし、シーケンス No.1を設定します。
2）動作開始 SWにて動作を開始します。

最初にシーケンス No.を設定し、あとは動作開始 SWを ONすれば、直線補間と円弧補間の
一連の位置決めを実行します。

W160.01

W241.01W0.04

W160.00

MOV

#0001

W161

W242.10W241.04 W240.01 W242.12 W160.01

W0.05W160.01

動作開始
SW

メモリ運転起動

メモリ運転
起動可

シーケンス
No.有効

メモリ運転
実行時異常

メモリ運転
停止入力中

メモリ運転
エラー

シーケンス
No.1の設定メモリ運転

起動

メモリ運転起動

シーケンス
No.設定 SW

メモリ運転
起動受付
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ツールチェンジャー（近回り制御）
軸送りモードが［回転軸］のときに、目標位置への位置決めをするのに、左右どちらが近回
りなのかを自動で判別して位置決めを行います。
回転軸については、5-28 ページの「指令位置単位設定」を参照してください。

動作例
目標位置は 0～ 360 °の範囲で指定します。なお、現在位置は 0～ 360 °の範囲を超えると
0° に戻ります。
データメモリ上の位置データを使用し、絶対移動による位置決めの動作例を以下に示します。
原点はあらかじめ、原点復帰または、現在位置プリセットで設定してください。

1）原点（0°）、90°、120°、290°の 4つの任意の位置指定すると、その位置に移動します。
その際の回転方向は、近い方に回転します。なお、移動速度は、250°／ sとします。

軸パラメータの設定
軸送りモードを［回転軸］に設定します。

指令位置単位設定

0°
360°

90°

120°
180°

近回りで位置決めします

300°290°

パラメータ名称 設　定 単　位

軸送りモード 回転軸（無限軸） －

回転軸上限値 359 °
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位置電子ギア設定

メモリ運転データの設定
動作例のように動かすには、下記のようにシーケンスデータを設定してください。
11-24 ページの「軸パラメータの設定」により、指令単位は「°（度）」となります。

シーケンス No.1

シーケンス No.2

パラメータ名称 設　定 単　位

表示単位 度 －

モータ 1回転の指令パ
ルス数

2000 パルス

モータ 1回転の移動量 360 °
単位倍率 1倍 －

補正比率分子 1 －

補正比率分母 1 －

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 0 指令単位 Mコード 出力しない －

コマンド 位置決め動作 － 軸指定 軸 1 －

シーケンス開始条件 条件なし － 位置指定 絶対位置指定 －

シーケンススキップ条
件 条件なし － 軸 1回転軸方向 近回りあり －

終了パターン 単独 － 軸 1指令速度 250 指令単位／ s

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 軸 1加速時間 100 ms

ドウェルタイマ なし － 軸 1減速時間 100 ms

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 90 指令単位 Mコード 出力しない －

コマンド 位置決め動作 － 軸指定 軸 1 －

シーケンス開始条件 条件なし － 位置指定 絶対位置指定 －

シーケンススキップ条
件 条件なし － 軸 1回転軸方向 近回りあり －

終了パターン 単独 － 軸 1指令速度 250 指令単位／ s

位置決め完了入力監視
有効 待つ －

軸 1加速時間
100 ms

ドウェルタイマ なし － 軸 1減速時間 100 ms
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シーケンス No.3

シーケンス No.4

シーケンス No.5

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 120 指令単位 Mコード 出力しない －

コマンド 位置決め動作 － 軸指定 軸 1 －

シーケンス開始条件 条件なし － 位置指定 絶対位置指定 －

シーケンススキップ条
件 条件なし － 軸 1回転軸方向 近回りあり －

終了パターン 単独 － 軸 1指令速度 250 指令単位／ s

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 軸 1加速時間 100 ms

ドウェルタイマ なし － 軸 1減速時間 100 ms

パラメータ名称 設　定 単　位 パラメータ名称 設　定 単　位

軸 1位置指令 290 指令単位 Mコード 出力しない －

コマンド 位置決め動作 － 軸指定 軸 1 －

シーケンス開始条件 条件なし － 位置指定 絶対位置指定 －

シーケンススキップ条
件 条件なし － 軸 1回転軸方向 近回りあり －

終了パターン 単独 － 軸 1指令速度 250 指令単位／ s

位置決め完了入力監視
有効 待つ － 軸 1加速時間 100 ms

ドウェルタイマ なし － 軸 1減速時間 100 ms

パラメータ名称 設　定 単　位

コマンド END －

シーケンス開始条件 条件なし －
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プログラム例
本プログラム例は、サーボモータがサーボロック中に実行されるものとします。

1）動かしたい角度のシーケンス No.に対応した設定 SWを ONします。
2）動作開始 SWを ONするごとに、位置決めを実行します。

W160.01

W241.01W0.03

W160.00

MOV

#0001

W161

W242.10W241.04 W240.01 W242.12 W160.01

W0.05 W0.06 W0.07 W0.08

W0.06 W0.05 W0.07 W0.08

W0.07 W0.05 W0.06 W0.08

W0.08 W0.05 W0.06 W0.07

W160.01

MOV

#0002

W161

MOV

#0003

W161

MOV

#0004

W161

動作開始
SW

メモリ運転起動

メモリ運転
起動可

シーケンス
No.有効

メモリ運転
実行時異常

メモリ運転
停止入力中

メモリ運転
エラー

シーケンス
No.1の設定メモリ運転

起動

メモリ運転起動

シーケンス
No.1設定
SW

シーケンス
No.2の設定シーケンス

No.2設定
SW

シーケンス
No.3設定
SW

シーケンス
No.3の設定

シーケンス
No.4の設定シーケンス

No.4設定
SW

シーケンス
No.2設定
SW

シーケンス
No.1設定
SW

シーケンス
No.1設定
SW

シーケンス
No.1設定
SW

シーケンス
No.3設定
SW

シーケンス
No.3設定
SW

シーケンス
No.2設定
SW

シーケンス
No.2設定
SW

シーケンス
No.4設定
SW

シーケンス
No.4設定
SW

シーケンス
No.4設定
SW

シーケンス
No.3設定
SW

メモリ運転
起動受付
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トラブルシュ－ティング

トラブル発生時の確認事項や、アラーム表示による異常診断とその対策、動作
状態による異常診断とその対策について説明しています。

12-1 トラブルシューティング ...................................................... 12-1
事前の確認項目............................................................................. 12-1
現象と対策 .................................................................................... 12-2

12-2 エラー発生時の対処手順 ...................................................... 12-8
12-3 LEDのエラー表示 .............................................................. 12-10
12-4 エラーフラグの構成 ........................................................... 12-25
12-5 エラーコードの読み出し .................................................... 12-27
12-6 エラーコード一覧 ...............................................................12-28

電源投入時のデータチェック ..................................................... 12-28
12-7 ワーニングとオーバーフロー ............................................. 12-40

オーバーフロー／アンダーフロー .............................................. 12-40
12-8 エラーリセット................................................................... 12-41

リレーエリアの先頭チャネル ..................................................... 12-41
タイミングチャート.................................................................... 12-43

12-9 CPU側の異常表示 .............................................................. 12-44
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12-1 トラブルシューティング
本章では、NC ユニットを始めて使用するとき、または運用開始後に発生するトラブルに対
する対処方法を説明します。
それぞれのエラーの説明については、「11-2 エラー発生時の対処手順」以降を参照してくだ
さい。

事前の確認項目
トラブル発生時、以下の項目を確認した上で、調査を行ってください。

No. 分　類 確認箇所 確認

1

設置環境

周囲に粉塵はありませんか？

2 周囲に混入の恐れのある導電性の異物（金属・カーボンなど）はありませ
んか？

3 周囲の温度は高くありませんか？（仕様の使用周囲温度と比較して）

4 周囲の湿気はありませんか？（湿度・水を使用しているなど）

5 周囲に腐食性ガスはありませんか？（酸・塩・硫黄など）

6 周囲にノイズ源（溶接機・インバータなど）はありませんか？

7

配線

電源線と信号線が同一配管（ダクト）に配線されていませんか？

8 アースは確実に取られていますか？

9 電源にはノイズフィルタは付いていますか？

10

変化

増設工事（溶接工事）は最近されていませんか？

11 電源設備の追加は最近されていませんか？

12 システム（プログラム含む）の改造／追加などはされていませんか？

13

事故

近くに落雷はありませんでしたか？

14 地絡事故／漏電ブレーカの遮断は起きませんでしたか？

15 停電はありませんでしたか？
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現象と対策
ここに該当しない異常が発生した場合は、現象の詳細と割付リレーエリア、およびパラメー
タの内容を、すべて CX-Programmerでプリントしてからお送りください。
想定しない動作をする場合は、パラメータやメモリ運転用データを転送したときに、フラッ
シュメモリに保存していない可能性がありますので確認が必要です。
想定しない動作をする場合は、ラダープログラムと NC ユニットの間でのデータ、もしくは
フラグのやりとりがうまくできていない可能性があります。
正しいタイミングでデータのやりとりがされているかどうか CX-Programmer のデータト
レース機能で確認してください。

No． 現　象 異常原因 確認箇所 対　　策 確認

1 電源を投入し
ても CPUユ
ニットの
RUN LEDが
点灯しない

電源線の誤配線 電源の配線を確認してく
ださい。

正しい配線にしてくださ
い。

2
電源電圧の低下 電源の電圧を確認してく

ださい。
正しい電源にしてくださ
い。
電源容量を確認してくだ
さい。

3 電源の故障 － 電源の交換

4

電源を投入し
ても NCユ
ニットだけ
RUN LEDが
点灯しない

電源容量の不足 同一装置上に実装されて
いる CPUユニットも含
むすべてのユニットの電
源容量を加算して、電源
ユニットの電源容量と比
較してください。電源ユ
ニットの容量を超えてい
る場合は、正常に使用で
きません。

電源容量をアップしてく
ださい。
電源容量を超えないよう
に構成を変更してくださ
い。

5
故障

－
12-10 ページの「LEDの
エラー表示」以降の処置
を実施してください。

6

モータがロッ
クされない

NCユニットからサー
ボドライバに対して
運転指令を出力して
いない

NCユニットとドライバ
間の RUN出力信号の配
線を確認してください。
ラダープログラムでサー
ボロックを実行している
か確認してください。

配線を変更してください。
ラダープログラムを修正
してください。

7 ドライバの設定異常 ドライバの設定を確認し
てください。

ドライバの設定を正しく
行ってください。

8 モータが回ら
ない

モータがロックされ
ていない

No.7、8を参照してくだ
さい。

No.7、8を参照してくだ
さい。

9
NCユニットとドライ
バ間の配線が正しく
ない

テスター等で配線を確認
してください。
接続ケーブルを変更して
ください。

正しく配線してください。

10

サーボドライバの回
転禁止入力が有効と
なっている

サーボドライバのツール
で回転禁止入力を確認し
てください。

サーボドライバの回転禁
止入力を解除してくださ
い。
サーボドライバの回転禁
止入力を使用しない設定
にしてください。

11 ドライバのアラーム
発生

ドライバのアラームを確
認してください。

アラームの場合は、その
指示に従ってください。
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12
モータが回ら
ない
（続き）

機械軸がロックして
いる

メカリミットに当たって
いないか、機械的な巻き
込みがないかを確認して
ください。

手動で機械軸のロックを
解除してください。

13 NCユニットの故障 － NCユニットを交換して
ください。

14
原点復帰でき
ない

エラー／アラームの
発生

エラー／アラームの内容
を確認してください。

エラー／アラームがある
場合は、その指示に従っ
てください。

15
NCユニットの原点近
傍入力の誤配線

運転用リレーエリアで原
点近傍入力センサが ON/
OFFするかを確認してく
ださい。

正しく配線してください。

16
原点入力が NCユ
ニットに正しく配線
されていない

原点入力の配線を確認し
てください。

正しく配線してください。

17

回転方向と限界入力
の方向が不一致

限界で反転せずにメカリ
ミットまで動作してしま
う場合は、運転用リレー
エリアの限界入力が ON/
OFFするかを確認してく
ださい。

限界入力を正しく配線し
てください。

18 限界入力の誤配線 限界入力の配線を確認し
てください。

正しく配線してください。

19

位置決め完了が ON
しない

サーボドライバのゲイン
が低くないか確認してく
ださい。
サーボドライバのインポ
ジション幅が狭くないか
確認してください。

サーボドライバのゲイン
を高くしてください。
ドライバのインポジショ
ン幅を広くしてください。

20
原点復帰アプローチ
速度が速すぎる

原点復帰アプローチ速度
を確認してください。

NCユニットの原点復帰
アプローチ速度を下げて
ください。

21

パラメータが正しく
設定されていない

CX-Programmerでパラ
メータを確認してくださ
い。

パラメータを正しく設定
したあと、NCユニット
へ転送し、フラッシュメ
モリ書き込みを行ってく
ださい。

22 NCユニットの故障 － NCユニットを交換して
ください。

23

原点復帰した
原点が時々変
化する

カップリングなどの
メカ的なゆるみ

モータの軸とカップリン
グ部、その他メカ的な結
合部にマジックなどで
マーキングしてズレがな
いかを確認してください。

ズレた結合部の増し締め
をしてください。

24

Z相余裕度がない
原点入力信号の余裕
度がない

サーボモータの 1回転
（エンコーダ 1回転のパ
ルス数）に近い値、また
はゼロ付近の値であれば、
センサの取り込みタイミ
ングの微妙な変化によっ
て、モータ 1回転分のズ
レが原点復帰時に発生し
ます。

Z相余裕度のパルスが
サーボモータの 1回転
（エンコーダ 1回転のパ
ルス数）の 1／ 2程度に
なるようにモータのカッ
プリングを外して、1/4
回転程度ずらしてもう一
度原点復帰をしてみてく
ださい。

No． 現　象 異常原因 確認箇所 対　　策 確認
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25
モータ回転が
不安定

サーボモータのモー
タ動力線／エンコー
ダ線の誤配線／欠相
など

モータ動力線／エンコー
ダ線の配線を確認してく
ださい。

正しく配線してください。

26

モータ軸と機械系を
接続しているカップ
リングの偏心
ネジの締め忘れ
プーリー・ギアのか
み合いによる負荷ト
ルク変動

機械を確認してください。
無負荷（カップリングか
ら先の機械を外す）にし
て回してみてください。

機械の見直し、調整を
行ってください。

27

ゲイン調整が不十分

－

サーボモータのオート
チューニングを行ってく
ださい。
サーボモータのゲインを
マニュアル調整してくだ
さい。

28
サーボモータ選定ミ
ス（調整できない）

モータ再選定（トルクと
イナーシャ比を確認）を
してください。

最適なモータに変更して
ください。

29

サーボモータのモー
タベアリング破損

サーボドライバの電源を
OFFし、ブレーキ付き
モータであれば、ブレー
キ電源を ONしてブレー
キを解除してから、モー
タの動力線を外した状態
で（ダイナミックブレー
キがかかっている場合が
あるため）モータの出力
軸を手で回してみてくだ
さい。

サーボモータを交換して
ください。

30

サーボモータのモー
タ巻き線断線

テスタでモータ動力線の
U／ V／W間の抵抗値
を確認してください。
バランスが取れていなけ
れば異常です。

サーボモータを交換して
ください。

31

回転方向が逆
方向

サーボドライバの設
定が逆回転の設定に
なっている

JOGで動作させて、JOG
方向と逆方向であれば、
サーボドライバの回転方
向設定が逆になっていま
す。または、フィード
バック信号（A／ B相）
が逆になっていて、パラ
メータで逆回転の設定を
していることがないかを
確認してください。

サーボドライバの回転方
向を正しく設定し直して
ください。

32
正方向／負方向パル
ス出力の信号が逆に
なっている

正方向／負方向パルス出
力信号の配線を確認して
ください。

正しく配線し直してくだ
さい。

33

（原点復帰時）
原点近傍センサの極
性と原点近傍入力の
極性を設定するパラ
メータ（NCユニット
内）が不一致

パラメータとセンサの極
性を再確認してください。

正しいパラメータを設定
し直してください。

No． 現　象 異常原因 確認箇所 対　　策 確認
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34
回転方向が逆
方向
（続き）

（原点復帰時）
原点近傍入力の誤配
線

運転用リレーエリアの原
点近傍入力センサが ON/
OFFするかを確認してく
ださい。

原点近傍入力を正しく配
線してください。

35

起動ができな
い、位置決め
完了が出な
い、または遅
い。

サーボドライバのイ
ンポジション幅が狭
くインポジションに
入らない（インポジ
ション内になってい
ないと前の動作が完
了していないため次
の起動ができない）

－

サーボドライバのインポ
ジション幅を拡げてくだ
さい。

36
サーボドライバの位
置決め完了の誤配線

運転用リレーエリアの位
置決め完了が ON/OFFす
るかを確認してください。

位置決め完了を正しく配
線してください。

37 サーボドライバのゲ
インが低い － サーボドライバのゲイン

を調整してください。

38

停止時に外力がか
かっていてインポジ
ションに入らない

サーボドライバのモニタ
機能で偏差カウンタを確
認し、インポジション内
かどうかを確認してくだ
さい。

押し当て制御などのよう
に、インポジションに入
らない停止のしかたをす
る場合は、偏差カウンタ
リセット出力を使用して、
強制的にインポジション
に入れることもできます。
ただし、原点未確定状態
になりますので、再度原
点復帰、または現在位置
プリセットで原点を確定
する必要があります。

39
異常音が発生
する

機械の振動 機械の可動部分に異物の
浸入、破損、変形、ゆる
みがないか点検してくだ
さい。

不具合箇所を修正してく
ださい。

40
サーボドライバのゲ
インの調整が不十分
（ゲインが高い） －

オートチューニングを
行ってください。
ゲインをマニュアル調整
（下げる）してください。

41
モータ選定ミス
（調整できない）

モータ再選定（トルクと
イナーシャ比を確認）を
してください。

最適なモータに変更して
ください。

42
モータ軸と機械を接
続しているカップリ
ングが偏心している

－
モータ／機械の取付けを
調整してください。

43

商用周波数と
同じ周波数で
振動する

誘導ノイズが発生し
ている

ドライバの制御信号が長
すぎないかを確認してく
ださい。
制御信号線と電源線を同
一結束していないかを確
認してください。

制御信号線を短くしてく
ださい。
制御信号線を電源線と分
離してください。
制御信号線を低インピー
ダンス電源から受けるよ
うにしてください。

44

制御信号のアースが
正しくない

制御信号のシールドがド
ライバ側で正しく接地さ
れているかを確認してく
ださい（配線確認）。
制御信号がアースに接触
していないかを確認して
ください。

正しく配線してください。

No． 現　象 異常原因 確認箇所 対　　策 確認
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45

商用周波数と
同じ周波数で
振動する
（続き）

NCユニットとドライ
バ間のケーブルにツ
イストペア／シール
ド線を使用していな
い

パルス信号がツイストペ
アになっているか、また
ケーブル全体がシールド
線になっているかを確認
してください。

ツイストペアシールド
ケーブルで配線例に習っ
て配線してください。

46

モータ軸がユ
ラユラ揺れる

ゲイン調整が不十分
（ゲインが低い）

－

オートチューニングを
行ってください。
ゲインをマニュアル調整
（高くする）してくださ
い。

47

機械剛性が弱いため
ゲイン調整ができな
い

（特に垂直軸、スカラロ
ボット、パレタイザなど
軸に曲げ、ねじり荷重が
加わるシステムに発生し
ます）

機械剛性を増してくださ
い。
ゲインを再調整してくだ
さい。

48
スティックスリップ
（粘性の高い静摩擦）
が発生する機械構造 －

オートチューニングを
行ってください。
ゲインをマニュアル調整
してください。

49
モータ選定ミス
（調整できない）

モータ選定（トルクとイ
ナーシャ比を確認）をし
てください。

最適なモータに変更して
ください。

50
故障

－

ドライバを交換してくだ
さい。
モータを交換してくださ
い。

51 位置ズレする ズレ量が不定
ノイズによる誤動作 － ケーブルにシールド線を

使用してください。

52
位置決めする前から
原点位置がずれてい
た

No．25、26を参照して
ください。

No．25、26を参照して
ください。

53
シールドがサーボド
ライバ側で 1点アー
スしていない

アースの配線を確認して
ください。

正しく配線してください。

54
NCユニットの出力用
電源が他の電源と分
離されていない

NCの出力用電源が他の
電源と分離されているか
を確認してください。

NCユニットの出力用電
源を他の電源と分離して
ください。

55
NCユニットの出力電源
一次側にノイズフィルタ
を設けてください。

56
NCユニットの出力電源
のアースを接地してくだ
さい。

57

NCユニットとドライ
バ間のケーブルが長
い －

オープンコレクタ出力タ
イプの場合 3m以内、ラ
インドライバ出力タイプ
の場合 10m以内としてく
ださい。

58
パルス出力にツイス
トペア線を使用して
いない

パルス出力にはツイスト
ペア線を使用しているか
確認してください。

パルス出力にツイストペ
ア線を使用してください。

No． 現　象 異常原因 確認箇所 対　　策 確認
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59

位置ズレする
（続き）

NCユニットとドライ
バ間のケーブルを他
の動力線と分離して
いない

NCユニットとドライバ
間のケーブルは、他の動
力線と分離された配線に
なっているかを確認して
ください。

NCユニットとドライバ
間のケーブルを他の動力
線と分離してください。

60
溶接機・インバータ
などからのノイズに
よる誤動作

近くに溶接機・インバー
タなどがないか確認して
ください。

溶接機・インバータなど
から分離してください。

61
動作中にドライバへ
の運転指令出力が
OFFする

動作中にドライバの運転
指令出力が OFFしないこ
とを確認してください。

運転指令出力を正しいタ
イミングで ONさせてく
ださい。

62
機械系のズレ ズレが積算されないかを

確認（機械の結合部に印
を付けてズレを確認しま
す）してください。

機械の締め付け部を増し
締めしてください。

63

メモリ運転を
一時停止した
あと再起動さ
せると途中か
らの実行では
なく先頭から
実行してしま
う

再起動時に「起動」
を ONさせるときに
「シーケンス No.有
効」が ONしている

ラダープログラムまたは
データトレースを確認し
てください。

途中から続行する場合は、
再起動時に「起動」を
ONさせるときに「シー
ケンス No．有効」を
OFFしてください。

No． 現　象 異常原因 確認箇所 対　　策 確認
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12-2 エラー発生時の対処手順
NCユニットのエラー検知は、大きく分けて以下の場合に行われます。

電源投入時
電源投入時、またはリスタート／ユニットセットアップ時のエラーチェックでは、以下の順
番で項目をチェックします。
ハードウェアチェック
CPUユニットとの通信確立チェック
ユーザーパラメータチェック

エラーが発生すると、エラー状態は保持されます。解除方法を確認して処置を行ってくださ
い。
複数のエラーが発生している場合、検出したエラーを解除すると、次のエラーを検出します。
解除操作を繰り返してすべてのエラーを解除してください。エラー発生中は、一部を除き、
すべての軸でデータ転送（書込、読出）、データ保存操作以外の指令は無効となります。

指令実行時
指令実行時、または動作中にデータの不具合、ソフトウェアリミット、または即停止・限界
信号等をチェックします。
エラー発生中に即停止・限界信号エラーを検出した場合、即停止・限界信号エラーを出力し
ます。解除方法を確認して処置を行ってください。
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操作項目 操作フロー 参照先

電源投入
時、または
リスタート
時

「12-3  LEDのエラー表示」
「12-6  エラーコード一覧」

指令実行時

電源ON

CPUとの通信確立

ユーザーパラメータチェック

起動指令の受信

起動指令の実行 配線、データ、ラダープログ
ラムの修正

配線、NCユニット、CPUユニ
ットの設定をチェックし、修正

エラー検出時

エラー検出時

エラー検出時

エラー検出時

エラー検出時

ハードウェアチェック
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12-3 LEDのエラー表示
NCユニット前面部の LEDの表示により、以下のエラーを示します。

○：点灯
◎：点滅
●：消灯
－：前の状態を保持（異常処理で操作しない：そのときの制御状態に則した点灯パターンと
       なる）
▲：エラーの発生した軸を点滅（◎）、他の軸の LEDは保持（－）

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U

● ● ● ● ● ● ● ● PLC本体電断 PLC本体に電源が正常に供給
されていません。

電源断の要因を取り除き、電
源を入れ直してください。

システム異常 NCユニットのシステムが正
常に動作していません。

電源を入れ直すか、リスター
トしてください。再度本エ
ラーが発生する場合、ユニッ
トを交換してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは全ての出力を遮断しま
す。

● ● ○ ● ● ● ● ● 不正号機 No設定 不正な号機 No.が設定されて
います。

号機 No. を設定可能な範囲に
変更し、電源を入れ直してく
ださい。

号機 No二重設定 NCユニットの号機 No.が他
のユニットと同じです。

号機 No.を変更したあと、電
源を入れ直し、PLCの I/O
テーブル作成を行ってくださ
い。

本体初期処理異常 PLC本体の初期処理が正常に
終了しませんでした。

電源を入れ直し、PLCの I/O
テーブル作成を行ってくださ
い。

その他の CPU異常 PLC本体の初期処理において
号機 No.の異常が検出されま
した。

号機 No.を設定可能な範囲に
変更し、電源を入れ直してく
ださい。

NCユニットの号機 No.が
I/Oテーブルに登録されてい
ません。

電源を入れ直し、PLCの I/O
テーブル作成を行ってくださ
い。

● ○ ○
　
　

●
　
　

●
　
　

●
　
　

●
　
　

●
　
　

ユニット種別異常 NCユニットが正しく認識さ
れていません。

電源を入れ直すか、リスター
トしてください。再度本エ
ラーが発生する場合、ユニッ
トを交換してください。

号機 No範囲外 NCユニットの号機 No.が範
囲外です。

号機 No. を設定可能な範囲に
変更し、電源を入れ直してく
ださい。

本体初期処理異常 PLC本体の初期処理が正常に
終了しませんでした。

電源を入れ直すか、リスター
トしてください。再度本エ
ラーが発生する場合、ユニッ
トを交換してください。
12-10CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）
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●
　
○
　
●
　
●
　
●
　
●
　
●
　
●
　
システムソフト異常 NCユニット内部のシステム

ROMの異常です。
電源を入れ直すか、リスター
トしてください。再度本エ
ラーが発生する場合、ユニッ
トを交換してください。メモリ異常 NCユニット内部メモリの異

常です。

○ ● ○ ● ● ● ● ● 同期制御周期不正 同期制御周期が NCユニット
で使用可能な範囲を超えてい
ます。

同期サイクルタイム設定値を
設定可能な範囲に設定し、電
源を入れ直してください。

○ － ○ ● ● ● ● ● 同期時間監視
タイムアウト

同期制御周期のタイミングが
正常に獲得できません。

NCユニットの装着状態を確
認し、電源を入れ直すか、リ
スタートしてください。再度
本エラーが発生する場合、ユ
ニットを交換してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは全軸を即停止します。

○ － ○ － ● ● ● ● 同期データリンク
受信エラー

同期データリンクのデータ交
換が正常に実行できませんで
した。

NCユニットの装着状態、ユ
ニット間同期制御の設定を確
認し、エラーリセットしてく
ださい。再度本エラーが発生
する場合、ユニットを交換し
てください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

○
　
－
　
○
　
●
　
－
　
－
　
－
　
－
　

PLC本体ウォッチ
ドッグタイマ異常

PLC本体のシステムが正常に
動作していません。

電源を入れ直すか、リスター
トしてください。再度本エ
ラーが発生する場合、ユニッ
トを交換してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは全ての出力を遮断しま
す。

バス異常 PLCのバス動作が異常です。

○ － ○ － － － －
　
－
　

PLC本体監視異常 PLC本体の負荷過大により、
処理が正常に実行されませ
ん。

PLC本体の動作環境を確認し
てください。

PLC本体停止異常 PLC本体の停止異常が発生し
ました。

PLC本体の停止要因を取り除
いてください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは全ての出力を遮断しま
す。

○ ○ － － ● ● ● ● 高機能ユニット
メモリ異常
（ユーザデータ）

NCユニット内部の不揮発性
メモリにユーザデータを正常
に保存できませんでした。あ
るいは、保存されているユー
ザデータが破壊されていま
す。

データ転送、データ保存を実
行し直してください。本エ
ラー発生中は、データ転送、
データ保存の操作のみ実行可
能です。再度本エラーが発生
する場合、ユニットを交換し
てください。電源投入時に本
エラーが発生した場合は、
NCユニットの各パラメータ、
データはすべて工場出荷値に
なっています。
本エラー発生時、NCユニッ
トは全軸を減速停止します。

○ ○ ● － ● ● ● ● 高機能ユニット
メモリ異常（異常
履歴データ）

NCユニットの異常履歴を保
存する不揮発性メモリが異常
です。

NCユニットの異常履歴をク
リアして電源を入れ直すか、
リスタートしてください。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
12-11 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



12-3 LEDのエラー表示

ト
ラ
ブ
ル
シ
ュ
ｌ
テ
ィ
ン
グ

  12
○ ○ ● － ● ● ● ● リストア異常 PLC本体の簡易バックアップ
機能でバックアップデータの
リストアが正常に終了しませ
んでした。

NCユニットはリストア実行
前の保存データとなっていま
す。再度リストア操作を実行
するか、あるいはデータ転
送、データ保存を実行してく
ださい。本エラー発生中は、
データ転送、データ保存の操
作のみ実行可能です。

○ ○ ● － ▲ ▲ ▲ ▲ 即停止入力 即停止信号が入力されまし
た。

即停止入力を解除し、エラー
リセットを実行してくださ
い。異常が解除できない場合
は、即停止信号の接続、即停
止入力の論理設定を確認して
ください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは軸パラメータの設定にし
たがって該当軸を停止しま
す。

正方向限界エラー 正方向限界信号が入力されま
した。

エラーリセットを実行し、負
方向への復帰動作を行ってく
ださい。正常に復帰できない
場合は、正方向限界信号の接
続、正方向限界入力の論理設
定を確認してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは軸パラメータの設定にし
たがって該当軸を停止しま
す。

負方向限界エラー 負方向限界信号が入力されま
した。

エラーリセットを実行し、正
方向への復帰動作を行ってく
ださい。正常に復帰できない
場合は、負方向限界信号の接
続、負方向限界入力の論理設
定を確認してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは軸パラメータの設定にし
たがって該当軸を停止します

ドライバアラーム
入力

ドライバアラーム入力信号が
入力されました。

ドライバの異常要因を取り除
き、エラーリセットを実行し
てください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは軸パラメータの設定にし
たがって該当軸を停止しま
す。

○ ○ － － ▲ ▲ ▲ ▲ 外部供給電源異常 パルス入出力用電源が供給さ
れていません。

パルス入出力用電源が供給さ
れていることを確認し、エ
ラーリセットを実行してくだ
さい。本エラー発生時、NC
ユニットは全軸を即停止し、
サーボアンロック状態に移行
します。

多重起動 同じ軸に対して同時に実行で
きない機能を複数実行しまし
た。

実行条件を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
12-12CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）
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○ ○ － － ▲ ▲ ▲ ▲ サーボアンロック中 サーボアンロック中に軸動作
指令を実行しました。

エラーリセットを実行し、
サーボロック後に軸動作指令
を与えるようにしてくださ
い。

正方向限界入力中 正方向限界入力中に正方向へ
の起動指令が実行されまし
た。

エラーリセットを実行し、負
方向への復帰動作を行ってく
ださい。再度本エラーが発生
する場合は、正方向限界信号
の接続、正方向限界入力の論
理設定、起動指令の実行条件
を確認してください。

負方向限界入力中 負方向限界入力中に負方向へ
の起動指令が実行されまし
た。

エラーリセットを実行し、正
方向への復帰動作を行ってく
ださい。再度本エラーが発生
する場合は、負方向限界信号
の接続、負方向限界入力の論
理設定、起動指令の実行条件
を確認してください。

指令位置正方向
ソフトウェア
リミット超過

位置決めの指令位置が正方向
側ソフトウェアリミットを超
えています。

指令位置、ソフトウェアリ
ミットの設定を確認し、エ
ラーリセットを実行してくだ
さい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

指令位置負方向
ソフトウェア
リミット超過

位置決めの指令位置が負方向
側ソフトウェアリミットを超
えています。

現在位置不明 原点未確定状態で高速原点復
帰が実行されました。

エラーリセットを実行し、原
点復帰、あるいは現在位置プ
リセットによって原点を確定
してから指令を実行するよう
にしてください。

偏差カウンタ
リセットエラー

偏差カウンタリセット出力中
に軸動作指令を実行しまし
た。あるいは原点復帰中に偏
差カウンタリセットを実行し
ました。

偏差カウンタリセットの実行
条件を確認し、エラーリセッ
トを実行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

オーバーライド
エラー

オーバーライドが範囲外で
す。

オーバーライド設定値を確認
し、エラーリセットを実行し
てください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

指令位置オーバー
フロー発生中

指令現在位置の使用可能範囲の
上限超過（オーバーフロー）、
あるいは下限超過（アンダーフ
ロー）が発生しています。

エラーリセットを実行し、原
点復帰あるいは現在位置プリ
セットにより、オーバーフ
ロー／アンダーフロー状態を
解除してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
12-13 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）
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○ ○ － － ▲ ▲ ▲ ▲ 位置決めタイム
オーバー

位置決め監視時間内に位置決
め完了入力が検出されません
でした。

位置決め完了入力を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。再度本エラーが発生
する場合は、位置決め完了信
号の接続、入力論理、および
位置決め監視時間の設定を確
認してください。

正方向ソフトウェア
リミットエラー

正方向側ソフトウェアリミッ
トをオーバーしました。

軸動作指令、正方向ソフト
ウェアリミットの設定を確認
し、エラーリセットを実行し
てください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

負方向ソフトウェア
リミットエラー

負方向側ソフトウェアリミッ
トをオーバーしました。

軸動作指令、負方向ソフト
ウェアリミットの設定を確認
し、エラーリセットを実行し
てください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

位置偏差オーバー 指令現在位置とフィードバッ
ク現在位置との差が設定値を
超過しました。

指令現在位置とフィードバッ
ク現在位置との偏差が発生す
る要因を取り除き、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

速度偏差オーバー 指令現在速度とフィードバッ
ク現在速度との差が設定値を
超過しました。

指令現在速度とフィードバッ
ク現在速度との偏差が発生す
る要因を取り除き、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

バックラッシュ
補正量超過

バックラッシュ補正方式が
「位置決め開始時に補正量を
重畳する方式」の場合に、補
正量が出力できる上限を超え
ました。

バックラッシュ補正量の設定
を確認し、エラーリセットを
実行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

同期送り指令位置
オーバーフロー

同期データリンクで与えられ
る同期送り指令位置データ
が、使用可能範囲の上下限を
超えました。

同期送りの指令位置を確認
し、エラーリセットを実行し
てください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

指令位置オーバー
フロー

位置偏差、速度偏差の監視機
能を有効としている場合に、
指令現在位置の使用可能範囲
の上限超過（オーバーフ
ロー）、あるいは下限超過
（アンダーフロー）が発生し
ました。

エラーリセットを実行し、原
点復帰あるいは現在位置プリ
セットにより、オーバーフ
ロー／アンダーフロー状態を
解除してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
12-14CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）
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○
　
○
　
－
　
－
　
▲
　
▲
　
▲
　
▲ フィードバック位置
オーバーフロー

位置偏差、速度偏差の監視機
能を有効としている場合に、
フィードバック現在位置の使
用可能範囲の上限超過（オー
バーフロー）、あるいは下限
超過（アンダーフロー）が発
生しました。

エラーリセットを実行し、
フィードバック現在位置プリ
セット（IOWR）により、
オーバーフロー／アンダーフ
ロー状態を解除してくださ
い。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

絶対値エンコーダ
通信異常

絶対値エンコーダを使用する
場合に、サーボロック実行時
の絶対値データ読み出しが正
常に実行できませんでした。

エラーリセットを実行し、
サーボロックを実行してくだ
さい。再度本エラーが発生す
る場合は、サーボドライバと
のエンコーダパルス入力の接
続を確認してください。絶対値エンコーダ

データ異常
絶対値エンコーダを使用する
場合に、サーボロック実行時
に不正な絶対値データが読み
出されました。

絶対値エンコーダ
現在位置復元
オーバーフロー

絶対値エンコーダを使用する
場合に、サーボロック実行時
に読み出した絶対値データに
より、現在位置の使用可能範
囲の上限超過（オーバーフ
ロー）、あるいは下限超過
（アンダーフロー）が発生し
ました。

エラーリセットを実行し、絶
対値エンコーダの再セット
アップと NCユニットの原点
決めを行なってください。

インチング指令位置
オーバーフロー

インチング実行時に指令現在
位置の使用可能範囲の上限超
過（オーバーフロー）、ある
いは下限超過（アンダーフ
ロー）が発生しました。

指令現在位置のオーバーフ
ロー／アンダーフロー要因を
取り除き、インチング幅を確
認して、エラーリセットを実
行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

MPG倍率不正 ＭＰＧ倍率の設定が範囲外で
す。

MPG倍率の設定を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

原点復帰逆方向
限界エラー

原点入力検出方向と逆方向の
限界入力検出により、原点復
帰動作が中断されました。

原点復帰のための入力信号、
および原点復帰設定を確認
し、エラーリセットを実行し
てください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは軸パラメータの設定にし
たがって該当軸を停止、ある
いは減速停止します。

原点復帰方向限界
エラー

原点入力検出方向の限界入力
検出により、原点復帰動作が
中断されました。

両方向限界エラー 両方向の限界入力が検出され
たため、原点復帰を継続でき
ません。

原点近傍・原点復帰
逆方向限界エラー

原点近傍入力と、原点入力検
出方向と逆方向の限界入力の
検出位置が適切でないため、
原点復帰動作が中断されまし
た。

原点近傍入力と、原点入力検
出方向と逆方向の限界入力の
検出位置を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは軸パラメータの設定にし
たがって該当軸を停止、ある
いは減速停止します。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
12-15 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）
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○
　
○
　
－
　
－
　
▲
　
▲
　
▲
　
▲ 原点近傍・原点復帰
方向限界エラー

原点近傍入力と、原点入力検
出方向の限界入力の検出位置
が適切でないため、原点復帰
動作が中断されました。

原点近傍入力と、原点入力検
出方向の限界入力の検出位置
を確認し、エラーリセットを
実行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは軸パラメータの設定にし
たがって該当軸を停止、ある
いは減速停止します。

原点入力・原点復帰
逆方向限界エラー

原点入力と、原点入力検出方
向と逆方向の限界入力の検出
位置が適切でないため、原点
復帰動作が中断されました。

原点入力と、原点入力検出方
向と逆方向の限界入力の検出
位置を確認し、エラーリセッ
トを実行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは軸パラメータの設定にし
たがって該当軸を停止、ある
いは減速停止します。

原点入力・原点復帰
方向限界エラー

原点入力と、原点入力検出方
向の限界入力の検出位置が適
切でないため、原点復帰動作
が中断されました。

原点入力と、原点入力検出方
向の限界入力の検出位置を確
認し、エラーリセットを実行
してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは軸パラメータの設定にし
たがって該当軸を停止、ある
いは減速停止します。

原点入力マスク量
不正

原点復帰動作モードが「近傍
退避・原点入力マスク量指
定」の場合に、原点入力マス
ク量の設定値が、原点復帰速
度から原点復帰アプローチ速
度に減速するための移動量に
不足しています。

原点入力マスク量、原点復帰
速度、原点復帰アプローチ速
度を確認し、エラーリセット
を実行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

原点入力なし 原点復帰中に原点入力が検出
されませんでした。

原点入力の接続、設定を確認
し、エラーリセットを実行し
てください。
本エラー発生時（限界入力
時）、NCユニットは軸パラ
メータの設定にしたがって該
当軸を停止します。

原点近傍入力なし 原点近傍入力を使用する原点
復帰動作において、原点近傍
入力が検出されませんでし
た。

原点近傍入力の接続、設定を
確認し、エラーリセットを実
行してください。
本エラー発生時（限界入力
時）、NCユニットは軸パラ
メータの設定にしたがって該
当軸を停止します。

原点入力マスク位置
オーバーフロー

原点復帰動作モードが「近傍
退避・原点入力マスク量指
定」の場合に、原点入力マス
ク量の動作によって、指令現
在位置の使用可能範囲の上限
超過（オーバーフロー）、あ
るいは下限超過（アンダーフ
ロー）が発生しました。

原点入力マスク量の設定、使
用する指令現在位置の範囲を
確認し、エラーリセットを実
行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
12-16CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）
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▲ 絶対値エンコーダ
原点位置オフセット
オーバーフロー

絶対値エンコーダを使用する
場合に、原点復帰完了時に算
出された絶対値エンコーダ原
点位置オフセットが設定範囲
を超過しました。

絶対値エンコーダの再セット
アップ後、エラーリセットを
実行してください。

絶対値エンコーダ
原点位置オフセット
算出不可

絶対値エンコーダの現在位置
が不明なため、絶対値エン
コーダ原点位置オフセットを
算出できませんでした。絶対
値エンコーダの現在位置が不
明な要因は以下が考えられま
す。
・軸パラメータの［入出力機
能選択］の［RUN出力機
能］を［RUN出力として使
用する］に設定してサーボ
ロックを実行していない。

・サーボロック後、現在位置
プリセット（原点プリセッ
トを除く）を実行した。

・サーボロック後、フィード
バック現在位置の使用可能
範囲の上限超過（オーバー
フロー）、あるいは下限超
過（アンダーフロー）が発
生した。

・軸パラメータの［起動時現
在位置クリア有効］が［有
効］に設定されている。

原因を確認し、エラーリセッ
トを実行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

絶対移動位置エラー 絶対移動実行時の指令位置が
範囲外です。

指令位置の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

絶対移動速度エラー 絶対移動実行時の指令速度が
範囲外です。

指令速度の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

絶対移動加速時間
エラー

絶対移動実行時の加速時間が
範囲外です。

加速時間の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

絶対移動減速時間
エラー

絶対移動実行時の減速時間が
範囲外です。

減速時間の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
12-17 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）
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▲ 絶対移動方向指定
エラー

絶対移動実行時の回転軸方向
設定が範囲外です。

回転軸方向の設定を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

回転軸上限値
オーバー

回転軸の絶対移動実行時、指
令位置が回転軸上限値を超え
ています。

指令位置の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

絶対移動割込定寸
送り位置エラー

絶対移動割込定寸送り実行時
の指令位置が範囲外です。あ
るいは、移動量 0となる指令
位置のため、割込入力時に定
寸送り方向が決まりませんで
した。

指令位置の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

絶対移動割込定寸
送り入力機能設定
エラー

割込入力機能の設定がラッチ
入力を選択されているため、
割込定寸送りが実行できませ
ん。

割込入力機能の設定を確認
し、エラーリセットを実行し
てください。

絶対移動割込定寸
送り割込信号なし

割込定寸送り実行中に割込入
力信号を検出できませんでし
た。

割込入力の接続、設定を確認
し、エラーリセットを実行し
てください。

絶対移動割込定寸送
りフィードバック
現在位置オーバー
フロー

割込定寸送り基準位置に
フィードバック現在位置を選
択している場合に、割込入力
時のフィードバック現在位置
に使用可能範囲の上限超過
（オーバーフロー）、あるいは
下限超過（アンダーフロー）
が発生していました。

エラーリセットを実行し、
フィードバック現在位置プリ
セット（IOWR）により、オー
バーフロー／アンダーフロー
状態を解除してください。再
度本エラーが発生する場合は、
フィードバックパルス入力の
単位設定、使用するフィード
バック現在位置の範囲を確認
してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

相対移動位置エラー 相対移動実行時の指令位置が
範囲外です。

指令位置の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

相対移動速度エラー 相対移動実行時の指令速度が
範囲外です。

指令速度の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

相対移動加速時間
エラー

相対移動実行時の加速時間が
範囲外です。

加速時間の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
12-18CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



12-3 LEDのエラー表示

ト
ラ
ブ
ル
シ
ュ
ｌ
テ
ィ
ン
グ

  12
○
　
○
　
－
　
－
　
▲
　
▲
　
▲
　
▲
　
相対移動減速時間
エラー

相対移動実行時の減速時間が
範囲外です。

減速時間の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

相対移動割込定寸
送り位置エラー

相対移動割込定寸送り実行時
の指令位置が範囲外です。あ
るいは、移動量 0となる指令
位置のため、割込入力時に定
寸送り方向が決まりませんで
した。

指令位置の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

相対移動割込定寸
送り入力機能設定
エラー

割込入力機能の設定がラッチ
入力を選択されているため、
割込定寸送りが実行できませ
ん。

割込入力機能の設定を確認
し、エラーリセットを実行し
てください。

相対移動割込定寸
送り割込信号なし

割込定寸送り実行中に割込入
力信号を検出できませんでし
た。

割込入力の接続、設定を確認
し、エラーリセットを実行し
てください。

相対移動割込定寸送
りフィードバック
現在位置オーバー
フロー

割込定寸送り基準位置に
フィードバック現在位置を選
択している場合に、割込入力
時のフィードバック現在位置
に使用可能範囲の上限超過
（オーバーフロー）、あるいは
下限超過（アンダーフロー）
が発生していました。

エラーリセットを実行し、
フィードバック現在位置プリ
セット（IOWR）により、
オーバーフロー／アンダーフ
ロー状態を解除してくださ
い。再度本エラーが発生する
場合は、フィードバックパル
ス入力の単位設定、使用する
フィードバック現在位置の範
囲を確認してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

速度制御速度エラー 速度制御実行時の指令速度が
範囲外です。
あるいは、速度制御割込定寸
送り実行時に、以下の操作を
実行しました。
・割込入力時の指令速度が 0
でした。

・定寸送り中に指令速度が 0
に変更されました。

・割込入力待ちの速度制御中
に指令速度の符号が変更
（逆転）されました。

指令速度の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

速度制御加速時間
エラー

速度制御実行時の加速時間が
範囲外です。

加速時間の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

速度制御減速時間
エラー

速度制御実行時の減速時間が
範囲外です。

減速時間の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
12-19 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）
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ト
ラ
ブ
ル
シ
ュ
ｌ
テ
ィ
ン
グ

  12
○ ○ － － ▲ ▲ ▲ ▲ 速度制御割込定寸
送り位置エラー

速度制御割込定寸送り実行時
の指令位置が範囲外です。

指令位置の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

速度制御割込定寸
送り入力機能設定
エラー

割込入力機能の設定がラッチ
入力を選択されているため、
割込定寸送りが実行できませ
ん。

割込入力機能の設定を確認
し、エラーリセットを実行し
てください。

速度制御割込定寸送
りフィードバック
現在位置
オーバーフロー

割込定寸送り基準位置に
フィードバック現在位置を選
択している場合に、割込入力
時のフィードバック現在位置
に使用可能範囲の上限超過
（オーバーフロー）、あるいは
下限超過（アンダーフロー）
が発生していました。

エラーリセットを実行し、
フィードバック現在位置プリ
セット（IOWR）により、
オーバーフロー／アンダーフ
ロー状態を解除してくださ
い。再度本エラーが発生する
場合は、フィードバックパル
ス入力の単位設定、使用する
フィードバック現在位置の範
囲を確認してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

現在位置プリセット
エラー

現在位置プリセット実行時の
指令位置が範囲外です。

指令位置の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。

高速 PTP位置
エラー

高速 PTP起動実行時の指令
位置が範囲外です。

指令位置の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

高速 PTP速度
エラー

高速 PTP起動実行時の指令
速度が範囲外です。

指令速度の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

高速 PTP加速時間
エラー

高速 PTP起動実行時の加速
時間が範囲外です。

加速時間の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

高速 PTP減速時間
エラー

高速 PTP起動実行時の減速
時間が範囲外です。

減速時間の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

高速 PTP方向指定
エラー

高速 PTP起動実行時の回転
軸方向設定が範囲外です。

回転軸方向の設定を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
12-20CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）
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○ ○ － － ▲ ▲ ▲ ▲ 高速 PTP回転軸
上限値オーバー

回転軸の高速 PTP起動実行
時、指令位置が回転軸上限値
を超えています。

指令位置の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当軸を減速停止しま
す。

同期送り指令位置
データ設定不正

同期送り指令位置データの設
定が不正です。

同期送り指令位置データの設
定を確認し、エラーリセット
を実行してください。

○ ○ － － － － － － 多重起動 同じタスクに対して同時にメ
モリ運転起動とメモリ運転単
独起動を実行しました。ある
いは、構成軸がビジー中のタ
スクのメモリ運転を起動しま
した。

実行条件を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当タスクの構成軸を減
速停止します。

シーケンス No.
エラー

メモリ運転指令時に指定した
シーケンス No.が範囲外で
す。あるいは、指定したシー
ケンス No.のシーケンスデー
タが未設定でした。

シーケンス No. を範囲内に設
定、あるいは該当するシーケ
ンス No.のメモリ運転データ
の設定内容を確認し、エラー
リセットを実行してくださ
い。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当タスクの構成軸を減
速停止します。

構成軸エラー メモリ運転中のタスクの構成
軸に軸エラーが発生しまし
た。

該当軸のエラー要因を取り除
き、エラーリセットを実行し
てください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当タスクの構成軸を減
速停止します。

バックラッシュ
出力方式不正

バックラッシュ補正に「位置
決め開始前に補正動作を行な
う方式」を選択して、円弧補
間、あるいは連続 3の動作パ
ターンを実行しようとしまし
た。

バックラッシュ出力方式を
「位置決め開始時に補正量を
重畳する方式」に変更してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当タスクの構成軸を減
速停止します。

補間移動量オーバー
フロー

直線補間、円弧補間指令時、
補間動作の移動量が使用可能
範囲を超えました。

指令位置の設定値を確認し、
エラーリセットを実行してく
ださい。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当タスクの構成軸を減
速停止します。

軸間偏差オーバー 直線補間中に指定した補間軸
間の偏差が設定値を超過しま
した。

補間軸間のずれの要因を取り
除き、エラーリセットを実行
してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当タスクの構成軸を減
速停止します。

メモリ運転データ
エラー

メモリ運転データの設定内容
が正しくありません。

該当するシーケンス No.のメ
モリ運転データの設定内容を
確認し、エラーリセットを実
行してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当タスクの構成軸を減
速停止します。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
12-21 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）
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ワーニング

ワーニングは、次のとおりです。

○ ○ － － － － － － メモリ運転条件
データエラー

メモリ運転条件データの設定
内容が正しくありません。

該当する条件 No.のメモリ運
転条件データの設定内容を確
認し、エラーリセットを実行
してください。
本エラー発生時、NCユニッ
トは該当タスクの構成軸を減
速停止します。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U

○ － － － － － － － IORDビジー データ転送リレーによるデー
タ転送中のため、IORDが実
行できません。あるいは、
NCユニットの動作モードが
異なるため、IORDが実行で
きません。

IORDの実行条件を確認して
ください。

IORD書式エラー IORDの転送チャネル数が範
囲外です。

IORDの転送チャネル数を確
認してください。

IORDコントロール
データ不正

IORDのコントロールデータ
が範囲外です。あるいは、以
下の操作を実行しようとしま
した。
・未使用軸のフィードバック
現在位置読み出し

・未使用のラッチデータ読み
出し

IORDのコントロールデータ
を確認してください。

IOWRビジー データ転送リレーによるデー
タ転送中のため、IOWRが実
行できません。あるいは、
NCユニットの動作モードが
異なるため、IOWRが実行で
きません。

IOWRの実行条件を確認して
ください。

IOWR書式エラー IOWRの転送チャネル数が範
囲外です。

IOWRの転送チャネル数を確
認してください。

IOWRコントロール
データ不正

IOWRのコントロールデータ
が範囲外です。あるいは、以
下の操作を実行しようとしま
した。
・絶対値エンコーダ使用時の
フィードバック現在位置プ
リセット

・未使用軸／仮想軸のフィード
バック現在位置プリセット

・フィードバックパルス入力
位置管理を有効としている
軸へのフィードバック現在
位置プリセット実行

IOWRのコントロールデータ
を確認してください。あるい
は、フィードバック現在位置
プリセットの実行条件を確認
してください。
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○ － － － － － － － IOWRセットアップ時
反映データ転送エラー

電源投入時、リスタート時、
またはセットアップ時に有効
となるパラメータに対して
IOWRによる書き込みが実行
されました。

IOWRによる書き込みは無効
となります。IOWRの転送先
ユニットアドレスを確認して
ください。

データ転送多重起動 同時に複数のデータ転送操作
を実行しました。

データ転送リレーによる書き
込み、読み出し、保存、およ
び CX-Programmerからの
データ転送の実行条件を確認
してください。

データ読出し転送
CH数不正

データ転送リレーによるデー
タ読出しの転送チャネル数が
範囲外です。

データ転送チャネル数を確認
してください。

データ読出し CPU
側エリア種別不正

データ転送リレーによるデー
タ読出しの CPU側エリア種
別の設定が範囲外です。

CPU側エリア種別の設定を
確認してください。

データ読出し CPU
側開始チャネル不正

データ転送リレーによるデー
タ読出しの CPU側開始チャ
ネルの設定が範囲外です。

CPU側開始チャネルの設定
を確認してください。

データ読出し NC
ユニット側エリア
種別不正

データ転送リレーによるデー
タ読出しの NCユニット側エ
リア種別の設定が範囲外で
す。

NCユニット側エリア種別の
設定を確認してください。

データ読出し NC
ユニット側開始
チャネル不正

データ転送リレーによるデー
タ読出しの NCユニット側開
始チャネルの設定が範囲外で
す。

NCユニット側開始チャネル
の設定を確認してください。

データ読出しタイム
アウト

データ転送リレーによるデー
タ読出しが正常に完了しませ
んでした。

PLC本体の動作環境を確認
し、データ読出しを再度実行
してください。

データ書込み転送
CH数不正

データ転送リレーによるデー
タ書込みの転送チャネル数が
範囲外です。

データ転送チャネル数を確認
してください。

データ書込み CPU
側エリア種別不正

データ転送リレーによるデー
タ書込みの CPU側エリア種
別の設定が範囲外です。

CPU側エリア種別の設定を
確認してください。

データ書込み CPU
側開始チャネル不正

データ転送リレーによるデー
タ書込みの CPU側開始チャ
ネルの設定が範囲外です。

CPU側開始チャネルの設定
を確認してください。

データ書込み NC
ユニット側エリア
種別不正

データ転送リレーによるデー
タ書込みの NCユニット側エ
リア種別の設定が範囲外で
す。

NCユニット側エリア種別の
設定を確認してください。

データ書込み NC
ユニット側開始
チャネル不正

データ転送リレーによるデー
タ書込みの NCユニット側開
始チャネルの設定が範囲外で
す。

NCユニット側開始チャネル
の設定を確認してください。

データ書込みセット
アップ時反映データ
転送エラー

ユニットセットアップ中以外
で、電源投入時、リスタート
時、またはセットアップ時に
有効となるパラメータに対し
て、データ転送リレーによる
データ書込みが実行されまし
た。

ユニットセットアップ中以外
での書き込みは無効となりま
す。データ書込み時の NCユ
ニット側エリア種別、開始
チャネルと実行条件を確認し
てください。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
12-23 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



12-3 LEDのエラー表示

ト
ラ
ブ
ル
シ
ュ
ｌ
テ
ィ
ン
グ

  12
○ － － － － － － － データ書込みタイム
アウト

データ転送リレーによるデー
タ書込みが正常に完了しませ
んでした。

PLC本体の動作環境を確認
し、データ書込みを再度実行
してください。

データ保存実行不可 簡易バックアップ操作を実行
中のため、データ保存が実行
できませんでした。

データ保存の実行条件を確認
してください。

データチェック
ワーニング

書込みデータが範囲外です。
あるいは、他のパラメータと
の整合性から適切ではありま
せん。

書込みデータを範囲内となる
ように設定してください。

同期データリンク
受信ワーニング

同期データリンクのデータ交
換が正常に実行できませんで
した。

PLCが正しく設置できるいる
か確認してください。

同期処理時間
オーバー

設定した同期制御周期内に
NCユニットの処理が実行で
きませんでした。

NCユニットの動作環境を確
認し、必要により同期サイク
ルタイムの設定を見直してく
ださい。

指令位置オーバー
フロー

指令現在位置の使用可能範囲
の上限超過（オーバーフ
ロー）、あるいは下限超過
（アンダーフロー）が発生し
ました。

原点復帰あるいは現在位置プ
リセットにより、オーバーフ
ロー／アンダーフロー状態を
解除してください。

フィードバック位置
オーバーフロー

フィードバック現在位置の使
用可能範囲の上限超過（オー
バーフロー）、あるいは下限
超過（アンダーフロー）が発
生しました。

フィードバック現在位置プリ
セット（IOWR）により、
オーバーフロー／アンダーフ
ロー状態を解除してくださ
い。

フィードバック現
在位置プリセット
ワーニング

フィードバック現在位置プリ
セット実行時の指令位置
（IOWR命令の設定データ）
が範囲外です。

フィードバック現在位置に対
するプリセット設定値を確認
してください。

ティーチング
アドレス No.不正

ティーチングアドレス No.が
範囲外です。

ティーチングアドレス No.の
設定を確認してください。

ティーチング実行
不可

データ保存中のため、ティー
チングが実行できませんでし
た。

データ保存とティーチングの
実行条件を確認してくださ
い。

ティーチング位置
オーバーフロー

ティーチングを実行した軸の
現在位置の使用可能範囲の上
限超過（オーバーフロー）、
あるいは下限超過（アンダー
フロー）が発生しています。

原点復帰あるいは現在位置プ
リセットにより、該当軸の
オーバーフロー／アンダーフ
ロー状態を解除してくださ
い。

LED
エラー名称 原因 処置

RUN ERC ERH SYNC X Y Z U
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12-4 エラーフラグの構成
NCユニットは、以下のようなエラーフラグを持ちます。
各エラーフラグは、個別のエラー状態と、それらをまとめたエラー状態を示すものがあり、
エラー発生箇所の切り分けに使用することができます。

ステータスフラグ 詳細 通知エリア

エラー総合 NCユニットでエラーが発生していることを
表します。ユニットエラー、軸エラー、メ
モリ運転エラーのいずれかのエラー発生に
よって、本フラグが ONします。

ユニット制御入力リ
レー

ユニットエラー NCユニットのシステムに共通するエラーが
発生していることを表します。

　 リストア異常発生 リストア異常エラー発生時に ONします。

同期データリンク
受信エラー

同期データリンク受信エラー発生時に ON
します。

保存データ異常 高機能ユニットメモリ異常（ユーザデー
タ）、あるいは、高機能ユニットメモリ異常
（異常履歴データ）エラー発生時に ONしま
す。

PLCシステム異常 PLC本体の異常が発生した場合に ONしま
す。

軸エラー総合 各軸のいずれかに軸エラーが発生している
ことを表します。

軸エラー 対応する軸にエラーが発生していることを
表します。

軸ステータスリレー

センサ異常 即停止、限界入力など、外部入力信号に関
するエラーが発生していることを表します。

サーボ異常 ドライバアラームなど、サーボドライバか
らの異常が通知されていることを表します。

実行時異常 多重起動など、軸動作の操作に関する異常
が発生していることを表します。

メモリ運転エラー総合 各タスクのいずれかにメモリ運転エラーが
発生していることを表します。

ユニット制御入力リ
レー

　 メモリ運転エラー 対応するタスクのメモリ運転にエラーが発
生していることを表します。

メモリ運転ステータ
スリレー

メモリ運転
実行時異常

多重起動など、メモリ運転の操作に関する
異常が発生していることを表します。
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NCユニットにエラーが発生した場合、軸動作に関する機能の実行が制限されます。
エラー発生時の操作の制限は次のようになります。

エラー発生時に操作不可となる機能は、エラーリセットなど、エラー状態を解除しない限り、
指令は無効となります。
また、NC ユニットのリスタートが必要となる致命的な異常の場合は、全ての操作が不可と
なります。エラーの詳細については、12-27 ページの「エラーコードの読み出し」を参照し
てください。

操作 エラー発生時も操作可能 エラー発生時、操作不可 備考

ユニット操作 エラーリセット

ワーニングリセット

データ書込み

データ読出し

データ保存

ユニットセットアップ

軸操作 ドライバアラームリセット
出力
偏差カウンタリセット出力
トルク制限出力
汎用出力
オーバーライド有効
減速停止
サーボアンロック
ラッチ完了クリア

サーボロック
正方向 JOG／インチング
負方向 JOG／インチング
MPG有効
原点復帰
高速原点復帰
絶対移動
相対移動
速度制御
現在位置プリセット
同期送り

ユニットエラー、軸エラー
発生時に制限されます。

メモリ運転
操作

Mコードリセット
ティーチング
メモリ運転停止

メモリ運転起動
メモリ運転単独起動

ユニットエラー、メモリ運
転エラー発生時に制限され
ます。
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12-5 エラーコードの読み出し
エラーが発生したときは、ユニット制御入力リレーエリア、軸ステータスリレーエリアなら
びにメモリ運転ステータスリレーエリアのエラーフラグが ON になると共に、各リレーエリ
アにエラーコードが入力されます。このエラーコードを確かめて対処してください。
エラーフラグとエラーコードが入力されるエリアの割付けは、以下のとおりです。

ユニット制御入力リレーエリア

軸ステータスリレーエリア
軸ステータスリレーエリアの先頭チャネルを［C］とします。

メモリ運転ステータスリレーエリア
メモリ運転ステータスリレーエリアの先頭チャネルを［E］とします。

名称 ユニット制御入力リレーエリア ビット 内容

ユニットエラー n+13 12 1：エラーあり
0：エラーなし

エラーコード n+14 00～ 15 エラーコード
（正常時「0000」）

名　称
運転用リレーエリア

ビット 内　容
軸 1 軸 2 軸 3 軸 4

軸エラー C+5 C+18 C+31 C+44 12 1：エラーあり
0：エラーなし

エラーコード C+7 C+20 C+33 C+46 00～ 15 エラーコード
（正常時「0000」）

名称
メモリ運転ステータスリレーエリア

ビット 内容
タスク 1 タスク 2 タスク 3 タスク 4

メモリ運転
エラー

E+2 E+8 E+14 E+20 12 1：エラーあり
0：エラーなし

エラーコード E+3 E+9 E+15 E+21 00～ 15 エラーコード
（正常時「0000」）
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12-6 エラーコード一覧
NCユニットは異常発生時、ユニット制御入力リレーエリア、軸ステータスリレーエリア、あ
るいはメモリ運転ステータスリレーエリアのエラーフラグをセットするとともに、エラー
コードを入力します。
エラーフラグのセットされたエリアと入力されるエラーコードにより、異常の発生軸と種別
を識別することができます。
なお、サポートソフト "異常履歴の確認 "のエラーコード（異常履歴コード）については、サ
ポートソフトの異常履歴コードを参照してください。
実行方法は以下の通りです。
メインフレームの［ヘルプ］［目次］を実行し、［トラブルシューティング］の項目から［異常履
歴一覧］を選択する。

電源投入時のデータチェック
電源投入時にチェックするエラーは、次のとおりです。

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法

共通 リストア異常 0001 PLC本体の簡易バックアッ
プ機能でバックアップデー
タのリストアが正常に終了
しませんでした。

NCユニットはリストア実行前の保存
データとなっています。再度リストア
操作を実行するか、あるいはデータ転
送、データ保存を実行してください。
本エラー発生中は、データ転送、デー
タ保存の操作のみ実行可能です。

高機能ユニット
メモリ異常
（ユーザデータ）

0010 NCユニット内部の不揮発
性メモリにユーザデータを
正常に保存できませんでし
た。あるいは、保存されて
いるユーザデータが破壊さ
れています。

データ転送、データ保存を実行し直し
てください。本エラー発生中は、デー
タ転送、データ保存の操作のみ実行可
能です。再度本エラーが発生する場合、
ユニットを交換してください。電源投
入時に本エラーが発生した場合は、NC
ユニットの各パラメータ、データはす
べて工場出荷値になっています。
本エラー発生時、NCユニットは全軸を
減速停止します。

高機能ユニット
メモリ異常
（異常履歴データ）

0011 NCユニットの異常履歴を
保存する不揮発性メモリが
異常です。

NCユニットの異常履歴をクリアして電
源を入れ直すか、リスタートしてくだ
さい。

同期制御周期不正 00F0 同期制御周期が NCユニッ
トで使用可能な範囲を超え
ています。

同期サイクルタイム設定値を設定可能
な範囲に設定し、電源を入れ直してく
ださい。

同期データリンク
受信エラー

00F1 同期データリンクのデータ
交換が正常に実行できませ
んでした。

NCユニットの装着状態、ユニット間同
期制御の設定を確認し、エラーリセッ
トしてください。再度本エラーが発生
する場合、ユニットを交換してくださ
い。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

同期時間監視
タイムアウト

00F6 同期制御周期のタイミング
が正常に獲得できません。

NCユニットの装着状態を確認し、電源
を入れ直すか、リスタートしてくださ
い。再度本エラーが発生する場合、ユ
ニットを交換してください。
本エラー発生時、NCユニットは全軸を
即停止します。
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各タスク メモリ運転データ
エラー

2XXX メモリ運転データの設定内
容が正しくありません。エ
ラーコードの下 3桁により、
エラーが発生しているシー
ケンス No.を示します。

該当するシーケンス No.のメモリ運転
データの設定内容を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当タ
スクの構成軸を減速停止します。

メモリ運転条件
データエラー

30XX メモリ運転条件データの設
定内容が正しくありません。
エラーコードの下 2桁によ
り、エラーが発生している
条件 No.を示します。

該当する条件 No.のメモリ運転条件
データの設定内容を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当タ
スクの構成軸を減速停止します。

各軸 正方向限界エラー 5008 正方向限界信号が入力され
ました。

エラーリセットを実行し、負方向への
復帰動作を行ってください。正常に復
帰できない場合は、正方向限界信号の
接続、正方向限界入力の論理設定を確
認してください。
本エラー発生時、NCユニットは軸パラ
メータの設定にしたがって該当軸を停
止します。

負方向限界エラー 5009 負方向限界信号が入力され
ました。

エラーリセットを実行し、正方向への
復帰動作を行ってください。正常に復
帰できない場合は、負方向限界信号の
接続、負方向限界入力の論理設定を確
認してください。
本エラー発生時、NCユニットは軸パラ
メータの設定にしたがって該当軸を停
止します。

即停止入力 500D 即停止信号が入力されまし
た。

即停止入力を解除し、エラーリセット
を実行してください。異常が解除でき
ない場合は、即停止信号の接続、即停
止入力の論理設定を確認してください。
本エラー発生時、NCユニットは軸パラ
メータの設定にしたがって該当軸を停
止します。

ドライバアラーム
入力

500F ドライバアラーム入力信号
が入力されました。

ドライバの異常要因を取り除き、エ
ラーリセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは軸パラ
メータの設定にしたがって該当軸を停
止します。

外部供給電源異常 5100 パルス入出力用電源が供給
されていません。

パルス入出力用電源が供給されている
ことを確認し、エラーリセットを実行
してください。
本エラー発生時、NCユニットは全軸を
即停止し、サーボアンロック状態に移
行します。

多重起動 6000 同じ軸に対して同時に実行
できない機能を複数実行し
ました。

実行条件を確認し、エラーリセットを
実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

サーボアンロック中 6001 サーボアンロック中に軸動
作指令を実行しました。

エラーリセットを実行し、サーボロッ
ク後に軸動作指令を与えるようにして
ください。

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法
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各軸 正方向限界入力中 6002 正方向限界入力中に正方向
への起動指令が実行されま
した。

エラーリセットを実行し、負方向への
復帰動作を行ってください。再度本エ
ラーが発生する場合は、正方向限界信
号の接続、正方向限界入力の論理設定、
起動指令の実行条件を確認してくださ
い。

負方向限界入力中 6003 負方向限界入力中に負方向
への起動指令が実行されま
した。

エラーリセットを実行し、正方向への
復帰動作を行ってください。再度本エ
ラーが発生する場合は、負方向限界信
号の接続、負方向限界入力の論理設定、
起動指令の実行条件を確認してくださ
い。

指令位置正方向
ソフトウェア
リミット超過

6004 位置決めの指令位置が正方
向側ソフトウェアリミット
を超えています。

指令位置、ソフトウェアリミットの設
定を確認し、エラーリセットを実行し
てください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。指令位置負方向

ソフトウェア
リミット超過

6005 位置決めの指令位置が負方
向側ソフトウェアリミット
を超えています。

現在位置不明 6006 原点未確定状態で高速原点
復帰が実行されました。

エラーリセットを実行し、原点復帰、
あるいは現在位置プリセットによって
原点を確定してから指令を実行するよ
うにしてください。

偏差カウンタ
リセットエラー

6007 偏差カウンタリセット出力
中に軸動作指令を実行しま
した。あるいは原点復帰中
に偏差カウンタリセットを
実行しました。

偏差カウンタリセットの実行条件を確
認し、エラーリセットを実行してくだ
さい。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

オーバーライド
エラー

6008 オーバーライドが範囲外で
す。

オーバーライド設定値を確認し、エ
ラーリセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

指令位置オーバー
フロー発生中

6009 指令現在位置の使用可能範
囲の上限超過（オーバーフ
ロー）、あるいは下限超過
（アンダーフロー）が発生し
ています。

エラーリセットを実行し、原点復帰あ
るいは現在位置プリセットにより、
オーバーフロー／アンダーフロー状態
を解除してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

位置決めタイム
オーバー

6020 位置決め監視時間内に位置
決め完了入力が検出されま
せんでした。

位置決め完了入力を確認し、エラーリ
セットを実行してください。再度本エ
ラーが発生する場合は、位置決め完了
信号の接続、入力論理、および位置決
め監視時間の設定を確認してください。

正方向ソフトウェア
リミットエラー

6021 正方向側ソフトウェアリ
ミットをオーバーしました。

軸動作指令、正方向ソフトウェアリ
ミットの設定を確認し、エラーリセッ
トを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

負方向ソフトウェア
リミットエラー

6022 負方向側ソフトウェアリ
ミットをオーバーしました。

軸動作指令、負方向ソフトウェアリ
ミットの設定を確認し、エラーリセッ
トを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法
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各軸 位置偏差オーバー 6023 指令現在位置とフィード
バック現在位置との差が設
定値を超過しました。

指令現在位置とフィードバック現在位
置との偏差が発生する要因を取り除き、
エラーリセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

速度偏差オーバー 6024 指令現在速度とフィード
バック現在速度との差が設
定値を超過しました。

指令現在速度とフィードバック現在速
度との偏差が発生する要因を取り除き、
エラーリセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

バックラッシュ
補正量超過

6025 バックラッシュ補正方式が位
置決め開始時に補正量を重畳
する方式の場合に、補正量が
出力できる上限を超えました。

バックラッシュ補正量の設定を確認し、
エラーリセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

同期送り指令位置
オーバーフロー

6026 同期データリンクで与えら
れる同期送り指令位置デー
タが使用可能範囲の上下限
を超えました。

同期送りの指令位置を確認し、エラー
リセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

指令位置オーバー
フロー

6027 位置偏差、速度偏差の監視機能
を有効としている場合に、指令
現在位置の使用可能範囲の上限
超過（オーバーフロー）、ある
いは下限超過（アンダーフ
ロー）が発生しました。

エラーリセットを実行し、原点復帰あ
るいは現在位置プリセットにより、
オーバーフロー／アンダーフロー状態
を解除してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

フィードバック位置
オーバーフロー

6028 位置偏差、速度偏差の監視
機能を有効としている場合
に、フィードバック現在位
置の使用可能範囲の上限超
過（オーバーフロー）、ある
いは下限超過（アンダーフ
ロー）が発生しました。

エラーリセットを実行し、フィード
バック現在位置プリセット（IOWR）
により、オーバーフロー／アンダーフ
ロー状態を解除してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

絶対値エンコーダ
通信異常

6110 絶対値エンコーダを使用す
る場合に、サーボロック実
行時の絶対値データ読み出
しが正常に実行できません
でした。ユニットバージョ
ン 1.0で絶対値エンコーダ
（OMNUC G5シリーズ）が
使用されました。

エラーリセットを実行し、サーボロッ
クを実行してください。再度本エラー
が発生する場合は、サーボドライバと
のエンコーダパルス入力の接続を確認
してください。絶対値エンコーダ
（OMNUC G5シリーズ）はユニット
バージョン 1.1以降で使用可能です。
お客様ご使用のユニットバージョンを
確認してください。絶対値エンコーダ

データ異常
6111 絶対値エンコーダを使用す

る場合に、サーボロック実
行時に不正な絶対値データ
が読み出されました。

絶対値エンコーダ
現在位置復元
オーバーフロー

6112 絶対値エンコーダを使用す
る場合に、サーボロック実
行時に読み出した絶対値
データにより、現在位置の
使用可能範囲の上限超過
（オーバーフロー）、あるい
は下限超過（アンダーフ
ロー）が発生しました。

エラーリセットを実行し、絶対値エン
コーダの再セットアップと NCユニッ
トの原点決めを行なってください。

インチング指令位置
オーバーフロー

6200 インチング実行時に指令現
在位置の使用可能範囲の上
限超過（オーバーフロー）、
あるいは下限超過（アン
ダーフロー）が発生しまし
た。

指令現在位置のオーバーフロー／アン
ダーフロー要因を取り除き、インチン
グ幅を確認して、エラーリセットを実
行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法
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各軸 MPG倍率不正 6300 ＭＰＧ倍率の設定が範囲外
です。

MPG倍率の設定を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

原点復帰逆方向限界
エラー

6400 原点入力検出方向と逆方向
の限界入力検出により、原
点復帰動作が中断されまし
た。

原点復帰のための入力信号、および原
点復帰設定を確認し、エラーリセット
を実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは軸パラ
メータの設定にしたがって該当軸を停
止、あるいは減速停止します。原点復帰方向限界

エラー
6401 原点入力検出方向の限界入

力検出により、原点復帰動
作が中断されました。

両方向限界エラー 6402 両方向の限界入力が検出さ
れたため、原点復帰を継続
できません。

原点近傍・原点復帰
逆方向限界エラー

6403 原点近傍入力と、原点入力
検出方向と逆方向の限界入
力の検出位置が適切でない
ため、原点復帰動作が中断
されました。

原点近傍入力と、原点入力検出方向と
逆方向の限界入力の検出位置を確認し、
エラーリセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは軸パラ
メータの設定にしたがって該当軸を停
止、あるいは減速停止します。

原点近傍・原点復帰
方向限界エラー

6404 原点近傍入力と、原点入力
検出方向の限界入力の検出
位置が適切でないため、原
点復帰動作が中断されまし
た。

原点近傍入力と、原点入力検出方向の
限界入力の検出位置を確認し、エラー
リセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは軸パラ
メータの設定にしたがって該当軸を停
止、あるいは減速停止します。

原点入力・原点復帰
逆方向限界エラー

6405 原点入力と、原点入力検出
方向と逆方向の限界入力の
検出位置が適切でないため、
原点復帰動作が中断されま
した。

原点入力と、原点入力検出方向と逆方
向の限界入力の検出位置を確認し、エ
ラーリセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは軸パラ
メータの設定にしたがって該当軸を停
止、あるいは減速停止します。

原点入力・原点復帰
方向限界エラー

6406 原点入力と、原点入力検出
方向の限界入力の検出位置
が適切でないため、原点復
帰動作が中断されました。

原点入力と、原点入力検出方向の限界
入力の検出位置を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは軸パラ
メータの設定にしたがって該当軸を停
止、あるいは減速停止します。

原点入力マスク量
不正

6407 原点復帰動作モードが「近
傍退避・原点入力マスク量
指定」の場合に、原点入力
マスク量の設定値が、原点
復帰速度から原点復帰アプ
ローチ速度に減速するため
の移動量に不足しています。

原点入力マスク量、原点復帰速度、原
点復帰アプローチ速度を確認し、エ
ラーリセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

原点入力なし 6420 原点復帰中に原点入力が検
出されませんでした。

原点入力の接続、設定を確認し、エ
ラーリセットを実行してください。
本エラー発生時（限界入力時）、NCユ
ニットは軸パラメータの設定にした
がって該当軸を停止します。

原点近傍入力なし 6421 原点近傍入力を使用する原
点復帰動作において、原点
近傍入力が検出されません
でした。

原点近傍入力の接続、設定を確認し、
エラーリセットを実行してください。
本エラー発生時（限界入力時）、NCユ
ニットは軸パラメータの設定にした
がって該当軸を停止します。

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法
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各軸 原点入力マスク位置
オーバーフロー

6422 原点復帰動作モードが「近
傍退避・原点入力マスク量
指定」の場合に、原点入力
マスク量の動作によって、
指令現在位置の使用可能範
囲の上限超過（オーバーフ
ロー）、あるいは下限超過
（アンダーフロー）が発生し
ました。

原点入力マスク量の設定、使用する指
令現在位置の範囲を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

絶対値エンコーダ
原点位置オフセット
オーバーフロー

6423 絶対値エンコーダを使用す
る場合に、原点復帰完了時
に算出された絶対値エン
コーダ原点位置オフセット
が設定範囲を超過しました。

絶対値エンコーダの再セットアップ後、
エラーリセットを実行してください。

絶対値エンコーダ
原点位置オフセット
算出不可

6424 絶対値エンコーダの現在位
置が不明なため、絶対値エ
ンコーダ原点位置オフセッ
トを算出できませんでした。
絶対値エンコーダの現在位
置が不明な要因は以下が考
えられます。
・軸パラメータの［入出力
機能選択］の［RUN出力
機能］を［RUN出力とし
て使用する］に設定して
サーボロックを実行してい
ない。
・サーボロック後、現在位
置プリセット（原点プリ
セットを除く）を実行し
た。
・サーボロック後、フィー
ドバック現在位置の使用可
能範囲の上限超過（オー
バーフロー）、あるいは下
限超過（アンダーフロー）
が発生した。
・軸パラメータの［起動時
現在位置クリア有効］が
［有効］に設定されている。

原因を確認し、エラーリセットを実行
してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

現在位置
プリセットエラー

6600 現在位置プリセット実行時
の指令位置が範囲外です。

指令位置の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。

絶対移動位置エラー 6700 絶対移動実行時の指令位置
が範囲外です。

指令位置の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

絶対移動速度エラー 6701 絶対移動実行時の指令速度
が範囲外です。

指令速度の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

絶対移動加速時間
エラー

6702 絶対移動実行時の加速時間
が範囲外です。

加速時間の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

絶対移動減速時間
エラー

6703 絶対移動実行時の減速時間
が範囲外です。

減速時間の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法
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各軸 絶対移動方向指定
エラー

6704 絶対移動実行時の回転軸方
向設定が範囲外です。

回転軸方向の設定を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

回転軸上限値
オーバー

6705 回転軸の絶対移動実行時、
指令位置が回転軸上限値を
超えています。

指令位置の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

絶対移動割込定寸
送り位置エラー

6710 絶対移動割込定寸送り実行
時の指令位置が範囲外です。
あるいは、移動量 0となる
指令位置のため、割込入力
時に定寸送り方向が決まり
ませんでした。

指令位置の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

絶対移動割込定寸
送り入力機能設定
エラー

6711 割込入力機能の設定がラッ
チ入力を選択されているた
め、割込定寸送りが実行で
きません。

割込入力機能の設定を確認し、エラー
リセットを実行してください。

絶対移動割込定寸
送り割込み信号な
し

6712 割込定寸送り実行中に割込
入力信号を検出できません
でした。

割込入力の接続、設定を確認し、エ
ラーリセットを実行してください。

絶対移動割込定寸
送りフィードバッ
ク現在位置
オーバーフロー

6713 割込定寸送り基準位置に
フィードバック現在位置を
選択している場合に、割込
入力時のフィードバック現
在位置に使用可能範囲の上
限超過（オーバーフロー）、
あるいは下限超過（アン
ダーフロー）が発生してい
ました。

エラーリセットを実行し、フィード
バック現在位置プリセット（IOWR）
により、オーバーフロー／アンダーフ
ロー状態を解除してください。再度本
エラーが発生する場合は、フィード
バックパルス入力の単位設定、使用す
るフィードバック現在位置の範囲を確
認してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

相対移動位置
エラー

6800 相対移動実行時の指令位置
が範囲外です。

指令位置の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

相対移動速度
エラー

6801 相対移動実行時の指令速度
が範囲外です。

指令速度の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

相対移動加速時間
エラー

6802 相対移動実行時の加速時間
が範囲外です。

加速時間の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

相対移動減速時間
エラー

6803 相対移動実行時の減速時間
が範囲外です。

減速時間の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

相対移動割込定寸
送り位置エラー

6810 相対移動割込定寸送り実行
時の指令位置が範囲外です。
あるいは、移動量 0となる
指令位置のため、割込入力
時に定寸送り方向が決まり
ませんでした。

指令位置の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法
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各軸 相対移動割込定寸
送り入力機能設定
エラー

6811 割込入力機能の設定がラッ
チ入力を選択されているた
め、割込定寸送りが実行で
きません。

割込入力機能の設定を確認し、エラー
リセットを実行してください。

相対移動割込定寸
送り割込信号なし

6812 割込定寸送り実行中に割込
入力信号を検出できません
でした。

割込入力の接続、設定を確認し、エ
ラーリセットを実行してください。

相対移動割込定寸
送りフィードバック
現在位置
オーバーフロー

6813 割込定寸送り基準位置に
フィードバック現在位置を
選択している場合に、割込
入力時のフィードバック現
在位置に使用可能範囲の上
限超過（オーバーフロー）、
あるいは下限超過（アン
ダーフロー）が発生してい
ました。

エラーリセットを実行し、フィード
バック現在位置プリセット（IOWR）
により、オーバーフロー／アンダーフ
ロー状態を解除してください。再度本
エラーが発生する場合は、フィード
バックパルス入力の単位設定、使用す
るフィードバック現在位置の範囲を確
認してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

速度制御速度
エラー

6901 速度制御実行時の指令速度
が範囲外です。あるいは、
速度制御割込定寸送り実行
時に、以下の操作を実行し
ました。
・割込入力時の指令速度が 0
でした。
・定寸送り中に指令速度が 0
に変更されました。
・割込入力待ちの速度制御
中に指令速度の符号が変更
（逆転）されました。

指令速度の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

速度制御加速時間
エラー

6902 速度制御実行時の加速時間
が範囲外です。

加速時間の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

速度制御減速時間
エラー

6903 速度制御実行時の減速時間
が範囲外です。

減速時間の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

速度制御割込定寸
送り位置エラー

6910 速度制御割込定寸送り実行
時の指令位置が範囲外です。

指令位置の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

速度制御割込定寸
送り入力機能設定
エラー

6911 割込入力機能の設定がラッ
チ入力を選択されているた
め、割込定寸送りが実行で
きません。

割込入力機能の設定を確認し、エラー
リセットを実行してください。

速度制御割込定寸
送りフィードバック
現在位置
オーバーフロー

6913 割込定寸送り基準位置に
フィードバック現在位置を
選択している場合に、割込
入力時のフィードバック現
在位置に使用可能範囲の上
限超過（オーバーフロー）、
あるいは下限超過（アン
ダーフロー）が発生してい
ました。

エラーリセットを実行し、フィード
バック現在位置プリセット（IOWR）
により、オーバーフロー／アンダーフ
ロー状態を解除してください。再度本
エラーが発生する場合は、フィード
バックパルス入力の単位設定、使用す
るフィードバック現在位置の範囲を確
認してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法
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各軸 高速 PTP位置
エラー

6A00 高速 PTP起動実行時の指令
位置が範囲外です。

指令位置の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

高速 PTP速度
エラー

6A01 高速 PTP起動実行時の指令
速度が範囲外です。

指令速度の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

高速 PTP加速時
間エラー

6A02 高速 PTP起動実行時の加速
時間が範囲外です。

加速時間の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

高速 PTP減速時
間エラー

6A03 高速 PTP起動実行時の減速
時間が範囲外です。

減速時間の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

高速 PTP方向指
定エラー

6A04 高速 PTP起動実行時の回転
軸方向設定が範囲外です。

回転軸方向の設定を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

高速 PTP回転軸
上限値オーバー

6A05 回転軸の高速 PTP起動実行
時、指令位置が回転軸上限
値を超えています。

指令位置の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当軸
を減速停止します。

各タスク 多重起動 6C00 同じタスクに対して同時に
メモリ運転起動とメモリ運
転単独起動を実行しました。
あるいは、構成軸がビジー
中のタスクのメモリ運転を
起動しました。

実行条件を確認し、エラーリセットを
実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当タ
スクの構成軸を減速停止します。

シーケンス No.
エラー

6C01 メモリ運転指令時に指定し
たシーケンス No.が範囲外
です。あるいは、指定した
シーケンス No.のシーケン
スデータが未設定でした。

シーケンス No. を範囲内に設定、ある
いは該当するシーケンス No.のメモリ
運転データの設定内容を確認し、エ
ラーリセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当タ
スクの構成軸を減速停止します。

構成軸エラー 6C02 メモリ運転中のタスクの構
成軸に軸エラーが発生しま
した。

該当軸のエラー要因を取り除き、エ
ラーリセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当タ
スクの構成軸を減速停止します。

バックラッシュ
出力方式不正

6C03 バックラッシュ補正に位置
決め開始前に補正動作を行
なう方式を選択して、円弧
補間、あるいは連続 3の動
作パターンを実行しようと
しました。

バックラッシュ出力方式を位置決め開
始時に補正量を重畳する方式に変更し
てください。
本エラー発生時、NCユニットは該当タ
スクの構成軸を減速停止します。

補間移動量
オーバーフロー

6C04 直線補間、円弧補間指令時、
補間動作の移動量が使用可
能範囲を超えました。

指令位置の設定値を確認し、エラーリ
セットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当タ
スクの構成軸を減速停止します。

軸間偏差オーバー 6C20 直線補間中に指定した補間
軸間の偏差が設定値を超過
しました。

補間軸間のずれの要因を取り除き、エ
ラーリセットを実行してください。
本エラー発生時、NCユニットは該当タ
スクの構成軸を減速停止します。

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法
12-36CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



12-6 エラーコード一覧

ト
ラ
ブ
ル
シ
ュ
ｌ
テ
ィ
ン
グ

  12
ワーニング

ワーニングは、次のとおりです。

各軸 同期送り指令位置
データ設定不正

6E01 同期送り指令位置データの
設定が不正です。

同期送り指令位置データの設定を確認
し、エラーリセットを実行してくださ
い。

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法

共通 IORDビジー 8110 ユニットの動作状態が通常運転
以外で IORDを実行しようとし
ました。

IORDの実行条件を確認してくださ
い。

IORD書式エラー 8111 IORDの転送チャネル数が範囲
外です。

IORDの転送チャネル数を確認して
ください。

IORDコントロー
ルデータ不正

8112 IORDのコントロールデータが
範囲外です。あるいは、以下の
操作を実行しようとしました。
・未使用軸のフィードバック現
在位置読み出し

・未使用のラッチデータ読み出
し

IOWRのコントロールデータを確
認してください。

IOWRビジー 8120 ・ユニットの動作状態が通常運
転以外で IOWRを実行しよう
としました。

・データ保存中に IOWRを使用
して、データ書き込みを実行
しようとしました。

・割込定寸送り基準位置に
フィードバック現在位置を選
択している、かつ割込定寸送
りを実行中にフィードバック
現在位置プリセット（IOWR）
を実行しようとしました。

・割込定寸送り基準位置に
フィードバック現在位置を選
択している、かつ現在位置
ラッチ機能を実行中にフィー
ドバック現在位置プリセット
（IOWR）を実行しようとしま
した。

IOWRの実行条件を確認してくだ
さい。

IOWR書式エラー 8121 IOWRの転送チャネル数が範囲
外です。

IOWRの転送チャネル数を確認し
てください。
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共通 IOWRコントロール
データ不正

8122 IOWRのコントロールデータが
範囲外です。あるいは、以下の
操作を実行しようとしました。
・絶対値エンコーダ使用時の
フィードバック現在位置プリ
セット

・未使用軸／仮想軸のフィード
バック現在位置プリセット

・フィードバックパルス入力位置
管理を有効としている軸への
フィードバック現在位置プリ
セット実行

IOWRのコントロールデータを確
認してください。あるいは、
フィードバック現在位置プリセッ
トの実行条件を確認してください。

IOWR
セットアップ時反
映データ転送
エラー

8126 電源投入時、リスタート時、ま
たはセットアップ時に有効とな
るパラメータに対して IOWRに
よる書き込みが実行されまし
た。

IOWRによる書き込みは無効とな
ります。IOWRの転送先ユニット
アドレスを確認してください。

データ転送多重起動 8200 同時に複数のデータ転送操作を
実行しました。

データ転送リレーによる書き込み、
読み出し、保存、および CX-
Programmerからのデータ転送の実
行条件を確認してください。

データ読出し転送
CH数不正

8211 データ転送リレーによるデータ
読出しの転送チャネル数が範囲
外です。

データ転送チャネル数を確認して
ください。

データ読出し
CPU側エリア
種別不正

8212 データ転送リレーによるデータ
読出しの CPU側エリア種別の
設定が範囲外です。

CPU側エリア種別の設定を確認し
てください。

データ読出し
CPU側開始
チャネル不正

8213 データ転送リレーによるデータ
読出しの CPU側開始チャネル
の設定が範囲外です。

CPU側開始チャネルの設定を確認
してください。

データ読出し NC
ユニット側エリア
種別不正

8214 データ転送リレーによるデータ
読出しの NCユニット側エリア
種別の設定が範囲外です。

NCユニット側エリア種別の設定を
確認してください。

データ読出し NC
ユニット側開始
チャネル不正

8215 データ転送リレーによるデータ
読出しの NCユニット側開始
チャネルの設定が範囲外です。

NCユニット側開始チャネルの設定
を確認してください。

データ読出し
タイムアウト

8217 データ転送リレーによるデータ
読出しが正常に完了しませんで
した。

PLC本体の動作環境を確認し、
データ読出しを再度実行してくだ
さい。

データ書込み転送
CH数不正

8221 データ転送リレーによるデータ
書込みの転送チャネル数が範囲
外です。

データ転送チャネル数を確認して
ください。

データ書込み
CPU側エリア
種別不正

8222 データ転送リレーによるデータ
書込みの CPU側エリア種別の
設定が範囲外です。

CPU側エリア種別の設定を確認し
てください。

データ書込み
CPU側開始
チャネル不正

8223 データ転送リレーによるデータ
書込みの CPU側開始チャネル
の設定が範囲外です。

CPU側開始チャネルの設定を確認
してください。

データ書込み NC
ユニット側エリア
種別不正

8224 データ転送リレーによるデータ
書込みの NCユニット側エリア
種別の設定が範囲外です。

NCユニット側エリア種別の設定を
確認してください。

データ書込み NC
ユニット側開始
チャネル不正

8225 データ転送リレーによるデータ
書込みの NCユニット側開始
チャネルの設定が範囲外です。

NCユニット側開始チャネルの設定
を確認してください。

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法
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共通 データ書込み
セットアップ時
反映データ転送
エラー

8226 ユニットセットアップ中以外
で、電源投入時、リスタート
時、またはセットアップ時に有
効となるパラメータに対して
データ転送リレーによるデータ
書込みが実行されました。

ユニットセットアップ中以外での
書き込みは無効となります。デー
タ書込み時の NCユニット側エリア
種別、開始チャネルと実行条件を
確認してください。

データ書込み
タイムアウト

8227 データ転送リレーによるデータ
書込みが正常に完了しませんで
した。

PLC本体の動作環境を確認し、
データ書込みを再度実行してくだ
さい。

データ保存実行不可 8230 簡易バックアップ操作を実行中
のため、データ保存が実行でき
ませんでした。

データ保存の実行条件を確認して
ください。

同期データリンク
受信ワーニング

80F2 同期データリンクのデータ交換
が正常に実行できませんでし
た。

PLCが正しく設置できるいるか確
認してください。

同期処理時間
オーバー

80F3 設定した同期制御周期内に NC
ユニットの処理が実行できませ
んでした。

NCユニットの動作環境を確認し、
必要により同期サイクルタイムの
設定を見直してください。

データチェック
ワーニング

90XX：
共通パラ
メータ

91XX：
軸パラ
メータ

92XX：
タスクパ
ラメータ

※ XXは各
パラメータの
オフセット数
（0～ 255）

書込みデータが範囲外です。あ
るいは、他のパラメータとの整
合性から適切ではありません。

書込みデータを範囲内となるよう
に設定してください。

各軸 指令位置オーバー
フロー

E027 指令現在位置の使用可能範囲の
上限超過（オーバーフロー）、
あるいは下限超過（アンダーフ
ロー）が発生しました。

原点復帰あるいは現在位置プリ
セットにより、オーバーフロー／
アンダーフロー状態を解除してく
ださい。

フィードバック位置
オーバーフロー

E028 フィードバック現在位置の使用
可能範囲の上限超過（オーバー
フロー）、あるいは下限超過
（アンダーフロー）が発生しま
した。

フィードバック現在位置プリセッ
ト（IOWR）により、オーバーフ
ロー／アンダーフロー状態を解除
してください。

フィードバック
現在位置プリセット
ワーニング

EA10 フィードバック現在位置プリ
セット実行時の指令位置
（IOWR命令の設定データ）が範
囲外です。

フィードバック現在位置に対する
プリセット設定値を確認してくだ
さい。

各タスク ティーチング
アドレス No不正

ED00 ティーチングアドレス No.が範
囲外です。

ティーチングアドレス No.の設定
を確認してください。

ティーチング実行
不可

ED01 データ保存中のため、ティーチ
ングが実行できませんでした。

データ保存とティーチングの実行
条件を確認してください。

ティーチング位置
オーバーフロー

ED02 ティーチングを実行した軸の現
在位置の使用可能範囲の上限超
過（オーバーフロー）、あるい
は下限超過（アンダーフロー）
が発生しています。

原点復帰あるいは現在位置プリ
セットにより、該当軸のオーバー
フロー／アンダーフロー状態を解
除してください。

分　類 項目名 エラー
コード 原　　因 解除方法
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12-7 ワーニングとオーバーフロー
NC ユニットは、軸動作に影響しない次の動作に対しては動作継続上の警告として、ワーニ
ングを通知します。

データ転送に関する異常
現在位置のオーバーフロー

ワーニングの通知は、異常要因の種類によって以下のステータスによって行なわれます。
ユニットワーニング： データ転送などユニット共通の制御に関するワーニング発生
軸ワーニング： 指令現在位置、フィードバック現在位置のオーバーフロー

など、各軸の制御に関するワーニング発生
メモリ運転ワーニング：ティーチング操作に関するワーニング発生

また、ワーニングが発生した場合は、各ステータスエリアのエラーコードにワーニングコー
ドが出力されます。
ワーニング発生中にエラーが発生した場合、エラーコードにより上書きされます。

オーバーフロー／アンダーフロー
NCユニットで使用可能な指令現在位置、フィードバック現在位置は、パルス単位で 
-2,147,483,648～ 2,147,483,647の範囲となります。
軸動作中に現在位置がこの範囲を超えた場合、現在位置の更新が停止され、原点未確定状態
となります。その際、以下のワーニングが発生し、ステータスが通知されます。

軸ワーニング

ステータス

指令現在位置オーバーフロー／アンダーフローが発生すると、オーバーフロー／アンダーフ
ロー状態を解除しない限り、逆方向の JOG、あるいは起動時現在位置クリア有効となってい
る軸動作以外を実行することはできません。
実行すると、指令位置オーバーフロー発生中エラー（エラーコード：6009）が発生します。

オーバーフロー／アンダーフロー状態はエラーリセット、ワーニングリセットで解除されま
せん。
オーバーフロー／アンダーフロー状態を解除するためには、現在位置プリセット、あるいは
原点復帰を実行して原点を再度決定してください。

項目名 ワーニングコード

指令位置オーバーフロー E027

フィードバック位置オーバーフロー E028

項目名 内容

指令現在位置オーバーフロー 指令現在位置がパルス単位で上限（2,147,483,647）を超
過しました。

指令現在位置アンダーフロー 指令現在位置がパルス単位で下限（-2,147,483,648）を超
過しました。

フィードバック現在位置オーバーフロー フィードバック現在位置がパルス単位で上限
（2,147,483,647）を超過しました。

フィードバック現在位置アンダーフロー フィードバック現在位置がパルス単位で下限
（-2,147,483,648）を超過しました。
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12-8 エラーリセット
NC ユニットは、ユニット共通のエラーと各軸、各タスクに発生するエラーを、それぞれユ
ニット運転用入力リレーエリアと軸ステータスリレーエリア、メモリ運転ステータスリレー
エリアに、エラーフラグ、エラーコードとして返します。
これらのエラー状態は、異常要因を取り除いた後、エラーリセットを実行することにより解
除されます。同様にワーニング状態はワーニングリセットを実行することにより解除されま
す。

リレーエリアの先頭チャネル
運転用リレーエリアは、PLC の高機能 I/O ユニット用リレーエリアに割り付けられているも
のと、共通パラメータでエリアを設定するものと 2 種類あります。

ユニット制御リレーエリアは、高機能 I/O ユニット用リレーエリアに割り付けられています。
高機能 I/O ユニット用リレーエリアに割り付けられるリレーエリアの先頭チャネルは、NC ユ
ニットの号機 No. により、次の計算式で決まります。

高機能 I/O ユニット用リレーエリアの先頭チャネル（n）　　　n = 2000 + 10 × 号機 No.

手動運転指令リレーエリア、直接運転指令リレーエリア、軸ステータスリレーエリア、メモ
リ運転指令リレーエリア、メモリ運転ステータスリレーエリアは下記の 5 つのエリアから選
択することができます。

エラーリセット、ならびにワーニングリセット信号は下表の割付となります。

エリア エリア名称 設定チャネル範囲

設定なし － －

［CIOエリア］ 通常の入出力リレーエリア 0000～ 0159CH

［WRエリア］ 内部補助リレーエリア W000～W511CH

［HRエリア］ 保持リレーエリア H000～ H511CH

［DMエリア］ データメモリエリア D00000～ D32767CH

［EMエリア］ 拡張データメモリエリア E00_00000～ E6C_32767CH*1

*1.CPUにより使用できるバンク数が異なります。

名　　称 ユニット制御入力リレーエリア ビット 内　容

エラーリセット n 00
ONの立ち上がりでユ
ニット共通のエラーを
リセットします

ワーニングリセット n 01
ONの立ち上がりでユ
ニット共通のワーニン
グをリセットします
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軸ステータスリレーエリアの先頭チャネルを［C］とすると、下表の割り付けとなります。

メモリ運転ステータスリレーエリアの先頭チャネルを［E］とすると、下表の割り付けとな
ります。

名　　称
運転用リレーエリア

ビット 内　容
軸 1 軸 2 軸 3 軸 4

軸ビジー C+2 C+15 C+28 C+41 00 1：ビジー

センサ異常

C+5 C+18 C+31 C+44

08

即停止入力、ならびに
限界入力などの外部セ
ンサによるエラーが発
生したときに ONしま
す

サーボ異常

09

ドライバのアラーム入
力など、システムの外
部より異常が通知され
ているときに ONしま
す

実行時異常

10

多重起動エラーなど軸
動作の指令実行時、実
行条件や指令値の不備
によるエラーが発生し
たとき ONします

軸ワーニング 11 ワーニングが発生した
ときに ONします

軸エラー 12 軸エラーが発生したと
きに ONします

名　　称
メモリ運転ステータスリレーエリア

ビット 内　容
タスク 1 タスク 2 タスク 3 タスク 4

メモリ運転ビジー
E+1 E+7 E+13 E+19 00

タスク構成軸がビジー
中、またはタスク機能
が実行中に ONとなり
ます

メモリ運転実行時
異常

E+2 E+8 E+14 E+20

10
タスク機能のオペレー
ションエラーが発生し
たときに ONします

メモリ運転ワーニング 11 ワーニングが発生した
ときに ONします

メモリ運転エラー
12

メモリ運転エラーが発
生したときに ONしま
す
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タイミングチャート
4 軸ユニットの軸 1 の絶対移動中に、即停止入力が ON した場合のタイミングチャートは、
次のようになります。

参考

軸パラメータの［入出力機能選択］で、［ドライバアラームリセット出力機能］を［1：ドライバ
アラームリセット出力として使用する］に、［ドライバアラーム入力選択］を［1：ドライバア
ラーム入力として使用しエラーとして検出する］を選択している場合。エラーリセットを実行時
にドライバアラームリセット出力が自動制御されます。
ドライバアラームリセット出力の自動制御では、ドライバアラーム入力が入力されている場合
に、エラーリセットを実行するとドライバアラームリセット出力を ONします。自動出力された
ドライバアラームリセット出力は、ドライバアラーム入力の解除、あるいは軸パラメータの［ド
ライバアラームリセット出力時間］経過のいずれか早い時点で OFFします。

X軸即停止入力信号
（NCユニットの入力）

絶対移動指令

エラーリセット

パルス出力

位置決め動作完了

停止実行

軸エラー

軸ビジー

エラーコード

時間

速度

500D 0
↑
エラーコードを
0クリアします。

0
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12-9 CPU側の異常表示
CPUユニットは、高機能 I/OユニットであるNCユニットに対して、次の監視を行っています。
NCユニットがハード的に正常か否か
号機 No.が設定可能な範囲か
号機 No.の重複がないか
CPUユニットと NCユニット間のリフレッシュが正常か

そして、上記の監視で異常を検出すると、CPUユニットの下記の特殊補助リレーの該当フラ
グが ONします（各フラグの詳細は、CPUユニットのユーザーズマニュアルを参照してくだ
さい）。
高機能 I/Oユニット　重複号機 No.フラグ
高機能 I/Oユニット　設定異常フラグ
高機能 I/Oユニット　設定異常号機 No.フラグ
高機能 I/Oユニット　異常フラグ
高機能 I/Oユニット　異常号機 No.フラグ

異常を解除するには、「12-3  LEDのエラー表示」、「12-6  エラーコード一覧」で記載してい
る手段を行ってください。
なお、NCユニットにリスタートをかける場合、下表のリスタートフラグを使用（OFF→ ON
→ OFF）すると、NC ユニットの電源を再投入することなく、電源を投入した状態にするこ
とができます。

リスタートフラグ

リレー番号 機　　能

A50200～ A50215 0～ 15号機のリスタートフラグ

A50300～ A50315 16～ 31号機のリスタートフラグ

A50400～ A50415 32～ 47号機のリスタートフラグ

A50500～ A50515 48～ 63号機のリスタートフラグ

A50600～ A50615 64～ 79号機のリスタートフラグ

A50700～ A50715 80～ 95号機のリスタートフラグ
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保守と点検

定期的な保守と点検について説明しています。
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13-1 点検項目
NC ユニットは、主構成素子が半導体主体ですので、寿命品はほとんどありませんが、環境
条件により、素子の劣化などが考えられます。機能を最良の状態で使用していただくために、
定期的に点検する必要があります。
また、点検時期は、6ヶ月～ 1 年に 1 回を標準としていますが、周囲の環境に応じて、点検
間隔を短くしてください。
もし判定基準内からはずれているときは、基準内にはいるように修正してください。

定期点検項目

No. 点検項目 点検内容 判定基準 処　　置

1
入出力用
電源

入出力の端子で測定し
て電圧変動は基準内で
あるか

DC24V：
DC21.6～ 26.4V

テスタで端子間をチェックし、
供給電源が基準内となるように、
変更してください。

2

周囲環境 周囲温度は適当か
（盤内使用の場合、盤
内の NCユニット周囲
温度が周囲温度となり
ます）

0～ 55℃ 温度計で NCユニットの周囲温
度を測定し、使用周囲温度範囲
内に入るように、周囲環境を整
備してください。

周囲湿度（盤内湿度）
は適当か
（盤内使用の場合、盤
内の NCユニット周囲
湿度が周囲湿度となり
ます）

10～ 90%RH結露の
ないこと

湿度計で NCユニットの周囲湿
度を測定し、使用周囲湿度 10～
90%RHに入るように、周囲環境
を整備してください。
とくに、温度の変化が急のため、
結露することがないかを確認し
てください。

日光が直接あたってい
ないか

日光が直接あたらない
こと

遮蔽してください。

ちり、ほこり、塩分、
鉄粉が積っていないか

ないこと 除去し、遮蔽してください。

水、油、薬品などの飛
沫がかかっていないか

かかっていないこと 除去し、遮蔽してください。

腐食性ガス、可燃性ガ
スの雰囲気でないか

ないこと 匂い、またはガスセンサなどで、
チェックしてください。

本体に直接振動や衝撃
が伝わっていないか

対振動、対衝撃の仕様
範囲内であるか

対振動、対衝撃用のクッション
などを設置してください。

ノイズ発生源が近くに
ないか

ないこと ノイズ源を遠ざけるか、遮蔽対
策をしてください。

3

取り付け
・配線状
態

NCユニットはしっか
り固定されているか

ゆるみのないこと スライダを確実にロックしてく
ださい。

接続ケーブルのコネク
タは完全に挿入、ロッ
クされているか

ゆるみのないこと 完全に挿入、ロックしてくださ
い。

外部配線のネジはゆる
んでいないか

ゆるみのないこと +ドライバで増し締めをしてくだ
さい。

外部配線ケーブルは切
れかかっていないか

外観異常のないこと 目視チェックし、ケーブルを交
換してください。
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点検時に必要な工具

必要工具
＋ドライバ
テスタまたはデジボルメータ
工業用アルコールと純綿布

場合により必要な計測器
シンクロスコープ
ペン書きオシロスコープ
温度計、湿度計
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13-2 取り扱いの際のお願い
ユニット交換は電源を切った後に行ってください。
不良ユニットを発見し、ユニット交換した場合、再度このユニットに異常がないかも確認し
てください。
不良ユニットを修理返却される場合は、異常現象をできるだけ詳細に記入し、現品に添付し
て巻末記載の弊社支店または営業所へ返送してください。
接触不良の場合は、きれいな純綿布に工業用のアルコールを含浸させて布くずを取り除いた
後、ユニットを装着してください。
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13-3 NCユニットの交換手順
NCユニットの故障などにより、交換が必要な場合は、下記の手順で行ってください。

バックアップ手順（簡易バックアップ手順）
NC ユニット内部のフラッシュメモリ内の全てのデータを、簡易バックアップ操作によりメ
モリカードへバックアップします。バックアップが必要なときは、ユニットの交換を実施す
る前に以下の作業を行ってください。

1． CPUユニット前面のディップスイッチを以下の状態にして、メモリカード給電停止ボタ
ンを 3秒間押し続けます。

     NCユニットデータファイルが作成され、ほかのバックアップファイルとともに、
     メモリカードに書き込まれます。

2． 給電停止ボタンを押し続けると、CPUユニット前面のMCPWR LEDが、1回点滅ののち、
書き込み中に点灯します。正常書き込み後、消灯します。

交換手順
（1）交換する NCユニットのユニット番号をメモします。
（2）交換する NCユニットのパラメータ、運転用データを CX-Programmerを用いて FD、

または HDへ保存します（交換前のパラメータ、運転用データを保存します）。
（3）PLCの電源を OFFします。
（4）再度配線するときのため、配線状態のメモをとります（ケーブルにラベルなどで印を

つけると便利です）。
（5）NCユニットを交換し、元どおり配線します。
（6）NCユニットのユニット番号を設定します。
（7）PLCの電源を ONします。
（8）保存しておいたパラメータ、運転用データを CX-Programmerを用いて、PLCへ転送

します。
（9）PLCの電源を OFFし、再度 ONします。

CPUユニット前面のディップスイッチ
SW7 SW8

ON OFF

バックアップ

NCユニット

メモリカード給電停止ボタン

メモリカード

CPUユニット

全データ

フラッシュメ
モリ内NCユニ
ットデータ
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付 -1 性能一覧

電源 ON立上り時間
電源 ON、またはリスタートによってユニットが初期処理を実行します。起動指令を認識可
能となるまでの時間は、以下の通りです。

*1. EtherNet/IPポート内蔵 CPUの場合、上記時間からおよそ 1s増加します。

NCユニットは、電源 ONまたはリスタート後の初期処理中はユニットレディを OFFし、初
期処理が完了すると、ユニットレディを ONします。

指令応答時間
軸動作の起動指令を与えてから、パルスが出力されるまでの時間は、指令の内容や NCユニッ
トの動作状態によって変わります。
ここでは、NC ユニットの各種指令応答時間を、以下の機器構成による参考数値として示し
ます。

直接運転の起動時間
起動指令認識からパルス出力までの時間は、以下の通りです。

ユニットレディフラグ

電源投入、あるいはリスタート完了
600～ 700ms*1

CPUユニット ：形 CJ2H-CPU65

NCユニット ：CPU装置上に 1ユニットのみ装着

起動項目
通常動作時（ユニット間同期無効）

ユニット間同期動作時
（同期制御周期：1ms）絶対移動／相対移動／

速度制御リレー 高速 PTP起動

全軸停止状態からの 1軸起動 1～ 2ms 0.1ms以下 1～ 2ms

全軸停止状態からの 2軸起動 1～ 2ms － 1～ 2ms

全軸停止状態からの 4軸起動 1～ 2ms － 1～ 2ms

軸動作中の目標位置／速度変更
（多重起動） 2～ 3ms 2～ 3ms 1～ 2ms

軸動作中の他軸の起動 1～ 2ms 0.1ms以下 1～ 2ms
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メモリ運転の起動時間
起動指令認識からパルス出力までの時間（ユニット間同期無効時）は、以下の通りです。

メモリ運転の割込入力起動時間
メモリ運転が割込入力による開始条件待ちとなっている場合、割込入力からパルス出力まで
の時間（ユニット間同期無効時）は、以下の通りです。

外部割込応答時間
限界入力や割込入力など外部からの入力に対する応答時間は、以下のようになります。

起動項目 1軸／タスク× 4タスク 2軸／タスク× 2タスク 4軸／タスク× 1タスク

全タスク停止状態からの
自動パターンの起動 1～ 2ms 1～ 2ms 1～ 2ms

全タスク停止状態からの
直線／円弧補間の連続パ
ターンの起動

3～ 4ms 3～ 4ms 3～ 4ms

起動項目 1軸／タスク× 4タスク 2軸／タスク× 2タスク 4軸／タスク× 1タスク

全タスク停止状態からの
位置決め動作
（PTP）の起動*1

0.1ms以下 0.1ms以下 0.1ms以下

全タスク停止状態からの
直線／円弧補間の起動 1～ 2ms 1～ 2ms 1～ 2ms

*1.最初の 1軸めが起動する時間です。複数軸、複数タスクの動作の場合は、各軸のパルス出力に上記の時
間差が発生します。

時間
即停止入力

例）即停止入力信号の場合

パルス出力

項　　目 時　間

即停止入力時のパルス出力
停止時間 0.2～ 0.3ms

限界入力時のパルス出力
停止時間 1ms以下

割込定寸送り時の割込入
力に対する定寸送り起動
時間

0.2～ 0.3ms
付 -2CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



付 -1 性能一覧

付
録

 A
速度分解能
NC ユニットから出力されるパルス出力は、指令速度と実際の出力周波数の間に以下のよう
な速度分解能による誤差があります。

指令速度 [pps]
実際の出力周波数 [pps]

正方向／負方向パルス出
力、パルス／方向出力

位相差
4逓倍

位相差
2逓倍

位相差
1逓倍

4,000,000 4,166,667 4,166,667 

－

－

3,500,000 3,333,333 3,333,333 

3,000,000 3,030,303 3,030,303 

2,500,000 2,564,103 2,564,103 

2,200,000 2,222,222 2,222,222 

2,000,000 1,960,784 1,960,784 2,083,333 

1,900,000 1,851,852 1,851,852 
1,851,852 

1,800,000 1,754,386 1,754,386 

：

1,100,000 1,111,111 1,111,111 1,111,111 －

1,050,000 1,041,667 1,041,667 1,041,667 
1,041,667 

1,000,000 1,010,101 1,010,101 980,392 

950,000 952,381 952,381 925,926 
925,926 

900,000 900,901 900,901 877,193 

850,000 854,701 854,701 833,333 833,333 

：

520,000 520,833 520,833 520,833 
520,833 

510,000 512,821 512,821 
505,051 

500,000 497,512 497,512 

490,196 490,000 490,196 490,196 490,196 

480,000 483,092 483,092 476,190 

：

260,000 260,417 260,417 260,417 260,417 

255,000 254,453 254,453 256,410 
252,525 

250,000 250,627 250,627 248,756 

245,000 245,098 245,098 245,098 245,098 

240,000 239,808 239,808 241,546 238,095 

：

127,000 127,226 127,226 127,226 
126,263 

126,000 125,786 125,786 126,263 

125,000 124,844 124,844 125,313 
124,378 

124,000 123,916 123,916 124,378 

123,000 123,001 123,001 122,549 122,549 
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また、ユニット間同期制御機能を使用する場合は、次のような同期制御周期（同期サイクル
タイム）あたりの速度分解能を持ちます。
制御周期の 66.7～ 100%の期間内にパルスを出し切るような周波数となります。

たとえば、ユニット間同期制御で、同期サイクルタイムが 1msの場合

となります。
このとき、750ppsおよび 1750ppsの指令速度に対するパルス出力は、以下のようになります。

750pps出力時

平均して 750ppsとなるように 1msごとに 1kppsの速度分解能で出力します。

1750pps出力時

平均して 1750ppsとなるように 1msごとに 1kppsの速度分解能で出力します。

機　能 制御周期 制御周期あたりの速度分解能

ユニット間同期制御時 同期サイクルタイム （1／同期サイクルタイム）pps

制御周期（＝同期サイクルタイム）：1ms

制御周期あたりの速度分解能 ：1kpps

制御周期（同期サイクルタイム）：1ms

OFF

ON
パルス出力

1kpps 1kpps 1kpps 0kpps

制御周期（同期サイクルタイム）：1ms

OFF

ON
パルス出力

2kpps 2kpps 2kpps 1kpps
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パルス出力デューティ
NCユニットは基本的に 50%デューティのパルスを出力しますが、低い出力周波数（指令速
度）では、次のようにオンデューティが 50%以下となります。

単軸動作時

直線補間、円弧補間時

出力周波数 [pps]

出力デューティ
[%]

0 200

40

50

出力周波数 200pps以上 ：デューティ 50%でパルスを出力します。

出力周波数 200pps未満 ：以下のようなパルス出力となります。

OFF

ON
パルス出力

指令周期（出力周波数 ＜ 200pps）

2ms

出力周波数 [pps]

出力デューティ
[%]

0 500

25

50

出力周波数 500pps以上 ：デューティ 50%でパルスを出力します。

出力周波数 500pps未満 ：以下のようなパルス出力となります。

OFF

ON
パルス出力

指令周期（出力周波数 ＜ 500pps）

0.5ms
付 -5 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



付 -1 性能一覧

付
録

   A
ユニット間同期制御時
ユニット間同期制御機能を使用する場合は、制御周期の 66.7～ 100%の期間内にパルスを出
し切るような周波数となるため、デューティは以下のようになります。

出力周波数（1／同期サイクルタイム）pps以上

［例］制御周期（同期サイクルタイム）＝ 1msの場合の 1kpps、2kpps、4kppsのパルス出力

出力周波数（1／同期サイクルタイム）pps未満

出力周波数（1／同期サイクルタイム）pps以上 ：25～ 50%のディーティでパルスを出力します。

OFF

ON
パルス出力

0.25ms

制御周期：1ms

出力周波数 1kpps 出力周波数 2kpps
制御周期：1ms

0.167ms

制御周期の 66.7%の期間で
パルス出力を完了します。

出力周波数 4kpps
制御周期：1ms

0.1ms

制御周期の 80%の期間で
パルス出力を完了します。

出力周波数（1／同期サイクルタイム）pps未満 ：以下のようなパルス出力となります。

OFF

ON
パルス出力

同期サイクルタイム×0.25

指令周期（出力周波数 ＜ （1／同期サイクルタイム）pps）
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PLC本体のサイクルタイムへの影響
NCユニット 1台を装着した場合の PLCのサイクルタイムは、以下のように増加します。

また、IOWR、IORD 命令を使用して 1 項めのパラメータを転送した場合、PLC のサイクル
タイムは以下のように増加します。

同時起動時のパルス出力時間差
PLCから NCユニットに対して、ラダープログラムの同一サイクルで複数の軸に同時に起動
指令を与えた場合、各軸間のパルス出力の時間差は、以下のようになります。

ただし、メモリ運転において、複数軸の位置決め動作（PTP）に対して、開始条件に「外部
割込入力」を指定している場合、割込入力後の各軸のパルス出力は、軸ごとにメモリ運転の
割込入力起動時間の時間差が発生します。
時間差については、付 -1 ページの「指令応答時間」を参照してください。

項　　目
CJ2H-

CPU□□
CJ1H-

CPU□□ H-R
CJ1H-

CPU□□ H
CJ1M-

CPU□□

NCユニット
1台装着毎に
増加する時間

2軸 1タスク使用時 0.2ms 0.2ms 0.3ms 0.3ms

2軸 2タスク使用時 0.2ms 0.2ms 0.3ms 0.4ms

4軸 1タスク使用時 0.3ms 0.3ms 0.3ms 0.4ms

4軸 4タスク使用時 0.3ms 0.4ms 0.4ms 0.5ms

項　　目
CJ2H-

CPU□□
CJ1H-

CPU□□ H-R
CJ1H-

CPU□□ H
CJ1M-

CPU□□

IOWR命令 1個に付き増加する時間
（最大値）

0.1ms 0.2ms 0.2ms 0.3ms

IORD命令 1個に付き増加する時間
（最大値）

0.1ms 0.1ms 0.2ms 0.2ms

パルス出力の時間差

起動の指令

X軸のパルス出力

Y軸のパルス出力

Z軸のパルス出力

U軸のパルス出力

2µs以下
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付 -2 既存 NCユニットからの変化点

従来機種との比較
形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4と形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3との相違点は、以下の通りです。

機能・性能 形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4 形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3

占有号機数 0～ 94号機の範囲内で搭載可能
・2、4軸ユニット：2号機占有

0～ 95号機の範囲内で搭載可
能
・1、2軸ユニット：1号機占有
・4軸ユニット：2号機占有

パルス出力方式 オープンコレクタ出力タイプとライン
ドライバ出力タイプの 2タイプ

オープンコレクタ出力タイプと
ラインドライバ出力タイプの 2
タイプ

PLCと NCユニット間の
各種データのフォーマッ
ト

バイナリフォーマット（16進）
例）現在位置は符号付 32ビットのバ
イナリフォーマットで PLCへ出力

バイナリフォーマット（16進）
例）現在位置は符号付 32ビッ
トのバイナリフォーマットで
PLCへ出力

指令位置範囲 － 2,147,483,648～ 2,147,483,647パ
ルス

－ 1,073,741,823～
1,073,741,823パルス

現在位置範囲 － 2,147,483,648～ 2,147,483,647パ
ルス

－ 2,147,483,647～
2,147,483,647パルス

速度指令 位置制御時：1～ 2,147,483,647指令
単位／ s
速度制御時：－ 2,147,483,648～
2,147,483,647指令単位／ s
※最大 4Mpps（ラインドライバ）、
500kpps（オープンコレクタ）を上限
に上記範囲の指令が可能

1～ 500,000ppsまでで 1pps単
位で設定

加速時間 0～ 250000ms 0～ 250000ms

減速時間 0～ 250000ms 0～ 250000ms

制御機能 手動運転 JOG、インチング、原点復帰、高速原
点復帰、MPG

JOG、原点復帰、高速原点復帰

直接運転 絶対移動、相対移動、速度制御（各制
御に対して割込定寸送りを指定可能）

絶対移動、相対移動、速度制御
割込定寸送り

メモリ運転 位置決め機能：独立 PTP、直線補間、
円弧補間、速度制御、割込定寸送り
終了パターン：単独／自動／連続パ
ターン

位置決め機能：直線補間、割込
定寸送り
終了パターン：単独／自動／連
続パターン

メモリ運転
データ

以下の要素を一組のメモリ運転データ
として設定
・シーケンス（コマンド、終了パター
ン等）
・指令位置
・指令位置
・指令速度
・加速時間
・減速時間
・ドウェルタイマ
メモリ運転データとして、最大 500個
× 4タスクを設定可能

以下のデータを個別に設定
・シーケンスデータ　100個×
4タスク
・指令位置データ　100個／軸
・指令速度データ　100個／軸
・加速時間データ　9個／軸
・減速時間データ　9個／軸
・ドウェルタイマデータ　19個
／軸
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オーバーライド 0.01～ 500.00%までで、0.01%単位
で設定

1～ 999%までで 1%単位で設
定

ソフトウェアリミット範
囲

－ 2,147,483,647～ 2,147,483,646パ
ルス

－ 1,073,741,823～
1,073,741,823パルス

ゾーン 設定数 3個／軸 3個／軸

設定範囲 － 2,147,483,648～ 2,147,483,647パ
ルス

－ 1,073,741,823～
1,073,741,823パルス

エンドリフレッシュによ
る PLCのスキャンタイ
ム超過時間

0.2～ 0.5ms／ 1ユニット*1 0.2～ 0.4ms／ 1ユニット

IOWR／ IORD命令によ
る PLCのスキャンタイ
ム超過時間

0.3ms以下／ 1命令 *1 0.7ms以下／ 1命令

起動指令認識からパルス
出力までの時間

0.1ms以下（高速 PTP起動時）
1～ 2ms（直接運転起動時）

2～ 4ms

運転用指令 使用エリア 使用する機能・軸数に応じて、以下の
各エリアを使用する。
・ユニット共通リレー
・手動運転指令リレー
・直接運転指令リレー
・軸ステータスリレー
・メモリ運転指令リレー
・メモリ運転ステータスリレー

以下の二つのエリアを使用す
る。（固定サイズ）
・運転用リレー
・運転用データ

設定エリア ユニット共通リレー：高機能 I/Oリ
レーエリア
手動運転指令リレー、直接運転指令リ
レー、軸ステータスリレー、メモリ運
転指令リレー、メモリ運転ステータス
リレー：それぞれ CIO、WR、DM、
EMの任意のエリアに設定可能

運転用リレー：高機能 I/Oリ
レーエリア
運転用データ：高機能 I/Oユ
ニット用 DMエリア、任意の
DMエリア、任意の EMエリア
に設定可能

外部入出力コネクタ 50ピン／ 2軸（サーボドライバ入出
力）
20ピン／ 2軸（外部制御入出力）
※ 4軸ユニットは上記を各 2ヶ実装

40ピン／ 2軸（サーボドライ
バ入出力、外部制御入出力）
※ 4軸ユニットは上記を 2ヶ実
装

パソコン側のツール CX-Programmer CX-Position

*1.PLCのサイクルタイムは、組み合わせる CPUや使用する機能によって変わります。詳細については、
付 -7 ページの「PLC本体のサイクルタイムへの影響」を参照してください。

機能・性能 形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4 形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3
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付 -2 既存 NCユニットからの変化点

付
録

   A
軸パラメータの変化点
形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4 NCユニットでは、従来機種の形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3に
対して、軸パラメータの設定方法が異なるものがあります。
形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3の各軸パラメータに対する形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4の軸パ
ラメータの対応は、以下のようになります。

形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3 形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4

名称 構成・説明 名称 構成・説明

入出力設定 入出力に関する以下の項目を
設定します。
・パルス出力選択（CW/CCW
出力、パルス／方向出力）
・限界入力、原点近傍入力、
原点入力接点選択（N.C.接点
／ N.O.接点）
・即停止入力時の偏差カウン
タリセット出力制御・即停止
入力、限界入力時の原点未確
定指定

パルス出力方式
パルス出力方向

パルス出力に関する以下の項目
を設定します。
・パルス出力方式（位相差出力、
正方向／負方向パルス出力、パ
ルス＋方向出力）
・パルス出力方向（正方向指令時
に正方向パルス／負方向パルス
を出力する）

入出力論理選択 入出力に関する以下の項目を設
定します。
・限界入力、原点近傍入力、原点
入力、割込入力、即停止入力、
位置決め完了入力、ドライバア
ラーム入力接点選択（N.C.接点
／ N.O.接点）

即停止入力停止
方法
限界入力停止方
法

即停止入力、限界入力に関する
以下の項目を設定します。
・即停止入力時の停止方法（偏差
カウンタリセット出力制御、
RUN出力制御）
・限界入力時の停止方法（即停止
／減速停止、偏差カウンタリ
セット出力制御、RUN出力制御）

動作モード設定 使用するモータドライバによ
る動作モードの設定、原点
サーチ方法の指定を行いま
す。

位置決め完了入
力機能

位置決め完了入力の機能設定に
より、位置決め完了入力の使用
有無を設定します。

原点復帰動作
モード
原点復帰開始方
向
原点入力検出方
向

原点復帰（原点サーチ）に関す
る以下の項目を設定します。
・原点復帰方法（動作パターン）
・原点復帰開始方向
・原点入力検出方向（原点入力検
出方向）

最高速度 各軸の最高速度を指定しま
す。

最高速度 各軸の最高速度を指定します。

起動速度 各軸の起動速度を指定しま
す。

起動速度 各軸の起動速度を指定します。

原点サーチ高速
速度

各軸の原点サーチ高速速度を
指定します。

原点復帰速度 各軸の原点復帰時の高速速度を
指定します。

原点サーチ近傍
速度

各軸の原点サーチ近傍速度を
指定します。

原点復帰
アプローチ速度

各軸の原点復帰時、原点近傍 ON
後の原点入力検出速度を指定し
ます。

原点補正データ 原点サーチにおいて、原点入
力検出後の補正データを指定
します。

原点補正値
原点復帰補正速
度

原点復帰において、原点入力検
出後の補正移動量、補正速度を
指定します。
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付 -2 既存 NCユニットからの変化点

付
録

 A
バックラッシュ
補正データ

バックラッシュ補正データを
指定します。

バックラッシュ
補正量

バックラッシュ補正データを指
定します。

バックラッシュ
補正速度

バックラッシュ補正時の補正
送り速度を指定します。

バックラッシュ
補正速度

バックラッシュ補正時の補正送
り速度を指定します。

加減速カーブ／
加減速時間指定

加速・減速時のカーブを指定
します（台形／ S字）。
また、加速／減速時間データ
を以下のいずれかに指定しま
す。
・各軸の起動速度から最高速
度間の時間として設定
・各軸の現在速度から目標速
度間の時間として直接設定

加減速カーブ選
択
加減速時間選択

加速・減速時のカーブを指定し
ます（台形／ S字）。
また、加速／減速時間データを
以下のいずれかに指定します。
・各軸の起動速度から最高速度間
の時間として設定
・各軸の現在速度から目標速度間
の時間として直接設定

原点サーチ加速
時間

原点サーチ時の起動速度から
最高速度に達するまでの時間
を指定します。

原点復帰加速時
間

原点復帰時の起動速度から最高
速度に達するまでの時間を指定
します。

原点サーチ減速
時間

原点サーチ時の最高速度から
起動速度に達するまでの時間
を指定します。

原点復帰減速時
間

原点復帰時の最高速度から起動
速度に達するまでの時間を指定
します。

位置決め監視時
間

位置決め動作完了時のモータ
ドライバからの位置決め完了
を監視する時間を指定しま
す。

位置決め監視時
間

位置決め動作完了時のモータド
ライバからの位置決め完了を監
視する時間を指定します。

CCW側リミッ
ト

CCW側のソフトウェアリ
ミットを指定します。

正方向ソフト
ウェアリミット

正方向側のソフトウェアリミッ
トを指定します。

CW側リミット CW側のソフトウェアリミッ
トを指定します。

負方向ソフト
ウェアリミット

負方向側のソフトウェアリミッ
トを指定します。

起動パルス指定 起動時の第 1パルスの速度を
指定します。

― 起動パルス指定はありません。

形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3 形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4

名称 構成・説明 名称 構成・説明
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付 -2 既存 NCユニットからの変化点

付
録

   A
リレーの変化点
形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4 NCユニットでは、従来機種の形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3に
対して、運転用リレー／データの割付けや一部の機能が異なります。
形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3に対する形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4の運転用リレー／データ
の対応は、以下のようになります。

形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3 形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4

エ
リ
ア

入
出
力

チャネル
ビ
ッ
ト
分類 名称 機能 エリア

チャネル
（※） ビ

ッ
ト
名称 備考（変更

点など）

NC1
□ 3

NC2
□ 3 NC4□ 3

X
軸

X
軸

Y
軸

X
軸

Y
軸

Z
軸

U
軸

軸
1
軸
2
軸
3
軸
4

運
転
用
リ
レ

出
力

n n
n
+
2

n
n
+
2

n
+
4

n
+
6

00

メモリ
運転指
令

シーケン
ス No.有
効

メモリ運転起動
時に、運転用
データエリアの
シーケンス No.
の有効／無効を
指定します。

メモリ
運転指
令リ
レー

+
0

+
3

+
6

+
9

00
シーケ
ンス
No有
効

01 メモリ運
転起動

ONの立ち上が
りでメモリ運転
を開始します。

01
メモリ
運転起
動

02
メモリ運
転単独起
動

ONの立ち上が
りでメモリ運転
を開始します。
終了パターンは、
バンク終了以外
は単独終了とな
ります。

02
メモリ
運転単
独起動

03

直接運
転指令

絶対移動

ONの立ち上が
りで、運転用
データエリアの
位置指令を絶対
位置として、直
接運転を開始し
ます。

直接運
転指令
リレー

+
0

+
1
2

+
2
4

+
3
6

00 絶対移
動

04 相対移動

ONの立ち上が
りで、運転用
データエリアの
位置指令を相対
位置として、直
接運転を開始し
ます。

01 相対移
動

05 割込定寸
送り

ONの立ち上が
りで、直接運転
の割込定寸送り
を開始します。

05
割込定
寸送り
指定

本リレーを
ONして絶
対移動／相
対移動／速
度制御を起
動すること
により、割
込定寸送り
が実行され
ます。

ー
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付 -2 既存 NCユニットからの変化点

付
録

 A
運
転
用
リ
レ

出
力

n n
n
+
2

n
n
+
2

n
+
4

n
+
6

06

原点決
め指令

原点サー
チ

ONの立ち上が
りで、原点サー
チを行います。 手動運

転指令
リレー

+
0

+
2

+
4

+
6

10 原点復
帰

機能名称が
変更されて
います。

07 原点復帰
ONの立ち上が
りで、原点に戻
ります。

11 高速原
点復帰

機能名称が
変更されて
います。

08
現在位置
プリセッ
ト

ONの立ち上が
りで、現在位置
を運転用データ
エリアの指令位
置に強制的に変
更し、原点確定
状態にします。

直接運
転指令
リレー

+
0

+
1
2

+
2
4

+
3
6

07
現在位
置プリ
セット

09

特殊機
能指令

JOG（速
度送り）

ONで JOG送り
（速度送り）を行
います。 手動運

転指令
リレー

+
0

+
2

+
4

+
6

07 正方向JOG
JOG＋方
向指定か
ら、正方向
／負方向
JOGリ
レーに変更
されていま
す。

10 方向指定

JOG、割込定寸
送りを行うとき
の回転方向を指
定します。

08 負方向JOG

11 ティーチ
ング

ONの立ち上が
りで、ティーチ
ングを行います。

メモリ
運転指
令リ
レー

+
0

+
3

+
6

+
9 05 ティー

チング

12

エラーリ
セット／
パルス出
力禁止解
除

ONの立ち上が
りで、エラー状
態をリセットし、
パルス出力禁止
状態を解除しま
す。

ユニッ
ト制御
リレー

+0 00
エラー
リセッ
ト

ユニット全
体で共通の
一括エラー
リセットと
なります。

13

偏差
カウンタ
リセット
出力／原
点合わせ
指令出力

ONで偏差カウ
ンタリセット出
力／原点合わせ
指令出力を ON
します。

手動運
転指令
リレー

+
0

+
2

+
4

+
6

02
偏差カ
ウンタ
リセッ
ト出力

14
オーバー
ライド
有効

オーバーライド
の有効／無効を
指定します。

05
オー
バーラ
イド有
効

15 減速停止
ONの立ち上が
りで、減速停止
を開始します。

14 減速停
止

n
+
1

n
+
1

n
+
3

n
+
1

n
+
3

n
+
5

n
+
7

08 強制介入
起動

メモリ運転時、
ONの立ち上が
りで、強制介入
シーケンスを開
始します。

― ― ― ―
強制介入起
動機能はあ
りません。

n+1 n+1 n+1

12

データ
転送指
令

データ書
き込み

ONの立ち上が
りで、PLCから
NCユニットへ
データを書き込
みます。 ユニッ

ト制御
リレー

+0

12 データ
書込み

13 データ読
み出し

ONの立ち上が
りで、NCユ
ニットから PLC
へデータを読み
出します。

13 データ
読出し

形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3 形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4
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付 -2 既存 NCユニットからの変化点

付
録

   A
運
転
用
リ
レ

出
力

n+1 n+1 n+1 14
データ
転送指
令

データ保
存

ONの立ち上が
りで、NCユ
ニット内部メモ
リの内容を、内
蔵フラッシュメ
モリへ保存しま
す。

ユニッ
ト制御
リレー

+0 14 データ
保存

入
力

n
+
2

n
+
4

n
+
7

n
+
8

n
+
1
1

n
+
1
4

n
+
1
7

04

外部入
出力ス
テータ
ス

メモリ運
転待機中

メモリ運転の起
動待ち状態を表
します。

メモリ
運転ス
テータ
スリ
レー

+
2

+
8

+
1
4

+
2
0

00
メモリ
運転停
止中

メモリ運転
を実行して
いない場合
に ONしま
す。

01
メモリ
運転待
機中

メモリ運転
起動後、
END終了
以外でメモ
リ運転停止
している場
合に ONし
ます。

05 位置決め
動作完了

位置決め動作指
令に対して、NC
ユニットの動作
（パルス出力）が
完了したことを
表します。

軸
ステー
タスリ
レー

+
2

+
1
5

+
2
8

+
4
1

13
位置決
め動作
完了

サイクルタ
イム 1ス
キャンの
OFFは保
持されませ
ん。指令受
付リレーと
合わせて位
置決め動作
の完了を確
認してくだ
さい。

06 原点なし
フラグ

原点未確定状態
を表します。

+
5

+
1
8

+
3
1

+
4
4

00 原点確
定

原点確定状
態を表しま
す。（従来
機種とは論
理が逆に
なっていま
す。）

07 原点停止
フラグ

原点に停止して
いる状態を表し
ます。

01 原点停
止

08 ゾーン 0

現在位置がゾー
ン 0の範囲内に
あることを表し
ます。

13 ゾーン0

09 ゾーン 1

現在位置がゾー
ン 1の範囲内に
あることを表し
ます。

14 ゾーン1

10 ゾーン 2

現在位置がゾー
ン 2の範囲内に
あることを表し
ます。

15 ゾーン2

形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3 形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4
ー
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付 -2 既存 NCユニットからの変化点

付
録

 A
運
転
用
リ
レ

入
力

n
+
2

n
+
4

n
+
7

n
+
8

n
+
1
1

n
+
1
4

n
+
1
7

11

外部入
出力ス
テータ
ス

ティーチ
ング完了

ティーチング指
令が完了したこ
とを表します。

メモリ
運転ス
テータ
スリ
レー

+
1

+
7

+
1
3

+
1
9

14
ティー
チング
完了

12 エラーフ
ラグ

エラーが発生し
たことを表しま
す。

ユニッ
ト制御
リレー

+13 12
ユニッ
トエ
ラー

軸
ステー
タスリ
レー

+
5

+
1
8

+
3
1

+
4
4

12 軸
エラー

メモリ
運転ス
テータ
スリ
レー

+
2

+
8

+
1
4

+
2
0

12
メモリ
運転エ
ラー

13 ビジーフ
ラグ

NCユニットが
処理中であるこ
とを表します。

ユニッ
ト制御
リレー

+12 04
エラー
リセッ
ト中

ユニット共
通のビジー
は、エラー
リセット処
理のみとな
ります。
これらのビ
ジーフラグ
は、サイク
ルタイム 1
スキャンの
ONは保持
されませ
ん。PLC
からの指令
に対する
NCユニッ
トの応答と
して使用し
てくださ
い。

軸
ステー
タスリ
レー

+
2

+
1
5

+
2
8

+
4
1

00 軸
ビジー

メモリ
運転ス
テータ
スリ
レー

+
1

+
7

+
1
3

+
1
9

00
メモリ
運転ビ
ジー

n
+
2

n
+
4
－

n
+
8
－ － － 14 データ転

送中

データ転送中で
あることを表し
ます。

ユニッ
ト制御
リレー

+12 00 データ
転送中

n
+
4

n
+
7

n
+
8

n
+
1
1

n
+
1
4

n
+
1
7

15 減速停止
実行

即停止入力、あ
るいは減速停止
指令により、軸
動作が停止した
ことを表します。

軸
ステー
タスリ
レー

+
2

+
1
5

+
2
8

+
4
1

12 停止実
行

軸停止を伴
う指令時、
およびエ
ラー発生に
よる軸停止
時も ONし
ます。

形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3 形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4

ー

付 -15 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



付 -2 既存 NCユニットからの変化点

付
録

   A
運
転
用
リ
レ

入
力

n
+
3

n
+
5

n
+
8

n
+
9

n
+
1
2

n
+
1
5

n
+
1
8

08

外部入
出力ス
テータ
ス

CW限界
入力

各軸の入出力信
号の状態を返し
ます。
　1：信号が有効
　0：信号が無効
補足：電気的な
ON／ OFF状態
とは異なります。

軸
ステー
タスリ
レー

+
6

+
1
9

+
3
2

+
4
5

08
正方向
限界入
力

09 CCW限界
入力

09
負方向
限界入
力

10 原点近傍
入力

10 原点近
傍入力

11 原点入力 11 原点入
力

12 割込入力 12 割込入
力

13 即停止入
力

13 即停止
入力

14 位置決め
完了

14
位置決
め完了
入力

15

偏差カウ
ンタリ
セット出
力／原点
合わせ指
令出力

02
偏差カ
ウンタ
リセッ
ト出力

n
+
4

n
+
6

n
+
9

n
+
1
0

n
+
1
3

n
+
1
6

n
+
1
9
－ エラー
コード

エラー
コード

エラーコードを
返します。

ユニッ
ト制御
リレー

+14 －

ユニッ
トエ
ラー
コード

軸
ステー
タスリ
レー

+
7

+
2
0

+
3
3

+
4
6
－ エラー
コード

メモリ
運転ス
テータ
スリ
レー

+
3

+
9

+
1
5

+
2
1
－

メモリ
運転エ
ラー
コード

運
転
用
デ

タ

出
力

l l l －

データ
転送用
運転
データ

書き込み
チャネル
数

PLCから NCユ
ニットに書き込
むデータのチャ
ネル数を指定し
ます。

ユニッ
ト制御
リレー

+1 －

データ
転送
チャネ
ル数

l+1 l+1 l+1 － 書き込み
元エリア

PLCから NCユ
ニットに書き込
むデータを用意
するエリアを指
定します。

+2 －

CPU側
データ
転送エ
リア種
別

l+2 l+2 l+2 －
書き込み
元チャネ
ル

PLCから NCユ
ニットに書き込
むデータの先頭
チャネルを指定
します。

+3 －

CPU側
データ
転送開
始チャ
ネル

形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3 形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4
ー

ー
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付 -2 既存 NCユニットからの変化点

付
録

 A
運
転
用
デ

タ

出
力

l+3 l+3 l+3 －

データ
転送用
運転
データ

書き込み
先アドレ
ス

データを書き込
む NCユニット
のアドレスを指
定します。

ユニッ
ト制御
リレー

+4 －

NCユ
ニット
側デー
タ転送
エリア
種別

+5 －

NCユ
ニット
側デー
タ転送
開始
チャネ
ル

l+4 l+4 l+4 －
読み出し
チャネル
数

NCユニットか
ら PLCに読み出
すデータのチャ
ネル数を指定し
ます。

+1 －

データ
転送
チャネ
ル数

l+5 l+5 l+5 －
読み出し
元アドレ
ス

データを読み出
す NCユニット
のアドレスを指
定します。

+4 －

NCユ
ニット
側デー
タ転送
エリア
種別

+5 －

NCユ
ニット
側デー
タ転送
開始
チャネ
ル

l+6 l+6 l+6 － 読み出し
先エリア

NCユニットか
ら PLCに読み出
したデータを出
力するエリアを
指定します。

+2 －

CPU側
データ
転送エ
リア種
別

l+7 l+7 l+7 －
読み出し
先チャネ
ル

NCユニットか
ら PLCに読み出
したデータを出
力する先頭チャ
ネルを指定しま
す。

+3 －

CPU側
データ
転送開
始チャ
ネル

l
+
8

l
+
8

l
+
2
0

l
+
8

l
+
2
0

l
+
3
2

l
+
4
4
－

直接運
転用運
転デー
タ

位置指令

直接運転、現在
位置プリセット
を行うときの位
置を指定します。

直接運
転指令
リレー

+
2

+
1
4

+
2
6

+
3
8
－ 指令位
置

l
+
10

l
+
1
0

l
+
2
2

l
+
1
0

l
+
2
2

l
+
3
4

l
+
4
6
－ 速度指令

直接運転、JOG、
原点復帰を行う
ときの目標速度
を指定します。

+
4

+
1
6

+
2
8

+
4
0
－ 指令速
度

直接運転の
目標速度を
指定しま
す。JOG、
高速原点復
帰の目標速
度は軸パラ
メータで指
定します。

形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3 形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4

ー

付 -17 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



付 -2 既存 NCユニットからの変化点

付
録

   A
※形CJ1W-NC2□ 4/4□ 4のチャネル欄の数値は、各エリアの先頭チャネルからの相対チャネル数です。

運
転
用
デ

タ

出
力

l
+
1
2

l
+
1
2

l
+
2
4

l
+
1
2

l
+
2
4

l
+
3
6

l
+
4
8
－

直接運
転用運
転デー
タ

加速時間

直接運転、JOG、
原点復帰を行う
ときの加速時間
を指定します。

直接運
転指令
リレー

+
8

+
2
0

+
3
2

+
4
4
－ 加速時
間

直接運転の
加速時間を
指定しま
す。JOG、
高速原点復
帰の加速時
間は軸パラ
メータで指
定します。

l
+
1
4

l
+
1
4

l
+
2
6

l
+
1
4

l
+
2
6

l
+
3
8

l
+
5
0
－ 減速時間

直接運転、JOG、
原点復帰を行う
ときの減速時間
を指定します。

+
1
0

+
2
2

+
3
4

+
4
6
－ 減速時
間

直接運転の
減速時間を
指定しま
す。JOG、
高速原点復
帰の減速時
間は軸パラ
メータで指
定します。

l
+
1
6

l
+
1
6

l
+
2
8

l
+
1
6

l
+
2
8

l
+
4
0

l
+
5
2
－ メモリ
運転用

シーケン
ス No.

メモリ運転の開
始シーケンス
No.を指定しま
す。

メモリ
運転指
令リ
レー

+
1

+
4

+
7

+
1
0
－
シーケ
ンス
No

l
+
1
7

l
+
1
7

l
+
2
9

l
+
1
7

l
+
2
9

l
+
4
1

l
+
5
3
－
特殊機
能用運
転デー
タ

オーバー
ライド

オーバーライド
の比率を指定し
ます。

手動運
転指令
リレー

+
1

+
3

+
5

+
7 －

オー
バーラ
イド

l
+
1
8

l
+
1
8

l
+
3
0

l
+
1
8

l
+
3
0

l
+
4
2

l
+
5
4
－

ティーチ
ングアド
レス

ティーチングア
ドレス No.を指
定します。

メモリ
運転指
令リ
レー

+
2

+
5

+
8

+
1
1
－

ティー
チング
アドレ
ス No

入
力

l
+
2
0

l
+
3
2

l
+
3
6

l
+
5
6

l
+
6
0

l
+
6
4

l
+
6
8
－

NCユ
ニット
ステー
タス

現在位置

NCユニットで
制御する各軸の
現在位置を返し
ます。

軸
ステー
タスリ
レー

+
8

+
2
1

+
3
4

+
4
7
－ 指令現
在位置

l
+
2
2

l
+
3
4

l
+
3
8

l
+
5
8

l
+
6
2

l
+
6
6

l
+
7
0
－ シーケン

ス No.

メモリ運転時、
実行中のシーケ
ンス No.を返し
ます。

メモリ
運転ス
テータ
スリ
レー

+
4

+
1
0

+
1
6

+
2
2
－

実行中
シーケ
ンス
No

l
+
2
3

l
+
3
5

l
+
3
9

l
+
5
9

l
+
6
3

l
+
6
7

l
+
7
1
－ 出力コー

ド

メモリ運転時の
出力コードを返
します。

+
5

+
1
1

+
1
7

+
2
3
－ Mコー
ド

Mコード
機能として
提供されま
す。

形 CJ1W-NC1□ 3/2□ 3/4□ 3 形 CJ1W-NC2□ 4/4□ 4
ー
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付 -3 サーボドライバ接続用ケーブル

付
録

 A
付 -3 サーボドライバ接続用ケーブル

形 CJ1W-NC234/NC434用ケーブル

G5シリーズ /Gシリーズサーボドライバ接続ケーブル

XW2Z-□□□ J-G1（2軸用）／ G9（1軸用）

*1. NCユニットは、正方向の指令を CW方向／ A相進みパルスとして扱うため（パルス出力方向選択パラメー
タにより選択可能）、このように接続します。

*2. 1軸用ケーブルではこの配線はありません。
*3. G5シリーズサーボドライバの制御入出力信号の割り付けは、出荷時設定としてください。

AWG18 ツイストペア 1m
赤：DC24V
黒：DC24VGND

NCユニット側
形XG4M-5030-T（オムロン製）

1
3
5

17
16
19
18
21
20
23
22

15
11
10
12
13
7

6

9

26
27

サーボドライバ側（軸2／4用）
10150-3000PE（スリーエム製）

AWG18 ツイストペア 1m
　　　　　青：BKIRCOM
　　　　　黒：BKIR

AWG18 ツイストペア 1m
青：BKIRCOM
黒：BKIR

サーボドライバ側（軸1／3用）
10150-3000PE（スリーエム製）

11
10
44
45
46
47
21
22
49
48
23
24
7

30
29
26
31
27
39
38
35
34
37
36
20
13
シェル FG フレームグランド

BKIR
BKIRCOM

+CWLD
−CWLD

+CCWLD
−CCWLD

+A
−A
+B
−B
+Z
−Z

+24VIN
ECRST

RUN
DFSEL
RESET
TLSEL

INP
INPCOM
READY

REDYCOM
ALM

ALMCOM
SEN

ALMCOM
SEN

SENGND

エンコーダA相+出力
エンコーダA相−出力
エンコーダB相+出力
エンコーダB相−出力
エンコーダZ相+出力
エンコーダZ相−出力
制御用+24V電源

偏差カウンタリセット入力
運転指令入力

制振フィルタ切り替え
アラームリセット
トルク制限切り替え

位置決め完了出力１

サーボ準備完了出力

アラーム出力

センサオン入力

ブレーキ
インターロック出力
逆転パルス（*1）

（ラインドライバ専用入力）
正転パルス（*1）

（ラインドライバ専用入力）

エンコーダA相+出力
エンコーダA相−出力
エンコーダB相+出力
エンコーダB相−出力
エンコーダZ相+出力
エンコーダZ相−出力
制御用+24V電源

偏差カウンタリセット入力
運転指令入力

制振フィルタ切り替え
アラームリセット
トルク制限切り替え

フレームグランド

ブレーキ
インターロック出力

サーボ準備完了出力

アラーム出力

位置決め完了出力１

正転パルス（*1）
（ラインドライバ専用入力）

センサオン入力

逆転パルス（*1）
（ラインドライバ専用入力）

BKIR
BKIRCOM

+CWLD
−CWLD

+CCWLD
−CCWLD

+A
−A
+B
−B
+Z
−Z

+24VIN
ECRST

RUN
DFSEL
RESET
TLSEL

INP
INPCOM
READY

REDYCOM
ALM

SENGND
FG

11
10
44
45
46
47
21
22
49
48
23
24
7

30
29
26
31
27
39
38
35
34
37
36
20
13
シェル

25
24

出力用24V電源
出力用24VGND
入力コモン
正方向パルス出力（+）
正方向パルス出力（−）
負方向パルス出力（+）
負方向パルス出力（−）
エンコーダA相+
エンコーダA相−
エンコーダB相+
エンコーダB相−
エンコーダZ相+
エンコーダZ相−

偏差カウンタリセット出力

偏差カウンタリセット出力

RUN出力
汎用出力
アラームリセット出力
トルク制限出力
位置決め完了入力

汎用入力

アラーム入力

SEN出力
シグナルグランド

*2

出力用24V電源
出力用24VGND
入力コモン
正方向パルス出力（+）
正方向パルス出力（−）
負方向パルス出力（+）
負方向パルス出力（−）
エンコーダA相+
エンコーダA相−
エンコーダB相+
エンコーダB相−
エンコーダZ相+
エンコーダZ相−

RUN出力
汎用出力
アラームリセット出力
トルク制限出力
位置決め完了入力

汎用入力

アラーム入力

SEN出力
シグナルグランド

2
4

50
39
38
37
36
35
34
33
32
31
30

41
45
44
42
43
49

48

47

29
28
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付 -3 サーボドライバ接続用ケーブル

付
録

   A
Wシリーズサーボドライバ接続ケーブル

XW2Z-□□□ J-G2（2軸用）／ G10（1軸用）

*1. W シリーズサーボドライバの出荷時設定はモータ回転検出出力（TGON）です。ブレーキ付きモータを使
用する場合に、このピンにブレーキインターロック出力を割り付けて使用してください。

*2. NCユニットは、正方向の指令を CW方向／ A相進みパルスとして扱うため（パルス出力方向選択パラメー
タにより選択可能）、このように接続します。

*3. 1軸用ケーブルではこの配線はありません。

　　　　　青：BKIRCOM
赤：DC24V

　　　　　黒：BKIR
黒：DC24VGND
NCユニット側
形XG4M-5030-T（オムロン製） サーボドライバ側（軸1／3用）10150-3000PE（スリーエム製）
出力用24V電源 1 47  +24VIN
出力用24VGND 3 1 GND
入力コモン 5 27 BKIR

28 BKIRCOM
正方向パルス出力（+）17 7 +PULS/+CW/+A
正方向パルス出力（−）16 8  −PULS/−CW/−A
負方向パルス出力（+）19 11  +SIGN/+CCW/+B
負方向パルス出力（−）18 12  −SIGN/−CCW/−B

15 +ECRST偏差カウンタリセット出力
（1.6kΩ抵抗付き）

偏差カウンタリセット出力
（1.6kΩ抵抗付き）

14 14 −ECRST
エンコーダA相+ 21 33  +A
エンコーダA相− 20 34 −A
エンコーダB相+ 23 36  +B
エンコーダB相− 22 35 −B
エンコーダZ相+ 25 19  +Z
エンコーダZ相− 24 20 −Z
RUN出力 11 40 RUN
汎用出力 10 41 MING
アラームリセット出力 12 44 RESET
トルク制限出力 13 45 PCL
位置決め完了入力 7 25 INP1

26 INP1COM
汎用入力 6 29 READY

30 REDYCOM
アラーム入力 9 31 ALM

32 ALMCOM
SEN出力 26 4 SEN
シグナルグランド 27 2 SENGND

シェル FG

AWG18 ツイストペア 1mAWG18 ツイストペア 1m

AWG18 ツイストペア 1m
　　　　　青：BKIRCOM
　　　　　黒：BKIR

サーボドライバ側（軸2／4用）10150-3000PE（スリーエム製）
出力用24V電源 2
出力用24VGND 4
入力コモン 50

正方向パルス出力（+）39
正方向パルス出力（−）38
負方向パルス出力（+）37
負方向パルス出力（−）36

40

         35
エンコーダA相−
エンコーダA相+

34
エンコーダB相+ 33
エンコーダB相− 32
エンコーダZ相+ 31
エンコーダZ相− 30
RUN出力 45
汎用出力 44
アラームリセット出力 42
トルク制限出力 43
位置決め完了入力 49

汎用入力 48

アラーム入力 47

SEN出力 29
シグナルグランド 28

制御用+24V電源
グランドコモン

エンコーダA相+出力
エンコーダA相−出力
エンコーダB相+出力
エンコーダB相−出力
エンコーダZ相+出力
エンコーダZ相−出力
運転指令入力
ゲイン低減入力
アラームリセット
正転側電流制限入力

フレームグランド

ブレーキ
インターロック出力（*1）

サーボ準備完了出力

アラーム出力

位置決め完了出力１

逆転パルス／
フィードパルス／A相（*2）

正転パルス／
正逆信号／B相（*2）

偏差カウンタリセット入力

センサオン入力

47  +24VIN 制御用+24V電源
1 GND グランドコモン

27 BKIR
28 BKIRCOM
7  +PULS/+CW/+A
8  −PULS/−CW/−A

11 +SIGN/+CCW/+B
12  −SIGN/−CCW/−B
15 +ECRST
14 −ECRST
33 +A エンコーダA相+出力
34 −A エンコーダA相−出力
36 +B エンコーダB相+出力
35 −B エンコーダB相−出力
19 +Z エンコーダZ相+出力
20 −Z エンコーダZ相−出力
40 RUN 運転指令入力
41 MING ゲイン低減入力
44 RESET アラームリセット
45 PCL 正転側電流制限入力
25 INP1
26 INP1COM
29 READY
30 REDYCOM
31 ALM
32 ALMCOM
4 SEN
2 SENGND

シェル FG フレームグランド

偏差カウンタリセット入力

センサオン入力

正転パルス／
正逆信号／B相（※2）

逆転パルス／
フィードパルス／A相（※2）

位置決め完了出力１

サーボ準備完了出力

アラーム出力

ブレーキ
インターロック出力（※1）

*3
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付 -3 サーボドライバ接続用ケーブル

付
録

 A
SMARTSTEP Aシリーズサーボドライバ接続ケーブル

XW2Z-□□□ J-G3（2軸用）／ G11（1軸用）

*1. NCユニットは、正方向の指令を CW方向／ A相進みパルスとして扱うため（パルス出力方向選択パラメー
タにより選択可能）、このように接続します。

*2. 1軸用ケーブルではこの配線はありません。

AWG18 ツイストペア 1m
　　　　　青：BKIRCOM
　　　　　黒：BKIR

サーボドライバ側（軸1／3用）
10136-3000PE（スリーエム製）

13 +24VIN 制御用+24V電源

7 BKIR ブレーキインターロック
1  +CW/+PULS/+A
2 −CW/−PULS/−A
3 +CCW/+SIGN/+B
4 −CCW/−SIGN/−B
5 +ECRST
6 −ECRST

32 Z Z相出力
33  ZCOM Z相出力グランド
14 RUN 運転指令入力
18 RESET アラームリセット
8 INP 位置決め完了出力１

10 OGND 出力グランドコモン
34 ALM アラーム出力
35 ALMCOM アラーム出力グランド
シェル FG フレームグランド

AWG18 ツイストペア 1m
　　　　　青：BKIRCOM
　　　　　黒：BKIR

サーボドライバ側（軸2／4用）
10136-3000PE（スリーエム製）

13 +24VIN 制御用+24V電源

7 BKIR ブレーキインターロック
1 +CW/+PULS/+A
2 −CW/−PULS/−A
3 +CCW/+SIGN/+B
4 −CCW/−SIGN/−B
5 +ECRST
6 −ECRST

32 Z Z相出力
33  ZCOM Z相出力グランド
14 RUN 運転指令入力
18 RESET アラームリセット
8 INP 位置決め完了出力１

10 OGND 出力グランドコモン
34 ALM アラーム出力
35 ALMCOM アラーム出力グランド
シェル FG フレームグランド

逆転パルス／
フィードパルス／A相（*1）

正転パルス／
正逆信号／B相（*1）

偏差カウンタリセット入力

偏差カウンタリセット入力

正転パルス／
正逆信号／B相（*1）

逆転パルス／
フィードパルス／A相（*1）

AWG18 ツイストペア 1m
赤：DC24V
黒：DC24VGND
NCユニット側
形XG4M-5030-T（オムロン製）
出力用24V電源 1
出力用24VGND 3
入力コモン 5
正方向パルス出力（+） 17
正方向パルス出力（−） 16
負方向パルス出力（+） 19
負方向パルス出力（−） 18
偏差カウンタリセット出力 14

原点入力（24V） 8

RUN出力 11
アラームリセット出力 12
位置決め完了入力 7

アラーム入力 9

出力用24V電源 2
出力用24VGND 4
入力コモン 50
正方向パルス出力（+） 39
正方向パルス出力（−） 38
負方向パルス出力（+） 37
負方向パルス出力（−） 36
偏差カウンタリセット出力 40

原点入力（24V） 46

RUN出力 45
アラームリセット出力 42
位置決め完了入力 49

アラーム入力 47

*2

（1.6k 抵抗付き）

（1.6k 抵抗付き）
付 -21 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



付 -3 サーボドライバ接続用ケーブル

付
録

   A
SMARTSTEP2シリーズサーボドライバ接続ケーブル

XW2Z-□□□ J-G4（2軸用）／ G12（1軸用）

*1. NCユニットは、正方向の指令を CW方向／ A相進みパルスとして扱うため（パルス出力方向選択パラメー
タにより選択可能）、このように接続します。

*2. 1軸用ケーブルではこの配線はありません。

AWG18 ツイストペア 1m
赤：DC24V
黒：DC24VGND AWG18 ツイストペア 1m

NCユニット側
　　　　　青：BKIRCOM

形XG4M-5030-T（オムロン製）
　　　　　黒：BKIR

出力用24V電源 1 サーボドライバ側（軸1／3用）
出力用24VGND 3 10126-3000PE（スリーエム製）
入力コモン 5 11 BKIR ブレーキインターロック
正方向パルス出力（+） 17 22 +CW/+PULS/+FA
正方向パルス出力（−） 16 23 −CW/−PULS/−FA
負方向パルス出力（+） 19 24  +CCW/+SIGN/+FB
負方向パルス出力（−） 18 25 −CCW/−SIGN/−FB
エンコーダA相+ 21 15 +A エンコーダA相+出力
エンコーダA相− 20 16 −A エンコーダA相−出力
エンコーダB相+ 23 18 +B エンコーダB相+出力
エンコーダB相− 22 17 −B エンコーダB相−出力
エンコーダZ相+ 25 19 +Z エンコーダZ相+出力
エンコーダZ相− 24 20 −Z エンコーダZ相−出力

1 +24VIN 制御用+24V電源
偏差カウンタリセット出力

偏差カウンタリセット出力

15 4 ECRST 偏差カウンタリセット入力
RUN出力 11 2 RUN 運転指令入力
トルク制限出力 13 5 TLSEL トルク制限切り替え
アラームリセット出力 12 3 RESET アラームリセット
汎用出力 10 6 GESEL 電子ギヤ切り替え
位置決め完了入力 7 10 INP 位置決め完了出力１

13 OGND 出力グランドコモン
汎用入力 6 12 WARN 警報出力
アラーム入力 9 9 ALM アラーム出力

26 FG フレームグランド
AWG18 ツイストペア 1m

　　　　　青：BKIRCOM
　　　　　黒：BKIR

出力用24V電源 2 サーボドライバ側（軸2／4用）
出力用24VGND 4 10126-3000PE（スリーエム製）
入力コモン 50 11 BKIR ブレーキインターロック
正方向パルス出力（+） 39 22 +CW/+PULS/+FA
正方向パルス出力（−） 38 23 −CW/−PULS/−FA
負方向パルス出力（+） 37 24  +CCW/+SIGN/+FB
負方向パルス出力（−） 36 25 −CCW/−SIGN/−FB
エンコーダA相+ 35 15 +A エンコーダA相+出力
エンコーダA相− 34 16 −A エンコーダA相−出力
エンコーダB相+ 33 18 +B エンコーダB相+出力
エンコーダB相− 32 17 −B エンコーダB相−出力
エンコーダZ相+ 31 19 +Z エンコーダZ相+出力
エンコーダZ相− 30 20 −Z エンコーダZ相−出力　　　*2

1 +24VIN 制御用+24V電源
41 4 ECRST 偏差カウンタリセット入力

RUN出力 45 2 RUN 運転指令入力
トルク制限出力 43 5 TLSEL トルク制限切り替え
アラームリセット出力 42 3 RESET アラームリセット
汎用出力 44 6 GESEL 電子ギヤ切り替え
位置決め完了入力 49 10 INP 位置決め完了出力１

13 OGND 出力グランドコモン
汎用入力 48 12 WARN 警報出力
アラーム入力 47 9 ALM アラーム出力

26 FG フレームグランド

逆転パルス／
フィードパルス／A相（*1）

正転パルス／
正逆信号／B相（*1）

正転パルス／
正逆信号／B相（*1）

逆転パルス／
フィードパルス／A相（*1）
付 -22CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



付 -3 サーボドライバ接続用ケーブル

付
録

 A
形 CJ1W-NC214/NC414用ケーブル

G5シリーズ /Gシリーズサーボドライバ接続ケーブル

XW2Z-□□□ J-G5（2軸用）／ G13（1軸用）

*1. NCユニットは、正方向の指令を CW方向／ A相進みパルスとして扱うため（パルス出力方向選択パラメー
タにより選択可能）、このように接続します。

*2. 1軸用ケーブルではこの配線はありません。
*3. G5シリーズサーボドライバの制御入出力信号の割り付けは、出荷時設定としてください。

出力用24V電源
出力用24VGND
入力コモン
正方向パルス出力

負方向パルス出力

エンコーダA相+
エンコーダA相−
エンコーダB相+
エンコーダB相−
エンコーダZ相+
エンコーダZ相−

偏差カウンタリセット出力
RUN出力
汎用出力
アラームリセット出力
トルク制限出力
位置決め完了入力

汎用入力

アラーム入力

SEN出力
シグナルグランド

出力用24V電源
出力用24VGND
入力コモン
正方向パルス出力

負方向パルス出力

エンコーダA相+
エンコーダA相−
エンコーダB相+
エンコーダB相−
エンコーダZ相+
エンコーダZ相−

偏差カウンタリセット出力
RUN出力
汎用出力
アラームリセット出力
トルク制限出力
位置決め完了入力

汎用入力

アラーム入力

SEN出力
シグナルグランド

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）

1
3
5

16

18
21
20
23
22
25
24

15
11
10
12
13
7

6

9

26
27

2
4

50
38

36

35
34
33
32
31
30

41
45
44
42
43
49

48

47

29
28

11 BKIR
10 BKIRCOM
3 +CW/+PULS/+FA
4 −CW/−PULS/−FA
5  +CCW/+SIGN/+FB
6 −CCW/−SIGN/−FB

21 +A エンコーダA相+出力
22 −A エンコーダA相−出力
49 +B エンコーダB相+出力
48 −B エンコーダB相−出力
23 +Z エンコーダZ相+出力
24 −Z エンコーダZ相−出力
7 +24VIN 制御用+24V電源

30 ECRST 偏差カウンタリセット入力
29 RUN 運転指令入力
26 DFSEL 制振フィルタ切り替え
31 RESET アラームリセット
27 TLSEL トルク制限切り替え
39 INP
38 INPCOM
35 READY
34 REDYCOM
37 ALM
36 ALMCOM
20 SEN
13 SENGND
シェル FG フレームグランド

センサオン入力

逆転パルス／
フィードパルス／A相（*1）

ブレーキ
インターロック出力

サーボ準備完了出力

アラーム出力

位置決め完了出力１

正転パルス／
正逆信号／B相（*1）

サーボドライバ側（軸2／4用）
10150-3000PE（スリーエム製）

11 BKIR
10 BKIRCOM
3 +CW/+PULS/+FA
4 −CW/−PULS/−FA
5 +CCW/+SIGN/+FB
6 −CCW/−SIGN/−FB

21 +A エンコーダA相+出力
22 −A エンコーダA相−出力
49 +B エンコーダB相+出力
48 −B エンコーダB相−出力
23 +Z エンコーダZ相+出力
24 −Z エンコーダZ相−出力
7 +24VIN 制御用+24V電源

30 ECRST 偏差カウンタリセット入力
29 RUN 運転指令入力
26 DFSEL 制振フィルタ切り替え
31 RESET アラームリセット
27 TLSEL トルク制限切り替え
39 INP

位置決め完了出力１38 INPCOM
35 READY サーボ準備完了出力34 REDYCOM
37 ALM アラーム出力36 ALMCOM
20 SEN センサオン入力13 SENGND
シェル FG フレームグランド

逆転パルス／
フィードパルス／A相（*1）

正転パルス／
正逆信号／B相（*1）

ブレーキ
インターロック出力

AWG18 ツイストペア 1m
　　　　　青：BKIRCOM
　　　　　黒：BKIR

赤：DC24V 　　　　　青：BKIRCOM
黒：DC24VGND 　　　　　黒：BKIR
NCユニット側
形XG4M-5030-T（オムロン製）

AWG18 ツイストペア 1mAWG18 ツイストペア 1m

*2

サーボドライバ側（軸1／3用）
10150-3000PE（スリーエム製）
付 -23 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



付 -3 サーボドライバ接続用ケーブル

付
録

   A
Wシリーズサーボドライバ接続ケーブル

XW2Z-□□□ J-G6（2軸用）／ G14（1軸用）

*1. W シリーズサーボドライバの出荷時設定はモータ回転検出出力（TGON）です。ブレーキ付きモータを使
用する場合に、このピンにブレーキインターロック出力を割り付けて使用してください。

*2. NCユニットは、正方向の指令を CW方向／ A相進みパルスとして扱うため（パルス出力方向選択パラメー
タにより選択可能）、このように接続します。

*3. 1軸用ケーブルではこの配線はありません。

制御用+24V電源
グランドコモン

エンコーダA相+出力
エンコーダA相−出力
エンコーダB相+出力
エンコーダB相−出力
エンコーダZ相+出力
エンコーダZ相−出力
運転指令入力
ゲイン低減入力
アラームリセット
正転側電流制限入力

フレームグランド

偏差カウンタリセット入力

センサオン入力

ブレーキ
インターロック出力（*1）

サーボ準備完了出力

アラーム出力

位置決め完了出力１

逆転パルス／
フィードパルス／A相（*2）

正転パルス／
正逆信号／B相（*2）

47 +24VIN
1 GND

27 BKIR
28 BKIRCOM
7 +PULS/+CW/+A
8 −PULS/−CW/−A

11 +SIGN/+CCW/+B
12 −SIGN/−CCW/−B
15 +ECRST
14 −ECRST
33 +A
34 −A
36 +B
35 −B
19 +Z
20 −Z
40 RUN
41 MING
44 RESET
45 PCL
25 INP1
26 INP1COM
29 READY
30 REDYCOM
31 ALM
32 ALMCOM
4 SEN
2 SENGND

シェル FG

47 +24VIN 制御用+24V電源
GND グランドコモン

27 BKIR
28 BKIRCOM

+PULS/+CW/+A
−PULS/−CW/−A

11 +SIGN/+CCW/+B
12 −SIGN/−CCW/−B
15 +ECRST
14 −ECRST
33 +A エンコーダA相+出力
34 −A エンコーダA相−出力
36 +B エンコーダB相+出力
35 −B エンコーダB相−出力
19 +Z エンコーダZ相+出力
20 −Z エンコーダZ相−出力
40 RUN 運転指令入力
41 MING ゲイン低減入力
44 RESET アラームリセット
45 PCL 正転側電流制限入力
25 INP1
26 INP1COM
29 READY
30 REDYCOM
31 ALM
32 ALMCOM

SEN
SENGND

シェル FG フレームグランド

偏差カウンタリセット入力

センサオン入力

正転パルス／
正逆信号／B相（*2）

逆転パルス／
フィードパルス／A相（*2）

位置決め完了出力１

サーボ準備完了出力

アラーム出力

ブレーキ
インターロック出力（*1）

*3

出力用24V電源
出力用24VGND
入力コモン

正方向パルス出力

負方向パルス出力

偏差カウンタリセット出力

エンコーダA相+
エンコーダA相−
エンコーダB相+
エンコーダB相−
エンコーダZ相+
エンコーダZ相−
RUN出力
汎用出力
アラームリセット出力
トルク制限出力
位置決め完了入力

汎用入力

アラーム入力

SEN出力
シグナルグランド

出力用24V電源
出力用24VGND
入力コモン

正方向パルス出力

負方向パルス出力

偏差カウンタリセット出力

エンコーダA相+
エンコーダA相−
エンコーダB相+
エンコーダB相−
エンコーダZ相+
エンコーダZ相−
RUN出力
汎用出力
アラームリセット出力
トルク制限出力
位置決め完了入力

汎用入力

アラーム入力

SEN出力
シグナルグランド

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）

赤：DC24V 　　　　　青：BKIRCOM黒：DC24VGND
　　　　　黒：BKIRNCユニット側

形XG4M-5030-T（オムロン製） サーボドライバ側（軸1／3用）10150-3000PE（スリーエム製）

AWG18 ツイストペア 1mAWG18 ツイストペア 1m

AWG18 ツイストペア 1m
　　　　　青：BKIRCOM
　　　　　黒：BKIR
サーボドライバ側（軸2／4用）10150-3000PE（スリーエム製）
付 -24CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



付 -3 サーボドライバ接続用ケーブル

付
録

 A
SMARTSTEP Aシリーズサーボドライバ接続ケーブル

XW2Z-□□□ J-G7（2軸用）／ G15（1軸用）

*1. NCユニットは、正方向の指令を CW方向／ A相進みパルスとして扱うため（パルス出力方向選択パラメー
タにより選択可能）、このように接続します。

*2. 1軸用ケーブルではこの配線はありません。

AWG18 ツイストペア 1m AWG18 ツイストペア 1m
赤：DC24V 　　　　　青：BKIRCOM
黒：DC24VGND 　　　　　黒：BKIR
NCユニット側 サーボドライバ側（軸1／3用）
形XG4M-5030-T（オムロン製） 10136-3000PE（スリーエム製）
出力用24V電源 1 13 +24VIN 制御用+24V電源
出力用24VGND 3
入力コモン 5 7 BKIR
正方向パルス出力 16 2 −CW/−PULS/−A
負方向パルス出力 18 4 −CCW/−SIGN/−B
偏差カウンタリセット出力 14 6 −ECRST
原点入力（24V） 8 32 Z Z相出力

RUN出力 11 14 RUN 運転指令入力
アラームリセット出力 12 18 RESET アラームリセット
位置決め完了入力 7 8 INP 位置決め完了出力１

アラーム入力 9 34 ALM アラーム出力

出力用24V電源 2 13 +24VIN 制御用+24V電源
出力用24VGND 4
入力コモン 50 7 BKIR ブレーキインターロック
正方向パルス出力 38 2 −CW/−PULS/−A
負方向パルス出力 36 4 −CCW/−SIGN/−B
偏差カウンタリセット出力 40 6 −ECRST 　　　*2
原点入力（24V） 46 32 Z Z相出力

RUN出力 45 14 RUN 運転指令入力
アラームリセット出力 42 18 RESET アラームリセット
位置決め完了入力 49 8 INP 位置決め完了出力１

アラーム入力 47 34 ALM アラーム出力

ブレーキインターロック
1 +CW/+PULS/+A

3 +CCW/+SIGN/+B

5 +ECRST

33  ZCOM Z相出力グランド

10 OGND 出力グランドコモン

35 ALMCOM アラーム出力グランド
シェル FG フレームグランド

AWG18 ツイストペア 1m
　　　　　青：BKIRCOM
　　　　　黒：BKIR

サーボドライバ側（軸2／4用）
10136-3000PE（スリーエム製）

1 +CW/+PULS/+A

3 +CCW/+SIGN/+B

5 +ECRST

33  ZCOM Z相出力グランド

10 OGND 出力グランドコモン

35 ALMCOM アラーム出力グランド
シェル FG フレームグランド

逆転パルス／
フィードパルス/A相（*1）

正転パルス／
正逆信号／B相（*1）

偏差カウンタリセット入力

偏差カウンタリセット入力

正転パルス／
正逆信号／B相（*1）

逆転パルス／
フィードパルス／A相（*1）

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）

（1.6kΩ抵抗付き）
付 -25 CJシリーズ 位置制御ユニット ユーザーズマニュアル（形 CJ1W-NC214/234/414/434）



付 -3 サーボドライバ接続用ケーブル

付
録

   A
SMARTSTEP2シリーズサーボドライバ接続ケーブル

XW2Z-□□□ J-G8（2軸用）／ G16（1軸用）

*1. NCユニットは、正方向の指令を CW方向／ A相進みパルスとして扱うため（パルス出力方向選択パラメー
タにより選択可能）、このように接続します。

*2. 1軸用ケーブルではこの配線はありません。

形XG4M-5030-T（オムロン製） 　　　　　黒：BKIR
出力用24V電源 1 サーボドライバ側（軸1／3用）
出力用24VGND 3 10126-3000PE（スリーエム製）
入力コモン 5 11 BKIR ブレーキインターロック
正方向パルス出力

負方向パルス出力

エンコーダA相+ 21 15 +A エンコーダA相+出力
エンコーダA相− 20 16 −A エンコーダA相−出力
エンコーダB相+ 23 18 +B エンコーダB相+出力
エンコーダB相− 22 17 −B エンコーダB相−出力
エンコーダZ相+ 25 19 +Z エンコーダZ相+出力
エンコーダZ相− 24 20 −Z エンコーダZ相−出力

偏差カウンタリセット出力 15 4 ECRST 偏差カウンタリセット入力
RUN出力 11 2 RUN 運転指令入力
トルク制限出力 13 5 TLSEL トルク制限切り替え
アラームリセット出力 12 3 RESET アラームリセット
汎用出力 10 6 GESEL 電子ギヤ切り替え
位置決め完了入力 7 10 INP 位置決め完了出力１

汎用入力 6 12 WARN 警報出力
アラーム入力 9 9 ALM アラーム出力

出力用24V電源 2 サーボドライバ側（軸2／4用）
出力用24VGND 4 10126-3000PE（スリーエム製）
入力コモン 50 11 BKIR ブレーキインターロック
正方向パルス出力

負方向パルス出力

エンコーダA相+ 35 15 +A エンコーダA相+出力
エンコーダA相− 34 16 −A エンコーダA相−出力
エンコーダB相+ 33 18 +B エンコーダB相+出力
エンコーダB相− 32 17 −B エンコーダB相−出力
エンコーダZ相+ 31 19 +Z エンコーダZ相+出力
エンコーダZ相− 30 20 −Z エンコーダZ相−出力

偏差カウンタリセット出力 41 4 ECRST 偏差カウンタリセット入力
RUN出力 45 2 RUN 運転指令入力
トルク制限出力 43 5 TLSEL トルク制限切り替え
アラームリセット 42 3 RESET アラームリセット
汎用出力 44 6 GESEL 電子ギヤ切り替え
位置決め完了入力 49 10 INP 位置決め完了出力１

汎用入力 48 12 WARN 警報出力
アラーム入力 47 9 ALM アラーム出力

（1.6k 抵抗付き）

（1.6k 抵抗付き）

（1.6k 抵抗付き）

（1.6k 抵抗付き）

AWG18 ツイストペア 1m
赤：DC24V
黒：DC24VGND AWG18 ツイストペア 1m
NCユニット側 　　　　　青：BKIRCOM

26 FG フレームグランド
AWG18 ツイストペア 1m

　　　　　青：BKIRCOM
　　　　　黒：BKIR

22 +CW/+PULS/+FA
38 23 −CW/−PULS/−FA

24 +CCW/+SIGN/+FB
36 25 −CCW/−SIGN/−FB

1  +24VIN 制御用+24V電源

13 OGND 出力グランドコモン

26 FG フレームグランド

正転パルス／
正逆信号／B相（*1）

逆転パルス／
フィードパルス／A相（*1）

　　　*2

22 +CW/+PULS/+FA
16 23 −CW/−PULS/−FA

24 +CCW/+SIGN/+FB
18 25 −CCW/−SIGN/−FB

1 +24VIN 制御用+24V電源

13 OGND 出力グランドコモン

逆転パルス／
フィードパルス／A相（*1）

正転パルス／
正逆信号／B相（*1）
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■営業時間：8:00～21:00　　　■営業日：365日 

●FAXやWebページでもお問い合わせいただけます。 

携帯電話・PHS・IP電話などではご利用いただけませんので、下記の電話番号へおかけください。 

電話 055-982-5015（通話料がかかります） オムロン商品のご用命は 

オムロン制御機器の最新情報をご覧いただけます。 

www.fa.omron.co.jp 
緊急時のご購入にもご利用ください。 

本誌に記載のない条件や環境での使用、および原子力制御･鉄道･航空･車両･燃焼装置･医療機器･娯楽機械･安全機器、その他人命や財産に大きな影響が予測されるなど、特に
安全性が要求される用途に使用される際には、当社の意図した特別な商品用途の場合や特別の合意がある場合を除き、当社は当社商品に対して一切保証をいたしません。
本製品の内、外国為替及び外国貿易法に定める輸出許可、承認対象貨物（又は技術）に該当するものを輸出（又は非居住者に提供）する場合は同法に基づく輸出許可、承認（又は
役務取引許可）が必要です。

●

● 

 FAX 055-982-5051 / www.fa.omron.co.jp 

お客様相談室 クイック オムロン 

0120-919-066 
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