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おことわり

商標
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ありましたら、お手数ですが、弊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Man.No.（マニュアルNo.）も併せてお知らせください。

•　Microsoft、Windows、Excel、Visual Basic、Microsoft Edge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。

•　EtherCAT® は、ドイツBeckhoff Automation GmbHによりライセンスされた特許取得済み技術であり登録
商標です。

その他、本文中に掲載している会社名および製品名は、それぞれ各社の商標または登録商標です。

著作権
•　スクリーンショットはマイクロソフトの許諾を得て使用しています。

•　本製品にはサードパーティ製のソフトウェアが組み込まれています。このソフトウェアに関連するライセンス
と著作権については、http://www.fa.omron.co.jp/nj_info_j/ をご覧ください。
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注意事項
• 実際のシステム構築に際しては、システムを構成する各機器・装置の仕様をご確認のうえ、定格・

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

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

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

す。
• 本資料の記載内容は、改良のため予告なく変更されることがあります。

本資料で使われているマークには、次のような意味があります。

使用上の注意

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

参考

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

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

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

形 CK3M-£
形 CK3W-£

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

DT 社 SBCE-404 — Power PMAC ユーザーズマニュアル
DT 社 SBCE-405 — Power PMAC ソフトウェアリファレンスマニュアル
DT 社 SBCE-439 — Power PMAC IDE ユーザーズマニュアル

関連マニュアル
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用語と定義
用語 説明・定義

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

フトウェアです。
正弦波エンコーダ 1Vpp の SIN/COS 波形を出力するタイプのエンコーダです。

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

SBCE-468B

改訂記号

改訂記号 改訂年月 改訂理由
A 2019 年 7 月 初版

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

改訂履歴
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1
本資料の概要

本章では、本資料の概要を記載します。

1-1 概要...........................................................................................................................1-2
1-1-1 対象となる読者の方々.......................................................................................... 1-2
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1-1 概要
本資料はオムロン製プログラマブル多軸モーションコントローラ 形 CK£M-££££（以下、コント
ローラ）と、正弦波エンコーダを接続する手順とその確認方法をまとめたものです。

「第 3 章 正弦波エンコーダの接続手順 (P.3-1)」で記載している設定内容および設定手順のポイン
トを理解することにより、正弦波エンコーダを接続させることができ、位置情報を取り込めるように
なります。

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

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

1 本資料の概要
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2
対象機器とデバイス構成

本章では、本資料における接続の対象機器およびシステム構成を記載します。

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

形CK3W-CAEA03A

正弦波エンコーダ

形S8VK-£

Ethernet

ケーブル

Windowsパソコン
Power PMAC IDE

プログラマブル多軸モーションコントローラ
形CK£M-CPU1£1

形CK3W-AX2£2££

形CK3W-PD048

形CK3W-TER11

メーカ 名称 形式 バージョン
オムロン プログラマブル多軸モーションコ

ントローラ
CPU ユニット

形 CK£M-CPU1£1 Ver.2.5.2 以降

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

形 CK3W-AX2£2££ ―

オムロン プログラマブル多軸モーションコ
ントローラ
電源供給ユニット

形 CK3W-PD048 ―

オムロン プログラマブル多軸モーションコ
ントローラ
エンドカバー

形 CK3W-TER11 ―

オムロン スイッチング パワーサプライ 形 S8VK-£ ―
オムロン エンコーダケーブル 形 CK3W-CAEA03A ―
HEIDENHAIN 正弦波エンコーダ ROD480-5000 ―
― Windows パソコン ― ―
DT 社 Power PMAC 設定ツール Power PMAC IDE Ver.4.3 以降

2 対象機器とデバイス構成
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3
正弦波エンコーダの接続手順

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

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

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

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

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

「3-2-1 新規プロジェクトの作成 (P.3-3)」
▼

「3-2-2 コントローラの初期設定 (P.3-4)」
▽

「3-3 正弦波エンコーダの配線 (P.3-6)」 各機器の配線を行います。
▽

「3-4 コントローラの各種設定と動作確認
(P.3-7)」

コントローラの設定と動作確認を行いま
す。

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

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

1 コントローラとパソコンを Ethernet ケ
ーブルで接続します。

2 コントローラの電源を投入します。

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

ログが表示される場合、起動する選択
を行ってください。

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

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

レスを“192.168.0.X”へ変更してく
ださい。

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

3 正弦波エンコーダの接続手順
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6 ［File］メニューの［New］–［Project］
を選択します。

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

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

使用上の注意

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

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

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

Completed”と表示されます。

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

3 正弦波エンコーダの接続手順
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3-3 正弦波エンコーダの配線
軸インタフェースユニットと正弦波エンコーダを以下の配線図に従って配線します。

CK3W-AX2£2££
Encoder Connector Sinusoidal Encoder
Signal Signal

Up

Sensor/Up

0V

Sensor/0V

A+

A-

B+

B-

R+

R-

Pin No. Type Cable color Color

Brown/Green

Blue

White/Green

White

Brown

Green

Gray

Pink

Red

Black

Encoder Power Supply (+5VDC)

Encoder Power Supply (GND)

Sinusoidal Encoder SIN+

Sinusoidal Encoder SIN-

Sinusoidal Encoder COS+

Sinusoidal Encoder COS-

Sinusoidal Encoder INDEX+

Sinusoidal Encoder INDEX-

11

13

1

6

2

7

3

8

Black
pair1

pair2

pair3

pair4

Blue

Black

Red

Black

White

Black

Green

3 正弦波エンコーダの接続手順

3-6 CK3M/CK5M シリーズ スタートアップガイド 正弦波エンコーダ編 (SBCE-468)



3-4 コントローラの各種設定と動作確認
コントローラを正弦波エンコーダと接続するための設定を行います。

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

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

• ハードウェア補間の正弦波エンコーダ位置を使用する場
合

Sys.WpKey = $AAAAAAAA   //書き込み保護解除

//正弦波エンコーダのデフォルト設定*1

Gate3[0].EncClockDiv = 3

Gate3[0].AdcEncClockDiv = 3

Gate3[0].AdcEncCtrl = $3FFFC000

//正弦波エンコーダ有効設定

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

Motor[1].ServoCtrl = 1

//エンコーダテーブルの設定

EncTable[1].type = 1

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

EncTable[1].index1 = 0

EncTable[1].index2 = 0

EncTable[1].ScaleFactor = 1/4096

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

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

Sys.WpKey = $0          //書き込み保護

*1. 正弦波エンコーダの値を正しく取り込むための設定の
ため、変更しないでください。

3 正弦波エンコーダの接続手順
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• ソフトウェアベースの逆正接補間位置を使用する場合

Sys.WpKey = $AAAAAAAA   //書き込み保護解除

//正弦波エンコーダのデフォルト設定*1

Gate3[0].EncClockDiv = 3

Gate3[0].AdcEncClockDiv = 3

Gate3[0].AdcEncCtrl = $3FFFC000

//正弦波エンコーダ有効設定

Gate3[0].Chan[0].AtanEna = 0

Motor[1].ServoCtrl = 1

//エンコーダテーブルの設定

EncTable[1].type = 4

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

EncTable[1].pEnc1 = Gate3[0].Chan[0].AdcEnc[0].a

EncTable[1].index3 = 0

EncTable[1].index5 = 1

EncTable[1].ScaleFactor = 1/65536

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

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

//補正値の設定*2

EncTable[1].SinBias

EncTable[1].CosBias

EncTable[1].CoverSerror

EncTable[1].TanHalfPhi

Sys.WpKey = $0          //書き込み保護

*1. 正弦波エンコーダの値を正しく取り込むための設定の
ため、変更しないでください。

*2. 信号の不完全性を補正するために、0 以外の値に設定
します。設定の詳細については、DT 社の『Power
PMAC ユーザーズマニュアル(SBCE-404)』の「エン
コーダ変換テーブルの設定」–「変換方法の詳細」–「タ
イプ 4: ソフトウェアによる正弦波エンコーダの逆正
接拡張」を参照してください。

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

3 正弦波エンコーダの接続手順
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4 Output Window で異常がないことを
確認します。
• 転送が失敗した場合は、Output

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

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

Completed”と表示されます。

6 Terminal で［$$$］コマンドをタイプ
します。

$$$

7 エンコーダを回転させることで、Power
PMAC IDE の Position ウィンドウが
変動することを確認します。

使用上の注意

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

3 正弦波エンコーダの接続手順
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3 正弦波エンコーダの接続手順
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