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安全にお使いいただくために必ずお読みください 
 

取扱説明書には、あなたや他人への危害や財産への損害を未然に防ぎ、本製品を安全にお使いいただくために、 
守っていただきたい事項を記載しています。 

 
 

本製品の御使用にあたっての注意事項 
本製品は、高度の安全性、信頼性が求められる装置で、その故障や誤動作が直接人命を脅かしたり、人体に危害を及ぼす恐

れのある装置（宇宙航空機器、防災・防犯機器、各種安全装置など）に使用するために開発されたものではありません。 
 

一般装置であっても、保護機能など設けて装置の安全を図られると同時に、お客様におかれまして十分に安全性のテストの

上、装置としての出荷保証をお願いいたします。 

 

上記のような装置に使用される場合には当社までご相談願います。なお、ご相談なく使用されたことにより発生した損害な

どについては、当社では責任を負いかねますのでご了承ください。 
 
 

警告 
誤った取り扱いをすると、死亡または重傷を負う可能性が想定される内容を示しています。 

 
◇引火性物質、水のかかる場所、可燃物のそばでは使用しないでください。けが、火災の恐れがあります。 

◇通電状態で、移動、結線などの作業は行わないでください。必ず電源を切ってから行ってください。感電、けがの恐れ 

があります。 

◇リード線を無理に曲げたり、引っ張ったり、挟み込んだりしないでください。感電、火災、故障の恐れがあります。 

◇リード線の被覆が傷ついているものは使用しないでください。感電、火災、故障の恐れがあります。 

◇各端子は結線不良、締め付け不良のないよう確実に結線してください。感電、火災、故障の恐れがあります。 

◇本製品の内部には触れないでください。 

◇本製品の分解、改造は行わないでください。 

◇ 濡れた手で結線、操作を行わないでください。感電の恐れがあります。 

◇ 運搬、設置、配線、運転、操作、保守、点検の作業は、専門知識のある人が実施してください。感電、けが、火災の恐れ

があります。 
 
 

注意 
誤った取り扱いをすると、人が危害を負う可能性が想定される内容、及び物的損害の発生が想定される内容を示して 

います。 
 
◇現品が注文通りのものか確認してください。間違った商品を付けた場合には、火災、故障の原因となります。 

 
下記内容を確認されるまでは、本製品に電源を入力しないでください。 

 

◇電源は、指定の電源電圧を出力するもの以外は使用しないでください。 

◇各入力端子、出力端子の最大定格電圧、電流を守って御使用ください。 

◇各入力端子、出力端子を誤って配線させたり、ショートさせないでください。 

◇ コネクタの圧着不良がないことを十分に確認してください。 

◇ 機械に接続し運転を始める場合には、いつでも非常停止できる状態で運転を始めてください。 

 

上記の事が守られていない場合は、火災や故障の原因となります。 
 

◇異音が発生した場合には、直ちに電源を切ってください。けが、火災の恐れがあります。 

◇運転中は本製品に触れないでください。誤動作の原因となります。 

◇コネクタやリード線をもって移動させないでください。落下してけがの原因となります。 

◇不安定な場所、落としやすい場所には、置かないでください。落下してけがの原因となります。 
 

なお、注意に記載した事項でも、使用状況により、重大な結果（死亡または重傷を負う可能性）に結びつく場合があります。 
いずれも重要な内容を示していますので必ず守ってください。 

 

 

！
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概要  
 ＲＣ－４６１は、パルス列 によるモータ制 御 、パルス列 に同 期 したＡ／Ｄサンプリングが可 能 なコントローラです。  
コントローラ１台 で、最 大 ４軸 のステッピングモータ、サーボモータを制 御 することが可 能 です。  
 

特長  
・ 基 板 構 成 により最 大 ４軸 のモータ制 御 が可 能 です。 

ＲＣ－４６１－Ｇ２Ａ

Ａ／Ｄボード
　Ａ         ：Ａ／Ｄ（２ｃｈ）
  表記なし：未接続

ジェネレータボード
  Ｇ２     　：ジェネレータボード２枚（４軸）

 
・ ポート１のパルス出 力 に同 期 した高 速Ａ／Ｄ変 換 （アナログ入 力 ポート１）が可 能 です。  
 

互換性について 

ＲＣ－４６１はＲＣ－２６０、ＲＣ－４６０の後 継 機 種 です。 
ＲＣ－２６０、ＲＣ－４６０に対 して互 換 性 を持 ちますが、一 部 の機 能 については変 更 または廃 止しています。 
各 コマンドの初 期 設 定 値 は、対 象 となるアライナの機 種 によって変 更 されている場 合 があります。  
 
＜主 な仕 様 変 更 ＞ 
 RC-260-G2(A) RC-460-G2(A) RC-461-G2(A) 

カレントループ - カレントループ 

RS-232C RS-232C RS-232C 
通 信 方 式   

(何れか選 択 ) 

- RS-485 RS-485 

カレントループ 38,400bps - 38,400bps 

RS-232C 115,200bps 同 左 同 左 最大通信速度 

RS-485 - 921,600bps 同 左 

ロギング／ 日 付 データ

のバックアップ 
ﾘﾁｳﾑ電 池 ＋SRAM 同 左 

なし 

アライナではロギング／カレンダ機能は不使用 

-G2 49.3(H)×90(W)×95(D) 同 左 47.8(H)×90(W)×95(D) 外 形 寸 法  

（mm） -G2A 64.9(H)×90(W)×95(D) 同 左 63.4(H)×90(W)×95(D) 

アナログ入 力 点 数 ２点 同 左 
２点  

（ポート２のコネクタは未 実 装 ）



 

 

＜外 観 上 の相 違 点 ＞ 
(1)通 信 方 式 （カレントループ、RS-232C、RS-485）を集 約 したため、通 信 コネクタの位 置 が異 なります。 

(2)アナログ入 力 ポート２のコネクタは未 実 装 です。（アライナでは不 使 用 ） 

(3)バッテリによるバックアップ機 能 の廃 止 に伴 い、バッテリ入 力 用 コネクタは削 除 しました。(アライナでは不使用) 

(4)A/D ボードのスタック位 置 は、ＣＰＵボードの直 下 に統 一しました。  
 

バッテリ入力

 

 
バッテリ入力

ポート３ ポート４

カレント
ループ

電源入力

RS-232C

ポート１ ポート２

 
RC-260-G2 

ポート１ ポート２

電源入力

RS-485RS-232C

ポート３ ポート４

RC-460-G2 

RS-485

ポート1 ポート2

電源入力

カレント
ループRS-232C

ポート３ ポート４

RC-461-G2 
 

アナログ入力ポート1 アナログ入力ポート2

ポート３ ポート４

ポート１ ポート２

カレント
ループ

電源入力

RS-232C

 
RC-260-G2A 

ポート３ ポート４

ポート１ ポート２

電源入力

RS-485

アナログ入力ポート1 アナログ入力ポート2

RS-232C

RC-460-G2A 

RS-485

ポート3 ポート4

ポート1 ポート2

電源入力

カレント
ループ

アナログ入力ポート1

RS-232C

RC-461-G2A 
 
＜コマンドの互 換 性 について＞ 

外 付 け電 池 によるバックアップ機 能 の廃 止 に伴 い、外 付 け電 池 を接 続 することにより保 持 できていたデータは、  
外 付 け電 池 を接 続 していない場 合 と同 様 に、電 源 を切 ると保 持 できなくなります。  
 
■関 連 するコマンド 

”LAD”，”LBD”，”LBS”，”LED”，”LLD”，”LND”，”LRD”，“LSD”，”LSS”，”LTD”， 
”TCD”，”TCS”，”TDD”，”TDS” 
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１. 仕様   
 

■ 一般仕様 

項 目 仕 様  

電 源 電 圧  ＤＣ２４Ｖ±１０％ 

電 源 電 流  ３００ｍＡ以 下  

許 容 瞬 停 時 間 １０ms 

使 用 周 囲 温 度    ０℃～＋５０℃  

保 存 周 囲 温 度 －２０℃～＋７０℃  

使 用 周 囲 湿 度 ３０～８５％ＲＨ（結 露 なきこと）  

保 存 周 囲 湿 度 ３０～８５％ＲＨ（結 露 なきこと）  

使 用 雰 囲 気  腐 食 性 ガスのないこと、塵 埃 がひどくないこと 

外 形 寸 法  （突 起 部 除 く） 
G2 

G2A 

：90W×95D×47.8H[mm] 

：90W×95D×63.4H[mm] 

重 量 
G2     

G2A  

：約 220g 

：約 290g 

 

■ 性能仕様 

項 目 仕 様  

入 力 点 数  

（各 入 出 力 ポート）

エンコーダ用 ２点 （Ａ相 ・Ｂ相 ） 

モータコントロール用 ６点   汎 用 ２点 

出 力 点 数  

（各 入 出 力 ポート）

パルス用 ２点 （ＣＷ／ＣＣＷ または ＰＵＬＳＥ／ＤＩＲ） 

汎 用 ２点    （サーボモード時 は、ＣＬＲ信 号 １点、汎 用 １点 ） 

制 御 軸 数  G2(A)：４軸  

加 減 速 方 式  S 字 加 減 速、台 形 加 減 速  

発 振 可 能 周 波 数 0.１ｐｐｓ～１Ｍｐｐｓ 

脱 調 検 出 方 式 インクリメンタル・エンコーダまたはＳＴＡＬＬセンサ 

適 合 エンコーダ オープンコレクタ出 力 方 式インクリメンタル・エンコーダ 

管 理 可 能 な位 置 データ －１億 ≦位 置 データ≦＋１億 パルス 

パルス位 置 記 憶 数 （各 軸 ） ２，０４８ポイント 
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■ 通信仕様 

項 目 仕 様 

①RS-485 ②RS-232C ③カレントループ 

通 信 方 式  

調 歩 同 期 半 二 重 調 歩 同 期 全 二 重 

データ長   ：8 ビット 

パリティ    ：なし 

ストップビット ：1 ビット 

フロー制 御   ：なし 

最 大 通 信 速 度 921.6kbps 115.2kbps 38.4kbps 

最 大 接 続 距 離 （総 延 長 ） 約 1.2ｋｍ 約 15m 約 1km 

最 大 接 続 可 能 台 数  120 台 1 台 20 台  

絶 縁 フォトカプラ絶 縁 内部回路用 5V と同電位 フォトカプラ絶 縁 

推 奨 上 位 コントローラ RC-400 PC,PLC RC-002 

 

■ エンコーダ入力仕様 

項 目 仕 様 

形 式 高 速 フォトカプラ絶 縁  内 部 プルアップ入 力 タイプ 

定 格 入 力 電 流 約 １２ｍＡ 

ＯＮ電 流  １０．５ｍＡ以 上 

ＯＦＦ電 流  １．２ｍＡ以 下  

最 大 応 答 周 波 数 ２００ｋｐｐｓ 

 

■ 入力仕様（モータコントロール系含む） 

項 目 仕 様  

形 式 フォトカプラ絶 縁   ＡＣ入 力 対 応 型  

定 格 入 力 電 圧 ＤＣ２４Ｖ ±１０％ 

定 格 入 力 電 流 約 ４．５ｍＡ 

コモン方 式  ８点 ／コモン （入 出 力 共 通 ） 

 



１．仕様 

A-4 

 

■ パルス出力仕様 

項 目 仕 様 

形 式 フォトカプラ絶 縁   オープンコレクタ出 力 

定 格 出 力 電 圧 ＤＣ５Ｖ ±１０％ 内 蔵 絶 縁 電 源 使 用  

最 大 負 荷 電 流 １００ｍＡ 

最 大 発 振 周 波 数 １Ｍｐｐｓ 

ＯＮ時 最 大 電 圧 降 下  ０．６Ｖ（１５ｍＡ時 ） 

 

■ 出力仕様（ＣＬＲ信号含む） 

項 目 仕 様 

形 式 フォトカプラ絶 縁   オープンコレクタ出 力 

最 大 負 荷 電 流 １５０ｍＡ（ＤＣ２４Ｖ時 ） 

コモン方 式  ２点 ／コモン （入 出 力 共 通 ） 

ＯＮ時 最 大 電 圧 降 下  １．５Ｖ（１５０ｍＡ時） 

 

■ アナログ入力仕様 

項 目 仕 様 

アナログ入 力 点 数 ２点 （アナログ入 力 ２のコネクタは未 実 装 ） 

入 力 電 圧  ＤＣ０～５V 

最 大 定 格 入 力 ＤＣ５V 

総 合 精 度  ０.３％Ｆ．Ｓ．以 下 

分 解 能  １２Ｂｉｔ 

絶 縁 方 式  フォトカプラによるディジタル絶 縁 

パルス同 期 サンプリング 最 大 サンプリング周 波 数 ８．５ｋｓｐｓ 
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２. 各部の名称と機能 

２.１ 各部の名称 

 
  ※①～⑧の詳 細 は、“２.２ 各 部 の機 能 ”を参 照 してください。  
 
 

ポート5 ポート6

ポート3 ポート4

ポート1 ポート2

ON1 2 3 4

ON 1 2 3 4 65

ON 1 2 3 4 65

ON 1 2 3 4 65

485
23

2C
R

U
N

P
W

R

①電源入力②通信ポート
（RS-485)

②通信ポート
(カレントループ)

⑧アナログ入力ポート1

③状態表示LED
PWR
RUN
232C
485

＜ボードの名称＞
B1：CPUボード
B2：Ａ／Ｄボード
B3：ジェネレータボード３
B4：ジェネレータボード２
B5：ジェネレータボード１

②通信ポート
(RS-232C)

1
2

1 1

1

(B1)

(B2)

(B3)

(B4)

(B5)

③状態表示LED
(PWR)

⑥入力論理設定スイッチ

⑤通信設定スイッチ
④ボディ・ナンバー

H L

1
2

 
 
 

ＲＣ－４６１－Ｇ２Ａ  
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２.２ 各部の機能   （ “２.１ 各 部 の名 称 ”の図 中 の番 号 に従 って順 に説 明しています。  ） 

① 電源入力   

■電源入力  
ＤＣ２４Ｖを供 給 してください。接 続 には、付 属 のモレックスコネクタ（２ピン）を配 線 処 理 することにより行 います。

モレックスコネクタの配 線、適 合 電 線 については、“６.１ モレックス製 コネクタの配 線 ”を参 照してください。 
 

ピン番 号 １ ２ 

名 称 ０Ｖ ２４Ｖ

 

② 通信ポート 

 上 位 の通 信 に合 わせてＲＳ－４８５、ＲＳ－２３２Ｃ、カレントループの中 から１つ選 択します。 

（同 時 使 用 はできません。） 

 
■ＲＳ－４８５  

ＲＣ－４００とＲＣ－４６１との間 での通 信 を行うために、互 いにＲＳ－４８５のポートを接 続します。 

（ＲＳ－４８５の＋と＋、ＲＳ－４８５の－と－を接 続します。） 

接 続 には、付 属 のモレックスコネクタ（４ピン）を配 線 処 理 することにより行 います。モレックスコネクタの配 線 お

よび適 合 電 線 については、“6.１ モレックス製コネクタの配 線 ”をご参 照 ください。 

 
 

ピン番 号  １ ２ ３ ４ 
名 称  － ＋ － ＋ 

 
 ■ＲＳ－２３２Ｃ  
  ＰＣとＲＣ－４６１との間 の通 信 を行 うために互 いのＲＳ－２３２Ｃポートを接 続 します。接 続 には、付 属 のモレッ

クスコネクタ（３ピン）を配 線 処 理 することにより行 います。モレックスコネクタの配 線 および適 合 電 線 について

は、“6.１ モレックス製 コネクタの配 線 ”をご参 照 ください。  
    
 
 

 
 ■カレントループ  
   ＲＣ－００２とＲＣ－４６１  との間 の通 信 を行 うために接 続 します。接 続 にはオムロン製 のＭＩＬコネクタを使 用 し

ます。ＭＩＬコネクタの配 線 および適 合 電 線 については、“６.２.１ ＭＩＬコネクタの配 線 ”をご参 照 ください。  
 

 

 

 

ピン番 号 １ ２ ３ 

名 称 Ｇ Ｒｘ Ｔｘ 

ピン番号 ９ ７ ５ ３ 1 

信号名 N.C. RXD END TXD OUT RXD IN COM IN 

ピン番号 10 ８ ６ ４ ２ 

信号名 N.C. N.C RXD OUT COM OUT TXD IN 
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③ 状態表示ＬＥＤ 

状 態 表 示 ＬＥＤは、下 表 のとおり、ＲＣ－４６１への電 源 供 給 状 態 、動 作 状 態 、および通 信 状 態 を表 示  
します。 
 

名 称  表 示 内 容  
ＰＷＲ  電 源 が投 入 されると点 灯 します。 
ＲＵＮ  正 常 動 作 時 、一 定 間 隔 で点 滅 します。  
２３２Ｃ  ＲＳ－２３２Ｃ（カレントループ）ラインの通 信 データにあわせて点 滅 します。  
４８５  ＲＳ－４８５ラインの通 信 データにあわせて点 滅 します。  

 

④ ボディ・ナンバー 

システム内 に複 数 のＲＣ－４６１、他 ＲＣ－４シリーズのコントローラが存 在 する場 合 、各 々のコントローラを選

択 ・コントロールするために本 ボディ・ナンバーを設 定します。  
ＲＣ－４６１は、ポート毎 にボディ・ナンバーが割 り当 てられます。従 って、設 定 可 能 範 囲 はボードの構 成 により

異 なります。 
 

名 称 設 定 内 容  

Ｈ 上 位 ４ビット  ０～７ 

Ｌ 下 位 ４ビット  ０～Ｆ 

 
型 式 設 定 可 能 範 囲

RC-461-G2A 00～73ｈ 

RC-461-G2 00～74ｈ 

   

(例 )ボディ・ナンバー“04”を設 定 した場 合   

RC-461-G2A 04:ポート１ 05:ポート２ 06:ポート３ 07:ポート４ 08:Ａ／Ｄ   

RC-461-G2 04:ポート１ 05:ポート２ 06:ポート３ 07:ポート４     

   

A/D ポートのボディ・ナンバーは、ジェネレータポートの後 に割 り当 てられます。 

 

 
 
 
 

（注） ・ボディ・ナンバーは、７８ｈ以 上 になる値 には設 定 しないでください。 

・ボディ・ナンバーの設 定 は必 ず電 源 の投 入 前 に行 ってください。 

電源を投入した後でボディ・ナンバー設 定 用 のロータリースイッチを変 更 しても認 識 されません。  
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⑤通信設定スイッチ（４極） 

ＰＣとの通 信 方 法 を設 定 します。ＲＣ－４６１を用 いカレントループ方 式 で通 信 する際 は、ＲＳ－２３２Ｃに設 定 して

ください。 

■通 信 設 定 

通 信 方 式  1 2 

ＲＳ－２３２Ｃ OFF OFF 

ＲＳ－４８５ OFF ON 

 

■RS-232C（カレントループ）通 信 速 度 設 定 

ＳＰＥＥＤ（ｂｐｓ） 3 4 

 １１５２００ ON ON 

３８４００ OFF ON 

９６００ ON OFF 

２４００ OFF OFF 

 
 
 
 
 
 

⑥ 入力論理設定スイッチ（6 極） 

ＤＩＰスイッチにより汎 用 入 力 （割 り込 みエッジ）、リミットセンサの論 理 を設 定 します。  
名 称 SW A 接 点 B 接 点

ＩＮ１(ﾎﾟｰﾄ 2,4) 1 OFF ON 

ＩＮ０(ﾎﾟｰﾄ 2,4) 2 OFF ON 

ＩＮ１(ﾎﾟｰﾄ 1,3) 3 OFF ON 

ＩＮ０(ﾎﾟｰﾄ 1,3) 4 OFF ON 

CWLS，CCWLS(ﾎﾟｰﾄ 2,4) 5 OFF ON 

CWLS，CCWLS(ﾎﾟｰﾄ 1,3) 6 OFF ON 

IN0，IN1： 割 り込 みエッジの設 定   

OFF   ： 信 号 の立 ち下 がり 

ON    ： 信 号 の立 ち上 がり 

（注）・RS-485 で使 用 時 は RS-232C（カレントループ）通 信 速 度 設 定 は不 要 です。 

   ・カレントループで使 用 時 は 38400bps（max）に制 限 されます。
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⑦ 入出力ポート(ポート１～４）  

入 出 力 ポートのピンアサインは、下 表 の通 りとなっております。  
ﾌﾞﾛｯｸ名 パルス出 力 エンコーダ入 力 汎 用 入 出 力 ・センサ入 力  

ﾋﾟﾝ番 号  19 17 15 13 11 9 7 5 3 1 

名 称  CW CCW EB E5A OUT1 IN1 ORG CCWLS EMS -COM

ﾋﾟﾝ番 号  20 18 16 14 12 10 8 6 4 2 

名 称  P5A P5A EA E5A OUT0 IN0 STALL CWLS INP +COM

 
 

名 称  機 能  

Ｅ５Ａ 内 蔵 絶 縁 電 源   ０Ｖ出 力  

ＥＡ エンコーダＡ相   入 力  

ＥＢ エンコーダＢ相   入 力  

＋ＣＯＭ（２） コモン＋ 

－ＣＯＭ（１） コモン－ 

ＳＴＡＬＬ 脱 調 検 出 用 センサ入 力  

ＯＲＧ 原 点 センサ入 力  

ＣＷＬＳ ＣＷリミットセンサ入 力  

ＣＣＷＬＳ ＣＣＷリミットセンサ入 力  

ＩＮＰ インポジション入 力  

ＥＭＳ 非 常 停 止 入 力  

ＩＮ０，ＩＮ１ 汎 用 入 力  

OUT0（CLR） 汎 用 出 力 （CLR信 号 ） 

OUT1 汎 用 出 力  

 
 

⑧ アナログ入力ポート（ポート１，ポート２※1）   

適 合 コネクタ 型 ：MC1,5/4-STF-3,81，メーカ：フエニックス・コンタクト㈱ 

 

ピン番 号 4 3 2 1 

名 称 Ａ１．ＧＮＤ Ａ１．ＩＮ Ｓ．－ Ｓ．＋

 

名 称 機 能 

Ａ１．ＧＮＤ アナログ入 力 （－） 

Ａ１．ＩＮ アナログ入 力 （＋） 

Ｓ．－ センサ用 サービス電 源 出 力 （－） 

Ｓ．＋ センサ用 サービス電 源 出 力 （＋） 

 

※１ アナログ入力ポート２のコネクタは未実装 

 
 

入 出 力 ポートの接 続 には、オムロン製 のＭＩＬコ

ネクタ（２０ピン）を使 用 します。ＭＩＬコネクタの

配 線 および適 合 電 線 については、“６.２.１ ＭＩ

Ｌコネクタの配 線 ”をご参 照 ください。 
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３. 外形寸法図 
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４. 入出力回路 

４.１ エンコーダ入力回路  
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４.２ 入出力回路 
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非常停止

内
部
回
路

10
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

10
kΩ

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0k
Ω

5.1kΩ
内
部
回
路

10
k
Ω

5.1kΩ
内
部
回
路

10
kΩ

5.1kΩ
内
部
回
路

1
0k
Ω

5.1kΩ
内
部
回
路

10
kΩ

5.1kΩ
内
部
回
路

10
kΩ

5.1kΩ

内
部
回
路

内
部
回
路

-COM

+COM

1

2

CLR/OUT012

OUT111

汎用出力１

汎用出力０

２４Ｖ

ＲＣ－４６１ ＲＣ－４６１
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４.３ パルス出力回路 

ツイストペア線

ツイストペア線

ＣＷ方向パルス／パルス

ＣＣＷ方向パルス／回転方向

ドライバ

+

-

内
蔵
絶
縁
電
源

ＲＣ－４６１

CW/PULSE

P5A

19

20

内
部
回
路

Vcc

GND

CCW/DIR

P5A

17

18

内
部
回
路

Vcc

GND

+

-

+

-

CW/PULSE

CCW/DIR

P5A

E5A
 

 
 

４.４ アナログ入力回路  

センサ用サービス電 源 は、ＣＰＵボードの電 源 入 力 に供 給 した電 圧 を出 力します。（max.150mＡ）  
 

0.01μ

0V
1K

サービス
電源

センサ用
①

②

③

④

24V

5.5V

-
+

RS-131

DC24V

GND

ｱﾅﾛｸﾞ出力

GND
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主回路機器

ブレーカ

絶縁型ＤＣ電源

入出力機器

RC-461

ブレーカ

ブレーカ

ＡＣ

ＤＣ

ＡＣ

ＤＣ

５. 接続方法 

５.１ 電源の接続 

■ ＲＣ－４６１ヘの電源配線について 

ＲＣ－４６１と電 源 との接 続 は、付 属 のモレックスコネクタ（２ピン）を配 線 処 理 することにより行 います。モレックス

コネクタの配 線 方 法 については、“６.１ モレックス製 コネクタの配 線 ”をご参 照 ください。 

 
 

 
 
 
 
 
  ※但し、下 記 の ■電 源 系 統 について の（２）を参 照してください。 
 
 

■ 電源について 

（1）電 源 ラインからの異 常 電 圧 に対 する保 護 のため、電 源 には保 護 回 路 を内 蔵 した絶 縁 型 の電 源 を使 用 して

ください。 

 

（2）保 護 回 路 を内 蔵 していない電 源 を使 用 する場 合 は、必 ずヒューズなどの保 護 素 子 を電 源 ラインに挿 入 して、

ＲＣ－４６１に電 源 供 給 してください。 

 
 

■ 電源系統について 

ＲＣ－４６１の電 源 と入 出 力 機 器 および主 回 路 機 器 と

は、右 図 の通 り、系 統 を分 離 して配 線 を行 ってくださ

い。 

 

（1）ノイズの影 響 を小 さくするため、電 源 供 給 

線 （＋と－）は、できるだけ密 にツイストし、最 短 距 離

でユニット間 を接 続 してください。 

 

（2）電 圧 降 下 を小 さくするために、できるだけ太い  

 線 （０.５ｍｍ２以 上 の線 材 ）を使 用してください。 

 

（3）電 源 供 給 線 （＋と－）は、主 回 路 （高 電 圧 、大 電 流 ）線、入 出 力 信 号 線 と束 ねたり、近 接 はしないでくださ 

い（１００ｍｍ以 上 離 してください）。 

 
 

（注）電 源 電 圧 は定 格 電 圧 の範 囲 内 でご使 用 ください。 

● 適 合 電 線 （より線 ） 
サイズ 導 体 断 面 積  

AWG24～18 0．2～0.75mm2 
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５.２ ＲＳ－４８５ポートの接続 

■ ＲＳ－４８５ポートの配線について 

ＲＳ－４８５ポートの接 続 は、付 属 のモレックスコネクタ（４ピン）を配 線 処 理 することにより行 います。モレックスコネ

クタの配 線 方 法 については、“6.１ モレックス製 コネクタの配 線 ”をご参 照 ください。  
 

● 適 合 電 線 （より線 ） 
サイズ 導 体 断 面 積  

AWG24～18 0．2～0.75mm2 

※電 線 は、シールド付 ツイストペア線 をご使 用 ください。  
 

 

５.３ 入出力ポートの接続   

５.３.１ 入出力配線共通の注意事項   

（1）入 力 線 、出 力 線 の配 線 は電 流 容 量 を考 慮 して、電 線 の径 の選 定 をしてください。 

（2）入 力 配 線 と出 力 配 線 とは分 離した配 線 ルートとしてください。 

またそれらと高 電 圧 、大 電 流 の主 回 路 とは 100mm 以 上 離 して布 線 してください。同 一 ダクトに通したり、束 ね

たりしないでください。 

（3）主 回 路 線 や動 力 線 と分 離 できないときは、一 括 シールドのケーブルを使 用 し、接 地 してください。 
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ラッシュ電 流 の大 きな負 荷 を接 続 する 

場 合 は、その影 響 を小 さくするため、図  

のように保 護 回 路 を設 けてください。 

 

 

 

ＤＣ誘 導 性 負 荷 の場 合  

 

[ダイオード]  

逆 耐 電 圧      ：負 荷 電 圧 の 3 倍 以 上 

平 均 整 流 電 流  ：負 荷 電 流 以 上  

 

５.３.２ 出力ポートの接続 

● 誘 導 負 荷 の保 護 回 路 について 
（1）誘 導 負 荷 の場 合 は、負 荷 と並 列 に保 護 回 路 を設 けてください。 

（2）DC 誘 導 負 荷 を開 閉 する場 合 は、必 ず負 荷 の両 端 にダイオードを設 けてください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

● 容 量 性 負 荷 使 用 時 の注 意 点  

 

 

 

 

 

 
 
 

● 過 負 荷 保 護 について 
出 力 回 路 には、ヒューズは内 蔵 しておりません。出 力 の短 絡 時 などに、出 力 回 路 が焼 損 するのを防 ぐため、1

点 ごとに外 部 ヒューズを取 り付 けることをおすすめします。ただし、短 絡 時 などの場 合 には、ユニットの素 子 を保

護 できない場 合 があります。 

 
 
 
 

RC-461

ダイオード

出力端子

COM端子

負荷

負荷
抵抗

出力端子

COM端子

RC-461
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５．４ 安全対策について 

５.４.１ 安全対策について 

■システム設計上の注意  
コントローラを使 用 したシステムでは、次 のような要 因 により誤 作 動 を起 こすことがあります。 

・コントローラの電 源 と入 出 力 機 器 ・動 力 機 器 の立 ち上 がり、立 ち下 がりのずれ。 

・瞬 時 停 電 による応 答 時 間 のずれ。 

・コントローラ本 体 、外 部 電 源、他 の機 器 の異 常 。 

 

このような誤 作 動 がシステム全 体 の異 常 や事 故 につながらないよう、次 のような安 全 対 策 を施 してください。 

 

■インターロック回路はコントローラの外部にも 
モータの正 転 ・逆 転 など相 反 する動 作 を制 御 する場 合 は、コントローラ外 部 にインターロック回 路 を設 けてくだ

さい。 
 
■非常停止回路もコントローラ外部に 
出 力 機 器 の電 源 を切 る回 路 はコントローラの外 部 に設 けてください。 

 

 

５.４.２ 瞬時停電について 

■瞬時停電の動作  

瞬 間 停 電 時 間 が１０ｍｓ未 満 の場 合 、コントローラは動 作 を継 続 します。１０ｍｓ以 上 の場 合 は、電 源 電 圧 などの

条 件 により、その動 作 が変 わります。 

（電 源 リセットと同じ動 作 をすることがあります） 

 

 

５.４.３ 電源および出力部の保護について 

■電源について 
電 源 には、保 護 回 路 内 蔵 の絶 縁 型 電 源 を使 用 してください。異 常 電 圧 が直 接 印 加 されると内 部 回 路 が破 壊

されるおそれがあります。保 護 回 路 のない電 源 を使 用 する場 合 は、ヒューズなどの保 護 素 子 を介 して電 源 を供

給してください。 
 
■出力の保護について 
モータのロック電 流 、電 磁 機 器 のコイルショート等 で定 格 制 御 容 量 以 上 の電 流 が流 れる場 合 は、外 部 にヒュー

ズなどの保 護 素 子 を取 り付 けてください。  
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５.５ ＲＣ－４６１の各動作モードにおけるドライバの接続例 

ＲＣ－４６１には、３つの動 作 モードがあります。ここでは、ＲＣ－４６１を用 いたＲＳ－４８５方 式 での接 続 例 を示 し

ます。 

・動 作 モード０ ‥‥ ステッピングモータ・ドライバのオープンループ制 御 

・動 作 モード１ ‥‥ エンコーダ入 力 によるステッピングモータのクローズドループ制 御 

・動 作 モード２ ‥‥ パルス列 制 御 のサーボモータ・ドライバの制 御  

モードの切 替 えは、コマンド“EＡＳ”で行 います。 

（※詳 細 は、ソフト編 “９.1 動 作 モード”および“１１.１２ Ｅコマンド”を参 照 してください。） 

 

ＭＡＸ　１Ｍｐｐｓ

ＭＡＸ　１Ｍｐｐｓ

ＭＡＸ　１Ｍｐｐｓ

動作モード １ エンコーダ入力によるステッピングモータ・ドライバの制御

動作モード ０ ステッピングモータ・ドライバの制御

動作モード ２ パルス列制御のサーボモータ・ドライバの制御

ＲＳ－２３２Ｃ

ＲＳ－４８５

ＰＣ ＲＣ－４００

入力 ＆ リミット
スイッチ

次段ＲＣ－４××シリーズ
のコントローラへ

ＲＣ－４６１

サーボモータ

ＲＳ－４８５

ＲＳ－２３２Ｃ

ＲＳ－４８５

ＰＣ ＲＣ－４００

入力 ＆ リミット
スイッチ

次段ＲＣ－４××シリーズ
のコントローラへ

ＲＣ－４６１

ステッピングモータ

ＲＳ－４８５

エンコーダ

ＲＳ－２３２Ｃ

ＲＳ－４８５

ＰＣ ＲＣ－４００

入力 ＆ リミット
スイッチ

ＲＣ－４６１

ステッピングモータ

ＲＳ－４８５

当社ステッピングモータ・
ドライバ  RD-0**シリーズ
または、他社ステッピング
モータ・ドライバ

パルス列制御の
サーボモータ・ドライバ

次段ＲＣ－４××シリーズ
のコントローラへ

当社ステッピングモータ・
ドライバ  RD-0**シリーズ
または、他社ステッピング
モータ・ドライバ
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５.５.１ 通信線の接続  

ＰＣ-コントローラ間 の通 信 方 法 はＤＩＰスイッチで設 定します。各 々の接 続 を下 図 に示します。 

■RC-461 

 RS-485 方 式   ： 他 の RC-4xx も接 続 が可 能 です。 

 RS-232C 方 式  ： PC、PLC などの RS-232C ポートと接 続します。 

 ｶﾚﾝﾄﾙｰﾌﾟ方 式  ： 他 の RC-2xx も接 続 が可 能 です。 

 

D-Sub 9PIN（メス）

T
X

D

7 RTS
8 CTS
4 DTR
6 DSR

1 5

96

R
X

D

S
G

短絡

短絡

123

123

RS-232C
4
3
2
1

RC-400

123

RS-232C

RC-461

4
3
2
1

RC-461

RC-420

炭素皮膜抵抗
100Ω（1/4W）

4
3
2
1

ｼ
ｰ

ﾙ
ﾄﾞ

付
ﾂ
ｲ
ｽ

ﾄﾍ
ﾟｱ

線

RS-485

RS-485

RS-485

RS-232C
1　GND
2  Rx
3  Tx

RS-485
1　-
2  +
3  -
4  +

1

6

5

9

RS-485方式 RS-232C方式

RxD
R

S
-
2
3
2
C

RC-002

TxD

GND
RXD OUT
TXD OUT
COM

COM

RXD OUT
TXD OUT

ｶﾚﾝﾄﾙｰﾌﾟ

RC-461

1

2

9

10

ｶﾚﾝﾄﾙｰﾌﾟ

RC-234

ｶﾚﾝﾄﾙｰﾌﾟ方式

 ｶﾚﾝﾄﾙｰﾌﾟ
  1　COM IN
  2  TXD IN
  3  RXD IN
  4  COM OUT
  5  TXD OUT
  6  RXD OUT
  7  RXD END
  8  N.C
  9  N.C
10  N.C

最終段のｺﾝﾄﾛｰﾗ

炭素皮膜抵抗
100Ω（1/4W）

R
X
D

T
X
D

S
G

ｼ
ｰ

ﾙ
ﾄﾞ

付
ﾂ
ｲ
ｽ

ﾄﾍ
ﾟｱ

線
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５.５.２ ステッピングモータ・ドライバとの接続 (動作モード０) 

● パルスの接 続 にコントローラの内 部 ５Ｖ電 源 を使 用 した場 合  

 
 

3

+

-

内
蔵
絶
縁
電
源

パルス出力

CW/PULSE

P5A

19

20

CW/PULSE
+

-
内
部
回
路

Vcc

GND

13,14

CCW/DIR

P5A

17

18

CCW/DIR
+

-
内
部
回
路

Vcc

GND

E5A

ツイストペア線

ツイストペア線

STALL

+COM

CCWLS

8

2

7

6

5

センサ入力

ORG

CWLS

24V

脱調検出センサ

CCWリミットセンサ

原点センサ

CWリミットセンサ

弊社コントローラ　
ステッピングモ－タ・ドライバ

RC-461

INP4

EMS
非常停止

CWパルス入力／パルス入力

CCWパルス入力／回転方向入力

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

P5A

E5A
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● パルスの接 続 に外 部 電 源 を使 用 した場 合  
 
 

CW/PULSE

P5A

19

20

CW/PULSE
+

-

13,14

CCW/DIR

P5A

17

18

CCW/DIR
+

-

E5A

ツイストペア線

ツイストペア線

STALL

+COM

CCWLS

ORG

CWLS

24V

脱調検出センサ

CCWリミットセンサ

原点センサ

CWリミットセンサ

弊社コントローラ　 ステッピングモ－タ・ドライバ
RC-461

INP

EMS
非常停止

CWパルス入力／パルス入力

CCWパルス入力／回転方向入力

電流制限抵抗

（ ）

電流制限抵抗

（ ）

24V

3

+

-

内
蔵
絶
縁
電
源

パルス出力

内
部
回
路

Vcc

GND

内
部
回
路

Vcc

GND

8

2

7

6

5

センサ入力

4

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω
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５.５.３ ステッピングモータ・ドライバとの接続 (動作モード１) 

● パルスの接 続 にコントローラの内 部 ５Ｖ電 源 を使 用 した場 合  

 
 

CW/PULSE

P5A

CW/PULSE
+

-

CCW/DIR

P5A

CCW/DIR
+

-

ツイストペア線

ツイストペア線

STALL

+COM

CCWLS

ORG

CWLS

24V

脱調検出センサ

CCWリミットセンサ

原点センサ

CWリミットセンサ

弊社コントローラ　
ステッピングモ－タ・ドライバ

RC-461

INP

EMS
非常停止

CWパルス入力／パルス入力

CCWパルス入力／回転方向入力

EA

EB

E5A

16

15

14

13 E5A

エンコーダ入力

GND

EA

EB

POWER

インクリメンタル・エンコーダ

3

+

-

内
蔵
絶
縁
電
源

パルス出力

内
部
回
路

Vcc

GND

内
部
回
路

Vcc

GND

8

2

7

6

5

センサ入力

4

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

内
部
回
路

Vcc

GND

内
部
回
路

Vcc

GND

3
9
0
Ω

270Ω

3
9
0
Ω

270Ω

P5A

19

20

17

18

P5A

E5A

E5A
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５.５.４ サーボモータ・ドライバとの接続 (動作モード２) 

● パルスの接 続 にコントローラの内 部 ５Ｖ電 源 を使 用 した場 合  
 

 

CLR/OUT0

-COM1
+

-

13,14

CCW/DIR

P5A

17

18

SIGN/CCW
+

-

E5A

ツイストペア線

STALL

COM

CCWLS

ORG

CWLS

24V

CCWリミットセンサ

原点センサ

CWリミットセンサ

弊社コントローラ　
サーボモ－タ・ドライバ

RC-461

INP

EMS
非常停止

指令パルス入力／CWパルス入力

指令符号入力／CCWパルス入力

内
部
回
路

 出力

CW/PULSE

P5A

19

20

PULS/CW
+

-

ツイストペア線

ツイストペア線

12

カウンタクリア

位置決め完了

3

+

-

内
蔵
絶
縁
電
源

パルス出力

内
部
回
路

Vcc

GND

内
部
回
路

Vcc

GND

8

2

7

6

5

センサ入力

4

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

5.1kΩ

内
部
回
路

1
0
k
Ω

P5A

E5A

 

 

 
 
 ※尚、サーボモータ・ドライバの詳 細 については、各 社 の取 扱 い説 明 書 を参 照 してください。 
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６. コネクタの配線について 

６.１ モレックス製コネクタの配線 

■ 適合コネクタ／適合電線 

コネクタ及び電線は下記の物を使用してください。また、

結線には専用の工具が必要です。 
 
 
 
 
 
 
 
● 付属適合コネクタ 

メーカー名 型番（日本モレックス社モデル番号） 

ハウジング 51067-0200  １個 

ハウジング 51067-0300  １個 

ハウジング 51067-0400  １個 
日本モレックス㈱ 

コンタクト 50217-8100 １０個 
 
 
● 適合電線（より線） 

サイズ 導体断面積 被覆外径（mm）

AWG24～18 0.2～0.75 mm2 φ1.4～φ3.0
 
 
 
 
 

■ 専用工具 
メーカー名  型番（モレックスモデル番号） 

日本モレックス㈱   57189-5000 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

■ 配線方法 

（１）電線の被覆をはがしてください。 
 
 
 
 
 
（２）圧着端子を圧接工具にセットして、電線を圧着工具 

に挿入し、軽く握ってください。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

（３）圧接後、電線をハウジングに突き当たるまで挿入し 
てください。 
 
 
 
 
 
 

（４）電線を抜く場合はハウジングの同定ピンをマイナス 
ドライバ等で引き上げてから、電線を抜いてくださ

い。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3～3.5mm

マイナス・ドライバ
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６.２ ＭＩＬコネクタの配線他について 

６.２.１ ＭＩＬコネクタの配線 

■ 適合コネクタ／適合電線 

コネクタ及び電線は下記の物を使用してください。また、結線には専用の圧接工具

が必要です。 
 
● 適合コネクタ／適合電線（より線）の組み合わせ 

コネクタ 適合電線 

メーカー コネクタ形式 

（オムロン社モデル番号） 
コンタクト ピン No． ＵＬ番号 電線サイズ

被覆外径 

（mm） 

導体断面積

（mm2） 

ＸＧ５Ｍ－１０３２－Ｎ 

ＸＧ５Ｍ－２０３２－Ｎ 

コンタクト No．1 
ＸＧ５Ｗ－００３１－Ｎ

UL1061 AWG24 φ1．10 0．21 

ＸＧ５Ｍ－１０３５－Ｎ 

オムロン㈱ 

ＸＧ５Ｍ－２０３５－Ｎ 

コンタクト No．2 
ＸＧ５Ｗ－００３４－Ｎ

UL1007
AWG26 

 
AWG28 

φ1．30 
 

φ1．22 

0．13 
 

0．09 

（注）コンタクト No．の刻印位置は、次ページの図中に示してあります。 
 
＜参考＞ 
フラットケーブル用 MIL コネクタをご使用になる場合、オムロン(株) 形ＸＧ４Ｍタイプをご指定ください。 
 

■ 専用圧接工具 

● オムロン㈱製 簡易圧接工具 

 メーカー 型番（オムロン社モデル番号） 

オムロン㈱  XY2B－7006（2 列用） 
（注）圧接工具の形状は、下記 “配線方法”中の図を参照してください。 
 
 

■ 配線方法 

（１）コネクタをベースに挿入します。 
〔左右どちらからでも挿入できますが、正

面からは、挿入しないでください。〕 
 

（２）圧接する極の中心をベースのⅤ溝に合わ 
せます。 
 

（３）電線をコネクタの圧接位置に挿入します。 
 
 

オムロン㈱製 簡易圧接工具 ＸＹ２Ｂ－７００６ 
 

V溝

パンチ

ベース

ストッパボルト

ハンドル

電線は極の
真上に置く

電線

コネクタ

ここに電線を
つきあてる

～ ～ ～
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（４）パンチがコネクタの側面を傷つけないように確認しな 

がら、ゆっくりとハンドルがストッパボルトに当るまで握

ってください。 〔必ずハンドルがストッパボルトに当る

まで、加圧してください。〕 
 

（5）以上の操作を繰返します。 
 

（6）圧接が終りましたら、コネクタを左右どちらかに引き抜 
いてください。 
 

（7）圧接が正しく行われているか確認してください。 
 

（8）電線を圧接し終えたら、カバーをしてください。 
 
 
 
 
 
 

● コンタクト交換の方法 

誤圧接をした場合にコンタクトを引き抜く場合は、必ずコンタクト引抜工具をお使いください。 
 
（1）コネクタのカバーをはずしてください。 
（2）ハウジングのランス穴(右上図参照)に工具の 

ランスおさえ部を挿入し、ランスをおさえた状態 
でコンタクトを引き抜いてください。 

（3）新しいコンタクトを挿入してください。 
 
 
 
 
● 使用上の注意 

（1）使用工具、コネクタ及び電線の組み合わせは、必ず前頁“適合コネクタ／適合電線（より線）の組み合わせ”の表に記

載のとおりにしてください。 
電線の被覆外径には特に注意してください。 

（2）圧接ストロークは、メーカー出荷時に調整してありますので手を触れないでください。 

（3）工具正面（電線挿入側）からのコネクタの出し入れは、行わないでください。故障の原因となります。 

（4）定期的に圧接品質を確認してください。 
 

 
 

電線にくい込ん
でいること

電線を抱き込
んでいること

コネクタ

電線

ランス穴
ハウジング

コンタクト
No.刻印

カバー

〔 オムロン㈱製 コンタクト引抜工具  ＸＹ２Ｅ－０００１ 〕 

OM
RO
N

XY
2E 

- 0
00
1

ランスおさえ部
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通信コマンド

＜ ソフトウェア編 ＞

取 扱 説 明 書
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７． 通信コマンドについて 
 

 

コマンド種別 名  称  機    能  

 

０コマンド 

１コマンド 

２コマンド 

３コマンド 

５コマンド 

６コマンド 

９コマンド 

Ａコマンド 

Ｃコマンド 

Ｄコマンド 

Ｅコマンド 

Ｆコマンド 

Ｌコマンド 

Ｏコマンド 

Ｐコマンド 

Ｑコマンド 

Ｔコマンド 

Ｘコマンド 

 

原点サーチ 

高速移動 

低速移動 

ポジションパルス 

停止及び速度変更 

ポジション管理 

ステータス 

Ａ/Ｄ変換 

入出力関連 

入出力論理設定 

各種モード設定 

フラッシュメモリ 

通信ログ 

速度パターン 

エンコーダ 

ＳＴＡＬＬセンサ 

日時 

通信関係 

 

原点サーチの関連の操作 

速度番号と移動量を指定して高速移動 

速度番号と移動量を指定して低速移動 

ポジションパルス関連の操作 

移動中に停止、速度の変更 

現在のポジションやエンコーダカウント等の管理 

各種のステータス関連の操作 

Ａ/Ｄ変換に関する操作 

センサ入出力や汎用入出力の操作 

センサ入出力や汎用入出力の論理設定 

各種動作モードの設定 

フラッシュメモリに対する操作 

通信ログに関する操作 

移動時の速度パラメータの設定 

エンコーダ関連の操作 

ＳＴＡＬＬセンサを用いた脱調検出関連の操作 

日時の操作 

リンクマスタ関連の操作 

 

 

※詳 細 は、“１１．通 信 コマンド詳 細 ”を参 照 してください。 

 

 

 



８．通信コマンドの書式 

B-3 

８. 通信コマンドの書式 
■ コマンドの書式 

コマンドは、以下のように構成されています。 

 

 

 

 

上記例の説明 

①： コマンドの始まりを示す文字（２６ｈ） 

②： コントローラ本体のロータリースイッチで設定されている、ボディ・ナンバー 

③： コマンド・コード 

コマンドは、３文字で構成されています。各々の文字が、以下のような意味をもちます。 

（１） １文字目： コマンドのおおまかな分類 

（２） ２文字目： コマンドの詳細な分類 

（３） ３文字目： コマンドの機能 

     ‘Ｓ’ ： コントローラの設定を行います。 

     ‘Ｄ’ ： コントローラの設定値を取得します。 

     ‘Ｍ’ ： 移動（ パルス出力 ）を行います。 

④： コマンド・パラメータ 

⑤： コマンド・パラメータ間の区切り（２Ｃｈ） 

⑥： コマンドの終端を示す文字（０Ｄｈ） 

コマンドに含まれるタブ（０９ｈ）とスペース（２０ｈ）は無視されます。ただし、コマンドの文字数が６０文字を超えた場

合は、コマンドエラー（エラーコード２３ｈ）となります。 

 

 

■ 応答の書式（単独ボディ・ナンバー［００～７７］指定時） 

応答は、以下のように構成されています。 

 

 

 

 

上記例の説明 

①： 応答始まりを示す文字（３Ｅｈ） 

②： 以下に続くボディ・ナンバーが２桁であることを示す文字（２６ｈ） 

③： コントローラ本体のロータリースイッチで設定されている、ボディ・ナンバー 

④： この応答の原因となったコマンドのコマンド・コード 

⑤： 応答パラメータ 

⑥： 応答パラメータ間の区切り（２Ｃｈ） 

⑦： 応答の終端を示す文字（０Ｄｈ） 

 

 

コマンドエラーなどが発生した場合の応答は、以下のように構成されています。 

 

 

 

 

上記例の説明 

①： 応答始まりを示す文字（３Ｅｈ） 

②： 以下に続くボディ・ナンバーが２桁であることを示す文字（２６ｈ） 

③： コントローラ本体のロータリースイッチで設定されている、ボディ・ナンバー 

④： この応答の原因となったコマンドのコマンド・コード 

⑤： コマンドエラー発生を示すコード 

⑥： エラーコード（設定により省略可） 

⑦： 応答の終端を示す文字（０Ｄｈ） 

例： ＆ ０１ ＯＬＳ Ａ[１]  ， ５０  

    ① ②  ③   ④   ⑤ ④ ⑥ 

例： ＞ ＆ ０１ ３ＮＤ Ｐ［２５］  ， ＋０００００００５０  

   ① ② ③   ④     ⑤   ⑥        ⑤      ⑦ 

例： ＞ ＆ ０１ ３ＮＤ ＠ ６Ｆ  

   ① ② ③   ④  ⑤ ⑥  ⑦ 
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■ 応答の書式（仮想ボディ・ナンバー［８０～９Ｅ］指定時） 

複数のＲＣ－４６１を一括して指定するための仮想ボディ・ナンバーを設定することができます。 

仮想ボディ・ナンバー８０がコントローラの００と０１から構成されている場合の応答は、以下のように構成されています。 

 

 

 

 

上記例の説明 

①： 応答始まりを示す文字（３Ｅｈ） 

②： 以下に続くボディ・ナンバーが２桁であることを示す文字（２６ｈ） 

③： “ＸＶＳ”コマンドで設定されている、仮想ボディ・ナンバー 

④： この応答の原因となったコマンドのコマンド・コード 

⑤： 各コントローラの応答は［（５Ｂｈ）と、］（５Ｄｈ）の間に設定されます。 

⑥： 対象コントローラのボディ・ナンバー 

⑦： ボディ・ナンバーと応答パラメータとを区切る文字（３Ａｈ） 

⑧： 応答パラメータ 

⑨： 応答パラメータ間の区切り（２Ｃｈ） 

⑩： 応答の終端を示す文字（０Ｄｈ） 

 

 

コマンドエラーなどが発生した場合の応答は、以下のように構成されています。 

 

 

 

 

上記例の説明 

①： 応答始まりを示す文字（３Ｅｈ） 

②： 以下に続くボディ・ナンバーが２桁であることを示す文字（２６ｈ） 

③： “ＸＶＳ”コマンドで設定されている、仮想ボディ・ナンバー 

④： この応答の原因となったコマンドのコマンド・コード 

⑤： コマンドエラー発生を示すコード 

⑥： 各コントローラの応答は［（５Ｂｈ）と、］（５Ｄｈ）の間に設定されます。 

⑦： 対象コントローラのボディ・ナンバー 

⑧： ボディ・ナンバーと応答パラメータとを区切る文字（３Ａｈ） 

⑨： エラーコード（設定により省略可） 

⑩： 応答パラメータ 

⑪： 応答パラメータ間の区切り（２Ｃｈ） 

⑫： 応答の終端を示す文字（０Ｄｈ） 

 

 

例： ＞ ＆ ８０ ＣＥＤ ［ ００ ： １ ， １ ］ ［ ０１ ： １ ， １ ］  

   ① ② ③  ④  ⑤ ⑥ ⑦⑧⑨ ⑧⑤ ⑤ ⑥ ⑦⑧⑨ ⑧ ⑤ ⑩ 

例： ＞ ＆ ８０ ＣＥＤ ＠ ［ ００ ： ＠ ４Ａ ］ ［ ０１ ： １ ， １ ］  

   ① ② ③  ④  ⑤ ⑥ ⑦ ⑧ ⑤  ⑨ ⑥ ⑥ ⑦ ⑧⑩⑪ ⑩⑥ ⑫ 
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９． モーターコントロールにおける機能説明 

９.１ 動作モード 

９.１.１ 概要 

ＲＣ－４６１は以 下 に示 す３通 りの動 作 モードが設 定 可 能 です。 

・動作モード０（ステッピングモータ・ドライバの制御） 

・動作モード１（エンコーダ入力によるステッピングモータ・ドライバの制御） 

・動作モード２（パルス列制御のサーボモータ・ドライバの制御） 

これらについて、以 下 に示 します。 

 

９.１.２ 動作モード０（ステッピングモータ・ドライバの制御） 

“動 作 モード０”は、オープンループ制 御 でステッピングモータ・ドライバを駆 動 するモードです。このモード

は、コマンド“ＥＡＳ”でパラメータ“０”を設 定 することにより選 択 されます。 

 例 ）＆３ＦＥＡＳ０ 動 作 モードをステッピング・モードに設 定  

 

以 下 にその特 徴 を示 します。 

・ステッピングモータ・ドライバを制 御  

・脱 調 が発 生 しないことを前 提 としたオープンループ制 御  

・脱 調 検 出 が可 能  

・脱 調 発 生 後 は、原 点 サーチによる位 置 あわせが必 要  

・位 置 管 理 は出 力 パルス数 換 算  

・移 動 量 は出 力 パルス数 換 算  

・速 度 パラメータは出 力 パルス数 換 算  

 

９.１.３ 動作モード１（エンコーダ入力によるステッピングモータ・ドライバの制御）   

“動 作 モード１”は、インクリメンタル・エンコーダのフィードバックを用 いたクローズドループ制 御 でステッピ

ングモータ・ドライバを駆 動 するモードです。 

このモードは、コマンド“ＥＡＳ”でパラメータ“１”を設 定 することにより選 択 されます。 

 例 ）＆３ＦＥＡＳ１ 動 作 モードをエンコーダ・モードに設 定  

 

以 下 にその特 徴 を示 します。 

・ステッピングモータ・ドライバを制 御  

・インクリメンタル・エンコーダを用 いたクローズドループ制 御  

・脱 調 検 出 が可 能  

・ＳＴＡＬＬエラーとならないような微小な位置ずれが発生しても、アジャスト機能による位置の補正が可能 

・位 置 管 理 は入 力 エンコーダ・カウント換 算  

・移 動 量 は入 力 エンコーダ・カウント換 算  

・速 度 パラメータは出 力 パルス数 換 算  
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９.１.４ 動作モード２（パルス列制御のサーボモータ・ドライバの制御） 

“動 作 モード２”は、パルス列制御タイプのサーボドライバを、ＲＣ－４６１が出力したパルスにより駆動するモードです。

このモードは、コマンド“ＥＡＳ”でパラメータ“２”を設定することにより選択されます。 

 例 ）＆３ＦＥＡＳ２ 動 作 モードをサーボ・モードに設定 

 

以下にその特徴を示します。 

・パルス列制御タイプのサーボドライバを制御 

・ＲＣ－４６１とサーボ・ドライバの間はオープンループ制御 

・脱調検出は不要 

・位置管理は出力パルス数換算 

・移動量は出力パルス数換算 

・速度パラメータは出力パルス数換算 

 

サーボ・モードでは、サーボモータ・ドライバ制御用としてＩＮＰ信号入力とＣＬＲ信号出力が使用されます。 

・ＩＮＰ信号入力 ：インポジション信号に接続 

サーボ・ドライバの動作完了を認識します。 

 

・ＣＬＲ信号出力 ：偏差カウンタ・クリア（リセット）信号に接続 

  ＣＬＲ信号は、以下に示す状態のとき、自動的に出力されます 

  ・設定されたパルス数の出力が終了した後、５秒待ってもＩＮＰ信号が入力されなかった場合 

  ・原点サーチが終了した時 

  ・コマンド“５ＩＳ”で即停止を行った場合 

  ・エラー（リミットエラー、ＥＭＳエラー等）により即停止した場合 

 

 

注）本モードでは、汎用出力ＯＵＴ０はＣＬＲ信号出力に割当てられています。 

従って、汎用出力ＯＵＴ０は使用できません。 
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９.２ 位置制御 

９.２.１ 概要 

ＲＣ－４６１は、移動コマンド（コマンド“１”、“２”）を実行することにより、位置制御を行います。 

移動に関する設定は、コマンド・コードとコマンド・パラメータにより指定されます。 

（１）コマンド・コード ：移動方式（高速、低速） 

位置指定方式（相対位置指定、絶対位置指定） 

移動方向 

（２）コマンド・パラメータ ：移動速度 

移動量 

以下にその詳細を示します。 

 

９.２.２ 移動コマンド 

下記に、コマンド例として、“ボディーナンバー００番のコントローラに対して、高速で、ＣＷ方向に、速度番号２番を用い

て、５０,０００パルス移動する”を例にとって説明します。 

 

＆ ００ １＋Ｍ Ａ[２] ， ５００００ 

コマンドの終端を示す
コード（０Ｄｈ）

第２コマンド・パラメータ
（移動量）
パラメータ間の区切り
を示すコード（２Ｃ
ｈ）
第１コマンド・パラメー
タ
（速度番号）
コマンド・コード
（ＣＷ高速相対移動）

ボディーナンバー

コマンドの開始を示す
コード（２６ｈ）

①

②

③

④

⑤

⑥

⑦
 

 

 

コマンド・コード 

上記⑤のコマンド・コードにより、移動速度（高速、低速）、移動方式（相対位置指定、絶対位置指定）及び移動方向を

指定します。コマンド・コードは下記の表の通りです。 

相対位置指定 絶対位置指定

ＣＷ方向 ＣＣＷ方向 ―

高速移動（加減速あり）

低速移動（加減速なし）

1＋Ｍ 1－Ｍ 1ＡＭ

２＋Ｍ ２－Ｍ ２ＡＭ

 
 

速度番号の指定 

上記④の第１コマンド・パラメータ（速度番号）は下記のように指定します。 

 

省略

[]内で指定された番号の加減速パターンを使用
します。

速度番号指定

加減速パターン９番が使用されます。

例：Ａ[２]
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移動量の指定 

上記②の第２コマンド・パラメータ（移動量）は下記のように指定します。 

数値指定

ポジション
パルス指定

ポジション番号指定

ポジションインデックス
加算指定

ポジションインデックス
減算指定

移動量指定

例：50000

例：Ｐ[25]

例：Ｐ[＋]

例：Ｐ[－]

数値を直接指定します。

コマンド３ＰＳで各々設定されたポジショ
ン番号のポジションパルスを指定します。

ポジションインデックスで指定された番号の
ポジションパルスを指定します。その後、ポ
ジションインデックスは、１加算されます。

ポジションインデックスで指定された番号の
ポジションパルスを指定します。その後、ポ
ジションインデックスは、１減算されます。

 

 

 

移動終了による応答 

ＲＣ－４６１は、移動が終了した時点で応答を送信する機能があります。 

その流れを以下に示します。 

 

１. リンクマスタＲＣ－４００を使用して、ＲＳ－４８５で接続した場合 

移動終了時に特殊応答＊注１を送信する設定
（リンクマスタに対し、コマンド”ＸＲＳ”）

移動開始（コマンド”１”または”２”）

移動終了

コントローラ・ステータスのビット０が０にクリア

リンクマスタがコントローラ・ステータスの状態変化を認識

リンクマスタが特殊応答（移動終了応答）を送信

＊注１：リンクマスタＲＣ－４００
は、コマンド”ＸＩＤ”により、接
続されている全てのコントローラの
ステータスの自動ポーリングを行い
ます。コントローラの状態変化を認
識したリンクマスタは、設定により
特殊応答を送信します。
詳細は、ＲＣ－４００の取扱説明書
を参照してください。

コントローラ・ステータスのビット０が１にセット

 
 

例）コマンド ＆３Ｆ１＋Ｍ５００００ ＣＷ方向に５０，０００パルス高速相対移動 

通常応答 ＞＆３Ｆ１＋Ｍ  移動を開始します。 

・ 

・ 移動中 

・ 

特殊応答 ＞＆７Ｄ１＋Ｍ［３Ｆ：００］ ボディーナンバー３Ｆのコントローラで、コマンド“１＋Ｍ”による移動が正常終了 
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２. ＲＳ－２３２Ｃで接続した場合 

移動終了時に特殊応答を送信する設定
（コマンド”ＸＲＳ”）

移動開始（コマンド”１”または”２”）

移動終了

コントローラ・ステータスのビット０が０にクリア

コントローラが特殊応答（移動終了応答）を送信

コントローラ・ステータスのビット０が１にセット

 

 

 

 

ポジション管理範囲 

ＲＣ－４６１は、－１億≦位置データ≦＋１億パルスの範囲を管理することができます。 
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９.３ 速度制御 

９.３.１ 速度パラメータ 

ＲＣ－４６１は、従来のＳ字加減速機能に加えて以下のような機能を備えています。 

 

・５種類のパラメータ設定によるＳ字加減速 

ＯＬ： Ｌｏｗスピード １～３２０００ （コマンドＯＬＳで設定） 

ＯＨ： Ｈｉｇｈスピード １～３２０００ （コマンドＯＨＳで設定） 

ＯＳ： 加速度  ２～６４０００ （コマンドＯＳＳで設定） 

ＯＸ： 周波数倍率 ６～３０００  （コマンドＯＸＳで設定） 

ＯＣ： Ｓ字カーブ率 ０～１００  （コマンドＯＣＳで設定） 

 

・上記の速度パラメータを１０種類まで設定、記憶が可能 

例） ＆００ＯＨＳＡ[１],５００００  速度番号１番のＯＨを５０,０００に設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

９.３.１ 速度の計算方法 

 

        ３００ 

 Ｌｏｗスピード（ｆL） ＝  ＯＬ ×          (pps)  

        ＯＸ 

 

        ３００ 

 Ｈｉｇｈスピード（ｆH） ＝  ＯＨ ×          (pps)  

        ＯＸ 

 

 

    １，４７４，５６０，０００ 

 加速度（α） ＝                           (pps／ｓｅｃ)  

      ＯＸ × ＯＳ 

 

         ２ｔｓ 

 Ｓ字カーブ率（ＯＣ） ＝           × １００ (％) 

        ｔａｃｃ 

 

    ｜ＯＨ－ＯＬ｜ 

 加速時間（ｔacc） ＝       × ＯＳ （sec） 

        ２４，５７６（２００－ＯＣ） 

 

         ３００ 

 周波数倍率（ＭＦ） ＝          

         ＯＸ 

 

時間 

速
度 

fH 

fL 

ts ts 
tacc 

α 
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９.３.３ 移動コマンド 

速度パラメータと速度番号の設定を行うと、移動コマンドを実行することが可能になります。 

移動コマンドは速度番号と移動量の指定が必要です。 

例）＆００１＋ＭＡ[３]，５００００  速度番号３番を用いて、ＣＷ方向に５０,０００パルス移動する 

 

 

９.３.４ 移動中のコマンドによる速度変更 

移動中であっても、コマンドを送信することにより、速度を変更することができます。 

例）＆００５ＣＳＡ[４]   移動中に、速度を速度番号４番の最大速度（ＯＨ）に変更する 
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９.４ ポジションパルス 

９.４.１ ポジションパルスとは 

ＲＣ－４６１は、移動コマンドを実行する際に、移動量（パルス数）を指定する必要があります。 

ポジションパルスは、この移動量のことを言います。 

 

移動コマンドには相対移動と、絶対移動があります。相対移動時には、移動量としていくら移動するか（パルスデータ）を

指定します。絶対移動時には、どの座標まで移動するか（ポジションデータ）を指定します。この、どちらの移動命令にも

使えるデータをポジションパルス（ポジションデータ＋パルスデータ）と呼びます。 

 

９.４.２ ポジションパルスの指定方法 

移動量を指定するには、直接指定と間接指定の２通りの方法があります。 

 例）移動量直接指定の場合 

＆００１＋ＭＡ[２],３００００  速度番号２番で、ＣＷ方向に、３０，０００パルス移動 

 例）移動量間接指定の場合 

＆００１＋ＭＡ[１],Ｐ[１２]   速度番号１番で、ＣＷ方向にポジションパルステーブル 

１２番に設定されているパルス数だけ移動 

 

 ポジションパルステーブル 

 

移動コマンドで、移動量を間接的に指定するには、ポジションパルステーブル

を使います。 

ポジションパルステーブルはポジションナンバーと、ポジションパルスからなるデ

ータテーブルで、２０４８点のデータを設定することが可能です。データはコマ

ンド“３ＰＳ”で設定できます。 

設定したデータはコマンド“ＦＰＳ”でコントローラ内蔵のフラッシュメモリに書込

むことができるので、電源を切った状態でも保持されます。 

書込みには、約１．５秒かかります。 

 

 

 

 

 

 ポジションパルスは移動コマンドで、以下の書式のように記述されます 

・ポジション書式  移動コマンドに移動量を間接的に指定する際の書式です。 

移動コマンドで、移動量の指定を下記の書式に置換えます。 

書式  ：Ｐ［ ｐｎ ］ 

 ｐｎ   ：ポジションナンバー 

     ｐｎの取りうる値 

     十進数 ：０～２０４７ 

     ‘＋’ ：ポジションインデックスの値。 

実行後、ポジションインデックスは＋１される。 

     ‘－’ ：ポジションインデックスの値。 

実行後、ポジションインデックスは－１される。 

（注）ポジションインデックスについては、次項を参照してください。 

 

 例）加減速パターン３番を用いて、ＣＷ方向に３０，０００パルス高速移動する 

・移動量直接指定の場合 

＆００１＋ＭＡ［３］，３００００ 

 

・移動量間接指定の場合 

＆００３ＰＳＰ[１２]，３００００   ポジションナンバー１２番に、ポジションパルス３０，０００を設定 

＆００１＋ＭＡ［３］，Ｐ[１２]   ポジションパルステーブルの１２番に設定された移動量だけ、 

ＣＷ方向に高速移動。 

ポジション
ナンバー

ポジションパルス

０００００５０００

００００３７５１２

０００００５０００

００００５００００
０００００００００

０００００００００

０００００００００

０００２

０００３

０００４

０００３
２０４３

２０４４

２０４５

０００００００００

０００００００００

２０４６

２０４７

００００５００００

００００８７５００

００００

０００１
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９.４.３ ポジションインデックス 

ポジションパルスを設定、取得する場合に、毎回ポジションナンバーを指定せずに前回使用したポジションナンバーの次

のデータを操作したい場合があります。このような時に使用するのがポジションインデックスです。 

 

 例）ポジションパルス２０４５番から、ポジションナンバーを＋１しながら値を設定する。 

＆００３ＩＳ２０４５   ポジションインデックスを２０４５番に設定。 

＆００３ＰＳＰ[＋]，１００   ポジションパルス２０４５番に１００を設定する。コマンドの実行後、 

ポジションインデックスは１加算されて２０４６番になる。 

＆００３ＰＳＰ[＋]，２００００  ポジションパルス２０４６番が設定される。 

＆００３ＰＳＰ[＋]，３００００  ポジションパルス２０４７番が設定される。 

＆００３ＰＳＰ[＋]，４００００  ポジションパルス２０４８番は指定範囲外なのでエラー（＠５Ｄ）と 

なる。このようになった場合、Ｐ[＋]やＰ[－]を使用するためには、コマ

ンド”３ＩＳ”により、ポジションインデックスを再設定してください。 

 

 例）ポジションパルス２番から、ポジションナンバーを－１しながら移動を繰り返す。 

＆００３ＩＳ２    ポジションインデックスを２番に設定 

＆００１＋ＭＰ[－]   ポジションパルス２番に設定されているパルス数だけ 

ＣＷ方向に高速移動する。コマンド実行後、ポジションインデックスは１

減算されて１番になる。 

＆００１＋ＭＰ[－]   ポジションパルス１番だけ移動する。 

＆００１＋ＭＰ[－]   ポジションパルス０番だけ移動する。 

＆００１＋ＭＰ[－]   ポジションパルス－１番は指定範囲外なのでエラー（＠５Ｄ）となる。 

このようになった場合、Ｐ[＋]やＰ[－]を使用するためには、コマンド”

３ＩＳ”により、ポジションインデックスを再設定してください。 

 

上記のように、始めに一度コマンド“３ＩＳ”でポジションインデックスを指定した以後は、ポジションナンバーの部分に＋又

は－を指定するだけで、順次ポジションパルスを設定、もしくは使用してゆくことができます。 
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９.５ 原点サーチ 

９.５.１ 概要 

ＲＣ－４６１は、ＯＲＧセンサの位置を自動的に検出する原点サーチを行うことができます。原点サーチを実行する前に、

以下の設定が必要となります。 

 

・Ｌｏｗスピード： 原点サーチを行うときの移動速度。 

速度番号９番のＯＬＳコマンドで設定されます。 

例：＆３ＦＯＬＳ５０ 速度番号９番の起動速度を５０に設定する 

 

・原点オフセット： ＯＲＧセンサがＯＮ－ＯＦＦするＣＷ側の境界から、原点までのオフセット。 

原点サーチコマンドは以下に示すアルゴリズムで原点を正確に検出するために、下図に示す位置を原点に定めます。

この原点オフセットはコマンド０ＳＳで設定されます。 

例：＆３Ｆ０ＳＳ２０ 原点オフセットを２０［パルス］に設定する 

 

・オーバーランパルス： ＯＲＧセンサがＯＮ－ＯＦＦするＣＷ側の境界から、オーバーランさせる移動量。 

原点サーチコマンドは以下に示すアルゴリズムで原点を正確に検出するために、下図のように、ＯＲＧセンサのＣＷ側

の境界からオーバーランパルスだけ行き過ぎた点でＣＣＷ方向に反転します。これにより常にＯＲＧセンサへＣＣＷ方向

から進入するので、原点の位置を正確に検出することができます。このオーバーランパルスは、以下の計算式により自

動的に設定されます。 

オーバーランパルス ＝ 原点オフセット × オーバーラン倍率 

オーバーラン倍率は、コマンド０ＢＳで設定されます。 

例：＆３Ｆ０ＢＳ２  オーバーラン倍率を２［倍］に設定する。この時、オーバーランパルスは、５０ × ２ ＝ １００ 

［パルス］となります。 

 

 

ＣＣＷ方向回転 ＣＷ方向回転

センサがＯＮの区間

ＣＣＷリミット
センサ

ORG
センサ

CWリミット
センサ

原点
オフセット

オーバーラン
パルス

現在のポジションがＯＲＧセンサ上にある場合

ソフトウェア
原点 原点サーチ

開始位置

 
 

 

 

 
９.５.２ 原点サーチのアルゴリズム 

 

原点サーチ時の動作には、コマンドが実行されたときの位置により以下の７通りの場合があります。 

①： 現在のポジションがＯＲＧセンサよりＣＷ方向にある場合 

②： 現在のポジションがＯＲＧセンサ上にある場合 

③： 現在のポジションがＯＲＧセンサよりＣＣＷ方向にある場合 

④： 現在のポジションがＣＷリミットセンサ上にある場合 

⑤： 現在のポジションがＣＣＷリミットセンサ上にある場合 

⑥： 現在のポジションがＣＷリミットセンサより、さらにＣＷ方向にある場合 

⑦： 現在のポジションがＣＣＷリミットセンサより、さらにＣＣＷ方向にある場合 
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ＣＣＷ方向回転 ＣＷ方向回転

センサがＯＮの区間

CWリミット
センサ

７種類の原点サーチの開始ポイント

原点サーチ
開始位置 原点サーチ

開始位置

① ④ ⑥②③⑤⑦

CＣWリミット
センサ ＯＲＧセンサ

 

①現在のポジションがＯＲＧセンサよりＣＷ方向にある場合     

９．５．２の①に該当する場合のアルゴリズムを以下に示します。 

１：ＬｏｗスピードでＣＣＷ方向に移動 

２：ＯＲＧセンサがＯＮした後、さらに原点オフセットだけ移動して停止 

この位置が原点となります。 

 

 

ＣＣＷ方向回転 ＣＷ方向回転

センサがＯＮの区間

ＣＣＷリミット
センサ

ORG
センサ

CWリミット
センサ

原点
オフセット

現在のポジションがＯＲＧセンサよりＣＷ側にある場合

ソフトウェア
原点

原点サーチ
開始位置

 
 

②現在のポジションがＯＲＧセンサ上にある場合     

９．５．２の②に該当する場合のアルゴリズムを以下に示します。 

１：ＬｏｗスピードでＣＷ方向に移動 

２：ＯＲＧセンサがＯＦＦした後、さらにオーバーランパルスだけ移動して停止 

３：ＬｏｗスピードでＣＣＷ方向に移動 

４：ＯＲＧセンサがＯＮした後、さらに原点オフセットだけ移動して停止 

この位置が原点となります。 

 

 

ＣＣＷ方向回転 ＣＷ方向回転

センサがＯＮの区間

ＣＣＷリミット
センサ

ORG
センサ

CWリミット
センサ

原点
オフセット

オーバーラン
パルス

現在のポジションがＯＲＧセンサ上にある場合

ソフトウェア
原点 原点サーチ

開始位置
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③現在のポジションがＯＲＧセンサよりＣＣＷ方向にある場合      

９．５．２の③に該当する場合のアルゴリズムを以下に示します。 

１：ＬｏｗスピードでＣＣＷ方向に移動 

２：ＣＣＷリミットセンサがＯＮした後、停止 

３：ＬｏｗスピードでＣＷ方向に移動 

４：ＯＲＧセンサがＯＮした後も移動を継続 

５：ＯＲＧセンサがＯＦＦした後、さらにオーバーランパルスだけ移動して停止 

６：ＬｏｗスピードでＣＣＷ方向に移動 

７：ＯＲＧセンサがＯＮした後、さらに原点オフセットだけ移動して停止 

この位置が原点となります。 

 

 

ＣＣＷ方向回転 ＣＷ方向回転

センサがＯＮの区間

ＣＣＷリミット
センサ

ORG
センサ

CWリミット
センサ

原点
オフセット

オーバーラン
パルス

現在のポジションがＯＲＧセンサよりＣＣＷ側にある場合

ソフトウェア
原点

原点サーチ
開始位置

 
 

 

④現在のポジションがＣＷリミットセンサ上にある場合     

９．５．２の④に該当する場合のアルゴリズムを以下に示します。 

１：ＬｏｗスピードでＣＣＷ方向に移動 

２：ＯＲＧセンサがＯＮした後、さらに原点オフセットだけ移動して停止 

この位置が原点となります。 

 

 

ＣＣＷ方向回転 ＣＷ方向回転

センサがＯＮの区間

ＣＣＷリミット
センサ

ORG
センサ

CWリミット
センサ

原点
オフセット

現在のポジションがＣＷリミットセンサ上にある場合

ソフトウェア
原点

原点サーチ
開始位置
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⑤現在のポジションがＣＣＷリミットセンサ上にある場合     

９．５．２の⑤に該当する場合のアルゴリズムを以下に示します。 

１：ＬｏｗスピードでＣＷ方向に移動 

２：ＯＲＧセンサがＯＮした後も移動を継続 

３：ＯＲＧセンサがＯＦＦした後、さらにオーバーランパルスだけ移動して停止 

４：ＬｏｗスピードでＣＣＷ方向に移動 

５：ＯＲＧセンサがＯＮした後、さらに原点オフセットだけ移動して停止 

この位置が原点となります。 

 

ＣＣＷ方向回転 ＣＷ方向回転

センサがＯＮの区間

ＣＣＷリミット
センサ

ORG
センサ

CWリミット
センサ

原点
オフセット

オーバーラン
パルス

現在のポジションがＣＣＷリミットセンサ上にある場合

ソフトウェア
原点原点サーチ

開始位置

 
 

⑥現在のポジションがＣＷリミットセンサより、さらにＣＷ方向にある場合     
９．５．２の⑥に該当する場合のアルゴリズムを以下に示します。 

１：ＬｏｗスピードでＣＣＷ方向に移動 

２：ＯＲＧセンサがＯＮした後、さらに原点オフセットだけ移動して停止 

この位置が原点となります。 

 

ＣＣＷ方向回転 ＣＷ方向回転

センサがＯＮの区間

ＣＣＷリミット
センサ

ORG
センサ

CWリミット
センサ

原点
オフセット

現在のポジションがＣＷリミットセンサよりもさらにＣＷ方向にある場合

ソフトウェア
原点

原点サーチ
開始位置

 

 

⑦現在のポジションがＣＣＷリミットセンサより、さらにＣＣＷ方向にある場合 

９．５．２の⑦に該当する場合は原点サーチを行うことはできません。ご注意ください。 

 

 

ＣＣＷ方向回転 ＣＷ方向回転

センサがＯＮの区間

ＣＣＷリミット
センサ

CWリミット
センサ

現在のポジションがＣＣＷリミットセンサよりもさらにＣＣＷ方向にある場合

原点サーチ
開始位置
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９.６ 脱調検出 

９.６.１ 概要 

通常ステッピングモータはコントローラが出力したパルスに同期して回転しています。しかし、急激な速度変化や過大な

負荷がかかった場合この同期が失われるため、正確な位置決めを行うことができません。 

このように、ステッピングモータがコントローラの出力したパルスに同期して回転しなくなった状態を脱調といいます。 

ＲＣ－４６１はＳＴＡＬＬセンサを用いた方法とエンコーダを用いた方法の２通りの脱調検出機能を持ちます。 

 

 

９.６.２ ＳＴＡＬＬセンサによる脱調検出 

ＳＴＡＬＬセンサを用いて脱調検出を行うためには、脱調検出ドグとＳＴＡＬＬセンサを組合わせた機構が必要となります。 

・脱調検出ドグ   脱調を検出するための周期的なＯＮ－ＯＦＦをもつドグ 

・ＳＴＡＬＬセンサ   脱調検出ドグのＯＮ－ＯＦＦを電気信号に変換するためのセンサ 

以下に脱調検出機構の例を示します。 

 

 

ＯＮ

ＯＦＦ

同軸シャフトモータ

円盤状脱調検出ドグ

ＳＴＡＬＬセンサ

ＳＴＡＬＬセンサ
（モータの回転に応じて移動する）

ＯＮ ＯＦＦ

≪直線軸での脱調検出≫≪回転軸での脱調検出≫

  脱調検出機構

直線状脱調検出ドグ

 
 

 

上記の脱調検出機構を用いた場合、移動中ＳＴＡＬＬセンサの信号はＯＮ－ＯＦＦを繰返すことになります。 

ＲＣ－４６１はＳＴＡＬＬセンサ信号のＯＮ区間の中心とＯＦＦ区間の中心で脱調検出を行います。 

このため、以下の設定が必要となります。 

・脱調検出ドグ周期  脱調検出ドグのＯＮ－ＯＦＦ周期（パルス数換算） 

何パルス毎に脱調検出を行うかを指定するための設定です。この値は、コマンド“ＱＩＳ”で設定されます。実際に脱調

検出を行う間隔はこの値の半分（１周期にＯＮ区間の中心とＯＦＦ区間の中心の、２つの区間で脱調検出をおこなうた

め）となります。 

 例）＆３ＦＱＩＳ１００  脱調検出ドグ周期を１００に設定 

 

 ：脱調検出を行うポイント

移動
開始点

脱調検出
周期

脱調検出ドグ
ＯＮ区間

原点

脱調検出ポイント
 

 

 

・脱調検出イネーブル 

ＳＴＡＬＬセンサにより脱調検出を行う設定、ＳＴＡＬＬセンサにより脱調検出を行うように、コマンド“ＱＳＳ”で設定しま

す。 

 例）＆３ＦＱＳＳ１   ＳＴＡＬＬセンサによる脱調検出を行う 
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・ＳＴＡＬＬセンサ論理設定  ＳＴＡＬＬセンサの論理（Ａ接点、Ｂ接点）の設定 

 脱調検出ドグ中心あわせを開始する位置はＳＴＡＬＬセンサの状態（コマンド“ＣＬＤ”のビット０）が１となるように、コ  

 マンド“ＤＬＳ”で設定する必要があります。 

 例）＆３ＦＤＬＳ０，１  ＳＴＡＬＬセンサをＢ接点に設定 

 

・脱調検出ドグ中心あわせ  脱調検出ドグのＯＮ区間の中心への移動 

 ＳＴＡＬＬセンサによる脱調検出を行うためには原点サーチ実行後、コマンド“０ＱＭ”により脱調検出ドグのＯＮ区 

 間の中心を検出し、この位置を原点に設定する必要があります。 

 例）＆３Ｆ０ＱＭ   脱調検出ドグ中心あわせ実行 

 

脱調が発生した場合は、位置決めが正確に行われていないので、それ以降の移動コマンドはすべてエラーになります

（エラーコード＠５２）。この状態を解除するためには、以下の２つの方法があります。 

・原点サーチと脱調検出ドグ中心あわせを再度実行する。 

・コマンド“ＱＲＳ”で脱調検出状態を解除する。 

 

                                注意      
・ＳＴＡＬＬセンサの配線がノイズ等の影響を受けた場合、実際には脱調が発生していないにもかかわらず、ＳＴＡＬＬエラ

ーとなる場合があります。ご注意ください。 

・ＳＴＡＬＬセンサ信号のＯＮ／ＯＦＦ時間は２０ｍｓｅｃ以上で使用してください。 

・パルス同期Ａ／Ｄサンプリング中は全軸、脱調検出はできません。 

 

 

９.６.３ エンコーダによる脱調検出 

ＲＣ－４６１は、出力したパルス数とインクリメンタル・エンコーダのカウントを比較することにより脱調を検出する機能があり

ます。 

詳細は、９－７．エンコーダを参照してください。 
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９.７ エンコーダ 

９.７.１ 概要 

ＲＣ－４６１はインクリメンタル・エンコーダの入力をカウントすることにより、以下の動作を行います。 

・エンコーダからのフィードバック入力を用いたクローズドループ制御（動作モード１のみ） 

・脱調が発生した場合でも自動的に指定した位置へ微調整するアジャスト機能（動作モード１のみ） 

・出力したパルス数とエンコーダ・カウントとの比較による脱調検出 

以下にインクリメンタル・エンコーダの接続例を示します。 

 

インクリメンタル・エンコーダの接続

インクリメンタル
エンコーダ

Ａ相信号（ＥＡに接続）

Ｂ相信号（ＥＢに接続）

同軸シャフトモータ
ステッピング

モータ・ドライバ

 

 

 

９.７.２ エンコーダの分解能 

上図の構成の場合、コントローラの出力パルス数と、エンコーダの入力カウントとの比率は、以下の値に影響されます。 

 

・モータの分解能  ：モータが１回転するのに必要なステップ数 

・エンコーダの分解能 ：エンコーダが１回転するときに出力されるパルス数（コマンドＰＢＳで設定） 

・エンコーダの逓倍率 ：エンコーダ入力をカウントする方式（コマンドＰＡＳで設定） 

 

出力パルス数と、パルス－エンコーダ比率は、コマンドＰＢＳで設定します。各種の値の関係式は以下のようになります。 

 

パルス－エンコーダ比率

パルス－エンコーダ
比率

コマンド ＰＢＳ
＝

モータ１回転に必要なパルス数

エンコーダ１回転に必要なパルス数
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９.７.３ エンコーダの逓倍率 

インクリメンタル･エンコーダからは、Ａ相とＢ相の互いに位相の異なるパルスが送られてきます。これら２つの入力を用い

てカウントする場合、以下の２通りの方式により逓倍率が異なります。 

 

  ２逓倍  回転のカウント数 ＝ 分解能 ×２ となります。 

Ａ相 Ｂ相 カウント 

１（ハイレベル） ↑（立ち上がりエッジ） 

０（ローレベル） ↓（立ち下がりエッジ） 
＋１（アップカウント） 

１（ハイレベル） ↓（立ち下がりエッジ） 

０（ローレベル） ↑（立ち上がりエッジ） 
－１（ダウンカウント） 

 

Ａ相

Ｂ相

＋１ ＋１ ＋１ －１ －１

２逓倍モード時のカウント

＋１ ＋１ ＋１ －１

 

 

 

 

 

  ４逓倍  １回転のカウント数 ＝ 分解能 ×４ となります。 

Ａ相 Ｂ相 カウント 

１（ハイレベル） ↑（立ち上がりエッジ） 

０（ローレベル） ↓（立ち下がりエッジ） 

↑（立ち上がりエッジ） ０（ローレベル） 

↓（立ち下がりエッジ） １（ハイレベル） 

＋１（アップカウント） 

１（ハイレベル） ↓（立ち下がりエッジ） 

０（ローレベル） ↑（立ち上がりエッジ） 

↑（立ち上がりエッジ） １（ハイレベル） 

↓（立ち下がりエッジ） ０（ローレベル） 

－１（ダウンカウント） 

 

 

Ａ相

Ｂ相

４逓倍モード時のカウント

＋１

＋１ ＋１

＋１

＋１

＋１

＋１

＋１

＋１

＋１

＋１

＋１

-1

-1

-1 -1

-1 -1
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９.７.４ エンコーダによる脱調検出 

ＲＣ－４６１は、出力したパルス数とエンコーダ・カウントを比較することにより、脱調の発生を検出することができます。そ

のためには、以下の設定が必要です。 

 

・パルス－エンコーダ比率設定 （前述９．７．２参照） 

脱調判定を行うために、エンコーダ・カウントをパルス数に換算するための定数算出のための設定です。 

 例）＆３ＦＰＢＳ２００．００  ２００．００に設定 

 

･ズレ間隔パルス数設定 

脱調発生とするパルス数－エンコーダ・カウントのズレ間隔パルス数を設定 

出力パルス数とエンコーダ・カウントの差が、このズレ間隔パルス数（パルス数換算）を超えた場合、脱調と判断します。 

 例）＆３ＦＰＥＳ１２８  １２８に設定 

 

・脱調検出イネーブル 

エンコーダによる脱調検出を行う設定 

エンコーダによる脱調検出を行うように、コマンド“ＰＳＳ”で設定します。 

 例）＆３ＦＰＳＳ１   脱調検出を行う 

 

 

９.７.５ アジャスト機能 

ＲＣ－４６１は動作モードが１のとき、脱調などの原因で停止位置が期待した位置（エンコーダ・カウント換算）とずれてい

た場合に、自動的に微調整を行う機能があります。これをアジャスト機能とよびます。このアジャスト機能を使用するため

には、以下の設定が必要です。 

 

・最大アジャストパルス数設定 アジャストを行うパルス数の上限を設定 

アジャスト移動中に、コマンド“ＰＫＳ”にて設定した最大アジャストパルス数（パルス数換算）だけ移動しても所定の位置

まで補正されない場合は、リミットエラーとなります。 

 例）＆３ＦＰＫＳ８００  ８００に設定 

 

・アジャスト時速度設定  アジャストを行う際の速度を設定 

アジャスト動作を行うときの移動速度をコマンド“ＰＬＳ”で設定します。 

 例）＆３ＦＰＬＳ１００  １００に設定 

 

・アジャスト開始時間設定 移動終了からアジャストを開始するまでの時間 

移動が終了した後、すぐにアジャスト動作を開始した場合に脱調が発生する場合等があります。これを回避するために、

移動終了とアジャスト動作開始の間にコマンド“ＰＴＳ”で設定した待ち時間を挿入します。 

 例）＆３ＦＰＴＳ３   ３０［ｍｓ］に設定 

 

・アジャスト機能イネーブル アジャスト機能を使用する設定 

アジャスト機能を使用するようにコマンド“ＰＪＳ”で設定します。 

 例）＆３ＦＰＪＳ１   アジャスト機能を使用 
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９.８ ステータス 

９.８.１ 概要 

ＲＣ－４６１には、さまざまな状態をユーザーに知らせるための各種ステータスがあります。 

 

・コントローラ・ステータス 

・移動終了要因 

 

以下にその詳細を示します。 

 

 

 

９.８.２ コントローラ・ステータス 

コントローラ・ステータスは、コントローラの状態をユーザーに知らせるための８つの情報から構成されています。 

コントローラ・ステータスの取得には、コマンド“９ＣＤ”を使用します。 

 

・通信エラー  ： 通信時にエラーが発生した場合に、１にセットされます。 

・ＳＴＡＬＬエラー  ： ＳＴＡＬＬエラーの発生により強制停止されたときに１にセットされます。 

・移動範囲エラー  ： 移動可能範囲を逸脱した場合に、１にセットされます。 

・初期化エラー  ： 電源投入時の初期化データが不正であるときに、１にセットされます。 

・コマンドエラー  ： コマンドエラーが発生したときに、１にセットされます。 

・ＥＭＳエラー  ： 移動中に、ＥＭＳ信号入力により強制停止されたときに、１にセットされます。 

・リミットエラー   ： 移動中に、ＣＷまたはＣＣＷリミットセンサ入力により強制停止されたときに、１にセットされます。 

・パルス出力状況  ： 移動（パルス出力）を行っている間、１にセットされます。 

 

上記のステータスのうち、パルス出力状況以外のものはコマンド“９ＣＳ”で０にクリアすることができます。 

コマンド“９ＣＳ”で、ＳＴＡＬＬエラーのビットはクリアされますが、コマンド“ＱＲＤ”で取得する脱調の状態は解除されませ

ん。 

脱調状態から復帰するには、原点サーチを行うか、コマンド“ＱＲＳ”で脱調状態を解除する必要があります。 

 

 

 

９.８.３ 移動終了要因 

移動終了要因は、移動が終了した要因をユーザーに知らせるための５つの情報から構成されています。移動終了要因

の取得には、コマンド“９ＭＤ”を使用します。 

 

・ＳＴＡＬＬエラー  ： ＳＴＡＬＬエラーの発生により強制停止されたときに１にセットされます。 

・ＣＷリミットエラー ： ＣＷ方向に移動中にＣＷリミット信号が入力されたときに１にセットされます。 

・ＣＣＷリミットエラー ： ＣＣＷ方向に移動中にＣＣＷリミット信号が入力されたときに、１にセットされます。 

・ＥＭＳエラー  ： 移動中に、ＥＭＳ信号入力により強制停止されたときに、１にセットされます。 

・停止コマンド  ： 移動中に、停止コマンド（コマンド“５ＩＳ”または“５ＳＳ”）が原因で停止したときに、１に 

セットされます。 

 

移動終了要因は、次の移動コマンド時に自動的に０にクリアされます。 

また、移動終了要因は、移動中は０にクリアされたままですので、移動中のこのコマンドは意味を持ちません。 

ご注意ください。 
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９.９ 入出力ポート 

９.９.１ モータ制御用センサ入力 

ＲＣ－４６１は、以下に示す６本のモータ制御用のセンサ入力ポートを持っています。 

 

・ＳＴＡＬＬ   ：脱調検出に使用するセンサ入力 

・ＯＲＧ     ：原点サーチ時に使用する、機械原点を示すセンサ入力 

・ＣＷ      ：ＣＷ方向のリミットを示すセンサ入力 

・ＣＣＷ     ：ＣＣＷ方向のリミットを示すセンサ入力 

・ＩＮＰ      ：サーボ・ドライバからの位置決め完了入力（動作モード２のみ） 

・ＥＭＳ     ：非常停止入力 

 

モータ制御用センサ入力に関連して、以下のコマンドがあります。 

 

・センサ入力論理設定 各センサの入力論理（Ａ接点、Ｂ接点）を設定 

例）＆３ＦＤＬＳ０，１ ＳＴＡＬＬセンサをＢ接点に設定 

 

・センサ入力状態取得 各センサの入力状態を取得 

例）＆３ＦＣＬＤ センサ入力状態を取得 

 

 

９.９.２ 汎用入力（割込み可能） 

ＲＣ－４６１は、２本の汎用入力ポート（ＩＮ０，１）を持っています。 

汎用入力に関連して、以下のコマンドがあります。 

 

・汎用入力状態取得 

例）＆３ＦＣＩＤ 汎用入力状態を取得 

 

汎用入力ポートは割込み可能となっています。入力状態の変化が発生した時点でのポジションを記憶することができま

す。 

割込み可能な汎用入力に関連して、以下のコマンドがあります。 

 

・ポジション記憶設定  割込み時にポジションを記憶するための設定 

例）＆３ＦＣＦＳ１，Ｐ：２５  ＩＮ１の割込み時のポジションを、ポジションナンバー２５に記憶する。 
 

・エンコーダ値記憶設定  割込み時にエンコーダ値を記憶するための設定 

例）＆３ＦＣＦＳ１，Ｅ：２６  ＩＮ１の割込み時のエンコーダ値を、ポジションナンバー２６に記憶する。 
 

・パルス数換算エンコーダ値記憶設定 割込み時にパルス数換算のエンコーダ値を記憶するための設定 

例）＆３ＦＣＦＳ１，Ｃ：２７  ＩＮ１の割込み時にパルス数換算のエンコーダ値を、ポジションナンバー２７ 

の領域に記憶する。 

 

・汎用出力１ショットパルス出力設定 割込み時に、汎用出力ポートから１ショットパルスを出力するための設定 

例）＆３ＦＣＦＳ１，Ｏ：０，１，１００ ＩＮ１の割込み時に、汎用出力ポートＯＵＴ０を、１００［ｍｓ］の間１にする。 

 

・割込み有効区間設定  割込みを有効とする区間を設定 

例）＆３ＦＣＳＳ１，－５０，５０ ＩＮ１の割込みを、ポジションが－５０～５０の区間のみ有効とする 

 

・割込みモード設定  割込みの有効/無効を設定 

例）＆３ＦＣＰＳ１，１  ＩＮ１の割込みを有効とする 

 

割込みを発生させるためには、コマンド“ＣＰＳ”により割込みを有効にする必要がありますが、割込みが許可されるのは１

度だけです。さらに割込みを発生させたい場合は、再度、コマンド“ＣＰＳ”による設定を行う必要があります。 
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コマンド“ＣＦＳ”により、割込み発生時に以下の機能を実行することができます。 

 ①割込み発生時のポジションを、指定した番号のポジションパルス領域に記憶 

 ②割込み発生時のエンコーダ値を、指定した番号のポジションパルス領域に記憶 

 ③割込み発生時のエンコーダ値をパルス数に換算した値を、指定した番号のポジションパルス領域に記憶 

④指定した汎用出力ポートに対する、１ショットパルスの出力 

①～③では、割込み発生時の各種の値を記憶するためのポジションナンバーを指定します。コマンド“ＣＰＳ”実行時に、

指定されたポジションナンバーの領域は、０にクリアされます。ポジションナンバーの指定を省略した場合は、値を記憶す

る機能は無効となります。 

④では、割込み発生時に、指定した汎用出力ポートに対して１ショットパルスを出力します。コマンド“ＣＰＳ”実行時に、こ

の出力ポートの値は、１ショット出力値の逆の値に設定されます。 

例）＆３ＦＣＦＳ１，Ｏ：０，１，１００ ＩＮ１の割込み時に、汎用出力ポートＯＵＴ０を、１００[ｍｓ]の間１にする。 

この場合、１ショット出力値は１なので、コマンド“ＣＰＳ”実行時に、汎用出力Ｄ４の値は０に設定されます。 

 

 

９.９.３ モータ制御用出力 

ＲＣ－４６１は、コマンド“ＥＡＳ”で動作モードを２に設定した場合に、パルス列駆動タイプのサーボ・ドライバを制御するこ

とが可能です。このときサーボ・ドライバの偏差カウンタクリアのための、１ショットパルスを出力する機能があります。この

信号がＣＬＲ／ＯＵＴ０出力信号です。 

ＣＬＲ／ＯＵＴ０信号は、動作モードが０または１の場合は、汎用出力のビット０として機能します。 

また、動作モード２であっても、ＣＬＲ信号１ショットパルス時間（コマンド“ＣＣＳ”）で０が設定されている場合は、ＣＬＲ 

信号は出力されません。 

モータ制御出力に関連して、以下のコマンドがあります。 

 

・１ショットパルス時間設定  ＣＬＲ信号の１ショットパルスの時間を設定 

例）＆３ＦＣＣＳ１  １ショットパルスを１［ｍｓ］に設定 

 

・ＣＬＲ信号状態設定  ＣＬＲ信号のＯＮ／ＯＦＦ＊注を設定 

例）＆３ＦＣＬＳ１  ＣＬＲ信号をＯＮします。 
＊注：ＣＬＲ信号のＯＮ／ＯＦＦは、ＣＬＲ信号出力論理に影響されます。 

 

・ＣＬＲ信号出力論理設定  ＣＬＲ信号の出力論理を設定 

例）＆３ＦＤＬＳ１  ＣＬＲ信号をＢ接点に設定 

 

 

９.９.４ 汎用出力 

ＲＣ－４６１には、２本の汎用出力ポート（ＯＵＴ０，１）を持っています。 

汎用出力に関連して、以下のコマンドがあります。 

 

・汎用出力状態設定  汎用出力の状態を設定 

例）＆３ＦＣＯＳＨ０３  汎用出力状態を設定 

 

・汎用出力１ショットパルス出力 汎用出力の指定ビットの状態を、指定時間だけ現在の反転状態にする 

例）＆３ＦＣＢＳ０，１００  汎用出力状態を１００[ｍｓ]の間だけ反転出力する 
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９.９.５ エラー発生時の自動出力機能 

ＲＣ－４６１はコマンド“ＣＥＳ”を使用することにより、以下に示す３通りのエラーが発生した場合に、汎用出力ポートの値

を自動的に設定する機能をもっています。 

 

・ＥＭＳエラー 

・リミットエラー（ＣＷ，ＣＣＷ） 

・ＳＴＡＬＬエラー 

 

この機能を用いることにより、動作中に脱調が発生した時点で電磁ブレーキをかける、といった操作を自動で行うことが

可能になります。 

 

・エラー時の自動出力機能  エラー発生時に特定の出力ポートを自動で設定 

例）＆３ＦＣＥＳＳ，０，１  ＳＴＡＬＬエラー発生時に、汎用出力ＯＵＴ０の状態を１にする。 

 

・エラー時の自動出力解除  エラー時の自動出力機能を解除する 

例）＆３ＦＣＥＳＳ  ＳＴＡＬＬエラー発生時のエラー出力機能を解除する。 

 

・エラー出力状態解除  エラー時に自動出力された出力ポートを、エラー以前の状態に復帰 

例）＆３ＦＣＲＳ  エラー出力状態を解除する。 

 

 



９．モーターコントロールにおける機能説明 

B-27 

９.１０ イベント応答 

９.１０.１ 概要 

ＲＣ－４６１には、コントローラが状態変化を認識した時に、リンクマスタに対してメッセージを送信する機能があります。こ

のとき送られるメッセージを、イベントメッセージといいます。 

 

リンクマスタＲＣ－４００を使用して、ＲＳ－４８５で接続するときは、コマンド“ＸＩＤ”を実行してください。 

コマンド“ＸＩＤ”を実行していない場合は、このメッセージは、パソコン等には応答されません。 

詳細は、リンクマスタＲＣ－４００取扱説明書を参照してください。 

 

 

９.１０.２ イベントメッセージの発生要因  

ＲＣ－４６１は、以下に示す状態変化を認識した時に、イベントメッセージを送信します。 

・コントローラ・ステータスの０→１の変化（ビット０を除く） 

・移動終了要因の０→１の変化 

・センサ入力状態の０→１、１→０の変化 

・汎用入力状態の０→１、１→０の変化 

 

ＲＣ－４６１は、コマンド“ＥＭＳ”を用いて、不必要な状態変化をマスクすることができます。 

・イベントマスク設定 ：イベントメッセージの発生要因を設定します。 

 例）＆３ＦＥＭＳＳ：Ｈ２０，Ｉ：Ｈ０００１ ＥＭＳセンサの状態変化か、汎用入力のビット０の状態変化 

でイベント応答を行う。 

 

 

９.1０.３ イベントメッセージの設定 

ＲＣ－４６１は、コマンド“ＥＳＳ”により、イベントメッセージに以下に示すステータス情報を付加することができます。 

・コントローラ・ステータス 

・移動終了要因 

・センサ入力状態 

・汎用入力状態 

・汎用出力状態 

・ポジション 

 

これらの値は、状態変化が発生した時点でのものとなります。 

・イベント応答種別設定 ：イベントメッセージに付加するステータス種別を設定します。 

 例：＆３ＦＥＳＳＭ，Ｉ 

 イベントメッセージに、移動終了要因と汎用入力状態を付加します。 

 

この場合、状態変化発生時にリンクマスタから送信されるイベント応答は、以下のようになります。 

 

 

 

 

① ：応答の始まりを示す文字（３Ｅｈ） 

② ：以下に続くボディ・ナンバーが２桁であることを示す文字（２６ｈ） 

③ ：イベント応答固有のボディ・ナンバー（“７Ｅ”） 

④ ：イベント応答のコード 

⑤ ：イベント発生要因となったコントローラのボディ・ナンバー 

⑥ ：イベント応答に付加されるステータス 

⑦ ：応答の終端を示すコード（０Ｄｈ） 

 

 

また、コマンド“ＥＲＤ”により、コマンド“ＥＳＳ”で設定したステータスを、一括して取得することもできます。 

・ステータス一括取得 ：コマンド“ＥＳＳ”で設定したステータスを一括して取得します。 

 

 例）＆３ＦＥＲＤ 

＞＆３ＦＥＲＤＭ：Ｈ０１，Ｉ：Ｈ００００ 

例：＞ ＆ ７Ｅ ＸＥＤ [３Ｆ：Ｍ：Ｈ０１，Ｉ：Ｈ００００]  

   ① ② ③  ④    ⑤        ⑥          ⑦ 
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１０． Ａ/Ｄ変換 
10.1 概要 

ＲＣ－４６１は、ポート１のパルス出力に同期した A/D 変換(アナログ入力ポート１またはアナログ入力ポート２)を行い、

以下の様な特長があります。 

・最大２万ポイントまでサンプリング可能 

・サンプリング間隔を可変（１～２５５パルス） 

・サンプリング実行範囲を指定可能。指定が無い場合は、モータ起動時から停止時まで変換を行います。 

・サンプリング中のＡ／Ｄ変換値が、Ａ／Ｄ変換動作下限値以下になると、サンプリングを中断しモータを停止します。 
 

10.2 変換パラメータ 

ＲＣ－４６１は、以下のパラメータを設定してＡ／Ｄ変換を制御します。 

・サンプリング実行フラグ （０：サンプリングを行わない １：アナログ入力ポート１でサンプリングを行う  

（２：アナログ入力ポート２でサンプリングを行う） 

コマンド “ＡＳＳ” で設定します。 

サンプリング実行フラグを‘１’（アナログ入力ポート１でサンプリングを行う）にした後、ポート１の動作コマンド（原点

サーチを除く）を実行すると、サンプリングを開始します。サンプリング実行フラグは、モータが停止した時点で、自

動的に‘０’（サンプリングを行わない）となります。 

 

・サンプリング間隔パルス数（ １～２５５ ） 

コマンド “ＡＰＳ” で、何パルス出力毎にサンプリングを行うかを設定します。 

 

・サンプリング実行範囲 

コマンド “ＡＡＳ” で、変換開始オフセットパルス数と変換終了オフセットパルス数を設定します。 

変換開始オフセットパルス数： 移動開始からＡ／Ｄ変換開始までの出力パルス数を設定します。 

変換終了オフセットパルス数： 移動目的位置までの何パルス手前でＡ／Ｄ変換を終了するかを設定します。 

 

・サンプリングポイント数 

コマンド “ＡＭＤ” で、直前に行なったＡ／Ｄ変換のサンプリングポイント数を取得できます。 

サンプリング実行範囲が設定されていない場合は、（移動量）／（サンプリング間隔パルス数）の整数部がサンプリ

ングポイント数となります。 

 

・Ａ／Ｄ変換動作下限値（Ｈ０～ＨＦＦＦ） 

コマンド “ＡＬＳ” で設定します。 

サンプリング中のＡ／Ｄ変換値が、設定したＡ／Ｄ変換動作下限値以下になると、サンプリングを中断しモータを

停止します。 

 

 

例）ドライバへの出力パルスに同期させてＡ/Ｄ値を取得する場合 

 

 

 

 

 

 

 

＆０４ＡＬＳＨ１００   Ａ/Ｄ変換値が H100(256)以下になると、モータを停止する設定にします。  

＆０４ＡＰＳ２   ２パルス出力する毎にＡ/Ｄ値を取得するように設定します。 

＆０４ＡＡＳ１００００，１００００  １００００パルス出力後にＡ/Ｄ値取得を開始し、パルス出力終了の 

１００００パルス前まで取得するように設定します。 

 

＆０４ＡＳＳ１   次動作でパルス同期Ａ/Ｄ変換を開始します。 

＆０４１＋Ｍ５００００  ５００００パルス移動します。 

 

＆０４ＡＣＤ   Ａ/Ｄ変換が正常に終了したか確認します。 

＆０４ＡＭＤ   Ａ/Ｄデータ数を問い合わせます。 

＆０４ＡＨＤ０，１００  Ａ/Ｄ変換値を０番目から１００個取得します。 

パルス速度

10000パルス10000パルス

30000パルス

アナログ値

この範囲の値が変換される

データ数＝　　　　＝15000
30000

2
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１１． 通信コマンド解説 

１１.１ 通信コマンド解説の見方 
コマンド表の表記を以下に示します。 

 

パラメータの書式

パラメータの書式

関連する項目

 コマンド・タイトル
（コマンドの名称と機能）

コマンドの書式

パラメータの説明

応答の書式

エラーコードの一例

使用例とその詳細

事前に必要な設定

＆　　　　　ＡＸＤ　　　　　

ＡＸＤ 現在のＡ／Ｄ変換値の取得（１６進数）

■書式：

■応答：

■エラーコード：

■使用例：

■必要設定：

■関連事項：

指定したアナログ入力ポート　    　  の現在Ａ／Ｄ変換した値を取得します。

アナログ入力ポート　　　   文字列

ｎｏ

ｎｏ

‘１’　　　　　　　　　：１（ｃｈ）

‘２’　　　　　　　　　：２（ｃｈ）

省略時　　　　　　　：１（ｃｈ）

＞＆　　　　　ＡＸＤ　　　　　

ｄｔ Ａ／Ｄ変換データ

＠６Ｆ

＠７１

＆０６ＡＨＤ

＞＆０６ＡＨＤＨ００Ｅ０

Ａ／Ｄ変換実行中

１ｃｈの現在のＡ／Ｄ変換値を取得します。

Ａ／Ｄ変換値は０Ｅ０ｈです。

なし

Ａ／Ｄ変換の制約 “ＡＳＳ”コマンドでＡ／Ｄ変換実行中は、“ＡＸＤ”コマンドを実行

できません。

１６進数、４桁　　　：Ｈ００００～Ｈ０ＦＦＦ

Ａ

動作モード

0 1 2

○ ○ ○ ○

モータ
動作中

ｎｏ

ＩＤ ｄｔ

ＩＤ

 

注：パラメータで       の部分がある場合は、その箇所を省略することができます。 

 ＩＤ  は、ＲＣ－４６１のボディ・ナンバーを示しています。 

 

・ 各コマンド・タイトルの右側にある表の説明を下記に示します。 

○ … このモードで使用可 

× … このモードでは使用不可 

 

 

モータ動作中 …モータが回転中に使用できるコマンドか？ 

○ … 使用可能 

× … 使用不可能 

 

 

 

 

 

 

動作モード 

０ １ ２ 

○ ○ ○

 

モータ 

動作中 

○ 



１１． ０コマンド（原点サーチ） 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 ００Ｍ   原点サーチ  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ００Ｍ   

  速度番号９番の起動速度（ＯＬ）で原点サーチを行います。脱調検出は行いません。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ００M   

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠５１   ＥＭＳエラー 

  ＠５５   ＯＲＧセンサとＣＷリミットまたは、ＣＷリミットとＣＣＷリミットが同時にＯＮ

     している 

   

■使用例： ＆０１００Ｍ  原点サーチを行います。（脱調検出なし） 

  ＞＆０１００Ｍ  原点サーチ開始 

 

■必要設定： “Ｏ”コマンド   速度パラメータの設定 

 

 

 

 ０２Ｍ   高速原点サーチ１  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ０２Ｍ 

高速原点サーチ１を実行します。（脱調検出なし） 

ＯＲＧセンサを見つけるまで速度番号９番を用いて高速で移動し、即停止した後、低速で原点サーチ

を続行します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ０２Ｍ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠５１   ＥＭＳエラー 

  ＠５５   ＯＲＧセンサとＣＷリミットまたは、ＣＷリミットとＣＣＷリミットが同時にＯＮ

     している 

 

■使用例： ＆０１０２Ｍ  高速原点サーチ１を実行します。（脱調検出なし） 

  ＞０１０２Ｍ  原点サーチ開始 

 

■必要設定： “Ｏ”コマンド   速度パラメータの設定 

 

 

 ０３Ｍ   高速原点サーチ２  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ０３Ｍ 

  高速原点サーチ２を実行します。（脱調検出なし） 

ＯＲＧセンサを見つけるまで速度番号９番を用いて高速で移動し、起動速度（ＯＬ）まで減速した後、低

速で原点サーチを続行します。 



１１． ０コマンド（原点サーチ） 
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○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ０３Ｍ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠５１   ＥＭＳエラー 

  ＠５５   ＯＲＧセンサとＣＷリミットまたは、ＣＷリミットとＣＣＷリミットが同時にＯＮ

     している 

■使用例： ＆０１０３Ｍ  高速原点サーチ２を実行します。（脱調検出なし） 

  ＞＆０１０３Ｍ  原点サーチ開始 

 

■必要設定： “Ｏ”コマンド   速度パラメータの設定 

 

 

 

 ０ＢＤ   オーバーラン倍率取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ０ＢＤ   

  オーバーラン倍率の設定値を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ０ＢＤ  ｃｔ    

   ｃｔ   オーバーラン倍率 １０進数，１桁 ：０～５  （初期値： ２） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１０ＢＤ  オーバーラン倍率の設定値を取得します。 

  ＞＆０１０ＢＤ２  オーバーラン倍率の設定値は２です。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 ０ＢＳ   オーバーラン倍率設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ０ＢＳ  ｃｔ   

  オーバーラン倍率を設定します。 

   ｃｔ   オーバーラン倍率 １０進数  ：０～５  （初期値： ２） 

 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ０ＢＳ   

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１０ＢＳ２  オーバーラン倍率を２に設定します。 

  ＞＆０１０ＢＳ 

 

■必要設定： なし 



１１． ０コマンド（原点サーチ） 
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×○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

 

 ０ＱＭ   脱調中心合わせ  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ０ＱＭ   

  ＳＴＡＬＬセンサを使用する脱調検出の前準備として、脱調ドグの中心合わせを行います。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ０ＱＭ   

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠５１   ＥＭＳエラー 

  ＠５２   ＳＴＡＬＬセンサが ＯＮしていない 

  ＠５５   ＯＲＧセンサとＣＷリミットまたは、ＣＷリミットとＣＣＷリミットが同時にＯＮ

     している 

 

■使用例： ＆０１０ＱＭ  脱調ドグの中心合わせを行います。 

  ＞＆０１０ＱＭ 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 ０ＲＤ   原点サーチのリトライ回数取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ０ＲＤ   

  原点サーチのリトライ回数の設定値を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ０ＲＤ  ｄｔ    

   ｄｔ   リトライ回数 １０進数，１桁 ：０～９  （初期値： ０） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１０ＲＤ  原点サーチのリトライ回数の設定値を取得します。 

  ＞＆０１０ＲＤ２  原点サーチのリトライ回数の設定値は２です。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 ０ＲＳ   原点サーチのリトライ回数設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ０ＲＳ  ｄｔ    

  原点サーチのリトライ回数を設定します。 

   ｄｔ   リトライ回数 １０進数  ：０～９  （初期値： ０） 

 



１１． ０コマンド（原点サーチ） 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ０ＲＳ   

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１０ＲＳ２  原点サーチのリトライ回数を２に設定します。 

  ＞＆０１０ＲＳ 

 

■注意事項： コマンド “０ＳＳ”で原点オフセットが設定されているとき、原点オフセット動作中に、ＣＣＷリミット・セン

  サがＯＮになると、モータは停止し、本書 B-17⑤のアルゴリズムで原点サーチを繰り返し実行します。 

  この繰り返し動作を ｄｔ 回実行し、原点オフセット動作が完了しない場合は、リミットエラーになります。 

 

 ０ＳＤ   原点オフセット取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ０ＳＤ   

  原点オフセットの設定値を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ０ＳＤ  ｄｔ    

   ｄｔ   原点オフセット １０進数，５桁 ：１～６５５３５ （初期値： １０） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１０ＳＤ  原点オフセットの設定値を取得します。 

  ＞＆０１０ＳＤ０００２０ 原点オフセットの設定値は２０です。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 ０ＳＳ   原点オフセット設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ０ＳＳ  ｄｔ    

  原点オフセットの値を設定します。 

   ｄｔ   原点オフセット １０進数  ：１～６５５３５ （初期値： １０） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ０ＳＳ   

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１０ＳＳ２０    原点オフセットを２０に設定します。 

  ＞＆０１０ＳＳ 

 

■必要設定： なし 

 

 



１１． １コマンド（高速移動) 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 １＋Ｍ   ＣＷ方向高速相対移動  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  １＋ＭＡ［  ａｎ  ］， ｐｓ   

  速度番号 ａｎ  番を用いて、移動量  ｐｓ  だけＣＷ方向に高速で相対移動します。 

   ａｎ  速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

   ｐｓ   移動量  １０進数  ：１≦ｐｓ≦１億 

     ポジションパルス ：P［０～２０４７］ ※符号は無視されます 

     ポジションインデックス ：P[＋], P[－] ※符号は無視されます   

     ‘Ｚ’  ：無限移動 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  １＋Ｍ   

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠４０～４５  各種速度パラメータが不正 

  ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠５１   ＥＭＳセンサがアクティブ 

  ＠５２   脱調発生 

  ＠５５   リミットエラー 

  ＠５Ｄ   ポジション管理範囲を越える。または、ポジション設定値が０になって 

いる。   

 

 

■使用例： ＆０１１＋ＭA[３]，５００ 速度番号３番のスピードを用いて、５００パルスだけＣＷ方向に高速 

  ＞＆０１１＋Ｍ  相対移動します。 

 

  ＆０１１＋ＭＰ［５０］ 速度番号９番を用いて、ポジションパルス５０番に設定されている 

  ＞＆０１１＋Ｍ  パルス数だけ、ＣＷ方向に高速相対移動します。 

 

  ＆０１１＋ＭＰ［＋］ 速度番号９番を用いて、ポジションインデックスで設定されている番号 

  ＞＆０１１＋Ｍ  のポジションパルス数だけＣＷ方向に高速相対移動します。 

     コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

 

  ＆０１１＋ＭＰ［－］ 速度番号９番を用いて、ポジションインデックスで設定されている番号 

  ＞＆０１１＋Ｍ  のポジションパルス数だけＣＷ方向に高速相対移動します。 

     コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

 

  ＆０１１＋ＭＺ  速度番号９番を用いて、ＣＷ方向に高速で無限相対移動します。 

  ＞＆０１１＋Ｍ 

 

 

■必要設定： “Ｏ”コマンド   速度パラメータの設定 

“３ＰＳ”コマンド  ポジションパルスの設定 

 

 



１１． １コマンド（高速移動) 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

 １－Ｍ   ＣＣＷ方向高速相対移動  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  １－ＭＡ［  ａｎ  ］， ｐｓ   

  速度番号 ａｎ  番を用いて、移動量  ｐｓ  だけＣＣＷ方向に高速で相対移動します。 

   ａｎ  速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

   ｐｓ   移動量  １０進数  ：１≦ｐｓ≦１億 

     ポジションパルス ：P［０～２０４７］ ※符号は無視されます 

     ポジションインデックス ：P[＋], P[－] ※符号は無視されます 

     ‘Ｚ’  ：無限移動 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  １－Ｍ   

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠４０～４５  各種速度パラメータが不正 

  ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠５１   ＥＭＳセンサがアクティブ 

  ＠５２   脱調発生 

  ＠５５   リミットエラー 

  ＠５Ｄ   ポジション管理範囲を越える。または、ポジション設定値が０になって 

いる。   

   

■使用例： ＆０１１－ＭA[３]，５００ 速度番号３番のスピードを用いて、５００パルスだけＣＣＷ方向に高速 

  ＞＆０１１－Ｍ  相対移動します。 

 

  ＆０１１－ＭＰ［５０］ 速度番号９番を用いて、ポジションパルス５０番に設定されている 

  ＞＆０１１－Ｍ  パルス数だけ、ＣＣＷ方向に高速相対移動します。 

 

＆０１１－ＭＰ［＋］ 速度番号９番を用いて、ポジションインデックスで設定されている 

＞＆０１１－Ｍ  番号のポジションパルス数だけＣＣＷ方向に高速相対移動します。 

コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

 

  ＆０１１－ＭＰ［－］ 速度番号 9 番を用いて、ポジションインデックスで設定されている 

  ＞＆０１１－Ｍ  番号のポジションパルス数だけＣＣＷ方向に高速相対移動します。 

コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

 

  ＆０１１－ＭＺ  速度番号 9 番を用いて、ＣＣＷ方向に高速で無限相対移動します。 

  ＞＆０１１－Ｍ 

 

■必要設定： “Ｏ”コマンド   速度パラメータの設定 

“３ＰＳ”コマンド  ポジションパルスの設定 

 

 



１１． １コマンド（高速移動) 

B-36 

 

 １ＡＭ   高速絶対移動  

 

 

■書式：  ＆  ＩＤ  １ＡＭＡ［  ａｎ  ］， ｐｓ   

  速度番号 ａｎ  番を用いて、ポジション  ｐｓ  へ、高速で絶対移動します。 

   ａｎ  速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

   ｐｓ   移動量  １０進数  ：－１億≦ｐｓ≦＋１億 

     ポジションパルス ：P［０～２０４７］ 

     ポジションインデックス ：P[＋], P[－] 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  １ＡＭ   

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠４０～４５  各種速度パラメータが不正 

  ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠５１   ＥＭＳセンサがアクティブ 

  ＠５２   脱調発生 

  ＠５５   リミットエラー 

  ＠５Ｄ   ポジション管理範囲を越える。 

 

■使用例： ＆０１１ＡＭA[３]，５００ 速度番号３番のスピードを用いて、ポジション５００パルスの位置に 

  ＞＆０１１ＡＭ  高速絶対移動します。 

 

  ＆０１１ＡＭＰ［５０］ 速度番号 9 を用いて、ポジションパルス５０番に設定されている 

  ＞＆０１１ＡＭ  ポジションに、高速絶対移動します。 

 

  ＆０１１ＡＭＰ［＋］ 速度番号９番を用いて、ポジションインデックスで設定されている 

  ＞＆０１１ＡＭ  番号のポジションに、高速絶対移動します。 

     コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

 

  ＆０１１ＡＭＰ［－］ 速度番号９を用いて、ポジションインデックスで設定されている番号 

  ＞＆０１１ＡＭ  のポジションに、高速絶対移動します。 

     コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

 

■必要設定： “Ｏ”コマンド   速度パラメータの設定 

“３ＰＳ”コマンド  ポジションパルスの設定 

 

 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ × 



１１． ２コマンド（低速移動） 
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 ２＋Ｍ   ＣＷ方向低速相対移動  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ２＋ＭＡ［  ａｎ  ］， ｐｓ   

  速度番号 ａｎ  番のＯＬ（起動速度）を用いて、移動量  ｐｓ  だけＣＷ方向に低速で相対移動します。 

   ａｎ  速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

   ｐｓ   移動量  １０進数  ：１≦ｐｓ≦１億 

     ポジションパルス ：P［０～２０４７］    ※符号は無視されます 

     ポジションインデックス ：P[＋], P[－]    ※符号は無視されます 

     ‘Ｚ’  ：無限移動 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ２＋Ｍ   

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠４０～４５  各種速度パラメータが不正 

  ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠５１   ＥＭＳセンサがアクティブ 

  ＠５２   脱調発生 

  ＠５５   リミットエラー 

  ＠５Ｄ   ポジション管理範囲を越える。または、ポジション設定値が０になって 

いる。   

 

■使用例： ＆０１２＋ＭA[３]，５００ 速度番号３番のスピードを用いて、５００パルスだけＣＷ方向に低速 

  ＞＆０１２＋Ｍ  相対移動します。 

 

  ＆０１２＋ＭＰ［５０］ 速度番号９番を用いて、ポジションパルス５０番に設定されている 

  ＞＆０１２＋Ｍ  パルス数だけ、ＣＷ方向に低速相対移動します。 

 

  ＆０１２＋ＭＰ［＋］ 速度番号９番を用いて、ポジションインデックスで設定されている番号 

  ＞＆０１２＋Ｍ  のポジションパルス数だけＣＷ方向に低速相対移動します。 

     コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

 

  ＆０１２＋ＭＰ［－］ 速度番号９番を用いて、ポジションインデックスで設定されている番号 

  ＞＆０１２＋Ｍ  のポジションパルス数だけＣＷ方向に低速相対移動します。 

     コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

 

  ＆０１２＋ＭＺ  速度番号９番を用いて、ＣＷ方向に低速で無限相対移動します。

  ＞＆０１２＋Ｍ 

 

■必要設定： “Ｏ”コマンド   速度パラメータの設定 

“３ＰＳ”コマンド  ポジションパルスの設定 

 

 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ × 



１１． ２コマンド（低速移動） 

B-38 

 

 ２－Ｍ   ＣＣＷ方向低速相対移動  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ２－ＭＡ［  ａｎ  ］， ｐｓ   

  速度番号 ａｎ  番のＯＬ（起動速度）を用いて、移動量  ｐｓ  だけＣＣＷ方向に低速で相対移動します。 

   ａｎ  速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

   ｐｓ   移動量  １０進数  ：１≦ｐｓ≦１億 

     ポジションパルス ：P［０～２０４７］    ※符号は無視されます 

     ポジションインデックス ：P[＋], P[－]    ※符号は無視されます 

     ‘Ｚ’  ：無限移動 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ２－Ｍ   

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠４０～４５  各種速度パラメータが不正 

  ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠５１   ＥＭＳセンサがアクティブ 

  ＠５２   脱調発生 

  ＠５５   リミットエラー 

  ＠５Ｄ   ポジション管理範囲を越える。または、ポジション設定値が０になって 

いる。   

 

■使用例： ＆０１２－ＭA[３]，５００ 速度番号３番のスピードを用いて、５００パルスだけＣＣＷ方向に低速 

  ＞＆０１２－Ｍ  相対移動します。 

 

  ＆０１２－ＭＰ［５０］ 速度番号９番を用いて、ポジションパルス５０番に設定されている 

  ＞＆０１２－Ｍ  パルス数だけ、ＣＣＷ方向に低速相対移動します。 

 

  ＆０１２－ＭＰ［＋］ 速度番号９番を用いて、ポジションインデックスで設定されている番号 

  ＞＆０１２－Ｍ  のポジションパルス数だけ、ＣＣＷ方向に低速相対移動します。 

コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

 

  ＆０１２－ＭＰ［－］ 速度番号９番を用いて、ポジションインデックスで設定されている番号 

  ＞＆０１２－Ｍ  のポジションパルス数だけＣＣＷ方向に低速相対移動します。 

     コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

 

  ＆０１２－ＭＺ  速度番号９番を用いて、ＣＣＷ方向に低速で無限相対移動します。 

  ＞＆０１２－Ｍ   

 

■必要設定： “Ｏ”コマンド   速度パラメータの設定 

“３ＰＳ”コマンド  ポジションパルスの設定 

 

 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ × 



１１． ２コマンド（低速移動） 

B-39 

 

 ２ＡＭ   低速絶対移動  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ２ＡＭＡ［  ａｎ  ］， ｐｓ   

  速度番号 ａｎ  番のＯＬ（起動速度）を用いて、ポジション  ｐｓ  へ、低速で絶対移動します。 

   ａｎ  速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

   ｐｓ   移動量  １０進数  ：－１億≦ｐｓ≦＋１億 

     ポジションパルス ：P［０～２０４７］ 

     ポジションインデックス ：P[＋], P[－]    

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ２ＡＭ   

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠４０～４５  各種速度パラメータが不正 

  ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠５１   ＥＭＳセンサがアクティブ 

  ＠５２   脱調発生 

  ＠５５   リミットエラー 

  ＠５Ｄ   ポジション管理範囲を越える。 

 

■使用例： ＆０１２ＡＭA[３]，５００ 速度番号３番のスピードを用いて、ポジション５００パルスの位置に低速 

  ＞＆０１２ＡＭ  絶対移動します。 

 

  ＆０１２ＡＭＰ［５０］ 速度番号９番を用いて、ポジションパルス５０番に設定されている 

  ＞＆０１２ＡＭ  ポジションに、低速絶対移動します。 

 

  ＆０１２ＡＭＰ［＋］ 速度番号９番を用いて、ポジションインデックスで設定されている番号 

  ＞＆０１２ＡＭ  のポジションに、低速絶対移動します。 

     コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

 

  ＆０１２ＡＭＰ［－］ 速度番号９番を用いて、ポジションインデックスで設定されている番号 

  ＞＆０１２ＡＭ  のポジションに、低速絶対移動します。 

     コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

 

■必要設定： “Ｏ”コマンド   速度パラメータの設定 

“３ＰＳ”コマンド  ポジションパルスの設定 

 

 

 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ × 



１１． ３コマンド（ポジションパルス） 

B-40 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 ３＋Ｓ   ポジションパルス加算  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ３＋ＳＰ［  ｐｎ  ］， ｄｔ    

 ｐｎ  で指定されたポジション番号に対応するポジションパルスに  ｄｔ  を加算します。 

   ｐｎ  ポジション書式文字 １０進数 ：ポジション番号（０～２０４７） 

     ‘＋’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

     ‘－’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

   ｄｔ  加算量  １０進数 ：－１億＜ｄｔ＜＋１億 

 

  ＆  ＩＤ  ３＋ＳＰ［  ｐｎ  ］，Ｐ［  ｐｄ  ］  

  ポジションパルスＰ［  ｐｎ  ］に、ポジションパルスＰ［  ｐｄ  ］の値を加算します。 

   ｐｄ  ポジション書式文字 １０進数 ：ポジション番号（０～２０４７） 

     ‘＋’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

     ‘－’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ３＋Ｓ    

 

■エラーコード： ＠６Ｆ    モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１３＋ＳＰ［２５］，５０００ ポジションパルス２５番の値に、５，０００加算します。 

  ＞＆０１３＋Ｓ 

 

  ＆０１３＋ＳＰ［２５］，Ｐ［０］  ポジションパルス２５番の値に、ポジションパルス０番の値を

  ＞＆０１３＋Ｓ   加算します。 

 

  ＆０１３＋ＳＰ［２５］，Ｐ［＋］ ポジションパルス２５番の値に、ポジションインデックスで設定

      されている番号のポジションパルスの値を加算します。 

コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

  ＞＆０１３＋Ｓ 

 

■必要設定： なし 

 



１１． ３コマンド（ポジションパルス） 

B-41 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

 ３－Ｓ   ポジションパルス減算  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ３－ＳＰ［  ｐｎ  ］， ｄｔ    

 ｐｎ  で指定されたポジション番号に対応するポジションパルスから ｄｔ  を減算します。 

   ｐｎ  ポジション書式文字 １０進数 ：ポジション番号（０～２０４７） 

     ‘＋’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

     ‘－’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

   ｄｔ  減算量  １０進数 ：－１億＜ｄｔ＜＋１億 

 

  ＆  ＩＤ  ３－ＳＰ［  ｐｎ  ］，Ｐ［  ｐｄ  ］  

  ポジションパルスＰ［  ｐｎ  ］から、ポジションパルスＰ［  ｐｄ  ］の値を減算します。 

   ｐｄ  ポジション書式文字 １０進数 ：ポジション番号（０～２０４７） 

     ‘＋’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

     ‘－’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ３－Ｓ    

 

■エラーコード： ＠６Ｆ    モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１３－ＳＰ［２５］，５０００ ポジションパルス２５番の値から、５，０００減算します。 

  ＞＆０１３－Ｓ 

 

  ＆０１３－ＳＰ［２５］，Ｐ［０］  ポジションパルス２５番の値から、ポジションパルス０番の値

  ＞＆０１３－Ｓ   を減算します。 

 

＆０１３－ＳＰ［２５］，Ｐ［＋］ ポジションパルス２５番の値から、ポジションインデックスで設

定されている番号のポジションパルスの値を減算します。 

コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

  ＞＆０１３－Ｓ 

 

■必要設定： なし 

 



１１． ３コマンド（ポジションパルス） 

B-42 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 ３＊Ｓ   ポジションパルス乗算  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ３＊ＳＰ［  ｐｎ  ］， ｄｔ    

 ｐｎ  で指定されたポジション番号に対応するポジションパルスに  ｄｔ  を乗算します。 

   ｐｎ  ポジション書式文字 １０進数 ：ポジション番号（０～２０４７） 

     ‘＋’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

     ‘－’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

   ｄｔ  乗算量  １０進数 ：－１億＜ｄｔ＜＋１億 

 

  ＆  ＩＤ  ３＊ＳＰ［  ｐｎ  ］，Ｐ［  ｐｄ  ］  

  ポジションパルスＰ［  ｐｎ  ］に、ポジションパルスＰ［  ｐｄ  ］の値を乗算します。 

   ｐｄ  ポジション書式文字 １０進数 ：ポジション番号（０～２０４７） 

     ‘＋’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

     ‘－’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ３＊Ｓ    

 

■エラーコード： ＠６Ｆ    モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１３＊ＳＰ［２５］，５０００ ポジションパルス２５番の値に、５，０００を乗算します。 

  ＞＆０１３＊Ｓ 

 

  ＆０１３＊ＳＰ［２５］，Ｐ［０］  ポジションパルス２５番の値に、ポジションパルス０番の値を

  ＞＆０１３＊Ｓ   乗算します。 

 

＆０１３＊ＳＰ［２５］，Ｐ［＋］ ポジションパルス２５番の値に、ポジションインデックスで設定

されている番号のポジションパルスの値を乗算します。 

コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

  ＞＆０１３＊Ｓ 

 

■必要設定： なし 

 



１１． ３コマンド（ポジションパルス） 

B-43 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

 ３／Ｓ   ポジションパルス除算  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ３／ＳＰ［  ｐｎ  ］， ｄｔ    

 ｐｎ  で指定されたポジション番号に対応するポジションパルスを  ｄｔ  で除算します。 

   ｐｎ  ポジション書式文字 １０進数 ：ポジション番号（０～２０４７） 

     ‘＋’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

     ‘－’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

   ｄｔ  除算量  １０進数 ：－１億＜ｄｔ＜＋１億 

 

  ＆  ＩＤ  ３／ＳＰ［  ｐｎ  ］，Ｐ［  ｐｄ  ］  

  ポジションパルスＰ［  ｐｎ  ］を、ポジションパルスＰ［  ｐｄ  ］の値で除算します。 

   ｐｄ  ポジション書式文字 １０進数 ：ポジション番号（０～２０４７） 

     ‘＋’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

     ‘－’ ：現在のポジションインデックスの値が使用されます。 

 コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ３／Ｓ    

 

■エラーコード： ＠６Ｆ    モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１３／ＳＰ［２５］，５０００ ポジションパルス２５番の値を、５，０００で除算します。 

  ＞＆０１３／Ｓ 

 

  ＆０１３／ＳＰ［２５］，Ｐ［０］  ポジションパルス２５番の値を、ポジションパルス０番の値で

  ＞＆０１３／Ｓ   除算します。 

 

＆０１３／ＳＰ［２５］，Ｐ［＋］ ポジションパルス２５番の値を、ポジションインデックスで設定

されている番号のポジションパルスの値で除算します。 

コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

  ＞＆０１３／Ｓ 

 

■必要設定： なし 

 



１１． ３コマンド（ポジションパルス） 

B-44 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

 ３ＣＳ   全ポジションパルス０クリア  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ３CＳ  

すべてのポジションパルスを０にクリアします。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ３CＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１３CＳ  すべてのポジションパルスを０にクリアします。 

  ＞＆０１３CＳ 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 ３ＩＤ   ポジションインデックス取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ３ＩＤ  

ポジションインデックスを取得します。この値は、ポジション書式に‘Ｐ［＋］’または‘Ｐ［－］’を用いた 

場合に使用されます。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ３ＩＤ  ｐｉ   

   ｐｉ   ポジションインデックス １０進数、４桁 ：０～２０４７ （初期値： ０） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１３ＩＤ  ポジションインデックスを取得します。 

  ＞＆０１３ＩＤ００５０ ポジションインデックスは５０です。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 ３ＩＳ   ポジションインデックス設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ３ＩＳ  ｐｉ    

ポジションインデックスを  ｐｉ  に設定します。この値は、ポジション書式＊注２に‘Ｐ［＋］’または‘Ｐ［－］’

  を用いた場合に使用されます。 

   ｐｉ   ポジションインデックス １０進数  ：０～２０４７ （初期値： ０） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ３ＩＳ 



１１． ３コマンド（ポジションパルス） 

B-45 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１３ＩＳ５０  ポジションインデックスを５０に設定します。 

  ＞＆０１３ＩＳ 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 ３ＰＤ   ポジションパルス取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ３ＰＤＰ［  ｐｎ  ］  

 ｐｎ  で指定されたポジション番号に対応するポジションパルスを取得します。 

   ｐｎ   ポジション書式文字 １０進数  ：ポジション番号（０～２０４７） 

     ‘＋’  ：現在のポジションインデックスの値が使用さ

        れます。コマンド終了後、ポジションインデックス

        は＋１されます。 

     ‘－’  ：現在のポジションインデックスの値が使用さ

        れます。コマンド終了後、ポジションインデックス

        は－１されます。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ３ＰＤ  ｐｐ   

   ｐｐ  ポジションパルス １０進数、１０桁（符号含む） ：－１億≦ｐｐ≦＋１億 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１３ＰＤＰ［２５］ ポジションパルス２５番の値を取得します。 

  ＞＆０１３ＰＤ＋０００００００５０ 

ポジションパルス２５番の値は５０です。 

 

  ＆０１３ＰＤＰ［＋］ ポジションインデックスで設定されている番号のポジションパルスを

     取得します。コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

  ＞＆０１３ＰＤ＋０００００００５０ 

  ポジションパルスの値は５０です。 

 

  ＆０１３ＰＤＰ［－］ ポジションインデックスで設定されている番号のポジションパルスを

     取得します。コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

  ＞＆０１３ＰＤ＋０００００００５０ 

  ポジションパルスの値は５０です。 

 

■必要設定： なし 

 



１１． ３コマンド（ポジションパルス） 

B-46 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

 ３ＰＳ   ポジションパルス設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ３ＰＳＰ［  ｐｎ  ］， ｐｐ   

 ｐｎ  で指定されたポジション番号に対応するポジションパルスを  ｐｐ  に設定します。 

   ｐｎ  ポジション書式文字 １０進数  ：ポジション番号（０～２０４７） 

     ‘＋’  ：現在のポジションインデックスの値が使用さ

        れます。コマンド終了後、ポジションインデックス

        は＋１されます。 

     ‘－’  ：現在のポジションインデックスの値が使用さ

        れます。コマンド終了後、ポジションインデックス

        は－１されます。 

   ｐｐ  ポジションパルス １０進数  ：－１億≦ｐp≦＋１億 

     省略時  ：現在のポジション 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ３ＰＳ  

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１３ＰＳＰ［２５］，５０ ポジションパルス２５番に５０を設定します。 

  ＞＆０１３ＰＳ 

 

  ＆０１３ＰＳＰ［２５］ ポジションパルス２５番に現在のポジションの値を設定します。 

  ＞＆０１３ＰＳ 

 

  ＆０１３ＰＳＰ［＋］，５０ ポジションインデックスで設定されている番号のポジションパルスに５０

  ＞＆０１３ＰＳ  を設定します。コマンド終了後、ポジションインデックスは＋１されます。 

 

  ＆０１３ＰＳＰ［－］，５０ ポジションインデックスで設定されている番号のポジションパルスに５０

  ＞＆０１３ＰＳ  を設定します。コマンド終了後、ポジションインデックスは－１されます。 

 

■必要設定： なし 

 

 



１１． ５コマンド（停止及び速度変更） 

B-47 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

 ５ＡＳ   最大速度まで加速  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ５ＡＳ 

  無限移動中に速度を加速区間の最大速度（ＯＨ）まで加速します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ５ＡＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

    ＠５６   停止中または､無限移動以外 

 

■使用例： ＆０１５ＡＳ  移動中に速度を加速区間の最大速度（ＯＨ）まで加速します。 

  ＞＆０１５ＡＳ 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 ５ＣＳ   移動速度の変更  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ５ＣＳＡ［  ｓｎ  ］ 

  移動中の速度を速度番号  ｓｎ  番の最大速度（ＯＨ）に変更します。 

   ｓｎ   速度番号  ：０～９ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ５ＣＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠４１   最大速度（ＯＨ）が設定されてない 

  ＠５Ｃ   原点サーチ中に実行した 

 

■使用例： ＆０１５ＣＳＡ［３］ 移動中の速度を速度番号３番の最大速度（ＯＨ）に変更します。 

  ＞＆０１５ＣＳ 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 ５ＤＳ   起動速度まで減速  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ５ＤＳ 

  無限移動中に速度を減速区間の起動速度（ＯＬ）まで減速します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ５ＤＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠５６   停止中または､無限移動以外 



１１． ５コマンド（停止及び速度変更） 

B-48 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

■使用例： ＆０１５ＤＳ  移動中に速度を減速区間の起動速度（ＯＬ）まで減速します。 

  ＞＆０１５ＤＳ 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 ５IＳ   即停止  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ５ＩＳＡＬ  

移動中に即停止します。ＡＬを指定すると、 ＩＤ  のコントローラのモータ全軸が即停止します。 

ＡＬ  全軸指定 “ＡＬ”  ：全軸を即停止します。 

 省略時  ： ＩＤ  のモータが即停止します。 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ５ＩＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１５ＩＳ  移動中に即停止します。 

  ＞＆０１５ＩＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 移動終了応答  移動終了応答の設定を行っている場合は、移動終了時に移動終了応 

答を送信します。 

コンディション   このコマンドで停止した場合、移動終了要因の Bit４がセットされます。 

 

 

 

 ５ＳＳ   減速停止  

 

■書式：   ＆  ＩＤ  ５ＳＳ 

  移動中に減速停止します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ５ＳＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１５ＳＳ  移動中に減速停止します。 

  ＞＆０１５ＳＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 移動終了応答  移動終了応答の設定を行っている場合は、移動終了時に移動終了応 

答を送信します。 

コンディション   このコマンドで停止した場合、移動終了要因の Bit４がセットされます。 

 

 



１１． ６コマンド（ポジション管理） 

B-49 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

 ６ＥＤ   エンコーダカウント取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ６ＥＤ 

  エンコーダカウント値を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ６ＥＤ  ｅｃ   

   ｅｃ  エンコーダカウント １０進数、１０桁（符号含む） ：－１億≦ｅｃ≦＋１億 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１６ＥＤ   エンコーダカウント値を取得します。 

  ＞＆０１６ＥＤ＋００００５００００ エンコーダカウント値は＋５０，０００です。 

 

■必要設定： “Ｐ”コマンド   エンコーダ関連の設定 

 

 

 

 

 ６ＥＳ   エンコーダカウント設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ６ＥＳ  ｅｃ   

  エンコーダカウント値を  ｅｃ  に設定します。出力基準パルスは書き換わりません。 

   ｅｃ   エンコーダカウント １０進数  ：－１億≦ｅｃ≦＋１億 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ６ＥＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

    ＠５０   モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１６ＥＳ＋５０００ エンコーダカウント値を＋５，０００に設定します。 

  ＞＆０１６ＥＳ 

 

■必要設定： “Ｐ”コマンド  エンコーダ関連の設定 

 

 



１１． ６コマンド（ポジション管理） 

B-50 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 ６ＰＤ   現在ポジション取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ６ＰＤ 

  動作モードによりポジションは、出力パルス基準かエンコーダ基準に変わります。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ６ＰＤ  ｐｓ   

 ｐｓ   現在のポジション １０進数、１０桁（符号含む） ：－１億≦ｐｓ≦＋１億 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１６ＰＤ   現在のポジションを取得します。 

  ＞＆０１６ＰＤ＋００００５００００  現在のポジションは５０，０００です。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 ６ＰＳ   現在ポジション設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ６ＰＳ  ｐｓ   

現在のポジションを  ｐｓ  に設定します。エンコーダモード時は、エンコーダカウントと出力基準ポジショ

ンが書き換わります。 

   ｐｓ  現在のポジション １０進数  ：－１億≦ｐｓ≦＋１億 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ６ＰＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

    ＠５０   モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１６ＰＳ＋５０００ 現在のポジションを＋５，０００に設定します。 

  ＞＆０１６ＰＳ 

 

■必要設定： なし 

 

 

 



１１． ９コマンド（ステータス） 

B-51 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

 ９ＣＤ   コントローラ・ステータス取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ９ＣＤ  ｂｔ   

  指定ポート（ID）のコントローラ・ステータスを取得します。指定ビットが省略された場合は、全ての 

ステータスを１６進数で一括して応答します。 

   ｂｔ   指定ビット  １０進数   ：０～７ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ９ＣＤ  ｓｔ   

   ｓｔ   ステータス 

   指定ビットあり １０進数   ：０，１ 

   指定ビット省略時 １６進数、２桁  ：Ｈ００～ＨＦＦ 
 

ｂ７ ｂ６ ｂ４ ｂ３ ｂ２ ｂ１ ｂ０

０：停止、１：移動中

０：正常、１：リミットエラー

０：正常、１：ＥＭＳエラー

０：正常、１：コマンドエラー

０：正常、１：初期化エラー

０：正常、１：STALLエラー

０：正常、１：通信エラー

ｓｔ
ｂ５

０：正常、１：移動範囲エラー

 
 

■エラーコード： なし 

 

■使用例： ＆0１９ＣＤ０  移動（パルス出力）中であるか否かを問い合わせます。 

  ＞＆0１９ＣＤ０  停止中です。 

 

  ＆0１９ＣＤ  コントローラ・ステータスを一括して取得します。 

  ＞＆0１９ＣＤＨ０１ 移動中で、エラーは発生していません。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： ＳＴＡＬＬエラー  コマンド“９ＣＳ”で、ＳＴＡＬＬエラーのビットはクリアされません。また、 

     コマンド “ＱＲＤ”で取得する脱調の状態も解除されません。 

脱調の状態から復帰するには、原点サーチを行うか、コマンド“ＱＲＳ”

もしくは“ＰＲＳ”で脱調状態を解除する必要があります。 

注意点  １にセットされたコントローラ・ステータスは、コマンド“９ＣＳ”を実行する

まではクリアされません。 

 

 

 

 



１１． ９コマンド（ステータス） 

B-52 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

 ９ＣＳ   コントローラ・ステータスのクリア  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ９ＣＳ 

  コントローラ・ステータスの動作中（ｂｉｔ０）とＳＴＡＬＬエラー（ｂｉｔ６）を除くビットを０にクリアします。 
 
 

７ ３ ２ １ ０

０：正常、１：リミットエラー

０：正常、１：ＥＭＳエラー

０：正常、１：コマンドエラー

０：正常、１：初期化エラー

０：正常、１：移動範囲エラー

０：正常、１：通信エラー

４５６

０：正常、１：ＳＴＡＬＬエラー

 
 
 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ９ＣＳ 

 

■エラーコード： なし 

 

■使用例： ＆0１９ＣＳ  コントローラ・ステータスをクリアします。 

  ＞＆0１９ＣＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： ＳＴＡＬＬエラー  コマンド“９ＣＳ”で、ＳＴＡＬＬエラーのビットはクリアされません。また、 

     コマンド “ＱＲＤ”で取得する脱調の状態も解除されません。 

脱調の状態から復帰するには、原点サーチを行うか、コマンド“ＱＲＳ”

もしくは“ＰＲＳ”で脱調状態を解除する必要があります。 

注意点   １にセットされたコントローラ・ステータスは、コマンド“９ＣＳ”を実行する 

まではクリアされません。 

 

 

 ９ＭＤ   移動終了要因取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ９ＭＤ 

  移動終了要因を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ９ＭＤ  ｍｃ   

   ｍｃ   移動終了要因 １６進数、２桁  ：Ｈ００～Ｈ１Ｆ （初期値： Ｈ００） 

７、６、５ ３ ２ １ ０

０：正常、１：ＳＴＡＬＬエラー

０：正常、１：ＣＣＷリミットエラー

０：正常、１：ＣＷリミットエラー

０：正常、１：ＥＭＳエラー

０：正常、１：停止コマンド

常に０

４

 



１１． ９コマンド（ステータス） 

B-53 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆0１９ＭＤ  移動終了要因を問い合わせます。 

  ＞＆0１９ＭＤＨ００ 移動は正常に終了しています。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 移動終了要因  移動終了要因は移動コマンドを実行する際にクリアされます。 

  注意点   移動終了要因は、移動中には０にクリアされたままですので、停止中

     でなければ意味を持ちません 

 

 

 

 

 ９ＶＤ   コントローラの情報取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ９ＶＤ  ｃｎ   

  コントローラのバージョン情報や、ユーザーコメントを取得します。 

   ｃｎ  ﾕｰｻﾞｰｺﾒﾝﾄ番号 １  ：ﾕｰｻﾞｰｺﾒﾝﾄ取得 

     省略時  ：バージョン情報取得 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ９ＶＤ  ｓｖ   

   ｓｖ  文字列   ｃｎ  省略時 ：バージョン情報 

     “ＲＣ－４６１ ＶｅｒＸＸＸＸ．ＸＸ ｂｙ ＲＯＲＺＥ（２０ＸＸ－ＸＸ－ＸＸ）” 

      ｃｎ  設定時 ：ユーザーコメント 

       初期データ  ＩＤのポート種別 

         “ＲＣ－４６１ ＰＬＧｘ” ：パルス制御ポート 

“ＲＣ－４６１ Ａ／Ｄｘ”：Ａ／Ｄｘ制御ポート 

 

■エラーコード： なし 

 

■使用例： ＆0１９ＶＤ  コントローラの制御ソフトウェアのバージョンを取得します。 

  ＞＆0１９ＶＤＲＣ－４６１ ＶｅｒＸＸＸＸ．ＸＸ ｂｙ ＲＯＲＺＥ（２０ＸＸ－ＸＸ－ＸＸ） 

 

  ＆0１９ＶＤ１  ユーザーコメント文字列を取得します。 

  ＞＆0１９ＶＤＲＣ－４６１ ＰＬＧ1 

 

■必要設定： なし 

 

 

 



１１． ９コマンド（ステータス） 

B-54 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

 ９ＶＳ   ユーザーコメント設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ９ＶＳ  ｃｎ  ，  ｓｖ   

  ユーザーコメントを設定します。設定したユーザーコメントは、コマンド“ＦＩＳ”でフラッシュメモリに書き

  込まれますので、電源を切断しても保持されます。 

   ｃｎ  ﾕｰｻﾞｰｺﾒﾝﾄ番号  ：１ 

   ｓｖ  ﾕｰｻﾞｰｺﾒﾝﾄ文字列 文字列 ：４０文字まで。（‘＞’、‘＆’を除く半角英数字） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ９ＶＳ 

 

■エラーコード： なし 

 

■使用例： ＆0１９ＶＳ1，Ｓｅｒ ｉａ ｌ  Ｎｏ.０００００１５２ ユーザーコメントを設定します。 

  ＞＆0１９ＶＳ 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 



１１． Ａコマンド（Ａ／Ｄ変換） 

B-55 

○

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○ × × 

○ × × 

 

 ＡＡＤ   サンプリング実行範囲の取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＡＤ 

  Ａ／Ｄ変換時の変換開始オフセットと終了オフセットのパルス数を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＡＤ  ｄｔ１  ， ｄｔ２    

   ｄｔ１   変換開始オフセットパルス数 １０進数、8 桁 ：0≦ｄｔ１≦1,000,000 

   ｄｔ２   変換終了オフセットパルス数 １０進数、8 桁 ：0≦ｄｔ２≦1,000,000 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０６ＡＡＤ  サンプリング実行範囲を取得します。 

  ＞＆０６ＡＡＤ０００００１００，０００００１００ 

     変換開始オフセットパルス数は１００、変換終了オフセットパルス数は 

１００です。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 変換開始オフセットパルス数 移動開始から何パルスでＡ／Ｄ変換開始するかを決めます。 

  変換終了オフセットパルス数 目的位置から何パルス手前でＡ／Ｄ変換終了するかを決めます。 

  Ａ／Ｄ変換  “ＡＳＳ”コマンドを参照してください。 

 

 

 

 

 ＡＡＳ   サンプリング実行範囲の設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＡＳ  ｄｔ１  ， ｄｔ２   

  Ａ／Ｄ変換時の変換開始オフセットと終了オフセットのパルス数を設定します。 

   ｄｔ１   変換開始オフセットパルス数 １０進数  ：0≦ｄｔ１≦1,000,000   （初期値 ０） 

   ｄｔ２   変換終了オフセットパルス数 １０進数  ：0≦ｄｔ２≦1,000,000   （初期値 ０） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＡＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

  ＠７１   Ａ／Ｄ変換実行中 

 

■使用例： ＆０６ＡＡＳ１００，１００ 変換開始オフセットパルス数には１００、変換終了オフセットパルス数に 

＞＆０６ＡＡＳ  は１００を設定します。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 変換開始オフセットパルス 移動開始からＡ／Ｄ変換開始までのパルス数。 

  変換終了オフセットパルス 目的位置から何パルス手前でＡ／Ｄ変換終了するかを決めます。 

 



１１． Ａコマンド（Ａ／Ｄ変換） 

B-56 

○

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○ × × 

○

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○ × × 

 

  制限   下記の条件を満たすよう、パラメータを設定してください。満たさない 

場合、Ａ／Ｄ変換移動時にコマンドエラーになります。 

       ｄｔ１  ＋  ｄｔ２  ＜ 移動パルス数 

  Ａ／Ｄ変換  “ＡＳＳ”コマンドを参照してください。 

 

 

 ＡＣＤ   Ａ／Ｄ変換動作下限値による中断フラグの取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＣＤ 

  Ａ／Ｄ変換がＡ／Ｄ変換動作下限値により中断されたかどうかを取得します。 

  このコマンドを１度実行するとＡ／Ｄ変換中断フラグをクリア（‘ ０ ’）します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＣＤ  ｅｒ    

   ｅｒ   Ａ／Ｄ変換中断フラグ １文字 

      ‘ ０ ’ ：Ａ／Ｄ変換は正常に終了した。 

      ‘ １ ’ ：Ａ／Ｄ変換が動作下限値により中断された。 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０６ＡＣＤ  Ａ／Ｄ変換動作下限値により中断されたか取得します。 

  ＞＆０６ＡＣＤ０  Ａ／Ｄ変換は正常に終了しました。 

 

■必要設定： “ＡＬＳ”コマンド 

 

■関連事項： 動作下限値  Ａ／Ｄ変換中のＡ／Ｄ変換値が、“ＡＬＳ”コマンドで設定した動作下限 

     値以下になると、ポート１のモータを即停止します。 

  Ａ／Ｄ変換  “ＡＳＳ”コマンドを参照してください。 

 

 

 

 ＡＤＤ   サンプリングデータの取得（１０進数）  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＤＤ  ｎｏ  ，  ｉｘ   

  Ａ／Ｄ変換したデータを、 ｎｏ  ポイント目から  ｉｘ  ポイントを１０進数で取得します。 

   ｎｏ  Ａ／Ｄ変換ポイント １０進数  ：０～２０，０００（ポイント） 

     省略時（ｉｘも省略） ：前回取得した次のポイント 

 ｉｘ   連続データ取得数 １０進数  ：１～９ 

    省略時  ：１ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＤＤ  ｄｔ ，  ｄｔ  ，  ｄｔ  ， . . . .     

   ｄｔ  Ａ／Ｄ変換データ １０進数、５桁 ：０～４，０９５ 

  指定した ｉｘ 個の ｄｔ  が返されます。 

 



１１． Ａコマンド（Ａ／Ｄ変換） 

B-57 

○

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○ × × 

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

  ＠７１   Ａ／Ｄ変換実行中 

  ＠７４   指定したポイントにデータが無い 

 

■使用例： ＆０６ＡＤＤ１００  １００ポイント目のデータを取得します。 

  ＞＆０６ＡＨＤ０３０１２ １００ポイント目のデータは ３０１２です。 

 

  ＆０６ＡＤＤ０，５  ０ポイント目から５ポイントのデータを取得します。 

  ＞＆０６ＡＤＤ０３０１２，０３０２３，０３０４５，０３０６７，０３０７８ 

５個の１０進データです。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： Ａ／Ｄ変換ポイント  “ＡＭＤ”コマンドで取得したポイント値以上のデータは取得できま

     せん。 

Ａ／Ｄ変換  “ＡＳＳ”コマンドを参照してください。 

 

 

 

 

 ＡＨＤ   サンプリングデータの取得（１６進数）  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＨＤ  ｎｏ  ，  ｉｘ   

  Ａ／Ｄ変換したデータを、  ｎｏ  ポイント目から  ｉｘ  ポイントを１６進数で取得します。 

   ｎｏ  Ａ／Ｄ変換ポイント １０進数  ：０～２０，０００（ポイント） 

     省略時（ｉｘも省略） ：前回取得した次のポイント 

 ｉｘ   連続データ取得数 １０進数  ：１～１０ 

    省略時  ：１ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＨＤ  ｄｔ ，  ｄｔ  ，  ｄｔ  ， . . . .     

   ｄｔ  サンプリングデータ １６進数、４桁 ：Ｈ００００～Ｈ０ＦＦＦ 

  指定した ｉｘ  ポイントのサンプリングデータが返されます。 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

  ＠７１   Ａ／Ｄ変換実行中 

  ＠７４   指定したポイントにデータが無い 

 

■使用例： ＆０６ＡＨＤ１００  １００ポイント目のデータを取得します。 

  ＞＆０６ＡＨＤＨ０Ｅ０１ １００ポイント目のデータはＥ０１h です。 

 

  ＆０６ＡＨＤ１，５ １ポイント目から５ポイントのデータを取得します。 

  ＞＆０６ＡＨＤＨ０B０１，０B０2 ,０B０3，０B０2，０B０1  

５個の１６進データです。 



１１． Ａコマンド（Ａ／Ｄ変換） 

B-58 

○

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○ × × 

×

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○ × × 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： Ａ／Ｄ変換ポイント  “ＡＭＤ”コマンドで取得した値以上のデータは取得できません。 

Ａ／Ｄ変換  “ＡＳＳ”コマンドを参照してください。 

 

 

 

 

 ＡＬＤ   Ａ／Ｄ変換動作下限値の取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＬＤ 

  Ａ／Ｄ変換動作下限値を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＬＤ  ｄｔ   

   ｄｔ  動作下限 １６進数、４桁 ：Ｈ００００～Ｈ０ＦＦＦ  

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０６ＡＬＤ  Ａ／Ｄ変換動作下限値を取得します。 

  ＞＆０６ＡＬＤＨ０４００ Ａ／Ｄ変換動作下限値は４００ｈです。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： Ａ／Ｄ変換動作下限値 サンプリング中のＡ／Ｄ変換値が、設定したＡ／Ｄ変換動作下限値 

     以下になると、Ａ／Ｄ変換を中断し、ポート１のモータを停止します。 

     Ａ／Ｄ変換動作下限値が ０のときは、Ａ／Ｄ変換を中断しません。 

  Ａ／Ｄ変換  “ＡＳＳ”コマンドを参照してください。 

 

 

 

 

 ＡＬＳ   Ａ／Ｄ変換動作下限値の設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＬＳ   ｄｔ   

  Ａ／Ｄ変換動作下限値を設定します。 

   ｄｔ  動作下限値 １６進数  ：Ｈ００～Ｈ０ＦＦＦ （初期値 ０） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＬＳ 

 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

    ＠７１   Ａ／Ｄ変換実行中 

 

■使用例： ＆０６ＡＬＳＨ４００ Ａ／Ｄ変換動作下限値を４００ｈに設定します。 

  ＞＆０６ＡＬＳ 

 

■必要設定： なし 



１１． Ａコマンド（Ａ／Ｄ変換） 

B-59 

○

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○ × × 

○

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○ × × 

 

■関連事項： Ａ／Ｄ変換動作下限値 Ａ／Ｄ変換中のＡ／Ｄ変換値が、設定したＡ／Ｄ変換動作下限値 

     以下になると、Ａ／Ｄ変換を中断し、ポート１のモータを停止します。 

     Ａ／Ｄ変換動作下限値が ０のときは、Ａ／Ｄ変換を中断しません。 

  Ａ／Ｄ変換  “ＡＳＳ”コマンドを参照してください。 

移動終了要因  動作下限値で停止した時の移動終了要因（コマンド“9MD”）は、 

     「停止コマンド」になります。 

 

 

 ＡＭＤ   サンプリングポイント数の取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＭＤ 

  サンプリングデータが何ポイントあるかを取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＭＤ  ｎｏ    

   ｎｏ  サンプリングポイント数 １０進数、５桁 ：０～２０，０００ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０６ＡＭＤ  サンプリングポイント数を取得します。 

  ＞＆０６ＡＭＤ００１００ サンプリングポイント数は１００ポイントです。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： Ａ／Ｄ変換  “ＡＳＳ”コマンドを参照してください。 

 

 

 ＡＰＤ   サンプリング間隔パルス数の取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＰＤ 

  ポート１のパルス出力に対して、何パルス出力毎にサンプリングを行うかを取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＰＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   サンプリング間隔パルス数 １０進数  ：１～２５５ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

 

 

■使用例： ＆０６ＡＰＤ  サンプリングを何パルス出力毎に行うのかを取得します。 

  ＞＆０６ＡＰＤ１００ １００パルス出力毎にサンプリングを行います。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： サンプリング間隔パルス数 下記の条件を満たすように、スピードパラメータを設定してください。 

       出力パルススピード[ｐｐｓ]   

         ≦ ８，５００ 

       サンプリング間隔パルス数 

  Ａ／Ｄ変換  “ＡＳＳ”コマンドを参照してください。 



１１． Ａコマンド（Ａ／Ｄ変換） 

B-60 

○

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○ × × 

×

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○ × × 

 

 ＡＰＳ   サンプリング間隔パルス数の設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＰＳ  ｄｔ   

  ポート１のパルス出力に対して、何パルス出力毎にサンプリングを行うかを設定します。 

   ｄｔ   サンプリング間隔パルス数 １０進数  ：１～２５５  （初期値 ５） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＰＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

  ＠７１   Ａ／Ｄ変換実行中 

 

■使用例： ＆０６ＡＰＳ１００  １００パルス出力毎にサンプリングを行うよう設定します。 

  ＞＆０６ＡＰＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： サンプリング間隔パルス数 下記の条件を満たすように、スピードパラメータを設定してください。 

       出力パルススピード[ｐｐｓ]   

         ≦ ８，５００ 

       サンプリング間隔パルス数 

 

  Ａ／Ｄ変換  “ＡＳＳ”コマンドを参照してください。 

 

 

 

 

 ＡＳＤ   サンプリング実行フラグの取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＳＤ 

  次のパルス出力（ポート 1）でサンプリングを行うかどうかの設定を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＳＤ  ｍｄ   

   ｍｄ   サンプリング実行フラグ １文字 

      ‘ ０ ’ ：サンプリングを行わない 

      ‘ １ ’ ：アナログ入力ポート１でサンプリングを行う 

‘ ２ ’ ：アナログ入力ポート２でサンプリングを行う 

       

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０６ＡＳＤ  サンプリング実行フラグを取得します。 

  ＞＆０６ＡＳＤ１  アナログ入力ポート１でサンプリングを行う設定になっています。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： Ａ／Ｄ変換  “ＡＳＳ”コマンドを参照してください。 

 

 



１１． Ａコマンド（Ａ／Ｄ変換） 

B-61 

×○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

× × 

○

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○ ○ ○ 

 

 ＡＳＳ   サンプリング実行フラグの設定（１動作のみ有効）  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＳＳ  ｍｄ   

次のパルス出力（ポート 1）でサンプリングを行うかどうかを設定します。この設定はモータ（ポート１）の

停止と同時に解除（ ０ ）されます。 

   ｍｄ   サンプリング実行フラグ １文字 

      ‘ ０ ’ ：サンプリングを行わない （初期設定値） 

      ‘ １ ’  ：アナログ入力ポート１でサンプリングを行う 

      ‘ ２ ’  ：アナログ入力ポート２でサンプリングを行う 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＳＳ 

 

■エラーコード： ＠５０   ポート１のモータ動作中 

  ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

  ＠７１   Ａ／Ｄ変換実行中 

 

■使用例： ＆０６ＡＳＳ１  アナログ入力ポート１でサンプリングを行う設定にします。 

  ＞＆０６ＡＳＳ 

 

■必要設定： “ＡＰＳ”コマンド  サンプリング間隔パルス数の設定 

  “ＡＡＳ”コマンド  サンプリング実行範囲の設定 

  “ＡＬＳ”コマンド  Ａ／Ｄ変換動作下限値の設定 

 

■関連事項： Ａ／Ｄ変換  “ＡＳＳ１”を実行後に１軸（ポート 1）の移動コマンド（“1＋Ｍ”等）を実行 

     すると、“ＡＰＳ”のパルス数毎にＡ／Ｄ変換し、変換値をメモリに格納

     します。変換値は最大 2 万ポイントまで格納され、“ＡＨＤ”及び 

     “ＡＤＤ”コマンドで格納された変換値を取得します。 

   

  Ａ／Ｄ変換の制約  “ＡＳＳ”コマンドでサンプリング実行中に、再び“ＡＳＳ”コマンドを 

     実行する事はできません。また、モータ（ポート 1）の動作中に“ＡＳＳ” 
     コマンドを実行する事は出来ません。 

 

 

 

 ＡＸＤ   現在のＡ／Ｄ変換値の取得（１６進数）  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡＸＤ  ｎｏ   

  指定したアナログ入力ポート ｎｏ  のサンプリングを１回実行し、値を取得します。 

   ｎｏ  アナログ入力ポート   文字列 

  ‘１’   ：１（ｃｈ） 

       ‘２’   ：２（ｃｈ） 

  省略時  ：１（ｃｈ） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡＸＤ  ｄｔ    

  ｄｔ  Ａ／Ｄ変換データ １６進数、４桁 ：Ｈ００００～Ｈ０ＦＦＦ



１１． Ａコマンド（Ａ／Ｄ変換） 
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○

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○ ○ ○ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

  ＠７１   Ａ／Ｄ変換実行中 

  ＠７５   Ａ／Ｄポートが異常 

 

■使用例： ＆０６ＡXＤ  現在のＡ／Ｄ変換値を取得します。 

  ＞＆０６ＡXＤＨ００Ｅ０ Ａ／Ｄ変換値は０Ｅ０ｈです。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： Ａ／Ｄ変換の制約  “ＡＳＳ”コマンドでサンプリング実行中は、“ＡＸＤ”コマンドを実行

     できません。 

 

 

 

 

 ＡＺＤ   現在のＡ／Ｄ変換値(１６回平均)の取得（１６進数）  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＡZＤ  ｎｏ   

  指定したアナログ入力ポート ｎｏ  のサンプリングを１６回実行し、平均した値を取得します。 

   ｎｏ  アナログ入力ポート   文字列 

  ‘１’   ：アナログ入力ポート１ 

       ‘２’   ：アナログ入力ポート２ 

  省略時  ：アナログ入力ポート１ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＡZＤ  ｄｔ    

   ｄｔ  Ａ／Ｄ変換データ １６進数、４桁 ：Ｈ００００～Ｈ０ＦＦＦ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   Ａ／ＤポートのＩＤではない 

  ＠７１   Ａ／Ｄ変換実行中 

  ＠７５   Ａ／Ｄポートが異常 

 

■使用例： ＆０６ＡZＤ  アナログ入力ポート１の現在のＡ／Ｄ変換値（１６回平均）を取得 

します。 

  ＞＆０６ＡZＤＨ００Ｅ０ Ａ／Ｄ変換値は０Ｅ０ｈです。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： Ａ／Ｄ変換の制約  “ＡＳＳ”コマンドでサンプリング実行中は、“ＡZＤ”コマンドを実行

     できません。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○× × ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

 ＣＢＳ   汎用出力の１ショット反転出力の設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＢＳ  ｂｔ  ， ｔｍ   

  指定した汎用出力ビットの現在の状態を指定時間の間だけ反転出力します。 

   ｂｔ   ビット指定  １０進数  ：０，１ 

   ｔｍ  出力時間  １０進数  ：１≦ｔｍ＜１億［ｍｓ］ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＢＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＢＳ１，１０００ 汎用出力ポートのビット１の状態を１秒間、１ショット反転します。 

  ＞＆０１ＣＢＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 出力の制限  すでに反転出力中のビットを“ＣＢＳ”で指定することはできません。 

反転出力中のビットをコマンド“ＣＯＳ”で状態設定すると、１ショット反

転出力は、解除されます。 

 

 

 

 

 ＣＣＤ   ＣＬＲ信号１ショットパルス時間取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＣＤ 

  動作モード２（サーボモード）の時に出力されるＣＬＲ信号(出力Ｄ０)の１ショットパルス時間を取得 

します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＣＤ  ｃｔ   

   ｃｔ   出力時間  １０進数、５桁 ：０≦ｃｔ≦６００００［ｍｓ］ （初期値： １） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＣＤ  動作モード２（サーボモード）の時に出力されるＣＬＲ信号の１ショット 

     パルス時間を取得します。 

  ＞＆０１ＣＣＤ０００５０ １ショットパルス時間は５０[ｍｓ]です。 
 

■必要設定： なし 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○× × ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

 ＣＣＳ   ＣＬＲ信号１ショットパルス時間設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＣＳ  ｃｔ   

  動作モード２（サーボモード）の時に出力されるＣＬＲ信号の１ショットパルス時間を  ｃｔ  に設定します。 

   ｃｔ   出力時間  １０進数  ：０≦ｃｔ≦６００００［ｍｓ］ （初期値： １） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＣＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＣＳ５０  動作モード２（サーボモード）の時に出力されるＣＬＲ信号の１ショットパ 

＞＆０１ＣＣＳ  ルス時間を５０［ｍｓ］に設定します。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 ＣＥＤ   エラー出力機能取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＥＤ  ｅｒ   

 ｅｒ  で指定したエラーが発生したときに出力される、汎用出力ビットと出力データを取得します。 

   ｅｒ  エラー要因 １文字  ：‘Ｅ’ → ＥＭＳエラー 

        ‘Ｌ’ → ＣＷ、ＣＣＷリミットエラー 

        ‘Ｓ’ → ＳＴＡＬＬエラー 

        ‘Ａ’ → 上記の全てのエラーが対象 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＥＤ  ｂｔ  ， ｄｔ   

   ｂｔ   ビット指定  １０進数  ：００，０１ 

   ｄｔ   出力データ １０進数  ：０，１ 

     ｂｔ  ， ｄｔ   省略  ：エラー出力機能は無効です。（初期設定値） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＥＤＥ  ＥＭＳエラー発生時の、エラー出力機能の設定を取得します。 

  ＞＆０１ＣＥＤ０１，１ 汎用出力ビット１が１に設定されています。 

 

  ＆０１ＣＥＤＡ  いずれかのエラー発生時の、エラー出力機能の設定を取得します。 

  ＞＆０１ＣＥＤ  エラー出力は設定されていません。 

 

■必要設定： なし 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

 ＣＥＳ   エラー出力機能設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＥＳ  ｅｒ  ， ｂｔ  ， ｄｔ  （ｂｔ，ｄｔを、どちらか一方だけ設定することはできません。） 

 ｅｒ   で指定したエラーが発生したとき、汎用出力ビット ｂｔ  の状態を  ｄｔ   に設定します。 

   ｅｒ   エラー要因 １文字  ：‘Ｅ’ → ＥＭＳエラー 

        ‘Ｌ’ → ＣＷ、ＣＣＷリミットエラー 

        ‘Ｓ’ → ＳＴＡＬＬエラー 

        ‘Ａ’ → 上記の全てのエラーが対象 

   ｂｔ   出力ビット  １０進数  ：０，１ 

   ｄｔ   出力データ １０進数  ：０，１ 

     ｂｔ  ， ｄｔ  共省略  ：エラー出力機能を無効にします。（初期設定値） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＥＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠６７   設定済みの出力ビットに対して重複設定した。 

 

■使用例： ＆０１ＣＥＳＥ，１，１ ＥＭＳエラー発生時に、汎用出力ビット１を１にする設定をします。 

＞＆０１ＣＥＳ 

 

  ＆０１ＣＥＳＡ  いずれかのエラー発生時の、エラー出力機能を無効に設定します。 

  ＞＆０１ＣＥＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： エラー出力機能  指定したエラーが発生したときに、汎用出力ポートの状態を変更し 

ます。指定したエラーが発生しエラー出力状態の場合、“ＣＲＳ” 

コマンドで、エラー出力解除をするまで、モータは動作できません。 

出力ビット   動作モード２（サーボモード）の場合は、０（Ｄ０／ＣＬＲ）を設定すること

    はできません。 

    各々のエラー要因（ＥＭＳ、ＬＩＭＩＴ，ＳＴＡＬＬ、ＡＬＬ）に対して、同一

    の出力ビットを設定することはできません。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

 ＣＦＤ   割込み発生時機能取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＦＤ  ｂｎ  ，  ｃｄ   

  汎用入力ビット  ｂｎ  の割込みが発生した時の ｃｄ  で指定された機能の設定を取得します。 

   ｂｎ  ビット指定  １０進数  ：０，１ 

   ｃｄ   機能指定  １文字  ：‘Ｐ’ → ポジションを指定 

        ‘Ｅ’ → エンコーダ値を記憶 

        ‘Ｃ’ → パルス数換算のエンコーダ値を記憶 

        ‘Ｏ’ → 汎用出力ポートに１ショットパルス出力 

 

■応答：  機能指定が、‘Ｐ’、‘Ｅ’、‘Ｃ’の場合 

  ＞＆３ＦＣＦＤ ｐｎ   

   ｐｎ   ポジションナンバー １０進数、４桁 ：０～２０４７ 

     省略時  ：ポジションの記憶を行わない 

機能指定が‘Ｏ’の場合 

  ＞＆３ＦＣＦＤ ｂｔ ，  ｄｔ ，  ｔｍ   

 ｂｔ  ビット指定  １０進数  ：０，１ 

   ｄｔ  データ  １０進数  ：０，１ 

 ｔｍ  出力時間  １０進数、５桁 ：１≦ｔｍ≦３０，０００［ｍｓ］ 

 ｂｔ ，  ｄｔ ，  ｔｍ  が省略されている場合は、割込みが発生しても汎用出力ポート操作は行いません。 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＦＤ１，Ｐ  汎用入力ビット１の状態変化が発生した時点でポジションを記憶する 

ポジションナンバーを取得します。 

  ＞＆０１ＣＦＤ００２５ ２５が設定されています。 

 

＆０１ＣＦＤ０，Ｐ  汎用入力ビット０の状態変化が発生した時点でポジションを記憶する 

    ポジションナンバーを取得します。 

  ＞＆０１ＣＦＤ  ポジションの記憶を行わない設定になっています。 

 

＆０１ＣＦＤ０，Ｏ 汎用入力ビット０の状態変化が発生した時点での１ショットパルス出力

機能の設定状態を取得します。 

  ＞＆０１ＣＦＤ１，１，０００１０ 

  汎用出力ビット１を、１０［ｍｓ］の間ＯＮします。 

 

■必要設定： “ＣＰＳ”コマンド  割込み入力の有効／無効の設定。 

 

■関連事項： 割込み入力ポート  汎用入力ビット０，１は割込み入力可能です 

  割込み発生時の機能 複数の機能を有効にすることも可能です。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

 ＣＦＳ   割込み発生時機能設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＦＳ  ｂｎ  ，  ｃｄ ：  ｐｎ   

  汎用入力ビット  ｂｎ  の割込みが発生した時の位置情報を、Ｐ[ ｐｎ  ]に記憶します。 

   ｐｎ  を省略した場合は、割込みが発生しても位置情報の記憶は行いません。 

   ｂｎ  ビット指定  １０進数  ：０，１ 

   ｃｄ   機能指定  １文字  ：‘Ｐ’ → ポジションを指定 

        ‘Ｅ’ → エンコーダ値を指定 

        ‘Ｃ’ → パルス数換算のエンコーダ値を指定 

   ｐｎ   ポジションナンバー １０進数  ：０～２０４７ 

     省略時  ：ポジションの記憶を行わない 

 

  ＆  ＩＤ  ＣＦＳ  ｂｎ ，Ｏ：  ｂｔ  ，  ｄｔ  ，  ｔｍ   

  汎用入力ビット  ｂｎ  の割込みが発生した時に、汎用出力ポート ｂｔ  の状態を、 ｔｍ  ［ｍｓ］の間 

 ｄｔ  にします。 

   ｂｔ  ，  ｄｔ  ，  ｔｍ を省略した場合は、割込みが発生しても汎用出力ポートの操作は行いません。 

   ｂｔ   ビット指定  １０進数  ：０，１ 

   ｄｔ   データ  １０進数  ：０，１ 

 ｔｍ   出力時間  １０進数  ：１≦ｔｍ≦３０，０００［ｍｓ］ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＦＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＦＳ０，Ｐ：２５  汎用入力ビット０の状態変化が発生した時点で、ポジション 

＞＆０１ＣＦＳ   を記憶するポジションナンバーを２５に設定します。 

 

＆０１ＣＦＳ１，Ｏ：１，１，１０ 汎用入力ビット０の状態変化が発生した時点で、汎用出力 

ビット１を１０［ｍｓ］の間ＯＮします。 

 

■必要設定： “ＣＰＳ”コマンド  割込み入力の有効／無効の設定。 

 

■関連事項： 割込み入力ポート  汎用入力ビット０，１は割込み入力可能です 

  割込み発生時の機能 複数の機能を有効にすることも可能です。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

 ＣＩＤ   汎用入力状態取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  Ｃ ＩＤ  ｂｔ   

  汎用入力ポートの状態を取得します。ビット指定をしない場合は、全ビットを一括して取得します。 

   ｂｔ  ビット指定  １０進数  ：０，１ 

     省略時  ：全ビットのデータを１６進数で取得 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  Ｃ ＩＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   データ 

   ビット指定時 １０進数  ：０，１ 

   ビット指定省略時 １６進数、1 桁 ：Ｈ０～Ｈ３ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＩＤ０  汎用入力ポートのビット 0 の状態を取得します。 

  ＞＆０１ＣＩＤ１  汎用入力ポートのビット 0 の状態は１です。 

 

  ＆０１ＣＩＤ  汎用入力ポートの状態を取得します。 

  ＞＆０１ＣＩＤＨ３ 汎用入力ポートの状態はＨ３です。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 ＣＬＤ   センサ状態取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＬＤ  ｂｔ   

  各種センサの状態を取得します。ビット指定をしない場合は、全ビットを一括して取得します。 

   ｂｔ   ビット指定  １０進数  ：０～５ 

     省略時  ：全ビットのデータを一括して取得 

ｂ７ ｂ６ ｂ５ ｂ３ ｂ２ ｂ１ ｂ０

ＳＴＡＬＬセンサ入力状態

ＣＷセンサ入力状態

ＣＣＷセンサ入力状態

ＯＲＧセンサ入力状態

ＥＭＳセンサ入力状態

ＩＮＰ入力状態

ｂｔ

ｂ４

未使用

未使用
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○× × ○ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＬＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   データ 

   ビット指定時 １０進数  ：０，１ 

   ビット指定省略時 １６進数、２桁 ：Ｈ００～Ｈ３Ｆ 

   データの値は、コマンド“ＤＬＳ”（センサ理論設定）の値及びジェネレータボードの設定 

スイッチの状態に影響されます。 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＬＤ５  ＥＭＳセンサの状態を取得します。 

  ＞＆０１ＣＬＤ０  ＥＭＳセンサの状態は０です。 

 

  ＆０１ＣＬＤ  全てのセンサ入力状態を一括して取得します。 

  ＞＆０１ＣＬＤＨ０Ａ ＣＣＷ，ＯＲＧセンサの状態が１、それ以外は０です。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 ＣＬＳ   ＣＬＲ信号状態設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＬＳ  ｄｔ   

  動作モード２のとき、ＣＬＲ信号(出力Ｄ０)の状態を設定します。 

   ｄｔ   状態  １０進数  ：０，１ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＬＳ 

 

■エラーコード： ＠６９   動作モードが違う 

  ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＬＳ０  ＣＬＲ信号の状態を０（ＯＦＦ）に設定します。 

  ＞＆０１ＣＬＳ 

 

■必要設定： なし 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

 ＣＯＤ   汎用出力状態取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＯＤ  ｂｔ   

  汎用出力ポートの状態を取得します。ビット指定をしない場合は、全ビットを一括して取得します。 

   ｂｔ   ビット指定  １０進数  ：０，１ 

     省略時  ：全ビットのデータを一括して取得 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＯＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   データ 

   ビット指定時 １０進数  ：０，１  （初期値： ０） 

   ビット指定省略時 １６進数、１桁 ：Ｈ０～Ｈ３ （初期値： Ｈ０） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＯＤ１  汎用出力ポートのビット１の状態を取得します。 

  ＞＆０１ＣＯＤ１  汎用出力ポートの状態は１です。 

 

  ＆０１ＣＯＤ  汎用出力ポートの状態を一括して取得します。 

  ＞＆０１ＣＯＤＨ０ 汎用出力ポートの状態はＨ０です。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 ＣＯＳ   汎用出力状態設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＯＳ  ｂｔ  ， ｄｔ   

  汎用出力ポートの状態を設定します。ビット指定をしない場合は、全ビットを一括して設定します。 

   ｂｔ   ビット指定  １０進数  ：０，１ 

     省略時  ：全ビットのデータを一括して設定 

   ｄｔ   データ ビット指定時 １０進数 ：０，１  （初期値： ０） 

    ビット指定省略時 １６進数 ：Ｈ０～Ｈ３ （初期値： Ｈ０） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＯＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＯＳ１，１  汎用出力ポートのビット１の状態を１に設定します。 

  ＞＆０１ＣＯＳ 

 

  ＆０１ＣＯＳＨ０  汎用出力ポートの状態をＨ０に設定します。 

  ＞＆０１ＣＯＳ 

 

■必要設定： なし 
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 ＣＰＤ   割込みモード取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＰＤ  ｂｔ   

  汎用入力ビット  ｂｔ  の割込み処理の有効／無効を取得します。 

   ｂｔ   ビット指定  １０進数  ：０，１ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＰＤ  ｍｄ   

   ｍｄ   割込みモード １０進数  ：０ → 割込みが無効 （初期値） 

        １ → 割込みが有効 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＰＤ１  汎用入力ビット０の割込みが有効／無効を取得します。 

＞＆０１ＣＰＤ１  割込みが有効です。 

 

■必要設定： “ＣＦＳ”コマンド  割込み機能の設定 

 “ＣＳＳ”コマンド  割込み有効区間の設定 

 

■関連事項： 割込み入力ポート  汎用入力ビット０，１は割込み入力可能です 

  割込みモード  割込みモードは、この後で実行する移動コマンド（１、２コマンド）に 

対してのみ有効です。１度割り込みがかかると割込みが無効に 

設定されます。 

  割込み機能  汎用入力の割込み発生時にどんな処理を行うか、“ＣＦＳ”で機能を 

     設定します。 

  割込み入力論理  割込み入力論理（ＯＦＦ→ＯＮで割り込むかＯＮ→ＯＦＦで割り込むか） 

は、ジェネレータ・ボードの設定スイッチにより、変更できます。 

 

 

 

 ＣＰＳ   割込みモード設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＰＳ  ｂｔ  ， ｍｄ   

  汎用入力ビット  ｂｔ  の割込み処理の有効／無効を設定します。 

   ｂｔ   ビット指定  １０進数  ：０，１ 

   ｍｄ   割込みモード １０進数  ：０ → 割込みを無効にする （初期値） 

        １ → 割込みを有効にする 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＰＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＰＳ１，１  汎用入力ビット０の割込みを有効にします。 

＞＆０１ＣＰＳ 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ ○ 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ ○ 
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■必要設定： “ＣＦＳ”コマンド  割込み機能の設定 

 “ＣＳＳ”コマンド  割込み有効区間の設定 

 

■関連事項： 割込み入力ポート  汎用入力ビット０，１は割込み入力可能です 

  割込みモード  割込みモードは、この後で実行する移動コマンド（１、２コマンド）に 

対してのみ有効です。1 度割り込みがかかると、割り込みが無効に 

設定されます。 

  割込み機能  汎用入力の割込み発生時にどんな処理を行うか、“ＣＦＳ”で機能を 

     設定します。 

  割込み入力論理  割込み入力論理（ＯＦＦ→ＯＮで割り込むかＯＮ→ＯＦＦで割り込むか） 

は、ジェネレータ・ボードの設定スイッチにより、変更できます。 

 

 

 

 

 ＣＲＤ   エラー出力状態取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＲＤ  ｅｒ   

エラー出力状態を取得します。エラー要因を省略した場合は、全ての要因に対するエラー出力状態

が１６進数で応答されます。 

   ｅｒ   エラー要因 １文字  ：‘Ｅ’ → ＥＭＳエラー 

        ‘Ｌ’ → ＣＷ、ＣＣＷリミットエラー 

        ‘Ｓ’ → ＳＴＡＬＬエラー 

        ‘Ａ’ → 上記の全てのエラーが対象 

     省略時  ：全てのエラー要因の状態を一括して取得 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＲＤ  ｓｔ   

   ｓｔ   エラー出力状態 

   エラー要因指定時 １０進数  ：０ → エラーは発生していない 

        １ → エラーが発生している 

   エラー要因省略時 １６進数  ：Ｈ０～ＨＦ 

ｂ３ ｂ２ ｂ１ ｂ０

全エラー

ＥＭＳエラー

リミットエラー

ＳＴＡＬＬエラー

ｓｔ

 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＲＤＥ  ＥＭＳエラー要因のエラー出力状態を取得します。 

  ＞＆０１ＣＲＤ１  ＥＭＳエラー要因のエラー出力が発生しています。 

 

  ＆０１ＣＲＤ  全てのエラー要因を一括して取得します。 

  ＞＆０１ＣＲＤＨ４  リミットエラー要因のエラー出力が発生しています。 

 

■必要設定： なし 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ ○ 
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■関連事項： エラー出力機能  指定したエラーが発生したときに、汎用出力ポートの状態を変更し 

ます。指定したエラーが発生しエラー出力状態の場合、“ＣＲＳ” 

コマンドで、エラー出力解除をするまで、モータは動作できません。 

出力ポート  動作モード２（サーボモード）の場合は、０（Ｄ０／ＣＬＲ）を設定すること

    はできません。 

    各々のエラー要因（ＥＭＳ、ＬＩＭＩＴ，ＳＴＡＬＬ、ＡＬＬ）に対して、同一

    の出力ポートを設定することはできません。 

 

 

 

 

 ＣＲＳ   エラー出力状態解除  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＲＳ 

  エラー出力状態を解除し、出力されている汎用出力をエラー状態とは逆の状態に設定します。 

  エラー要因ごとの解除はできません。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＲＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＲＳ  エラー出力状態を解除します。 

  ＞＆０１ＣＲＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： エラー出力機能  指定したエラーが発生したときに、汎用出力ポートの状態を変更し 

ます。指定したエラーが発生しエラー出力状態の場合、“ＣＲＳ” 

コマンドで、エラー出力解除をするまで、モータは動作できません。 

出力ポート  動作モード２（サーボモード）の場合は、０（Ｄ０／ＣＬＲ）を設定すること

    はできません。 

    各々のエラー要因（ＥＭＳ、ＬＩＭＩＴ，ＳＴＡＬＬ、ＡＬＬ）に対して、同一

    の出力ポートを設定することはできません。 

 

 

 

 

 ＣＳＤ   割込み有効区間取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＳＤ  ｂｔ   

   ｂｔ  で指定された汎用割込み入力ポートの割込みが有効となる区間を取得します。 

   ｂｔ   割込み入力ポート １０進数  ：０，１ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＳＤ  ｐｓ  ， ｐｅ   

   ｐｓ   割込み有効開始 １０進数、１０桁（符号含む） ：－１億≦ｐｓ≦＋１億 

   ｐｅ   割込み有効終了 １０進数、１０桁（符号含む） ：－１億≦ｐｅ≦＋１億 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ ○ 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ ○ 
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■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＣＳＤ０  汎用割込み入力Ｄ０の割込みが有効となる区間を取得します。 

＞＆０１ＣＳＤ－０００００００５０，＋０００００００５０ 

有効区間は、－５０～５０です。 

 

  ＆０１ＣＳＤ０  汎用割込み入力Ｄ０の割込みが有効となる区間を取得します。 

  ＞＆０１ＣＳＤ－１００００００００，＋１００００００００ 

割込みは全区間で有効です。 

 

■必要設定： “ＣＰＳ”コマンド  割込み入力の有効／無効の設定 

 

■関連事項： 割込み有効区間  指定した有効区間以外で割込み入力の状態が変化した場合、割込み 

     は発生しません。 

注意点 コマンド“ＣＰＳ”により設定される動作は１度限りのものですが、このコ

マンドの設定は、再設定を行うまで有効です。 

 

 

 

 ＣＳＳ   割込み有効区間設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＣＳＳ  ｂｔ  ， ｐｓ  ， ｐｅ   

   ｂｔ  で指定された汎用割込み入力ポートの割込みを、 ｐｓ  ～ ｐｅ  の区間でのみ有効とします。 

   ｂｔ   割込み入力ポート １０進数  ：０，１ 

   ｐｓ   割込み有効開始 １０進数  ：－１億≦ｐｓ≦＋１億 

   ｐｅ   割込み有効終了 １０進数  ：－１億≦ｐｅ≦＋１億 

      ｐｓ  ， ｐｅ  省略 ：割込みは全区間で有効です。（初期値） 

      ｐｓ  ≧ ｐｅ  ：コマンドエラー（＠４Ａ）となります。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＣＳＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠５０   モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＣＳＳ０，－５０，５０ 汎用入力ビット０の割込みを、ポジションが－５０～５０の区間のみ 

＞＆０１ＣＳＳ  有効にします。 

 

  ＆０１ＣＳＳ０  汎用入力ビット０の割込みを、あらゆるポジションで有効にします。 

  ＞＆０１ＣＳＳ 

 

■必要設定： “ＣＰＳ”コマンド  割込み入力の有効／無効の設定 

 

■関連事項： 割込み有効区間  指定した有効区間以外で割込み入力の状態が変化した場合、割込み 

     は発生しません。 

注意点 コマンド“ＣＰＳ”により設定される動作は１度限りのものですが、このコ

マンドの設定は、再設定を行うまで有効です。

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ ○ 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

 ＤＬＤ   センサ入力論理取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＤＬＤ  ｂｔ   

  特定のセンサの入力論理（Ａ接点，Ｂ接点）の設定を取得します。ビット指定を省略した場合は、 

全ビットの設定を一括して取得します。 

   ｂｔ   ビット指定  １０進数  ：０～３ 

     省略時  ：全ビットのデータを一括して取得 

ＳＴＡＬＬセンサ

ＩＮＰ信号

ＥＭＳセンサ

ＯＲＧセンサ

未使用

ｄｔ

ｂ７ ｂ６ ｂ５ ｂ４ ｂ３ ｂ２ ｂ１ ｂ０

０：Ａ接点、１：Ｂ接点

０：Ａ接点、１：Ｂ接点

０：Ａ接点、１：Ｂ接点

０：Ａ接点、１：Ｂ接点

 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＤＬＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   データ 

ビット指定時 １０進数  ：０，１  （初期値： ０） 

ビット指定省略時 １６進数、２桁 ：Ｈ００～Ｈ０Ｆ （初期値： Ｈ００） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＤＬＤ  特定のセンサの入力論理を一括して取得します。 

  ＞＆０１ＤＬＤＨ０２ ＯＲＧ がＢ接点、ＳＴＡＬＬ、ＩＮＰ、ＥＭＳ信号がＡ接点です。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： リミット・センサ入力論理 リミット・センサの入力論理については、ジェネレータ・ボードの設定 

     スイッチによって設定します。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

 ＤＬＳ   センサ入力論理設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＤＬＳ  ｂｔ  ， ｄｔ   

特定のセンサの入力論理（Ａ接点，Ｂ接点）を設定します。この設定によりセンサのＯＮ－ＯＦＦを認識

する値が反転します。ビット指定を省略した場合は、全ビットのデータを一括して設定します。 

   ｂｔ   ビット指定  １０進数  ：０～３ 

     省略時  ：全ビットのデータを一括して設定 

   ｄｔ   データ 

ビット指定時 １０進数  ：０，１  （初期値： ０） 

ビット指定省略時 １６進数  ：Ｈ００～Ｈ０Ｆ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＤＬＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＤＬＳ０，１  ＳＴＡＬＬセンサの入力論理をＢ接点に設定します。 

  ＞＆０１ＤＬＳ 

 

  ＆０１ＤＬＳＨ０１  ＳＴＡＬＬセンサをＢ接点に、その他をＡ接点に設定します。 

＞＆０１ＤＬＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： リミット・センサ入力論理 リミット・センサの入力論理については、ジェネレータ・ボードの設定 

スイッチによって設定します。 

 

 

 

 

ＳＴＡＬＬセンサ

ＩＮＰ信号

ＥＭＳセンサ

ＯＲＧセンサ

未使用

ｄｔ

ｂ７ ｂ６ ｂ５ ｂ４ ｂ３ ｂ２ ｂ１ ｂ０

０：Ａ接点、１：Ｂ接点

０：Ａ接点、１：Ｂ接点

０：Ａ接点、１：Ｂ接点

０：Ａ接点、１：Ｂ接点
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

 ＥＡＤ   動作モード取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＥＡＤ 

  動作モードを取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＥＡＤ  ｍｄ   

   ｍｄ   動作モード １文字 

     ‘０’  ：ステッピングモード （初期値） 

     ‘１’  ：エンコーダモード 

     ‘２’  ：サーボモード 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＥＡＤ  動作モードを取得します。 

  ＞＆０１ＥＡＤ０  動作モードはステッピングモードです。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 ＥＡＳ   動作モード設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＥＡＳ  ｍｄ   

   ｍｄ   動作モード １文字 

     ‘０’  ：ステッピングモード （初期値） 

     ‘１’  ：エンコーダモード 

     ‘２’  ：サーボモード 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＥＡＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠５０   モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＥＡＳ０  動作モードをステッピングモードに設定します。 

  ＞＆０１ＥＡＳ 

 

■必要設定： なし 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 ＥＤＤ   パルス出力方式取得  
 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＥＤＤ 

  現在のパルス出力方式を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＥＤＤ  ｍｄ   

   ｍｄ   パルス出力方式 １文字 

     ‘０’  ：１Ｐモード（Ｐｕｌｓｅ／Ｄｉｒ） 

     ‘１’  ：２Ｐモード（ＣＷ／ＣＣＷ） （初期値） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＥＤＤ  現在のパルス出力方式を取得します。 

  ＞＆０１ＥＤＤ１  現在のパルス出力方式は２Ｐモードです。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 ＥＤＳ   パルス出力方式設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＥＤＳ  ｍｄ   

   ｍｄ   パルス出力方式 １文字 

     ‘０’  ：１Ｐモード（ Ｐｕｌｓｅ／Ｄｉｒ ） 

     ‘１’  ：２Ｐモード（ ＣＷ／ＣＣＷ ）   （初期値） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＥＤＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠５０   モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＥＤＳ１  現在のパルス出力方式を２Ｐモードに設定します。 

  ＞＆０１ＥＤＳ 

 

■必要設定： なし 
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 ＥＭＤ   イベントマスク取得  

 

■書式：  ＆ ＩＤ  ＥＭＤ 

  イベントメッセージが発生する際のイベントマスクの状態を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＥＭＤＣ： ｃｍ  ，Ｍ： ｍｍ  ，Ｓ： ｓｍ  ，Ｉ： ｉｍ   

 ｃｍ   コントローラ・ステータス １６進数、２桁   ：Ｈ００～ＨＦE、省略可（下位１ビットは変更不可能） 

   ｍｍ   移動終了要因 １６進数、２桁   ：Ｈ００～Ｈ１Ｆ、省略可（下位５ビットのみ変更可能） 

   ｓｍ   センサ入力 １６進数、２桁   ：Ｈ００～Ｈ３Ｆ、省略可（下位６ビットのみ変更可能） 

   ｉｍ   汎用入力  １６進数、４桁   ：Ｈ００００～Ｈ０００３、省略可 

             （下位２ビットのみ変更可能） 

 

各々、イベントマスクのビットが１に設定されるとき、該当するビットの状態変化が発生すると、イベントメ

ッセージが発生します。 

 

コントローラ・ステータス、移動、終了要因の場合、ビットが０→１へ変化した時にイベントメッセージが

発生します。 

 

センサ入力、汎用入力の場合、ビットが０→１へまたは、１→０へ変化した時にイベントメッセージが発

生します。 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＥＭＤ  イベントマスクの状態を取得します。 

  ＞＆０１ＥＭＤＣ：Ｈ０６，Ｍ：Ｈ００，Ｓ：Ｈ００，Ｉ：Ｈ０００１ 

コントローラ・ステータス、リミットエラーとＥＭＳエラーのビットの状態、お

よび汎用入力の０ビットが変化したとき、イベント応答を送信します。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： コントローラ・ステータス  コントローラ・ステータスのビット０（移動中）で、イベント応答を発生させ 

     る事はできません。 

注意点 リンクマスタＲＣ－４００を使用して、ＲＳ－４８５で接続する場合、イベン

ト応答を取得するためには、リンクマスタ側で、コマンド“ＸＩＤ”を実行

する必要があります。 

 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ ○ 
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 ＥＭＳ   イベントマスク設定  
 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＥＭＳＣ： ｃｍ  ， Ｍ： ｍｍ  ， Ｓ： ｓｍ  ， Ｉ： ｉｍ   

  イベントメッセージが発生する際のイベントマスクの状態を設定します。 

 ｃｍ   コントローラ・ステータス １６進数、２桁   ：Ｈ００～ＨＦE、省略可（下位１ビットは変更不可能） 

   ｍｍ   移動終了要因 １６進数、２桁   ：Ｈ００～Ｈ１Ｆ、省略可（下位５ビットのみ変更可能） 

   ｓｍ   センサ入力 １６進数、２桁   ：Ｈ００～Ｈ３Ｆ、省略可（下位６ビットのみ変更可能） 

   ｉｍ   汎用入力  １６進数、４桁   ：Ｈ００００～Ｈ０００３、省略可 

       （下位２ビットのみ変更可能） 

            設定を省略したイベントは、マスクされます。 

各々、イベントマスクのビットが １に設定されるとき、該当するビットの状態変化が発生すると、イベント 

メッセージが発生します。 

 

コントローラ・ステータス、移動、終了要因の場合、ビットが ０→１へ変化した時にイベントメッセージが

発生します。 

 

センサ入力、汎用入力の場合、ビットが ０→１へまたは、１→０へ変化した時にイベントメッセージが発

生します。 

 

■応答：  ＞＆０１ＥＭＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＥＭＳＣ：Ｈ０６，Ｉ：Ｈ０００１ コントローラ・ステータスのうち、リミットエラーとＥＭＳエラーの 

＞＆０１ＥＭＳ ビット及び、汎用入力の０ビットの状態が変化したときにイベ

ントメッセージ送信するように設定します。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： コントローラ・ステータス  コントローラ・ステータスのビット０（移動中）で、イベント応答を発生させ 

     る事はできません。 

注意点 リンクマスタＲＣ－４００を使用して、ＲＳ－４８５で接続する場合、イベン

ト応答を取得するためには、リンクマスタ側で、コマンド“ＸＩＤ”を実行

する必要があります。 

 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ × 



１１． Ｅコマンド（各種モード設定） 

B-81 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

 ＥＲＤ   ステータス一括取得  
 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＥＲＤ  

  コマンド”ＥＳＳ”で設定したステータスを、一括して取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＥＲＤ  ｃｄ ： ｄｔ  ， ｃｄ ： ｄｔ  ．．． 

   ｃｄ   ステータス種別 １文字 

     ‘ Ｃ ’   ：コントローラ状況 

‘ M ’   ：移動終了要因 

     ‘ Ｓ ’   ：センサ入力 

     ‘ Ｉ ’   ：汎用入力状況 

     ‘ Ｏ ’   ：汎用出力状況 

     ‘ Ｐ ’   ：ポジション 

   ｄｔ   ステータス ポジション   ：１０進数 

     それ以外   ：１６進数 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＥＲＤ  コマンド“ＥＳＳ”で設定したステータスを、一括して取得します。 

  ＞＆０１ＥＲＤＣ：Ｈ００，Ｉ：Ｈ００１３，Ｐ：＋００００１５０００ 

 

■必要設定： コマンド“ＥＳＳ”  イベント応答時のステータス種別の設定 

 

 

 

 

 ＥＳＤ   イベント応答種別取得  
 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＥＳＤ  

  イベント応答時のステータスの種別を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＥＳＤ  ｃｄ  ， ｃｄ  ．．． 

   ｃｄ   ステータス種別 １文字 

     ‘ Ｃ ’   ：コントローラ状況 

‘ M ’   ：移動終了要因 

     ‘ Ｓ ’   ：センサ入力 

     ‘ Ｉ ’   ：汎用入力状況 

     ‘ Ｏ ’   ：汎用出力状況 

     ‘ Ｐ ’   ：ポジション 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＥＳＤ  イベント応答時のステータスの種別を取得します。 

＞＆０１ＥＳＤＣ，Ｉ，Ｐ イベント応答時にコントローラ・ステータスと汎用入力状況、ポジション

を応答します。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 注意点   リンクマスタＲＣ－４００を使用して、ＲＳ－４８５で接続する場合、イベン 

ト応答を取得するためには、リンクマスタ側で、コマンド“ＸＩＤ”を実行

する必要があります。 

 

 

 

 

 ＥＳＳ   イベント応答種別設定  
 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＥＳＳ  ｃｄ  ， ｃｄ  ．．．  

  イベント応答時のステータスの種別（複数設定可）を設定します。 

   ｃｄ   ステータス種別 １文字 

     ‘ Ｃ ’   ：コントローラ状況 

‘ M ’   ：移動終了要因 

     ‘ Ｓ ’   ：センサ入力 

     ‘ Ｉ ’   ：汎用入力状況 

     ‘ Ｏ ’   ：汎用出力状況 

     ‘ Ｐ ’   ：ポジション 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＥＳＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

  ＠５０   モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＥＳＳＣ，Ｉ，Ｐ イベント応答時にコントローラ・ステータスと汎用入力状況、 

＞＆０１ＥＳＳ         ポジションを応答します。 

     

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 注意点   リンクマスタＲＣ－４００を使用して、ＲＳ－４８５で接続する場合、イベン 

ト応答を取得するためには、リンクマスタ側で、コマンド“ＸＩＤ”を実行

する必要があります。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

 ＦＥＳ   フラッシュメモリ消去  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＦＥＳＡＬ，  ｍｄ   

   ｍｄ  で指定されたデータをフラッシュメモリから消去します。 

ＡＬを指定すると、全ポートのデータをまとめて消去します。 

ＡＬ 全ポート指定 “ＡＬ”  ：全ポートのデータ 

    省略時  ： ＩＤ  ポートのデータ 

   ｍｄ   データ種別 “Ｐｏｓｐ”  ：ポジションパルス 

     “Ｉｎｉｔ”  ：電源投入時の初期化データ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＦＥＳ 

 

■エラーコード： ＠５０   対象モータ動作中 

   ＠６Ｆ   ポジションパルスを指定したがモータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＦＥＳＰｏｓｐ ポジションパルスデータをフラッシュメモリから消去します。 

  ＞＆０１ＦＥＳ 

 

  ＆０１ＦＥＳＩｎ ｉ ｔ  電源投入時初期化データをフラッシュメモリから消去します。 

  ＞＆０１ＦＥＳ 

 

  ＆０１ＦＥＳＡＬ，Ｐｏｓｐ 全軸のポジションデータを一括消去します。 

  ＞＆０１ＦＥＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： コマンド実行時間  “ＦＥＳ”コマンドの実行には、約１．５秒かかります。 

制限 このコマンドを実行するときは、全ポートのモータを停止してから行って

ください。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 ＦIＳ   初期化データ書込み  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  Ｆ IＳＡＬ 

  電源投入時の初期化データをフラッシュメモリに書込みます。 

ＡＬを指定すると、全ポートの初期化データを一括して書込みます。 

ＡＬ 全ポート指定 “ＡＬ”  ：全ポートのデータ 

    省略時  ： ＩＤ  ポートのみのデータ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  Ｆ IＳ 

 

■エラーコード： ＠５０   対象モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＦIＳ  電源投入時の初期化データをフラッシュメモリに書込みます。 

  ＞＆０１ＦIＳ 

 

  ＆０１ＦＩＳＡＬ  全ポートの初期化データをフラッシュメモリに書込みます。 

  ＞＆０１ＦＩＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： コマンド実行時間  コマンド“ＦＩＳ”の実行には、約１．５秒かかります。 

制限 このコマンドを実行するときは、の全ポートのモータを停止してから行っ

てください。 

 

 

 

 

 ＦＰＤ   ポジションパルス読込み  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＦＰＤＡＬ 

  ポジションパルスデータをフラッシュメモリから読込みます。 

ＡＬを指定すると、全モータ軸のポジションパルスデータをフラッシュメモリから一括して読込みます。 

ＡＬ 全ポート指定 “ＡＬ”  ：全ポートのデータ 

    省略時  ： ＩＤ  ポートのみのデータ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＦＰＤ 

 

■エラーコード： ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＦＰＤ  ポジションパルスデータをフラッシュメモリから読込みます。 

  ＞＆０１ＦＰＤ 

 

■必要設定： なし 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

■関連事項： コマンド実行時間  コマンド“ＦＰＤ”の実行には、約１．５秒かかります。 

制限 このコマンドを実行するときは、全ポートのモータを停止してから行って

ください。 

 

 

 

 

 ＦＰＳ   ポジションパルス書込み  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＦＰＳＡＬ 

  ポジションパルス関連データをフラッシュメモリに書込みます。 

ＡＬを指定すると、全モータ軸のポジションパルスデータを一括して書込みます。 

ＡＬ 全ポート指定 “ＡＬ”  ：全ポートのデータ 

    省略時  ： ＩＤ  ポートのみのデータ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＦＰＳ 

 

■エラーコード： ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＦＰＳ  ポジションパルスデータをフラッシュメモリに書込みます。 

  ＞＆０１ＦＰＳ 

 

  ＆０１ＦＰＳＡＬ  全軸のポジションデータを一括して書込みます。 

  ＞＆０１ＦＰＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： コマンド実行時間  コマンド“ＦＰＳ”の実行には、約１．５秒かかります。 

制限 このコマンドを実行するときは、全ポートのモータを停止してから行って

ください。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

 ＬＡＤ   ログ一括取得（ＲＳ－２３２Ｃ通信用）  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＬＡＤ  ｎｏ   

通信ログを一括して取得します。 

   ｎｏ   ログ行番号 １０進数  ：０～２９９ 

     省略時  ：全てのログ 

 

■応答：   ｎｏ  を省略した場合 

＞＆  ＩＤ  ＬＡＤ   

  ｄｅ ＿ ｈｏ ［ ｃｍ ］［ ｒｖ ］  

  ｄｅ ＿ ｈｏ ［ ｃｍ ］［ ｒｖ ］  

  ・ 

   ・ （最大３００行分） 

   ・ 

  ｄｅ ＿ ｈｏ ［ ｃｍ ］［ ｒｖ ］  

＞＆  ＩＤ  ＬＡＤ   

 

   de   年月日   ：“＊＊－＊＊－＊＊” 

   ｈｏ   時間(時:分:秒)  ：“＊＊：＊＊：＊＊” 

   ｃｍ   “&”を省いた送信コマンド ：文字列 

   ｒｖ   応答のパラメータ部  ：文字列 

 ｃｍ と ｒｖ 、合わせて最大６０文字､それ以上は切り捨て 

 

   ｎｏ  を指定した場合 

＞＆  ＩＤ  ＬＡＤ ｄｅ ＿ ｈｏ ［ ｃｍ ］［ ｒｖ ］  

  指定行のログ 

 

■エラーコード： ＠７６   記録したログの数より大きい行数を指定した。又はログがない。 

  ＠６Ｆ   ポート１のＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＬＡＤ  ログを一括取得します 

  ＞＆０１ＬＡＤ 

  ０１－０１－０１＿０１：０１：０１［００６ＰＤ］［＋００１００００００］ 

  ０１－０１－０１＿０１：０１：０５［００１＋Ｍ２００００］［］ 

  ０１－０１－０１＿０１：０１：０８［０１１＋Ｍ２０００００００］［］ 

  ０１－０１－０１＿０１：０１：１５［００９ＣＤ］［０１］ 

  ０１－０１－０１＿０１：０１：１８［００１＋Ｍ］［＠４Ａ］ 

  ＞＆０１ＬＡＤ  現在ログが５つあります。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

■必要設定： “ＬＳＳ”コマンド  ロギング機能の設定 

 

■関連事項： 通信の制限  このコマンドは、RＳ－２３２Ｃで接続したときのみ有効です。 

     なお、使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロータリスイチの 

ＩＤだけです。 

 

 

 

 ＬＢＤ   ロギング停止要因の取得   

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＬＢＤ   

ロギング停止要因の設定を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＬＢＤＣ：  ｓｔ  ，Ｅ： ｅｒ   

   ｓｔ   ロギングを停止するステータス要因 １６進数、２桁 ：Ｈ００～ＨＦＦ 

   er   ロギングを停止するエラーコード １６進数、２桁 ：Ｈ００～ＨＦＦ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   ポート１のＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＬＢＤ  ロギング停止要因の設定を取得します。 

  ＞＆０１ＬＢＤＣ：Ｈ０８，Ｅ：Ｈ００  

コマンド・エラーが発生したときに、ロギングを停止します。 

 

■必要設定： “ＬＳＳ”コマンド  ロギング機能の設定 

 

■関連事項： ロギング停止要因  この停止要因を設定すると、指定した要因が発生したときにロギング 

を自動で停止し、要因が発生するまでのログデータを保持できます。 

ステータス要因を指定した場合、コマンド“９ＣＤ” のステータスの 

指定した bit が１になるとロギングを停止します。 

エラーコードを指定した場合、コマンドの実行時に同じコードのコマン

ドエラーが立つとロギングを停止します。 

  通信の制限  このコマンドが使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロータリ 

スイッチのＩＤだけです。 

 

 

 

 ＬＢＳ   ロギング停止要因の設定   

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＬＢＳＣ：  ｓｔ  ，Ｅ： ｅｒ   

 

ロギング停止要因の設定します。 

   ｓｔ   ロギングを停止するステータス要因 １６進数  ：Ｈ００～ＨＦＦ 

   er   ロギングを停止するエラーコード １６進数  ：Ｈ００～ＨＦＦ 



１１． Ｌコマンド（通信ログ） 

B-88 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＬＢＳ   

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   ポート１のＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＬＢＳＣ：Ｈ０８，Ｅ：Ｈ００ コマンド・エラーが発生したときに、ロギングを停止する様、 

  ＞＆０１ＬＢＳ   設定します。 

 

■必要設定： “ＬＳＳ”コマンド  ロギング機能の設定 

 

■関連事項： ロギング停止要因  この停止要因を設定すると、指定した要因が発生したときにロギング 

を自動で停止し、要因が発生するまでのログを保持できます。 

ステータス要因を指定した場合、コマンド“９ＣＤ” のステータスの 

指定したビットが１になるとロギングを停止します。 

エラーコードを指定した場合、コマンドの実行時に同じコードのコマン 

ド・エラーが立つとロギングを停止します。 

  通信の制限  このコマンドが使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロータリ 

スイッチのＩＤだけです。 

 

 

 

 ＬＥＤ   エラー状態のログ取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＬＥＤ  ｎｏ   

 ｎｏ のエラー状態ログを取得します。 

   ｎｏ   ログ行番号 １０進数  ：０～１５ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＬＥＤ  ｄｅ ＿ ｈｏ ［ ｉｄ ： ｅｒ ： ｉｎ ： ｓｎ ： ｐｓ ］  

   de   年月日     ：“＊＊－＊＊－＊＊” 

   ｈｏ   時間(時:分:秒)    ：“＊＊：＊＊：＊＊” 

   ｉｄ   エラーが起こったＩＤ  １６進数  ：００～７７ 

   er   起こったエラーコード １６進数  ：００～ＦＦ 

   ｉｎ   汎用入力の状態  １６進数  ：００～０３ 

   ｓｎ   センサの状態  １６進数  ：００～３Ｆ 

 ｐｓ   ポジション   １０進数  ：－１億≦ｅｃ≦＋１億 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   ポート１のＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＬＥＤ１  エラー状態ログの１行目を取得します。 

  ＞＆０１ＬＥＤ０１－０１－０１＿０１：０１：０８［０１：４Ａ：００：００：＋０００００２０００］ 

 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ ○ 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

■必要設定： “ＬＳＳ”コマンド  ロギング機能の設定 

 

■関連事項： エラー状態ログ  ロギング実施中に、ホストから送信されたコマンドがエラーだった場合、 

エラー発生時の以下の状態をログとして最大１６ポイントまで記録しま 

す。 

・ボディナンバー  ・エラーコード ・汎用入力の状態 

・センサ状態  ・ポジション 

１６ポイント以上のエラーが起こった場合、ログの古いものから削除し、 

ログを更新します。 

  通信の制限  このコマンドが使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロータリ 

スイッチのＩＤだけです。 

 

 

 

 ＬＬＤ   記録した行数のログ取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＬＬＤ   

現在、通信ログが何行記録されているか、取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＬＬＤ  ｄｔ   

   dｔ   記録した行数  １０進数、３桁 ：０００～２９９ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   ポート１のＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＬＬＤ  ロギングのログ行数を取得します。 

＞＆０１ＬＬＤ０１０  現在、ログが１０行あります。 

 

■必要設定： “ＬＳＳ”コマンド  ロギング機能の設定 

 

■関連事項： ログ行数   通信ログを記録できる行数は、ログのコマンド・応答文字の長さによっ 

て可変します。 

ログ行数がたまると、ログの古いものから削除し、ログを更新します。 

  通信の制限  このコマンドが使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロータリ 

スイッチのＩＤだけです。 

 

 

 

 ＬＮＤ   エラー回数のログ取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＬＮＤ  ｅr   

ロギング実施中にエラーコード ｅr のコマンド・エラーが起きた回数を取得します。 

 ｅr  エラーコード １６進数  ：Ｈ０～ＨＦＦ 

       省略時、全てのエラー回数 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＬＮＤ  ｄｔ   

   dｔ   エラーが起きた回数  １０進数、3 桁 ：０００，１２８ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   ポート１のＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＬＮＤ  コマンド・エラーが起きた回数を取得します。 

＞＆０１ＬＮＤ０１０ 

 

■必要設定： “ＬＳＳ”コマンド  ロギング機能の設定 

 

■関連事項： エラー回数  ロギング実施中におこったコマンド・エラーのエラーコードをログとして 

最大１２８ポイントまで記録し、指定したエラーコードがロギング実施中

に何回含まれていたかをエラー回数として返します。 

エラーコードのログが１２８を超えた場合、ログの古いものから削除し、 

ログを更新します。 

  通信の制限  このコマンドが使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロータリ 

スイッチのＩＤだけです。 

 

 

 

 ＬＲＤ   応答のログ取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＬＲＤ  ｎｏ   

 ｎｏ 行の応答ログデータを取得します。 

   ｎｏ   ログ行番号 １０進数 ：０～２９９ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＬＲＤ ｄｅ ＿ ｈｏ ［ ｒｖ ］  

   de   年月日   ：“＊＊－＊＊－＊＊” 

   ｈｏ   時間(時:分:秒)  ：“＊＊：＊＊：＊＊” 

   ｒｖ   “＞&”を省いた応答  ：文字列（６０文字以下） 

 

■エラーコード： ＠７６   記録したログの数より大きい行数を指定した又はログがない。 

  ＠６Ｆ   ポート１のＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＬＲＤ１０  １０行の応答のログを取得します 

  ＞＆０１ＬＲＤ０１－０１－０１＿０１：０１：０１［００６ＰＤ＋００１００００００］ 

 

■必要設定： “ＬＳＳ”コマンド  ロギング機能の設定 

 

■関連事項： 通信の制限  このコマンドが使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロータリ 

スイッチのＩＤだけです。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

 ＬＳＤ   ロギング機能の状態取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＬＳＤ   

ロギングを実施中／停止中の状態を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＬＳＤ  ｄｔ    

   ｄｔ   ロギングの状態 １文字 

     ‘ ０ ’ ：ロギング停止中 

     ‘ １ ’ ：ロギング実施中 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   ポート１のＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＬＳＤ  ロギングの状態を取得します 

     ＞＆０１ＬＳＤ１  ロギングは実施中です。 

 

■必要設定： “ＴＣＳ”コマンド  時刻の設定 

“ＴＤＳ”コマンド  年月日の設定 

  “ＬＢＳ”コマンド  ロギング停止要因の設定 

 

■関連事項： ロギング機能  ロギング機能の実施中は、実行したコマンドと応答の履歴を最大３００ 

ポイントまで記録します。 

また、コマンド・エラー発生時のエラーコードの履歴を最大１２８ポイン 

ト、エラー発生時の以下の状態をログとして最大 

１６ポイントまで記録します。 

・ボディナンバー  ・エラーコード ・汎用入力の状態 

・センサ状態  ・ポジション 

これらのログが最大ポイント以上になると、ログの古いものから削除し、

ログを更新します。 

通信の制限  このコマンドが使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロータリ 

スイッチのＩＤだけです。 

 

 

 

 

 ＬＳＳ   ロギング機能の設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＬＳＳ  ｍｄ    

ロギング機能を設定します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＬＳＳ  ｍｄ    

   ｍｄ   ロギング設定 １文字 

     ‘ ０ ’ ：解除 

     ‘ １ ’ ：開始（ログを初期化してロギングを開始） 

     ‘ ２ ’ ：再開（前回の続きからロギングを開始） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   ポート１のＩＤではない 

動作モード 

０ １ ２ 

モータ 
動作中

○ ○ ○ ○ 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

■使用例： ＆０１ＬＳＳ１  ロギングを開始します。 

     ＞＆０１ＬＳＳ 

 

■必要設定： “ＴＣＳ”コマンド  時刻の設定 

“ＴＤＳ”コマンド  年月日の設定 

  “ＬＢＳ”コマンド  ロギング停止要因の設定 

 

■関連事項： ロギング機能  ロギング機能の実施中は、実行したコマンドと応答の履歴を最大３００ 

ポイントまで記録します。 

また、コマンド・エラー発生時のエラーコードの履歴を最大１２８ポイン 

ト、エラー発生時の以下の状態をログとして最大１６ポイントまで記録し 

ます。 

・ボディナンバー  ・エラーコード ・汎用入力の状態 

・センサ状態  ・ポジション 

これらのログが最大ポイント以上になると、ログの古いものから削除し、 

ログを更新します。 

  データのバック・アップ コントローラに外付け電池を接続する事により、電源を切っても、 

時計およびログデータを維持する事が出来ます。 

外付け電池が無い場合、の電源投入時に設定し直す必要がありま

す。 

通信の制限  このコマンドが使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロータリ 

スイッチのＩＤだけです。 

 

 

 

 

 ＬＴＤ   送信コマンドのログ取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＬＴＤ  ｎｏ   

 ｎｏ 行のコマンドログデータを取得します。 

   ｎｏ   ログ行番号 １０進数 ：０～２９９ 

 

■応答：  ＞＆００ＬＴＤ ｄｅ ＿ ｈｏ ［ ｃｍ ］ 

   de   年月日   ：“＊＊－＊＊－＊＊” 

   ｈｏ   時間(時:分:秒)  ：“＊＊：＊＊：＊＊” 

   ｃｍ   ＆  ＩＤ  を省いた送信コマンド ：文字列（６０文字以下） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   ポート１のＩＤではない 

  ＠７６   現在のログ登録数より大きい行数を指定した又はログデータがない。 

 

■使用例： ＆０１ＬＴＤ１０  １０行の送信コマンドのログを取得します。 

  ＞＆０１ＬＴＤ０１－０１－０１＿０１：０１：１８［００１＋Ｍ］ 

 

■必要設定： “ＬＳＳ”コマンド 

“ＴＣＳ”コマンド 

“ＴＤＳ”コマンド 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

 ＯＣＤ   Ｓ字加速率の取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＯＣＤＡ［  ｓｎ  ］ 

  速度番号  ｓｎ  番のＳ字加速率を取得します。 

   ｓｎ   速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＯＣＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   Ｓ字加速率 １０進数、３桁 ：０～１００[％] （初期値 ５０） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＯＣＤＡ［１］ 速度番号１番のＳ字加速率を取得します。 

  ＞＆０１ＯＣＤ０３５ 速度番号１番のＳ字加速率は[３５％]です。 

 

  ＆０１ＯＣＤ  速度番号９番のＳ字加速率を取得します。 

  ＞＆０１ＯＣＤ０８０ 速度番号９番のＳ字加速率は[８０％]です。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 ＯＣＳ   Ｓ字加速率の設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＯＣＳＡ［  ｓｎ  ］， ｄｔ   

  速度番号  ｓｎ  番のＳ字加速率を  ｄｔ  に設定します。 

   ｓｎ   速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

    ｄｔ   Ｓ字加速率 １０進数  ：０～１００[％] （初期値 ５０） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＯＣＳ   

 

■エラーコード： ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＯＣＳＡ［１］，３５ 速度番号１番のＳ字加速率を[３５％]に設定します。 

  ＞＆０１ＯＣＳ 

 

  ＆０１ＯＣＳ８０  速度番号９番のＳ字加速率を[８０％]に設定します。 

  ＞＆０１ＯＣＳ 

 

■必要設定： なし 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

 ＯＨＤ   最大速度取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＯＨＤＡ［  ｓｎ  ］ 

  速度番号  ｓｎ  番の最大速度を取得します。 

   ｓｎ   速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＯＨＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   最大速度  １０進数、５桁 ：１～３２，０００ （初期値 ５，０００） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＯＨＤＡ［１］ 速度番号１番の最大速度を取得します。 

  ＞＆０１ＯＨＤ０５０００ 速度番号１番の最大速度は５，０００です。 

 

  ＆０１ＯＨＤ  速度番号９番の最大速度を取得します。 

  ＞＆０１ＯＨＤ０５０００ 速度番号９番の最大速度は５，０００です。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 速度式   ][ｐｐｓ
ＯＸＳ値

３００
ｆＨ＝ＯＨＳ値 ×  

 

 

 

 

 ＯＨＳ   最大速度設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＯＨＳＡ［  ｓｎ  ］， ｄｔ   

  速度番号  ｓｎ  番の最大速度を  ｄｔ  に設定します。 

   ｓｎ  速度番号番号 １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

   ｄｔ   最大速度  １０進数  ：１～３２，０００ （初期値 ５，０００） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＯＨＳ 

 

■エラーコード： ＠４５   起動速度の値より小さい値を設定しようとした。 

  ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

■使用例： ＆０１ＯＨＳＡ［１］，５００００ 速度番号１番の最大速度を５０，０００に設定します。 

＞＆０１ＯＨＳ 

 

＆０１ＯＨＳ５００００  速度番号３０番の最大速度を５０，０００に設定します。 

＞＆０１ＯＨＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 速度式   ][ｐｐｓ
ＯＸＳ値

３００
ｆＨ＝ＯＨＳ値 ×  

  設定条件   同じ速度番号のＯＬＳ値以下に設定しようとするとコマンドエラーになり 

ます。 

 

 

 

 

 ＯＬＤ   起動速度取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＯＬＤＡ［  ｓｎ  ］ 

  速度番号  ｓｎ  番の起動速度を取得します。 

   ｓｎ   速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＯＬＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   起動速度  １０進数、５桁 ：１～３２，０００ （初期値 ５００） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＯＬＤＡ［１］ 速度番号１番の起動速度を取得します。 

  ＞＆０１ＯＬＤ０００５０ 速度番号１番の起動速度は５０です。 

 

  ＆０１ＯＬＤ  速度番号９番の起動速度を取得します。 

  ＞＆０１ＯＬＤ０００５０ 速度番号９番の起動速度は５０です。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 速度式   ][ｐｐｓ
ＯＸＳ値

３００
ｆＬ＝ＯＬＳ値 ×  

 



１１． Ｏコマンド（速度パターン） 

B-96 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

 ＯＬＳ   起動速度設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＯＬＳＡ［  ｓｎ  ］， ｄｔ    

  速度番号  ｓｎ  番の起動速度を  ｄｔ  に設定します。 

   ｓｎ   速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

   ｄｔ  起動速度  １０進数  ：１～３２，０００ （初期値 ５００） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＯＬＳ 

 

■エラーコード： ＠４５   最大速度の値より大きい値を設定しようとした。 

    ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＯＬＳＡ［１］，５０ 速度番号１番の起動速度を５０に設定します。 

  ＞＆０１ＯＬＳ 

 

  ＆０１ＯＬＳ５０  速度番号９番の起動速度を５０に設定します。 

  ＞＆０１ＯＬＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 速度式   ][ｐｐｓ
ＯＸＳ値

３００
ｆＬ＝ＯＬＳ値 ×  

  設定条件   同じ速度番号のＯＨＳ値以上に設定しようとするとコマンドエラーに 

なります。 

 

 

 

 

 ＯＳＤ   最大加速度取得   

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＯＳＤＡ［  ｓｎ  ］ 

  速度番号  ｓｎ  番の加減速時の最大加速度を取得します。 

   ｓｎ   速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＯＳＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   最大加速度 １０進数、５桁 ：１～６４，０００ （初期値 ３００） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 



１１． Ｏコマンド（速度パターン） 

B-97 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

■使用例： ＆０１ＯＳＤ  速度番号３０番の最大加速度を取得します。 

  ＞＆０１ＯＳＤ００８００ 速度番号３０番の最大加速度は８００です。 

 

■必要設定： なし 

 

             ＯＨＳ値－ＯＬＳ値 

■関連事項： 加（減）速時間  Ｔ＝       × ＯＳＳ値【ＰＰＳ】 

          ２４５７６（２００－ＯＣＳ値）  

 

 

 

 

 ＯＳＳ   最大加速度設定   

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＯＳＳＡ［  ｓｎ  ］， ｄｔ   

  速度番号  ｓｎ  番の加減速時の最大加速度を設定します。 

   ｓｎ   速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

   ｄｔ   最大加速度 １０進数  ：１～６４，０００ （初期値 ３００） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＯＳＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＯＳＳＡ［１］，８００ 速度番号１番の最大加速度を８００に設定します。 

  ＞＆０１ＯＳＳ 

 

  ＆０１ＯＳＳ８００      速度番号９番の最大加速度を８００に設定します。 

  ＞＆０１ＯＳＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 加（減）速時間          ＯＨＳ値－ＯＬＳ値 

     Ｔ＝       × ＯＳＳ値【ｐｐｓ】 

          ２４５７６（２００－ＯＣＳ値）  

 

 

 

 

 ＯＸＤ   周波数倍率の取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＯＸＤＡ［  ｓｎ  ］ 

  速度番号  ｓｎ  番の周波数の倍率を取得します。 

   ｓｎ   速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 



１１． Ｏコマンド（速度パターン） 

B-98 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＯＸＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   周波数倍率 １０進数、５桁 ：６～３，０００ （初期値 ３００） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＯＸＤ  速度番号９番の周波数倍率を取得します。 

  ＞＆０１ＯＸＤ００８００ 速度番号９番の周波数倍率は８００です。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 周波数倍率  
ＯＸＳ値

３００
ＭＦ＝ （倍） 

 

 

 

 

 ＯＸＳ   周波数倍率の設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＯＸＳＡ［  ｓｎ  ］， ｄｔ   

  速度番号  ｓｎ  番の周波数の倍率を設定します。 

   ｓｎ   速度番号  １０進数  ：０～９ 

     省略時  ：９ 

   ｄｔ   周波数倍率 １０進数  ：６～３，０００ （初期値 ３００） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＯＸＳ 

 

■エラーコード： ＠５０   対象モータ動作中 

  ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＯＸＳ８００  速度番号９番の周波数倍率を８００に設定します。 

  ＞＆０１ＯＸＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 周波数倍率  
ＯＸＳ値

３００
ＭＦ＝ （倍） 

 

 

 



１１． Ｐコマンド（エンコーダ） 

B-99 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

 ＰＡＤ   エンコーダ逓倍率取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＡＤ 

  エンコーダの逓倍率を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＡＤ  ｍｄ   

   ｍｄ   逓倍率  １文字 

     ‘ １ ’  ：１逓倍 

     ‘ ２ ’  ：２逓倍 

     ‘ ４ ’  ：４逓倍  （初期値： ４） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＰＡＤ  エンコーダの逓倍率を取得します。 

  ＞＆０１ＰＡＤ４  エンコーダの逓倍率は４逓倍です。 

 

■必要設定： “ＰＢＳ”コマンド  エンコ－タパルス比 

 

 

 

 

 ＰＡＳ   エンコーダの逓倍率設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＡＳ  ｍｄ   

   ｍｄ   逓倍率  １文字 

     ‘ １ ’  ：１逓倍 

     ‘ ２ ’  ：２逓倍 

     ‘ ４ ’  ：４逓倍  （初期値： ４） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＡＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

＠５０   対象モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＰＡＳ４  エンコーダの逓倍率を４逓倍に設定します。 

  ＞＆０１ＰＡＳ 

 

■必要設定： “ＰＢＳ”コマンド  エンコ－タパルス比 

 

 



１１． Ｐコマンド（エンコーダ） 

B-100 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 ＰＢＤ   エンコーダパルス比取得   

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＢＤ 

  エンコーダとモータのパルス比を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＢＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   エンコーダパルス比  １０進数、小数点以下３桁 ：１．０００～１０，０００．０００ 

（初期値： １．０００） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＰＢＤ   エンコーダとモータのパルス比を取得します。 

  ＞＆０１ＰＢＤ００２００.０００ エンコーダとモータのパルス比は２００.０００です。 

 

■必要設定： “ＰＡＳ”コマンド  エンコーダ逓倍率 

 

■関連事項： 注意点   エンコーダとモータのパルス比はエンコーダ逓倍率（コマンド“ＰＡＳ”） 

     の影響を受けます。エンコーダ逓倍率の設定を変更した場合は、この 

     エンコーダパルス比の設定も変更してください。 

 

 

 

 

 ＰＢＳ   エンコーダパルス比設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＢＳ  ｄｔ   

   ｄｔ   エンコーダパルス比  １０進数、小数点 3 桁まで ：１．０００～１０，０００．０００ 

（初期値： １．０００） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＢＳ   

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

＠５０   対象モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＰＢＳ２００.００ エンコーダとモータのパルス比を２００．００に設定します。 

  ＞＆０１ＰＢＳ 

 

■必要設定： “ＰＡＳ”コマンド  エンコーダ逓倍率 

 

■関連事項： 注意点   エンコーダとモータのパルス比はエンコーダ逓倍率（コマンド“ＰＡＳ”）

     の影響を受けます。エンコーダ逓倍率の設定を変更した場合は、この

     エンコーダパルス比の設定も変更してください。 

 



１１． Ｐコマンド（エンコーダ） 

B-101 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

 ＰＥＤ   脱調検出パルス取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＥＤ 

  エンコーダによる脱調検出のズレ間隔パルス（パルス数換算）を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＥＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   ズレ間隔パルス １０進数，５桁 ：０～３，０００ （初期値： １２８） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＰＥＤ  ズレ間隔パルス（パルス数換算）を取得します。 

  ＞＆０１ＰＥＤ００１２８ ズレ間隔パルス（パルス数換算）は１２８です。 

 

■必要設定： “ＰＢＳ”コマンド  エンコ－タパルス比 

  “ＰＡＳ”コマンド  エンコーダ逓倍率 

  “ＰＳＳ”コマンド  エンコーダ脱調検出の設定 

 

 

 

 

 ＰＥＳ   脱調検出パルス設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＥＳ  ｄｔ   

  エンコーダによる脱調検出のズレ間隔パルス（パルス数換算）を  ｄｔ  に設定します。 

   ｄｔ   ズレ間隔パルス １０進数  ：０～３，０００ （初期値： １２８） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＥＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

＠５０   対象モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＰＥＳ１２８  エンコーダ脱調検出のズレ間隔パルス（出力パルス基準の値）を１２８ 

  ＞＆０１ＰＥＳ  に設定します。 

 

■必要設定： “ＰＢＳ”コマンド  エンコ－タパルス比 

  “ＰＡＳ”コマンド  エンコーダ逓倍率 

  “ＰＳＳ”コマンド  エンコーダ脱調検出の設定 

 



１１． Ｐコマンド（エンコーダ） 

B-102 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○× ○ × 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×× ○ × 

 

 ＰＪＤ   アジャスト機能の取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  Ｐ ＪＤ 

動作モード１（エンコーダモード）時にアジャストを行うかどうかの設定を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  Ｐ ＪＤ  ｍｄ   

   ｍｄ   アジャスト機能 １文字 

     ‘ ０ ’  ：アジャストを行わない （初期値） 

     ‘ １ ’  ：アジャストを行う 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＰＪＤ  動作モード１（エンコーダモード）時にアジャストを行うか行わないかの 

設定を取得します。 

  ＞＆０１ＰＪＤ１  動作モード１（エンコーダモード）時アジャストを行う設定です。 

 

■必要設定： “ＥＡＳ”コマンド  動作モード設定 

  “ＰＢＳ”コマンド  エンコ－タパルス比 

  “ＰＡＳ”コマンド  エンコーダ逓倍率 

  “ＰＴＳ”コマンド  アジャスト開始待ち時間 

  “ＰＫＳ”コマンド  アジャスト最大パルス値 

  “ＰＬＳ”コマンド  アジャスト時の速度 

 

 

 

 ＰＪＳ   アジャスト機能の設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  Ｐ ＪＳ  ｍｄ   

  動作モード１（エンコーダモード）時にアジャストを行うかどうかを  ｍｄ  で設定します。 

   ｍｄ   アジャスト機能 １文字 

     ‘ ０ ’  ：アジャストを行わない （初期値） 

     ‘ １ ’  ：アジャストを行う 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  Ｐ ＪＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

＠５０   対象モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＰＪＳ１  動作モード１（エンコーダモード）時アジャストを行うように設定します。 

  ＞＆０１ＰＪＳ 

 

■必要設定： “ＥＡＳ”コマンド  動作モード設定 

  “ＰＢＳ”コマンド  エンコ－タパルス比 

  “ＰＡＳ”コマンド  エンコーダ逓倍率 

  “ＰＴＳ”コマンド  アジャスト開始待ち時間 

  “ＰＫＳ”コマンド  アジャスト最大パルス値 

  “ＰＬＳ”コマンド  アジャスト時の速度 



１１． Ｐコマンド（エンコーダ） 

B-103 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×× ○ × 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×× ○ × 

 

 ＰＫＤ   アジャスト最大パルス値の取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＫＤ 

  アジャストを行う際の最大パルス数（パルス数換算）を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＫＤ  ａｐ   

   ａｐ   最大パルス １０進数、５桁 ：１～６５５３５ （初期値： １０００） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＰＫＤ  アジャストを行う際の最大パルス数を取得します。 

  ＞＆０１ＰＫＤ００８００ アジャストを行う際の最大パルス数は８００パルスです。 

 

■必要設定： “ＥＡＳ”コマンド  設定モード設定 

  “ＰJＳ”コマンド  アジャスト機能の設定 

 

■関連事項： 注意点   アジャスト移動中に最大パルス数だけ移動してもエンコーダの値との 

誤差が補正されない場合は、ＳＴＡＬＬエラーになります。 

 

 

 

 

 ＰＫＳ   アジャスト最大パルス値の設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＫＳ  ａｐ   

  アジャストを行う際の最大パルス数（パルス数換算）を  ａｐ  に設定します。 

   ａｐ   最大パルス １０進数  ：１～６５５３５ （初期値： １０００） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＫＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

＠５０   対象モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＰＫＳ８００  アジャストを行う際の最大パルス数を８００パルスに設定します。 

  ＞＆０１ＰＫＳ 

 

■必要設定： “ＥＡＳ”コマンド  動作モード設定 

  “ＰJＳ”コマンド  アジャスト機能の設定 

 

■関連事項： 注意点   アジャスト移動中に最大パルス数だけ移動してもエンコーダの値との 

     誤差が補正されない場合は、ＳＴＡＬＬエラーになります。 

 



１１． Ｐコマンド（エンコーダ） 

B-104 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○× ○ × 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×× ○ × 

 

 ＰＬＤ   アジャスト速度取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＬＤ 

  アジャスト時の速度を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ   ＰＬＤ  ａｓ   

   ａｓ   アジャスト時速度 １０進数、８桁 ：１～１６,０００ （初期値： ０） 

        ０ → 速度パラメータ９番のＯＬ設定値 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＰＬＤ   アジャスト時の速度を取得します。 

  ＞＆０１ＰＬＤ００００１０００ アジャスト時の速度は１,０００です。 

 

■必要設定： “ＥＡＳ”コマンド  動作モード設定 

  “ＰJＳ”コマンド  アジャスト機能の設定 

 

 

 

 

 ＰＬＳ   アジャスト速度設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＬＳ  ａｓ   

  アジャスト時の速度を  ａｓ  に設定します。 

   ａｓ   アジャスト時速度 １０進数  ：０，１６,０００ （初期値： ０） 

０を設定すると、速度パラメータ９番のＯＬ設定値

がアジャスト速度となります。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＬＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

＠５０   対象モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＰＬＳ５００  アジャスト時の速度を５００に設定します。 

  ＞＆０１ＰＬＳ 

 

■必要設定： “ＥＡＳ”コマンド  動作モード設定 

  “ＰJＳ”コマンド  アジャスト機能の設定 

 



１１． Ｐコマンド（エンコーダ） 

B-105 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

 ＰＲＤ   脱調検出状態取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＲＤ 

  エンコーダによる脱調検出時のＳＴＡＬＬエラーの有無を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＲＤ  ｅｒ   

   ｅｒ   ＳＴＡＬＬエラー １文字 

     ‘ ０ ’ ：ＳＴＡＬＬエラーなし 

     ‘ １ ’ ：ＳＴＡＬＬエラー発生 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＰＲＤ  エンコーダによる脱調検出時のＳＴＡＬＬエラー有無を取得します。 

  ＞＆０１ＰＲＤ０  ＳＴＡＬＬエラーは発生していません。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 ＰＲＳ   脱調検出状態解除  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＲＳ 

  エンコーダによる脱調検出時のＳＴＡＬＬエラーを解除します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＲＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

＠５０   対象モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＰＲＳ  エンコーダによる脱調検出時のＳＴＡＬＬエラーを解除します。 

  ＞＆０１ＰＲＳ 

 

■必要設定： なし 

 

 



１１． Ｐコマンド（エンコーダ） 

B-106 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 ＰＳＤ   脱調検出設定取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＳＤ 

  エンコーダによる脱調検出を行うか行わないかの設定を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＳＤ  ｍｄ   

   ｍｄ   脱調検出  １文字 

     ‘ ０ ’ ：脱調検出を行わない （初期値） 

     ‘ １ ’ ：脱調検出を行う 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＰＳＤ  エンコーダによる脱調検出を行うか行わないかの設定を取得します。 

  ＞＆０１ＰＳＤ１  エンコーダによる脱調検出を行う設定となっています。 

 

■必要設定： “ＰＢＳ”コマンド  エンコ－タパルス比 

  “ＰＡＳ”コマンド  エンコーダ逓倍率 

  “ＰＥＳ”コマンド  エンコーダ脱調検出パルスの設定 

 

 

 

 

 ＰＳＳ   脱調検出設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＳＳ  ｍｄ   

  エンコーダによる脱調検出を行うか行わないかを  ｍｄ  で設定します。 

   ｍｄ   脱調検出  １文字 

     ‘ ０ ’ ：脱調検出を行わない （初期値） 

     ‘ １ ’ ：脱調検出を行う 

 

■応答：   ＞＆  ＩＤ  ＰＳＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

＠５０   対象モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＰＳＳ１  エンコーダによる脱調検出を行う設定にします。 

  ＞＆０１ＰＳＳ 

 

■必要設定： “ＰＢＳ”コマンド  エンコ－タパルス比 

  “ＰＡＳ”コマンド  エンコーダ逓倍率 

  “ＰＥＳ”コマンド  エンコーダ脱調検出パルスの設定 

 



１１． Ｐコマンド（エンコーダ） 

B-107 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○× ○ × 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×× ○ × 

 

 ＰＴＤ   アジャスト開始までの時間取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＴＤ 

  モータが停止してからアジャストを開始するまでの時間を取得します。 

 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＴＤ  ａｔ   

   ａｔ   時間（１０［ｍｓ］単位） １０進数、５桁 ：０～９９９  （初期値： ３） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＰＴＤ  モータが停止してからアジャストを開始するまでの時間を取得します。 

＞＆０１ＰＴＤ００００３ モータが停止してからアジャストを開始するまでの時間は３０［ｍｓ］で 

す。 

 

■必要設定： “ＰJＳ”コマンド  アジャスト機能の設定 

 

 

 

 

 ＰＴＳ   アジャスト開始までの時間設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＰＴＳ  ａｔ   

  モータが停止してからアジャストを開始するまでの時間を  ａｔ  に設定します。 

   ａｔ   時間（１０［ｍｓ］単位） １０進数  ：０～９９９  （初期値： ３） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＰＴＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

＠５０   対象モータ動作中 

 

■使用例： ＆０１ＰＴＳ３  モータが停止してからアジャストを開始するまでの時間を３０［ｍｓ］に設

  ＞＆０１ＰＴＳ  定します。 

 

■必要設定： “ＰJＳ”コマンド  アジャスト機能の設定 

 

 

 



１１． Ｑコマンド（ＳＴＡＬＬセンサ） 

B-108 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 ＱＩＤ   脱調検出間隔取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＱＩＤ 

  脱調ドグのＯＮ，ＯＦＦ間隔の設定値を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  Ｑ ＩＤ  ｄｔ   

   ｄｔ   脱調ドグ間隔 １０進数，５桁 ：６４～６５,５３５ （初期値： ２０４８） 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＱＩＤ  脱調ドグのＯＮ，ＯＦＦ間隔の設定値を取得します。 

  ＞＆０１ＱＩＤ００１００  脱調ドグのＯＮ，ＯＦＦ間隔は１００に設定されています。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 ＱＩＳ   脱調検出間隔設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＱＩＳ  ｄｔ   

  脱調ドグのＯＮ，ＯＦＦ間隔を  ｄｔ  に設定します。 

   ｄｔ   脱調ドグ間隔 １０進数  ：６４～６５,５３５ （初期値： ２０４８） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  Ｑ ＩＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＱＩＳ１００  脱調ドグのＯＮ，ＯＦＦ間隔を１００に設定します。 

  ＞＆０１ＱＩＳ 

 

■必要設定： なし 

 

 



１１． Ｑコマンド（ＳＴＡＬＬセンサ） 

B-109 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

 ＱＲＤ   脱調検出状態取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＱＲＤ 

  ＳＴＡＬＬセンサによる脱調検出時のＳＴＡＬＬエラーの有無を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＱＲＤ  ｅｒ   

   ｅｒ   ＳＴＡＬＬエラー １文字 

     ‘ ０ ’ ：ＳＴＡＬＬエラーなし 

     ‘ １ ’ ：ＳＴＡＬＬエラー発生 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＱＲＤ  ＳＴＡＬＬセンサによるＳＴＡＬＬエラーの有無を取得します。 

  ＞＆０１ＱＲＤ０  ＳＴＡＬＬセンサによるＳＴＡＬＬエラーは発生していません。 

 

■必要設定： なし 

 

 

 

 

 ＱＲＳ   脱調検出状態解除  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＱＲＳ 

  ＳＴＡＬＬセンサによる脱調検出時のＳＴＡＬＬエラー状態を解除します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＱＲＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＱＲＳ  ＳＴＡＬＬセンサによるＳＴＡＬＬエラー状態を解除します。 

  ＞＆０１ＱＲＳ 

 

■必要設定： なし 

 



１１． Ｑコマンド（ＳＴＡＬＬセンサ） 

B-110 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 ＱＳＤ   脱調検出設定取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＱＳＤ 

  ＳＴＡＬＬセンサによる脱調検出を行うか行わないかの設定を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＱＳＤ  ｍｄ   

   ｍｄ   脱調検出モード １文字 

     ‘ ０ ’ ：脱調検出を行わない （初期値） 

     ‘ １ ’ ：脱調検出を行う 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＱＳＤ  ＳＴＡＬＬセンサによる脱調検出モードの設定を取得します。 

  ＞＆０１ＱＳＤ１  ＳＴＡＬＬセンサによる脱調検出を行う設定がされています。 

 

■必要設定： “ＱＩＳ”コマンド  脱調検出間隔 

 

 

 

 

 ＱＳＳ   脱調検出設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＱＳＳ  ｍｄ   

  ＳＴＡＬＬセンサによる脱調検出を行うか行わないかを  ｍｄ  で設定します。 

   ｍｄ   脱調検出  １文字 

     ‘ ０ ’ ：脱調検出を行わない （初期値） 

     ‘ １ ’ ：脱調検出を行う 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＱＳＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   モータのＩＤではない 

 

■使用例： ＆０１ＱＳＳ１  ＳＴＡＬＬセンサによる脱調検出を行うように設定します。 

  ＞＆０１ＱＳＳ 

■必要設定： “ＱＩＳ”コマンド  脱調検出間隔 

 

 

 



１１． Ｔコマンド（日時） 

B-111 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

 ＴＣＤ   時刻の取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＴＣＤ 

  現在の時刻を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＴＣＤ  ｈｏ  ， ｍｉ  ， ｓｅ   

   ｈｏ   時間  １０進数、２桁 ：００～２３（24 時間表示） 

   ｍｉ   分  １０進数、２桁 ：００～５９（分） 

   ｓｅ   秒  １０進数、２桁 ：００～５９（秒） 

 

■エラーコード： なし 

 

■使用例： ＆０１ＴＣＤ   時間を取得します。 

  ＞＆０１ＴＣＤ０９，３０，０２ 9 時３０分２秒です。 

 

■必要設定： “ＴＣＳ”コマンド 

 

■関連事項： 注意事項    電源投入時に日時を設定し直す必要があります。 

      （2000 年 1 月 1 日 00:00:00 からカウントを開始します。） 

 

 

 

 ＴＣＳ   時刻の設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＴＣＳ  ｈｏ  ， ｍｉ  ， ｓｅ   

  現在の時刻を設定します。 

   ｈｏ   時間  １０進数  ：０～２３（24 時間表示） 

   ｍｉ   分  １０進数  ：０～５９（分） 

   ｓｅ   秒  １０進数  ：０～５９（秒） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＴＣＳ 

 

■エラーコード： なし 

 

■使用例： ＆０１ＴＣＳ１３，３０，００  時間を１３時３０分に設定します。 

  ＞＆０１ＴＣＳ 

 

■必要設定： なし 



１１． Ｔコマンド（日時） 

B-112 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

○○ ○ ○ 

 

■関連事項： 注意事項   電源投入時に日時を設定し直す必要があります。 

     （2000 年 1 月 1 日 00:00:00 からカウントを開始します。） 

 

  このコマンドは、ＲＣ－４６１のいずれの ＩＤでも設定できますが、設定

した時刻データは全ポート共用です。 

 

 

 

 ＴＤＤ   日付の取得  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＴＤＤ 

  現在の日付を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＴＤＤ  ｙｅ  ， ｍｏ  ， ｄｙ   

   ｙｅ   年  １０進数、２桁 ：００～９９（年） 

   ｍｏ   月  １０進数、２桁 ：０１～１２（月） 

   ｄｙ   日  １０進数、２桁 ：０１～３１（日） 

 

■エラーコード： なし 

 

■使用例： ＆０１ＴＤＤ   日付を取得します。 

  ＞＆０１ＴＤＤ０１，１２，０２ ２００１年１２月２日です。 

 

■必要設定： “ＴＤＳ”コマンド 

 

■関連事項： 注意事項    電源投入時に日時を設定し直す必要があります。 

      （2000 年 1 月 1 日 00:00:00 からカウントを開始します。） 

 

 



１１． Ｔコマンド（日時） 

B-113 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

○○ ○ ○ 

 

 ＴＤＳ   日付の設定  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＴＤＳ  ｙｅ  ， ｍｏ  ， ｄｙ   

  現在の日付を設定します。 

   ｙｅ   年  １０進数  ：０～９９（年） 

   ｍｏ   月  １０進数、  ：１～１２（月） 

   ｄｙ   日  １０進数  ：１～３１（日） 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＴＤＳ 

 

■エラーコード： なし 

 

■使用例： ＆０１ＴＤＳ２，３，１０ 日付を２００２年３月１０日に設定します。 

  ＞＆０１ＴＤＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 注意事項   電源投入時に日時を設定し直す必要があります。 

     （2000 年 1 月 1 日 00:00:00 からカウントを開始します。） 

     

  このコマンドは、ＲＣ－４６１のいずれの ＩＤでも設定できますが、設定

した時刻データは全ポート共用です。 

 

 

 



１１． Ｘコマンド（通信関係） 

B-114 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 ＸＲＤ   応答書式の取得（ＲＳ－２３２Ｃ通信用）  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＸRＤ 

  応答文字列の書式の設定を取得します。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＸＲＤ  ｃｄ   ｌｖ  ， ｃｄ   ｌｖ  ．．． 

   ｃｄ   書式種別  １文字 

     ‘ Ｅ ’   ：エラーコード 

     ‘ Ｍ ’   ：移動終了応答 

     ‘ Ｓ ’   ：チェックサム 

    ｌｖ   応答レベル １文字   ：‘０’、 ‘１’ 

 

書式種別 応答レベル 機能 

０ コマンドエラー発生時に‘＠’を応答 
Ｅ 

１ コマンドエラー発生時に‘＠’＋エラーコードを応答 

０ 移動終了応答を行わない 
Ｍ 

１ 移動終了応答を行う 

０ コマンド、応答にチェックサムを付加しない 
Ｓ 

１ コマンド、応答にチェックサムを付加する 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   ＩＤが違う。 

 

■使用例： ＆０１ＸＲＤ  応答文字列の書式の設定を取得します。 

  ＞＆０１ＸＶＤＥ１，Ｍ０，Ｓ０ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 通信の制限  このコマンドは、RＳ－２３２Ｃで接続したときのみ有効です。 

     ＲＣ－４００を使用して、ＲＳ－４８５で接続するときは、ＲＣ－４００の 

     書式に従ってください。 

なお、このコマンドが使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロー

タリスイッチのＩＤだけです。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２

×○ ○ ○ 

 

 ＸＲＳ   応答書式設定（ＲＳ－２３２Ｃ通信用）  
 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＸＲＳ  ｃｄ   ｌｖ  ， ｃｄ   ｌｖ  ．．． 

  応答文字列の書式を設定します。 

   ｃｄ   書式種別  １文字 

     ‘ Ｅ ’   ：エラーコード 

     ‘ Ｍ ’   ：移動終了応答 

     ‘ Ｓ ’   ：チェックサム 

   ｌｖ   応答レベル １文字   ：‘０’、 ‘１’ 

 

 

 

書式種別 応答レベル 機能 

０ コマンドエラー発生時に‘＠’を応答           （初期設定値） 
Ｅ 

１ コマンドエラー発生時に‘＠’＋エラーコードを応答 

０ 移動終了応答を行わない                 （初期設定値） 
Ｍ 

１ 移動終了応答を行う 

０ コマンド、応答にチェックサムを付加しない       （初期設定値） 
Ｓ 

１ コマンド、応答にチェックサムを付加する 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＸＲＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   ＩＤが違う。 

 

■使用例： ＆０１ＸＲＭ１  移動終了応答を行う設定します。 

  ＞＆０１ＦＸＲＳ 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 通信の制限  このコマンドは、RＳ－２３２Ｃで接続したときのみ有効です。 

     ＲＣ－４００を使用して、ＲＳ－４８５で接続するときは、ＲＣ－４００の 

     書式に従ってください。 

なお、このコマンドが使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロー

タリスイッチのＩＤだけです。 
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動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

動作モード モータ 
動作中 ０ １ ２ 

×○ ○ ○ 

 

 ＸＶＤ   仮想ボディナンバーの取得（ＲＳ－２３２Ｃ通信用）  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＸＶＤ  ＶＤ   

  仮想ボディナンバーを取得します。 

   ＶＤ   仮想ボディナンバー   １６進数、２桁  ：Ｈ８０～Ｈ９Ｅ 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＸＶＤ  ｍｔ  ， ｍｔ  ， ｍｔ  ， ｍｔ   

   ｍｔ   モータポート番号  １０進数、１桁 ：１～６ 

 ｍｔ は登録されたモータポート分だけ返り、仮想ボディナンバー未登録の場合は、 ｍｔ は省略され 

ます。 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   ＩＤが違う。 

 

■使用例： ＆０１ＸＶＤＨ８０ 仮想ボディナンバー８０に登録したモータポートを取得します。 

  ＞＆０１ＸＶＤ１，２ 仮想ボディナンバー８０の登録モータポートはポート１，２です。 

 

■必要設定： なし 

 

■関連事項： 通信の制限  このコマンドは、RＳ－２３２Ｃで接続したときのみ有効です。 

     ＲＣ－４００を使用して、ＲＳ－４８５で接続するときは、ＲＣ－４００の 

     仮想ボディナンバーの書式に従ってください。 

なお、このコマンドが使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロー

タリスイッチのＩＤだけです。 

 

 

 

 

 ＸＶＳ   仮想ボディナンバーの設定（ＲＳ－２３２Ｃ通信用）  

 

■書式：  ＆  ＩＤ  ＸＶＳ  ＶＤ  ， ｍｔ  ， ｍｔ  ， ｍｔ  ， ｍｔ   

  仮想ボディナンバーにモータポートを登録します。 

   ＶＤ   仮想ボディナンバー   １６進数、２桁  ：Ｈ８０～Ｈ９Ｅ 

   ｍｔ   モータポート番号 １０進数、１桁  ：１～６ 

     全省略時   ：仮想ボディナンバーを解除(未登録) 

 にします。 

  モータポート番号が重複するとエラーになります。 

 

■応答：  ＞＆  ＩＤ  ＸＶＳ 

 

■エラーコード： ＠６Ｆ   ＩＤが違う。 

 

■使用例： ＆０１ＸＶＳＨ８０，１，３ 仮想ボディナンバー８０番にポート１（軸）とポート３（軸）を 

  ＞＆０１ＸＶＳ  登録します。 
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■必要設定： なし 

 

■関連事項： 通信の制限  このコマンドは、RＳ－２３２Ｃで接続したときのみ有効です。 

     ＲＣ－４００を使用して、ＲＳ－４８５で接続するときは、ＲＣ－４００の 

     仮想ボディナンバーの書式に従ってください。 

なお、このコマンドが使用できるＩＤは、コントローラ本体で設定したロー

タリスイッチのＩＤだけです。 

  仮想ボディナンバー  RＳ－２３２Ｃで接続した場合、仮想ボディナンバーに登録出来るのは 

     モータ軸のみです。 

     Ａ／Ｄ及びＩ／Ｏポートは登録できません。 
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１２. 初期設定値 
ＲＣ－４６１は以下のコマンドに対する設定値をコマンド“ＦＩＳ”により、フラッシュメモリに書込むこ

とができます。 

この設定値は、電源投入時に自動的にフラッシュメモリから読込まれますので、一度設定を行い、コマンド

“ＦＩＳ”によりフラッシュメモリに書込んでおけば、次回の電源投入時からは設定を行う必要がありませ

ん。また、設定の行われていないものに対しては、以下に示すデフォルト値が設定されます。 

  各コマンドの初期設定値は、対象となるアライナの機種によって変更されている場合があります。 

対象コマンド 機能 デフォルト値 備考 

０ＢＳ 原点オフセット倍率 ２ 

０ＲＳ 原点サーチリトライ回数 ０ 

０ＳＳ 原点オフセット １０ 

３ＩＳ ポジションインデックス ０ 

９ＶＤ コントローラのバージョン取得 

RC-461 

Verxxxx.xx   

byRORZE     

(20xx-xx-xx)

 

 

９ＶＤ １ ユーザーコメント 
IDの 

ポート種別 
 

ＡＡＳ 変換開始/終了オフセットパルス ０，０ 

ＡＬＳ Ａ/Ｄ変換動作下限値 ０ 

ＡＰＳ サンプリング間隔パルス ５ 

ＣＣＳ クリア信号の１ショットパルス時間 １ 

ＣＥＳ  Ｅ、Ｌ、 

        Ｓ、Ａ 
エラー出力機能 無効 

ＣＦＳ  ０、１ 割込み発生時の機能設定 未設定 

ＣＯＳ  ０、１ 汎用出力端子のＯＮ／ＯＦＦ状態 ０ 

ＣＰＳ  ０、１ 割込みモード ０ 

ＣＳＳ  ０、１ 割込み有効区間 全区間 

ＤＬＳ  ０～３ センサ入力端子の入力論理 ０ 

ＥＡＳ 動作モード ０ 

ＥＤＳ パルス出力方式（１Ｐ／２Ｐ） １（２Ｐ） 

ＯＣＳ Ｓ字加速率 ５０ 

ＯＣＳ 

Ａ[０～８] 
Ｓ字加速率 未設定 

ＯＨＳ 最大速度 ５０００ 

ＯＨＳ 

Ａ[０～８] 
最大速度 未設定 

ＯＬＳ 起動速度 ５００ 

ＯＬＳ 

Ａ[０～８] 
起動速度 未設定 

ＯＳＳ 最大加速度 ３００ 

ＯＳＳ 

Ａ[０～８] 
最大加速度 未設定 

ＯＸＳ 周波数倍率 ３００ 

ＯＸＳ 

Ａ[０～８] 
周波数倍率 未設定 

ＰＡＳ エンコーダの逓倍率 ４ 

ＰＢＳ エンコーダとモータのパルス比 １．０００ 

ＰＥＳ 脱調検出時のズレ間隔パルス １２８ 

ＰＪＳ アジャスト機能 ０ 

ＰＫＳ アジャスト時の最大パルス数 １０００ 

ＰＬＳ アジャスト時の速度 ０ 

ＰＳＳ エンコーダによる脱調検出 ０ 

ＰＴＳ 停止からアジャスト開始までの時間 ３ 

ＱＩＳ 脱調検出間隔設定 ２０４８ 

ＱＳＳ ＳＴＡＬＬセンサによる脱調検出 ０ 
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一度コマンド“ＦＩＳ”で書込んだ設定値をクリアするためには、コマンド“ＦＥＳ Ｉｎｉｔ”を実行して

ください。 

設定値がクリアされた場合は、次回起動時から上記のデフォルト値が設定されます。 

コマンド”ＦＩＳ”、”ＦＥＳ Ｉｎｉｔ”の実行には、それぞれ約１．５秒かかります。 

 

 

 

ポジションパルスは、コマンド“ＦＰＳ”でフラッシュメモリに書込むことにより電源投入時に自動的に設定

されます。 

 

対象コマンド 機能 デフォルト値 備考 

ＦＰＳ 

Ｐ[０～２０４７] 

ポジションパルス ＋０００００００００  

 

一度コマンド“ＦＰＳ”で書込んだポジションパルスをクリアするためには、コマンド“ＦＥＳ Ｐｏｓｐ”

を実行してください。ポジションパルスがクリアされた場合は、次回起動時から上記のデフォルト値が設定さ

れます。 

コマンド”ＦＰＳ”、”ＦＥＳ Ｐｏｓｐ”の実行には、それぞれ約１．５秒かかります。 
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１３. エラーコード表 
 

エラーコード 種別 内容 

Ｈ10～Ｈ１７ 内部要因 
ＣＰＵのトラブル発生により、コマンドが実行できない状態。 

ハードの故障、ソフトの不具合が考えられる。 

Ｈ20 外部要因 コマンドのチェックサムエラー。（ＲＳ－２３２Ｃ通信モード時） 

Ｈ22 設定ミス コマンド・コードが短い。（ＲＳ－２３２Ｃ通信モード時） 

Ｈ23 設定ミス コマンド・コードが長すぎる。（ＲＳ－２３２Ｃ通信モード時） 

Ｈ40 設定ミス 最低速度（ＯＬ）の値が設定されていない。 

Ｈ41 設定ミス 最高速度（ＯＨ）の値が設定されていない。 

Ｈ42 設定ミス 最大加速度（ＯＳ）の値が設定されていない。 

Ｈ43 設定ミス Ｓ字カーブ率（ＯＣ）の値が設定されていない。 

Ｈ44 設定ミス 周波数倍率（ＯＸ）の値が設定されていない。 

Ｈ45 設定ミス 最低速度（ＯＬ）の値が、最高速度（ＯＨ）より大きい。 

Ｈ49 設定ミス コマンド・コードが正しくない。 

Ｈ4A 設定ミス コマンド・パラメータが正しくない。 

Ｈ4C 設定ミス コマンドの実行中に、同一グループに属するコマンドを実行した。 

Ｈ4D 外部要因 ＲＳ－４８５ポートの通信速度変更に失敗した。 

Ｈ50 設定ミス 指定軸が移動中に別の移動コマンドを実行した。 

Ｈ51 外部要因 ＥＭＳがＯＮの状態で、移動コマンドを実行した。 

Ｈ52 設定ミス 脱調エラーが発生している状態で、移動コマンドを実行した。 

Ｈ55 外部要因 ＣＷ，ＣＣＷリミットがＯＮの状態で、移動コマンドを実行した。 

Ｈ5D 設定ミス 移動パラメータが有効範囲を越えている。又はポジション設定が０。 

Ｈ66 設定ミス エラー出力が解除されない。 

Ｈ67 設定ミス すでに設定済み。 

Ｈ68 内部要因 フラッシュメモリへのパラメータ書込みに失敗した。 

Ｈ69 設定ミス 現在の動作モードでは、実行できないコマンドを実行した。 

Ｈ6F 設定ミス 
指定ＩＤでは、実行できないコマンドを実行した。 

（アナログ入力ポートの ＩＤでモータ制御コマンドを実行した場合など） 

Ｈ71 設定ミス Ａ／Ｄ変換中に実行できないコマンドを実行した。 

Ｈ72 設定ミス Ａ／Ｄ変換開始オフセット＋終了オフセットパルス数が移動パルス数以上。 

Ｈ73 設定ミス 最大Ａ／Ｄ変換速度以上のスピードで、サンプリングを行おうとした。 

Ｈ74 内部要因 Ａ／Ｄサンプリングデータが無い。 

Ｈ75 内部要因 Ａ／Ｄ変換ボードとの通信が異常。 

Ｈ76 設定ミス ロギングデータが無い。 

 

 種別．．．．  外部要因 ：センサ入力、ノイズなどの外的要因 

     内部要因 ：コントローラ内部の不具合 

   設定ミス  ：ユーザーの設定又は操作ミス 
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