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  ご使用に際しての注意事項とお願い 

 
 
 この度は、弊社製品をお買い上げいただき、誠にありがとうございます。製品を安全にご使用 
 いただくため、下記の注意事項と本書をご一読されますようお願い申し上げます。 
 
  注意 
 
   １．電源電圧は仕様範囲内で使用してください。 
 
   ２．負荷は定格以下で使用してください。 
 
     ３．直射日光はさけて使用してください。 
 
   ４．可燃性ガスや発火物のある場所では使用しないでください 。 
 
   ５．定格をこえる温湿度の場所や結露の起きやすい場所では使用しないでください。 
 
   ６．本体に激しい振動や衝撃を与えないでください。 
 
   ７．本体に金属粉・ほこり・水等が入らないようにしてください。 
 
   ８．ノイズの発生源、ノイズがのった強電線から入力信号線の配線、および製品本体を 
     離してください。 
 
   ９．電源配線時は感電等の事故に注意してください。 
 
  １０．通電中は端子に触らないでください。感電のおそれがあります。 
 
  １１．電源を入れた状態で分解したり内部に触れたりしないでください。 
     感電のおそれがあります。 
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 １．付属品の確認と保証期間について 
 
 
 付属品の確認について 
 
  本機が届きましたら、下記のものが揃っているか確認を行ってください。 
 
  （１）ＣＵ－６１４（お客様仕様と合致しているもの） ・・・・・１ 
 
  （２）ＣＵ－６１４の取扱説明書 ・・・・・・・・・・・・・・・１ 
 
  （３）単位ラベル ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・１ 
 
  （４）お客様指定の付属品（ご指定のない場合はありません） 
 
  どれか１つでも誤ったもの、または欠けているものがありましたら弊社までご連絡ください。 
    （お客様の都合により付属されていないものもあります。） 
 
 
 
 保証期間と保証範囲について 
 
   １．保証期間 
 
   納入品の保証期間は引渡し日より１年間とさせていただきます。 
 
  ２．保証範囲 
 
   上記保証期間中に当社の責任による故障を生じた場合は、当社工場内にて無償修理させてい 
   ただきます。但し、下記にあげます事項に該当する場合は、この保証対象範囲から除外させ 
   ていただきますのでご了承ください。 
 
    ① 本取扱説明書または仕様書等による契約以外の使用による故障 
 
    ② 当社の了解なしにお客様による改造または修理による故障 
 
    ③ 故障の原因が当社納入品以外の事由による故障 
 
    ④ 設計仕様条件をこえた保管・移送または使用による故障 
 
    ⑤ 火災、水害、地震、落雷、その他天災地変による故障 
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 ２．仕 様 
 
 （１）標準仕様                                  表１ 

項  目 仕      様
 計測方式 周期演算方式
 表示精度  スケーリング（換算器）１において±０ 
 現在位置表示器  上段：赤色ＬＥＤ５桁 文字高１５.２４mm（ゼロサプレス方式） 
 目標位置表示器  下段：緑色ＬＥＤ５桁 文字高１０.２０mm（ゼロサプレス方式） 

 表示範囲 
 

 －９９９９～９９９９９ 
 （－９９９９以下または９９９９９以上は内部にてエンドレスに計測 ） 

 スケーリング(換算器)  １信号当たりの倍率 １×１０－９ ～９９９９で任意に設定 
 小数点以下表示  小数点以下１桁～３桁まで表示選択可能 
 目標位置設定器  デジタルスイッチ±５桁 －９９９９～＋９９９９９ 
 目標位置16CH登録  目標位置を１６チャンネル登録可能 
 ＣＨ_Ｎｏ.表示器  下段：赤色ＬＥＤ１桁 文字高８.０mm（０～９,Ａ,ｂ,Ｃ,ｄ,Ｅ,Ｆ）
 ティーチング機能  現在位置を目標位置として登録 

オーバーラン補正
 
 
 

 目標位置からこえた値を補正 
 ・設定値による補正：００.０００～９９.９９９の範囲で任意に設定
           （オーバーランする距離を設定） 
 ・自動補正：前５回分のオーバーラン距離を移動平均により自動設定

 リミット設定  目標位置の設定範囲の限界値を設定（－９９９９～９９９９９） 

 原点位置設定 
 
 
 

 原点位置を設定 
  （－９９９９．～００．０００～９９９９９．） 
 原点戻し動作により、設定された原点位置が現在位置表示器に表示さ
 れ、その値より位置決め動作開始 

 入力異常検出 
 

 設定された時間内に設定された数のパルスの入力が無い場合、異常信
 号を出力、位置決め動作停止 

 Ｕターン機能  Ｕターン動作で目標位置に到達する（モード Ｐ－００にて設定） 

 現在位置補正表示
 

 位置決め動作終了後の表示値を設定している目標位置に補正 
 （モード Ｐ－０２にて設定） 

 
 
 
 
 
 
 
 
 積 
 
 
 算 
 
 
 計 
 
 
 測 

 現在位置修正  現在位置を修正可能（－９９９９～９９９９９） 

 入力信号 
 

 ＮＰＮオープンコレクタパルス、または電圧パルス 
 ９０°位相差入力          （モード Ｐ－１３にて設定）

 ＮＰＮオープンコレクタパルス： MIN ５mA以上（シンク電流）  入力レベル 
  電圧パルス： LOW：２.０Ｖ以下 HI：３.８～３０Ｖ 

 入力応答 
 

 LOW：0.01Hz～50Hz  MID：0.01Hz～1kHz  HI：0.01Hz～10kHz 
 但し、duty５０％時        （モード Ｐ－１３にて設定） 

 セ 
 ン 
 サ 
 入 
 力 

 センサ電源 ＤＣ＋１２Ｖ （±１０％）１００mA  ＭＡＸ（安定化）出力 
スタート入力より現在位置が目標位置に達するまで出力  ＣＷ，ＣＣＷ出力

  手動モード（ＪＯＧモード）時、フロントキーにより出力可能 
制
御
出
力 

 出力方式 
 
 

 リレーａ接点出力 
 ＡＣ２３０Ｖ（ＤＣ３０Ｖ）０.３Ａ ＭＡＸ （抵抗負荷） 
 オプション：ＮＰＮオープンコレクタ出力 （ＤＣ３０Ｖ２０ｍＡ） 

 終了信号出力 
 

 現在位置が目標位置に達したときに出力（信号幅は任意に設定可能）
 出力中、終了信号（Ｅ.ＳＩＧ）ランプ点灯 

 異常信号出力 
 
 

 信号入力無し時または目標位置設定のリミットオーバー時に出力 
 出力中、異常信号（ＥＭＧ．）ランプ点滅 
 ストップ入力、およびホームリターン（原点戻し）入力により解除 

 減速出力  減速、または加速動作中に出力 

信
号
出
力 

 出力方式  ＮＰＮオープンコレクタ出力（ＤＣ３０Ｖ２０ｍＡ） 

 停電補償 データバックアップ 約３週間

 電源 
 

 ＡＣ８５～２６４Ｖ(50/60Hz) 
オプション：ＤＣ１２Ｖ～ＤＣ２４Ｖ（±１０％） 

 消費電力  １９ＶＡ ｍａｘ 
 使用温湿度  ０～５０℃  ３０～８５％RH（但し結露しないこと） 

 そ 
 の 
 他 

 質量・外形寸法  約６７０ｇ  Ｗ９６×Ｈ９６×Ｄ１７５.４mm 
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  （２）ＢＣＤ出力（オプション：Ｂタイプ付き）                              表２ 

 出力形式  全桁パラレル・ＮＰＮオープンコレクタ出力
 出力動作  出力 "Ｈ" レベル時は１番ピン（ＧＮＤ）と短絡 
 ＴＩ（取込禁止）信号  データ更新時、約２４ｍＳ幅で出力 
 出力タイミング  表示更新に同期して出力 
 出力論理  データ値およびＴＩ信号 正／負論理切り換え可 
 定格  ＤＣ３０Ｖ ２０ｍＡ ＭＡＸ 

 
 
  （３）ＢＣＤ入力（オプション：ＢＩタイプ付き）                                   表３ 

 入力形式  全桁パラレル・ＮＰＮオープンコレクタ入力
 入力論理  データ値 正／負論理切り換え可 
 定格  短絡時インピーダンス５.０ｋΩ以下(０Ｖ時流出電流 約３.６ｍＡ）

 
 
  （４）ＲＳ－２３２Ｃ通信（オプション：ＲＳ２タイプ付き）                         表４ 

 信号レベル  ＥＩＡ ＲＳ－２３２Ｃ準拠（シリアル信号） 
 通信方式  非同期（半２重通信方式） 
 通信速度  ２４００bps／４８００bps／９６００bps／１９２００bpsより設定 
 スタートビット  １ビット固定 
 ストップビット  １ビット固定 
 データビット  ７ビット固定 
 パリティビット  無し／奇数／偶数より設定 
 通信ＩＤ番号  メータＩＤを００～９９で設定 
 通信コード  ＡＳＣＩＩ（アスキー）コード 

 
 
  （５）ＲＳ－４８５通信（オプション：ＲＳ４タイプ付き）                          表５ 

 信号レベル  ＩＥＥ ＲＳ－４８５準拠
 通信方式  ２線式（半２重通信方式） 
 通信速度  ２４００bps／４８００bps／９６００bps／１９２００bpsより設定 
 スタートビット  １ビット固定 
 ストップビット  １ビット固定 
 データビット  ７ビット固定 
 パリティビット  無し／奇数／偶数より設定 
 通信ＩＤ番号  メータＩＤを００～９９で設定 
 通信コード  ＡＳＣＩＩ（アスキー）コード 
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 ３．カウンタの取り付けかた 
 
 
 カウンタの取り付けかた 
 
  １．                     パネルカットして、前面よりカウンタ 
                         を挿入してください。 
 
 
 
                                                       パネルカット寸法 
 
 
 
 
 
 
   図１ 
 
  ２． 
 
 
                                                    背面より取り付け金具でしっかり押 
                                                    さえ、ネジで締め付けてください。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 図２ 
 
    ・板厚０.８mm～４.０mmのパネルに取り付けてください。 
 
 
 
 フロントドアの開きかた 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
                              図３ 
 
    図３のように手前に引いてください。 
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 ４．フロント部の各名称とその機能 
 
                                         図４ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 ①現在位置表示器（Ａ～Ｅ） 
      位置決め動作時 ：現在位置を表示します。 
   原点位置設定時 ：ｏｒｇと表示します。 
   モード設定時  ：モードＮｏ.を表示します。 
   現在位置修正時 ：現在位置を表示します。 
 
 ②目標位置表示器（Ｇ～Ｋ） 
   位置決め動作時 ：目標位置を表示します。 
   原点位置設定時 ：原点位置を表示します。 
   モード設定時  ：各モードの設定値を表示します。 
   現在位置修正時 ：目標位置を表示します。 
 
  ③チャンネルＮｏ.表示器 
   チャンネル動作モード時、およびティーチングモード時に現在のチャンネルＮｏ.を表示 
   します。 
 
 ④異常信号（ＥＭＧ.）ランプ 
   異常信号出力中に点滅表示します。 
 
 ⑤ホームリターン（Ｈ.ＲＴＮ）ランプ 
   原点戻し動作中に点滅表示します。 
 
 ⑥終了信号（Ｅ.ＳＩＧ）ランプ 
   終了信号出力中に点灯します。 
 
 ⑦ＣＷランプ 
   ＣＷ出力（制御出力）が出力中に点滅表示します。 
   ※ＣＷ方向とは＋カウントされる方向です。 
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 ⑧ＣＣＷランプ 
   ＣＣＷ出力（制御出力）が出力中に点滅表示します。 
   ※ＣＣＷ方向とは－カウントされる方向です。 
 
 ⑨自動モード（ＡＵ）表示ランプ 
   動作モードが自動モード時に点灯します。（ ＳＥＬ キーでＡＵを選択しているとき） 
   チャンネル動作モード以外は、通常この自動モードで使用します。 
 
 ⑩チャンネル動作モード（ＣＨ）表示ランプ 
   動作モードがチャンネル動作モード時に点灯します。 
   （ ＳＥＬ キーでＣＨを選択しているとき） 
 
 ⑪手動モード（ＪＯ）表示ランプ 
   動作モードが手動モード（ＪＯＧ動作）時に点灯します。 
   （ ＳＥＬ キーでＪＯを選択しているとき） 
 
 ⑫ティーチングモード（ＴＥ）表示ランプ 
   動作モードがティーチングモード時に点灯します。 
      （ ＳＥＬ キーでＴＥを選択しているとき） 
 
 ⑬モードキー   M  
   動作時：・２秒以上押すことにより原点位置設定を呼び出します。 
       ・シフトキーと２秒以上同時押しすることによりモード設定を呼び出します。 
       ・アップキーと２秒以上同時押しすることにより現在位置修正を呼び出します。 
   設定時：・モード設定時はモードＮｏ.の切り換えを行います。 
       ・チャンネル入力時はチャンネルＮｏ.の切り換えを行います。 
 
 ⑭シフトキー       
   動作時：２秒以上押すことによりチャンネル入力の呼び出しを行います。 
   設定時：各設定中、設定桁（位置）の変更を行います。 
 
 ⑮アップキー  ∧  
   設定時：各設定中、設定値の変更を行います。 
 
 ⑯エンター（ＥＮＴ）／セレクト（ＳＥＬ）キー 
   動作時：位置決め動作停止時は、各動作モードの切り換え（AU→CH→JO→TE）を行います。 
   設定時：各設定中は設定値の登録を行い、現在位置表示に戻します。 
 
 ⑰目標位置設定スイッチ 
   目標位置を設定します。 
   設定値は－９９９９～０～＋９９９９９の範囲で設定してください。 
 
 ⑱ストップ（ＳＴＯＰ）／ＣＣＷキー 
  ・現在の制御動作を停止します。また、異常出力の解除もこのキーで行います。 
    ・手動モード（ＪＯＧ動作）時では押している間だけ、ＣＣＷ端子より制御信号を出力します。 
 
 ⑲ホームリターン（Ｈ.ＲＴＮ）／プリセット（Ｐ.ＳＥＴ）キー 
   動作時：・自動モード／チャンネル動作モードで停止時に押すと原点戻し動作を開始します。 
       ・ティーチングモード時に押すと現在位置を現在表示されているチャンネルに目標 
        位置として登録します。 
   設定時：各設定中は設定値を登録せずに現在位置表示に戻します。 
 
 ⑳スタート（ＳＴＡＲＴ）／ＣＷキー 
  ・自動モード／チャンネル動作モード時に押すと位置決め動作が開始され、現在位置が目標位 
   置に達するまで制御信号を出力します。 
    ・手動モード（ＪＯＧ動作）時では、押している間だけＣＷ端子より制御信号を出力します。 
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 ５．端子台の接続のしかた 
 
                                         図５ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  ・配線上の注意 
 

１) 電気配線時は感電等の事故に注意してください。 
 

２) 電源入力の確認 
入力電圧仕様（ＡＣかＤＣ）を今一度ご確認ください。間違えますと、本体内部の 
保護部品などが破損しますのでご注意ください。 
特にＤＣ仕様時は、＋，－ の極性に気をつけて配線してください。 
 

３) 端子名称をよく確認してから正しく配線してください。 
 

４) 端子台のネジは確実に締めてください。 
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 ①センサ入力 
   ９０°位相差のセンサは、端子台１，２，３，４番に接続します。 
   Ａ相、Ｂ相の接続はロータリーエンコーダの取り付け方により変わりますので必ず手動モー 
   ドでＣＷ方向に動かし、＋カウントするように接続してください。 
 
 ②原点センサ入力 
      端子台４，５番に接続してください。 
 
 ③終了信号出力（ＮＰＮオープンコレクタ出力） 
   現在位置が目標位置に達したときに信号を出力します。 
   信号の出力タイミング、および出力幅は設定可能です。（２５ページ モードＰ－１１参照） 
   端子台６，７番に接続してください。 
 
 ④異常信号出力（エミッタコモンのＮＰＮオープンコレクタ出力） 
   位置決め動作をスタートしてから設定した時間内に設定した数のパルスが入力されなかった 
   とき、または目標位置が設定されたリミット値をこえているときに出力します。 
   端子台１５，１６番に接続してください。 
   （入力異常検出の設定は ２６ページ モードＰ－１２参照） 
   （リミット値の設定は ２２，２３ページ モードＰ－０８，０９参照） 
 
 ⑤減速出力（エミッタコモンのＮＰＮオープンコレクタ出力） 
   現在の制御動作モード（１６ページ モードＰ－００参照）を加減速動作設定にしていると 
   きに出力します。 
   端子台１６，１７番に接続してください。 
 
 ⑥原点戻し入力（ＮＰＮオープンコレクタ入力） 
   動作が停止中に信号を入力すると、現在位置を原点位置（ｏｒｇの値）に戻します。 
   前面のホームリターンキーと同様です。 
   端子台１８，２０番に接続してください。 
 
 ⑦ストップ入力（ＮＰＮオープンコレクタ入力） 
   動作中に信号を入力すると位置決め動作を停止します。同時に制御信号（ＣＷ，ＣＣＷ出力） 
   も解除します。前面のストップキーと同様です。 
   端子台１９，２０番に接続してください。 
 
 ⑧スタート入力（ＮＰＮオープンコレクタ入力） 
   動作が停止中に信号を入力すると位置決め動作を開始します。同時に制御信号（ＣＷ， 
   ＣＣＷ出力）を出力します。前面のスタートキーと同様です。 
   端子台２０，２１番に接続してください。 
 
 ⑨Ｆ.Ｇ. 
   端子台８番に接続してください 
 
 ⑩電源（ＡＣ：標準） 
   ＡＣ８５～２６４Ｖのフリー電源となっています。 
   端子台９，１０番に接続してください。 
 
 ⑪ＣＷ出力／ＣＣＷ出力（リレー出力：標準） 
   スタート入力が入った時に信号を出力します。信号は現在位置が目標位置に達するまで出力 
   し続けます。 
      ＣＷ出力は端子台１１，１２番に接続してください。 
   ＣＣＷ出力は端子台１３，１４番に接続してください。 



 - 9 -

 

 ６．入出力回路の構成 
 
 
 ①センサ入力                                   図６ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 ②終了信号・異常信号・減速出力（ＮＰＮオープンコレクタ出力）          図７ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 ③ＣＷ，ＣＣＷ出力（リレー出力：標準）                                          図８ 
 
 
 
 
 
 
 
  ＣＷ，ＣＣＷ出力（ＮＰＮオープンコレクタ出力：ＯＣタイプ）              図９ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 ④原点戻し・ストップ・スタート入力（ＮＰＮオープンコレクタ入力）         図１０ 
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 ７．初期設定値と初期化 
 
 事前にお客様から仕様をお伺いしている場合はその設定に合わせていますが、通常（工場出荷時）
 は下記（表６・表７・表８）の初期設定値となっています。 
 
      （１）原点値                           表６ 

モードNo. 初期設定値 設定メモ欄 
ＡＢＣ Ｇ Ｈ Ｉ Ｊ Ｋ Ｇ Ｈ Ｉ Ｊ Ｋ 
ｏｒｇ ０ ２ ０  ０. ０      

 
      （２）各モードの設定値                      表７ 

モードNo. 初期設定値 設定メモ欄 
ＡＢＣＤ Ｇ Ｈ Ｉ Ｊ Ｋ Ｇ Ｈ Ｉ Ｊ Ｋ 
Ｐ－００ １ １ ０ ０ １      
Ｐ－０１ １ ０ ０  ０. ４      
Ｐ－０２    ０ ０      
Ｐ－０３ ０  ０. ０ ０ ０      
Ｐ－０４ ０  ０. ０ ０ ０      
Ｐ－０５  ０ １ ５. ０      
Ｐ－０６   ０. ０ ０ ０      
Ｐ－０７   ０. ０ ０ ０      
Ｐ－０８ ９ ９ ９ ９  ９.      
Ｐ－０９ － ９ ９ ９  ９.      
Ｐ－１０   １ ０ ０      
Ｐ－１１  ０. ５  ０. １      
Ｐ－１２  ２. ０  ０ ０      
Ｐ－１３  ０ ０ ２ １      
Ｐ－１４   ０ ０ ０      
Ｐ－１５ ０ ０ ０ ０ ０      

 
      （３）各チャンネルの設定値                     表８ 

 No. 初期設定値 設定メモ欄 
ＡＢ Ｆ Ｇ Ｈ Ｉ Ｊ Ｋ Ｇ Ｈ Ｉ Ｊ Ｋ 
ＣＨ ０ ０ １ ０  ０. ０      
ＣＨ １ ０ １ ５  ０. ０      
ＣＨ ２ ０ ２ ０  ０. ０      
ＣＨ ３ ０ ２ ５  ０. ０      
ＣＨ ４ ０ ３ ０  ０. ０      
ＣＨ ５ ０ ３ ５  ０. ０      
ＣＨ ６ ０ ４ ０  ０. ０      
ＣＨ ７ ０ ４ ５  ０. ０      
ＣＨ ８ ０ ５ ０  ０. ０      
ＣＨ ９ ０ ５ ５  ０. ０      
ＣＨ Ａ ０ ６ ０  ０. ０      
ＣＨ ｂ ０ １ ０  ０. ０      
ＣＨ Ｃ ０ １ ５  ０. ０      
ＣＨ ｄ ０ ２ ０  ０. ０      
ＣＨ Ｅ ０ ２ ５  ０. ０      
ＣＨ Ｆ ０ ３ ０  ０. ０      

 
 初期化：ＥＮＴキーを押しながら電源を投入することにより初期化を行うことができます。 
     初期化後、各モードの設定値は表６、表７、表８の初期値のとおりの設定値になります。 
 
 注意 ：初期化を行うと現在の設定値がすべて初期設定値となりますので、初期化を行う場合は 
     予め現在の設定値の記録を残してから実行してください。 
 
 ※ ノイズ等で内部のコンピュータが暴走した場合は上記の方法で初期化を行い、希望の設定値 
   に合わせ直してください。
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 ８．各動作モードの説明 
 
  このカウンタは４種類の動作モードを持っています。動作モードの切り換えは動作停止時に 
  セレクト（ＳＥＬ）キーで行います。 
  各動作は下記のとおりです。 
 
 
  ＜１＞ 自動モード（ＡＵランプ点灯時） 
 
    スタートキー入力、またはスタート入力端子に信号を入力すると、ＣＷ端子またはＣＣＷ 
    端子より制御信号を出力します（このときＣＷまたはＣＣＷランプが点灯）。制御信号は 
    現在位置が目標位置に達するまで出力し続けます。現在位置が目標位置に達したときに、 
    制御出力が止まり（このときＣＷまたはＣＣＷランプ消灯）、終了信号を出力（Ｅ.ＳＩＧ 
    ランプ点灯）します。 
 
 
  ＜２＞ チャンネル動作モード（ＣＨランプ点灯時） 
 
    チャンネル入力（３０ページ参照）、またはティーチングモードで設定された各チャンネ 
    ルの値を目標位置とします。動作は自動モードと同様ですが、終了信号が出力された後に 
    目標位置が次のチャンネルの値になります（たとえば、現在の目標位置が２ＣＨの値であ 
    れば、次は３ＣＨの値が目標位置として表示される）。再び位置決め動作を開始するには 
    スタートキー入力、またはスタート入力端子に信号を入力することで開始します。以後こ 
    れを繰り返します。チャンネル入力によりチャンネルの範囲を設定できます（たとえば、 
    チャンネル入力で ２－６ と設定するとチャンネル２～チャンネル６の値で繰り返します）。 
        （注）このチャンネル繰り返し動作は、モード”Ｐ－００”のオプションモードが０を 
        選択されているときだけで、１～３を選択されているときは、外部からの目標位 
        置に従います。 
 
 
  ＜３＞ 手動モード（ＪＯランプ点灯時） 
 
    このモードでは、フロントのＣＷキーを押している間はＣＷ端子より、ＣＣＷキーを押し 
    ている間はＣＣＷ端子より制御出力することができます。 
    調整などにお使いください。 
 
 
  ＜４＞ ティーチングモード（ＴＥランプ点灯時） 
 
    このモードはチャンネル０～Ｆ（１６ＣＨ）に現在の現在位置を目標位置として登録する 
    モードです。モードキーで登録したいチャンネルＮｏ．を指定し、プリセット（Ｐ.ＳＥＴ） 
    キーを押すことにより現在の現在位置が指定のチャンネルに目標位置として登録されます。 
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 ９．各設定の呼び出しかたと変更のしかた 
 
 ＜１＞ 各設定の呼び出しかた 
 
        １）原点位置設定の呼び出しかた（設定内容は１６ページ参照） 
 
        モードキーを２秒以上押します。 
 
                                       ←原点位置設定を呼び出したことを表示 
 
                                       ←現在の設定値を表示、変更桁が点滅表示 
 
            （注）設定終了後はエンターキーを押すと現在位置表示に戻ります。 
 
        ２）モード設定の呼び出しかた（設定内容は１６～２９ページ参照） 
 
        モードキーとシフトキーを２秒以上同時押しします。 
 
                                       ←モードＮｏ．Ｐ－００を呼び出したことを表示 
 
                                       ←現在の設定値を表示、変更桁が点滅表示 
 
                  （注）設定終了後はエンターキーを押すと現在位置表示に戻ります。 
 
        ３）現在位置修正のしかた（設定内容は２９ページ参照） 
 
        モードキーとアップキーを２秒以上同時押しします。 
 
                                       ←変更桁が点滅表示し、現在位置修正が可能なことを表示 
 
                                       ←現在の目標位置を表示 
 
                  （注）設定終了後はエンターキーを押すと現在位置表示に戻ります。 
 
        ４）チャンネル入力の呼び出しかた（設定内容は３０ページ参照） 
 
     シフトキーを２秒以上押します。 
 
                                       ←チャンネル入力を呼び出したことを表示 
 
                                       ←現在のチャンネル範囲を表示、変更桁を点滅表示 
 
         シフトキーとアップキーよりチャンネルの動作範囲を設定 
            （繰り返し動作させるチャンネルの範囲を決めます。） 
 
     モードキーを押します。（チャンネルのデータを設定します。） 
 
                                       ←チャンネル入力を呼び出したことを表示 
 
                                       ←現在の設定値を表示、変更桁を点滅表示 
 
           ↑チャンネルＮｏ．を表示 
                  （注）設定終了後はエンターキーを押すと現在位置表示に戻ります。 
 

 
   ０ ０ １ ２．０ 
 
        １ ５ ０．０ 
 

 
   Ｐ － ０ ０ 
 
      １ １ ０ ０ １ 
 

 
   ｏ ｒ ｇ 
 
      ０ ２ ０ ０．０ 
 

 
   Ｃ Ｈ 
 
        ０ － Ｆ 
 

 
   Ｃ Ｈ 
 
  ０   ０ １ ０ ０．０ 
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 ＜２＞ 設定値の変更のしかた（各設定とも操作方法はすべて同じです） 
 
        １）モードＮｏ．、チャンネルＮｏ．を切り換える。 
       ・モード設定時 
        モードキーを押します。 
 
                                       ←Ｐ－００ ～ Ｐ－１５まで表示 
 
 
 
 
       ・チャンネル入力時 
        モードキーを押します。 
 
 
 
 
 
           ↑チャンネルＮｏ．０～９，Ａ、ｂ、Ｃ、ｄ、Ｅ、Ｆと表示 
 
        ２）設定桁（位置）を変更する。 
        シフトキーを押します。 
 
 
 
                                       ←点滅桁（位置）を右桁へ１ずつ移動します。 
 
                   → → → → 
              └──────←┘ 
 
        ３）設定値を変更する。 
        アップキーを押します。 
 
 
 
                                       ←点滅桁（位置）の値を１づつカウントアップしていき 
                                        ます。（０～９） 
                                         ※各設定値の上限により９までカウントアップしない 
                                         ものもあります。また "－" が表示される桁もありま 
                                         す。 
 
        ４）設定値を登録する。 
        エンターキーを押します。設定された値が登録され現在位置表示に戻ります。 
 
        ５）設定値を登録せずに現在位置表示に戻る。 
     ホームリターンキーを押します。設定された値は登録されずに現在位置表示に戻ります。 
 

 
   Ｐ － ０ １ 
 
      １ ０ ０ ０．４ 
 

 
   Ｃ Ｈ 
 
  １   ０ １ ０ ０．０ 
 

 
   Ｐ － ０ １ 
 
      １ ０ ０ ０．４ 
 

 
   Ｐ － ０ １ 
 
      １ １ ０ ０．４ 
 



 - 14 -

 

 １０．各モードの設定内容 
 
 

 ・どのモードを設定すればよいのか 

 
 
      （１）位置決め動作・表示について 
 
            １.制御動作方法を決める 
               モードＰ－００（Ｐ.１６） 制御動作モードの設定 
              ・制御動作モードで "１～４" を設定した場合 
                モードＰ－０５（Ｐ.２１） 加減速距離の設定 
 
            ２.Ｕターン動作を行う 
                モードＰ－００（Ｐ.１６） Ｕターン動作の設定 
                モードＰ－０６（Ｐ.２２） ＣＷ方向：Ｕターン距離の設定 
                モードＰ－０７（Ｐ.２２） ＣＣＷ方向：Ｕターン距離の設定 
 
            ３.原点位置を決める 
                ｏｒｇ（Ｐ.１６） 原点位置の設定 
 
            ４.原点戻し動作方法を決める 
                モードＰ－１０（Ｐ.２３） 原点戻し動作方法の設定 
 
            ５.目標位置の設定を決める 
                モードＰ－００（Ｐ.１６） オプションモードの設定 
 
                ①目標位置の上限を決める 
                    モードＰ－０８（Ｐ.２２） ＣＷ方向：リミット値の設定 
                    モードＰ－０９（Ｐ.２３） ＣＣＷ方向：リミット値の設定 
                ②目標位置を複数持ちたい 
                    ＣＨ（Ｐ.３０） チャンネル入力 
 
            ６.位置決め動作終了時の信号出力について 
                モードＰ－１１（Ｐ.２５） 終了信号の出力タイミングと出力幅の設定 
 
            ７.位置決め動作終了時、現在位置を決まった値に戻したい 
             モードＰ－００（Ｐ.１６） 位置決め動作開始モードの設定 
 
            ８.位置決め動作の誤差を補正したい 
                モードＰ－０２（Ｐ.２０） オーバーラン補正モードの設定 
              ・オーバーラン補正モードで "０" を設定した場合 
                モードＰ－０３（Ｐ.２１） ＣＷ方向：オーバーラン補正値の設定 
                モードＰ－０４（Ｐ.２１） ＣＣＷ方向：オーバーラン補正値の設定 
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      （２）センサ入力について 
 
            １.入力の信号形態を決める 
             モードＰ－１３（Ｐ.２７） Ａ・Ｂ入力センサの設定 
 
            ２.入力周波数の応答を決める 
                モードＰ－１３（Ｐ.２７） 入力応答周波数の設定 
 
            ３.９０°位相差入力を使う 
                モードＰ－１３（Ｐ.２７） ９０°位相差入力の設定 
 
            ４.入力１信号当たりの倍率を決める 
                モードＰ－０１（Ｐ.１９） スケーリングデータ（換算器）の設定 
 
            ５.入力の異常を検出する 
                モードＰ－１２（Ｐ.２６） 入力異常検出の設定 
 
 
      （３）現在位置（表示値）について 
 
            １.位置決め動作終了後の現在位置を補正したい 
                モードＰ－０２（Ｐ.２０） 現在位置補正表示の設定 
 
            ２.位置決め動作終了後の現在位置を修正したい 
               （Ｐ.２９） 現在位置修正 
 
            ３.小数点以下の表示を設定したい 
               モードＰ－００（Ｐ.１６） 小数点以下表示の設定 
 
 
      （４）オプションについて 
 
            １.ＢＣＤ出力について 
             （Ｐ.３１） ＢＣＤ出力 
             モードＰ－１４（Ｐ.２８） ＢＣＤ出力論理の設定 
 
            ２.ＢＣＤ入力について 
               （Ｐ.３２） ＢＣＤ入力 
             モードＰ－００（Ｐ.１６） オプションモードの設定 
               モードＰ－１４（Ｐ.２８） ＢＣＤ入力論理の設定 
 
            ３.ＲＳ－２３２Ｃ通信について 
                モードＰ－００（Ｐ.１６） オプションモードの設定 
               （Ｐ.３３） ＲＳ－２３２Ｃ通信 
               モードＰ－１５（Ｐ.２９） ＲＳ－２３２Ｃ通信設定 
 
            ４.ＲＳ－４８５通信について 
                 モードＰ－００（Ｐ.１６） オプションモードの設定 
        （Ｐ.３５） ＲＳ－４８５通信 
        モードＰ－１５（Ｐ.２９） ＲＳ－４８５通信設定
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 ＜１＞ 原点位置設定（呼び出しかたは１２ページ、設定値の変更のしかたは１３ページ参照） 
 
 

 原点位置（ｏｒｇ）の設定 

 

  小数点はこの範囲で設定可能 
   小数点が点滅状態になるまでシフトキーを 

   押すと、アップキーで小数点が移動します。 
 

  原点位置 
                          （－９９９９．～００．００～９９９９９．） 

 

 
  ｏｒｇ 

  原点位置の表示値を設定します。 

  モードＰ－００でリセットスタートを設定された場合は位置決め動作終了後、 
 現在位置がこの値に変更されます。 
  原点位置は必ず端にしてください。原点位置を中間にすると、原点センサ検出 
 方向の設定ができなくなります。 

 
         （注）設定終了後はエンターキーを押すと現在位置表示に戻ります。 
 
 ＜２＞ モード設定（呼び出しかたは１２ページ、設定値の変更のしかたは１３ページ参照） 
 

 モードNo.  制御動作モード・位置決め動作開始モード・オプションモード・小数点以下表示の設定 

 

  小数点以下表示 
             ０：    ０ 

            １：  ０.０（小数点以下１桁表示） 
            ２： ０.００（小数点以下２桁表示） 
            ３：０.０００（小数点以下３桁表示） 

 
  オプションモード 
                 ０：フロントデジスイッチ 

                １：ＢＣＤ入力 
                ２：ＢＣＤ入力（チャンネル番号切り換え） 
                ３：ＲＳ－２３２Ｃ通信 
                ４：ＲＳ－４８５通信 

 
  Ｕターン動作 
                     ０：機能停止 

                    １：Ｕターン動作する 
 
  位置決め動作開始モード 
                         ０：リセットスタート(原点位置の値より再スタート) 

                        １：ノーマルスタート(現在位置の値より再スタート) 
 
  制御動作モード 

 

 
  Ｐ－００ 

                                   ０：標準動作 
                                    １：減速動作（低速スタート・低速ストップ） 

                                   ２：減速動作（高速スタート・低速ストップ） 
                                   ３：加速動作（低速スタート・低速ストップ） 
                                   ４：加速動作（高速スタート・低速ストップ） 

 
 
 

 
   ｏ ｒ ｇ 
 
      ０ ２ ０ ０．０ 
 

 
   Ｐ － ０ ０ 
 
      １ １ ０ ０ １ 
 



 - 17 -

 

 〔制御動作モード〕どのような動作制御をするのかを設定します。 

 
                                   図１１ 

  １：減速動作（低速スタート・低速ストップ）                        図１２ 

 

 

 
  Ｐ－００ 

  ２：減速動作（高速スタート・低速ストップ）                        図１３ 

 

 

  ３：加速動作（低速スタート・低速ストップ）                        図１４ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
    

           減速出力を加速信号として使用。 

 

０：標準動作 

CW,CCW信号 

オーバーラン補正値 

CW,CCW信号 

減速信号 

オーバーラン補正値 

加減速距離 加減速距離 

オーバーラン補正値
CW,CCW信号 

減速信号 

加減速距離 

CW,CCW信号 

減速信号 

オーバーラン補正値 

加減速距離 加減速距離 
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  ４：加速動作（高速スタート・低速ストップ）                        図１５ 

 

           減速出力を加速信号として使用。 

 〔位置決め動作開始モード〕 

   ０：リセットスタート 
      終了信号を出力すると同時に現在位置を原点位置の値に戻します。 
   １：ノーマルスタート 
      終了信号を出力しても表示は現在位置のまま残します。 
      終了時の値が確認できます。 

 〔Ｕターン動作〕 

   目標位置を一旦こえて、Ｕターン動作で目標位置でストップします。 
   オーバーランを小さくしたり、機器の動作安定のために使います。 
   尚、使用機器により異なりますので、テストして決定してください。 
 
             原点            CW→                                   図１６ 
  Uﾀｰﾝ距離 

 

 
  Ｐ－００ 

                                         目標位置A 

                                  ←CCW        原点 
          Uﾀｰﾝ距離 
                              目標位置Ａ 

 

 〔オプションモード〕 
   ０：フロントデジスイッチ 
         目標位置の設定をフロントのデジスイッチで行います。 
    １：ＢＣＤ入力（オプションＢＩタイプ付き） 
         目標位置の設定を外部からのＢＣＤ入力により行います。 
   ２：ＢＣＤ入力 チャンネル切り換え（オプションＢＩタイプ付き） 
          チャンネルＮｏ．を外部からのＢＣＤ入力により切り換えを行います。 
      ＢＣＤの１００ 桁で行ってください。 
      動作モードがチャンネル動作モードの時のみ有効です。 
   ３：ＲＳ－４８５通信（オプションＲＳ４タイプ付き） 
      メータの制御を通信で行います。 
      ＲＳ－４８５通信の項（３５ページ）を参照してください。 
   ４：ＲＳ－２３２Ｃ通信（オプションＲＳ２タイプ付き） 
      メータの制御を通信で行います。 
      ＲＳ－２３２Ｃ通信の項（３３ページ）を参照してください。 

 

CW,CCW信号 

オーバーラン補正値

加速信号 
加減速距離 



 - 19 -

 
 

 〔小数点以下表示〕 

   小数点以下何桁表示したいかを設定します。 
   現在位置表示器、目標位置表示器ともに連動しています。 

  ＜設定例＞ 現在位置は小数点以下２桁まで表示し、目標位置をフロントデジ       
スイッチで設定、Ｕターン動作は未使用で位置決め動作は標準動作    
とし、動作が終了しても現在位置はそのまま残しておきたい場合は、  
下記のとおりの設定になります。 

 

                              Ｇ：０（位置決め動作モードを減速動作の高速 
                                 スタート減速ストップを使用） 
                              Ｈ：１（動作が終了しても現在位置を残す） 
                              Ｉ：０（Ｕターン動作は未使用） 
                              Ｊ：０（目標位置はフロントデジスイッチで設定） 

Ｇ Ｈ Ｉ Ｊ Ｋ   Ｋ：２（小数点以下２桁まで表示） 

 
 
 

 モードNo.  スケーリングデータ（換算器）の設定 

 

 ＥＸＰ値 （１０－ｎ）
               ｎ＝０～９ 
 
  ４桁数値 
                                   ０００１～９９９９ 
                                   （００００は設定しないでください） 

  入力１信号当たりの倍率を設定します。４桁数値とＥＸＰ値（１０－ｎ）を設定す 

 ることにより１信号当たり "１×１０－９
 ～９９９９" 倍まで設定できます。 

  ＜設定例＞ １パルス当たり１２３．４mm進むコンベアーを利用して、 

        現在位置をメートル（ｍ）で表示したい。 
        下記のとおりの設定になります。 
 

      １２３．４mm  ⇒  ０．１２３４ｍ  ⇒ １２３４ × １０－４ 

                          表示したい単位の値に直す     ↑      ↑ 
                                               ４桁数値   ＥＸＰ値 

 Ｇ～Ｊ：１２３４（４桁数値） 
 Ｋ  ：４（ＥＸＰ値） 

 

 
  Ｐ－０１ 

         
 

 

 
   Ｐ － ０ １ 
 
      １ ２ ３ ４  ４ 
 

 
   Ｐ － ０ ０ 
 
      ０ １ ０ ０ ２ 
 

 
   Ｐ － ０ １ 
 
      １ ０ ０ ０．４ 
 

Ｇ Ｈ Ｉ Ｊ Ｋ
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 モードNo.  オーバーラン補正モード・現在位置補正表示の設定 

 

  現在位置補正表示 
         ０：機能停止 

            １：補正表示する 

 
  オーバーラン補正モード 
                                  ０：設定値による補正 
                                  １：補正値の自動設定 

 〔オーバーラン補正モード〕 

   現在位置が目標位置に達して動作を停止したとき、惰性で目標位置をオーバー 
  する事があります（１７ページ 図１１参照）。そのオーバーをなくすためにオ 
  ーバーした値を補正値として設定します。次回の動作からは設定された補正値分 
  手前（惰性でオーバーする分の手前）で動作を停止させて現在位置が目標位置を 
  オーバーしないようにします。 
  ０：設定値による補正 
     オーバーラン補正値を設定します。何度かテストして決定してください。 
  １：補正値の自動設定 
         上記の "０：設定値による補正" とは異なり、オーバーラン補正値を設定 
    する必要がなく、常にＣＷ、ＣＣＷ個別のオーバーラン距離５回の移動平均 
    により自動設定します。 
     但し、オーバーランの距離のバラツキが大きい場合は 
    "０：設定値による補正" にして使用してください。 

 

 
  Ｐ－０２ 

 
  

 〔現在位置補正表示〕 

    位置決め動作終了後、現在位置を目標位置に補正します。 
   例えば、目標位置が１０００で、位置決め動作終了後、現在位置が１００５と 
  なった場合、終了信号が出力されると同時に現在位置の１００５が目標位置の 
  １０００に補正されます。 
 （注）この補正は、モード”Ｐ－０３”及び”Ｐ－０４”のオーバーラン設定を 
    されていて、この範囲内に止まったときに補正します。 

 

 
   Ｐ － ０ ２ 
 
            ０ ０ 
 

オーバーラン距離   
             ↑ 

移動平均 １回目 

２回目 

３回目 
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 モードNo.  ＣＷ方向：オーバーラン補正値の設定 

 

  ＣＷ方向オーバーラン補正値 
                   ００．０００～９９．９９９ 
                                    （小数点は固定） 

 

 
  Ｐ－０３ 

  モードＰ－０２の "オーバーラン補正モード" で "０" を選択している場合、 

 設定してください。 
 
 
 

 モードNo.  ＣＣＷ方向：オーバーラン補正値の設定 

 

  ＣＣＷ方向オーバーラン補正値 
                   ００．０００～９９．９９９ 
                                    （小数点は固定） 

 

 
  Ｐ－０４ 

  モードＰ－０２の "オーバーラン補正モード" で "０" を選択している場合、 

 設定してください。 
 
 
 

 モードNo.  加減速距離の設定 

 

  小数点はこの範囲で設定可能 
    小数点が点滅状態になるまでシフトキーを 

   押すと、アップキーで小数点が移動します。 

 

  加減速距離 
                   ０．０００～９９９９． 

 

 
  Ｐ－０５ 

  モードＰ－００の "制御動作モード" で "１～４" を選択している場合、加減速 

 したい距離を設定してください。 
  例えば、「１００」の位置よりスタートさせ、目標位置が「５００」の場合、 
 「４５０」より減速させたい場合は"５０.００"（目標位置の手前「５０」より減 
 速）と設定します。 
  ＜注意＞減速出力は１６，１７番端子から出力します。 

 

 
   Ｐ － ０ ４ 
 
      ０ ０．０ ０ ０ 
 

 
   Ｐ － ０ ３ 
 
      ０ ０．０ ０ ０ 
 

 
   Ｐ － ０ ５ 
 
        ０ １ ５．０ 
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 モードNo.  ＣＷ方向：Ｕターン距離の設定 

 

  小数点はこの範囲で設定可能 
    小数点が点滅状態になるまでシフトキーを 

   押すと、アップキーで小数点が移動します。 

 

  ＣＷ方向Ｕターン距離 
                   ０．０００～９９９９． 

 

 
  Ｐ－０６ 

  モードＰ－００の "Ｕターン動作" で "１" を選択している場合、設定してくだ 

 さい。 
  ＣＷ方向に移動するときのＵターン距離を設定します。 
  この設定はモードＰ－０３、Ｐ－０４の設定値よりもより大きくなるようにして 
 ください。 

 
 
 

 モードNo.  ＣＣＷ方向：Ｕターン距離の設定 

 

  小数点はこの範囲で設定可能 
    小数点が点滅状態になるまでシフトキーを 

   押すと、アップキーで小数点が移動します。 

 

  ＣＣＷ方向Ｕターン距離 
                   ０．０００～９９９９． 

 

 
  Ｐ－０７ 

  モードＰ－００の "Ｕターン動作" で "１" を選択している場合、設定してくだ 

 さい。 
  ＣＣＷ方向に移動するときのＵターン距離を設定します。 
  この設定はモードＰ－０３、Ｐ－０４の設定値よりもより大きくなるようにして 
 ください。 

 
 
 

 モードNo.  ＣＷ方向：リミット値の設定 

 

  小数点はこの範囲で設定可能 
    小数点が点滅状態になるまでシフトキーを 

  押すと、アップキーで小数点が移動します。 

 

  ＣＷ方向リミット値 
                 （－９９９９．～０００．００～９９９９９．） 

 

 
  Ｐ－０８ 

 〔ＣＷ方向リミット値〕 

  ＣＷ方向に移動する場合の移動できる目標位置の上限値を設定します。 
 ここで設定された上限値をこえた値を目標位置として設定して動作をスタートする 
 と、異常信号が出力され、異常信号（ＥＭＧ．）ランプが点滅表示します。 

 

 
   Ｐ － ０ ６ 
 
        ０．０ ０ ０ 
 

 
   Ｐ － ０ ７ 
 
        ０．０ ０ ０ 
 

 
   Ｐ － ０ ８ 
 
     ９ ９ ９ ９ ９． 
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 モードNo.  ＣＣＷ方向：リミット値の設定 

 

  小数点はこの範囲で設定可能 
    小数点が点滅状態になるまでシフトキーを 

  押すと、アップキーで小数点が移動します。 

 

  ＣＣＷ方向リミット値 
                 （－９９９９．～０００．００～９９９９９．） 

 

 
  Ｐ－０９ 

 〔ＣＣＷ方向リミット値〕 

  ＣＣＷ方向に移動する場合の移動できる目標位置の下限値を設定します。 
 ここで設定された下限値をこえた値を目標位置として設定して動作をスタートする 
 と、異常信号が出力され、異常信号（ＥＭＧ．）ランプが点滅表示します。 

 
 
 

 モードNo.  原点戻し動作方法の設定 

 

  原点位置の設定 
         ０：原点戻し動作完了位置を原点とする 

            １：原点センサ検出位置を原点とする 

 
  原点センサ検出方向 
                 ０：ＣＣＷ方向 

                １：ＣＷ方向 

 
  原点戻し動作モード 
                                  ０：一方向完結動作 
                                   １：原点センサ再確認動作 

 〔原点戻し動作モード〕 

   ０：一方向完結動作 
        原点センサを検出したら停止します。 
                                                                     図１８ 

    原点ｾﾝｻ検出方向 →        原点センサ検出位置 

  動作完了位置 
  

 

 
 
             動作 
 
        原点ｾﾝｻ入力 

 

 
  Ｐ－１０ 

 

 
   Ｐ － ０ ９ 
 
     － ９ ９ ９ ９． 

 
   Ｐ － １ ０ 
 
          １ ０ ０ 
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 １：原点センサ再確認動作 

         原点センサを検出したら、加減速距離分行き過ぎます。その位置から 
         バックして原点センサを通過し、再度原点センサを検出して停止します。 
         原点を通過した後より停止するまでは減速動作を行います。 
         原点位置の誤差を小さくしたり、機器の動作安定のために行います。 
         尚、使用機器により異なりますので、テストして決定してください。 
 
                                                                               

図１９   

 

   
図２０ 

                                                          

                                                                            

 図２１ 

 〔原点センサ検出方向〕 

   検出する原点センサの方向（位置）を設定します。 
   原点戻し動作時、設定された方向に動きます。 

 

 〔原点位置の設定〕 

    原点戻し動作完了位置または原点センサ検出位置のどちらを原点位置とするか 
  を設定します。 

動作 

原点ｾﾝｻ入力 

センサONで停止 

動作完了位置 

動作   原点ｾﾝｻ検出方向 →         原点センサ検出位置 

原点ｾﾝｻ入力 

加減速距離 

センサがOFFするまで  

行き過ぎます 

動作 

原点ｾﾝｻ入力 
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 モードNo.  終了信号の出力タイミングと出力幅の設定 

 

  出力幅 
              ０．０～９．９秒 
 
  出力タイミング（遅延時間） 
                   ０．０～９．９秒 

 〔出力タイミング〕 

   現在位置が目標位置に達してから（制御信号の出力が止まってから）何秒後に 
  終了信号を出力するのかを設定します。 

 〔出力幅〕 

   終了信号をどれだけ出力するか時間を設定します。 

  ｔ１＝出力タイミング ／ ｔ２＝信号の出力幅           図２２ 

 
 
       制御信号 
 ←  ｔ１ →  
 
       終了信号 

  ←ｔ２→ 

 

 

 
  Ｐ－１１ 

  ＜設定例＞ 現在位置が目標位置に達してから２秒後に、１秒間だけ終了信号を 
        出力したい場合は、下記のとおりの設定になります。 

  Ｇ．Ｈ：２．０（目標位置に達してから２秒後） 
 Ｊ．Ｋ：１．０（１秒間出力） 

 
         Ｇ Ｈ   Ｊ Ｋ 

  

 ＜注意＞ 

  位置決め動作終了は、終了信号の出力が終わった時点となります。 
  出力終了までにスタートスイッチ（入力）、および原点戻しスイッチ（入力）が 
 入っても無視されます。 

 

 
   Ｐ － １ １ 
 
      ０．５   ０．１ 
 

 
   Ｐ － １ １ 
 
      ２．０   １．０ 
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 モードNo.  入力異常検出の設定 

 

  異常検出パルス数 
              ０１～９９（００は機能停止） 
 
  異常検出時間 
                   ０.０～９.９秒 
                   （０.０は設定しないでください） 

 〔入力異常検出〕 

   設定した時間（異常検出時間）内に設定した数のパルス（異常検出パルス数） 
  の入力がなければ異常信号を出力し、異常信号（ＥＭＧ．）ランプが点滅表示し 
  ます。 
   異常検出パルス数の設定値が００であればこの機能は停止します。 

  ＜設定例＞ 動作を開始してから５秒間、１０発以上のパルスの入力がなければ 

        入力異常とし、異常信号を出力する場合は、下記のとおりの設定に 
        なります。 

  Ｇ．Ｈ：５．０（動作開始してから５秒間） 
 Ｊ Ｋ：１ ０（パルスの入力は１０発以上） 

 

 
  Ｐ－１２ 

 
          Ｇ Ｈ   Ｊ Ｋ 

 

 
   Ｐ － １ ２ 
 
      ５．０   １ ０ 
 

 
   Ｐ － １ ２ 
 
      ２．０   ０ ０ 
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 モードNo.  Ａ入力センサ・Ｂ入力センサ・入力応答周波数の設定 

 

  ９０°位相差入力 
             ０：機能停止 

            １：９０°位相差入力 
  （※９０°位相差入力の場合は必ず "１" にしてください。） 

 
  入力応答周波数 
                 ０：０.０１Ｈｚ～５０Ｈｚ （ＬＯＷ） 

                １：０.０１Ｈｚ～ １ｋＨｚ（ＭＩＤ） 
                ２：０.０１Ｈｚ～１０ｋＨｚ（ＨＩ） 
      （※９０°位相差入力の場合は必ず入力応答周波数を"２" 
       に設定してください。） 

  Ｂ入力センサ 
             ０：ＮＰＮオープンコレクタパルス入力 

            １：電圧パルス入力 

 
  Ａ入力センサ 
                   ０：ＮＰＮオープンコレクタパルス入力 
                   １：電圧パルス入力 

 〔Ａ入力センサ、Ｂ入力センサ〕 

   入力されるパルスがＮＰＮオープンコレクタパルスか、電圧パルスかを設定し 
  ます。 

 

 
  Ｐ－１３ 

 〔入力応答周波数〕 
   入力される周波数の速さに合わせて設定してください。 

 

 〔９０°位相差入力〕 

   ロータリーエンコーダなどの９０°位相差入力を使用する場合は、"１" と 
   設定してください。 
 
  ＜注意＞ 
   ９０°位相差入力使用の場合は、必ず入力応答周波数を "HI(0.01Hz～10kHz)" 
   に設定してください。 

 

 
   Ｐ － １ ３ 
 
        ０ ０ ２ １ 
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 モードNo.  ＢＣＤ入力・ＢＣＤ出力 論理設定   （オプションＢＩタイプ、Ｂタイプ付き） 

   ※Ｄ－ＳＵＢコネクタ２段使用の場合 
    １ｃｈ（上段）：ＢＣＤ出力 
     ２ｃｈ（下段）：ＢＣＤ入力または通信 
    となります。 

 

  出力論理（オプション：Ｂタイプ） 
             ０：データ（Ｌ）／ＴＩ信号（Ｌ） 

       １：データ（Ｈ）／ＴＩ信号（Ｌ） 
       ２：データ（Ｌ）／ＴＩ信号（Ｈ） 
       ３：データ（Ｈ）／ＴＩ信号（Ｈ） 
         Ｌ．．．ローアクティブ 
                Ｈ．．．ハイアクティブ 

 
  データ入力論理（オプション：ＢＩタイプ） 
            ０：ハイアクティブ 

                １：ローアクティブ 

 
  ラッチ入力論理（オプション：ＢＩタイプ） 
                                   ０：ハイアクティブ 
                            １：ローアクティブ 

 〔ラッチ入力論理〕（オプション：ＢＩタイプ） 

   ラッチ入力がハイアクティブ（ＧＮＤピンとラッチピンがオープン状態）でデ 
  ータを入力するか、ローアクティブ（ＧＮＤピンとラッチピンがショート状態） 
  でデータを入力するかを設定します。 

 

 
  Ｐ－１４ 

 〔データ入力論理〕（オプション：ＢＩタイプ） 

  入力データをハイアクティブで受けるかローアクティブで受けるかを設定します。 

 〔出力論理〕（オプション：Ｂタイプ） 

   出力データ、またはＴＩ信号の出力をハイアクティブで出力するかローアクテ 
  ィブで出力するかを設定します。 
 
  表示値を１としたときの出力データの論理は下表のとおりです。 

                                                       表９  

ビットデータ ＮＰＮオープンコレクタ出力  
設定 表示値 ８ ４ ２ １ ８ ４ ２ １ 

ローアクティブ(Ｌ) １ ０ ０ ０ １ Ｌ Ｌ Ｌ Ｈ 
ハイアクティブ(Ｈ) １ ０ ０ ０ １ Ｈ Ｈ Ｈ Ｌ 

  

 

                    Ｌ：オープン ／   Ｈ：ショート 

 

 
   Ｐ － １ ４ 
 
          ０ ０ ０ 
 



 - 29 -

 
 
 

 モードNo.  ＲＳ－２３２Ｃ／ＲＳ－４８５ 通信設定（オプションＲＳ２／ＲＳ４タイプ付き） 

   ※Ｄ－ＳＵＢコネクタ２段使用の場合 
    ２ｃｈ（下段）：ＲＳ２またはＲＳ４通信 
    となります。 

 

  使用不可 
 
  パリティビット 
            ０：パリティ無し 

                １：奇数パリティ 
         ２：偶数パリティ 

 
  送受信切り換え時間 
                       ０：１００ms  ５： ５０ms 

               １： １０ms  ６： ６０ms 
                      ２： ２０ms  ７： ７０ms 
                      ３： ３０ms  ８： ８０ms 
               ４： ４０ms  ９： ９０ms 

 
  通信ＩＤ番号（ユニット番号） 
                                   ００～９９ 
 
                                  スタートビット：１ビット固定 
                                  ストップビット：１ビット固定 
                  データビット ：７ビット固定 

 

 
  Ｐ－１５ 

 〔通信ＩＤ番号〕（ユニット番号） 

   メータに対してＩＤ番号をつけます。通信を行うときはこのＩＤ番号を指定し 
  て行います。  

 〔送受信切り換え時間〕 

   メータがデータを受信してからデータを送信するまでの時間（切り換え時間） 
  を設定します。 

 
         （注）設定終了後はエンターキーを押すと現在位置表示に戻ります。 
 
 ＜３＞ 現在位置修正（呼び出しかたは１２ページ、設定値の変更のしかたは１３ページ参照） 
 

  現在位置の修正 

  現在位置 
         －９９９９～９９９９９の範囲で修正 
 

  ←現在の目標位置を表示 
 

 

  現在位置を修正（変更）します。動作中は修正することはできません。 

 小数点はモードＰ－００で設定されているものに連動します。 
  エンターキーを押すと現在位置がこの値に変更されます。 
  Ｈ.ＲＴＮ／Ｐ.ＳＥＴキーを押すと現在位置は変更されません。 

 

 
   ０ １ ５ ５．０ 
 
        １ ５ ０．０ 

 
   Ｐ － １ ５ 
 
      ０ ０ ０ ０ ０ 
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 ＜４＞ チャンネル入力（呼び出しかたは１２ページ、設定値の変更のしかたは１３ページ参照） 
 
 

 チャンネル動作範囲の設定 

 

  チャンネル番号 ０～Ｆ 
                    （０～９→Ａ→ｂ→Ｃ→ｄ→Ｅ→Ｆ） 
 
  チャンネル番号 ０～Ｆ 
                                  （０～９→Ａ→ｂ→Ｃ→ｄ→Ｅ→Ｆ） 

 

 
   ＣＨ 

  チャンネル動作モード時に、どのチャンネルのデータから どのチャンネルの 

 データまでを使用して動作するかを設定します。 
  例えば、２－５と設定した場合、チャンネル２～チャンネル５までのデータで計 
 測を繰り返し行います。（ＣＨ２～ＣＨ５→ＣＨ２～ＣＨ５→ＣＨ２・・・） 
  設定する際は左のチャンネル番号が右のチャンネル番号よりも大きくならないよ 
 うに設定してください。 
  ※左のチャンネル番号 ＜ 右のチャンネル番号 と設定してください。 

 
 
 
 

 各チャンネルデータの設定 

 

  小数点はこの範囲で設定可能 
    小数点が点滅状態になるまでシフトキーを 

  押すと、アップキーで小数点が移動します。 

 

  設定値（目標位置） 
                      （－９９９９．～０．００００～９９９９９．） 
 
  チャンネル番号（０～９→Ａ→ｂ→Ｃ→ｄ→Ｅ→Ｆ） 
              モードキーで切り換え 

 

 
  ＣＨ 
  ０～Ｆ 

  ここで設定された値はチャンネル動作モードで目標位置として使用します。 

  計１６チャンネル設定できます。 
  ティーチングモードでもデータの設定は可能です。（１１ページ参照） 

 
                   （注）設定終了後はエンターキーを押すと現在位置表示に戻ります。 

 
   Ｃ Ｈ 
 
        ０ － Ｆ 
 

 
   Ｃ Ｈ 
 
   ０ ０ １ ０ ０．０ 
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 １１．ＢＣＤ出力                                 （オプション：Ｂタイプ付き） 

 
 
 １．ＢＣＤコードは、オープンコレクタ出力（ＤＣ３０Ｖ １０ｍＡ ＭＡＸ）で、５桁パラレル 
  出力となっています。 
 
 ２．データの出力論理は変更可能です。（２８ページ モードＰ－１４参照） 
    ローアクティブ：データが出力中、出力トランジスタのコレクタとエミッタが導通して 
            いる状態。 
    ハイアクティブ：データが出力中、出力トランジスタのコレクタとエミッタが導通して 
            いない状態。 
 
 ３．データ更新時にＴＩ信号（取り込み禁止信号）が出力されていますので、データを取り込む 
  時は、ＴＩ信号がＯＦＦの時に行ってください。 
   ＴＩ信号の論理も切り換え可能です。（２８ページ モードＰ－１４参照） 
 
 
  ・Ｄ－ＳＵＢコネクタピン配置 （メータ本体：メス）                          図２３ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
    ・出力回路（オープンコレクタ出力）                                図２４ 
 
                            ピン２～２５（ＤＣ３０Ｖ １０ｍＡ） 
 
 
                            ピン１（ＧＮＤ） 
 
 
  ※１ Ｄ－ＳＵＢコネクタ２段仕様時は、１ＣＨ（上段）側がＢＣＤ出力となります。 
 

  ※２ 小数点１０－３ は出力されていませんので、必要な場合は弊社までご相談ください。 

小数点（１０－１ ） 

 小数点（１０－２ ） 

 

マイナス表示 

  ＴＩ信号 

ＧＮＤ 

 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

 

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

１  ２  ４  ８  １  ２  ４  ８  １  ２  ４  ８ 

１  ２  ４  ８  １  ２  ４  ８ 

１０３           １０４ 

１４ 

 

 １ 

２５ 

 

１３ 

１００         １０１         １０２
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 １２．ＢＣＤ入力                              （オプション：ＢＩタイプ付き） 

 
 
 １．ＢＣＤコードは、オープンコレクタ入力で、５桁パラレル入力となっています。 
 
 ２．データの入力論理は変更可能です。（２８ページ モードＰ－１４参照） 
    ローアクティブ：入力データの各ピンがＧＮＤとショート状態。 
    ハイアクティブ：入力データの各ピンがＧＮＤとオープン状態。 
 
 ３．ラッチ入力・・・データの取り込みを許可します。 
    ローアクティブ：ラッチ（ピン２５）とＧＮＤ（ピン１）がショート状態の時、データを 

入力。 
     ハイアクティブ：ラッチ（ピン２５）とＧＮＤ（ピン１）がオープン状態の時、データを 
            入力。 
   ※ラッチ入力パルス幅が５０ｍｓ以上で機能します。 
 
 
  ・Ｄ－ＳＵＢコネクタピン配置（メータ本体：メス）                             図２５ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

                （注）外部からのＣＨ入力は、この１００の４桁の端子を利用して２進化１６進 

          （０～Ｆ）の入力をしてください。 
 
 
  ・データの取り込み（※ラッチ入力論理がハイアクティブの場合）               図２６ 
 
           データ更新       データ更新        データ更新 
                   ↓                    ↓                    ↓ 
                        ＢＣＤデータ           ＢＣＤデータ 
 
 
                                  ５０ｍｓ以上                ５０ｍｓ以上 
                                                                                 Ｈ（オープン） 
    ラッチ                                                                      Ｌ（ショート） 
 
                       データを取り込み      データを取り込み 
 
 
  ※ Ｄ－ＳＵＢコネクタ２段仕様時は、２ＣＨ（下段）側がＢＣＤ入力となります。

マイナス入力 

      ラッチ 
１  ２  ４  ８  １  ２  ４  ８ 

１０３            １０４ 

１  ２  ４  ８  １  ２  ４  ８  １  ２  ４  ８ ＧＮＤ 

 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

 

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

１４ 

 

 １ 

２５ 

 

１３ 

１００        １０１         １０２



RS-1 

 

■ ＲＳ－２３２Ｃ／ＲＳ－４８５通信 通信機能ご使用上のご注意  

 

 

下記ご使用の機種について 

 

ＳＰ－５９３ＲＴ，ＳＰ－５９３ＲＡ，ＳＰ－５９３ＲＥ， 

ＳＰ－５９３ＳＳ，ＳＰ－５９３ＲＺ， 

ＣＵ－６２３，ＣＵ－６１４，ＣＵ－６１４ＢＡ 

 

 

上記、同じ型式製品であっても旧製品（2000年製造以前のもの）と現行製品と組み合わせ 

接続し、通信される場合においてはお客様の通信プログラムソフト動作上において、通信が 

できなくなる不具合が発生する場合がございます。 

これは通信タイミング波形が一部異なっており、使用されている通信プログラムソフト内 

のタイミング調整次第でも不具合となることがあります。 

 

なお、旧製品と旧製品、及び現行製品と現行製品どうしの接続においては問題ございません。 
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 １３．ＲＳ－２３２Ｃ通信                （オプション：ＲＳ２タイプ付き） 

 
 
 ＜１＞ 通信仕様 
 
   ①信号レベル  ：ＥＩＡ ＲＳ－２３２Ｃ準拠（シリアル信号） 
 
   ②通信方式   ：非同期（半２重通信方式） 
 
   ③通信速度   ：２４００bps／４８００bps／９６００bps／１９２００bps 
            ディップスイッチを切り換えることにより設定可（下図は出荷時設定） 
 
                            ６    ５    ４    ３    ２    １ 
             内部ディップ                                       ＯＮ 
             スイッチ                                            ⇔  
                                                                     ＯＦＦ 
                            ↑  ↑  ↑  ↑  ↑  ↑ 
                           固定  固定  2400  4800  9600  19200 
 
   ④スタートビット：１ビット固定 
 
   ⑤ストップビット：１ビット固定 
 
   ⑥データビット ：７ビット固定 
 
   ⑦パリティビット：無し／奇数／偶数 
            モードＰ－１５で設定可（２９ページ参照） 
 
   ⑧通信ＩＤ番号 ：通信先（メータ）を００～９９で設定 
    （ユニット番号）モードＰ－１５で設定可（２９ページ参照） 
 
    ※ この通信ＩＤ番号は、通信フォーマットのＩＤと同一にしてください。 
 
   ⑨通信コード  ：ＡＳＣＩＩ（アスキー）コード 
 
   通信速度の設定は図２７の位置にあるディップスイッチを設定してください。 
 
                                         図２７ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ケース本体後方のネジ（２ヶ所）を取り外し、基板を前方に引き出しディップスイッチを設定してください。
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 ＜２＞ 端子接続                                                          図２８ 
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 １４．ＲＳ－４８５通信                   （オプション：ＲＳ４タイプ付き） 

 
 
 ＜１＞ 通信仕様 
 
   ①信号レベル  ：ＩＥＥ ＲＳ－４８５準拠 
 
   ②通信方式   ：２線式（半２重通信方式） 
 
   ③通信速度   ：２４００bps／４８００bps／９６００bps／１９２００bps 
            ディップスイッチを切り換えることにより設定可（下図は出荷時設定） 
 
                            ６    ５    ４    ３    ２    １ 
             内部ディップ                                       ＯＮ 
             スイッチ                                            ⇔  
                                                                     ＯＦＦ 
                            ↑  ↑  ↑  ↑  ↑  ↑ 
                           固定  固定  2400  4800  9600  19200 
 
   ④スタートビット：１ビット固定 
 
   ⑤ストップビット：１ビット固定 
 
   ⑥データビット ：７ビット固定 
 
   ⑦パリティビット：無し／奇数／偶数 
            モードＰ－１５で設定可（２９ページ参照） 
 
   ⑧通信ＩＤ番号 ：通信先（メータ）を００～９９で設定 
    （ユニット番号）モードＰ－１５で設定可（２９ページ参照） 
 
   ⑨通信コード  ：ＡＳＣＩＩ（アスキー）コード 
 
   通信速度の設定は３３ページ図２７の位置にあるディップスイッチを設定してください。 
 
 
 ＜２＞ 端子接続（メス）                                                  図２９ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
        Ｔ／Ｒ（Ａ） 13 
                                                                            ＲＸ 
         Ｔ／Ｒ（Ｂ） 12 
 
 
                                                                            ＴＸ 
 
 

  
 
 

 
 
 

 
 
 

 
 
 

 
 
 

 
 
 

Ｔ／Ｒ（Ｂ） 

12 

 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

 

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

１４ 

 

 １ 

２５ 

 

１３ 

Ｓ.Ｇ（ＧＮＤ） 
7 Ｔ／Ｒ（Ａ） 
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 ＜３＞ 通信フォーマット 
                                                                                 表１０ 
 

  送信コマンドデータ →  ← 受信データ 

 現在位置リード  ＠××ＲＰＴ△△Ｃ
Ｒ  ＠××◆◇±０○○○○○△△Ｃ

Ｒ 

 現在位置ライト  ＠××ＷＰＴ±０○○○○○△△Ｃ
Ｒ  ＠××◆◇△△Ｃ

Ｒ 

 目標位置リード  ＠××ＲＤＴ△△Ｃ
Ｒ  ＠××◆◇±０○○○○○△△Ｃ

Ｒ 

 目標位置ライト  ＠××ＷＤＴ±０○○○○○△△Ｃ
Ｒ  ＠××◆◇△△Ｃ

Ｒ 

 スタート  ＠××ＭＳＴ△△Ｃ
Ｒ  ＠××◆◇△△Ｃ

Ｒ 

 ストップ  ＠××ＭＥＤ△△Ｃ
Ｒ  ＠××◆◇△△Ｃ

Ｒ 

 原点戻し  ＠××ＭＲＥ△△Ｃ
Ｒ  ＠××◆◇△△Ｃ

Ｒ 

 CW：JOG動作  ＠××ＭＪ＋△△Ｃ
Ｒ  ＠××◆◇△△Ｃ

Ｒ 

 CCW：JOG動作  ＠××ＭＪ－△△Ｃ
Ｒ  ＠××◆◇△△Ｃ

Ｒ 

 ステータスリセット  ＠××ＥＲＳ△△Ｃ
Ｒ  ＠××◆◇△△Ｃ

Ｒ 

 

  ※必ず通信コマンドの先頭に "＠" 、最後に "ＣＲ" をつけてください。 

 
 
 １）各命令の制御 
 
  ①現在位置リード：現在位置を読み込みます。 
 
  ②現在位置ライト：現在位置を修正します。（現在位置修正と同様です。２９ページ参照） 
 
  ③目標位置リード：現在の目標位置を読み込みます。 
 
  ④目標位置ライト：現在の目標位置を変更します。 
 
  ⑤スタート    ：位置決め動作を開始します。 
          （スタートキー入力、端子台スタート入力と同様です。） 
 
  ⑥ストップ   ：位置決め動作を停止します。 
          （ストップキー入力、端子台ストップ入力と同様です。） 
 
  ⑦原点戻し   ：位置決め動作が停止中に現在位置を原点位置の値に戻します。 
          （ホームリターンキー入力、端子台原点戻し入力と同様です。） 
 
  ⑧ＪＯＧ動作  ：位置決め動作が停止中に、ＪＯＧ動作コマンドを送信してからストップコ 
           マンドを送信するまでの間、ＣＷ出力またはＣＣＷ出力端子より制御信号 
           を出力します。 
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 ２）通信フォーマットの各コード 
 
 
  ①××：ＩＤ番号 
 
       通信先のメータのＩＤ番号（００～９９）を指定します。 
 
 
 
  ②±○○○○○：送信データ 
 
       メータに送りたいデータ値を入力します。 
       符号（ "±" を入力）と５桁の数値を入力してください。 
 
 
 
  ③△△：チェックサム 
 
       必ずコマンドデータの終わりに付けてください。 
       送信コマンドデータのキャラクタコード（ＪＩＳコード）をすべて加算した結果の下 
       位２桁がチェックサムとなります。 
 
      ＜チェックサムの算出例＞ 
 
       通信先メータのＩＤ番号が "００" で、スタートコマンドの場合 
 

       送信コマンドデータは " ＠００ＭＳＴ△△Ｃ
Ｒ " 

                                    ↑ 
                                 このコマンドデータがチェックサムの対象となります。 
 
        "＠" ＋ "０" ＋ "０" ＋ "Ｍ" ＋ "Ｓ" ＋ "Ｔ" 
        (40H)   (30H)   (30H)     (4DH)     (53H)     (54H) ←ＪＩＳコード 
 
         ＝（１９４Ｈ）←この下位２桁 "９４" がチェックサムとなります。 
 

       従ってスタートコマンドは "＠００ＭＳＴ９４Ｃ
Ｒ"  となります。 
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メータの状態、および通信エラーを表します。 

 
ステータスの状態は下記のとおりです。 

 
◆は上位４ビット（ｂｉｔ７～４）、◇は下位４ビット（ｂｉｔ３～０）を表します。 

 
 

表１１ 

１６進 ２進 １６進 ２進 
Ｆ １１１１ ７ ０１１１ 
Ｅ １１１０ ６ ０１１０ 
Ｄ １１０１ ５ ０１０１ 
Ｃ １１００ ４ ０１００ 
Ｂ １０１１ ３ ００１１ 
Ａ １０１０ ２ ００１０ 
９ １００１ １ ０００１ 

 
◆bit７：位置決め動作 
◆bit６：ＣＷ信号出力 
◆bit５：ＣＣＷ信号出力 
◆bit４：－ 
◇bit３：－ 
◇bit２：－ 
◇bit１：異常検出 
◇bit０：通信エラー ８ １０００ ０ ００００ 

 
表１２ 

ビット １ ０ 

◆７  現在動作中です。  動作は停止しています。 

◆６  ＣＷ信号が出力されています。  ＣＷ信号は出力されていません。 

◆５  ＣＣＷ信号が出力されています。  ＣＣＷ信号は出力されていません。 

◆４  未使用 

◇３  未使用 

◇２  未使用 

◇１ 
 
 
 
 
 

 位置決め動作を開始したが入力 
 がない、または目標位置のリミ 
 ットオーバー。 
 センサの接続、またはリミット 
 値と目標位置を確かめてくださ 
 い。 
※このビットはステータスリセット 
コマンドを受信するか電源ＯＦＦまで
保持されます。 

異常はありません。 
 
 
 
 
 

◇０ 
 
 

 通信にエラーがあります。 
 通信コマンド、およびチェック 
 サムを確かめてください。 
※このビットはステータスリセット 
コマンドを受信するか電源ＯＦＦまで
保持されます。 

 通信は正常です。 
 
 

 

④◆◇：ステータス 
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 １５．外形寸法図 

 
 
 外観寸法図                                                                      図３０ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 パネルカット寸法と取り付け間隔                         図３１ 
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 １６．テストモード 

 
                                                                                  図３２ 
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 １７．ノイズ対策について 

 
 
 ノイズ対策には万全を期しておりますが、万一ノイズの影響が出た場合は次の項にご注意ください。 
 
  ノイズ等の影響で表示が消えたり、誤った表示が出た場合は初期化（Ｐ.10参照）を行ってく 
  ださい。但し、初期化をする前には必ず設定値をメモしてから行ってください。正常に戻り 
  ましたら下記の対策をし、改めて再設定を行ってください。 
 
  （１）電源は動力線と直接共用しないでください。動力線を使用する場合は絶縁トランスを 
     入れて２次側を使用してください。（弊社でも絶縁トランスＰＴ－９３を用意できます。） 
 
  （２）センサコードに３芯シールド線を使用し、ノイズの発生源からできるだけ離して配線 
     してください。 
 
  （３）センサコードをできるだけ短くし、動力線やインバータなどのノイズの発生源をさけ 
     て、極力雑音を拾わない経路に配管して布設してください。 
 
  （４）機械のＧＮＤアースコードには、非常にノイズが多く含まれている場合がありますの 
     で、メータのＧＮＤに接続させない方が良い場合もあります（メータを完全に機械か 
     ら絶縁状態）。 
 
  （５）電源ラインよりノイズの影響を受けた場合、図 
     ３３のようにノイズフィルタをご使用ください。 
 
   ※ ノイズフィルタは、別途 
     用意しております。 
 
 
 
 
 
                                        図３３ 
 
  （６）センサコード配線方法 
     電力線、動力線がセンサのコードの近くを通るときは、サージや雑音による影響をな 
     くすため、センサコードは単独配管するか、もしくは５０cm以上離してください。 
 
                 図３４                    図３５ 
 
 
 
 
 
 
 
  （７）外部要因によるノイズ発生を止める。                  図３６ 
     メータの取り付けされた制御盤内やその周辺 
     に強力なノイズの発生すると思われる電磁接 
     触器・温度調節器・電磁弁・リレー等の有接 
     点開閉によるサージノイズが影響した場合、 
     図３６のようにスパークキラーを入れて対策 
     してください。 
 
  （８）特に大きなノイズエリアでご使用の場合や不明な点がありましたら取扱店、または 
     弊社までご相談ください。 

電力線または

必ずア-スする

動力線

電源

ノイズフィルタ

ア-ス接地

金属配管

短くツイストする

メ-タ-本体

スパークキラー

接点アクチュエータ

接近する場合、配管する
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 １８．トラブルシューティング 

 
 
   万一異常が発生した場合は、下記のとおり点検を行ってください。 
 

Ｎｏ． 現  象 点 検 方 法 対 策 と 処 置 

  １  表示器が点灯しない 

 ブランクのまま 

 →電源入力が正常か、センサ 

   コードは短絡していないか？
 
       ↓ 
 →本体内部のヒューズ断線 
       ↓ 
 
        →トランス・ 
         ＩＣの破損 

 →テスタで電圧と誤配線のチ 

 ェックをし、端子ネジを締め 
 直す。 
 
 →取扱店または弊社へご連絡 
 ください。 
 
 →取扱店または弊社へご連絡 
 ください。 

  ２  ＬＥＤ点灯異常 

 スイッチ動作異常 
 リレー出力異常 

 →テストモードによりチェッ 

   ク（Ｐ.40参照） 

 →１度、初期化を行ってくだ 

 さい。（Ｐ.10参照） 
 →初期化で直らない場合や、 
 何度も発生する場合は取扱店 
 または弊社へご連絡ください。 

  ３  "０"表示のまま  →各モードの設定は正しい 

 か？ 
       ↓ 
 →センサ入力は正常か？ 
       ↓ 
 
       ↓ 
 
       ↓ 
 →近接センサ等の検出距離が 
   正常か？ 
       ↓ 

 →設定された値が有効表示範 

 囲以下である。 
 
 →センサの端子接続を再確認 
 し締め直しをする。テストモ 
 ードにより疑似入力テストを 
 する。（Ｐ.40参照） 
 
 
 →センサランプ点滅を確認ま 
 たはドライバ等で軽くＯＮ／ 
 ＯＦＦ接触してみる。 

         ↓ 
 →センサの出力信号形態とメ 
   ータの入力方式が合ってい 

るか？ 
       ↓ 

 
 →取扱説明書（Ｐ.27モード 
 Ｐ－１３）を確認し、不明な 
 場合、取扱店または弊社へご 
 連絡ください。 
 →取扱店または弊社へご連絡 
 ください。 

  ４  時折表示が消えたり 

 倍以上になる 

 →表示が倍以上になる時、近 

  くの電磁開閉器やソレノイ 
  ド、電磁弁、リレーなどス 
  パークノイズの影響 

 →Ｐ.41のノイズ対策の項を参 

 照しノイズ発生源にサージキ 
 ラーを取り付けて止める 

  ５  その他の異常   →取扱店または弊社へご連絡 

 ください。 

 
 
 
 
 

※ 改良のため、仕様等は予告無く変更する場合がありますので予めご了承ください。 

  ＮＯ 

 ＹＥＳ

  ＮＯ 


