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SSCNET　/Hインタフェース　多軸ACサーボ
形名

MR-J4W2-_B
MR-J4W3-_B

2013年9月作成
標準価格　3,000円

お断りなしに仕様を変更することがありますのでご了承ください。

この標準価格には，消費税は含まれておりません。ご購入の際には消費税が付加されますのでご承知置き願います。

本技術資料集は，再生紙を使用しています。
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サーボアンプ技術資料集

　　 三菱電機株式会社 HH

形 名

形 名
コード 1CW803

MR-J4W-B GIJUTUSIRYOU

FAX技術相談窓口

上記電話技術相談対象機種（下記以外）
電力計測ユニット/絶縁監視ユニット(QE8□シリーズ)
低圧開閉器
低圧遮断器
電力管理用計器/省エネ支援機器/小容量ＵＰＳ（５ｋＶＡ以下）

052-719-6762
084-926-8340
0574-61-1955
084-926-8280
084-926-8340

受付時間（※5）　　9：00～16：00 （受信は常時（※6））
対 象 機 種 F A X 番 号

三菱電機FAサイトの「仕様・機能に関するお問い合わせ」もご利用ください。
※5: 土曜・日曜・祝日、春季・夏季・年末年始の休日を除く　　　※6: 春季・夏季・年末年始の休日を除く

電話技術相談窓口

MELSEC-Q/L/QnA/Aシーケンサ一般（下記以外）
MELSEC-F　FX/Fシーケンサ全般
ネットワークユニット/シリアルコミュニケーションユニット
アナログユニット/温調ユニット/温度入力ユニット/高速カウンタユニット
MELSOFT
シーケンサプログラミングツール
MELSOFT
統合エンジニアリング環境
MELSOFT
通信支援ソフトウェアツール
MELSECパソコンボード
C言語コントローラ/MESインタフェースユニット/高速データロガーユニット
iQ Sensor Solution

MELSEC計装/Q二重化

MELSEC Safety

電力計測ユニット/絶縁監視ユニット

052-711-5111
052-725-2271　（※2）
052-712-2578
052-712-2579

052-711-0037

052-712-2370

052-712-2830　（※2）

052-712-3079　（※2）

052-719-4557　（※2/※3）
052-725-2271　（※2）

052-712-2417

052-712-6607

052-722-2182
052-722-2182
052-721-0100

052-719-4170

052-719-4559

052-719-4556

052-719-4557　（※2/※3）

084-926-8300　（※4）

表示器

サーボ/位置決めユニット/
モーションコントローラ

センサレスサーボ
インバータ
ロボット

低圧開閉器

低圧遮断器

電力管理用計器

省エネ支援機器

小容量ＵＰＳ（５ｋＶＡ以下）

シ
ー
ケ
ン
サ

電 話 番 号

※1: 春季・夏季・年末年始の休日を除く　　※2: 金曜は17：00まで　　※3: 土曜・日曜・祝日を除く　　※4: 月曜～金曜の９：００～１６：３０

受付時間（※1）　　月曜～金曜　9：00～19：00、　土曜・日曜・祝日　9：00～17：00
対 象 機 種

MELSOFT GXシリーズ
SW□IVD-GPPA/GPPQなど

MELSOFT iQ Works (Navigator)

MELSOFT MXシリーズ
SW□D5F-CSKP/OLEX/XMOPなど
Q80BDシリーズなど

プロセスCPU
二重化CPU
MELSOFT PXシリーズ
安全シーケンサ（MELSEC-QSシリーズ）
安全コントローラ（MELSEC-WSシリーズ）
QE8□シリーズ
GOT-F900/DUシリーズ
GOT２０００/1000/A900シリーズなど
MELSOFT GTシリーズ
MELSERVOシリーズ
位置決めユニット/シンプルモーションユニット
モーションCPU （Q/Aシリーズ）
C言語コントローラインタフェースユニット(Q173SCCF)/ポジションボード
MELSOFT MTシリーズ/MRシリーズ
FR-E700EX/MM-GKR
FREQROLシリーズ
MELFAシリーズ
MS-Tシリーズ/MS-Nシリーズ
US-Nシリーズ
ノーヒューズ遮断器/漏電遮断器
ＭＤＵブレーカ/気中遮断器（ＡＣＢ）など
電力量計/計器用変成器/指示電気計器
管理用計器/タイムスイッチ
EcoServer/E-Energy/検針システム
エネルギー計測ユニット/　B/NETなど
FW-Sシリーズ/FW-Vシリーズ/FW-Aシリーズ
FW-Fシリーズ

本社機器営業部 〒100-8310 東京都千代田区丸の内2-7-3（東京ビル） （03）3218-6740
北海道支社 〒060-8693 札幌市中央区北二条西4-1（北海道ビル） （011）212-3793
東北支社 〒980-0011 仙台市青葉区上杉1-17-7（仙台上杉ビル） （022）216-4546
関越支社 〒330-6034 さいたま市中央区新都心11-2（明治安田生命さいたま新都心ビル） （048）600-5835
新潟支店 〒950-8504 新潟市中央区東大通2-4-10（日本生命ビル） （025）241-7227
神奈川支社 〒220-8118 横浜市西区みなとみらい2-2-1（横浜ランドマークタワー） （045）224-2623
北陸支社 〒920-0031 金沢市広岡3-1-1（金沢パークビル） （076）233-5502
中部支社 〒451-8522 名古屋市西区牛島町6-1（名古屋ルーセントタワー） （052）565-3326
豊田支店 〒471-0034 豊田市小坂本町1-5-10（矢作豊田ビル） （0565）34-4112
関西支社 〒530-8206 大阪市北区堂島2-2-2（近鉄堂島ビル） （06）6347-2821
中国支社 〒730-8657 広島市中区中町7-32（ニッセイ広島ビル） （082）248-5445
四国支社 〒760-8654 高松市寿町1-1-8（日本生命高松駅前ビル） （087）825-0055
九州支社 〒810-8686 福岡市中央区天神2-12-1（天神ビル） （092）721-2251

お問い合わせは下記へどうぞ
三菱電機株式会社 〒100-8310　東京都千代田区丸の内2-7-3(東京ビル)

インターネットによる情報サービス「三菱電機FAサイト」
三菱電機FAサイトでは、製品や事例などの技術情報に加え、トレーニングスクール情報や
各種お問い合わせ窓口をご提供しています。また、メンバー登録いただくとマニュアルや
CADデータ等のダウンロード、ｅラーニングなどの各種サービスをご利用いただけます。

三菱 FA 検索
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 安全 ご注意  
ご使用前 必 読 く さい。 

 

据付け，運転，保 よび点検 前 必 技術資料集，取扱説明書 よび付属書類を 熟読 ，

くご使用く さい。機器 知識，安全 情報 よび注意事項 つい 習熟 らご使用く さ

い。 

技術資料集 ，安全注意事項 メンェを 危険 よび 注意 区分 あり 。 

 

    

  危険  取扱いを誤る ，危険 状況 起 りえ ，死亡 た 重傷を ける可

能性 想定される場合。 

    

  注意  

   

取扱いを誤る ，危険 状況 起 りえ ，中程度 傷害や軽傷を け

る可能性 想定される場合 よび物的損害 け 発生 想定される場合。
 

 

， 注意 記載 た事項 ，状況 よ 重大 結果 結びつく可能性 あり 。 

い れ 重要 内容を記載 い 必 く さい。 

禁止 よび強制 表示 説明を次 示 。 

 

  禁止 ( いけ い ) を示 。例え ， 火気厳禁 場合 り 。 

  強制 (必 けれ ら い ) を示 。例え ，接地 場合 り 。 

 

技術資料集 ，物的損害 至ら いヤベャ 注意事項や別機能 注意事項を フ゜ンダ

区分 あり 。 

読 たあ ，使用者 いつ 閲覧 きる ろ 保管 く さい。 
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1.感電防止 た  

危険
感電 恐れ あるた ，配線作業や点検 ，電源をオネ たあ ，15分以 経過 ，スホヴグメンハ

消灯 た ，ゾケシ P+ N- 間 電圧を確認 ら行 く さい。 ，スホヴグメン

ハ 消灯確認 必 サヴボ゚ンハ 面 ら行 く さい。 

サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ ，確実 接地工事を行 く さい。 

配線作業や点検 専門 技術者 行 く さい。 

サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ ，据え付け ら配線 く さい。感電 原因 り 。 

濡れた手 ケ゜ッス操作 い く さい。感電 原因 り 。 

ォヴノャ 傷つけたり，無理 ケダヤケを けたり，重い を載 たり，挟 込ん り い く

さい。感電 原因 り 。 

感電防止 た ，サヴボ゚ンハ 保護接地 (PE) 端子 ( ブヴェ ついた端子) を制御盤 保護接地 (PE) 

必 接続 く さい。 

漏電遮断器 (RCD) を使用 る場合，シ゜ハBを選定 く さい。 

感電を避けるた ，電源端子 接続部 絶縁処理を施 く さい。 
 
 

2.火災防止 た  

注意
サヴボ゚ンハ，サヴボペヴシ よび回生抵抗器 ，不燃物 取り付け く さい。可燃物へ 直接取付

け， よび可燃物近くへ 取付け ，火災 原因 り 。 

電源 サヴボ゚ンハ 主回路電源 (L1ンL2ンL3) 間 必 電磁接触器を接続 ，サヴボ゚ンハ

電源側 電源を遮断 きる構成 く さい。サヴボ゚ンハ 故障 た場合，電磁接触器 接続さ

れ い い ，大電流 流れ続け 火災 原因 り 。 

回生抵抗器を使用 る場合 ，異常信号 電源を遮断 く さい。回生ダメングケシ 故障 よ

り，回生抵抗器 異常過熱 火災 原因 り 。 

サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ内部 ，金属片 電性異物や油 可燃性異物 混入

いよう く さい。 

サヴボ゚ンハ 電源 ，必 ノヴナュヴゲ遮断器を接続 く さい。 
 
 

3.傷害防止 た  

注意
各端子 技術資料集 決 られた電圧以外 印加 い く さい。破裂，破損 原因 り

。 

端子接続を間違え い く さい。破裂，破損 原因 り 。 

極性 (+ン-) を間違え い く さい。破裂，破損 原因 り 。 

通電中や電源遮断後 らく 間 ，サヴボ゚ンハ 冷却ネ゛ン，回生抵抗器，サヴボペヴシ

高温 る場合 あり 。誤 手や部品 (ォヴノャ ) 触れ いよう，ィトヴを設ける 安

全対策を施 く さい。 
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4.諸注意事項 

次 注意事項 つき 十分留意く さい。取扱いを誤 た場合 故障，け ，感電 原因

り 。 

 

(1) 運搬ン据付け つい  

注意
製品 質量 応 ， い方法 運搬 く さい。 

制限以 多段積 や く さい。 

サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ ，技術資料集 従い質量 耐えうる ろ 据え付け く さい。

乗 たり，重い を載 たり い く さい。 

取付け方向 必 りく さい。 

サヴボ゚ンハ 制御盤内面， た そ 他 機器 間隔 ，規定 距離をあけ く さい。 

損傷，部品 け いるサヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシを据え付け ，運転 い く さい。 

次 環境条件 保管 よびご使用く さい。 
 

 項目 環境条件 

 運転 0 °C ～ 55 °C (凍結 い ) 

 
周囲温度 

保存 -20 °C ～ 65 °C (凍結 い ) 

 運転 

 
周囲湿度 

保存 
90 %RH以  (結露 い ) 

 雰囲気 屋内 (直射日光 当たら い )，腐食性イケン引火性イケンオ゜ャプケダン塵埃 い  

 標高 海抜1000 m以  

 耐振動 5.9 m/s2，10 Hz ～ 55 Hz (X，Y，Z 各方向) 

 

サヴボ゚ンハ 吸排気口をふさ い く さい。故障 原因 り 。 

サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ 精密機器 ，落 さ たり，強い衝撃を与えたり いよう

く さい。 

保管 長期間 渡 た場合 ， 菱電機クケゾヘサヴビケ 問合 く さい。 

サヴボ゚ンハを取り扱う場合，サヴボ゚ンハ 角 鋭利 部分 注意 く さい。 

サヴボ゚ンハ 必 金属製 制御盤内 設置 く さい。 

木製 包材 消毒ン除虫対策 くん蒸剤 含 れるデュオン系物質 (ネッ素，塩素，臭素，ムウ素 ) 

弊社製品 侵入 る 故障 原因 り 。残留 たくん蒸成分 弊社製品 侵入 いよう ご

注意いた く ，くん蒸以外 方法 (熱処理 ) 処理 く さい。 ，消毒ン除虫対策 ， 包

前 木材 段階 実施 く さい。 
 
 

(2) 配線 つい  

注意
配線 く確実 行 く さい。サヴボペヴシ 予期 い動き 原因 り 。 

サヴボ゚ンハ 出力側 ，進相カンタンサ，サヴグキメヴ よびメグオノ゜ゲネ゛ャシ (オハクョン

FR-BIF) を取り付け い く さい。 

サヴボペヴシ 誤作動 原因 る ，サヴボ゚ンハ サヴボペヴシ 電源 相 (UンVンW) 

く接続 く さい。 
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注意
サヴボ゚ンハ 電源出力 (UンVンW) サヴボペヴシ 電源入力 (UンVンW) 直接配線 く さい。

配線 途中 電磁接触器 を介さ い く さい。異常運転や故障 原因 り 。 

U

サヴボペヴシ

MV

W

U

V

W

サヴボペヴシサヴボ゚ンハ サヴボ゚ンハ

U

MV

W

U

V

W

 

技術資料集 ，特 記載 ある場合を除き，接続図 クンェ゜ンシネゟヴケ 描 れ い 。

サヴボ゚ンハ 制御出力信号用DCモヤヴ 取り付けるサヴグ吸収用 ジ゜オヴチ 向きを間違え い

く さい。故障 信号 出力され く り，非常停止 保護回路 作動不能 る あり

。 

DOCOM

制御出力信号

DC 24 V
サヴボ゚ンハ

RA

クンェ出力
゜ンシネゟヴケ 場合

      

DOCOM

制御出力信号

DC 24 V
サヴボ゚ンハ

RA

ソヴケ出力
゜ンシネゟヴケ 場合

 

端子台へ 電線 締付け 十分 い ，接触不良 より電線や端子台 発熱 る あり 。必

規定 ダャェ 締 付け く さい。 

故障 原因 るた ，CN2A，CN2B よびCN2Cカネェシ 間違 た軸 エンカヴジを接続 い

く さい。 

故障 原因 るた ，CNP3A，CNP3B よびCNP3Cカネェシ 間違 た軸 サヴボペヴシを接続

い く さい。 
 
 

(3) 試運転ン調整 つい  

注意
運転前 各ドメベヴシ 確認 よび調整を行 く さい。機械 よ 予期 い動き る場合

あり 。 

ドメベヴシ 極端 調整 よび変更 運転 不安定 り ，決 行わ い く さい。 

サヴボオン状態 き 可動部 近 い く さい。 
 
 

(4) 使用方法 つい  

注意
時 運転停止 ，電源を遮断 るよう 外部 非常停止回路を設置 く さい。 

分解，修理 よび改造 い く さい。 

サヴボ゚ンハ 運転信号を入れた ゚メヴヘモセッダを行う 突然再始動 ，運転信号

れ いる を確認 ら行 く さい。事故 原因 り 。 

ノ゜ゲネ゛ャシ より電磁障害 影響を小さく く さい。サヴボ゚ンハ 近く 使用される電

子機器 電磁障害を与える あり 。 
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注意
サヴボ゚ンハを焼却や分解 有毒イケ 発生 る場合 あり ，絶対 い く さい。

サヴボペヴシ サヴボ゚ンハ 指定された組合 ご使用く さい。 

サヴボペヴシ 電磁ノヤヴキ 保持用 ，通常 制動 使用 い く さい。 

電磁ノヤヴキ 命 よび機械構造 (シ゜プンエベャダを介 ボヴャ サヴボペヴシ 結合され

いる場合 ) より保持 き い場合 あり 。機械側 安全を確保 るた 停止装置を設置

く さい。 
 
 

(5) 異常時 処置 つい  

注意
停止時 よび製品故障時 危険 状態 想定される場合 保持用 電磁ノヤヴキ付きサヴボペヴ

シ 使用 た 外部 ノヤヴキ構造を設け 防止 く さい。 

電磁ノヤヴキ用作動回路 外部 非常停止ケ゜ッス 連動 る回路構成 く さい。 

CALM(゚ンチ故障)オネ た MBR(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)オネ 遮断 く さい。

サヴボペヴシ

電磁
ノヤヴキ

B

RA

非常停止 遮断 く さい。

DC24V

 

゚メヴヘ発生時 原因を取り除き，安全を確保 ら゚メヴヘ解除後，再運転 く さい。 

瞬時停電復電後 不慮 再始動を防止 る保護方策を設け く さい。 
 
 

(6) 保 点検 つい  

注意
サヴボ゚ンハ 電解カンタンサ ，劣化 より容量 低 。故障 よる 次災害を防止 るた

，一般的 環境 使用された場合10年程度 交換される を推奨 。交換 菱電機クケゾヘ

サヴビケ り 。 
 
 

(7) 一般的注意事項 

技術資料集 記載され いる図 ，細部を説明 るた ィトヴ た 安全 た 遮断物を外 た状

態 描 れ いる場合 あり 。製品を運転 る き 必 規定 り ィトヴや遮断物を元 り

戻 ，技術資料集 従 運転 く さい。 
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 廃棄物 処理 つい   
 

本製品 廃棄される き ，次 示 2つ 法 適用を け，それ れ 法規ご 配慮 必要 り

。 た，次 法 つい 日本国内 い 効力を発揮 る あるた ，日本国外 (海外) 

い ，現地 法 優先され 。必要 応 ，最終製品へ 表示，告知 を いた くよう 願

い 。 

 

1. 資源 有効 利用 促進 関 る法  (通称: 資源有効利用促進法) ける必要事項 

(1) 不要 た本製品 ， きる限り再生資源化を 願い 。 

 

(2) 再生資源化 ，鉄く ，電気部品 分割 ケェメッハ業者 売却される 多いた ，

必要 応 分割 ，それ れ適 業者 売却される を推奨 。 

 

2. 廃棄物 処理 よび清掃 関 る法  (通称: 廃棄物処理清掃法) ける必要事項 

(1) 不要 た本製品 前1項 再生資源化売却 を行い，廃棄物 減量 努 られる を推奨

。 

 

(2) 不要 た本製品 売却 き れを廃棄 る場合 ，同法 産業廃棄物 該当 。 

 

(3) 産業廃棄物 ，同法 許可を けた産業廃棄物処理業者 処理を委 ，ブニネゟケダ管理 を

含 ，適 処置を る必要 あり 。 

 

(4) サヴボ゚ンハ 使用 る電池 ，いわゆる 一次電池 該当 ，自治体 定 られた廃

棄方法 従 廃棄く さい。 

 

サヴボ゚ンハ 高調波抑制対策 つい  

サヴボ゚ンハ 高圧又 特別高圧 電 る需要家 高調波抑制対策イ゜チメ゜ン (現: 経済産業省

発行) 対象 。 イ゜チメ゜ン 適用対象 る需要家殿 ，高調波対策 要否確認を行い，限度値

を超える場合 対策 必要 。 

 

 EEP-ROM 命 つい  

ドメベヴシ 設定値 を記憶 るEEP-ROM 書込 制限回数 10万回 。次 操作 合計回数 10万

回を超える ，EEP-ROM 命 いサヴボ゚ンハ 故障 る場合 あり 。 

ドメベヴシ 変更 よるEEP-ROMへ 書込  

タト゜ケ 変更 よるEEP-ROMへ 書込  

 

サヴボ゚ンハ STO機能 

サヴボ゚ンハ STO機能を使用 る場合，第13章を参照 く さい。 

MR-J3-D05セヴネゾ゛ュグッェマニッダ つい ，付5を参照 く さい。 
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海外規格へ 対応 

海外規格へ 対応 つい ，付4を参照 く さい。 

 

«ブニュ゚ャ つい » 

初 サヴボを 使いいた く場合， サヴボ゚ンハ技術資料集 よび次 示 技術資料集 必

要 。必 ご用意 うえ， サヴボを安全 ご使用く さい。 

 

関連ブニュ゚ャ 

 

ブニュ゚ャ名称 ブニュ゚ャ番号 

MELSERVO-J4クモヴゲ ACサヴボを安全 使いいた くた  

(サヴボ゚ンハ 同 ) 

IB(名)0300175 

MELSERVO-J4 サヴボ゚ンハ技術資料集 (ダメノャクュヴゾ゛ンエ編) SH(名)030108 

MELSERVO サヴボペヴシ技術資料集 (第3集) (注1) SH(名)030099 

MELSERVO モニ゚サヴボペヴシ技術資料集 (注2) SH(名)030095 

MELSERVO ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ技術資料集 (注3) SH(名)030097 

MELSERVO モニ゚エンカヴジ技術資料集 (注2，4) SH(名)030096 

EMC設置イ゜チメ゜ン IB(名)67303 

 
注  1. 回転型サヴボペヴシを使用 る場合 必要 。 

  2. モニ゚サヴボペヴシを使用 る場合 必要 。 

  3. ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシを使用 る場合 必要 。 

  4. ネャェュヴゲチクケゾヘを使用 る場合 必要 。 

 

«配線 使用 る電線 つい » 

技術資料集 記載 いる配線用 電線 ，40 °C 周囲温度を基準 選定 い 。 
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第1章 機能 構成 

1.1 概要 

菱汎用ACサヴボ゚ンハMELSERVO-J4クモヴゲ多軸サヴボ゚ンハ ，MR-J4-Bサヴボ゚ンハ 高性能，

高機能，使いや さをそ ，省ケヒヴケ，省配線，省エネャウを追求 たACサヴボ 。 

MR-J4W_-Bサヴボ゚ンハ サヴボクケゾヘカンダュヴメ カンダュヴメ 高速同期ネッダワヴェ

SSCNETⅢ/H 接続 。カンダュヴメ ら 指令を直接サヴボ゚ンハ 読 取り，サヴボペヴシを駆

動さ 。 

MR-J4W_-Bサヴボ゚ンハ ，1台 サヴボ゚ンハ 2基 た 3基 サヴボペヴシを駆動 る き

。MR-J4-Bサヴボ゚ンハを2台 た 3台設置 る場合 比 設置面積を大幅 削減 き 。 た，

隣接 るサヴボ゚ンハを密着 た状態 設置可能 ， 客様 クケゾヘを更 カンドェダ る

き 。 

2軸 た 3軸を一体構造 る SSCNETⅢォヴノャ，制御回路電源ォヴノャ よび主回路電源ォヴ

ノャを複数軸 共用 きるた ，省配線化を実現 る き 。 

MR-J4W_-Bサヴボ゚ンハ ，ドメベヴシ設定 より軸ご 回転型サヴボペヴシ，モニ゚サヴボペヴシ

よびジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシを使用 る き 。 た，軸ご 容量 違う回転型サヴボペヴ

シ，モニ゚サヴボペヴシ よびジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシを接続 る き 。モニ゚サヴボペヴ

シ よびジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ よる機構 簡素化や，MR-J4W_-Bサヴボ゚ンハ よる装置 小形

化，高性能化，省ケヒヴケ化を実現 。 

サヴボペヴシ減速時 発生 る回生エネャウを有効利用 る ，省エネャウ化を実現 た。 

運転条件 よ 回生オハクョンを不要 き 。 

MR-J4-Bサヴボ゚ンハ 同様 ，ワンシッス調整やモ゚ャシ゜ヘオヴダスュヴニンエ 対応 り，

サヴボオ゜ンを機械 応 簡単 調整 る き 。 

MELSERVO-JNクモヴゲ 好評 あ たシネチメ゜ノ機能やチメ゜ノヤカヴジ機能 より機能゚ッハ

搭載 い 。さら ，予防保全支援機能 機械部品 異常を検出 る き 。機械 保 や

点検を強力 サフヴダ 。 

SSCNETⅢ/H ，局間最大100 m 配線 き 。そ た ，大規模 クケゾヘ 対応 き 。 

MR-J4W_-Bサヴボ゚ンハ STO (Safe Torque Off) 機能 対応 い 。SSCNETⅢ/H対応サヴボクケゾ

ヘカンダュヴメ 接続 た場合，STO機能 他 SS1 (Safe Stop 1)，SS2 (Safe Stop 2)，SOS (Safe 

Operating Stop)，SLS (Safely-Limited Speed)，SBC (Safe Brake Control) よびSSM (Safe Speed Monitor) 

各機能 対応 。 

USB通信゜ンシネゟヴケを装備 いるた ，MR Configurator2を゜ンケダヴャ たドヴソヂャカン

ヌュヴシ 接続 ，ドメベヴシ 設定やゾケダ運転，オ゜ン調整 可能 。 

MR-J4W2-_Bサヴボ゚ンハ よびMR-J4W3-_Bサヴボ゚ンハ 接続 きる通信方式 外部エンカヴジを次

示 。 
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表1.1 外部エンカヴジ 接続カネェシ 

接続カネェシ 
運転ペヴチ 

外部エンカヴジ 

通信方式 MR-J4W2-_B MR-J4W3-_B 

2線式 

4線式 

CN2A (注1)

CN2B (注1)

CN2A (注1) 

CN2B (注1) 

CN2C (注1) 

モニ゚サヴボ 

ペヴシクケゾヘ

ABZ相差動出力方式   

2線式 

CN2A  

(注2，3，4)

CN2B  

(注2，3，4)

4線式 (注6) 

ネャェュヴゲチ

クケゾヘ 

ABZ相差動出力方式
 

 

2線式 

CN2A  

(注2，3，5)

CN2B  

(注2，3，5)

4線式 (注6) 

ケォヴャ計測

機能 

ABZ相差動出力方式
 

 

 
注  1. MR-J4THCBL03M分岐ォヴノャ 必要 。 

  2. MR-J4FCCBL03M分岐ォヴノャ 必要 。 

  3. サヴボペヴシエンカヴジ 通信方式 4線式 よびABZ相差動出力方式 場合，

MR-J4W2-_Bを使用 き ん。MR-J4-_B-RJを使用 く さい。 

  4. ソネダウエ゚トヴグョンA3以降 サヴボ゚ンハ 使用 き 。 

  5. ソネダウエ゚トヴグョンA8以降 サヴボ゚ンハ 使用 き 。 

  6. 同期エンカヴジQ171ENC-W8 4線式 た 使用 き ん。 
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1.2 機能ノュッェ図 

サヴボ 機能ノュッェ図を示 。 

仮想
エンカヴジ

仮想ペヴシ

B軸サヴボペヴシ

A軸サヴボペヴシ

C軸サヴボペヴシ

制御(A軸)

U

V

W

U

V

W

U

V

W

冷却ネ゙ン
(注1)

内蔵回生
抵抗器

STO回路

サヴボ゚ンハ
た キホッハ

カンダュヴメ た
サヴボ゚ンハ

STOケ゜ッス

M

E

M

E

M

E

回生オハクョン

スホヴグ
メンハ

回生
TR 電流

検出器C
N

P
1

TRM(A)

CNP2

P+ C D

MCCB MC
モヤヴ

ジ゜オヴチ
ケシッェ

(注2)
電源

ペタャ位置
制御(A)

ペタャ速度
制御(A)

実位置
制御(A)

実速度
制御(A)

電流
制御(A)

C
N

P
2

制御回路
電源 ベヴケ

゚ンハ
過電流A

電流
検出A

過電圧

I/F
カンダュヴャ

ジ゜ヂプッェ
ノヤヴキ回路A

C
N

P
3

A
C

N
2

A
C

N
P

3
B

C
N

2
B

C
N

P
3

C
C

N
2

C
C

N
4

A軸
出力

B軸
出力

C軸
出力

A軸
F/B

B軸
F/B

C軸
F/B

CN3

制御(B軸)へ

制御(C軸)へ

CN5

USB

ドヴソヂャ
カンヌュヴシ

タグシャI/O
制御

MR-BT6VCASE

オハクョントッゾモォヴケ + トッゾモ
(絶対位置検出クケゾヘ 場合)

L1

L2

L3

L11

L21

C
N

8
C

N
1

A
C

N
1

B

+

+
U

U U

降圧
回路

 

注  1. MR-J4W2-22B ，冷却ネ゙ン あり ん。 

  2. 単相AC 200 V ～ 240 V電源 場合，電源 L1 よびL3 接続 ，L2 何 接続 い く さい。電源仕様 つい ，

1.3節を参照 く さい。 
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1.3 サヴボ゚ンハ標準仕様 

1.3.1 2軸サヴボ゚ンハ 

形名 MR-J4W2- 22B 44B 77B 1010B 

定格電圧   相AC 170 V  
出力 

定格電流 (各軸) [A] 1.5 2.8 5.8 6.0 

 電圧ン周波数  相 た 単相AC 200 V ～ 240 V，50 Hz/60 Hz 

相 

AC 200 V ～ 240 V，

50 Hz/60 Hz 

定格電流 [A] 2.9 5.2 7.5 9.8 
主回路電源 

入力 許容電圧変動  相 た 単相AC 170 V ～ 264 V 
相 

AC 170 V ～ 264 V

 許容周波数変動  ±5%以内  

 電源設備容量 [kVA]  10.2節参照  

 突入電流 [A]  10.5節参照  

 電圧ン周波数   単相AC 200 V ～ 240 V，50 Hz/60 Hz  

 定格電流 [A]  0.4  

許容電圧変動   単相AC 170 V ～ 264 V  制御回路電源 

入力 許容周波数変動  ±5%以内  

 消費電力 [W]  55  

 突入電流 [A]  10.5節参照  

電圧   DC 24 V ± 10%  ゜ンシネゟヴ

ケ用電源 電流容量 [A]  0.35 (CN8カネェシ信号を含 ) (注1)  

制御方式    弦波PWM制御 電流制御方式  

 
再利用可能回生 

エネャウ (注2) [J] 
17 21 44 

許容充電相当慣性

ペヴベンダJ (注3) 

[× 10
-4

 kg�m
2
] 

3.45 4.26 8.92 カンタンサ 

回生 

LM-H3 3.8 4.7 9.8 

 

許容充電相当

質量 (注4) 

[kg] 

LM-K2 

LM-U2 
8.5 10.5 22.0 

サヴボ゚ンハ内蔵回生抵抗器

許容回生電力 
[W] 20 100 

ジ゜ヂプッェノヤヴキ   内蔵  

SSCNETⅢ/H指令通信周期 (注9) 0.222 ms，0.444 ms，0.888 ms 

通信機能   USB: ドヴソヂャカンヌュヴシ 接続 (MR Configurator2対応) 

エンカヴジ出力ドャケ   対応 (AB相ドャケ)  

゚ヂュエペニシ     

ネャェュヴゲチ制御   対応 (注8)  

ケォヴャ計測機能   対応 (注10)  

機械端エンカヴジ゜ンシネゟヴケ  菱高速クモ゚ャ通信 (注6)  

保護機能   

過電流遮断，回生過電圧遮断，過負荷遮断 (電子サヴブャ)，サヴボペヴシ過熱保護， 

エンカヴジ異常保護，回生異常保護，不足電圧保護，瞬時停電保護，過速度保護， 

誤差過大保護，磁極検出保護，モニ゚サヴボ制御異常保護 

機能安全    STO (IEC/EN 61800-5-2) (注7)  

 第 者認証規格 
EN ISO 13849-1 ィゾガモ3 PL d，EN 61508 SIL 2， 

EN 62061 SIL CL2，EN 61800-5-2 SIL 2 

 応答性能   8 ms以  (STO入力オネ→エネャウ遮断)  

(注5) ゾケダドャケ 

入力 (STO) 
 

ゾケダドャケ間隔: 1 Hz ～ 25 Hz 

ゾケダドャケオネ時間: 最大1 ms 
 

安全性能 
予想 均危険側故障時

間 (MTTFd) 
 100年以   

 診断範囲 (DC)  中 (90% ～ 99%)  

 
危険側故障 均確

率 (PFH) 
 1.68 × 10

-10
 [1/h]  
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形名 MR-J4W2- 22B 44B 77B 1010B 

CEブヴキンエ 

LVD: EN 61800-5-1 

EMC: EN 61800-3 

MD: EN ISO 13849-1，EN 61800-5-2，EN 62061 
海外準拠規格 

UL規格  UL 508C 

構造 (保護等級)  自冷ン開放 (IP20)  強冷ン開放 (IP20)  

密着取付け    可  

 運転  0 °C ～ 55 °C (凍結 い )  

 
周囲温度 

保存  -20 °C ～ 65 °C (凍結 い )  

運転   
周囲湿度 

保存  
90 %RH以  (結露 い ) 

 環境条件 

雰囲気  屋内 (直射日光 当たら い )，腐食性イケン引火性イケンオ゜ャプケダン塵埃 い

 標高   海抜1000 m以   

 耐振動   5.9 m/s
2
，10 Hz ～ 55 Hz (X，Y，Z各方向)  

質量  [kg] 1.5 2.0 

 
注  1. 0.35 A 入出力信号を使用 た場合 値 。入出力点数を減ら より電流容量を る き 。

  2. 再利用可能回生エネャウ ，次 示 状況 発生 るエネャウ 相当 。 

回転型サヴボペヴシ: 許容充電相当慣性ペヴベンダ 機械 定格回転速度 ら減速停止 る き 発生 るエネャウ 。 

モニ゚サヴボペヴシ: 許容充電相当質量 機械 最大速度 ら減速停止 る き 発生 るエネャウ 。 

ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ: 許容充電相当慣性ペヴベンダ 機械 定格回転速度 ら減速停止 る き 発生 るエネャウ

。 

  3. 定格回転速度 ら減速停止時 慣性ペヴベンダ 。2軸同時減速 場合 ，2軸 慣性ペヴベンダ 合計 。同時減速

い場合 ，各軸 慣性ペヴベンダ 。ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ 同一 。 

  4. 最大速度 ら減速停止時 質量 。一次側 (カ゜ャ) 質量を含 。2軸同時減速 場合 ，2軸 質量 合計 。同時

減速 い場合 ，各軸 質量 。 

  5. ゾケダドャケ ，サヴボ゚ンハへ 信号を一定周期 瞬時オネ ，外部回路 自己診断を るた 信号 。 

  6. 2線式゜ンシネゟヴケ 対応 い 。 た，ドャケ列゜ンシネゟヴケ (ABZ相出力シ゜ハ) 対応 い ん。 

  7. STO 全軸共通 。 

  8. ネャェュヴゲチクケゾヘ ，ソネダウエ゚トヴグョンA3以降 MR-J4W2-_Bサヴボ゚ンハ 使用 き 。サヴボ゚ンハ

ソネダウエ゚トヴグョン ，MR Configurator2を使用 確認 く さい。 

  9. カンダュヴメ 仕様 よび接続軸数 依存 。 

 10. ケォヴャ計測機能 ，ソネダウエ゚トヴグョンA8以降 MR-J4W2-_Bサヴボ゚ンハ 使用 き 。サヴボ゚ンハ ソネダ

ウエ゚トヴグョン ，MR Configurator2を使用 確認 く さい。 
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1.3.2 3軸サヴボ゚ンハ 

形名 MR-J4W3- 222B 444B 

定格電圧  相AC 170 V 
出力 

定格電流 (各軸) [A] 1.5 2.8 

 電圧ン周波数  相 た 単相AC 200 V ～ 240 V，50 Hz/60 Hz  

 定格電流 [A] 4.3 7.8 

許容電圧変動  相 た 単相AC 170 V ～ 264 V，50 Hz/60 Hz 主回路電源 

入力 許容周波数変動 ±5%以内 

 電源設備容量 [kVA] 10.2節参照 

 突入電流 [A] 10.5節参照 

 電圧ン周波数  単相AC 200 V ～ 240 V，50 Hz/60 Hz 

 定格電流 [A] 0.4 

許容電圧変動  単相AC 170 V ～ 264 V 制御回路電源

入力 許容周波数変動 ±5%以内 

 消費電力 [W] 55 

 突入電流 [A] 10.5節参照 

電圧  DC 24 V ± 10% ゜ンシネゟヴ

ケ用電源 電流容量 [A] 0.45 (CN8カネェシ信号を含 ) (注1) 

制御方式   弦波PWM制御 電流制御方式 

 
再利用可能回生 

エネャウ (注2) [J] 
21 30 

許容充電相当慣性

ペヴベンダJ (注3) 

[× 10
-4

 kg�m
2
] 

4.26 6.08 カンタンサ 

回生 

LM-H3 4.7 6.7 

 

許容充電相当

質量 (注4) 

[kg] 

LM-K2 

LM-U2 
10.5 15.0 

サヴボ゚ンハ内蔵回生抵抗器

許容回生電力 
[W] 30 

ジ゜ヂプッェノヤヴキ  内蔵 

SSCNETⅢ/H指令通信周期 (注7) 0.222 ms (注8)，0.444 ms，0.888 ms 

通信機能   USB: ドヴソヂャカンヌュヴシ 接続 (MR Configurator2対応) 

エンカヴジ出力ドャケ  非対応 

゚ヂュエペニシ   

ネャェュヴゲチ制御  非対応 

ケォヴャ計測機能  非対応 

保護機能   

過電流遮断，回生過電圧遮断，過負荷遮断 (電子サヴブャ)，サヴボペヴシ過熱保護， 

エンカヴジ異常保護，回生異常保護，不足電圧保護，瞬時停電保護，過速度保護， 

誤差過大保護，磁極検出保護，モニ゚サヴボ制御異常保護 

機能安全    STO (IEC/EN 61800-5-2) (注6)  

 第 者認証規格 
EN ISO 13849-1 ィゾガモ 3 PL d，EN 61508 SIL 2， 

EN 62061 SIL CL2，EN 61800-5-2 SIL 2 

 応答性能   8 ms以  (STO入力オネ→エネャウ遮断)  

(注5) ゾケダドャケ 

入力 (STO) 
 

ゾケダドャケ間隔: 1 Hz ～ 25 Hz 

ゾケダドャケオネ時間: 最大1 ms 
 

安全性能 
予想 均危険側故障時

間 (MTTFd) 
 100年以   

 診断範囲 (DC)  中 (90% ～ 99%)  

 
危険側故障 均確

率 (PFH) 
 1.68 × 10

-10
 [1/h]  

CEブヴキンエ 

LVD: EN 61800-5-1 

EMC: EN 61800-3 

MD: EN ISO 13849-1，EN 61800-5-2，EN 62061 
海外準拠規格 

UL規格  UL 508C 

構造 (保護等級)  強冷ン開放 (IP20) 

密着取付け   可 
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形名 MR-J4W3- 222B 444B 

 運転 0 °C ～ 55 °C (凍結 い ) 

 
周囲温度 

保存 -20 °C ～ 65 °C (凍結 い ) 

運転 
周囲湿度 

保存 
90 %RH以  (結露 い ) 

環境条件 

雰囲気  屋内 (直射日光 当たら い )，腐食性イケン引火性イケンオ゜ャプケダン塵埃 い

 標高  海抜1000 m以  

 耐振動  5.9 m/s
2
，10 Hz ～ 55 Hz (X，Y，Z各方向) 

質量  [kg] 1.9 

 
注  1. 0.45 A 入出力信号を使用 た場合 値 。入出力点数を減ら より電流容量を る き 。

  2. 再利用可能回生エネャウ ，次 示 状況 発生 るエネャウ 相当 。 

回転型サヴボペヴシ: 許容充電相当慣性ペヴベンダ 機械 定格回転速度 ら減速停止 る き 発生 るエネャウ 。 

モニ゚サヴボペヴシ: 許容充電相当質量 機械 最大速度 ら減速停止 る き 発生 るエネャウ 。 

ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ: 許容充電相当慣性ペヴベンダ 機械 定格回転速度 ら減速停止 る き 発生 るエネャウ

。 

  3. 定格回転速度 ら減速停止時 慣性ペヴベンダ 。3軸同時減速 場合 ，3軸 慣性ペヴベンダ 合計 。同時減速

い場合 ，各軸 慣性ペヴベンダ 。ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ 同一 。 

  4. 最大速度 ら減速停止時 質量 。一次側 (カ゜ャ) 質量を含 。3軸同時減速 場合 ，3軸 質量 合計 。同時

減速 い場合 ，各軸 質量 。 

  5. ゾケダドャケ ，サヴボ゚ンハへ 信号を一定周期 瞬時オネ ，外部回路 自己診断を るた 信号 。 

  6. STO 全軸共通 。 

  7. カンダュヴメ 仕様 よび接続軸数 依存 。 

  8. ソネダウエ゚トヴグョンA3以降 サヴボ゚ンハ ら指令通信周期0.222 ms 対応 い 。た ，0.222 ms 場合 ，

次 機能 使用 き ん。 

オヴダスュヴニンエ (モ゚ャシ゜ヘオヴダスュヴニンエ，ワンシッス調整，制振制御) 

゚ジハゾ゛ノネ゛ャシⅡ 

振動シネチメ゜ノ 

電力ペニシ 

 



1. 機能 構成 

1 -  8 

 

1.3.3 サヴボ゚ンハ サヴボペヴシ 組合  

(1) MR-J4W2 場合 
 

回転型サヴボペヴシ 
サヴボ゚ンハ 

HG-KR HG-MR HG-SR HG-UR HG-JR 

モニ゚サヴボペヴシ 

(一次側) 

ジ゜ヤェダチメ゜ノ

ペヴシ 

MR-J4W2-22B 053 

13 

23 

053 

13 

23 

   

LM-U2PAB-05M-0SS0 

LM-U2PBB-07M-1SS0 

TM-RFM002C20 

MR-J4W2-44B 

053 

13 

23 

43 

053 

13 

23 

43 

   

LM-H3P2A-07P-BSS0 

LM-H3P3A-12P-CSS0 

LM-K2P1A-01M-2SS1 

LM-U2PAB-05M-0SS0 

LM-U2PAD-10M-0SS0 

LM-U2PAF-15M-0SS0 

LM-U2PBB-07M-1SS0 

TM-RFM002C20 

TM-RFM004C20 

MR-J4W2-77B 

43 

73 

43 

73 

51 

52 
72 

53 

73 

LM-H3P2A-07P-BSS0 

LM-H3P3A-12P-CSS0 

LM-H3P3B-24P-CSS0 

LM-H3P3C-36P-CSS0 

LM-H3P7A-24P-ASS0 

LM-K2P1A-01M-2SS1 

LM-K2P2A-02M-1SS1 

LM-U2PAD-10M-0SS0 

LM-U2PAF-15M-0SS0 

LM-U2PBD-15M-1SS0 

LM-U2PBF-22M-1SS0 

TM-RFM004C20 

TM-RFM006C20 

TM-RFM006E20 

TM-RFM012E20 

TM-RFM012G20 

TM-RFM040J10 

MR-J4W2-1010B 

43 

73 

43 

73 

51 

81 

52 

102 

72 

53 (注) 

73 

103 

LM-H3P2A-07P-BSS0 

LM-H3P3A-12P-CSS0 

LM-H3P3B-24P-CSS0 

LM-H3P3C-36P-CSS0 

LM-H3P7A-24P-ASS0 

LM-K2P1A-01M-2SS1 

LM-K2P2A-02M-1SS1 

LM-U2PAD-10M-0SS0 

LM-U2PAF-15M-0SS0 

LM-U2PBD-15M-1SS0 

LM-U2PBF-22M-1SS0 

TM-RFM004C20 

TM-RFM006C20 

TM-RFM006E20 

TM-RFM012E20 

TM-RFM018E20 

TM-RFM012G20 

TM-RFM040J10 

 
注. 組合 ，HG-JR53サヴボペヴシ 最大ダャェを400% 向 さ る場合 。 

 

(2) MR-J4W3 場合 
 

回転型サヴボペヴシ  
サヴボ゚ンハ 

HG-KR HG-MR 

モニ゚サヴボペヴシ 

(一次側) 

ジ゜ヤェダチメ゜ノ

ペヴシ  

MR-J4W3-222B 053 

13 

23 

053 

13 

23 

LM-U2PAB-05M-0SS0

LM-U2PBB-07M-1SS0

TM-RFM002C20  

MR-J4W3-444B 

053 

13 

23 

43 

053 

13 

23 

43 

LM-H3P2A-07P-BSS0

LM-H3P3A-12P-CSS0

LM-K2P1A-01M-2SS1

LM-U2PAB-05M-0SS0

LM-U2PAD-10M-0SS0

LM-U2PAF-15M-0SS0

LM-U2PBB-07M-1SS0

TM-RFM002C20 

TM-RFM004C20 
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1.4 機能一覧 

サヴボ 機能一覧を記載 。各機能 詳 い内容 詳細説明欄 参照先を 読 く さい。 
 

機能 内容 詳細説明 

位置制御ペヴチ サヴボを位置制御サヴボ 使用 。  

速度制御ペヴチ サヴボを速度制御サヴボ 使用 。  

ダャェ制御ペヴチ サヴボをダャェ制御サヴボ 使用 。  

高分解能エンカヴジ 
MELSERVO-J4クモヴゲ対応 回転型サヴボペヴシ エンカヴジ 4194304 

pluses/rev 高分解能エンカヴジを使用 い 。 
 

絶対位置検出クケゾヘ 一度，原点セッダを行う け ，電源投入ご 原点復帰 不要 り 。 第12章 

オ゜ン 換え機能 
入力タト゜ケ た オ゜ン 換え条件 (サヴボペヴシ回転速度 ) を使用 オ

゜ンを り換える き 。 
7.2節 

゚チトンケダ制振制御Ⅱ ゚ヴヘ先端 振動や装置本体 残留振動を抑制 る機能 。 7.1.5項 

機械共振抑制ネ゛ャシ 
特定 周波数 オ゜ンを る より機械系 共振を抑制 るネ゛ャシ機能 

(ノッスネ゛ャシ) 。 
7.1.1項 

軸共振抑制ネ゛ャシ 

サヴボペヴシ軸 負荷を装着 た場合，サヴボペヴシ駆動時 軸 り よる共

振 より，高い周波数 機械振動 発生 る あり 。軸共振抑制ネ゛ャ

シ 振動を抑制 るネ゛ャシ 。 

7.1.3項 

゚ジハゾ゛ノネ゛ャシⅡ 
サヴボ゚ンハ 機械共振を検出 ネ゛ャシ特性を自動的 設定 ，機械系 振

動を抑制 る機能 。 
7.1.2項 

ュヴドケネ゛ャシ 
サヴボ系 応答性を いく 発生 る，高い周波数 共振を抑える効果 あ

り 。 
7.1.4項 

ブクン゚ヂメ゜ギ機能 

MR Configurator2を゜ンケダヴャ たドヴソヂャカンヌュヴシ サヴボ゚ンハを

つ け ，機械系 周波数特性を解析 。 

機能を使用 る場合，MR Configurator2 必要 。 

 

ュトケダネ゛ャシ 
ュヴャ送り軸 負荷慣性ペヴベンダ比 大きいた 応答性 られ い

場合，外乱応答を向 さ る き 。 
[Pr. PE41] 

微振動抑制制御 サヴボペヴシ停止時 ける±1ドャケ 振動を抑制 。 [Pr. PB24] 

オヴダスュヴニンエ 
サヴボペヴシ軸 加わる負荷 変化 ，最適 サヴボオ゜ンを自動的 調整

。 
第6章 

回生オハクョン 
発生 る回生電力 大きいた ，サヴボ゚ンハ 内蔵回生抵抗器 回生能力

不足 る場合 使用 。 
11.2節 

゚メヴヘ履歴ェモ゚ ゚メヴヘ履歴を消去 。 [Pr. PC21] 

出力信号選択 (タト゜ケ設定) 
ALM (故障)，DB (ジ゜ヂプッェノヤヴキ゜ンシュッェ) 出力タト゜ケをCN3

カネェシ 特定 ヌン 割り付ける き 。 

[Pr. PD07] ～ 

[Pr. PD09] 

出力信号 (DO) 強制出力 
サヴボ 状態 無関係 出力信号を強制的 オン/オネ き 。 

出力信号 配線スゟッェ 使用 く さい。 
4.5.1項 (1) (d) 

ゾケダ運転ペヴチ 
JOG運転ン位置決 運転ンペヴシ 運転ンDO強制出力ンハュエメヘ運転 

機能を使用 る場合，MR Configurator2 必要 。 
4.5節 

MR Configurator2 
ドヴソヂャカンヌュヴシを使用 ドメベヴシ 設定，ゾケダ運転，ペニシ

を行う き 。 
11.4節 

モニ゚サヴボクケゾヘ 
モニ゚サヴボペヴシ よびモニ゚エンカヴジを使用 モニ゚サヴボクケゾヘを

構築 る き 。 
第14章 

ジ゜ヤェダチメ゜ノ 

サヴボクケゾヘ 

ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシを駆動 るジ゜ヤェダチメ゜ノサヴボクケゾヘを構築

き 。 
第15章 

ワンシッス調整 

サヴボ゚ンハ オ゜ン調整をMR Configurator2 ボシンをワンェモッェ る

行う き 。 

機能を使用 る場合，MR Configurator2 必要 。 

6.2節 

シネチメ゜ノ機能 

通常 ゚メヴヘ るよう 場合 装置 停止 いよう，運転を 続さ

る き 。 

シネチメ゜ノ機能 ，振動シネチメ゜ノ 瞬停シネチメ゜ノ 2つ あり 。 

7.3節 
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機能 内容 詳細説明 

チメ゜ノヤカヴジ機能 

サヴボ 状態を常時監視 ，゚メヴヘ発生前後 状態 移を一定時間記録 る

機能 。記録タヴシ ，MR Configurator2 チメ゜ノヤカヴジ画面 波形表示

ボシンをェモッェ る より確認 き 。 

た ，次 状態 き，チメ゜ノヤカヴジ 作動 ん。 

1. MR Configurator2 エメネ機能を使用 いる き 

2. ブクン゚ヂメ゜ギ機能を使用 いる き 

3. [Pr. PF21] を "-1" 設定 いる き 

4. カンダュヴメ 接続され い い き (ゾケダ運転ペヴチ時 除く) 

5. カンダュヴメ関連 ゚メヴヘ 発生 た き 

[Pr. PA23] 

STO機能 
IEC/EN 61800-5-2 機能安全 STO機能 対応 い 。装置 安全クケ

ゾヘを簡単 構築 き 。 
第13章 

゚ンハ 命診断機能 

通電時間 積や突入モヤヴ オン，オネ回数 確認 き 。サヴボ゚ンハ 有

命部品 あるカンタンサやモヤヴ 故障 る前 ，交換 る時期 把握 役立

。 

機能を使用 る場合，MR Configurator2 必要 。 

 

電力ペニシ機能 

サヴボ゚ンハ内 速度や電流 タヴシ ら力行電力や回生電力を計算

。MR Configurator2 消費電力 表示 き 。SSCNETⅢ/H クケゾ

ヘ サヴボクケゾヘカンダュヴメ タヴシを送信 ，消費電力 解析や表示器

表示 行え 。 

 

機械診断機能 

サヴボ゚ンハ 内部タヴシ ら，装置駆動部 摩擦や振動成分を推定 ，ボヴャ

や軸 け 機械部品 異常を検出 る き 。 

機能を使用 る場合，MR Configurator2 必要 。 

 

ネャェュヴゲチクケゾヘ 

機械端エンカヴジを使用 ネャェュヴゲチクケゾヘを構築 る き

。(MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 非対応) 

ソネダウエ゚トヴグョンA3以降 サヴボ゚ンハ 使用 き 。ソネダウエ゚

トヴグョン ，MR Configurator2を使用 確認 く さい。 

第16章 

ケォヴャ計測機能 

セプェュヴゲチ制御 状態 ケォヴャ計測エンカヴジを接続 ，ケォヴャ計測エ

ンカヴジ 位置情報をカンダュヴメ 渡 機能 。 

ソネダウエ゚トヴグョンA8以降 サヴボ゚ンハ 使用 き 。(MR-J4 3軸サヴ

ボ゚ンハ 非対応) 

17.2節参照 

J3互換ペヴチ 
従来 MR-J3-Bクモヴゲ 互換性 ある "J3互換ペヴチ" を搭載 い 。ソネ

ダウエ゚トヴグョン つい ，17.1節を参照 く さい。 
17.1節参照 

押当 制御 

位置制御ペヴチ た 速度制御ペヴチ ら停止 る く，ケヘヴゲ ダャェ

制御 り換わり 。速度やダャェ 急変 く，機械 負荷軽減 よび高品

質 成形 可能 。押当 制御 詳細 つい ，サヴボクケゾヘカンダュヴ

メ ブニュ゚ャを参照 く さい。 

[Pr. PB03] 

 

サヴボクケゾヘ

カンダュヴメ

ブニュ゚ャ参照
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1.5 形名 構成 

(1) 定格名板 

，定格名板 表示例を示 表示項目を説明 。 

TOKYO 100-8310, JAPAN 　 MADE IN JAPAN

MODEL 形名
容量
適用電源
定格出力電流
規格，同 ブニュ゚ャ番号
周囲温度
保護等級

KC認証番号，製造年暻
原産国

製造番号

POWER

INPUT

OUTPUT

STD.: IEC/EN61800-5-1 MAN.: IB(NA)0300176

Max. Surrounding Air Temp.: 55°C

IP20 (Except for fan finger guard)

: 200W×3 (A, B, C)

: 3AC/AC200-240V 4.3A/7.5A 50/60Hz

: 3PH170V 0-360Hz 1.5A×3 (A, B, C)

AC SERVO

MR-J4W3-222B

SER.S21001001

 

(2) 形名 

形名 内容を説明 い 。 記号 組合 存在 る あり ん。 

記号

SSCNETⅢ/H゜ンシネゟヴケ

定格出力
軸数

記号
定格出力ナペテ]

44

22

77

A軸 B軸 C軸

0.2

0.4

0.75

1

0.2

0.4

0.2

0.4

0.75

1

0.2

0.4

0.2

0.4

222

444

1010

クモヴゲ名

W2

W3

軸数

2

3
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1.6 各部 名称 

番号 名称ン用途 詳細説明

(1)

表示部 

3桁7セエベンダLED より，サヴボ 状態 よび゚

メヴヘ番号を表示  

(2)
軸選択ュヴシモケ゜ッス (SW1) 

サヴボ゚ンハ 軸番号を設定 。 

(3)

制御軸設定ケ゜ッス (SW2) 

ゾケダ運転ケ゜ッス，制御軸無効設定ケ゜ッス，軸

番号補助設定ケ゜ッス あり 。 

4.3節 

(4)
USB通信用カネェシ (CN5) 

ドヴソヂャカンヌュヴシ 接続 。 
11.4節

(5)

スホヴグメンハ 

主回路 電荷 存在 いる き，点灯 。点

灯中 電線 つ 換え を行わ い く さ

い。 

 

(6)
主回路電源カネェシ (CNP1) 

入力電源を接続 。 

(7)
制御回路電源カネェシ (CNP2) 

制御回路電源 よび回生オハクョンを接続 。

3.1節 

3.3節 

(8) 定格名板 1.5節 

(9)
A軸サヴボペヴシ電源カネェシ (CNP3A) 

A軸 サヴボペヴシを接続 。 

(10)
B軸サヴボペヴシ電源カネェシ (CNP3B) 

B軸 サヴボペヴシを接続 。 

(11)
C軸サヴボペヴシ電源カネェシ (CNP3C) (注1) 

C軸 サヴボペヴシを接続 。 

3.1節 

3.3節 

(12)
保護接地 (PE) 端子 

接地端子 
3.11節

(13)
入出力信号用カネェシ (CN3) 

タグシャ入出力信号を接続 。 

3.2節 

3.4節 

(14)

STO入力信号用カネェシ (CN8) 

MR-J3-D05セヴネゾ゛ュグッェマニッダや外部セヴ

ネゾ゛モヤヴを接続 。 
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(15)

SSCNETⅢォヴノャ接続用カネェシ (CN1A) 

サヴボクケゾヘカンダュヴメ た 前軸サヴボ゚ン

ハを接続 。 

(16)

SSCNETⅢォヴノャ接続用カネェシ (CN1B) 

後軸サヴボ゚ンハを接続 。最終軸 場合

キホッハを被 。 

3.2節 

3.4節 

(17) 

(注2)

A軸エンカヴジカネェシ (CN2A) 

A軸 サヴボペヴシエンカヴジ た 外部エンカヴ

ジを接続 。 

(18) 

(注2)

B軸エンカヴジカネェシ (CN2B) 

B軸 サヴボペヴシエンカヴジ た 外部エンカヴ

ジを接続 。 

(19) 

(注2)

C軸エンカヴジカネェシ (CN2C) (注1) 

C軸 サヴボペヴシエンカヴジ た 外部エンカヴ

ジを接続 。 

3.1節 

3.3節 

(5)

(6)

(7)

(8)

(9)
側面

(10)

(11)

(12)

(13)

(14)

(15)

(16)

(17)

(18)

(19)

(20)

1 2 3 4 5 6

ON

(1)

(3)

(2)

(4)

(20)

トッゾモ用カネェシ (CN4) 

絶対位置タヴシ保持用トッゾモマニッダを接続

。 

11.3節

第12章

 
注  1. MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 場合 。 

  2. 外部エンカヴジ ，モニ゚サヴボクケゾヘ 使用 るモニ゚

エンカヴジ，ネャェュヴゲチクケゾヘ 使用 る機械端エン

カヴジ よびケォヴャ計測機能 使用 るケォヴャ計測エン

カヴジ 総称 。 
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1.7 周辺機器 構成 

 

 注意 
故障 原因 るた ，CNP3A，CNP3B よびCNP3Cカネェシ 間違 た軸

サヴボペヴシを接続 い く さい。 
 

 

フ゜ンダ  

サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ以外 ，オハクョン た 推奨品 。 
 

 

力率改善
モ゚ェダャ
(FR-HAL)

メ゜ンノ゜ゲ
ネ゛ャシ
(FR-BSF01)

電源

電磁接触器
(MC)

ノヴナュヴゲ
遮断器(MCCB)

ドヴソヂャ
カンヌュヴシ

サヴボクケゾヘ
カンダュヴメ た
前軸サヴボ゚ンハ
CN1B

セヴネゾ゛モヤヴ た
MR-J3-D05セヴネゾ゛
ュグッェマニッダ

後軸サヴボ゚ンハ
CN1A た
キホッハ

CN3

CN5(ィトヴ内)

CN1B

CN2A

(注2)

CN2B

CN2C(注1)

トッゾモマニッダ

CN1A

CN8

入出力信号

P+

L1

L2

L3

L21

L11

C

回生
オハクョン

MR Configurator2

A軸エンカヴジ

B軸エンカヴジ

C軸エンカヴジ
CN4

CNP3B

CNP3A

D(注3)

CNP3C(注1)

CNP2

CNP1

W
U

V

W
U

V

W
U

V

R S T

A軸サヴボペヴシ B軸サヴボペヴシ C軸サヴボペヴシ

 

注  1. MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 場合 。 

  2. トッゾモマニッダ MR-BT6VCASEトッゾモォヴケ (1個) よびMR-BAT6V1トッゾモ (5個) 構成 。絶対位置検出ク

ケゾヘ 使用 。(第12章参照) 

  3. 必 P+ D 間を接続 く さい。回生オハクョンを使用 る場合，11.2節を参照 く さい。 
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第2章 据付け 

 危険 
 
感電防止 た ，確実 接地工事を行 く さい。 

 

 

 注意 

制限以 多段積 や く さい。 

不燃物 取り付け く さい。可燃物へ 直接取付け， よび可燃物近くへ 取

付け ，火災 原因 り 。 

サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ ，技術資料集 従い質量 耐えうる ろ

据え付け く さい。 

乗 たり，重い を載 たり い く さい。け 原因 り 。

指定された環境条件 範囲内 使用 く さい。環境条件 つい ，1.3節

を参照 く さい。 

サヴボ゚ンハ内部 ，金属片 電性異物や油 可燃性異物 混入

いよう く さい。 

サヴボ゚ンハ 吸排気口をふさ い く さい。故障 原因 り 。 

サヴボ゚ンハ 精密機器 ，落 さ たり，強い衝撃を与えたり いよう

く さい。 

損傷 いたり，部品 け いるサヴボ゚ンハを据え付け ，運転 い く

さい。 

保管 長期間 渡 た場合 ， 菱電機クケゾヘサヴビケ 問合 く さい。

サヴボ゚ンハを取り扱う場合，サヴボ゚ンハ 角 鋭利 部分 注意 く

さい。 

サヴボ゚ンハ 必 金属製 制御盤内 設置 く さい。 

木製 包材 消毒ン除虫対策 くん蒸剤 含 れるデュオン系物質 (ネッ素，塩

素，臭素，ムウ素 ) 弊社製品 侵入 る 故障 原因 り 。残留

たくん蒸成分 弊社製品 侵入 いよう ご注意いた く ，くん蒸以外 方

法 (熱処理 ) 処理 く さい。 ，消毒ン除虫対策 ， 包前 木材

段階 実施 く さい。 
 

 

2.1 取付け方向 間隔 

 

 注意 

取付け方向 必 りく さい。故障 原因 り 。 

サヴボ゚ンハ 制御盤内面 た そ 他 機器 間隔 ，規定 距離をあけ

く さい。故障 原因 り 。 
 

 

回生オハクョン 発熱性 機器を使用 る場合 ，発熱量を十分考慮 ，サヴボ゚ンハ 影響 い

よう 設置 く さい。 

サヴボ゚ンハ 垂直 壁 く取り付け く さい。 
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(1) 1台設置 場合 

40 mm以

10 mm以10 mm以

40 mm以

サヴボ゚ンハ

制御盤 制御盤

80 mm以

配線余裕

天

地

 

(2) 2台以 設置 場合 

 

フ゜ンダ  

MR-J4W_-_B 密着さ 取り付ける き 。 
 

 

サヴボ゚ンハ 面 制御盤内面 間隔を大きくあけたり，冷却ネ゙ンを設置 たり ，制御盤内部温

度 環境条件を超え いよう く さい。 

サヴボ゚ンハを密着取付け る場合，取付け公差を考慮 り合うサヴボ゚ンハ 1 mm 間隔をあけ

く さい。 

100 mm以

10 mm以

30 mm
以

30 mm
以

40 mm以

制御盤

天

地

100 mm以

1 mm

30 mm
以

40 mm以

制御盤

1 mm

間隔をあける場合 密着取付け 場合
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2.2 異物 侵入 

(1) 制御盤組立 チモャ よる り粉 サヴボ゚ンハ内 入ら いよう く さい。 

 

(2) 制御盤 隙間や天井 設置 た冷却ネ゙ン ら，油，水，金属粉 サヴボ゚ンハ内 入ら

いよう く さい。 

 

(3) 有害イケや塵埃 多い場所 制御盤を設置 る場合 エ゚ドヴグ (制御盤外部より清浄空気を圧送

内圧を外圧より高く る) を施 ，制御盤内 有害イケや塵埃 入ら いよう く さい。 

 

2.3 エンカヴジォヴノャケダヤケ 

(1) ォヴノャ ェメンハ方法を十分 検討 ，ォヴノャ接続部 屈曲ケダヤケ よびォヴノャ自重ケダヤ

ケ 加わら いよう く さい。 

 

(2) サヴボペヴシ自体 移動 るよう 用途 使用 る場合，サヴボペヴシ カネェシ接続部 ケダヤケ

加わら いよう ，ォヴノャ (エンカヴジ，電源，ノヤヴキ) をカネェシ接続部 ら緩や たる

を持た 固定 く さい。オハクョン エンカヴジォヴノャ 屈曲 命 範囲内 使用 く

さい。電源 よびノヤヴキ配線用 ォヴノャ つい 使用 る電線 屈曲 命 範囲内 使用

く さい。 

 

(3) ォヴノャ外被 鋭利 削ェゲ よ られる，機械 角 触れ 擦られる，人 た 車 ォヴノ

ャを踏 恐れ いよう く さい。 

 

(4) サヴボペヴシ 移動 るよう 機械 取り付ける場合 ， きる限り屈曲半径を大きく く さ

い。屈曲 命 つい 10.4節を参照 く さい。 

 

2.4 SSCNETⅢォヴノャ 布線 

SSCNETⅢォヴノャ 光ネ゙゜トを使用 い 。光ネ゙゜ト 大き 衝撃，側圧，引張り，急激

曲 ， れ 力 加わる ，内部 変形 たり れたり ，光伝送 き く り 。特

MR-J3BUS_M よびMR-J3BUS_M-A 光ネ゙゜ト 合成樹脂 き いる ，火や高温 さらされる

溶け い 。 た ，サヴボ゚ンハ 冷却ネ゛ンや回生オハクョン ，高温 る部分 接触

いよう く さい。 

本節 記載事項をよく読 ，取扱い 十分注意 く さい。 

 

(1) 最小曲 半径 

必 最小曲 半径以 設置 く さい。機器 角 押 当 られる いよう く

さい。SSCNETⅢォヴノャ ，サヴボ゚ンハ 寸法や配置を十分考慮 ，布線時 最小曲 半径以

ら いよう，適 長さを選定 く さい。制御盤 扉を閉 た き ，SSCNETⅢォヴノ

ャ 扉 押さえ付けられ ，ォヴノャ屈曲部分 最小曲 半径以 う いよう，

十分配慮 く さい。最小曲 半径 つい 11.1.2項を参照 く さい。 
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(2) ビニャゾヴハ使用禁止 

ビニャゾヴハ 移行性 ある可塑剤 使用され い 。光学特性 影響を与える可能性 あるた

，MR-J3BUS_M よびMR-J3BUS_M-Aォヴノャ 接触さ いよう く さい。 
 

SSCNETⅢォヴノャ カヴチ部 ォヴノャ部

MR-J3BUS_M   

MR-J3BUS_M-A   

MR-J3BUS_M-B   

光カヴチ部 ォヴノャ部

 

△: DBP，DOP ネシャ酸エケゾャ系可塑剤

ォヴノャ 光学特性 影響を与える可能性 あり

。 

○: 基本的 可塑剤 影響を け ん。 

 

(3) 移行性 ある可塑剤添加素材 注意 

一般的 ，軟質フモ塩化ビニャ (PVC)，フモエスヤン (PE) よびネッ素樹脂 非移行性 可塑剤

含 れ り，SSCNETⅢォヴノャ 光学特性 影響を与える あり ん。た ，一部 移

行性 ある可塑剤 (ネシャ酸エケゾャ系) を含ん 電線絶縁体，結束トンチ MR-J3BUS_M よび

MR-J3BUS_M-Aォヴノャ (ハメケスッェ製) 影響を与える可能性 あり 。 

，MR-J3BUS_M-Bォヴノャ (石英イメケ製) 可塑剤 影響を け ん。 

そ 他，化学物質 光学特性 影響を与える可能性 あるた ，ご使用 環境 あら 影響

有無を確認 く さい。 

 

(4) 束線 固定 

サヴボ゚ンハ CN1A よびCN1Bカネェシ SSCNETⅢォヴノャ 自重 ら いよう， きる限

りカネェシ部 近いォヴノャ部分を束線材 固定 く さい。光カヴチ部 最小曲 半径以

ら いよう 緩や たる を持た ， ら いよう く さい。 

ォヴノャ部 束線 際 ，移行性 ある可塑剤を含 いケフング，ガヘ 緩衝材を介 動

いよう 固定 く さい。 

束線用 粘着ゾヴハを使用 る場合，難燃゚セゾヴダェュケ粘着ゾヴハ570F (寺岡製作所) を推奨

。 

光カヴチ部
　緩や たる

束線材
推奨品: NKェメンハSPシ゜ハ
        (ニッェケ)

ォヴノャ部

カネェシ部
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(5) 張力 

光ネ゙゜ト 張力 加わる ，光ネ゙゜トを固定 いる部分や，光カネェシ 結線され いる箇所

外力 集中 る 伝送損失 増加 ，光ネ゙゜ト 断線や光カネェシ 破損 つ り 。

布線時 ，無理 張力 ら いよう 取り扱 く さい。引張り強度 つい 11.1.2項を参

照 く さい。 

 

(6) 側圧 

光ォヴノャ 側圧を加える 光ォヴノャ自体 変形を起 ，内部 光ネ゙゜ト 応力 加わり伝送

損失 増加 ，断線 る あり 。束線時 同様 状態 る ，光ォヴノャをヂ゜ュント

ンチ (シ゜メッハ) よう 強く締 付け い く さい。 

足 踏 つけたり，制御盤 扉 さ 込ん り い く さい。 

 

(7) り 

光ネ゙゜ト り 加わる ，局部的 側圧や曲 加わ た き 同様 ，応力 加わる状態

り 。 れ より，伝送損失 増加 ，断線 る あり 。 

 

(8) 廃棄 

SSCNETⅢォヴノャ 使用 いる光ォヴノャ (カヴチ) 焼却時 ，腐食性 有害 ネッ化水素イケ

や塩化水素イケ 発生 る恐れ あり 。光ネ゙゜ト 廃棄 ，ネッ化水素イケや塩化水素イケを

処理 る きる焼却施設を有 る専門 産業廃棄物処理業者 依頼 く さい。 

 

2.5 点検項目 

 危険 

感電 恐れ あるた ，保 よび点検 電源をオネ たあ ，15分以 経

過 スホヴグメンハ 消灯 た ，ゾケシ P+ N- 間 電圧を確認

ら行 く さい。 ，スホヴグメンハ 消灯確認 必 サヴボ゚ンハ

面 ら行 く さい。 

感電 恐れ あるた ，専門 技術者以外 点検を行わ い く さい。 

た，修理 よび部品交換 近く 菱電機クケゾヘサヴビケ ご連絡く さ

い。 
 

 

 注意 
サヴボ゚ンハ 絶縁抵抗測定 (ベイゾケダ) を行わ い く さい。故障 原因

り 。 

客様 分解 よび修理 い く さい。 
 

 

定期的 次 点検を行う を推奨 。 

 

(1) 端子台 緩 い ，確認 く さい。緩ん いたら増締 く さい。 

 

(2) ォヴノャ類 傷 た 割れ い ，確認 く さい。特 サヴボペヴシ 可動 る場合 ，使用

条件 応 定期点検を実施 く さい。 

 

(3) サヴボ゚ンハ カネェシ く装着され いる ，確認 く さい。 

 

(4) カネェシ ら電線 抜け い い ，確認 く さい。 

 

(5) サヴボ゚ンハ 埃 溜 い い ，確認 く さい。 

 

(6) サヴボ゚ンハ ら異音 発生 い い ，確認 く さい。 
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2.6 命部品 

部品 交換 命 次 り 。た ，使用方法や環境条件 より変動 ，異常を発見 た

ら交換 る必要 あり 。 

部品交換 菱電機クケゾヘサヴビケ り 。 
 

部品名 命 目安 

滑カンタンサ 10年 

モヤヴ 

電源投入回数，EM1 (強制停止1) よる 

強制停止回数 よびカンダュヴメ 

緊急停止回数10万回 

STO オン/オネ回数100万回 

冷却ネ゙ン 5万 ～ 7万時間 (7 ～ 8年) 

絶対位置用トッゾモ 12.2節参照 

 

(1) 滑カンタンサ 

滑カンタンサ モッハャ電流 影響 より特性 劣化 。カンタンサ 命 ，周囲温度

使用条件 大きく 右され 。空調された通常 環境条件 (周囲温度40 °C以 ) 連続運転 た場

合，10年 命 り 。 

 

(2) モヤヴ類 

開閉電流 よる接点摩耗 接触不良 発生 。電源容量 より 右され ，電源投入回数，

EM1 (強制停止1) よる強制停止回数 よびカンダュヴメ緊急停止回数10万回， た サヴボオネ つ

サヴボペヴシ停止中 けるSTO オン/オネ回数100万回 命 り 。 

 

(3) サヴボ゚ンハ冷却ネ゙ン 

冷却ネ゙ン ベ゚モンエ 命 5万時間 ～ 7万時間 。 た ，連続運転 場合通常7年目 ～ 8

年目を目安 ，ネ゙ンご 交換 る必要 あり 。 

た，点検時 異常音や異常振動を発見 た場合 交換 る必要 あり 。 

命 ，周囲温度 年間 均40 °C ，腐食性イケ，引火性イケ，オ゜ャプケダ よび塵埃 い

環境 場合 。 
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第3章 信号 配線 

 危険 

配線作業 専門 技術者 行 く さい。 

感電 恐れ あるた 配線作業 電源をオネ たあ ，15分以 経過 ，

スホヴグメンハ 消灯 た ，ゾケシ P+ N- 間 電圧を確認

ら行 く さい。 ，スホヴグメンハ 消灯確認 必 サヴボ゚ンハ 面

ら行 く さい。 

サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ ，確実 接地工事を行 く さい。 

サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ ，据え付け ら配線 く さい。感電

原因 り 。 

ォヴノャ 傷つけたり，無理 ケダヤケを けたり，重い を載 たり，挟

込ん り い く さい。感電 原因 り 。 
 

 

 注意 

配線 く確実 行 く さい。サヴボペヴシ 予期 い動き 原因

り，け 恐れ あり 。 

端子接続を間違え い く さい。破裂，破損 原因 り 。 

極性 (+ン-) を間違え い く さい。破裂，破損 原因 り 。 

制御出力用DCモヤヴ 取り付けるサヴグ吸収用 ジ゜オヴチ 向きを間違え

い く さい。故障 信号 出力され く り，非常停止 保護回路 作

動不能 る あり 。 

DOCOM

制御出力信号

DC 24 V
サヴボ゚ンハ

RA

クンェ出力
゜ンシネゟヴケ 場合

      

DOCOM

制御出力信号

DC 24 V
サヴボ゚ンハ

RA

ソヴケ出力
゜ンシネゟヴケ 場合

 

ノ゜ゲネ゛ャシ より電磁障害 影響を小さく く さい。サヴボ゚ンハ

近く 使用される電子機器 電磁障害を与える あり 。 

サヴボペヴシ 電源線 ，進相カンタンサ，サヴグキメヴ よびメグオノ゜ゲ

ネ゛ャシ (オハクョンFR-BIF) を使用 い く さい。 

回生抵抗器を使用 る場合 ，異常信号 電源を遮断 く さい。ダメングケ

シ 故障 より，回生抵抗器 異常過熱 火災 原因 り 。 

改造 い く さい。 

サヴボ゚ンハ 電源出力 (UンVンW) サヴボペヴシ 電源入力 (UンVンW) 

直接配線 く さい。配線 途中 電磁接触器 を介さ い く さい。異

常運転や故障 原因 り 。 

U

サヴボペヴシ

MV

W

U

V

W

U

サヴボペヴシ

MV

W

U

V

W

サヴボ゚ンハ サヴボ゚ンハ

故障 原因 るた ，CNP3A，CNP3B よびCNP3Cカネェシ 間違 た軸

サヴボペヴシを接続 い く さい。 
 

 



3. 信号 配線 

3 -  2 

 

フ゜ンダ  

モニ゚サヴボペヴシを使用 る場合，文章中 語句を次 り 置き換え

読 く さい。 

負荷慣性ペヴベンダ比  → 負荷質量比 

ダャェ  → 推力 

(サヴボペヴシ) 回転速度  → (モニ゚サヴボペヴシ) 速度 
 

 

3.1 電源系回路 接続例 

 注意 

電源 サヴボ゚ンハ 主回路電源 (L1ンL2ンL3) 間 必 電磁接触器を接

続 ，サヴボ゚ンハ 電源側 電源を遮断 きる構成 く さい。サヴボ

゚ンハ 故障 た場合，電磁接触器 接続され い い ，大電流 流れ続け

火災 原因 り 。 

A軸，B軸 よびC軸 全軸 ゚メヴヘ 発生 いる場合，主回路電源を遮断

く さい。回生ダメングケシ 故障 より，回生抵抗器 異常過熱 火災

原因 り 。 

サヴボ゚ンハ 電源 ，サヴボ゚ンハ 形名を確認 うえ， い電圧を入力

く さい。サヴボ゚ンハ入力電圧仕様 限値を超えた電圧を入力 た場合，

サヴボ゚ンハ 故障 。 

外来ノ゜ゲ よび サヴグ対策 ，サヴボ゚ンハ サヴグ゚ノソヴト (トモ

ケシ) を内蔵 い 。トモケシ 経年変化 より劣化 破損 る

あり 。火災防止 た ，入力電源 ノヴナュヴゲ遮断器 た ナュヴゲを

使用 く さい。 

故障 原因 るた ，CNP3A，CNP3B よびCNP3Cカネェシ 間違 た軸

サヴボペヴシを接続 い く さい。 
 

 

フ゜ンダ  

゚メヴヘ 発生 制御回路電源 遮断 い く さい。制御回路電源

遮断される ，光ペグュヴャ 機能 く り，SSCNETⅢ/H通信 光伝送

中断され 。 た ，後軸 サヴボ゚ンハ 表示部  "AA" を表示

ベヴケ遮断 り，サヴボペヴシ ジ゜ヂプッェノヤヴキ 作動 停止

。 

ダャェ制御ペヴチ 場合，EM2 EM1 同 機能 タト゜ケ り 。 

単相AC 200 V ～ 240 V電源 L1 よびL3 接続 く さい。MR-J3Wク

モヴゲサヴボ゚ンハ 接続先 違い 。MR-J3WをMR-J4W 置き換える

場合，接続先を間違え いよう注意 く さい。 
 

 

゚メヴヘ発生，サヴボ強制停止有効，カンダュヴメ緊急停止有効 減速停止 た 主回路電源を

遮断 ，サヴボオン指令をオネ るよう 配線 く さい。電源 入力線 必 ノヴナュヴゲ遮

断器 (MCCB) を使用 く さい。 
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DC 24 V (注13)

L1

L2

L3

(注7)
電源

サヴボ゚ンハ

P+

L11

L21

N-

D

C

U

V

W

(注1)

CNP1

CNP3A

CNP2

A軸サヴボペヴシ

U

V

W
M

ペヴシ

エンカヴジCN2A
(注2)

エンカヴジ
ォヴノャ

(注2)
エンカヴジ
ォヴノャ

(注2)
エンカヴジ
ォヴノャ

EM2

DICOM

強制停止2

CN3

(注4)

CALM

DOCOM

DC 24 V (注13) ゚ンチ故障 (注3)

CN3

(注12)

(注4)

(注12)

(注12)

RA1

MCCB

オネ

MC

オン
MC

(注3)
゚ンチ故障

RA1

非常停止ケ゜ッス
SK

(注6)
MC

(注5)

CN8
(注9)
短絡カネェシ
(サヴボ゚ンハ 付属)

(注8)
主回路電源

PE(   )

CNP3B

B軸サヴボペヴシ

U

V

W

ペヴシ

エンカヴジCN2B

(注5)

(注5)

M

U

V

W

CNP3C

C軸サヴボペヴシ (注11)

U

V

W

ペヴシ

エンカヴジCN2C

M

U

V

W

(注10)
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注  1. P+ D 間 出荷状態 配線済 。回生オハクョンを使用 る場合，11.2節を参照 く さい。 

  2. エンカヴジォヴノャ オハクョンォヴノャ 使用を推奨 。ォヴノャ 選定 つい  "サヴボ

ペヴシ技術資料集 (第3集)" を参照 く さい。 

  3. 回路 ，゚メヴヘ 発生 同時 全軸を停止さ る接続例 。ドメベヴシ 変更 CALM (゚ンチ故

障) を出力 いよう 設定 た場合，カンダュヴメ側 ゚メヴヘ発生を検知 ら電磁接触器を る電

源回路を構成 く さい。 

  4. クンェ入出力゜ンシネゟヴケ 場合 。ソヴケ入出力゜ンシネゟヴケ つい 3.8.3項を参照 く

さい。 

  5. サヴボペヴシ電源線 接続 つい ，"サヴボペヴシ技術資料集 (第3集)" を参照 く さい。 

  6. 作動遅れ時間 (操作カ゜ャ 電流 流れ ら，接点 閉 る 時間) 80 ms以 電磁接触器を使

用 く さい。主回路 電圧 よび運転ドシヴン よ 母線電圧 低 ，強制停止減速中 ジ゜

ヂプッェノヤヴキ減速 移行 る場合 あり 。ジ゜ヂプッェノヤヴキ減速を望 い場合，電磁接触

器をオネ る時間を遅ら く さい。 

  7. 単相AC 200 V ～ 240 V電源 場合，電源 L1 よびL3 接続 ，L2 何 接続 い く さい。電

源仕様 つい ，1.3節を参照 く さい。 

  8. サヴボ゚ンハ 予期 い再起動を防止 るた ，主回路電源をオネ たらEM2 オネ る回路を構

成 く さい。 

  9. STO機能を使用 い場合，サヴボ゚ンハ 付属 いる短絡カネェシを装着 く さい。 

 10. L11 よびL21 使用 る電線 太さ ，L1，L2 よびL3 使用 る電線 太さより細い場合，ノヴ

ナュヴゲ遮断器を使用 く さい。(11.10節参照) 

 11. MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 場合 。 

 12. 故障 原因 るた ，CNP3A，CNP3B よびCNP3Cカネェシ 間違 た軸 サヴボペヴシを接続

い く さい。 

 13. 便宜 ，入力信号用 出力信号用 DC 24 V電源を分け 記載 い ，1台 構成可能 。 
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3.2 入出力信号 接続例 

 

フ゜ンダ  

ダャェ制御ペヴチ 場合，EM2 EM1 同 機能 タト゜ケ り 。 
 

 

3.2.1 クンェ入出力゜ンシネゟヴケ 場合 

1DI1-C

DI3-B

ハヤヴダ SD

23

10

CN3

19

゚ンチ故障 (注11)

(注2)

LBR-B

14 LG

11 CALM

12

25 MBR-B

13 MBR-C

3 LA-A

16 LAR-A

4 LB-A

17 LBR-A

5 LA-B

18 LAR-B

サヴボ゚ンハ

電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェA軸

CN3

6 LB-B

エンカヴジA相ドャケA軸

エンカヴジB相ドャケA軸

エンカヴジA相ドャケB軸

エンカヴジB相ドャケB軸

(差動メ゜ンチメ゜ト) (注19)

(差動メ゜ンチメ゜ト) (注19)

(差動メ゜ンチメ゜ト) (注19)

制御カペン

(差動メ゜ンチメ゜ト) (注19)

(注20)

(注3，4) 強制停止2

A軸FLS

A軸RLS

A軸DOG

B軸FLS

B軸RLS

B軸DOG

(注14)

DICOM

EM2

7DI1-A

8DI2-A

9DI3-A

(注6)

SSCNETⅢォヴノャ
(オハクョン)

サヴボクケゾヘ
カンダュヴメ

CN1A

CN1B

(注7)

(注1)

(注9)
キホッハ

(注5)
MR Configurator2

+

ドヴソヂャ
カンヌュヴシ

CN5

USBォヴノャ
MR-J3USBCBL3M

(オハクョン)

20DI1-B

21DI2-B

22

電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェC軸 (注17)

MBR-A

RA1

RA2

RA3

RA4

(注10)
DC 24 V

10 m以 10 m以

電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェB軸

C軸FLS

C軸RLS

C軸DOG

2DI2-C

15DI3-C

CN8
(注16)
短絡カネェシ
(サヴボ゚ンハ 付属)

(注15)
主回路電源

CN1A

CN1B

サヴボ゚ンハ

最終サヴボ゚ンハ (注8)

CN1BCN1A

(注18)

24 (注12)

(注6)
SSCNETⅢォヴノャ
(オハクョン)

(注7)

(注13)

26 DOCOM

(注10)
DC 24 V
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注  1. 感電防止 た ，サヴボ゚ンハ 保護接地 (PE) 端子 ( ブヴェ ついた端子) を制御盤 保護接地 (PE) 必 接続 く

さい。 

  2. ジ゜オヴチ 向きを間違え い く さい。逆 接続 る ，サヴボ゚ンハ 故障 信号 出力され く り，EM2 (強制

停止2) 保護回路 作動不能 る あり 。 

  3. カンダュヴメ側 緊急停止機能 い場合 ，強制停止2ケ゜ッス (B接点) を必 設置 く さい。 

  4. 運転時 ，EM2 (強制停止2) を必 オン く さい。(B接点) 

  5. SW1DNC-MRC2-Jを使用 く さい。(11.4節参照) 

  6. 次 示 SSCNETⅢォヴノャを使用 く さい。 

 

ォヴノャ ォヴノャ形名 ォヴノャ長さ 

盤内標準カヴチ MR-J3BUS_M 0.15 m ～ 3 m 

盤外標準ォヴノャ MR-J3BUS_M-A 5 m ～ 20 m 

長距離ォヴノャ MR-J3BUS_M-B 30 m ～ 50 m 

 

  7. 2台目以降 サヴボ゚ンハ 結線 省略 い 。 

  8. サヴボ゚ンハ 64軸分 接続 き 。接続 きる軸数 使用 るカンダュヴメ 仕様 より異 り 。軸選択 設定

つい 4.6節を参照 く さい。 

  9. 使用 い いCN1Bカネェシ ，必 キホッハを取り付け く さい。 

 10. ゜ンシネゟヴケ用 DC 24 V ± 10% 電源を外部 ら供給 く さい。 れら 電源 電流容量 ，MR-J4W2-_B 合

計350 mA，MR-J4W3-_B 合計450 mA く さい。 

350 mA よび450 mA 入出力信号を使用 た場合 値 。入出力点数を減ら より電流容量を る

き 。3.8.2項 (1) 記載 ゜ンシネゟヴケ 必要 電流を参考 く さい。便宜 ，入力信号用 出力信号用

DC 24 V電源を分け 記載 い ，1台 構成可能 。 

 11. CALM (゚ンチ故障) ゚メヴヘ 発生 い い 常時 オン り 。(B接点) 

 12. ヌン ，初期状態 CINP (゚ンチ゜ンフグクョン) 割り付けられ い 。 ヌン  [Pr. PD07]，[Pr. PD08] よ

び [Pr. PD09] タト゜ケを変更 る き 。 

 13. れら ヌン  [Pr. PD07]，[Pr. PD08] よび [Pr. PD09] タト゜ケを変更 き 。 

 14. れら 信号 ，カンダュヴメ 設定 タト゜ケを割り付ける き 。設定方法 つい 各カンダュヴメ ブ

ニュ゚ャを参照 く さい。 割り付けられ いるタト゜ケ ，Q172DSCPU，Q173DSCPU よびQD77MS_ 場合

。 

 15. サヴボ゚ンハ 予期 い再起動を防止 るた ，主回路電源をオネ たらEM2 オネ る回路を構成 く さい。

 16. STO機能を使用 い場合，サヴボ゚ンハ 付属 いる短絡カネェシを装着 く さい。 

 17. ヌン ，MR-J4 2軸サヴボ゚ンハ 使用 き ん。 

 18. MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 場合 。 

 19. 信号 ，MR-J4W3-_B 使用 き ん。 

 20. モニ゚サヴボペヴシ た ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシを使用 る場合，外部 ノヤヴキ機構を設ける き MBR (電磁ノ

ヤヴキ゜ンシュッェ) を使用 く さい。 
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3.2.2 ソヴケ入出力゜ンシネゟヴケ 場合 

 

フ゜ンダ  

注釈 3.2.1項 注釈を参照 く さい。 
 

 

(注20)
(注13)

1DI1-C

DI3-B

ハヤヴダ SD

23

10

CN3

19

゚ンチ故障 (注11)

(注2)

LBR-B

14 LG

11 CALM

12

25 MBR-B

13 MBR-C

3 LA-A

16 LAR-A

4 LB-A

17 LBR-A

5 LA-B

18 LAR-B

サヴボ゚ンハ

電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェA軸

CN3

6 LB-B

エンカヴジA相ドャケA軸

エンカヴジB相ドャケA軸

エンカヴジA相ドャケB軸

エンカヴジB相ドャケB軸

(差動メ゜ンチメ゜ト) (注19)

(差動メ゜ンチメ゜ト) (注19)

(差動メ゜ンチメ゜ト) (注19)

制御カペン

(差動メ゜ンチメ゜ト) (注19)

(注3，4) 強制停止2

A軸FLS

A軸RLS

A軸DOG

B軸FLS

B軸RLS

B軸DOG

(注14)

DICOM

EM2

7DI1-A

8DI2-A

9DI3-A

(注6)

SSCNETⅢォヴノャ
(オハクョン)

サヴボクケゾヘ
カンダュヴメ

CN1A

CN1B

(注7)

(注1)

(注9)
キホッハ

(注5)
MR Configurator2

+

ドヴソヂャ
カンヌュヴシ

CN5

USBォヴノャ
MR-J3USBCBL3M

(オハクョン)

20DI1-B

21DI2-B

22

電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェC軸 (注17)

MBR-A

RA1

RA2

RA3

RA4

(注10)
DC 24 V

10 m以 10 m以

電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェB軸

C軸FLS

C軸RLS

C軸DOG

2DI2-C

15DI3-C

CN8
(注16)
短絡カネェシ
(サヴボ゚ンハ 付属)

(注15)
主回路電源

CN1A

CN1B

サヴボ゚ンハ

最終サヴボ゚ンハ (注8)

CN1BCN1A

(注18)

24 (注12)

(注6)
SSCNETⅢォヴノャ
(オハクョン)

(注7)

26 DOCOM

(注10)
DC 24 V
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3.3 電源系 説明 

3.3.1 信号 説明 

フ゜ンダ  

N- ベヴィ調整用端子 。 端子 何 配線 い く さい。 
 

 

(1) 信号配列 カネェシ用途 

 

 

 

 

 

  

カネェシ 名称 機能 用途 

CNP1 主回路電源カネェシ 主回路電源を入力 。 

CNP2 制御回路電源カネェシ 
制御回路電源を入力 。回生オハクョ

ンを接続 。 

CNP3A A軸サヴボペヴシ動力カネェシ A軸サヴボペヴシ 接続 。 

CNP3B B軸サヴボペヴシ動力カネェシ B軸サヴボペヴシ 接続 。 

CNP3C (注1) C軸サヴボペヴシ動力カネェシ C軸サヴボペヴシ 接続 。 

C

CNP2

L1

L2

CNP1

L3

L11

L21

P+

D

CNP3B

CNP3A

U

V

W

U

V

W

1

2

3

1

2

3

A B

A B

1

2

1

2

B

N-

A

CNP3C(注1)

U

V

W

A B

1

2

(注2)

 

   

 
注  1. MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 場合 。 

  2. 制御盤 保護接地 (PE) 接続 接地 く さい。 
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(2) 詳細説明 
 

略称 カネェシ 接続先 (用途) 内容 

L1，L2 よびL3 次 電源を供給 く さい。単相AC 200 V ～ 240 V電源 場

合，電源 L1 よびL3 接続 ，L2 何 接続 い く さい。 

 
 

サヴボ゚ンハ

 

電源 

MR-J4W2-22B 

MR-J4W2-44B 

MR-J4W2-77B 

MR-J4W3-222B 

MR-J4W3-444B 

MR-J4W2-1010B

 相AC 200 V ～ 240 V， 

50 Hz/60 Hz 
L1ンL2ンL3 

 単相AC 200 V ～ 240 V， 

50 Hz/60 Hz 
L1ンL3  

L1ンL2ンL3 CNP1 主回路電源 

 

P+ンCンD 回生オハクョン 

サヴボ゚ンハ内蔵回生抵抗器を使用 る場合，P+ Dを接続 く さい。(出荷

状態 配線済 。) 

回生オハクョンを使用 る場合，P+ C 間 回生オハクョンを接続 く さ

い。詳細 つい 11.2節を参照 く さい。 

N- ベヴィ調整用 N- ベヴィ調整用端子 。 端子 何 配線 い く さい。 

L11 よびL21 次 電源を供給 く さい。 

 
 サヴボ゚ンハ

電源 

MR-J4W2-22B ～ MR-J4W2-1010B 

MR-J4W3-222BンMR-J4W3-444B 

 単相AC 200 V ～ 240 V L11ンL21 

L11ンL21 

CNP2 

制御回路電源 

 

UンVンW 
サヴボペヴシ 

電源出力 

サヴボペヴシ電源 (UンVンW) 接続 。サヴボ゚ンハ 電源出力 (UンVンW) 

サヴボペヴシ 電源入力 (UンVンW) 直接配線 く さい。配線 途中 電

磁接触器 を介さ い く さい。異常運転や故障 原因 り 。 

 (注2) 

CNP3A 

CNP3B 

CNP3C 

(注1) 保護接地 (PE) 
サヴボペヴシ 接地端子接続 く さい。 

 (注2)  保護接地 (PE) 制御盤 保護接地 (PE) 接続 接地 く さい。 

 
注  1. MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 場合 。 

  2. サヴボペヴシ 接地端子をCNP3A，CNP3B，CNP3C 接続 く さい。サヴボ゚ンハ 面 部 保護接地 (PE) 端子

( ) を制御盤 保護接地 (PE) 接続 接地 く さい。 
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3.3.2 電源投入クヴォンケ 

 

フ゜ンダ  

電源投入時 ，゚ヂュエペニシ出力 電圧，出力信号 不定 る場合

あり 。 
 

 

(1) 電源投入手  

1) 電源 配線 必 3.1節 よう ，主回路電源 ( 相: L1ンL2ンL3/単相: L1ンL3) 電磁接触器を

使用 く さい。外部クヴォンケ ，A軸，B軸 よびC軸 全軸 ゚メヴヘ 発生 たら電

磁接触器をオネ るよう構成 く さい。 
 

2) 制御回路電源 (L11ンL21) 主回路電源 同時 た 先 投入 く さい。主回路電源 投入

され い い状態 制御回路電源を投入 ，サヴボオン指令を与える  [AL. E9 主回路オネ警

告] 発生 。主回路電源を投入 る 警告 消え， 常 作動 。 
 

3) サヴボ゚ンハ 主回路電源投入後4 s以内 サヴボオン指令を け付ける き 。 

(本項 (2) 参照) 

 

(2) シ゜プンエスホヴダ 

サヴボオン指令 付け

主回路
制御回路

ベヴケ回路

サヴボオン指令
(カンダュヴメ ら)

電源

95ms

(4 s)
(注1)

(注2) 95ms10ms

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

 

注  1. モニ゚サヴボクケゾヘ よびネャェュヴゲチクケゾヘ ， 時間 約6 s り 。 

  2. モニ゚サヴボペヴシ よびジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ 磁極検出時 ， 時間 長く り

。 
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3.3.3 CNP1，CNP2 よびCNP3 配線方法 

(1) カネェシ 

サヴボ゚ンハ

CNP1

CNP2

CNP3A

CNP3B

CNP3C(注)

 

注. MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 場合 。 

 

表3.1 カネェシ 適合電線 

カネェシ 
ヤセハシェャ 

゚ッセンノモ 
適合電線サ゜ゲ

ケダモッハ長さ

[mm] 
オヴハンゼヴャ ベヴィ 

CNP1 03JFAT-SAXGFK-43 AWG 16 ～ 14 11.5 J-FAT-OT-EXL (大サ゜ゲ側) 

CNP2 
06JFAT-SAXYGG-F-

KK 
AWG 16 ～ 14 9 J-FAT-OT-EXL (小サ゜ゲ側) 

CNP3A 

CNP3B 

CNP3C 

04JFAT-SAGG-G-KK AWG 18 ～ 14 9 J-FAT-OT-EXL (小サ゜ゲ側) 

JST 
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(2) 結線方法 

(a) 電線絶縁体 加工 

電線 絶縁体 ケダモッハ長さ 表3.1を目安 く さい。電線 ケダモッハ長さ ，電線

種類 より 右され ，加工状態 合わ 最適 長さを決定 く さい。 

絶縁体 芯線

ケダモッハ長さ

 

次 図 よう 芯線を軽く撚り直 真 直 く さい。 

芯線 トメォや曲 り 必 芯線を撚り直
真 直 る。

 

カネェシ 接続 棒端子を使用 る き 。次 表を参考 ，電線サ゜ゲ 合 た棒端

子を選定 く さい。 
 

棒端子形名 (ネエニッェケンカンシェダ) 
電線サ゜ゲ 

1本用 2本用 

圧着工具 

(ネエニッェケンカンシェダ)

AWG 16 AI1.5-10BK AI-TWIN2×1.5-10BK 

AWG 14 AI2.5-10BU  
CRIMPFOX-ZA3 

 

(b) 電線 挿入 

オヴハンゼヴャを次 図 よう 差 込 ，オヴハンゼヴャを押 ケハモンエを開き 。

オヴハンゼヴャを押 た状態を維持 ，ケダモッハ た電線を電線挿入穴 挿入 。電線

絶縁体 ケハモンエ 噛 込 いよう挿入深さを確認 く さい。 

オヴハンゼヴャを離 ，電線を固定 。電線を軽く引 張り，確実 電線 接続され いる

を確 く さい。 

次 CNP1用カネェシ 結線例を示 。 
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3.4 カネェシ 信号配列 

フ゜ンダ  

カネェシ ヌン配列 ォヴノャ カネェシ配線部 ら見た図 。 

CN3用カネェシ 配線 る場合，クヴャチォヴノャ外部 体 ，確実 エメン

チハヤヴダ 接続 カネェシクゟャ 組 付け く さい。 

エメンチハヤヴダ

ォヴノャ
 

 

14

LG

LA-A

1

152

163

174

185

196

207

218

229

2310

2411

2512

2613

LBR-A

LAR-A

LB-A

LA-B

LBR-B

LAR-B

LB-B

DI1-A

DI2-B

DI1-B

DI2-A

DI3-A

DICOM

DI3-B

EM2

CALM

MBR-B

CINP

MBR-A

DOCOM

2
LG 4

MRR

3
MR

1
P5

6
THM2 8

MXR

7
MX

5
THM1

THM2

THM1

10

9
BAT

2
LG 4

MRR

3
MR

1
P5

6
8

MXR

7
MX

5

10

9
BAT

THM2

THM1

2
LG 4

MRR

3
MR

1
P5

6
8

MXR

7
MX

5

10

9
BAT

CN5 (USBカネェシ)
11.4節参照

CN1A
SSCNETⅢォヴノャ
前軸用カネェシ

CN1B
SSCNETⅢォヴノャ
後軸用カネェシ

CN4
(トッゾモ用カネェシ)
11.3節参照

CN8
STO入出力信号用カ
ネェシ つい ，
第13章を参照 く

さい。

CN2A

CN3

CN2B

CN2C (注)

3M製カネェシ 図 。

CN2A，CN2B，CN2C よびCN3カネェシ
ネヤヴヘ サヴボ゚ンハ内部 PE (接地) 端子
接続され い 。

DI2-C

DI1-C

DI3-C

MBR-C

 

注. MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 場合 。 
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3.5 信号 (タト゜ケ) 説明 

入出力゜ンシネゟヴケ (表中 I/O区分欄 記号) つい 3.8節を参照 く さい。 

カネェシヌン番号欄 ヌン番号 初期状態 場合 。 

 

3.5.1 入力タト゜ケ 

タト゜ケ名称 略称 
カネェシ

ヌン番号 
機能 用途 

I/O

区分

EM2をオネ (カペン間を開放) る ，指令 よりサヴボペヴシを減速停止

さ 。 

強制停止状態 らEM2をオン (カペン間を短絡) る 強制停止状態を解除

き 。 

EM2を使用 い場合，[Pr. PA04] を "2 1 _ _" 設定 く さい。 

[Pr. PA04] 設定内容を次 示 。 

 
 減速方法 

 

[Pr. PA04]

設定値
EM2/EM1

選択 EM2 た EM1 オネ ゚メヴヘ 発生 

 0 0 _ _ EM1 

強制停止減速を行わ

MBR (電磁ノヤヴキ゜ン

シュッェ) オネ

る。 

強制停止減速を行わ

MBR (電磁ノヤヴキ゜ン

シュッェ) オネ

る。 

 2 0 _ _ EM2 

強制停止減速後 MBR 

(電磁ノヤヴキ゜ンシ

ュッェ) オネ る。

強制停止減速後 MBR 

(電磁ノヤヴキ゜ンシ

ュッェ) オネ る。

 0 1 _ _

EM2/EM1

を使用

い。 

 

強制停止減速を行わ

MBR (電磁ノヤヴキ゜ン

シュッェ) オネ

る。 

 2 1 _ _

EM2/EM1

を使用

い。 

 

強制停止減速後 MBR 

(電磁ノヤヴキ゜ンシ

ュッェ) オネ る。

     

強制停止2 EM2 CN3-10 

EM2 EM1 排他機能 。 

た ，ダャェ制御ペヴチ 場合，EM2 EM1 同 機能 タト゜ケ り

。 

DI-1

強制停止1 EM1 (CN3-10) 

EM1を使用 る場合，[Pr. PA04] を "0 0 _ _" 設定 使用可能 く さ

い。 

EM1をオネ (カペン間を開放) る 強制停止状態 り，ベヴケ遮断 ジ

゜ヂプッェノヤヴキ 作動 サヴボペヴシを減速停止さ 。 

強制停止状態 らEM1をオン (カペン間を短絡) る 強制停止状態を解除

き 。 

EM1を使用 い場合，[Pr. PA04] を "0 1 _ _" 設定 く さい。 

DI-1

DI1-A CN3-7 DI-1

DI2-A CN3-8 DI-1

DI3-A CN3-9 DI-1

DI1-B CN3-20 DI-1

DI2-B CN3-21 DI-1

DI3-B CN3-22 DI-1

DI1-C CN3-1 DI-1

DI2-C CN3-2 DI-1

 

DI3-C CN3-15 

れら 信号 ，カンダュヴメ 設定 タト゜ケを割り付ける き

。設定方法 つい 各カンダュヴメ ブニュ゚ャを参照 く さい。

MR-J4クモヴゲ対応カンダュヴメ (Q172DSCPU，Q173DSCPU よび

QD77MS_) ，次 タト゜ケを割り付ける き 。 

DI1-A: A軸用 FLS ( 限ケダュヴェモプッダ) 

DI2-A: A軸用 RLS ( 限ケダュヴェモプッダ) 

DI3-A: A軸用 DOG (近点チエ) 

DI1-B: B軸用 FLS ( 限ケダュヴェモプッダ) 

DI2-B: B軸用 RLS ( 限ケダュヴェモプッダ) 

DI3-B: B軸用 DOG (近点チエ) 

DI1-C: C軸用 FLS ( 限ケダュヴェモプッダ) 

DI2-C: C軸用 RLS ( 限ケダュヴェモプッダ) 

DI3-C: C軸用 DOG (近点チエ) DI-1
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3.5.2 出力タト゜ケ 

(1) 出力タト゜ケ用ヌン 

出力タト゜ケ用 ヌン よびタト゜ケを割り付けるドメベヴシを次 表 示 。 
 

 ドメベヴシ  
カネェシヌン番号 

A軸 B軸 C軸 

初期割付け 

タト゜ケ 
I/O区分 備考 

CN3-12 [Pr. PD07]   MBR-A  A軸専用ヌン 

CN3-25  [Pr. PD07]  MBR-B  B軸専用ヌン 

CN3-13   [Pr. PD07] MBR-C DO-1 C軸専用ヌン (注)

CN3-11 [Pr. PD09] [Pr. PD09] [Pr. PD09] CALM  各軸共通ヌン 

CN3-24 [Pr. PD08] [Pr. PD08] [Pr. PD08] CINP  各軸共通ヌン 

 
注. ヌン ，MR-J4 2軸サヴボ゚ンハ 使用 き ん。 

 

(2) 出力タト゜ケ 説明 

 

フ゜ンダ  

タト゜ケ略称 前後 記号 対象 る軸を示 。次 表を参照 く

さい。 
 

 略称 (注) 対象 る軸 内容 

 C _ _ _ A軸，B軸，C軸
A軸，B軸 よびC軸 軸 条件を満た た場合

有意 (オン た オネ) り 。 

 X _ _ _ A軸，B軸，C軸
A軸，B軸 よびC軸 い れ 軸 条件を満た た場合

有意 (オン た オネ) り 。 

 _ _ _ -A A軸 A軸専用タト゜ケ 

 _ _ _ -B B軸 B軸専用タト゜ケ 

 _ _ _ -C C軸 C軸専用タト゜ケ 

 
 注. _ _ _ タト゜ケご 変わり 。 

 

 

タト゜ケ名称 略称 機能 用途 

゚ンチ電磁ノヤヴキ

゜ンシュッェ 
CMBR 

タト゜ケを使用 る場合，[Pr. PC02] 電磁ノヤヴキ 作動遅れ時間を設定 く さい。

サヴボオネ状態 た ゚メヴヘ 発生 る ，MBR オネ り 。 

オ゚電磁ノヤヴキ゜

ンシュッェ 
XMBR  

電磁ノヤヴキ゜ンシ

ュッェA軸 
MBR-A  

電磁ノヤヴキ゜ンシ

ュッェB軸 
MBR-B  

電磁ノヤヴキ゜ンシ

ュッェC軸 
MBR-C  

゚ンチ故障 CALM 

オ゚故障 XALM 

保護回路 作動 ベヴケ遮断 た き ALM オネ り 。 

゚メヴヘ 発生 い い場合，電源をオン ら約3 s後 ALM オン り 。 

故障A軸 ALM-A  

故障B軸 ALM-B  

故障C軸 ALM-C  

゚ンチ゜ンフグクョ

ン 
CINP 

オ゚゜ンフグクョン XINP 

゜ンフグクョンA軸 INP-A 

゜ンフグクョンB軸 INP-B 

゜ンフグクョンC軸 INP-C 

溜りドャケ ゜ンフグクョン範囲 ある き INP オン り 。゜ンフグクョン範囲  [Pr. 

PA10] 変更 き 。゜ンフグクョン範囲を大きく る ，低速回転時 常時オン る

あり 。 

タト゜ケ 速度制御ペヴチ，ダャェ制御ペヴチ よび押当 制御ペヴチ 使用 き

ん。 
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タト゜ケ名称 略称 機能 用途 

゚ンチ準備完了 CRD サヴボオン 運転可能状態 る RD オン り 。 

オ゚準備完了 XRD  

準備完了A軸 RD-A  

準備完了B軸 RD-B  

準備完了C軸 RD-C  

゚ンチ速度到達 CSA 

オ゚速度到達 XSA 

速度到達A軸 SA-A 

速度到達B軸 SA-B 

速度到達C軸 SA-C 

サヴボオネ き SA オネ り 。サヴボペヴシ回転速度 次 示 範囲 到達 る

SA オン り 。 

設定速度 ± ((設定速度 × 0.05) + 20) r/min 

設定速度 20 r/min以 常時オン り 。 

タト゜ケ 位置制御ペヴチ よびダャェ制御ペヴチ 使用 き ん。 

゚ンチ速度制限中 CVLC 

オ゚速度制限中 XVLC 

速度制限中A軸 VLC-A 

ダャェ制御ペヴチ い 速度制限値 達 た き ，VLC オン り 。サヴボオネ オ

ネ り 。 

タト゜ケ 位置制御ペヴチ よび速度制御ペヴチ 使用 き ん。 

速度制限中B軸 VLC-B  

速度制限中C軸 VLC-C  

゚ンチ零速度検出 CZSP 

オ゚零速度検出 XZSP 

零速度検出A軸 ZSP-A 

零速度検出B軸 ZSP-B 

零速度検出C軸 ZSP-C 

サヴボペヴシ回転速度 零速度以 き，ZSP オン り 。零速度  [Pr. PC07] 変更

き 。 

転
方
向

OFF

ON

サヴボペヴシ
回転速度

20r/min
(ナケゾモクケ幅)

[Pr.PC07]

20r/min
(ナケゾモクケ幅)

オネヤベャ
-70r/min

オンヤベャ
-50r/min

オンヤベャ
50r/min

オネヤベャ
70r/min

逆
転

方
向

0r/min

[Pr.PC07]

ZSP
(零速度検出)

1)
3)

2)

4)

 

サヴボペヴシ 回転速度 50 r/min 減速 た時点1) ZSP オン り，再度サヴボペヴシ

回転速度 70 r/min 昇 た時点2) ZSP オネ り 。 

再度減速 50 r/min た時点3) ZSP オン り，-70 r/min 至 た時点4) オネ

り 。 

サヴボペヴシ 回転速度 オンヤベャ 達 ，ZSP オン り，再び 昇 オネヤベャ 達

る 範囲をナケゾモクケ幅 いい 。 

サヴボ゚ンハ 場合，ナケゾモクケ幅 20 r/min り 。 

モニ゚サヴボペヴシを使用 る場合，説明文中 単位 [r/min] を [mm/s] 置き換え 読 く

さい。 

゚ンチダャェ制限中 CTLC 

オ゚ダャェ制限中 XTLC 

ダャェ制限中A軸 TLC-A 

ダャェ発生時 ダャェ制限値 達 た き TLC オン り 。サヴボオネ オネ り

。 

タト゜ケ ダャェ制御ペヴチ 使用 き ん。 

ダャェ制限中B軸 TLC-B  

ダャェ制限中C軸 TLC-C  

゚ンチ警告 CWNG 

オ゚警告 XWNG 

警告 発生 た きWNG オン り 。警告 発生 い い場合，電源オン 約3 s後

WNG オネ り 。 

警告A軸 WNG-A  

警告B軸 WNG-B  

警告C軸 WNG-C  

 



3. 信号 配線 

3 -  17 

 

タト゜ケ名称 略称 機能 用途 

゚ンチトッゾモ警告 CBWNG

オ゚トッゾモ警告 XBWNG

トッゾモ警告A軸 BWNG-A

[AL. 92 トッゾモ断線警告] た ，[AL. 9F トッゾモ警告] 発生 た き，CBWNG オン

り 。トッゾモ警告 発生 い い場合，電源を投入 約3 s後 CWNG オネ り

。 

トッゾモ警告B軸 BWNG-B  

トッゾモ警告C軸 BWNG-C  

゚ンチ可変オ゜ン選

択中 

CCDPS 可変オ゜ン中 CDPS オン り 。 

オ゚可変オ゜ン選択

中 

XCDPS  

可変オ゜ン選択中A軸 CDPS-A  

可変オ゜ン選択中B軸 CDPS-B  

可変オ゜ン選択中C軸 CDPS-C  

゚ンチ絶対位置消失

中 

CABSV

オ゚絶対位置消失中 XABSV

絶対位置を消失 る ABSV オン り 。 

タト゜ケ 速度制御ペヴチ よびダャェ制御ペヴチ 使用 き ん。 

絶対位置消失中A軸 ABSV-A  

絶対位置消失中B軸 ABSV-B  

絶対位置消失中C軸 ABSV-C  

゚ンチシネチメ゜ノ

中 

CMTTR

オ゚シネチメ゜ノ中 XMTTR

[Pr. PA20] シネチメ゜ノを有効 設定 た場合，瞬停シネチメ゜ノ 作動 る MTTR オン

り 。 

シネチメ゜ノ中A軸 MTTR-A  

シネチメ゜ノ中B軸 MTTR-B  

シネチメ゜ノ中C軸 MTTR-C  

゚ンチネャェュヴゲ

チ制御中 

CCLDS ネャェュヴゲチ制御を実施 いる き ，CLDS オン り 。 

オ゚ネャェュヴゲチ

制御中 

XCLDS  

ネャェュヴゲチ制御

中A軸 

CLDS-A  

ネャェュヴゲチ制御

中B軸 

CLDS-B  

ネャェュヴゲチ制御

中C軸 

CLDS-C  

 

3.5.3 出力信号 

信号名称 略称 
カネェシ 

ヌン番号 
機能 用途 

エンカヴジA相ドャケ

A 

(差動メ゜ンチメ゜ト) 

LA-A 

LAR-A 

CN3-3 

CN3-16 

エンカヴジB相ドャケ

A 

(差動メ゜ンチメ゜ト) 

LB-A 

LBR-A 

CN3-4 

CN3-17 

エンカヴジA相ドャケ

B 

(差動メ゜ンチメ゜ト) 

LA-B 

LAR-B 

CN3-5 

CN3-18 

エンカヴジB相ドャケ

B 

(差動メ゜ンチメ゜ト) 

LB-B 

LBR-B 

CN3-6 

CN3-19 

[Pr. PA15] よび [Pr. PA16] 設定 たエンカヴジ出力ドャケを差動メ゜ンチメ゜ト

方式 出力 。 

サヴボペヴシCCW方向回転時 ，エンカヴジB相ドャケ エンカヴジA相ドャケ 比

π/2 け位相 遅れ い 。 

A相ドャケ よびB相ドャケ 回転方向 位相差 関係  [Pr. PC03] 変更 き 。

出力ドャケ指定，分周比設定 よび電子ウ゚設定 選択 き 。 

れら 信号 ，MR-J4W3-_B 使用 き ん。 
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3.5.4 電源 

信号名称 略称 
カネェシ 

ヌン番号 
機能 用途 

タグシャI/F用 

電源入力 

DICOM CN3-23 入出力゜ンシネゟヴケ用DC 24 V (DC 24 V ± 10％ MR-J4W2-_B: 350 mA，MR-J4W3-

_B: 450 mA) を入力 く さい。電源容量 使用 る入出力゜ンシネゟヴケ 点数

より変わり 。 

クンェ゜ンシネゟヴケ 場合，DC 24 V外部電源 +を接続 く さい。 

ソヴケ゜ンシネゟヴケ 場合，DC 24 V外部電源 -を接続 く さい。 

タグシャI/F用 

カペン 

DOCOM CN3-26 サヴボ゚ンハ EM2 入力信号 カペン端子 。LG 分離され い 。 

クンェ゜ンシネゟヴケ 場合，DC 24 V外部電源 -を接続 く さい。 

ソヴケ゜ンシネゟヴケ 場合，DC 24 V外部電源 +を接続 く さい。 

制御カペン LG CN3-14 エンカヴジ出力ドャケ (作動メ゜ンチメ゜ト) 制御カペン 。 

クヴャチ SD ハヤヴダ クヴャチ線 外部 体を接続 。 

 

3.6 強制停止減速機能 説明 

 

フ゜ンダ  

強制停止減速機能 対象 い い゚メヴヘ 場合，強制停止減速 機能

ん。(8.1節参照) 

SSCNETⅢ/H通信断 発生 た場合，強制停止減速 機能 。(3.7節 (3) 

参照) 

ダャェ制御ペヴチ 場合，強制停止減速機能 使用 き ん。 
 

 

3.6.1 強制停止減速機能 (SS1) 

EM2をオネ る ，強制停止減速 あ ジ゜ヂプッェノヤヴキ 作動 サヴボペヴシ 停止

。 き表示部  [AL. E6 サヴボ強制停止警告] を表示 。 

通常 運転中 EM2 (強制停止2) を使用 停止，運転を繰り返さ い く さい。サヴボ゚ンハ 命

短く る場合 あり 。 

 

(1) 接続図 

サヴボ゚ンハ

強制停止2

DICOM

EM2

DC24V

(注)  

注. クンェ入出力゜ンシネゟヴケ 場合 。ソヴケ入出力゜ンシネゟヴケ つい

3.8.3項を参照 く さい。 
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(2) シ゜プンエスホヴダ 

EM2 (強制停止2) オネ たら，[Pr. PC24 強制停止時 減速時定数] 値 従 減速 。減

速指令 完了 サヴボペヴシ 速度  [Pr. PC07 零速度] 以 たら，ベヴケ遮断 ，ジ゜ヂプッ

ェノヤヴキ 作動 。MR-J4W_-Bサヴボ゚ンハ 場合，全軸 強制減速停止 り 。 

ベヴケ回路
(サヴボペヴシへ
エネャウ供給)

MBR-B た MBR-C

サヴボペヴシ
回転速度

減速時間

指令

定格回転速度

[Pr.PC24](B軸)(注)

ベヴケ回路
(サヴボペヴシへ
エネャウ供給)

0r/min

サヴボペヴシ
回転速度

MBR-A(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェA)

ON

OFF(有効)

ON

OFF

減速時間

指令

定格回転速度

通常運転 強制停止減速

ジ゜ヂプッェノヤヴキ
+

電磁ノヤヴキ

ON

OFF(有効)
EM2(強制停止2)

零速度([Pr.PC07])

零速度([Pr.PC07])
0r/min

ON

OFF(有効)

ON

OFF

通常運転 強制停止減速

ジ゜ヂプッェノヤヴキ
+

電磁ノヤヴキ

A軸

B軸
た

C軸

[Pr.PC24](A軸)(注)

 

注. A軸，B軸 よびC軸を同時 減速さ る場合，[Pr. PC24] 値を同一 設定 く さい。 
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3.6.2 ベヴケ遮断遅延機能 

ベヴケ遮断遅延機能 ，電磁ノヤヴキ 作動 遅れ ら強制停止時 (EM2をオネ)，゚メヴヘ発生時 た

SSCNETⅢ/H通信断 発生時 軸 落 る を防止 るた 機能 。MBR (電磁ノヤヴキ゜

ンシュッェ) オネ らベヴケ遮断 時間を [Pr. PC02] 設定 く さい。 

 

(1) シ゜プンエスホヴダ 
 

B軸
た

C軸

MBR-A( 電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェA)

ON

OFF(有効)

ベヴケ回路
(サヴボペヴシへ
エネャウ供給)

0r/min

サヴボペヴシ
回転速度

ON

OFF(有効)
EM2(強制停止2)

ON

OFF

ON

OFF(有効)

ベヴケ回路
(サヴボペヴシへ
エネャウ供給)

0r/min

サヴボペヴシ
回転速度

ON

OFF

[Pr.PC02]

[Pr.PC02]

A軸

MBR-B た MBR-C

サヴボペヴシ運転中 EM2 (強制停止2) 

オネ， た ゚メヴヘ 発生 る ，サヴ

ボペヴシ 減速指令 時定数 従 減速

，MBR (電磁ノヤヴキ゜ンシュッェ) 

オネ り，さら  [Pr. PC02] 設定 た

時間後 サヴボ゚ンハ ベヴケ遮断 り

。 

 

(2) 調整方法 

サヴボペヴシ停止中 EM2 (強制停止2) をオネ ，[Pr. PC02] ベヴケ遮断遅延時間を調整 ，

サヴボペヴシ軸 落 い最小 遅延時間 約1.5倍 設定 く さい。 
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3.6.3 軸引 機能 

機能 ，次 よう 軸 落 よる機械損傷 可能性 ある場合，軸を微小 方 避さ る

，機械損傷を防 。 

軸 駆動 サヴボペヴシを使うよう 場合，サヴボペヴシ電磁ノヤヴキ ベヴケ遮断遅延機能を使用

強制停止時 軸落 を防止 。 ，それら 機能を使用 サヴボペヴシ電磁ノヤ キ

機械的 イシ よ 数µm程度 落 残る あり 。 

軸引 機能 次 条件 作動 。 

[Pr. PC31 軸引 量]  "0" 以外を設定 た。 

サヴボペヴシ 速度 零速度以 状態 ，EM2 (強制停止2) オネ，゚メヴヘ 発生 た

SSCNETⅢ/H通信断 発生 た。 

ベヴケ遮断遅延機能を有効 た。 

 

(1) シ゜プンエスホヴダ 

MBR
(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

ON

OFF(有効)

ベヴケ回路
(サヴボペヴシへ
エネャウ供給)

ON

OFF

電磁ノヤヴキ実作動
無効

有効

位置 移動量

ON

OFF(有効)
EM2(強制停止2)

ベヴケ遮断遅延時間を必 設定 く さい。([Pr.PC02])

 

(2) 調整方法 

引 量を [Pr. PC31] 設定 る。 

サヴボペヴシ停止中 EM2 (強制停止2) をオネ ，ベヴケ遮断遅延時間を [Pr. PC02] ，移動量 

([Pr. PC31]) 合わ 調整 く さい。調整 ，サヴボペヴシ回転速度，ダャェ波形を確認 る

引 状態を見 ら実施 く さい。 

 

3.6.4 EM2を使用 た強制停止機能 残留モケェ 

(1) ジ゜ヂプッェノヤヴキ 作動 る゚メヴヘ 場合，強制停止減速機能 作動 ん。 

 

(2) 強制停止減速中 ジ゜ヂプッェノヤヴキ 作動 る゚メヴヘ 発生 た場合，サヴボペヴシ 停止

る 制動距離 ， 常 強制停止減速 実施された場合 比 長く り 。 

 

(3) 強制停止減速中 STOをオネ る ，[AL. 63 STOシ゜プンエ異常] 発生 。 
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3.7 ゚メヴヘ発生時 シ゜プンエスホヴダ 

 注意 

゚メヴヘ発生時 原因を取り除き，運転信号 入力され い い を確認 ，

安全を確保 ら゚メヴヘ解除後，再運転 く さい。 

A軸，B軸 よびC軸 全軸 ゚メヴヘ 発生 いる場合，主回路電源を遮断

く さい。回生ダメングケシ 故障 より，回生抵抗器 異常過熱 火災

原因 り 。 
 

 

フ゜ンダ  

ダャェ制御ペヴチ 場合，強制停止減速機能 使用 き ん。 
 

 

゚メヴヘ解除 制御回路電源 オネ らオン， た サヴボクケゾヘカンダュヴメ ら エメヴモセッダ

指令 よびCPUモセッダ指令 行い ，゚メヴヘ 原因 取り除 れ い限り解除 き ん。 

 

3.7.1 強制停止減速機能を使用 る場合 

フ゜ンダ  

[Pr. PA04] を "2 _ _ _" (初期値) 設定 た場合 。 
 

 

(1) 強制停止減速機能 有効 る場合 

全軸停止゚メヴヘ 発生 る ，全軸 示 運転状態 り 。各軸停止゚メヴヘ 発生

る ，発生 た軸 示 運転状態 り 。゚メヴヘ 発生 い い軸 通常

り 運転 可能 。 

カンダュヴメ 指令 無視 る。

゚メヴヘ発生

゚メヴヘ番号゚メヴヘ

(注)
ペタャ速度指令 = 0

つ零速度以

MBR
(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

ON

OFF

ON(無)

OFF(有)

ベヴケ回路
(サヴボペヴシへ
エネャウ供給)

ON

OFF

サヴボ゚ンハ表示部

0r/min

サヴボペヴシ
回転速度

CALM(゚ンチ故障)

 

注. ペタャ速度指令 ，サヴボペヴシを強制停止減速 るた サヴボ゚ンハ内部 生成 る速度指令

。 
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(2) 強制停止減速機能 有効 ら い場合 

全軸停止゚メヴヘ 発生 る ，全軸 示 運転状態 り 。各軸停止゚メヴヘ 発生

る ，発生 た軸 示 運転状態 り 。゚メヴヘ 発生 い い軸 通常

り 運転 可能 。 

ON(無)

OFF(有)

MBR
(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

ON

OFF

ベヴケ回路
(サヴボペヴシへ
エネャウ供給)

ON

OFF

サヴボ゚ンハ表示部

0r/min

サヴボペヴシ
回転速度

゚メヴヘ ゚メヴヘ番号

ジ゜ヂプッェノヤヴキ よる制動

ジ゜ヂプッェノヤヴキ
+ 電磁ノヤヴキ よる制動

電磁ノヤヴキ作動遅れ時間

゚メヴヘ発生

CALM(゚ンチ故障)

 

(3) SSCNETⅢ/H通信断 発生 た場合 

SSCNETⅢ/H通信 遮断される ，全軸 示 運転状態 り 。通信 遮断状態 よ

，ジ゜ヂプッェノヤヴキ 作動 る場合 あり 。 

ON(無)

OFF(有)

MBR
(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

AA゚メヴヘ (d1 た E7)

0r/min

ON

OFF

ON

OFF

ベヴケ回路
(サヴボペヴシへ
エネャウ供給)

サヴボ゚ンハ表示部

CALM(゚ンチ故障)

サヴボペヴシ
回転速度

SSCNETⅢ/H通信断
発生

(注)
ペタャ速度指令 = 0
つ零速度以

 

注. ペタャ速度指令 ，サヴボペヴシを強制停止減速 るた サヴボ゚ンハ内部 生成 る速度指令

。 

 

3.7.2 強制停止減速機能を使用 い場合 

フ゜ンダ  

[Pr. PA04] を "0 _ _ _" 設定 た場合 。 
 

 

゚メヴヘ発生時 よびSSCNETⅢ/H通信断発生時 けるサヴボペヴシ 運転状態 ，3.7.1項 (2) 同一

。 
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3.8 ゜ンシネゟヴケ 

3.8.1 内部接続図 

 

フ゜ンダ  

CN8カネェシ つい ，13.3.1項を参照 く さい。 
 

 

EM2

CN3

DICOM 23

CN3

サヴボ゚ンハ

(注1)

USB D+

GND

D- 2

3

5

CN5

(注6)
DC 24 V

(注2)
DI1-A

DI2-A

DI3-A

DI1-B

DI2-B

DI3-B

10

7

8

9

20

21

22

DI1-C 1

DI2-C 2

DI3-C 15

25

13

24

11

MBR-B

12 MBR-A

26 DOCOM

MBR-C

CALM

(注4)

(注2)

RA

RA

CN3

3

16

4

17

5

18

LA-A

3

2

4

7

8

MR

MRR

MX

MXR

LG

エンカヴジ

PE
M

CN2A

6

19

LAR-A

LB-A

LBR-A

LA-B

LAR-B

LB-B

LBR-B

14 LG

CNP3A

2A

絶縁され い

A軸サヴボペヴシ

3

2

4

7

8

MR

MRR

MX

MXR

LG

エンカヴジ

PE
M

CN2B

CNP3B

2A

B軸サヴボペヴシ

3

2

4

7

8

MR

MRR

MX

MXR

LG

エンカヴジ

PE
M

CN2C

CNP3C

2A

C軸サヴボペヴシ (注3)

約5.6 kΩ

約5.6 kΩ

(注5)
差動メ゜ン
チメ゜ト出力
(35 mA以 )

(注6)
DC 24 V
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注  1. れら ヌン カンダュヴメ 設定 信号を割り付ける き 。 

信号 内容 つい ，カンダュヴメ 取扱説明書を参照 く さい。 

  2. クンェ入出力゜ンシネゟヴケ 場合 。ソヴケ入出力゜ンシネゟヴケ つい 3.8.3項を参照 く さい。 

  3. MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 場合 。 

  4. 

 

ヌン ，初期状態 CINP (゚ンチ゜ンフグクョン) 割り付けられ い 。 ヌン  [Pr. PD07]，[Pr. PD08] よ

び [Pr. PD09] タト゜ケを変更 る き 。 

  5. 信号 ，MR-J4W3-_B 使用 き ん。 

  6. 便宜 ，入力信号用 出力信号用 DC 24 V電源を分け 記載 い ，1台 構成可能 。 

 

3.8.2 ゜ンシネゟヴケ 詳細説明 

3.5節 記載 入出力信号゜ンシネゟヴケ (表内I/O区分参照) 詳細を示 。本項を参照 うえ，外部

機器 接続 く さい。 

 

(1) タグシャ入力゜ンシネゟヴケDI-1 

ネァダィハメ ィソヴチ側 入力端子 いる入力回路 。クンェ (オヴハンカヤェシ) シ゜ハ

ダメングケシ出力，モヤヴケ゜ッス ら信号を与え く さい。次 図 クンェ入力 場合

。ソヴケ入力 つい 3.8.3項を参照 く さい。 

約5.6kΩ

約5mA

VCES ≦ 1.0V
ICEO ≦ 100µA

DC24V ± 10%
MR-J4W2-_B: 350mA
MR-J4W3-_B: 450mA

TR

EM2

サヴボ゚ンハ

ケ゜ッス

ダメングケシ 場合

DICOM

 

(2) タグシャ出力゜ンシネゟヴケDO-1 

出力ダメングケシ カヤェシ出力端子 いる回路 。出力ダメングケシ オン た き

カヤェシ端子電流 流れ込 シ゜ハ 出力 。 

メンハ，モヤヴ た ネァダィハメをチメ゜ノ き 。誘 負荷 場合 ジ゜オヴチ (D) を，メン

ハ負荷 突入電流抑制用抵抗 (R) を設置 く さい。 

(定格電流: 40 mA以 ，最大電流: 50 mA以 ，突入電流: 100 mA以 ) サヴボ゚ンハ内部 最大2.6 V

電圧降 あり 。 

次 図 クンェ出力 場合 。ソヴケ出力 つい 3.8.3項を参照 く さい。 

ジ゜オヴチ 極性を

間違える サヴボ゚

ンハ 故障 。

サヴボ゚ンハ

CALM 負荷

DOCOM

(注)DC24V ± 10%
MR-J4W2-_B: 350mA
MR-J4W3-_B: 450mA

 

注. 電圧降  (最大2.6 V) より，モヤヴ 作動 支障 ある場合 ，外部 ら高

電圧 (最大26.4 V) を入力 く さい。 
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(3) エンカヴジドャケ出力DO-2 (差動メ゜ンチメ゜ト方式) 

(a) ゜ンシネゟヴケ 

最大出力電流  35 mA 

高速ネァダィハメ

サヴボ゚ンハ サヴボ゚ンハ

LA-A/LA-B
(LB-A/LB-B)

LAR-A/LAR-B
(LBR-A/LBR-B)

SD
LG

150Ω

SD

100ΩAm26LS32相当
LA-A/LA-B
(LB-A/LB-B)

LAR-A/LAR-B
(LBR-A/LBR-B)

 

(b) 出力ドャケ 

T

サヴボペヴシCCW回転

周期(T) [Pr.PA15]，[Pr.PA16] よび[Pr.PC03]

設定 決 り 。

LBR-A/LBR-B

LB-A/LB-B

LAR-A/LAR-B

LA-A/LA-B

/2

 

3.8.3 ソヴケ入出力゜ンシネゟヴケ 

サヴボ゚ンハ ，入出力゜ンシネゟヴケ ソヴケシ゜ハを使用 る き 。 

 

(1) タグシャ入力゜ンシネゟヴケDI-1 

ネァダィハメ ゚ノヴチ側 入力端子 いる入力回路 。ソヴケ (オヴハンカヤェシ) シ゜ハ

ダメングケシ出力，モヤヴケ゜ッス ら信号を与え く さい。 

VCES ≦ 1.0V
ICEO ≦ 100µA

約5.6kΩ

約5mA DC24V ± 10%
MR-J4W2-_B: 350mA
MR-J4W3-_B: 450mA

EM2

DICOM

サヴボ゚ンハ

ケ゜ッス

ダメングケシ 場合

TR  
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(2) タグシャ出力゜ンシネゟヴケDO-1 

出力ダメングケシ エプッシ出力端子 いる回路 。出力ダメングケシ オン た き

出力端子 ら負荷 電流 流れるシ゜ハ 。 

サヴボ゚ンハ内部 最大2.6 V 電圧降 あり 。 

(注)DC24V ± 10%
MR-J4W2-_B: 350mA
MR-J4W3-_B: 450mA

ジ゜オヴチ 極性を

間違える サヴボ゚

ンハ 故障 。

サヴボ゚ンハ

CALM 負荷

DOCOM

 

注. 電圧降  (最大2.6 V) より，モヤヴ 作動 支障 ある場合 ，外部 ら高

電圧 (最大26.4 V) を入力 く さい。 

 

3.9 SSCNETⅢォヴノャ 接続 

フ゜ンダ  

サヴボ゚ンハ CN1Aカネェシ，CN1Bカネェシ よびSSCNETⅢォヴノャ先端

ら発 られる光を直視 い く さい。光 目 入る 目 違和感を感

る恐れ あり 。 
 

 

(1) SSCNETⅢォヴノャ 接続 

CN1Aカネェシ ，カンダュヴメ た 前軸 サヴボ゚ンハ つ るSSCNETⅢォヴノャを接続

く さい。CN1B 後軸 サヴボ゚ンハ つ るSSCNETⅢォヴノャを接続 く さい。最終

軸 サヴボ゚ンハ CN1Bカネェシ ，サヴボ゚ンハ 付属 いるキホッハを被 く さい。 

CN1B

CN1A

キホッハ

サヴボ゚ンハ

CN1B

CN1A

SSCNETⅢ
ォヴノャSSCNETⅢォヴノャ

カンダュヴメ

サヴボ゚ンハ 最終サヴボ゚ンハ

CN1B

CN1A

SSCNETⅢ
ォヴノャ  
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(2) ォヴノャ 着脱方法 

 

フ゜ンダ  

サヴボ゚ンハ CN1A よびCN1Bカネェシ ，カネェシ内部 光タト゜ケを

塵埃 ら保護 るた ，キホッハ 被 あり 。 た ，キホッハ

SSCNETⅢォヴノャを取り付ける直前 外さ い く さい。 た，

SSCNETⅢォヴノャを取り外 たら必 キホッハを被 く さい。 

SSCNETⅢォヴノャ取付け時 外 たCN1A よびCN1Bカネェシ用キホッハ

SSCNETⅢォヴノャ 光カヴチ端面保護用スュヴノ ，汚れ いよう

SSCNETⅢォヴノャ 付属 いるグッドヴ付き ビニヴャ袋 入れ 保管

く さい。 

故障 サヴボ゚ンハ 修理を依頼 る場合，必 ，CN1A よびCN1Bカネ

ェシ キホッハを被 く さい。キホッハを被 い い状態 ，輸送時

光タト゜ケを破損さ る恐れ あり 。 場合，光タト゜ケ 交換修理

必要 り 。 
 

 

(a) 取付け 

1) 出荷状態 SSCNETⅢォヴノャ ，カネェシ 先端 光カヴチ端面保護用 スュヴノ 被

あり 。 スュヴノを取り外 く さい。 
 

2) サヴボ゚ンハ CN1A よびCN1Bカネェシ キホッハを取り外 く さい。 
 

3) SSCNETⅢォヴノャ カネェシ つ 部分を持 らサヴボ゚ンハ CN1A よびCN1Bカ

ネェシ ，ィスッ 音 る位置 確実 差 込ん く さい。光カヴチ先端 端面 汚れ

付着 いる 光 伝達 阻害され誤作動 原因 り 。汚れた場合，不織布ワ゜ド

汚れを拭き く さい。゚ャカヴャ 溶剤 使用 い く さい。 

ィスッ

つ

サヴボ゚ンハ サヴボ゚ンハ

CN1A

CN1B

CN1A

CN1B  

(b) 取外  

SSCNETⅢォヴノャ カネェシ つ 部分を持 カネェシを抜い く さい。 

サヴボ゚ンハ らSSCNETⅢォヴノャを取り外 た場合，必 サヴボ゚ンハカネェシ部 キホッハ

を被 ，埃 付着 いよう く さい。SSCNETⅢォヴノャ ，カネェシ 先端

光カヴチ端面保護用 スュヴノを被 く さい。 

 



3. 信号 配線 

3 -  29 

 

3.10 電磁ノヤヴキ付きサヴボペヴシ 

3.10.1 注意事項 

 注意 

電磁ノヤヴキ用作動回路 外部 非常停止ケ゜ッス 連動 る回路構成 く

さい。 

サヴボペヴシ

電磁
ノヤヴキ

B U

RA

非常停止 遮断 く さい。CALM(゚ンチ故障)オネ た MBR(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)オネ 遮断 く さい。

DC24V

 

電磁ノヤヴキ 保持用 ，通常 制動 使用 い く さい。 

電磁ノヤヴキ 常 作動 る を確認 ら，運転を実施 く さい。

電磁ノヤヴキ用 電源 ，゜ンシネゟヴケ用 DC 24 V電源 共用 い く

さい。必 ，電磁ノヤヴキ専用 電源を使用 く さい。故障 原因 り

。 
 

 

フ゜ンダ  

電磁ノヤヴキ 電源容量，作動遅れ時間 仕様 つい ，"サヴボペヴシ

技術資料集 (第3集)" を参照 く さい。 

電磁ノヤヴキ用サヴグ゚ノソヴト 選定 つい ，"サヴボペヴシ技術資料集 

(第3集)" を参照 く さい。 
 

 

電磁ノヤヴキ付きサヴボペヴシを使用 る場合，次 注意 く さい。 
 

1) 電源 (DC 24 V) オネ ノヤヴキ 作動 。 
 

2) サヴボペヴシ 停止 ら，サヴボオン指令をオネ く さい。 
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(1) 接続図 

A軸サヴボペヴシ

サヴボ゚ンハ

CALM

DOCOM

DC 24 V (注4)

DC 24 V (注4)
MBR-A

EM2

DICOM RA1

RA2

B

(注2)
RA5

B2

U

B1
EM2

RA3

RA4

MBR-B

MBR-C

B軸サヴボペヴシ

B

B2

U

B1

CALM
RA1

MBR-A
RA2

MBR-B
RA3

(注1)
電磁
ノヤヴキ用
DC 24 V

C軸サヴボペヴシ

B

B2

U

B1
MBR-C

RA4

(注3)

 

注  1. 電磁ノヤヴキ用 電源 ，゜ンシネゟヴケ用DC 24 V電源 共用 い く さい。 

  2. 非常停止ケ゜ッス 連動 回路を遮断 る構成 く さい。 

  3. 接続 ，MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 場合 。 

  4. 便宜 ，入力信号用 出力信号用 DC 24 V電源を分け 記載 い ，1台 構成可能 。 

 

(2) 設定 

[Pr. PC02 電磁ノヤヴキクヴォンケ出力] ，3.10.2項 シ゜プンエスホヴダ よう ，サヴボオネ時

けるMBR (電磁ノヤヴキ゜ンシュッェ) オネ らベヴケ遮断 遅れ時間 (Tb) を設定 。 
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3.10.2 シ゜プンエスホヴダ 

(1) 強制停止減速機能を使用 る場合 

 

フ゜ンダ  

[Pr. PA04] を "2 _ _ _" (初期値) 設定 た場合 。 
 

 

(a) サヴボオン指令 (カンダュヴメ ら) オン/オネ 

サヴボオン指令をオネ る ，Tb [ms] 後 サヴボュッェ 解除されネモヴメン状態 り

。サヴボュッェ状態 電磁ノヤヴキ 有効 る ，ノヤヴキ 命 短く る あり 。

た ， 軸 使用 る場合，Tb 可動部 落 る い最小遅延時間 約1.5倍

設定 く さい。 

(95ms)

(95ms)

MBR(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

(注1)
ON

OFF

ON

OFF

0r/min

ベヴケ回路

サヴボペヴシ
回転速度

ネモヴメン

電磁ノヤヴキ
作動遅れ時間

ヤタ゛オン指令
(カンダュヴメ ら)

ON

OFF

解除

作動

運転指令
(カンダュヴメ ら)

電磁ノヤヴキ
解除遅れ時間 + 外部モヤヴ (注2)

(注3)

0 r/min

サヴボオン指令
(カンダュヴメ ら)

ON

OFF

Tb [Pr. PC02 電磁ノヤヴキクヴォンケ出力]

 

注  1. ON: 電磁ノヤヴキ 効い い い状態 

OFF: 電磁ノヤヴキ 効い いる状態 

  2. 電磁ノヤヴキ ，電磁ノヤヴキ解除遅れ時間 外部回路 モヤヴ 作動時間 け遅れ 解除され 。電磁ノヤヴキ

解除遅れ時間  "サヴボペヴシ技術資料集 (第3集)" を参照 く さい。 

  3. 電磁ノヤヴキ 解除され ら，カンダュヴメ ら 運転指令を与え く さい。 
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(b) 強制停止2 オネ/オン 

EM2をオネ る ，全軸 示 運転状態 り 。 

 

フ゜ンダ  

ダャェ制御ペヴチ 場合，強制停止減速機能 使用 き ん。 
 

 

MBR (電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

ON

CALM (゚ンチ故障)
ON (無)

OFF (有)

ベヴケ回路
(サヴボペヴシへ
エネャウ供給)

ON

(注1)

OFF

0 r/min

サヴボペヴシ
回転速度

(注2)
ペタャ速度指令 = 0
つ零速度以

ON

OFF

OFF

EM2 (強制停止2)

 

注  1. 

 

ON: 電磁ノヤヴキ 効い い い状態 

OFF: 電磁ノヤヴキ 効い いる状態 

  2. ペタャ速度指令 ，サヴボペヴシを強制停止減速 るた サヴボ゚ンハ内部 生成 る速度指令

。 

 

(c) ゚メヴヘ発生 

゚メヴヘ発生時 けるサヴボペヴシ 運転状態 ，3.7節 同一 。 
 

(d) 主回路電源，制御回路電源 オネ 

主回路電源 よび制御回路電源を オネ る ，全軸 示 運転状態 り 。 

MBR(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

(注2)
ON

OFF

ベヴケ回路
ON

OFF

[AL.10 不足電圧]
無

有

(10ms)

ジ゜ヂプッェノヤヴキ

ジ゜ヂプッェノヤヴキ
+ 電磁ノヤヴキ

電磁ノヤヴキ

(注1)

電磁ノヤヴキ
作動遅れ時間

サヴボペヴシ
回転速度

ON

OFF

主回路
制御回路電源

0r/min

 

注  1. 運転状態 より変わり 。 

  2. ON: 電磁ノヤヴキ 効い い い状態 

OFF: 電磁ノヤヴキ 効い いる状態 
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(e) 制御回路電源 オン 主回路電源 オネ 

主回路電源をオネ る ，全軸 示 運転状態 り 。 

 

フ゜ンダ  

ダャェ制御ペヴチ 場合，強制停止減速機能 使用 き ん。 
 

 

CALM(゚ンチ故障)

MBR(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

ON

OFF

ON

OFF

ON(無)

OFF(有)

(注2)

電圧低 検出 時間

主回路電源
ON

OFF

ジ゜ヂプッェノヤヴキ
強制停止減速

ジ゜ヂプッェノヤヴキ
+ 電磁ノヤヴキ

電磁ノヤヴキ

電磁ノヤヴキ
作動遅れ時間

サヴボペヴシ
回転速度

0r/min
(10ms)

(注1)

ベヴケ回路
(サヴボペヴシへ
エネャウ供給)

 

注  1. 

 

ON: 電磁ノヤヴキ 効い い い状態 

OFF: 電磁ノヤヴキ 効い いる状態 

  2. 運転状態 より変わり 。 

 

(f) カンダュヴメ ら ヤタ゛オネ指令 

ヤタ゛オネ指令を け付ける ，全軸 示 運転状態 り 。 

ヤタ゛オン指令
(カンダュヴメ ら)

MBR(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ) (注)

ON

OFF

ベヴケ回路
ON

OFF

ON

OFF

(10ms)

ジ゜ヂプッェノヤヴキ

ジ゜ヂプッェノヤヴキ
+ 電磁ノヤヴキ

電磁ノヤヴキ

電磁ノヤヴキ
作動遅れ時間

サヴボペヴシ
回転速度

0r/min

 

注. ON: 電磁ノヤヴキ 効い い い状態 

OFF: 電磁ノヤヴキ 効い いる状態 
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(2) 強制停止減速機能を使用 い場合 

 

フ゜ンダ  

[Pr. PA04] を "0 _ _ _" 設定 た場合 。 
 

 

(a) サヴボオン指令 (カンダュヴメ ら) オン/オネ 

本項 (1) (a) 同一 。 
 

(b) 緊急停止指令 (カンダュヴメ ら) た EM1 (強制停止1) オネ/オン 

カンダュヴメ ら緊急停止指令を 信 る， た EM1をオネ る ，全軸 示 運転状

態 り 。 

ジ゜ヂプッェノヤヴキ

ジ゜ヂプッェノヤヴキ
+ 電磁ノヤヴキ

電磁ノヤヴキ

MBR(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

(10ms)

電磁ノヤヴキ
作動遅れ時間

(210ms)

(210ms)

電磁ノヤヴキ解除

(注)
ON

OFF

ベヴケ回路
ON

OFF

サヴボペヴシ
回転速度

緊急停止指令
(カンダュヴメ ら)
た

EM1(強制停止1)

無効(ON)

有効(OFF)

0r/min

 

注. ON: 電磁ノヤヴキ 効い い い状態 

OFF: 電磁ノヤヴキ 効い いる状態 

 

(c) ゚メヴヘ発生 

゚メヴヘ発生時 けるサヴボペヴシ 運転状態 ，3.7節 同一 。 
 

(d) 主回路電源，制御回路電源 オネ 

本項 (1) (d) 同一 。 

 



3. 信号 配線 

3 -  35 

 

(e) 制御回路電源 オン 主回路電源 オネ 

主回路電源をオネ る ，全軸 示 運転状態 り 。 

(10ms)

(注1)

ジ゜ヂプッェノヤヴキ

ジ゜ヂプッェノヤヴキ
+ 電磁ノヤヴキ

電磁ノヤヴキ

電磁ノヤヴキ
作動遅れ時間

MBR(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

(注2)
ON

OFF

ベヴケ回路
ON

OFF

サヴボペヴシ
回転速度

[AL.10 不足電圧]
無

有

主回路電源
ON

OFF

0r/min

 

注  1. 運転状態 より変わり 。 

  2. ON: 電磁ノヤヴキ 効い い い状態 

OFF: 電磁ノヤヴキ 効い いる状態 

 

(f) カンダュヴメ ら ヤタ゛オネ指令 

本項 (1) (f) 同一 。 
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3.11 接地 

 危険 
サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ ，確実 接地工事を行 く さい。 

感電防止 た ，サヴボ゚ンハ 保護接地 (PE) 端子 ( ブヴェ ついた端子) を

制御盤 保護接地 (PE) 必 接続 く さい。 
 

 

サヴボ゚ンハ ，ドワヴダメングケシ ケ゜ッスンエ よりサヴボペヴシへ電力を供給 い 。配線

処理や接地線 取り方 より，ダメングケシ ケ゜ッスンエノ゜ゲ (di/dtやdv/dt よる) 影響を ける

あり 。 よう ダメノャを防 た ，次 図を参考 必 接地 く さい。 

EMC指令 適合さ る場合 ，EMC設置イ゜チメ゜ン (IB(名)67303) を参照 く さい。 

(注1)
電源

制御盤

サヴボ゚ンハ

保護接地(PE)
外箱

L1

L2

L3

CNP1

L11

L21

CNP2

MCMCCB

W

V

U

A軸サヴボペヴシ

M

U

W

CN2A

CNP3A

エン
カヴジ

(注3)

V

W

V

U

B軸サヴボペヴシ

M

U

W

CN2B

CNP3B

エン
カヴジ

(注3)

V

W

V

U

C軸サヴボペヴシ(注2)

M

U

W

CN2C

CNP3C

エン
カヴジ

(注3)

V

メ
゜
ン
ネ
゛
ャ
シ

サ

ボ
ク
ケ
ゾ
ヘ

カ
ン
ダ
ュ

メ

 

注  1. 単相AC 200 V ～ 240 V電源 場合，電源 L1 よびL3 接続 ，L2 何 接続 い く

さい。電源仕様 つい ，1.3節を参照 く さい。 

  2. MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 場合 。 

  3. 必 CNP3A，CNP3B た CNP3Cカネェシ 接続 く さい。制御盤 保護接地 直

接接続 い く さい。 
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第4章 立  

 危険 
 
濡れた手 ケ゜ッスを操作 い く さい。感電 原因 り 。 

 

 

 注意 

運転前 各ドメベヴシ 確認を行 く さい。機械 よ 予測 い動き

る場合 あり 。 

通電中や電源遮断後 らく 間 ，サヴボ゚ンハ 冷却ネ゛ン，回生抵抗

器，サヴボペヴシ 高温 る場合 あり 。誤 手や部品 (ォヴノャ

) 触れ いよう，ィトヴを設ける 安全対策を施 く さい。 

運転中，サヴボペヴシ 回転部 絶対 触れ い く さい。け 原因

り 。 
 

 

フ゜ンダ  

モニ゚サヴボペヴシを使用 る場合，文章中 語句を次 り 置き換え

読 く さい。 

負荷慣性ペヴベンダ比  → 負荷質量比 

ダャェ  → 推力 

(サヴボペヴシ) 回転速度  → (モニ゚サヴボペヴシ) 速度 
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4.1 初 電源を投入 る場合 

初 電源を投入 る場合，本節 従 立 く さい。 

 

4.1.1 立 手  

配線 確認

周辺環境 確認

軸番号 設定

各ドメベヴシ 設定

ゾケダ運転ペヴチ よる
サヴボペヴシ単体 ゾケダ運転

指令 よる
サヴボペヴシ単体 ゾケダ運転

機械を連結 ゾケダ運転

オ゜ン調整

本稼動

停止

 

サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシへ 配線 く施され いる ，目視

やDO強制出力機能 (4.5.1項) を用い 確認 く さい。(4.1.2項参

照) 

 

サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ 周辺環境を確認 く さい。(4.1.3項

参照) 

 

軸番号補助設定ケ゜ッス (SW2-5，SW2-6) よび軸選択ュヴシモケ゜ッス 

(SW1) 設定 た制御軸番号 サヴボクケゾヘカンダュヴメ 制御軸番号

一致 いる を確認 く さい。(4.3.1項 (3) 参照) 

 

使用 る運転ペヴチ，回生オハクョン 選択 ，必要 合わ ドメ

ベヴシを設定 く さい。(第5章参照) 

 

ゾケダ運転 サヴボペヴシ 機械を り離 た状態 ， きる限り低速

運転 ，サヴボペヴシ く回転 る 確認 く さい。(4.5節参照)

 

ゾケダ運転 サヴボペヴシ 機械を り離 た状態 ，サヴボ゚ンハ 指

令を与え きる限り低速 運転 ，サヴボペヴシ く回転 る 確

認 く さい。 

 

サヴボペヴシ 機械を連結 ，カンダュヴメ ら運転指令を与え 機械

動きを確認 く さい。 

 

機械 動き 最適 るよう オ゜ン調整を実施 く さい。(第6章参

照) 

 

 

 

指令を止 運転を停止 。 

 

4.1.2 配線 確認 

(1) 電源系 配線 

主回路 よび制御回路電源を投入 る え ，次 事項 つい 確認 く さい。 
 

(a) 電源系 配線 

サヴボ゚ンハ 電源入力端子 (L1ンL2ンL3ンL11ンL21) 供給される電源 規定 仕様を満た

いる 。(1.3節参照) 
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(b) サヴボ゚ンハ サヴボペヴシ 接続 

1) サヴボ゚ンハ CNP3Aカネェシ A軸サヴボペヴシ，CNP3Bカネェシ B軸サヴボペヴシ，

CNP3Cカネェシ C軸サヴボペヴシ それ れ接続され いる 。 た，サヴボ゚ンハ 電

源出力 (UンVンW) 各サヴボペヴシ 電源入力 (UンVンW) 相 一致 いる 。 

サヴボ゚ンハ

CNP3A

CNP3B

CNP3C

A軸サヴボペヴシ

U

V

W
M

B軸サヴボペヴシ

U

V

W
M

C軸サヴボペヴシ

U

V

W
M

U

V

W

U

V

W

U

V

W

 

2) サヴボ゚ンハ 供給 る電源をサヴボペヴシ電源出力 (UンVンW) 接続 い い 。接続

いるサヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ 故障 。 

サヴボ゚ンハ サヴボペヴシ

M

U

V

W

U

V

W

L1

L2

L3

 

3) サヴボペヴシ 接地端子 サヴボ゚ンハ CNP3_カネェシ PE端子 接続され いる 。 

サヴボ゚ンハ サヴボペヴシ

M  

4) サヴボ゚ンハ CN2Aカネェシ A軸サヴボペヴシ エンカヴジ，CN2Bカネェシ B軸サヴボ

ペヴシ エンカヴジ，CN2Cカネェシ C軸サヴボペヴシ エンカヴジ エンカヴジォヴノャ

確実 接続され いる 。 
 

(c) オハクョン よび周辺機器を使用 いる場合 

回生オハクョンを使用 る場合 

P+端子 C端子 回生オハクョン 電線 接続され いる 。 

電線 ゼ゜ケダ線 使用され いる 。(11.2.4項参照) 
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(2) 入出力信号 配線 

(a) 入出力信号 く接続され いる 。 

DO強制出力を使用 る CN3カネェシ ヌンを強制的 オン/オネ き 。 機能を用い

配線スゟッェ 可能 。 場合，制御回路電源 投入 く さい。 

入出力信号 接続 詳細 つい 3.2節を参照 く さい。 
 

(b) CN3カネェシ ヌン DC 24 Vを超える電圧 加わ い い 。 
 

(c) CN3カネェシ SD DOCOMを短絡 い い 。 

サヴボ゚ンハ

DOCOM

SD

CN3

 

4.1.3 周辺環境 

(1) ォヴノャ 取回  

(a) 配線ォヴノャ 無理 力 加わ い い 。 
 

(b) エンカヴジォヴノャ 屈曲 命を超える状態 ら い 。(10.4節参照) 
 

(c) サヴボペヴシ カネェシ部分 無理 力 加わ い い 。 

 

(2) 環境 

電線く ，金属粉 信号線や電源線 短絡 いる箇所 い 。 

 

4.2 立  

フ゜ンダ  

カンダュヴメ MR-J4 2軸サヴボ゚ンハ 場合 2台，MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ

場合 3台 サヴボ゚ンハ 認識 。 た ，A軸，B軸 よびC

軸それ れ つい  "MR-J4-B" を選択 く さい。MR-J4 多軸サヴボ゚ンハ

使用時 カンダュヴメ けるサヴボクモヴゲ 設定方法を次 示 。 
 
 対応カンダュヴメ サヴボ゚ンハ 選択方法  

 
ペヴクョンカンダュヴメ 

(Q173DSCPU，Q172DSCPU) 

クケゾヘ設定画面  "MR-J4-B" を選択 く さい。 
 

 
クンハャペヴクョンマニッダ 

(QD77MS) 

サヴボドメベヴシ  "サヴボクモヴゲ" [Pr. 100]  "MR-J4-

B" を選択 く さい。 
 

 

 

サヴボペヴシ単体 常 運転 きる を確認 ら機械 連結 く さい。 

 

(1) 電源投入 

主回路電源 よび制御回路電源を投入 る サヴボ゚ンハ表示部  "b01" (第1軸 場合) を表示

。 

回転型サヴボペヴシ 絶対位置検出クケゾヘを使用 る場合，初 電源を投入 る ，[AL. 25 絶対

位置消失] 発生 ，サヴボオン き ん。一度電源を遮断 ，再投入 る 解除 き 。 

た，外力 より，サヴボペヴシ 3000 r/min以 回転 いる状態 ，電源を投入 る 位置

れ 発生 る あり 。必 サヴボペヴシ 停止 いる状態 電源を投入 く さい。 
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(2) ドメベヴシ 設定 

 

フ゜ンダ  

次 エンカヴジォヴノャ 4線式 。 れら エンカヴジォヴノャを使用

る場合，[Pr. PC04] を "1 _ _ _" 設定 4線式を選択 く さい。設定を

間違える ，[AL. 16 エンカヴジ初期通信異常1] 発生 。 

MR-EKCBL30M-L 

MR-EKCBL30M-H 

MR-EKCBL40M-H 

MR-EKCBL50M-H 
 

 

機械 構成 よび仕様 合わ ドメベヴシを設定 。詳細 つい 第5章を参照 く さ

い。 

各ドメベヴシを設定 たあ ，必要 応 一度電源を遮断 く さい。再投入 る 設定 たド

メベヴシ 値 有効 り 。 

 

(3) サヴボオン 

サヴボオン 次 手 実行 く さい。 
 

(a) 主回路電源 よび制御回路電源を投入 。 
 

(b) カンダュヴメ らサヴボオン指令を送信 く さい。 

 

サヴボオン状態 る 運転可能 り，サヴボペヴシ サヴボュッェされ 。 

 

(4) 原点復帰 

位置決 運転を行う前 必 原点復帰を行 く さい。 

 

(5) 停止 

次 状態 る サヴボ゚ンハ サヴボペヴシ 運転を中断 ，停止 。 

電磁ノヤヴキ付きサヴボペヴシ つい ，3.10節を参照 く さい。 
 

 操作ン指令 停止状態 

サヴボオネ指令 ベヴケ遮断 りサヴボペヴシ ネモヴメン り 。 

ヤタ゛オネ指令 
ベヴケ遮断 りサヴボペヴシ ジ゜ヂプッェノヤヴキ 作動

停止 。 
サヴボクケゾヘ 

カンダュヴメ 

緊急停止指令 
サヴボペヴシを減速停止さ 。[AL. E7 カンダュヴメ緊急停

止警告] 発生 。 

゚メヴヘ発生 
サヴボペヴシを減速停止さ 。た ，ジ゜ヂプッェノヤ

ヴキ 作動 停止 る゚メヴヘ あり 。(第8章参照 (注))

EM2 (強制停止2) オ

ネ 

サヴボペヴシを減速停止さ 。[AL. E6 サヴボ強制停止 

警告] 発生 。ダャェ制御ペヴチ 場合，EM2 EM1 同

機能 タト゜ケ り 。 

サヴボ゚ンハ 

STO (STO1，STO2) 

オネ 

ベヴケ遮断 りサヴボペヴシ ジ゜ヂプッェノヤヴキ 作動

停止 。 

 
注. 第8章 ゚メヴヘ よび警告 一覧表 を記載 い 。゚メヴヘ よび警告 詳細 つい

，"MELSERVO-J4 サヴボ゚ンハ技術資料集 (ダメノャクュヴゾ゛ンエ編)" を参照 く さい。 
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4.3 サヴボ゚ンハ ケ゜ッス設定 表示部 

サヴボ゚ンハ ケ゜ッス設定 ，ゾケダ運転ペヴチへ 換え，制御軸 無効設定 よび制御軸番号 設

定 行え 。 

サヴボ゚ンハ 表示部 (3桁7セエベンダLED) ，電源投入時 サヴボクケゾヘカンダュヴメ 交信状態

確認，軸番号 確認，異常時 故障診断を行 く さい。 

 

4.3.1 ケ゜ッス つい  

 危険 

軸選択ュヴシモケ゜ッス (SW1) よび制御軸設定ケ゜ッス (SW2) 操作時

，金属チメ゜トを使用 ，絶縁チメ゜トを使用 く さい。金属チメ゜ト

電子基板 ドシヴン，電子部品 モヴチ部分 触れる 感電 恐れ あり

。 
 

 

フ゜ンダ  

制御軸設定ケ゜ッス (SW2) を  "オン ( )" 設定 る ，ベヴィ設定用

運転ペヴチ り，表示部  "off" を表示 。ベヴィ設定用 運転ペヴチ

使用 き いた ，本節 従 制御軸設定ケ゜ッス (SW2) を く設定

く さい。 

各ケ゜ッス 設定 主回路電源 よび制御回路電源を再投入 る 有効

り 。 
 

 

ゾケダ運転 換えケ゜ッス，制御軸無効ケ゜ッス，軸番号補助設定ケ゜ッス よび軸選択ュヴシモケ゜ッ

ス あり 。 れら ケ゜ッス つい 説明 。 

1

ON

2 3 4 5 6

1 2 3 4 5 6

ON

3桁7セエベンダLED

制御軸設定ケ゜ッス(SW2)

軸選択ュヴシモケ゜ッス
(SW1)

軸番号補助設定ケ゜ッス

ベヴィ設定用
制御軸無効ケ゜ッス

ゾケダ運転 換えケ゜ッス

MR-J4 2軸サヴボ゚ンハ

軸番号補助設定ケ゜ッス

制御軸無効ケ゜ッス
ゾケダ運転 換えケ゜ッス

MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ

1

ON

2 3 4 5 6
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(1) ゾケダ運転 換えケ゜ッス (SW2-1) 

ゾケダ運転ペヴチ 変更 る場合 ， ケ゜ッスを "オン ( )" 設定 く さい。ゾケダ運転

換えケ゜ッスを "オン ( )" 設定 る ，全軸ゾケダ運転ペヴチ り 。ゾケダ運転ペヴチ

MR Configurator2を使用 ，JOG運転，位置決 運転，ブクン゚ヂメ゜ギ 機能 使用 き

。ゾケダ運転 換えケ゜ッスを "オン ( )" 設定 る場合 ，本項 (2) 説明 る制御軸無効ケ゜ッ

スを "オネ ( )" 設定 く さい。 

制御軸無効ケ゜ッス
"オネ( )" 設定 く さい。

ゾケダ運転 換えケ゜ッス
"オン( )" 設定 く さい。

制御軸無効ケ゜ッス
"オネ( )" 設定 く さい。

ゾケダ運転 換えケ゜ッス
"オン( )" 設定 く さい。

1

ON

2 3 4 5 6

MR-J4 2軸サヴボ゚ンハ MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ

1

ON

2 3 4 5 6  

(2) 制御軸無効ケ゜ッス (SW2-2，SW2-3，SW2-4) 

制御軸無効ケ゜ッスを "オン ( )" 設定 る ，そ サヴボペヴシ カンダュヴメ ら認識され ，

無効軸状態 り 。各軸 制御軸無効ケ゜ッス 次 図 り 。 

MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ

1

ON

2 3 4 5 6

ベヴィ設定用

B軸 制御軸無効ケ゜ッス
A軸 制御軸無効ケ゜ッス

C軸 制御軸無効ケ゜ッス

B軸 制御軸無効ケ゜ッス
A軸 制御軸無効ケ゜ッス

1

ON

2 3 4 5 6

MR-J4 2軸サヴボ゚ンハ

 

使用 い軸を無効軸 設定 く さい。設定 後軸 ら 設定 く さい。前軸 無効軸

設定 た場合 [AL. 11 ケ゜ッス設定異常] 発生 。カンダュヴメ ら認識 きる有効軸 認識

き い無効軸 設定一覧を次 表 示 。 
 

MR-J4 2軸サヴボ゚ンハ  MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 

制御軸無効ケ゜ッス A軸 B軸  制御軸無効ケ゜ッス A軸 B軸 C軸 制御軸無効ケ゜ッス A軸 B軸 C軸

1

ON

2 3 4 5 6

 

有効 有効  

1

ON

2 3 4 5 6

 

有効 有効 有効

1

ON

2 3 4 5 6

 

1

ON

2 3 4 5 6

 

有効 無効  

1

ON

2 3 4 5 6

 

有効 有効 無効

1

ON

2 3 4 5 6

 

1

ON

2 3 4 5 6

 

 

1

ON

2 3 4 5 6

 

有効 無効 無効

1

ON

2 3 4 5 6

 

1

ON

2 3 4 5 6

 

[AL. 11] 発

生 る 

 

1

ON

2 3 4 5 6

 

[AL. 11] 発生 る 

1

ON

2 3 4 5 6

 

[AL. 11] 発生 る 
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(3) 制御軸番号 設定 必要 ケ゜ッス 

 

フ゜ンダ  

軸番号補助設定ケ゜ッス (SW2-5，SW2-6) よび軸選択ュヴシモケ゜ッス 

(SW1) 設定 た制御軸番号 ，サヴボクケゾヘカンダュヴメ 設定 た制御

軸番号 同一 く さい。設定 きる軸数 カンダュヴメ 依存 。

軸選択ュヴシモケ゜ッス 設定変更 ，先端幅2.1 mm ～ 2.3 mm，先端厚

0.6 mm ～ 0.7 mm ブ゜ヂケチメ゜トを使用 く さい。 

ゾケダ運転 換えケ゜ッス (SW2-1) ゾケダ運転ペヴチを選択 る ，そ

サヴボ゚ンハ以降 SSCNETⅢ/H通信 遮断され 。 
 

 

軸番号補助設定ケ゜ッス 設定 軸選択ュヴシモケ゜ッス 設定を組 合わ 使用 る ，

サヴボ 制御軸番号を1軸 ～ 64軸 設定 き 。(本項 (3) (c) 参照) 

1つ 通信系 同一 制御軸設定を行う 常 作動 ん。各制御軸 SSCNETⅢォヴノャ 接続

序 関係 く設定 き 。各ケ゜ッス 説明を次 示 。 
 

(a) 軸番号補助設定ケ゜ッス (SW2-5，SW2-6) 

ケ゜ッスを必要 応  "オン ( )" 設定 る ，軸番号を17軸以 設定 き 。 
 

(b) 軸選択ュヴシモケ゜ッス (SW1) 

ケ゜ッス 設定 軸番号補助設定ケ゜ッス 設定を組 合わ る ，サヴボ 制御軸番号

を1軸 ～ 64軸 設定 き 。(本項 (3) (c) 参照) 

87
6

5
4

3

2

1 0 F

E

D
C

B

A
9

軸選択ュヴシモケ゜ッス(SW1)
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(c) 制御軸番号設定 ケ゜ッス組合 一覧 

制御軸番号を設定 るた 軸番号補助設定ケ゜ッス よび軸選択ュヴシモケ゜ッス 組合 一覧

を次 示 。 
 

1) MR-J4 2軸サヴボ゚ンハ 

A軸を1軸 ～ 63軸，B軸を2軸 ～ 64軸 制御軸番号を設定 き 。 
 

制御軸番号 制御軸番号
軸番号補助設定ケ゜ッス 

軸選択

ュヴシモ

ケ゜ッス A軸 B軸

軸番号補助設定ケ゜ッス 

軸選択

ュヴシモ

ケ゜ッス A軸 B軸

0 1軸 2軸 0 17軸 18軸

1 2軸 3軸 1 18軸 19軸

2 3軸 4軸 2 19軸 20軸

3 4軸 5軸 3 20軸 21軸

4 5軸 6軸 4 21軸 22軸

5 6軸 7軸 5 22軸 23軸

6 7軸 8軸 6 23軸 24軸

7 8軸 9軸 7 24軸 25軸

8 9軸 10軸 8 25軸 26軸

9 10軸 11軸 9 26軸 27軸

A 11軸 12軸 A 27軸 28軸

B 12軸 13軸 B 28軸 29軸

C 13軸 14軸 C 29軸 30軸

D 14軸 15軸 D 30軸 31軸

E 15軸 16軸 E 31軸 32軸

1

ON

2 3 4 5 6

 

F 16軸 17軸

1

ON

2 3 4 5 6

 

F 32軸 33軸

        

制御軸番号 制御軸番号
軸番号補助設定ケ゜ッス 

軸選択

ュヴシモ

ケ゜ッス A軸 B軸

軸番号補助設定ケ゜ッス 

軸選択

ュヴシモ

ケ゜ッス A軸 B軸

0 33軸 34軸 0 49軸 50軸

1 34軸 35軸 1 50軸 51軸

2 35軸 36軸 2 51軸 52軸

3 36軸 37軸 3 52軸 53軸

4 37軸 38軸 4 53軸 54軸

5 38軸 39軸 5 54軸 55軸

6 39軸 40軸 6 55軸 56軸

7 40軸 41軸 7 56軸 57軸

8 41軸 42軸 8 57軸 58軸

9 42軸 43軸 9 58軸 59軸

A 43軸 44軸 A 59軸 60軸

B 44軸 45軸 B 60軸 61軸

C 45軸 46軸 C 61軸 62軸

D 46軸 47軸 D 62軸 63軸

E 47軸 48軸 E 63軸 64軸

1

ON

2 3 4 5 6

 

F 48軸 49軸

1

ON

2 3 4 5 6

 

F (注) 

 
注. B軸を無効軸 設定 る A軸 64軸 使用 き 。B軸を無効軸 設定 い  [AL. 11 ケ゜ッス設

定異常] 発生 。 
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2) MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ 

A軸を1軸 ～ 62軸，B軸を2軸 ～ 63軸，C軸を3軸 ～ 64軸 制御軸番号を設定 き 。 
 

制御軸番号 制御軸番号 
軸番号補助設定ケ゜ッス

軸選択

ュヴシモ

ケ゜ッス A軸 B軸 C軸

軸番号補助設定ケ゜ッス

軸選択

ュヴシモ

ケ゜ッス A軸 B軸 C軸

0 1軸 2軸 3軸 0 17軸 18軸 19軸

1 2軸 3軸 4軸 1 18軸 19軸 20軸

2 3軸 4軸 5軸 2 19軸 20軸 21軸

3 4軸 5軸 6軸 3 20軸 21軸 22軸

4 5軸 6軸 7軸 4 21軸 22軸 23軸

5 6軸 7軸 8軸 5 22軸 23軸 24軸

6 7軸 8軸 9軸 6 23軸 24軸 25軸

7 8軸 9軸 10軸 7 24軸 25軸 26軸

8 9軸 10軸 11軸 8 25軸 26軸 27軸

9 10軸 11軸 12軸 9 26軸 27軸 28軸

A 11軸 12軸 13軸 A 27軸 28軸 29軸

B 12軸 13軸 14軸 B 28軸 29軸 30軸

C 13軸 14軸 15軸 C 29軸 30軸 31軸

D 14軸 15軸 16軸 D 30軸 31軸 32軸

E 15軸 16軸 17軸 E 31軸 32軸 33軸

1

ON

2 3 4 5 6

 

F 16軸 17軸 18軸

1

ON

2 3 4 5 6

 

F 32軸 33軸 34軸

          

制御軸番号 制御軸番号 

軸番号補助設定ケ゜ッス
軸選択

ュヴシモ

ケ゜ッス 
A軸 B軸 C軸

軸番号補助設定ケ゜ッス
軸選択

ュヴシモ

ケ゜ッス 
A軸 B軸 C軸

0 33軸 34軸 35軸 0 49軸 50軸 51軸

1 34軸 35軸 36軸 1 50軸 51軸 52軸

2 35軸 36軸 37軸 2 51軸 52軸 53軸

3 36軸 37軸 38軸 3 52軸 53軸 54軸

4 37軸 38軸 39軸 4 53軸 54軸 55軸

5 38軸 39軸 40軸 5 54軸 55軸 56軸

6 39軸 40軸 41軸 6 55軸 56軸 57軸

7 40軸 41軸 42軸 7 56軸 57軸 58軸

8 41軸 42軸 43軸 8 57軸 58軸 59軸

9 42軸 43軸 44軸 9 58軸 59軸 60軸

A 43軸 44軸 45軸 A 59軸 60軸 61軸

B 44軸 45軸 46軸 B 60軸 61軸 62軸

C 45軸 46軸 47軸 C 61軸 62軸 63軸

D 46軸 47軸 48軸 D 62軸 63軸 64軸

E 47軸 48軸 49軸 E (注1) 

1

ON

2 3 4 5 6

 

F 48軸 49軸 50軸

1

ON

2 3 4 5 6

 

F (注2) 

 
注  1. C軸を無効軸 設定 る A軸 63軸，B軸 64軸 使用 き 。C軸を無効軸 設定 い  [AL. 11 ケ゜ッス設

定異常] 発生 。 

  2. B軸 よびC軸を無効軸 設定 る A軸 64軸 使用 き 。B軸 よびC軸を無効軸 設定 い  [AL. 11 ケ

゜ッス設定異常] 発生 。 
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4.3.2 ケェュヴャ表示 

各軸 状態を 表示 る ，全軸 サヴボ 状態を確認 る き 。 

 

(1) 通常表示 

゚メヴヘ 発生 い い場合，各軸 状態を 表示 。 

A軸状態表示

1.6 s後

ノメンェ表示

0.2 s後

B軸状態表示

1.6 s後

ノメンェ表示

0.2 s後

A軸状態表示

1.6 s後

ノメンェ表示

0.2 s後

B軸状態表示

1.6 s後

ノメンェ表示

MR-J4 2軸
サヴボ゚ンハ

状態表示
(1桁)

軸番号
(2桁)

"b"
"C"
"d"

: ヤタ゛オネ，サヴボオネ状態を示 。
: ヤタ゛オン，サヴボオネ状態を示 。
: ヤタ゛オン，サヴボオン状態を示 。

0.2 s後

A軸状態表示

1.6 s後

ノメンェ表示

0.2 s後

B軸状態表示

1.6 s後

ノメンェ表示

0.2 s後

C軸状態表示

1.6 s後

ノメンェ表示

0.2 s後 1.6 s後

ノメンェ表示

MR-J4 3軸
サヴボ゚ンハ

0.2 s後
 

(2) ゚メヴヘ表示 

゚メヴヘ 発生 いる場合，状態表示 あ ゚メヴヘ番号 (2桁) ゚メヴヘ詳細 (1桁) を表示

。 例 ，A軸  [AL. 16 エンカヴジ初期通信異常1]，B軸  [AL. 32 過電流] 発生 た

場合 つい 示 。 

A軸状態表示

0.8 s後 0.8 s後

ノメンェ表示

0.2 s後

B軸状態表示

0.8 s後

B軸゚メヴヘ
番号表示

0.8 s後

ノメンェ表示

0.2 s後

状態表示
(1桁)

軸番号
(2桁)

"n": ゚メヴヘ 発生 いる状態を示 。

゚メヴヘ
詳細 (1桁)

゚メヴヘ
番号 (2桁)

A軸゚メヴヘ
番号表示

MR-J4 2軸
サヴボ゚ンハ
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4.3.3 軸 状態表示 

(1) 表示 流れ 

2桁 セエベンダ 軸番号を示 。

サヴボ゚ンハ電源オン

サヴボクケゾヘカンダュヴメ電源オン
(SSCNETⅢ/H通信開始)

ヤタ゛オン

サヴボオン

通常運転

サヴボクケゾヘカンダュヴメ電源オネ

サヴボクケゾヘカンダュヴメ電源オン

゚メヴヘ 発生 る
゚メヴヘカヴチを表示

。

サヴボクケゾヘカンダュヴメ
電源オン (SSCNETⅢ/H通信) 待

クケゾヘスゟッェ中

ヤタ゛オン，サヴボオネ

ヤタ゛オン，サヴボオン

(注)

(注)

(注)

゚メヴヘ よび警告番号 場合

第1軸 第2軸 第64軸

サヴボクケゾヘカンダュヴメ 初期
タヴシ交信 (゜ニクホメ゜ゲ通信)

ヤタ゛オネ，サヴボオネ

注.

例:

点滅表示

点滅表示

0.8 s後

ノメンェ表示

0.8 s後

第1軸  [AL. 50 過負荷1] 発生 た き

例:

点滅表示

点滅表示

0.8 s後

ノメンェ表示

0.8 s後

第1軸  [AL. E1 過負荷警告1] 発生 た
き

ンサヴボオネ ら い警告時 3桁目
小数点LED サヴボオン中 ある を
示 。

3桁目

゚メヴヘモセッダ
た 警告解除
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(2) 表示内容一覧 
 

表示 状態 内容 

 

 

 

゜ニクホメ゜ゲ中 クケゾヘスゟッェ中 

A b  ゜ニクホメ゜ゲ中 

サヴボクケゾヘカンダュヴメ 電源 オネ いる状態 サヴボ゚ンハ 電

源をオン た。 

サヴボ゚ンハ 軸番号補助設定ケ゜ッス (SW2-5，SW2-6) よび軸選択ュヴシ

モケ゜ッス (SW1) 設定 た制御軸番号 ，サヴボクケゾヘカンダュヴメ 設

定 た制御軸番号 一致 い い。 

サヴボ゚ンハ 故障，サヴボクケゾヘカンダュヴメ た 前軸サヴボ゚ンハ

通信 異常 発生 た。 場合，表示 次 よう り 。 

"Ab" → "AC" → "Ad" → "Ab" 

サヴボクケゾヘカンダュヴメ 故障 いる。 

A b . ゜ニクホメ゜ゲ中 通信仕様を初期設定中 ある。 

A C  ゜ニクホメ゜ゲ中 通信仕様 初期設定 完了 ，サヴボクケゾヘカンダュヴメ 同期 た。 

A d  ゜ニクホメ゜ゲ中 サヴボクケゾヘカンダュヴメ 初期ドメベヴシ設定通信中。 

A E  ゜ニクホメ゜ゲ中 サヴボクケゾヘカンダュヴメ サヴボペヴシ よびエンカヴジ情報通信中。 

A F  ゜ニクホメ゜ゲ中 サヴボクケゾヘカンダュヴメ 初期信号タヴシ通信中。 

A H  ゜ニクホメ゜ゲ完了 サヴボクケゾヘカンダュヴメ 初期タヴシ通信完了。 

A A  ゜ニクホメ゜ゲ待機中 サヴボ゚ンハ 電源投入中 サヴボクケゾヘカンダュヴメ 電源 オネ た。

(注1) b # #  ヤタ゛オネ サヴボクケゾヘカンダュヴメ ら ヤタ゛オネ指令を 信 た。 

(注1) d # #  サヴボオン サヴボクケゾヘカンダュヴメ ら サヴボオン指令を 信 た。 

(注1) C # #  サヴボオネ サヴボクケゾヘカンダュヴメ ら サヴボオネ指令を 信 た。 

(注2) * **  ゚メヴヘ よび警告 発生 た゚メヴヘ番号 よび警告番号を表示 る。(第8章参照 (注3)) 

8 88  CPUエメヴ CPU ウァッスチエエメヴ 発生 た。 

(注1) # #b . 

# #d . 

# #C . 

(注3) 

ゾケダ運転ペヴチ 
ペヴシ 運転 

 
注  1. ## 内容 次 表 り 。 

 

## 内容 

01 第1軸 

  

64 第64軸 

 

  2. "***" ゚メヴヘ番号 よび警告番号を示 。3桁目  "A" A軸，"b" B軸，"C" C軸を示 。 

  3. 第8章 ゚メヴヘ よび警告 一覧表 を記載 い 。゚メヴヘ よび警告 詳細 つい ，"MELSERVO-J4 

サヴボ゚ンハ技術資料集 (ダメノャクュヴゾ゛ンエ編)" を参照 く さい。 
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4.4 ゾケダ運転 

本稼動 入る え ゾケダ運転を実施 ，機械 常 動く を確認 く さい。 

サヴボ゚ンハ 電源 投入 よび遮断方法 つい 4.2節を参照 く さい。 

 

フ゜ンダ  

必要 応 ，ペヴシ 運転を使用 カンダュヴメ ハュエメヘを検証

く さい。ペヴシ 運転 つい 4.5.2項を参照 く さい。 
 

 

ゾケダ運転ペヴチ JOG運転 よる
サヴボペヴシ単体 ゾケダ運転

指令 よる
サヴボペヴシ単体 ゾケダ運転

機械を連結 ゾケダ運転

 

，サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴシ 常 動く を確認

。サヴボペヴシ 機械を り離 た状態 ，ゾケダ運転ペヴチを使用

サヴボペヴシ く回転 る 確認 く さい。ゾケダ運転ペヴチ

つい 4.5節を参照 く さい。 

 

，カンダュヴメ ら 指令 ，サヴボペヴシ く回転 る

を確認 。 

初 低速 指令を与え ，サヴボペヴシ 回転方向 を確認 く

さい。意図 る方向 動 い場合 ，入力信号を点検 く さい。 

 

，サヴボペヴシ 機械を連結さ ，カンダュヴメ ら 指令 機

械 常 動く を確認 。 

初 低速 指令を与え ，機械 運転方向 を確認 く さい。意

図 る方向 動 い場合 ，入力信号を点検 く さい。 

MR Configurator2 サヴボペヴシ回転速度，負荷率 よびそ 他 状態表

示 項目 問題 い 確認 く さい。 

次 カンダュヴメ ハュエメヘ 自動運転 確認を実施 く さい。 

 

4.5 ゾケダ運転ペヴチ 

 注意 

ゾケダ運転ペヴチ サヴボ 運転確認用 。機械 運転確認用 あり

ん。機械 組 合わ 使用 い く さい。必 サヴボペヴシ単体 使用

く さい。 

異常運転を起 た場合 EM2 (強制停止2) を使用 停止 く さい。 
 

 

フ゜ンダ  

節 示 内容 ，サヴボ゚ンハ ドヴソヂャカンヌュヴシ を直接接続

た場合を示 い 。 
 

 

ドヴソヂャカンヌュヴシ MR Configurator2を使用 る ，サヴボクケゾヘカンダュヴメを接続 い

JOG運転，位置決 運転，出力信号強制出力 よびハュエメヘ運転を実行 き 。 
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4.5.1 MR Configurator2 ゾケダ運転ペヴチ 

フ゜ンダ  

MR-J4 多軸サヴボ゚ンハ 場合，MR-J4 2軸サヴボ゚ンハ 2軸同時 ，MR-

J4 3軸サヴボ゚ンハ 3軸同時 ゾケダ運転ペヴチ り 。た 実際 動

る軸 ，A軸，B軸 よびC軸 い れ 。 

ゾケダ運転 換えケ゜ッス (SW2-1) ゾケダ運転ペヴチを選択 る ，そ

サヴボ゚ンハ以降 SSCNETⅢ/H通信 遮断され 。 
 

 

(1) ゾケダ運転ペヴチ 

(a) JOG運転 

サヴボクケゾヘカンダュヴメを使用 い JOG運転を実行 き 。強制停止を解除 た状態

使用 く さい。サヴボオン/サヴボオネ た サヴボクケゾヘカンダュヴメ 接続 有無 関係

く使用 き 。 

MR Configurator2 JOG運転画面 操作 。 
 

1) 運転ドシヴン 
 

項目 初期値 設定範囲 

回転速度 [r/min] 200 0 ～ 最大回転速度 

加減速時定数 [ms] 1000 0 ～ 50000 

 

2) 運転方法 

" 転，逆転ボシンビヴャチ中 運転 る" スゟッェボッェケ オン 場合 
 

運転 画面操作 

転始動 " 転CCW" ボシンを押 続ける。 

逆転始動 "逆転CW" ボシンを押 続ける。 

停止 " 転CCW" た  "逆転CW" ボシンを放 。 

強制停止 "強制停止" ボシンをェモッェ る。 

 

" 転，逆転ボシンビヴャチ中 運転 る" スゟッェボッェケ オネ 場合 
 

運転 画面操作 

転始動 " 転CCW" ボシンをェモッェ る。 

逆転始動 "逆転CW" ボシンをェモッェ る。 

停止 "停止" ボシンをェモッェ る。 

強制停止 "強制停止" ボシンをェモッェ る。 
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(b) 位置決 運転 

サヴボクケゾヘカンダュヴメを使用 い 位置決 運転を実行 き 。強制停止を解除 た状

態 使用 く さい。サヴボオン/サヴボオネ た サヴボクケゾヘカンダュヴメ 接続 有無

関係 く使用 き 。 

MR Configurator2 位置決 運転画面 操作 。 
 

1) 運転ドシヴン 
 

項目 初期値 設定範囲 

移動量 [pulse] 4000 0 ～ 99999999 

回転速度 [r/min] 200 0 ～ 最大回転速度 

加減速時定数 [ms] 1000 0 ～ 50000 

繰り返 ドシヴン 
転 (CCW)  

→ 逆転 (CW) 

転 (CCW) → 逆転 (CW) 

転 (CCW) → 転 (CCW) 

逆転 (CW) → 転 (CCW) 

逆転 (CW) → 逆転 (CW) 

チウゟャ時間 [s] 2.0 0.1 ～ 50.0 

繰り返 回数 [回] 1 1 ～ 9999 

 

2) 運転方法 
 

運転 画面操作 

転始動 " 転CCW" ボシンをェモッェ る。 

逆転始動 "逆転CW" ボシンをェモッェ る。 

一時停止 "一時停止" ボシンをェモッェ る。 

停止 "停止" ボシンをェモッェ る。 

強制停止 "強制停止" ボシンをェモッェ る。 

 

(c) ハュエメヘ運転 

サヴボクケゾヘカンダュヴメを使用 い 複数 運転ドシヴンを組 合わ た位置決 運転

き 。強制停止を解除 た状態 使用 く さい。サヴボオン/サヴボオネ た サヴボクケゾ

ヘカンダュヴメ 接続 有無 関係 く使用 き 。 

MR Configurator2 ハュエメヘ運転画面 操作 。詳細 つい MR Configurator2取扱説明

書を参照 く さい。 
 

運転 画面操作 

始動 "運転開始" ボシンをェモッェ る。 

一時停止 "一時停止" ボシンをェモッェ る。 

停止 "停止" ボシンをェモッェ る。 

強制停止 "強制停止" ボシンをェモッェ る。 

 

(d) 出力信号 (DO) 強制出力 

サヴボ 状態 無関係 出力信号を強制的 オン/オネ る き 。出力信号 配線

スゟッェ 使用 。MR Configurator2 DO強制出力画面 操作 。 
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(2) 使用手  

1) 電源をオネ く さい。 
 

2) SW2-1を "オン ( )" 設定 く さい。 

1

ON

2 3 4 5 6

1 2 3 4 5 6

ON

SW2-1を"オン( )" 設定

 

電源をオン いる き SW2-1を "オン ( )" 変更 ゾケダ運転ペヴチ り

ん。 
 

3) サヴボ゚ンハ 電源をオン く さい。 

゜ニクホメ゜ゲ 終わる 表示部 次 り，1桁目 小数点 点滅 。 

 

例: MR-J4 2軸サヴボ゚ンハ 

1.6 s後 0.2 s後 1.6 s後

0.2 s後

点滅 点滅

 

ゾケダ運転中 ゚メヴヘ，警告 発生 た場合 ，次 り1桁目 小数点 点滅 。 

0.8 s後 0.8 s後

0.2 s後

点滅 点滅

 

4) ドヴソヂャカンヌュヴシ 運転を実行 く さい。 
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4.5.2 カンダュヴメ ペヴシ 運転 

 

フ゜ンダ  

サヴボクケゾヘカンダュヴメ ドメベヴシ設定 よるペヴシ 運転を使用

く さい。 

ペヴシ 運転 サヴボ゚ンハ サヴボクケゾヘカンダュヴメを接続 た状態

行い 。 

カンダュヴメ ペヴシ 運転 ，回転型サヴボペヴシ 対応 い

。モニ゚サヴボペヴシ よびジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ 対応予定 。
 

 

(1) ペヴシ 運転 

サヴボ゚ンハ サヴボペヴシを接続 い ，サヴボクケゾヘカンダュヴメ 指令 対 実際

サヴボペヴシ 動い いるよう 出力信号を出力 たり，状態表示を行う き 。サヴボク

ケゾヘカンダュヴメ クヴォンケスゟッェ 使用 き 。強制停止を解除 た状態 使用 く

さい。サヴボ゚ンハ サヴボクケゾヘカンダュヴメを接続 使用 く さい。 

ペヴシ 運転を終了 る ，サヴボクケゾヘカンダュヴメ サヴボドメベヴシ設定 ペヴシ

運転選択を "無効" 設定 く さい。次回 電源投入時 らペヴシ 運転 無効状態 り

。 
 

(a) 負荷条件 
 

負荷項目 条件 

負荷ダャェ 0 

負荷慣性ペヴベンダ比 サヴボペヴシ慣性ペヴベンダ 同一 

 

(b) ゚メヴヘ 

次 ゚メヴヘ よび警告 発生 ん ，そ 他 ゚メヴヘ よび警告 サヴボペヴシを接続

た場合 同様 発生 。 
 

゚メヴヘ よび警告 
回転型 

サヴボペヴシ 

モニ゚ 

サヴボペヴシ 

ジ゜ヤェダ 

チメ゜ノペヴシ 

(注) ネャェュヴゲ

チクケゾヘ

回転型サヴボ

ペヴシ 

[AL. 16 エンカヴジ初期通信異常1]     

[AL. 1E エンカヴジ初期通信異常2]     

[AL. 1F エンカヴジ初期通信異常3]     

[AL. 20 エンカヴジ通常通信異常1]     

[AL. 21 エンカヴジ通常通信異常2]     

[AL. 25 絶対位置消失]     

[AL. 28 モニ゚エンカヴジ異常2]     

[AL. 2A モニ゚エンカヴジ異常1]     

[AL. 2B エンカヴジィウンシ異常]     

[AL. 92 トッゾモ断線警告]     

[AL. 9F トッゾモ警告]     

[AL. 70 機械端エンカヴジ異常1]     

[AL. 71 機械端エンカヴジ異常2]     
 
注. ネャェュヴゲチクケゾヘ ，ソネダウエ゚トヴグョンA3以降 MR-J4W2-_Bサヴボ゚ンハ 使用 き 。ソネダウエ゚トヴ

グョン ，MR Configurator2を使用 確認 く さい。 
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(2) 使用手  

1) サヴボ゚ンハをサヴボオネ く さい。 
 

2) [Pr. PC05] を "_ _ _ 1" 設定 ，ゾケダ運転 換えケ゜ッス (SW2-1) を通常状態側 "オネ ( )" 

り換え 電源を投入 く さい。 

1

ON

2 3 4 5 6

1 2 3 4 5 6

ON

SW2-1を"オネ( )" 設定

 

3) サヴボクケゾヘカンダュヴメ ペヴシ 運転を実行 く さい。 

表示部画面 次 よう り 。 

小数点 点滅 。
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第5章 ドメベヴシ 

 注意 

ドメベヴシ 極端 調整 よび変更 運転 不安定 り ，決 行わ

い く さい。 

ドメベヴシ 各桁 固定値 記載され いる場合，そ 桁 値 絶対 変更

い く さい。 

ベヴィ設定用 ドメベヴシ 変更 い く さい。 

各ドメベヴシ ，記載され いる設定値以外 値を設定 い く さい。 
 

 

フ゜ンダ  

サヴボクケゾヘカンダュヴメ 接続 る ，サヴボクケゾヘカンダュヴメ

サヴボドメベヴシ 値 各ドメベヴシ 書き込 れ 。 

サヴボクケゾヘカンダュヴメ 機種やサヴボ゚ンハソネダウエ゚トヴグョン

よびMR Configurator2 ソネダウエ゚トヴグョン よ 設定 き いドメ

ベヴシや範囲 あり 。詳細 つい サヴボクケゾヘカンダュヴメ マヴ

ギヴゲブニュ゚ャを参照 く さい。 
 

 

5.1 ドメベヴシ一覧 

 

フ゜ンダ  

ドメベヴシ略称 前 *印 付いたドメベヴシ 次 条件 有効 り 。 

* : 設定後い たん電源をオネ ら再投入 る ，カンダュヴメモセッ

ダを実施 る。 

** : 設定後い たん電源をオネ ら再投入 る。 

設定方法 つい  

各軸: A軸，B軸 よびC軸 それ れ 軸ご 値を設定 く さい。 

共通: A軸，B軸 よびC軸 3軸 共有 るドメベヴシ 。必 軸

同 値を設定 く さい。 

工場出荷値 A軸，B軸 よびC軸共通 。 

運転ペヴチ 名称 ，それ れ次 場合を表 。 

標準 : 回転型サヴボペヴシを標準 (セプェュヴゲチクケゾヘ) 使用 る場

合。 

ネャェュ: 回転型サヴボペヴシをネャェュヴゲチクケゾヘ 使用 る場合。 

モニ゚ : モニ゚サヴボペヴシを使用 る場合。 

DD : ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ (DDペヴシ) を使用 る場合。 
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5.1.1 基本設定ドメベヴシ ([Pr. PA_ _ ]) 

運転ペヴチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

ネ
ャ
ェ
ュ

モ
ニ
゚

D
D

PA01 **STY 運転ペヴチ 1000h  各軸 

PA02 **REG 回生オハクョン 0000h  共通 

PA03 *ABS 絶対位置検出クケゾヘ 0000h  各軸 

PA04 *AOP1 機能選択A-1 2000h  共通 

PA05 ベヴィ設定用 10000

PA06  1 

PA07 

 

 1 

   

PA08 ATU オヴダスュヴニンエペヴチ 0001h  各軸 

PA09 RSP オヴダスュヴニンエ応答性 16  各軸 

PA10 INP ゜ンフグクョン範囲 1600 [pulse] 各軸 

PA11 ベヴィ設定用 1000.0

PA12  1000.0

PA13 

 

 0000h

   

PA14 *POL 回転方向選択/移動方向選択 0  各軸 

PA15 *ENR エンカヴジ出力ドャケ 4000 [pulse/rev] 各軸 

PA16 *ENR2 エンカヴジ出力ドャケ2 1  各軸 

PA17 **MSR サヴボペヴシクモヴゲ設定 0000h  各軸  

PA18 **MTY サヴボペヴシシ゜ハ設定 0000h  各軸  

PA19 *BLK ドメベヴシ書込 禁止 00ABh  各軸 

PA20 *TDS シネチメ゜ノ設定 0000h  各軸 

PA21 *AOP3 機能選択A-3 0001h  各軸 

PA22 **PCS 位置制御構成選択 0000h  各軸 

PA23 DRAT チメ゜ノヤカヴジ任意゚メヴヘダモイ設定 0000h  各軸 

PA24 AOP4 機能選択A-4 0000h  各軸 

PA25 OTHOV ワンシッス調整 オヴトクュヴダ許容ヤベャ 0 [%] 各軸 

PA26 ベヴィ設定用 0000h

PA27  0000h

PA28  0000h

PA29  0000h

PA30  0000h

PA31  0000h

PA32 

 

 0000h

   

 



5. ドメベヴシ 

5 -  3 

 

5.1.2 オ゜ンンネ゛ャシ設定ドメベヴシ ([Pr. PB_ _ ]) 

運転ペヴチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

ネ
ャ
ェ
ュ

モ
ニ
゚

D
D

PB01 FILT ゚ジハゾ゛ノスュヴニンエペヴチ (゚ジハゾ゛ノネ゛ャシⅡ) 0000h  各軸 

PB02 VRFT 制振制御スュヴニンエペヴチ (゚チトンケダ制振制御Ⅱ) 0000h  各軸 

PB03 TFBGN ダャェネ゛ヴチトッェャヴハオ゜ン 18000 [rad/s] 各軸 

PB04 FFC ネ゛ヴチネァワヴチオ゜ン 0 [%] 各軸 

PB05  ベヴィ設定用 500    

PB06 GD2 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 7.00 [倍] 各軸 

PB07 PG1 ペタャ制御オ゜ン 15.0 [rad/s] 各軸 

PB08 PG2 位置制御オ゜ン 37.0 [rad/s] 各軸 

PB09 VG2 速度制御オ゜ン 823 [rad/s] 各軸 

PB10 VIC 速度積分補償 33.7 [ms] 各軸 

PB11 VDC 速度微分補償 980  各軸 

PB12 OVA オヴトクュヴダ量補  0 [%] 各軸 

PB13 NH1 機械共振抑制ネ゛ャシ1 4500 [Hz] 各軸 

PB14 NHQ1 ノッス形状選択1 0000h  各軸 

PB15 NH2 機械共振抑制ネ゛ャシ2 4500 [Hz] 各軸 

PB16 NHQ2 ノッス形状選択2 0000h  各軸 

PB17 NHF 軸共振抑制ネ゛ャシ 0000h  各軸 

PB18 LPF ュヴドケネ゛ャシ設定 3141 [rad/s] 各軸 

PB19 VRF11 制振制御1 振動周波数設定 100.0 [Hz] 各軸 

PB20 VRF12 制振制御1 共振周波数設定 100.0 [Hz] 各軸 

PB21 VRF13 制振制御1 振動周波数ジンヌンエ設定 0.00  各軸 

PB22 VRF14 制振制御1 共振周波数ジンヌンエ設定 0.00  各軸 

PB23 VFBF ュヴドケネ゛ャシ選択 0000h  各軸 

PB24 *MVS 微振動抑制制御 0000h  各軸 

PB25  ベヴィ設定用 0000h    

PB26 *CDP オ゜ン 換え機能 0000h  各軸 

PB27 CDL オ゜ン 換え条件 10 [kpulse/s]/ 

[pulse]/ 

[r/min] 

各軸 

PB28 CDT オ゜ン 換え時定数 1 [ms] 各軸 

PB29 GD2B オ゜ン 換え 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 7.00 [倍] 各軸 

PB30 PG2B オ゜ン 換え 位置制御オ゜ン 0.0 [rad/s] 各軸 

PB31 VG2B オ゜ン 換え 速度制御オ゜ン 0 [rad/s] 各軸 

PB32 VICB オ゜ン 換え 速度積分補償 0.0 [ms] 各軸 

PB33 VRF11B オ゜ン 換え 制振制御1 振動周波数設定 0.0 [Hz] 各軸 

PB34 VRF12B オ゜ン 換え 制振制御1 共振周波数設定 0.0 [Hz] 各軸 

PB35 VRF13B オ゜ン 換え 制振制御1 振動周波数ジンヌンエ設定 0.00  各軸 

PB36 VRF14B オ゜ン 換え 制振制御1 共振周波数ジンヌンエ設定 0.00  各軸 

PB37 ベヴィ設定用 1600 

PB38  0.00 

PB39  0.00 

PB40  0.00 

PB41  0 

PB42  0 

PB43  0000h

PB44 

 

 0.00 

   

PB45 CNHF 指令ノッスネ゛ャシ 0000h  各軸 
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運転ペヴチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

ネ
ャ
ェ
ュ

モ
ニ
゚

D
D

PB46 NH3 機械共振抑制ネ゛ャシ3 4500 [Hz] 各軸 

PB47 NHQ3 ノッス形状選択3 0000h  各軸 

PB48 NH4 機械共振抑制ネ゛ャシ4 4500 [Hz] 各軸 

PB49 NHQ4 ノッス形状選択4 0000h  各軸 

PB50 NH5 機械共振抑制ネ゛ャシ5 4500 [Hz] 各軸 

PB51 NHQ5 ノッス形状選択5 0000h  各軸 

PB52 VRF21 制振制御2 振動周波数設定 100.0 [Hz] 各軸 

PB53 VRF22 制振制御2 共振周波数設定 100.0 [Hz] 各軸 

PB54 VRF23 制振制御2 振動周波数ジンヌンエ設定 0.00  各軸 

PB55 VRF24 制振制御2 共振周波数ジンヌンエ設定 0.00  各軸 

PB56 VRF21B オ゜ン 換え 制振制御2 振動周波数設定 0.0 [Hz] 各軸 

PB57 VRF22B オ゜ン 換え 制振制御2 共振周波数設定 0.0 [Hz] 各軸 

PB58 VRF23B オ゜ン 換え 制振制御2 振動周波数ジンヌンエ設定 0.00  各軸 

PB59 VRF24B オ゜ン 換え 制振制御2 共振周波数ジンヌンエ設定 0.00  各軸 

PB60 PG1B オ゜ン 換え ペタャ制御オ゜ン 0.0 [rad/s] 各軸 

PB61 ベヴィ設定用 0.0 

PB62  0000h

PB63  0000h

PB64 

 

 0000h

   

 

5.1.3 拡張設定ドメベヴシ ([Pr. PC_ _ ]) 

運転ペヴチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

ネ
ャ
ェ
ュ

モ
ニ
゚

D
D

PC01 ERZ 誤差過大゚メヴヘヤベャ 0 [rev]/ 

[mm] 

各軸 

PC02 MBR 電磁ノヤヴキクヴォンケ出力 0 [ms] 各軸 

PC03 *ENRS エンカヴジ出力ドャケ選択 0000h  各軸 

PC04 **COP1 機能選択C-1 0000h  各軸 

PC05 **COP2 機能選択C-2 0000h  各軸 

PC06 *COP3 機能選択C-3 0000h  各軸 

PC07 ZSP 零速度 50 [r/min]/ 

[mm/s] 

各軸 

PC08 OSL 過速度゚メヴヘ検出ヤベャ 0 [r/min]/ 

[mm/s] 

各軸 

PC09 ベヴィ設定用 0000h

PC10  0001h

PC11  0 

PC12  0 

PC13  0 

PC14  0 

PC15  0 

PC16 

 

 0000h

   

PC17 **COP4 機能選択C-4 0000h  各軸 

PC18 *COP5 機能選択C-5 0000h  共通 

PC19 ベヴィ設定用 0000h

PC20 

 

 0000h
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運転ペヴチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

ネ
ャ
ェ
ュ

モ
ニ
゚

D
D

PC21 *BPS ゚メヴヘ履歴ェモ゚ 0000h  各軸 

PC22 ベヴィ設定用 0 

PC23 

 

 0000h

   

PC24 RSBR 強制停止時 減速時定数 100 [ms] 各軸 

PC25 ベヴィ設定用 0 

PC26 

 

 0000h

   

PC27 **COP9 機能選択C-9 0000h  各軸 

(注)

PC28  ベヴィ設定用 0000h    

PC29 *COPB 機能選択C-B 0000h  各軸 

PC30  ベヴィ設定用 0    

PC31 RSUP1 軸引 量 0 [0.0001 rev]/ 

[0.01 mm] 

各軸 

PC32 ベヴィ設定用 0000h

PC33  0 

PC34  100 

PC35  0000h

PC36  0000h

PC37  0000h

PC38  0000h

PC39  0000h

PC40  0000h

PC41  0000h

PC42  0000h

PC43  0000h

PC44  0000h

PC45  0000h

PC46  0000h

PC47  0000h

PC48  0000h

PC49  0000h

PC50  0000h

PC51  0000h

PC52  0000h

PC53  0000h

PC54  0000h

PC55  0000h

PC56  0000h

PC57  0000h

PC58  0000h

PC59  0000h

PC60  0000h

PC61  0000h

PC62  0000h

PC63  0000h

PC64 

 

 0000h

   

 
注. ケォヴャ計測機能有効時 ([Pr. PA22]  "1 _ _ _" た  "2 _ _ _") 該当 。 
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5.1.4 入出力設定ドメベヴシ ([Pr. PD_ _ ]) 

運転ペヴチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

ネ
ャ
ェ
ュ

モ
ニ
゚

D
D

PD01  ベヴィ設定用 0000h    

PD02 *DIA2 入力信号自動オン選択2 0000h  各軸 

PD03 ベヴィ設定用 0020h

PD04  0021h

PD05  0022h

PD06 

 

 0000h

   

PD07 *DO1 出力タト゜ケ選択1 0005h  各軸 

PD08 *DO2 出力タト゜ケ選択2 0004h  共通 

PD09 *DO3 出力タト゜ケ選択3 0003h  共通 

PD10  ベヴィ設定用 0000h    

PD11 *DIF 入力ネ゛ャシ設定 (注) 0004h [ms] 共通 

PD12 *DOP1 機能選択D-1 0000h  各軸 

PD13  ベヴィ設定用 0000h    

PD14 *DOP3 機能選択D-3 0000h  各軸 

PD15 ベヴィ設定用 0000h

PD16  0000h

PD17  0000h

PD18  0000h

PD19  0000h

PD20  0 

PD21  0 

PD22  0 

PD23  0 

PD24  0000h

PD25  0000h

PD26  0000h

PD27  0000h

PD28  0000h

PD29  0000h

PD30  0 

PD31  0 

PD32  0 

PD33  0000h

PD34  0000h

PD35  0000h

PD36  0000h

PD37  0000h

PD38  0000h

PD39  0000h

PD40  0000h

PD41  0000h

PD42  0000h

PD43  0000h

PD44  0000h

PD45  0000h

PD46  0000h

PD47  0000h

PD48 

 

 0000h
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5.1.5 拡張設定2ドメベヴシ ([Pr. PE_ _ ]) 

運転ペヴチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

ネ
ャ
ェ
ュ

モ
ニ
゚

D
D

PE01 **FCT1 ネャェュヴゲチ機能選択1 0000h  各軸  

PE02  ベヴィ設定用 0000h    

PE03 *FCT2 ネャェュヴゲチ機能選択2 0003h  各軸  

PE04 **FBN ネャェュヴゲチ制御 ネ゛ヴチトッェドャケ電子ウ゚1 分子 1  各軸  

PE05 **FBD ネャェュヴゲチ制御 ネ゛ヴチトッェドャケ電子ウ゚1 分母 1  各軸  

PE06 BC1 ネャェュヴゲチ制御 速度偏差異常検知ヤベャ 400 [r/min] 各軸  

PE07 BC2 ネャェュヴゲチ制御 位置偏差異常検知ヤベャ 100 [kpulse] 各軸  

PE08 DUF ネャェュヴゲチタュ゚ャネ゛ヴチトッェネ゛ャシ 10 [rad/s] 各軸  

PE09  ベヴィ設定用 0000h    

PE10 FCT3 ネャェュヴゲチ機能選択3 0000h  各軸 

PE11 ベヴィ設定用 0000h

PE12  0000h

PE13  0000h

PE14  0111h

PE15  20 

PE16  0000h

PE17  0000h

PE18  0000h

PE19  0000h

PE20  0000h

PE21  0000h

PE22  0000h

PE23  0000h

PE24  0000h

PE25  0000h

PE26  0000h

PE27  0000h

PE28  0000h

PE29  0000h

PE30  0000h

PE31  0000h

PE32  0000h

PE33 

 

 0000h

   

PE34 **FBN2 ネャェュヴゲチ制御 ネ゛ヴチトッェドャケ電子ウ゚2 分子 1  各軸  

PE35 **FBD2 ネャェュヴゲチ制御 ネ゛ヴチトッェドャケ電子ウ゚2 分母 1  各軸  

PE36 ベヴィ設定用 0.0 

PE37  0.00 

PE38  0.00 

PE39  20 

PE40 

 

 0000h

   

PE41 EOP3 機能選択E-3 0000h  各軸 

PE42 ベヴィ設定用 0 

PE43  0.0 

PE44  0000h

PE45  0000h

PE46  0000h

PE47  0000h

PE48  0000h

PE49  0000h

PE50 

 

 0000h
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運転ペヴチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

ネ
ャ
ェ
ュ

モ
ニ
゚

D
D

PE51 ベヴィ設定用 0000h

PE52  0000h

PE53  0000h

PE54  0000h

PE55  0000h

PE56  0000h

PE57  0000h

PE58  0000h

PE59  0000h

PE60  0000h

PE61  0.00 

PE62  0.00 

PE63  0.00 

PE64 

 

 0.00 

   

 

5.1.6 拡張設定3ドメベヴシ ([Pr. PF_ _ ]) 

運転ペヴチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

ネ
ャ
ェ
ュ

モ
ニ
゚

D
D

PF01  ベヴィ設定用 0000h    

PF02 *FOP2 機能選択F-2 0000h  共通 

PF03 ベヴィ設定用 0000h

PF04  0 

PF05 

 

 0000h

   

PF06 *FOP5 機能選択F-5 0000h  各軸 

PF07 ベヴィ設定用 0000h

PF08  0000h

PF09  0 

PF10  0 

PF11 

 

 0 

   

PF12 DBT 電子式ジ゜ヂプッェノヤヴキ作動時間 2000 [ms] 各軸 

PF13 ベヴィ設定用 0000h

PF14  10 

PF15  0000h

PF16  0000h

PF17  0000h

PF18  0000h

PF19  0000h

PF20 

 

 0000h

   

PF21 DRT チメ゜ノヤカヴジ 換え時間設定 0 [s] 共通 

PF22  ベヴィ設定用 200    

PF23 OSCL1 振動シネチメ゜ノ 発振検知ヤベャ 50 [%] 各軸 

PF24 *OSCL2 振動シネチメ゜ノ機能選択 0000h  各軸 

PF25 CVAT SEMI-F47機能 瞬停検出時間 200 [ms] 共通 

PF26 ベヴィ設定用 0 

PF27  0 

PF28 

 

 0 
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運転ペヴチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

ネ
ャ
ェ
ュ

モ
ニ
゚

D
D

PF29 ベヴィ設定用 0000h

PF30 

 

 0 

   

PF31 FRIC 機械診断機能 低速時摩擦推定領域判定速度 0 [r/min]/ 

[mm/s] 

各軸 

PF32 ベヴィ設定用 50 

PF33  0000h

PF34  0000h

PF35  0000h

PF36  0000h

PF37  0000h

PF38  0000h

PF39  0000h

PF40  0000h

PF41  0000h

PF42  0000h

PF43  0000h

PF44  0000h

PF45  0000h

PF46  0000h

PF47  0000h

PF48 

 

 0000h

   

 

5.1.7 モニ゚サヴボペヴシ/DDペヴシ設定ドメベヴシ ([Pr. PL_ _ ]) 

運転ペヴチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

ネ
ャ
ェ
ュ

モ
ニ
゚

D
D

PL01 **LIT1 モニ゚サヴボペヴシ/DDペヴシ機能選択1 0301h  各軸  

PL02 **LIM モニ゚エンカヴジ分解能設定 分子 1000 [µm] 各軸  

PL03 **LID モニ゚エンカヴジ分解能設定 分母 1000 [µm] 各軸  

PL04 *LIT2 モニ゚サヴボペヴシ/DDペヴシ機能選択2 0003h  各軸  

PL05 LB1 位置偏差異常検知ヤベャ 0 [mm]/ 

[0.01 rev] 

各軸  

PL06 LB2 速度偏差異常検知ヤベャ 0 [r/min]/ 

[mm/s] 

各軸  

PL07 LB3 ダャェ/推力偏差異常検知ヤベャ 100 [%] 各軸  

PL08 *LIT3 モニ゚サヴボペヴシ/DDペヴシ機能選択3 0010h  各軸  

PL09 LPWM 磁極検出電圧ヤベャ 30 [%] 各軸  

PL10 ベヴィ設定用 5 

PL11  100 

PL12  500 

PL13  0000h

PL14  0 

PL15  20 

PL16 

 

 0 

   

PL17 LTSTS 磁極検出 微小位置検出方式 機能選択 0000h  各軸  

PL18 IDLV 磁極検出 微小位置検出方式 同定信号振幅 0 [%] 各軸  
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運転ペヴチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

ネ
ャ
ェ
ュ

モ
ニ
゚

D
D

PL19 ベヴィ設定用 0 

PL20  0 

PL21  0 

PL22  0 

PL23  0000h

PL24  0 

PL25  0000h

PL26  0000h

PL27  0000h

PL28  0000h

PL29  0000h

PL30  0000h

PL31  0000h

PL32  0000h

PL33  0000h

PL34  0000h

PL35  0000h

PL36  0000h

PL37  0000h

PL38  0000h

PL39  0000h

PL40  0000h

PL41  0000h

PL42  0000h

PL43  0000h

PL44  0000h

PL45  0000h

PL46  0000h

PL47  0000h

PL48 

 

 0000h
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5.2 ドメベヴシ詳細一覧 

 

フ゜ンダ  

"設定桁" 欄  "x" 値 入り 。 
 

 

5.2.1 基本設定ドメベヴシ ([Pr. PA_ _ ]) 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PA01 **STY 運転ペヴチ 

運転ペヴチを選択 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベヴィ設定用 0h     

   _ _ x _ 運転ペヴチ選択 

0: 標準制御ペヴチ 

1: ネャェュヴゲチ制御ペヴチ 

4: モニ゚サヴボペヴシ制御ペヴチ 

6: DDペヴシ制御ペヴチ 

記以外 値を設定 る  [AL. 37 ドメベヴシ異常] 発生

。ネャェュヴゲチクケゾヘ ，ソネダウエ゚トヴ

グョンA3以降 MR-J4W2-_Bサヴボ゚ンハ 使用 き

。MR-J4W3-_Bサヴボ゚ンハ 使用 き ん。 

0h     

   _ x _ _ ベヴィ設定用 0h     

   x _ _ _ 互換ペヴチ選択 

桁 ゚ハモォヴクョン "MR-J4(W)-B ペヴチ変更" を使

用 変更 。゚ハモォヴクョンを使用 変更

た場合，[AL. 3E 運転ペヴチ異常] 発生 。 

桁 全軸共通 設定 り 。 

0: J3互換ペヴチ 

1: J4ペヴチ 

1h     

          

PA02 **REG 回生オハクョン 

回生オハクョンを選択 。 

設定を間違える 回生オハクョンを焼損 る場合 あり 。 

サヴボ゚ンハ 組合 い回生オハクョンを選択 る ，[AL. 37 ドメベヴシ異常] 

発生 。 

 

名称 機能欄参照 共通

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ x x 回生オハクョン選択 

00: 回生オハクョンを使用 い。(内蔵回生抵抗器を使用

る。) 

0B: MR-RB3N 

0D: MR-RB14 

0E: MR-RB34 

00h     

   _ x _ _ ベヴィ設定用 0h     

   x _ _ _  0h     
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PA03 *ABS 絶対位置検出クケゾヘ 

絶対位置検出クケゾヘを使用 る場合， ドメベヴシを設定 。 ドメ

ベヴシ 速度制御ペヴチ よびダャェ制御ペヴチ 使用 き ん。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 絶対位置検出クケゾヘ選択 

0: 無効 (゜ンェモベンシャクケゾヘ 使用 る。) 

1: 有効 (絶対位置検出クケゾヘ 使用 る。) 

0h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PA04 *AOP1 機能選択A-1 

強制停止入力 よび強制停止減速機能を選択 。 

 

名称 機能欄参照 共通

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベヴィ設定用 0h     

   _ _ x _  0h     

   _ x _ _ サヴボ強制停止選択 

0: 有効 (強制停止入力EM2 た EM1を使用 る。) 

1: 無効 (強制停止入力EM2 よびEM1を使用 い。) 

詳細 つい 表5.1を参照 く さい。 

0h     

   x _ _ _ 強制停止減速機能選択 

0: 強制停止減速機能無効 (EM1を使用 る。) 

2: 強制停止減速機能有効 (EM2を使用 る。) 

詳細 つい 表5.1を参照 く さい。 

2h     

          

  表5.1 減速方法    

   減速方法     

   
設定値 

EM2/EM1

選択 EM2 た EM1 オネ ゚メヴヘ 発生     

   0 0 _ _ EM1 強制停止減速を行わ

MBR (電磁ノヤヴキ゜ンシ

ュッェ) オネ る。 

強制停止減速を行わ

MBR (電磁ノヤヴキ゜ンシ

ュッェ) オネ る。 

    

   2 0 _ _ EM2 強制停止減速後 MBR (電

磁ノヤヴキ゜ンシュッェ) 

オネ る。 

強制停止減速後 MBR (電

磁ノヤヴキ゜ンシュッェ) 

オネ る。 

    

   0 1 _ _ EM2/EM1を

使用 い。 

 強制停止減速を行わ

MBR (電磁ノヤヴキ゜ンシ

ュッェ) オネ る。 

    

   2 1 _ _ EM2/EM1を

使用 い。 

 強制停止減速後 MBR (電

磁ノヤヴキ゜ンシュッェ) 

オネ る。 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PA08 ATU オヴダスュヴニンエペヴチ 

オ゜ン調整ペヴチを選択 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x オ゜ン調整ペヴチ選択 

0: 2オ゜ン調整ペヴチ1 (補間ペヴチ) 

1: オヴダスュヴニンエペヴチ1 

2: オヴダスュヴニンエペヴチ2 

3: ブニュ゚ャペヴチ 

4: 2オ゜ン調整ペヴチ2 

詳細 つい 表5.2を参照 く さい。 

1h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

   表5.2オ゜ン調整ペヴチ選択     

   設定値 オ゜ン調整ペヴチ 自動調整されるドメベヴシ     

   _ _ _ 0 2オ゜ン調整ペヴチ1

(補間ペヴチ) 

[Pr. PB06 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比] 

[Pr. PB08 位置制御オ゜ン] 

[Pr. PB09 速度制御オ゜ン] 

[Pr. PB10 速度積分補償] 

    

   _ _ _ 1 オヴダスュヴニンエ

ペヴチ1 

[Pr. PB06 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比] 

[Pr. PB07 ペタャ制御オ゜ン] 

[Pr. PB08 位置制御オ゜ン] 

[Pr. PB09 速度制御オ゜ン] 

[Pr. PB10 速度積分補償] 

    

   _ _ _ 2 オヴダスュヴニンエ

ペヴチ2 

[Pr. PB07 ペタャ制御オ゜ン] 

[Pr. PB08 位置制御オ゜ン] 

[Pr. PB09 速度制御オ゜ン] 

[Pr. PB10 速度積分補償] 

    

   _ _ _ 3 ブニュ゚ャペヴチ       

   _ _ _ 4  2オ゜ン調整ペヴチ2 [Pr. PB08 位置制御オ゜ン] 

[Pr. PB09 速度制御オ゜ン] 

[Pr. PB10 速度積分補償] 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PA09 RSP オヴダスュヴニンエ応答性 

オヴダスュヴニンエ 応答性を設定 。 

 

16 1 ～ 40 各軸

   機械 特性 機械 特性     

   設定値 
応答性 

機械共振周波数

目安 [Hz] 

設定値
応答性

機械共振周波数

目安 [Hz] 

    

   1 低応答 2.7 21 中応答 67.1     

   2 3.6 22 75.6     

   3 4.9 23 85.2     

   4 6.6 24 95.9     

   5 10.0 25 108.0     

   6 11.3 26 121.7     

   7 12.7 27 137.1     

   8 14.3 28 154.4     

   9 16.1 29 173.9     

   10 18.1 30 195.9     

   11 20.4 31 220.6     

   12 23.0 32 248.5     

   13 25.9 33 279.9     

   14 29.2 34 315.3     

   15 32.9 35 355.1     

   16 37.0 36 400.0     

   17 41.7 37 446.6     

   18 47.0 38 501.2     

   19 

 

52.9 39 

 

571.5     

   20 中応答 59.6 40 高応答 642.7     

             

PA10 INP ゜ンフグクョン範囲 

゜ンフグクョン範囲を指令ドャケ単位 設定 。 

1600 

[pulse] 

0 

 ～  

65535

各軸
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PA14 *POL 回転方向選択/移動方向選択 

指令入力ドャケ回転方向 た 移動方向を選択 。 

 

0 0 ～ 1 各軸

   サヴボペヴシ回転方向/モニ゚サヴボペヴシ移動方向     

   
設定値 

位置決 ゚チヤケ増加 位置決 ゚チヤケ減少     

   0 CCW た 方向 CW た 負方向     

   1 CW た 負方向 CCW た 方向     

          

  サヴボペヴシ 回転方向 次 り 。 

転(CCW)

逆転(CW)

 

モニ゚サヴボペヴシ 方向 よび負方向 次 り 。 

   

  

次側

一次側

方向

負方向

 

 
LM-H3クモヴゲ 

負方向

方向

次側

一次側

 
LM-U2クモヴゲ 

負方向

方向

ゾヴノャ

一次側

次側

 

LM-K2クモヴゲ 

   

PA15 *ENR エンカヴジ出力ドャケ 

サヴボ゚ンハ 出力 るエンカヴジ出力ドャケを1回転あたり 出力ドャケ数，分周

比， た 電子ウ゚比 設定 。(4逓倍後) 

[Pr. PC03]  "エンカヴジ出力ドャケ設定選択" ，"A相ンB相ドャケ電子ウ゚設定 (_ 

_ 3 _)" を選択 た場合 電子ウ゚ 分子を設定 。 

出力最大周波数 4.6 Mpulses/s り 。超え い範囲 設定 く さい。 

4000 

[pulse/ 

rev] 

1 

～ 

65535

各軸

PA16 *ENR2 エンカヴジ出力ドャケ2 

AB相ドャケ出力 ける電子ウ゚ 分母を設定 。 

[Pr. PC03]  "エンカヴジ出力ドャケ設定選択" ，"A相ンB相ドャケ電子ウ゚設定 (_ 

_ 3 _)" を選択 た場合 電子ウ゚ 分母を設定 。 

1 1 

～ 

65535

各軸

 



5. ドメベヴシ 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PA17 **MSR サヴボペヴシクモヴゲ設定 

モニ゚サヴボペヴシを使用 る場合，[Pr. PA17] よび [Pr. PA18] 使用 るモニ゚

サヴボペヴシを選択 。[Pr. PA18] 同時 設定 く さい。 

設定値 つい 次 表を参照 く さい。 

 

0000h 名称

機能欄

参照 

各軸

   ドメベヴシ     

   
モニ゚サヴボペヴシ

クモヴゲ 

サヴボペヴシ形名 

(一次側) [Pr. PA17] 

設定値 

[Pr. PA18]  

設定値 

    

    LM-H3P2A-07P-BSS0  2101h     

    LM-H3P3A-12P-CSS0  3101h     

    LM-H3P3B-24P-CSS0  3201h     

    LM-H3P3C-36P-CSS0  3301h     

   LM-H3 LM-H3P3D-48P-CSS0 00BBh 3401h     

    LM-H3P7A-24P-ASS0  7101h     

    LM-H3P7B-48P-ASS0  7201h     

    LM-H3P7C-72P-ASS0  7301h     

    LM-H3P7D-96P-ASS0  7401h     

    LM-U2PAB-05M-0SS0  A201h     

    LM-U2PAD-10M-0SS0  A401h     

    LM-U2PAF-15M-0SS0  A601h     

    LM-U2PBB-07M-1SS0  B201h     

   LM-U2 LM-U2PBD-15M-1SS0 00B4h B401h     

    LM-U2PBF-22M-1SS0  2601h     

    LM-U2P2B-40M-2SS0  2201h     

    LM-U2P2C-60M-2SS0  2301h     

    LM-U2P2D-80M-2SS0  2401h     

    LM-K2P1A-01M-2SS1  1101h     

    LM-K2P1C-03M-2SS1  1301h     

    LM-K2P2A-02M-1SS1  2101h     

   LM-K2 LM-K2P2C-07M-1SS1 00B8h 2301h     

    LM-K2P2E-12M-1SS1  2501h     

    LM-K2P3C-14M-1SS1  3301h     

    LM-K2P3E-24M-1SS1  3501h     

           

PA18 **MTY サヴボペヴシシ゜ハ設定 

モニ゚サヴボペヴシを使用 る場合，[Pr. PA17] よび [Pr. PA18] 使用 るモニ゚

サヴボペヴシを選択 。[Pr. PA17] 同時 設定 く さい。 

設定値 つい  [Pr. PA17] 表を参照 く さい。 

0000h [Pr. PA

17] 名

称 機

能欄参

照 

各軸

 



5. ドメベヴシ 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PA19 *BLK ドメベヴシ書込 禁止 

ドメベヴシ 参照範囲 よび書込 範囲を選択 。 

設定値 つい 表5.3を参照 く さい。 

 

00ABh 名称

機能欄

参照 

各軸

  表5.3 [Pr. PA19] 設定値 読込 ン書込 範囲    

   
PA19 

設定値

操作 
PA PB PC PD PE PF PL 

    

   読込             

   
記以外 

書込             

   読込  19            

   
000Ah 

書込  19            

   読込             

   
000Bh 

書込             

   読込             

   
000Ch 

書込             

   読込             

   
000Fh 

書込             

   読込             

   
00AAh 

書込             

   読込             

   

00ABh 

(初期値) 書込             

   読込             

   
100Bh 

書込  19            

   読込             

   
100Ch 

書込  19            

   読込             

   
100Fh 

書込  19            

   読込             

   
10AAh 

書込  19            

   読込             

   
10ABh 

書込  19            

                

 



5. ドメベヴシ 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PA20 *TDS シネチメ゜ノ設定 

電源 よび負荷変動 状態 よ ，シネチメ゜ノ機能 ゚メヴヘを回避 る

き い場合 あり 。 

[Pr. PD07] ～ [Pr. PD09] ，CN3-11ヌン ～ CN3-13ヌン，CN3-24ヌン よびCN3-

25ヌン MTTR (シネチメ゜ノ中) を割り付ける き 。 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベヴィ設定用 0h     

   _ _ x _ 振動シネチメ゜ノ選択 

0: 無効 

1: 有効 

 

桁  "1" を選択 る ，[Pr. PF23] 設定 た発振ヤ

ベャを超えた き ，自動的  [Pr. PB13 機械共振抑制

ネ゛ャシ1]，[Pr. PB15 機械共振抑制ネ゛ャシ2] 設定値

を変更 ，振動を抑制 。 

 

詳細 つい 7.3節を参照 く さい。 

0h     

   _ x _ _ SEMI-F47機能選択 

0: 無効 

1: 有効 

 

桁  "1" を選択 る ，運転中 瞬時停電 発生 た

場合 カンタンサ 充電され いる電気エネャウを使用

 [AL. 10 不足電圧] 発生を回避 る き 。

[Pr. PF25 SEMI-F47機能 瞬停検出時間]  [AL. 10.1 制御回

路電源電圧低 ] 発生 る 時間を設定 る

き 。 

瞬停シネチメ゜ノ機能 ，特定 軸 けを有効 る

き ん。 た ，瞬停シネチメ゜ノ機能を使用

る場合， 軸を有効 く さい。 

0h     

   x _ _ _ ベヴィ設定用 0h     

          

PA21 *AOP3 機能選択A-3 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ワンシッス調整機能選択 

0: 無効 

1: 有効 

 

桁  "0" 場合，MR Configurator2 ら ワンシッス

調整 実行 き ん。 

1h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

 



5. ドメベヴシ 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PA22 **PCS 位置制御構成選択 
 

名称 機能欄参照  

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベヴィ設定用 0h     

   _ _ x _  0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _ ケォヴャ計測機能選択 

0: 無効 

1: 絶対位置検出クケゾヘ 使用 

2: ゜ンェモベンシャクケゾヘ 使用 

 

桁 設定 MR-J4W2-_B ソネダウエ゚トヴグョンA8

以降 有効 き 。 

゜ンェモベンシャシ゜ハ エンカヴジ使用時 絶対位置

検出クケゾヘ 使用 き ん。 き，絶対位置クケ

ゾヘを有効 る ，[AL. 37 ドメベヴシ異常] 発生

。 

た， 設定 標準制御ペヴチ 有効 。そ 他

運転ペヴチ  "0" 以外を設定 る  [AL.37 ドメベヴシ異

常] 発生 。 

0h     

          

PA23 DRAT チメ゜ノヤカヴジ任意゚メヴヘダモイ設定 
 

名称 機能欄参照 共通

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ x x ゚メヴヘ詳細番号設定 

チメ゜ノヤカヴジ機能 い ，任意゚メヴヘ詳細番号

ダモイを実施 たい き 設定 。 

桁  "0 0" 場合，詳細番号 関係 く任意゚メヴヘ

番号 チメ゜ノヤカヴジ 作動 。 

00h     

   x x _ _ ゚メヴヘ番号設定 

チメ゜ノヤカヴジ機能 ，任意゚メヴヘ番号 ダモイを実

施 たい き 設定 。 

"0 0" を選択 た場合，チメ゜ノヤカヴジ 任意゚メヴヘ

ダモイ 無効 り 。 

00h     

          

  設定例: 

[AL. 50 過負荷1] 発生 る き チメ゜ノヤカヴジを起動 たい場合， ドメ

ベヴシを "5 0 0 0" 設定 く さい。 

[AL. 50.3 運転時過負荷サヴブャ異常4] 発生 る き チメ゜ノヤカヴジを起動

たい場合， ドメベヴシを "5 0 0 3" 設定 く さい。 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PA24 AOP4 機能選択A-4 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 振動抑制ペヴチ選択 

0: 標準ペヴチ 

1: 3慣性ペヴチ 

2: 低応答ペヴチ 

低い共振周波数 2つある場合 ，"3慣性ペヴチ (_ _ _ 1)" 

を選択 く さい。負荷慣性ペヴベンダ比 推奨負荷慣

性ペヴベンダ比を超える場合 ，"低応答ペヴチ (_ _ _ 2)" 

を選択 く さい。 

標準ペヴチ，低応答ペヴチを選択 た場合，制振制御2

使用 き ん。 

3慣性ペヴチを選択 た場合，ネ゛ヴチネァワヴチオ゜ン

使用 き ん。 

3慣性ペヴチ よび低応答ペヴチ カンダュヴメ ら制御

ペヴチ 換えを行う場合，停止状態 り換え く さ

い。 

0h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PA25 OTHOV ワンシッス調整 オヴトクュヴダ許容ヤベャ 

ワンシッス 調整 るオヴトクュヴダ量 許容値を゜ンフグクョン範囲 対 る [%] 

設定 。 

た ，"0" を設定 る 50% り 。 

0 

[%] 

0 

～ 

100 

各軸
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5.2.2 オ゜ンンネ゛ャシ設定ドメベヴシ ([Pr. PB_ _ ]) 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PB01 FILT ゚ジハゾ゛ノスュヴニンエペヴチ (゚ジハゾ゛ノネ゛ャシⅡ) 

゚ジハゾ゛ノネ゛ャシスュヴニンエ 設定を行い 。 

機能 ，同時 軸 対 有効 る き ん。1軸ご 設

定 使用 く さい。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ネ゛ャシスュヴニンエペヴチ選択 

機械共振抑制ネ゛ャシ1 調整ペヴチを選択 。詳細

つい 7.1.2項を参照 く さい。 

0: 無効 

1: 自動設定 

2: ブニュ゚ャ設定 

0h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PB02 VRFT 制振制御スュヴニンエペヴチ (゚チトンケダ制振制御Ⅱ) 

制振制御スュヴニンエ 設定を行い 。詳細 つい 7.1.5項を参照 く さ

い。 

機能 ，同時 軸 対 有効 る き ん。1軸ご 設

定 使用 く さい。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 制振制御1スュヴニンエペヴチ選択 

制振制御1 スュヴニンエペヴチを選択 。 

0: 無効 

1: 自動設定 

2: ブニュ゚ャ設定 

0h     

   _ _ x _ 制振制御2スュヴニンエペヴチ選択 

制振制御2 スュヴニンエペヴチを選択 。[Pr. PA24 

機能選択A-4]  "振動抑制ペヴチ選択"  "3慣性ペヴチ (_ 

_ _ 1)" を選択 る ， 桁 設定値 有効 り 。

0: 無効 

1: 自動設定 

2: ブニュ゚ャ設定 

0h     

   _ x _ _ ベヴィ設定用 0h     

   x _ _ _  0h     

          

PB03 TFBGN ダャェネ゛ヴチトッェャヴハオ゜ン 

押当 制御ペヴチ時 ダャェネ゛ヴチトッェオ゜ンを設定 。 

設定値を小さく る ，押当 時 衝突負荷を軽減 る き 。 

設定値 6 rad/s以 場合，6 rad/s 設定され 。 

18000 

[rad/s] 

0 

～ 

18000

各軸

PB04 FFC ネ゛ヴチネァワヴチオ゜ン 

ネ゛ヴチネァワヴチオ゜ンを設定 。 

100%を設定 定速運転を実施 る ，溜りドャケ ほ 0 り 。た ，

急加減速を行う オヴトクュヴダ 大きく り 。目安 ，ネ゛ヴチネァ

ワヴチオ゜ンを100% 設定 た場合，定格速度 加速時定数を1 s以 く

さい。 

0 

[%] 

0 

～ 

100 

各軸
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PB06 GD2 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 

サヴボペヴシ 対 る負荷慣性ペヴベンダ比 た 負荷質量比を設定 。 

[Pr. PA08] 設定値 よ ドメベヴシ 自動設定 た ブニュ゚ャ設定 り

。詳細 つい 次 表を参照 く さい。 ドメベヴシ 自動設定 場

合，0.00 ～ 100.00 変化 。 

 

7.00 

[倍] 

0.00 

～ 

300.00

各軸

   Pr. PA08 ドメベヴシ 状態     

   _ _ _ 0 (2オ゜ン調整ペヴチ1 (補間ペヴ

チ)) 

自動設定     

   _ _ _ 1 (オヴダスュヴニンエペヴチ1)      

   _ _ _ 2 (オヴダスュヴニンエペヴチ2) ブニュ゚ャ設定     

   _ _ _ 3 (ブニュ゚ャペヴチ)      

   _ _ _ 4 (2オ゜ン調整ペヴチ2)      

         

PB07 PG1 ペタャ制御オ゜ン 

目標位置 応答オ゜ンを設定 。 

設定値を大きく る 位置指令 対 る追従性 向 ，大きく る

，振動 たり発振 や く り 。 

[Pr. PA08] 設定値 よ ドメベヴシ 自動設定 た ブニュ゚ャ設定 り

。詳細 つい 次 表を参照 く さい。 

 

15.0 

[rad/s] 

1.0 

～ 

2000.0

各軸

   Pr. PA08 ドメベヴシ 状態     

   _ _ _ 0 (2オ゜ン調整ペヴチ1 (補間ペヴ

チ)) 

ブニュ゚ャ設定     

   _ _ _ 1 (オヴダスュヴニンエペヴチ1) 自動設定     

   _ _ _ 2 (オヴダスュヴニンエペヴチ2)      

   _ _ _ 3 (ブニュ゚ャペヴチ) ブニュ゚ャ設定     

   _ _ _ 4 (2オ゜ン調整ペヴチ2)      

         

PB08 PG2 位置制御オ゜ン 

位置ャヴハ オ゜ンを設定 。 

負荷外乱 対 る位置応答性を る き 設定 。 

設定値を大きく る 負荷外乱 対 る応答 向 ，大きく る ，

振動や音 発生 や く り 。 

[Pr. PA08] 設定値 よ ドメベヴシ 自動設定 た ブニュ゚ャ設定 り

。詳細 つい 次 表を参照 く さい。 

 

37.0 

[rad/s] 

1.0 

～ 

2000.0

各軸

   Pr. PA08 ドメベヴシ 状態     

   _ _ _ 0 (2オ゜ン調整ペヴチ1 (補間ペヴ

チ)) 

自動設定     

   _ _ _ 1 (オヴダスュヴニンエペヴチ1)      

   _ _ _ 2 (オヴダスュヴニンエペヴチ2)      

   _ _ _ 3 (ブニュ゚ャペヴチ) ブニュ゚ャ設定     

   _ _ _ 4 (2オ゜ン調整ペヴチ2) 自動設定     

         

PB09 VG2 速度制御オ゜ン 

速度ャヴハ オ゜ンを設定 。 

低剛性 機械，トッェメックュ 大きい機械 振動 発生 る き 設定

。設定値を大きく る 応答性 向 ，大きく る 振動や音 発

生 や く り 。 

[Pr. PA08] 設定値 よ ドメベヴシ 自動設定 た ブニュ゚ャ設定 り

。詳細 つい  [Pr. PB08] 表を参照 く さい。 

823 

[rad/s] 

20 

～ 

65535

各軸

PB10 VIC 速度積分補償 

速度ャヴハ 積分時定数を設定 。 

設定値を小さく る 応答性 向 ，振動や音 発生 や く り 。 

[Pr. PA08] 設定値 よ ドメベヴシ 自動設定 た ブニュ゚ャ設定 り

。詳細 つい  [Pr. PB08] 表を参照 く さい。 

33.7 

[ms] 

0.1 

～ 

1000.0

各軸
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PB11 VDC 速度微分補償 

微分補償を設定 。 

[Pr. PB24]  "PI-PID 換え制御選択"  "常時PID制御有効 (_ _ 3 _)" た き

ドメベヴシ 有効 り 。 

980 0 

～ 

1000 

各軸

PB12 OVA オヴトクュヴダ量補  

サヴボペヴシ定格回転速度 た モニ゚サヴボペヴシ定格速度時 定格ダャェ 対

る粘性摩擦ダャェ た 推力を%単位 設定 。 

た ，応答性 低い場合や，ダャェ制限状態 た 推力制限状態 ある場合，

ドメベヴシ 効果 る あり 。 

0 

[%] 

0 

～ 

100 

各軸

PB13 NH1 機械共振抑制ネ゛ャシ1 

機械共振抑制ネ゛ャシ1 ノッス周波数を設定 。 

[Pr. PB01]  "ネ゛ャシスュヴニンエペヴチ選択"  "自動設定 (_ _ _ 1)" を選択時

，調整結果 反映され 。 

[Pr. PB01]  "ネ゛ャシスュヴニンエペヴチ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ _ 2)" を選

択 る ， 設定値 有効 り 。 

4500 

[Hz] 

10 

～ 

4500 

各軸

PB14 NHQ1 ノッス形状選択1 

機械共振抑制ネ゛ャシ1 形状を設定 。 

[Pr. PB01]  "ネ゛ャシスュヴニンエペヴチ選択"  "自動設定 (_ _ _ 1)" を選択時

，調整結果 反映され 。 

ブニュ゚ャ設定を選択時 ，手動 設定 く さい。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベヴィ設定用 0h     

   _ _ x _ ノッス深さ選択 

0: -40 dB 

1: -14 dB 

2: -8 dB 

3: -4 dB 

0h     

   _ x _ _ ノッス広さ選択 

0: α = 2 

1: α = 3 

2: α = 4 

3: α = 5 

0h     

   x _ _ _ ベヴィ設定用 0h     

          

PB15 NH2 機械共振抑制ネ゛ャシ2 

機械共振抑制ネ゛ャシ2 ノッス周波数を設定 。 

[Pr. PB16]  "機械共振抑制ネ゛ャシ2選択"  "有効 (_ _ _ 1)" を選択 る ， ド

メベヴシ 設定値 有効 り 。 

4500 

[Hz] 

10 

～ 

4500 

各軸

PB16 NHQ2 ノッス形状選択2 

機械共振抑制ネ゛ャシ2 形状を設定 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 機械共振抑制ネ゛ャシ2選択 

0: 無効 

1: 有効 

0h     

   _ _ x _ ノッス深さ選択 

0: -40 dB 

1: -14 dB 

2: -8 dB 

3: -4 dB 

0h     

   _ x _ _ ノッス広さ選択 

0: α = 2 

1: α = 3 

2: α = 4 

3: α = 5 

0h     

   x _ _ _ ベヴィ設定用 0h     

          

 



5. ドメベヴシ 

5 -  24 

 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PB17 NHF 軸共振抑制ネ゛ャシ 

軸共振抑制ネ゛ャシ 設定を 。 

高周波 機械振動を抑制 る き 使用 。 

[Pr. PB23]  "軸共振抑制ネ゛ャシ選択"  "自動設定 (_ _ _ 0)" 場合，使用 る

サヴボペヴシ 負荷慣性ペヴベンダ比より自動計算され 。モニ゚サヴボペヴシを

使用時 自動設定され ん。"ブニュ゚ャ設定 (_ _ _ 1)" 場合，手動 設定

く さい。 

[Pr. PB23]  "軸共振抑制ネ゛ャシ選択"  "無効 (_ _ _ 2)" 場合， 設定値 無

効 り 。 

[Pr. PB49]  "機械共振抑制ネ゛ャシ4選択"  "有効 (_ _ _ 1)" を選択 た場合，軸共

振抑制ネ゛ャシ 使用 き ん。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ x x 軸共振抑制ネ゛ャシ設定周波数選択 

軸共振抑制ネ゛ャシ 設定を 。 

設定値 つい 表5.4を参照 く さい。 

設定 たい周波数 近い周波数を設定 く さい。 

00h     

   _ x _ _ ノッス深さ選択 

0: -40 dB 

1: -14 dB 

2: -8 dB 

3: -4 dB 

0h     

   x _ _ _ ベヴィ設定用 0h     

          

   表5.4 軸共振抑制ネ゛ャシ設定周波数選択     

   設定値 周波数 [Hz] 設定値 周波数 [Hz]     

   00 無効 10 562     

   01 無効 11 529     

   02 4500 12 500     

   03 3000 13 473     

   04 2250 14 450     

   05 1800 15 428     

   06 1500 16 409     

   07 1285 17 391     

   08 1125 18 375     

   09 1000 19 360     

   0A 900 1A 346     

   0B 818 1B 333     

   0C 750 1C 321     

   0D 692 1D 310     

   0E 642 1E 300     

   0F 600 1F 290     

           

PB18 LPF ュヴドケネ゛ャシ設定 

ュヴドケネ゛ャシ 設定を 。 

関連 るドメベヴシ 設定値 ドメベヴシ 状態 つい 次 表を参照 く

さい。 

 

3141 

[rad/s] 

100 

～ 

18000

各軸

   [Pr. PB23] [Pr. PB18]      

   _ _ 0 _ (初期値) 自動設定      

   _ _ 1 _ 設定値有効      

   _ _ 2 _ 設定値無効      

          

 



5. ドメベヴシ 

5 -  25 

 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PB19 VRF11 制振制御1 振動周波数設定 

低周波 機械振動を抑制 る制振制御1 振動周波数を設定 。 

[Pr. PB02]  "制振制御1スュヴニンエペヴチ選択"  "自動設定 (_ _ _ 1)" を選択時

， ドメベヴシ 自動設定され 。"ブニュ゚ャ設定 (_ _ _ 2)" を選択時 ，

手動 設定 く さい。詳細 つい 7.1.5項を参照 く さい。 

100.0 

[Hz] 

0.1 

～ 

300.0

各軸

PB20 VRF12 制振制御1 共振周波数設定 

低周波 機械振動を抑制 る制振制御1 共振周波数を設定 。 

[Pr. PB02]  "制振制御1スュヴニンエペヴチ選択"  "自動設定 (_ _ _ 1)" を選択時

， ドメベヴシ 自動設定され 。"ブニュ゚ャ設定 (_ _ _ 2)" を選択時 ，

手動 設定 く さい。詳細 つい 7.1.5項を参照 く さい。 

100.0 

[Hz] 

0.1 

～ 

300.0

各軸

PB21 VRF13 制振制御1 振動周波数ジンヌンエ設定 

低周波 機械振動を抑制 る制振制御1 振動周波数 ジンヌンエを設定 。 

[Pr. PB02]  "制振制御1スュヴニンエペヴチ選択"  "自動設定 (_ _ _ 1)" を選択時

， ドメベヴシ 自動設定され 。"ブニュ゚ャ設定 (_ _ _ 2)" を選択時 ，

手動 設定 く さい。詳細 つい 7.1.5項を参照 く さい。 

0.00 0.00 

～ 

0.30 

各軸

PB22 VRF14 制振制御1 共振周波数ジンヌンエ設定 

低周波 機械振動を抑制 る制振制御1 共振周波数 ジンヌンエを設定 。 

[Pr. PB02]  "制振制御1スュヴニンエペヴチ選択"  "自動設定 (_ _ _ 1)" を選択時

， ドメベヴシ 自動設定され 。"ブニュ゚ャ設定 (_ _ _ 2)" を選択時 ，

手動 設定 く さい。詳細 つい 7.1.5項を参照 く さい。 

0.00 0.00 

～ 

0.30 

各軸

PB23 VFBF ュヴドケネ゛ャシ選択 

軸共振抑制ネ゛ャシ よびュヴドケネ゛ャシを選択 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 軸共振抑制ネ゛ャシ選択 

0: 自動設定 

1: ブニュ゚ャ設定 

2: 無効 

[Pr. PB49]  "機械共振抑制ネ゛ャシ4選択"  "有効 (_ _ _ 

1)" を選択時 ，軸共振抑制ネ゛ャシ 使用 き

ん。 

0h     

   _ _ x _ ュヴドケネ゛ャシ選択 

0: 自動設定 

1: ブニュ゚ャ設定 

2: 無効 

0h     

   _ x _ _ ベヴィ設定用 0h     

   x _ _ _  0h     

          

PB24 *MVS 微振動抑制制御 

微振動抑制制御 よびPI-PID 換え制御を選択 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 微振動抑制制御選択 

0: 無効 

1: 有効 

微振動抑制制御 ，[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択" 

 "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択 る 有効 り

。微振動抑制制御選択 速度制御ペヴチ 使用 き

ん。 

0h     

   _ _ x _ PI-PID 換え制御選択 

0: PI制御有効 

(カンダュヴメ 指令 PID制御 換え可能) 

3: 常時PID制御有効 

0h     

   _ x _ _ ベヴィ設定用 0h     

   x _ _ _  0h     

          

 



5. ドメベヴシ 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PB26 *CDP オ゜ン 換え機能 

オ゜ン 換え条件を選択 。 

[Pr. PB29] ～ [Pr. PB36] よび [Pr. PB56] ～ [Pr. PB60] 設定 たオ゜ン 換え値

を有効 る条件を設定 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x オ゜ン 換え選択 

0: 無効 

1: カンダュヴメ ら 制御指令 有効 

2: 指令周波数 

3: 溜りドャケ 

4: サヴボペヴシ回転速度/モニ゚サヴボペヴシ速度 

0h     

   _ _ x _ オ゜ン 換え条件選択 

0: 換え条件以 換え後オ゜ン有効 

1: 換え条件以 換え後オ゜ン有効 

0h     

   _ x _ _ ベヴィ設定用 0h     

   x _ _ _  0h     

          

PB27 CDL オ゜ン 換え条件 

[Pr. PB26] 選択 たオ゜ン 換え (指令周波数ン溜りドャケンサヴボペヴシ回転速

度/モニ゚サヴボペヴシ速度) 値を設定 。 

設定値 単位 換え条件 項目 より異 り 。(7.2.3項参照) 

モニ゚サヴボペヴシ 場合，単位 r/min mm/s り 。 

10 

[kpulse/s] 

/[pulse] 

/[r/min] 

0 

～ 

65535

各軸

PB28 CDT オ゜ン 換え時定数 

[Pr. PB26] よび [Pr. PB27] 設定 た条件 対 オ゜ン り換わる 時定

数を設定 。 

1 

[ms] 

0 

～ 

100 

各軸

PB29 GD2B オ゜ン 換え 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 

オ゜ン 換え有効時 負荷慣性ペヴベンダ比 た 負荷質量比を設定 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択 た

き 有効 り 。 

7.00 

[倍] 

0.00 

～ 

300.00

各軸

PB30 PG2B オ゜ン 換え 位置制御オ゜ン 

オ゜ン 換え有効時 位置制御オ゜ンを設定 。 

1.0 rad/s未満を設定 た場合，[Pr. PB08] 設定値 同 値 り 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択 た

き 有効 り 。 

0.0 

[rad/s] 

0.0 

～ 

2000.0

各軸

PB31 VG2B オ゜ン 換え 速度制御オ゜ン 

オ゜ン 換え有効時 速度制御オ゜ンを設定 。 

20 rad/s未満を設定 た場合，[Pr. PB09] 設定値 同 値 り 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択 た

き 有効 り 。 

0 

[rad/s] 

0 

～ 

65535

各軸

PB32 VICB オ゜ン 換え 速度積分補償 

オ゜ン 換え有効時 速度積分補償を設定 。 

0.1 ms未満を設定 た場合，[Pr. PB10] 設定値 同 値 り 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択 た

き 有効 り 。 

0.0 

[ms] 

0.0 

～ 

5000.0

各軸

PB33 VRF11B オ゜ン 換え 制振制御1 振動周波数設定 

オ゜ン 換え有効時 制振制御1 振動周波数を設定 。 

0.1 Hz未満を設定 た場合，[Pr. PB19] 設定値 同 値 り 。 

次 条件 き 有効 り 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択 た。 

[Pr. PB02]  "制振制御1スュヴニンエペヴチ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ _ 2)" を

選択 た。 

[Pr. PB26]  "オ゜ン 換え選択"  "カンダュヴメ ら 制御指令 有効 (_ _ _ 1)" 

を選択 た。 

運転中 り換える クョッェ 発生 る場合 あり 。必 サヴボペヴシ た

モニ゚サヴボペヴシ 停止 ら り換え く さい。 

0.0 

[Hz] 

0.0 

～ 

300.0

各軸

 



5. ドメベヴシ 

5 -  27 

 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PB34 VRF12B オ゜ン 換え 制振制御1 共振周波数設定 

オ゜ン 換え有効時 制振制御1 共振周波数を設定 。 

0.1 Hz未満を設定 た場合，[Pr. PB19] 設定値 同 値 り 。 

次 条件 き 有効 り 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択 た。 

[Pr. PB02]  "制振制御1スュヴニンエペヴチ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ _ 2)" を

選択 た。 

[Pr. PB26]  "オ゜ン 換え選択"  "カンダュヴメ ら 制御指令 有効 (_ _ _ 1)" 

を選択 た。 

運転中 り換える クョッェ 発生 る場合 あり 。必 サヴボペヴシ た

モニ゚サヴボペヴシ 停止 ら り換え く さい。 

0.0 

[Hz] 

0.0 

～ 

300.0

各軸

PB35 VRF13B オ゜ン 換え 制振制御1 振動周波数ジンヌンエ設定 

オ゜ン 換え有効時 制振制御1 振動周波数ジンヌンエを設定 。 

次 条件 き 有効 り 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択 た。 

[Pr. PB02]  "制振制御1スュヴニンエペヴチ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ _ 2)" を

選択 た。 

[Pr. PB26]  "オ゜ン 換え選択"  "カンダュヴメ ら 制御指令 有効 (_ _ _ 1)" 

を選択 た。 

運転中 り換える クョッェ 発生 る場合 あり 。必 サヴボペヴシ た

モニ゚サヴボペヴシ 停止 ら り換え く さい。 

0.00 0.00 

～ 

0.30 

各軸

PB36 VRF14B オ゜ン 換え 制振制御1 共振周波数ジンヌンエ設定 

オ゜ン 換え有効時 制振制御1 共振周波数ジンヌンエを設定 。 

次 条件 き 有効 り 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択 た。 

[Pr. PB02]  "制振制御1スュヴニンエペヴチ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ _ 2)" を

選択 た。 

[Pr. PB26]  "オ゜ン 換え選択"  "カンダュヴメ ら 制御指令 有効 (_ _ _ 1)" 

を選択 た。 

運転中 り換える クョッェ 発生 る場合 あり 。必 サヴボペヴシ た

モニ゚サヴボペヴシ 停止 ら り換え く さい。 

0.00 0.00 

～ 

0.30 

各軸

 



5. ドメベヴシ 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PB45 CNHF 指令ノッスネ゛ャシ 

指令ノッスネ゛ャシを設定 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ x x 指令ノッスネ゛ャシ設定周波数選択 

設定値 周波数 関係 つい 表5.5を参照 く さ

い。 

00h     

   _ x _ _ ノッス深さ選択 

詳細 つい 表5.6を参照 く さい。 

0h     

   x _ _ _ ベヴィ設定用 0h     

          

  表5.5 指令ノッスネ゛ャシ設定周波数選択    

   設定値 周波数 [Hz]  設定値 周波数 [Hz] 設定値 周波数 [Hz]     

   00 無効  20 70 40 17.6     

   01 2250  21 66 41 16.5     

   02 1125  22 62 42 15.6     

   03 750  23 59 43 14.8     

   04 562  24 56 44 14.1     

   05 450  25 53 45 13.4     

   06 375  26 51 46 12.8     

   07 321  27 48 47 12.2     

   08 281  28 46 48 11.7     

   09 250  29 45 49 11.3     

   0A 225  2A 43 4A 10.8     

   0B 204  2B 41 4B 10.4     

   0C 187  2C 40 4C 10     

   0D 173  2D 38 4D 9.7     

   0E 160  2E 37 4E 9.4     

   0F 150  2F 36 4F 9.1     

   10 140  30 35.2 50 8.8     

   11 132  31 33.1 51 8.3     

   12 125  32 31.3 52 7.8     

   13 118  33 29.6 53 7.4     

   14 112  34 28.1 54 7.0     

   15 107  35 26.8 55 6.7     

   16 102  36 25.6 56 6.4     

   17 97  37 24.5 57 6.1     

   18 93  38 23.4 58 5.9     

   19 90  39 22.5 59 5.6     

   1A 86  3A 21.6 5A 5.4     

   1B 83  3B 20.8 5B 5.2     

   1C 80  3C 20.1 5C 5.0     

   1D 77  3D 19.4 5D 4.9     

   1E 75  3E 18.8 5E 4.7     

   1F 72  3F 18.2 5F 4.5     

              

 



5. ドメベヴシ 

5 -  29 

 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PB45 CNHF 表5.6 ノッス深さ選択 名称 機能欄参照 各軸

   設定値 深さ [dB] 設定値 深さ [dB]     

   0 -40.0 8 -6.0     

   1 -24.1 9 -5.0     

   2 -18.1 A -4.1     

   3 -14.5 B -3.3     

   4 -12.0 C -2.5     

   5 -10.1 D -1.8     

   6 -8.5 E -1.2     

   7 -7.2 F -0.6     

           

PB46 NH3 機械共振抑制ネ゛ャシ3 

機械共振抑制ネ゛ャシ3 ノッス周波数を設定 。 

[Pr. PB47]  "機械共振抑制ネ゛ャシ3選択"  "有効 (_ _ _ 1)" を選択 た き，

ドメベヴシ 設定値 有効 り 。 

4500 

[Hz] 

10 

～ 

4500 

各軸

PB47 NHQ3 ノッス形状選択3 

機械共振抑制ネ゛ャシ3 形状を設定 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 機械共振抑制ネ゛ャシ3選択 

0: 無効 

1: 有効 

0h     

   _ _ x _ ノッス深さ選択 

0: -40 dB 

1: -14 dB 

2: -8 dB 

3: -4 dB 

0h     

   _ x _ _ ノッス広さ選択 

0: α = 2 

1: α = 3 

2: α = 4 

3: α = 5 

0h     

   x _ _ _ ベヴィ設定用 0h     

          

PB48 NH4 機械共振抑制ネ゛ャシ4 

機械共振抑制ネ゛ャシ4 ノッス周波数を設定 。 

[Pr. PB49]  "機械共振抑制ネ゛ャシ4選択"  "有効 (_ _ _ 1)" を選択 た き，

ドメベヴシ 設定値 有効 り 。 

4500 

[Hz] 

10 

～ 

4500 

各軸

 



5. ドメベヴシ 

5 -  30 

 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PB49 NHQ4 ノッス形状選択4 

機械共振抑制ネ゛ャシ4 形状を設定 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 機械共振抑制ネ゛ャシ4選択 

0: 無効 

1: 有効 

設定値を "有効" た き ，[Pr. PB17 軸共振抑制

ネ゛ャシ] 使用 き ん。 

0h     

   _ _ x _ ノッス深さ選択 

0: -40 dB 

1: -14 dB 

2: -8 dB 

3: -4 dB 

0h     

   _ x _ _ ノッス広さ選択 

0: α = 2 

1: α = 3 

2: α = 4 

3: α = 5 

0h     

   x _ _ _ ベヴィ設定用 0h     

          

PB50 NH5 機械共振抑制ネ゛ャシ5 

機械共振抑制ネ゛ャシ5 ノッス周波数を設定 。 

[Pr. PB51]  "機械共振抑制ネ゛ャシ5選択"  "有効 (_ _ _ 1)" を選択 た き，

ドメベヴシ 設定値 有効 り 。 

4500 

[Hz] 

10 

～ 

4500 

各軸

PB51 NHQ5 ノッス形状選択5 

機械共振抑制ネ゛ャシ5 形状を設定 。 

[Pr. PE41]  "ュトケダネ゛ャシ選択"  "有効 (_ _ _ 1)" を選択 た場合，機械共振

抑制ネ゛ャシ5 使用 き ん。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 機械共振抑制ネ゛ャシ5 選択 

0: 無効 

1: 有効 

0h     

   _ _ x _ ノッス深さ選択 

0: -40 dB 

1: -14 dB 

2: -8 dB 

3: -4 dB 

0h     

   _ x _ _ ノッス広さ選択 

0: α = 2 

1: α = 3 

2: α = 4 

3: α = 5 

0h     

   x _ _ _ ベヴィ設定用 0h     

          

PB52 VRF21 制振制御2 振動周波数設定 

低周波 機械振動を抑制 る制振制御2 振動周波数を設定 。 

[Pr. PA24]  "振動抑制ペヴチ選択"  "3慣性ペヴチ (_ _ _ 1)" を選択 る 有効

り 。 

[Pr. PB02]  "制振制御2スュヴニンエペヴチ選択"  "自動設定 (_ _ 1 _)" を選択時

， ドメベヴシ 自動設定され 。"ブニュ゚ャ設定 (_ _ 2 _)" を選択時 ，

手動 設定 く さい。 

100.0 

[Hz] 

0.1 

～ 

300.0

各軸

 



5. ドメベヴシ 

5 -  31 

 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PB53 VRF22 制振制御2 共振周波数設定 

低周波 機械振動を抑制 る制振制御2 共振周波数を設定 。 

[Pr. PA24]  "振動抑制ペヴチ選択"  "3慣性ペヴチ (_ _ _ 1)" を選択 る 有効

り 。 

[Pr. PB02]  "制振制御2スュヴニンエペヴチ選択"  "自動設定 (_ _ 1 _)" を選択時

， ドメベヴシ 自動設定され 。"ブニュ゚ャ設定 (_ _ 2 _)" を選択時 ，

手動 設定 く さい。 

100.0 

[Hz] 

0.1 

～ 

300.0

各軸

PB54 VRF23 制振制御2 振動周波数ジンヌンエ設定 

低周波 機械振動を抑制 る制振制御2 振動周波数 ジンヌンエを設定 。 

[Pr. PA24]  "振動抑制ペヴチ選択"  "3慣性ペヴチ (_ _ _ 1)" を選択 る 有効

り 。 

[Pr. PB02]  "制振制御2スュヴニンエペヴチ選択"  "自動設定 (_ _ 1 _)" を選択時

， ドメベヴシ 自動設定され 。"ブニュ゚ャ設定 (_ _ 2 _)" を選択時 ，

手動 設定 く さい。 

0.00 0.00 

～ 

0.30 

各軸

PB55 VRF24 制振制御2 共振周波数ジンヌンエ設定 

低周波 機械振動を抑制 る制振制御2 共振周波数 ジンヌンエを設定 。 

[Pr. PA24]  "振動抑制ペヴチ選択"  "3慣性ペヴチ (_ _ _ 1)" を選択 る 有効

り 。 

[Pr. PB02]  "制振制御2スュヴニンエペヴチ選択"  "自動設定 (_ _ 1 _)" を選択時

， ドメベヴシ 自動設定され 。"ブニュ゚ャ設定 (_ _ 2 _)" を選択時 ，

手動 設定 く さい。 

0.00 0.00 

～ 

0.30 

各軸

PB56 VRF21B オ゜ン 換え 制振制御2 振動周波数設定 

オ゜ン 換え有効時 制振制御2 振動周波数を設定 。 

[Pr. PA24]  "振動抑制ペヴチ選択"  "3慣性ペヴチ (_ _ _ 1)" を選択 る 有効

り 。 

次 条件 き 有効 り 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択 た。 

[Pr. PB02]  "制振制御2スュヴニンエペヴチ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ 2 _)" を

選択 た。 

[Pr. PB26]  "オ゜ン 換え選択"  "カンダュヴメ ら 制御指令 有効 (_ _ _ 1)" 

を選択 た。 

運転中 り換える クョッェ 発生 る場合 あり 。必 サヴボペヴシ た

モニ゚サヴボペヴシ 停止 ら り換え く さい。 

0.0 

[Hz] 

0.0 

～ 

300.0

各軸

PB57 VRF22B オ゜ン 換え 制振制御2 共振周波数設定 

オ゜ン 換え有効時 制振制御2 共振周波数を設定 。 

[Pr. PA24]  "振動抑制ペヴチ選択"  "3慣性ペヴチ (_ _ _ 1)" を選択 る 有効

り 。 

次 条件 き 有効 り 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択 た。 

[Pr. PB02]  "制振制御2スュヴニンエペヴチ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ 2 _)" を

選択 た。 

[Pr. PB26]  "オ゜ン 換え選択"  "カンダュヴメ ら 制御指令 有効 (_ _ _ 1)" 

を選択 た。 

運転中 り換える クョッェ 発生 る場合 あり 。必 サヴボペヴシ た

モニ゚サヴボペヴシ 停止 ら り換え く さい。 

0.0 

[Hz] 

0.0 

～ 

300.0

各軸

 



5. ドメベヴシ 

5 -  32 

 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PB58 VRF23B オ゜ン 換え 制振制御2 振動周波数ジンヌンエ設定 

オ゜ン 換え有効時 制振制御2 振動周波数ジンヌンエを設定 。 

[Pr. PA24]  "振動抑制ペヴチ選択"  "3慣性ペヴチ (_ _ _ 1)" を選択 る 有効

り 。 

次 条件 き 有効 り 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択

た。 

[Pr. PB02]  "制振制御2スュヴニンエペヴチ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ 2 _)" を

選択 た。 

[Pr. PB26]  "オ゜ン 換え選択"  "カンダュヴメ ら 制御指令 有効 (_ _ _ 1)" 

を選択 た。 

運転中 り換える クョッェ 発生 る場合 あり 。必 サヴボペヴシ た

モニ゚サヴボペヴシ 停止 ら り換え く さい。 

0.00 0.00 

～ 

0.30 

各軸

PB59 VRF24B オ゜ン 換え 制振制御2 共振周波数ジンヌンエ設定 

オ゜ン 換え有効時 制振制御2 共振周波数ジンヌンエを設定 。 

[Pr. PA24]  "振動抑制ペヴチ選択"  "3慣性ペヴチ (_ _ _ 1)" を選択 る 有効

り 。 

次 条件 き 有効 り 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択

た。 

[Pr. PB02]  "制振制御2スュヴニンエペヴチ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ 2 _)" を

選択 た。 

[Pr. PB26]  "オ゜ン 換え選択"  "カンダュヴメ ら 制御指令 有効 (_ _ _ 1)" 

を選択 た。 

運転中 り換える クョッェ 発生 る場合 あり 。必 サヴボペヴシ た

モニ゚サヴボペヴシ 停止 ら り換え く さい。 

0.00 0.00 

～ 

0.30 

各軸

PB60 PG1B オ゜ン 換え ペタャ制御オ゜ン 

オ゜ン 換え有効時 ペタャ制御オ゜ンを設定 。 

1.0 rad/s未満を設定 た場合，[Pr. PB07] 設定値 同 値 り 。 

次 条件 き 有効 り 。 

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択

た。 

[Pr. PB26]  "オ゜ン 換え選択"  "カンダュヴメ ら 制御指令 有効 (_ _ _ 1)" 

を選択 た。 

運転中 り換える クョッェ 発生 る場合 あり 。必 サヴボペヴシ た

モニ゚サヴボペヴシ 停止 ら り換え く さい。 

0.0 

[rad/s] 

0.0 

～ 

2000.0

各軸

 



5. ドメベヴシ 

5 -  33 

 

5.2.3 拡張設定ドメベヴシ ([Pr. PC_ _ ]) 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PC01 ERZ 誤差過大゚メヴヘヤベャ 

誤差過大゚メヴヘヤベャを設定 。 

回転型サヴボペヴシ よびジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ 場合 ，rev単位 設定

。"0" を設定 る ，3 rev り 。200 revを超える設定 200 rev ェメンハ

され 。 

モニ゚サヴボペヴシ 場合 ，mm単位 設定 。"0" を設定 る ，100 mm

り 。 

 

0 

[rev]/ 

[mm] 

(注) 

0 

～ 

1000 

各軸

  注. 設定単位  [Pr. PC06] 変更 き 。 

 

   

PC02 MBR 電磁ノヤヴキクヴォンケ出力 

MBR (電磁ノヤヴキ゜ンシュッェ) オネ らベヴケ遮断 る 遅れ時

間を設定 。 

0 

[ms] 

0 

～ 

1000 

各軸

PC03 *ENRS エンカヴジ出力ドャケ選択 

エンカヴジドャケ方向 よびエンカヴジ出力ドャケ設定を選択 。C軸

ドメベヴシを設定 き ん。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x エンカヴジ出力ドャケ位相選択 

0: CCW た 方向 A相90°進  

1: CW た 負方向 A相90°進  

 

0h     

    サヴボペヴシ回転方向/ 

モニ゚サヴボペヴシ移動方向 

     

    

設定値 

CCW た 方向 CW た 負方向      

    

0 
A相

B相

A相

B相

     

    

1 
A相

B相

A相

B相

     

          

   _ _ x _ エンカヴジ出力ドャケ設定選択 

0: 出力ドャケ設定 

( ドメベヴシ  "_1 0 _" を設定 た場合，[AL. 37 ド

メベヴシ異常] 発生 。) 

1: 分周比設定 

3: A相ンB相ドャケ電子ウ゚設定 

モニ゚サヴボペヴシ使用時 出力ドャケ設定 使用 き

いた ，"0" を選択 た場合，分周比設定 出力され

。 

0h     

   _ x _ _ エンカヴジ出力ドャケ用エンカヴジ選択 

サヴボ゚ンハ 出力 るエンカヴジ出力ドャケ 使用 る

エンカヴジを選択 。 

0: サヴボペヴシエンカヴジ 

1: 機械端エンカヴジ 

桁 ネャェュヴゲチクケゾヘ 使用 き 。 

ネャェュヴゲチクケゾヘ よび標準制御クケゾヘ (ケォヴ

ャ計測機能有効) 以外  "1" を選択 た場合，[AL. 37 ドメ

ベヴシ異常] 発生 。 

0h     

   x _ _ _ ベヴィ設定用 0h     

          

 



5. ドメベヴシ 

5 -  34 

 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PC04 **COP1 機能選択C-1 

エンカヴジォヴノャ 通信方式を選択 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベヴィ設定用 0h     

   _ _ x _  0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _ エンカヴジォヴノャ通信方式選択 

0: 2線式 

1: 4線式 

設定を間違える  [AL. 16 エンカヴジ初期通信異常1] 発

生 。 た  [AL. 20 エンカヴジ通常通信異常1] 発

生 。[Pr. PA01]  "ネャェュヴゲチ制御ペヴチ (_ _ 1 

_)" を選択時  "1" を設定 る ，[AL. 37] 発生 。

0h     

          

PC05 **COP2 機能選択C-2 

ペヴシ 運転を設定 。モニ゚サヴボペヴシ制御ペヴチ，ネャェュヴゲチ制御

ペヴチ よびDDペヴシ制御ペヴチ 使用 き ん。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ペヴシ 運転選択 

0: 無効 

1: 有効 

0h 

    

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PC06 *COP3 機能選択C-3 

[Pr. PC01] 設定 る誤差過大゚メヴヘヤベャ 設定単位を選択 。 ドメ

ベヴシ 速度制御ペヴチ よびダャェ制御ペヴチ 使用 き ん。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベヴィ設定用 0h     

   _ _ x _  0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _ 誤差過大゚メヴヘヤベャ単位選択 

0: 1 rev た 1 mm単位 

1: 0.1 rev た 0.1 mm単位 

2: 0.01 rev た 0.01 mm単位 

3: 0.001 rev た 0.001 mm単位 

0h     

          

PC07 ZSP 零速度 

ZSP (零速度検出) 出力範囲を設定 。 

ZSP (零速度検出) 20 r/min た 20 mm/s ナケゾモクケを持 い 。 

50 

[r/min]/ 

[mm/s] 

0 

～ 

10000

各軸

PC08 OSL 過速度゚メヴヘ検出ヤベャ 

過速度゚メヴヘ検出ヤベャを設定 。 

"サヴボペヴシ最大回転速度 × 120%" た  "モニ゚サヴボペヴシ最大速度 × 120%" 

を超えた値を設定 た場合，"サヴボペヴシ最大回転速度 × 120%" た  "モニ゚

サヴボペヴシ最大速度 × 120%" 値 ェメンハされ 。 

た  "0" を設定 た き ，"サヴボペヴシ最大回転速度 × 120%" た  "モニ゚

サヴボペヴシ最大速度 × 120%" 設定され 。 

0 

[r/min]/ 

[mm/s] 

0 

～ 

20000

各軸

 



5. ドメベヴシ 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PC17 **COP4 機能選択C-4 

原点セッダ条件を選択 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 原点セッダ条件選択 

0: 電源投入後サヴボペヴシZ相通過必要 

1: 電源投入後サヴボペヴシZ相通過不要 

0h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PC18 *COP5 機能選択C-5 

[AL. E9 主回路オネ警告] 発生条件を選択 。 

 

名称 機能欄参照 共通

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベヴィ設定用 0h     

   _ _ x _  0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _ [AL. E9 主回路オネ警告] 選択 

0: ヤタ゛オン指令，サヴボオン指令 検知 

1: サヴボオン指令 検知 

0h     

          

PC21 *BPS ゚メヴヘ履歴ェモ゚ 

゚メヴヘ履歴 消去を行い 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ゚メヴヘ履歴ェモ゚選択 

0: 無効 

1: 有効 

"有効" を選択 る ，次回電源投入時 ゚メヴヘ履歴を消

去 。゚メヴヘ履歴ェモ゚後，自動的 無効 り

。 

0h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PC24 RSBR 強制停止時 減速時定数 

強制停止減速機能 ける減速時定数を設定 。 

定格回転速度 ら0 r/min た 定格速度 ら0 mm/s 達 る 時間をms単位

設定 。 

強制停止減速

[Pr. PC24]
0 r/min

(0 mm/s)

サヴボペヴシ回転速度
(モニ゚サヴボペヴシ速度)

定格回転速度
(定格速度)

ジ゜ヂプッェ
ノヤヴキ減速

 

[注意事項] 

設定時間 短く，強制停止減速時 サヴボペヴシ ダャェ 最大値 飽和 る場合

， 時定数より 長い時間 止 り 。 

設定値 よ 強制停止減速時  [AL. 50 過負荷1] た  [AL. 51 過負荷2] 発

生 る場合 あり 。 

強制停止減速 る゚メヴヘ発生後 ，強制停止減速 ら い゚メヴヘ 発生

た き， た 制御回路電源 遮断された き ，減速時定数設定 有無 関

わら ジ゜ヂプッェノヤヴキ 作動 。 

設定時間 カンダュヴメ 減速時間より長い時間を設定 く さい。短く設定

る ，[AL. 52 誤差過大] 発生 る場合 あり 。 

100 

[ms] 

0 

～ 

20000

各軸

PC27 **COP9 機能選択C-9 

モニ゚エンカヴジ た 機械端エンカヴジ 極性を選択 。 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x エンカヴジドャケィウンダ極性選択 

0: サヴボペヴシCCW た 方向 エンカヴジドャケ増

加方向 

1: サヴボペヴシCCW た 方向 エンカヴジドャケ減

少方向 

0h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PC29 *COPB 機能選択C-B 

ダャェ制御時POL反映を選択 。 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベヴィ設定用 0h     

   _ _ x _  0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _ ダャェ制御時POL反映選択 

0: 有効 

1: 無効 

0h     
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PC31 RSUP1 軸引 量 

軸引 機能 引 量を設定 。 

サヴボペヴシ回転量単位 設定 。 

値 場合 指令゚チヤケ増加方向，負 値 場合 指令゚チヤケ減少方向 移動

。 

軸引 機能 ，次 条件 成立 た場合 実施され 。 

1) 位置制御ペヴチ ある。 

2) ドメベヴシ 設定値  "0" 以外 ある。 

3) 強制停止減速機能 有効 ある。 

4) サヴボペヴシ回転速度 た モニ゚サヴボペヴシ速度 零速度以 ゚メヴヘ

発生 た EM2 オネ た。 

5)  [Pr. PD07] ～ [Pr. PD09] MBR (電磁ノヤヴキ゜ンシュッェ) を使用可能 ，

つ [Pr. PC02] ベヴケ遮断遅延時間 設定 ある。 

0 

[0.0001 

rev]/ 

[0.01 

mm] 

-25000

～ 

25000

各軸

 

5.2.4 入出力設定ドメベヴシ ([Pr. PD_ _ ]) 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PD02 *DIA2 入力信号自動オン選択2 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁     

   HEX. BIN. 
説明 初期値 

    

   _ _ _ x _ _ _ x FLS ( 限ケダュヴェモプッダ) 選択 

0: 無効 

1: 有効 

0h     

    _ _ x _ RLS ( 限ケダュヴェモプッダ) 選択 

0: 無効 

1: 有効 

     

    _ x _ _ ベヴィ設定用      

    x _ _ _       

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _ 

 

 0h     

   

設定値 ，次 示 よう 16進数 変換 く さい。 

0

BIN 0: 外部入力信号 使用 る
BIN 1: 自動オン

初期値

BIN HEX
信号名

0

0

0 0 0

0

0

FLS ( 限ケダュヴェモプッダ) 選択

RLS ( 限ケダュヴェモプッダ) 選択
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PD07 *DO1 出力タト゜ケ選択1 

CN3-12ヌン，CN3-13ヌン， よびCN3-25ヌン それ れ任意 出力タト゜ケを割

り付ける き 。初期値 ，次 タト゜ケ 割り付けられ い 。 

CN3-12ヌン: MBR-A (電磁ノヤヴキ゜ンシュッェA軸) 

CN3-13ヌン: MBR-C (電磁ノヤヴキ゜ンシュッェC軸) 

CN3-25ヌン: MBR-B (電磁ノヤヴキ゜ンシュッェB軸) 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ x x タト゜ケ選択 

設定値 つい 表5.7を参照 く さい。 

05h     

   _ x _ _ ベヴィ設定用 0h     

   x _ _ _  0h     

          

  表5.7 選択可能 出力タト゜ケ    

   設定値 出力タト゜ケ     

   00 常時オネ     

   02 RD (準備完了)     

   03 ALM (故障)     

   04 INP (゜ンフグクョン)     

   05 MBR (電磁ノヤヴキ゜ンシュッェ)     

   07 TLC (ダャェ制限中)     

   08 WNG (警告)     

   09 BWNG (トッゾモ警告)     

   0A SA (速度到達)     

   0C ZSP (零速度検出)     

   0F CDPS (可変オ゜ン選択中)     

   10 CLDS (ネャェュヴゲチ制御中)     

   11 ABSV (絶対位置消失中)     

   17 MTTR (シネチメ゜ノ中)     

         

PD08 *DO2 出力タト゜ケ選択2 

ドメベヴシ ，CN3-24ヌンへ軸ご 任意 出力タト゜ケを割り付ける

き 。初期値 ， 軸 CINP (゚ンチ゜ンフグクョン) 割り付けら

れ い 。 

割り付ける きるタト゜ケ 設定方法  [Pr. PD07] 同 。 

 

名称 機能欄参照 共通

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ x x タト゜ケ選択 

設定値 つい  [Pr. PD07] 表5.7を参照 く さ

い。 

04h     

   _ x _ _ 全軸出力時条件選択 

0: AND出力 

A軸，B軸 よびC軸 軸 条件を満た た場合

有意 (オン た オネ) り 。 

1: OR出力 

A軸，B軸 よびC軸 い れ 軸 条件を満た た場

合 有意 (オン た オネ) り 。 

桁 出力軸選択  "全軸 (0 _ _ _)" を選択 た き 有

効 り 。 

0h     

   x _ _ _ 出力軸選択 

0: 全軸 

1: A軸 

2: B軸 

3: C軸 

0h     
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PD09 *DO3 出力タト゜ケ選択3 

ドメベヴシ ，CN3-11ヌンへ軸ご 任意 出力タト゜ケを割り付ける

き 。初期値 ， 軸 CALM (゚ンチ故障) 割り付けられ い

。 

割り付ける きるタト゜ケ 設定方法  [Pr. PD07] 同 。 

 

名称 機能欄参照 共通

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ x x タト゜ケ選択 

設定値 つい  [Pr. PD07] 表5.7を参照 く さ

い。 

03h     

   _ x _ _ 全軸出力時条件選択 

0: AND出力 

A軸，B軸 よびC軸 軸 条件を満た た場合

有意 (オン た オネ) り 。 

1: OR出力 

A軸，B軸 よびC軸 い れ 軸 条件を満た た場

合 有意 (オン た オネ) り 。 

桁 出力軸選択  "全軸 (0 _ _ _)" を選択 た き 有

効 り 。 

0h     

   x _ _ _ 出力軸選択 

0: 全軸 

1: A軸 

2: B軸 

3: C軸 

0h     

          

PD11 *DIF 入力ネ゛ャシ設定 

入力ネ゛ャシを選択 。 
 

名称 機能欄参照 共通

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 入力信号ネ゛ャシ選択 

ドメベヴシ 設定 つい ，カンダュヴメ ブニュ
゚ャを参照 く さい。 

外部入力信号 ノ゜ゲ よりスホシモンエを発生 た
場合，入力ネ゛ャシを使用 抑制 。 

0:  

1: 0.888 [ms] 

2: 1.777 [ms] 

3: 2.666 [ms] 

4: 3.555 [ms] 

4h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PD12 *DOP1 機能選択D-1 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベヴィ設定用 0h     

   _ _ x _  0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _ サヴボペヴシ た モニ゚サヴボペヴシ サヴプケシ有効/

無効選択 

(ソネダウエ゚トヴグョンA5以降 サヴボ゚ンハ 対応) 

0: 有効 

1: 無効 

サヴプケシ つい い いサヴボペヴシ た モニ゚サヴ

ボペヴシを使用 る場合， 桁 設定 無効 り

。 

0h     
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PD14 *DOP3 機能選択D-3 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベヴィ設定用 0h     

   _ _ x _ 警告発生時 出力タト゜ケ 選択 

警告発生時 けるWNG (警告) よびALM (故障) 出力

状態を選択 。 

 

サヴボ゚ンハ 出力 
 

0h     

    設定値 (注1) タト゜ケ 状態      

    

0 

0
1

0
1

WNG

ALM

警告発生

 

     

    

1 

0
1

0
1

WNG

ALM

警告発生(注2)

 

     

           
    注  1. 

 

0: オネ 

1: オン 

     

      2. 警告発生 ALM オネ り ，強制停止減

速 実施され 。 

     

   _ x _ _ ベヴィ設定用 0h     

   x _ _ _  0h     
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5.2.5 拡張設定2ドメベヴシ ([Pr. PE_ _ ]) 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PE01 **FCT1 ネャェュヴゲチ機能選択1 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ネャェュヴゲチ機能選択 

0: 常時有効 

1: カンダュヴメ制御カブンチ よる 換え 

(セプ/ネャ 換え) 
 

0h     

    
カンダュヴメ 制御 

カブンチ よる 換え 
制御方式      

    オネ セプェュヴゲチ制御      

    オン ネャェュヴゲチ制御      

    

設定  [Pr. PA01]  "運転ペヴチ選択"  "ネャェュヴ

ゲチ制御ペヴチ (_ _ 1 _)" を選択 た き 有効 り

。 

 

     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PE03 *FCT2 ネャェュヴゲチ機能選択2 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ネャェュヴゲチ制御異常検知機能選択 

0: 無効 

1: 速度偏差異常検知 

2: 位置偏差異常検知 

3: 速度偏差異常，位置偏差異常検知 

3h     

   _ _ x _ 位置偏差異常検知方式選択 

0: 常時検出方式 

1: 停止時検出方式 (指令  "0" き 検出 。) 

0h     

   _ x _ _ ベヴィ設定用 0h     

   x _ _ _ ネャェュヴゲチ制御異常モセッダ選択 

0: モセッダ不可 (電源オネ/オン よるモセッダ 可) 

1: モセッダ可能 

0h     

          

PE04 **FBN ネャェュヴゲチ制御 ネ゛ヴチトッェドャケ電子ウ゚1 分子 

ネャェュヴゲチ制御使用時 ，サヴボペヴシエンカヴジドャケ 対 電子ウ゚分

子を設定 。 

サヴボペヴシ1回転時 サヴボペヴシエンカヴジドャケ数 ，機械端エンカヴジ分解

能 換算されるよう 電子ウ゚を設定 く さい。 

1 1 

～ 

65535

各軸

PE05 **FBD ネャェュヴゲチ制御 ネ゛ヴチトッェドャケ電子ウ゚1 分母 

ネャェュヴゲチ制御使用時 ，サヴボペヴシエンカヴジドャケ 対 電子ウ゚分

母を設定 。 

サヴボペヴシ1回転時 サヴボペヴシエンカヴジドャケ数 ，機械端エンカヴジ分解

能 換算されるよう 電子ウ゚を設定 く さい。 

1 1 

～ 

65535

各軸

PE06 BC1 ネャェュヴゲチ制御 速度偏差異常検知ヤベャ 

ネャェュヴゲチ制御異常検知  [AL. 42.9 速度偏差 よるネャェュヴゲチ制御異常] 

を設定 。 

サヴボペヴシエンカヴジ ら計算される速度 ，機械端エンカヴジ ら計算される

速度差 ， ドメベヴシより大きく る ゚メヴヘ 発生 。 

400 

[r/min] 

1 

～ 

50000

各軸

PE07 BC2 ネャェュヴゲチ制御 位置偏差異常検知ヤベャ 

ネャェュヴゲチ制御異常検知  [AL. 42.8 位置偏差 よるネャェュヴゲチ制御異常] 

を設定 。 

サヴボペヴシエンカヴジ 位置 機械端エンカヴジ 位置 差 ドメベヴシよ

り大きく る ゚メヴヘ 発生 。 

100 

[kpulse] 

1 

～ 

20000

各軸

 



5. ドメベヴシ 

5 -  42 

 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PE08 DUF ネャェュヴゲチタュ゚ャネ゛ヴチトッェネ゛ャシ 

タュ゚ャネ゛ヴチトッェネ゛ャシ 域を設定 。 

詳細 つい 16.3.1項 (6) を参照 く さい。 

10 

[rad/s] 

0 

～ 

4500 

各軸

PE10 FCT3 ネャェュヴゲチ機能選択3 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベヴィ設定用 0h     

   _ _ x _ ネャェュヴゲチ制御位置偏差異常検知ヤベャ単位選択 

0: 1 kpulse単位 

1: 1 pulse単位 

0h     

   _ x _ _ カンダュヴメ表示用溜りドャケペニシ選択 

0: サヴボペヴシエンカヴジ 

1: 機械端エンカヴジ 

2: サヴボペヴシ 機械端 偏差 

0h     

   x _ _ _ カンダュヴメ表示用帰還ドャケ 積ペニシ選択 

0: サヴボペヴシエンカヴジ 

1: 機械端エンカヴジ 

桁 設定 ネャェュヴゲチクケゾヘ よびケォヴャ計

測機能 使用 。 

0h     

          

PE34 **FBN2 ネャェュヴゲチ制御 ネ゛ヴチトッェドャケ電子ウ゚2 分子 

ネャェュヴゲチ制御使用時 ，サヴボペヴシエンカヴジドャケ 対 電子ウ゚分

子を設定 。 

サヴボペヴシ1回転時 サヴボペヴシエンカヴジドャケ数 ，機械端エンカヴジ分解

能 換算されるよう 電子ウ゚を設定 く さい。 

詳細 つい 16.3.1項 (4) を参照 く さい。 

1 1 

～ 

65535

各軸

PE35 **FBD2 ネャェュヴゲチ制御 ネ゛ヴチトッェドャケ電子ウ゚2 分母 

ネャェュヴゲチ制御使用時 ，サヴボペヴシエンカヴジドャケ 対 電子ウ゚分

母を設定 。 

サヴボペヴシ1回転時 サヴボペヴシエンカヴジドャケ数 ，機械端エンカヴジ分解

能 換算されるよう 電子ウ゚を設定 く さい。 

詳細 つい 16.3.1項 (4) を参照 く さい。 

1 1 

～ 

65535

各軸

PE41 EOP3 機能選択E-3 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ュトケダネ゛ャシ選択 

0: 無効 

1: 有効 

設定値を "有効" た き，[Pr. PB51] 設定 る機

械共振抑制ネ゛ャシ5 使用 き ん。 

0h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     
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5.2.6 拡張設定3ドメベヴシ ([Pr. PF_ _ ]) 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PF02 *FOP2 機能選択F-2 

[AL. EB 他軸異常警告] 対象 る゚メヴヘを設定 。 
 

名称 機能欄参照 共通

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 他軸異常警告対象゚メヴヘ選択 

他軸異常警告 対象 る゚メヴヘを選択 。 

0: [AL. 24 主回路異常] よび [AL. 32 過電流]  

1: 全゚メヴヘ 

全軸共通 発生 る゚メヴヘ 場合，゚メヴヘ番号 関わ

ら  [AL. EB 他軸異常警告] 発生 ん。 

0h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PF06 *FOP5 機能選択F-5 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 電子式ジ゜ヂプッェノヤヴキ選択 

0: 自動 (特定 サヴボペヴシ 有効) 

2: 無効 

特定 サヴボペヴシ つい ，次 表を参照 く さ

い。 
 

0h     

    クモヴゲ サヴボペヴシ      

    HG-KR HG-KR053，HG-KR13，HG-KR23，

HG-KR43 

     

    HG-MR HG-MR053，HG-MR13，HG-MR23，

HG-MR43 

     

    HG-SR HG-SR51，HG-SR52      

           

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PF12 DBT 電子式ジ゜ヂプッェノヤヴキ作動時間 

電子式ジ゜ヂプッェノヤヴキ作動時 作動時間を設定 。 

2000 

[ms] 

0 

～ 

10000

各軸

PF21 DRT チメ゜ノヤカヴジ 換え時間設定 

チメ゜ノヤカヴジ 換え時間を設定 。 

エメネ機能を使用中 USB通信 断された場合， ドメベヴシ 設定 た時間

後 自動的 チメ゜ノヤカヴジ機能 り換わり 。 

"1" ～ "32767" 設定され いる場合，設定時間後 り換わり 。 

た ，"0" 設定され いる場合，600 s後 り換わり 。 

"-1" 設定され いる場合，チメ゜ノヤカヴジ機能 無効 り 。 

0 

[s] 

-1 

～ 

32767

共通

PF23 OSCL1 振動シネチメ゜ノ 発振検知ヤベャ 

振動シネチメ゜ノ有効時 ，[Pr. PB13 機械共振抑制ネ゛ャシ1] よび [Pr. PB15 機

械共振抑制ネ゛ャシ2] ネ゛ャシ再調整感度を設定 。 

た ，"0" を設定 る 50% り 。 

例: ドメベヴシ  "50" を設定 た場合，発振ヤベャ 50%以 た き ，

再調整 。 

50 

[%] 

0 

～ 

100 

各軸
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PF24 *OSCL2 振動シネチメ゜ノ機能選択 
 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 発振検知゚メヴヘ選択 

0: 発振検知時 ，[AL. 54 発振検知] る。 

1: 発振検知時 ，[AL. F3.1 発振検知警告] る。 

2: 発振検知機能無効 

[Pr. PF23] ネ゛ャシ再調整感度ヤベャ 発振 続いた

場合，゚メヴヘ る 警告 る を選択 。 

[Pr. PA20] 振動シネチメ゜ノ 有効 た 無効設定 関

わら ，常時有効 り 。 

0h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PF25 CVAT SEMI-F47機能 瞬停検出時間 

[AL. 10.1 制御回路電源電圧低 ] 発生 る 時間を設定 。 

[Pr. PA20]  "SEMI-F47機能選択"  "無効 (_ 0 _ _)" を選択 た場合， ドメベヴ

シ設定値 無効 り 。 

200 

[ms] 

30 

～ 

200 

共通

PF31 FRIC 機械診断機能 低速時摩擦推定領域判定速度 

機械診断 摩擦推定処理 い ，低速時摩擦推定領域 高速時摩擦推定領域を

り分けるサヴボペヴシ回転速度 た モニ゚サヴボペヴシ速度を設定 。 

た ，"0" 設定され いる場合，定格回転速度 半分 値 り 。 

定格回転速度 使用 いよう 運転ドシヴン 場合，運転時 最大速度 対

半分 値を設定 る を推奨 。 

運転時最大速度

[Pr.PF31] 設定値

運転ドシヴン

0 r/min

(0 mm/s)

サヴボペヴシ
回転速度

転方向

逆転方向

 

0 

[r/min]/ 

[mm/s] 

0 

～ 

許容回

転速度

各軸
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5.2.7 モニ゚サヴボペヴシ/DDペヴシ設定ドメベヴシ ([Pr. PL_ _ ]) 

番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PL01 **LIT1 モニ゚サヴボペヴシ/DDペヴシ機能選択1 

モニ゚サヴボペヴシ/DDペヴシ磁極検出 よび原点復帰時 停止間隔を選択 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x モニ゚サヴボペヴシ/DDペヴシ磁極検出選択 

設定値 "0" 絶対位置モニ゚エンカヴジ 有効 り

。 

0: 磁極検出無効 

1: 初回サヴボオン時 磁極検出 

5: 回サヴボオン時 磁極検出 

1h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _ 原点復帰時 停止間隔選択 

チエ式原点復帰時 停止間隔を設定 。 

モニ゚サヴボペヴシ使用時 有効 り 。 

0: 2
13

 (= 8192) pulses 

1: 2
17

 (= 131072) pulses 

2: 2
18

 (= 262144) pulses 

3: 2
20

 (= 1048576) pulses 

4: 2
22

 (= 4194304) pulses 

5: 2
24

 (= 16777216) pulses 

6: 2
26

 (= 67108864) pulses 

3h     

   x _ _ _ ベヴィ設定用 0h     

          

PL02 **LIM モニ゚エンカヴジ分解能設定 分子 

[Pr. PL02] よび [Pr. PL03] モニ゚エンカヴジ 分解能を1 µm単位 設定 。 

[Pr. PL02] 分子を設定 。 

ドメベヴシ モニ゚サヴボペヴシ使用時 有効 り 。 

1000 

[μm] 

1 

～ 

65535

各軸

PL03 **LID モニ゚エンカヴジ分解能設定 分母 

[Pr. PL02] よび [Pr. PL03] モニ゚エンカヴジ 分解能を1 µm単位 設定 。 

[Pr. PL03] ，分母を設定 。 

ドメベヴシ モニ゚サヴボペヴシ使用時 有効 り 。 

1000 

[μm] 

1 

～ 

65535

各軸
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PL04 *LIT2 モニ゚サヴボペヴシ/DDペヴシ機能選択2 

[AL. 42 サヴボ制御異常] 検知機能 よび [AL. 42 サヴボ制御異常] 検知カンダュヴメ

モセッダ条件を選択 。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x [AL. 42 サヴボ制御異常] 検知機能選択 

次 表を参照 く さい。 

 

3h     

    
設定値 

推力/ダャェ

偏差異常 (注)

速度偏差異常

(注) 

位置偏差異常 

(注) 

     

    0  無効      

    1 
無効 

有効      

    2 
無効 

無効      

    3  
有効 

有効      

    4  無効      

    5 
無効 

有効      

    6 
有効 

無効      

    7  
有効 

有効      

             
    注. 各偏差異常 詳細 つい 第14章 よび第15章

を参照 く さい。 

 

     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _ [AL. 42 サヴボ制御異常] 検知カンダュヴメモセッダ条件選

択 

0: モセッダ不可 (電源オネ/オン よるモセッダ 可) 

1: モセッダ可能 

0h     

          
   注. 各偏差異常 詳細 つい 第14章 よび第15章を参照 く さい。 

 

    

PL05 LB1 位置偏差異常検知ヤベャ 

サヴボ制御異常検知 位置偏差異常検知ヤベャを設定 。 

ペタャネ゛ヴチトッェ位置 ネ゛ヴチトッェ位置 差分 設定値より大きい

き ，[AL. 42 サヴボ制御異常] 発生 。 

た ，"0" 設定され いる場合，[Pr. PA01] 運転ペヴチ よ ヤベャ 異

り 。 

モニ゚サヴボペヴシ使用時: 50 mm 

ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ使用時: 0.09 rev 

0 

[mm]/ 

[0.01 rev] 

0 

～ 

1000 

各軸

PL06 LB2 速度偏差異常検知ヤベャ 

サヴボ制御異常検知 速度偏差異常検知ヤベャを設定 。 

ペタャネ゛ヴチトッェ速度 ネ゛ヴチトッェ速度 差分 設定値より大きい

き ，[AL. 42 サヴボ制御異常] 発生 。 

た ，"0" 設定され いる場合，[Pr. PA01] 運転ペヴチ よ ヤベャ 異

り 。 

モニ゚サヴボペヴシ使用時: 1000 mm/s 

ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ使用時: 100 r/min 

0 

[mm/s]/ 

[r/min] 

0 

～ 

5000 

各軸

PL07 LB3 ダャェ/推力偏差異常検知ヤベャ 

サヴボ制御異常検知 ダャェ よび推力 偏差異常検知ヤベャを設定 。 

電流指令 電流ネ゛ヴチトッェ 差分 設定値より大きい き ，[AL. 42.3 

ダャェ/推力偏差 よるサヴボ制御異常] 発生 。 

100 

[%] 

0 

～ 

1000 

各軸
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PL08 *LIT3 モニ゚サヴボペヴシ/DDペヴシ機能選択3 

 
名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 磁極検出方法 選択 

0: 位置検出方式 

4: 微小位置検出方式 

0h     

   _ _ x _ ベヴィ設定用 1h     

   _ x _ _ 磁極検出ケダュヴェモプッダ有効/無効選択 

0: 有効 

1: 無効 

0h     

   x _ _ _ ベヴィ設定用 0h     

          

PL09 LPWM 磁極検出電圧ヤベャ 

磁極検出中 直流励磁電圧ヤベャを設定 。 

磁極検出中 [AL. 32 過電流]，[AL. 50 過負荷1] た  [AL. 51 過負荷2] 発生 る

場合，設定値を小さく く さい。 

磁極検出中  [AL. 27 初期磁極検出異常] 発生 る場合，設定値を大きく く

さい。 

30 

[%] 

0 

～ 

100 

各軸
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定

方法

PL17 LTSTS 磁極検出 微小位置検出方式 機能選択 

ドメベヴシ  [Pr. PL08]  "微小位置検出方式" を選択 た き 有効 り

。 

 

名称 機能欄参照 各軸

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 応答性選択 

微小位置検出方式 応答性を設定 。 

磁極検出時 移動量を小さく たい場合，設定値を大きく

く さい。設定値 つい 表5.8を参照 く さ

い。 

0h     

   _ _ x _ 負荷質量比 た 負荷慣性ペヴベンダ比選択 

微小位置検出方式時 使用 る，モニ゚サヴボペヴシ一次

側 対 る負荷質量比 た ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ

対 る負荷慣性ペヴベンダ比を選択 。実負荷 近い

値を設定 く さい。 

設定値 つい 表5.9を参照 く さい。 

0h     

   _ x _ _ ベヴィ設定用 0h     

   x _ _ _  0h     

          

  表5.8 磁極検出微小位置検出方式 応答性    

   設定値 応答性 設定値 応答性     

   0 低応答 8 中応答     

   1 9     

   2 A     

   3 B     

   4 C     

   5 D     

   6 

 

E 

 

    

   7 中応答 F 高応答     

           

  表5.9 負荷質量比 た 負荷慣性ペヴベンダ比    

  
 設定値 

負荷質量比 た 負

荷慣性ペヴベンダ比
設定値 

負荷質量比 た 負

荷慣性ペヴベンダ比 
 

   

   0 10倍以  8 80倍     

   1 10倍 9 90倍     

   2 20倍 A 100倍     

   3 30倍 B 110倍     

   4 40倍 C 120倍     

   5 50倍 D 130倍     

   6 60倍 E 140倍     

   7 70倍 F 150倍以      

           

PL18 IDLV 磁極検出 微小位置検出方式 同定信号振幅 

微小位置検出方式 使用 る同定信号 振幅を設定 。 

磁極検出 ，微小位置検出方式時 有効 り 。 

た  "0" を設定 た き ，100%振幅 作動 。 

0 

[%] 

0 

～ 

100 

各軸
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第6章 一般的 オ゜ン調整 

フ゜ンダ  

ダャェ制御ペヴチ 使用 る場合，オ゜ン調整を行う必要 あり ん。 

オ゜ン調整を行う あたり，機械をサヴボペヴシ 最大ダャェ 運転 い

い を確認 く さい。最大ダャェを超えた状態 運転を行う ，機械

振動 発生 る 予期 い動き る場合 あり 。 た，機械 個

体差を考慮 余裕 ある調整を行 く さい。運転中 サヴボペヴシ 発

生ダャェをサヴボペヴシ最大ダャェ 90%以 る を推奨 。 

モニ゚サヴボペヴシを使用 る場合，文章中 語句を次 り 置き換え

読 く さい。 

負荷慣性ペヴベンダ比  → 負荷質量比 

ダャェ  → 推力 

(サヴボペヴシ) 回転速度  → (モニ゚サヴボペヴシ) 速度 
 

 

6.1 調整方法 種類 

6.1.1 サヴボ゚ンハ単体 調整 

サヴボ゚ンハ単体 行えるオ゜ン調整を次 表 示 。オ゜ン調整 ，  "オヴダスュヴニンエ

ペヴチ1" を実施 く さい。満足 いく調整 得られ い場合 ，"オヴダスュヴニンエペヴチ2"，"ブ

ニュ゚ャペヴチ" 実施 く さい。 

 

(1) オ゜ン調整ペヴチ説明 
 

オ゜ン調整ペヴチ [Pr. PA08] 設定 負荷慣性ペヴベンダ比 推定
自動的 設定される 

ドメベヴシ 

ブニュ゚ャ 設定 る

ドメベヴシ 

オヴダスュヴニンエペヴチ1 

(初期値) 

_ _ _ 1 常時推定 GD2 ([Pr. PB06]) 

PG1 ([Pr. PB07]) 

PG2 ([Pr. PB08]) 

VG2 ([Pr. PB09]) 

VIC ([Pr. PB10]) 

RSP ([Pr. PA09]) 

オヴダスュヴニンエペヴチ2 _ _ _ 2 PG1 ([Pr. PB07]) 

PG2 ([Pr. PB08]) 

VG2 ([Pr. PB09]) 

VIC ([Pr. PB10]) 

GD2 ([Pr. PB06]) 

RSP ([Pr. PA09]) 

ブニュ゚ャペヴチ _ _ _ 3 

[Pr. PB06] 値 固定 

 GD2 ([Pr. PB06]) 

PG1 ([Pr. PB07]) 

PG2 ([Pr. PB08]) 

VG2 ([Pr. PB09]) 

VIC ([Pr. PB10]) 

2オ゜ン調整ペヴチ1 

(補間ペヴチ) 

_ _ _ 0 常時推定 GD2 ([Pr. PB06]) 

PG2 ([Pr. PB08]) 

VG2 ([Pr. PB09]) 

VIC ([Pr. PB10]) 

PG1 ([Pr. PB07]) 

RSP ([Pr. PA09]) 

2オ゜ン調整ペヴチ2 _ _ _ 4 [Pr. PB06] 値 固定 PG2 ([Pr. PB08]) 

VG2 ([Pr. PB09]) 

VIC ([Pr. PB10]) 

GD2 ([Pr. PB06]) 

PG1 ([Pr. PB07]) 

RSP ([Pr. PA09]) 
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(2) 調整 序 ペヴチ 使い分け 

2オ゜ン調整ペヴチ1
(補間ペヴチ)

2軸以
補間 る?

運転中 負荷
変動 大きい?

開始

終了

Yes

No

Yes

No

Yes

No

No

Yes

ワンシッス調整

Yes

Yes

Yes

エメヴ処置可能?

処置実施

調整OK?

常終了?

2 オ゜ン調整ペヴチ2

ブニュ゚ャペヴチ

オヴダスュヴニンエペヴチ1

Yes

調整OK?

オヴダスュヴニンエペヴチ2

No

NoNo

調整OK?

調整OK?

No

 

6.1.2 MR Configurator2 よる調整 

MR Configurator2 サヴボ゚ンハを組 合わ 実行 きる機能 調整を示 。 
 

機能 内容 調整内容 

ブクン゚ヂメ゜ギ 機械 サヴボペヴシを結合 た状態 ，

ドヴソヂャカンヌュヴシ側 らサヴボ メ

ンジヘ加振指令を与え，機械 応答性を測

定 る より，機械系 特性を測定

る き 。 

機械共振 周波数を把握 ，機械共振抑制

ネ゛ャシ ノッス周波数を決定 き 。
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6.2 ワンシッス調整 

フ゜ンダ  

ワンシッス調整を実施 る場合，[Pr. PA21 ワンシッス調整機能選択]  "_ _ _ 

1" (初期値) ある を確認 く さい。 
 

 

MR Configurator2を接続 ，ワンシッス調整画面を開く ，ワンシッス調整を実施 る き 。

ワンシッス調整 ，次 ドメベヴシ 自動調整され 。 
 

表6.1 ワンシッス調整 自動調整されるドメベヴシ一覧 

ドメベヴシ 略称 名称 ドメベヴシ 略称 名称 

PA08 ATU オヴダスュヴニンエペヴチ PB15 NH2 機械共振抑制ネ゛ャシ2 

PA09 RSP オヴダスュヴニンエ応答性 PB16 NHQ2 ノッス形状選択2 

PB01 FILT PB18 LPF ュヴドケネ゛ャシ設定 

  

゚ジハゾ゛ノスュヴニンエペヴチ 

(゚ジハゾ゛ノネ゛ャシⅡ) PB19 VRF11 制振制御1 振動周波数設定 

PB02 VRFT PB20 VRF12 制振制御1 共振周波数設定 

  

制振制御スュヴニンエペヴチ 

(゚チトンケダ制振制御Ⅱ) PB21 VRF13 制振制御1 振動周波数ジンヌンエ設定

PB06 GD2 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 PB22 VRF14 制振制御1 共振周波数ジンヌンエ設定

PB07 PG1 ペタャ制御オ゜ン PB23 VFBF ュヴドケネ゛ャシ選択 

PB08 PG2 位置制御オ゜ン PB47 NHQ3 ノッス形状選択3 

PB09 VG2 速度制御オ゜ン PB48 NH4 機械共振抑制ネ゛ャシ4 

PB10 VIC 速度積分補償 PB49 NHQ4 ノッス形状選択4 

PB12 OVA オヴトクュヴダ量補  PB51 NHQ5 ノッス形状選択5 

PB13 NH1 機械共振抑制ネ゛ャシ1 PE41 EOP3 機能選択E-3 

PB14 NHQ1 ノッス形状選択1    

 

6.2.1 ワンシッス調整 流れ 

次 示 手 ワンシッス調整を実施 く さい。 
 

 

 

 

第4章を参照 ，クケゾヘを立 く さい。 

 

 

 
外部 カンダュヴメ ，サヴボペヴシを回転さ く さい。(ワンシッス調整 ，サヴボペヴ

シ 停止 いる状態 実施 き ん。) 

 

 
MR Configurator2 ワンシッス調整を起動 。 

 

 

 
MR Configurator2 ワンシッス調整画面より，応答ペヴチ (HighペヴチンベヴクッェペヴチンLow

ペヴチ) を選択 。 

 

 

開始

クケゾヘ 立

運転

ワンシッス調整起動

応答ペヴチ選択

ワンシッス調整実施

終了

 

開始ボシンを押 ，ワンシッス調整を実施 。サヴボペヴシ駆動中 開始ボシンを押 く

さい。 

ワンシッス調整 常 完了 る ，表6.1 ドメベヴシ 自動的 調整され 。 
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6.2.2 ワンシッス調整 表示 移ン操作方法 

(1) 応答ペヴチ 選択 

MR Configurator2 ワンシッス調整画面より，ワンシッス調整 応答ペヴチ (3種類) を選択 く さ

い。 

 

応答ペヴチ 説明 

Highペヴチ 機械剛性 高い装置向け 応答ペヴチ 。 

ベヴクッェペヴチ 標準的 機械向け 応答ペヴチ 。 

Lowペヴチ 機械剛性 低い装置向け 応答ペヴチ 。 

 

応答ペヴチ 目安 つい 次 表を参照 く さい。 
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 応答ペヴチ  機械 特性 

Lowペヴチ
ベヴクッェ 

ペヴチ 
Highペヴチ

応答性 
対応 る機械 目安 

 低応答 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

  

 

  

 

高応答 

一般工作機械搬送機

゚ヴヘュボッダ

高精度工作機

゜ンサヴシ
ブウンシ
ボンジ
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(2) ワンシッス調整 実施 

 

フ゜ンダ  

ワンシッス調整中 オヴトクュヴダ ゜ンフグクョン範囲内 許容 きる装置

場合，[Pr. PA25 ワンシッス調整オヴトクュヴダ許容ヤベャ] 値を変更 る

，整定時間 短縮 よび応答性 向 を図る き 。 
 

 

(1) 応答ペヴチを選択 ，サヴボペヴシ 駆動 いる状態 開始ボシンを押 ，ワンシッス調整

を開始 。サヴボペヴシ停止中 開始ボシンを押 ，エメヴカヴチ ケゾヴシケ  "C 0 0 2" 

た  "C 0 0 4" 表示され 。(エメヴカヴチ つい 本項 (4) を参照 く さい。) 

 

ワンシッス調整中 ，次 よう 進捗表示画面 調整 進捗状況を表示 。進捗 100% る

ワンシッス調整 完了 。 

 

ワンシッス調整 完了 る ，調整ドメベヴシをサヴボ゚ンハ 書き込 。エメヴカヴチ ケ

ゾヴシケ  "0 0 0 0" 表示され 。 た，調整完了後 ，"調整結果" 整定時間 オヴトクュヴ

ダ量 表示され 。 
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(3) ワンシッス調整 中止 

ワンシッス調整中 中止ボシンを押 ，ワンシッス調整 中止され 。 

ワンシッス調整 中止 る ，エメヴカヴチ ケゾヴシケ  "C 0 0 0" 表示され 。 

 

(4) エメヴ発生時 

調整中 調整エメヴ 発生 た場合 ，ワンシッス調整 終了 。 き，エメヴカヴチ

ケゾヴシケ エメヴカヴチ 表示される ，調整エメヴ 発生 た原因を確認 く さい。 
 

エメヴ

カヴチ 
名称 内容 処置 

C000 調整中キホンセャ ワンシッス調整中 中止ボシンを押 た。  

C001 オヴトクュヴダ過大 オヴトクュヴダ  [Pr. PA10 ゜ンフグクョン

範囲] 設定 た値より大きい。 

゜ンフグクョン 設定を大きく く さ

い。 

C002 調整中サヴボオネ サヴボオネ いる状態 ワンシッス調

整を実施 よう た。 

サヴボオン らワンシッス調整を実施

く さい。 

C003 制御ペヴチ異常 制御ペヴチ ダャェ制御 き ワンシッス

調整を実施 よう た。 

カンダュヴメ ら 制御ペヴチを位置制御，

速度制御 ，ワンシッス調整を実施

く さい。 

C004 シ゜ペウダ 1. 運転中 1サ゜ェャ時間 30 sを超え い

る。 

運転中 1サ゜ェャ時間を30 s以 く

さい。 

  2. 指令速度 低い。 サヴボペヴシ回転速度を100 r/min以

く さい。 

  3. 連続運転 運転間隔 短い。 運転中 停止間隔を200 ms程度確保 さ

い。 

C005 負荷慣性ペヴベンダ比推

定プケ 

1. ワンシッス調整時 負荷慣性ペヴベンダ

比推定 失敗 た。 

次 推定条件を満た よう 運転 く さ

い。 

加減速時定数 2000 r/min (mm/s) 達

る 時間 5 s以 ある。 

回転速度 150 r/min (mm/s) 以 ある。

サヴボペヴシ (モニ゚サヴボペヴシ一次側

質量 た ジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ) 

対 る負荷慣性ペヴベンダ比 100倍以

ある。 

加減速ダャェ 定格ダャェ 10％以 あ

る。 

  2. 発振 影響 より負荷慣性ペヴベン

ダ比推定を行え た。 

次 よう 負荷慣性ペヴベンダ比推定を行わ

いオヴダスュヴニンエペヴチ 設定 たあ

，ワンシッス調整を実施 く さい。

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択" 

"オヴダスュヴニンエペヴチ2 (_ _ _ 2)"，

"ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" た  "2オ゜

ン調整ペヴチ2 (_ _ _ 4)" を選択 く さ

い。 

[Pr. PB06 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量

比] をブニュ゚ャ設定 より く設定

く さい。 

C00E 通信周期設定異常 MR-J4W3-_B使用時 カンダュヴメ 通信周

期を0.222 ms 設定 た。 

カンダュヴメ 通信周期を0.444 ms以 設

定 く さい。 

C00F ワンシッス調整無効 [Pr. PA21]  "ワンシッス調整機能選択"  

"無効 (_ _ _ 0)" いる。 

ドメベヴシを "有効 (_ _ _ 1)" く さ

い。 

 

(5) ゚メヴヘ発生時 

ワンシッス調整中 サヴボ゚メヴヘ 発生 た場合，ワンシッス調整 中止され 。 

゚メヴヘ 原因を取り除き，再度ワンシッス調整を実施 く さい。 
 
(6) 警告発生時 

ワンシッス調整中 運転 続 きる警告 発生 た場合，ワンシッス調整 続 実行され

。 

ワンシッス調整中 運転 続 き い警告 発生 た場合，ワンシッス調整 中止され 。 
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(7) ワンシッス調整 ェモ゚ 

ワンシッス調整 調整 た結果をェモ゚ る き 。 

ェモ゚ る きるドメベヴシ つい 表6.1を参照 く さい。 

MR Configurator2 ワンシッス調整画面  "調整前 戻 " を押 ，開始ボシンを押 前 ドメベヴ

シ設定値 戻 き 。 

た，MR Configurator2 ワンシッス調整画面  "初期値 戻 " を押 ，工場出荷時 ドメベヴシ

書き換える き 。 

 

ワンシッス調整 ェモ゚ 完了 る ，次 画面を表示 。(初期値 戻 場合) 

 

6.2.3 ワンシッス調整時 注意 

(1) ダャェ制御ペヴチ 場合，ワンシッス調整 き ん。 

 

(2) ゚メヴヘ た 運転 続 き い警告 発生 いる場合，ワンシッス調整 き ん。 

 

(3) 次 ゾケダ運転ペヴチを実行 いる場合，ワンシッス調整 き ん。 
 

(a) 出力信号 (DO) 強制出力 
 

(b) ペヴシ 運転 
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6.3 オヴダスュヴニンエ 

6.3.1 オヴダスュヴニンエペヴチ 

サヴボ゚ンハ 機械 特性 (負荷慣性ペヴベンダ比) をモ゚ャシ゜ヘ 推定 ，そ 値 応 た最適 オ゜

ンを自動的 設定 るモ゚ャシ゜ヘオヴダスュヴニンエ機能を内蔵 い 。 機能 よりサヴボ゚

ンハ オ゜ン調整を容易 行う き 。 

 

(1) オヴダスュヴニンエペヴチ1 

サヴボ゚ンハ 出荷状態 オヴダスュヴニンエペヴチ1 設定 い 。 

ペヴチ 機械 負荷慣性ペヴベンダ比を常時推定 ，最適オ゜ンを自動的 設定 。 

オヴダスュヴニンエペヴチ1 より自動的 調整されるドメベヴシ 次 表 り 。 
 

ドメベヴシ 略称 名称 

PB06 GD2 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 

PB07 PG1 ペタャ制御オ゜ン 

PB08 PG2 位置制御オ゜ン 

PB09 VG2 速度制御オ゜ン 

PB10 VIC 速度積分補償 

 

フ゜ンダ  

オヴダスュヴニンエペヴチ1 次 条件を 満たさ い ， 常 機能

い場合 あり 。 

加減速時定数 2000 r/min (mm/s) 達 る 時間 5 s以 ある。 

回転速度 150 r/min (mm/s) 以 ある。 

サヴボペヴシ (モニ゚サヴボペヴシ一次側 質量 た ジ゜ヤェダチメ゜ノ

ペヴシ) 対 る負荷慣性ペヴベンダ比 100倍以 ある。 

加減速ダャェ 定格ダャェ 10%以 ある。 

加減速中 急激 外乱ダャェ 加わるよう 運転条件や極端 イシ 大き 機

械 場合 オヴダスュヴニンエ 常 機能 い あり 。 よ

う 場合，オヴダスュヴニンエペヴチ2 た ブニュ゚ャペヴチ オ゜ン調整

を行 く さい。 
 

 

(2) オヴダスュヴニンエペヴチ2 

オヴダスュヴニンエペヴチ2 オヴダスュヴニンエペヴチ1 常 オ゜ン調整 行え い場合 使

用 。 ペヴチ 負荷慣性ペヴベンダ比 推定を行い ん ，[Pr. PB06] い負荷慣

性ペヴベンダ比 値を設定 く さい。 

オヴダスュヴニンエペヴチ2 より自動的 調整されるドメベヴシ 次 表 り 。 
 

ドメベヴシ 略称 名称 

PB07 PG1 ペタャ制御オ゜ン 

PB08 PG2 位置制御オ゜ン 

PB09 VG2 速度制御オ゜ン 

PB10 VIC 速度積分補償 
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6.3.2 オヴダスュヴニンエペヴチ 基本 

モ゚ャシ゜ヘオヴダスュヴニンエ ノュッェ図を示 。 

制御オ゜ン
PG1，PG2，
VG2，VIC

電流制御

負荷慣性
ペヴベンダ比

推定部

オ゜ン
ゾヴノャ

[Pr.PB06 負荷
慣性ペヴベンダ比/

負荷質量比]

応答性設定オ゜ン調整ペヴチ選択

[Pr.PA08]

を

-

を

-

モ゚ャシ゜ヘ
オヴダスュヴニンエ部

0 た 1 オン

ケ゜ッス

電流ネ゛ヴチトッェ

位置ン速度
ネ゛ヴチトッェ

速度ネ゛ヴチトッェ

負荷慣性
ペヴベンダ

エンカヴジ
指令

自動設定

[Pr.PA09]

M

サヴボペヴシ

0 0 0

 

サヴボペヴシを加減速運転さ る ，負荷慣性ペヴベンダ比推定部 サヴボペヴシ 電流 サヴボペヴシ

速度 ら常 負荷慣性ペヴベンダ比を推定 。推定された結果 ，[Pr. PB06 負荷慣性ペヴベンダ比/負

荷質量比] 書き込 れ 。 結果 MR Configurator2 状態表示画面 確認 き 。 

負荷慣性ペヴベンダ比 値 あら 分 いる場合や，推定 う く行 い場合，[Pr. PA08]  

"オ゜ン調整ペヴチ選択" を "オヴダスュヴニンエペヴチ2 (_ _ _ 2)" 設定 負荷慣性ペヴベンダ比 推定

を停止 ( 図中 ケ゜ッスをオネ) さ たあ ，ブニュ゚ャ 負荷慣性ペヴベンダ比 ([Pr. PB06]) を設定

く さい。 

設定された負荷慣性ペヴベンダ比 ([Pr. PB06]) 値 応答性 ([Pr. PA09]) ら，内部 持 いるオ゜ン

ゾヴノャ 基 い ，最適 制御オ゜ンを自動設定 。 

オヴダスュヴニンエ 結果 電源投入 ら60分ご サヴボ゚ンハ EEP-ROM 保存され 。電源投入

時 EEP-ROM 保存 た各制御オ゜ン 値を初期値 オヴダスュヴニンエを行い 。 

 

フ゜ンダ  

運転中 急激 外乱ダャェ 加わる場合，負荷慣性ペヴベンダ比を一時的 誤

推定 る あり 。 よう 場合，[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選

択" を "オヴダスュヴニンエペヴチ2 (_ _ _ 2)" 設定後， い負荷慣性ペヴベ

ンダ比 ([Pr. PB06]) を設定 く さい。 

オヴダスュヴニンエペヴチ1 た オヴダスュヴニンエペヴチ2 い れ 設

定 らブニュ゚ャペヴチ 設定 変更 る 現在 制御オ゜ン よび負荷慣性

ペヴベンダ比推定値をEEP-ROM 保存 。 
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6.3.3 オヴダスュヴニンエ よる調整手  

出荷時 オヴダスュヴニンエ 有効 い ，サヴボペヴシを運転 る け 機械 合 た最

適オ゜ンを自動設定 。必要 応 ，応答性設定 値を変更 る け 調整 完了 。調整手

を示 。 

オヴダスュヴニンエ調整

加減速繰返

オヴダスュヴニンエ
条件を満た い い?

(負荷慣性ペヴベンダ
比推定 困難)

負荷慣性ペヴベンダ
比推定値 安定?

[Pr.PA08]を"_ _ _ 2" 設定後，ブ
ニュ゚ャ [Pr.PB06 負荷慣性ペヴ
ベンダ比/負荷質量比]を設定 る。

振動 発生 いヤベャ 所望
応答性 るよう 応答性設定

を調整 る。

2オ゜ン調整ペヴチ2へ

要求性能満足?

終了

Yes

No

Yes

No

No

Yes

加減速繰返
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6.3.4 オヴダスュヴニンエペヴチ 応答性設定 

サヴボ系全体 応答性を [Pr. PA09] 設定 。応答性設定を大きく るほ 指令 対 る追従性 良

く り整定時間 短く り ，大きく る 振動 発生 。 た ，振動 発生 い範

囲 所望 応答性 得られるよう 設定 く さい。 

100 Hzを超えるよう 機械共振 原因 所望 応答性 応答性設定 大きく き い場合，[Pr. PB01] 

ネ゛ャシスュヴニンエペヴチ選択 よび [Pr. PB13] ～ [Pr. PB16]，[Pr. PB46] ～ [Pr. PB51] 機械共振抑

制ネ゛ャシ ，機械共振を抑える き 。機械共振を抑える ，応答性設定を大きく きる

場合 あり 。゚ジハゾ゛ノスュヴニンエペヴチ，機械共振抑制ネ゛ャシ 設定 つい 7.1.1項 よ

び7.1.2項を参照 く さい。 

 

[Pr.PA09] 

機械 特性 機械 特性 

設定値 
応答性

機械共振周波数

目安 [Hz] 

参考  

(MR-J3 よ

びMR-J3W

設定値)

設定値
応答性

機械共振周波数  

目安 [Hz] 

参考  

(MR-J3 よ

びMR-J3W

設定値)

1 低応答 2.7  21 中応答 67.1 17 

2 3.6  22 75.6 18 

3 4.9  23 85.2 19 

4 6.6  24 95.9 20 

5 10.0 1 25 108.0 21 

6 11.3 2 26 121.7 22 

7 12.7 3 27 137.1 23 

8 14.3 4 28 154.4 24 

9 16.1 5 29 173.9 25 

10 18.1 6 30 195.9 26 

11 20.4 7 31 220.6 27 

12 23.0 8 32 248.5 28 

13 25.9 9 33 279.9 29 

14 29.2 10 34 315.3 30 

15 32.9 11 35 355.1 31 

16 37.0 12 36 400.0 32 

17 41.7 13 37 446.6  

18 47.0 14 38 501.2  

19 

 

52.9 15 39 

 

571.5  

20 中応答 59.6 16 40 高応答 642.7  
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6.4 ブニュ゚ャペヴチ 

オヴダスュヴニンエ 満足 る調整 き た場合， オ゜ン よるブニュ゚ャ調整 行え

。 

 

フ゜ンダ  

機械共振 発生 る場合，[Pr. PB01] ネ゛ャシスュヴニンエペヴチ選択や 

[Pr. PB13] ～ [Pr. PB16]，[Pr. PB46] ～ [Pr. PB51] 機械共振抑制ネ゛ャシ

，機械共振を抑える き 。(7.1.1項，7.1.2項参照) 
 

 

(1) 速度制御 場合 

(a) ドメベヴシ 

オ゜ン調整 使用 るドメベヴシ 次 り 。 
 

ドメベヴシ 略称 名称 

PB06 GD2 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 

PB07 PG1 ペタャ制御オ゜ン 

PB09 VG2 速度制御オ゜ン 

PB10 VIC 速度積分補償 

 

(b) 調整手  
 

手  操作 内容 

1 
オヴダスュヴニンエ より大 調整を行い 。6.3.3項を

参照 く さい。 

 

2 
オヴダスュヴニンエをブニュ゚ャペヴチ ([Pr. PA08]: _ _ _ 3) 

変更 。 

 

3 

負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 推定値を設定 く さ

い。(オヴダスュヴニンエ よる推定値 い場合 設定を変

更 る必要 あり ん。) 

 

4 
ペタャ制御オ゜ンを小さ 設定 。 

速度積分補償を大き 設定 。 

 

5 
速度制御オ゜ンを振動や異音 い範囲 大きく いき，

振動 発生 たら少 戻 。 

速度制御オ゜ンを大きく

。 

6 
速度積分補償を振動 出 い範囲 小さく いき，振動 発

生 たら少 戻 。 

速度積分補償 時定数を

小さく 。 

7 
ペタャ制御オ゜ンを大きく いき，オヴトクュヴダ 発生

たら少 戻 。 

ペタャ制御オ゜ンを大き

く 。 

8 

機械系 共振 よりオ゜ンを大きく き ，所望 応答性

得られ い場合，゚ジハゾ゛ノスュヴニンエペヴチや機械共

振抑制ネ゛ャシ より共振を抑制 た ，手 3 ～ 7を実施

る 応答性を られる あり 。 

機械共振 抑制 

7.1.1項 よび7.1.2項参照

9 サヴボペヴシ 動きを見 ら各オ゜ンを微調整 。 微調整 
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(c) ドメベヴシ 調整方法 

1) [Pr. PB09 速度制御オ゜ン] 

速度制御ャヴハ 応答性を決 るドメベヴシ 。 値を大きく設定 る 応答 高く り

，大きく る 機械系 振動 や く り 。実際 速度ャヴハ 応答周波数

次 式 よう り 。 

 

速度ャヴハ応答周波数 [Hz] = 
(1 + サヴボペヴシ 対 る負荷慣性ペヴベンダ比) × 2π

速度制御オ゜ン
 

 

2) [Pr. PB10 速度積分補償] 

指令 対 る定常偏差を く た 速度制御ャヴハ 比例積分制御 い 。速度積

分補償 積分制御 時定数を設定 。設定値を大きく る 応答性 低く り 。

，負荷慣性ペヴベンダ比 大きい場合や，機械系 振動要素 ある場合 ，ある程度

大きく い 機械系 振動 や く り 。目安 次 式 よう り 。 

 

速度積分補償設定値 [ms] 

 
2000～3000

速度制御オ゜ン/(1 + サヴボペヴシ 対 る負荷慣性ペヴベンダ比)
 

 

3) [Pr. PB07 ペタャ制御オ゜ン] 

速度指令 対 る応答性を決 るドメベヴシ 。ペタャ制御オ゜ンを大きく る 速度指令

対 る追従性 良く り ，大きく る 整定時 オヴトクュヴダを生 や く

り 。 

 

ペタャ制御オ゜ン 目安 ≦ 
(1 + サヴボペヴシ 対 る負荷慣性ペヴベンダ比)

速度制御オ゜ン
 × 

8

1

4

1
～  

 

(2) 位置制御 場合 

(a) ドメベヴシ 

オ゜ン調整 使用 るドメベヴシ 次 り 。 
 

ドメベヴシ 略称 名称 

PB06 GD2 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 

PB07 PG1 ペタャ制御オ゜ン 

PB08 PG2 位置制御オ゜ン 

PB09 VG2 速度制御オ゜ン 

PB10 VIC 速度積分補償 
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(b) 調整手  
 

手  操作 内容 

1 
オヴダスュヴニンエ より大 調整を行い 。6.3.3項を

参照 く さい。 

 

2 
オヴダスュヴニンエをブニュ゚ャペヴチ ([Pr. PA08]: _ _ _ 3) 

変更 。 

 

3 

負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 推定値を設定 く さ

い。(オヴダスュヴニンエ よる推定値 い場合 設定を変

更 る必要 あり ん。) 

 

4 
ペタャ制御オ゜ン，位置制御オ゜ンを小さ 設定 。 

速度積分補償を大き 設定 。 

 

5 
速度制御オ゜ンを振動や異音 い範囲 大きく いき，

振動 発生 たら少 戻 。 

速度制御オ゜ンを大きく

。 

6 
速度積分補償を振動 出 い範囲 小さく いき，振動 発

生 たら少 戻 。 

速度積分補償 時定数を

小さく 。 

7 
位置制御オ゜ンを大きく いき，振動 発生 たら少 戻

。 

位置制御オ゜ンを大きく

。 

8 
ペタャ制御オ゜ンを大きく いき，オヴトクュヴダ 発生

たら少 戻 。 

ペタャ制御オ゜ンを大き

く 。 

9 

機械系 共振 よりオ゜ンを大きく き ，所望 応答性

得られ い場合，゚ジハゾ゛ノスュヴニンエペヴチや機械共

振抑制ネ゛ャシ より共振を抑制 た ，手 3 ～ 8を実施

る 応答性を られる あり 。 

機械共振 抑制 

7.1.1項 よび7.1.2項 

10 
整定特性やサヴボペヴシ 動きを見 ら各オ゜ンを微調整

。 

微調整 

 

(c) ドメベヴシ 調整方法 

1) [Pr. PB09 速度制御オ゜ン] 

速度制御ャヴハ 応答性を決 るドメベヴシ 。 値を大きく設定 る 応答性 高く

り ，大きく る 機械系 振動 や く り 。実際 速度ャヴハ 応答周波数

次 式 よう り 。 

 

速度ャヴハ応答周波数 [Hz] = 
(1 + サヴボペヴシ 対 る負荷慣性ペヴベンダ比) × 2π

速度制御オ゜ン
 

 

2) [Pr. PB10 速度積分補償] 

指令 対 る定常偏差を く た 速度制御ャヴハ 比例積分制御 い 。速度積

分補償 積分制御 時定数を設定 。設定値を大きく る 応答性 低く り 。

，負荷慣性ペヴベンダ比 大きい場合や，機械系 振動要素 ある場合 ，ある程度

大きく い 機械系 振動 や く り 。目安 次 式 よう り 。 

 

速度積分補償設定値 [ms] 

 
2000～3000

速度制御オ゜ン/(1 + サヴボペヴシ 対 る負荷慣性ペヴベンダ比)
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3) [Pr. PB08 位置制御オ゜ン] 

位置制御ャヴハ 外乱 対 る応答性を決 るドメベヴシ 。位置制御オ゜ンを大きく る

外乱 対 る応答性 高く り ，大きく る 機械系 振動 や く り 。 

 

位置制御オ゜ン 目安 ≦ 
(1 + サヴボペヴシ 対 る負荷慣性ペヴベンダ比)

速度制御オ゜ン
 × 

8

1

4

1
～  

 

4) [Pr. PB07 ペタャ制御オ゜ン] 

位置指令 対 る応答性を決 るドメベヴシ 。ペタャ制御オ゜ンを大きく る 位置指令

対 る追従性 良く り ，大きく る 整定時 オヴトクュヴダを生 や く

り 。 

 

ペタャ制御オ゜ン 目安 ≦ 
(1 + サヴボペヴシ 対 る負荷慣性ペヴベンダ比)

速度制御オ゜ン
 × 

8

1

4

1
～  
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6.5 2オ゜ン調整ペヴチ 

2オ゜ン調整ペヴチ ，X-Yゾヴノャ 2軸以 サヴボペヴシ 補間運転を行う際 ，各軸 位置制御

オ゜ンを合わ たい場合 使用 。 ペヴチ ，指令 対 る追従性を決 るペタャ制御オ゜ン

をブニュ゚ャ 設定 ，そ 他 オ゜ン調整用ドメベヴシを自動的 設定 。 

 

(1) 2オ゜ン調整ペヴチ1 

2オ゜ン調整ペヴチ1 ，指令 対 る追従性を決 るペタャ制御オ゜ンをブニュ゚ャ 設定 。

負荷慣性ペヴベンダ比を常時推定 ，オヴダスュヴニンエ 応答性 よ ，そ 他 オ゜ン調整用

ドメベヴシを最適 オ゜ン 自動的 設定 。 

2オ゜ン調整ペヴチ1 使用 るドメベヴシ 次 り 。 

 

(a) 自動調整ドメベヴシ 

次 ドメベヴシ オヴダスュヴニンエ より自動調整され 。 
 

ドメベヴシ 略称 名称 

PB06 GD2 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 

PB08 PG2 位置制御オ゜ン 

PB09 VG2 速度制御オ゜ン 

PB10 VIC 速度積分補償 

 

(b) ブニュ゚ャ調整ドメベヴシ 

次 ドメベヴシ ブニュ゚ャ より調整可能 。 
 

ドメベヴシ 略称 名称 

PA09 RSP オヴダスュヴニンエ応答性 

PB07 PG1 ペタャ制御オ゜ン 

 

(2) 2オ゜ン調整ペヴチ2 

2オ゜ン調整ペヴチ2 ，2オ゜ン調整ペヴチ1 常 オ゜ン調整 行え い場合 使用 。

ペヴチ ，負荷慣性ペヴベンダ比 推定を行い ん ， い負荷慣性ペヴベンダ比 ([Pr. 

PB06]) を設定 く さい。 

2オ゜ン調整ペヴチ2 使用 るドメベヴシ 次 り 。 

 

(a) 自動調整ドメベヴシ 

次 ドメベヴシ オヴダスュヴニンエ より自動調整され 。 
 

ドメベヴシ 略称 名称 

PB08 PG2 位置制御オ゜ン 

PB09 VG2 速度制御オ゜ン 

PB10 VIC 速度積分補償 

 

(b) ブニュ゚ャ調整ドメベヴシ 

次 ドメベヴシ ブニュ゚ャ より調整可能 。 
 

ドメベヴシ 略称 名称 

PA09 RSP オヴダスュヴニンエ応答性 

PB06 GD2 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 

PB07 PG1 ペタャ制御オ゜ン 
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(3) 2オ゜ン調整ペヴチ 調整手  

 

フ゜ンダ  

2オ゜ン調整ペヴチ 使用 る軸 ，[Pr. PB07 ペタャ制御オ゜ン] 設定値を

同一 く さい。 
 

 

手  操作 内容 

1 オヴダスュヴニンエペヴチ 設定 る。 
オヴダスュヴニンエペヴ

チ1 。 

2 
運転 ら，[Pr. PA09] 応答性 設定値を大きく いき，

振動 発生 たら戻 。 

オヴダスュヴニンエペヴ

チ1 よる調整 

3 
ペタャ制御オ゜ン 値 負荷慣性ペヴベンダ比を確認 き

。 
設定 限 確認 

4 
2オ゜ン調整ペヴチ1 ([Pr. PA08]: _ _ _ 0) 設定 る。 2オ゜ン調整ペヴチ1 

(補間ペヴチ) 。 

5 

負荷慣性ペヴベンダ比 設計値 異 る場合，2オ゜ン調整ペヴ

チ2 ([Pr. PA08]: _ _ _ 4) 設定後，負荷慣性ペヴベンダ比 ([Pr. 

PB06]) を設定 く さい。 

負荷慣性ペヴベンダ比

確認 

6 

補間 る 軸 ペタャ制御オ゜ンを同一 値 設定

く さい。そ き，ペタャ制御オ゜ン 最 小さい軸 設定

値 合わ く さい。 

ペタャ制御オ゜ンを設定

。 

7 
補間特性や回転 状態を見 らペタャ制御オ゜ン， よび応

答性設定を微調整 。 
微調整 

 

(4) ドメベヴシ 調整方法 

[Pr. PB07 ペタャ制御オ゜ン] 

位置制御 ャヴハ 応答性を決 るドメベヴシ 。ペタャ制御オ゜ンを大きく る 位置指令 対

る追従性 良く り ，大きく る 整定時 オヴトクュヴダを生 や く り 。溜

りドャケ量 ，次 式 決 り 。 

 

溜りドャケ量 [pulse] = 
ペタャ制御オ゜ン設定値

位置指令周波数[pulse/s]
 

 

位置指令周波数 運転ペヴチ よ 変わり 。 

 

回転型サヴボペヴシ よびジ゜ヤェダチメ゜ノペヴシ 場合 

 

位置指令周波数 = 
回転速度[r/min]

60
 × エンカヴジ分解能 (サヴボペヴシ1回転あたり ドャケ数) 

 

モニ゚サヴボペヴシ 場合 

 

位置指令周波数 = 速度 [mm/s] ÷ エンカヴジ分解能 (1ドャケあたり 移動量) 
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第7章 特 調整機能 

フ゜ンダ  

章 示 機能 ，一般的 使用 る必要 あり ん。機械 状態 第

6章 調整方法 満足 き い場合 使用 く さい。 

モニ゚サヴボペヴシを使用 る場合，文章中 語句を次 り 置き換え

読 く さい。 

負荷慣性ペヴベンダ比  → 負荷質量比 

ダャェ  → 推力 

(サヴボペヴシ) 回転速度  → (モニ゚サヴボペヴシ) 速度 
 

 

7.1 ネ゛ャシ設定 

MR-J4サヴボ゚ンハ 次 図 示 ネ゛ャシ 設定 き 。 

指令
ドャケ列

指令
ネ゛ャシ

ュヴドケ
ネ゛ャシ設定

エンカヴジ

サヴボペヴシ

PWM M

負荷

[Pr.PB18]

+
-

機械共振抑制
ネ゛ャシ1

[Pr.PB13] [Pr.PB15] [Pr.PB46]

機械共振抑制
ネ゛ャシ2

機械共振抑制
ネ゛ャシ3

機械共振抑制
ネ゛ャシ4

機械共振抑制
ネ゛ャシ5

軸共振抑制
ネ゛ャシ

ュトケダ
ネ゛ャシ

[Pr.PB48] [Pr.PB50]

[Pr.PB17]

速度制御

[Pr.PB49] [Pr.PE41]  

7.1.1 機械共振抑制ネ゛ャシ 

フ゜ンダ  

機械共振抑制ネ゛ャシ サヴボ系 遅れ要素 り 。 た ，

間違 た共振周波数を設定 たり，ノッス特性を深く広く る ，振動

大きく る場合 あり 。 

機械共振 周波数 わ ら い場合 ，ノッス周波数を高い方 ら く

さい。振動 最 小さく た点 最適 ノッス周波数 設定 。 

ノッス深さ 深い方 機械共振を抑える効果 あり ，位相遅れ 大きく

り ，逆 振動 大きく る場合 あり 。 

ノッス広さを広く る 機械共振を抑える効果 あり ，位相遅れ 大き

く り ，逆 振動 大きく る場合 あり 。 

MR Configurator2 よるブクン゚ヂメ゜ギ より，機械特性をあら 把握

き 。 れ より必要 ノッス周波数 ノッス特性を決 る き

。 
 

 

機械系 固有 共振点 ある場合，サヴボ系 応答性を いく ，そ 共振周波数 機械系 共振 (振

動や異音) る あり 。機械共振抑制ネ゛ャシ ゚ジハゾ゛ノスュヴニンエを使用 る ，機

械系 共振を抑える き 。設定範囲 10 Hz ～ 4500 Hz 。 
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(1) 働き 

機械共振抑制ネ゛ャシ 特定 周波数 オ゜ンを る より機械系 共振を抑制 るネ゛ャシ

機能 (ノッスネ゛ャシ) 。オ゜ンを る周波数 (ノッス周波数) オ゜ンを る深さ 広さを設

定 き 。 

ノッス広さ

機 
械 
系 
 

応 
答
性

機械共振点

ノ 
ッ 
ス 
特
性

ノッス周波数
周波数

周波数

ノッス深さ

 

最大 次 5つ 機械共振抑制ネ゛ャシを設定 る き 。 
 

ネ゛ャシ 設定ドメベヴシ 注意事項 振動シネチメ゜ノ 

機能 再設定される 

ドメベヴシ 

ワンシッス調整

自動調整される

ドメベヴシ 

機械共振抑制ネ゛ャシ1 PB01ンPB13ンPB14 [Pr. PB01]  "ネ゛ャシスュヴニンエ

ペヴチ選択" 自動調整 る き

。 

PB13 PB01ンPB13ン

PB14 

機械共振抑制ネ゛ャシ2 PB15ンPB16  PB15 PB15ンPB16 

機械共振抑制ネ゛ャシ3 PB46ンPB47   PB47 

機械共振抑制ネ゛ャシ4 PB48ンPB49 機械共振抑制ネ゛ャシ4を有効 る

，軸共振抑制ネ゛ャシを使用 る

き ん。 

，軸共振抑制ネ゛ャシ 使用状況

応 最適 調整され いるた ，軸共

振抑制ネ゛ャシを使用 る を推奨

。 

初期設定 軸共振抑制ネ゛ャシ 有効

い 。 

 PB48ンPB49 

機械共振抑制ネ゛ャシ5 PB50ンPB51 ュトケダネ゛ャシを使用中 機械共振抑

制ネ゛ャシ5を設定 無効 り

。 

初期設定 ュトケダネ゛ャシ 無効

い 。 

 PB51 
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(2) ドメベヴシ 

(a) 機械共振抑制ネ゛ャシ1 ([Pr. PB13]ン[Pr. PB14]) 

機械共振抑制ネ゛ャシ1 ([Pr. PB13]ン[Pr. PB14]) ノッス周波数，ノッス深さ よびノッス広さを

設定 。 

[Pr. PB01]  "ネ゛ャシスュヴニンエペヴチ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ _ 2)" を選択 た場合，機

械共振抑制ネ゛ャシ1 設定 有効 り 。 
 

(b) 機械共振抑制ネ゛ャシ2 ([Pr. PB15]ン[Pr. PB16]) 

[Pr. PB16]  "機械共振抑制ネ゛ャシ2選択" を "有効 (_ _ _ 1)" る 使用 る き

。 

機械共振抑制ネ゛ャシ2 ([Pr. PB15]ン[Pr. PB16]) 設定方法 機械共振抑制ネ゛ャシ1 

([Pr. PB13]ン[Pr. PB14]) 同一 。 
 

(c) 機械共振抑制ネ゛ャシ3 ([Pr. PB46]ン[Pr. PB47]) 

[Pr. PB47]  "機械共振抑制ネ゛ャシ3選択" を "有効 (_ _ _ 1)" る 使用 る き

。 

機械共振抑制ネ゛ャシ3 ([Pr. PB46]ン[Pr. PB47]) 設定方法 機械共振抑制ネ゛ャシ1 

([Pr. PB13]ン[Pr. PB14]) 同一 。 
 

(d) 機械共振抑制ネ゛ャシ4 ([Pr. PB48]ン[Pr. PB49]) 

[Pr. PB49]  "機械共振抑制ネ゛ャシ4選択" を "有効 (_ _ _ 1)" る 使用 る き

。た ，機械共振抑制ネ゛ャシ4を有効 た き ，軸共振抑制ネ゛ャシを設定 る

き ん。 

機械共振抑制ネ゛ャシ4 ([Pr. PB48]ン[Pr. PB49]) 設定方法 機械共振抑制ネ゛ャシ1 

([Pr. PB13]ン[Pr. PB14]) 同一 。 
 

(e) 機械共振抑制ネ゛ャシ5 ([Pr. PB50]ン[Pr. PB51]) 

[Pr. PB51]  "機械共振抑制ネ゛ャシ5選択" を "有効 (_ _ _ 1)" る 使用 る き

。た ，ュトケダネ゛ャシを有効 た き ([Pr. PE41]: _ _ _ 1) ，機械共振抑制ネ゛ャ

シ5を使用 る き ん。 

機械共振抑制ネ゛ャシ5 ([Pr. PB50]ン[Pr. PB51]) 設定方法 機械共振抑制ネ゛ャシ1 

([Pr. PB13]ン[Pr. PB14]) 同一 。 
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7.1.2 ゚ジハゾ゛ノネ゛ャシⅡ 

 

フ゜ンダ  

゚ジハゾ゛ノネ゛ャシⅡ (゚ジハゾ゛ノスュヴニンエ) 対応可能 機械共振

周波数 ，約100 Hz ～ 2.25 kHz 。 範囲外 共振周波数 対 手

動 設定 く さい。 

゚ジハゾ゛ノスュヴニンエを実行 る 数s間，強制的 加振信号 加えられ

る 振動音 大きく り 。 

゚ジハゾ゛ノスュヴニンエを実行 る ，最大10 s間機械共振を検出 ネ゛

ャシを生成 。ネ゛ャシ生成後，自動的 ブニュ゚ャ設定 移行 。

゚ジハゾ゛ノスュヴニンエ 現在設定され いる制御オ゜ン 最適 ネ゛ャシ

を生成 。応答性設定を た き 振動 発生 る場合 ゚ジハゾ゛

ノスュヴニンエを再度実行 く さい。 

゚ジハゾ゛ノスュヴニンエ 設定され いる制御オ゜ン 対 最適 ノッス

深さ ネ゛ャシを生成 。機械共振 対 さら ネ゛ャシブヴグンを持

た たい場合 ，ブニュ゚ャ設定 ノッス深さを深く く さい。 

複雑 共振特性を つ機械系 場合，効果 得られ い あり 。 
 

 

(1) 働き 

゚ジハゾ゛ノネ゛ャシⅡ (゚ジハゾ゛ノスュヴニンエ) ，サヴボ゚ンハ 一定 時間機械共振を検出

ネ゛ャシ特性を自動的 設定 ，機械系 振動を抑制 る機能 。ネ゛ャシ特性 (周波数ン深さ) 

自動 設定され ，機械系 共振周波数を意識 る必要 あり ん。 

機
械
系

応
答
性

機械共振点

ノッス周波数
周波数

周波数

ノ
ッ
ス
深
さ

 

 
機
械
系

応
答
性

機械共振点

ノッス周波数
周波数

周波数

ノ
ッ
ス
深
さ

 

機械共振 大きく，周波数 低い場合  機械共振 小さく，周波数 高い場合

 

 

(2) ドメベヴシ 

[Pr. PB01 ゚ジハゾ゛ノスュヴニンエペヴチ (゚ジハゾ゛ノネ゛ャシⅡ)] ネ゛ャシスュヴニンエ設定

方法を選択 。 

[Pr.PB01]

ネ゛ャシスュヴニンエペヴチ選択

0 0 0

0

1

2

設定値 ネ゛ャシスュヴニンエペヴチ選択

無効

自動設定

ブニュ゚ャ設定

PB13ンPB14

自動設定されるドメベヴシ
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(3) ゚ジハゾ゛ノスュヴニンエ手  

一定時間後スュヴニンエ自動終了。

([Pr.PB01] "_ _ _ 2" た

"_ _ _ 0" る。)

゚ジハゾ゛ノスュヴニンエ

運転

目標応答 到達?

振動 た 異音 解消 る 応答

性を る。

終了

Yes

No

No

Yes

応答性設定を る。

振動 た 異音発生?

振動 た 異音 解消?

ブクン゚ヂメ゜ギを使用 ブニュ

゚ャ ネ゛ャシを設定 る。

Yes

No

゚ジハゾ゛ノスュヴニンエ実行 た

再実行。([Pr.PB01]を"_ _ _ 1"

設定 く さい。)

要因

ン機械 限界 応答性 いる。

ン機械 複雑 最適ネ゛ャシ 得られ い。

振動 た 発振 大きい状態 スュヴニンエを実行 推定

き い場合，一度振動ヤベャ 応答性設定を ら実

行 く さい。
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7.1.3 軸共振抑制ネ゛ャシ 

 

フ゜ンダ  

初期状態 使用 るサヴボペヴシ よび負荷慣性ペヴベンダ より最適 設定

され い 。[Pr. PB23]  "軸共振抑制ネ゛ャシ選択" よび [Pr. PB17 軸

共振抑制ネ゛ャシ] 設定を変更 る 性能 低 る場合 あるた ，[Pr. 

PB23] 設定  "_ _ _ 0" (自動設定) を推奨 。 
 

 

(1) 働き 

サヴボペヴシ軸 負荷を装着 た場合，サヴボペヴシ駆動時 軸 り よる共振 より，高い周波

数 機械振動 発生 る あり 。軸共振抑制ネ゛ャシ 振動を抑制 るネ゛ャシ 。 

"自動設定" を選択 る ，使用 るサヴボペヴシ 負荷慣性ペヴベンダ比より，自動的 ネ゛ャシ 設

定され 。共振周波数 高い場合 ，無効設定 る より，サヴボ゚ンハ 応答性を

る き 。 

 

(2) ドメベヴシ 

[Pr. PB23]  "軸共振抑制ネ゛ャシ選択" を設定 。 

[Pr.PB23]

軸共振抑制ネ゛ャシ選択

0: 自動設定

1: ブニュ゚ャ設定
2: 無効

0 0 0

 

"自動設定" を選択 る ，[Pr. PB17 軸共振抑制ネ゛ャシ] 設定 自動 設定され 。 

"ブニュ゚ャ設定" を選択 る ，[Pr. PB17 軸共振抑制ネ゛ャシ] をブニュ゚ャ 設定 る き

。設定値 ，次 り 。 
 

軸共振抑制ネ゛ャシ設定周波数選択 

設定値 周波数 [Hz] 設定値 周波数 [Hz] 

_ _ 0 0 無効 _ _ 1 0 562 

_ _ 0 1 無効 _ _ 1 1 529 

_ _ 0 2 4500 _ _ 1 2 500 

_ _ 0 3 3000 _ _ 1 3 473 

_ _ 0 4 2250 _ _ 1 4 450 

_ _ 0 5 1800 _ _ 1 5 428 

_ _ 0 6 1500 _ _ 1 6 409 

_ _ 0 7 1285 _ _ 1 7 391 

_ _ 0 8 1125 _ _ 1 8 375 

_ _ 0 9 1000 _ _ 1 9 360 

_ _ 0 A 900 _ _ 1 A 346 

_ _ 0 B 818 _ _ 1 B 333 

_ _ 0 C 750 _ _ 1 C 321 

_ _ 0 D 692 _ _ 1 D 310 

_ _ 0 E 642 _ _ 1 E 300 

_ _ 0 F 600 _ _ 1 F 290 
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7.1.4 ュヴドケネ゛ャシ 

(1) 働き 

ボヴャ を使用 た場合，サヴボ系 応答性を いく ，高い周波数 共振 発生 る

あり 。 れを防 た 初期値 ダャェ指令 対 るュヴドケネ゛ャシ 有効 い

。 ュヴドケネ゛ャシ ネ゛ャシ周波数 次 式 値 るよう 自動調整され 。 

 

ネ゛ャシ周波数 ([rad/s]) = 
1 + GD2

VG2
 × 10  

 

[Pr. PB23]  "ュヴドケネ゛ャシ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ 1 _)" を選択 る ，[Pr. PB18] ブ

ニュ゚ャ設定を る き 。 

 

(2) ドメベヴシ 

[Pr. PB23]  "ュヴドケネ゛ャシ選択" を設定 。 

[Pr.PB23]

ュヴドケネ゛ャシ選択

0: 自動設定

1: ブニュ゚ャ設定
2: 無効

0 0 0

 

7.1.5 ゚チトンケダ制振制御Ⅱ 

フ゜ンダ  

[Pr. PA08]  "オ゜ン調整ペヴチ選択"  "オヴダスュヴニンエペヴチ2 (_ _ _ 

2)"，"ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" よび "2オ゜ン調整ペヴチ2 (_ _ _ 4)" 

き 有効 り 。 

制振制御スュヴニンエペヴチ 対応可能 機械共振 周波数 1.0 Hz ～ 100.0 

Hz 。 範囲外 振動 対 手動 設定 く さい。 

制振制御関連ドメベヴシを変更 る際 ，サヴボペヴシを停止 ら変更

く さい。予期 い動き 原因 り 。 

制振制御スュヴニンエ実行中 位置決 運転 ，振動 減衰 停止 る

停止時間を設け く さい。 

制振制御スュヴニンエ サヴボペヴシ端 残留振動 小さい 常 推定 き

い場合 あり 。 

制振制御スュヴニンエ 現在設定され いる制御オ゜ン 最適 ドメベヴシを

設定 。応答性設定を た き 制振制御スュヴニンエを再度設定

く さい。 

制振制御2を使用 る場合 ，[Pr. PA24] を "_ _ _ 1" 設定 く さい。 
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(1) 働き 

制振制御 ワヴェ端 振動や架台 揺れ ，機械端 振動をより抑えたい場合 使用 。機械

を揺らさ いよう サヴボペヴシ側 動きを調節 位置決 。 

位
置

制振制御オネ
(通常制御)

サヴボペヴシ端

機械端

t

 

位
置

制振制御オン

サヴボペヴシ端

機械端

t

゚チトンケダ制振制御Ⅱ ([Pr. PB02 制振制御スュヴニンエペヴチ]) を実行 る より，機械端

振動周波数を自動的 推定 ，最大 2つ 機械端 振動を抑える き 。 

た，制振制御スュヴニンエペヴチ時 ，一定回数位置決 運転後 ブニュ゚ャ設定 移行

。ブニュ゚ャ設定時 ，[Pr. PB19] ～ [Pr. PB22] 制振制御1を，[Pr. PB52] ～ [Pr. PB55] 制振

制御2をブニュ゚ャ設定 調整 る き 。 

 

(2) ドメベヴシ 

[Pr. PB02 制振制御スュヴニンエペヴチ (゚チトンケダ制振制御Ⅱ)] を設定 。 

制振制御を1つ使用 る場合 ，"制振制御1スュヴニンエペヴチ選択" を設定 く さい。制振制御

を2つ使用 る場合 ，"制振制御1スュヴニンエペヴチ選択"  "制振制御2スュヴニンエペヴチ選択" を

設定 く さい。 

[Pr.PB02]

制振制御1 スュヴニンエペヴチ

0 0

_ _ _ 0

_ _ _ 1

_ _ _ 2

設定値 制振制御1スュヴニンエペヴチ選択

無効

自動設定

ブニュ゚ャ設定

PB19ンPB20ンPB21ンPB22

自動設定されるドメベヴシ

制振制御2 スュヴニンエペヴチ

_ _ 0 _

_ _ 1 _

_ _ 2 _

設定値 制振制御2スュヴニンエペヴチ選択

無効

自動設定

ブニュ゚ャ設定

PB52ンPB53ンPB54ンPB55

自動設定されるドメベヴシ
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(3) 制振制御スュヴニンエ手  

次 図 制振制御1 場合 。制振制御2 場合  [Pr. PB02] を "_ _ 1 _" 設定 制振制御スュヴ

ニンエを実行 く さい。 

No

制振制御スュヴニンエ

運転

目標応答 到達?

制振制御スュヴニンエ実行 た 再

実行。([Pr.PB02]を"_ _ _ 1" 設定

く さい。)

ワヴェ端ン装置 振動 解消 る

応答性を る。

終了

Yes

No

No

Yes

応答性設定を る。

ワヴェ端ン装置 振動大?

ワヴェ端ン装置

振動 解消。

ブクン゚ヂメ゜ギ た 機械端

振動波形 らブニュ゚ャ 制振制御

を設定 る。

要因

ン機械端 振動 サヴボペヴシ端 伝わ い

　いた 推定 き い。

ンペタャ位置オ゜ン 機械端 振動周波数(制振制御

　 限界) 応答性 いる。

Yes

一定回数位置決 運転後スュヴニン

エ自動終了。([Pr.PB02] "_ _ _ 2"

た "_ _ _ 0" る。)

運転停止

運転再開
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(4) 制振制御ブニュ゚ャペヴチ 

 

フ゜ンダ  

サヴボペヴシ端 機械端 振動 伝わ い い場合，サヴボペヴシ端 振動

周波数を設定 効果 あり ん。 

ブクン゚ヂメ゜ギや外部 計測器 反共振周波数 共振周波数 確認 きる場

合，同一値 く，個別 設定 る方 制振性能 良く り 。 
 

 

ワヴェ端 振動や装置 揺れをブクン゚ヂメ゜ギ よる測定や外部 計測器 測定 ，次 ドメベヴ

シを設定 る 制振制御をブニュ゚ャ 調整 る き 。 
 

設定項目 制振制御1 制振制御2 

制振制御 振動周波数設定 [Pr. PB19] [Pr. PB52] 

制振制御 共振周波数設定 [Pr. PB20] [Pr. PB53] 

制振制御 振動周波数ジンヌンエ設定 [Pr. PB21] [Pr. PB54] 

制振制御 共振周波数ジンヌンエ設定 [Pr. PB22] [Pr. PB55] 

 

手 1. [Pr. PB02]  "制振制御1スュヴニンエペヴチ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ _ 2)" た  "制振

制御2スュヴニンエペヴチ選択"  "ブニュ゚ャ設定 (_ _ 2 _)" を選択 る。 

手 2. 制振制御振動周波数設定 よび制振制御共振周波数設定を次 方法 設定 る。 

 

た ，[Pr. PB07 ペタャ制御オ゜ン] 値 振動周波数 よび共振周波数 次 示 使用可能範囲

よび推奨範囲 あり 。 
 

制振制御 使用可能範囲 推奨設定範囲 

制振制御1 
[Pr. PB19] > 1/2π × (0.9 × [Pr. PB07]) 

[Pr. PB20] > 1/2π × (0.9 × [Pr. PB07]) 

[Pr. PB19] > 1/2π × (1.5 × [Pr. PB07]) 

[Pr. PB20] > 1/2π × (1.5 × [Pr. PB07]) 

制振制御2 

[Pr. PB19] < [Pr. PB52] 条件 き 

[Pr. PB52] > (5.0 + 0.1 × [Pr. PB07]) 

[Pr. PB53] > (5.0 + 0.1 × [Pr. PB07]) 

1.1 < [Pr. PB52]/[Pr. PB19] < 5.5 

[Pr. PB07] < 2π (0.3 × [Pr. PB19] + 1/8 × [Pr. PB52])

[Pr. PB19] < [Pr. PB52] 条件 き 

[Pr. PB52]，[Pr. PB53] > 6.25 Hz 

1.1 < [Pr. PB52]/[Pr. PB19] < 4 

[Pr. PB07] < 1/3 × (4 × [Pr. PB19] + 2 × [Pr. PB52])

 

(a) MR Configurator2 よるブクン゚ヂメ゜ギ， た 外部 計測器 振動ヌヴェ 確認 きる場合 

1Hz

オ゜ン特性

位相

-90deg.

300Hz

制振制御1 振動周波数
(反共振周波数)

[Pr.PB19]

制振制御1 共振周波数
[Pr.PB20]

制振制御2 振動周波数
(反共振周波数)

[Pr.PB52]
制振制御2 共振周波数設定

[Pr.PB53]

300Hz以 共振

対象外 り 。
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(b) ペニシ信号や外部センサ より振動 確認 きる場合 

t

サヴボペヴシ端振動
(溜りドャケ)

位置指令周波数

t

外部加速度ヌッェ゚ッハ信号

制振制御 振動周波数

制振制御 共振周波数

同一値を設定 く さい。

振動周期[Hz] 振動周期[Hz]

 

手 3. 制振制御振動周波数ジンヌンエ設定 よび制振制御共振周波数ジンヌンエ設定を微調整 る。

 

7.1.6 指令ノッスネ゛ャシ 

フ゜ンダ  

゚チトンケダ制振制御Ⅱ 指令ノッスネ゛ャシを使用 る ，3つ 周波

数 機械端振動を抑制 る き 。 

指令ノッスネ゛ャシ 対応可能 機械振動 周波数 4.5 Hz ～ 2250 Hz

特定 周波数 。 範囲内 機械振動周波数 近い周波数を設定 く

さい。 

[Pr. PB45 指令ノッスネ゛ャシ] 位置決 運転中 変更 設定値 反映さ

れ ん。サヴボペヴシ 停止 ら (サヴボュッェ後) 約150 ms後 設定

値 反映され 。 
 

 

(1) 働き 

指令ノッスネ゛ャシ 位置指令 含 れる特定 周波数 オ゜ンを る ，ワヴェ端 振動や

架台 ゆれ ，機械端 振動を抑制 る きるネ゛ャシ機能 。オ゜ンを る周波数

オ゜ンを る深さを設定 き 。 

位
置

機械端

t

 

指令ノッスネ゛ャシ無効 

位
置

機械端

t

指令ノッスネ゛ャシ有効 
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(2) ドメベヴシ 

[Pr. PB45 指令ノッスネ゛ャシ] を次 り設定 く さい。指令ノッスネ゛ャシ設定周波数 ，

機械端 振動周波数 [Hz] 対 近い値を設定 く さい。 

設定値

指令ノッスネ゛ャシ設定周波数

設定値
周波数

[Hz]

00

01

02

03

0

周波数
[Hz] 設定値

周波数
[Hz]

04

05

06

07

08

09

0A

0B

0C

0D

0E

0F

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

1A

1B

1C

1D

1E

1F

20

21

22

23

24

25

26

27

28

29

2A

2B

2C

2D

2E

2F

30

31

32

33

34

35

36

37

38

39

3A

3B

3C

3D

3E

3F

40

41

42

43

44

45

46

47

48

49

4A

4B

4C

4D

4E

4F

50

51

52

53

54

55

56

57

58

59

5A

5B

5C

5D

5E

5F

無効

2250

1125

750

562

450

375

321

281

250

225

204

187

173

160

150

140

132

125

118

112

107

102

97

93

90

86

83

80

77

75

72

70

66

62

59

56

53

51

48

46

45

43

41

40

38

37

36

35.2

33.1

31.3

29.6

28.1

26.8

25.6

24.5

23.4

22.5

21.6

20.8

20.1

19.4

18.8

18.2

17.6

16.5

15.6

14.8

14.1

13.4

12.8

12.2

11.7

11.3

10.8

10.4

10.0

9.7

9.4

9.1

8.8

8.3

7.8

7.4

7.0

6.7

6.4

6.1

5.9

5.6

5.4

5.2

5.0

4.9

4.7

4.5

ノッス深さ

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

A

B

C

D

E

F

設定値 深さ[dB]

[Pr.PB45]

-40.0

-24.1

-18.1

-14.5

-12.0

-10.1

-8.5

-7.2

-6.0

-5.0

-4.1

-3.3

-2.5

-1.8

-1.2

-0.6

 

7.2 オ゜ン 換え機能 

オ゜ンを り換える きる機能 。回転中 停止中 オ゜ンを り換えたり，運転中 カンダ

ュヴメ ら 制御指令を使用 オ゜ンを り換える き 。 

 

7.2.1 用途 

機能 次 よう 場合 使い 。 

 

(1) サヴボュッェ中 オ゜ン 高く たい ，回転中 駆動音を抑えるた オ゜ンを たい場合。 

 

(2) 停止整定時間を短く るた 整定時 オ゜ンを たい場合。 

 

(3) 停止中 負荷慣性ペヴベンダ比 大きく変動 る (台車 大き 搬送物 載る場合 ) た ，サヴボ

系 安定性を確保 るよう，カンダュヴメ ら 制御指令 オ゜ンを り換えたい場合。 
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7.2.2 機能ノュッェ図 

[Pr. PB26 オ゜ン 換え機能] よび [Pr. PB27 オ゜ン 換え条件] より選択された条件 基 い ，各制

御オ゜ン，負荷慣性ペヴベンダ比 よび制振制御設定を り換え 。 

指令ドャケ周波数 +

-

溜りドャケ

ペタャ速度

カンダュヴメ ら
制御指令

比較器

換え

CDP
[Pr.PB26]

+

-

+

-

GD2
[Pr.PB06]

GD2B
[Pr.PB29]

有効
GD2値

PG1
[Pr.PB07]

PG1B
[Pr.PB60]

有効
PG1値

PG2
[Pr.PB08]

PG2B
[Pr.PB30]

有効
PG2値

VG2
[Pr.PB09]

VG2B
[Pr.PB31]

有効
VG2値

VIC
[Pr.PB10]

VICB
[Pr.PB32]

有効
VIC値

VRF11
[Pr.PB19]

VRF11B
[Pr.PB33]

有効
VRF11値

VRF12
[Pr.PB20]

VRF12B
[Pr.PB34]

有効
VRF12値

CDL
[Pr.PB27]

VRF13
[Pr.PB21]

VRF13B
[Pr.PB35]

有効
VRF13値

VRF14
[Pr.PB22]

VRF14B
[Pr.PB36]

有効
VRF14値

VRF21
[Pr.PB52]

VRF21B
[Pr.PB56]

有効
VRF21値

VRF22
[Pr.PB53]

VRF22B
[Pr.PB57]

有効
VRF22値

VRF23
[Pr.PB54]

VRF23B
[Pr.PB58]

有効
VRF23値

VRF24
[Pr.PB55]

VRF24B
[Pr.PB59]

有効
VRF24値

 

 



7. 特 調整機能 

7 -  14 

 

7.2.3 ドメベヴシ 

オ゜ン 換え機能を用いる場合，必  [Pr. PA08 オヴダスュヴニンエペヴチ]  "オ゜ン調整ペヴチ選択" 

"ブニュ゚ャペヴチ (_ _ _ 3)" を選択 く さい。オヴダスュヴニンエペヴチ オ゜ン 換え機

能 使用 き ん。 

 

(1) 可変オ゜ン作動設定ドメベヴシ 
 

ドメベヴシ 略称 名称 単位 内容 

PB26 CDP オ゜ン 換え選択  換え条件を選択 。 

PB27 CDL オ゜ン 換え条件 [kpulse/s]

/[pulse]

/[r/min]

換え条件 値を設定 。 

PB28 CDT オ゜ン 換え時定数 [ms] 換え時 オ゜ン 変化 対 るネ゛ャシ時定数を設定

き 。 

 

(a) [Pr. PB26 オ゜ン 換え機能] 

オ゜ン 換え条件を設定 。1桁目 よび2桁目 換え 条件を選択 。 

オ゜ン 換え選択
0: 無効
1: カンダュヴメ ら 制御指令 有効
2: 指令周波数
3: 溜りドャケ
4: サヴボペヴシ回転速度/モニ゚サヴボペヴシ速度

0 0

オ゜ン 換え条件
0: 換え条件以 換え後オ゜ン有効
1: 換え条件以 換え後オ゜ン有効

[Pr.PB26]

 

(b) [Pr. PB27 オ゜ン 換え条件] 

[Pr. PB26 オ゜ン 換え機能]  "指令周波数"，"溜りドャケ" た  "サヴボペヴシ回転速度/モニ゚

サヴボペヴシ速度" を選択 た場合 ，オ゜ンを り換えるヤベャを設定 。 

設定単位 次 よう り 。 
 

オ゜ン 換え条件 単位 

指令周波数 [kpulse/s] 

溜りドャケ [pulse] 

サヴボペヴシ回転速度/モニ゚サヴボペヴシ速度 [r/min]/[mm/s] 

 

(c) [Pr. PB28 オ゜ン 換え時定数] 

オ゜ン 換え時 各オ゜ン 対 一次遅れ ネ゛ャシを設定 き 。オ゜ン 換え時 オ゜ン

差 大き 場合 ，機械 対 るクョッェを緩和 るた 使用 。 
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(2) 変更可能 オ゜ンドメベヴシ 
 

換え前 換え後 
制御オ゜ン 

ドメベヴシ 略称 名称 ドメベヴシ 略称 名称 

負荷慣性ペヴベンダ比/負荷

質量比 

PB06 GD2 負荷慣性ペヴベンダ比/負

荷質量比 

PB29 GD2B オ゜ン 換え 

負荷慣性ペヴベンダ比/負

荷質量比 

ペタャ制御オ゜ン PB07 PG1 ペタャ制御オ゜ン PB60 PG1B オ゜ン 換え 

ペタャ制御オ゜ン 

位置制御オ゜ン PB08 PG2 位置制御オ゜ン PB30 PG2B オ゜ン 換え 

位置制御オ゜ン 

速度制御オ゜ン PB09 VG2 速度制御オ゜ン PB31 VG2B オ゜ン 換え 

速度制御オ゜ン 

速度積分補償 PB10 VIC 速度積分補償 PB32 VICB オ゜ン 換え 

速度積分補償 

制振制御1 

振動周波数設定 

PB19 VRF11 制振制御1 

振動周波数設定 

PB33 VRF11B オ゜ン 換え 制振制御1 

振動周波数設定 

制振制御1 

共振周波数設定 

PB20 VRF12 制振制御1 

共振周波数設定 

PB34 VRF12B オ゜ン 換え 制振制御1 

共振周波数設定 

制振制御1 

振動周波数ジンヌンエ設定 

PB21 VRF13 制振制御1 

振動周波数ジンヌンエ設定

PB35 VRF13B オ゜ン 換え 制振制御1 

振動周波数ジンヌンエ設定

制振制御1 

共振周波数ジンヌンエ設定 

PB22 VRF14 制振制御1 

共振周波数ジンヌンエ設定

PB36 VRF14B オ゜ン 換え 制振制御1 

共振周波数ジンヌンエ設定

制振制御2 

振動周波数設定 

PB52 VRF21 制振制御2 

振動周波数設定 

PB56 VRF21B オ゜ン 換え 制振制御2 

振動周波数設定 

制振制御2 

共振周波数設定 

PB53 VRF22 制振制御2 

共振周波数設定 

PB57 VRF22B オ゜ン 換え 制振制御2 

共振周波数設定 

制振制御2 

振動周波数ジンヌンエ設定 

PB54 VRF23 制振制御2 

振動周波数ジンヌンエ設定

PB58 VRF23B オ゜ン 換え 制振制御2 

振動周波数ジンヌンエ設定

制振制御2 

共振周波数ジンヌンエ設定 

PB55 VRF24 制振制御2 

共振周波数ジンヌンエ設定

PB59 VRF24B オ゜ン 換え 制振制御2 

共振周波数ジンヌンエ設定

 

(a) [Pr. PB06] ～ [Pr. PB10] 

れら ドメベヴシ ，通常 ブニュ゚ャ調整 同一 。オ゜ン 換えを行う ，負荷慣性ペヴ

ベンダ比/負荷質量比，位置制御オ゜ン，速度制御オ゜ン よび速度積分補償 値を変更 る

き 。 
 

(b) [Pr. PB19] ～ [Pr. PB22]ン[Pr. PB52] ～ [Pr. PB55] 

れら ドメベヴシ ，通常 ブニュ゚ャ調整 同一 。サヴボペヴシ停止中 オ゜ン 換えを

行う ，振動周波数，共振周波数，振動周波数ジンヌンエ設定 よび共振周波数ジンヌンエ設定を

変更 る き 。 
 

(c) [Pr. PB29 オ゜ン 換え 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比] 

換え後 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比を設定 。負荷慣性ペヴベンダ比 変化 い場

合 ，[Pr. PB06 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比] 値 同一 く さい。 
 

(d) [Pr. PB30 オ゜ン 換え 位置制御オ゜ン]ン[Pr. PB31 オ゜ン 換え 速度制御オ゜ン]ン[Pr. PB32 オ

゜ン 換え 速度積分補償] 

オ゜ン 換え後 位置制御オ゜ン，速度制御オ゜ン よび速度積分補償を設定 。 
 

(e) オ゜ン 換え 制振制御 ([Pr. PB33] ～ [Pr. PB36]ン[Pr. PB56] ～ [Pr. PB59])ン[Pr. PB60 オ゜ン 換

え ペタャ制御オ゜ン] 

オ゜ン 換え 制振制御 よびペタャ制御オ゜ン ，カンダュヴメ ら 制御指令 使用 き

。 

制振制御1，制振制御2 振動周波数，共振周波数，振動周波数ジンヌンエ設定，共振周波数ジンヌ

ンエ設定 よびペタャ制御オ゜ンを変更 る き 。 
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7.2.4 オ゜ン 換え 手  

設定例を挙 説明 。 

 

(1) カンダュヴメ ら 制御指令 よる 換えを選択 場合 

(a) 設定例 
 

ドメベヴシ 略称 名称 設定値 単位 

PB06 GD2 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 4.00 [倍] 

PB07 PG1 ペタャ制御オ゜ン 100 [rad/s] 

PB08 PG2 位置制御オ゜ン 120 [rad/s] 

PB09 VG2 速度制御オ゜ン 3000 [rad/s] 

PB10 VIC 速度積分補償 20 [ms] 

PB19 VRF11 制振制御1 振動周波数設定 50 [Hz] 

PB20 VRF12 制振制御1 共振周波数設定 50 [Hz] 

PB21 VRF13 制振制御1  

振動周波数ジンヌンエ設定 

0.20  

PB22 VRF14 制振制御1  

共振周波数ジンヌンエ設定 

0.20  

PB52 VRF21 制振制御2 振動周波数設定 20 [Hz] 

PB53 VRF22 制振制御2 共振周波数設定 20 [Hz] 

PB54 VRF23 制振制御2  

振動周波数ジンヌンエ設定 

0.10  

PB55 VRF24 制振制御2  

共振周波数ジンヌンエ設定 

0.10  

PB29 GD2B オ゜ン 換え  

負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比

10.00 [倍] 

PB60 PG1B オ゜ン 換え ペタャ制御オ゜ン 50 [rad/s] 

PB30 PG2B オ゜ン 換え 位置制御オ゜ン 84 [rad/s] 

PB31 VG2B オ゜ン 換え 速度制御オ゜ン 4000 [rad/s] 

PB32 VICB オ゜ン 換え 速度積分補償 50 [ms] 

PB26 CDP オ゜ン 換え機能 0001 

(カンダュヴメ ら 制御指

令 り換える。) 

 

PB28 CDT オ゜ン 換え時定数 100 [ms] 

PB33 VRF11B オ゜ン 換え 制振制御1 

振動周波数設定 

60 [Hz] 

PB34 VRF12B オ゜ン 換え 制振制御1 

共振周波数設定 

60 [Hz] 

PB35 VRF13B オ゜ン 換え 制振制御1 

振動周波数ジンヌンエ設定 

0.15  

PB36 VRF14B オ゜ン 換え 制振制御1 

共振周波数ジンヌンエ設定 

0.15  

PB56 VRF21B オ゜ン 換え 制振制御2 

振動周波数設定 

30 [Hz] 

PB57 VRF22B オ゜ン 換え 制振制御2 

共振周波数設定 

30 [Hz] 

PB58 VRF23B オ゜ン 換え 制振制御2 

振動周波数ジンヌンエ設定 

0.05  

PB59 VRF24B オ゜ン 換え 制振制御2 

共振周波数ジンヌンエ設定 

0.05  
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(b) 換え時 シ゜プンエスホヴダ 

換え後オ゜ン

63.4%

CDT = 100ms

換え前オ゜ン
各オ゜ン 変化

カンダュヴメ ら
制御指令

OFF ON OFF

 

ペタャ制御オ゜ン 100 → 50 → 100 

負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 4.00 → 10.00 → 4.00 

位置制御オ゜ン 120 → 84 → 120 

速度制御オ゜ン 3000 → 4000 → 3000 

速度積分補償 20 → 50 → 20 

制振制御1 振動周波数 50 → 60 → 50 

制振制御1 共振周波数 50 → 60 → 50 

制振制御1 振動周波数ジンヌンエ設定 0.20 → 0.15 → 0.20 

制振制御1 共振周波数ジンヌンエ設定 0.20 → 0.15 → 0.20 

制振制御2 振動周波数 20 → 30 → 20 

制振制御2 共振周波数 20 → 30 → 20 

制振制御2 振動周波数ジンヌンエ設定 0.10 → 0.05 → 0.10 

制振制御2 共振周波数ジンヌンエ設定 0.10 → 0.05 → 0.10 

 

(2) 溜りドャケ よる 換えを選択 た場合 

場合，オ゜ン 換え制振制御 よびオ゜ン 換えペタャ制御オ゜ン 使用 き ん。 
 

(a) 設定例 
 

ドメベヴシ 略称 名称 設定値 単位 

PB06 GD2 負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 4.00 [倍] 

PB08 PG2 位置制御オ゜ン 120 [rad/s] 

PB09 VG2 速度制御オ゜ン 3000 [rad/s] 

PB10 VIC 速度積分補償 20 [ms] 

PB29 GD2B オ゜ン 換え 負荷慣性ペヴベンダ

比/負荷質量比 

10.00 [倍] 

PB30 PG2B オ゜ン 換え 位置制御オ゜ン 84 [rad/s] 

PB31 VG2B オ゜ン 換え 速度制御オ゜ン 4000 [rad/s] 

PB32 VICB オ゜ン 換え 速度積分補償 50 [ms] 

PB26 CDP オ゜ン 換え選択 0003 

(溜りドャケ り換える。) 

 

PB27 CDL オ゜ン 換え条件 50 [pulse] 

PB28 CDT オ゜ン 換え時定数 100 [ms] 
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(b) 換え時 シ゜プンエスホヴダ 

換え後オ゜ン

63.4%

CDT = 100 ms

換え前オ゜ン
各オ゜ン 変化

溜りドャケ [pulse]
+CDL

-CDL
0

指令ドャケ 溜りドャケ

 

負荷慣性ペヴベンダ比/負荷質量比 4.00 → 10.00  → 4.00 → 10.00 

位置制御オ゜ン 120 → 84  → 120 → 84 

速度制御オ゜ン 3000 → 4000  → 3000 → 4000 

速度積分補償 20 → 50  → 20 → 50 
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7.3 シネチメ゜ノ機能 

フ゜ンダ  

シネチメ゜ノ機能 有効/無効 ，[Pr. PA20 シネチメ゜ノ設定] 設定 く

さい。(5.2.1項参照) 
 

 

シネチメ゜ノ機能 ，通常 ゚メヴヘ るよう 場合 装置 停止 いよう，運転を 続さ

る機能 。 

 

7.3.1 振動シネチメ゜ノ機能 

振動シネチメ゜ノ機能 ，機械 経年変化 より，機械共振振動周波数 変化 ，機械共振 発生 た

場合 瞬時 ネ゛ャシを再設定 ，振動を防 機能 。 

振動シネチメ゜ノ機能 機械共振抑制ネ゛ャシを再設定 るた ，あら  [Pr. PB13 機械共振抑制

ネ゛ャシ1] よび [Pr. PB15 機械共振抑制ネ゛ャシ2] 設定され いる必要 あり 。 

[Pr. PB13] よび [Pr. PB15] 設定 ，次 方法 行 く さい。 

 

(1) ワンシッス調整 実施 (6.2節参照) 

 

(2) ブニュ゚ャ設定 (5.2.2項参照) 

 

振動シネチメ゜ノ機能 ，検知 た機械共振周波数  [Pr. PB13 機械共振抑制ネ゛ャシ1] よび [Pr. PB15 

機械共振抑制ネ゛ャシ2] 設定値 対 ±30% 範囲内 場合 作動 。 

振動シネチメ゜ノ機能 検知ヤベャ  [Pr. PF23 振動シネチメ゜ノ 発振検知ヤベャ] 感度を設定 る

き 。 

 

フ゜ンダ  

振動シネチメ゜ノ機能 よる [Pr. PB13] よび [Pr. PB15] 再設定 常時実行

され ，EEP-ROMへ 書込 回数 1時間 1回 。 

振動シネチメ゜ノ機能 ，[Pr. PB46 機械共振抑制ネ゛ャシ3]，[Pr. PB48 機

械共振抑制ネ゛ャシ4] よび [Pr. PB50 機械共振抑制ネ゛ャシ5] 再設定され

ん。 

振動シネチメ゜ノ機能 ，100 Hz以 振動を検出 る き ん。
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次 図 振動シネチメ゜ノ機能 機能ノュッェ図を示 。 

検知 た機械共振周波数を [Pr. PB13 機械共振抑制ネ゛ャシ1] よび [Pr. PB15 機械共振抑制ネ゛ャシ2] 

比較 ，最 近い設定値 対 機械共振周波数を再設定 。 
 

ネ゛ャシ 設定ドメベヴシ 注意事項 振動シネチメ゜ノ

機能 再設定される

ドメベヴシ 

機械共振抑制ネ゛ャシ1 PB01ンPB13ンPB14 [Pr. PB01]  "ネ゛ャシスュヴニンエ

ペヴチ選択" 自動調整 る き

。 

PB13 

機械共振抑制ネ゛ャシ2 PB15ンPB16  PB15 

機械共振抑制ネ゛ャシ3 PB46ンPB47   

機械共振抑制ネ゛ャシ4 PB48ンPB49 機械共振抑制ネ゛ャシ4を有効 る

，軸共振抑制ネ゛ャシを使用 る

き ん。 

，軸共振抑制ネ゛ャシ 使用状況

応 最適 調整され いるた ，軸共

振抑制ネ゛ャシを使用 る を推奨

。 

初期設定 軸共振抑制ネ゛ャシ 有効

い 。 

 

機械共振抑制ネ゛ャシ5 PB50ンPB51 ュトケダネ゛ャシを使用中 機械共振抑

制ネ゛ャシ5を設定 無効 り

。 

初期設定 ュトケダネ゛ャシ 無効

い 。 

 

 

機械共振周波数 一番
近い設定 ドメベヴシ
を更新 。

指令
ドャケ列

指令
ネ゛ャシ

機械共振抑制
ネ゛ャシ1

振動シネチメ゜ノ

エンカヴジ

サヴボペヴシ

PWM M

負荷

[Pr.PB13] [Pr.PB15] [Pr.PB46]

+
-

機械共振抑制
ネ゛ャシ2

機械共振抑制
ネ゛ャシ3

機械共振抑制
ネ゛ャシ4

機械共振抑制
ネ゛ャシ5

軸共振抑制
ネ゛ャシ

ュトケダ
ネ゛ャシ

[Pr.PB48] [Pr.PB50]

[Pr.PB17]

[Pr.PB49] [Pr.PE41]

 

ダャェ

CALM
(゚ンチ故障)

WNG
(警告)

MTTR
(シネチメ゜ノ中)

ON

OFF

[Pr. PF23 振動シネチメ゜ノ発振検知ヤベャ]

機械共振を検知 ，ネ゛ャシを自動的 再設定 。

振動シネチメ゜ノ機能 オン り ん。

ON

OFF

ON

OFF

5 s
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7.3.2 瞬停シネチメ゜ノ機能 

瞬停シネチメ゜ノ機能 ，運転中 瞬時停電 発生 た場合 ，[AL. 10 不足電圧] を回避さ る機能

。瞬停シネチメ゜ノ 作動 る ，瞬時停電時 サヴボ゚ンハ内 カンタンサ 充電された電気エネ

ャウを使用 ，瞬時停電耐量を増加さ る 同時  [AL. 10 不足電圧] ゚メヴヘヤベャを変更 。

制御回路電源  [AL. 10.1 制御回路電源電圧低 ] 検出時間 ，[Pr. PF25 SEMI-F47機能 瞬停検出時間] 

変更 る き 。 た，母線電圧  [AL. 10.2 主回路電源電圧低 ] 検出ヤベャ 自動 変更され

。 

 

フ゜ンダ  

瞬停シネチメ゜ノ中 MBR (電磁ノヤヴキ゜ンシュッェ) オネ り ん。

[Pr. PF25 SEMI-F47機能 瞬停検出時間] 設定値 わら ，瞬時停電時

負荷 大きい場合，母線電圧低 よる不足電圧゚メヴヘ ([AL. 10.2]) る

あり 。 
 

 

(1) 制御回路電源瞬時停電時間 ＞ [Pr. PF25 SEMI-F47機能 瞬停検出時間] 場合 

制御回路電源瞬時停電時間 ，[Pr. PF25 SEMI-F47機能 瞬停検出時間] を超えた き ゚メヴヘ 発生

。 

MTTR (シネチメ゜ノ中) ，瞬時停電を検知 らオン り 。 

MBR (電磁ノヤヴキ゜ンシュッェ) ，゚メヴヘ 発生 た き オネ り 。 

制御回路電源

母線電圧

不足電圧ヤベャ
(DC158V)

CALM
(゚ンチ故障)

[Pr.PF25]

制御回路電源瞬時停電時間

MTTR
(シネチメ゜ノ中)

MBR
(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

ベヴケ回路

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

WNG
(警告)

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF
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(2) 制御回路電源瞬時停電時間 ＜ [Pr. PF25 SEMI-F47機能 瞬停検出時間] 場合 

母線電圧 低 状態 よ ，運転状況 異 り 。 
 

(a) 制御回路電源瞬時停電時間内 ，母線電圧 DC 158 V以 た き 

瞬停シネチメ゜ノ 有効 ，母線電圧 DC 158 V以 た き ，[AL. 10 不足電圧] 発生

。 

制御回路電源

母線電圧

不足電圧ヤベャ
(DC158V)

CALM
(゚ンチ故障)

[Pr.PF25]

制御回路電源瞬時停電時間

MTTR
(シネチメ゜ノ中)

MBR
(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

ベヴケ回路

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

WNG
(警告)

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

 

(b) 制御回路電源瞬時停電時間内 ，母線電圧 DC 158 V以 ら た き 

゚メヴヘ 発生 ，そ 運転 続 。 

制御回路電源

母線電圧

不足電圧ヤベャ
(DC158V)

CALM
(゚ンチ故障)

[Pr.PF25]

制御回路電源
瞬時停電時間

MTTR
(シネチメ゜ノ中)

MBR
(電磁ノヤヴキ
゜ンシュッェ)

ベヴケ回路

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

WNG
(警告)

ON

OFF
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7.4 SEMI-F47規格対応 

 

フ゜ンダ  

サヴボ゚ンハ 制御回路電源 SEMI-F47 対応可能 ，主回路電源

瞬時停電 つい ，電源゜ンヌヴジンケや運転状況 応 トッェ゚ッハ

カンタンサ 必要 る場合 あり 。必 装置全体 実機試験を実施 ，

確認 く さい。 

サヴボ゚ンハへ 入力電源 ， 相電源を使用 く さい。 
 

 

次 MR-J4クモヴゲ  "SEMI-F47半 体ハュセケ装置 電圧サエ゜プュニゾ゛試験" へ 対応 つい 示

。 

 

(1) ドメベヴシ設定 

[Pr. PA20] よび [Pr. PF25] を次 よう 設定 る ，SEMI-F47 有効 り 。 
 

ドメベヴシ 設定値 内容 

PA20 _ 1 _ _ SEMI-F47選択 

PF25 200 [AL. 10.1 制御回路電源電圧低 ] 発生 る 時間 [ms] を設定 。

 

SEMI-F47を有効 る ，次 よう 作動 。 
 

(a) 定格電圧 × 50%以 ，制御回路電源電圧 低 た状態 り200 ms後  [AL. 10.1 制御回路

電源電圧低 ] 発生 る。 
 

(b) 母線電圧 DC 158 V以  [AL. 10.2 主回路電源電圧低 ] 発生 る。 
 

(c) [AL. 10.1 制御回路電源電圧低 ] 発生時 MBR (電磁ノヤヴキ゜ンシュッェ) オネ る。 

 

(2) SEMI-F47規格 要求条件 

SEMI-F47規格 瞬時停電電圧 ける許容瞬時停電時間を表7.1 示 。 

 

表7.1 SEMI-F47規格 要求条件 

瞬時停電電圧 許容瞬時停電時間 [s]

定格電圧 × 80% 1 

定格電圧 × 70% 0.5 

定格電圧 × 50% 0.2 
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(3) 瞬時停電耐量 算出方法 

瞬時停電電圧 定格電圧 × 50%， つ瞬時停電時間 200 ms 場合 瞬時停電耐量を表7.2 示

。 

 

表7.2 瞬時停電耐量 (瞬時停電電圧 = 定格電圧 × 50%，瞬時停電時間 = 200 ms) 

サヴボ゚ンハ形名 瞬時最大出力 [W] 
瞬時停電耐量 [W] 

(線間電圧低 ) 

MR-J4W2-22B 1400 (700 × 2) 790 

MR-J4W2-44B 2800 (1400 × 2) 1190 

MR-J4W2-77B 5250 (2625 × 2) 2300 

MR-J4W2-1010B 6000 (3000 × 2) 2400 

MR-J4W3-222B 2100 (700 × 3) 970 

MR-J4W3-444B 4200 (1400 × 3) 1700 

 

瞬時最大出力 各サヴボ゚ンハ 出力可能 電力を示 ，定格回転速度 最大ダャェを発生 た場合

。各条件 値 瞬時最大出力 比較 ，ブヴグン 検討 き 。 

実際 運転 最大ダャェ発生時 ，回転速度 低けれ 最大出力 ら ，ブヴグン 扱え

。 

瞬時停電耐量 条件 つい 次 示 。 
 

(a) タャシ結線 

相 (L1，L2，L3) タャシ結線時 ，3対 線間電圧 (L1 L2 間，L2 L3 間，L3 L1 間) う

，1対 線間電圧 (例え L1 L2 間) 対 瞬時停電を加える。 
 

(b) ケシヴ結線 

相 (L1，L2，L3 よび中性点N) ケシヴ結線時 ，3対 線間電圧 (L1 L2 間，L2 L3 間，L3

L1 間) よび3対 相 中性点 (L1 N 間，L2 N 間，L3 N 間) 計6対 電圧 う ，1

対 電圧 (例え L1 N 間) 対 瞬時停電を加える。 
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第8章 ダメノャクュヴゾ゛ンエ 

フ゜ンダ  

゚メヴヘ よび警告 詳細 つい ，"MELSERVO-J4技術資料集 (ダメノャ

クュヴゾ゛ンエ編)" を参照 く さい。 

停止方法欄 各軸 示された゚メヴヘ 発生 た場合，゚メヴヘ 発生 い

い軸 ，通常 りサヴボペヴシを駆動 る き 。 

゚メヴヘ発生 同時 ，サヴボオネ ，主回路電源を遮断 く さい。 

[AL. 37 ドメベヴシ異常] よび警告 ゚メヴヘ履歴 記録され ん。 
 

 

8.1 ゚メヴヘン警告一覧表 

運転中 異常 発生 た場合，゚メヴヘや警告を表示 。゚メヴヘ よび警告 発生 た場合 ，別

冊  "MELSERVO-J4サヴボ゚ンハ技術資料集 (ダメノャクュヴゾ゛ンエ編)" 従 適 処置を施

く さい。゚メヴヘ 発生 る ALM (故障) オネ り 。 

゚メヴヘ 原因を取り除いたあ ，次 表 ゚メヴヘモセッダ欄 ○ あるい れ 方法 解除 き

。警告 発生原因を取り除く 自動的 解除され 。 

停止方式 SD 記載され いる゚メヴヘ よび警告 ，強制停止減速後 ジ゜ヂプッェノヤヴキ 停止

。停止方式 DB た EDB 記載され いる゚メヴヘ よび警告 ，強制停止減速を行わ ジ゜ヂ

プッェノヤヴキ 停止 。 
 

゚メヴヘモセッダ

 番号 名称 
詳細

番号
詳細名称 

処理

方式

(注6)

停止 

方法 

停止 

方式 

(注4，5) 
丨 ッ

 

Ｃ
Ｐ
Ｕ ッ

 

電
源  →

 

ン

10.1 制御回路電源電圧  共通 全軸 EDB  
10 不足電圧 

10.2 主回路電源電圧  共通 全軸 SD  

11.1 軸番号設定異常 共通 全軸 DB   
丨

 
11 ッ 設定異常 

11.2 無効軸設定異常 共通 全軸 DB   

   12.1 RAM異常1 共通 全軸 DB   

   12.2 RAM異常2 共通 全軸 DB   

 12 異常1 (RAM) 12.3 RAM異常3 共通 全軸 DB   

   12.4 RAM異常4 共通 全軸 DB   

   12.5 RAM異常5 共通 全軸 DB   

 13.1 制御 ッ 異常1 共通 全軸 DB   

 
13 ッ 異常 

13.2 制御 ッ 異常2 共通 全軸 DB   

   14.1 制御処理異常1 共通 全軸 DB   

   14.2 制御処理異常2 共通 全軸 DB   

   14.3 制御処理異常3 共通 全軸 DB   

   14.4 制御処理異常4 共通 全軸 DB   

 14 14.5 制御処理異常5 共通 全軸 DB   

  
制御処理異常 

14.6 制御処理異常6 共通 全軸 DB   

   14.7 制御処理異常7 共通 全軸 DB   

   14.8 制御処理異常8 共通 全軸 DB   

   14.9 制御処理異常9 共通 全軸 DB   

   14.A 制御処理異常10 共通 全軸 DB   

 15.1 電源投入時EEP-ROM異常 共通 全軸 DB   

 
15 

異常2 

(EEP-ROM) 15.2 運転中EEP-ROM異常 共通 全軸 DB   
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ッ

 番号 称 
詳細

番号
詳細 称 

処理

方式

(注6)

停  

方法 

停  

方式 

(注4，5) 
丨 ッ

 

Ｃ
Ｐ
Ｕ ッ

 

電
源  →

 

ン 

  16.1 ンコ 初期通信 信 異常1 各軸 各軸 DB   

  16.2 ンコ 初期通信 信 異常2 各軸 各軸 DB   

  16.3 ンコ 初期通信 信 異常3 各軸 各軸 DB   

  16.5 ンコ 初期通信 送信 異常1 各軸 各軸 DB   

丨

 

 16.6 ンコ 初期通信 送信 異常2 各軸 各軸 DB   

 16 16.7 ンコ 初期通信 送信 異常3 各軸 各軸 DB   

  16.A ンコ 初期通信 処理異常1 各軸 各軸 DB   

  

ンコ 初期通信 

異常1 

16.B ンコ 初期通信 処理異常2 各軸 各軸 DB   

   16.C ンコ 初期通信 処理異常3 各軸 各軸 DB   

   16.D ンコ 初期通信 処理異常4 各軸 各軸 DB   

   16.E ンコ 初期通信 処理異常5 各軸 各軸 DB   

   16.F ンコ 初期通信 処理異常6 各軸 各軸 DB   

   17.1 基板異常1 共通 全軸 DB   

   17.3 基板異常2 共通 全軸 DB   

 17.4 基板異常3 共通 全軸 DB   

 
17 基板異常 

17.5 基板異常4 共通 全軸 DB   

   17.6 基板異常5 共通 全軸 DB   

   17.8 基板異常6 (注7) 共通 全軸 EDB   

19.1 FLASH-ROM異常1 共通 全軸 DB   
19 

異常3 

(FLASH-ROM) 19.2 FLASH-ROM異常2 共通 全軸 DB   

1A.1 サ 組合 異常 各軸 各軸 DB   
 

1A 
サ 組合  

異常 1A.2 サ 制御 組合 異常 各軸 各軸 DB   

 1E.1 ンコ 故障 各軸 各軸 DB   

 
1E 

ンコ 初期通信 

異常2 1E.2 機械端 ンコ 故障 各軸 各軸 DB   

 1F.1 ンコ 未対応 各軸 各軸 DB   

 
1F 

ンコ 初期通信 

異常3 1F.2 機械端 ンコ 未対応 各軸 各軸 DB   

   20.1 ンコ 通信 信 異常1 各軸 各軸 EDB   

   20.2 ンコ 通信 信 異常2 各軸 各軸 EDB   

 20.3 ンコ 通信 信 異常3 各軸 各軸 EDB   

 20.5 ンコ 通信 送信 異常1 各軸 各軸 EDB   

 

20 
ンコ 通常通信 

異常1 
20.6 ンコ 通信 送信 異常2 各軸 各軸 EDB   

   20.7 ンコ 通信 送信 異常3 各軸 各軸 EDB   

   20.9 ンコ 通信 信 異常4 各軸 各軸 EDB   

   20.A ンコ 通信 信 異常5 各軸 各軸 EDB   

   21.1 ンコ 異常1 各軸 各軸 EDB   

 21.2 ンコ 更新異常 各軸 各軸 EDB   

 21.3 ンコ 波形異常 各軸 各軸 EDB   

 21.4 ンコ 無信号異常 各軸 各軸 EDB   

 21.5 ンコ 異常1 各軸 各軸 EDB   

 

21 
ンコ 通常通信 

異常2 

21.6 ンコ 異常2 各軸 各軸 EDB   

   21.9 ンコ 異常2 各軸 各軸 EDB   

 24.1 検出回路 よ 地絡検出 各軸 全軸 DB   

 
24 主回路異常 

24.2 検出処理 よ 地絡検出 各軸 全軸 DB  

 25.1
サ ンコ  絶対 置消

失 
各軸 各軸 DB   

 

25 絶対 置消失 

25.2
計測 ンコ  絶対 置消

失 
各軸 各軸 DB   

   27.1 磁極検出時 異常終了 各軸 各軸 DB   

   27.2 磁極検出時  各軸 各軸 DB   

   27.3 磁極検出時 ッ ッ  各軸 各軸 DB   

 27 初期磁極検出異常 27.4 磁極検出時 推定誤差異常 各軸 各軸 DB   

   27.5 磁極検出時 置偏差異常 各軸 各軸 DB   

   27.6 磁極検出時 速度偏差異常 各軸 各軸 DB   

   27.7 磁極検出時 電流異常 各軸 各軸 DB   

 28 
ンコ  

異常2 
28.1 ンコ  環境異常 各軸 各軸 EDB   
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ッ

 番号 称 
詳細

番号
詳細 称 

処理

方式

(注6)

停  

方法 

停  

方式 

(注4，5) 
丨 ッ

 

Ｃ
Ｐ
Ｕ ッ

 

電
源  →

 

ン 

  2A.1 ンコ 異常1-1 各軸 各軸 EDB   

  2A.2 ンコ 異常1-2 各軸 各軸 EDB   

  2A.3 ンコ 異常1-3 各軸 各軸 EDB   
丨

 

2A.4 ンコ 異常1-4 各軸 各軸 EDB   

 
2A 

ンコ  

異常1 2A.5 ンコ 異常1-5 各軸 各軸 EDB   

   2A.6 ンコ 異常1-6 各軸 各軸 EDB   

   2A.7 ンコ 異常1-7 各軸 各軸 EDB   

   2A.8 ンコ 異常1-8 各軸 各軸 EDB   

 2B.1 ンコ ン 異常1 各軸 各軸 EDB   

 
2B 

ンコ ン  

異常 2B.2 ンコ ン 異常2 各軸 各軸 EDB   

 
  30.1 回生発熱量異常 共通 全軸 DB 

 
(注1) (注1) (注1)

 
30 回生異常 (注1) 30.2 回生信号異常 共通 全軸 DB 

 
(注1) (注1) (注1)

 
  30.3 回生 ッ 信号異常 共通 全軸 DB 

 
(注1) (注1) (注1)

 31 過速度 31.1 回転速度異常/ 速度異常 各軸 各軸 SD  

   32.1
検出回路 よ 過電流検

出 (運転中) 
各軸 全軸 DB   

 32.2
検出処理 よ 過電流検

出 (運転中) 
各軸 全軸 DB  

 

32 過電流 

32.3
検出回路 よ 過電流検

出 (停 中) 
各軸 全軸 DB   

   32.4
検出処理 よ 過電流検

出 (停 中) 
各軸 全軸 DB  

 33 過電圧 33.1 主回路電圧異常 共通 全軸 EDB  

   34.1 SSCNET 信 異常 共通 全軸 SD  
(注2)

 34 SSCNET 信異常1 34.2 SSCNETコネ 接続  共通 全軸 SD  

   34.3 SSCNET通信 異常 各軸 各軸 SD  

   34.4 異常信号検出 共通 全軸 SD  

 35 指 周波数異常 35.1 指 周波数異常 各軸 各軸 SD  

 36 SSCNET 信異常2 36.1 断続的 通信 異常 各軸 各軸 SD  

 37.1 設定範囲異常 各軸 各軸 DB  

 
37 異常 

37.2 組合 よ 異常 各軸 各軸 DB  

 3A 
突入電流抑制回路 

異常 
3A.1 突入電流抑制回路異常 共通 全軸 EDB   

 3E 運転 異常 3E.1 運転 異常 共通 全軸 DB   

  42.1 置偏差 よ サ 制御異常 各軸 各軸 EDB 
 

(注3) (注3)

  42.2 速度偏差 よ サ 制御異常 各軸 各軸 EDB 
 

(注3) (注3)

 

サ 制御異常 

( サ

，

使用時) 
42.3

/推力偏差 よ サ 制御異

常 
各軸 各軸 EDB 

 
(注3) (注3)

 

42 

42.8
置偏差 よ 制御異

常 
各軸 各軸 EDB 

 
(注3) (注3)

  42.9
速度偏差 よ 制御異

常 
各軸 各軸 EDB 

 
(注3) (注3)

  

制御

異常 

( 制御

使用時) 
42.A

指 停 時 置偏差 よ

制御異常 
各軸 各軸 EDB 

 
(注3) (注3)

 45 主回路素子過熱 (注1) 45.1 主回路素子温度異常 共通 全軸 SD 
 

(注1) (注1) (注1)
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詳細
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(注6)

停  

方法 
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丨 ッ

 

Ｃ
Ｐ
Ｕ ッ

 

電
源  →

 

ン 

  46.1 サ 温度異常1 各軸 各軸 SD 
 

(注1) (注1) (注1)
丨

   46.2 サ 温度異常2 各軸 各軸 SD 
 

(注1) (注1) (注1)

 46 
サ 過熱 

(注1) 
46.3 サ 未接続異常 各軸 各軸 SD 

 
(注1) (注1) (注1)

   46.5 サ 温度異常3 各軸 各軸 DB 
 

(注1) (注1) (注1)

   46.6 サ 温度異常4 各軸 各軸 DB 
 

(注1) (注1) (注1)

 47.1 冷却 ン停 異常 共通 全軸 SD   

 
47 冷却 ン異常 

47.2 冷却 ン回転速度 異常 共通 全軸 SD   

   50.1 運転時過負荷サ 異常1 各軸 各軸 SD 
 

(注1) (注1) (注1)

   50.2 運転時過負荷サ 異常2 各軸 各軸 SD 
 

(注1) (注1) (注1)

 50.3 運転時過負荷サ 異常4 各軸 各軸 SD 
 

(注1) (注1) (注1)

 

50 過負荷1 (注1) 

50.4 停 時過負荷サ 異常1 各軸 各軸 SD 
 

(注1) (注1) (注1)

   50.5 停 時過負荷サ 異常2 各軸 各軸 SD 
 

(注1) (注1) (注1)

   50.6 停 時過負荷サ 異常4 各軸 各軸 SD 
 

(注1) (注1) (注1)

 51.1 運転時過負荷サ 異常3 各軸 各軸 DB 
 

(注1) (注1) (注1)

 

51 過負荷2 (注1) 

51.2 停 時過負荷サ 異常3 各軸 各軸 DB 
 

(注1) (注1) (注1)

   52.1 溜 過大1 各軸 各軸 SD  

 52.3 溜 過大2 各軸 各軸 SD  

 
52 誤差過大 

52.4 制限 時誤差過大 各軸 各軸 SD  

   52.5 溜 過大3 各軸 各軸 EDB  

 54 発振検知 54.1 発振検知異常 各軸 各軸 EDB  

 56.2 強制停 時  各軸 各軸 EDB  

 
56 強制停 異常 

56.3 強制停 時減速予測距離  各軸 各軸 EDB  

 63.1 STO1  共通 全軸 DB  

 
63 STO ン 異常 

63.2 STO2  共通 全軸 DB  

 
70.1

機械端 ンコ 初期通信 信

異常1 
各軸 各軸 DB   

 
70.2

機械端 ンコ 初期通信 信

異常2 
各軸 各軸 DB   

 
70.3

機械端 ンコ 初期通信 信

異常3 
各軸 各軸 DB   

 
70.5

機械端 ンコ 初期通信 送信

異常1 
各軸 各軸 DB   

 
70.6

機械端 ンコ 初期通信 送信

異常2 
各軸 各軸 DB   

 
70.7

機械端 ンコ 初期通信 送信

異常3 
各軸 各軸 DB   

 70.A 機械端 ンコ 初期通信 処理異常1 各軸 各軸 DB   

 70.B 機械端 ンコ 初期通信 処理異常2 各軸 各軸 DB   

 70.C 機械端 ンコ 初期通信 処理異常3 各軸 各軸 DB   

 70.D 機械端 ンコ 初期通信 処理異常4 各軸 各軸 DB   

 70.E 機械端 ンコ 初期通信 処理異常5 各軸 各軸 DB   

 

70 
機械端 ンコ  

初期通信異常1 

70.F 機械端 ンコ 初期通信 処理異常6 各軸 各軸 DB   
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Ｃ
Ｐ
Ｕ ッ

 

電
源  →
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  71.1
機械端 ンコ 通信 信 異

常1 
各軸 各軸 EDB   

丨

   71.2
機械端エンコヴジ通信 信タヴタ異

常2 
各軸 各軸 EDB   

   71.3
機械端エンコヴジ通信 信タヴタ異

常3 
各軸 各軸 EDB   

 71.5
機械端エンコヴジ通信 送信タヴタ異

常1 
各軸 各軸 EDB   

 

71 
機械端エンコヴジ 

通常通信異常1 
71.6

機械端エンコヴジ通信 送信タヴタ異

常2 
各軸 各軸 EDB   

   71.7
機械端エンコヴジ通信 送信タヴタ異

常3 
各軸 各軸 EDB   

   71.9
機械端エンコヴジ通信 送信タヴタ異

常4 
各軸 各軸 EDB   

   71.A
機械端エンコヴジ通信 送信タヴタ異

常5 
各軸 各軸 EDB   

   72.1 機械端エンコヴジタヴタ異常1 各軸 各軸 EDB   

   72.2 機械端エンコヴジタヴタ更新異常 各軸 各軸 EDB   

  72.3 機械端エンコヴジタヴタ波形異常 各軸 各軸 EDB   

 72 72.4 機械端エンコヴジ無信号異常 各軸 各軸 EDB   

  

機械端エンコヴジ 

通常通信異常2 
72.5 機械端エンコヴジデヴチゞエ゚異常1 各軸 各軸 EDB   

   72.6 機械端エンコヴジデヴチゞエ゚異常2 各軸 各軸 EDB   

   72.9 機械端エンコヴジタヴタ異常2 各軸 各軸 EDB   

 8A 
USB通信 

タイペゞダ異常 
8A.1 USB通信タイペゞダ異常 共通 全軸 SD  

   8E.1 USB通信 信エメヴ 共通 全軸 SD  

   8E.2 USB通信チェックサヘエメヴ 共通 全軸 SD  

 8E USB通信異常 8E.3 USB通信キャメクタエメヴ 共通 全軸 SD  

   8E.4 USB通信コブンチエメヴ 共通 全軸 SD  

   8E.5 USB通信タヴタヂントエメヴ 共通 全軸 SD  

 888 ゞァッチチエ 88._ ゞァッチチエ 共通 全軸 DB   

 
注  1. 発生原因を取り除い あ ，約30分 冷却時間を い く い。 

  2. コンダュヴメ 通信状態 よ ゚メヴヘ要因を取り除け い場合 あり 。 

  3. 次 よう 設定 るこ で，゚メヴヘ 解除で るよう り 。 

ネャクュヴゲチ制御時: [Pr. PE03] を "1 _ _ _" 設定 

モニ゚サヴボペヴタ よびジイヤクダペヴタ使用時: [Pr. PL04] を "1 _ _ _" 設定 

停止方式 ，DB，EDB よびSD 3種類 あり 。 

DB: ジイヂプックノヤヴキ停止 (ジイヂプックノヤヴキ除去品 場合 ネモヴメン) 

EDB: 電子式ジイヂプックノヤヴキ停止 (特定 サヴボペヴタで 有効) 

特定 サヴボペヴタ い ，次 表を参照 く い。特定 サヴボペヴタ以外 停止方式 DB

で 。 

 
 シモヴゲ サヴボペヴタ  

 HG-KR HG-KR053，HG-KR13，HG-KR23，HG-KR43  

 HG-MR HG-MR053，HG-MR13，HG-MR23，HG-MR43  

 HG-SR HG-SR51，HG-SR52  

  2. 

 

SD: 強制停止減速 

  5. [Pr. PA04] 初期値 場合で 。SD ゚メヴヘ ，[Pr. PA04] で停止方式をDB 変更 るこ で

。 

  6. 処理方式 ，次 よう り 。 

各軸: 軸 ゚メヴヘを検出 。 

共通: サヴボ゚ンハ全体で゚メヴヘを検出 。 

  7. こ ゚メヴヘ ，J3互換ペヴチで 発生 。 
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詳細 称 

処理

方式

(注5)

停止 

方法 

停止 

方式 

(注2，3) 

 

91 
サヴボ゚ンハ過熱 

警告 (注1) 
91.1 主回路素子過熱警告 共通   

 警

告 

92.1 エンコヴジトッゾモ断線警告 各軸    

 
92 トッゾモ断線警告 

92.3 トッゾモ劣化 各軸    

 95.1 STO1オネ検出 共通 全軸 DB  

 
95 STO警告 

95.2 STO2オネ検出 共通 全軸 DB  

 96.1 原点コッダ時インフグション警告 各軸    

 
96 原点コッダプケ警告 

96.2 原点コッダ時指 入力警告 各軸    

 9F.1 トッゾモ電圧低  各軸    

 
9F トッゾモ警告 

9F.2 トッゾモ劣化警告 各軸    

 E0 過回生警告 (注1) E0.1 過回生警告 共通    

   E1.1 運転時過負荷サヴブャ警告1 各軸    

   E1.2 運転時過負荷サヴブャ警告2 各軸    

   E1.3 運転時過負荷サヴブャ警告3 各軸    

 E1.4 運転時過負荷サヴブャ警告4 各軸    

 
E1 過負荷警告1 (注1) 

E1.5 停止時過負荷サヴブャ警告1 各軸    

   E1.6 停止時過負荷サヴブャ警告2 各軸    

   E1.7 停止時過負荷サヴブャ警告3 各軸    

   E1.8 停止時過負荷サヴブャ警告4 各軸    

 E2 
サヴボペヴタ過熱 

警告 
E2.1 サヴボペヴタ温度警告 各軸   

 

 E3.2 絶対位置ィゞンタ警告 各軸    

 
E3 

絶対位置ィゞンタ 

警告 E3.5 エンコヴジ絶対位置ィゞンタ警告 各軸    

 E4 ドメベヴタ警告 E4.1 ドメベヴタ設定範囲異常警告 各軸    

 E6 サヴボ強制停止警告 E6.1 強制停止警告 共通 全軸 SD  

 E7 
コンダュヴメ緊急 

停止警告 
E7.1 コンダュヴメ緊急停止入力警告 共通 全軸 SD 

 

 E8.1 冷却ネ゙ン回転速度低 中 共通    

 
E8 

冷却ネ゙ン回転速度

低 警告 E8.2 冷却ネ゙ン停止 共通    

   E9.1 主回路オネ時サヴボオン信号オン 共通 全軸 DB  

 E9 主回路オネ警告 E9.2 低速回転中母線電圧低  共通 全軸 DB  

   E9.3 主回路オネ時ヤタ゛オン信号オン 共通 全軸 DB  

 EB 他軸異常警告 EB.1 他軸異常警告 各軸
全軸

(注4) 
DB 

 

 EC 過負荷警告2 (注1) EC.1 過負荷警告2 各軸    

 ED 
出力ワッダオヴト 

警告 
ED.1 出力ワッダオヴト警告 各軸   

 

 F0.1 瞬停タネチメイノ中警告 各軸    

 
F0 タネチメイノ警告 

F0.3 振動タネチメイノ中警告 各軸    

 F2.1
チメイノヤコヴジ 領域書込 タイヘ

゚ゞダ警告 
共通   

 

 

F2 
チメイノヤコヴジ 

書込 プケ警告 
F2.2

チメイノヤコヴジ タヴタ書込 プケ

警告 
共通   

 

 F3 発振検知警告 F3.1 発振検知警告 各軸    

 
注  1. 発生原因を取り除い あ ，約30分 冷却時間を い く い。 

  2. 停止方式 ，DB よびSD 2種類 あり 。 

DB: ジイヂプックノヤヴキ停止 (ジイヂプックノヤヴキ除去品 場合 ネモヴメン) 

SD: 強制停止減速 

  3. [Pr. PA04] 初期値 場合で 。SD 記載 れ いる警告 ，[Pr. PA04] で停止方式をDB 変更 るこ

で 。 

  4. [Pr. PF02] で全軸停止，各軸停止を選択で 。 

  5. 処理方式 ，次 よう り 。 

各軸: 軸 ゚メヴヘを検出 。 

共通: サヴボ゚ンハ全体で゚メヴヘを検出 。 
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8.2 電源投入時 ダメノャシュヴゾ゛ンエ 

サヴボシケゾヘコンダュヴメ電源投入時 シケゾヘ異常 発生 場合，サヴボ゚ンハ 常 立

い い可能性 あり 。サヴボ゚ンハ 表示部を確認 ，本節 従 対処 く い。 
 
表示 現象 発生原因 確認方法 処置 

AA サヴボシケゾヘコンダ

ュヴメ 通信 断 れ

。 

サヴボシケゾヘコンダ

ュヴメ 電源をオネ

。 

サヴボシケゾヘコンダュヴメ 電

源を見直 。 

サヴボシケゾヘコンダュヴメ 電

源をオン く い。 

  SSCNETⅢォヴノャ 断

線 。 

特定 軸以降で，"AA" 表示 発

生 る。 

特定軸 SSCNETⅢォヴノャを

交換 く い。 

   コネクタ (CN1A，CN1B) 外れ

い い 確認 る。 

く接続 く い。 

  サヴボ゚ンハ 電源 オ

ネ 。 

特定 軸以降で "AA" 表示 発生

る。 

サヴボ゚ンハ 電源を見直 く

い。 

    特定軸 サヴボ゚ンハを交換

く い。 

べ 軸 制御軸無効

状態 いる。 

制御軸無効ケイッチ (SW2-2，

3，4) オン い い 確

認 る。 

制御軸無効ケイッチ (SW2-2，

3，4) をオネ く い。 

Ab 

軸番号設定 間違 い

る。 

同じ軸番号 設定 れ いるサヴ

ボ゚ンハ 他 い 確認 る。

く設定 く い。 

 

サヴボシケゾヘコンダ

ュヴメ 初期通信 完了

い い。 

サヴボシケゾヘコンダ

ュヴメ 軸番号 一致

い い。 

サヴボシケゾヘコンダュヴメ 設

定 軸番号を確認 る。 

く設定 く い。 

  シンハャペヴションマ

ニッダでサヴボシモヴゲ

設定を い い。 

シンハャペヴションマニッダ

サヴボシモヴゲ (Pr100) 値を確

認 る。 

く設定 く い。 

  通信周期 あ い

い。 

サヴボシケゾヘコンダュヴメ側で

通信周期を確認 る。 

使用軸数8軸以 : 0.222 ms 

使用軸数16軸以 : 0.444 ms 

使用軸数32軸以 : 0.888 ms 

く設定 く い。 

  ソネダゞエ゚トヴグョン

A2以前 MR-J4W3-_Bを

使用時 0.222 ms 通信

周期で接続 よう

。 

サヴボシケゾヘコンダュヴメ側で

通信周期 0.222 ms う を

確認 る。 

通信周期0.444 ms以 で使用

く い。 

  SSCNETⅢォヴノャ 断

線 。 

特定 軸以降で，"Ab" 表示 発

生 る。 

特定軸 SSCNETⅢォヴノャを

交換 く い。 

   コネクタ (CN1A，CN1B) 外れ

い い 確認 る。 

く接続 く い。 

  サヴボ゚ンハ 電源 オ

ネ いる。 

特定軸以降で表示  "Ab" 

いる。 

サヴボ゚ンハ 電源を確認 く

い。 

  サヴボ゚ンハ 故障

。 

特定軸以降で表示  "Ab" 

いる。 

特定軸 サヴボ゚ンハを交換

く い。 

Ab

AC
 

 

Ab

AC

Ad

 

サヴボシケゾヘコンダ

ュヴメ サヴボ゚ンハ間

通信 ，接続 遮断を

繰り返 いる。 

SSCNETⅢ/H ネッダ

ワヴク J3互換ペヴチ

設定 れ MR-J4-_B(4)(-

RJ)サヴボ゚ンハ

MR-J4W_-_Bサヴボ゚ン

ハを接続 いる。 

MR Configurator2 添付 れ い

る "MR-J4(W)-Bペヴチ変更" で

サヴボ゚ンハ  "J3互換ペヴチ" 

設定 れ い い を確認

る。 

"MR-J4(W)-Bペヴチ変更" でサヴ

ボ゚ンハを "J4ペヴチ" 変更

く い。 

b##. 

(注) 

ゾケダ運転状態

いる。 

ゾケダ運転 有効

いる。 

ゾケダ運転 換えケイッチ 

(SW2-1) オン いる。 

ゾケダ運転 換えケイッチ 

(SW2-1) をオネ く い。

off ベヴィ設定用 運転ペヴ

チ いる。 

ベヴィ設定用 運転ペヴ

チ 有効 いる。

制御軸設定ケイッチ (SW2) 

べ オン い い 確認

る。 

制御軸設定ケイッチ (SW2) を

く設定 く い。 

 
注. ## 軸番号で 。 
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第9章 外形寸法図 

9.1 サヴボ゚ンハ 

(1) MR-J4W2-22BンMR-J4W2-44B 
 

[単位: mm] 
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(2) MR-J4W2-77BンMR-J4W2-1010B 
 

[単位: mm] 
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(3) MR-J4W3-222BンMR-J4W3-444B 
 

[単位: mm] 
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9.2 コネクタ 

(1) CN1AンCN1B用コネクタ 
 

[単位:mm] 
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(2) プニチュ゚タャタモボン (MDR) シケゾヘ (3M) 

(a) ワンタッチュック型 
 

[単位: mm] 
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 変化寸法  
コネクタ シェャキッダ 

A B C D E 

10126-3000PE 10326-52F0-008 25.8 37.2 14.0 10.0 12.0
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(b) グャックケクモュヴM2.6型 

こ コネクタ オハション品で あり せん。 
 

[単位: mm] 
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変化寸法 
コネクタ シェャキッダ 

A B C D E F 

10126-3000PE 10326-52A0-008 25.8 37.2 14.0 10.0 12.0 31.3

 

(3) SCRコネクタシケゾヘ (3M) 

ヤコハタクャ: 36210-0100PL 

シェャキッダ: 36310-3200-008 
 

[単位: mm] 
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第10章 特性 

フインダ  

モニ゚サヴボペヴタ よびジイヤクダチメイノペヴタ 特性 い ，14.4

節 よび15.4節を参照 く い。 
 

 

10.1 過負荷保護特性 

サヴボ゚ンハ ，サヴボペヴタ，サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴタ電源線を過負荷 ら保護 る 電

子サヴブャを装備 い 。 

図10.1 示 電子サヴブャ保護ィヴノ以 過負荷運転を行う  [AL. 50 過負荷1] 発生 ，機械 衝突

で最大電流 数s連続 流れる ，[AL. 51 過負荷2] 発生 。エメネ 実線 破線 左側

領域で使用 く い。 

昇降軸 よう ゚ントメンケダャク 発生 る機械で ，゚ントメンケダャク 定格ダャク 70%以 で

使用 るこ を推奨 。 

こ サヴボ゚ンハ 各軸 サヴボペヴタ過負荷保護機能 内蔵 れ い 。(サヴボ゚ンハ定格電

流 120%を基準 サヴボペヴタ過負荷電流 (full load current)  を定 い 。)  

作
動
時
間
[s]

(注1，2) 負荷率[%]

1000

100

10

1

0.1
100 200 300 3500

サヴボュック時

運転時

50 150 250

負荷率 [%]

1000

100

10

1

0.1
100 200 300 4000

サヴボュック時

運転時

作
動
時
間
[s]

50 150 250 350

(注1，2，3)

HG-KR053，HG-KR13 

HG-MR053，HG-MR13 

HG-KR23，HG-KR43，HG-KR73 

HG-MR23，HG-MR43，HG-MR73 

HG-SR51，HG-SR81，HG-SR52，HG-SR102 

HG-UR72 

HG-JR53，HG-JR73，HG-JR103 
 
注  1. サヴボペヴタ停止状態 (サヴボュック状態) 30 r/min以 低速運転状態 い 定格 100%以 ダャクを発生 る

運転を異常 高頻度で実施 場合，電子サヴブャ保護内であ サヴボ゚ンハ 故障 る場合 あり 。 

  2. 負荷率300% ～ 350% HG-KRシモヴゲサヴボペヴタ 場合で 。 

  3. 負荷率350% ～ 400% HG-JR53サヴボペヴタ 場合で 。 

 

図10.1 電子サヴブャ保護特性 
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10.2 電源設備容量 発生損失 

サヴボ゚ンハ 定格負荷時発生損失，電源設備容量を本節 (1)，(2) を 算出 く い。算出 る

値 接続 るサヴボペヴタ 基数 よび容量 より変わり 。密閉形制御盤 熱設計 最悪使用条件

を考慮 算出 値を使用 く い。実機で 発熱量 運転中頻度 応じ 定格出力時 サヴボオ

ネ時 中間値 り 。定格回転速度未満でサヴボペヴタを運転 る場合，電源設備容量 算出 値

より低 ，サヴボ゚ンハ 発熱量 変わり せん。 

 

(1)  電源設備容量 算出方法 

サヴボ゚ンハ1 あ り 電源設備容量を表10.1 よび表10.2 ら算出 く い。 

 

表10.1 定格出力時 けるサヴボ 

゚ンハ1 あ り 電源設備容量 

表10.2 サヴボペヴタ1基あ り  

サヴボ゚ンハ電源設備容量 

サヴボ゚ンハ 
(注)  

電源設備容量 [kVA] 

 
サヴボペヴタ 

電源設備容量 [kVA] 

(A)  

MR-J4W2-22B  HG-KR053 0.3 

MR-J4W2-44B  HG-KR13 0.3 

MR-J4W2-77B  HG-KR23 0.5 

MR-J4W2-1010B  HG-KR43 0.9 

MR-J4W3-222B  HG-KR73 1.3 

MR-J4W3-444B 

接続 る各サヴボペヴタ

電源設備容量 (表10.2 

(A)) 合計値 

 HG-MR053 0.3 

 HG-MR13 0.3 

 HG-MR23 0.5 

 HG-MR43 0.9 

 HG-MR73 1.3 

 HG-SR51 1.0 

 HG-SR81 1.5 

 HG-SR52 1.0 

 
注. 

 
電源設備容量 電源インヌヴジンケ より

変わり で注意 く い。こ 値

力率改善モ゚クダャを使用 い場合で

。 

 HG-SR102 1.7 

   HG-UR72 1.3 

   HG-JR53 1.0 

   HG-JR73 1.3 

   HG-JR103 1.7 

 

電源設備容量を次 式 (10.1) で算出 。 

 

電源設備容量 [kVA] = 接続 るサヴボペヴタ電源設備容量 (A) 合計値········································· (10.1)  

 

例え MR-J4W3-444Bサヴボ゚ンハ HG-KR43，HG-KR23 よびHG-KR053を各1基接続 駆動

場合，各サヴボペヴタ 電源設備容量 表10.1 らHG-KR43 = 0.9 [kVA]，HG-KR23 = 0.5 [kVA]，

HG-KR053 = 0.3 [kVA] で 。これを式 (10.1)  で計算 。 

 

電源設備容量 [kVA] = 0.9 + 0.5 + 0.3 = 1.7 

 

記条件で サヴボ゚ンハ 電源設備容量 1.7 [kVA] り 。 
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(2)  サヴボ゚ンハ発熱量 算出方法 

サヴボ゚ンハ1 あ り 発熱量を表10.3 よび表10.4 ら算出 く い。 

 

表10.3 定格出力時 けるサヴボ゚ンハ1 あ り 発熱量  

 

表10.4 サヴボペヴタ1基あ り  

サヴボ゚ンハ発熱量 (注)  

サヴボ゚ンハ発熱量 [W]  サヴボ゚ンハ 

定格出力時 サヴボオネ時 (C)   
サヴボペヴタ 

サヴボ゚ンハ発熱量 [W]

(B)  

MR-J4W2-22B 20  HG-KR053 10 

MR-J4W2-44B 20  HG-KR13 10 

MR-J4W2-77B 20  HG-KR23 10 

MR-J4W2-1010B 20  HG-KR43 20 

MR-J4W3-222B 25  HG-KR73 35 

MR-J4W3-444B 

接続 る各サヴボペヴタ

サヴボ゚ンハ発熱量 (表10.4 

(B)) 合計値 サヴボオネ時

サヴボ゚ンハ発熱量 (C) を

加算 値 

25  HG-MR053 10 

 HG-MR13 10  
注. 

 HG-MR23 10 

 

 
サヴボ゚ンハ 発熱量 回生時 発熱 含 れ い せん。回生オハ

ション 発熱 11.2節で計算 く い。 
 HG-MR43 20 

    HG-MR73 35 

    HG-SR51 25 

    HG-SR81 35 

    HG-SR52 25 

    HG-SR102 35 

    HG-UR72 35 

    HG-JR53 25 

    HG-JR73 35 

    HG-JR103 35 

 

サヴボ゚ンハ 発熱量を次 式 (10.2) で算出 。 

 

定格出力時 サヴボ゚ンハ発熱量 [W] 

= サヴボ゚ンハ発熱量 (B) 合計値 + サヴボオネ時 発熱量 (C) ··················································· (10.2)  

 

本項 (1) 同条件 場合，各サヴボペヴタ サヴボ゚ンハ発熱量 表10.3より，HG-KR43 = 20 [W]，

HG-KR23 = 10 [W]，HG-KR053 = 10 [W] で，表10.4よりサヴボオネ時 サヴボ゚ンハ発熱量 25 [W] 

で 。これを式 (10.2) で計算 。 

 

定格出力時 サヴボ゚ンハ発熱量 [W] = (20 + 10 + 10) + 25 = 65 

 

記条件で サヴボ゚ンハ発熱量 65 [W] り 。 
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(3)  サヴボ゚ンハ密閉形制御盤 放熱面積 

サヴボ゚ンハを収納 る密閉形制御盤 (以 制御盤) 内 温度 昇 ，周囲温度 40 °C +10 °C以

るよう 設計 く い。(使用環境条件温度 最大55 °C 対 約5 °C 余裕を見込 ) 制

御盤 放熱面積 式 (10.3) で算出 。 

 

A = 
K � ΔT

P
·········································································································································· (10.3)  

 

A: 放熱面積 [m2] 

P: 制御盤内発生損失 [W] 

ΔT: 制御盤内 外気 温度差 [°C] 

K: 放熱係数 [5 ～ 6] 

 

式 (10.3) で算出 る放熱面積 Pを制御盤内 全発生損失 合計 計算 く い。サヴボ゚ン

ハ 発熱量 い 表10.3を参照 く い。A 放熱 有効 面積を表 い で，制御盤

断熱壁 直接取り付けられ いる場合 ，制御盤 表面積をそ 分余分 見込んでく い。

，必要 放熱面積 制御盤内 条件 よ 変わり 。制御盤内 対流 悪い 有効 放熱

で せん で，制御盤 設計 あ 制御盤内 器具配置，冷却ネ゙ン よる く ん

い 十分配慮 く い。表10.3 周囲温度40 °Cで，安定負荷状態で使用 る場合 サヴボ

゚ンハ収納制御盤 放熱面積 (目安) を示 。 

(外気)

(盤内)

空気 流れ

 

図10.2  密閉形制御盤 温度勾配 

 
密閉形制御盤 内外 ，盤 外壁 沿 空気を流 温度傾斜 急 り，有効 熱交換 で

。 
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10.3 ジイヂプックノヤヴキ特性 

 

フインダ  

ジイヂプックノヤヴキ 非常停止用 機能である ，通常運転 停止 使用

いでく い。 

ジイヂプックノヤヴキ 使用回数 目安 ，推奨負荷慣性ペヴベンダ比以

機械で，ジイヂプックノヤヴキを10分間 1回 頻度で使用 ， ，定格回

転速度 ら停止 る条件 い 1000回で 。 

非常時以外 EM1 (強制停止1) を頻繁 使用 る場合，必 サヴボペヴタ 停

止 らEM1 (強制停止1) を有効 く い。 

MR-J4用 サヴボペヴタ 従来 サヴボペヴタ 惰走距離 異 る場合 あり

。 

600 [W] 以 HGシモヴゲサヴボペヴタ ，初期状態で電子式ジイヂプックノ

ヤヴキ 作動 るよう 設定 れ い 。電子式ジイヂプックノヤヴキ ，

通常 ジイヂプックノヤヴキ 比べ ジイヂプックノヤヴキ時定数τ 小 く

り 。そ ，通常 ジイヂプックノヤヴキ作動時より 惰走距離 短

く り 。電子式ジイヂプックノヤヴキ 設定方法 い  [Pr. PF06] 

よび [Pr. PF12] を参照 く い。 
 

 

10.3.1 ジイヂプックノヤヴキ 制動 い  

(1)  惰走距離 計算方法 

ジイヂプックノヤヴキ作動時 停止ドタヴンを図10.3 示 。停止 で 惰走距離 概略値 式 

(10.4) で計算で 。ジイヂプックノヤヴキ時定数τ サヴボペヴタや作動時 回転速度 より変化

。(本項 (2) 参照)  

，一般的 機構部 摩擦力 存在 。そ ，次 示 計算式で算出 最大惰走量

比較 る ，実 惰走量 短く り 。 

ジイヂプックノヤヴキ
時定数τ

時間te

V0

ON

OFF
EM1(強制停止1)

機械速度

 

図10.3  ジイヂプックノヤヴキ制動図 

 

Lmax = 
60

V0  � 
JM

te + 1 +
JL ··············································································································· (10.4)  

 

Lmax: 最大惰走量···································································································································· [mm]

V0: 機械 早送り速度 ···················································································································· [mm/min]

JM: サヴボペヴタ慣性ペヴベンダ ··························································································· [× 10-4 kg�m2]

JL: サヴボペヴタ軸換算負荷慣性ペヴベンダ ········································································· [× 10-4 kg�m2]

τ: ジイヂプックノヤヴキ時定数 ············································································································· [s]

te: 制御部 遅れ時間································································································································· [s]

内部モヤヴ 遅れ 約10 msあり 。 
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(2)  ジイヂプックノヤヴキ時定数 

式 (10.4) 必要 ジイヂプックノヤヴキ時定数τを次 示 。 

0

10

20

30

40

50

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000

73 43

23

13

053

時
定
数
τ

[ms]

回転速度[r/min]

 

0

10

20

30

40

50

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000

73 43

23

13

053

時
定
数
τ

[ms]

回転速度[r/min]

 

HG-MRシモヴゲ HG-KRシモヴゲ 

0

20

40

60

80

100

0 250 500 750 1000 1250 1500

51 81
時
定
数
τ

[ms]

回転速度[r/min]

 

0 500 1000 1500 2000 2500 3000

52
102

時
定
数
τ

[ms]

回転速度[r/min]

0

100

50

200

150

250

300

350

 

HG-SR1000 r/minシモヴゲ HG-SR2000 r/minシモヴゲ 

回転速度 [r/min]

時
定
数
τ

[ms]

500 1000 1500 20000
0

10

20

30

40

50

60

70

80

90

100

72

 

回転速度 [r/min]

時
定
数
τ

[ms]

53

103

73

260

0

220

180

140

100

60

20

1000 2000 3000 4000 5000 60000

 

HG-URシモヴゲ HG-JR3000 r/minシモヴゲ 
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10.3.2 ジイヂプックノヤヴキ使用時 許容負荷慣性ペヴベンダ 

ジイヂプックノヤヴキ 次 表 示 負荷慣性ペヴベンダ比以 で使用 く い。こ 値を超え

使用 る ジイヂプックノヤヴキ 焼損 るこ あり 。超える可能性 ある場合 営業窓口

問合せく い。 

表中 許容負荷慣性ペヴベンダ比 値 ，サヴボペヴタ 最大回転速度時 値で 。 
 

サヴボペヴタ 許容負荷慣性ペヴベンダ比 [倍] サヴボペヴタ 許容負荷慣性ペヴベンダ比 [倍] 

HG-KR053  HG-SR51 

HG-KR13  HG-SR81 

HG-KR23 30 HG-SR52 

HG-KR43  HG-SR102 

HG-KR73  HG-UR72 

HG-MR053 35 HG-JR53 

HG-MR13  HG-JR73 

HG-MR23 HG-JR103 

30 

HG-MR43 
32 

  

HG-MR73    

 

10.4 ォヴノャ屈曲 命 

ォヴノャ 屈曲 命を示 。こ エメネ 計算値で 。保証値で あり せん で，実 これよ

り多少余裕を く い。 

b: 標準エンコヴジォヴノャ
標準ペヴタ電源ォヴノャ
標準ペヴタノヤヴキォヴノャ
盤内標準コヴチ使用SSCNETⅢォヴノャ
盤外標準ォヴノャ使用SSCNETⅢォヴノャ

a: 高屈曲 命エンコヴジォヴノャ
高屈曲 命ペヴタ電源ォヴノャ
高屈曲 命ペヴタノヤヴキォヴノャ
長距離ォヴノャ使用SSCNETⅢォヴノャ

屈
曲
回
数

[回]

1 × 108

5 × 107

1 × 107

5 × 106

1 × 106

5 × 105

1 × 105

5 × 104

1 × 104

5 × 103

1 × 103

4 7 10 20 40 70 100 200

曲 半径[mm]

b

a
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10.5 主回路ン制御回路電源投入時 突入電流 

電源設備容量2500 kVA，配線長1 m い AC 240 Vを印加 場合 突入電流 (参考値) を次 示

。MR-J4W2-22B ～ MR-J4W2-77B，MR-J4W3-222B よびMR-J4W3-444Bで単相AC 200 V電源を使用

る場合で ，主回路電源 突入電流 同一で 。 
 

突入電流 (A0-P)  
MR-J4 2軸サヴボ゚ンハ MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ

主回路電源 (L1ンL2ンL3)  制御回路電源 (L11ンL21)  

MR-J4W2-22B MR-J4W3-222B 

MR-J4W2-44B MR-J4W3-444B 
113 A (20 msで約6 A 減衰)  

MR-J4W2-77B  

MR-J4W2-1010B  
113 A (20 msで約11 A 減衰)  

24 A (20 msで約2 A 減衰)  

 

電源 大 突入電流 流れ で，必 ノヴナュヴゲ遮断器 電磁接触器を使用 く い。

(11.6節参照)  

サヴキッダハュゾクタを使用 る場合，突入電流でダモッハ いイヂヴシャタ゛ヤイ形を推奨 。 
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第11章 オハションン周辺機器 

 険 

感電 恐れ ある ，オハションや周辺機器を接続 る 電源をオネ

あ ，15分以 経過 チャヴグメンハ 消 ，ゾケタ でP+ N-

間 電圧を確認 ら行 く い。 ，チャヴグメンハ 消 確認

必 サヴボ゚ンハ 面 ら行 く い。 
 

 

 注意 
故障 よび火災 原因 る ，指定 れ 以外 周辺機器，オハション

使用 いでく い。 
 

 

フインダ  

サヴボ゚ンハ，オハション よび周辺機器 配線 使用 る電線 ，HIV電

線を推奨 い 。こ ，従来 サヴボ゚ンハ 使用 いる電線

サイゲ 異 る場合 あり 。 
 

 

11.1 ォヴノャンコネクタコッダ 

フインダ  

ォヴノャ よびコネクタ 示 いる保護等級 ，ォヴノャ よびコネクタを

サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴタ 取り付け 防塵，防滴ヤパャを示

。ォヴノャ よびコネクタ サヴボ゚ンハ よびサヴボペヴタ 保護等級

異 る場合，全体 保護等級 低いほう 依存 。 
 

 

こ サヴボ 使用 るォヴノャ よびコネクタ 本節で示 オハション品を購入 く い。 

 

11.1.1 ォヴノャンコネクタコッダ 組合せ 

サヴボシケゾヘ
コンダュヴメ ドヴソヂャ

コンヌュヴタ

6)7)

5)

2)3)4)

2)3)4)

キャッハ
(サヴボ゚ンハ付属)

CN5

CN3

CN1B

CN2C(注1)

CN4

CN8(注3)

CN1A

12)

11)

CN4

8)

9)

CNP1

CNP3B

CNP3C(注1)

CNP3A

CN2B

CN2A

10) 10)
CN9

CN10

コヴネゾ゛ュグックマニッダ
MR-J3-D05

サヴボペヴタ
接続(注2)

エンコヴジ 接続(注2)

CN8(注3)

(サヴボ゚ンハ標準付属品)

CNP2 CN1A

1)

トッゾモマニッダ
MR-BT6VCASE
MR-BAT6V1トッゾモ

 

注  1. CNP3C よびCN2C MR-J4 3軸サヴボ゚ンハ あり 。 
   2. サヴボ゚ンハ サヴボペヴタ 接続用オハション い ，各サヴボペヴタ 技術資料集を参照 く い。 
  3. STO機能を使用 い場合，サヴボ゚ンハ 付属 いる短絡コネクタ ( 13)) を装着 く い。 
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番号 品  形  内容 用途 

1) サヴボ゚ンハ電

源コネクタコッ

ダ 
 

CNP1用コネクタ 

数量: 1個 

形 : 03JFAT-SAXGFK-43 

(JST) 

適合電線サイゲ: AWG 16 ～ 14 

絶縁体外径: ～ 4.2 mm 

 

 
CNP2用コネクタ 

数量: 1個 

形 : 06JFAT-SAXYGG-F-KK 

(JST) 

適合電線サイゲ: AWG 16 ～ 14 

絶縁体外径: ～ 3.8 mm 

サヴボ゚ン

ハ 付属

い 。

  

 

 

 

CNP3AンCNP3BンCNP3C用 

コネクタ 

数量: 2個 (MR-J4W2) 

3個 (MR-J4W3) 

形 : 04JFAT-SAGG-G-KK 

(JST) 

適合電線サイゲ: AWG 18 ～ 14 

絶縁体外径: ～ 3.8 mm 

 

 

オヴハンゼヴャ 

数量: 1個 

形 : J-FAT-OT-EXL 

(JST) 

 

2) SSCNETⅢォヴ

ノャ 

 

MR-J3BUS_M 

ォヴノャ長: 

0.15 m ～ 3 m 

(11.1.2項参照) 

コネクタ: PF-2D103 

(日本航空電子工業) 

コネクタ: PF-2D103 

(日本航空電子工業) 

盤内標準

コヴチ 

3) SSCNETⅢォヴ

ノャ 

 

MR-J3BUS_M-A 

ォヴノャ長: 

5 m ～ 20 m 

(11.1.2項参照) 

 

盤外標準

ォヴノャ 

4) SSCNETⅢォヴ

ノャ 

コネクタ: CF-2D103-S 

(日本航空電子工業) 

コネクタ: CF-2D103-S 

(日本航空電子工業) 

長距離ォヴ

ノャ 

  

MR-J3BUS_M-B 

ォヴノャ長: 

30 m ～ 50 m 

(11.1.2項参照)  
 

5) USBォヴノャ MR-J3USBCBL3M 

ォヴノャ長: 3 m 

CN5用コネクタ 

mini-Bコネクタ (5ヌン) 

ドヴソヂャコンヌュヴタ用コネクタ 

Aコネクタ 

   

 

PC-AT互換

ドヴソヂャ

コンヌュヴ

タ 接続

用 

6) コネクタコッダ MR-J2CMP2 

 

コネクタ: 10126-3000PE 

シェャキッダ: 10326-52F0-008 

(3M 同等品) 

数量: 1個

7) コネクタコッダ MR-ECN1 

 

コネクタ: 10126-3000PE 

シェャキッダ: 10326-52F0-008 

(3M 同等品) 

数量: 20個

8) 中 端子  

ォヴノャ 

MR-TBNATBL_M 

ォヴノャ長:  

0.5，1 m 

(11.12節参照) 

中 端子 用コネクタ 

コネクタ: 10126-6000EL 

シェャキッダ: 10326-3210-000 

(3M 同等品) 

サヴボ゚ンハ用コネクタ 

コネクタ: 10126-6000EL 

シェャキッダ: 10326-3210-000 

(3M 同等品) 

中 端子

接続用 

   
 

 

9) 中 端子  MR-TB26A 11.12節参照   

10) STOォヴノャ MR-D05UDL3M-B 
 

コネクタコッダ: 2069250-1 

(タイコ エヤクダュニクケ) 

   
 

CN8コネク

タ接続用

ォヴノャ 
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番号 品  形  内容 用途 

11) デゞグンエ: PAP-02V-0 

コンタクダ: SPHD-001G0-P0.5 

(JST) 

コネクタ: 10114-3000PE 

シェャキッダ: 10314-52F0-008 

(3M 同等品) 

 

トッゾモォヴノ

ャ 

MR-BT6V1CBL_M 

ォヴノャ長:  

0.3，1 m 

(11.1.3項参照) 

 

トッゾモマ

ニッダ

接続用 

12) デゞグンエ: PAP-02V-0 

コンタクダ: SPHD-001G0-P0.5 

(JST) 

デゞグンエ: PALR-02VF 

コンタクダ: SPAL-001T-P0.5 

(JST) 

 

トッゾモ中

ォヴノャ 

MR-BT6V2CBL_M 

ォヴノャ長:  

0.3，1 m 

(11.1.3項参照) 

 

トッゾモ

中 用 

   

 

デゞグンエ: PAP-02V-0 

コンタクダ: SPHD-001G0-P0.5 

(JST) 

 

13) 短絡コネクタ  

 

 サヴボ゚ン

ハ 付属

い 。
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11.1.2 SSCNETⅢォヴノャ 

フインダ  

サヴボ゚ンハ CN1A よびCN1Bコネクタや，SSCNETⅢォヴノャ 端 ら発

せられる を直視 いでく い。 目 入る 目 違和感を感じる恐れ

あり 。 

ォヴノャ長50 mを超える長距離ォヴノャ よび超高屈曲 命ォヴノャ い

，付10を参照 く い。 
 

 

(1) 形 明 

表中 ォヴノャ長 欄 数 ォヴノャ形 _部分 入る記号で 。記号 ある長 ォヴノャを用

意 い 。 
 

ォヴノャ長  
ォヴノャ形  

0.15 m 0.3 m 0.5 m 1 m 3 m 5 m 10 m 20 m 30 m 40 m 50 m

屈曲 

命 
用途ン備考 

MR-J3BUS_M 015 03 05 1 3       標準 盤内標準コヴチ使用 

MR-J3BUS_M-A      5 10 20    標準 盤外標準ォヴノャ使用

(注) 

MR-J3BUS_M-B 
        30 40 50

高屈曲

命 
長距離ォヴノャ使用 

 
注. 30 m未満 ォヴノャ い ，営業窓口 問合せく い。 

 

(2) 様 
 

 内容 

SSCNETⅢォヴノャ形  MR-J3BUS_M MR-J3BUS_M-A MR-J3BUS_M-B 

SSCNETⅢォヴノャ長  0.15 m 0.3 m ～ 3 m 5 m ～ 20 m 30 m ～ 50 m 

ォヴノャ 

(コヴチ) 最小曲 半径 25 mm 

補強被覆ォヴノャ部:  

50 mm 

コヴチ部: 25 mm 

補強被覆ォヴノャ部:  

50 mm

コヴチ部: 30 mm 

 
引張り強度 70 N 140 N 

420 N 

(補強被覆ォヴノャ部) 

980 N 

(補強被覆ォヴノャ部) 

 使用温度範囲 (注) -40 °C ～ 85 °C -20 °C ～ 70 °C 

 
雰囲気 

屋内 (直射日 当 ら いこ )， 

溶剤，油 付着 いこ  

 外観 [mm] 

2.2    0.07
4.4    0.1

2
.2

  
  
0
.0

7

 

4.4    0.1

6.0    0.2

2
.2

  
  
0
.0

7

 

4.4    0.4

7.6    0.5

2
.2

  
  
0
.2

 

 
注. こ 使用温度範囲 ォヴノャ (コヴチ) 単体で 値で 。コネクタ部 温度条件 サヴボ゚ンハ 同一で 。 
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(3) 外形寸法図 

(a) MR-J3BUS015M 

[単位: mm] 

(2
.3

)

(1
.7

)

150

(37.65)(13.4)(15)(6.7)

(2
0
.9

)
8

+
0

+50
- 0

保護チュヴノ

 

(b) MR-J3BUS03M ～ MR-J3BUS3M 

ォヴノャ長  (L) い 本項 (1) 表を参照 く い。 

 

[単位: mm] 

(100) (100)

L

(注)
保護チュヴノ

 

注. コネクタ部分 寸法 MR-J3BUS015M 同一で 。 

 

(c) MR-J3BUS5M-A ～ MR-J3BUS20M-AンMR-J3BUS30M-B ～ MR-J3BUS50M-B 

ォヴノャ長  (L) い 本項 (1) 表を参照 く い。 
 

変化寸法 [mm] 
SSCNETⅢォヴノャ 

A B 

MR-J3BUS5M-A ～ MR-J3BUS20M-A 100 30 

MR-J3BUS30M-B ～ MR-J3BUS50M-B 150 50 

 

[単位: mm] 

(A) (A)

L

(注)
保護チュヴノ

(B)(B)

 

注. コネクタ部分 寸法 MR-J3BUS015M 同一で 。 
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11.1.3 トッゾモォヴノャントッゾモ中 ォヴノャ 

(1) 形 明 

表中 ォヴノャ長 欄 数 ォヴノャ形 _部分 入る記号で 。記号 ある長 ォヴノャを用

意 い 。 

 

ォヴノャ長  
ォヴノャ形  

0.3 m 1 m 
屈曲 命 用途ン備考 

MR-BT6V1CBL_M 03 1 標準 MR-J4BTCASE接続用 

MR-BT6V2CBL_M 03 1 標準 中 用 

 

(2) MR-BT6V1CBL_M 

(a) 外観 

 

構成品 内容 

1) ォヴノャ VSVC 7/0.18 × 2C 

2) コネクタ 
デゞグンエ: PAP-02V-0 

コンタクダ: SPHD-001G0-P0.5 (JST) 

2) 1)
3)

 

3) コネクタ 
コネクタ: 10114-3000PE 

シェャキッダ: 10314-52F0-008 (3M 同等品) 

 

(b) 内部配線図 

BT

LG

7

14

1

2 LG

BT

1)2) 3)

SD

白

黒

ハヤヴダ

 

(3) MR-BT6V2CBL_M 

(a) 外観 

 

構成品 内容 

1) ォヴノャ 

2) ォヴノャ 
VSVC 7/0.18 × 2C 

3) コネクタ 

4) コネクタ 

デゞグンエ: PAP-02V-0 

コンタクダ: SPHD-001G0-P0.5 (JST) 1)

2) 3)4)
5)

 

5) コネクタ 
デゞグンエ: PALR-02VF 

コンタクダ: SPAL-001T-P0.5 (JST) 

 

(b) 内部配線図 

BT

LG

1

2

1

2 LG

BT

3)

1

2 LG

BT

白

黒

白

黒

1)4)

2) 5)
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11.1.4 MR-D05UDL3M-B STOォヴノャ 

こ ォヴノャ ，CN8コネクタ 外部機器を接続 る ォヴノャで 。 
 

ォヴノャ形  ォヴノャ長 用途ン備考 

MR-D05UDL3M-B 3 m CN8コネクタ接続用ォヴノャ 

 

(1) 構成図 

MR-D05UDL3M-B
CN8

サヴボ゚ンハ

 

(2) 内部配線図 

1

2

3

6

7

ハヤヴダ

STO2

TOFB1

TOFB2

シヴャチ

STO1

TOFCOM8

4

5

STOCOM
黄(チッダブヴク: 黒)

黄(チッダブヴク: 赤)

(チッダブヴク: 黒)

(チッダブヴク: 赤)

白(チッダブヴク: 黒)

白(チッダブヴク: 赤)

(注)

2
1

64 8

CN8コネクタ

3 5 7

コネクタ嵌合い部 ら見 図

 

注. 絶縁体色 橙 (チッダブヴク赤 黒) 2本 芯線 ，使用 いでく い。 

 

11.2 回生オハション 

 注意 
回生オハション サヴボ゚ンハ 指定 組合せ以外 設定 いけ せん。火

災 原因 り 。 
 

 

11.2.1 組合せ 回生電力 

表中 電力 数値 抵抗器 よる回生電力であり，定格電力で あり せん。 
 

 回生電力 [W]  
サヴボ゚ンハ 

内蔵回生抵抗器 MR-RB14 [26 Ω] MR-RB34 [26 Ω] MR-RB3N [9 Ω] 

MR-J4W2-22B   

MR-J4W2-44B 
20 100 

  

MR-J4W2-77B   

MR-J4W2-1010B 
100 

  
300 

MR-J4W3-222B  

MR-J4W3-444B 
30 100 300 
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11.2.2 回生オハション 選定 

軸 連続的 回生 生じる場合や，詳細 回生オハション 選定を実施 る場合 ，次 方法で選

定 。 

 

(1) 回生エネャウ 計算 

ン

ン

摩擦
  トャク

M

TF

TU

V

回転型サーボペータ

 

モニアサーボペータ
次側(磁石)

負荷
V

M1

M2

モニアサーボペータ
一次側(コイャ)

モニアサーボペータ

Ft

2)

1)

V

3)

4)

昇/
方向

6)

5) 7)

降/
負方向

8)
時間

サーボペータ回転速度
モニアサーボペータ送り速度

tpsa1 t1 tpsd1 t2 tpsa2 t3 t4tpsd2

図 よう 運転ドターン ，回転型サーボペータ トャク よびエネャウ 計算式 ，次

表 表されます。 
 

区間 サーボペータに るトャクT [N�m] エネャウE [J] 

1) T1 = 
(JL/η + JM) � V

9.55 × 104
 � 

tpsa1

1
 + TU + TF E1 = 

2

0.1047
 � V � T1 � tpsa1 

2) T2 = TU + TF E2 = 0.1047 � V � T2 � t1 

3) T3 = 
- (JL � η + JM) � V

9.55 × 104
 � 

tpsd1

1
 + TU + TF E3 = 

2

0.1047
 � V � T3 � tpsd1 

4)，8) T4，T8 = TU E4，E8 ≧ 0 (回生に りません) 

5) T5 = 
(JL/η + JM) � V

9.55 × 104
 � 

tpsa2

1
 - TU + TF E5 = 

2

0.1047
 � V � T5 � tpsa2 

6) T6 = - TU + TF E6 = 0.1047 � V � T6 � t3 

7) T7 = 
- (JL � η + JM) � V

9.55 × 104
 � 

tpsd2

1
 - TU + TF E7 = 

2

0.1047
 � V � T7 � tpsd2 

 

また，モニアサーボペータ 推力 よびエネャウ 計算式 ，次 表 表されます。 
 

区間 モニアサーボペータ 推力F [N] エネャウE [J] 

1) F1 = (M1 + M2) � V/tpsa1 + Ft E1 = V/2 � F1 � tpsa1 

2) F2 = Ft E2 = V � F2 � t1 

3) F3 = -(M1 + M2) � V/tpsd1 + Ft E3 = V/2 � F3 � tpsd1 

4)，8) F4，F8 = 0 E4，E8 = 0 (回生に りません) 

5) F5 = (M1 + M2) � V/tpsa2 + Ft E5 = V/2 � F5 � tpsa2 

6) F6 = Ft E2 = V � F6 � t3 

7) F7 = -(M1 + M2) � V/tpsd2 + Ft E7 = V/2 � F7 � tpsd2 
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(2) サーボペータ サーボアンプ 回生時 ロス 

サーボペータ サーボアンプ 回生時に る効率 を次 表に示します。 
 

サーボアンプ 逆効率η [%] C充電エネャウEc [J] 

MR-J4W2-22B 75 17 

MR-J4W2-44B 85 21 

MR-J4W2-77B 85 44 

MR-J4W2-1010B 85 44 

MR-J4W3-222B 75 21 

MR-J4W3-444B 85 31 

 

逆効率 (η): 定格回転速度 定格 (回生) トャクを発生した ，サーボペータ サーボアンプ 一部

を含 た効率。回転速度や発生トャクにより効率 変化します ，約10%大 く余裕を

く さい。 

C充電エネャウ (Ec): サーボアンプ内 電解コンタンサに充電するエネャウ 

 

(3) 1サイクャ 回生エネャウ 計算 

例 し ，MR-J4W3-_Bサーボアンプ 次 よう 運転ドターンをする 回生エネャウを求 ま

す。 

2)1)

A軸

B軸

C軸

3) 4) 6)5) 7) 8) 9) 10) 11)

時間

時間

時間

サーボペータ回転速度ン
モニアサーボペータ送り速度

tf(1サイクャ)
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1サイクャ中 各タイプンエ エネャウを求 ます。力行時 エネャウ プメス 値に，回生時 エネ

ャウ マイヂス 値に ります。力行，回生 エネャウを符号 まま，次 表に示す計算表に記

入し く さい。 

 

タイプンエ 1) 2) 3) 4) 5) 6) 7) 8) 9) 10) 11) 

A軸 E1A E2A E3A E4A E5A E6A E7A E8A E9A E10A E11A

B軸 E1B E2B E3B E4B E5B E6B E7B E8B E9B E10B E11B

C軸 E1C E2C E3C E4C E5C E6C E7C E8C E9C E10C E11C

総和 E1 E2 E3 E4 E5 E6 E7 E8 E9 E10 E11 

 

E1 らE11 計算結果 う ，負 値に た部分に い ，次 式によ 回生抵抗器 消費するエ

ネャウER [J] を求 ます。 

 

E1 らE11 値 絶対値をEs した ，ER [J] = η � Es - Ec 

 

ER 値 すべ タイプンエ マイヂスに れ 回生アプション 不要 す。ER 値にプメス 値

含まれる場合，プメス ER 総計 1サイクャ周期 ら，1サイクャ中に回生抵抗器 消費する電力PR 

[W] を計算します。 

 

PR [W] = プメス ER 総計/1サイクャ 運転周期 (tf) 

 

PR 値 サーボアンプ 内蔵回生電力 仕様値以 場合 ，回生アプション 不要 す。 

 

11.2.3 ドメベータ 設定 

使用する回生アプションに合わせ ，[Pr. PA02] を設定し く さい。 

回生アプション選択
00

0B

0D

0E

: 回生アプションを使用し い。(内蔵回生抵抗器を使用する。)

: MR-RB3N

: MR-RB14

: MR-RB34

0 0

[Pr.PA02]
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11.2.4 回生アプション 接続 

フイント  

配線に使用する電線サイゲに い ，11.5節を参照し く さい。 
 

 

回生アプション 周囲温度に対し100 °C以 温度 昇 あります。放熱，取付 位置 よび使用電線

十分考慮し 配置し く さい。配線に使用する電線 燃電線を使用する ， 燃処理を施し，回

生アプション本体に接触し いようにし く さい。サーボアンプ 接続に 必 ゼイスト線を使用

し，電線 長さ 5 m以 配線し く さい。 

P+ C 間に回生アプションを取り付 く さい。G3 よびG4端子 サーマャセンサ す。回生アプ

ション 異常過熱に る G3 G4 間 開放に ります。 

D

P+

C

G4

G3

C

P

回生アプション

5m以

サーボアンプ

P+ D 間 接続し い く さい。

(注2)

冷却ブン

(注1)

 

注  1. MR-RB34 よびMR-RB3N ，回生アプション 周囲温度 55 °C 回生負荷

率 60%を超える場合，冷却ブン (1.0 m
3
/min以 ，92 mm角) 強制冷却し

く さい。周囲温度 35 °C以 あれ ，冷却ブン 不要 す。(次 図に

い ，斜線 示す範囲 場合に冷却ブンによる冷却 必要に ります。) 

負
荷
率
[%]

100

60

0

0

周囲温度[°C]

35 55

冷却ブン不要

冷却ブン必要

 

 

  2. 

MR-RB14 場合，冷却ブン 不要 す。 

異常過熱した に電磁接触器を切るシーケンスを構成し く さい。 

G3 G4 間 接点仕様 

最大電圧: 120 V AC/DC 

最大電流: 0.5 A/4.8 V DC 

最大容量: 2.4 VA 
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11.2.5 外形寸法図 

(1) MR-RB14 

[単位: mm] 

5

(20)

169

6

36

40 6取付 穴

TE1

15

149
2

 

 

TE1 端子台 

G3

G4

P

C

 

適合電線サイゲ: 0.2 mm
2
 ～ 2.5 mm

2
 (AWG 24 ～ 12) 

締付 トャク: 0.5 ～ 0.6 [N�m] 

 

取付  

サイゲ: M5 

締付 トャク: 3.24 [N�m] 

 

質量: 1.1 [kg] 

(2) MR-RB34/MR-RB3N 

[単位: mm] 

7

10 90

100 335

17 318

82.5101.5

冷却ブン取付 用
(2-M4 )

吸気

 

 

端子台 

P

C

G3

G4

 

端子 サイゲ: M4 

締付 トャク: 1.2 [N�m] 

 

取付  

サイゲ: M6 

締付 トャク: 5.4 [N�m] 

 

質量: 2.9 [kg] 
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11.3 MR-BT6VCASEバッテモケース MR-BAT6V1バッテモ 

 

フイント  

バッテモユニット MR-BT6VCASEバッテモケース (1個) よびMR-BAT6V1

バッテモ (5個) 構成します。 

バッテモ 輸送 欧州新電池指 に い ，付2 よび付3を参照し く さ

い。 
 

 

(1) バッテモユニット 使用目的 

絶対位置検出システムを構築する場合に使用します。モニアサーボペータを使用する場合， よび

サーボアンプをインクモベンタャシステム 使用する場合 バッテモケース よびバッテモ 必要あ

りません。 

最大8軸 サーボペータ 絶対位置タータを保持 ます。ジイヤクトチメイノペータ を使用する

場合 最大4軸接続 ます。各サーボペータ 接続可能 軸数 ，次 表を参照し く さい。 
 

サーボペータ     軸数     

回転型サーボペータ 0 1 2 3 4 5 6 7 8 

ジイヤクトチメイノペータ 4 4 4 4 4 3 2 1 0 

 

バッテモケースに 5個 バッテモをコネクタ接続し 格納します。バッテモケースに バッテモ 含

まれ いません ，バッテモを別途 用意く さい。 

使用方法 に い 12.3節を参照し く さい。 

[単位: mm]

取付 穴加工図

2-M4

(25)

(1
3
0
)

(5
)

(5
)

1
2
0
 ±

 0
.5

5

5

5
130(70)

25

1
3
0

4.6

1
2
0

5

2-φ5取付 穴

取付

サイゲ: M4

 

[質量: 0.18kg]

名板

 

 

 

 

 

 

[質量: 0.034kg]

MR-BT6VCASE 外形寸法図 MR-BAT6V1 外観
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(2) バッテモ 製造年暻 

MR-BAT6V1 製造年暻 ，バッテモに貼り付 られ いる名板に記載され います。 

2CR17335A WK17

11-04

6V    1650mAh
製造年暻

 

11.4 MR Configurator2 

MR Configurator2 (SW1DNC-MRC2-J) サーボアンプ 通信機能を使用し ，ドーソヂャコンヌュータに

よるドメベータ設定値 変更，エメフ表示，テスト運転 を行うも す。 

 

11.4.1 仕様 

項目 内容 

プログゟクト プログゟクト 作成ン 込 ン保存ン削除，システム設定，印  

ドメベータ ドメベータ設定 

ペニタ 一括表示，入出力ペニタ表示，エメフ，ABSタータ表示 

診断 
アメーム表示，アメーム発生時タータ表示，チメイノヤコージ，回転し い理由表示，

システム構成表示， 命診断，機械診断，フャクローゲチ診断 (注2)，モニア診断 (注3)

テスト運転 
JOG運転 (注4)，位置決 運転，ペータ し運転 (注1)，DO強制出力，プロエメム運

転，テスト運転イベント情報 

調整 ワンタッス調整，スューニンエ，マシンアヂメイギ 

そ 他 
サーボアシスタント，ドメベータ設定範囲更新，機械単位換算設定，バャプ表示，三菱

電機FAサイトへ 接続 

 
注  1. 標準制御ペーチ 対応し います。フャクローゲチ制御ペーチ，モニアサーボペータ制御ペーチ，DDペー

タ制御ペーチに 対応予定 す。 

  2. フャクローゲチ制御ペーチ 対応し います。 

  3. モニアサーボペータ制御ペーチ 対応し います。 

  4. 標準制御ペーチ，フャクローゲチ制御ペーチ よびDDペータ制御ペーチに対応し います。 
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11.4.2 システム構成 

(1) 構成品 

MR Configurator2 (SW1DNC-MRC2-J) を使用するに ，サーボアンプ よびサーボペータ ほ に次

も 必要 す。 
 

機器 (注1) 内容 

OS 

Microsoft
®
 Windows

®
 8 Enterprise Operating System 

Microsoft
®
 Windows

®
 8 Pro Operating System 

Microsoft
®
 Windows

®
 8 Operating System 

Microsoft
®
 Windows

®
 7 Enterprise Operating System 

Microsoft
®
 Windows

®
 7 Ultimate Operating System 

Microsoft
®
 Windows

®
 7 Professional Operating System 

Microsoft
®
 Windows

®
 7 Home Premium Operating System 

Microsoft
®
 Windows

®
 7 Starter Operating System 

Microsoft
®
 Windows Vista

®
 Enterprise Operating System 

Microsoft
®
 Windows Vista

®
 Ultimate Operating System 

Microsoft
®
 Windows Vista

®
 Business Operating System 

Microsoft
®
 Windows Vista

®
 Home Premium Operating System 

Microsoft
®
 Windows Vista

®
 Home Basic Operating System 

Microsoft
®
 Windows

®
 XP Professional Operating System, Service Pack2 以降 

Microsoft
®
 Windows

®
 XP Home Edition Operating System, Service Pack2 以降 

Microsoft
®
 Windows

®
 2000 Professional Operating System, Service Pack4 以降 

CPU (推奨) 
タスクトップ型ドーソヂャコンヌュータ: Intel

®
 Celeron

®
 プロセッサ 2.8 GHz以  

テート型ドーソヂャコンヌュータ: Intel
®
 Pentium

®
 M プロセッサ 1.7 GHz以  

ベペモ (推奨) 512 MB以  (32ビットOS対応)，1 GB以  (64ビットOS対応) 

デーチタ゛スク

空 容量 
1 GB以  

(注2，3，4，5，6) 

ドーソヂャコンヌュータ 

通信インタ

フゟース 
USBフートを使用 

ノメウギ Windows
®
 Internet Explorer

®
 4.0以  (注1) 

タ゛スプヤイ 
解像度1024 × 768以 ，High Color (16ビット) 表示 可能 も 。 記ドーソヂャコンヌュータに接続可

能 も 。 

キーボーチ 記ドーソヂャコンヌュータに接続可能 も 。 

マウス 記ドーソヂャコンヌュータに接続可能 も 。 

プモンタ 記ドーソヂャコンヌュータに接続可能 も 。 

USBケーノャ MR-J3USBCBL3M 

 
注  1. Microsoft，Windows，Internet Explorer よびWindows Vista ，米国 Microsoft Corporation 米国 よびそ 他 国に る

録商標また 商標 す。 

Celeron，Pentium Intel Corporation 録商標 す。 

  2. 使用するドーソヂャコンヌュータにより，MR Configurator2 常に作動し い場合 あります。 

  3. Windows
®
 XP以降を 使用 場合 ，次に示す機能 使用 ません。 

Windows
®
 互換ペーチ アプモケーション起動 

ユーギ簡易切換え  

モペートタスクトップ  

大 いファント (画面プロドテ゛ 詳細設定) 

通常 サイゲ (96 DPI) 以外 DPI 設定 (画面プロドテ゛ 詳細設定) 

また，64ビット OS Windows
®
 
 
7 よびWindows

®
 8 対応し います。 

  4. 

 

Windows
®
 7以降を 使用 場合 ，次に示す機能 使用 ません。 

Windows XP Mode 

Windowsタッス 

  5. Windows Vista
®
以降 ，USER権限以 ユーギ 使用し く さい。 

  6. Windows
®
 8を 使用 場合 ，以 に示す機能 使用 ません。 

Hyper-V 

Modern UIスタイャ 

 



11. アプションン周辺機器 

11 -  16 

 

(2) サーボアンプ 接続 

USB
コネクタへ

USBケーノャ
MR-J3USBCBL3M

(アプション)

ドーソヂャコンヌュータ

サーボアンプ
CN5
(注)

 

注. CN5 表示部カバー内にあります。 

 

11.4.3 USB通信機能使用時に る注意事項 

感電また サーボアンプ 故障を防 た に，次 事項に従 く さい。 

 

(1) ドーソヂャコンヌュータ 電源接続に い  

ドーソヂャコンヌュータ 電源 次 手 に従 接続し く さい。 
 

(a) ドーソヂャコンヌュータをAC電源 使用する場合 

1) 電源プメエ 三芯また 電源プメエに接地線 あるドーソヂャコンヌュータを使用する場合，

接地付 コンセントを使用する 接地線を接地し く さい。 
 

2) 電源プメエ 芯 ， 接地線 いドーソヂャコンヌュータを使用する場合，次 手

サーボアンプ ドーソヂャコンヌュータを接続し く さい。 
 

a) ドーソヂャコンヌュータ 電源プメエをACコンセント ら抜い く さい。 
 

b) ドーソヂャコンヌュータ 電源プメエをACコンセント ら抜い いるこ を確認 うえ，

サーボアンプ 機器を接続し く さい。 
 

c) ドーソヂャコンヌュータ 電源プメエをACコンセントに挿入し く さい。 
 

(b) ドーソヂャコンヌュータをバッテモ駆動 使用する場合 

そ まま使用 ます。 

 

(2) サーボアンプ 通信機能を使用した他 機器 接続に い  

ドーソヂャコンヌュータ 接続によりサーボアンプ 帯電し，帯電したサーボアンプ 他 機器

を接続した場合，サーボアンプまた 接続した機器 破損する恐れ あります。サーボアンプ 他

機器 接続 ，次 手 に従 接続し く さい。 
 

(a) サーボアンプに接続する機器 電源を遮断し く さい。 
 

(b) ドーソヂャコンヌュータ 接続し いたサーボアンプ 電源を遮断し，スホーグメンプ 消灯した

こ を確認し く さい。 
 

(c) サーボアンプ 機器を接続し く さい。 
 

(d) サーボアンプ よび接続した機器 電源を投入し く さい。 
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11.5 電線選定例 

 

フイント  

SSCNETⅢケーノャに い ，11.1.2項を参照し く さい。 

IEC/EN/UL/CSA規格に対応させる場合，配線に 付4に示す電線を使用し く

さい。そ 他 規格に対応させる場合 ，各規格に準拠した電線を使用し

く さい。 

電線サイゲ 選定条件 次 り す。 

布設条件 : 気中一条布設 

配線長 : 30 m以  
 

 

(1) 電源配線用 

配線に使用する電線を示します。本節に記載された電線また 等品を使用し く さい。 

3) 回生アプションモーチ

回生アプション

サーボアンプ

2) 制御回路電源モーチ

D

C

P+

L1

L2

L3

L11

L12

1) 主回路電源モーチ

電源

U

V

W

M

4) サーボペータ電源モーチ
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電線サイゲ選定例を示します。 

 

表11.1 電線サイゲ選定例 (HIV電線) 

 電線 [mm
2
]  

サーボアンプ 1) L1ンL2ンL3ン

(注1) 
2) L11ンL21 3) P+ンCンD 

4) UンVンWン

(注2) 

MR-J4W2-22B 

MR-J4W2-44B 

MR-J4W2-77B 

MR-J4W2-1010B 

MR-J4W3-222B 

MR-J4W3-444B 

 2 (AWG 14)  AWG 18 ～ 14 

 
注  1. サーボアンプ PE端子に 次 圧着端子を使用し く さい。 

圧着端子: FVD2-4 

工具 (本体): YNT-1614 

ベーカ: JST 

締付 トャク: 1.2 [N�m] 

  2. こ 電線サイゲ サーボアンプ コネクタ 適合電線 す。サーボペータ 配線に使用す

る電線に い 各サーボペータ技術資料集を参照し く さい。 

 

11.6 テーナューゲ遮断器ンナューゲン電磁接触器 (推奨品) 

テーナューゲ遮断器 よび電磁接触器 サーボアンプ1台に対し，必 1台 使用し く さい。テー

ナューゲ遮断器 代わりにナューゲを使用する場合，本節記載 仕様 も を使用し く さい。 

回転型サーボペータ，モニアサーボペータ よびジイヤクトチメイノペータを組 合わせ 使用する場

合， ペータを2軸また 3軸使用する 仮定し ，テーナューゲ遮断器，ナューゲまた 電磁接触

器を仮選定し く さい。すべ ペータに い 仮選定したら，そ う 最も大 いテーナューゲ遮

断器，ナューゲまた 電磁接触器を使用し く さい。 

 

(1) 主回路電源用 

(a) MR-J4W2 場合 
 

テーナューゲ遮断器 (注5) ナューゲ 回転型サーボ

ペータ出力

合計 

モニアサーボ

ペータ連続 

推力 合計 

ジイヤクトチ

メイノペータ

出力 合計 フヤーム，定格電流 
電圧AC

[V] 

(注1) 

クメス 

電流 

[A] 

電圧AC

[V] 

(注2)

電磁

接触器

300 W以    50 Aフヤーム5 A (注3) 15 

300 Wを超え

600 W以  
150 N以  100 W以  50 Aフヤーム10 A (注3) 20 

600 Wを超え

1 kW以  

150 Nを超え

300 N以  

100 Wを超え

252 W以  
50 Aフヤーム15 A (注3) 20 

S-N10

S-T10

1 kWを超え  

2 kW以  

300 Nを超え

720 N以  

252 Wを超え

838 W以  
50 Aフヤーム20 A (注3)

240 T 

30 

300 

S-N20

(注4)

S-T21

 
注  1. サーボアンプをIEC/EN/UL/CSA規格適合品 し 使用する場合，付4を参照し く さい。 

  2. 作動遅れ時間 (操作コイャに電流 流れ ら，接点 閉 るま 時間) 80 ms以 電磁接触器を使用し く

さい。 

  3. サーボアンプをIEC/EN/UL/CSA規格適合品 し 使用し い場合 ，30 Aフヤーム テーナューゲ遮断器 使用

ます。 

  4. 補助接点 必要 い場合 ，S-N18を使用するこ ます。 

  5. 力率改善ACモアクトャを使用し も選定するテーナューゲ遮断器 変わりません。 
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(b) MR-J4W3 場合 
 

テーナューゲ遮断器 (注4) ナューゲ 回転型サーボ

ペータ出力

合計 

モニアサーボ

ペータ連続 

推力 合計 

ジイヤクトチ

メイノペータ

出力 合計 フヤーム，定格電流 
電圧AC

[V] 

(注1) 

クメス 

電流 

[A] 

電圧AC

[V] 

(注2)

電磁

接触器

450 W以  150 N以   50 Aフヤーム10 A (注3) 20 

450 Wを超え

800 W以  

150 Nを超え

300 N以  
252 W以  50 Aフヤーム15 A (注3) 20 

S-N10

S-T10

800 Wを超え

1.5 kW以  

300 Nを超え

450 N以  

252 Wを超え

378 W以  
50 Aフヤーム20 A (注3)

240 T 

30 

300 

S-N20

S-T21

 
注  1. サーボアンプをIEC/EN/UL/CSA規格適合品 し 使用する場合，付4を参照し く さい。 

  2. 作動遅れ時間 (操作コイャに電流 流れ ら，接点 閉 るま 時間) 80 ms以 電磁接触器を使用し く

さい。 

  3. サーボアンプをIEC/EN/UL/CSA規格適合品 し 使用し い場合 ，30 Aフヤーム テーナューゲ遮断器 使用

ます。 

  4. 力率改善ACモアクトャを使用し も選定するテーナューゲ遮断器 変わりません。 

 

(2) 制御回路電源用 

制御回路電源 配線 (L11，L21) 主回路電源 配線 (L1，L2，L3) より細い場合，分岐回路 保護用

に過電流保護機器 (テーナューゲ遮断器やナューゲ ) を設置し く さい。 
 

テーナューゲ遮断器 ナューゲ (Class T) ナューゲ (Class K5) 
サーボアンプ 

フヤーム，定格電流 電圧AC [V] 電流 [A] 電圧AC [V] 電流 [A] 電圧AC [V]

MR-J4W2-22B       

MR-J4W2-44B       

MR-J4W2-77B 

MR-J4W2-1010B 
50 Aフヤーム5 A (注) 240 1 300 1 250 

MR-J4W3-222B       

MR-J4W3-444B       

 
注. サーボアンプをIEC/EN/UL/CSA規格適合品 し 使用し い場合 ，30 Aフヤーム テーナューゲ遮断器 使用

ます。 
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11.7 力率改善ACモアクトャ 

力率改善ACモアクトャを使用する ，次 よう 効果 得られます。 

サーボアンプ 入力電流 波形率を向 させるこ 力率を改善します。 

電源容量を小さくするこ ます。 

入力力率 約80%に改善されます。 

2台以 サーボアンプに力率改善ACモアクトャを使用する場合，必 サーボアンプ1台 に力率改善

ACモアクトャを接続し く さい。ま 1台 モアクトャ 使用した場合，全部 サーボアンプ 運

転され い ，十分 力率改善効果 得られません。 

回転型サーボペータ，モニアサーボペータ よびジイヤクトチメイノペータを組 合わせ 使用する場

合， ペータを2軸また 3軸使用する 仮定し ，力率改善ACモアクトャを仮選定し く さい。

すべ ペータに い 仮選定したら，そ う 最も大 い力率改善ACモアクトャを使用し く さ

い。 

端子配列

R X ZS Y T

W以 (注2)

W1

D1

D2

H

D以

4-d取付 穴
(右 ワニス除去(表，裏面))(注1)

三相
AC200V～240V

Y

Z

S

T

MCMCCB
FR-HAL

サーボアンプ

XR
L1

L2

L3

Y

Z

S

T

MCMCCB
FR-HAL

サーボアンプ

X

Y

Z

R

S

T

L1

L2

(注)

単相
AC200V～240V

L3

注  1. 接地配線する場合に使用し く さい。 

  2. FR-HAL-0.4K ～ FR-HAL-1.5K W ± 2に ります。 

注. 単相AC 200 V ～ 240 V電源 場合，電源 L1 よびL3に

接続し，L2に 何も接続し い く さい。 

 

(1) MR-J4W2 場合 
 

回転型サーボペータ出力 合計
モニアサーボペータ連続推力

合計 

ジイヤクトチメイノペータ出力

合計 
力率改善ACモアクトャ 

450 W以  150 N以  100 W以  FR-HAL-0.75K 

450 Wを超え 600 W以  150 Nを超え 240 N以  100 Wを超え 377 W以  FR-HAL-1.5K 

600 Wを超え 1 kW以  240 Nを超え 300 N以  377 Wを超え 545 W以  FR-HAL-2.2K 

1 kWを超え 2.0 kW以  300 Nを超え 720 N以  545 Wを超え 838 W以  FR-HAL-3.7K 

 

(2) MR-J4W3 場合 
 

回転型サーボペータ出力 合計
モニアサーボペータ連続推力

合計 

ジイヤクトチメイノペータ出力

合計 
力率改善ACモアクトャ 

450 W以  150 N以   FR-HAL-0.75K 

450 Wを超え 600 W以  150 Nを超え 240 N以  378 W以  FR-HAL-1.5K 

600 Wを超え 1 kW以  240 Nを超え 300 N以   FR-HAL-2.2K 

1 kWを超え 2.0 kW以  300 Nを超え 450 N以   FR-HAL-3.7K 
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(3) 外形寸法 
 

寸法 [mm] 力率改善 

ACモアクトャ W W1 H D (注1) D1 D2 d 

端子 

サイゲ

質量

[kg]

FR-HAL-0.75K 104 84 99 74 56 44 M5 M4 0.8

FR-HAL-1.5K 104 84 99 77 61 50 M5 M4 1.1

FR-HAL-2.2K 115 (注1) 40 115 77 71 57 M6 M4 1.5

FR-HAL-3.7K 115 (注1) 40 115 83 81 67 M6 M4 2.2

 
注  1. 最大寸法 す。入出力線 曲 により寸法 変化します。 

  2. 電線サイゲ 選定条件 次 り す。 

電線 種類: 600 V 種ビニャ絶縁電線 (HIV電線) 

布設条件: 気中一条布設 

 

11.8 モヤー (推奨品) 

各インタフゟース モヤーを使用する場合，次 モヤーを使用し く さい。 
 

インタフゟース名 選定例 

タグタャ入力信号 (インタフゟースDI-1) 

信号 開閉に使用するモヤー 

接触不良を防 するた 微小信号用 (ゼイン

接点) を用い く さい。 

(例) アムロン: G2A形，MY形 

タグタャ出力信号 (インタフゟースDO-1) 

信号に使用するモヤー 

DC12Vまた DC24V 定格電流40 mA以

小形モヤー 

(例) アムロン: MY形 
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11.9 テイゲ対策 

テイゲに ，外部 ら侵入しサーボアンプを誤作動させるテイゲ サーボアンプ ら輻射し周辺機器を誤

作動させるテイゲ あります。サーボアンプ 微弱信号を扱う電子機器 た ，次 一般的対策 必要

す。 

また，サーボアンプ出力を高キホモア周波数 スョッヌンエし いる テイゲ 発生源に ります。こ

テイゲ発生により周辺機器 誤作動する場合に ，テイゲを抑制する対策を施します。こ 対策 テイ

ゲ伝播経路により多少異 ります。 

 

(1) テイゲ対策方法 

(a) 一般対策 

サーボアンプ 電源線 (入出力線) 信号線 平行布線や束 配線 避 ，分離配線をし く さ

い。 

エンコージ 接続線，制御用信号線に ，ゼイストヒアシーャチ線を使用し，シーャチ線 外

部導体 SD端子へ接続し く さい。 

接地 ，サーボアンプ，サーボペータ を1点接地 行 く さい。(3.11節参照)。 
 

(b) 外部 ら侵入しサーボアンプを誤作動させるテイゲ 

サーボアンプ 近くにテイゲ 多く発生する機器 (電磁接触器，電磁ノヤーキ，多量 モヤー 使

用 ) 取り付 られ い ，サーボアンプ 誤作動する心配 ある ，次 よう 対策を

施す必要 あります。 

テイゲを多く発生する機器にサーグキメーを設 ，発生テイゲを抑え く さい。 

信号線にタータメインフ゛ャタを取り付 く さい。 

エンコージ 接続線，制御用信号線 シーャチをケーノャクメンプ金具 接地し く さい。 

サーボアンプ サーグアノソーバを内蔵し います ，より大 外来テイゲや雷サーグに対し

，サーボアンプやそ 他 機器を保護するた に，装置 電源入力部分にバモスタを装備する

こ を推奨します。 
 

(c) サーボアンプ ら輻射し周辺機器を誤作動させるテイゲ 

サーボアンプ ら発生するテイゲ ，サーボアンプ本体 よびサーボアンプ主回路 (入出力) に接続

される電線より輻射されるも ，主回路電線に近接した周辺機器 信号線に電磁的 よび静電的に

誘導するも ， よび電源電路線を伝わるも に分 られます。 

…経路4)，5)

電源線を伝播するテイゲ

サーボアンプ ら 直接輻射テイゲ

電源線 ら 輻射テイゲ

サーボペータ接続線 ら 輻射テイゲ

漏れ電流による接地線 ら 回込 テイゲ

空中伝播テイゲサーボアンプ
発生テイゲ

静電誘導テイゲ

電磁誘導テイゲ

電路伝播テイゲ

…経路6)

…経路1)

…経路2)

…経路3)

…経路7)

…経路8)
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7)

信機計器

センサ電源

サーボ
アンプ

1)

3)

2)

4)

7)

6)

2)

3)

8)

5)

サーボペータ M

7)

センサ

 

テイゲ伝播経路 対策 

1) 2) 3) 

計算器， 信機，センサ 微弱信号を扱い，テイゲ 影響を 誤作動しやすい機器や，そ 信

号線 サーボアンプ 一盤内に収納され いたり，近接し 布線され いる場合に テイゲ 空

中伝播により機器 誤作動するこ ある ，次 よう 対策を施し く さい。 

1. 影響を やすい機器 ，サーボアンプ ら る限り離し 設置し く さい。 

2. 影響を やすい信号線 ，サーボアンプ 入出力線 ら る限り離し 布線し く さ

い。 

3. 信号線 電源線 (サーボアンプ入出力線) 平行布線や束 配線 避 く さい。 

4. 入出力線にメインテイゲフ゛ャタや入力にメグアテイゲフ゛ャタを挿入し ，電線 ら 輻射テ

イゲを抑制し く さい。 

5. 信号線や電源線にシーャチ線を使用したり，個別 金属ジクトに入れ く さい。 

4) 5) 6) 

信号線 電源線に平行布線し いたり，電源線 一 に束 られ いる場合に 電磁誘導テイゲ，

静電誘導テイゲにより，テイゲ 信号線に伝播し誤作動するこ あります 次 よう 対策を

し く さい。 

1. 影響を やすい機器 ，サーボアンプ ら る限り離し 設置し く さい。 

2. 影響を やすい信号線 ，サーボアンプ 入出力線 ら る限り離し 布線し く さ

い。 

3. 信号線 電源線 (サーボアンプ入出力線) 平行布線や束 配線 避 く さい。 

4. 信号線や電源線にシーャチ線を使用したり，個別 金属ジクトに入れ く さい。 

7) 

周辺機器 電源 サーボアンプ 一系統 電源 接続され いる場合に ，サーボアンプ ら発

生したテイゲ 電源線を逆流し，機器 誤作動するこ あります ，次 よう 対策を施し

く さい。 

1. サーボアンプ 電源線 (入力線) にメグアテイゲフ゛ャタ (FR-BIF) を設置し く さい。 

2. サーボアンプ 電源線にメインテイゲフ゛ャタ (FR-BSF01) を設置し く さい。 

8) 

周辺機器 サーボアンプ 接地線により閉ャープ回路 構成される場合，漏れ電流 貫流し ，機

器 誤作動する場合 あります。こ よう に ，機器 接地線を外す 誤作動し く る場

合 あります。 
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(2) テイゲ対策品 

(a) タータメインフ゛ャタ (推奨品) 

エンコージケーノャ にタータメインフ゛ャタを設 るこ により，テイゲ 侵入を防 する効

果 あります。 

タータメインフ゛ャタに TDK ZCAT3035-1330，NECトーキン ESD-SR-250，北 工業

GRFC-13 あります。 

参考例 し ，ZCAT3035-1330 (TDK) インヌージンス仕様を示します。こ インヌージンス値

，参考値 あり保証値 ありません。 
 

インヌージンス [Ω] 

10 MHz ～ 100 MHz 100 MHz ～ 500 MHz

80 150 

  

[単位: mm]

1
3

  
  
1

3
0
  

  
1

34    1
39    1 ケーノャ固定用

バンチ取付 部

品名 ロット番号

外形寸法図(ZCAT3035-1330)

(b) サーグキメー (推奨品) 

サーボアンプ周辺に使用するACモヤー，電磁接触器 に サーグキメー 使用を推奨します。

サーグキメー ，次 も また 等品を使用し く さい。 

MC

SK

サーグキメー

モヤー

20cm以

サーグキメー

MC

アン
アフ

 

(例) CR-50500 (岡谷電機産業) 

定格電圧 

AC [V] 

C 

[µF ± 20%] 

R 

[Ω ± 30%] 
試験電圧 外形寸法図 [単位: mm] 

250 0.5 
50 

(1/2W) 

端子間: 625 V AC，50/60 Hz 60 s

端子-ケース間: 2000 V AC 

50/60 Hz 60 s 

    

φ
(1

8
.5

+
 2

) 
±
 1

6 ± 1

300以 300以

先端 ん 処理

取付 バンチ AWG 18 撚線
15 ± 1

48 ± 1.5

6 ± 1

16 ± 1
(18.5 + 5)以

φ3.6

 

，DCモヤー に ジイアーチを取り付 ます。 

最大電圧: モヤー 駆動電圧 4倍以  

最大電流: モヤー 駆動電流 2倍以  

 

-を

ジイアーチ

RA
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(c) ケーノャクメンプ金具AERSBAN-_SET 

シーャチ線 接地線 一般に コネクタ SD端子へ接続すれ 十分 す ，次 図 ように接地

板に直接接続し 効果を高 るこ ます。 

エンコージケーノャ サーボアンプ 近くに接地板を取り付 ，次 図に示すようにケーノャ 絶

縁体を一部 い 外部導体を露出させ，そ 部分をクメンプ金具 接地板に押し く さい。

ケーノャ 細い場合 数本ま クメンプし く さい。 

ケーノャクメンプ金具 接地板 クメンプ金具 セットに います。 

クメンプ部分図
外部導体

4
0

カッター

ケーノャ

ケーノャ

接地板

クメンプ金具
(A，B)

クメンプ部 ケーノャ
絶縁体を ます。

 

外形図 

[単位: mm]

(注)M4

1
1

3
7

3
5

C A

17.5

6
35

22

接地板

2-φ5穴
取付 穴

6

B
 ±

 0
.3

0 -0
.2

2
4

 

[単位: mm]

クメンプ金具

3
0

10L以下

2
4

+
0
.3

 
0

 

 

注. 接地用 穴 す。制御盤 接地板に接続し く さい。 

 

形名 A B C 付属金具  クメンプ金具 L 

AERSBAN-DSET 100 86 30 クメンプ金具A 2個  A 70 

AERSBAN-ESET 70 56  クメンプ金具B 1個  B 45 
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(d) メインテイゲフ゛ャタ (FR-BSF01) 

サーボアンプ 電源また 出力側 ら輻射するテイゲを抑制する効果 あり，高周波 漏れ電流 

( 相電流) 抑制にも有効 す。特に0.5 MHz ～ 500 MHz 帯域に対し 効果 あります。 
 

接続図 外形寸法図 [単位: mm] 

メインテイゲフ゛ャタ サーボアンプ 主回路電源 (L1ンL2ン

L3) サーボペータ 電源 (UンVンW) 電線に使用します。す

べ 電線 ， 方向に 回数をメインテイゲフ゛ャタに貫

通させ く さい。主回路電源線に使用する場合，貫通回数 多

いほ 効果 あります ，通常 貫通回数 4回 す。サーボ

ペータ 電源線に使用する場合，貫通回数 4回以 にし く

さい。こ 場合，接地線 フ゛ャタを貫通させ い く さい。

貫通させる 効果 減少します。 

次 図を参考に電線をメインテイゲフ゛ャタに巻 付 必要

する貫通回数に るようにし く さい。電線 太く 巻 付

るこ い場合，2個以 メインテイゲフ゛ャタを使用

し ，貫通回数 合計 必要回数に るようにし く さい。 

メインテイゲフ゛ャタ る限りサーボアンプ 近くに配置し

く さい。テイゲ低減効果 向 します。 

例1

電源

サーボアンプ

メインテイゲ
フ゛ャタ

L1

L2

L3

(貫通回数4回)

メインテイゲ
フ゛ャタ

例2

電源
サーボアンプ

L1

L2

L3

2個使用した場合
(合計貫通回数4回)

MCMCCB

MCMCCB  

FR-BSF01 (電線サイゲ3.5 mm
2
 (AWG 12) 以 用) 

1
1
.2

5
  

  
0
.5

2-    5

(6
5
)

95    0.5

(110)

(2
2
.5

)

(65)

33

4
.5
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(e) メグアテイゲフ゛ャタ (FR-BIF) 

サーボアンプ 電源側 ら輻射するテイゲを抑制する効果 あり，特に10 MHz以 メグア周波

数帯域に有効 す。入力専用 す。 

 

接続図 外形寸法図 [単位: mm] 

接続線 る限り短くし く さい。必 接地し く さい。

単相電源 FR-BIFを使用する場合，配線に使用し いモーチ線

必 絶縁処理を施し く さい。 

メグアテイゲ
フ゛ャタ

サーボアンプ

電源

MCMCCB

L3

L2

L1

端子台

 

4
2

29

44

7

4

φ5穴

58

29

約
3
0
0

漏れ電流: 4mA
赤 白 青

 

 

(f) 入力電源用バモスタ (推奨品) 

サーボアンプへ 外来テイゲ，雷サーグ 回込 を抑える効果 あります。バモスタを使用す

る場合，装置 入力電源 各相間に接続し く さい。バモスタ ，日本ケプコン製 TND20V-

431Kまた TND20V-471Kを推奨します。バモスタ 詳細 仕様 よび使用方法に い ，ベー

カ カタロエを 参照く さい。 
 

最大定格 

許容回路電圧 
サーグ 

電流耐量

エネャウ

耐量 

定格ドャス

電力 

最大制限

電圧 

静電容量 

(参考値) 

バモスタ電圧定格 

(範囲) 

V1mA 
バモスタ 

AC [Vrms] DC [V] 8/20 µs [A] 2 ms [J] [W] [A] [V] [pF] [V] 

TND20V-431K 275 350 10000/1回 195 710 1300 430 (387 ～ 473) 

TND20V-471K 300 385 7000/2回 215 
1.0 100

775 1200 470 (423 ～ 517) 

 

[単位: mm] 

形名 
D 

Max.

H 

Max.

T 

Max.

E 

±1.0 

(注)L 

min. 

φd 

±0.05

W 

±1.0

TND20V-431K 6.4 3.3 

TND20V-471K 
21.5 24.5 

6.6 3.5 
20 0.8 10.0

        

W E

H

D

L

T

d

 注. モーチ長 (L) 特殊品に い ，ベーカに 問合せく さい。 
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11.10 漏電遮断器 

(1) 選定方法 

ACサーボに PWM制御された高周波 スョッド電流 流れます。高周波分を含ん 漏れ電流 ，商用

電源 運転するペータに比べ 大 く ります。 

漏電遮断器 次 式を参考に選定し，サーボアンプ，サーボペータ 確実に接地をし く さ

い。 

また，漏れ電流を減らすよう入出力 電線 布線距離 る限り短くし，大地間 30 cm以 離し

布線し く さい。 

 

定格感度電流 ≧ 10 � {Ig1 + Ign + Iga + K � (Ig2 (A軸) + Igm (A軸) + Ig2 (B軸) + Igm (B軸) + Ig2 (C軸) +  

Igm (C軸))} [mA]………(11.1) 

 

漏電遮断器 

タイプ 当社品 
K 

高調波ンサーグ対応品 

NV-SP 

NV-SW 

NV-CP 

NV-CW 

NV-HW 

1 

NV

Ign

テイゲフ゛ャタ
電線

Ig1 Iga

サーボ
アンプ

A軸

C軸

電線

Ig2 Igm

M

電線

Ig2 Igm

M

B軸
電線

Ig2 Igm

M

 

一般品 

BV-C1 

NFB 

NV-L 

3 

 

Ig1: 漏電遮断器 らサーボアンプ入力端子ま 電路 漏れ電流 (図11.1 ら求 ます) 

Ig2: サーボアンプ出力端子 らサーボペータま 電路 漏れ電流 (図11.1 ら求 ます) 

Ign: 入力側フ゛ャタ を接続した場合 漏れ電流 (FR-BIF 場合 1個に 4.4 mA) 

Iga: サーボアンプ 漏れ電流 (表11.3 ら求 ます) 

Igm: サーボペータ 漏れ電流 (表11.2 ら求 ます) 
 

漏
れ
電
流

[mA]

電線サイゲ[mm2]

120

100

80

60

40

20

0
2 5.5 14

3.5 8
38100

22
30

60150
80

 

図11.1  CVケーノャを金属配線した場合 1 kmあたり 漏れ電流例 (lg1，lg2) 

 

表11.2 サーボペータ 漏れ電流例 (Igm) 

サーボペータ出力 [kW] 漏れ電流 [mA] 

0.05 ～ 1 0.1 
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表11.3 サーボアンプ 漏れ電流例 (Iga) 

サーボアンプ 漏れ電流 [mA] 

MR-J4W2-22B 

MR-J4W2-44B 
0.1 

MR-J4W2-77B 

MR-J4W2-1010B 

MR-J4W3-222B 

MR-J4W3-444B 

0.15 

 

表11.4 漏電遮断器選定例 

サーボアンプ 漏電遮断器定格感度電流 [mA] 

MR-J4W2-22B 

MR-J4W2-44B 

MR-J4W2-77B 

MR-J4W2-1010B 

15 

MR-J4W3-222B 

MR-J4W3-444B 
30 
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(2)  選定例 

次 条件に る漏電遮断器 選定例を示します。 

2mm2 × 5m

NV

Ig1 Iga

サーボアンプ
MR-J4W3-222B

電線

Ig2 Igm

M

電線

Ig2 Igm

M

A軸サーボペータ
HG-KR23

C軸サーボペータ
HG-KR23

電線

Ig2 Igm

M B軸サーボペータ
HG-KR23

2mm2 × 5m

 

漏電遮断器 高調波ンサーグ対応品を使用します。 

図より式 (11.1) 各項を求 ます。 

 

Ig1 = 20 � 
5

1000
 = 0.1 [mA] 

 

Ig2 = 20 � 
5

1000
 = 0.1 [mA] 

 

Ign = 0 (使用し い) 

 

Iga = 0.15 [mA] 

 

Igm = 0.1 [mA] 

 

式 (11.1) に代入します。 

 

Ig ≧ 10 � {0.1 + 0 + 0.15 + 1 � (0.1 + 0.1 + 0.1 + 0.1 + 0.1 + 0.1)} 

≧ 8.5 [mA] 

 

計算結果より，定格感度電流 (Ig) 8.5 [mA] 以 漏電遮断器を使用します。 

NV-SP/SW/CP/CW/HWシモーゲ 15 [mA] を使用します。 
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11.11 EMCフ゛ャタ (推奨品) 

EN EMC指 に適合する場合，以 フ゛ャタを使用するこ を推奨します。EMCフ゛ャタに 漏れ電流

大 いも あります。EMCフ゛ャタ サーボアンプ1台に対し，必 1台 使用し く さい。 

 

(1) サーボアンプ 組合せ 

 

 推奨フ゛ャタ (双信電機)  
サーボアンプ 

形名 定格電流 [A] 定格電圧 [VAC] 漏れ電流 [mA] 
質量 [kg] 

MR-J4W2-22B 

MR-J4W3-222B 
(注) HF3010A-UN

MR-J4W2-44B (注) HF3010A-UN2

10 3.5 

MR-J4W2-77B 

MR-J4W2-1010B 

MR-J4W3-444B 

(注) HF3030A-UN 30 

250 5 

5.5 

 
注. こ EMCフ゛ャタを使用する場合，別途サーグプロテクタ 必要 す。 

 

(2) 接続例 

MCCB

サーボアンプ

1

2

3

(
サーグプロテクタ
(RSPD-250-U4)
(岡谷電機産業)

(注2)

(注1) 電源

1 2 3

MC

EMCフ゛ャタ

L1

L2

L3

L11

L21

4

5

6

E  

注  1. 単相AC 200 V ～ 240 V電源 場合，電源 L1 よびL3に接続し，L2に 何も接

続し い く さい。電源仕様に い ，1.3節を参照し く さい。 

  2. サーグプロテクタを接続した場合 す。 
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(3) 外形図 

(a) EMCフ゛ャタ 
 

HF3010A-UNンHF-3010A-UN2 

[単位: mm] 

3
2

  
  

2

8
5
  
  
2

1
1
0
  
  

4

258    4

273    2

288    4

300    5

M4

同N

3-M4

65    4

(41)

4-5.5    73-M4

 

HF3030A-UN 

 
[単位: mm] 

1
2
5
 ±

 2

4
4
 ±

 1

260 ± 5

140 ± 2

70 ± 2

1
4
0
 ±

 1

1
5
5
 ±

 2

3-M5

6-R3.25 長さ8

3-M5

M4

85 ± 1

210 ± 2

85 ± 1
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(b) サーグプロテクタ 
 

RSPD-250-U4 

41 ± 1

2
8
.5

 ±
 1

 2
8
 ±

 1

φ4.2 ± 0.5

5
.5

 ±
 1

1
1
 ±

 1
+

3
0

  
0

2
0
0

4
.5

 ±
 0

.51 32

取出し線

ケース

樹脂

 

[単位: mm] 

1 2 3
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11.12 中 端子台MR-TB26A 

(1) 使用方法 

中 端子台 (MR-TB26A) を使用する場合，必 中 端子台ケーノャ (MR-TBNATBL_M) セット 使

用し く さい。中 端子台 DINヤーャに取り付 使用し く さい。 

ケーノャ長
 05: 0.5m

  1: 1m

 

中 端子台に記載され いる端子番号 ，サーボアンプ CN3コネクタ ヌン番号に一致し いま

す。端子番号 S シーャチ す。 

中 端子台
MR-TB26A

中 端子台ケーノャ
(MR-TBNATBL_M)

CN3

サーボアンプ

 

中 端子台ケーノャ ，中 端子台 S端子を使用し 接地し く さい。 

 

(2) 仕様 

 

中 端子台

項目 
MR-TB26A 

定格  AC/DC 32 V 0.5 A 

 撚線 0.08 mm
2
 ～ 1.5 mm

2
 (AWG 28 ～ 14) 

使用可能電線 単線 φ0.32 mm ～ 1.2 mm 

 電線絶縁体外径 φ3.4 mm以  

操作工具  
210-619 (ワガグホドン) また 等品 

210-119SB (ワガグホドン) また 等品 

電線 長さ  5 mm ～ 6 mm 
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(3) 外形図 

[単位: mm] 

141

141

57

 

注. ( ) 内 寸法値 ，DIN35 mmヤーャ取付 時 寸法値 す。 
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MEMO 
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第12章 絶対位置検出システム 

 注意 

[AL. 25 絶対位置消失] また  [AL. E3 絶対位置カウンタ警告] 発生した場合，

必 再度原点セットを行 く さい。予期し い動 原因に ります。 

バッテモ 輸送 欧州新電池指 に い ，付2 よび付3を参照し く さ

い。 

バッテモ 短絡 原因  [AL. 25]，[AL. 92] よび [AL. 9F] 発生する ，

MR-BAT6V1バッテモ 高温に るこ あります。火傷 原因に るた ，

MR-BAT6V1バッテモをケースに入れた状態 使用し く さい。 

 

フイント  

エンコージケーノャを外す 絶対位置タータを消失します。エンコージケーノ

ャを外した場合，必 原点セット実施後に運転を行 く さい。 
 

 

12.1 特長 

次 図に示すように，エンコージ 通常運転 に ，1回転内 位置を検出するた エンコージ 回

転数を検出する回転累積カウンタ ら構成され います。 

絶対位置検出システム サーボシステムコントローメ 電源 アン/アフに関係 く，常時機械 絶対位置

を検出しバッテモバックアップにより記憶し います。こ た ，機械 据付 時に原点セットを実施す

る ，そ 後 電源投入時に原点復帰を実施する必要 ありません。 

停電や故障 場合 も容易に復旧するこ ます。 

CYC0

現在位置

原点タータ
LS0

位置タータ
位
置
制
御

速
度
制
御

LS
回転数検出

CYC
1回転内
位置検出

1

サーボペータ

回転累積カウンタ(1pulse/rev)

1回転内カウンタ

高速シモアャ

通信

サーボアンプサーボシステムコントローメ

MR-BT6VCASE

MR-BAT6V1 × 5個

降圧回路
(6V→3.4V)
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12.2 仕様 

 

 危険 

感電 恐れ あるた ，バッテモ 交換 ，主回路電源をアフにしたあ ，15

分以 経過し，スホーグメンプ 消灯した ，テスタ P+ N- 間 電

圧を確認し ら行 く さい。 ，スホーグメンプ 消灯確認 必 サー

ボアンプ 面 ら行 く さい。 
 

 

 注意 

サーボアンプ 内部回路 静電破壊を起こす恐れ あります。次 こ を必

守りく さい。 

ン人体 よび作業台を接地し く さい。 

ンコネクタ ヌンや電気部品 導電部分に手 直接触れ い く さい。 
 

 

フイント  

バッテモ 交換 制御回路電源 アン 状態 まま，主回路電源 アフ 状態

行 く さい。制御回路電源をアフにし バッテモ 交換を行う 絶対位

置タータを消失します。 

交換するバッテモ ，耐用年数内 も あるこ を確認し く さい。 
 

 

(1) 仕様一覧 
 

項目 内容 

方式  電子式，バッテモバックアップ方式 

バッテモユニット  
MR-BT6VCASE 

(MR-BAT6V1を5個収納し く さい。) 

形名 MR-BAT6V1 

使用電池 2CR17335A (モスウム1次電池) 

公称電圧 [V] 6 

公称容量 [mAh] 1650 

保管温度 [°C] 0 ～ 55 

使用温度 [°C] 0 ～ 55 

モスウム金属量 [g] 1.2 

水銀含有量 1 ppm未満 

危険物クメス 
Class 9 非該当 

(モスウム含有量2 g以 組電池) 

度 (使用 よび保存) 90 %RH以  (結露 いこ ) 

バッテモ 

質量 [g] 34 

最大回転範囲  原点 ± 32767 rev 

回転型サーボペータ 
6000 

(6000 r/minま 加速時間 0.2 s以 場合に限ります。)
(注1) 

停電時最大回転速
度 [r/min] ジイヤクトチメイノペータ

500 

(500 r/minま 加速時間 0.1 s以 場合に限ります。)

回転型サーボペータ 

約4万時間/2軸，約3万時間/3軸また 約1万時間/8軸 

(装置 無通電状態 周囲温度 20 °C 場合) 

約5.5万時間/2軸，約3.8万時間/3軸また 約1.5万時間/8軸 

(通電率25% 周囲温度 20 °C 場合) (注4) 
(注2) 

バッテモバック
アップ時間 

ジイヤクトチメイノペータ

約1万時間/2軸，約7000時間/3軸また 約5000時間/4軸 

(装置 無通電状態 周囲温度 20 °C 場合) 

約1.5万時間/2軸，約1.3万時間/3軸また 約1万時間/4軸 

（通電率25% 周囲温度 20 °C 場合) (注4) 

(注3) バッテモ耐用年数 製造日付より5年 

 
注  1. 停電時 に い ，外力により軸 回される 最大回転速度 す。た し，外力 により

サーボペータ 3000 r/min以 回転し いる状態 ，電源を投入する 位置 れ 発生するこ あ
ります。 

  2. MR-BAT6V1を5個使用時 バッテモによるタータ保持時間 す。バックアップする軸数により 命
変化します。バッテモ サーボアンプ 通電/無通電に わら 稼動日付 ら3年以内に交換し く
さい。仕様 範囲外 使用する場合，[AL. 25 絶対位置消失] 発生するこ あります。 

  3. バッテモ 耐用年数 ，保管状態により特性 劣化するた ，サーボアンプに接続し く も製造日
付 ら5年 す。 

  4. 通電率25% ，平日8時間通電し，土日 非通電にした場合に相当します。 
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(2) 構成 

 

フイント  

1台 バッテモユニット ，最大8基分 サーボペータに使用 ます。た

し，ジイヤクトチメイノペータを使用する場合，ジイヤクトチメイノペータ

接続基数 2基以 に るようにし く さい。 
 

 

(a) 1台 サーボアンプ 場合 

コント
ローメ

サーボアンプ

CN1A

CN1B
キホップ

CN4

CN1C

SSCNETⅢ
ケーノャ

MR-BT6VCASE

MR-BT6V1CBL_M

 

(b) 8軸分ま サーボアンプ 場合 

コント
ローメ

CN1A

CN1B
CN4

CN1C

SSCNETⅢ
ケーノャ

SSCNETⅢ
ケーノャ

MR-BT6VCASE

MR-BT6V1CBL_M

MR-BT6V2CBL_M

サーボアンプ
(最終)

MR-BT6V2CBL_M

キホップ

サーボアンプ
(1台目)

CN1A

CN1B
CN4

SSCNETⅢ
ケーノャ

CN1A

CN1B
CN4

サーボアンプ
(2台目)

 

(3) ドメベータ 設定 

[Pr. PA03] を "_ _ _ 1" に設定し，絶対位置検出システムを有効にし く さい。 

絶対位置検出システム選択

0: 無効(インクモベンタャシステム 使用する。)

1: 有効(絶対位置検出システム 使用する。)

[Pr.PA03]

1
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12.3 バッテモユニット 組立  

 注意 
新しいバッテモ 古いバッテモを混 組 込ま い く さい。 

バッテモを交換する場合， 時にすべ バッテモを新品に交換し く さい。
 

 

フイント  

MR-BT6VCASEバッテモケースに ，必 MR-BAT6V1バッテモを5個装着し

く さい。 
 

 

12.3.1 用意するも  

品名 形名 数量 備考 

バッテモケース MR-BT6VCASE 1 MR-BT6VCASE MR-BAT6V1バッテモ単体5個をコ

ネクタ接続し 格納するケース す。 

バッテモ MR-BAT6V1 5 モスウム電池 (1次電池，公称+6 V) 

 

12.3.2 バッテモケースMR-BT6VCASE 分解 組立  

(1) ケース 分解 

MR-BT6VCASE 組 た状態 出荷されます。こ た ，MR-BAT6V1を装着する場合，一度分

解する必要 あります。 

 

 

2箇所 をプメスチメイバ

外し く さい。 

  

カバー

 

 

カバーを取り外し く さい。

CON2

CON3

CON1

CON4

CON5

各部 名称

BAT1

BAT2 BAT3

BAT4 BAT5
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(2) MR-BAT6V1 装着 

BAT1

 

 

MR-BAT6V1をBAT1ビャジに確実に装着し く さい。

  

CON1

カスッ

 

 

BAT1ビャジに装着したMR-BAT6V1 コネクタをCON1に

挿し く さい。 

こ ，"カスッ" 音 するこ を確認し く さ

い。 

コネクタ 刺さる方向 決ま います。 

刺さら い方向 無理に挿し込 コネクタを破損しま

す。 

MR-BAT6V1 モーチ線をモーチ線収納用 溝に格納し

く さい。 

様 手 BAT2 ～ BAT5 番 ，ビャジにMR-

BAT6V1を装着し く さい。 

モーチ線をバッテモビャジ モノ 間 ら出し ，図 ように折り曲
溝に格納し，コネクタに接続し く さい。

こ モーチ線 ケース に 込ま いようにし く さい。
モーチ線を破損する ，外部短絡を起こし バッテモ 高温に る恐
れ あります。
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(3) ケース 組立  

すべ MR-BAT6V1 装着 完了したら，カバーを取り付 ，2箇所 を締 付 く さい。

締付 トャク 0.71 N�m す。 

 

フイント  

ケースを組 立 る場合，バッテモ モーチ線 嵌合い部や 部に

込ま いよう注意し く さい。 
 

 

 

(4) バッテモ取外し 注意 

MR-BAT6V1バッテモ付属 コネクタに ロック解除ヤバー 付い います。コネクタを取り外す場

合，必 ロック解除ヤバーを押し らコネクタを引 抜い く さい。 

 

12.3.3 バッテモケーノャ 抜 方 

 注意 
MR-BT6V1CBL よびMR-BT6V2CBL コネクタ ，ロック解除ヤバーを押さ

に引 抜く ，サーボアンプCN4コネクタ，MR-BT6V1CBLまた MR-

BT6V2CBL コネクタを破損させる恐れ あります。 
 

 

バッテモケーノャ

ロック解除ヤバーを押し ら

コネクタを引 抜く。
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12.4 絶対位置検出タータ 確認 

絶対位置タータ ，MR Configurator2 確認するこ ます。 

"ペニタ" - "ABSタータ表示" を選択し 絶対位置タータ表示画面を開い く さい。 
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MEMO 
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第13章 STO機能を使用する場合 

フイント  

こ サーボアンプ STO機能 場合，サーボペータへ エネャウを全軸一括

遮断します。 

トャク制御ペーチ 場合，強制停 減速機能 使用 ません。 
 

 

13.1 に 

STO機能に い 注意事項を示します。 

 

13.1.1 概要 

こ サーボアンプ ，次に示す安全規格に対応し います。 

ISO/EN ISO 13849-1 カテガモ 3 PL d 

IEC/EN 61508 SIL 2 

IEC/EN 61800-5-2 SIL 2 

 

13.1.2 安全に関する用語 説明 

STO ，トャクを発生させるこ るサーボペータに，エネャウ供給させ い遮断機能 す。こ

サーボアンプ 場合，サーボアンプ内部 電子的にエネャウ 供給をアフにします。 

こ 機能 目的 ，次 り す。 

 

(1) IEC/EN 60204-1 停 カテガモ 0に従 た非制御停 す。 
 
(2) 不慮 再起動防 し 使われるこ を意図し います。 

 

13.1.3 注意 

人 負傷また 器物破損を防 するた に以 安全に関する基本的 注意書 をすべ 熟 し く さ

い。 

これら 機器 取り付 られた装置 据付 ，始動，修理，調整 作業 ，有資格者 にそ 権限

えられ います。 

有資格者 ，本製品 組 込まれた装置 設置される国 法 ，特にこ 技術資料集に記載され いる規

格に対し 精通し い れ りません。 

安全規格に則り，装置 始動，プロエメプンエ，設定， よびベンテヂンスを実施するた に，これら

作業にあたるスタッフ 所属する会社 ら許可を れ りません。 

 

 危険 
安全関連機器また システム 不適切 据付 ，安全 保証され い運転状態

をもたらし，重大事故また 死亡事故に る可能性 あります。 
 

 

記危険に対する防 策 

こ サーボアンプ ，IEC/EN 61800-5-2 記載され いるSTO機能 (Safe Torque Off) をサーボアン

プ らサーボペータにエネャウを供給させ いこ 実現し います。こ た ，外力 サーボペー

タ自体に作用する場合 ，さらにノヤーキ，カウンタバメンス 安全対策を実施し れ り

ません。 
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13.1.4 STO機能 残留モスク 

装置ベーカ すべ モスク評価 関連する残留モスクに対し 責任を負います。 記 STO機能に関連

する残留モスク す。当社 残留モスクに起因するい る損傷，怪 事故に対し 責任を負いま

せん。 
 
(1) STO機能 電気的にサーボペータへ エネャウ供給能力を無能にする機能 あり，サーボアンプ

サーボペータ 接続を物理的に遮断するも ありません。こ た ，STO機能 感電 危険

性を取り除くこ ません。感電防 必要 場合 ，サーボアンプ 主回路電源 (L1ンL2ンL3) 

に，電磁接触器また テーナューゲ遮断器を使用し く さい。 

 

(2) STO機能 電子的遮断によりサーボペータへ エネャウ能力を無能にする機能 す。サーボペータ

停 制御また 減速制御 手 を保証するも ありません。 

 

(3) しい設置また 配線，調整 た に個々 安全関連機器 取扱説明書を熟 し く さい。 

 

(4) 安全回路に使う部品 (タバイス) ，安全性 確認された製品また 安全規格を満たすも を使用し

く さい。 

 

(5) STO機能 サーボペータ 外力また そ 他 影響により動 され いこ を保証し いるも

ありません。 

 

(6) システム 安全関連 部品 据付 また 調整 完了するま 安全 保証されません。 

 

(7) こ サーボアンプを取り換える場合，新しい製品 交換前 も 形名 も あるこ を確認

し く さい。据付 後，システムを稼動させる前に，機能 性能に い 必 確 く さい。 

 

(8) モスクアセスベント ，機械また 装置全体 実施し く さい。 

 

(9) 故障 累積を防 た に，機械また 装置 モスクアセスベントに基 ，一定 間隔 機能 喪失

いこ を確認し く さい。システム 安全ヤベャに係わら ，安全性確認スゟック ，少 く

も1年に1回実施し く さい。 

 

(10) サーボアンプ内部 ドワーペグューャ 短絡故障する ，最大0.5回転サーボペータ軸 回りま

す。モニアサーボペータ 場合，一次側 磁極ヌッス分 距離を移動します。 

 

(11) STO入力信号 (STO1，STO2) ，必 共通 電源 ら供給し く さい。電源を分離する ，回込

電流によりSTO機能 誤作動し，STO遮断状態に い可能性 あります。 

 

(12) STO機能 入出力信号 ，強化絶縁されたSELV (安全特別低電圧) 電源 ら供給し く さい。 
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13.1.5 仕様 

(1) 仕様 
 

項目 仕様 

機能安全 STO (IEC/EN 61800-5-2) 

安全性能 (第三者認証規格) 
EN ISO 13849-1 カテガモ 3 PL d，EN 61508 SIL 2， 

EN 62061 SIL CL2，EN 61800-5-2 SIL 2 

予想平均危険側故障時間 (MTTFd) 100年以  (注) 

診断範囲 (DC) 中 (90% ～ 99%) (注) 

危険側故障 平均確率 (PFH)       [1/h] 1.68 × 10
-10

 

STO アン/アフ回数 100万回 

CEマーキンエ 

LVD: EN 61800-5-1 

EMC: EN 61800-3 

MD: EN ISO 13849-1，EN 61800-5-2，EN 62061 

 
注. こ 値 ，安全規格 要求し いる値 す。 

 

(2) 機能ノロック図 (STO機能) 

アーム用
ベース電源

アーム用
ベース電源

遮断信号(STO1)
CN8

ペニタ信号(TOFB1)

遮断信号(STO2)

ペニタ信号(TOFB2)

遮断

遮断

サーボペータM

ドワー
ペグューャ  

(3) 作動シーケンス (STO機能) 

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

0r/min

(8ms)

サーボペータ
回転速度

EM2(強制停 2)

STO1ンSTO2

電磁接触器

ベース回路
(サーボペータへ
エネャウ供給)
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13.1.6 保守ン保全 

こ サーボアンプに ，三菱チメイノセーフテ゛機能に対応した保守 よび保全 た アメーム よび

警告 搭載され います。(第8章参照) 

 

13.2 STO入出力信号用コネクタ (CN8) 信号配列 

13.2.1 信号配列 

フイント  

コネクタ ヌン配列 ケーノャ コネクタ配線部 ら見た図 す。 
 

 

TOFB2

STO2TOFB1

STO1 STOCOM

2

CN8

STO入出力信号用コネクタ

サーボアンプ

1

4 3

6 5

8 7

TOFCOM
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13.2.2 信号 (タバイス) 説明 

(1) 入出力タバイス 
 

信号名称 
コネクタ

ヌン番号
内容 I/O区分

STOCOM CN8-3 STO1 よびSTO2 入力信号用コペン端子 す。 DI-1 

STO1 CN8-4 STO1状態を入力します。 

STO状態 (ベース遮断): STO1 STOCOM 間を開放にし く さい。 

STO解除状態 (駆動中): STO1 STOCOM 間を導通にし く さい。 

STO1 ，必 サーボアフ状態 サーボペータ 停 ，また EM2 (強制停 2) をアフ

にし 強制停 減速後にサーボペータ 停 し らアフにし く さい。 

DI-1 

STO2 CN8-5 STO2状態を入力します。 

STO状態 (ベース遮断): STO2 STOCOM 間を開放にし く さい。 

STO解除状態 (駆動中): STO2 STOCOM 間を導通にし く さい。 

STO2 ，必 サーボアフ状態 サーボペータ 停 ，また EM2 (強制停 2) をアフ

にし 強制停 減速後にサーボペータ 停 し らアフにし く さい。 

DI-1 

TOFCOM CN8-8 STO状態 ペニタ出力信号用コペン端子 す。 DO-1 

TOFB1 CN8-6 STO1状態 ペニタ出力信号 す。 

STO状態 (ベース遮断): TOFB1 TOFCOM 間 導通に ります。 

STO解除状態 (駆動中): TOFB1 TOFCOM 間 開放に ります。 

DO-1 

TOFB2 CN8-7 STO2状態 ペニタ出力信号 す。 

STO状態 (ベース遮断): TOFB2 TOFCOM 間 導通に ります。 

STO解除状態 (駆動中): TOFB2 TOFCOM 間 開放に ります。 

DO-1 

 

(2) 各信号 よびSTO 状態 

常時に電源をアンにした場合 ，STO1 よびSTO2をアン (導通) また アフ (開放) にした

TOFB よびSTO 状態を示します。 
 

入力信号  状態  

STO1 STO2 
TOFB1 TOFCOM 間 

(STO1状態 ペニタ) 

TOFB2 TOFCOM 間 

(STO2状態 ペニタ) 

TOFB1 TOFB2 間 

(サーボアンプ STO状態 ペニタ)

アフ アフ アン STO状態 (ベース遮断) アン STO状態 (ベース遮断) アン STO状態 (ベース遮断) 

アフ アン アン STO状態 (ベース遮断) アフ STO解除状態 アフ STO状態 (ベース遮断) 

アン アフ アフ STO解除状態 アン STO状態 (ベース遮断) アフ STO状態 (ベース遮断) 

アン アン アフ STO解除状態 アフ STO解除状態 アフ STO解除状態 

 

(3) STO入力信号 テストドャス 

外部 ら入力されるテストドャスアフ時間 1 ms以 にし く さい。 

 

13.2.3 STOケーノャ 抜去方法 

サーボアンプ CN8コネクタ ら STOケーノャ 抜去方法を示します。 

1)

2)
 

STOケーノャ プメエ テノ ( 1)) を矢印 方向に押し

た状態 ，プメエ本体 ( 2)) を持 引 抜い く さ

い。 

(図 MR-J4-Bサーボアンプ 場合 す ，MR-J4W-B

サーボアンプ 場合も 様 す。) 
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13.3 接続例 

 

フイント  

STO (STO1 よびSTO2) ，必 サーボアフ状態 サーボペータ 停 ，ま

た EM2 (強制停 2) をアフにし 強制停 減速後にサーボペータ 停 し

らアフにし く さい。MR-J3-D05セーフテ゛ログックユニット 外部

機器を使用し ，次に示すタイプンエに るように外部シーケンスを構築し

く さい。 

ON

OFFSTO1・STO2

ON

OFFEM2

0r/min

サーボペータ
回転速度

 

運転中にSTO 遮断される ，サーボペータ ジイヂプックノヤーキ停  (停

カテガモ 0) に り，[AL. 63 STOタイプンエ異常] 発生します。 
 

 

13.3.1 CN8コネクタ接続例 

こ サーボアンプ ，STO機能を実現するコネクタ (CN8) を備え います。外部 安全モヤー もにこ

コネクタを使用するこ ，サーボペータへ エネャウ供給を安全に遮断するこ ，予期し い

再始動を防 ます。使用する安全モヤー 最適 安全規格を満足させ， エメー検出 目的 た に，

強制イイチ接点また プメー接点を持 いる必要 あります。 

さらに，さま ま 安全規格に対応するた に使用する安全モヤー 代わりにMR・J3・D05セーフテ゛ロ

グックユニットを使用 ます。詳細に い ，付5を参照し く さい。 

次 図 ソースインタフゟース 場合 す。シンクインタフゟースに い 13.4.1項を参照し く さ

い。 

約3.0 kΩ

DC 24 V

DC 24 V

STO1

STO2

扉

開く

(注2)

(注2)

(注3)

STO1

CN8

強制停 2

4

STO2 5

STOCOM 3

約3.0 kΩ

サーボアンプ

EM2

CN3

10

DICOM 23

約5.6 kΩ

CN8

8

6

TOFCOM

7 TOFB2

TOFB1

(注1)
 

注  1. TOFBを使用するこ ，STO状態 あるこ を確認するこ ます。接続例に

い ，13.3.2項 ～ 13.3.4項を参照し く さい。 

  2. STO機能を使用する場合，STO1 よびSTO2 ， 時にアフにし く さい。また，

STO1 よびSTO2 ，必 サーボアフ状態 サーボペータ 停 ，また EM2 (強制停

2) をアフにし 強制停 減速後にサーボペータ 停 し らアフにし く さ

い。 

  3. サーボペータ 停 し ら扉 開くようにインタロック回路を構成し く さい。 

 



13. STO機能を使用する場合 

13 -  7 

 

13.3.2 MR-J3-D05セーフテ゛ログックユニット使用時 外部入出力信号接続例 

フイント  

こ 接続 ソースインタフゟース 場合 す。他 入出力信号に い ，

3.2.2項 接続例を参照し く さい。 
 

 

(1) 接続例 

STO1

4

5

3

6

7

8

CN3

EM2(B軸)

CN8

SDO1A+4A

4B SDO1A-

SDI1A+1A

1B SDI1A-

SDI2A+

SRESA+

SDO2A+

TOFA

3A

3B

1A

1B

6A

6B

8A

SDI2A-

SDO2A-

SRESA-

CN9

CN10

STO1

TOFB2

TOFCOM

STO2

STOCOM

TOFB1

サーボアンプ

SW1

FG

4

5

3

6

7

8

CN3

EM2(A軸)

CN8

TOFB2

TOFCOM

STO2

STOCOM

TOFB1

サーボアンプ

SDO1B+3A

3B SDO1B-

SDI1B+2A

2B SDI1B-

SDI2B+

SRESB+

SDO2B+

TOFB

4A

4B

2A

2B

5A

5B

8B

+24V7A

0V7B

SDI2B-

SDO2B-

SRESB-

CN9

CN10

SW2

MR-J3-D05

(注) (注)

S1

24V

0V

RESA

STOA

S3
RESB

STOB

MC

M

サーボペータ

MC

M

サーボペータ

制御回路

制御回路

S4S2

CN8A

CN8B

EM2
(A軸)

EM2
(B軸)

 

注. SW1，SW2 STO出力 遅延時間を設定します。MR-J3-D05 ，これら スイッスを容易に変更 いように， 面ドネ

ャ ら奥に配置しました。 
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(2) 基本作動例 

STOA スイッス入力 ，MR-J3-D05 SDO1A よびSDO2Aに出力され，サーボアンプに入力されま

す。 

STOB スイッス入力 ，MR-J3-D05 SDO1B よびSDO2Bに出力され，サーボアンプに入力されま

す。 

A軸遮断1ン2

B軸遮断1ン2

STO1，STO2

停

運転

通電(閉)

遮断(開)

EM2入力

STO遮断中
通常(閉)

遮断(開)

0r/min

サーボペータ駆動可能

サーボペータ速度

サーボアンプ

遮断遅延

STO状態
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13.3.3 外部安全モヤー使用時 外部入出力信号接続例 

フイント  

こ 接続 ソースインタフゟース 場合 す。他 入出力信号に い ，

3.2.2項 接続例を参照し く さい。 
 

 

こ 接続例 ，ISO/EN ISO 13849-1 カテガモ 3 PL dに適合し います。 

詳細に い ，安全モヤーユニットユーギーゲマニュアャを参照し く さい。 

安全モヤーユニット
MELSEC

(QS90SR2S)

ナューゲ

24V

0V

S2

S1また
EMG(注)

K3

制御回路電源

KM1

S1

S2

S3

S4

KM1

K3

EMG

: STO遮断スイッス(STOスイッス)

: 起動スイッス(STO解除スイッス)

: アンスイッス
: アフスイッス
: 電磁接触器
: 安全モヤー
: 非常停 スイッス

+24V XS0 XS1 Z00 Z10 Z20

X0COM024G X1COM1 Z01 Z11 Z21

K3

CN8

KM1

CN3

20

EM1
また
EM2

制御回路

サーボアンプ

STO1

TOFB1

TOFCOM

TOFB2

STO2

STOCOM

M

サーボペータ

KM1

KM1

EMGS4
S3

 

注. サーボアンプ STO機能による遮断を "非常遮断" にするた に ，S1をEMGに変更し く さい。こ 停 カテガモ

，"0" す。サーボペータ回転中にSTO 遮断される  [AL. 63 STOタイプンエ異常] 発生します。 
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13.3.4 ペーションコントローメ使用時 外部入出力信号接続例 

 

フイント  

こ 接続 ソースインタフゟース 場合 す。他 入出力信号に い ，

3.2.2項 接続例を参照し く さい。 

MC-YOB PC-YOB ，サーボペータ停 後に出力するようにシーケンスプロ

エメムを作成し く さい。 
 

 

こ 接続図 ，サーボアンプ ペーションコントローメ 構成したSTO回路例 す。非常停 スイッスに

，ISO/EN ISO 13849-1 カテガモ 3 PL dに対応したスイッスを使用し く さい。こ 接続例 ，

ISO/EN ISO 13849-1 カテガモ 3 PL dに適合し います。ペーションコントローメ安全信号ユニット 入力 

(X) よび出力 (Y) 信号割付 一例 す。詳細に い ，ペーションコントローメ ユーギーゲマ

ニュアャを参照し く さい。 

24V

0V

S1

CN8

KM1

CN3

EM2

制御回路

サーボアンプ

KM1

STO1

TOFB1

TOFCOM

TOFB2

STOCOM

STO2

EM2

EMG

M

サーボペータ

S1

KM1

EMG

: STO遮断スイッス(STOスイッス)

: 電磁接触器
: 非常停 スイッス

チア信号(MC)

B09

B1

B19

B20

B09

B1

B19

B20

A1

A1

Q17_DSCPU

遮断信号(MC)

遮断確認信号(MC)

遮断確認信号(PC)

遮断信号(PC)

チア信号(PC)

0V

PC-X00

PC-X01

PLC I/O

MC-X01

DC24V

MC-Y0B

0V

MC-X00

MC I/O

PC-Y0B

DC24V

iQプメット
ファーム対応

シーケンサCPU

ペーションコントローメ
安全信号ユニット

(Q173DSXY)
iQプメットファーム対応

CPU
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13.4 インタフゟース 詳細説明 

13.2節に記載 入出力信号インタフゟース (表内I/O区分参照) 詳細を示します。本項を参照 うえ，外部

機器 接続し く さい。 

 

13.4.1 シンク入出力インタフゟース 

(1) タグタャ入力インタフゟースDI-1 

ファトカプメ カソーチ側 入力端子に いる入力回路 す。シンク (アープンコヤクタ) タイプ

トメングスタ出力，モヤースイッス ら信号を え く さい。 

約3.0 kΩ

STO1
STO2

サーボアンプ

スイッス

約5 mA

トメングスタ 場合

STOCOM
TR

DC 24 V ± 10%
MR-J4W2-_B: 350 mA
MR-J4W3-_B: 450 mA

VCES ≦ 1.0 V
ICEO ≦ 100 A

 

(2) タグタャ出力インタフゟースDO-1 

出力トメングスタ コヤクタ出力端子に いる回路 す。出力トメングスタ アンに た

にコヤクタ端子電流 流れ込 タイプ 出力 す。 

メンプ，モヤーまた ファトカプメをチメイノ ます。誘導負荷 場合に ジイアーチ (D) を，メン

プ負荷に 突入電流抑制用抵抗 (R) を設置し く さい。 

(定格電流: 40 mA以 ，最大電流: 50 mA以 ，突入電流: 100 mA以 ) サーボアンプ内部 最大5.2 V

電圧降 あります。 
 

(a) 2 STO状態をそれ れ TOFB 出力させる場合 

TOFCOM

サーボアンプ

TOFB2

ジイアーチ 極性を
間違える サーボア
ンプ 故障します。負荷TOFB1

負荷

(注)DC24V ± 10%
MR-J4W2-_B: 350mA
MR-J4W3-_B: 450mA

 

注. 電圧降  (最大2.6 V) により，モヤー 作動に支障 ある場合 ，外部 ら高 電

圧 (最大26.4 V) を入力し く さい。 
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(b) 2 STO状態を1 TOFB 出力させる場合 

ジイアーチ 極性を
間違える サーボア
ンプ 故障します。

(注)DC24V ± 10%
MR-J4W2-_B: 350mA
MR-J4W3-_B: 450mA

TOFCOM

サーボアンプ

TOFB2

負荷TOFB1

 

注. 電圧降  (最大5.2 V) により，モヤー 作動に支障 ある場合 ，外部 ら高 電

圧 (最大26.4 V) を入力し く さい。 
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13.4.2 ソース入出力インタフゟース 

こ サーボアンプ ，入出力インタフゟースにソースタイプを使用するこ ます。 

 

(1) タグタャ入力インタフゟースDI-1 

ファトカプメ アテーチ側 入力端子に いる入力回路 す。ソース (アープンコヤクタ) タイプ

トメングスタ出力，モヤースイッス ら信号を え く さい。 

DC 24 V ± 10%
MR-J4W2-_B: 350 mA
MR-J4W3-_B: 450 mA

約3.0 kΩ

VCES ≦ 1.0 V
ICEO ≦ 100 A

サーボアンプ

スイッス

約5 mA

STO1
STO2

STOCOM

 

(2) タグタャ出力インタフゟースDO-1 

出力トメングスタ エプッタ出力端子に いる回路 す。出力トメングスタ アンに た

に出力端子 ら負荷に電流 流れるタイプ す。 

サーボアンプ内部 最大5.2 V 電圧降 あります。 
 

(a) 2 STO状態をそれ れ TOFB 出力させる場合 

(注)DC24V ± 10%
MR-J4W2-_B: 350mA
MR-J4W3-_B: 450mA

TOFCOM

サーボアンプ

TOFB2

ジイアーチ 極性を
間違える サーボア
ンプ 故障します。負荷TOFB1

負荷

  

注. 電圧降  (最大2.6 V) により，モヤー 作動に支障 ある場合 ，外部 ら高 電

圧 (最大26.4 V) を入力し く さい。 
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(b) 2 STO状態を1 TOFB 出力させる場合 

ジイアーチ 極性を
間違える サーボア
ンプ 故障します。

(注)DC24V ± 10%
MR-J4W2-_B: 350mA
MR-J4W3-_B: 450mA

TOFCOM

サーボアンプ

TOFB2

負荷TOFB1

 

注. 電圧降  (最大5.2 V) により，モヤー 作動に支障 ある場合 ，外部 ら高 電

圧 (最大26.4 V) を入力し く さい。 
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第14章 モニアサーボペータを使用する場合 

 危険 
モニアサーボペータを 使いいた く場合，必  "モニアサーボペータ技術資料

集" よび "モニアエンコージ技術資料集" を く さい。 
 

 

14.1 機能 構成 

14.1.1 概要 

高精度化，高速化 よび効率化 要求 強い半導体，液晶関連装置，実装機 分 ，駆動軸にモ

ニアサーボペータを使用するシステム 増え います。モニアサーボシステム ，ボーャ 駆動シス

テムに比べ高速度 よび高加減速特性を得るこ ，また，ボーャ 駆動システム 点 ある

ボーャ 摩耗 いた ，装置 長 命化を図るこ ます。さらに，バックメッシュや摩

擦による応答誤差 発生 いた ，高精度 システムを構築 ます。 

モニアサーボペータ 回転型サーボペータ 相違点を次に示します。 
 

相違点 
分類 項目 

モニアサーボペータ 回転型サーボペータ
備考 

外部入出力信号 FLS ( 限ストロークモプッ

ト)，RLS ( 限ストローク

モプット) 

必要 (磁極検出時) 不要 ドメベータ 設定 ，自動アンに

ます。 

ペータ磁極合せ 磁極検出 必要 不要 

(出荷時調整済) 

電源投入後 初回サーボアン時に自

動的に実施します。 

絶対位置モニアエンコージ 場合，
[Pr. PL01] 設定 磁極検出を無効
に ます。磁極検出を実施するタ
イプンエ  [Pr. PL01] 設定 変更

ます。(14.3.2項 (3) (a) 参照) 

原点復帰 原点基準位置 1048576 pulses単位

(初期値) 

サーボペータ1回転

単位 

原点復帰ヌッス ，ドメベータ 設

定 変更 ます。(14.3.3項参照)

絶対位置検出 

システム 

絶対位置エンコージ用バッ

テモ (バッテモケースMR-

BT6VCASE (1個) よび

バッテモMR-BAT6V1 (5個)) 

不要 必要 次 アメーム よび警告 検出され

ません。 

[AL. 25 絶対位置消失] 

[AL. 92 バッテモ断線警告] 

[AL. 9F バッテモ警告] 

[AL. E3 絶対位置カウンタ警告] 

アートスューニンエ 負荷慣性ペーベント比 (J) 負荷質量比 負荷慣性ペーベント

比 

 

MR Configurator2 

(SW1DNC-MRC2-J) 

ペータ速度 

(タータ表示 よび設定) 

mm/s単位 r/min単位  

位置決 運転 あり あり  (ソフトウエアバー

グョン1.10L以降) 

テスト 

運転機能 ペータ し運転 し あり  

  JOG運転 し あり  

  プロエメム運転 あり あり  
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14.1.2 周辺機器 構成 

 

 注意 
故障 原因に るた ，CNP3A，CNP3B よびCNP3Cコネクタに間違 た軸

モニアサーボペータを接続し い く さい。 
 

 

フイント  

サーボアンプ よびモニアサーボペータ以外 ，アプションまた 推奨品

す。 

モニアサーボペータを使用する場合，[Pr. PA01] を "_ _ 4 _" に設定し く さ

い。 
 

 

力率改善
モアクトャ
(FR-HAL)

メインテイゲ
フ゛ャタ
(FR-BSF01)

電源

電磁接触器
(MC)

テーナューゲ
遮断器(MCCB)

ドーソヂャ
コンヌュータ

サーボシステム
コントローメまた
前軸サーボアンプ
CN1B

セーフテ゛モヤーまた
MR-J3-D05セーフテ゛
ログックユニット

後軸サーボアンプ
CN1Aまた
キホップ

CN3

CN5(カバー内)

CN1B

CN2A

CN2B (注2)

(注2)

(注2)

CN2C(注1)

CN1A

CN8

入出力信号

P+

L1

L2

L3

L21

L11

C

回生
アプション

MR Configurator2

CN4

CNP3B

CNP3A

D(注3)

CNP3C(注1)

CNP2

CNP1

W
U

V

W
U

V

W
U

V

R S T

モニアエンコージ

A軸モニア
サーボペータ

エンコージ
ケーノャ

モニア
エンコージ

B軸モニア
サーボペータ

エンコージ
ケーノャ

モニア
エンコージ

C軸モニア
サーボペータ

エンコージ
ケーノャ

SCALE

THM

SCALE

THM

SCALE

THM

サープスタ

(注4)

サープスタ

サープスタ

(注4)

(注4)
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注  1. 3軸サーボアンプ 場合 す。 

  2. 分岐ケーノャに MR-J4THCBL03M (アプション) を使用し く さい。 

  3. 必 P+ D 間を接続し く さい。回生アプションを使用する場合，11.2節を参照し く さい。 

  4. サープスタ 分岐ケーノャ THMに，エンコージケーノャ 分岐ケーノャ SCALEに しく接続し く さい。接続を間違

える  [AL. 16] 発生します。 

 

14.2 信号 配線 

 

 危険 

配線作業 専門 技術者 行 く さい。 

感電 恐れ あるた ，配線作業 電源をアフにしたあ ，15分以 経過し

スホーグメンプ 消灯した ，テスタ P+ N- 間 電圧を確認し

ら行 く さい。 ，スホーグメンプ 消灯確認 必 サーボアンプ 面

ら行 く さい。 

サーボアンプ よびモニアサーボペータ 確実に接地工事を行 く さい。 

サーボアンプ よびモニアサーボペータ ，据え付 ら配線し く さい。

感電 原因に ります。 

ケーノャ 傷 たり，無理 ストヤスを たり，重いも を載せたり，挟

込ん りし い く さい。感電 原因に ります。 

感電を避 るた に，電源端子 接続部に 絶縁処理を施し く さい。 
 

 

 注意 

配線 しく確実に行 く さい。モニアサーボペータ 予期し い動 原

因に り， 恐れ あります。 

端子接続を間違え い く さい。破裂，破損 原因に ります。 

極性 (+ン-) を間違え い く さい。破裂，破損 原因に ります。 

サーボアンプ 制御出力用DCモヤーに取り付 るサーグ吸収用 ジイアーチ

向 を間違え い く さい。故障し 信号 出力され く り，非常停

保護回路 作動不能に るこ あります。 

DOCOM

制御出力信号

DC 24 V
サーボアンプ

RA

シンク出力
インタフゟース 場合

      

DOCOM

制御出力信号

DC 24 V
サーボアンプ

RA

ソース出力
インタフゟース 場合

 

テイゲフ゛ャタ により電磁障害 影響を小さくし く さい。サーボアンプ

近く 使用される電子機器に電磁障害を えるこ あります。 

モニアサーボペータ 電源線に ，進相コンタンサ，サーグキメー よびメグア

テイゲフ゛ャタ (アプションFR-BIF) を使用し い く さい。 

回生抵抗器を使用する場合 ，異常信号 電源を遮断し く さい。トメングス

タ 故障 により，回生抵抗器 異常過熱し火災 原因に ります。 

サーボアンプ 電源出力 (UンVンW) モニアサーボペータ 電源入力 (UンVン

W) 直接配線し く さい。配線 途中に電磁接触器 を介さ い く さ

い。異常運転や故障 原因に ります。 

U

V

W

U

V

W

U

MV

W

U

V

W

サーボアンプ
モニア

サーボペータサーボアンプ
モニア

サーボペータ

M
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 注意 

故障 原因に るた ，CNP3A，CNP3B よびCNP3Cコネクタに間違 た軸

モニアサーボペータを接続し い く さい。 

改造 し い く さい。 

一次側 ら出 いる電源線 ケーノャ ，長時間 屈曲運動に耐えうるも

ありません ，可動部 に固定し屈曲運動 生 いようにし く さ

い。また，サーボアンプま 配線に ，長時間 屈曲運動に耐えうるケーノャ

を使用し く さい。 
 

 

次 表に示す項目 本章に記載し いません。これら 内容 詳細説明欄 参照先を く さい。 
 

項目 詳細説明 

電源系回路 接続例 3.1節 

電源系 説明 3.3節 

信号 (タバイス) 説明 3.5節 

アメーム発生時 タイプンエスホート 3.7節 

インタフゟース 3.8節 

SSCNETⅢケーノャ 接続 3.9節 

接地 3.11節 

サーボアンプ スイッス設定 表示部 4.3節 
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14.3 運転 機能 

14.3.1 立  

フイント  

モニアサーボペータを使用する場合，[Pr. PA01] を "_ _ 4 _" に設定し く さ

い。 
 

 

(1) 立 手  

次 手 モニアサーボを立 ます。 

モニアサーボペータシモーゲ モニアサーボペータタイプ 設定(本項(2)参照)

(注)

モニアエンコージ方向 モニアサーボペータ方向 設定(本項(3)参照)

(注)

モニアエンコージ分解能 設定(本項(4)参照)

磁極検出不要 設定に変更

(14.3.2項(3)参照)

モニアエンコージ

種類 ?

取付 ン配線 実施

(注)

磁極検出 実施(14.3.2項(3)参照)

(注)

位置決 運転 確認(14.3.4項参照)

コントローメによる位置決 運転 確認(14.3.5項参照)

原点復帰運転(14.3.3項参照)

位置決 運転

インクモベンタャモニアエンコージ 絶対位置モニアエンコージ

 

注. MR Configurator2を使用します。 

 

(2) モニアサーボペータシモーゲ モニアサーボペータタイプ 設定 

[Pr. PA17 サーボペータシモーゲ設定] よび [Pr. PA18 サーボペータタイプ設定] ，使用するモニア

サーボペータ サーボペータシモーゲ よびサーボペータタイプを設定し く さい。(5.2.1項参照) 
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(3) モニアエンコージ方向 モニアサーボペータ方向 設定 

[Pr. PC27] 1桁目 (エンコージドャスカウント極性選択) を使用し ，モニアサーボペータ 方向

モニアエンコージフ゛ーチバック 増加方向 一致するように設定し く さい。 

[Pr.PC27]

エンコージドャスカウント極性選択
0: モニアサーボペータ 方向 モニアエンコージ増加方向
1: モニアサーボペータ 方向 モニアエンコージ減少方向

 

(a) ドメベータ 設定方法 

1) モニアサーボペータ 方向を確認します。指 に対するモニアサーボペータ 移動方向 関

係 ，次 ように [Pr. PA14] 設定 決まります。 
 

モニアサーボペータ 移動方向 
[Pr. PA14] 設定値 

アチヤス増加指  アチヤス減少指  

0 方向 負方向 

1 負方向 方向 

 

モニアサーボペータ 方向 よび負方向 次 り す。 

次側

一次側

方向

負方向

 

 

LM-H3シモーゲ 

負方向

方向

次側

一次側

 
LM-U2シモーゲ 

負方向

方向

テーノャ

一次側

次側

LM-K2シモーゲ 
 

2) モニアエンコージ 増加方向を確認します。 
 

3) モニアサーボペータ 方向 モニアエンコージ 増加方向 一致し いる場合 ，[Pr. PC27] 

を "_ _ _ 0" に設定し く さい。モニアサーボペータ 方向 モニアエンコージ 増加方向

一致し い い場合 ，[Pr. PC27] を "_ _ _ 1" に設定し く さい。 
 

(b) 確認方法 

次 手 モニアサーボペータ 方向 モニアエンコージ 増加方向を確認し く さい。 
 

1) サーボアフ状態 手動 モニアサーボペータを 方向に動 します。 
 

2) MR Configurator2を使用し，そ ペータ速度 ( ン負) を確認します。 
 

3) [Pr. PC27] 設定  "_ _ _ 0" ，モニアサーボペータ 方向 モニアエンコージ 増加方向

一致し いる場合，モニアサーボペータを 方向に運転させる ペータ速度 値に り

ます。モニアサーボペータ 方向 モニアエンコージ 増加方向 一致し い い場合，

ペータ速度 負 値に ります。[Pr. PC27] 設定  "_ _ _ 1" ，モニアサーボペータ 方

向 モニアエンコージ 増加方向 一致し いる場合，モニアサーボペータを 方向に運転さ

せる ペータ速度 負 値に ります。 
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(4) モニアエンコージ 分解能設定 

モニアエンコージ 分解能に対する比率を [Pr. PL02 モニアエンコージ分解能設定 分子] よび 

[Pr. PL03 モニアエンコージ分解能設定 分母] 設定し く さい。 

 

フイント  

こ ドメベータ ，設定後い たん電源をアフにし ら再投入する 有効に

ります。 
 

 

(a) ドメベータ 設定 

次 式に るよう 値を設定し く さい。 

 
[Pr.PL02 モニアエンコージ分解能設定 分子]

[Pr.PL03 モニアエンコージ分解能設定 分母]
 = モニアエンコージ 分解能 [µm] 

 

(b) ドメベータ 設定例 

モニアエンコージ分解能 0.5 µm 場合 

 
[Pr.PL02]

[Pr.PL03]
 = モニアエンコージ 分解能 = 0.5 µm = 

2

1
 

 

[Pr. PL02] よび [Pr. PL03] 設定値早見表を次に示します。 
 

  モニアエンコージ分解能 [µm]   
 

0.01 0.02 0.05 0.1 0.2 0.5 1.0 2.0 

[Pr. PL02] 1 1 1 1 1 1 1 2 
設定値 

[Pr. PL03] 100 50 20 10 5 2 1 1 

 

フイント  

[Pr. PL02] よび [Pr. PL03] に誤 た値を設定した場合， 常に作動し

たり，位置決 運転 よび磁極検出時に [AL. 27] また  [AL. 42] 発生したり

するこ あります。 
 

 

14.3.2 磁極検出 

モニアサーボペータ 位置決 運転を行う前に，必 磁極検出を行 く さい。[Pr. PL01] 初期値 場

合，磁極検出 電源投入後 初回サーボアン時に 実施します。 

 

磁極検出に 次に示す 方式 あります。それ れに長所 よび短所 あります。使用状況に合わせ

，最適 磁極検出方式を選択し く さい。 

初期値 位置検出方式 選択され います。 

 
磁極検出 長所 短所 

位置検出方式 1. 磁極検出 精度 高い。 

2. 磁極検出時 調整手 簡単。 

1. 磁極検出時 移動量 大 い。 

2. 摩擦 小さい装置 ，初期磁極

異常 発生する場合 ある。 

微小位置検出方式 1. 磁極検出時 移動量 小さい。 

2. 摩擦 小さい装置 も，磁極検出

可能。 

1. 磁極検出時 調整手 しい。

2. 磁極検出中に外乱 発生する  

[AL. 27 初期磁極検出異常] 発生

する場合 ある。 
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(1) MR Configurator2による磁極検出方法 

MR Configurator2を使用した磁極検出 手 を示します。 
 

(a) 位置検出方式による磁極検出 

[AL.32 過電流]，

[AL.50 過負荷1]，[AL.51 過負荷2]

よび[AL.E1 過負荷警告1]

発生した ?

1) FLS( 限ストロークモプット)，RLS( 限ストロークモプット) よびEM2(強制停 2) アンに

いるこ を確認し，サーボアンプ 電源をい たんアフにし，再度電源を投入します。

サーボアンプ テスト運転切換えスイッス(SW2-1)を"アン( )"に設定し，サーボアンプ 電源を

い たんアフにし，再度電源を投入します。

[Pr.PL08 モニアサーボペータ/DDペータ機能選択3]を"_ _ _ 0"に設定し 磁極検出方法を"位置検出

方式"にします。

サーボアンプ 電源をい たんアフにし，再度電源を投入します。

6) [Pr.PL09 磁極検出電圧ヤベャ]を目安 し "10"(目安値)に設定します。

7) MR Configurator2 テスト運転ペーチ "位置決 運転" " 方向移動"また "逆方向移動"を実行

します。こ ，移動量を"0"にし く さい。

8) [Pr.PL01]を"_ _ _ 0"に設定し "磁極検出無効"にします。(注)

2)

3)

4)

5)

磁極検出 実施されます。

[Pr.PL09]

最終値 ?

[AL.27 初期磁極検出異常]

発生した ?

アメームモセットまた サーボ

アンプ 電源をい たんアフに

し，再度電源を投入します。

サーボアンプ 電源をい たん

アフにし，再度電源を投入しま

す。

アメームモセットまた サーボ

アンプ 電源をい たんアフに

し，再度電源を投入します。

[Pr.PL09] 値を5 ます。

[Pr.PL09] 約70%を最終設定値

にします。

こ 値 ，[AL.27 初期磁極検出

異常] 出る場合，[AL.E1 過負荷

警告1] 発生した値 [AL.27 初

期磁極検出異常] 発生した値

中 間 値を最終設定値にします。

NO

YES

YES

NO

YES

NO

磁極検出

終了

[Pr.PL01 モニアサーボペータ/DDペータ機能選択1]を"_ _ _ 1"に設定し "初回サーボアン時磁極検

出"にします。(注)

 

注. インクモベンタャシステム 場合，[Pr. PL01] 設定 不要 す。 
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(b) 微小位置検出方式による磁極検出 

磁極検出時 移動量

問題 い ?(注3)

1) FLS( 限ストロークモプット)，RLS( 限ストロークモプット) よびEM2(強制停 2) アンに

いるこ を確認し，サーボアンプ 電源をい たんアフにし，再度電源を投入します。

サーボアンプ テスト運転切換えスイッス(SW2-1)を"アン( )"に設定し，サーボアンプ 電源を

い たんアフにし，再度電源を投入します。

[Pr.PL08 モニアサーボペータ/DDペータ機能選択3]を"_ _ _ 4"に設定し 磁極検出方式を"微小位置

検出方式"にします。

サーボアンプ 電源をい たんアフにし，再度電源を投入します。

6) [Pr.PL17 磁極検出 微小位置検出方式機能選択] ，モニアサーボペータ一次側に対する負荷質量比

を設定します。(注2)

7) MR Configurator2 テスト運転ペーチ "位置決 運転" " 方向移動"また "逆方向移動"を実行し

ます。こ ，移動量を"0"にし く さい。

8) [Pr.PL01]を"_ _ _ 0"に設定し "磁極検出無効"にします。(注1)

2)

3)

4)

5)

磁極検出 実施されます。

[Pr.PL17] 微小
位置検出方式 応答性

最終値 ?

磁極検出時に異音，振動

発生し いる ?

[Pr.PL17] 微小位置検出方式 応答性を2

た値を最終設定値にします。

[Pr.PL17] 微小位置検出方式 応答性を1

ます。

問題あり

YES

問題 し

NO

YES

NO

磁極検出

終了

[Pr.PL01 モニアサーボペータ/DDペータ機能選択1]を"_ _ _ 1"に設定し "初回サーボアン時磁極検

出"にします。(注1)

 

注  1. モニアエンコージ 種類 インクモベンタャタイプ 場合，[Pr. PL01] 設定 不要 す。 

  2. モニアサーボペータ一次側に対する負荷質量比 分 ら い場合，位置検出方式 磁極検出後，アー

トスューニンエを実施し 推定値を設定し く さい。 

  3. 微小位置検出方式による磁極検出 場合，磁極検出時 最大移動量 0.5 mm以 あれ 問題ありま

せん。移動量を小さくしたい場合，[Pr. PL17] 微小位置検出方式 応答性を大 くし く さい。
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(c) 磁極検出実施時 サーボアンプ表示部 (3桁7セエベントLED) 状態 移 

MR Configurator2による磁極検出 常に作動する場合，サーボアンプ表示部 (3桁7セエベント

LED) 次 ように表示されます。 

小数点 点滅します。

サーボアフ状態 磁極検出実施中
磁極検出完了

(サーボアン状態)

 

(2) 磁極検出 準備 

 

フイント  

テスト運転切換えスイッス (SW2-1) テスト運転ペーチを選択する ，そ

サーボアンプ以降 SSCNETⅢ/H通信 遮断されます。 
 

 

磁極検出に ，MR Configurator2 テスト運転ペーチ (位置決 運転) を使用します。サーボアンプ

電源をアフにし，テスト運転切換えスイッス (SW2-1) を次 ように設定し く さい。電源を投入す

る テスト運転ペーチに ります。 

1 2 3 4 5 6

ON

制御軸無効スイッス
"アフ( )"に設定し く さい。

テスト運転切換えスイッス
"アン( )"に設定し く さい。

制御軸無効スイッス
"アフ( )"に設定し く さい。

テスト運転切換えスイッス
"アン( )"に設定し く さい。

1

ON

2 3 4 5 6

MR-J4 2軸サーボアンプ MR-J4 3軸サーボアンプ

1

ON

2 3 4 5 6
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(3) 磁極検出時 運転 

 

 危険 
サーボアン指 アン 時に，自動的に磁極検出を開始する 注意し く

さい。 
 

 

 注意 
磁極検出 常に実施され い ，モニアサーボペータ 予期し い動 に る

こ あります。 
 

 

フイント  

FLS ( 限ストロークモプット) よびRLS ( 限ストロークモプット) を使用す

る機械構成にし く さい。FLS よびRLS い場合，衝突によ 機械を

破損する恐れ あります。 

磁極検出時 方向 よび負方向 らに動く 分 りません。 

[Pr. PL09 磁極検出電圧ヤベャ] 設定により，過負荷，過電流，磁極検出ア

メーム 発生するこ あります。 

コントローメ ら位置決 運転を行う場合，磁極検出 常に完了し，サーボ

アン状態 あるこ を確認したうえ ，位置決 指 を出力するシーケンスに

し く さい。RD (準備完了) アンに る前に位置決 指 を出力した場

合，指 を 付 い，また サーボアメーム 発生するこ あります。

磁極検出後 ，MR Configurator2 テスト運転 (位置決 運転機能) 位置精度

を確認し く さい。 

絶対位置モニアエンコージ使用時 ，モニアエンコージ モニアサーボペータ

位置関係に れ 発生した場合，再度磁極検出を実施し く さい。 

磁極検出 ，無負荷 状態 実施する 精度 向 します。 

モニアエンコージ 取付 間違 いる場合や，モニアエンコージ分解能

設定 [Pr. PL02] よび [Pr. PL03] また  [Pr. PL09 磁極検出電圧ヤベャ] 設定

値 間違 いる場合，サーボアメーム 発生するこ あります。 

摩擦 連続推力 30%以 に る機械 ，磁極検出後， 常に動 いこ

あります。 

水平軸 ，アンバメンス推力 連続推力 20%以 に る機械 ，磁極検出

後， 常に動 いこ あります。 

タンタム構成 ように複数軸 連結され いる機械 場合，複数軸 時に磁

極検出を実施する 磁極検出 いこ あります。必 1軸 磁極検

出を実施し く さい。こ ，磁極検出を実施し い軸 サーボアフにし

く さい。 
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(a) インクモベンタャモニアエンコージ 場合 

 

フイント  

インクモベンタャモニアエンコージ 場合，電源投入 に磁極検出 必要

す。 
 

 

電源投入後，コントローメ ら サーボアン指 をアンにするこ ，自動的に磁極検出を実施し

ます。こ た ，磁極検出を実施するた にドメベータ ([Pr. PL01] 1桁目) を設定する必要 あ

りません。 
 

1) タイプンエスホート 

15s以

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

95ms

サーボアン指

ベース回路

RD(準備完了)

磁極検出時間(注)

 

注. 磁極検出時間 ，FLS ( 限ストロークモプット) よびRLS ( 限ストロークモ

プット) アン に る作動時間を示します。 

 

2) モニアサーボペータ 動  (FLS ( 限ストロークモプット) よびRLS ( 限ストロークモプッ

ト) アン 場合) 

RLS

(注1)

FLS

(注1)

(注2)

磁極検出完了位置

サーボアン位置

(磁極検出開始位置)

 

注  1. 磁極検出中に，FLS ( 限ストロークモプット) また RLS ( 限ストロークモ

プット) アフに る ，反対方向に磁極検出を 続します。FLS よびRLS

もにアフ 場合 ，[AL. 27 初期磁極検出異常] 発生します。 

  2. 磁極対ヌッスを次に示します。 

 

LM-U2 

モニアサーボペータシモーゲ LM-H3 中推力 

(連続推力400 N未満) 

大推力 

(連続推力400 N以 )

LM-K2

磁極対ヌッス [mm] 48 30 60 48 
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3) モニアサーボペータ 動  (FLS ( 限ストロークモプット) また RLS ( 限ストロークモプッ

ト) アフに いる場合) 

サーボアン時にFLSまた RLS アフに いる場合，次 ように磁極検出を実施します。 

RLS FLS

(注)

磁極検出完了位置

磁極検出開始位置
サーボアン

位置

サーボアン 時に任意 磁極
検出開始位置ま 移動したあ ，
磁極検出を開始します。

数回往復運転したあ ，磁極検出開始位置に戻り磁極検出
完了し サーボロック状態に ります。こ ，開始

位置 ら磁極対ヌッス/4程度 れるこ あります。

 

注. 磁極対ヌッスに い 本項 (3) (a) 2) 注2を参照し く さい。 

 

(b) 絶対位置モニアエンコージ 場合 

 

フイント  

絶対位置モニアエンコージを使用し， ，次に示す場合，磁極検出 必要

す。 

システムセットアップ時 (装置立 初回時) 

サーボアンプを交換した場合 

モニアサーボペータ (一次側また 次側) を交換した場合 

モニアエンコージ (スケーャまた バッチ) を交換また 取付 を変更した場

合 

絶対位置モニアエンコージ使用時 モニアエンコージ モニアサーボペータ

位置関係に れ 発生した場合 ，再度磁極検出を実施し く さい。 
 

 

次 手 磁極検出を実施し く さい。 
 

1) [Pr. PL01 モニアサーボペータ/DDペータ機能選択1] を "_ _ _ 1" (初回サーボアン時 磁極検出) に

設定し く さい。 

[Pr.PL01]

初回サーボアン時 磁極検出(初期値)

1  

2) 磁極検出を実行し く さい。(本項 (3) (a) 1)，2) 参照) 
 

3) 磁極検出 常に完了したら，[Pr. PL01] を "_ _ _ 0" (磁極検出無効) に変更し く さい。 

[Pr.PL01]

磁極検出無効

0  

磁極検出後，[Pr. PL01] 磁極検出機能を無効にするこ ，電源投入 磁極検出 不要に

ります。 
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(4) 磁極検出方法 設定 

 

フイント  

次 場合，磁極検出方法を微小位置検出方式に設定し く さい。 

磁極検出時 移動量を小さくしたい場合 

位置検出方式 磁極検出 常に完了し い場合 
 

 

[Pr. PL08] 1桁目 (磁極検出方法 選択) を使用し ，磁極検出方法を設定し く さい。 

[Pr.PL08]

磁極検出方法 選択
0: 位置検出方式
4: 微小位置検出方式

 

(5) 位置検出方式による磁極検出電圧ヤベャ 設定 

位置検出方式による磁極検出時 場合，電圧ヤベャを [Pr. PL09 磁極検出電圧ヤベャ] 設定し く

さい。微小位置検出方式による磁極検出時 ，電圧ヤベャを設定する必要 ありません。 
 

(a) ドメベータ 設定 目安 

次 表を参考に設定し く さい。 
 

[Pr. PL09] 設定値

(目安)

サーボ 状態 

小  ←  中  →  大 

( ～ 10  (初期値)  50 ～ ) 

運転時 推力 小 大 

過負荷，過電流アメーム 出にくい 出やすい 

磁極検出アメーム 出やすい 出にくい 

磁極検出精度 低い 高い 

 

(b) 設定手  

1) 磁極検出を実施し ，[AL. 50 過負荷1]，[AL. 51 過負荷2]，[AL. 33 過電圧]，[AL. E1 過負荷警告

1] よび [AL. EC 過負荷警告2] 発生するま  [Pr. PL09 磁極検出電圧ヤベャ] 設定を大 く

します。目安 し  "5" 大 くします。MR Configurator2による磁極検出中にこれら ア

メームまた 警告 発生する ，MR Configurator2 テスト運転 自動的に終了し，サーボアフ

状態に ります。 
 

2) [AL. 50 過負荷1]，[AL. 51 過負荷2]，[AL. 33 過電圧]，[AL. E1 過負荷警告1] よび [AL. EC 過負

荷警告2] 発生した 値 約70%を最終設定値にし く さい。た し，こ 設定値  

[AL. 27 初期磁極検出異常] に る場合 ，[AL. 50 過負荷1]，[AL. 51 過負荷2]，[AL. 33 過電

圧]，[AL. E1 過負荷警告1] よび [AL. EC 過負荷警告2] 発生した 設定値 磁極検出ア

メーム 発生した 設定値 中間 値を最終設定値にし く さい。 
 

3) 最終設定値 ，再度，磁極検出を実施し，問題 いこ を確認し く さい。 
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(c) 設定例 

有

無

モニアエンコージ
磁極検出

[Pr.PL09] 設定値

アメーム

[Pr.PL09] 設定値を70にした
にアメーム 発生した。

[Pr.PL09] 設定値を大 くし ら，磁極検出を繰り返し
実施する。

30 35 40 45 65 70

 

ここ ，[Pr. PL09] 最終設定値を49 (アメーム発生時 設定値 = 70 × 0.7) にします。 

 

14.3.3 原点復帰 

フイント  

インクモベンタャモニアエンコージ 絶対位置モニアエンコージ 原点復帰

時 原点基準位置 異 ります。 
 

 

(1) インクモベンタャモニアエンコージ 

 

 注意 
モニアエンコージ 分解能また 停 間隔 ([Pr. PL01] 3桁目) 大 い場合，

ストロークエンチに衝突する恐れ あり大変危険 す。 
 

 

(a) 原点復帰方向にモニアエンコージ原点 (モブヤンスマーク) 存在する場合 

インクモベンタャモニアエンコージ 原点位置 ，原点復帰開始後 最初に通過したモニアエン

コージ原点 (モブヤンスマーク) を基準 した1048576 pulses ([Pr. PL01] 3桁目 変更可能) 

位置に ります。モニアエンコージ 分解能に応  [Pr. PL01] 設定値を変更し く さ

い。 

[Pr.PL01]

原点復帰時 停 間隔設定

設定値 停 間隔[pulse]

0 8192

1 131072

2 262144

3 1048576(初期値)

4 4194304

5 16777216

6 67108864
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原点復帰時 停 間隔 モニアエンコージ分解能 関係を次に示します。例え モニアエンコージ

分解能 0.001 μm ，原点復帰時 停 間隔 ドメベータ値  "[Pr. PL01] = _ 5 _ _ (16777216 

pulses)" 場合，16.777 mmに ります。太枠 示した値 ，各モニアエンコージ分解能に る

停 間隔 推奨値 す。 
 

[単位: mm] 

 
モニアエンコージ 

分解能 [μm] 
 

Pr.PL01 

 停 間隔 [pulse]  

0.001 0.005 0.01 0.02 0.05 0.1 0.2 0.5 1 2 

_ 0 _ _ 8192 0.008 0.041 0.082 0.164 0.410 0.819 1.638 4.096 8.192 16.384 

_ 1 _ _ 131072 0.131 0.655 1.311 2.621 6.554 13.107 26.214 65.536 131.072 262.144 

_ 2 _ _ 262144 0.262 1.311 2.621 5.243 13.107 26.214 52.429 131.072 262.144 524.288 

_ 3 _ _ 1048576 1.049 5.243 10.486 20.972 52.429 104.858 209.715 524.288 1048.576 2097.152

_ 4 _ _ 4194304 4.194 20.972 41.943 83.886 209.715 419.430 838.861 2097.152 4194.304 8388.608

_ 5 _ _ 16777216 16.777 83.886 167.772 335.544 838.861 1677.722 3355.443 8388.608 16777.216 33554.432

_ 6 _ _ 67108864 67.109 335.544 671.089 1342.177 3355.443 6710.886 13421.773 33554.432 67108.864 134217.728

 

近点チエ式原点復帰 場合，近点チエ信号アフ後 一番近い原点基準位置 位置 原点位置に り

ます。 

モニアエンコージ原点 全ストローク中に1個にし，原点復帰開始後に必 通過 る位置に設置

し く さい。LZ (エンコージZ相ドャス) 使用 ません。 

モニアエンコージ原点 原点位置

原点復帰速度

クモープ速度

原点復帰方向

ON

OFF
近点チエ信号

モニアサーボ
ペータ

原点基準位置

モニアサーボ
ペータ位置

0mm/s

(注)
1048576pulses

1048576pulses    n倍

 

注. [Pr. PL01] 変更 ます。 
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(b) 原点復帰方向にモニアエンコージ原点 存在し い場合 

原点復帰方向にモニアエンコージ原点 存在し い位置 ら原点復帰を行う ，コントローメ 原

点復帰エメーに ります。エメー内容 コントローメ 種類によ 異 ります。こ 場合，い

たんコントローメ ら JOG運転 原点復帰方向 反対側 ストロークエンチま 移動させ

たあ ，原点復帰を行 く さい。 

ストロークエンチ 原点位置

原点復帰速度

クモープ速度

原点復帰方向

ON

OFF
近点チエ信号

モニアサーボ
ペータ

モニアサーボ
ペータ位置

JOG運転

原点復帰可能領域 原点復帰不可能領域

0mm/s

モニアエンコージ原点

 

フイント  

確実に原点復帰を実施させるた に，反対側 ストロークエンチま コント

ローメ ら JOG運転 移動したあ ，原点復帰を実施し く さい。 

モニアエンコージ 分解能に応  [Pr. PL01] 3桁目 設定値を変更し く

さい。 
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(2) 絶対位置モニアエンコージ 

絶対位置モニアエンコージ 原点基準位置 ，モニアエンコージ原点 (絶対位置タータ = 0) を基準

した1048576 pulses ([Pr. PL01] 3桁目 変更可能) 位置に ります。 

近点チエ式原点復帰 場合，近点チエ信号 アフに たあ 一番近い原点基準位置 原点位置に

ります。モニアエンコージ原点 設置位置に制約 ありません。LZ (エンコージZ相ドャス) 使用

ません。 

1048576pulses    n倍

モニアエンコージ原点 原点位置

原点復帰速度

クモープ速度

原点復帰方向

ON

OFF近点チエ信号

モニアサーボ
ペータ

原点基準位置

モニアサーボ
ペータ位置

1048576pulses

0mm/s

(注)

 

注. [Pr. PL01] 変更 ます。 

 

フイント  

タータセット式原点復帰も実施 ます。 
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14.3.4 MR Configurator2 テスト運転ペーチ 

 注意 

テスト運転ペーチ サーボ 運転確認用 す。機械 運転確認用 ありませ

ん。機械 組 合わせ 使用し い く さい。必 モニアサーボペータ単体

使用し く さい。 

異常運転を起こした場合 EM2 (強制停 2) を使用し 停 し く さい。 
 

 

フイント  

こ 節 示す内容 ，サーボアンプ ドーソヂャコンヌュータ を直接接続し

た環境 ある場合を示し います。 

MR-J4 多軸サーボアンプ 場合，全軸 時にテスト運転ペーチに ります ，

実 に動 せる軸 ，A軸，B軸 よびC軸 い れ す。 

テスト運転切換えスイッス (SW2-1) テスト運転ペーチを選択する ，そ

サーボアンプ以降 SSCNETⅢ/H通信 遮断されます。 
 

 

ドーソヂャコンヌュータ MR Configurator2を使用する ，サーボシステムコントローメを接続し い

位置決 運転，出力信号 (DO) 強制出力 よびプロエメム運転を実行 ます。 

 

(1) テスト運転ペーチ 種類 

(a) 位置決 運転 

サーボシステムコントローメを使用し い 位置決 運転を実行 ます。強制停 を解除した状

態 使用し く さい。サーボアン，サーボアフまた サーボシステムコントローメ 接続 有無

に関係 く使用 ます。 

MR Configurator2 位置決 運転画面 操作します。 
 

1) 運転ドターン 
 

項目 初期値 設定範囲 

移動量 [pulse] 1048576 0 ～ 99999999 

速度 [mm/s] 10 0 ～ 最大速度 

加減速時定数 [ms] 1000 0 ～ 50000 

繰り返しドターン 方向移動 → 逆方向移動 

方向移動 → 逆方向移動 

方向移動 → 方向移動 

逆方向移動 → 方向移動 

逆方向移動 → 逆方向移動 

チウゟャ時間 [s] 2.0 0.1 ～ 50.0 

繰り返し回数 [回] 1 1 ～ 9999 

 

2) 運転方法 
 

運転 画面操作 

方向移動 " 方向移動" ボタンをクモックする。 

負方向移動 "逆方向移動" ボタンをクモックする。 

一時停  "一時停 " ボタンをクモックする。 

停  "停 " ボタンをクモックする。 

強制停  "強制停 " ボタンをクモックする。 

 

(b) 出力信号 (DO) 強制出力 

サーボ 状態 無関係に出力信号を強制的にアン/アフにするこ ます。出力信号 配線

スゟック に使用します。MR Configurator2 DO強制出力画面 操作します。 
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(c) プロエメム運転 

サーボシステムコントローメを使用し い 複数 運転ドターンを組 合わせた位置決 運転

ます。強制停 を解除した状態 使用し く さい。サーボアン，サーボアフまた サーボシス

テムコントローメ 接続 有無に関係 く使用 ます。 

MR Configurator2 プロエメム運転画面 操作します。詳細に い MR Configurator2取扱説明

書を参照し く さい。 
 

運転 画面操作 

始動 "運転開始" ボタンをクモックする。 

一時停  "一時停 " ボタンをクモックする。 

停  "停 " ボタンをクモックする。 

強制停  "強制停 " ボタンをクモックする。 

 

(2) 使用手  

1) 電源をアフにし く さい。 
 

2) SW2-1を "アン ( )" に設定し く さい。 

1 2 3 4 5 6

ON

制御軸無効スイッス
"アフ( )"に設定し く さい。

テスト運転切換えスイッス
"アン( )"に設定し く さい。

制御軸無効スイッス
"アフ( )"に設定し く さい。

テスト運転切換えスイッス
"アン( )"に設定し く さい。

1

ON

2 3 4 5 6

MR-J4 2軸サーボアンプ MR-J4 3軸サーボアンプ

1

ON

2 3 4 5 6

 

電源 アン にSW2-1を "アン ( )" に変更し もテスト運転ペーチに りません。 
 

3) サーボアンプ 電源をアンにし く さい。 

イニシホメイゲ 終わる 表示部 次 ように ります。 

 

例: MR-J4 2軸サーボアンプ 

1.6 s後 0.2 s後 1.6 s後

0.2 s後

点滅 点滅

 

4) ドーソヂャコンヌュータ 運転を実行し く さい。 
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14.3.5 コントローメ ら 運転 

モニアサーボ 次 コントローメ 組 合わせ 使用するこ ます。 
 

サーボシステムコントローメ 形名 

ペーションコントローメ Q17_DSCPU 

シンプャペーションユニット QD77MS_ 

 

(1) 運転方法 

 

フイント  

タンタム構成 ように複数軸 連結され いる機械 場合，複数軸 時に磁

極検出を実施する 磁極検出 いこ あります。必 1軸 磁極検

出を実施し く さい。こ ，磁極検出を実施し い軸 サーボアフにし

く さい。 
 

 

インクモベンタャモニアエンコージを使用したシステム 場合，電源投入後 最初 サーボアン

に磁極検出を自動的に行います。こ た ，位置決 運転を行う場合，位置決 指 インタロッ

ク条件 し ，必 サーボアン状態を確認するシーケンスを構築し く さい。 

また，一部 ドメベータ設定 原点復帰 方法 コントローメ 種類によ 異 ります。 
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(2) サーボシステムコントローメ 設定 

(a) 設定 注意 

次に示すドメベータ コントローメ らサーボアンプへ 書込 後，サーボアンプ 電源をい た

んアフにし ら再投入する 有効に ります。 
 

設定内容 

設定項目 ペーションコントローメ

Q17_DSCPU 

シンプャペーション 

ユニット 

QD77MS_ 

指 分解能     モニアエンコージ分解能単位 

アンプ設定   MR-J4-B モニア 

ペータ設定   自動設定 

番号 
(注) 

略称 
名称 初期値  

PA01 **STY 運転ペーチ 1000h 1040h 

PC01 ERZ 誤差過大アメームヤベャ 0 

PC03 *ENRS エンコージ出力ドャス選択 0000h

PC27 **COP9 機能選択C-9 0000h

PL01 **LIT1 
モニアサーボペータ/DDペータ 

機能選択1 
0301h

PL02 **LIM モニアエンコージ分解能設定 分子 1000

PL03 **LID モニアエンコージ分解能設定 分母 1000

PL04 *LIT2 
モニアサーボペータ/DDペータ 

機能選択2 
0003h

PL05 LB1 位置偏差異常検知ヤベャ 0 

PL06 LB2 速度偏差異常検知ヤベャ 0 

PL07 LB3 トャク/推力偏差異常検知ヤベャ 100

PL08 *LIT3 
モニアサーボペータ/DDペータ 

機能選択3 
0010h

PL09 LPWM 磁極検出電圧ヤベャ 30 

PL17 LTSTS 磁極検出 微小位置検出方式 機能選択 0000h

ドメベータ 

PL18 IDLV 
磁極検出 微小位置検出方式 定信号

振幅 
0 

必要に応 設定し く さい。 

単位設定   mm 位置決  

制御用 

ドメベータ 

ドャス数 (AP) 

移動量 (AL) 
  本項 (2) (b) を参照し く さい。 

 
注. ドメベータ略称 前に*印 付いたドメベータ 次 条件 有効に ります。 

*: 設定後い たんサーボアンプ 電源をアフにし ら再投入する ，コントローメモセットを実施する。 

**: 設定後い たんサーボアンプ 電源をアフにし ら再投入する。 
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(b) ドャス数 (AP)ン移動量 (AL) 設定 

AP
AL

位置フ゛ーチバック
[mm]

指
[mm]

+

-

速度フ゛ーチバック
[mm/s]

AL
AP

ユーギ コントローメ サーボアンプ

モニア
サーボペータ

モニアエンコージ
微分

 

次 条件 モニアエンコージ ドャス数 (AP) 移動量 (AL) を計算します。 

 

モニアエンコージ分解能: 0.05 µm 場合 

 

ドャス数(AP)[pulse]

移動量(AL)[    m]
 = 

1

0.05
 = 

20

1
 

 

14.3.6 機能 

(1) モニアサーボ制御異常検知機能 

 

フイント  

モニアサーボ制御異常検知機能 ，出荷状態 位置/速度偏差異常検知 有効に

います。([Pr. PL04]: _ _ _ 3) 
 

 

何ら 要因 モニアサーボ制御 不安定に た場合，モニアサーボペータ 常に動 い恐れ

あります。これを未然に検知し，運転を停 するた 保護機能 モニアサーボ制御異常検知機能

す。 

モニアサーボ制御異常検知機能に ，位置偏差，速度偏差 よび推力偏差 3種類 検出方法 あり，

[Pr. PL04 モニアサーボペータ/DDペータ機能選択2] 設定 ，各異常検知機能を有効にし いる

に異常を検知します。検知ヤベャ  [Pr. PL05]，[Pr. PL06] よび [Pr. PL07] 変更 ます。 

サーボアンプ内部値
 1)ペタャフ゛ーチバック位置[mm]
 3)ペタャフ゛ーチバック速度[mm/s]
 5)指 推力[%]

モニアエンコージ
 2)フ゛ーチバック位置[mm]
 4)フ゛ーチバック速度[mm/s]
 6)フ゛ーチバック推力[%]

サーボアンプ

モニアサーボペータ

モニアエンコージ

 

図 14.1 モニアサーボ制御異常検知機能 概要 
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(a) 位置偏差異常検知 

[Pr. PL04] を "_ _ _ 1" に設定し ，位置偏差異常検知を有効にし く さい。 

[Pr.PL04]

位置偏差異常検知有効

1  

図14.1 ペタャフ゛ーチバック位置 ( 1)) フ゛ーチバック位置 ( 2)) を比較し，[Pr. PL05 位置偏差

異常検知ヤベャ] 設定値 (1 mm ～ 1000 mm) 以 偏差 ある場合，[AL. 42.1 位置偏差による

サーボ制御異常] を発生し 停 します。こ 検知ヤベャ 初期値 50 mm す。必要に応 設

定値を変更し く さい。 
 

(b) 速度偏差異常検知 

[Pr. PL04] を "_ _ _ 2" に設定し ，速度偏差異常検知を有効にし く さい。 

[Pr.PL04]

速度偏差異常検知有効

2
 

図14.1 ペタャフ゛ーチバック速度 ( 3)) フ゛ーチバック速度 ( 4)) を比較し，[Pr. PL06 速度偏差

異常検知ヤベャ] 設定値 (1 mm/s ～ 5000 mm/s) 以 偏差 ある場合，[AL. 42.2 速度偏差によ

るサーボ制御異常] を発生し 停 します。こ 検知ヤベャ 初期値 1000 mm/s す。必要に応

設定値を変更し く さい。 
 

(c) 推力偏差異常検知 

[Pr. PL04] を "_ _ _ 4" に設定し ，推力偏差異常検知を有効にし く さい。 

[Pr.PL04]

推力偏差異常検知有効

4  

図14.1 指 推力 ( 5)) フ゛ーチバック推力 ( 6)) を比較し，[Pr. PL07 トャク/推力偏差異常検知

ヤベャ] 設定値 (1% ～ 1000%) 以 偏差 ある場合，[AL. 42.3 トャク/推力偏差によるサーボ

制御異常] を発生し 停 します。こ 検知ヤベャ 初期値 100% す。必要に応 設定値を変

更し く さい。 
 

(d) 複数 偏差異常を検知する 

[Pr. PL04] を次 ように設定する ，複数 偏差異常を検知するこ ます。異常検知方法に

い 本項 (1) (a)，(b)，(c) を参照し く さい。 

[Pr.PL04]

位置偏差異常検知設定値 速度偏差異常検知 推力偏差異常検知

1

5

6

7

3

2

4
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(2) アートスューニンエ機能 

モニアサーボペータ運転中 アートスューニンエ機能 回転型サーボペータ使用時 一 す ，負

荷質量比 (J比) 計算方法 異 ります。モニアサーボペータに る負荷質量比 (J比) 負荷質量を

モニアサーボペータ一次側 質量 割 た質量比に ります。 

 

例) モニアサーボペータ一次側質量 

負荷質量 (モニアサーボペータ一次側質量を除く)

質量比 

= 2 kg 

= 4 kg 

= 4/2 = 2倍

 

アートスューニンエ機能 設定されるそ 他 ドメベータに い ，第6章を参照し く さい。 

 

フイント  

アートスューニンエペーチ1 次 条件を満たさ い ， 常に機能し い場

合 あります。 

2000 mm/sに するま 時間 ，5 s以 加減速時定数 

モニアサーボペータ速度 150 mm/s以  

モニアサーボペータ一次側 質量に対する負荷質量比 100倍以  

加減速推力 連続推力 10%以  
 

 

(3) マシンアヂメイギ機能 

 

フイント  

マシンアヂメイギ機能 ，必 磁極検出後に実施し く さい。磁極検出 未

実施 場合， 常に機能し い恐れ あります。 

マシンアヂメイギ完了時 停 位置 ，任意 位置に ります。 
 

 

14.3.7 絶対位置検出システム 

モニアサーボペータを絶対位置検出システム 使用する場合 ，絶対位置モニアエンコージ 必要 す。

絶対位置タータ バックアップ ，モニアエンコージ 行います。こ た ，サーボアンプにエンコージ

用 バッテモケースMR-BT6VCASE よびバッテモMR-BAT6V1を装着する必要 ありません。また，[AL. 

25 絶対位置消失]，[AL. 92 バッテモ断線警告]，[AL. 9F バッテモ警告]，[AL. E3 絶対位置カウンタ警告] 

検出しません。 
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14.4 特性 

14.4.1 過負荷保護特性 

サーボアンプ ，モニアサーボペータ，サーボアンプ よびモニアサーボペータ電源線を過負荷 ら保護

するた 電子サーマャを装備し います。 

図14.2に示した電子サーマャ保護カーノ以 過負荷運転を行う  [AL. 50 過負荷1] 発生し，機械 衝突

最大電流 数s連続し 流れる ，[AL. 51 過負荷2] 発生します。エメフ 実線また 破線 側

領域 使用し く さい。 

サーボロック時また 微小往復運転時 ，実効負荷率70%以 使用し く さい。 

こ サーボアンプに ，モニアサーボペータ過負荷保護機能 内蔵され います。(サーボアンプ定格電流

120%を基準にサーボペータ過負荷電流 (full load current) を定 います。) 

50 100 150 200 250 3000

0.1

10

1

100

1000

作
動
時
間
[s]

負荷率[%]

サーボロック時

運転時

0

0.1

10

1

100

1000

作
動
時
間
[s]

負荷率[%]

100 200 300 400

サーボロック時

運転時

a. LM-H3シモーゲ 

 LM-K2シモーゲ 

b. LM-U2シモーゲ 

 
図14.2  電子サーマャ保護特性 
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14.4.2 電源設備容量 発生損失 

サーボアンプ 定格負荷時発生損失，電源設備容量を本節 (1)，(2) をも に算出し く さい。算出する

値 接続するモニアサーボペータ 基数 よび容量により変わります。密閉形制御盤 熱設計に 最悪使

用条件を考慮し 算出した値を使用し く さい。実機 発熱量 運転中頻度に応 定格出力時

サーボアフ時 中間値に ります。定格速度未満 モニアサーボペータを運転する場合，電源設備容量

算出した値より低 します ，サーボアンプ 発熱量 変わりません。 

 

(1) 電源設備容量 算出方法 

サーボアンプ1台あたり 電源設備容量を表14.1 よび表14.2 ら算出し く さい。 

 

表14.1 定格出力時に るサーボ 

アンプ1台あたり 電源設備容量 

表14.2 モニアサーボペータ1基あたり

サーボアンプ電源設備容量 

サーボアンプ 
(注) 

電源設備容量 [kVA] 

 
モニアサーボペータ 

電源設備容量 [kVA] 

(A) 

MR-J4W2-22B  LM-H3P2A-07P-BSS0 0.9 

MR-J4W2-44B  LM-H3P3A-12P-CSS0 0.9 

MR-J4W2-77B  LM-H3P3B-24P-CSS0 1.3 

MR-J4W2-1010B  LM-H3P3C-36P-CSS0 1.9 

MR-J4W3-222B  LM-H3P7A-24P-ASS0 1.3 

MR-J4W3-444B 

接続する各モニアサーボ

ペータ 電源設備容量 

(表14.2 (A)) 合計値 

 LM-U2PAB-05M-0SS0 0.5 

 LM-U2PAD-10M-0SS0 0.9 

 LM-U2PAF-15M-0SS0 0.9 

 LM-U2PBB-07M-1SS0 0.5 

 LM-U2PBD-15M-1SS0 1.0 

 LM-U2PBF-22M-1SS0 1.3 

 LM-K2P1A-01M-2SS1 0.9 

 
注. 

 
電源設備容量 電源インヌージンスにより

変わります 注意し く さい。こ 値

力率改善モアクトャを使用し い場合

す。 

 LM-K2P2A-02M-1SS1 1.3 

 

電源設備容量を10.2節 (1) 式 (10.1) 算出します。 

 

(2) サーボアンプ発熱量 算出方法 

サーボアンプ1台あたり 発熱量を表14.3 よび表14.4 ら算出し く さい。 

 

表14.3 定格出力時に るサーボアンプ1台あたり

発熱量 

 表14.4 モニアサーボペータ1基あたり

サーボアンプ発熱量 

(注) サーボアンプ発熱量 [W]  
サーボアンプ 

サーボアフ時 (C) 定格出力時  
サーボペータ 

サーボアンプ発熱量 [W]

(B) 

MR-J4W2-22B 20  LM-H3P2A-07P-BSS0 35 

MR-J4W2-44B 20  LM-H3P3A-12P-CSS0 35 

MR-J4W2-77B 20  LM-H3P3B-24P-CSS0 50 

MR-J4W2-1010B 20  LM-H3P3C-36P-CSS0 75 

MR-J4W3-222B 20  LM-H3P7A-24P-ASS0 50 

MR-J4W3-444B 25 

接続する各モニアサーボ

ペータ サーボアンプ発

熱量 (表14.4 (B)) 合計

値にサーボアフ時 サー

ボアンプ発熱量 (C) を加

算した値 
 LM-U2PAB-05M-0SS0 25 

 LM-U2PAD-10M-0SS0 35  
注. 

 LM-U2PAF-15M-0SS0 35 

 

 
サーボアンプ 発熱量に 回生時 発熱 含まれ いません。

回生アプション 発熱 11.2節 計算し く さい。 

 LM-U2PBB-07M-1SS0 25 

    LM-U2PBD-15M-1SS0 40 

    LM-U2PBF-22M-1SS0 50 

    LM-K2P1A-01M-2SS1 35 

    LM-K2P2A-02M-1SS1 50 

 

サーボアンプ 発熱量を10.2節 (2) 式 (10.2) 算出します。 
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14.4.3 ジイヂプックノヤーキ特性 

フイント  

ジイヂプックノヤーキ 非常停 用 機能 あるた ，通常運転 停 に 使

用し い く さい。 

ジイヂプックノヤーキ 使用回数 目安 ，推奨負荷質量比以 機械 ，ジ

イヂプックノヤーキを10分間に1回 頻度 使用し， ，定格速度 ら停

する条件に い 1000回 す。 

非常時以外にEM1 (強制停 1) を頻繁に使用する場合，必 モニアサーボペー

タ 停 し らEM1 (強制停 1) を有効にし く さい。 
 

 

ジイヂプックノヤーキ作動時 停 ま 惰走距離 概略値 次 式 計算 ます。 

 

Lmax = V0 � (0.03 + M � (A + B � V0
2)) 

 

Lmax: 機械 惰走量 [m] 

V0: ノヤーキ作動時 速度 [m/s] 

M: 可動部全質量 [kg] 

A: 係数 (次 表による) 

B: 係数 (次 表による) 

 

モニアサーボペータ 係数A 係数B モニアサーボペータ 係数A 係数B 

LM-H3P2A-07P-BSS0 7.15E-03 2.94E-03 LM-U2PAB-05M-0SS0 5.72 × 10
-2

 1.72 × 10
-4

 

LM-H3P3A-12P-CSS0 2.81E-03 1.47E-03 LM-U2PAD-10M-0SS0 2.82 × 10
-2

 8.60 × 10
-5

 

LM-H3P3B-24P-CSS0 7.69E-03 2.27E-04 LM-U2PAF-15M-0SS0 1.87 × 10
-2

 5.93 × 10
-5

 

LM-H3P3D-48P-CSS0 1.02E-03 2.54E-04 LM-U2PBB-07M-1SS0 3.13 × 10
-2

 1.04 × 10
-4

 

LM-H3P7A-24P-ASS0 7.69E-03 2.14E-04 LM-U2PBD-15M-1SS0 1.56 × 10
-2

 5.18 × 10
-5

 

   LM-U2PBF-22M-1SS0 4.58 × 10
-2

 1.33 × 10
-5

 

モニアサーボペータ 係数A 係数B    

LM-K2P1A-01M-2SS1 5.36 × 10
-3

 6.56 × 10
-3

    

LM-K2P2A-02M-1SS1 2.49 × 10
-2

 1.02 × 10
-3

    

 

 

 注意 

惰走距離 摩擦 走行負荷を無視した理論計算値 す。計算 求 た値 実

より長 値に る 思われます ，余裕を たうえ 十分 制動距離 得ら

れ い場合，ストロークエンチに衝突する恐れ あり大変危険 す。エアノヤー

キ 衝突防 機構を設置する ，可動部 衝撃を緩和するた ショックア

ノザーバ 電気的ストッドまた 機械的ストッドを設置し く さい。モニ

アサーボペータに 電磁ノヤーキ付 ありません。 
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14.4.4 ジイヂプックノヤーキ使用時 許容負荷質量比 

ジイヂプックノヤーキ 次 表に示した負荷質量比以 使用し く さい。こ 値を超え 使用する

ジイヂプックノヤーキ 焼損するこ あります。超える可能性 ある場合に 営業窓口に 問合せく

さい。 

表中 許容負荷質量比 値 ，モニアサーボペータを最大速度 使用した条件 値 す。 
 

モニアサーボペータ 許容負荷質量比 [倍] 

LM-H3シモーゲ 40 

LM-U2シモーゲ 100 

LM-K2シモーゲ 50 

 

実 速度 サーボペータ最大速度に し い場合，ジイヂプックノヤーキ使用時 許容負荷質量比 次

式 計算し く さい。( 限 300倍に ります。) 

 

ジイヂプックノヤーキ 許容負荷質量比 = 表 値 × (サーボペータ最大速度2/実使用速度2)  

 

例え ，LM-H3P2A-07Pペータ (最大速度3.0 m/s) 実使用速度 2 m/s以 場合 ，次 ように りま

す。 

ジイヂプックノヤーキ 許容負荷質量比 = 40 × (32/22) = 90 [倍]  
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第15章 ジイヤクトチメイノペータを使用する場合 

 注意 
ジイヤクトチメイノペータを 使いいた く場合，必  "ジイヤクトチメイノ

ペータ技術資料集" を く さい。 
 

 

フイント  

MR-BT6VCASEバッテモケース一台 接続 るジイヤクトチメイノペータ

数に 制限 あります。詳細に い 11.3節を参照し く さい。 
 

 

15.1 機能 構成 

15.1.1 概要 

高精度化 よび効率化 要求 強い半導体，液晶関連装置や実装機 分 ，駆動軸にジイヤクト

チメイノペータを使用するシステム 増え います。ジイヤクトチメイノサーボシステム ，次に示す

よう 特長 あります。 

 

(1) 性能 

(a) ジイヤクトチメイノ構造による高剛性，高トャク よび高分解能エンコージによる高精度 制御を

実現。 
 

(b) 高分解能エンコージ 採用による，高精度割出し 可能。 
 

(c) 減速機 いた ，イタやバックメッシュによる損失 い。また，整定時間 短縮や高頻度 動

を高精度に実現可能。 
 

(d) 減速機 いた ，減速機に生 る経年変化 発生し い。 

 

(2) 機構 

(a) 扁平薄型 た ，機械可動部 小型化，低重心化による装置 安定性向 。 
 

(b) 中空構造 た ，ケーノャ，配管 を簡素化可能。 
 

(c) 磨耗，潤滑 に対し ベンテヂンスフモー。 

 

ジイヤクトチメイノペータ 回転型サーボペータ 相違点を次に示します。 
 

相違点 

分類 項目 ジイヤクトチメイノ

ペータ 

回転型 

サーボペータ 

備考 

外部入出力信号 FLS ( 限ストロークモプッ

ト)，RLS ( 限ストローク

モプット) 

必要 (磁極検出時) 不要 ドメベータ 設定 ，自動アンに

ます。 

ペータ磁極合せ 磁極検出 必要 不要 

(出荷時調整済) 

電源投入後 初回サーボアン時に自

動的に実施します。 

絶対位置検出システム 場合，[Pr. 

PL01] 設定 磁極検出を無効に

ます。(15.3.2項 (3) (b) 参照) 

絶対位置検出 

システム 

絶対位置エンコージ用バッ

テモユニット 

バッテモケースMR-

BT6VCASE (1個) よび

バッテモMR-BAT6V1 (5個) 

必要 必要 

 絶対位置ユニット 

(MR-BTAS01) 

必要 不要 

ジイヤクトチメイノペータ 数に

制限 あります。詳細に い

11.3節を参照し く さい。 
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15.1.2 周辺機器 構成 

 注意 
故障 原因に るた ，CNP3A，CNP3B よびCNP3Cコネクタに間違 た軸

ジイヤクトチメイノペータを接続し い く さい。 
 

 

フイント  

サーボアンプ よびジイヤクトチメイノペータ以外 ，アプションまた 推奨

品 す。 

ジイヤクトチメイノペータを使用する場合，[Pr. PA01] を "_ _ 6 _" に設定し

く さい。 
 

 

力率改善
モアクトャ
(FR-HAL)

メインテイゲ
フ゛ャタ
(FR-BSF01)

電源

電磁接触器
(MC)

テーナューゲ
遮断器(MCCB)

ドーソヂャ
コンヌュータ

サーボシステム
コントローメまた
前軸サーボアンプ
CN1B

セーフテ゛モヤーまた
MR-J3-D05セーフテ゛
ログックユニット

後軸サーボアンプ
CN1Aまた
キホップ

CN3

CN5(カバー内)

CN1B

CN2A

(注2)

CN2B

CN2C(注1)

バッテモユニット

CN1A

CN8

入出力信号

P+

L1

L2

L3

L21

L11

C

回生
アプション

MR Configurator2

CN4

CNP3B

CNP3A

D(注3)

CNP3C(注1)

CNP2

CNP1

W
U

V

W
U

V

W
U

V

R S T

C軸ジイヤクト
チメイノペータ

(注4)
絶対位置
ユニット
MR-BTAS01

(注4)
絶対位置
ユニット
MR-BTAS01

(注4)
絶対位置
ユニット
MR-BTAS01

B軸ジイヤクト
チメイノペータ

A軸ジイヤクト
チメイノペータ
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注  1. 3軸サーボアンプ 場合 す。 

  2. バッテモユニット MR-BT6VCASEバッテモケース (1個) よびMR-BAT6V1バッテモ (5個) 構成します。絶対位置検出シ

ステム 使用します。(第12章参照) 

  3. 必 Pを D 間を接続し く さい。回生アプションを使用する場合，11.2節を参照し く さい。 

  4. 絶対位置ユニット ，絶対位置検出システム 使用します。 

 

15.2 信号 配線 

 

 危険 

配線作業 専門 技術者 行 く さい。 

感電 恐れ ある ，配線 電源をアフにしたあ ，15分以 経過しスホー

グメンプ 消灯した ，テスタ P+ N- 間 電圧を確認し ら行

く さい。 ，スホーグメンプ 消灯確認 必 サーボアンプ 面 ら

行 く さい。 

サーボアンプ，ジイヤクトチメイノペータ 確実に接地工事を行 く さい。

サーボアンプ よびジイヤクトチメイノペータ ，据え付 ら配線し く

さい。感電 原因に ります。 

ケーノャ 傷 たり，無理 ストヤスを たり，重いも を載せたり，挟

込ん りし い く さい。感電 原因に ります。 

感電を避 るた に，電源端子 接続部に 絶縁処理を施し く さい。 
 

 

 注意 

配線 しく確実に行 く さい。ジイヤクトチメイノペータ 予期し い動

原因に り， 恐れ あります。 

端子接続を間違え い く さい。破裂，破損 原因に ります。 

極性 (+ン-) を間違え い く さい。破裂，破損 原因に ります。 

制御出力用DCモヤーに取り付 るサーグ吸収用 ジイアーチ 向 を間違え

い く さい。故障し 信号 出力され く り，非常停 保護回路 作

動不能に るこ あります。 

DOCOM

制御出力信号

DC 24 V
サーボアンプ

RA

シンク出力
インタフゟース 場合

      

DOCOM

制御出力信号

DC 24 V
サーボアンプ

RA

ソース出力
インタフゟース 場合

 

テイゲフ゛ャタ により電磁障害 影響を小さくし く さい。サーボアンプ

近く 使用される電子機器に電磁障害を えるこ あります。 

ジイヤクトチメイノペータ 電源線に ，進相コンタンサ，サーグキメー よび

メグアテイゲフ゛ャタ (アプションFR-BIF) を使用し い く さい。 

回生抵抗器を使用する場合 ，異常信号 電源を遮断し く さい。トメングス

タ 故障 により，回生抵抗器 異常過熱し火災 原因に ります。 

改造 し い く さい。 
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 注意 

サーボアンプ 電源出力 (UンVンW) ジイヤクトチメイノペータ 電源入力 

(UンVンW) 直接配線し く さい。配線 途中に電磁接触器 を介さ い

く さい。異常運転や故障 原因に ります。 

サーボアンプ サーボアンプ
ジイヤクトチメイノ

ペータ
ジイヤクトチメイノ

ペータ

U

MV

W

U

V

W

U

MV

W

U

V

W

故障 原因に るた ，CNP3A，CNP3B よびCNP3Cコネクタに間違 た軸

サーボペータを接続し い く さい。 
 

 

次 表に示す項目 本章に記載し いません。これら 内容 詳細説明欄 参照先を く さい。 
 

項目 詳細説明 

電源系回路 接続例 3.1節 

電源系 説明 3.3節 

信号 (タバイス) 説明 3.5節 

アメーム発生時 タイプンエスホート 3.7節 

インタフゟース 3.8節 

SSCNETⅢケーノャ 接続 3.9節 

接地 3.11節 

サーボアンプ スイッス設定 表示部 4.3節 

ドメベータ 第5章 

トメノャシューテ゛ンエ 第8章 

 

15.3 運転 機能 

 

フイント  

ジイヤクトチメイノペータを使用する場合，[Pr. PA01] を "_ _ 6 _" に設定し

く さい。 

テスト運転に い ，4.4節を 覧願います。 

ジイヤクトチメイノペータ Z相 電源投入後に1回通過させる必要 ありま

す。ジイヤクトチメイノペータ 1回転以 運転 いよう 装置構成 場

合，Z相を通過させるこ るように据え付 く さい。 
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15.3.1 立 手  

次 手 ジイヤクトチメイノサーボを立 ます。 

絶対位置検出システム

取付 ン配線 実施

JOG運転 ジイヤクトチメイノペータ
Z相を通過させる(注1，2)

磁極検出 実施(15.3.2項参照)(注1)

絶対位置検出
システム?

インクモベンタャシステム

手動 ジイヤクト
チメイノペータ Z相を

通過させられる?

磁極検出不要 設定に変更
(15.3.2項参照)

手動 ジイヤクトチメイノペータ
Z相を通過させる(注3)

サーボアンプ 電源再投入(注2)

テスト運転ペーチによる位置決 運転 確認(注1)

コントローメによる位置決 運転 確認(15.3.3項参照)

原点復帰運転(使用するコントローメ マニュアャ参照)

位置決 運転

No

Yes

装置立 時に1回実施

 

注  1. MR Configurator2を使用します。 

  2. 絶対位置検出システム 場合，サーボアンプ 電源をアンにした状態 必 ジイヤクトチメイノペータ Z相を通過させ

ら，サーボアンプ 電源を再投入し く さい。電源 再投入 絶対位置 確定します。これを実施し い場合， 常に絶

対位置復元 ，コントローメ側 警告 発生します。 

  3. 手動 ジイヤクトチメイノペータ Z相を通過させるこ 可能 場合，磁極検出 よびJOG運転 ジイヤクトチメイノペー

タ Z相を通過させる必要 ありません。 

こ ，必 ジイヤクトチメイノペータ エンコージ サーボアンプを接続し，サーボアンプ 制御回路電源 (L11，L21) 

アン (主回路電源L1，L2，L3 アフ) にし ，安全に注意し 実施し く さい。 
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15.3.2 磁極検出 

 

フイント  

絶対位置検出システムを構築し，手動 ジイヤクトチメイノペータ Z相を通

過させるこ る場合，磁極検出を行う必要 ありません。 

こ ，必 ジイヤクトチメイノペータ エンコージ サーボアンプを接続

し，サーボアンプ 制御回路電源をアンにし ，安全に注意し 実施し く

さい。 

FLS ( 限ストロークモプット) よびRLS ( 限ストロークモプット) を使用せ

に磁極検出を実施する場合，[Pr. PL08 モニアサーボペータ/DDペータ機能選

択3] を "_ 1 _ _" に設定し FLS よびRLSを無効にし く さい。 
 

 

ジイヤクトチメイノペータ 位置決 運転を行う前に，必 磁極検出を行 く さい。 

装置立 時に 必 MR Configurator2 テスト運転ペーチ (位置決 運転) を実施し く さい。 
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(1) MR Configurator2による磁極検出方法 

MR Configurator2を使用した磁極検出 手 を示します。 
 

(a) 位置検出方式による磁極検出 

[AL. 32 過電流]，
[AL. 50 過負荷1]，[AL. 51 過負荷2]

よび [AL. E1 過負荷警告1]

発生した ？

1) FLS ( 限ストロークモプット)，RLS ( 限ストロークモプット) よびEM2 (強制停 2) アンに

いるこ を確認し，サーボアンプ 電源をい たんアフにし，再度電源を投入します。

6) [Pr. PL09 磁極検出電圧ヤベャ] を目安 し  "10" (目安値) に設定します。

7) MR Configurator2 テスト運転ペーチ  "位置決 運転"  " 転CCW" また  "逆転CW" を実行しま
す。こ ，移動量を "0" にし く さい。

8) [Pr. PL01] を "_ _ _ 0" に設定し  "磁極検出無効" にします。(注)

2) サーボアンプ テスト運転切換えスイッス (SW2-1) を "アン ( )" に設定し，サーボアンプ 電源を

い たんアフにし，再度電源を投入します。

3) [Pr. PL08 モニアサーボペータ/DDペータ機能選択3] を "_ _ _ 0" に設定し 磁極検出方法を "位置検
出方式" にします。

4) [Pr. PL01 モニアサーボペータ/DDペータ機能選択1] を "_ _ _ 1" に設定し  "磁極検出常時有効" に
します。(注)

5) サーボアンプ 電源をい たんアフにし，再度電源を投入します。

磁極検出 実施されます。

[Pr. PL09] 最終値 ?

[AL. 27 初期磁極検出異常]

発生した ?

アメームモセットまた サーボ
アンプ 電源をい たんアフに

し，再度電源を投入します。

サーボアンプ 電源をい たん

アフにし，再度電源を投入しま
す。

アメームモセットまた サーボ
アンプ 電源をい たんアフに

し，再度電源を投入します。

[Pr. PL09] 値を5 ます。

[Pr. PL09] 約70%を最終設定値
します。

こ 値 ，[AL. 27 初期磁極検出
異常] 出る場合，[AL. E1 過負
荷警告1] 発生した値  [AL. 27

初期磁極検出異常] 発生した値

中間 値を最終設定値にしま
す。

NO

YES

YES

NO

YES

NO

磁極検出

終了

 

注. インクモベンタャシステム 場合，[Pr. PL01] 設定 不要 す。 
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(b) 微小位置検出方式による磁極検出 

磁極検出時 移動量

問題 い ? (注3)

5) サーボアンプ 電源をい たんアフにし，再度電源を投入します。

7) MR Configurator2 テスト運転ペーチ  "位置決 運転"  " 転CCW" また  "逆転CW" を実行しま
す。こ ，移動量を "0" にし く さい。

3) [Pr. PL08 モニアサーボペータ/DDペータ機能選択3] を "_ _ _ 4" に設定し 磁極検出方式を "微小位
置検出方式" にします。

磁極検出 実施されます。

[Pr. PL17] 微小
位置検出方式 応答性

最終値 ?

磁極検出時に異音，振動
発生し いる ?

[Pr. PL17] 微小位置検出方式 応答性を

2 た値を最終設定値にします。

[Pr. PL17] 微小位置検出方式 応答性を

1 ます。

問題あり

YES

問題 し

NO

YES

NO

磁極検出

終了

8) [Pr. PL01] を "_ _ _ 0" に設定し  "磁極検出無効" にします。(注1)

1) FLS ( 限ストロークモプット)，RLS ( 限ストロークモプット) よびEM2 (強制停 2) アンに

いるこ を確認し，サーボアンプ 電源をい たんアフにし，再度電源を投入します。

2) サーボアンプ テスト運転切換えスイッス (SW2-1) を "アン ( )" に設定し，サーボアンプ 電源を

い たんアフにし，再度電源を投入します。

4) [Pr. PL01 モニアサーボペータ/DDペータ機能選択1] を "_ _ _ 1" に設定し  "磁極検出常時有効" に
します。(注1)

6) [Pr. PL17 磁極検出 微小位置検出方式 機能選択] ，ジイヤクトチメイノペータ負荷慣性ペーベント
比を設定します。(注2)

 

注  1. インクモベンタャシステム 場合，[Pr. PL01] 設定 不要 す。 

  2. ジイヤクトチメイノペータ負荷慣性ペーベント比 分 ら い場合，位置検出方式 磁極検出後，

アートスューニンエを実施し 推定値を設定し く さい。 

  3. 微小位置検出方式による磁極検出 場合，磁極検出時 最大移動量 5 deg以 あれ 問題ありませ

ん。移動量を小さくしたい場合，[Pr. PL17] 微小位置検出方式 応答性を大 くし く さい。 

 



15. ジイヤクトチメイノペータを使用する場合 

15 -  9 

 

(c) 磁極検出実施時 サーボアンプ表示部 (3桁7セエベントLED) 状態 移 

MR Configurator2による磁極検出 常に作動する場合，サーボアンプ表示部 (3桁7セエベント

LED) 次 ように表示されます。 

小数点 点滅します。

サーボアフ状態 磁極検出実施中
磁極検出完了

(サーボアン状態)

 

(2) 磁極検出 準備 

 

フイント  

テスト運転切換えスイッス (SW2-1) テスト運転ペーチを選択する ，そ

サーボアンプ以降 SSCNETⅢ/H通信 遮断されます。 
 

 

磁極検出に ，MR Configurator2 テスト運転ペーチ (位置決 運転) を使用します。サーボアンプ

電源をアフにし，テスト運転切換えスイッス (SW2-1) よび制御軸無効スイッス (SW2-2，SW2-3，

SW2-4) を次 ように設定し く さい。電源を投入する テスト運転ペーチに ります。 

1 2 3 4 5 6

ON
SW2

制御軸無効スイッス
"アフ( )"に設定し く さい。

テスト運転切換えスイッス
"アン( )"に設定し く さい。

制御軸無効スイッス
"アフ( )"に設定し く さい。

テスト運転切換えスイッス
"アン( )"に設定し く さい。

1

ON

2 3 4 5 6

MR-J4 2軸サーボアンプ MR-J4 3軸サーボアンプ

1

ON

2 3 4 5 6
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(3) 磁極検出時 運転 

 

 危険 
サーボアン指 アン 時に，自動的に磁極検出を開始する 注意し く

さい。 
 

 

 注意 
磁極検出 常に実施され い ，ジイヤクトチメイノペータ 予期し い動

に るこ あります。 
 

 

フイント  

FLS ( 限ストロークモプット) よびRLS ( 限ストロークモプット) を使用す

る機械構成にし く さい。FLS よびRLS い場合，衝突によ 機械

破損する恐れ あります。 

磁極検出時 転方向，逆転方向 らに作動する 分 りません。 

[Pr. PL09 磁極検出電圧ヤベャ] 設定により，過負荷，過電流，磁極検出ア

メーム 発生するこ あります。 

コントローメ ら位置決 運転を行う場合，磁極検出 常に完了し，サーボ

アン状態 あるこ を確認したうえ ，位置決 指 を出力するシーケンスに

し く さい。RD (準備完了) アンに る前に位置決 指 を出力した場

合，指 を 付 い，また サーボアメーム 発生するこ あります。

磁極検出後 ，MR Configurator2 テスト運転 (位置決 運転機能) 位置精度

を確認し く さい。 

磁極検出 ，無負荷 状態 実施する 精度 向 します。 
 

 

(a) インクモベンタャシステム 場合 

 

フイント  

インクモベンタャシステム 場合，電源投入 に磁極検出 必要 す。 
 

 

電源投入後，コントローメ ら サーボアン指 をアンにした に，自動的に磁極検出を実施し

ます。こ た ，磁極検出を実施するた ドメベータ ([Pr. PL01] 1桁目) を設定する必要 あ

りません。 
 

1) タイプンエスホート 

15s以

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

95ms

サーボアン指

ベース回路

RD(準備完了)

磁極検出時間(注)

 

注. 磁極検出時間 ，FLS ( 限ストロークモプット) よびRLS ( 限ストロークモ

プット) アン に る作動時間を示します。 
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2) ジイヤクトチメイノペータ 動  (FLSンRLS アン 場合)  

磁極検出完了位置

サーボアン位置(磁極検出開始位置)

ジイヤクトチメイノペータ回転部中心

FLS(注)(注)RLS

10deg以

 

注. 磁極検出中に，FLSまた RLS アフに る ，反対方向に磁極検出を 続しま

す。FLS よびRLS もにアフ 場合  [AL. 27 初期磁極検出異常] 発生しま

す。 

 

3) ジイヤクトチメイノペータ 動  (FLSまた RLS アフに いる場合) 

サーボアン時にFLSまた RLS アフに いる場合，次 ように磁極検出を実施します。 

磁極検出完了位置

磁極検出開始位置
FLSまた RLS 設置された位置ま 移動したあ ， 
磁極検出を開始します。

サーボアン位置

ジイヤクトチメイノペータ回転部中心

FLS
RLS

10deg以

 

(b) 絶対位置検出システム 場合 

 

フイント  

絶対位置検出システム 使用し， ，次に示す場合，磁極検出 必要 す。

システムセットアップ時。(装置立 初回時) 

システムセットアップ時にジイヤクトチメイノペータ Ｚ相を通過し い

い場合。(手動 ジイヤクトチメイノペータ Ｚ相を通過 る場合 ，磁極

検出 必要ありません。) 

ジイヤクトチメイノペータを交換した場合。 

[AL. 25 絶対位置消失] アメーム 発生した場合。 

磁極検出後，必 コントローメ ら JOG運転 ジイヤクトチメイノペータ

Z相を通過させ く さい。 
 

 

次 手 磁極検出を実施し く さい。 
 

1) [Pr. PL01 モニアサーボペータ/DDペータ機能選択1] を "_ _ _ 1" (初回サーボアン時 磁極検出) に

設定し く さい。 

[Pr.PL01]

初回サーボアン時磁極検出(初期値)

1
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2) 磁極検出を実行し く さい。(本項 (2) (a) 1)，2) 参照) 
 

3) 磁極検出 常に完了したら，[Pr. PL01] を "_ _ _ 0" (磁極検出無効) に変更し く さい。 

[Pr.PL01]

磁極検出無効

0  

磁極検出後，JOG運転 ジイヤクトチメイノペータ Z相を通過させ，[Pr. PL01] 磁極検出機

能を無効にするこ ，電源投入 磁極検出 不要に ります。 

 

(4) 磁極検出方法 設定 

[Pr. PL08] 1桁目 (磁極検出方法 選択) を使用し ，磁極検出方法を設定し く さい。 

[Pr.PL08]

磁極検出方法 選択
0: 位置検出方式
4: 微小位置検出方式

 

(5) 位置検出方式による磁極検出電圧ヤベャ 設定 

位置検出方式による磁極検出時 場合，電圧ヤベャを [Pr. PL09 磁極検出電圧ヤベャ] 設定し く

さい。微小位置検出方式による磁極検出時 ，電圧ヤベャを設定する必要 ありません。 
 

(a) ドメベータ 設定 目安 

次 表を参考に設定し く さい。 
 

[Pr. PL09] 設定値

(目安)

サーボ 状態 

小  ←  中  →  大 

( ～ 10  (初期値)  50 ～ ) 

運転時 トャク 小 大 

過負荷，過電流アメーム 出にくい 出やすい 

磁極検出アメーム 出やすい 出にくい 

磁極検出精度 低い 高い 

 

(b) 設定手  

1) 磁極検出を実施し ，[AL. 50 過負荷1]，[AL. 51 過負荷2]，[AL. E1 過負荷警告1] また  [AL. EC 

過負荷警告2] 発生するま  [Pr. PL09 磁極検出電圧ヤベャ] 設定を大 くします。目安 し

 "5" 大 くします。MR Configurator2による磁極検出中にこれら アメームまた 警告

発生する ，MR Configurator2 テスト運転 自動的に終了し，サーボアフ状態に ります。 
 

2) [AL. 50 過負荷1]，[AL. 51 過負荷2]，[AL. E1 過負荷警告1] また  [AL. EC 過負荷警告2] 発生

した 値 約70%を最終設定値にし く さい。た し，こ 設定値  [AL. 27 初期磁極検

出異常] に る場合 ，[AL. 50 過負荷1]，[AL. 51 過負荷2]，[AL. E1 過負荷警告1] また  [AL. 

EC 過負荷警告2] 発生した 設定値 磁極検出アメーム 発生した 設定値 中間

値を最終設定値にし く さい。 
 

3) 最終設定値 ，再度，磁極検出を実施し く さい。 
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(c) 設定例 

有

無アメーム

磁極検出

[Pr.PL09] 設定値

[Pr.PL09] 設定値を70にした
にアメーム 発生した。

[Pr.PL09] 設定値を大 くし ら，磁極検出を繰り返し
実施する。

30 35 40 45 65 70

 

ここ ，[Pr. PL09] 最終設定値を49 (アメーム発生時 設定値 = 70 × 0.7) にします。 

 

15.3.3 コントローメ ら 運転 

ジイヤクトチメイノペータ 絶対位置検出システムを構築する場合，バッテモユニット (バッテモケース

MR-BT6VCASE (1個) よびバッテモMR-BAT6V1 (5個)) よび絶対位置ユニットMR-BTAS01 必要

す。 

 

(1) 運転方法 

インクモベンタャシステム 場合，電源投入後 最初 サーボアン に磁極検出を自動的に行い

ます。こ た ，位置決 運転を行う場合，位置決 指 インタロック条件 し ，必 サーボア

ン状態を確認するシーケンスを構築し く さい。 

また，一部 ドメベータ設定 原点復帰 コントローメ 種類によ 異 ります。 
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(2) サーボシステムコントローメ 設定 

次に示すドメベータ コントローメ らサーボアンプへ 書込 後，サーボアンプ 電源をい たん

アフにし ら再投入する 有効に ります。 
 

設定内容 

設定項目 ペーションコントローメ

Q17_DSCPU 

シンプャペーション 

ユニット 

QD77MS_ 

アンプ設定   MR-J4-B DD 

ペータ設定   自動設定 

番号 
(注) 

略称 
名称 初期値  

PA01 **STY 運転ペーチ 1000h 1060h 

PC01 *ERZ 誤差過大アメームヤベャ 0 

PC03 *ENRS エンコージ出力ドャス選択 0000h

PL01 **LIT1 
モニアサーボペータ/DDペータ機能 

選択1 
0301h

PL04 *LIT2 
モニアサーボペータ/DDペータ機能 

選択2 
0003h

PL05 LB1 位置偏差異常検知ヤベャ 0 

PL06 LB2 速度偏差異常検知ヤベャ 0 

PL07 LB3 トャク/推力偏差異常検知ヤベャ 100

PL08 *LIT3 
モニアサーボペータ/DDペータ機能 

選択3 
0010h

PL09 LPWM 磁極検出電圧ヤベャ 30 

PL17 LTSTS 磁極検出 微小位置検出方式 機能選択 0000h

ドメベータ 

PL18 IDLV 
磁極検出 微小位置検出方式 定信号

振幅 
0 

必要に応 設定し く さい。 

 
注. ドメベータ略称 前に*印 付いたドメベータ 次 条件 有効に ります。 

*: 設定後い たんサーボアンプ 電源をアフにし ら再投入する ，コントローメモセットを実施する。 

**: 設定後い たんサーボアンプ 電源をアフにし ら再投入する。 
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15.3.4 機能 

(1) サーボ制御異常検知機能 

 

フイント  

サーボ制御異常検知機能 ，出荷状態 位置/速度偏差異常検知 有効に

います。([Pr. PL04]: _ _ _ 3) 
 

 

何ら 要因 サーボ制御 不安定に た場合，ジイヤクトチメイノペータ 常に動 い恐れ

あります。これを未然に検知し，運転を停 するた 保護機能 サーボ制御異常検知機能 す。 

サーボ制御異常検知機能に ，位置偏差ン速度偏差ントャク偏差 3種類 検出方法 あり，[Pr. PL04 

モニアサーボペータ/DDペータ機能選択2] 設定 ，各異常検知機能を有効にし いる に異常を検

知します。検知ヤベャ  [Pr. PL05]，[Pr. PL06] よび [Pr. PL07] 変更 ます。 

サーボアンプ内部値
 1)ペタャフ゛ーチバック位置[rev]
 3)ペタャフ゛ーチバック回転速度[r/min]
 5)指 トャク[%]

エンコージ
 2)フ゛ーチバック位置[rev]
 4)フ゛ーチバック速度[r/min]
 6)フ゛ーチバックトャク[%]

サーボアンプ
ジイヤクトチメイノペータ

エンコージ

 

図15.1 サーボ制御異常検知機能 概要 

 
(a) 位置偏差異常検知 

[Pr. PL04] を "_ _ _ 1" に設定し ，位置偏差異常検知を有効にし く さい。 

[Pr.PL04]

位置偏差異常検知有効

1  

図15.1 ペタャフ゛ーチバック位置 ( 1)) フ゛ーチバック位置 ( 2)) を比較し，[Pr. PL05 位置偏差

異常検知ヤベャ] 設定値 (1 (0.01 rev) ～ 1000 (10 rev)) 以 偏差 ある場合，[AL. 42.1 位置偏

差によるサーボ制御異常] を発生し 停 します。こ 検知ヤベャ 初期値 0.09 rev す。必要に

応 設定値を変更し く さい。 
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(b) 速度偏差異常検知 

[Pr. PL04] を "_ _ _ 2" に設定し ，速度偏差異常検知を有効にし く さい。 

[Pr.PL04]

速度偏差異常検知有効

2  

図15.1 ペタャフ゛ーチバック速度 ( 3)) フ゛ーチバック速度 ( 4)) を比較し，[Pr. PL06 速度偏差

異常検知ヤベャ] 設定値 (1 r/min ～ 2000 r/min) 以 偏差 ある場合，[AL. 42.2 速度偏差による

サーボ制御異常] を発生し 停 します。こ 検知ヤベャ 初期値 100 r/min す。必要に応

設定値を変更し く さい。 
 

(c) トャク偏差異常検知 

[Pr. PL04] を "_ _ _ 4" に設定し ，トャク偏差異常検知を有効にし く さい。 

[Pr.PL04]

トャク偏差異常検知有効

4  

図15.1 指 トャク ( 5)) フ゛ーチバックトャク ( 6)) を比較し，[Pr. PL07 トャク/推力偏差異常

検知ヤベャ] 設定値 (1% ～ 1000%) 以 偏差 ある場合，[AL. 42.3 トャク/推力偏差による

サーボ制御異常] を発生し 停 します。こ 検知ヤベャ 初期値 100% す。必要に応 設定

値を変更し く さい。 
 

(d) 複数 偏差異常を検知する 

[Pr. PL04] を次 ように設定する ，複数 偏差異常を検知するこ ます。異常検知方法に

い 本項 (1) (a)，(b)，(c) を参照し く さい。 

[Pr.PL04]

位置偏差異常検知設定値 速度偏差異常検知 トャク偏差異常検知

1

5

6

7

3

2

4
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15.4 特性 

15.4.1 過負荷保護特性 

サーボアンプ ，サーボアンプ，ジイヤクトチメイペータ よびジイヤクトチメイノペータ電源線を過負

荷 ら保護するた 電子サーマャを装備し います。 

図15.2に示した電子サーマャ保護カーノ以 過負荷運転を行う  [AL. 50 過負荷1] 発生し，機械 衝突

最大電流 数s連続し 流れる ，[AL. 51 過負荷2] 発生します。エメフ 実線また 破線 側

領域 使用し く さい。 

昇降軸 ようにアンバメンストャク 発生する機械 ，アンバメンストャク 定格トャク 70%以

使用するこ を推奨します。 

こ サーボアンプに 各軸にジイヤクトチメイノペータ過負荷保護機能 内蔵され います。(サーボアン

プ定格電流 120%を基準にジイヤクトチメイノペータ過負荷電流 (full load current) を定 います。) 

1000

100

10

1

0.1

0 50 150 200 250 300100

サーボロック時

運転時

作
動
時
間
[s]

(注)負荷率[%]

 

TM-RFM002C20，TM-RFM004C20，TM-RFM006C20 

TM-RFM006E20，TM-RFM012E20，TM-RFM018E20 

TM-RFM012G20 

TM-RFM040J10 

 
注. ジイヤクトチメイノペータ停 状態 (サーボロック状態) また 30 r/min以 低速

運転状態に い 定格 100%以 トャクを発生する運転を異常 高頻度 実施

した場合，電子サーマャ保護内 あ もサーボアンプ 故障する場合 ありま

す。 

 

図15.2 電子サーマャ保護特性 
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15.4.2 電源設備容量 発生損失 

サーボアンプ 定格負荷時発生損失，電源設備容量を本節 (1)，(2) をも に算出し く さい。算出する

値 接続するジイヤクトチメイノペータ 基数 よび容量により変わります。密閉形制御盤 熱設計に

最悪使用条件を考慮し 算出した値を使用し く さい。実機 発熱量 運転中頻度に応 定格出力

時 サーボアフ時 中間値に ります。定格速度未満 ジイヤクトチメイノペータを運転する場合，電源

設備容量 算出した値より低 します ，サーボアンプ 発熱量 変わりません。 

 

(1) 電源設備容量 算出方法 

サーボアンプ1台あたり 電源設備容量を表15.1 よび表15.2 ら算出し く さい。 

 

表15.1 定格出力時に るサーボ 

アンプ1台あたり 電源設備容量 

表15.2 ジイヤクトチメイノペータ1基

あたり サーボアンプ電源設備容量

サーボアンプ 
(注) 

電源設備容量 [kVA] 

 
サーボペータ 

電源設備容量 [kVA] 

(A) 

MR-J4W2-22B  TM-RFM002C20 0.25 

MR-J4W2-44B  TM-RFM004C20 0.38 

MR-J4W2-77B  TM-RFM006C20 0.53 

MR-J4W2-1010B  TM-RFM006E20 0.46 

MR-J4W3-222B  TM-RFM012E20 0.81 

MR-J4W3-444B 

接続する各ジイヤクトチ

メイノペータ 電源設備

容量 (表15.2 (A)) 合計

値 

 TM-RFM018E20 1.3 

 TM-RFM012G20 0.71 

 TM-RFM040J10 1.2 

 
注. 

 
電源設備容量 電源インヌージンスにより

変わります 注意し く さい。こ 値

力率改善モアクトャを使用し い場合

す。 

 
  

 

電源設備容量を10.2節 (1) 式 (10.1) 算出します。 

 

(2) サーボアンプ発熱量 算出方法 

サーボアンプ1台あたり 発熱量を表15.3 よび表15.4 ら算出し く さい。 

 

表15.3 定格出力時に るサーボアンプ1台あたり 発熱量  

 

表15.4 ジイヤクトチメイノペータ1基

あたり サーボアンプ発熱量 (注) 

サーボアンプ発熱量 [W]  サーボアンプ 

サーボアフ時 (C) 定格出力時  
サーボペータ 

サーボアンプ発熱量 [W]

(B) 

MR-J4W2-22B 20  TM-RFM002C20 25 

MR-J4W2-44B 20  TM-RFM004C20 35 

MR-J4W2-77B 20  TM-RFM006C20 40 

MR-J4W2-1010B 20  TM-RFM006E20 40 

MR-J4W3-222B 20  TM-RFM012E20 50 

MR-J4W3-444B 25 

接続する各ジイヤクトチメイ

ノペータ サーボアンプ発熱

量 (表15.4 (B)) 合計値に

サーボアフ時 サーボアンプ

発熱量 (C) を加算した値 

 TM-RFM018E20 50 

 TM-RFM012G20 50  
注. 

 TM-RFM040J10 50 

 

 
サーボアンプ 発熱量に 回生時 発熱 含まれ いません。回生アプ

ション 発熱 11.2節 計算し く さい。 
   

 

サーボアンプ 発熱量を10.2節 (2) 式 (10.2) 算出します。 
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15.4.3 ジイヂプックノヤーキ特性 

フイント  

ジイヂプックノヤーキ 非常停 用 機能 あるた ，通常運転 停 に 使

用し い く さい。 

ジイヂプックノヤーキ 使用回数 目安 ，推奨負荷慣性ペーベント比以

機械を10分間に1回 頻度 使用し， ，定格回転速度 ら停 する条件に

い 1000回 す。 

非常時以外にEM1 (強制停 1) を頻繁に使用する場合，必 ジイヤクトチメイ

ノペータ 停 し らEM1 (強制停 1) を有効にし く さい。 
 

 

(1) ジイヂプックノヤーキ 制動に い  

(a) 惰走距離 計算方法 

ジイヂプックノヤーキ作動時 停 ドターンを図15.3に示します。停 ま 惰走距離 概略値

式 (15.1) 計算 ます。ジイヂプックノヤーキ時定数τ ジイヤクトチメイノペータや作動時

回転速度により変化します。(本項 (1) (b) 参照) 

ジイヂプックノヤーキ
時定数τ

時間te

V0

ON

OFF
EM1(強制停 1)

機械速度

 

図15.3 ジイヂプックノヤーキ制動図 

 

Lmax = 
60

V0
 � 

JM

te + 1 +
JL ········································································································· (15.1) 

 

Lmax: 最大惰走量 ···························································································································· [mm]

V0: 機械 早送り速度··············································································································[mm/min]

JM: ジイヤクトチメイノペータ慣性ペーベント ······························································[× 10-4 kg�m2]

JL: ジイヤクトチメイノペータ回転部換算負荷慣性ペーベント······································[× 10-4 kg�m2]

τ: ジイヂプックノヤーキ時定数 ······································································································[s]

te: 制御部 遅れ時間 ··························································································································[s]

内部モヤー 遅れ 約10 msあります。 
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(b) ジイヂプックノヤーキ時定数 

式 (15.1) に必要 ジイヂプックノヤーキ時定数τを次に示します。 

時
定
数

[ms]

回転速度[r/min]

0
0 100 200

5

15

20

25

30

300 400 500

006

004

10

002

時
定
数

[ms]

回転速度[r/min]

0
0 100 200

70

300 400 500

012

006

018

10

20

30

40

50

60

TM-RFM_C20 TM-RFM_E20 

時
定
数

[ms]

回転速度[r/min]

0
0

10

30

40

50

60

20

012

100 200 300 400 500

時
定
数

[ms]

回転速度[r/min]

0
0

60

040

50 100 150 200

70

80

50

40

30

20

10

TM-RFM_G20 TM-RFM_J10 

 

(2) ジイヂプックノヤーキ使用時 許容負荷慣性ペーベント比 

ジイヂプックノヤーキ 次 表に示した負荷慣性ペーベント比以 使用し く さい。こ 値を超

え 使用する ，ジイヂプックノヤーキ 焼損するこ あります。超える可能性 ある場合に 営

業窓口に 問合せく さい。 

表中 許容負荷慣性ペーベント比 値 ，ジイヤクトチメイノペータ 最大回転速度時 値 す。 

( ) 内 値 ，ジイヤクトチメイノペータ 定格回転速度時 値 す。 
 

ジイヤクトチメイノペータ 許容負荷慣性ペーベント比 [倍] 

TM-RFM_C20 

TM-RFM_E20 
100 (300) 

TM-RFM_G20 50 (300) 

TM-RFM_J10 50 (200) 
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第16章 フャクローゲチシステムを使用する場合 

フイント  

フャクローゲチシステム ，ソフトウエアバーグョンA3以降 MR-J4W2-_B

サーボアンプ 使用 ます。MR-J4W3-_B 使用 ません。 

こ サーボアンプ フャクローゲチシステムを使用する場合，"モニアエンコー

ジ技術資料集" 必要 す。 

フャクローゲチシステム ，位置制御ペーチ 使用 ます。 

MR-J4W2-_Bサーボアンプ フャクローゲチシステムを構築する場合，次 制

約 あります。 

ABZ相差動出力タイプ エンコージ 使用 ません。 

機械端エンコージ よびサーボペータエンコージ ，2線式通信方式 に

対応し います。4線式通信方式 機械端エンコージ よびサーボペータエ

ンコージ 使用 ません。 

HG-KR よびHG-MRシモーゲを駆動用 よび機械端エンコージ用に使用す

る場合，アプション 4線式エンコージケーノャ (MR-EKCBL30M-L，MR-

EKCBL30M-H，MR-EKCBL40M-H よびMR-EKCBL50M-H) 使用 ませ

ん。こ た ，30 m ～ 50 m エンコージケーノャ 必要 場合，付9を参

照し 2線式 エンコージケーノャを製作し く さい。 
 

 

16.1 機能 構成 

16.1.1 機能ノロック図 

フャクローゲチシステムノロック図を示します。フャクローゲチシステム 場合，機械端エンコージ単位

制御します。 

サーボペータ端フ゛ーチバック
ドャス(機械端分解能単位)

(サーボペータ端)
溜りドャス

(サーボペータ端)
帰還ドャス累積

機械端
溜りドャス

機械端
帰還ドャス累積

フャクローゲチ
タュアャフ゛ーチ
バックフ゛ャタ
([Pr.PE08])
(注2)

FBD

サーボペータ

モニアエンコージ

コントローメ

(注1，2)
フャクローゲチ選択
([Pr.PE01] よび[Pr.PE08])

+

-

FBN

S

+

-
エンコージドャス設定
([Pr.PA15]，[Pr.PA16]
よび[Pr.PC03])

フャクローゲチ制御
異常検知機能選択
([Pr.PE03])

+

-

+

+

-

+

-

+

制御

ペニタ

機械端フ゛ーチバックドャス

 

注  1. セプクローゲチ制御/フャクローゲチ制御 切換え  [Pr. PE01] 設定 ます。 

セプクローゲチ制御 ，サーボペータ停 時，回転時に わら 常にサーボペータエンコージ 位置情報に

基 い 制御されます。 

  2. [Pr. PE01] フャクローゲチシステム 有効 ，フャクローゲチタュアャフ゛ーチバックフ゛ャタ ([Pr. PE08]) に

よ サーボペータフ゛ーチバック信号 機械端エンコージフ゛ーチバック信号を合成するタュアャフ゛ーチバック

制御に ります。 

こ 場合，サーボペータ停 時 フャクローゲチ制御，サーボペータ運転時 セプクローゲチ制御に り制御性能を

向 させるこ ます。[Pr. PE08 フャクローゲチタュアャフ゛ーチバックフ゛ャタ] 値を "4500" に設定する

常時フャクローゲチ制御に ります。 
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各制御 特徴を次 表に示します。 
 

制御 内容 

特徴 サーボペータ端 情報により位置を制御します。 

長所 
機械共振 影響を にくいた ，サーボアンプ オインを ，整定時間を短縮

ます。 セプクローゲチ制御 

短所 
サーボペータ端 停 し い も，機械端 振動し いたり，機械端 精度 出 い

い可能性 あります。 

特徴 サーボペータ端 情報 機械端 情報により位置を制御します。 

タュアャフ゛ーチバック制御 
長所 

運転中 サーボペータ端，停 時 機械端 情報に 次切り換え 制御するこ によ

り，運転中 オインを るこ ，整定時間を短縮するこ ます。停 時

に 機械端 精度 停 します。 

特徴 機械端 情報により位置を制御します。 

長所 停 時 く，運転中にも機械端 精度 出ます。 
フャクローゲチ制御 

短所 
機械共振 影響を やすいた ，サーボアンプ オインを られ いこ あ

ります。 
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16.1.2 制御ペーチ 選択手  

(1) 制御ペーチ 構成 

こ サーボ ，制御方式 し セプクローゲチシステム，フャクローゲチシステムを選択するこ

ます。 

また，フャクローゲチシステムに い ，[Pr. PE08] 設定によりセプクローゲチ制御，フャクローゲ

チ制御， よびタュアャフ゛ーチバック制御を選択するこ ます。 

"4500"

"0"

フャクローゲチ機能選択1
([Pr. PE01])

運転ペーチ選択
([Pr. PA01])

"_ _ _ 1"

"_ _ _ 0"

フャクローゲチ制御

セプクローゲチ制御

"_ _ 0 _"

サーボアンプ
"_ _ 1 _"

(16.3.1項 (2) (a) 参照)

セプクロ/フャクロ切換え指
(コントローメ

ユーギーゲマニュアャ参照)

アフ

アン

(16.3.1項 (2) (b) 参照)
タュアャフ゛ーチ

バック制御

セプクローゲチ制御

"1 ～ 4499"

フャクローゲチシステム

フャクローゲチタュアャ
フ゛ーチバックフ゛ャタ

([Pr. PE08])

セプクローゲチシステム

 

(2) タュアャフ゛ーチバックフ゛ャタ等価ノロック図 

タュアャフ゛ーチバック制御に るタュアャフ゛ーチバックフ゛ャタ等価ノロック図を次に示しま

す。 

サーボペータ停 時(0～ω) フャクローゲチ制御

運転中(ω～) セプクローゲチ制御

セプクローゲチ制御フャクローゲチ制御

+

+

+

-

タュアャフ゛ーチバックフ゛ャタ

サーボペータ

モニアエンコージ

位置制御器

デイドス
フ゛ャタ

ロードス
フ゛ャタ

ω(注)

周波数[rad/s]

運転状態 制御状態

 

注. "ω" (タュアャフ゛ーチバックフ゛ャタ 帯域)  [Pr. PE08] 設定します。 
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16.1.3 システム構成 

(1) モニアエンコージ 場合 

CN2B

CN2A

サーボアンプ

SSCNETⅢ/Hコントローメ

SSCNETⅢ/H

位置指
制御信号

テーノャ

後軸サーボアンプへ

(注)
2線式 シモアャインタフゟース対応モニアエンコージ

機械端エンコージ信号

サーボペータエンコージ信号

モニアエンコージバッチ

サーボペータ

 

注. 絶対位置モニアエンコージを使用した場合，絶対位置検出システムに対応可能 す。 

そ 場合，バッテモ 不要 す。 

 

(2) ロータモエンコージ 場合 

CN2B

CN2A

サーボペータ

2線式 ロータモエンコージ
HG-KR, HG-MRサーボペータ
(4194304 pulses/rev)

駆動部

サーボアンプ

SSCNETⅢ/Hコントローメ

SSCNETⅢ/H

位置指
制御信号

後軸サーボ
アンプへ
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16.2 機械端エンコージ 

 

フイント  

機械端エンコージケーノャ ，必 本節 紹介し いる製品を 使用く さ

い。それ以外 も を使用する 故障 原因に ります。 

機械端エンコージ 仕様，性能，保証 詳細に い ，各エンコージ

ベーカに 問合せく さい。 
 

 

16.2.1 モニアエンコージ 

使用 るモニアエンコージに い  "モニアエンコージ技術資料集" を参照し く さい。 

 

16.2.2 ロータモエンコージ 

ロータモエンコージを機械端エンコージにする場合，HG-KRまた HG-MRサーボペータをエンコージ し

使用し く さい。 

エンコージケーノャに 2線式を使用し く さい。MR-EKCBL30M-L，MR-EKCBL30M-H，MR-

EKCBL40M-H よびMR-EKCBL50M-H 4線式 す 使用 ません。 

 

16.2.3 エンコージケーノャ構成図 

サーボアンプ 機械端エンコージ 構成図を示します。使用するケーノャ ，機械端エンコージ に違

います。 

 

(1) モニアエンコージ 

モニアエンコージ用 エンコージケーノャに い ，"モニアエンコージ技術資料集" を参照し く

さい。 

サーボアンプ

モニアエンコージ
CN2A
CN2B

MR-J4FCCBL03M分岐ケーノャ
(16.2.4項参照)

回転型サーボペータ エンコージ

エンコージケーノャ
("モニアエンコージ技術資料集" 参照)

CN2 MOTOR

SCALE

機械端
エンコージ
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(2) ロータモエンコージ 

ロータモエンコージ用 エンコージケーノャに い ，"サーボペータ技術資料集 (第3集)" を参照し

く さい。 

サーボアンプ

MR-J4FCCBL03M分岐ケーノャ
(16.2.4項参照)

回転型サーボペータ エンコージ

エンコージケーノャ
("サーボペータ技術資料集(第3集)" 参照)

CN2 MOTOR

SCALE

(注)

(注)

機械端
エンコージ

サーボペータ
HG-KR
HG-MR

CN2A
CN2B

 

注. 2線式 エンコージケーノャを使用し く さい。4線式 エンコージケーノャ 使用 ません。 
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16.2.4 MR-J4FCCBL03M分岐ケーノャ 

CN2Aまた CN2Bコネクタにロータモエンコージ 機械端エンコージを接続するた に，MR-

J4FCCBL03M分岐ケーノャを使用し く さい。 

MR-J3THMCN2コネクタセットを使用し 分岐ケーノャを製作する場合，"モニアエンコージ技術資料集" 

を参照し く さい。 

LG

配線側 ら見た図 す。

4
MRR

2
LG 8

6

1
P5

5

10

3
MR

7
9

THM2

THM1

MXR

SEL THM2

THM1

SEL

MX

BAT

SD

3

4

1

CN2A/CN2B MOTOR

プヤート

(注1) (注2)

0.3m

MR

P5

MRR

SD

MR

P5

MRR

3

4

1

プヤート

配線側 ら見た図 す。

4
MRR

2
8

6

1
P5

5

10

3
MR

7
9

配線側 ら見た図 す。

4
2

8
6

15

10

37
9

BAT

2

THM2 6

7MX

LG LG2

MXR 8

BAT

SEL

9

10

5THM1 5 THM1

6 THM2

9 BAT

10 SEL

SCALE
(注2)

P5

SD

SEL

LG

1

2

10

プヤート

4 MXR

BAT9

3 MX
BAT

SEL LG

P5

MXR

MX

  

注  1. ヤセプタクャ: 36210-0100PL，シゟャキット: 36310-3200-008 (3M) 

  2. プメエ: 36110-3000FD，シゟャキット: 36310-F200-008 (3M) 
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16.3 運転 機能 

16.3.1 立  

(1) 立 手  

次 手 フャクローゲチシステムを立 ます。 

コントローメによる位置決 運転 確認 (16.3.3項参照)

MR Configurator2による位置決 運転 確認

オイン調整

取付 よび配線完了

MR Configurator2による位置決 運転 確認

セプクローゲチシステム 調整 動 確認

オイン調整

フャクローゲチシステム 調整 動 確認

フャクローゲチシステム 選択 (本項 (2) 参照)

機械端エンコージ 電子ウア設定 (本項 (4) 参照)

タュアャフ゛ーチバック切換えフ゛ャタ 調整
(タュアャフ゛ーチバック制御時) (本項 (6) 参照)

機械端エンコージ極性 設定 (本項 (3) 参照)

原点復帰運転 (16.3.2項参照)

位置決 運転

フャクローゲチシステム 立 完了

機械端エンコージ位置タータ 確認 (本項 (5) 参照)

サーボ機器 常 を確認します。
必要に応 実施し く さい。
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(2) フャクローゲチシステム 選択 

[Pr. PA01]，[Pr. PE01] よびコントローメ 制御コマンチ 設定により，次 表 ように，制御方式

を選択 ます。 
 

[Pr. PA01] [Pr. PE01] 

セプクローゲチ制御/ 

フャクローゲチ制御切換え

信号 

指 単位 制御方式 
絶対位置検出 

システム 

"_ _ 0 _" 

セプクローゲ

チシステム (標

準制御ペーチ) 

  サーボペータエン

コージ単位 

セプクローゲチ制御 

 

"_ _ _ 0"  機械端エンコージ

単位 

タュアャフ゛ーチバック 

制御 (フャクローゲチ制御) 
 (注) 

"_ _ _ 1" アフ  セプクローゲチ制御 × 

"_ _ 1 _" 

フャクローゲ

チシステム (フ

ャクローゲチ

制御ペーチ) 
 アン  タュアャフ゛ーチバック 

制御 (フャクローゲチ制御) 
× 

 
注. 機械端エンコージ 絶対位置エンコージ 場合対応 ます。 

 

(a) 運転ペーチ 選択 

運転ペーチを選択します。 

運転ペーチ選択

[Pr. PA01]

1 0 0

セプクローゲチシステム

(標準制御ペーチ)

フャクローゲチシステム

(フャクローゲチ制御ペーチ)
機械端分解能単位

設定値

0

1

運転ペーチ

サーボペータ端分解能単位

制御単位  

(b) セプクローゲチ制御/フャクローゲチ制御 選択 

セプクローゲチ制御/フャクローゲチ制御を選択します。 

フャクローゲチ制御選択

0: 常時有効

1: コントローメ制御コマンチによる切換え(セプ/フャ切換え)

0 0

コントローメ 制御

コマンチによる選択

アフ

アン

セプクローゲチ制御

フャクローゲチ制御

制御方式

こ 設定 [Pr.PA01] 運転ペーチ選択 "_ _ 1 _"(フャクローゲチシス

テム) に有効に ります。

0

[Pr. PE01]
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(3) 機械端エンコージ極性 設定 

 

 注意 
[Pr. PC27]  "エンコージドャスカウント極性選択" に誤 た方向を設定し い

く さい。誤 た方向を設定する ， 常に運転 ，機械 衝突する場合

あり，故障や部品損傷 原因に ります。 
 

 

フイント  

[Pr. PC27]  "エンコージドャスカウント極性選択" ，[Pr. PA14 回転方向選

択] に 関係し いません。必 サーボペータ モニアエンコージンロータモ

エンコージ 関係に合わせ 設定し く さい。 

[Pr. PC27]  "エンコージドャスカウント極性選択" に誤 た方向を設定し い

く さい。位置決 運転時に [AL. 42 フャクローゲチ制御異常] 発生するこ

あります。 
 

 

(a) ドメベータ設定方法 

サーボペータ CCW方向 機械端エンコージフ゛ーチバック 増加方向 一致するようにCN2Aま

た CN2Bコネクタに接続する機械端エンコージ 極性を設定し く さい。 

0 0 0

[Pr. PC27]

機械端エンコージドャスカウント極性選択
0: サーボペータCCW 機械端エンコージドャス増加方向
1: サーボペータCCW 機械端エンコージドャス減少方向

 

サーボペータ

モニアエンコージ

サーボペータ太太テ方向

モニアエンコージ アチヤス増加方向

 

(b) 機械端エンコージフ゛ーチバック方向 確認方法 

機械端エンコージフ゛ーチバック方向 確認方法に い ，本項 (5) を参照し く さい。 
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(4) フ゛ーチバックドャス電子ウア設定 

 

フイント  

フ゛ーチバックドャス電子ウア ([Pr. PE04]，[Pr. PE05]，[Pr. PE34] よび [Pr. 

PE35]) に誤 た値を設定した場合，[AL. 37 ドメベータ異常] 発生し， 常に

運転 い場合 あります。また，位置決 運転時に [AL. 42.8 位置偏差に

よるフャクローゲチ制御異常] 発生する場合 あります。 
 

 

サーボペータ端エンコージドャスに対し 電子ウア 分子 ([Pr. PE04] よび [Pr. PE34]) 分母 ([Pr. 

PE05] よび [Pr. PE35]) を設定します。サーボペータ1回転時 サーボペータエンコージドャス数 機

械端エンコージドャス数に換算されるように電子ウアを設定し く さい。関係式 次 ように り

ます。 

 

  
[Pr.PE04] × [Pr.PE34]

[Pr.PE05] × [Pr.PE35]

サーボペータ1回転あたり 機械端エンコージドャス数

サーボペータ1回転あたり サーボペータエンコージドャス数
=  

 

サーボペータ1回転あたり 機械端エンコージドャス数 ，次 範囲に るように機械端エンコージを

選定し く さい。 

 

  4096(212) ≦ サーボペータ1回転あたり 機械端エンコージドャス数 ≦ 67108864 (226) 

 

(a) ボーャ 直結 モニアエンコージ分解能 0.05 µm 場合 設定例 

 

条件 

サーボペータ 分解能: 4194304 pulses/rev 

サーボペータ 減速比: 1/11 

ボーャ モーチ: 20 mm 

モニアエンコージ 分解能: 0.05 µm 

減速機付 サーボペータ テーノャ

モニアエンコージ

モニアエンコージバッチ

 

ボーャ 1回転あたり モニアエンコージ ドャス数を計算します。 

 

ボーャ 1回転あたり モニアエンコージ ドャス数 

  = ボーャ モーチ/モニアエンコージ分解能 

  = 20 mm/0.05 µm = 400000 pulses 

 

  
[Pr.PE05] × [Pr.PE35]

400000

4194304

3125

32768

1

11
=

1

11
=× ×

[Pr.PE04] × [Pr.PE34]
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(b) ローャフ゛ージ 機械端エンコージにロータモエンコージを使用する場合 設定例 

 

条件 

サーボペータ 分解能: 4194304 pulses/rev 

サーボペータ側プーモ径: 30 mm 

ロータモエンコージ側プーモ径: 20 mm 

ロータモエンコージ 分解能: 4194304 pulses/rev 

サーボペータ

ロータモエンコージ
(HG-KRまた HG-MRサーボペータ)
4194304pulses/rev

駆動部

プーモ径
d1 = 30mm

プーモ径
d2 = 20mm

 

プーモ比や減速比 異 る場合 ，それを考慮し 計算します。 

 

  
4194304 × 30

4194304 × 20

1

1
= = ×

[Pr.PE04] × [Pr.PE34]

[Pr.PE05] × [Pr.PE35]

3

2
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(5) 機械端エンコージ位置タータ 確認 

機械端エンコージ 取付 ， よびドメベータ設定値に問題 いこ を確認します。 

 

フイント  

確認項目によ ，MR Configurator2を使用する場合 あります。 

MR Configurator2に る各タータ 表示内容に い ，16.3.6項を参照し

く さい。 
 

 

次 項目を確認する場合，フャクローゲチ制御ペーチにする必要 あります。制御ペーチ 設定に

い ，本項 (2) を参照し く さい。 
 
番号 確認項目 確認方法 よび内容 

1 機械端エンコージ位置タータ

込  

機械端エンコージ 取付 ，接続 常 状態 場合，機械端エンコージを動 す

，機械端帰還ドャス累積 数値 常にカウントされます。 

常にカウントされ い場合，次 要因 考えられます。 

1. アメーム 発生し いる。 

2. 機械端エンコージ 取付 しく い。 

3. エンコージケーノャ しく配線され い い。 

2 機械端エンコージ スケーャ原点 

(モブヤンスマーク，Z相) 

込  

機械端エンコージ 原点 (モブヤンスマークまた Z相) 常 状態 (取付 ，接続

) 場合，機械端エンコージを動 し，原点 (モブヤンスマークまた Z相) を通過し

た に機械端エンコージ情報1 値 0にクモアされます。 

クモアされ い い場合，次 要因 考えられます。 

1. 機械端エンコージ 取付 しく い。 

2. エンコージケーノャ しく配線され い い。 

3 機械端エンコージフ゛ーチバック

方向 確認 

(機械端エンコージ極性 設定) 

サーボアフ状態 手動 装置 (機械端エンコージ) を動 し，サーボペータエンコージ

帰還ドャス累積 (ウア後) 機械端帰還ドャス累積 方向 一致し いるこ を確認し

く さい。一致し い い場合，極性を逆にし く さい。 

4 機械端エンコージ 電子ウア設定 サーボペータ 機械端エンコージ 期し 動く場合に，サーボペータ端帰還ドャス累積 

(ウア後) 機械端帰還ドャス累積 一致し 増加します。 

一致し い い場合 次 方法 フャクローゲチ制御フ゛ーチバック電子ウア 

([Pr. PE04]，[Pr. PE05]，[Pr. PE34] よび [Pr. PE35]) 設定を見直します。 

1) サーボペータ端帰還ドャス累積 (ウア前) を確認する。 

2) 機械端帰還ドャス累積を確認する。 

3) 記1) 2) 比 フ゛ーチバック電子ウア 比に いるこ を確認する。 

サーボペータ

モニア
エンコージ

+

-

サーボペータ端帰還ドャス累積
(ウア後)

3) 電子ウア

2) 機械端帰還ドャス累積

指

1) サーボペータ端帰還ドャス累積
     (ウア前)
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(6) フャクローゲチタュアャフ゛ーチバックフ゛ャタ 設定 

[Pr. PE08 フャクローゲチタュアャフ゛ーチバックフ゛ャタ] を初期値 (設定値 = 10) 状態 ，アート

スューニンエ を使 ，セプクローゲチ制御 様にオイン調整を実施します。MR Configurator2

エメフ機能 ，サーボ運転波形を観察し ら，タュアャフ゛ーチバックフ゛ャタを調整しま

す。 

 

タュアャフ゛ーチバックフ゛ャタ ，設定値により次 よう 運転状態に ります。 
 

[Pr. PE08] 設定値 制御ペーチ 振動 整定時間 

0 セプクローゲチ   

1 

～ 

4499 

タュアャフ゛ーチバック 

出にくい 

～ 

出やすい 

長く る 

～ 

短く る 

4500 フャクローゲチ   

 

タュアャフ゛ーチバックフ゛ャタ 設定値を大 くする ，整定時間 短く ります ，機械端エン

コージ 振動 影響を やすく るた ，サーボペータ 振動 大 く ります。タュアャフ゛ー

チバックフ゛ャタ 設定値 ，PG2 設定値 半分以 に設定し く さい。 

 

整定時間 短縮: タュアャフ゛ーチバックフ゛ャタを大 くする 

溜りドャス

指

溜りドャス

指

時間時間

 

振動 抑制: タュアャフ゛ーチバックフ゛ャタを小さくする 

溜りドャス

指

溜りドャス

指

時間時間
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16.3.2 原点復帰 

(1) 一般注意事項 

原点復帰 ，機械端エンコージ タイプに関係 く，すべ 機械端エンコージフ゛ーチバック情報

行われます。サーボペータエンコージ Z相 位置に 関係ありません。チエ信号を使用する原点復帰

場合，原点復帰起動 らチエ信号 アフに るま 間に，インクモベンタャタイプ モニアエン

コージ スケーャ原点 (モブヤンスマーク) ロータモエンコージ Z相を通過させる必要 ありま

す。 

 

(2) 機械端エンコージタイプ 原点復帰方法 

(a) 絶対位置モニアエンコージ 近点チエ式原点復帰 

絶対位置モニアエンコージ 原点基準位置 ，モニアエンコージ原点 (絶対位置タータ = 0) を基準

し サーボペータ1回転 位置に ります。 

近点チエ式原点復帰 場合，近点チエ信号アフ後 最も近い位置 原点位置に ります。 

モニアエンコージ原点 設置位置 ， 位置 も構いません。 

･･････

モニアエンコージ原点 原点位置

原点復帰速度

クモープ速度

原点復帰方向

ON

OFF近点チエ信号

サーボペータ
回転速度

原点基準位置

機械位置

0r/min

サーボペータ1回転相当
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(b) インクモベンタャモニアエンコージ 近点チエ式原点復帰 

1) 原点復帰方向にモニアエンコージ原点 (モブヤンスマーク) 存在する場合 

インクモベンタャモニアエンコージ 原点位置 ，原点復帰開始後 最初に通過したモニアエ

ンコージ原点 (モブヤンスマーク) を基準 し サーボペータ1回転 位置に ります。 

近点チエ式原点復帰 場合，近点チエ信号アフ後 最も近い位置 原点位置に ります。 

モニアエンコージ原点 全ストローク中に1個 し ，原点復帰開始後に必 通過 る位置に

設置します。 

サーボペータ
回転速度

･･････

モニアエンコージ原点 原点位置

原点復帰速度

クモープ速度

原点復帰方向

ON

OFF近点チエ信号

原点基準位置

機械位置

サーボペータ1回転相当

0r/min

 

2) 原点復帰方向にモニアエンコージ原点 存在し い場合 

原点復帰方向にモニアエンコージ原点 (モブヤンスマーク) 存在し い位置 ら原点復帰を

行う ，コントローメ側 原点復帰エメーに ります。エメー内容 コントローメ 種類に

よ 異 ります。原点復帰方向にモニアエンコージ原点 (モブヤンスマーク) 存在し い

位置 ら原点復帰を行う場合 ，い たんコントローメ JOG運転 原点復帰方向 反

対側 ストロークエンチま 移動させたあ に，原点復帰を行 く さい。 

ストロークエンチ 原点位置

原点復帰速度

クモープ速度

原点復帰方向

ON

OFF近点チエ信号

機械位置

モニアエンコージ原点

JOG運転

原点復帰可能領域 原点復帰不可能領域

サーボペータ
回転速度

0r/min
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フイント  

確実に原点復帰を実施させるた に，反対側 ストロークエンチま コント

ローメ JOG運転 移動した ，原点復帰するようにし く さい。 

インクモベンタャモニアエンコージにモニアエンコージ原点 (モブヤンス

マーク) 存在し い場合，原点復帰 ません。必 モニアエンコージ原

点 (モブヤンスマーク) を設 く さい。(全ストローク中に1箇所) 
 

 

(c) シモアャ通信サーボペータ ロータモエンコージを使用した場合 チエ式原点復帰 

機械端エンコージにシモアャ通信サーボペータ ロータモエンコージを使用した場合 原点位置

，機械端 Z相 位置に ります。 

サーボアンプ
電源投入位置

原点位置

ON

OFF
機械端エンコージ
Z相信号

原点基準位置

機械位置

機械端1回転相当  

(d) タータセット式に い  (機械端エンコージ共通) 

タータセット式 原点復帰方法 ，スケーャ原点 (モブヤンスマーク) やロータモエンコージ Z

相信号を通過させたあ に原点復帰を実施し く さい。 

また，ロータモエンコージ Z相通過ま にサーボペータエンコージ1回転分 距離 い機械 場

合 ，[Pr. PC17] 原点セット条件選択を変更するこ により，原点未通過 も原点復帰を行うこ

ます。 
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16.3.3 コントローメ ら 運転 

フャクローゲチ制御対応サーボアンプ 次 コントローメ 組 合わせ 使用するこ ます。 
 

分類 形名 備考 

ペーションコントローメ Q17nDSCPU 

シンプャペーションユニット QD77MS_ 
速度制御 (II) 命  (VVF，VVR) 使用 ません。 

 

モニアエンコージを使用したフャクローゲチ制御 絶対位置検出システムを構築する場合 ，絶対位置タ

イプ モニアエンコージ 必要 す。こ 場合，サーボアンプにエンコージ用バッテモを装着する必要

ありません。ロータモエンコージを使用する場合，サーボアンプにエンコージ用バッテモを装着するこ

絶対位置検出システムを構築するこ ます。こ 場合，バッテモ らサーボペータ端 よび機械

端 2 エンコージに電源を供給するた ，消費電流 増え バッテモ 命 短く ります。 

 

(1) コントローメ ら 運転 

コントローメ ら 位置決 運転 ，基本的にセプクローゲチ制御 場合 す。 

 

(2) サーボシステムコントローメ 設定 

フャクローゲチシステムを 使用に る場合，次 ように設定し く さい。 

[Pr. PA01]，[Pr. PC17]，[Pr. PE01]，[Pr. PE03] ～ [Pr. PE05]，[Pr. PE34] よび [Pr. PE35] サーボ

アンプへ 書込 後，ドメベータ有効条件に○ あるい れ 方法 設定を有効に ます。[Pr. 

PE06] ～ [Pr. PE08] 有効条件に わら ，設定時に有効に ります。 
 

ドメベータ有効条件 設定内容 

ペーションコ

ントローメ 

シンプャペー

ションユニット
設定項目 コントロー

メモセット

電源 

アフ→アン
Q17nDSCPU QD77MS_ 

指 分解能    機械端エンコージ分解能単位 

MR-J4-Bフャクローゲチサーボアンプ設定   MR-J4-Bフャクローゲチ制御 サーボドメ

ベータ ペータ設定   自動設定 

 原点セット条件選択 ([Pr. PC17])   必要に応 設定し く さい。

 フャクローゲチ選択 ([Pr. PA01] よび [Pr. PE01])     

 フャクローゲチ選択2 ([Pr. PE03])     

 フャクローゲチ制御異常検知速度偏差異常検知ヤベャ 

([Pr. PE06]) 

有効条件に わら

設定時に有効 

  

 フャクローゲチ制御異常検知位置偏差異常検知ヤベャ 

([Pr. PE07]) 

    

 フャクローゲチ電子ウア分子 

([Pr. PE04] よび [Pr. PE34]) 
    

 フャクローゲチ電子ウア分母 

([Pr. PE05] よび [Pr. PE35]) 
    

 フャクローゲチタュアャフ゛ーチバックフ゛ャタ 

([Pr. PE08]) 

有効条件に わら

設定時に有効 

  

単位設定 mm/inch/degree/pulse 位置決  

制御用 

ドメベータ 
1回転あたり ドャス数 (AP) 

1回転あたり 移動量 (AL) 

設定方法に い 本項 (2) (a)，(b) を参照し く さい。
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(a) モニアエンコージを使用した場合 (単位設定: mm) 

微分

AP
AL サーボペータ モニアエンコージ

位置フ゛ーチバック
[mm]

指
[mm]

+

-

速度フ゛ーチバック
[r/min]

AL
AP

電子ウア

ユーギ コントローメ サーボアンプ

機械端分解能単位

機械端分解能単位 サーボペータ速度

 

次 条件 ボーャ 1回転あたり モニアエンコージ ドャス数 (AP) 移動量 (AL) を計算しま

す。 

 

ボーャ モーチ: 20 mm 

モニアエンコージ分解能: 0.05 µm 

 

ボーャ 1回転あたり モニアエンコージ ドャス数 (AP) 

  = ボーャ モーチ/モニアエンコージ分解能 = 20 mm/0.05 µm = 400000 pulses 

 

  
1回転あたり ドャス数[pulse](AP)

1回転あたり 移動量[µm](AL)
=

400000pulses

20mm
=

400000

20000
 

 

(b) ロータモエンコージを使用した場合 (単位設定: deg) 

サーボペータ

ロータモエンコージ
(HG-KRまた HG-MRサーボペータ)
4194304pulses/rev

AP
AL

位置フ゛ーチバック
[deg]

指
[deg]

+

-

速度フ゛ーチバック
[r/min]

AL
AP

電子ウア

ユーギ コントローメ サーボアンプ

機械端分解能単位

機械端分解能単位 サーボペータ速度

微分

 

次 条件 サーボペータ1回転あたり ロータモエンコージ ドャス数 (AP) 移動量 (AL) を計算

します。 

 

  ロータモエンコージ 分解能 = 機械端分解能: 4194304 pulses/rev 

 

  
1回転あたり ドャス数[pulse](AP)

1回転あたり 移動量[deg](AL)
=

4194304pulses

360deg
=

524288

45
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16.3.4 フャクローゲチ制御異常検知機能 

何ら 要因 フャクローゲチ制御 不安定に た場合，サーボペータ端 速度 異常に増大するこ

あります。これを未然に検知し，運転停 するた 保護機能 フャクローゲチ制御異常検知機能

す。 

フャクローゲチ制御異常検知機能に ，速度偏差 位置偏差 2種類 検出方法 あり，[Pr. PE03 フャク

ローゲチ機能選択2] 設定 各機能を有効にし いる に 異常検出します。 

また，検出ヤベャ 設定 ，[Pr. PE06] よび [Pr. PE07] 変更 可能 す。 

 

(1) ドメベータ 

フャクローゲチ制御異常検知機能を選択します。 

フャクローゲチ制御異常検知機能

0: 無効

1: 速度偏差異常検知

2: 位置偏差異常検知
3: 速度偏差異常，位置偏差異常検知(初期値)

[Pr.PE03]

 

(2) フャクローゲチ制御異常検知機能 

サーボペータ

モニアエンコージ

1) サーボペータ端フ゛ーチバック速度[r/min]

2) サーボペータ端フ゛ーチバック位置[pulse]

(機械端に換算した値)

3) 機械端フ゛ーチバック速度ナr/min]

4) 機械端フ゛ーチバック位置ナpulse]

 

(a) 速度偏差異常検知 

[Pr. PE03] を "_ _ _ 1" に設定し ，速度偏差異常検知を有効にし く さい。 

速度偏差異常検知

1

[Pr.PE03]

 

サーボペータ端フ゛ーチバック速度 ( 1)) 機械端フ゛ーチバック速度 ( 3)) を比較し，[Pr. PE06 フ

ャクローゲチ制御 速度偏差異常検知ヤベャ] 設定値 (1 r/min ～ 許容回転速度) 以 偏差 ある

場合，[AL. 42.2 速度偏差によるサーボ制御異常] を発生し 停 します。[Pr. PE06] 初期値 400 

r/min す。必要に応 設定値を変更し く さい。 
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(b) 位置偏差異常検知 

[Pr. PE03] を "_ _ _ 2" に設定し ，位置偏差異常検知を有効にし く さい。 

位置偏差異常検知

2

[Pr.PE03]

 

サーボペータ端フ゛ーチバック位置 ( 2)) 機械端フ゛ーチバック位置 ( 4)) を比較し，[Pr. PE07 フ

ャクローゲチ制御 位置偏差異常検知ヤベャ] 設定値 (1 kpulses ～ 20000 kpulses) 以 偏差 あ

る場合，[AL. 42.1 位置偏差によるサーボ制御異常] を発生し 停 します。[Pr. PE07] 初期値

100 kpulses す。必要に応 設定値を変更し く さい。 
 

(c) 複数 偏差異常を検知する 

[Pr. PE03] を次 ように設定する ，複数 偏差異常を検知するこ ます。異常検知方法に

い 本項 (2) (a)，(b) を参照し く さい。 

[Pr.PE03]

設定値 速度偏差異常検知 位置偏差異常検知

1

2

3

 

16.3.5 アートスューニンエ機能 

アートスューニンエ機能に い ，6.3節を参照し く さい。 

 

16.3.6 マシンアヂメイギ機能 

MR Configurator2 マシンアヂメイギ機能に い ，MR Configurator2 バャプ画面を参照し く さ 

い。 

 

16.3.7  テスト運転ペーチ 

テスト運転ペーチ MR Configurator2 実行 ます。 

テスト運転ペーチ 詳細に い ，4.5節を参照し く さい。 
 

機能 項目 使用可否 備考 

JOG運転  サーボペータ端エンコージ 分解能単位 運転します。 

位置決 運転  

プロエメム運転  

フャクローゲチシステム 場合，機械端エンコージ 分解能単位 運転しま

す。 

詳細に い 4.5.1項 (1) (c) を参照し く さい。 

出力信号 (DO) 強制出

力  4.5.1項 (1) (b) を参照し く さい。 

テスト運転

ペーチ 

ペータ し運転   
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16.3.8 フャクローゲチシステムに る絶対位置検出システム 

モニアエンコージを使用したフャクローゲチ制御 絶対位置検出システムを構築する場合，絶対位置タイ

プ モニアエンコージ 必要 す。こ 場合，サーボアンプにエンコージ用バッテモを装着する必要 あ

りません。ロータモエンコージを使用する場合，サーボアンプにエンコージ用バッテモを装着するこ

絶対位置検出システムを構築するこ ます。こ 場合，バッテモ らサーボペータ端 よび機械端

2 エンコージに電源を供給するた ，消費電流 増え バッテモ 命 短く ります。 

モニアエンコージを使用した絶対位置検出システム 場合，本項 示した制約事項 あります。[Pr. PA03 

絶対位置検出システム] 絶対位置検出システムを有効にし，次 制約条件内 こ サーボを使用し く

さい。 

 

(1) 使用条件 

(a) 機械端エンコージに絶対位置タイプ モニアエンコージを使用する。 
 

(b) 常時フャクローゲチ選択 ([Pr. PA01] = "_ _ 1 _" よび [Pr. PE01] = "_ _ _ 0") にする。 

 

(2) エンコージによる絶対位置検出範囲 
 

エンコージ 種類 絶対位置検出 可能 範囲 

モニアエンコージ 

(シモアャインタフゟース) 

スケーャ 可動長範囲 (絶対位置32ビットタータ 範囲内) 

 

(3) アメーム検出 

絶対位置に関するアメーム ([AL. 25]) よび警告 ([AL. 92]，[AL. 9F]) 検出されません。 
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16.3.9 MR Configurator2に い  

MR Configurator2を使用し ，ドメベータ設定 常 ，サーボペータ よび機械端エンコージ 常運

転し いる を確認 ます。 

ここ ，フャクローゲチ診断画面に い 説明します。 

ペニタ表示項目に い  "ペニタ開始" をクモックする 常時サーボアンプ ら 出し，"ペニタ停 " 

をクモックする 停 します。 

ドメベータ項目に い "ドメベータ 込"をクモックする サーボアンプ ら 出し，"ドメベータ書

込" をクモックする 書 込 ます。 

f)

a)

c)

k)

b)

i)

h)

g)

d) e)

j)

m)

l)

 

記号 名称 説明 単位

a) ペータ端帰還ドャス累積 

(ウア後) 

サーボペータエンコージ ら 帰還ドャスをカウントし 表示します。(機械端エン

コージ単位) 

設定値 999999999を超える 0 ら始まります。 

"クモア" ボタンをクモックする 0に ります。 

逆転時に -符号 付 ます。 

pulse

b) ペータ端溜りドャス サーボペータ端位置 指 偏差カウンタ 溜りドャスを表示します。 

逆転時に -符号 付 ます。 

pulse

c) 指 ドャス累積 位置指 入力ドャスをカウントし 表示します。 

"クモア" ボタンをクモックする 0に ります。 

逆転指 時に -符号 付 ます。 

pulse

d) 機械端帰還ドャス累積 機械端エンコージ ら 帰還ドャスをカウントし 表示します。 

設定値 999999999を超える 0 ら始まります。 

"クモア" ボタンをクモックする 0に ります。 

逆転時に -符号 付 ます。 

pulse

e) 機械端溜りドャス 機械端位置 指 偏差カウンタ 溜りドャスを表示します。 

逆転時に -符号 付 ます。 

pulse
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記号 名称 説明 単位

f) ペータ端帰還ドャス累積 

(ウア前) 

サーボペータエンコージ ら 帰還ドャスをカウントし 表示します。(サーボペータ

エンコージ単位) 

設定値 999999999を超える 0 ら始まります。 

"クモア" ボタンをクモックする 0に ります。 

逆転時に -符号 付 ます。 

pulse

g) 検出器情報 機械端エンコージ 情報を表示します。 

機械端エンコージ 種類によ 表示内容 異 ります。 

ID: 機械端エンコージ ID番号を表示します。 

タータ1: インクモベンタャタイプモニアエンコージ 場合，電源投入時 ら カウ

ンタを表示します。絶対位置タイプモニアエンコージ 場合，絶対位置

タータを表示します。 

タータ2: インクモベンタャタイプモニアエンコージ 場合，モブヤンスマーク (Z

相) ら 距離 (ドャス数) を表示します。絶対位置タイプモニアエンコージ

場合，"00000000" を表示します。 

 

h) 極性 サーボペータCCW アチヤス増加方向  "を" を，サーボペータCCW アチヤス減

少方向  "-" を表示します。 

 

i) Z相通過状態 フャクローゲチシステム  "無効" 場合 サーボペータエンコージ Z相通過状態を表

示します。フャクローゲチシステム  "有効" また  "セプクローゲチ制御/フャクロー

ゲチ制御切換え" 場合 機械端エンコージ Z相通過状態を表示します。 

 

j) フャクローゲチ切換えタバ

イス 

フャクローゲチシステム  "セプクローゲチ制御/フャクローゲチ制御切換え" を選択し

た場合 表示します。 

セプクローゲチ制御/フャクローゲチ制御切換え信号 状態 選択中 内部状態を表示

します。 

 

k) ドメベータ (フ゛ーチバック

ドャス電子ウア) 

こ ドメベータ サーボペータエンコージドャスに対し フ゛ーチバックドャス電子ウ

ア ([Pr. PE04]，[Pr. PE05]，[Pr. PE34] よび [Pr. PE35]) を表示 よび設定します。

(16.3.1項 (4) 参照) 

 

l) ドメベータ (タュアャフ゛ー

チバックフ゛ャタ) 

こ ドメベータ  [Pr. PE08 フャクローゲチタュアャフ゛ーチバックフ゛ャタ] 帯域

を表示 よび設定します。 

 

m) ドメベータ (フャクローゲチ

機能) 

フャクローゲチ制御に関するドメベータを表示 よび設定します。 

"ドメベータ設定" ボタンをクモックする  "フャクローゲチ制御-基本設定" ウインチウ

表示されます。 

1) 2)

3)

1) フャクローゲチ機能選択 ([Pr. PE01]) 

ここ  "常時有効" また  "コントローメ制御コマンチによる切換え" を選択しま

す。 

 
2) フ゛ーチバックドャス電子ウア ([Pr. PE04]，[Pr. PE05]，[Pr. PE34]，[Pr. PE35]) 

フ゛ーチバックドャス電子ウアを設定します。 

 
3) エンコージドャスカウント極性選択 ([Pr. PC27]) 

機械端エンコージ 極性を選択します。 
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第17章 機能 応用 

17.1 J3互換ペーチ 

 

フイント  

J3互換ペーチ HGシモーゲサーボペータに 対応し います。 

J3互換ペーチ フャクローゲチ制御 ，ソフトウエアバーグョンA3以降

サーボアンプ 使用 ます。 

ソフトウエアバーグョンA4以前 サーボアンプ ソフトウエアバーグョンA5

以降 サーボアンプ ，J3互換ペーチ 仕様 異 ります。17.1.8項を参照し

く さい。 
 

 

17.1.1 J3互換ペーチ 概要 

MR-J4W_-_Bサーボアンプ よびMR-J4-_Bサーボアンプ ，MR-J4 機能 よび性能をすべ 使用 る 

"J4ペーチ" ，従来 MR-J3-Bシモーゲ 互換性 ある "J3互換ペーチ" 2 運転ペーチを搭載し いま

す。 

工場出荷状態 初回コントローメ通信時にSSCNETⅢ/H通信 接続した場合  "J4ペーチ"，SSCNETⅢ通

信 接続した場合  "J3互換ペーチ" 運転ペーチ 固定されます。再度工場出荷状態に戻したり，任意

ペーチを選択するに アプモケーション "MR-J4(W)-Bペーチ変更" 設定を変更し く さい。 

アプモケーション "MR-J4(W)-Bペーチ変更" ，MR Configurator2 バーグョン1.12N以降に され い

ます。1.12Nより古いバーグョンを使用し いる場合 ，アップタート版を三菱電機FAサイト らジウン

ローチし く さい。 

アプモケーション "MR-J4(W)-Bペーチ変更" 運転条件に い ，MR Configurator2 運転条件を参照し

く さい。(11.4節参照) 

 

17.1.2 J3互換ペーチ 対応する運転ペーチ 

J3互換ペーチ ，次 運転ペーチに対応し います。 
 

J3互換ペーチ 運転ペーチ MR-J3-_B 形名 MR-J3-BS 形名 MR-J3W-_B 形名

MR-J3-B 標準制御ペーチ (回転型サーボペータ) MR-J3-_B MR-J3-_BS MR-J3W-_B 

MR-J3-Bフャクローゲチ制御ペーチ MR-J3-_B-RJ006 MR-J3-_BS  

MR-J3-B モニア制御ペーチ MR-J3-_B-RJ004  MR-J3W-_B 

MR-J3-B DDペータ制御ペーチ MR-J3-_B-RJ080W  MR-J3W-_B 

 

各運転ペーチ ，従来 MR-J3-_Bシモーゲサーボアンプ 各ドメベータ 一配列 よび互換設定 す。 

また，J3互換ペーチ ，制御応答特性 MR-J3シモーゲ 等に ります。J3拡張機能を有効にする ，

SSCNETⅢ対応 コントローメを使用し ，MR-J4シモーゲ 等 制御応答性 得られます。 
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17.1.3 J3互換ペーチ対応機能一覧 

J4ペーチ よびJ3互換ペーチ 対応し いる機能を次 表に示します。◎ よび○ 横に記載された "A0" 

記号 ，各機能に対応し いるサーボアンプ ソフトウエアバーグョン す。各機能 これら ソ

フトウエアバーグョン以降 サーボアンプ 使用 ます。 
 

対応 

( : J4新規， : J3 等， : 非対応) 

MR-J4/J4Wシモーゲ 
機能 名称 

J4ペーチ J3互換ペーチ 
MR-J3シモーゲ (注8)

速度周波数応答 2.5 kHz 2.1 kHz 2.1 kHz 
基本仕様 

エンコージ分解能 22ビット (注1) 18ビット (注1) 18ビット 

通信ボーヤート 150 Mbps 50 Mbps 50 Mbps SSCNETⅢ/H通信 

また SSCNETⅢ通信 局間最大距離 100 m 50 m 50 m 

絶対位置検出システム A0 A0  

フャクローゲチ制御 (注9) 
A3 

(2線式 ) (注13) 

A3 

(2線式 ) (注13) 

MR-J3-_B-RJ006 

MR-J3-_BS 

モニアサーボペータ駆動 

A0 

(2線式，4線式 ) 

(注13) 

A0 

(2線式，4線式 )  

(注13) 

MR-J3-_B-RJ004 

MR-J3W-_B 

ジイヤクトチメイノペータ駆動 A0 A0 
MR-J3-_B-RJ080W

MR-J3W-_B 

ペータ し運転 A0 (注2) A0 (注2)  

基本機能 

回転方向選択/移動方向選択 A0 A0  

AB相ドャス出力 A0 (注3) A0 (注3)  
エンコージ出力ドャス 

Z相ドャス出力 A0 (注4) A0 (注4)  (注4) 

アヂロエペニタ出力 A0 (注5) A0 (注5)  

入出力 
ペータサープスタ A0 A0 

MR-J3-_B-RJ004 

MR-J3-_B-RJ080W

MR-J3W-_B 

位置制御ペーチ A0 A0  

速度制御ペーチ A0 A0  

トャク制御ペーチ A0 A0  
制御ペーチ 

押当 制御ペーチ A0 A0  

アートスューニンエペーチ1 A0 A0  

アートスューニンエペーチ2 A0 A0  

2オイン調整ペーチ1 (補間ペーチ) A0 A0  

2オイン調整ペーチ2 A0   

アートスューニンエ 

マニュアャペーチ A0 A0  

機械共振抑制フ゛ャタ1 A0 A0  

機械共振抑制フ゛ャタ2 A0 A0  

機械共振抑制フ゛ャタ3 A0 B0 (注15)  

機械共振抑制フ゛ャタ4 A0 B0 (注15)  

機械共振抑制フ゛ャタ5 A0 B0 (注15)  

軸共振抑制フ゛ャタ A0 B0 (注15)  

ロードスフ゛ャタ A0 A0  

ロバスト外乱補償 (注10)  A0  

フ゛ャタ機能 

ロバストフ゛ャタ A0 B0 (注15)  

標準ペーチ/3慣性ペーチ切換え A0 B0 (注15)  

制振制御1 A0 A0  

制振制御2 A0 B0 (注15)  
制振制御 

指 テッスフ゛ャタ A0 A0  
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対応 

( : J4新規， : J3 等， : 非対応) 

MR-J4/J4Wシモーゲ 
機能 名称 

J4ペーチ J3互換ペーチ 
MR-J3シモーゲ (注8)

オイン切換え A0 A0  

微振動抑制制御 A0 A0  

アーバシュート量補  A0 A0  

PI-PID切換え制御 A0 A0  

フ゛ーチファワーチ A0 A0  

トャク制限 A0 A0  

マスタスヤーノ運転機能 A8 (注5)   

応用制御 

スケーャ計測機能 A8 (注3)   

ワンタッス調整 A0 B0 (注15)  

アジプテ゛ノスューニンエ A0 A0  

制振制御1スューニンエ A0 A0  
調整機能 

制振制御2スューニンエ A0 B0 (注15)  

フャクローゲチ電子ウア A3 A3 

タュアャフ゛ーチバック制御 A3 A3 

セプクローゲチ/フャクローゲチ 

切換え制御 
A3 A3 

フャクローゲチ制御 

フャクローゲチ制御異常検知機能 A3 A3 

MR-J3_BS 

MR-J3-_B-RJ006 

モニアサーボ制御異常検知機能 A0 A0 

モニア対応 サーボペータシモーゲン 

タイプ設定機能 
A0 A0 

MR-J3-_B-RJ004 

MR-J3W-_B 

直流励磁方式磁極検出 A0 A0 

MR-J3-_B-RJ004 

MR-J3-_B-RJ080W

MR-J3W-_B 

電流検出方式磁極検出  (注6) A0 
MR-J3-_B-RJ004 

MR-J3W-_B 

微小位置検出方式磁極検出 A0 A0 

磁極検出 

初期磁極検出異常検知機能 A0 A0 

MR-J3-_B-RJ004 

MR-J3-_B-RJ080W

MR-J3W-_B 

セプクローゲチ制御 

2線式/4線式選択 
A0 A0  

モニアエンコージ 

シモアャインタフゟース対応 
A0 A0 

MR-J3-_BS 

MR-J3-_B-RJ006 

MR-J3-_B-RJ004 

MR-J3W-_B 

エンコージ 

モニアエンコージ 

ドャス列インタフゟース 

(ABZ相差動出力タイプ) 対応 

A5 (注14) A5 (注14) 

MR-J3-_BS 

MR-J3-_B-RJ006 

MR-J3-_B-RJ004 

STO機能 A0 A0 MR-J3-_BS 

アメーム発生時 強制停 減速 A0 A0 (注12) MR-J3-_BS 機能安全 

軸引 機能 A0 A0 MR-J3-_BS 

SEMI-F47機能 A0 B0 (注15，16)  

振動タフチメイノ A0 B0 (注15)  タフチメイノ機能 

瞬停タフチメイノ A0 B0 (注15)  

アメーム3桁表示 A0 A0 MR-J3W-_B 

アメーム履歴16回分対応 A0  (注7)  (注7) 

チメイノヤコージ機能 A0 B0 (注15)  
診断機能 

機械診断機能 A0 B0 (注15)  

SSCNETⅢ  A0  

SSCNETⅢ/H A0   コントローメ 

原点復帰機能 A0 A0  

J4ペーチ/J3互換ペーチ自動識別 

(注11) 
A0 A0  

そ 他 

電力ペニタ機能 A0 B0 (注15)  
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注  1. HGシモーゲサーボペータ駆動時 値 す。 

  2. モニアサーボペータ よびジイヤクトチメイノペータ駆動時 ペータ し運転 対応予定 す。 

  3. MR-J4W3-_Bサーボアンプ 非対応 す。 

  4. MR-J3W-_Bサーボアンプ，MR-J4W2-_Bサーボアンプ よびMR-J4W3-_Bサーボアンプ 非対応 す。 

  5. MR-J4W2-_Bサーボアンプ よびMR-J4W3-_Bサーボアンプ 非対応 す。 

  6. 微小位置検出方式 代暶可能 す。 

  7. アメーム履歴 保存 5回ま 可能 す。 

  8. MR-J4-_Bサーボアンプ J3互換ペーチに ，MR-J3-_Bサーボアンプ 部品変更品 (GA) 機能 すべ 網羅され います。

  9. MR-J4W3-_Bサーボアンプ ，フャクローゲチ制御システム非対応 す。 

 10. MR-J4シモーゲ ，ロバストフ゛ャタ よび振動タフチメイノ 代暶可能 す。 

 11. 初回コントローメ通信時に自動 運転ペーチ 識別されます。運転ペーチ 変更 アプモケーション "MR-J4(W)-Bペーチ変

更" 変更可能 す。 

 12. MR-J3-_BS ら 置換え 場合，[Pr. PA04]  "サーボ強制停 選択" 初期状態  "無効 (_ 1 _ _)" に ります。必要に応

設定を変更し く さい。 

 13. MR-J4-_Bサーボアンプ 場合 す。MR-J4-_B-RJサーボアンプ 場合，2線式，4線式 よびABZ相差動出力方式に対応し

います。 

 14. MR-J4-_B-RJサーボアンプ 対応し います。MR-J4-_Bサーボアンプ 非対応 す。 

 15. J3拡張機能 有効 に使用 ます。詳細に い 17.1.9項を参照し く さい。 

 16. 組合せ可能 サーボシステムコントローメに い 営業窓口に 問い合わせく さい。 

 

17.1.4 J4ペーチ/J3互換ペーチ切換え方法 

MR-J4W_-_Bサーボアンプ よびMR-J4-_Bサーボアンプ J4ペーチ/J3互換ペーチを切り換える場合，次

2 方法 あります。 

 

(1) サーボアンプ自動識別によるペーチ選択 

接続されるコントローメに応 J4ペーチ/J3互換ペーチ 自動識別されます。 

コントローメ SSCNETⅢ/H通信 接続要求を行 た場合 J4ペーチに り，SSCNETⅢ通信 接続

要求を行 た場合 J3互換ペーチに ります。 

J3互換ペーチ 場合 ，サーボアンプに接続され いるペータ (エンコージ) により，標準制御，モニ

アサーボペータ制御 よびジイヤクトチメイノペータ制御を自動識別します。J4ペーチ 場合，運転

ペーチ  [Pr. PA01] 設定に従います。 

J4ペーチ/J3互換ペーチ
自動識別

コントローメ
接続スゟック

J4ペーチ

J3互換ペーチ
接続エンコージ

スゟック
(自動識別)

標準制御
(回転型サーボペータ)

ジイヤクトチメイノ
ペータ制御

工場出荷

モニアサーボペータ
制御

フャクローゲチ
制御

[Pr. PA01]
設定値

標準制御
(回転型サーボペータ)

ジイヤクトチメイノ
ペータ制御

モニアサーボペータ
制御

フャクローゲチ
制御
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(2)  アプモケーション "MR-J4(W)-Bペーチ変更" によるペーチ選択 

専用アプモケーション ，工場出荷状態，J4ペーチ/J3互換ペーチ よび運転ペーチを任意に設定

ます。 

 

 

 

 

 

アプモケーション 

"MR-J4(W)-Bペーチ変更" 

J4ペーチ

J3互換ペーチ

J4ペーチ/
J3互換ペーチ

(自動識別)

標準制御
(回転型サーボペータ)

ジイヤクトチメイノ
ペータ制御

モニアサーボペータ
制御

フャクローゲチ
制御

標準制御
(回転型サーボペータ)

ジイヤクトチメイノ
ペータ制御

モニアサーボペータ
制御

フャクローゲチ
制御

工場出荷状態

J4ペーチ (標準制御 (回転型サーボペータ)) に固定

J4ペーチ (フャクローゲチ制御) に固定

J4ペーチ (モニアサーボペータ制御) に固定

J4ペーチ (ジイヤクトチメイノペータ制御) に固定

J3互換ペーチ (標準制御 (回転型サーボペータ)) に固定
[MR-J3-B相当]

J3互換ペーチ (フャクローゲチ制御) に固定
[MR-J3-B-RJ006 相当]

J3互換ペーチ (モニアサーボペータ制御) に固定
[MR-J3-B-RJ004相当]

J3互換ペーチ (ジイヤクトチメイノペータ制御) に固定
[MR-J3-B-RJ080W相当]

17.1.5 J3互換ペーチ 使用方法 

(1) コントローメ側 設定 

J3互換ペーチ 使用する場合 ，コントローメ システム設定画面 MR-J3シモーゲを選択し く

さい。 
 

J3互換ペーチ 運転ペーチ システム設定方法 

MR-J3-B標準制御ペーチ (回転型サーボペータ) MR-J3-_Bを選択 

MR-J3-Bフャクローゲチ制御ペーチ MR-J3-_Bフャクロを選択 

MR-J3-Bモニア制御ペーチ MR-J3-_Bモニアを選択 

MR-J3-B DDペータ制御ペーチ MR-J3-_B DDMを選択 

 

(2) MR Configurator 設定 

J3互換ペーチ 使用する場合 ，次 りにシステム設定を行 く さい。 
 

J3互換ペーチ 運転ペーチ システム設定方法 

MR-J3-B標準制御ペーチ (回転型サーボペータ) MR-J3-_Bを選択 

MR-J3-Bフャクローゲチ制御ペーチ MR-J3-_Bフャクロを選択 

MR-J3-Bモニア制御ペーチ MR-J3-_Bモニアを選択 

MR-J3-B DDペータ制御ペーチ MR-J3-_B DDMを選択 

 

MR Configuratorを使用する場合 注意事項 

オインサース 使用 ません。アチバンストオインサース 使用可能 す。 

MR Configurator MR-J4W3-_B C軸を設定するこ ません。MR Configurator2を使用し

く さい。 
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(3) MR Configurator2 設定 

J3互換ペーチ 使用する場合 ，次 りにシステム設定を行 く さい。 
 

J3互換ペーチ 運転ペーチ システム設定方法 

MR-J3-B標準制御ペーチ (回転型サーボペータ) MR-J3-_Bを選択 

MR-J3-Bフャクローゲチ制御ペーチ MR-J3-_Bフャクロを選択 

MR-J3-Bモニア制御ペーチ MR-J3-_Bモニアを選択 

MR-J3-B DDペータ制御ペーチ MR-J3-_B DDMを選択 

 

MR Configurator2を使用する場合 注意事項 

MR Configurator2 バーグョン ，1.12N以降を使用し く さい。1.12Nより古いバーグョン 使

用 ません。 

ドメベータ設定範囲更新機能 既存機種 (MR-J3) 情報 更新 ません。新規機種を 録し 使

用し く さい。 

アメーム表示 3桁表示に ります。 

ロバスト外乱補償 使用 ません。 

 

17.1.6 J4ペーチ/J3互換ペーチ切換えに関する注意事項 

J3互換ペーチ ，工場出荷状態 接続エンコージによ 制御ペーチ 自動識別されるた ，初回コント

ローメ接続時に しいエンコージを接続し い い コントローメに設定された運転ペーチ 不一致を起

こし，システム 常に起動しません。(J4ペーチ  [Pr. PA01] 設定 運転ペーチ 決定されます。) 例

え ，モニアサーボペータ駆動時に，モニアエンコージを接続せ にコントローメ接続を行 た場合，

サーボアンプ 標準制御ペーチ (回転型サーボペータ) に ります ，コントローメ モニアサーボペータ

駆動アンプ 接続を行うた 常にシステム 起動しません。 

運転ペーチ 不一致を起こした場合，サーボアンプ 表示  [AL. 3E.1 運転ペーチ異常] に ります。

17.1.1項に記載 アプモケーション "MR-J4(W)-Bペーチ変更" 工場出荷状態に戻す ， しい設定 (J4

ペーチ/J3互換ペーチ よび運転ペーチ) に変更し く さい。 

 

17.1.7 J3互換ペーチ 注意事項 

J3互換ペーチ ，MR-J3シモーゲに対し 一部内容 変更 よび制約事項 あります。 

 

(1) アメーム表示 2桁 (_ _) ら3桁 (_ _._) に変更に り，アメーム番号 (_ _) に加え アメーム詳細番号 

(._) を追加 表示します。アメーム番号 (_ _) 変更ありません。 

 

(2) サーボアンプ 電源を遮断，また ブイバケーノャを抜いた場合，接続 に関わら 一系統内

通信 遮断される場合 あります。運転中にサーボアンプ 電源をアン/アフにする場合 ，コント

ローメ 切断/再接続機能を使用し く さい。詳細に い 次 取扱説明書を参照し く さい。 

ペーションコントローメQシモーゲ プロエメプンエマニュアャ共通

(Q173D(S)CPU/Q172D(S)CPU) (IB-0300126) "4.11.1 SSCNET通信 切断/再接続機能" 

MELSEC-Q QD77MS形シンプャペーションユニット ユーギーゲマニュアャ (IB-0300184) "14.12 

SSCNET通信 切断/再接続機能" 

MELSEC-L LD77MH形シンプャペーションユニット ユーギーゲマニュアャ (IB-0300162) "14.13 

SSCNET通信 切断/再接続機能" 

 

(3) J3互換ペーチ 機能 し 互換性 あります ，作動タイプンエ 異 る場合 あります。作動タ

イプンエに い 客様 確認 うえ， 使用く さい。 

 

(4) J3互換ペーチ ，[Pr. PA01 運転ペーチ] 設定する高応答制御に対応し いません。 
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(5) モニアサーボペータを使用する場合，[Pr. PA17] よび [Pr. PA18] モニアサーボペータを選択し く

さい。 

 

17.1.8 "J3互換ペーチ" 切換え処理 仕様変更に い  

(1) "J3互換ペーチ" 切換え 詳細説明 

(a) 仕様変更前 サーボアンプ使用時 作動に い  

表 17.1にコントローメモセット  "不要" 記載され いるコントローメ ，初回接続時に全軸 "J3

互換ペーチ" に自動的に切り換わります。た し，接続完了時間 1軸あたり約10 s ります。 

表 17.1に "要モセット" 記載され いるコントローメに い ，初回接続時 作動を表 17.2に

示します。表 17.2に い コントローメ 初回接続時に ，LED表示 全軸 "Ab." 表示に りま

す。そ 後，コントローメモセットを実施する ，1軸目  "b01" に り，2軸目以降  "Ab." 表

示 ままに ります。以後，コントローメモセットを2回実施するたびに，1軸 接続されます。 

 

表 17.1 コントローメ別モセット要否一覧 (仕様変更前) 

コントローメモセット要否 
コントローメ 形名 

単軸接続時 複数軸接続時 

Q17_DSCPU 不要 不要 

Q17_DCPU 不要 不要 

Q17_HCPU 不要 不要 
ペーションコントローメ 

Q170MCPU 不要 不要 

QD77MS_ 不要 不要 

QD75MH_ 不要 不要 

QD74MH_ 要モセット 要モセット 

LD77MH_ 不要 不要 

シンプャペーションユニット

位置決 ユニット 

FX3U-20SSC-H 不要 要モセット 

 

表 17.2 仕様変更前 コントローメ接続作動 

 仕様変更前 (ソフトウエアバーグョンA4以前) 

コントローメ初回接続時 

コントローメ

第1軸

b .A

第2軸

b .A

第3軸

b .A

"Ab." を表示し 停

 

コントローメモセット後 

コントローメ

第1軸

0 1b

第2軸

b .A

第3軸

b .A

1軸 "b01" を表示し，2軸以降 すべ
 "Ab." を表示

モセットするたびに
1軸 接続
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(b) 仕様変更後 サーボアンプ使用時 作動に い  

表 17.3にコントローメモセット  "不要" 記載され いるコントローメ ，初回接続時に全軸 "J3

互換ペーチ" に自動的に切り換わります。また，接続完了時間 ，接続軸数によら 約10 sに り

ます。 

表 17.3に "要モセット" 記載され いるコントローメに い ，初回接続時 作動を表 17.4に

示します。表 17.4に い コントローメ 初回接続時に ，サーボアンプ  "J3互換ペーチ" に切

り換わり，全軸LED表示  "rST" に ります。こ 状態 ，一度コントローメモセットを実施する

こ により，全軸  "b##" (## 軸番号) 表示に り，全軸接続 可能に ります。 

(コントローメモセット1回 全軸接続可能 す。) 

 

表 17.3 コントローメ別モセット要否一覧 (仕様変更後) 

コントローメモセット要否 
コントローメ 形名 

単軸接続時 複数軸接続時 

Q17_DSCPU 不要 不要 

Q17_DCPU 不要 不要 

Q17_HCPU 不要 不要 
ペーションコントローメ 

Q170MCPU 不要 不要 

QD77MS_ 不要 不要 

QD75MH_ 不要 不要 

QD74MH_ 要モセット 要モセット 

LD77MH_ 不要 不要 

シンプャペーションユニット

位置決 ユニット 

FX3U-20SSC-H 要モセット 要モセット 

 

表 17.4 仕様変更後 コントローメ接続作動 

 仕様変更後 (ソフトウエアバーグョンA5以降) 

コントローメ初回接続時 

コントローメ

第1軸

S Tr

第2軸

S Tr

第3軸

S Tr

最初 接続時に  "rST" 表示

 

コントローメモセット後 

コントローメ

第1軸

0 1b

第2軸

0 2b

第3軸

0 3b

1回 モセット 全軸接続可

 

 

(c) 仕様変更前 仕様変更後 サーボアンプ 混在に い  

変更前 サーボアンプ 変更後 サーボアンプ 混在した場合，サーボアンプ 接続軸数に相当す

るコントローメモセット回数 必要に ります。 
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(2) アプモケーション "MR-J4(W)-Bペーチ変更" を使用し  "J3互換ペーチ" に変更する方法に い  

MR Configurator2に添付され いるアプモケーション "MR-J4(W)-Bペーチ変更" を使用し ，サーボア

ンプを手動  "J3互換ペーチ" へあら 切換え くこ ます。QD74MH_  "要モセット" 

必要 コントローメに い ，コントローメモセットを多数回実施するこ 困 場合 回

避方法 し 使用し く さい。 

アプモケーション "MR-J4(W)-Bペーチ変更" ，"三菱電機FAサイト" MR Configurator2 体験版無償

ジウンローチ らも入手可能 す。アプモケーション "MR-J4(W)-Bペーチ変更" に い 使用期限

ありません。 

"ペーチを変更する" を選択

"J3互換ペーチ" を選択

各軸に，"運転ペーチ" を選択
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17.1.9 J3拡張機能 

 

フイント  

J3拡張機能 ソフトウエアバーグョンB0以降 サーボアンプ 使用 ます。

J3拡張機能を有効にするた に ，J3拡張機能に対応したソフトウエアバー

グョン1.23Z以降 MR Configurator2 必要 す。 

J3拡張機能 MR-J3-B 動 異 ります。 
 

 

J3拡張機能 ，J4ペーチ 機能をJ3互換ペーチ も使用 るようにするた 機能 す。 

J3拡張機能を有効にする ，SSCNETⅢ対応 コントローメを使用し ，MR-J4シモーゲ 等 制御応

答性 得られます。 
 

J3互換ペーチ 
J4ペーチ 

J3拡張機能有効: [Pr. PX01] = "_ _ _ 1" J3拡張機能無効: [Pr. PX01] = "_ _ _ 0"

SSCNETⅢ/H通信 

MR-J4-B機能 

SSCNETⅢ通信 

MR-J3-B 一 ドメベータ配列 

MR-J4-B制御機能 

ドメベータ追加 

SSCNETⅢ通信 

MR-J3-B 一 ドメベータ配列 

 

J3拡張機能 使用 る機能を次に示します。 
 

機能 内容 詳細説明 

オイン切換え機能 

(制振制御2，ペタャ制御オイ

ン) 

回転中 停 中 オインを切り換えたり，運転中に入力タバイスを使用し オイン

を切り換えるこ ます。 
17.1.9項 (6) 

アチバンスト制振制御  アーム先端 振動また 残留振動を抑制する機能 す。 
17.1.9項 (5) 

(c) 

機械共振抑制フ゛ャタ3 

機械共振抑制フ゛ャタ4 

機械共振抑制フ゛ャタ5 

特定 周波数 オインを るこ により機械系 共振を抑制するフ゛ャタ機能 

(テッスフ゛ャタ) す。 

17.1.9項 (5) 

(a) 

軸共振抑制フ゛ャタ 

サーボペータ軸に負荷を装着した場合，サーボペータ駆動時 軸 りによる共振

により，高い周波数 機械振動 発生するこ あります。軸共振抑制フ゛ャタ

こ 振動を抑制するフ゛ャタ す。 

17.1.9項 (5) 

(b) 

ロバストフ゛ャタ 
ローャ送り軸 負荷慣性ペーベント比 大 いた に応答性 られ い場

合，外乱応答を向 させるこ ます。 
[Pr. PE41] 

ワンタッス調整 

サーボアンプ オイン調整をMR Configurator2 ボタンを1クモックする 行う

こ ます。 

こ 機能を使用する場合，MR Configurator2 必要 す。 

17.1.9項 (4) 

タフチメイノ機能 

通常 アメームに るよう 場合 も装置 停 し いよう，運転を 続させる

こ ます。 

タフチメイノ機能に ，振動タフチメイノ 瞬停タフチメイノ 2 あります。 

17.1.9項 (7) 

チメイノヤコージ機能 

サーボ 状態を常時監視し ，アメーム発生前後 状態 移を一定時間記録する機

能 す。記録タータ ，MR Configurator2 チメイノヤコージ画面 波形表示ボタン

をクモックするこ により確認 ます。 

た し，次 状態 ，チメイノヤコージ 作動しません。 

1. MR Configurator2 エメフ機能を使用し いる  

2. マシンアヂメイギ機能を使用し いる  

3. [Pr. PX30] を "-1" に設定し いる  

4. コントローメ未接続時 (テスト運転ペーチ時 除く) 

5. コントローメ関連 アメーム 発生した  

[Pr. PX29] 

電力ペニタ機能 

サーボアンプ内 速度や電流 タータ ら力行電力や回生電力を計算します。

SSCNETⅢ/Ｈ システム MR Configurator2 消費電力 表示 ます。

サーボシステムコントローメにタータを送信し，消費電力 解析や表示器 表示

行えます。 

 

機械診断機能 

サーボアンプ 内部タータ ら，装置駆動部 摩擦や振動成分を推定し，ボーャ

や軸 機械部品 異常を検出するこ ます。 

こ 機能を使用する場合，MR Configurator2 必要 す。 
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J3拡張機能 使用方法を次に示します。 

 

(1) J3拡張機能 設定 

 

フイント  

J3拡張機能 ソフトウエアバーグョン1.23Z以降 MR Configurator2をインス

トーャしたドーソヂャコンヌュータ サーボアンプをUSBケーノャ 接続する

こ ，設定 可能に ります。 

コントローメ ら 拡張制御2ドメベータ ([Pr. PX _ _ ]) 設定 ません。
 

 

J3拡張機能を使用するに ，拡張制御2ドメベータ [Pr. PX _ _ ] 設定を可能にする必要 あります。

MR Configurator2より次に示す設定を実施し く さい。 
 

(a) 拡張制御2ドメベータ [Pr. PX _ _ ] を使用可能にするた 設定 

1) MR Configurator2  "プログゟクト" ベニューを開 ，"新規作成" をクモックします。"新規作成" 

ウインチウ 表示されます。 

 

2) "新規作成" ウインチウ 機種選択  "MR-J3-B 拡張機能" を選択し，"OK" ボタンをクモックしま

す。"MR-J3-B拡張機能変更" ウインチウ 表示されます。 

 

 



17. 機能 応用 

17 -  12 

 

3) "MR-J3-B拡張機能変更" ウインチウ  "MR-J3-B 拡張機能 _に変更する" をクモックし，"OK" ボ

タンをクモックします。これ 拡張制御2ドメベータ [Pr. PX _ _ ] 設定 可能に ります。 

 

(b) J3拡張機能を有効にする 

J3拡張機能を有効にするた ，[Pr. PX01] を "_ _ _ 1" に設定し く さい。 

0 0 0

[Pr. PX01]

J3 拡張機能選択
0: 無効
1: 有効

 

(2) 拡張制御2ドメベータ ([Pr. PX _ _ ])  
 

 注意 

ドメベータ 極端 調整 よび変更 運転 不安定に ります ，決し 行わ

い く さい。 

ドメベータ 各桁に固定値 記載され いる場合，そ 桁 値 絶対に変更し

い く さい。 

ベーカ設定用 ドメベータ 変更し い く さい。 

各ドメベータに ，記載され いる設定値以外 値を設定し い く さい。 
 

 

フイント  

ドメベータ略称 前に*印 付いたドメベータ 次 条件 有効に ります。 

*: 設定後い たん電源をアフにし ら再投入する ，コントローメモセット

を実施する。 

**: 設定後い たん電源をアフにし ら再投入する。 

J3互換ペーチ 名称 ，それ れ次 場合を表します。 

標準: 回転型サーボペータを標準 (セプクローゲチシステム) 使用する場合。 

フャクロ: 回転型サーボペータをフャクローゲチシステム 使用する場合。 

モニア: モニアサーボペータを使用する場合。 

DD: ジイヤクトチメイノペータ (DDペータ) を使用する場合。 
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J3互換ペーチ

番号 略称 名称 初期値 単位 
各軸/ 

共通 標
準

フ
ャ
ク
ロ

モ
ニ
ア

D
D

PX01 **J3EX J3拡張機能 0000h  共通 

PX02 *XOP1 機能選択X-1 0000h  各軸 

PX03 VRFTX 制振制御スューニンエペーチ (アチバンスト制振制御 ) 0000h  各軸 

PX04 VRF21 制振制御2 振動周波数設定 100.0 [Hz] 各軸 

PX05 VRF22 制振制御2 共振周波数設定 100.0 [Hz] 各軸 

PX06 VRF23 制振制御2 振動周波数ジンヌンエ設定 0.00  各軸 

PX07 VRF24 制振制御2 共振周波数ジンヌンエ設定 0.00  各軸 

PX08 VRF21B オイン切換え 制振制御2 振動周波数設定 0.0 [Hz] 各軸 

PX09 VRF22B オイン切換え 制振制御2 共振周波数設定 0.0 [Hz] 各軸 

PX10 VRF23B オイン切換え 制振制御2 振動周波数ジンヌンエ設定 0.00  各軸 

PX11 VRF24B オイン切換え 制振制御2 共振周波数ジンヌンエ設定 0.00  各軸 

PX12 PG1B オイン切換え ペタャ制御オイン 0.0 [rad/s] 各軸 

PX13 *XOP2 機能選択X-2 0001h  各軸 

PX14 OTHOV ワンタッス調整 アーバシュート許容ヤベャ 0 [%] 各軸 

PX15 ベーカ設定用 0000 

PX16 
 

 0000 

   

PX17 NH3 機械共振抑制フ゛ャタ3 4500 [Hz] 各軸 

PX18 NHQ3 テッス形状選択3 0000h  各軸 

PX19 NH4 機械共振抑制フ゛ャタ4 4500 [Hz] 各軸 

PX20 NHQ4 テッス形状選択4 0000h  各軸 

PX21 NH5 機械共振抑制フ゛ャタ5 4500 [Hz] 各軸 

PX22 NHQ5 テッス形状選択5 0000h  各軸 

PX23  ベーカ設定用 0000h    

PX24 FRIC 機械診断機能 低速時摩擦推定領域 定速度 0 [r/min]/[mm/s] 各軸 

PX25 *TDS タフチメイノ設定 0000h  各軸 

PX26 OSCL1 振動タフチメイノ 発振検知ヤベャ 50 [%] 各軸 

PX27 *OSCL2 振動タフチメイノ機能選択 0000h  各軸 

PX28 CVAT SEMI-F47機能 瞬停検出時間 200 [ms] 共通 

PX29 DRAT チメイノヤコージ任意アメームトモイ設定 0000h  共通 

PX30 DRT チメイノヤコージ切換え時間設定 0 [s] 共通 

PX31 XOP4 機能選択X-4 0000h  各軸 

PX32 ベーカ設定用 0 

PX33  0.0 

PX34  0.0 

PX35 

 

 50 

   

 

(3) 拡張制御2ドメベータ ([Pr. PX _ _ ]) 詳細一覧 
 
番号 略称 名称 機能 

初期値 
[単位] 

設定 
範囲 

設定 
方法 

PX01 **J3EX J3拡張機能 

J3拡張機能 有効また 無効を選択します。 

 

名称 機能欄参照 共通 

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x J3拡張機能選択 

0: 無効 

1: 有効 

 

J3拡張機能選択を有効にした場合，[Pr. PX01] ～ [Pr. 
PX35] 設定 有効に り，J4ペーチ 機能をJ3互換
ペーチ も使用 るように ります。また，J3拡張機
能 MR-J3-B 動 異 ります。 

0h     

   _ _ x _ ベーカ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定 

方法 

PX02 *XOP1 機能選択X-1 
 

名称 機能欄参照 各軸 

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 振動抑制ペーチ選択 

0: 標準ペーチ 

1: 3慣性ペーチ 

2: 低応答ペーチ 

低い共振周波数 2 ある場合 ，"3慣性ペーチ (_ _ _ 

1)" を選択し く さい。負荷慣性ペーベント比 推奨

負荷慣性ペーベント比を超える場合 ，"低応答ペーチ 

(_ _ _ 2)" を選択し く さい。 

標準ペーチ，低応答ペーチを選択した場合，制振制御2

使用 ません。 

3慣性ペーチを選択した場合，フ゛ーチファワーチオイ

ン 使用 ません。 

3慣性ペーチ よび低応答ペーチ コントローメ ら制

御ペーチ切換えを行う場合，停 状態 切り換え く

さい。 

0h     

   _ _ x _ ベーカ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PX03 VRFTX 制振制御スューニンエペーチ (アチバンスト制振制御 ) 

制振制御スューニンエ 設定を行います。詳細に い 7.1.5項を参照し く

さい。 

 

名称 機能欄参照 各軸 

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベーカ設定用 0h     

   _ _ x _ 制振制御2スューニンエペーチ選択 

制振制御2 スューニンエペーチを選択します。[Pr. 

PX02 機能選択X-1]  "振動抑制ペーチ選択"  "3慣性

ペーチ (_ _ _ 1)" を選択する ，こ 桁 設定値 有効

に ります。 

0: 無効 

1: 自動設定 

2: マニュアャ設定 

0h     

   _ x _ _ ベーカ設定用 0h     

   x _ _ _  0h     

          

PX04 VRF21 制振制御2 振動周波数設定 

低周波 機械振動を抑制する制振制御2 振動周波数を設定します。 

[Pr. PX02]  "振動抑制ペーチ選択"  "3慣性ペーチ (_ _ _ 1)" を選択する 有効に

ります。 

[Pr. PX03]  "制振制御2スューニンエペーチ選択"  "自動設定 (_ _ 1 _)" を選択時

に ，こ ドメベータ 自動設定されます。"マニュアャ設定 (_ _ 2 _)" を選択時

に ，手動 設定し く さい。 

100.0 

[Hz] 

0.1 

～ 

300.0

各軸 

PX05 VRF22 制振制御2 共振周波数設定 

低周波 機械振動を抑制する制振制御2 共振周波数を設定します。 

[Pr. PX02]  "振動抑制ペーチ選択"  "3慣性ペーチ (_ _ _ 1)" を選択する 有効に

ります。 

[Pr. PX03]  "制振制御2スューニンエペーチ選択"  "自動設定 (_ _ 1 _)" を選択時

に ，こ ドメベータ 自動設定されます。"マニュアャ設定 (_ _ 2 _)" を選択時

に ，手動 設定し く さい。 

100.0 

[Hz] 

0.1 

～ 

300.0

各軸 

PX06 VRF23 制振制御2 振動周波数ジンヌンエ設定 

低周波 機械振動を抑制する制振制御2 振動周波数 ジンヌンエを設定します。 

[Pr. PX02]  "振動抑制ペーチ選択"  "3慣性ペーチ (_ _ _ 1)" を選択する 有効に

ります。 

[Pr. PX03]  "制振制御2スューニンエペーチ選択"  "自動設定 (_ _ 1 _)" を選択時

に ，こ ドメベータ 自動設定されます。"マニュアャ設定 (_ _ 2 _)" を選択時

に ，手動 設定し く さい。 

0.00 0.00 

～ 

0.30 

各軸 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定 

方法 

PX07 VRF24 制振制御2 共振周波数ジンヌンエ設定 

低周波 機械振動を抑制する制振制御2 共振周波数 ジンヌンエを設定します。 

[Pr. PX02]  "振動抑制ペーチ選択"  "3慣性ペーチ (_ _ _ 1)" を選択する 有効に

ります。 

[Pr. PX03]  "制振制御2スューニンエペーチ選択"  "自動設定 (_ _ 1 _)" を選択時

に ，こ ドメベータ 自動設定されます。"マニュアャ設定 (_ _ 2 _)" を選択時

に ，手動 設定し く さい。 

0.00 0.00 

～ 

0.30 

各軸 

PX08 VRF21B オイン切換え 制振制御2 振動周波数設定 

オイン切換え有効時 制振制御2 振動周波数を設定します。 

[Pr. PX02]  "振動抑制ペーチ選択"  "3慣性ペーチ (_ _ _ 1)" を選択する 有効に

ります。 

次 条件 に 有効に ります。 

[Pr. PA08]  "オイン調整ペーチ選択"  "マニュアャペーチ (_ _ _ 3)" を選択し

た。 

[Pr. PX03]  "制振制御2スューニンエペーチ選択"  "マニュアャ設定 (_ _ 2 _)" 

を選択した。 

[Pr. PB26]  "オイン切換え選択"  "コントローメ ら 制御指 有効 (_ _ _ 

1)" を選択した。 

"0.0" を設定する  [Pr. PX04] 設定値 値に ります。 

運転中に切り換える ショック 発生する場合 あります。必 サーボペータま

た モニアサーボペータ 停 し ら切り換え く さい。 

0.0 

[Hz] 

0.0 

～ 

300.0

各軸 

PX09 VRF22B オイン切換え 制振制御2 共振周波数設定 

オイン切換え有効時 制振制御2 共振周波数を設定します。 

[Pr. PX02]  "振動抑制ペーチ選択"  "3慣性ペーチ (_ _ _ 1)" を選択する 有効に

ります。 

次 条件 に 有効に ります。 

[Pr. PA08]  "オイン調整ペーチ選択"  "マニュアャペーチ (_ _ _ 3)" を選択し

た。 

[Pr. PX03]  "制振制御2スューニンエペーチ選択"  "マニュアャ設定 (_ _ 2 _)" 

を選択した。 

[Pr. PB26]  "オイン切換え選択"  "コントローメ ら 制御指 有効 (_ _ _ 

1)" を選択した。 

"0.0" を設定する  [Pr. PX05] 設定値 値に ります。 

運転中に切り換える ショック 発生する場合 あります。必 サーボペータま

た モニアサーボペータ 停 し ら切り換え く さい。 

0.0 

[Hz] 

0.0 

～ 

300.0

各軸 

PX10 VRF23B オイン切換え 制振制御2 振動周波数ジンヌンエ設定 

オイン切換え有効時 制振制御2 振動周波数ジンヌンエを設定します。 

[Pr. PX02]  "振動抑制ペーチ選択"  "3慣性ペーチ (_ _ _ 1)" を選択する 有効に

ります。 

次 条件 に 有効に ります。 

[Pr. PA08]  "オイン調整ペーチ選択"  "マニュアャペーチ (_ _ _ 3)" を選択し

た。 

[Pr. PX03]  "制振制御2スューニンエペーチ選択"  "マニュアャ設定 (_ _ 2 _)" 

を選択した。 

[Pr. PB26]  "オイン切換え選択"  "コントローメ ら 制御指 有効 (_ _ _ 

1)" を選択した。 

運転中に切り換える ショック 発生する場合 あります。必 サーボペータま

た モニアサーボペータ 停 し ら切り換え く さい。 

0.00 0.00 

～ 

0.30 

各軸 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定 

方法 

PX11 VRF24B オイン切換え 制振制御2 共振周波数ジンヌンエ設定 

オイン切換え有効時 制振制御2 共振周波数ジンヌンエを設定します。 

[Pr. PX02]  "振動抑制ペーチ選択"  "3慣性ペーチ (_ _ _ 1)" を選択する 有効に

ります。 

次 条件 に 有効に ります。 

[Pr. PA08]  "オイン調整ペーチ選択"  "マニュアャペーチ (_ _ _ 3)" を選択し

た。 

[Pr. PX03]  "制振制御2スューニンエペーチ選択"  "マニュアャ設定 (_ _ 2 _)" 

を選択した。 

[Pr. PB26]  "オイン切換え選択"  "コントローメ ら 制御指 有効 (_ _ _ 

1)" を選択した。 

運転中に切り換える ショック 発生する場合 あります。必 サーボペータま

た モニアサーボペータ 停 し ら切り換え く さい。 

0.00 0.00 

～ 

0.30 

各軸 

PX12 PG1B オイン切換え ペタャ制御オイン 

オイン切換え有効時 ペタャ制御オインを設定します。 

1.0 rad/s未満を設定した場合，[Pr. PB07] 設定値 値に ります。 

次 条件 に 有効に ります。 

[Pr. PA08]  "オイン調整ペーチ選択"  "マニュアャペーチ (_ _ _ 3)" を選択し

た。 

[Pr. PB26]  "オイン切換え選択"  "コントローメ ら 制御指 有効 (_ _ _ 

1)" を選択した。 

運転中に切り換える ショック 発生する場合 あります。必 サーボペータま

た モニアサーボペータ 停 し ら切り換え く さい。 

0.0 

[rad/s] 

0.0 

～ 

2000.0

各軸 

PX13 ＊XOP2 機能選択X-2 
 

名称 機能欄参照 各軸 

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ワンタッス調整機能選択 

0: 無効 

1: 有効 

 

こ 桁  "0" 場合，MR Configurator2 ら ワンタッ

ス調整 実行 ません。 

1h     

   _ _ x _ ベーカ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PX14 OTHOV ワンタッス調整 アーバシュート許容ヤベャ 

ワンタッス 調整するアーバシュート量 許容値をインフグション範囲に対する 

[%] 設定します。 

た し，"0" を設定する 50%に ります。 

0 

[%] 

0 

～ 

100 

各軸 

PX17 NH3 機械共振抑制フ゛ャタ3 

機械共振抑制フ゛ャタ3 テッス周波数を設定します。 

[Pr. PX18]  "機械共振抑制フ゛ャタ3選択"  "有効 (_ _ _ 1)" を選択した ，こ

ドメベータ 設定値 有効に ります。 

4500 

[Hz] 

10 

～ 

4500 

各軸 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定 

方法 

PX18 NHQ3 テッス形状選択3 

機械共振抑制フ゛ャタ3 形状を設定します。 

 

名称 機能欄参照 各軸 

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 機械共振抑制フ゛ャタ3選択 

0: 無効 

1: 有効 

0h     

   _ _ x _ テッス深さ選択 

0: -40 dB 

1: -14 dB 

2: -8 dB 

3: -4 dB 

0h     

   _ x _ _ テッス広さ選択 

0: α = 2 

1: α = 3 

2: α = 4 

3: α = 5 

0h     

   x _ _ _ ベーカ設定用 0h     

          

PX19 NH4 機械共振抑制フ゛ャタ4 

機械共振抑制フ゛ャタ4 テッス周波数を設定します。 

[Pr. PX20]  "機械共振抑制フ゛ャタ4選択"  "有効 (_ _ _ 1)" を選択した ，こ

ドメベータ 設定値 有効に ります。 

4500 

[Hz] 

10 

～ 

4500 

各軸 

PX20 NHQ4 テッス形状選択4 

機械共振抑制フ゛ャタ4 形状を設定します。 

 

名称 機能欄参照 各軸 

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 機械共振抑制フ゛ャタ4選択 

0: 無効 

1: 有効 

こ 設定値を "有効" にした ，[Pr. PB17 軸共振抑

制フ゛ャタ] 使用 ません。 

0h     

   _ _ x _ テッス深さ選択 

0: -40 dB 

1: -14 dB 

2: -8 dB 

3: -4 dB 

0h     

   _ x _ _ テッス広さ選択 

0: α = 2 

1: α = 3 

2: α = 4 

3: α = 5 

0h     

   x _ _ _ ベーカ設定用 0h     

          

PX21 NH5 機械共振抑制フ゛ャタ5 

機械共振抑制フ゛ャタ5 テッス周波数を設定します。 

[Pr. PX22]  "機械共振抑制フ゛ャタ5選択"  "有効 (_ _ _ 1)" を選択した ，こ

ドメベータ 設定値 有効に ります。 

4500 

[Hz] 

10 

～ 

4500 

各軸 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定 

方法 

PX22 NHQ5 テッス形状選択5 

機械共振抑制フ゛ャタ5 形状を設定します。 

[Pr. PX31]  "ロバストフ゛ャタ選択"  "有効 (_ _ _ 1)" を選択した場合，機械共

振抑制フ゛ャタ5 使用 ません。 

 

名称 機能欄参照 各軸 

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 機械共振抑制フ゛ャタ5選択 

0: 無効 

1: 有効 

0h     

   _ _ x _ テッス深さ選択 

0: -40 dB 

1: -14 dB 

2: -8 dB 

3: -4 dB 

0h     

   _ x _ _ テッス広さ選択 

0: α = 2 

1: α = 3 

2: α = 4 

3: α = 5 

0h     

   x _ _ _ ベーカ設定用 0h     

          

PX24 FRIC 機械診断機能 低速時摩擦推定領域 定速度 

機械診断 摩擦推定処理に い ，低速時摩擦推定領域 高速時摩擦推定領域を

切り分 るサーボペータ回転速度また モニアサーボペータ速度を設定します。 

た し，"0" 設定され いる場合，定格回転速度また 定格速度 半分 値に

ります。 

定格回転速度また 定格速度ま 使用し いよう 運転ドターン 場合，運転時

最大速度に対し 半分 値を設定するこ を推奨します。 

運転時最大速度

[Pr. PX24] 設定値

運転ドターン

0 r/minサーボペータ
回転速度

転方向

逆転方向

(0 mm/s)  

0 

[r/min]/ 

[mm/s] 

0 

～ 

許容回

転速度

各軸 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定 

方法 

PX25 *TDS タフチメイノ設定 

電源 よび負荷変動 状態によ ，タフチメイノ機能 アメームを回避する

こ い場合 あります。 

[Pr. PD07] ～ [Pr. PD09] ，CN3-9ヌン，CN3-13ヌン よびCN3-15ヌンにMTTR 

(タフチメイノ中) を割り付 るこ ます。 
 

名称 機能欄参照 各軸 

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ベーカ設定用 0h     

   _ _ x _ 振動タフチメイノ選択 

0: 無効 

1: 有効 

 

こ 桁  "1" を選択する ，[Pr. PX26] 設定した発振ヤ

ベャを超えた に，自動的に [Pr. PB13機械共振抑制

フ゛ャタ1]，[Pr. PB15機械共振抑制フ゛ャタ2] 設定値

を変更し，振動を抑制します。 

詳細に い 本項 (8) を参照し く さい。 

0h     

   _ x _ _ SEMI-F47機能選択 

0: 無効 

1: 有効 

 

こ 桁  "1" を選択する ，運転中に瞬時停電 発生し

た場合 もコンタンサに充電され いる電気エネャウを

使用し  [AL. 10.1 制御回路電源電圧低 ] 発生を回避

するこ ます。[Pr. PX28 SEMI-F47機能 瞬停検出

時間]  [AL. 10.1 制御回路電源電圧低 ] 発生するま

時間を設定するこ ます。 

0h     

   x _ _ _ ベーカ設定用 0h     

          

PX26 OSCL1 振動タフチメイノ 発振検知ヤベャ 

振動タフチメイノ有効時に，[Pr. PB13 機械共振抑制フ゛ャタ1] よび [Pr. PB15 

機械共振抑制フ゛ャタ2] フ゛ャタ再調整感度を設定します。 

た し，"0" を設定する 50%に ります。 

例: こ ドメベータに "50" を設定した場合，発振ヤベャ 50%以 に た

に，再調整します。 

50 

[%] 

0 

～ 

100 

各軸 

PX27 *OSCL2 振動タフチメイノ機能選択 
 

名称 機能欄参照 各軸 

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x 発振検知アメーム選択 

0: 発振検知時に，[AL. 54 発振検知] にする。 

1: 発振検知時に，[AL. F3.1 発振検知警告] にする。 

2: 発振検知機能無効 

[Pr. PX26] フ゛ャタ再調整感度ヤベャ 発振 続い

た場合，アメームにする 警告にする を選択します。

[Pr. PX25] 振動タフチメイノ 有効また 無効設定に

関わら ，常時有効に ります。 

0h     

   _ _ x _ ベーカ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     

          

PX28 CVAT SEMI-F47機能 瞬停検出時間 

[AL. 10.1 制御回路電源電圧低 ] 発生するま 時間を設定します。 

[Pr. PX25]  "SEMI-F47機能選択"  "無効 (_ 0 _ _)" を選択した場合，こ ドメ

ベータ設定値 無効に ります。 

200 

[ms] 

30 

～ 

200 

共通 
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番号 略称 名称 機能 
初期値 

[単位] 

設定 

範囲 

設定 

方法 

PX29 DRAT チメイノヤコージ任意アメームトモイ設定 
 

名称 機能欄参照 共通 

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ x x アメーム詳細番号設定 

チメイノヤコージ機能に い ，任意アメーム詳細番号

トモイを実施したい に設定します。 

こ 桁  "0 0" 場合，任意アメーム番号設定 有効

に ります。 

00h     

   x x _ _ アメーム番号設定 

チメイノヤコージ機能 ，任意アメーム番号 トモイを

実施したい に設定します。 

"0 0" を選択した場合，チメイノヤコージ 任意アメー

ムトモイ 無効に ります。 

00h     

  設定例: 

[AL. 50 過負荷1] 発生する にチメイノヤコージを起動したい場合，こ ドメ

ベータを "5 0 0 0" に設定し く さい。 

[AL. 50.3 運転時過負荷サーマャ異常4] 発生する にチメイノヤコージを起動

したい場合，こ ドメベータを "5 0 0 3" に設定し く さい。 

   

PX30 DRT チメイノヤコージ切換え時間設定 

チメイノヤコージ切換え時間を設定します。 

エメフ機能を使用中にUSB通信 切断された場合，こ ドメベータ 設定した時

間後に自動的にチメイノヤコージ機能に切り換わります。 

"1" ～ "32767" 設定され いる場合，設定時間後に切り換わります。 

た し，"0" 設定され いる場合，600 s後に切り換わります。 

"-1" 設定され いる場合，チメイノヤコージ機能 無効に ります。 

0 

[s] 

-1 

～ 

32767

共通 

PX31 XOP4 機能選択X-4 
 

名称 機能欄参照 各軸 

   設定桁 説明 初期値     

   _ _ _ x ロバストフ゛ャタ選択 

0: 無効 

1: 有効 

こ 設定値を "有効" にした ，[Pr. PX22] 設定する

機械共振抑制フ゛ャタ5 使用 ません。 

0h     

   _ _ x _ ベーカ設定用 0h     

   _ x _ _  0h     

   x _ _ _  0h     
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(4) ワンタッス調整 

 

フイント  

ワンタッス調整を実施する場合，[Pr. PX13 ワンタッス調整機能選択]  "_ _ _ 

1" (初期値) あるこ を確認し く さい。 
 

 

表17.5 ワンタッス調整 自動調整されるドメベータ一覧 

ドメベータ 略称 名称 ドメベータ 略称 名称 

PA08 ATU アートスューニンエペーチ PB15 NH2 機械共振抑制フ゛ャタ2 

PA09 RSP アートスューニンエ応答性 PB16 NHQ2 テッス形状選択2 

PB01 FILT PB18 LPF ロードスフ゛ャタ設定 

  

アジプテ゛ノスューニンエペーチ (ア

ジプテ゛ノフ゛ャタ ) PB19 VRF11 制振制御1 振動周波数設定 

PB02 VRFT PB20 VRF12 制振制御1 共振周波数設定 

  

制振制御スューニンエペーチ (アチバ

ンスト制振制御 ) PB21 VRF13 制振制御1 振動周波数ジンヌンエ設定

PB06 GD2 負荷慣性ペーベント比/負荷質量比 PB22 VRF14 制振制御1 共振周波数ジンヌンエ設定

PB07 PG1 ペタャ制御オイン PB23 VFBF ロードスフ゛ャタ選択 

PB08 PG2 位置制御オイン PX18 NHQ3 テッス形状選択3 

PB09 VG2 速度制御オイン PX19 NH4 機械共振抑制フ゛ャタ4 

PB10 VIC 速度積分補償 PX20 NHQ4 テッス形状選択4 

PB12 OVA アーバシュート量補  PX22 NHQ5 テッス形状選択5 

PB13 NH1 機械共振抑制フ゛ャタ1 PX31 XOP4 機能選択X-4 

PB14 NHQ1 テッス形状選択1    

 

(a) ワンタッス調整 流れ 

次に示す手 ワンタッス調整を実施し く さい。 
 

 

 

 

第4章を参照し ，システムを立 く さい。 

 

 

 
外部 コントローメ ，サーボペータを回転させ く さい。(ワンタッス調整 ，サーボペー

タ 停 し いる状態 実施 ません。) 

 

 
MR Configurator2 ワンタッス調整を起動します。 

 

 

 
MR Configurator2 ワンタッス調整画面より，応答ペーチ (HighペーチンベーシックペーチンLow

ペーチ) を選択します。 

 

 

開始

システム 立

運転

ワンタッス調整起動

応答ペーチ選択

ワンタッス調整実施

終了

 

開始ボタンを押し ，ワンタッス調整を実施します。サーボペータ駆動中に開始ボタンを押し く

さい。 

ワンタッス調整 常に完了する ，表17.5 ドメベータ 自動的に調整されます。 

 



17. 機能 応用 

17 -  22 

 

(b) ワンタッス調整 表示 移ン操作方法 

1) 応答ペーチ 選択 

MR Configurator2 ワンタッス調整画面より，ワンタッス調整 応答ペーチ (3種類) を選択し

く さい。 

 

応答ペーチ 説明 

Highペーチ 機械剛性 高い装置向 応答ペーチ す。 

ベーシックペーチ 標準的 機械向 応答ペーチ す。 

Lowペーチ 機械剛性 低い装置向 応答ペーチ す。 

 

応答ペーチ 目安に い 次 表を参照し く さい。 
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 応答ペーチ  機械 特性 

Lowペーチ
ベーシック 

ペーチ 
Highペーチ

応答性 
対応する機械 目安 

 低応答 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

  

 

  

 

高応答 

一般工作機械搬送機

アームロボット

高精度工作機

インサータ
マウンタ
ボンジ
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2) ワンタッス調整 実施 

 

フイント  

ワンタッス調整中にアーバシュート インフグション範囲内 許容 る装置

場合，[Pr. PX14 ワンタッス調整アーバシュート許容ヤベャ] 値を変更する

こ ，整定時間 短縮 よび応答性 向 を図るこ ます。 
 

 

1) 応答ペーチを選択し，サーボペータ 駆動し いる状態 開始ボタンを押す ，ワンタッ

ス調整を開始します。サーボペータ停 中に開始ボタンを押す ，エメーコーチ ステータス

に "C 0 0 2" また  "C 0 0 4" 表示されます。(エメーコーチに い 本項 4) を参照し く

さい。) 

 

ワンタッス調整中に ，次 よう 進捗表示画面に調整 進捗状況を表示します。進捗 100%

に る ワンタッス調整 完了します。 

 

ワンタッス調整 完了する ，調整ドメベータをサーボアンプに書 込 ます。エメーコーチ

ステータスに "0 0 0 0" 表示されます。また，調整完了後に ，"調整結果" に整定時間

アーバシュート量 表示されます。 
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3) ワンタッス調整 中  

ワンタッス調整中に中 ボタンを押す ，ワンタッス調整 中 されます。 

ワンタッス調整 中 に る ，エメーコーチ ステータスに "C 0 0 0" 表示されます。 
 

4) エメー発生時 

調整中に調整エメー 発生した場合に ，ワンタッス調整 終了します。こ ，エメー

コーチ ステータスにエメーコーチ 表示される ，調整エメー 発生した原因を確認し

く さい。 
 

エメー

コーチ 
名称 内容 処置 

C000 調整中キホンセャ ワンタッス調整中に中 ボタンを押した。  

C001 アーバシュート過大 アーバシュート  [Pr. PA10 インフグション

範囲] 設定した値より大 い。 

インフグション 設定を大 くし く さ

い。 

C002 調整中サーボアフ サーボアフに いる状態 ワンタッス調

整を実施しよう した。 

サーボアンにし らワンタッス調整を実施

し く さい。 

C003 制御ペーチ異常 制御ペーチ トャク制御 にワンタッス

調整を実施しよう した。 

コントローメ ら 制御ペーチを位置制御，

速度制御にし ，ワンタッス調整を実施し

く さい。 

C004 タイムアウト 1. 運転中 1サイクャ時間 30 sを超え い

る。 

運転中 1サイクャ時間を30 s以 にし く

さい。 

  2. 指 速度 低い。 サーボペータ回転速度を100 r/min以 にし

く さい。 

  3. 連続運転 運転間隔 短い。 運転中 停 間隔を200 ms程度確保し さ

い。 

C005 負荷慣性ペーベント比推

定プス 

1. ワンタッス調整時 負荷慣性ペーベント

比推定に失敗した。 

次 推定条件を満たすように運転し く さ

い。 

加減速時定数 2000 r/min (mm/s) に す

るま 時間 5 s以 ある。 

回転速度 150 r/min (mm/s) 以 ある。

サーボペータ (モニアサーボペータ一次側

質量また ジイヤクトチメイノペータ) 

に対する負荷慣性ペーベント比 100倍以

ある。 

加減速トャク 定格トャク 10％以 あ

る。 

  2. 発振 影響により負荷慣性ペーベン

ト比推定を行え た。 

次 ように負荷慣性ペーベント比推定を行わ

いアートスューニンエペーチに設定したあ

に，ワンタッス調整を実施し く さい。

[Pr. PA08]  "オイン調整ペーチ選択"   

"アートスューニンエペーチ2 (_ _ _ 2)"， 

"マニュアャペーチ (_ _ _ 3)" を選択し く

さい。 

[Pr. PB06 負荷慣性ペーベント比/負荷質量

比] をマニュアャ設定により しく設定し

く さい。 

C00F ワンタッス調整無効 [Pr. PX13]  "ワンタッス調整機能選択"  "

無効 (_ _ _ 0)" に いる。 

ドメベータを "有効 (_ _ _ 1)" にし く さ

い。 

 

5) アメーム発生時 

ワンタッス調整中にサーボアメーム 発生した場合，ワンタッス調整 中 されます。 

アメーム 原因を取り除 ，再度ワンタッス調整を実施し く さい。 
 

6) 警告発生時 

ワンタッス調整中に運転 続 る警告 発生した場合，ワンタッス調整 続し 実行さ

れます。 

ワンタッス調整中に運転 続 い警告 発生した場合，ワンタッス調整 中 されま

す。 
 



17. 機能 応用 

17 -  26 

 

7) ワンタッス調整 クモア 

ワンタッス調整 調整した結果をクモアするこ ます。 

クモアするこ るドメベータに い 表17.5を参照し く さい。 

MR Configurator2 ワンタッス調整画面  "調整前に戻す" を押す ，開始ボタンを押す前 ド

メベータ設定値に戻すこ ます。 

また，MR Configurator2 ワンタッス調整画面  "初期値に戻す" を押す ，工場出荷時 ドメ

ベータに書 換えるこ ます。 

 

ワンタッス調整 クモア 完了する ，次 画面を表示します。(初期値に戻す場合) 

 

(c) ワンタッス調整時 注意 

1) トャク制御ペーチ 場合，ワンタッス調整 ません。 
 

2) アメームまた 運転 続 い警告 発生し いる場合，ワンタッス調整 ません。 
 

3) 次 テスト運転ペーチを実行し いる場合，ワンタッス調整 ません。 
 

a) 出力信号 (DO) 強制出力 
 

b) ペータ し運転 
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(5) フ゛ャタ設定 

J3拡張機能 次 図に示すフ゛ャタ 設定 ます。 

指
ドャス列

指
フ゛ャタ

ロードス
フ゛ャタ設定

エンコージ

サーボペータ

PWM M

負荷

[Pr. PB18]

+
-

機械共振抑制
フ゛ャタ1

[Pr. PB13] [Pr. PB15] [Pr. PX17]

機械共振抑制
フ゛ャタ2

機械共振抑制
フ゛ャタ3

機械共振抑制
フ゛ャタ4

機械共振抑制
フ゛ャタ5

軸共振抑制
フ゛ャタ

ロバスト
フ゛ャタ

[Pr. PX19] [Pr. PX21]

[Pr. PB17]

速度制御

[Pr. PX20] [Pr. PX31]  

(a) 機械共振抑制フ゛ャタ 

 

フイント  

機械共振抑制フ゛ャタ サーボ系に 遅れ要素に ります。こ た ，

間違 た共振周波数を設定したり，テッス特性を深く広くしす る ，振動

大 く る場合 あります。 

機械共振 周波数 わ ら い場合 ，テッス周波数を高い方 ら く

さい。振動 最も小さく た点 最適 テッス周波数 設定 す。 

テッス深さ 深い方 機械共振を抑える効果 あります ，位相遅れ 大 く

ります ，逆に振動 大 く る場合 あります。 

テッス広さを広くする 機械共振を抑える効果 あります ，位相遅れ 大

く ります ，逆に振動 大 く る場合 あります。 

MR Configurator2によるマシンアヂメイギにより，機械特性をあら 把握

ます。これにより必要 テッス周波数 テッス特性を決 るこ ま

す。 
 

 

機械系に固有 共振点 ある場合，サーボ系 応答性を いく ，そ 共振周波数 機械系

共振 (振動や異音) するこ あります。機械共振抑制フ゛ャタ アジプテ゛ノスューニンエを使用

するこ ，機械系 共振を抑えるこ ます。設定範囲 10 Hz ～ 4500 Hz す。 
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1) 働  

機械共振抑制フ゛ャタ 特定 周波数 オインを るこ により機械系 共振を抑制する

フ゛ャタ機能 (テッスフ゛ャタ) す。オインを る周波数 (テッス周波数) オインを る

深さ 広さを設定 ます。 

機
械
系

応
答
性

機械共振点

テッス周波数
周波数

周波数

テ
ッ
ス
特
性

テッス広さ

テッス深さ

 

最大 次 5 機械共振抑制フ゛ャタを設定するこ ます。 
 

フ゛ャタ 設定ドメベータ 注意事項 

振動タフチメイノ 

機能 再設定される 

ドメベータ 

ワンタッス調整

自動調整される

ドメベータ 

機械共振抑制フ゛ャタ1 PB01ンPB13ンPB14 [Pr. PB01]  "フ゛ャタスューニンエ

ペーチ選択" 自動調整するこ

ます。 

PB13 PB01ンPB13ン

PB14 

機械共振抑制フ゛ャタ2 PB15ンPB16  PB15 PB15ンPB16 

機械共振抑制フ゛ャタ3 PX17ンPX18   PX18 

機械共振抑制フ゛ャタ4 PX19ンPX20 機械共振抑制フ゛ャタ4を有効にする

，軸共振抑制フ゛ャタを使用するこ

ません。 

，軸共振抑制フ゛ャタ 使用状況に

応 最適に調整され いるた ，軸共

振抑制フ゛ャタを使用するこ を推奨し

ます。 

初期設定 軸共振抑制フ゛ャタ 有効

に います。 

 PX19ンPX20 

機械共振抑制フ゛ャタ5 PX21ンPX22 ロバストフ゛ャタを使用中 機械共振抑

制フ゛ャタ5を設定し も無効に りま

す。 

初期設定 ロバストフ゛ャタ 無効に

います。 

 PX22 
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2) ドメベータ 

a) 機械共振抑制フ゛ャタ1 ([Pr. PB13]ン[Pr. PB14]) 

機械共振抑制フ゛ャタ1 ([Pr. PB13]ン[Pr. PB14]) テッス周波数，テッス深さ よびテッス

広さを設定します。 

[Pr. PB01]  "フ゛ャタスューニンエペーチ選択"  "マニュアャ設定 (_ _ _ 2)" を選択した場

合，機械共振抑制フ゛ャタ1 設定 有効に ります。 
 

b) 機械共振抑制フ゛ャタ2 ([Pr. PB15]ン[Pr. PB16]) 

[Pr. PB16]  "機械共振抑制フ゛ャタ2選択" を "有効 (_ _ _ 1)" にするこ 使用するこ

ます。 

機械共振抑制フ゛ャタ2 ([Pr. PB15]ン[Pr. PB16]) 設定方法 機械共振抑制フ゛ャタ1 ([Pr. 

PB13]ン[Pr. PB14]) 一 す。 
 

c) 機械共振抑制フ゛ャタ3 ([Pr. PX17]ン[Pr. PX18]) 

[Pr. PX18]  "機械共振抑制フ゛ャタ3選択" を "有効 (_ _ _ 1)" にするこ 使用するこ

ます。 

機械共振抑制フ゛ャタ3 ([Pr. PX17]ン[Pr. PX18]) 設定方法 機械共振抑制フ゛ャタ1 ([Pr. 

PB13]ン[Pr. PB14]) 一 す。 
 

d) 機械共振抑制フ゛ャタ4 ([Pr. PX19]ン[Pr. PX20]) 

[Pr. PX20]  "機械共振抑制フ゛ャタ4選択" を "有効 (_ _ _ 1)" にするこ 使用するこ

ます。た し，機械共振抑制フ゛ャタ4を有効にした に ，軸共振抑制フ゛ャタを設

定するこ ません。 

機械共振抑制フ゛ャタ4 ([Pr. PX19]ン[Pr. PX20]) 設定方法 機械共振抑制フ゛ャタ1 ([Pr. 

PB13]ン[Pr. PB14]) 一 す。 
 

e) 機械共振抑制フ゛ャタ5 ([Pr. PX21]ン[Pr. PX22]) 

[Pr. PX22]  "機械共振抑制フ゛ャタ5選択" を "有効 (_ _ _ 1)" にするこ 使用するこ

ます。た し，ロバストフ゛ャタを有効にした  ([Pr. PX31]: _ _ _ 1) に ，機械共振

抑制フ゛ャタ5を使用するこ ません。 

機械共振抑制フ゛ャタ5 ([Pr. PX21]ン[Pr. PX22]) 設定方法 機械共振抑制フ゛ャタ1 ([Pr. 

PB13]ン[Pr. PB14]) 一 す。 
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(b) 軸共振抑制フ゛ャタ 

 

フイント  

初期状態 使用するサーボペータ よび負荷慣性ペーベントにより最適 設定

され います。[Pr. PB23]  "軸共振抑制フ゛ャタ選択" よび [Pr. PB17 軸

共振抑制フ゛ャタ] 設定を変更する 性能 低 する場合 あるた ，[Pr. 

PB23] 設定  "_ _ _ 0" (自動設定) を推奨します。 
 

 

1) 働  

サーボペータ軸に負荷を装着した場合，サーボペータ駆動時 軸 りによる共振により，高

い周波数 機械振動 発生するこ あります。軸共振抑制フ゛ャタ こ 振動を抑制する

フ゛ャタ す。 

"自動設定" を選択する ，使用するサーボペータ 負荷慣性ペーベント比より，自動的にフ゛

ャタ 設定されます。共振周波数 高い場合に ，無効設定にするこ により，サーボアンプ

応答性を るこ ます。 
 

2) ドメベータ 

[Pr. PB23]  "軸共振抑制フ゛ャタ選択" を設定します。 

[Pr. PB23]

軸共振抑制フ゛ャタ選択

0: 自動設定

1: マニュアャ設定
2: 無効

0 0 0

 

"自動設定" を選択する ，[Pr. PB17 軸共振抑制フ゛ャタ] 設定 自動 設定されます。 

"マニュアャ設定" を選択する ，[Pr. PB17 軸共振抑制フ゛ャタ] をマニュアャ 設定するこ

ます。設定値 ，次 り す。 
 

軸共振抑制フ゛ャタ設定周波数選択 

設定値 周波数 [Hz] 設定値 周波数 [Hz] 

_ _ 0 0 無効 _ _ 1 0 562 

_ _ 0 1 無効 _ _ 1 1 529 

_ _ 0 2 4500 _ _ 1 2 500 

_ _ 0 3 3000 _ _ 1 3 473 

_ _ 0 4 2250 _ _ 1 4 450 

_ _ 0 5 1800 _ _ 1 5 428 

_ _ 0 6 1500 _ _ 1 6 409 

_ _ 0 7 1285 _ _ 1 7 391 

_ _ 0 8 1125 _ _ 1 8 375 

_ _ 0 9 1000 _ _ 1 9 360 

_ _ 0 A 900 _ _ 1 A 346 

_ _ 0 B 818 _ _ 1 B 333 

_ _ 0 C 750 _ _ 1 C 321 

_ _ 0 D 692 _ _ 1 D 310 

_ _ 0 E 642 _ _ 1 E 300 

_ _ 0 F 600 _ _ 1 F 290 
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(c) アチバンスト制振制御  

 

フイント  

[Pr. PA08]  "オイン調整ペーチ選択"  "アートスューニンエペーチ2 (_ _ _ 

2)"，"マニュアャペーチ (_ _ _ 3)" に有効に ります。 

制振制御スューニンエペーチ 対応可能 機械共振 周波数 1.0 Hz ～ 100.0 

Hz す。こ 範囲外 振動に対し 手動 設定し く さい。 

制振制御関連ドメベータを変更する ，サーボペータを停 し ら変更し

く さい。予期し い動 原因に ります。 

制振制御スューニンエ実行中 位置決 運転 ，振動 減衰し 停 するま

停 時間を設 く さい。 

制振制御スューニンエ サーボペータ端 残留振動 小さい 常に推定

い場合 あります。 

制振制御スューニンエ 現在設定され いる制御オイン 最適 ドメベータを

設定します。応答性設定を た に 制振制御スューニンエを再度設定し

く さい。 

制振制御2を使用する場合 ，[Pr. PX02] を "_ _ _ 1" に設定し く さい。 
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1) 働  

制振制御 ワーク端 振動や架台 揺れ ，機械端 振動をより抑えたい場合に使用しま

す。機械を揺らさ いようにサーボペータ側 動 を調節し 位置決 します。 

位
置

制振制御アフ
(通常制御)

サーボペータ端

機械端

t

 

位
置

制振制御アン

サーボペータ端

機械端

t

アチバンスト制振制御  ([Pr. PB02] よび [Pr. PX03]) を実行するこ により，機械端 振動周

波数を自動的に推定し，最大 2 ま 機械端 振動を抑えるこ ます。 

また，制振制御スューニンエペーチ時に ，一定回数位置決 運転後にマニュアャ設定に移行

します。マニュアャ設定時に ，[Pr. PB19] ～ [Pr. PB22] 制振制御1を，[Pr. PX04] ～ [Pr. 

PX07] 制振制御2をマニュアャ設定 調整するこ ます。 
 

2) ドメベータ 

アチバンスト制振制御  ([Pr. PB02] よび [Pr. PX03]) を設定します。 

制振制御を1 使用する場合 ，[Pr. PB02]  "制振制御1スューニンエペーチ選択" を設定し

く さい。制振制御を2 使用する場合 ，[Pr. PB02]  "制振制御1スューニンエペーチ選択" 

 [Pr. PX03]  "制振制御2スューニンエペーチ選択" を設定し く さい。 

[Pr. PB02]

制振制御1 スューニンエペーチ

0 0

_ _ _ 0

_ _ _ 1

_ _ _ 2

設定値 制振制御1スューニンエペーチ選択

無効

自動設定

マニュアャ設定

PB19ンPB20ンPB21ンPB22

自動設定されるドメベータ

0

 

[Pr. PX03]

0 0

制振制御2 スューニンエペーチ

_ _ 0 _

_ _ 1 _

_ _ 2 _

設定値 制振制御2スューニンエペーチ選択

無効

自動設定

マニュアャ設定

PB52ンPB53ンPB54ンPB55

自動設定されるドメベータ

0
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3) 制振制御スューニンエ手  

次 図 制振制御1 場合 す。制振制御2 場合  [Pr. PX03] を "_ _ 1 _" に設定し 制振制御

スューニンエを実行し く さい。 

No

制振制御スューニンエ

運転

目標応答に到 ?

制振制御スューニンエ実行また 再

実行。([Pr. PB02] を "_ _ _ 1" に設定

し く さい。)

ワーク端ン装置 振動 解消するま

応答性を る。

終了

Yes

No

No

Yes

応答性設定を る。

ワーク端ン装置 振動大?

ワーク端ン装置

振動 解消。

マシンアヂメイギまた 機械端

振動波形 らマニュアャ 制振制御

を設定する。

要因

ン機械端 振動 サーボペータ端ま 伝わ い

　いた に推定 い。

ンペタャ位置オイン 機械端 振動周波数 (制振制御

　 限界) ま 応答性 いる。

Yes

一定回数位置決 運転後スューニン

エ自動終了。([Pr. PB02]  "_ _ _ 2"

また  "_ _ _ 0" に る。)

運転停

運転再開
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4) 制振制御マニュアャペーチ 

 

フイント  

サーボペータ端に機械端 振動 伝わ い い場合，サーボペータ端 振動

周波数を設定し も効果 ありません。 

マシンアヂメイギや外部 計測器 反共振周波数 共振周波数 確認 る場

合， 一値 く，個別に設定する方 制振性能 良く ります。 
 

 

ワーク端 振動や装置 揺れをマシンアヂメイギによる測定や外部 計測器 測定し，次 ド

メベータを設定するこ 制振制御をマニュアャ 調整するこ ます。 
 

設定項目 制振制御1 制振制御2 

制振制御 振動周波数設定 [Pr. PB19] [Pr. PX04] 

制振制御 共振周波数設定 [Pr. PB20] [Pr. PX05] 

制振制御 振動周波数ジンヌンエ設定 [Pr. PB21] [Pr. PX06] 

制振制御 共振周波数ジンヌンエ設定 [Pr. PB22] [Pr. PX07] 

 

手 1. [Pr. PB02]  "制振制御1スューニンエペーチ選択"  "マニュアャ設定 (_ _ _ 2)" また

[Pr. PX03]  "制振制御2スューニンエペーチ選択"  "マニュアャ設定 (_ _ 2 _)" を選択

する。 

手 2. 制振制御振動周波数設定 よび制振制御共振周波数設定を次 方法 設定する。 

 

た し，[Pr. PB07 ペタャ制御オイン] 値 振動周波数 よび共振周波数に 次に示す使用可

能範囲 よび推奨範囲 あります。 
 

制振制御 使用可能範囲 推奨設定範囲 

制振制御1 
[Pr. PB19] > 1/2π × (0.9 × [Pr. PB07]) 

[Pr. PB20] > 1/2π × (0.9 × [Pr. PB07]) 

[Pr. PB19] > 1/2π × (1.5 × [Pr. PB07]) 

[Pr. PB20] > 1/2π × (1.5 × [Pr. PB07]) 

制振制御2 

[Pr. PB19] < [Pr. PX04] 条件  

[Pr. PX04] > (5.0 + 0.1 × [Pr. PB07]) 

[Pr. PX05] > (5.0 + 0.1 × [Pr. PB07]) 

1.1 < [Pr. PX04]/[Pr. PB19] < 5.5 

[Pr. PB07] < 2π (0.3 × [Pr. PB19] + 1/8 × [Pr. PX04])

[Pr. PB19] < [Pr. PX04] 条件  

[Pr. PX04]，[Pr. PX05] > 6.25 Hz 

1.1 < [Pr. PX04]/[Pr. PB19] < 4 

[Pr. PB07] < 1/3 × (4 × [Pr. PB19] + 2 × [Pr. PX04])
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a) MR Configurator2によるマシンアヂメイギ，また 外部 計測器 振動ヌーク 確認 る

場合 

1 Hz

オイン特性

位相

-90 deg.

300 Hz

制振制御1 振動周波数
(反共振周波数)

[Pr. PB19]

制振制御1 共振周波数
[Pr. PB20]

制振制御2 振動周波数
(反共振周波数)

[Pr. PX04]
制振制御2 共振周波数設定

[Pr. PX05]

300 Hz以 共振

対象外に ります。

 

b) ペニタ信号や外部センサにより振動 確認 る場合 

t

サーボペータ端振動
(溜りドャス)

位置指 周波数

t

外部加速度ヌックアップ信号

制振制御 振動周波数

制振制御 共振周波数

一値を設定し く さい。

振動周期 [Hz] 振動周期 [Hz]

 

手 3. 制振制御振動周波数ジンヌンエ設定 よび制振制御共振周波数ジンヌンエ設定を微調整する。

 

(6) オイン切換え機能 

オインを切り換えるこ る機能 す。回転中 停 中 オインを切り換えたり，運転中にコン

トローメ ら 制御指 を使用し オインを切り換えるこ ます。 
 

(a) 用途 

こ 機能 次 よう 場合に使います。 
 

1) サーボロック中 オイン 高くしたい ，回転中 駆動音を抑えるた にオインを たい場

合。 
 

2) 停 整定時間を短くするた に整定時 オインを たい場合。 
 

3) 停 中に負荷慣性ペーベント比 大 く変動する (台車に大 搬送物 載る場合 ) た ，

サーボ系 安定性を確保するよう，コントローメ ら 制御指 オインを切り換えたい場

合。 
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(b) 機能ノロック図 

[Pr. PB26 オイン切換え機能] よび [Pr. PB27 オイン切換え条件] により選択された条件に基 い

，各制御オイン，負荷慣性ペーベント比 よび制振制御設定を切り換えます。 

指 ドャス周波数 +

-

溜りドャス

ペタャ速度

コントローメ ら
制御指

比較器

切換え

CDP
[Pr. PB26]

+

-

+

-

GD2
[Pr. PB06]

GD2B
[Pr. PB29]

有効
GD2値

PG1
[Pr. PB07]

PG1B
[Pr. PX12]

有効
PG1値

PG2
[Pr. PB08]

PG2B
[Pr. PB30]

有効
PG2値

VG2
[Pr. PB09]

VG2B
[Pr. PB31]

有効
VG2値

VIC
[Pr. PB10]

VICB
[Pr. PB32]

有効
VIC値

VRF11
[Pr. PB19]

VRF11B
[Pr. PB33]

有効
VRF11値

VRF12
[Pr. PB20]

VRF12B
[Pr. PB34]

有効
VRF12値

CDL
[Pr. PB27]

VRF13
[Pr. PB21]

VRF13B
[Pr. PB35]

有効
VRF13値

VRF14
[Pr. PB22]

VRF14B
[Pr. PB36]

有効
VRF14値

VRF21
[Pr. PX04]

VRF21B
[Pr. PX08]

有効
VRF21値

VRF22
[Pr. PX05]

VRF22B
[Pr. PX09]

有効
VRF22値

VRF23
[Pr. PX06]

VRF23B
[Pr. PX10]

有効
VRF23値

VRF24
[Pr. PX07]

VRF24B
[Pr. PX11]

有効
VRF24値
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(c) ドメベータ 

オイン切換え機能を用いる場合，必  [Pr. PA08 アートスューニンエペーチ]  "オイン調整ペーチ

選択"  "マニュアャペーチ (_ _ _ 3)" を選択し く さい。アートスューニンエペーチ まま

オイン切換え機能 使用 ません。 
 

1) 可変オイン作動設定ドメベータ 
 

ドメベータ 略称 名称 単位 内容 

PB26 CDP オイン切換え選択  切換え条件を選択します。 

PB27 CDL オイン切換え条件 [kpulse/s]

/[pulse]

/[r/min]

切換え条件 値を設定します。 

PB28 CDT オイン切換え時定数 [ms] 切換え時 オイン 変化に対するフ゛ャタ時定数を設定

ます。 

 

a) [Pr. PB26 オイン切換え機能] 

オイン 切換え条件を設定します。1桁目 よび2桁目 切換え 条件を選択します。 

オイン切換え選択
0: 無効
1: コントローメ ら 制御指 有効
2: 指 周波数
3: 溜りドャス
4: サーボペータ回転速度/モニアサーボペータ速度

0 0

オイン切換え条件
0: 切換え条件以 切換え後オイン有効
1: 切換え条件以 切換え後オイン有効

[Pr. PB26]

 

b) [Pr. PB27 オイン切換え条件] 

[Pr. PB26 オイン切換え機能]  "指 周波数"，"溜りドャス" また  "サーボペータ回転速度/

モニアサーボペータ速度" を選択した場合に，オインを切り換えるヤベャを設定します。 

設定単位 次 ように ります。 
 

オイン切換え条件 単位 

指 周波数 [kpulse/s] 

溜りドャス [pulse] 

サーボペータ回転速度/モニアサーボペータ速度 [r/min]/[mm/s] 

 

c) [Pr. PB28 オイン切換え時定数] 

オイン切換え時に各オインに対し 一次遅れ フ゛ャタを設定 ます。オイン切換え時

オイン 差 大 場合に，機械に対するショックを緩和するた に使用します。 
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2) 変更可能 オインドメベータ 
 

切換え前 切換え後 
制御オイン 

ドメベータ 略称 名称 ドメベータ 略称 名称 

負荷慣性ペーベント比/負荷

質量比 

PB06 GD2 負荷慣性ペーベント比/負

荷質量比 

PB29 GD2B オイン切換え 

負荷慣性ペーベント比/負

荷質量比 

ペタャ制御オイン PB07 PG1 ペタャ制御オイン PX12 PG1B オイン切換え 

ペタャ制御オイン 

位置制御オイン PB08 PG2 位置制御オイン PB30 PG2B オイン切換え 

位置制御オイン 

速度制御オイン PB09 VG2 速度制御オイン PB31 VG2B オイン切換え 

速度制御オイン 

速度積分補償 PB10 VIC 速度積分補償 PB32 VICB オイン切換え 

速度積分補償 

制振制御1 

振動周波数設定 

PB19 VRF11 制振制御1 

振動周波数設定 

PB33 VRF11B オイン切換え 制振制御1 

振動周波数設定 

制振制御1 

共振周波数設定 

PB20 VRF12 制振制御1 

共振周波数設定 

PB34 VRF12B オイン切換え 制振制御1 

共振周波数設定 

制振制御1 

振動周波数ジンヌンエ設定 

PB21 VRF13 制振制御1 

振動周波数ジンヌンエ設定

PB35 VRF13B オイン切換え 制振制御1 

振動周波数ジンヌンエ設定

制振制御1 

共振周波数ジンヌンエ設定 

PB22 VRF14 制振制御1 

共振周波数ジンヌンエ設定

PB36 VRF14B オイン切換え 制振制御1 

共振周波数ジンヌンエ設定

制振制御2 

振動周波数設定 

PX04 VRF21 制振制御2 

振動周波数設定 

PX08 VRF21B オイン切換え 制振制御2 

振動周波数設定 

制振制御2 

共振周波数設定 

PX05 VRF22 制振制御2 

共振周波数設定 

PX09 VRF22B オイン切換え 制振制御2 

共振周波数設定 

制振制御2 

振動周波数ジンヌンエ設定 

PX06 VRF23 制振制御2 

振動周波数ジンヌンエ設定

PX10 VRF23B オイン切換え 制振制御2 

振動周波数ジンヌンエ設定

制振制御2 

共振周波数ジンヌンエ設定 

PX07 VRF24 制振制御2 

共振周波数ジンヌンエ設定

PX11 VRF24B オイン切換え 制振制御2 

共振周波数ジンヌンエ設定

 

a) [Pr. PB06] ～ [Pr. PB10] 

これら ドメベータ ，通常 マニュアャ調整 一 す。オイン切換えを行う ，負荷慣

性ペーベント比/負荷質量比，位置制御オイン，速度制御オイン よび速度積分補償 値を変

更するこ ます。 
 

b) [Pr. PB19] ～ [Pr. PB22]ン[Pr. PX04] ～ [Pr. PX07] 

これら ドメベータ ，通常 マニュアャ調整 一 す。サーボペータ停 中にオイン切

換えを行う ，振動周波数，共振周波数，振動周波数ジンヌンエ設定 よび共振周波数ジン

ヌンエ設定を変更するこ ます。 
 

c) [Pr. PB29 オイン切換え 負荷慣性ペーベント比/負荷質量比] 

切換え後 負荷慣性ペーベント比/負荷質量比を設定します。負荷慣性ペーベント比 変化し

い場合 ，[Pr. PB06 負荷慣性ペーベント比/負荷質量比] 値 一にし く さい。 
 

d) [Pr. PB30 オイン切換え 位置制御オイン]ン[Pr. PB31 オイン切換え 速度制御オイン]ン[Pr. 

PB32 オイン切換え 速度積分補償] 

オイン切換え後 位置制御オイン，速度制御オイン よび速度積分補償を設定します。 
 

e) オイン切換え 制振制御 ([Pr. PB33] ～ [Pr. PB36]ン[Pr. PX08] ～ [Pr. PX11])ン[Pr. PX12 オイ

ン切換え ペタャ制御オイン] 

オイン切換え 制振制御 よびペタャ制御オイン ，コントローメ ら 制御指 使用

ます。 

制振制御1，制振制御2 振動周波数，共振周波数，振動周波数ジンヌンエ設定，共振周波数

ジンヌンエ設定 よびペタャ制御オインを変更するこ ます。 
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(d) オイン切換え 手  

設定例を挙 説明します。 
 

1) コントローメ ら 制御指 による切換えを選択 場合 

a) 設定 例 
 

ドメベータ 略称 名称 設定値 単位 

PB06 GD2 負荷慣性ペーベント比/負荷質量比 4.00 [倍] 

PB07 PG1 ペタャ制御オイン 100 [rad/s] 

PB08 PG2 位置制御オイン 120 [rad/s] 

PB09 VG2 速度制御オイン 3000 [rad/s] 

PB10 VIC 速度積分補償 20 [ms] 

PB19 VRF11 制振制御1 振動周波数設定 50 [Hz] 

PB20 VRF12 制振制御1 共振周波数設定 50 [Hz] 

PB21 VRF13 制振制御1  

振動周波数ジンヌンエ設定 

0.20  

PB22 VRF14 制振制御1  

共振周波数ジンヌンエ設定 

0.20  

PX04 VRF21 制振制御2 振動周波数設定 20 [Hz] 

PX05 VRF22 制振制御2 共振周波数設定 20 [Hz] 

PX06 VRF23 制振制御2  

振動周波数ジンヌンエ設定 

0.10  

PX07 VRF24 制振制御2  

共振周波数ジンヌンエ設定 

0.10  

PB29 GD2B オイン切換え  

負荷慣性ペーベント比/負荷質量比

10.00 [倍] 

PX12 PG1B オイン切換え ペタャ制御オイン 50 [rad/s] 

PB30 PG2B オイン切換え 位置制御オイン 84 [rad/s] 

PB31 VG2B オイン切換え 速度制御オイン 4000 [rad/s] 

PB32 VICB オイン切換え 速度積分補償 50 [ms] 

PB26 CDP オイン切換え機能 0001 

(コントローメ ら 制御指

切り換える。) 

 

PB28 CDT オイン切換え時定数 100 [ms] 

PB33 VRF11B オイン切換え 制振制御1 

振動周波数設定 

60 [Hz] 

PB34 VRF12B オイン切換え 制振制御1 

共振周波数設定 

60 [Hz] 

PB35 VRF13B オイン切換え 制振制御1 

振動周波数ジンヌンエ設定 

0.15  

PB36 VRF14B オイン切換え 制振制御1 

共振周波数ジンヌンエ設定 

0.15  

PX08 VRF21B オイン切換え 制振制御2 

振動周波数設定 

30 [Hz] 

PX09 VRF22B オイン切換え 制振制御2 

共振周波数設定 

30 [Hz] 

PX10 VRF23B オイン切換え 制振制御2 

振動周波数ジンヌンエ設定 

0.05  

PX11 VRF24B オイン切換え 制振制御2 

共振周波数ジンヌンエ設定 

0.05  
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b) 切換え時 タイプンエスホート  

切換え後オイン

63.4%

CDT = 100 ms

切換え前オイン
各オイン 変化

コントローメ ら
制御指

OFF ON OFF

 

ペタャ制御オイン 100 → 50 → 100 

負荷慣性ペーベント比/負荷質量比 4.00 → 10.00 → 4.00 

位置制御オイン 120 → 84 → 120 

速度制御オイン 3000 → 4000 → 3000 

速度積分補償 20 → 50 → 20 

制振制御1 振動周波数 50 → 60 → 50 

制振制御1 共振周波数 50 → 60 → 50 

制振制御1 振動周波数ジンヌンエ設定 0.20 → 0.15 → 0.20 

制振制御1 共振周波数ジンヌンエ設定 0.20 → 0.15 → 0.20 

制振制御2 振動周波数 20 → 30 → 20 

制振制御2 共振周波数 20 → 30 → 20 

制振制御2 振動周波数ジンヌンエ設定 0.10 → 0.05 → 0.10 

制振制御2 共振周波数ジンヌンエ設定 0.10 → 0.05 → 0.10 

 

2) 溜りドャスによる切換えを選択した場合 

こ 場合，オイン切換え制振制御 よびオイン切換えペタャ制御オイン 使用 ません。 
 

a) 設定例 
 

ドメベータ 略称 名称 設定値 単位 

PB06 GD2 負荷慣性ペーベント比/負荷質量比 4.00 [倍] 

PB08 PG2 位置制御オイン 120 [rad/s] 

PB09 VG2 速度制御オイン 3000 [rad/s] 

PB10 VIC 速度積分補償 20 [ms] 

PB29 GD2B オイン切換え 負荷慣性ペーベント

比/負荷質量比 

10.00 [倍] 

PB30 PG2B オイン切換え 位置制御オイン 84 [rad/s] 

PB31 VG2B オイン切換え 速度制御オイン 4000 [rad/s] 

PB32 VICB オイン切換え 速度積分補償 50 [ms] 

PB26 CDP オイン切換え選択 0003 

(溜りドャス 切り換える。) 

 

PB27 CDL オイン切換え条件 50 [pulse] 

PB28 CDT オイン切換え時定数 100 [ms] 
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b) 切換え時 タイプンエスホート  

切換え後オイン

63.4%

CDT = 100 ms

切換え前オイン
各オイン 変化

溜りドャス [pulse]
+CDL

-CDL
0

指 ドャス 溜りドャス

 

負荷慣性ペーベント比/負荷質量比 4.00 → 10.00  → 4.00 → 10.00 

位置制御オイン 120 → 84  → 120 → 84 

速度制御オイン 3000 → 4000  → 3000 → 4000 

速度積分補償 20 → 50  → 20 → 50 
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(7) タフチメイノ機能 

 

フイント  

タフチメイノ機能 有効/無効 ，[Pr. PX25 タフチメイノ設定] 設定し く

さい。(本項 (2) 参照) 
 

 

タフチメイノ機能 ，通常 アメームに るよう 場合 も装置 停 し いよう，運転を 続

させる機能 す。J3拡張機能 対応し いるタフチメイノ機能に 振動タフチメイノ機能 よび瞬停

タフチメイノ機能 あります。 

 

(a) 振動タフチメイノ機能 

振動タフチメイノ機能 ，機械 経年変化により，機械共振振動周波数 変化し，機械共振 発

生した場合に瞬時にフ゛ャタを再設定し，振動を防 機能 す。 

振動タフチメイノ機能 機械共振抑制フ゛ャタを再設定するた に ，あら  [Pr. PB13 機械

共振抑制フ゛ャタ1] よび [Pr. PB15 機械共振抑制フ゛ャタ2] 設定され いる必要 あります。 

[Pr. PB13] よび [Pr. PB15] 設定 ，次 方法 行 く さい。 
 

1) ワンタッス調整 実施 (本項 (4) 参照) 
 

2) マニュアャ設定 (本項 (2) 参照) 

 

振動タフチメイノ機能 ，検知した機械共振周波数  [Pr. PB13 機械共振抑制フ゛ャタ1] よび 

[Pr. PB15 機械共振抑制フ゛ャタ2] 設定値に対し ±30% 範囲内 場合に作動します。 

振動タフチメイノ機能 検知ヤベャ  [Pr. PX26 振動タフチメイノ 発振検知ヤベャ] 感度を設定

するこ ます。 

 

フイント  

振動タフチメイノ機能による [Pr. PB13] よび [Pr. PB15] 再設定 常時実行

されます ，EEP-ROMへ 書込 回数 1時間に1回 す。 

振動タフチメイノ機能 ，[Pr. PX17 機械共振抑制フ゛ャタ3]，[Pr. PX19 機

械共振抑制フ゛ャタ4] よび [Pr. PX21 機械共振抑制フ゛ャタ5] 再設定され

ません。 

振動タフチメイノ機能 ，100 Hz以 振動を検出するこ ません。
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次 図に振動タフチメイノ機能 機能ノロック図を示します。 

検知した機械共振周波数を [Pr. PB13 機械共振抑制フ゛ャタ1] よび [Pr. PB15 機械共振抑制フ゛ャタ2] 

比較し，最も近い設定値に対し 機械共振周波数を再設定します。 
 

フ゛ャタ 設定ドメベータ 注意事項 

振動タフチメイノ

機能 再設定される

ドメベータ 

機械共振抑制フ゛ャタ1 PB01ンPB13ンPB14 [Pr. PB01]  "フ゛ャタスューニンエ

ペーチ選択" 自動調整するこ

ます。 

PB13 

機械共振抑制フ゛ャタ2 PB15ンPB16  PB15 

機械共振抑制フ゛ャタ3 PX17ンPX18   

機械共振抑制フ゛ャタ4 PX19ンPX20 こ フ゛ャタを有効にする ，軸共振抑

制フ゛ャタを使用するこ ませ

ん。 

初期設定 軸共振抑制フ゛ャタ 有効

に います。 

 

機械共振抑制フ゛ャタ5 PX21ンPX22 ロバストフ゛ャタを使用中 設定し も

無効に ります。 

初期設定 ロバストフ゛ャタ 無効に

います。 

 

 

機械共振周波数に一番
近い設定 ドメベータ
を更新します。

指
ドャス列

指
フ゛ャタ

機械共振抑制
フ゛ャタ1

振動タフチメイノ

エンコージ

サーボペータ

PWM M

負荷

[Pr. PB13] [Pr. PB15] [Pr. PX17]

+
-

機械共振抑制
フ゛ャタ2

機械共振抑制
フ゛ャタ3

機械共振抑制
フ゛ャタ4

機械共振抑制
フ゛ャタ5

軸共振抑制
フ゛ャタ

ロバスト
フ゛ャタ

[Pr. PX19] [Pr. PX21]

[Pr. PB17]

[Pr. PX20] [Pr. PX31]

 

トャク

ALM
(故障)

WNG
(警告)

MTTR
(タフチメイノ中)

ON

OFF

[Pr. PX26 振動タフチメイノ発振検知ヤベャ]

機械共振を検知し，フ゛ャタを自動的に再設定します。

振動タフチメイノ機能 アンに りません。

ON

OFF

ON

OFF

5 s
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(b) 瞬停タフチメイノ機能 

瞬停タフチメイノ機能 ，運転中に瞬時停電 発生した場合 も，[AL. 10 不足電圧] を回避させ

る機能 す。瞬停タフチメイノ 作動する ，瞬時停電時にサーボアンプ内 コンタンサに充電さ

れた電気エネャウを使用し ，瞬時停電耐量を増加させる 時に [AL. 10 不足電圧] アメームヤ

ベャを変更します。制御回路電源  [AL. 10.1 制御回路電源電圧低 ] 検出時間 ，[Pr. PX28 

SEMI-F47機能 瞬停検出時間] 変更するこ ます。また，母線電圧  [AL. 10.2 主回路電源

電圧低 ] 検出ヤベャ 自動 変更されます。 

 

フイント  

瞬停タフチメイノ中 MBR (電磁ノヤーキインタロック) アフに りません。

[Pr. PX28 SEMI-F47機能 瞬停検出時間] 設定値に わら ，瞬時停電時

負荷 大 い場合，母線電圧低 による不足電圧アメーム ([AL. 10.2]) に る

こ あります。 
 

 

1) 制御回路電源瞬時停電時間 ＞ [Pr. PX28 SEMI-F47機能 瞬停検出時間] 場合 

制御回路電源瞬時停電時間 ，[Pr. PX28 SEMI-F47機能 瞬停検出時間] を超えた にアメーム

発生します。 

MTTR (タフチメイノ中) ，瞬時停電を検知し らアンに ります。 

MBR (電磁ノヤーキインタロック) ，アメーム 発生した にアフに ります。 

制御回路電源

母線電圧

不足電圧ヤベャ
(注)

ALM
(故障)

[Pr. PX28]

制御回路電源瞬時停電時間

MTTR
(タフチメイノ中)

MBR
(電磁ノヤーキ
インタロック)

ベース回路

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

WNG
(警告)

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

  

注. 不足電圧ヤベャに い 表7.1を参照し く さい。 
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2) 制御回路電源瞬時停電時間 ＜ [Pr. PX28 SEMI-F47機能 瞬停検出時間] 場合 

母線電圧 低 状態によ ，運転状況 異 ります。 
 

a) 制御回路電源瞬時停電時間内に，母線電圧 不足電圧ヤベャ以 に た  

瞬停タフチメイノ 有効 も，母線電圧 不足電圧ヤベャ以 に た に，[AL. 10 不足

電圧] 発生します。 

制御回路電源

母線電圧

不足電圧ヤベャ
(注)

ALM
(故障)

[Pr. PX28]

制御回路電源瞬時停電時間

MTTR
(タフチメイノ中)

MBR
(電磁ノヤーキ
インタロック)

ベース回路

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

WNG
(警告)

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

 

注. 不足電圧ヤベャに い 表7.1を参照し く さい。 
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b) 制御回路電源瞬時停電時間内に，母線電圧 不足電圧ヤベャ以 に ら た  

アメーム 発生せ に，そ まま運転 続します。 

制御回路電源

母線電圧

不足電圧ヤベャ
(注)

ALM
(故障)

[Pr. PX28]

制御回路電源
瞬時停電時間

MTTR
(タフチメイノ中)

MBR
(電磁ノヤーキ
インタロック)

ベース回路

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

WNG
(警告)

ON

OFF

 

注. 不足電圧ヤベャに い 表7.1を参照し く さい。 
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(8) SEMI-F47規格対応 

 

フイント  

こ サーボアンプ 制御回路電源 SEMI-F47に対応可能 す ，主回路電源

瞬時停電に い ，電源インヌージンスや運転状況に応 バックアップ

コンタンサ 必要に る場合 あります。必 装置全体 実機試験を実施し，

確認し く さい。 

サーボアンプへ 入力電源 ，三相電源を使用し く さい。 
 

 

次にMR-J4シモーゲ  "SEMI-F47半導体プロセス装置 電圧サエイプュニテ゛試験" へ 対応に い 示

します。 

 

(a) ドメベータ設定 

[Pr. PX25] よび [Pr. PX28] を次 ように設定する ，SEMI-F47 有効に ります。 
 

ドメベータ 設定値 内容 

PA20 _ 1 _ _ SEMI-F47選択 

PF25 200 [AL. 10.1 制御回路電源電圧低 ] 発生するま 時間 [ms] を設定します。

 

SEMI-F47を有効にするこ ，次 ように作動します。 
 

1) 定格電圧 × 50%以 ，制御回路電源電圧 低 した状態に り200 ms後に [AL. 10.1 制御回

路電源電圧低 ] 発生する。 
 

2) 母線電圧 DC 158 V以  [AL. 10.2 主回路電源電圧低 ] 発生する。 
 

3) [AL. 10.1 制御回路電源電圧低 ] 発生時にMBR (電磁ノヤーキインタロック) アフに る。 
 

(b) SEMI-F47規格 要求条件 

SEMI-F47規格 瞬時停電電圧に る許容瞬時停電時間を表17.6に示します。 
 

表17.6 SEMI-F47規格 要求条件 

瞬時停電電圧 許容瞬時停電時間 [s]

定格電圧 × 80% 1 

定格電圧 × 70% 0.5 

定格電圧 × 50% 0.2 
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(c) 瞬時停電耐量 算出方法 

瞬時停電電圧 定格電圧 × 50%， 瞬時停電時間 200 ms 場合 瞬時停電耐量を表17.7に示

します。 
 

表17.7 瞬時停電耐量 (瞬時停電電圧 = 定格電圧 × 50%，瞬時停電時間 = 200 ms) 

サーボアンプ形名 瞬時最大出力 [W] 
瞬時停電耐量 [W] 

(線間電圧低 ) 

MR-J4W2-22B 1400 (700 × 2) 790 

MR-J4W2-44B 2800 (1400 × 2) 1190 

MR-J4W2-77B 5250 (2625 × 2) 2300 

MR-J4W2-1010B 6000 (3000 × 2) 2400 

MR-J4W3-222B 2100 (700 × 3) 970 

MR-J4W3-444B 4200 (1400 × 3) 1700 

 

瞬時最大出力 各サーボアンプ 出力可能 電力を示し，定格回転速度 最大トャクを発生した場

合 す。各条件 値 瞬時最大出力 比較 ，マーグン 検討 ます。 

実 運転 最大トャク発生時も，回転速度 低 れ 最大出力に ら ，マーグン し 扱

えます。 

瞬時停電耐量 条件に い 次に示します。 
 

1) タャタ結線 

三相 (L1，L2，L3) タャタ結線時 ，3対 線間電圧 (L1 L2 間，L2 L3 間，L3 L1 間) 

う ，1対 線間電圧 (例え L1 L2 間) に対し 瞬時停電を加える。 
 

2) スター結線 

三相 (L1，L2，L3 よび中性点N) スター結線時 ，3対 線間電圧 (L1 L2 間，L2 L3 間，

L3 L1 間) よび3対 相 中性点 (L1 N 間，L2 N 間，L3 N 間) 計6対 電圧 う

，1対 電圧 (例え L1 N 間) に対し 瞬時停電を加える。 
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17.2 スケーャ計測機能 

スケーャ計測機能 ，セプクローゲチ制御 状態 スケーャ計測エンコージを接続し，スケーャ計測エ

ンコージ 位置情報をコントローメに渡す機能 す。 

 

フイント  

スケーャ計測機能 MR-J4W2-_B 使用 ます。MR-J4W3-_B 使用

ません。 

スケーャ計測機能 ，ソフトウエアバーグョンA8以降 サーボアンプ 使用

ます。 

こ サーボアンプ スケーャ計測エンコージにモニアエンコージを使用する場

合，"モニアエンコージ技術資料集" 必要 す。 

MR-J4W2-_Bサーボアンプ スケーャ計測機能を構築する場合，次 制約 あ

ります。 

ABZ相差動出力タイプ エンコージ 使用 ません。 

スケーャ計測エンコージ よびサーボペータエンコージ ，2線式通信方式

に対応し います。4線式通信方式 機械端エンコージ よびサーボ

ペータエンコージ 使用 ません。 

HG-KR よびHG-MRシモーゲを駆動用 よび機械端エンコージ用に使用す

る場合，アプション 4線式エンコージケーノャ (MR-EKCBL30M-L，MR-

EKCBL30M-H，MR-EKCBL40M-H よびMR-EKCBL50M-H) 使用 ませ

ん。こ た ，30 m ～ 50 m エンコージケーノャ 必要 場合，付9を参

照し 2線式 エンコージケーノャを製作し く さい。 

スケーャ計測機能対応サーボアンプ 次 コントローメ 組 合わせ 使用す

るこ ます。 

ペーションコントローメ Q17nDSCPU 

シンプャペーションユニット QD77MS_ 

スケーャ計測機能に対応し いるコントローメ 設定に い ，各コント

ローメ ユーギーゲマニュアャを参照し く さい。 
 

 

17.2.1 機能 構成 

(1) 機能ノロック図 

スケーャ計測機能ノロック図を示します。スケーャ計測機能 場合，サーボペータ エンコージ単位

制御します。 

サーボペータフ゛ーチバック
ドャス(機械端分解能単位)

(サーボペータ)
溜りドャス

(サーボペータ)
帰還ドャス累積

機械端
帰還ドャス累積

サーボペータ

スケーャ計測エンコージ

コントローメ

S

エンコージドャス設定
([Pr. PA15]，[Pr. PA16]
よび [Pr. PC03])

+

-

+

-

+

-

制御

ペニタ

機械端フ゛ーチバックドャス
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(2) システム構成 

(a) モニアエンコージ 場合 

CN2B

CN2A

サーボアンプ

SSCNETⅢ/Hコントローメ

SSCNETⅢ/H

位置指
制御信号

テーノャ

後軸サーボアンプへ

2線式 シモアャインタフゟース対応モニアエンコージ

機械端エンコージ信号

サーボペータエンコージ信号

モニアエンコージバッチ

サーボペータ

 

(b) ロータモエンコージ 場合 

CN2B

CN2A

(注)

(注) サーボペータ

サーボペータ
エンコージ信号

機械端エンコージ信号

2線式 ロータモエンコージ
HG-KR, HG-MRサーボペータ
(4194304 pulses/rev)

駆動部

サーボアンプ

SSCNETⅢ/Hコントローメ

SSCNETⅢ/H

位置指
制御信号

後軸サーボ
アンプへ

 

注. 2線式 エンコージケーノャを使用し く さい。4線式 エンコージケーノャ 使用 ません。 
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17.2.2 スケーャ計測エンコージ 

 

フイント  

スケーャ計測エンコージケーノャ ，必 本項 紹介し いる製品を 使用く
さい。それ以外 も を使用する 故障 原因に ります。 

スケーャ計測エンコージ 仕様，性能，保証 詳細に い ，各エン
コージベーカに 問合せく さい。 

 
 

モニアエンコージを使用したスケーャ計測機能 絶対位置検出システムを構築する場合 ，絶対位置タイ

プ モニアエンコージ 必要 す。こ 場合，サーボアンプにエンコージ用バッテモを装着する必要 あ

りません。ロータモエンコージを使用する場合，サーボアンプにエンコージ用バッテモを装着するこ

絶対位置検出システムを構築するこ ます。こ 場合，バッテモ らサーボペータ端 よび機械端

2 エンコージに電源を供給するた ，消費電流 増え バッテモ 命 短く ります。 

 
(1) モニアエンコージ 

使用 るモニアエンコージに い  "モニアエンコージ技術資料集" を参照し く さい。 

 
(2) ロータモエンコージ 

ロータモエンコージをスケーャ計測エンコージにする場合，次 表に示すサーボペータをエンコージ
し 使用し く さい。 

 

エンコージ し 使用 るサーボペータ 

 HG-KR HG-MR 

MR-J4W2-_B   

 

エンコージケーノャに 2線式を使用し く さい。MR-EKCBL30M-L，MR-EKCBL30M-H，MR-

EKCBL40M-H よびMR-EKCBL50M-H 4線式 す 使用 ません。 

こ た ，30 m ～ 50 m エンコージケーノャ 必要 場合，付9を参照し 2線式 エンコージケー
ノャを製作し く さい。 

 
(3) エンコージケーノャ構成図 

サーボアンプ スケーャ計測エンコージ 構成図を示します。使用するケーノャ ，スケーャ計測エ
ンコージ に違います。 

 
(a) モニアエンコージ 

モニアエンコージ用 エンコージケーノャに い ，"モニアエンコージ技術資料集" を参照し
く さい。 

サーボアンプ

モニアエンコージ
CN2A
CN2B

MR-J4FCCBL03M分岐ケーノャ
(16.2.4項参照)

回転型サーボペータ エンコージ

エンコージケーノャ
("モニアエンコージ技術資料集" 参照)

CN2 MOTOR

SCALE

スケーャ計測
エンコージ

 

 



17. 機能 応用 

17 -  52 

 

(b) ロータモエンコージ 

ロータモエンコージ用 エンコージケーノャに い ，"サーボペータ技術資料集 (第3集)" を参

照し く さい。 

サーボアンプ

CN2A
CN2B

MR-J4FCCBL03M分岐ケーノャ
(16.2.4項参照)

回転型サーボペータ エンコージ

エンコージケーノャ
("サーボペータ技術資料集 (第3集)" 参照)

CN2 MOTOR

SCALE

(注) スケーャ計測
エンコージ

サーボペータ
HG-KR
HG-MR

(注)

 

注. 2線式 エンコージケーノャを使用し く さい。4線式 エンコージケーノャ 使用 ません。 

 

(4) MR-J4FCCBL03M分岐ケーノャ 

CN2Aまた CN2Bコネクタにスケーャ計測エンコージを接続するた に，MR-J4FCCBL03M分岐ケー

ノャを使用し く さい。 

MR-J3THMCN2コネクタセットを使用し 分岐ケーノャを製作する場合，"モニアエンコージ技術資料

集" を参照し く さい。 

LG

配線側 ら見た図 す。

4
MRR

2
LG 8

6

1
P5

5

10

3
MR

7
9

THM2

THM1

MXR

SEL THM2

THM1

SEL

MX

BAT

SD

3

4

1

CN2A/CN2B MOTOR

プヤート

(注1) (注2)

0.3 m

MR

P5

MRR

SD

MR

P5

MRR

3

4

1

プヤート

配線側 ら見た図 す。

4
MRR

2
8

6

1
P5

5

10

3
MR

7
9

配線側 ら見た図 す。

4
2

8
6

15

10

37
9

BAT

2

THM2 6

7MX

LG LG2

MXR 8

BAT

SEL

9

10

5THM1 5 THM1

6 THM2

9 BAT

10 SEL

SCALE
(注2)

P5

SD

SEL

LG

1

2

10

プヤート

4 MXR

BAT9

3 MX
BAT

SEL LG

P5

MXR

MX

  

注  1. ヤセプタクャ: 36210-0100PL，シゟャキット: 36310-3200-008 (3M) 

  2. プメエ: 36110-3000FD，シゟャキット: 36310-F200-008 (3M) 
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17.2.3 スケーャ計測機能 使用方法 

(1) スケーャ計測機能 選択 

スケーャ計測機能 ，基本設定ドメベータ [Pr. PA01] よび [Pr. PA22] 組合せ 設定します。 
 

(a) 運転ペーチ 選択 

スケーャ計測機能 セプクローゲチシステム (標準制御ペーチ) 選択時 使用可能 す。[Pr. 

PA01] を "_ _ 0 _" に設定し く さい。 

運転ペーチ選択

[Pr. PA01]

1 0 0

セプクローゲチシステム

(標準制御ペーチ)

設定値

0

運転ペーチ

サーボペータ端分解能単位

制御単位

 

(b) スケーャ計測機能選択 

スケーャ計測機能を選択し く さい。使用するエンコージに合わせ  [Pr. PA22] を "1 _ _ _" (絶

対位置検出システム 使用) また  "2 _ _ _" (インクモベンタャシステム 使用) を選択し く さ

い。 

スケーャ計測機能選択

0: 無効

1: 絶対位置検出システム 使用

2: インクモベンタャシステム 使用

000

[Pr. PA22]

 

(2) スケーャ計測エンコージ極性 選択 

スケーャ計測エンコージ 極性を，次に示す [Pr. PC27]  "機械端エンコージドャスカウント極性選 

択" よび "ABZ相入力インタフゟースエンコージZ相接続 定機能選択" を必要に応 選択し く

さい。 

 

フイント  

[Pr. PC27]  "エンコージドャスカウント極性選択" ，[Pr. PA14 回転方向選

択] に 関係し いません。必 サーボペータ モニアエンコージンロータモ

エンコージ 関係に合わせ 設定し く さい。 
 

 



17. 機能 応用 

17 -  54 

 

(a) ドメベータ設定方法 

1) エンコージドャスカウント極性を選択する。 

サーボペータ CCW方向 機械端エンコージフ゛ーチバック 増加方向 一致するように

CN2Lコネクタに接続する機械端エンコージ 極性をこ ドメベータ 設定 ます。必要に応

変更し く さい。 

0 0 0

[Pr. PC27]

機械端エンコージドャスカウント極性選択
0: サーボペータCCW 機械端エンコージドャス増加方向
1: サーボペータCCW 機械端エンコージドャス減少方向

 

サーボペータ

モニアエンコージ

サーボペータ太太テ方向

モニアエンコージ アチヤス増加方向

 

2) ABZ相入力インタフゟースエンコージ Z相接続 定機能 

こ 機能 Z相 無信号 ，それを検知し アメームを発生させるこ る機能 す。 

初期状態 Z相接続 定機能 有効に います。Z相接続 定機能 不要 場合，[Pr. 

PC27] 無効に設定 ます。 

0 00

[Pr. PC27]

ABZ相入力インタフゟースエンコージド相接続 定機能選択
0: 有効
1: 無効

 

(b) スケーャ計測エンコージフ゛ーチバック方向 確認方法 

サーボアフ状態 手動 装置 (スケーャ計測エンコージ) を動 し，サーボペータエンコージ 帰還

ドャス累積 機械端帰還ドャス累積 方向 一致し いるこ を確認するこ ます。一致し

い い場合，極性を逆にし く さい。 

 

(3) スケーャ計測エンコージ位置タータ 確認 

スケーャ計測エンコージ 取付 ， よびドメベータ設定値に問題 いこ を確認します。 

装置 (スケーャ計測エンコージ) を動 し，スケーャ計測エンコージ タータ しく更新され いる

こ を確認し く さい。 常に更新され い場合，スケーャ計測エンコージ 取付 ，配線 よび

ドメベータ設定を確認し く さい。必要に応 スケーャ 極性を変更し く さい。 
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付1 周辺機器ベーカ ( 参考用) 

これら ベーカ名 2013年9暻現在 も す。 
 

ベーカ名 問合わせ先 

JST 日本圧着端子製造株式会社 

潤工社 東亜電気工業株式会社 名古屋支店 

3M スモーエム株式会社 

双信電機 双信電機株式会社 

タイコ エヤクトロニクス タイコ エヤクトロニクス グホドン合 会社 

ペヤックス 日本ペヤックス株式会社 

 

付2 国連 危険物輸送に関する規制勧告に るACサーボアンプ バッテモ 対応 

国連 危険物輸送に関する規制勧告 (以 ， 国連勧告 いう) 第15版 (2007年) 発行されました。そ

れにあわせ，国 民間航空機関 (ICAO) 技術指針 (ICAO-TI)， よび国 海事機関 (IMO) 国 海 危険

物規則 (IMDG Code) に い ，モスウム金属電池 輸送規制 一部改定されました。 

これを ，汎用ACサーボ バッテモ 包箱記載内容を一部変更し対応いたします。 

こ 変更 製品 機能，性能を変更するも ありません。 

 

(1) 対象機種 

(a) バッテモ (単電池) 
 

形名 アプション形名 

ER6 MR-J3BAT 

MR-BAT 
ER17330 

A6BAT 

 

(b) バッテモユニット (組電池) 
 

形名 アプション形名 

ER17330 MR-J2M-BT 

MR-BAT6V1 

MR-BAT6V1SET CR17335A

MR-BAT6V1BJ 

 

(2) 目的 

モスウム金属電池 更 る安全輸送 実施 た 。 

 

(3) 規制勧告改定内容 

国連勧告第15版 よびICAO-TI 2009-2010版 改定されたこ によりモスウム金属電池 海 輸送，航

空輸送に関し 次 り内容 変更に りました。また，モスウム金属電池単体 UN3090，機器組

込 よび UN3091に区分されます。 
 

(a) 機器に組 込まれ いる場合を除 ，24個以 単電池，12個以 組電池を含 各包装物 取扱

いメベャ 貼付 ，危険物申告書，1.2 m落 試験 免除 あ た ，そ 免除 撤廃された。 
 

(b) 取扱いメベャ (サイゲ: 120 mm × 110 mm)， よび危険物申告書に緊急連絡先 "a telephone number 

for additional information" 必須に た。 
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(c) 電池 イメスト 追加された取扱いメベャに変更された。(航空輸送 。) 

 

図 当社電池イメスト入り取扱いメベャ例 

 

(4) 包箱変更内容 

対象バッテモ 包箱に，次 注意文書を追加しました。 

内部 モスウム金属電池 す。輸送時に規制 有ります。  

 

(5) 客様輸送時 注意 

海 輸送， よび航空輸送を実施される場合， 包箱に取扱いメベャ (図) よび危険物申告書 貼付

必要 す。また，当社 包を複数個ま たアーバドックにも取扱いメベャ よび危険物申告書

貼付 必要 す。輸送時に 指定タギイン 取扱いメベャ よび危険物申告書を 包箱， よび

アーバドック に貼り付 く さい。 
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付3 欧州新電池指 対応 シンボャに い  

汎用ACサーボ バッテモに貼り付 られ いる欧州新電池指  (2006/66/EC) 対応 シンボャに い 説明

します。 

 

 

注. こ シンボャマーク 欧州連合内 国に い 有効 す。 

 

こ シンボャマーク ，EU指 2006/66/EC 第20条 最終ユーギーへ 情報 よび付属書 指定され

います。 

三菱電機 製品 ，モサイクャ よび再利用を考慮し ，高品質 材料や部品類を使用し 設計，製造さ

れ います。 

記シンボャ ，電池 よび蓄電池を廃棄する に，一般ガプ 分別し 処理する必要 あるこ を意

味し います。 

記 シンボャ に元素記号 表示され いる場合，基準以 濃度 電池また 蓄電池に重金属 含

有され いるこ を意味し います。 

濃度 基準 次 り す。 

Hg: 水銀 (0.0005%)，Cd: カチプウム (0.002%)，Pb: 鉛 (0.004%) 

欧州連合 使用済 電池 よび蓄電池に対し 分別収集システム あります ，各地域 収集/モサ

イクャセンタ ，電池 よび蓄電池を しく処理し いた るよう 願いいたします。 

私 地球環境を保護するた に， う 協力を 願いいたします。 

 

付4 海外規格へ 対応 

付4.1 安全関連用語 (IEC/EN 61800-5-2停 機能) 

STO機能 (IEC/EN 61800-5-2: 2007 4.2.2.2 STOを参照) 

STO機能 MR-J4サーボアンプに内蔵され います。STO ，トャクを発生させるこ るサーボ

ペータに，エネャウ供給させ い遮断機能 す。こ サーボアンプ 場合，サーボアンプ内部 電子的に

エネャウ 供給をアフにします。 

 

付4.2 安全に い  

本節 ，ユーギ 安全 よび機械装置 アヒヤータ 安全に い 説明します。取付 開始前に ，必

本節を熟 し く さい。 
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付4.2.1 専門技術者 

MR-J4サーボアンプ取付 必 専門 技術者 行 く さい。 

専門 技術者 次 すべ を満たした方をいいます。 

 

(1) 適切 技術訓練を た方また 電気設備に従事 る免許を持 た方。 

まい 地域 三菱電機 適切 技術訓練 られる 注意く さい。日時，開催場所に

まし 営業窓口に 問合せく さい。 

 

(2) 安全制御システムへ接続された保護装置 (例: メイトカーテン) 操作マニュアャを入手 る方。ま

た，それら マニュアャを熟 ，熟知し いる方。 

 

付4.2.2 装置 用途 

MR-J4サーボアンプ 次 安全基準に準拠し います。 

ISO/EN ISO 13849-1 カテガモ 3 PL d，IEC/EN 62061 SIL CL 2，IEC/EN 61800-5-2 SIL 2 (STO)，IEC/EN 

61800-5-1，IEC/EN 61800-3，IEC/EN 60204-1 

また，MR-J4サーボアンプ MR-J3-D05セーフテ゛ログックユニットまた 安全PLCs 組 合わせ 使う

こ も ます。 

 

付4.2.3 しい使い方 

MR-J4サーボアンプ 仕様範囲内 (電圧，温度 。各サーボアンプ技術資料集を参照) 使用 ま

す。こ 装置 取付 よび設置を含 ，装置を 記以外 方法 使用，また 装置に対し 何ら

改造を行 た場合，三菱電機株式会社 (当社) あらゆる補償 申し立 を 諾し いも します。 

 

 危険 
コンタンサ放電に15分 ります。電源遮断直後にユニット よび端子部を触

れ い く さい。 
 

 

(1) 周辺機器 よび電線選定 

IEC/EN 61800-5-1，UL 508C よびCSA C22.2 No.14に基 いた選定 す。 
 

(a) 現地配線 圧着工具 

配線に 75 °C定格 銅電線を使用 ます。次 表に75 °C定格 電線 [AWG] 圧着端子選定記

号を示します。 
 

電線 [AWG] (注2) 

サーボアンプ 
L1ンL2ンL3ン L11ンL21 P+ンC 

UンVンWン

(注3) 

MR-J4-10_ンMR-J4-20_ンMR-J4-40_ンMR-J4-60_ン 

MR-J4-70_ンMR-J4-100_ンMR-J4-200_ 
14 14 

MR-J4-350_ 12 

14 14 

12 

MR-J4-500_ (注1) 10: a 14: c 

MR-J4-700_ (注1) 8: b 12: a 
8: b 

MR-J4-11K_ (注1) 6: d 12: e 4: f 

MR-J4-15K_ (注1) 4: f 10: e 2: g 

MR-J4-22K_ (注1) 1/0: h 

14: c 

10: i 2/0: j 

MR-J4W_-_B 14 (注4) 14 14 14 

 
注  1. 端子台へ接続する ，必 端子台に付属し いる を使用し く さい。 

  2. 表中 アャブベット 圧着工具を示します。圧着端子 よび適用工具に い 推奨圧着端子表を参照し く さい。 

  3. 電線サイゲ サーボペータ 定格出力より選定し く さい。表中 値 サーボアンプ 定格出力に基 いたサイゲ す。

  4. サーボアンプ PE端子に 圧着端子cを使用し く さい。 
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表. 推奨圧着端子 

サーボアンプ側圧着端子 

適用工具 記号 
圧着端子 (注2)

本体 バッチ ジイス 
ベーカ名 

a FVD5.5-4 YNT-1210S 

b (注1) 8-4NS YHT-8S 

c FVD2-4 YNT-1614 

  

d FVD14-6 YF-1 YNE-38 
DH-122 

DH-112 

e FVD5.5-6 YNT-1210S   

f FVD22-6 YF-1 YNE-38 
DH-123 

DH-113 

g FVD38-6 YF-1 YNE-38 
DH-124 

DH-114 

h R60-8 YF-1 YET-60-1 
TD-125 

TD-113 

i FVD5.5-8 YNT-1210S   

j CB70-S8 YF-1 YET-150-1 
TD-226 

TD-213 

JST 

 
注  1. 圧着部分を絶縁スューノ 被 く さい。 

  2. 圧着端子 サイゲによ 取付 い場合 あります ，必 推奨品また 等

品を 使いく さい。 

 

(b) MCCB ナューゲ 選定例 

ナューゲ (T級) また 実効値300 A以 240 Vを最大にする遮断定格をも 回路遮断器に保護され

いる場合，次 表に示されたナューゲ (T級) また テーナューゲ遮断器 (UL489認定MCCB) を使用

し く さい。表中 ナューゲ (T級) また テーナューゲ遮断器 サーボアンプ 定格入出力に基

いた選定例 す。サーボアンプに接続するサーボペータ 容量を小さくした場合，表中より容量

小さいナューゲ (T級) また テーナューゲ遮断器を使用 ます。ここ 示したナューゲ (T級) 

また テーナューゲ遮断器以外 選定に い 11.6節を参照し く さい。 
 

サーボアンプ テーナューゲ遮断器 (AC 240 V) ナューゲ (300 V)

MR-J4-10_ンMR-J4-20_ンMR-J4-40_ンMR-J4-60_ン 

MR-J4-70_ンMR-J4W2-22B 
NF50-SVFU-5A (50 Aフヤーム5 A) 10 A 

MR-J4-60_ (注)ンMR-J4-70_ (注)ンMR-J4-100_ン 

MR-J4W2-22B (注)ンMR-J4W2-44BンMR-J4W2-77Bン 

MR-J4W3-222BンMR-J4W3-444B 

NF50-SVFU-10A (50 Aフヤーム10 A) 15 A 

MR-J4-200_ンMR-J4W2-44B (注)ンMR-J4W2-1010B NF50-SVFU-15A (50 Aフヤーム15 A) 30 A 

MR-J4-350_ンMR-J4W2-77B (注)ンMR-J4W3-444B (注) NF50-SVFU-20A (50 Aフヤーム20 A) 40 A 

MR-J4-500_ NF50-SVFU-30A (50 Aフヤーム30 A) 60 A 

MR-J4-700_ NF50-SVFU-40A (50 Aフヤーム40 A) 80 A 

MR-J4-11K_ NF100-CVFU-60A (100 Aフヤーム60 A) 125 A 

MR-J4-15K_ NF100-CVFU-80A (100 Aフヤーム80 A) 150 A 

MR-J4-22K_ NF225-CWU-125A (225 Aフヤーム125 A) 300 A 

 
注. 単相AC 200 V電源入力 場合 

 

(c) 電源 

サーボアンプ 中性点 接地されたスター結線 電源に い IEC/EN 60664-1に規定され いる過

電圧カテガモⅢ 条件 使用 ます。た し，中性点を使用し 単相入力 使用する場合，電源

入力部に強化絶縁トメンス 必要 す。インタフゟース用 電源に ，必 入出力 強化絶縁され

たDC 24 V 外部電源を使用し く さい。 
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(d) 接地 

感電防 た サーボアンプ 保護接地 (PE) 端子 ( マーク いた端子) を制御盤 保護接地 

(PE) に必 接続し く さい。保護接地 (PE) 端子に接地用電線を接続する ，共締 し い

く さい。接続 必 1端子に1電線にし く さい。  

漏電遮断器を使用する場合 も，感電防 た ，サーボアンプ 保護接地 (PE) 端子 必 接地

し く さい。タイプB RCD (漏電遮断器) こ 製品 電源側 し 使用 ます。 

PE端子
      

PE端子

 

(2) EU対応 

MR-J4サーボアンプ 設置，使用 よび定期技術検査 要求事項を満たすた に機械指  

(2006/42/EC)，EMC指  (2004/108/EC) よび低電圧指  (2006/95/EC) に適合するように設計され

います。 
 

(a) EMC要求事項 

MR-J4サーボアンプ IEC/EN 61800-3に従うカテガモC3を遵守し います。入出力電線 (最大長10 

m。た し，CN8 STOケーノャ 3 m。) よびエンコージケーノャ (最大長50 m) シーャチさ

れた接地に接続し く さい。EMCフ゛ャタ 一次側 サーグプロテクタを使用し く さい。次

に推奨品を示します。 

EMCフ゛ャタ : 双信電機 HF3000A-UNシモーゲ 

サーグプロテクタ : 岡谷電機産業 RSPD-250-U4シモーゲ 

- MR-J4シモーゲ ，家庭向 建物に供給される低電圧 公衆通信回線 使用するこ を想定し

いません。 

- そ よう 回線 使用する ，無線周波数 発生する恐れ あります。 

設置者 ，推奨される軽減機器を含 設置 よび使用 た イイチを提供し れ りませ

ん。 
 

(b) 適合 言 (DoC) た に 

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V.， サーボアンプ 適合 言に必要 条件 よび規格 

(2006/42/EC，2004/108/EC よび2006/95/EC) に適合し いるこ を 言し います。適合 言

コヌーに い 営業窓口に 問合せく さい。 

 

(3)  アベモカ合衆国/カヂジ対応 

こ サーボアンプ UL 508C，CSA C22.2 No.14に準拠するよう設計され います。 
 

(a) 設置 

最小制御盤サイゲ 各々 MR-J4サーボアンプ 体積 150% す。また制御盤内温度 55 °C以

を満たすように設計し く さい。サーボアンプ 必 金属製 制御盤内に設置し く さい。環

境 アープンタイプ (UL 50) 過電圧カテガモⅢ以 使用し く さい。サーボアンプ 設置に

汚染度2以 にし く さい。接続用 電線に ，銅製を使用し く さい。 
 

(b) 短絡電流定格 (SCCR) 

こ サーボアンプ ，最大電圧500 V，対象電流100 kA以 回路 使用に適し いるこ を短

絡試験 確認し います。 
 

(c) 過負荷保護 特性 

MR-J4サーボアンプに サーボペータ過負荷保護機能 内蔵され います。(サーボアンプ定格電流

120%を基準 (full load current) に定 います。) 
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(d) 過熱保護 

サーボペータ 過熱 ，サーボアンプ 検出されません。 
 

(e) コンタンサ放電 

コンタンサ放電に15分 ります。電源遮断直後にユニット よび端子部を触れ い く さい。 
 

(f) 分岐回路保護 

アベモカ合衆国内に設置する場合，分岐回路 保護 National Electrical Code よび現地 規格に

従 実施し く さい。 

カヂジ国内に設置する場合，分岐回路 保護 Canada Electrical Code よび各州 規格に従

実施し く さい。 

 

(4) 韓国対応 

本製品 電波法 (KCマーク) に準拠し います。た し，一部 機種に い 申請中 す。対応状況

に い ，営業窓口に 問合せく さい。本製品を使用する場合， 記に 注意く さい。 

이 기기는 업무용 (A급) 전자파적합기기로서 판 매자 또는 사용자는 이 점을 주의하시기 바라며，

가정외의 지역에서 사용하는 것을 목적으 로 합니다. 

(本製品 業務用 (A級) 電磁波対応機器 あり，販売者また 使用者 こ 点に注意し，家庭以外 使

用するこ 。 ，入力に EMCフ゛ャタ，一次側 サーグプロテクタ，フゟメイトコア よびメイ

ンテイゲフ゛ャタ，出力に フゟメイトコア よびメインテイゲフ゛ャタを使用するこ 。また，MR-

J4-22K_を使用する場合，30 mを超える距離を製品 第三者高感度無線通信 間に確保し く さ

い。) 

 

付4.2.4  一般的 安全保護 注意事項 よび保護措置 

MR-J4サーボアンプを適切に使用するた に次 事項を遵守し く さい。 

 

(1) 安全コンフーネント システム 設置 資格を有する者や専門 技術者 行 く さい。 

 

(2) MR-J4サーボアンプ 取付 ，設置，使用 ，必 各国 適用される規格や指 を遵守し く さ

い。 

 

(3) マニュアャ 試験注意事項に記載され いる 音 項目 遵守するこ 必須に ります。 

 

付4.2.5  残留モスク 

(1) 安全に関連するすべ モヤー，センサ ，安全規格を満たすも を使用し く さい。 

 

(2) すべ モスクアセスベント 安全ヤベャ証明を装置また システム全体 実施し く さい。 

 

(3) サーボアンプ内部 ドワーペグューャ 短絡故障する ，最大0.5回転サーボペータ軸 回りま

す。 

 

(4) これら 機器 取り付 られた装置 据付 ，始動，修理，調整 作業 ，有資格者 にそ

権限 えられ います。設備 必 訓練を た技術者 設置 よび操作をし く さい。(ISO 

13849-1 附属書F 表F.1 No.5) 

 

(5) 機能安全に関する配線 そ 他 信号配線 分 く さい。(ISO 13849-1 附属書F 表F.1 No.1) 

 

(6) ケーノャ 適切 手段 (制御盤内に設置，ケーノャイーチ 使用 ) 保護し く さい。 
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(7) 空間/沿面距離 使用する電圧に基 い 適切に確保し く さい。 

 

付4.2.6  廃棄 

使用不可能や修理不可能 機械 常に各国 処分規定に適合し 処理を行 く さい。(例: 

European Waste 16 02 14) 

 

付4.2.7 モスウム電池輸送 

モスウム電池 ，国 連合 (UN)，国 民間航空機関 (ICAO)，国 航空輸送協会 (IATA)，国 海事機関 

(IMO) 指針 よび規制に従 た輸送 必要 す。 

バッテモアプション (MR-BAT6V1SET よびMR-BAT6V1) ，単電池 (モスウム金属電池CR17335A) を使

用した，UN 危険物輸送に関する規制勧告 危険物 (Class9) に該当し い組電池製品 す。 

 

付4.3 取付 /取外し 

取付 方向 間隔 

 

 注意 

指定された方向に設置し く さい。間違える 故障 原因に ります。 

汚染度2を維持するた にサーボアンプをIP54を満たす制御盤内に しく垂直方

向に設置し く さい。 

11 kW ～ 22 kW サーボアンプに付属 回生抵抗器に 保護カバー いた

，次 項目に注意し く さい。 

部品 表面 抵抗体に り非常に高温に るた ，火傷 恐れ ありま

す。 

電源遮断後もし らく 間 サーボアンプ コンタンサ 充電され いるた

，感電 恐れ あります。 
 

 

10 mm
以

配線余裕
80 mm以

10 mm
以
(注2)

天

地

40 mm
以
(注1)

40 mm
以

制御盤

サーボアンプ
サーボ
アンプ

制御盤

 

注  1. 11 kW ～ 22 kW サーボアンプ 場合，底面 間隔 120 mm以 に ります。

  2. MR-J4-500_ 場合， 側面 間隔 25 mm以 に ります。 
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付4.4 取付 構成図 

 危険 
保護部へ 感電や損害を防 た に，取付 よび配線開始前に，テーナューゲ

遮断器 (MCCB) を切 く さい。 
 

 

 注意 
取付 IEC/EN 60204-1に従 います。機械 電源供給 IEC/EN 60204-1に

定 られ いる瞬時停電耐量20 ms 電源 ら供給し く さい。 
 

 

次にIEC/EN/UL/CSA規格に遵守する代表的 構成例を示します。 

 

(1) MR-J4 1軸サーボアンプ 三相入力 場合 

MCCB
また

ナューゲ

コントローメ

STO

エンコージ
ケーノャ

(三相
AC 230 V)

電源

(三相
AC 400 V)

変圧器
(スター結線)

(注) MCCB
また

ナューゲ
PE

L11
L21

MC

サーボアンプ

制御盤側

機械側

エンコージ

サーボペータ

L1
C
P+

D
N-

UンVンWンPE

CN2

CN1

CN8

L2L3

 

(2) MR-J4 1軸サーボアンプ 単相入力 場合 

MCCB
また

ナューゲ

コントローメ

STO

エンコージ
ケーノャ

(単相
AC 230 V)

電源

(三相
AC 400 V)

変圧器
(スター結線)

(注) MCCB
また

ナューゲ
PE

L11
L21

MC

サーボアンプ

制御盤側

機械側

エンコージ

サーボペータ

L1
C
P+

D
N-

UンVンWンPE

CN2

CN1

CN8

L2L3

 

(3) MR-J4 多軸サーボアンプ 三相入力 場合 

MCCB
また

ナューゲ

コントローメ

STO

エンコージ
ケーノャ

(三相
AC 230 V)

電源

(三相
AC 400 V)

変圧器
(スター結線)

(注) MCCB
また

ナューゲ
PE

L11
L21

MC

サーボアンプ

制御盤側

機械側

サーボペータ

サーボペータ

サーボ
ペータ

CNP1
(L1 L2 L3)

CNP3C

CN2A

CNP3B

CN2B

CN1

CN8

CN2C

CNP2

CNP3A
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(4) MR-J4 多軸サーボアンプ 単相入力 場合 

コントローメ

STO

エンコージ
ケーノャ

(単相
AC 230 V)

電源

(三相
AC 400 V)

変圧器
(スター結線)

(注) MCCB
また

ナューゲ
PE

L11
L21

MC

サーボアンプ

制御盤側

機械側

サーボペータ

サーボペータ

サーボ
ペータ

CNP1
(L1 L2 L3)

CNP3C

CN2A

CNP3B

CN2B

CN1

CN8

CN2C

CNP2

CNP3A

MCCB
また

ナューゲ

  

注. L1 L11 電線サイゲ 一 場合，MCCBまた ナューゲ 不要 す。 

 

図中  (□) 示された制御回路コネクタ  (○) 示された主回路 ら安全に切り離され います。 

接続サーボペータ 以 よう 制限を加えます。 

 

(1) サーボペータHG，HF，HC，HAシモーゲ (製造者: 三菱電機) 

 

(2) IEC60034-1に適合したサーボペータ， 三菱電機エンコージ (OBA，OSA) を使用 
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付4.5 信号 

付4.5.1 信号 

代表的 信号 し MR-J4-10B 信号を次に示します。MR-J4W_-_Bサーボアンプに い ，3.4節を参

照し く さい。 

CN3

1

2

3

5

4

6

7

9

8

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

DI1

MO1

DICOM

LG

DOCOM

DICOM

LZ

DI2

MO2

EM2

LG

MBR

LBR

LA

LB

LZR

LAR

ALM

DI3INP

TOFB2

STO2TOFB1

STO1 STOCOM

2

CN8

1

4 3

6 5

8 7

TOFCOM

STO入出力信号用
コネクタ

 

付4. 5.2 入出力タバイス 

入力タバイス 

略称 タバイス名称 コネクタ ヌン番号 

EM2 強制停 2 CN3 20 

STOCOM STO1ンSTO2入力信号用コペン端子  3 

STO1 STO1状態入力 CN8 4 

STO2 STO2状態入力  5 

  

出力タバイス 

略称 タバイス名称 コネクタ ヌン番号 

TOFCOM STO状態 ペニタ出力信号用コペン端子  8 

TOFB1 STO1状態 ペニタ出力信号 CN8 6 

TOFB2 STO2状態 ペニタ出力信号  7 

  

電源 

略称 タバイス名称 コネクタ ヌン番号 

DICOM タグタャI/F用電源入力  5，10 

DOCOM タグタャI/F用コペン CN3 3 

SD シーャチ  プヤート 
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付4.6 ベンテヂンス 点検 

 

 危険 
感電 恐れ あるた ，専門 技術者以外 点検を行わ い く さい。また，

修理 よび部品交換 近く 三菱電機システムサービスに 連絡く さい。 
 

 

 注意 
サーボアンプ 絶縁抵抗測定 (ベイテスト) を行わ い く さい。故障 原因

に ります。 

客様 分解 よび修理を行わ い く さい。 
 

 

付4.6.1 点検項目 

定期的に次 点検を行うこ を推奨します。 

 

(1) 端子台 に緩 い 確認し く さい。緩ん いたら増締 し く さい。 
 

締付 トャク [N�m] 
サーボアンプ 

L1 L2 L3 N- P3 P4 P+ C D L11 L21 U V W PE

MR-J4-10_ンMR-J4-20_ン 

MR-J4-40_ンMR-J4-60_ン 

MR-J4-70_ンMR-J4-100_ン 

MR-J4-200_ンMR-J4-350_ 

 1.2

MR-J4-500_     1.2     0.8  1.2  

MR-J4-700_    1.2     0.8  1.2  

MR-J4-11K_ンMR-J4-15K_    3.0     1.2  3.0  

MR-J4-22K_    6.0     1.2  6.0  

MR-J4W_-_B  1.2

 

(2) サーボペータ 軸 ，遮断部 ら異音 し い 確認し く さい。 

 

(3) ケーノャ類に傷また 割れ い 確認し く さい。使用条件に応 定期点検を実施し く さ

い。 

 

(4) コネクタ 確実にサーボペータに接続され いる 確認し く さい。 

 

(5) ワイボ コネクタ ら飛び出し い い 確認し く さい。 

 

(6) サーボアンプに埃 溜ま い い 確認し く さい。 

 

(7) サーボアンプ ら異音 し い 確認し く さい。 

 

(8) サーボペータ軸 手 整合不良 い 確認し く さい。 
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付4.6.2 部品 点検 

部品 交換 命 次 り す。た し，使用方法や環境条件により変動します ，異常を発見した

ら交換する必要 あります。部品交換 三菱電機システムサービス ります。 
 

部品名 命 目安 

平滑コンタンサ   (注4) 10年 

モヤー   

電源投入回数，強制停 回数 よびコントローメ 

緊急停 回数10万回 

STO アン/アフ回数100万回 

冷却ブン   1万時間 ～ 3万時間 (2年 ～ 3年) 

 回転型サーボペータ 
約2万時間 

(装置 無通電状態 周囲温度 20 °C 場合) (注1) 

MR-J4 1軸サーボアンプ 
ジイヤクトチメイノペータ

約5000時間 

(装置 無通電状態 周囲温度 20 °C 場合) 

バッテモ 

バックアップ時間 
回転型サーボペータ 

約4万時間/2軸，約3万時間/3軸また 約1万時間/8軸

(装置 無通電状態 周囲温度 20 °C 場合) 

約5.5万時間/2軸，約3.8万時間/3軸また 約1.5万時間/

8軸 (通電率25% 周囲温度 20 ℃ 場合) (注5) 

 

(注2) 

MR-J4 多軸サーボアンプ 

ジイヤクトチメイノペータ

約1万時間/2軸，約7000時間/3軸また 約5000時間/4軸

(装置 無通電状態 周囲温度 20 °C 場合) 

約1.5万時間/2軸，約1.3万時間/3軸また 約1万時間/4

軸 

(通電率25% 周囲温度 20 ℃ 場合) (注5) 

(注3) バッテモ耐用年数 製造日付より5年間 

 
注  1. MR-BAT6V1SET使用時 バッテモによるタータ保持時間 す。バッテモ サーボアンプ 通電/無通電に わら 稼動日

付 ら3年以内に交換し く さい。仕様 範囲外 使用する場合，[AL. 25 絶対位置消失] 発生するこ あります。そ

他 バッテモに い 第12章を参照し く さい。 

  2. MR-BAT6V1を5個使用時 バッテモによるタータ保持時間 す。バッテモ サーボアンプ 通電/無通電に わら 稼動日

付 ら3年以内に交換し く さい。仕様 範囲外 使用する場合，[AL. 25 絶対位置消失] 発生するこ あります。そ

他 バッテモに い 第12章を参照し く さい。 

  3. バッテモ 耐用年数 ，保管状態により特性 劣化するた ，サーボアンプに接続し く も製造日付 ら5年 す。 

  4. 平滑コンタンサ モップャ電流 影響により特性 劣化します。コンタンサ 命 ，周囲温度 使用条件に大 く

右されます。空調された通常 環境条件 (周囲温度40 °C以 ) 連続運転した場合，10年 命に ります。 

  5. 通電率25% ，平日8時間通電し，土日 非通電にした場合に相当します。 
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付4.7 輸送 保管 

 

 注意 

製品 大 さ，重さに応 しく輸送し く さい。 

決 られた個数以 包を積 い く さい。 

サーボアンプを輸送 に 面カバーを ん 運 い く さい。製品 落

る恐れ あります。 

技術資料集に従 ，サーボアンプ よびサーボペータを重さに耐えうる頑

場所に設置し く さい。 

過大 負荷を機械に え い く さい。 

アプションバッテモ 輸送 よび取扱い 詳細情報 付2を参照し く さい。
 

 

使用 次 環境条件を満たし く さい。 
 

項目 環境条件 

 運転 [°C] 0 ～ 55 クメス3K3 (IEC/EN 60721-3-3) 

周囲温度 輸送 (注) [°C] -20 ～ 65 クメス2K4 (IEC/EN 60721-3-2) 

 保管 (注) [°C] -20 ～ 65 クメス1K4 (IEC/EN 60721-3-1) 

周囲 度 運転，輸送，保管  5% ～ 90 %RH 

試験値  

10 Hz ～ 57 Hz 常に0.075 mm 偏差 

57 Hz ～ 150 Hz IEC/EN 61800-5-1 (Test Fc of IEC 60068-2-6) により常に9.8 m/s
2
 (1 g) 

加速度。 

運転  5.9 m/s
2
 (0.6 g) 

輸送 (注)  クメス2M3 (IEC/EN 60721-3-2) 

振動負荷 

保管  クメス1M2 (IEC/EN 60721-3-2) 

汚染度   2 

  IP20 (IEC/EN 60529) 端子台 よびブンイーチ部分を除 ます。 
保護等級 

  アープンタイプ (UL 50) 

運転，保管  海抜1000 m以  
標高 

輸送  海抜10000 m以  

 
注. 規 包 場合 

 

付4.8 技術タータ 

付4.8.1 MR-J4サーボアンプ 

項目 

MR-J4-10_ンMR-J4-20_ンMR-J4-40_ン 
MR-J4-60_ンMR-J4-70_ンMR-J4W2-22Bン 

MR-J4W2-44BンMR-J4W2-77Bン 
MR-J4W3-222BンMR-J4W3-444B 

MR-J4-100_ンMR-J4-200_ンMR-J4-350_ン 
MR-J4-500_ンMR-J4-700_ン 

MR-J4W2-1010BンMR-J4-11K_ン 
MR-J4-15K_ンMR-J4-22K_ 

 主回路 (相間) 三相また 単相AC 200 V ～ 240 V， 

50 Hz/60 Hz 
三相AC 200 V ～ 240 V， 50 Hz/60 Hz 

電源 制御回路 (相間) 単相AC 200 V ～ 240 V，50 Hz/60 Hz 

 インタフゟース (SELV) DC 24 V (最低電流: MR-J4-_A, 500 mA; MR-J4-_B, 300 mA; MR-J4W2-_B,  

350 mA; MR-J4W3-_B, 450 mA) 

制御方式 弦波PWM制御 電流制御方式 

機能安全 (STO) 

IEC/EN 61800-5-2 
EN ISO 13849-1 カテガモ 3 PL d，EN 61508 SIL 2，EN 62061 SIL CL2，EN 61800-5-2 SIL 2

予想平均危険側故障時間 MTTFd ≧ 100 [年] 

安全監視システムまた 安全監視

サノシステム 有効性 
DC = 90 [%] 

危険側故障 平均確率 PFH = 1.68 × 10
-10

 [1/h] 

任命期間 TM = 20 [年] 

応答性能 8 ms以  (STO入力アフ → エネャウ遮断) 

汚染度 2 (IEC/EN 60664-1) 

過電圧カテガモ III (IEC/EN 60664-1) 

保護クメス I (IEC/EN 61800-5-1) 

短絡電流定格 (SCCR) 100 kA 
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付4.8.2 サーボアンプ外形寸法 

変化寸法表 [mm] 
サーボアンプ 

W H D 
質量 [kg] 

MR-J4-10_ンMR-J4-20_ 40 168 135 0.8 

MR-J4-40_ンMR-J4-60_ 40 168 170 1.0 

MR-J4-70_ンMR-J4-100_ 60 168 185 1.4 

MR-J4-200_ 90 168 195 2.1 

MR-J4-350_ 90 168 195 2.3 

MR-J4-500_ 105 250 200 4.0 

MR-J4-700_ 172 300 200 6.2 

MR-J4-11K_ンMR-J4-15K_ 220 400 260 13.4 

MR-J4-22K_ 260 400 260 18.2 

MR-J4W2-22BンMR-J4W2-44B 60 168 195 1.4 

MR-J4W2-77BンMR-J4W2-1010B 85 168 195 2.3 

W D

H

面 側面

 

MR-J4W3-222BンMR-J4W3-444B 85 168 195 2.3 

 

付4.8.3 サーボアンプ取付 穴寸法 

変化寸法 [mm] 
サイゲサーボアンプ 

a a1 b c d d1 e 

MR-J4-10_ンMR-J4-20_ン 

MR-J4-40_ンMR-J4-60_ 
6 6 156 ± 0.5 6   M5 

MR-J4-70_ンMR-J4-100_ 12 12 156 ± 0.5 6 42 ± 0.3  M5 

MR-J4-200_ンMR-J4-350_ 6 45 156 ± 0.5 6 78 ± 0.3  M5 

MR-J4-500_ 6 6 235 ± 0.5 7.5 93 ± 0.3 93 ± 0.3 M5 

MR-J4-700_ 6 6 285 ± 0.5 7.5 160 ± 0.5 160 ± 0.5 M5 

MR-J4-11K_ンMR-J4-15K_ 12 12 380 ± 0.5 10 196 ± 0.5 196 ± 0.5 M5 

MR-J4-22K_ 12 12 376 ± 0.5 12 236 ± 0.5 236 ± 0.5 M10

MR-J4W2-22BンMR-J4W2-44B 6 6 156 ± 0.5 6   M5 

MR-J4W2-77BンMR-J4W2-1010B 6 6 156 ± 0.5 6 73 ± 0.3  M5 

da

c

b

c
d1

a1

e

 

MR-J4W3-222BンMR-J4W3-444B 6 6 156 ± 0.5 6 73 ± 0.3  M5 

 

付4.9 ユーギチキュベンテーション た スゟックモスト例 

 

製造者/設置者 た MR-J4設置用スゟックモスト 

 

最初 試運転ま に少 く も次 項目を満たし く さい。項目中 規格 ，要件に対し 製造者/設

置者 確認責任を持 ます。 

こ スゟックモストを機械 関連文書 共に維持 よび保管し，定期点検 に参考資料 し 使用

るようにし く さい。 

1. 機械に適用される指 /規格に基 い いる 。 い [  ]，いいえ [  ] 

2. 指 /規格 適合 言 (DoC) に含まれ いる 。 い [  ]，いいえ [  ] 

3. 保護装置 要求されたカテガモに一致し いる 。 い [  ]，いいえ [  ] 

4. 感電保護対策 (保護クメス) 有効 ある 。 い [  ]，いいえ [  ] 

5. STO機能 (すべ シホットアフ配線 テスト) を確認し いる 。 い [  ]，いいえ [  ] 

スゟックモスト 実施を，専門 技術者による最初 試運転 よび定期点検に代えるこ ません。
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付5 MR-J3-D05セーフテ゛ログックユニット 

付5.1 包内容 

包を開い ， 包内容を確認し く さい。 
 

包品 数量 

MR-J3-D05セーフテ゛ログックユニット 1 

CN9用コネクタ (1-1871940-4 タイコ エヤクトロニクス) 1 

CN10用コネクタ (1-1871940-8 タイコ エヤクトロニクス) 1 

MR-J3-D05セーフテ゛ログックユニット取扱説明書 1 

 

付5.2 安全に関する用語 説明 

付5.2.1 IEC/EN 61800-5-2 た 停 機能 

(1) STO機能 (IEC/EN 61800-5-2: 2007 4.2.2.2 STO参照) 

こ 機能 ，MR-J4シモーゲサーボアンプ 機能 す。 

STO ，トャクを発生させるこ るサーボペータに，エネャウ供給させ い遮断機能 す。

MR-J4シモーゲサーボアンプ 場合，サーボアンプ内部 電子的にエネャウ 供給をアフにします。 

こ 機能 目的 ，次 り す。 
 

1) IEC/EN 60204-1 停 カテガモ0に従 た非制御停 す。 
 

2) 不慮 再起動防 し 使われるこ を意図し います。 

 

(2) SS1機能 (IEC/EN 61800-5-2: 2007 4.2.2.3C Safe stop 1 時間遅延 参照) 

SS1 ，減速を開始しあら 定 られた遅延時間 経過し らSTO機能を始動させるた 機

能 す。MR-J3-D05 遅延時間を設定 ます。 

こ 機能 目的 ，次 り す。MR-J3-D05 MR-J4シモーゲサーボアンプを組 合わせるこ

実現します。 

 

IEC/EN 60204-1 停 カテガモ1に従 た制御停 す。 

 

付5.2.2 IEC/EN 60204-1 た 非常操作 

(1) 非常停  (IEC/EN 60204-1: 2005 9.2.5.4.2 Emergency Stop参照) 

すべ 操作ペーチに い ，他 すべ 機能 よび作動に優先し れ ら い。危険 状態

原因に りうる機械駆動部 電源 ，停 カテガモ0，また 1 れ ら い。非常状態 原

因 取り除 れ も再起動し ら い。 

 

(2) 非常遮断 (IEC/EN 60204-1: 2005 9.2.5.4.3 Emergency Switching OFF参照) 

電撃 モスク，また 電気的原因によるそ 他 モスク ある に，設備 すべ ，また 一部

エネャウ 供給を遮断する。 
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付5.3 注意 

人 負傷また 器物破損を防 するた に以 安全に関する基本的 注意書 をすべ 熟 し く さ

い。 

これら 機器 取り付 られた装置 据付 ，始動，修理，調整 作業 ，有資格者 にそ 権限

えられ います。 

有資格者 ，本製品 組 込まれた装置 設置される国 法 ，特にこ 技術資料集に記載され いる規

格 ，ISO/EN ISO 13849-1，IEC/EN 61508，IEC/EN 61800-5-2， よびIEC/EN 60204-1に記載され い

る要求事項に対し 精通し い れ りません。 

安全規格に則り，装置 始動，プロエメプンエ，設定， よびベンテヂンスを実施するた に，これら

作業にあたるスタッフ 所属する会社より許可を れ りません。 

 

 危険 
安全関連機器やシステム 不適切 据付 ，安全 保証され い運転状態をも

たらし，重大事故また 死亡事故に る可能性 あります。 
 

 

記危険に対する防 策 

IEC/EN 61800-5-2 記載され いる り，STO機能 (Safe Torque Off) ，MR-J4シモーゲサーボア

ンプ らサーボペータにエネャウを供給させ い す。こ た ，外力 サーボペータ自体に作

用する場合 ，さらにノヤーキやカウンタウゟイト 安全対策を実施し れ りません。 

 

付5.4 残留モスク 

装置ベーカ すべ モスク評価 関連する残留モスクに対し 責任を負います。 記 STO/EMG機能に

関連する残留モスク す。三菱電機株式会社 ，残留モスクに起因するい る損傷や怪 事故に

対し 責任を負いません。 

 

(1) SS1 STO/EMG 有効に る前 遅延時間 を保証する機能 す。こ 遅延時間 しい設定 安

全システム 設置や委任に関し 会社団体また 個人的 すべ 責任を負います。また，システム

全体 し 安全規格 認証を得る必要 あります。 

 

(2) SS1遅延時間 サーボペータ減速時間よりも短い場合，強制停 機能に不具合  ある場合，また

サーボペータ回転中にSTO/EMG 有効に た場合に ，ジイヂプックノヤーキ停 また フモーメ

ン停 に ります。 

 

(3) しい設置や配線，調整 た に個々 安全関連機器 取扱説明書を熟 く さい。 

 

(4) 安全に関連するすべ モヤー，センサ ，安全規格を満たすも を使用し く さい。 

こ マニュアャ 言 する三菱電機安全関連部品 ，ISO/EN ISO 13849-1カテガモ3，PL d IEC/EN 

61508 SIL 2を満たすこ を，第三者認証機関によ 確認され ります。 

 

(5) システム 安全関連 部品 据付 や調整 完了するま ，安全 保証されません。 

 

(6) MR-J4シモーゲサーボアンプまた MR-J3-D05を取り換える ，新しい製品 交換前 も

も あるこ を確認し く さい。据付 後 ，システム稼動する前に，機能 性能に い 必

確 く さい。 

 

(7) すべ モスクアセスベント 安全ヤベャ証明を装置また システム全体 実施し く さい。 

システム 最終的 安全証明 し 第三者認証機関 活用を推奨いたします。 
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(8) 故障 累積を防 た に，安全規格 定 られた一定 間隔 ，適切 安全性確認スゟックを実施し

く さい。システム 安全ヤベャに係わら ，安全性確認スゟック ，少 く も1年に1回実施し

く さい。 

 

(9) サーボアンプ内部 ドワーペグューャ 短絡故障する ，最大0.5回転サーボペータ軸 回りま

す。モニアサーボペータ 場合，一次側 磁極ヌッス分 距離を移動します。 

 

付5.5 ノロック図 タイプンエスホート 

(1) 機能ノロック図 

SDI1A- SDI2A- SDI1B- SDI2B- STO1A- STO2A- SDO1A- SDO2A-

SRESA+ SRESA- TOF1A TOF2A STO1A+ STO2A+ SDO1A+ SDO2A+TOFA

0V

+24V

DCDC電源

安全ログック

TIMER1

TIMER2

A軸回路

SW1 SW2

B軸回路  

(2) 作動シーケンス 

A軸遮断1    2

B軸遮断1    2

通電(閉)

遮断(開)

解除(閉)

通常(開)

通常(閉)

遮断(開)

A軸遮断解除

B軸遮断解除

A軸STO1    2

B軸STO1    2

10ms以 遮断遅延(SW1    SW2)(注)

STO状態制御可能状態STO状態

50ms以

SDI

SRES

STO

15ms以
電源

制御可能状態

 

注. 付5.10参照 
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付5.6 保守ン保全ン廃棄 

MR-J3-D05に ，保守 よび保全 た に異常を確認するた LED表示部を装備し います。 

こ ユニットを廃棄する場合，各国 (領域) 法 規則に従 く さい。 

 

付5.7 機能 構成 

付5.7.1 概要 

MR-J3-D05 ，SS1機能 (遅延時間) STO機能用 出力をそれ れ2系統持 います。 

 

付5.7.2 仕様 

セーフテ゛ログックユニット形名 MR-J3-D05 

 電圧 DC 24 V 

制御回路電源 許容電圧変動 DC 24 V ± 10% 

 必要電流容量 [A] 0.5 (注1，2) 

対応系統  2系統 (A軸，B軸独立) 

遮断入力  4点 (2点 × 2系統) SDI_: ソース/シンク対応 (注3) 

遮断解除入力  2点 (1点 × 2系統) SRES_: ソース/シンク対応 (注3) 

フ゛ーチバック入力 2点 (1点 × 2系統) TOF_: ソース対応 (注3) 

入力方式  ファトカプメ絶縁，DC 24 V (外部供給)，内部制限抵抗5.4 kΩ 

 STO_: ソース対応 (注3) 
遮断出力 

 
8点 (4点 × 2系統)

SDO_: ソース/シンク対応 (注3) 

出力方式  
ファトカプメ絶縁，アープンコヤクタ方式 

許容電流: 1点あたり40 mA以 ，突入電流: 1点あたり100 mA以  

遅延設定時間  

A軸: 0 s，1.4 s，2.8 s，5.6 s，9.8 s，30.8 s ら選択 

B軸: 0 s，1.4 s，2.8 s，9.8 s，30.8 s ら選択 

精度: ±2% 

機能安全  
STO，SS1 (IEC/EN 61800-5-2) 

EMG STOP，EMG OFF (IEC/EN 60204-1) 

第三者認証規格 
EN ISO 13849-1 カテガモ 3 PL d，EN 61508 SIL 2， 

EN 62061 SIL CL 2，EN 61800-5-2 SIL 2 

応答性能 (遅延設

定時間0 s時) (注4) 
10 ms以  (STO入力アフ → 遮断出力アフ) 

予想平均危険側故

障時間 (MTTFd) 
516年 

診断範囲 (DC avg) 93.1% 

安全性能 

危険側故障 平均

確率 (PFH) 
4.75 × 10

-9
 [1/h] 

海外準拠規格 CEマーキンエ 

LVD: EN 61800-5-1 

EMC: EN 61800-3 

MD: EN ISO 13849-1，EN 61800-5-2，EN 62061 

構造  自冷，開放 (保護等級: IP00) 

 周囲温度 0 °C ～ 55 °C (凍結 いこ )，保存: -20 °C ～ 65 °C (凍結 いこ ) 

 周囲 度 90 %RH以  (結露 いこ )，保存: 90 %RH以  (結露 いこ ) 

環境条件 雰囲気 
屋内 (直射日 当たら いこ )， 

腐食性イスン引火性イスンアイャプストン塵埃 いこ  

 標高 海抜1000 m以  

 耐振動 5.9 m/s
2
，10 Hz ～ 55 Hz (X，Y，Z各方向) 

質量 [kg] 0.2 (CN9，CN10用コネクタも含 。) 

 
注  1. 電源投入時1.5 A程度 突入電流 瞬間的に流れます ，突入電流を考慮した容量 電源を選定し く さい。 

  2. 電源投入 命 10万回 す。 

  3. 信号名称 _内に 番号，軸名 入ります。 

  4. テストドャス入力に い ，営業窓口に 問合せく さい。 
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付5.7.3 MR-J3-D05をMR-J4シモーゲサーボアンプに使用する場合 

(1) システム構成例 

 

フイント  

MR-J3シモーゲ 使用し いるMR-D05UDL_M (STOケーノャ) 使用 ませ

ん。 
 

 

MR-J3-D05

FG

STOスイッス

STO解除スイッス

電磁接触器

MCCB

電源

サーボペータ

サーボアンプ

STOケーノャ
MR-D05UDL3M-B

CN9

CN10

CN8

CN3

L1
L2
L3

U
V
W

EM2(強制停 2)
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(2) 接続例 

STO1

4

5

3

6

7

8

CN3

EM2(B軸)

CN8

SDO1A+4A

4B SDO1A-

SDI1A+1A

1B SDI1A-

SDI2A+

SRESA+

SDO2A+

TOFA

3A

3B

1A

1B

6A

6B

8A

SDI2A-

SDO2A-

SRESA-

CN9

CN10

STO1

TOFB2

TOFCOM

STO2

STOCOM

TOFB1

サーボアンプ

SW1

FG

4

5

3

6

7

8

CN3

EM2(A軸)

CN8

TOFB2

TOFCOM

STO2

STOCOM

TOFB1

サーボアンプ

SDO1B+3A

3B SDO1B-

SDI1B+2A

2B SDI1B-

SDI2B+

SRESB+

SDO2B+

TOFB

4A

4B

2A

2B

5A

5B

8B

+24V7A

0V7B

SDI2B-

SDO2B-

SRESB-

CN9

CN10

SW2

MR-J3-D05

(注) (注)

S1

24V

0V

RESA

STOA

S3
RESB

STOB

MC

M

サーボペータ

MC

M

サーボペータ

制御回路

制御回路

S4S2

CN8A

CN8B

EM2
(A軸)

EM2
(B軸)

 

注. SW1，SW2 STO出力 遅延時間を設定します。MR-J3-D05 ，これら スイッスを容易に変更 いように， 面ドネ

ャ ら奥に配置しました。 
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付5.8 信号 

付5.8.1 コネクタンヌンアサイン 

(1) CN8A 
 

タバイス名称 略称 
ヌン 

番号 
機能ン用途説明 

I/O

区分

A軸STO1 STO1A- 

STO1A+ 

1 

4 

A軸駆動装置へSTO1を出力します。 

A軸STO2 一信号を出力します。 

STO状態 (ベース遮断): STO1A+ STO1A- 間 開放に ります。 

STO解除状態 (駆動中): STO1A+ STO1A- 間 導通に ります。 

O 

A軸STO2 STO2A- 

STO2A+ 

5 

6 

A軸駆動装置へSTO2を出力します。 

A軸STO1 一信号を出力します。 

STO状態 (ベース遮断): STO2A+ STO2A- 間 開放に ります。 

STO解除状態 (駆動中): STO2A+ STO2A- 間 導通に ります。 

O 

A軸STO状態 TOF2A 

TOF1A 

7 

8 

A軸駆動装置 STO状態を入力します。 

STO状態 (ベース遮断): TOF2A TOF1A 間を開放にし く さい。 

STO解除状態 (駆動中): TOF2A TOF1A 間を導通にし く さい。 

I 

 

(2) CN8B 
 

タバイス名称 略称 
ヌン 

番号 
機能ン用途説明 

I/O

区分

B軸STO1 STO1B- 

STO1B+ 

1 

4 

B軸駆動装置へSTO1を出力します。 

B軸STO2 一信号を出力します。 

STO状態 (ベース遮断): STO1B+ STO1B- 間 開放に ります。 

STO解除状態 (駆動中): STO1B+ STO1B- 間 導通に ります。 

O 

B軸STO2 STO2B- 

STO2B+ 

5 

6 

B軸駆動装置へSTO2を出力します。 

B軸STO1 一信号を出力します。 

STO状態 (ベース遮断): STO2B+ STO2B- 間 開放に ります。 

STO解除状態 (駆動中): STO2B+ STO2B- 間 導通に ります。 

O 

B軸STO状態 TOF2B 

TOF1B 

7 

8 

B軸駆動装置 STO状態を入力します。 

STO状態 (ベース遮断): TOF2B TOF1B 間を開放にし く さい。 

STO解除状態 (駆動中): TOF2B TOF1B 間を導通にし く さい。 

I 

 

(3) CN9 
 

タバイス名称 略称 
ヌン 

番号 
機能ン用途説明 

I/O

区分

A軸遮断1 SDI1A+ 

SDI1A- 

1A 

1B 

A軸駆動装置へ安全スイッスを入力します。 

A軸遮断2 一信号を入力し く さい。 

STO状態 (ベース遮断): SDI1A+ SDI1A- 間を開放にし く さい。 

STO解除状態 (駆動中): SDI1A+ SDI1A- 間を導通にし く さい。 

DI-1

B軸遮断1 SDI1B+ 

SDI1B- 

2A 

2B 

B軸駆動装置へ安全スイッスを入力します。 

B軸遮断2 一信号を入力し く さい。 

STO状態 (ベース遮断): SDI1B+ SDI1B- 間を開放にし く さい。 

STO解除状態 (駆動中): SDI1B+ SDI1B- 間を導通にし く さい。 

DI-1

A軸SDO1 SDO1A+ 

SDO1A- 

4A 

4B 

A軸駆動装置へSTO1を出力します。 

A軸SDO2 一信号を出力します。 

STO状態 (ベース遮断): SDO1A+ SDO1A- 間 開放に ります。 

STO解除状態 (駆動中): SDO1A+ SDO1A- 間 導通に ります。 

DO-1

B軸SDO1 SDO1B+ 

SDO1B- 

3A 

3B 

B軸駆動装置へSTO1を出力します。 

B軸SDO2 一信号を出力します。 

STO状態 (ベース遮断): SDO1B+ SDO1B- 間 開放に ります。 

STO解除状態 (駆動中): SDO1B+ SDO1B- 間 導通に ります。 

DO-1
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(4) CN10 
 

タバイス名称 略称 
ヌン 

番号 
機能ン用途説明 

I/O

区分

A軸遮断2 SDI2A+ 

SDI2A- 

3A 

3B 

A軸駆動装置へ安全スイッスを入力します。 

A軸遮断1 一信号を入力し く さい。 

STO状態 (ベース遮断): SDI2A+ SDI2A- 間を開放にし く さい。 

STO解除状態 (駆動中): SDI2A+ SDI2A- 間を導通にし く さい。 

DI-1

B軸遮断2 SDI2B+ 

SDI2B- 

4A 

4B 

B軸駆動装置へ安全スイッスを入力します。 

B軸遮断1 一信号を入力し く さい。 

STO状態 (ベース遮断): SDI2B+ SDI2B- 間を開放にし く さい。 

STO解除状態 (駆動中): SDI2B+ SDI2B- 間を導通にし く さい。 

DI-1

A軸遮断解除 SRESA+ 

SRESA- 

1A 

1B 

A軸駆動装置 STO状態 (ベース遮断) を解除する信号 す。 

SRESA+ SRESA- 間をアン (接続) らアフ (開放) にする ，A軸駆動装置 STO

状態 (ベース遮断) を解除します。 

DI-1

B軸遮断解除 SRESB+ 

SRESB- 

2A 

2B 

B軸駆動装置 STO状態 (ベース遮断) を解除する信号 す。 

SRESB+ SRESB- 間をアン (接続) らアフ (開放) にする ，B軸駆動装置 STO

状態 (ベース遮断) を解除します。 

DI-1

A軸SDO2 SDO2A+ 

SDO2A- 

6A 

6B 

A軸駆動装置へSTO2を出力します。 

A軸SDO1 一信号を出力します。 

STO状態 (ベース遮断): SDO2A+ SDO2A- 間 開放に ります。 

STO解除状態 (駆動中): SDO2A+ SDO2A- 間 導通に ります。 

DO-1

B軸SDO2 SDO2B+ 

SDO2B- 

5A 

5B 

B軸駆動装置へSTO2を出力します。 

B軸SDO1 一信号を出力します。 

STO状態 (ベース遮断): SDO2B+ SDO2B- 間 開放に ります。 

STO解除状態 (駆動中): SDO2B+ SDO2B- 間 導通に ります。 

DO-1

制御回路電源 +24 V 7A DC 24 V +側を接続し く さい。  

制御回路電源

GND 

0 V 7B DC 24 V -側を接続し く さい。  

A軸STO状態 TOFA 8A TOF2A 内部 接続され います。  

B軸STO状態 TOFB 8B TOF2B 内部 接続され います。  
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付5.8.2 インタフゟース 

MR-J3-D05 ，入出力インタフゟースにソースタイプを使用するこ ます。 

 

(1) シンク入出力インタフゟース (CN9，CN10コネクタ) 

(a) タグタャ入力インタフゟースDI-1 

ファトカプメ カソーチ側 入力端子に いる入力回路 す。シンク (アープンコヤクタ) タイ

プ トメングスタ出力，モヤースイッス ら信号を え く さい。 

約5.4kΩ

約5mA

VCES ≦ 1.0V
ICEO ≦ 100µA

TR

DC24V ± 10%
200mA

スイッス

トメングスタ 場合
SRESA-

MR-J3-D05

SRESA+

 

(b) タグタャ出力インタフゟースDO-1 

出力トメングスタ コヤクタ出力端子に いる回路 す。出力トメングスタ アンに た

にコヤクタ端子電流 流れ込 タイプ 出力 す。 

メンプ，モヤーまた ファトカプメをチメイノ ます。誘導負荷 場合に ジイアーチ (D) を，

メンプ負荷に 突入電流抑制用抵抗 (R) を設置し く さい。(定格電流: 40 mA以 ，最大電流: 

50 mA以 ，突入電流: 100 mA以 ) 内部 最大2.6 V 電圧降 あります。 

ジイアーチ 極性を

間違える MR-J3-D05

故障します。

(注)DC24V

MR-J3-D05

SDO2B+

SDO2B-

負荷

10%
200mA

 

注. 電圧降  (最大2.6 V) により，モヤー 作動に支障 ある場合 ，外部 ら高 電

圧 (最大26.4 V) を入力し く さい。 

 

(2) ソース入出力インタフゟース (CN9，CN10コネクタ) 

(a) タグタャ入力インタフゟースDI-1 

ファトカプメ アテーチ側 入力端子に いる入力回路 す。ソース (アープンコヤクタ) タイ

プ トメングスタ出力，モヤースイッス ら信号を え く さい。 

約5.4kΩ

約5mA

VCES ≦ 1.0V
ICEO ≦ 100µA

DC24V ± 10%
200mA

スイッス

SRESA-

MR-J3-D05

SRESA+
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(b) タグタャ出力インタフゟースDO-1 

出力トメングスタ エプッタ出力端子に いる回路 す。出力トメングスタ アンに た

に出力端子 ら負荷に電流 流れるタイプ す。 

MR-J3-D05内部 最大2.6 V 電圧降 あります。 

ジイアーチ 極性を

間違える MR-J3-D05

故障します。

(注)DC24V ± 10%
200mA

MR-J3-D05

SDO2B+

SDO2B-

負荷
 

注. 電圧降  (最大2.6 V) により，モヤー 作動に支障 ある場合 ，外部 ら高 電

圧 (最大26.4 V) を入力し く さい。 

 

付5.8.3 CN9，CN10用コネクタ 配線方法 

結線時 工具 取扱いに 注意し く さい。 

 

(1) ワイボストモップ 

(a) 適合電線サイゲAWG 24 ～ 20 (0.22 mm2 ～ 0.5 mm2) (推奨電線UL 1007) 電線を使用し，電線

ストモップ長 7.0 mm ± 0.3 mmに加工し く さい。使用 必 オーグ ストモップ長

を確認したあ に使用し く さい。 
 

(b) ストモップした電線に曲 り，バメケ，撚り太り ある場合 軽く撚り直す 修 を行い，ス

トモップ長を確認したあ に使用し く さい。また，過度 変形 ある場合 使用し い く

さい。 
 

(c) 電線切断面 よび絶縁体 ストモップ面 平滑に加工し く さい。 

 

(2) 電線 結線方法 

結線作業を行う ，必 バッジコネクタ ら，モセアセンノモを引 抜いた状態 作業し く さ

い。コネクタ嵌合状態 作業した場合，コネクタや基板を破損する危険 あります。 
 

(a) 挿抜治具 (1891348-1また 2040798-1) を使用した結線方法 

1) 外形寸法 質量 

[単位: mm] 

  

質量: 約20g 
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2) 電線 結線方法 

a) デウグンエ，コンタクト，使用する工具 型番を確 ます。 
 

b) 工具を端子台に対し，斜 ら挿入し く さい。 

 

c) 工具 端子台 表面に当たるま 挿入し く さい。こ 工具 端

子台に対し 垂直に ります。 

 

d) 電線を電線穴に最後ま 挿入します。こ ，芯線 バメバメに ら

いように若 撚 く さい。 

 

 工具を少しよ り ら，電線を斜 ら入れたほう 挿入しやすい

す。 

 

e) 工具を抜 取ります。 
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(b) チメイバを使用した結線方法 

チメイバを使用した結線方法 デウグンエやスプモンエを破損させる危険 あります ，過度

力を入れ い く さい。作業に 注意し く さい。 
 

1) 適応チメイバ 
 

軸径: 2.3 mm ± 0.05 mm 

全長: 120 mm以  

刃幅: 2.3 mm，刃厚0.25 mm 

先端傾斜: 18° ± 1° 

2.3mm    0.05mm

0.25mm

2.3mm

18 1

軸径: 2.5 mm ± 0.05 mm 

全長: 120 mm以  

刃幅: 2.5 mm，刃厚0.3 mm 

先端傾斜: 12° ± 1° 

12 1
2.5mm    0.05mm

0.3mm

2.5mm

チメイバ 形状 φ2.3 mm チメイバ 形状 φ2.5 mm 

 

2) 電線 結線方法 

a) チメイバをフロントスロットに少し斜 に差し込 ，スプモンエをこ るように押し ，

そ 状態を保持したまま，電線を突 当たるま 差し込 ます。チメイバを強く差し込 す

る デウグンエやスプモンエ 破損する危険 あります 注意し く さい。電線用

丸穴に 絶対にチメイバを差し込ま い く さい。コネクタ 破損します。 
 

b) 電線を押し付 たままチメイバを引 抜く ，結線 完了 す。 
 

c) 電線を軽く引 張り，確実に結線され いる 確認し く さい。 
 

d) 電線を外す 結線 様に，チメイバ スプモンエを押し ，電線を抜い く

さい。 

ゼーャ挿入スロット

チメイバ
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(3) 嵌合 

コネクタ 嵌合に い ，最後ま 挿入される ドスン い た音や感覚 (クモック感) あります

，必 最後ま ま す に挿入し く さい。引抜 ロック部を完全に押し ら引

抜い く さい。ロック部 押し 不完全 まま引 抜こう します ，ロック 引

り，デウグンエ よびコンタクトや電線にジベーグを える場合 あります ， 注意く さい。 

 

(4) 適応電線 

使用可能 適応電線 ，次 り す。 
 

導体面積 

mm
2 

AWG 

0.22 24 

0.34 22 

0.50 20 

 

(5) そ 他 

(a) ワイボタイメップ ，コネクタ端面 らA寸法 × 1.5以 離し 固定し く さい。 

A × 1.5以

 

(b) コネクタを嵌合したあ ，ワイボ 過度に引 張られるよう 実装 避 く さい。 

 

付5.8.4 FG 配線方法 

底面

モーチ線

 

使用可能電線範囲 

 単線: φ0.4 mm ～ 1.2 mm (AWG 26 ～ 16) 

 撚線: 0.2 mm2 ～ 1.25 mm2 (AWG 24 ～ 16)，素線径0.18 mm

以  
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付5.9 LED表示 

LED ，A軸，B軸 し それ れ 入出力状態 異常 よび電源有無を表示します。 
 

LED 
LED 内容 

A列 B列 

SRES

遮断解除ペニタLED 

消灯: 遮断解除 アフ。(スイッス接点 非導通。) 

点灯: 遮断解除 アン。(スイッス接点 導通。) 

SDI1 

遮断1ペニタLED 

消灯: 遮断1 アフ。(スイッス接点 導通。) 

点灯: 遮断1 アン。(スイッス接点 非導通。) 

SDI2 

遮断2ペニタLED 

消灯: 遮断2 アフ。(スイッス接点 導通。) 

点灯: 遮断2 アン。(スイッス接点 非導通。) 

TOF 

STO状態ペニタLED 

消灯: STO状態 い。 

点灯: STO状態 ある。 

SDO1

SDO1ペニタLED 

消灯: STO状態 い。 

点灯: STO状態 ある。 

SDO2

SDO2ペニタLED 

消灯: STO状態 い。 

点灯: STO状態 ある。 

SW 

遮断遅延設定確認ペニタLED 

消灯: SW1 SW2 設定 異 いる。 

点灯: SW1 SW2 設定 ある。 

FAULT

FAULT LED 

消灯: 規定作動中。(STO監視状態) 

点灯: FAULT発生。 

A軸 B軸 

 

POWER

電源 

消灯: MR-J3-D05電源断。 

点灯: MR-J3-D05電源投入中。 

 

 

付5.10 ロータモスイッス 設定 

SS1機能を使 た制御停 後に動力を遮断するた に使います。 

STO遮断スイッスを押し ら，STO出力されるま 遅延時間を設定します。また，SW1 SW2 設定

必 設定にし，設定による遅延時間 次 表 組合せに ります。 

電源をアンにし いる間 設定変更 ません。また，出荷後にエンチユーギ 設定変更され いよ

う，シーャによる 印 を実施し，設定変更禁 を周知し く さい。 

表中 0 ～ F ロータモスイッス (SW1，SW2) 設定値 す。 

 

ロータモスイッス 設定 A/B軸 遅延時間 [s] 

  B軸    

0 s 1.4 s 2.8 s 5.6 s 9.8 s 30.8 s 

 0 s 0 1 2 - 3 4 

 1.4 s  - 5 - 6 7 

2.8 s   8 - 9 A 
A軸 

5.6 s    - B C 

 9.8 s     D E 

 30.8 s      F 
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付5.11 トメノャシューテ゛ンエ 

電源 入ら い，また FAULT LED 点灯した場合，次 表に従 処置し く さい。 
 

事象 内容 発生要因 処置 

電源 入ら い。 1. DC 24 V電源 故障し いる。 DC 24 V電源を交換し く さい。 

 

電源を投入し も，電源

LED 点灯し い。 2. MR-J3-D05 DC 24 V電源 間

配線 断線また 他 配線 接触

し いる。 

配線を確認し く さい。 

  3. MR-J3-D05 故障し いる。 MR-J3-D05を交換し く さい。 

FAULT LED 点灯し

た。 

1. 遅延時間設定 不一致 ロータモスイッス 設定を確認し

く さい。 

 

A軸また B軸 FAULT 

LED 点灯したまま消灯し

い。 2. スイッス入力異常 入力信号 配線，また 入力信号

シーケンスを確認し く さい。 

  3. TOF信号異常 サーボアンプ 接続を確認し く

さい。 

  4. MR-J3-D05 故障し いる。 MR-J3-D05を交換し く さい。 
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付5.12 外形寸法図 

[単位: mm] 

定格名板

5

FG

9.755取付 穴
6

86

80

2-M4

(22.5)

9.75

(80)

取付 穴加工図

19.5

22.5

 

7 8 7 8
TOF2A TOF1A TOF2B TOF1B

5 6 5 6
STO2A- STO2A+ STO2B- STO2B+

3 4 3 4
STO1A+ STO1B+

1 2 1 2
STO1A- STO1B-

1A 1B 1A 1B
SDI1A+ SDI1A- SRESA+ SRESA-

2A 2B 2A 2B
SDI1B+ SDI1B- SRESB+ SRESB-

3A 3B 3A 3B
SDO1B+ SDO1B- SDI2A+ SDI2A-

4A 4B 4A 4B
SDO1A+ SDO1A- SDI2B+ SDI2B-

5A 5B
SDO2B+ SDO2B-

6A 6B
SDO2A+ SDO2A-

7A 7B
+24V 0V

8A 8B
TOFA TOFB

CN8A CN8B
配列

CN9 CN10

 

取付  

 サイゲ: M4 

 締付 トャク: 1.2 N�m 

 

質量: 0.2 [kg]
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付5.13 据付  

MR-J3-D05 本節に従 ，決 られた方向 据え付 く さい。MR-J3-D05 制御盤や他 機器

間隔をあ く さい。 

制御盤

10mm以

配線余裕
80mm以

30mm以

10mm以

天

地40mm以
40mm
以

40mm
以

30mm以

100mm以
10mm以

制御盤制御盤

M
R

-J
3
-D

0
5

M
R

-J
3
-D

0
5

他 機器 MR-J3-D05
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付5.14 ケーノャコネクタ組合せ 

 

フイント  

MR-J3シモーゲ 使用し いるMR-D05UDL_M (STOケーノャ) 使用 ませ

ん。 
 

 

MR-J3-D05付属
コネクタ

CN9

CN10

MR-J3-D05

2)

2)

CN8

サーボアンプ

サーボアンプ

1)

CN8

 

番号 品名 形名 内容 

1) コネクタ MR・J3・D05に付

属し います。   

   CN9用コネクタ: 1-1871940-4 

(タイコ エヤクトロニクス) 

CN10用コネクタ: 1-1871940-8 

(タイコ エヤクトロニクス) 

2) STOケーノャ コネクタセット: 2069250-1 

(タイコ エヤクトロニクス) 

 

  

MR-D05UDL3M-B 

ケーノャ長: 3 m 

 

 

機械指 へ 適合 

MR-J3-D05 ，機械指  (2006/42/EC) に定 られた安全コンフーネント す。 
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付6 EC declaration of conformity 

MR-J4シモーゲサーボアンプ よびMR-J3-D05セーフテ゛ログックユニット 機械指  (Machinery 

directive) に適合する安全コンフーネント す。 
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付7 サーボアンプ 高調波抑制対策に い  

付7.1 高調波 そ 影響に い  

付7.1.1 高調波  

電力会社 ら供給される商用電源 弦波を基本波 言い，こ 基本波 整数倍 周波数をも 弦波を

高調波 言います。基本波に高調波 加わ た電源波形 ， 波形に ります。(次 図参照) 

機器 回路に整流回路 コンタンサを利用した平滑回路 ある場合，入力電流波形 ，高調波 発

生します。 

+ =

基本波電流

高調波電流

(数倍 周波数) 電流

1) 2) 3)

 

付7.1.2 サーボアンプ 高調波発生 原理 

サーボアンプ 電源側 ら供給された交流入力電流 ノモッグ整流器 整流されたあ ，コンタンサ 平

滑され，直流 インバータ部に供給されます。こ 平滑コンタンサを充電するた に，交流入力電

流 高調波を含ん 波形に ります。 

M

サーボアンプ

サーボ
ペータ

電源

ノモッグ整流器

+

平滑
コンタンサ

インバータ部

 

付7.1.3 高調波 影響 

機器 ら発生した高調波 ，電線を伝わり，他 設備や機器に次 影響を よ す場合 あります。 

 

(1) 機器へ 高調波電流 流入による異音，振動，焼損  

 

(2) 機器へ高調波電圧 加わるこ による誤作動  
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付7.2 サーボアンプ 対象機種 

入力電源 
サーボペータ

定格容量 
対策 

単相200 V 

三相200 V 

全容量 

1994年9暻に通産省 (現経済産業省) 公示した 高圧また 特別高圧 電

する需要家 高調波抑制イイチメイン に基 い 定を行い，対策 必要

場合 適宜対策を行 く さい。電源高調波 算出方法に い 次に

示す資料を参考にし く さい。 

参考資料 ((社) 日本電機工業会) 

高調波抑制対策ドンフヤット  

特定需要家に るサーボアンプ 高調波電流計算方法  

JEM-TR225-2007 

 

付7.3 高調波電流抑制対策 

サーボアンプ 高調波電流抑制対策 し ，次 図に示すように力率改善モアクトャを接続し く さ

い。 

サーボアンプ

M

力率改善グ太
モアクトャ

電源

サーボ
ペータ

 

イイチメイン 適用対象に ら い需要家に い も，高調波電流によるトメノャを避 るた に，力率

改善モアクトャ接続によるサーボアンプ 高調波電流抑制 実施を 願いします。 

 

付8 磁極検出をせ にサーボアンプを交換するに  

 注意 
交換前 サーボアンプ 磁極情報を，必 交換後 サーボアンプに書 込ん く

さい。交換前 交換後 磁極情報 い場合，予期し い動 原因に

ります。 
 

 

サーボアンプを交換した場合 ，磁極検出を再度実施し く さい。や をえ 磁極検出を実施 い

場合，本項に示す方法 ，MR Configurator2を使用し 交換前 サーボアンプ 磁極情報を交換後 サー

ボアンプに書 込ん く さい。 

 

(1) 手  

(a) 交換前 サーボアンプ 磁極情報を 取 く さい。 
 

(b) 取 た磁極情報を，交換後 サーボアンプに書 込ん く さい。 
 

(c) 安全確保 た ，トャク制限を た状態 テスト運転を実施し，問題 いこ を確認し く

さい。 

 

(2) 磁極情報 移植方法 

(a) 交換前 サーボアンプ ら 磁極情報 取り方法 

1) MR Configurator2 プログゟクトを開 ，機種  "MR-J4-B" を選択，運転ペーチ  "モニア" を

選択し，"多軸一体型" スゟックボックスにスゟックを入れ，表示されたベニュー らA軸 ～ 

C軸 い れ を選択し く さい。 
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2) ドーソヂャコンヌュータ サーボアンプ 接続され いるこ を確認し，"診断" - "モニア診断"

を選択し く さい。 
 

3) "磁極情報" ボタン (図中1)) をクモックし ，磁極情報ウインチウを開い く さい。 
 

4) 磁極情報ウインチウ  " 出" をクモックし く さい。(図中2)) 
 

5) 磁極情報ウインチウ タータ1，タータ2 (図中3)) を確認し，ベペを く さい。 
 

(b) 交換後 サーボアンプへ 磁極情報 書込 方法 

1) MR Configurator2 プログゟクトを開 ，機種  "MR-J4-B" を選択，運転ペーチ  "モニア" を

選択し，"多軸一体型" スゟックボックスにスゟックを入れ，表示されたベニュー らA軸 ～ 

C軸 い れ を選択し く さい。 
 

2) ドーソヂャコンヌュータ サーボアンプ 接続され いるこ を確認し，"診断" - "モニア診断" 

を選択し く さい。 
 

3) "磁極情報" ボタン (図中1)) をクモックし ，磁極情報ウインチウを開い く さい。 
 

4) 磁極情報ウインチウ タータ1，タータ2 (図中3)) にベペした磁極情報 値を入力し く さ

い。 
 

5) 磁極情報ウインチウ  "書込" (図中4)) をクモックし く さい。 
 

6) サーボアンプ 電源をい たんアフにし ら再投入し く さい。 

2) 3) 4) 1)
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付9 HG-MRンHG-KR用2線式エンコージケーノャ 

MR-J4W2-_Bサーボアンプ フャクローゲチ制御 場合，2線式 エンコージケーノャを使用します。 

HG-MR よびHG-KR用 MR-EKCBL_M-_エンコージケーノャ ，ケーノャ長20 mま 2線式 す。こ

た ，20 mを超える2線式エンコージケーノャ 必要 場合，MR-ECNMコネクタセットを使用し 製作し

く さい。本節 示す内部配線図 50 mま 製作 ます。 

 

付9.1 構成図 

サーボアンプ

CN2A

CN2B

2線式エンコージケーノャを
製作する。

CN2 MOTOR

SCALE

サーボペータ
HG-KR
HG-MR

サーボペータ
HG-KR
HG-MR

駆動用

機械端エンコージ用

 

付9.2 コネクタセット 

コネクタセット 1) サーボアンプ側コネクタ 2) サーボペータ側コネクタ 

ヤセプタクャ: 36210-0100PL 

シゟャキット: 36310-3200-008 

(3M) 

コネクタセット: 54599-1019 

(ペヤックス) 

MR-ECNM 

MRR

LG

P5
MR

BAT

4
2

8
6

1 5

10

3 7
9

配線側 ら見た図 す。(注)

 また  

P5 MR BAT

MRRLG

1 3 7 9

42 86 10

5

配線側 ら見た図 す。(注)

 

注. 示されたヌンに 何も接続し い く さい。特に10ヌン

ベーカ調整用 す ，他 ヌン 接続する サーボアンプ 常

に作動 く ります。 

デウグンエ: 1-172161-9 

コネクタヌン: 170359-1 

(タイコ エヤクトロニクスまた

等品) 

ケーノャクメンプ: MTI-0002 

(東亜電気工業) 

MR

1 2 3

MRR BAT

4 5 6

P5

7 8 9

LG SHD

配線側 ら見た図 す。

CONT  
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付9.3 内部配線図 

(注)

P5

LG

1

2

MR

MRR

3

4

3

7

9

SD プヤート

1

2

8

9

LG

MR

MRR

SHD

P5

BATBAT

サーボアンプ側

コネクタ

サーボペータ側

コネクタ

 

注. 絶対位置検出システム 使用する場合 必 接続し く さい。インクモベンタャ

使用する場合，配線する必要 ありません。 

 

付10 三菱電機システムサービス製SSCNETⅢケーノャ (SC-J3BUS_M-C) 

フイント  

こ SSCNETⅢケーノャ 詳細に い ，三菱電機システムサービスに 問

合せく さい。 

サーボアンプ CN1A よびCN1Bコネクタや，SSCNETⅢケーノャ先端 ら発

せられる を直視し い く さい。 目に入る 目に違和感を感 る恐れ

あります。 
 

 

ケーノャ 1 m ～ 100 mま 1 m単位 用意し います。ケーノャ形名 _部分に表中 長さ欄 数  (1 ～ 

100) 入ります。 
 

ケーノャ長さ
ケーノャ形名 

1 m ～ 100 m
屈曲 命 用途ン備考 

SC-J3BUS_M-C 1 ～ 100 超高屈曲 命 長距離ケーノャ使用 
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付11 CNP1ンCNP2圧着コネクタ 

CNP1

CNP2

1)2)

 

番号 品名 形名 内容 数 

1) コネクタセット MR-J3WCNP12-DM 各1個 

2) コネクタセット MR-J3WCNP12-DM- 

10P 

 

CNP1用 

ヤセプタクャデウグンエ:  

J43FSS-03V-KX 

ヤセプタクャコンタクト:  

BJ4F-71GF-M3.0 

(JST) 

 

適合電線 

電線サイゲ: 1.25 mm
2
 ～ 2.0 mm

2 

(AWG 16 ～ 14) 

絶縁体外径: 2.0 mm ～ 3.8 mm 

圧着工具 (YRF-1130) 必要 す。

 

CNP2用 

ヤセプタクャデウグンエ:  

F32FMS-06V-KXY 

ヤセプタクャコンタクト:  

BF3F-71GF-P2.0 

(JST) 

 

適合電線 

電線サイゲ: 1.25 mm
2
 ～ 2.0 mm

2
 

(AWG 16 ～ 14) 

絶縁体外径: 2.4 mm ～ 3.4 mm 

圧着工具 (YRF-1070) 必要 す。 

各10個 
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付12 サーボアンプ電源用ケーノャ 紹介品 

ここに記載された内容 ，2013年1暻現在 も す。最新 情報に い ，ベーカに 問合せく さ 

い。 

ベーカ: 三菱電機システムサービス 東京機電支社: (03)3454-5511 

中部支社: (052)722-7602 

関西機電支社: (06)6454-0281 

 

(1) 仕様 
 
1次側電源ケーノャ 

品名 形名 電線サイゲ 絶縁体材質

最小曲  

半径 

[mm] 

絶縁体 

外径 

[mm] 

適用規格 

(電線部) 

1) 主回路電源 SC-EMP01CBL_M-L AWG 14 3本 PVC (赤白青) 30 約3.6 

2) 制御回路電源 SC-ECP01CBL_M-L AWG 16 2本 PVC (赤白) 30 約3.2 

3) 回生アプション SC-ERG01CBL_M-L AWG 14 2本 30 

4) 内蔵回生抵抗短絡コネクタ SC-ERG02CBL01M-L AWG 14 1本
PVC (黒) 

－ 
約3.6 

UL 1063/ 

MTW 

形名内 _ ケーノャ長を示します。 

 

ペータ側電源ケーノャ 

材質 

品名 形名 電線サイゲ
絶縁体 外皮

最小曲  

半径 

[mm] 

仕 り 

外径 

[mm] 

適用規格 

(電線部) 

5) 標準品 
SC-EPWS1CBL_M-*-

L 
AWG 18 × 4C 50 約6.2 UL 13/CL3 

6) 

回転型サーボ直結 

(～ 10 m) 高屈曲 

命品 

SC-EPWS1CBL_M-*-

H 
AWG 19 × 4C 40 約5.7 

UL AWM 

2103 

7) モニアサーボ (～ 10 m) AWG 18 × 4C

ETFE

50 約6.2 UL 13/CL3 

8) 

モニアサーボ (10 m超)/ 

回転型サーボ中  

(10 m超) 

標準品 SC-EPWS2CBL_M-L
AWG 16 × 4C PVC 90 約11.1 

UL AWM 

2501 

9) モニアサーボ (～ 10 m) AWG 19 × 4C 40 約5.7 
UL AWM 

2103 

10) 

モニアサーボ (10 m超)/ 

回転型サーボ中  

(10 m超) 

高屈曲 

命品 
SC-EPWS2CBL_M-H

AWG 14 × 4C

ETFE

PVBC

(黒)

75 約10.5 
UL AWM 

2501 

形名内 _ ケーノャ長を示します。 

形名内 *  "A1"，"A2" に ります。"A1" ペータ負荷側引 出し，"A2" ペータ反負荷側引 出し 

す。 

形名曒尾 -H，-L 屈曲 命を示します。-H 高屈曲 命品，-L 標準品 す。 
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(2) 外形図 
 

[単位: mm] 

1) [SC-EMP01CBL_M-L] 

L [m]

電源側

2
3

1

アンプ側

24

 

2) [SC-ECP01CBL_M-L] 

電源側

L [m]

アンプ側

23

3) [SC-ERG01CBL_M-L] 

回生アプション側

L [m]

アンプ側

23

4) [SC-ERG02CBL01M-L] 

 

1
2

3

アンプ側

23

 

5)/6) [SC-EPWS1CBL_M-*-L/ 

 SC-EPWS1CBL_M-*-H] 

ペータ側アンプ側

L [m]

200

23 30

ケーノャ外径 : 5) 標準品 約 .

6) 高屈曲 命品 約 .

7)8)/9)10) [SC-EPWS2CBL_M-L/ 

 SC-EPWS2CBL_M-H] 

Ｌ[m]

200

ペータ側アンプ側

200

ケーノャ外径 : 7) 標準品 10m以 約 .

8) 標準品 11～30m 約 .

9) 高屈曲 命品 10m以 約 .

10)高屈曲 命品 11～30m 約 .

23

形名内 _ ケーノャ長を示します。 

形名内 *  "A1"，"A2" に ります。"A1" ペータ負荷側引 出し，"A2" ペータ反負荷側引 出し

す。 

 

 



 

改訂履歴 

※取扱説明書番号 ，本説明書 裏表紙 に記載し あります。 

印 日付 ※取扱説明書番号 改訂内容 

2012年 1暻 SH(名)030101-A 初版印   

2012年 4暻 SH(名)030101-B 4.諸注意事項 (2) 配線に

い  

4.諸注意事項 (3) 試運転ン調

整に い  

CEマーキンエへ 対応 

UL/CSA規格へ 適合 

KCマークへ 対応 

1.2節 

1.3.1項 

1.3.2項 

1.4節 

1.6節 

1.7節 

2.6節 

第3章 

3.1節 

3.2.1項 

3.3.3項 (2) (a) 

3.4節 

3.5.2項 (2) 

 

3.7.1項 (3) 

3.8.2項 (1) 

3.8.2項 (2) 

3.8.3項 (1) 

3.8.3項 (2) 

4.1.2項 (1) (b) 1) 

4.1.2項 (1) (b) 4) 

4.2節 

4.5.2項 (1) (b) 

 

5.1節 

5.1.1項 

5.1.2項 

5.1.3項 

5.1.5項 

5.1.6項 

 

5.2.1項 

5.2.3項 

5.2.4項 

5.2.5項 

5.2.6項 

第6章 

6.2.2項 (4) 

第7章 

7.3.1項 

8.1節 

 

 

8.2節 

 

文章を追加 

 

文章を追加 

 

参照先を変更 

参照先を変更 

追加 

図修  

表修 ，注8を追加 

表修 ，注7，8を追加 

チメイノヤコージ機能を修  フャクローゲチシステムを追加 

図修  

注 文章を修  

モヤー 命 目安を修  

危険に文章を追加 

注意に文章を追加 注12を追加 

注20を追加 

棒端子を追加 

図を変更 

INP (インフグション) 文章を変更 CLDS (フャクローゲチ制御中)

を追加 

文章を追加 

文章を変更 

文章を追加 

文章を追加 

文章を追加 

内容変更 

新規追加 

EM2 停 状態 説明変更 

フャクローゲチシステム  "対応予定" を削除，注追加，"[AL. 20 エ

ンコージ通常通信異常1 (ABZ入力)]" 削除 

フイントを変更，注意を削除 

PA25をベーカ設定用 ら変更 

PB37をベーカ設定用に変更，PB44 初期値を変更 

PC10 よびPC26 初期値を変更，PC20をベーカ設定用に変更 

PE11，PE12，PE42 よびPE43 初期値を変更 

PF06 よびPF12をベーカ設定用 ら変更，PF30 よびPF32 初期

値を変更 

PA01 よびPA20に文章を追加，PA25を追加 

PC01 文章を変更，PC03に文章を追加，PC20を削除 

PD07 表修  

PE08に文章を追加 

PF06 よびPF12を追加 

フイント 文章を変更 

表にエメーコーチを追加 

フイント 文章を変更 

フイント 文章を変更 

フャクローゲチ制御 列を追加 

[AL. 13.2]，[AL. 1E.2]，[AL. 1F.2]，[AL. 21.4]，[AL. 42.8]，[AL. 42.9]，

[AL. 42.A]，[AL. 70]，[AL. 71]，[AL. 72] よび [AL. E8.2] を追加

ソフトウエアバーグョンA2以前 MR-J4W3サーボアンプに い

トメノャシューテ゛ンエを追加 

 



 

印 日付 ※取扱説明書番号 改訂内容 

2012年 4暻 SH(名)030101-B 11.2.2項 

11.4節 

10.3節 

12.2節 

13.1.5項 

13.3.2項 (1) 

13.3.2項 (2) 

13.3.3項 

13.4.1.項 (1) 

13.4.1.項 (2) 

13.4.1.項 (2) (a) 

13.4.2項 (1) 

13.4.2項 (2) 

14.1.2項 

14.2節 

14.3.1項 (1) 

14.3.1項 (2) 

14.3.2項 (3) (a) 

14.3.2項 (3) (b) 

14.4.4項 

15.1.2項 

15.2節 

15.3.2項 (3) (a) 

15.3.2項 (3) (b) 

15.4.3項 (2) 

16.3.1項 (5) 

16.3.4項 (3) 

第16章 

16.1.1項 

16.1.2項 (1) 

付4 

付5 

付6 

付7.7.3 (1) 

付7.7.3 (2) 

付7.7.3 (3) 

付7.7.3 (4) 

付7.8.1 (1) 

付7.8.1 (2) 

付7.8.2 

付7.12 

付7.14 

付8 

付11.1 

付14 (1) 

付15 

タイトャを修  

注を修  

電子式ジイヂプックノヤーキ フイントを追加 

フイントに文章を追加 

表 値を変更 

図を変更 

追加 

図 一部を変更 

文章を変更 

文章を追加 

注を変更 

文章を追加 

文章を追加 

"注意" 文章変更 

"注意" 文章変更 

モニアサーボペータ シモーゲ よびタイプ設定フローを追加 

モニアサーボペータ シモーゲ よびタイプ設定説明を追加 

フイント表現変更 

フイント表現変更 

許容負荷質量比を変更，計算方法追加 

"注意" 文章変更 

"注意" 文章変更 

フイント表現変更 

フイント表現変更 

許容負荷慣性ペーベント比 表を変更 

表 内容を一部変更 

表 内容を一部変更 

"対応予定" を削除 フイント 文章を変更 

注2 文章を変更 

図 一部を変更 

文章を変更 

文章を変更 

文章を変更 

フイント 図を変更 

図を変更 

削除 

削除 

ヌン番号を変更，注意を削除 

注意を削除 

文章を変更 

図を追加 

フイントを変更 

MR-J4シモーゲ TUV認定書を追加 

図を変更 

6) 電線サイゲを変更 

追加 

2012年 9暻 SH(名)030101-C 3.2.1項 

3.2.2項 

3.10.2項 (1) (b) 

13.3.1項 

13.4.1項 (1) 

13.4.2項 (1) 

図を一部変更 

図を一部変更 

図を一部変更 

一部変更 

図を一部変更 

図を一部変更 

2012年11暻 SH(名)030101-D 4. 諸注意事項 

CEマーキンエへ 対応 

UL/CSA規格へ 適合 

図を一部変更 

削除 

削除 

 



 

印 日付 ※取扱説明書番号 改訂内容 

2012年11暻 SH(名)030101-D KCマークへ 対応 

海外規格へ 対応 

1.3.1項 

1.3.2項 

1.3.3項 

1.4節 

第3章 

3.1節 

3.2.1項 

3.2.2項 

3.3.2項 

3.4節 

3.5.2項 

3.6節 

3.6.2項 

3.6.3項 

3.8.1項 

3.10.1項 (1) 

3.10.2項 (1) (b) 

4.3.2項 (1) 

第5章 

5.1節 

5.1.4項 

5.1.6項 

5.2.1項 

5.2.2項 

 

5.2.3項 

 

5.2.6項 

5.2.7項 

6.2.2項 (2) 

6.2.2項 (4) 

6.2.2項 (5) 

6.3.1項 (1) 

7.3.2項 

7.4節 

第8章 

8.1節 

第10章 

10.1節 

10.2節 

10.3.1項 (2) 

10.3.2項 

第11章 

11.4節 (1) 

11.4節 (2) 

11.5節 (1) 

11.9節 (1) (c) 

13.2.2項 (2) 

13.3.1項 

13.4.1項 (1) 

13.4.2項 (1) 

14.2節 

14.3.5項 (2) (a) 

削除 

追加 

表を一部変更 

表を一部変更 

表を変更，HG-UR よびHG-JRを追加 

表を一部変更 

注意文 図を一部変更 

図を一部変更 

図を一部変更 

図を一部変更 

フイントを追加 

ヌン名称を変更，表を削除 

表を一部変更 

フイントに文章を追加 

文章を一部変更 

文章を一部変更 

図を一部変更 

図を一部変更 

イメストを変更 

図を一部変更 

フイントに文章を追加 

フイントを一部変更 

[Pr. PD12] 運転ペーチを変更 

[Pr. PF25] 名称を変更 

[Pr. PA20] 3桁目 名称を変更 

[Pr. PB17]，[Pr. PB33] ～ [Pr. PB36] よび [Pr. PB56] ～ [Pr. 

PB60] 文章を一部変更 

[Pr. PC03] 表を一部変更，[Pr. PC04] 4桁目に文章を追加，[Pr. 

PC05] に文章を追加 

[Pr. PF25] 名称を変更 

[Pr. PL04] 一桁目に注意を追加 

フイントを追加 

表を一部変更 

文章を追加 

フイントを一部変更 

削除 

追加 

フイントに文章を追加 

ウァッスチエ エメーモセットを変更 

フイントに文章を追加 

HG-UR よびHG-JRを追加 

HG-UR よびHG-JRを追加 

HG-UR よびHG-JRを追加 

HG-UR よびHG-JRを追加 

フイントを追加 

表を一部変更 

表を一部変更 

図を一部変更 

表を一部変更 

表を一部変更 

図を一部変更 

図を一部変更 

図を一部変更 

図を一部変更 

表を一部変更 

 



 

印 日付 ※取扱説明書番号 改訂内容 

2012年11暻 SH(名)030101-D 15.2節 

15.3.3項 (2) 

16.1.3項 

16.2.1項 

16.3.1項 (1) 

16.3.1項 (3) 

16.3.1項 (5) 

16.3.1項 (6) 

16.3.5項 

16.3.6項 

付4 

付12.1 

付12.5 (3) 

付12.8 

図を一部変更，表を一部変更 

表を一部変更 

図を一部変更 

文章を追加，表を削除 

図を一部変更 

追加 

表を一部変更 

表を一部変更 

追加 

追加 

全面変更 

文章を一部変更 

文章を一部変更 

追加 

2013年 1暻 SH(名)030101-E 1.3.1項 

1.4節 

3.2.1項 

3.5.2項 

5.1.6項 

5.2.1項 

5.2.6項 

7.3.2項 

8.1節 

13.1.5項 (1) 

13.2.2項 (3) 

付5.7.2 

付13.3 

注釈を一部変更 

表を一部変更 

注釈を一部変更 

表を一部変更 

[Pr. PF25] を一部変更 

[Pr. PA20] を一部変更 

[Pr. PF25] を一部変更 

追加 

[AL. F0] を一部変更 

表を一部変更 

文章を変更 

表を一部変更 

瞬停タフチメイノを追加 

2013年 1暻 SH(名)030101-F 表紙 

3.3.3項 (1) 

5.2.1項 

5.2.4項 

6.2.2項 (1) 

6.2.2項 (2) 

6.2.2項 (7) 

7.4節 (3) 

8.1節 

11.1.1項 

13.1.1項 

16.3.9項 

付4.2.2 

付5.4 

付13.7 

発売予定を削除 

表3.1を一部変更 

[Pr. PA20] を一部変更 

[Pr. PD02] よび [Pr. PD12] を一部変更 

一部変更 

一部変更 

一部変更 

削除 

[AL. 17.8] を追加 

表を一部変更 

一部変更 

表を一部変更 

一部変更 

一部変更 

(5) を追加 

2013年 6暻 SH(名)030101-G 1.3.1項 

1.3.2項 

1.4節 

1.6節 

5.1.1項 

5.1.3項 

5.1.4項 

5.2.1項 

5.2.4項 

5.2.6項 

7.1.5項 (4) 

8.1節 

8.2節 

注10を追加 

注10を追加 

機能を追加 

注2を追加 

PA22を追加 

PC27 運転ペーチを変更 

PD11を追加 

PA22を追加 

PD11を追加 

PF23を一部変更 

表を追加 

表を一部変更 

表を変更 注8を追加 

 



 

印 日付 ※取扱説明書番号 改訂内容 

2013年 6暻 SH(名)030101-G 11.4.2項 

11.4.3項 

11.6節 (1) (a) 

11.6節 (1) (b) 

11.7節 (1) 

14.1.1項 

14.1.2項 

15.3.2項 

17章 

付4 

表を変更 

追加 

表を一部変更 

表を一部変更 

表を一部変更 

表を一部変更 

イメストを一部変更 

フイントを追加 

追加 

文章を追加 

2013年 9暻 SH(名)030101-H (2) 配線に い   

1.1節 

1.4節 

1.5節 (1) 

1.6節 

2.1節 

3.10.1項 (2) 

3.10.2項 (1) 

4.5.2項 (b) 

5.1節 

7.3.2項 

7.4節 

第8章 

  

  

11.3節 

11.6節 

11.11節 

12.2節 (1) 

12.2節 (2) 

第15章 

15.1.1項 

17.1.3項 

17.1.7項 

17.1.9項 

17.2.2項 

付4.2.3 

付4.3 

付4.6.2 

追加  

表を追加  

機能を追加  

一部変更  

一部変更  

注を変更  

一部変更  

一部変更  

表を一部変更  

PA22を一部変更  

一部変更  

(3) を追加  

フイントを追加  

表を変更  

注を一部変更  

一部変更  

一部変更  

一部変更  

一部変更  

フイントを変更  

フイントを追加  

表を一部変更  

変更  

追加  

追加  

一部追加  

一部変更  

一部変更  

変更 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

本書によ ，工業所有権そ 他 権利 実施に対する保証，また 実施権を許諾するも ありません。また本書

掲載内容 使用により起因する工業所有権 諸問題に い ，当社 一切そ 責任を負うこ ません。 

© 2012 MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION 
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北海道支店

(011)890－7515

新潟機器サービスステーション

(025)241－7261

北陸支店

(076)252－9519

京滋機器サービスステーション

(075)611－6211

関西機電支社

(06)6458－9728

姫路機器サービスステーション

(079)281－1141

中四国支社

(082)285－2111

北日本支社

(022)353－7814

東京機電支社

(03)3454－5521

神奈 機器サービスステーション

(045)938－5420

関越機器サービスステーション

(048)859－7521

静岡機器サービスステーション

(054)287－8866

名古屋製作所

(052)721－2111

中部支社

(052)722－7601

四国支店

(087)831－3186

岡山機器サービスステーション

(086)242－1900

九州支社

(092)483－8208

長崎機器サービスステーション

(095)818－0700

 



[品質保証内容] 

1. 無償保証期間 無償保証範囲 

 無償保証期間中に，製品に当社側 責任による故障や瑕疵 (以 併せ 故障 びます) 発生した場合，当社 買い

いた ました販売店また 当社サービス会社を通 ，無償 製品を修理させ いた ます。た し，国内 よび海外に

る出張修理 必要 場合 ，技術者派遣に要する実費を申し ます。また，故障ユニット 取暶えに伴う現地再調整ン試

運転 当社責務外 させ いた ます。 

 
[無償保証期間] 

 製品 無償保証期間 ， 客様に 購入後また 指定場所に納入後12ヶ暻 させ いた ます。た し，当社製品出荷

後 流通期間を最長6ヶ暻 し ，製造 ら18ヶ暻を無償保証期間 限 させ いた ます。また，修理品 無償保証期間 ，

修理前 無償保証期間を超え 長く るこ ありません。 

 
[無償保証範囲] 

(1) 一次故障診断 ，原則 し 貴社に 実施を 願い致します。た し，貴社要請により当社，また 当社サービス網 こ 業務

を有償に 代行するこ ます。こ 場合，故障原因 当社側にある場合 無償 致します。 
 

(2) 使用状態ン使用方法， よび使用環境 ，取扱説明書，ユーギーゲマニュアャ，製品本体注意メベャ に記載された条件ン

注意事項 にした た 常 状態 使用され いる場合に限定させ いた ます。 
 

(3) 無償保証期間内 あ も，以 場合に 有償修理 させ いた ます。 

(i) 客様に る不適切 保管や取扱い，不注意，過失 により生 た故障 よび 客様 デーチウゟアまた ソフトウゟ

ア設計内容に起因した故障。 

(ii) 客様に 当社 了解 く製品に改造 手を加えたこ に起因する故障。 

(iii) 当社製品 客様 機器に組 込まれ 使用された場合， 客様 機器 いる法的規制による安全装置また 業界

通念 備えられ いるべ 断される機能ン構造 を備え いれ 回避 た 認 られる故障。 

(iv) 取扱説明書 に指定された消耗部品 常に保守ン交換され いれ 防 た 認 られる故障。 

(v) 消耗部品 (バッテモ，ブン，平滑コンタンサ ) 交換。 

(vi) 火災，異常電圧 不可抗力による外部要因 よび地震，雷，風水害 天変地異による故障。 

(vii) 当社出荷当時 科学技術 水準 予見 た事由による故障。 

(viii) そ 他，当社 責任外 場合また 客様 当社責任外 認 た故障。 

 
2. 生産中 後 有償修理期間 

(1) 当社 有償に 製品修理を 付 るこ る期間 ，そ 製品 生産中 後7年間 す。生産中 に関しまし ，当

社セーャス サービス に 報 させ いた ます。 
 

(2) 生産中 後 製品供給 (補用品を含 ) ません。 

 
3. 海外 サービス 

 海外に い ，当社 各地域FAセンター 修理 付をさせ いた ます。た し，各FAセンター 修理条件 異

る場合 あります 了 く さい。 

 
4. 機会損失， 次損失 へ 保証責務 除外 

 無償保証期間 内外を問わ ，当社 責に帰すこ い事由 ら生 た障害，当社製品 故障に起因する 客様 機

会損失，逸失利益，当社 予見 有無を問わ 特別 事情 ら生 た損害， 次損害，事故補償，当社製品以外へ 損傷， よ

び 客様による交換作業，現地機械設備 再調整，立 試運転そ 他 業務に対する補償に い ，当社責務外 させ い

た ます。 

 
5. 製品仕様 変更 

 カタロエ，マニュアャもしく 技術資料 に記載 仕様 ， 断り しに変更させ いた く場合 あります ，あら

知 く さい。 

 
6. 製品 適用に い  

(1) 当社汎用ACサーボを 使用いた くにあたりまし ，万一汎用ACサーボに故障ン不具合 発生した場合 も重大 事

故にいたら い用途 あるこ ， よび故障ン不具合発生時に バックアップやフゟーャセーフ機能 機器外部 システム的

に実施され いるこ を 使用 条件 させ いた ます。 
 

(2) 当社汎用ACサーボ ，一般工業 へ 用途を対象 した汎用品 し 設計ン製作され います。 

した いまし ，各電力会社殿 原子力発電所 よびそ 他発電所向 公共へ 影響 大 い用途や，鉄道各社殿 よ

び官公庁殿向 用途 ，特別品質保証体制を 要求に る用途に ，汎用ACサーボ 適用を除外させ いた ます。

また，航空，医療，鉄道，燃焼ン燃料装置，有人搬送装置，娯楽機械，安全機械 人命や財産に大 影響 予測される用

途へ 使用に い も，当社汎用ACサーボ 適用を除外させ いた ます。 

た し，これら 用途 あ も，使途を限定し 特別 品質を 要求され いこ を 客様に 了 いた く場合に ，適

用可否に い 検討致します 当社窓口へ 相談く さい。 
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三菱 汎用 ACサーボ

SSCNET　/Hインタフェース　多軸ACサーボ
形名

_
_

2013年9月作成
標準価格　3,000円

お断りなしに仕様を変更することがありますのでご了承ください。

この標準価格には，消費税は含まれておりません。ご購入の際には消費税が付加されますのでご承知置き願います。

本技術資料集は，再生紙を使用しています。
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プ
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サーボアンプ技術資料集

　　 三菱電機株式会社 HH

形 名

形 名
コード 1CW803

MR-J4W-B GIJUTUSIRYOU

FAX技術相談窓口

上記電話技術相談対象機種（下記以外）
電力計測ユニット/絶縁監視ユニット(QE8□シリーズ)
低圧開閉器
低圧遮断器
電力管理用計器/省エネ支援機器/小容量ＵＰＳ（５ｋＶＡ以下）

052-719-6762
084-926-8340
0574-61-1955
084-926-8280
084-926-8340

受付時間（※5）　　9：00～16：00 （受信は常時（※6））
対 象 機 種 F A X 番 号

三菱電機FAサイトの「仕様・機能に関するお問い合わせ」もご利用ください。
※5: 土曜・日曜・祝日、春季・夏季・年末年始の休日を除く　　　※6: 春季・夏季・年末年始の休日を除く

電話技術相談窓口

MELSEC-Q/L/QnA/Aシーケンサ一般（下記以外）
MELSEC-F　FX/Fシーケンサ全般
ネットワークユニット/シリアルコミュニケーションユニット
アナログユニット/温調ユニット/温度入力ユニット/高速カウンタユニット
MELSOFT
シーケンサプログラミングツール
MELSOFT
統合エンジニアリング環境
MELSOFT
通信支援ソフトウェアツール
MELSECパソコンボード
C言語コントローラ/MESインタフェースユニット/高速データロガーユニット
iQ Sensor Solution

MELSEC計装/Q二重化

MELSEC Safety

電力計測ユニット/絶縁監視ユニット

052-711-5111
052-725-2271　（※2）
052-712-2578
052-712-2579

052-711-0037

052-712-2370

052-712-2830　（※2）

052-712-3079　（※2）

052-719-4557　（※2/※3）
052-725-2271　（※2）

052-712-2417

052-712-6607

052-722-2182
052-722-2182
052-721-0100

052-719-4170

052-719-4559

052-719-4556

052-719-4557　（※2/※3）

084-926-8300　（※4）

表示器

サーボ/位置決めユニット/
モーションコントローラ

センサレスサーボ
インバータ
ロボット

低圧開閉器

低圧遮断器

電力管理用計器

省エネ支援機器

小容量ＵＰＳ（５ｋＶＡ以下）

シ
ー
ケ
ン
サ

電 話 番 号

※1: 春季・夏季・年末年始の休日を除く　　※2: 金曜は17：00まで　　※3: 土曜・日曜・祝日を除く　　※4: 月曜～金曜の９：００～１６：３０

受付時間（※1）　　月曜～金曜　9：00～19：00、　土曜・日曜・祝日　9：00～17：00
対 象 機 種

MELSOFT GXシリーズ
SW□IVD-GPPA/GPPQなど

MELSOFT iQ Works (Navigator)

MELSOFT MXシリーズ
SW□D5F-CSKP/OLEX/XMOPなど
Q80BDシリーズなど

プロセスCPU
二重化CPU
MELSOFT PXシリーズ
安全シーケンサ（MELSEC-QSシリーズ）
安全コントローラ（MELSEC-WSシリーズ）
QE8□シリーズ
GOT-F900/DUシリーズ
GOT２０００/1000/A900シリーズなど
MELSOFT GTシリーズ
MELSERVOシリーズ
位置決めユニット/シンプルモーションユニット
モーションCPU （Q/Aシリーズ）
C言語コントローラインタフェースユニット(Q173SCCF)/ポジションボード
MELSOFT MTシリーズ/MRシリーズ
FR-E700EX/MM-GKR
FREQROLシリーズ
MELFAシリーズ
MS-Tシリーズ/MS-Nシリーズ
US-Nシリーズ
ノーヒューズ遮断器/漏電遮断器
ＭＤＵブレーカ/気中遮断器（ＡＣＢ）など
電力量計/計器用変成器/指示電気計器
管理用計器/タイムスイッチ
EcoServer/E-Energy/検針システム
エネルギー計測ユニット/　B/NETなど
FW-Sシリーズ/FW-Vシリーズ/FW-Aシリーズ
FW-Fシリーズ

本社機器営業部 〒100-8310 東京都千代田区丸の内2-7-3（東京ビル） （03）3218-6740
北海道支社 〒060-8693 札幌市中央区北二条西4-1（北海道ビル） （011）212-3793
東北支社 〒980-0011 仙台市青葉区上杉1-17-7（仙台上杉ビル） （022）216-4546
関越支社 〒330-6034 さいたま市中央区新都心11-2（明治安田生命さいたま新都心ビル） （048）600-5835
新潟支店 〒950-8504 新潟市中央区東大通2-4-10（日本生命ビル） （025）241-7227
神奈川支社 〒220-8118 横浜市西区みなとみらい2-2-1（横浜ランドマークタワー） （045）224-2623
北陸支社 〒920-0031 金沢市広岡3-1-1（金沢パークビル） （076）233-5502
中部支社 〒451-8522 名古屋市西区牛島町6-1（名古屋ルーセントタワー） （052）565-3326
豊田支店 〒471-0034 豊田市小坂本町1-5-10（矢作豊田ビル） （0565）34-4112
関西支社 〒530-8206 大阪市北区堂島2-2-2（近鉄堂島ビル） （06）6347-2821
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インターネットによる情報サービス「三菱電機FAサイト」
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