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お願い
このマニュアルの記載内容について、まちがいや不明な点
がありましたら、お手数ですがＦＡＸにてテクノへお知らせいた
だけませんでしょうか？
今後さらに改善していきます。

ＳＰＸシリーズの御購入ありがとうございます。

試運転前に、本ソフトにて ユーザ設定パラメタ「ＲＯＭ ＳＷ パラメタ」を

お客様にて設定して下さい。

ＳＰＸの導入作業については、「ＳＰＸ－８０００ ユーザーズマニュアル(TB00-0736)」

＜ 導入編＞をご覧下さい。Ⅰ
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１.ＳＰＸシリーズのパラメタ

１－１ ＳＰＸで記憶している情報

ＳＰＸで記憶(バックアップ)している情報は、以下のとおりです。

これらは、全てＳＰＸ個体毎(各マシン毎)に管理して下さい。

記憶している情報 設定者 設定方法 内 容 PC側ﾌｧｲﾙ拡張子

ROM SW＜ｵﾌﾟｼｮﾝ＞ テクノ 出荷時設定 ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期などﾊｰﾄﾞの基本に関するもの

ﾛﾑ ｽｲｯﾁ ｵﾌﾟｼｮﾝ機能の有無。

.ROM
ROM SW＜ﾕｰｻﾞ＞ ユーザ ROM SW 軸数､指令極性､信号論理など

ﾛﾑ ｽｲｯﾁ 設定ｿﾌﾄ ﾒｶ/ｼｽﾃﾑに合わせた設定(設計ﾚﾍﾞﾙ)

サーボパラメタ ユーザ ｾﾃｨﾝｸﾞPC 加減速や速度などﾒｶ諸元やﾒｶ個体差に応じ .PRM

ｿﾌﾄ た設定(調整ﾚﾍﾞﾙ)

初期化ﾌｧｲﾙ ユーザ ROMSW設定 SPX個体のｵﾌﾟｼｮﾝ情報や入出力名称を記憶

ＩＮＩ(ｲﾆ)ﾌｧｲﾙ (終了時) しておき、セッティングＰＣの表示内容を .INI

ｾﾃｨﾝｸﾞPC 設定する情報

(入出力名称)

動作プログラム ユーザ ｾﾃｨﾝｸﾞPC 動作(運転)プログラム

汎用ｴﾃﾞｨﾀｰ 通常動作プログラム(ﾏｽﾀｰ/ｽﾚｰﾌﾞ) .TXT

その他のタスク(BG.ALM.EXIT.RST)

ﾋﾟｯﾁｴﾗｰ補正ﾃﾞｰﾀ ユーザ ｾﾃｨﾝｸﾞPC P.E補正＜ｵﾌﾟｼｮﾝ＞用のﾃﾞｰﾀ .PIT

工具長補正ﾃﾞｰﾀ ユーザ ｾﾃｨﾝｸﾞPC 工具長補正＜ｵﾌﾟｼｮﾝ＞用のﾃﾞｰﾀ .TOL

ｵﾌﾟｼｮﾝﾊﾟﾗﾒｰﾀ･ﾃﾞｰﾀ ユーザ ｾﾃｨﾝｸﾞPC D/A出力＜ｵﾌﾟｼｮﾝ＞用のﾃﾞｰﾀ .OPR

◆1.2,1.3,1.4

ユーザが管理する情報 ＳＰＸ内で記憶する情報

ファイル(バックアップ) PC-AT(Win=98/NT/2000/XP) ＳＰＸ－８０００(AS500)

初期化 E ROM(ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ)2

ﾀﾞｳﾝﾛｰﾄﾞ ROM SW<ｵﾌﾟｼｮﾝ> PC側で

ｾｯﾃｨﾝｸﾞPC ｱｯﾌﾟﾛｰﾄﾞ ROM SW<ﾕｰｻﾞ> ﾌｧｲﾙ管理

動作ﾌ ﾟ ﾛ ｸ ﾞ ﾗ ﾑ ｿﾌﾄ ｻｰﾎﾞﾊﾟﾗﾒﾀ すべき情報.TXT

P . E補正ﾃ ﾞ ｰ ﾀ PC通信 P.E補正ﾃﾞｰﾀ.PIT

ｻ ｰ ﾎ ﾞ ﾊ ﾟ ﾗ ﾒ ﾀ LIB 工具長補正ﾃﾞｰﾀ.PRM

ｵﾌﾟｼｮﾝﾊﾟﾗﾒｰﾀﾃﾞｰﾀ工具長補正ﾃﾞｰﾀ.TOL

.OPR SPX内で自然ｵﾌﾟｼｮﾝﾊﾟﾗﾒｰﾀ (DA指令変換係数)

に記憶される

.ROM 情報R O M S W ﾌ ｧ ｲ ﾙ ROM SW設定

I N I ﾌ ｧ ｲ ﾙ ｿﾌﾄ RAM(ﾊﾞｯﾃﾘｰﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ) (PC側管理不要).INI

動作ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ

ﾏｸﾛ変数

各種内部ﾃﾞｰﾀ

ｱﾌﾞｿPOS,など

記憶の不良

□ パラメタ未設定エラー □ バックアップエラー

セッティングＰＣからパラメタの「初期化」 E ROM/RAM内のﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀの一部に2

をおこなって､ＳＰＸ内がクリアーされている時。 破損があった時
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１－２ ＲＯＭ ＳＷ＜ユーザ＞の目的

ＲＯＭ ＳＷの設定をしていただくことでユーザ殿には大きな自由度とメリット が生じます。

あらゆるサーボアンプ／パルスモータアンプまた多様な周辺設計(センサーや入出力の論理)に

も柔軟に対応できます。

制御軸 軸数、ｻｰﾎﾞｱﾝﾌﾟとの入/出力信号のﾀｲﾐﾝｸﾞや論理システムに応じた

動作ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 本数(３,６,12)柔軟な設定

使用ﾀｽｸの選択

ﾕｰｻﾞﾌﾘｰｵﾌﾟｼｮﾝ 起動時ｻｰﾎﾞON、ONSW､Mｺｰﾄﾞ出力

自動原点復帰

ﾊﾟﾙｽ指令 MAXPPS、信号形態(P/D､CW/CCW､A/B)

ﾊﾟﾙｽ幅

全入/出力の論理 A接/B接

絶対値ｴﾝｺｰﾀﾞ 極性

原点復帰方式 Ｃ相使用有無

その他

◆1.2､1.4

１－３ 使用上の注意

ａ. ユーザ各位は、ＳＰＸの購入後必ずこのマニュアルをもとにＲＯＭ ＳＷパラメタを設定

して下さい。

ｂ. 導入手順は「ＳＰＸ－８０００ユザーズマニュアル(TB00-0736)」＜ 導入編＞に記載してⅠ

ありますので、まずこれを読んで、その手順に従って下さい。

ｃ. ＲＯＭ ＳＷ( .ROM)、サーボパラメタ( .PRM)、ＩＮＩファイル( .INI)は必ず、フロッピー

ディスク等にファイル保存して下さい。

ｄ. 「ＲＯＭ ＳＷ設定ソフト」の使用環境

ＯＳ Ｗindows９８/ＮＴ4.0SP3以降/２０００/ＸＰ

ＣＰＵ ８０３８６以降のＸ８６プロセッサ

画面解像度 １０２４×７６８以上

※ マウスが必要です

２. 操作

２－１ 作業の手順

(１) ソフトウェアインストール作業 (初回のみ)

購入いただいたＣＤから、使用するパソコンへソフトウェアをインストールして下さい。

実際の操作は、「ＳＰＸ－８０００ユザーズマニュアル(TB00-0736)」＜ 導入編＞Ⅰ

を参照下さい。

購入後、はじめてＲＯＭ ＳＷ設定ソフト「ＳＰＸＳＷＳＥＴ」を使用する際は、特に

「ＳＰＸ－８０００ユザーズマニュアル(TB00-0736)」＜ 導入編＞の手順に従って下さい。Ⅰ

以下は通常時の操作です。

◆1.3

(２) ＰＣとＳＰＸの接続

ＰＣとＳＰＸを接続して下さい。実際の操作は、「ＳＰＸ－８０００ユザーズマニュアル
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(TB00-0736)」＜ 導入編＞を参照下さい。Ⅰ

アップロード／ダウンロードができない場合は、「ＳＰＸ－８０００ユザーズマニュアル

(TB00-0736)」＜ メンテナンス編 ２.ＰＣソフト側の異常＞を参照して下さい。Ⅴ

ただし、ＳＰＸへのダウンロード/アップロードをしない場合は、ＰＣ単独でも使用できます。

(３)

ＲＯＭ Ｓ

Ｗ設定ソフ

ト「ＳＰＸ

ＳＷＳＥ

Ｔ」を起

動。

注意！

(４)

ＲＯＭ ＳＷ

パラメタの「アップロード」又は「ファイル読出」を必ずおこなって下さい。 (ＳＰＸ導入直後

の初回は購入いただいたＣＤ内の”オーダNo.rom”を「ファイル読出」で読み出

します。)

注記 当社の出荷時のパラメタ(ＲＯＭ ＳＷオプション)を読出す必要があります。

ＲＯＭ ＳＷパラメタの設定は、このオプションの内容により制限されます。

(５) 各々のＲＯＭ ＳＷパラメタを編集。(３.各画面の操作を参照)

(６) ファイル保存をおこなって下さい。

(７) ＳＰＸへダウンロードして下さい。

(８) 終了する時にINIファイル(ＰＣソフトの設定ファイル)に反映するか聞いてきます。

”はい”を選択すると、ＲＯＭ ＳＷの内容を反映してカレントディレクトリのINI

ファイルを更新します。

INIファイルが存在しない時は新規作成します。

２－２ 各画面での操作

操作方法は、一般的なＷindows アプリケーションと同様です。

キーは、値の増減や選択内容の変更に使います。

▼ ▲

注 入/出力信号名称は、「SXDRV.INI」ファイルで定義されます。

入/出力信号名称は、「セッティングＰＣソフト」で編集します。

標準的に使用する場合は、変更する必要はありません。

◆1.4

３.メインメニュー

※
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の全てのユーザパラメタの設定が必要です。基本 入力 出力 軸設定(各軸)

又ｵﾌﾟｼｮﾝ設定によって のユーザパラメータの設定が必要です。手動送り

は、別途購入されたｵﾌﾟｼｮﾝの確認にご使用ください。ｾﾐｶｽﾀﾑ ｵﾌﾟｼｮﾝ

あらかじめデフォルト設定してありますので、変更点のみ入力して下さい。

あらかじめ保存しているファイル「○○○○.ROM」を選択して読み出ファイル読出

します。

ＲＯＭ ＳＷファイルを名称をつけて保存します。ファイル保存

◆1.3

ＳＰＸからＲＯＭ ＳＷ情報を読み出します。アップロード

ＳＰＸへＲＯＭ ＳＷ情報(このソフトで設定・更新した情報)ダウンロード

を書き込みます。

◆1.4

ファイル名 「ファイル読出」で読み出したファイル名、又は「ファイル保存」で保存

したファイル名が表示されます。

※使用しているＩＮＩファイル名を表示します。

ＩＮＩファイルについては、｢１－１ ＳＰＸで記憶している情報」を参照下さい。



４.各画面とＲＯＭ ＳＷ パラメタの内容

４－１ 基本パラメタ

※【 】はデフォルト値

◆1.4

有効制御軸 【第１軸～第９軸有効】①.

各チェックボックスをクリックすることにより使用する制御軸を設定します。

②. 【０】ボードＩＤ

ＲＯＭにＩＤを設定します。複数台使用する場合は、それぞれに異なるＩＤを設定して下さい。

最大４まで振ることができます。

◆1.2､1.4

③ 【１】.プログラム分割数

動作プログラム格納領域の分割数を設定します。（下表参照）

ＳＰＸでは動作プログラム格納領域として６４ＫＢ（６１９ステップ）分のバッファを３つ

確保しています。

本設定でバッファを分割して使用することにより、プログラム本数を増やすことが出来ます。

但し、１プログラムあたりのステップ数は、少なくなります。

設定 プログラム本数

１ (619ｽﾃｯﾌﾟ,64ﾗﾍﾞﾙ)× ３本[２本] [ ]はＤＮＣ有の時

２ (309ｽﾃｯﾌﾟ,33ﾗﾍﾞﾙ)× ６本[４本]

４ (154ｽﾃｯﾌﾟ,16ﾗﾍﾞﾙ)×１２本[８本]

TB00-0738-7
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④ 【２５６】.パルスジェネレータクロック

パルス制御軸の最大ＰＰＳを設定します。使用するサーボアンプやパルスモータドライバの電気

的仕様に応じて設定します。

制御周期 パルスジェネレータクロック(MAX PPS)

１Ｍ 512K 256K 128K

1 msec ○ ○ 不可 不可 ※ 1 msec は特殊仕様です。

2 msec ○ ○ ○ 不可

4 msec 不可 ○ ○ ○

8 msec 不可 不可 ○ ○

制御周期はセミカスタム画面で確認できます。

パルス出力の電気的仕様(タイミング)については「ＳＰＸ-８０００ユーザーズマニュアル

(TB00-0736)」＜ ハードウェア編 3-5-2.パルス出力タイミング仕様＞を参照下さい。Ⅱ

又、ドライバの仕様に対してパルス幅が短い場合は、軸設定画面にてパルス出力幅を広げる

（１～３倍）ことでも対応できます。

◆1.4

.４MPPS対応FPGA ４MPPS対応オプション購入時はこのチェックが入ります。⑤

制御周期 パルスジェネレータクロック (ＭＡＸ PPS)

４Ｍ ２Ｍ １Ｍ 512K 256K 128K

1 msec ○ ○ ○ ○ 不可 不可

2 msec ○ ○ ○ ○ ○ 不可

4 msec 不可 ○ ○ ○ ○ ○

8 msec 不可 不可 ○ ○ ○ ○

⑥. 【2048】サーボアラーム無視時間(msec)

サーボ主電源(ＳＶＭ出力)をＯＮしてから、この時間内はサーボアラームを無視します。

⑦ 【128】.サーボリセット保持時間(msec)

サーボアンプに入力するアラームリセットパルスの時間幅です。

⑧ 【0】.サーボオン遅延時間(msec)

サーボ主電源(ＳＶＭ出力)をＯＮしてから、サーボオン出力をＯＮするまでの時間を設定します。

⑨. 【128】簡易アブソ位置検出開始ディレー時間(msec)

「簡易アブソ」オプション使用時に、Ｃ相パルスをチェックするまでの待ち時間です。

⑩ 【2048】.自動原点復帰ディレイ(msec)

｢自動原点復帰｣の時、サーボ主電源(ＳＶＭ)をONしてから、この時間後に全軸原点復帰を

開始します。

.自動ドリフト補正開始ディレイ時間(msec) 【５０００】＜オプション＞⑪

アナログ速度指令オプション使用時、アナログ速度速度指令出力のゼロ調のずれの補正処理を

開始するまでの時間を設定します。（停止 ドリフト補正開始の時間）

※ 詳細は「ＳＰＸ－８０００ ユーザーズマニュアル(TB00-0736)」＜ 機能編 ４－１９－５Ⅲ

自動ドリフト補正機能＞を参照下さい。

.有効タスク選択 ＜オプション＞⑫

使用するタスクを選択 します。

⑬ ※ 無償オプションです。.ユーザーフリーオプション

使用する機能を選択 します。

システム起動時サーボオン ＳＰＸの電源ONから128msec後に自動的にサーボオン

させます。

ＯＮ ＳＷ(オンスイッチ) ONSW有効の場合は、ONSW入力＝ONでサーボオンさせます。
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自動原点復帰 システム起動時サーボオン、又はＯＮＳＷ機能でサーボオン
時に自動的に全軸原点復帰を行います。

OT時サーボOFF ＯＴエラー時に、自動的にサーボオフさせます。

◆1.4

原点復帰時ﾎｰﾑ位置 全軸/各軸 自動原点復帰後にｾｯﾃｨﾝｸﾞＰＣのサーボパラメータ

で設定したﾎｰﾑ位置に自動的に位置決めします。

原点復帰時ソフトリミット 全軸原点復帰時に、ソフトリミットを有効にします。

Ｍコード出力 汎用出力RO15～RO23をＭコード出力として使用します。

（RO15～RO23は、汎用出力として使用できなくなります。）

パネル軸操作キー 標準操作パネルの「原点設定」キーを「軸動作」キーとし

て使用します。このキーと軸キーを同時に押したときに、

JOG・ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作をするようになります。

ｱﾗｰﾑ時のｻｰﾎﾞOFF ｱﾗｰﾑ発生時に自動的にｻｰﾎﾞOFFします。

M00/M01停止 M00/M01停止機能を有効にします。

有効にすると、

M00指令時･･･プログラム実行を停止します。

M01指令時･･･ｵﾌﾟｼｮﾅﾙｽｯﾄﾌﾟ入力ONの時ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ実行停止します。

M00/M01共にMコード出力は行いません。

モード出力 汎用出力RO12～RO14をＳＰＸの動作モード出力として使用

します。

（RO12～RO14は、汎用出力として使用できなくなります。）

動作モード RO14 RO13 RO12

セッティングモード ０ ０ ０

手動モード ０ ０ １

自動モード ０ １ ０

ＯＴ無視モード ０ １ １

ＤＮＣ運転モード １ ０ ０

◆1.4 0:OFF , 1:ON

全軸/各軸自動原点復帰時論理 全軸/各軸自動原点復帰完了時､自動的に論理原点を

原点クリア クリアします。

システム起動時論理原点クリア システムが起動したときに自動的に論理原点をクリア

します。

MOK入力 MOK入力を有効に設定すると、Mコードシーケンス中のMOk

入力のOFFで、エラーを出しプログラムを強制停止すること

ができます。(ＲＩ１６をＭＯＫ入力とする)

M00/M01停止中出力 M00またはM01停止中にM00停止中出力をONするか

設定します。(ＲＯ９をＭＯＯ停止中出力とする)

.主軸機能選択 ＜オプション＞⑭

使用する機能を選択 します。

主軸指令Ｍコード出力 主軸回転指令（M03～M05）が指令されたときにＭコード

を出力します。

主軸オーバーライド 主軸回転にオーバーライドが効くようにします。

主軸Ｄ／Ａ出力片極 主軸Ｄ／Ａ出力に＋電圧のみ使用します。
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◆1.4

.機械パネル：コード仕様指定 ＜オプション＞⑮

ティーチングモード選択 機械パネルＣＨ３ Ｐ１７をティーチングモード指定として

使用します。

選択してない 場合は、原点設定として使用します。

コード仕様指定 コード仕様で使用する機能を選択 します。

詳細は「ＳＰＸ-8000ユーザーズマニュアル（TB00-0736）」

オーバライド選択 ＜ 機能編 ８－６ 機械操作パネル入力チャンネルの意味＞をⅢ

参照下さい。

動作軸選択

プログラム選択

※サーボＯＮ動作は以下の通りです。

サーボＯＮ許可／不許可状態遷移
トリガー

サーボOFFにするｴﾗｰ発生中 ｻｰﾎﾞOFFにするｴﾗｰ未発生

リセット入力ＯＮ

リセットコマンド サーボＯＮ許可

ONSW入力 ＯＮ ※1 (サーボＯＦＦエラー解除)

全軸サーボＯＮコマンド

サーボOFFにするｴﾗｰ発生 ※2

全軸サーボＯＦＦコマンド サーボＯＮ不許可(サーボＯＦＦエラー)

ONSW入力 ＯＦＦ

各軸サーボＯＮ信号状態
状 態 ＳＶＭ信号状態

各軸サーボON指定 ※３ 各軸サーボOFF指定 ※３

サーボON許可 ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ

サーボ0N不許可 ＯＦＦ ＯＦＦ

※１ エラー解除含む

※２ サーボＯＦＦにするエラーはＲＯＭＳＷによって変わります。

(非常停止、サーボアラーム、偏差過大、±ＯＴ)

※３ セッティングＰＣソフト軸設定画面、または各軸サーボＯＮ／ＯＦＦコマンド

で変更します。
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◆1.4

４－２ 入力信号の論理設定

信号名称はﾕｰｻﾞが自由に変更できます。(ｾｯﾃｨﾝｸﾞＰＣ)

入力信号アドレス

及びbit

A接又はB接を選択

入力信号の論理(Ａ接／Ｂ接)を各々設定できます。

Ａ接 ＯＮ アクティブ

一般の信号は OFF → ONで動作します。

例外的には OFF → ON → OFFで動作するものがあります。

（スタート入力/原点復帰）

【入力回路】

入力信号 ＳＷ

ON

OFF 閉 (ON)

開 (OFF)

(Ａ接の逆です) ノーマル閉(ON) 開(OFF)で動作Ｂ接 ＯＦＦ アクティブ

一般に±ＯＴ□や非常停止は、Ｂ接にします。(フェイルセーフのため)

※入力信号の詳細については、「ＳＰＸ-8000ユーザーズマニュアル(TB00-0736)」

＜ 機能編 ２－１入力信号の名称と機能＞を参照して下さい。Ⅲ
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◆1.2

４－２－１ 入力信号(ＡＳ５００／ＡＳ５２０)のアドレス／bit／名称

入力論理初期値ｱﾄﾞﾚｽ bit ｺﾈｸﾀ No. ﾋﾟﾝNo. 入力ﾁｬﾝﾈﾙ 標準仕様

D00 1 IN100 １軸原点ドグ Ａ

D01 AS-500 8 IN101 ２軸原点ドグ Ａ

D02 CN2 15 IN102 ３軸原点ドグ Ａ

D03 22 IN103 ４軸原点ドグ Ａ

D04 AS500CN6 51 IN104 ABS BUSY Ａ

D05 5 IN105 １軸＋ＯＴ Ａ

D06 7 IN106 １軸－ＯＴ Ａ

#0000 D07 13 IN107 ２軸＋ＯＴ Ａ

D08 14 IN108 ２軸－ＯＴ Ａ

D09 AS-500 20 IN109 ３軸＋ＯＴ Ａ

D10 CN2 21 IN110 ３軸－ＯＴ Ａ

D11 39 IN111 ４軸＋ＯＴ Ａ

D12 40 IN112 ４軸－ＯＴ Ａ

D13 2 IN113 リセット Ａ

D14 3 IN114 ストップ Ａ

D15 4 IN115 原点設定 Ａ

D00 4 IN116 SALMXA Ａ

D01 29 IN117 SALMYA Ａ

D02 54 IN118 SALMZA Ａ

D03 AS-500 79 IN119 SALMUA Ａ

D04 CN1 21 IN120 SALMXP Ａ

D05 46 IN121 SALMYP Ａ

D06 71 IN122 SALMZP Ａ

#0001 D07 96 IN123 SALMUP Ａ

D08 19 IN124 MFIN Ａ

D09 AS-500 9 IN125 非常停止 Ｂ

D10 CN2 10 IN126 スタート Ａ

D11 11 IN127 原点復帰 Ａ

D12 16 IN128 SVMﾓﾆﾀ Ａ

D13 17 IN129 ONSW Ａ

D14 AS-500 52 IN130 ABS BIT0 Ａ

D15 CN6 53 IN131 ABS BIT1 Ａ

D00 29 INA0 RI０ Ａ

D01 31 INA1 RI１ Ａ

D02 32 INA2 RI２ Ａ

D03 AS-500 33 INA3 RI３ Ａ

D04 CN2 34 INA4 RI４ Ａ

D05 35 INA5 RI５ Ａ

D06 37 INA6 RI６ Ａ

#0002 D07 38 INA7 RI７ Ａ

D08

D09

D10

D11

D12

D13

D14

D15

入力論理 Ａ＝Ａ接点 CLOSE:有効 ノーマル OPEN :無効

Ｂ＝Ｂ接点 OPEN :有効 ノーマル CLOSE:無効
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入力論理初期値ｱﾄﾞﾚｽ bit ｺﾈｸﾀ No. ﾋﾟﾝNo. 入力ﾁｬﾝﾈﾙ 標準仕様

D00 41 INB0 ＲＩ８ Ａ

D01 42 INB1 ＲＩ９ Ａ

D02 43 INB2 ＲＩ10 Ａ

D03 AS-500 44 INB3 ＲＩ11 Ａ

D04 CN6 45 INB4 ＲＩ12 Ａ

D05 46 INB5 ＲＩ13 Ａ

D06 47 INB6 ＲＩ14 Ａ

#0003 D07 48 INB7 RI15( ) Ａｵﾌﾟｼｮﾅﾙｽﾄｯﾌﾟ

D08

D09

D10

D11

D12

D13

D14

D15

D00 AS500CN6 80 INC0 PANEL_I Ａ

D01 23 INC1 PSEL0 Ａ

D02 25 INC2 PSEL1 Ａ

D03 AS-500 26 INC3 PSEL2 Ａ

D04 CN2 27 INC4 PSEL3 Ａ

D05 28 INC5 PSEL4 Ａ

D06 AS-500 49 INC6 RI16(MOK) Ａ

#0004 D07 CN6 50 INC7 RI17(ﾘﾜｲﾝﾄﾞ) Ａ

D08

D09

D10

D11

D12

D13

D14
D15
D00 32 INA00 RI29 Ａ
D01 33 INA01 RI30 Ａ
D02 34 INA02 RI31 Ａ
D03 AS-520 35 INA03 RI32 Ａ
D04 CN2 37 INA04 RI33 Ａ
D05 38 INA05 RI34(ABSBUSYB) Ａ
D06 39 INA06 RI35(ABSBIT0B) Ａ

#0005 D07 40 INA07 RI36(ABSBIT1B) Ａ
D08
D09
D10
D11
D12
D13
D14
D15

入力論理 Ａ＝Ａ接点 CLOSE:有効 ノーマル OPEN :無効

Ｂ＝Ｂ接点 OPEN :有効 ノーマル CLOSE:無効
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入力論理初期値ｱﾄﾞﾚｽ bit ｺﾈｸﾀ No. ﾋﾟﾝNo. 入力ﾁｬﾝﾈﾙ 標準仕様

D00 1 IN100 ５軸原点ﾄﾞｸﾞ Ａ
D01 4 IN101 ６軸原点ﾄﾞｸﾞ Ａ
D02 8 IN102 ７軸原点ﾄﾞｸﾞ Ａ
D03 11 IN103 ８軸原点ﾄﾞｸﾞ Ａ
D04 15 IN104 ９軸原点ﾄﾞｸﾞ Ａ
D05 2 IN105 ５軸＋ＯＴ Ａ
D06 AS-520 3 IN106 ５軸－ＯＴ Ａ

#0006 D07 CN2 5 IN107 ６軸＋ＯＴ Ａ
D08 7 IN108 ６軸－ＯＴ Ａ
D09 9 IN109 ７軸＋ＯＴ Ａ
D10 10 IN110 ７軸－ＯＴ Ａ
D11 13 IN111 ８軸＋ＯＴ Ａ
D12 14 IN112 ８軸－ＯＴ Ａ
D13 16 IN113 ９軸＋ＯＴ Ａ
D14 17 IN114 ９軸－ＯＴ Ａ
D15 79 IN115 予約 Ａ
D00 4 IN116 SALM5A Ａ
D01 AS-520 29 IN117 SALM6A Ａ
D02 CN1 54 IN118 SALM7A Ａ
D03 79 IN119 SALM8A Ａ
D04 AS520CN6 4 IN120 SALM9A Ａ
D05 19 IN121 ＲＩ18 Ａ
D06 20 IN122 ＲＩ19 Ａ

#0007 D07 21 IN123 ＲＩ20 Ａ
D08 22 IN124 ＲＩ21 Ａ
D09 AS-520 23 IN125 ＲＩ22 Ｂ
D10 CN2 25 IN126 ＲＩ23 Ａ
D11 26 IN127 ＲＩ24 Ａ
D12 27 IN128 ＲＩ25 Ａ
D13 28 IN129 ＲＩ26 Ａ
D14 29 IN130 ＲＩ27 Ａ
D15 31 IN131 ＲＩ28 Ａ
D00 21 IN200 SALM5P Ａ
D01 AS-520 46 IN201 SALM6P Ａ
D02 CN1 71 IN202 SALM7P Ａ
D03 96 IN203 SALM8P Ａ
D04 21 IN204 SALM9P Ａ
D05 AS-520 31 IN205 ＲＩ37 Ａ
D06 CN6 32 IN206 ＲＩ38 Ａ

#0008 D07 33 IN207 ＲＩ39 Ａ
D08 34 IN208 ＲＩ40 Ａ
D09 35 IN209 ＲＩ41 Ａ
D10 36 IN210 ＲＩ42 Ａ
D11 37 IN211 ＲＩ43 Ａ
D12 38 IN212 ＲＩ44 Ａ
D13
D14
D15

入力論理 Ａ＝Ａ接点 CLOSE:有効 ノーマル OPEN :無効

Ｂ＝Ｂ接点 OPEN :有効 ノーマル CLOSE:無効
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◆1.4

４－３ 出力信号の論理設定

ＯＮアクティブ/ＯＦＦアクティブを選択できます。

一般にはＯＮアクティブ で使用します。

また、電源投入時/ＣＰＵリセット時は、出力ＯＦＦになります。

【 内部 】 【 外部回路 】

トランジスターON

24V

ＲＥＡＤＹ 出力

トランジスタ(出力)ONで

信号レベルはＬになります。

コントローラレディー → 出力ON → Low レベル

(正常)の時 【ONアクティブ】

※出力信号の詳細については、「ＳＰＸ－８０００ ユーザーズマニュアル(TB00-0736)」

＜ 機能編 ２－２出力信号の名称と機能＞を参照下さい。Ⅲ
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◆1.2

４－３－１ 出力信号（ＡＳ５００／ＡＳ５２０）のアドレス／bit／名称

ｱﾄﾞﾚｽ bit ｺﾈｸﾀ No. ﾋﾟﾝNo. 出力ﾁｬﾝﾈﾙ 標準仕様 初期状態出力論理初期値

D00 6 OUT100 SVONXA ＯＮ ＯＦＦ

D01 31 OUT101 SVONYA ＯＮ ＯＦＦ

D02 56 OUT102 SVONZA ＯＮ ＯＦＦ

D03 81 OUT103 SVONUA ＯＮ ＯＦＦ

D04 7 OUT104 ARSTXA ＯＮ ＯＦＦ

D05 32 OUT105 ARSTYA ＯＮ ＯＦＦ

D06 57 OUT106 ARSTZA ＯＮ ＯＦＦ

#0000 D07 AS-500 82 OUT107 ARSTUA ＯＮ ＯＦＦ

D08 CN1 23 OUT108 SVONXP ＯＮ ＯＦＦ

D09 48 OUT109 SVONYP ＯＮ ＯＦＦ

D10 73 OUT110 SVONZP ＯＮ ＯＦＦ

D11 98 OUT111 SVONUP ＯＮ ＯＦＦ

D12 24 OUT112 ARSTXP ＯＮ ＯＦＦ

D13 49 OUT113 ARSTYP ＯＮ ＯＦＦ

D14 74 OUT114 ARSTZP ＯＮ ＯＦＦ

D15 99 OUT115 ARSTUP ＯＮ ＯＦＦ

D00 19 OUT116 ABSMX ＯＮ ＯＦＦ

D01 20 OUT117 ABSMY ＯＮ ＯＦＦ

D02 AS-500 21 OUT118 ABSMZ ＯＮ ＯＦＦ

D03 CN6 22 OUT119 ABSMU ＯＮ ＯＦＦ

D04 23 OUT120 ABSR ＯＮ ＯＦＦ

D05 60 OUT121 ＲＯ８ ＯＮ ＯＦＦ

D06 61 OUT122 ＲＯ９(MOO停止中) ＯＮ ＯＦＦ

#0001 D07 62 OUT123 ＲＯ10(SOUT0) ＯＮ ＯＦＦ

D08 63 OUT124 ＲＯ11(SOUT1) ＯＮ ＯＦＦ

D09 AS-500 48 OUT125 途中停止中 ＯＮ ＯＦＦ

D10 CN2 47 OUT126 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ ＯＮ ＯＦＦ運転可能

D11 45 OUT127 ＯＮ ＯＦＦINPOS(目標位置決め完了)

D12 44 OUT128 ERROR(ｱﾗｰﾑ ) ＯＮ ＯＦＦ発生

D13 43 OUT129 RUN( ＯＮ ＯＦＦ運転中)

D14 42 OUT130 READY(ｺﾝﾄﾛｰﾗ ＯＮ ＯＦＦ正常)

D15 41 OUT131 SVM(ｻｰﾎﾞ ｵﾝ) ＯＮ ＯＦＦ主電源

D00 68 OUTB0 ＲＯ０ ＯＮ ＯＦＦ

D01 69 OUTB1 ＲＯ１ ＯＮ ＯＦＦ

D02 71 OUTB2 ＲＯ２ ＯＮ ＯＦＦ

D03 AS-500 72 OUTB3 ＲＯ３ ＯＮ ＯＦＦ

D04 CN2 73 OUTB4 ＲＯ４ ＯＮ ＯＦＦ

D05 74 OUTB5 ＲＯ５ ＯＮ ＯＦＦ

D06 75 OUTB6 ＲＯ６ ＯＮ ＯＦＦ

#0002 D07 77 OUTB7 ＲＯ７ ＯＮ ＯＦＦ

D08

D09

D10

D11

D12

D13

D14

D15

出力論理 ＯＮ 出力トランジスタがＯＮ（信号Ｌレベル）にて有効

初期状態 ＯＮ 初期状態にて出力トランジスタ ＯＮ

ＯＦＦ 初期状態にて出力トランジスタ ＯＦＦ
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ｱﾄﾞﾚｽ bit ｺﾈｸﾀ No. ﾋﾟﾝNo. 出力ﾁｬﾝﾈﾙ 標準仕様 初期状態出力論理初期値

D00

D01

D02

D03

D04 78 OUTPE4 SVOFF ＯＮ ＯＦＦ

D05 65 OUTPE5 ＲＯ12 (MODE0) ＯＮ ＯＦＦ

D06 66 OUTPE6 ＲＯ13 (MODE1) ＯＮ ＯＦＦ

#0003 D07 54 OUTPE7 ＲＯ15 (MSTRB) ＯＮ ＯＦＦ

D08 49 OUTPE8 ＲＯ16 (Ｍ０ ) ＯＮ ＯＦＦ

D09 AS-500 50 OUTPE9 ＲＯ17 (Ｍ１ ) ＯＮ ＯＦＦ

D10 CN2 51 OUTPE10 ＲＯ18 (Ｍ２ ) ＯＮ ＯＦＦ

D11 53 OUTPE11 ＲＯ19 (Ｍ３ ) ＯＮ ＯＦＦ

D12 55 OUTPE12 ＲＯ20 (Ｍ４ ) ＯＮ ＯＦＦ

D13 56 OUTPE13 ＲＯ21 (Ｍ５ ) ＯＮ ＯＦＦ

D14 57 OUTPE14 ＲＯ22 (Ｍ６ ) ＯＮ ＯＦＦ

D15 59 OUTPE15 ＲＯ23 (Ｍ７ ) ＯＮ ＯＦＦ

D00 AS500CN2 67 OUTPA16 ＲＯ14 (MODE2) ＯＮ ＯＦＦ

D01

D02

D03

D04

D05

D06

#0004 D07

D08

D09

D10

D11

D12

D13

D14

D15

D00 67 OUTA00 ＲＯ46 ＯＮ ＯＦＦ

D01 68 OUTA01 ＲＯ47 ＯＮ ＯＦＦ

D02 69 OUTA02 ＲＯ48 ＯＮ ＯＦＦ

D03 AS-520 71 OUTA03 ＲＯ49 ＯＮ ＯＦＦ

D04 CN2 72 OUTA04 ＲＯ50 (ABSM5) ＯＮ ＯＦＦ 注１

D05 73 OUTA05 ＲＯ51 (ABSM6) ＯＮ ＯＦＦ

D06 74 OUTA06 ＲＯ52 (ABSM7) ＯＮ ＯＦＦ

#0005 D07 75 OUTA07 ＲＯ53 (ABSM8) ＯＮ ＯＦＦ

D08 77 OUTB00 ＲＯ54 (ABSM9) ＯＮ ＯＦＦ

D09 78 OUTB01 ＲＯ55 (ABSRB) ＯＮ ＯＦＦ

D10

D11

D12

D13

D14

D15

出力論理 ＯＮ 出力トランジスタがＯＮ（信号Ｌレベル）にて有効

初期状態 ＯＮ 初期状態にて出力トランジスタ ＯＮ

ＯＦＦ 初期状態にて出力トランジスタ ＯＦＦ

注１ ＦＬＡＳＨ書き込み時にＯＮする場合があります。
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ｱﾄﾞﾚｽ bit ｺﾈｸﾀ No. ﾋﾟﾝNo. 出力ﾁｬﾝﾈﾙ 標準仕様 初期状態出力論理初期値

D00 6 OUT100 SVON5A ＯＮ ＯＦＦ

D01 AS-520 31 OUT101 SVON6A ＯＮ ＯＦＦ

D02 CN1 56 OUT102 SVON7A ＯＮ ＯＦＦ

D03 81 OUT103 SVON8A ＯＮ ＯＦＦ

D04 AS520CN6 6 OUT104 SVON9A ＯＮ ＯＦＦ

D05 7 OUT105 ARST5A ＯＮ ＯＦＦ

D06 AS-520 32 OUT106 ARST6A ＯＮ ＯＦＦ

#0006 D07 CN1 57 OUT107 ARST7A ＯＮ ＯＦＦ

D08 82 OUT108 ARST8A ＯＮ ＯＦＦ

D09 AS520CN6 7 OUT109 ARST9A ＯＮ ＯＦＦ

D10 41 OUT110 ＲＯ24 ＯＮ ＯＦＦ

D11 AS-520 42 OUT111 ＲＯ25 ＯＮ ＯＦＦ

D12 CN2 43 OUT112 ＲＯ26 ＯＮ ＯＦＦ

D13 44 OUT113 ＲＯ27 ＯＮ ＯＦＦ

D14 45 OUT114 ＲＯ28 ＯＮ ＯＦＦ

D15 47 OUT115 ＲＯ29 ＯＮ ＯＦＦ

D00 48 OUT116 ＲＯ30 ＯＮ ＯＦＦ

D01 49 OUT117 ＲＯ31 ＯＮ ＯＦＦ

D02 50 OUT118 ＲＯ32 ＯＮ ＯＦＦ

D03 51 OUT119 ＲＯ33 ＯＮ ＯＦＦ

D04 53 OUT120 ＲＯ34 ＯＮ ＯＦＦ

D05 54 OUT121 ＲＯ35 ＯＮ ＯＦＦ

D06 55 OUT122 ＲＯ36 ＯＮ ＯＦＦ

#0007 D07 AS-520 56 OUT123 ＲＯ37 ＯＮ ＯＦＦ

D08 CN2 57 OUT124 ＲＯ38 ＯＮ ＯＦＦ

D09 59 OUT125 ＲＯ39 ＯＮ ＯＦＦ

D10 60 OUT126 ＲＯ40 ＯＮ ＯＦＦ

D11 61 OUT127 ＲＯ41 ＯＮ ＯＦＦ

D12 62 OUT128 ＲＯ42 ＯＮ ＯＦＦ

D13 63 OUT129 ＲＯ43 ＯＮ ＯＦＦ

D14 65 OUT130 ＲＯ44 ＯＮ ＯＦＦ

D15 66 OUT131 ＲＯ45 ＯＮ ＯＦＦ

D00 23 OUT200 SVON5P ＯＮ ＯＦＦ

D01 AS-520 48 OUT201 SVON6P ＯＮ ＯＦＦ

D02 CN1 73 OUT202 SVON7P ＯＮ ＯＦＦ

D03 98 OUT203 SVON8P ＯＮ ＯＦＦ

D04 AS520CN6 23 OUT204 SVON9P ＯＮ ＯＦＦ

D05 24 OUT205 ARST5P ＯＮ ＯＦＦ

D06 AS-520 49 OUT206 ARST6P ＯＮ ＯＦＦ

#0008 D07 CN1 74 OUT207 ARST7P ＯＮ ＯＦＦ

D08 99 OUT208 ARST8P ＯＮ ＯＦＦ

D09 24 OUT209 ARST9P ＯＮ ＯＦＦ

D10 AS-520 26 OUT210 ＲＯ56 ＯＮ ＯＦＦ

D11 CN6 27 OUT211 ＲＯ57 ＯＮ ＯＦＦ

D12 28 OUT212 ＲＯ58 ＯＮ ＯＦＦ

D13 29 OUT213 ＲＯ59 ＯＮ ＯＦＦ

D14

D15

出力論理 ＯＮ 出力トランジスタがＯＮ（信号Ｌレベル）にて有効

初期状態 ＯＮ 初期状態にて出力トランジスタ ＯＮ

ＯＦＦ 初期状態にて出力トランジスタ ＯＦＦ
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◆1.4

４－４ 軸設定パラメタ

使用する軸に対して、各々設定して下さい。

※ 内はデフォルト値。【 】

(１) アナログ／パルス軸共通設定

①.Ｃ相１回転パルス数【1024】 ＜オプション＞

・「疑似アブソ」オプション使用時に、ＰＧの１回転パルス数(Ｃ相パルス間のパルス量)を

４逓倍後の値で設定します。

・絶対値エンコ－ダオプション有効で安川Σサーボを選択した時に、ＰＧの１回転パルス数を

４逓倍後の値で設定します。

※任意分周前のモータが出力しているパルス数を設定します。

②.メカ機構１回転パルス数【 0 】

無限回転をおこなう軸のみ設定します。この値で座標系をラウンドアップします。

直動や有限回転をおこなう軸では、０を設定下さい。

③.任意分周値【0／0】

エンコーダフィードバックパルスを分周する値を分子と分母の値で設定します。

設定できる値は0～32767で、分子と分母のどちらかに０が設定されているときは、１／１が

設定されたものとして動作します。

「５－２ 指令／ＦＢの設定」を参照下さい。

④.ＦＢカウント処理【無効】

有効：「機械位置」、「アブソ位置」、「偏差量」をエンコーダF.B.パルスから作成します。

尚、インポジションチェックや偏差過大チェックが有効になります。

無効：「機械位置」、「アブソ位置」、を指令量から直接作成します。

尚、インポジションチェックや偏差過大チェックは無効になります。

「５－２ 指令／ＦＢの設定」を参照下さい。
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⑤.アナログ速度指令出力【有効】

アナログ速度指令出力の有効／無効を選択します。

⑥.自動ドリフト補正処理 【無効】 ＜オプション＞

アナログ速度指令出力有効時、自動ドリフト補正処理の有効／無効を選択します。

※ 詳細は「ＳＰＸ－８０００ユーザーズマニュアル（TB00-0736）」＜ ４－１９－５Ⅲ機能編

自動ドリフト補正＞を参照下さい。

⑦.ＯＴチェック機能【有効】

有効：±ＯＴ入力によりアラームとして、停止する。(一般の直動軸)

無効：ＯＴ入力を使わない。(無限回転軸など)

⑧.サーボアラーム時ＳＶＯＮ不可【無効】

有効：サーボアラームの状態では、サーボＯＮを出力しない。(特殊)

無効：サーボアラームとは無関係にサーボＯＮを出力する。(一般)

⑨.磁極検出時（サーボアラーム無視期間内）フォローアップ【無効】

有効：サーボＯＮ時のサーボアラーム無視期間中フォローアップを行います。

無効：サーボＯＮ時のサーボアラーム無視期間中フォローアップを行いません。
◆1.2

⑩.指令出力極性【正】

パルス指令軸

正：＋方向への移動指令で５－１の図のパルス波形を出力します。

逆：＋方向への移動指令で５－１の図と逆のパルス波形を出力します。

アナログ指令軸

正：＋方向への移動指令で＋電圧を出力します。

逆：＋方向への移動指令で－電圧を出力します。

「５－２ 指令／ＦＢの設定」を参照下さい。

⑪.ＦＢ入力極性【正】

正：Ａ相進みで＋カウントします。（＋方向への移動指令でF.B.がＡ相進みの時）

逆：Ｂ相進みで＋カウントします。（＋方向への移動指令でF.B.がＢ相進みの時）

「５－２ 指令／ＦＢの設定」を参照下さい。

⑫.ＨＩＯ信号論理【Low】

High：ＨＩ０信号が High（信号開）

の時アクティブ

Low ：ＨＩ０信号が Low （信号閉）
の時アクティブ

◆1.2

⑬.Ｃ相信号論理【High】

High：Ｃ相信号が High（信号開） 信号名 High(正論理) Low(負論理)

の時アクティブ

Low ：Ｃ相信号が Low （信号閉） 差動 ＊PGC□

の時アクティブ PGC□

ｵｰﾌﾟﾝ

ｺﾚｸﾀ PGC□

O.C

⑭.Ｃ相原点復帰【有効】

有効：原点復帰時にＣ相パルスを基準にします。(通常)

無効：原点復帰時に DEC信号のみを使います。

⑮.Ｃ相OFF確認距離【２０】

Ｃ相サーチ原点復帰時にＣ相のONエッジから減速(反転)を開始するまでの距離を設定します。

設定する距離は指令単位になります。(電子ギアを掛けた後の単位)

振動ぎみの軸で、Ｃ相を誤認識する(原点復帰が正常に終了しない)場合は、値を大きくして

下さい。

◆1.2

⑯.近回り原点復帰【無効】

有効：原点復帰時の逃げ動作にて、近回りを行ないます。(回転軸の時)

無効：原点復帰時、通常の逃げ動作を行います。
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⑰.工具長補正【無効】

有効：工具長補正オプションが有効の時に、セッティングＰＣのパラメータ画面で設定する

工具長補正機能パラメータを有効にします。詳細は「セッティングＰＣマニュアル

(TB00-0737)」＜５－３ パラメータ画面＞を参照して下さい。

無効：工具長補正機能を無効にします。

⑱.直径指令【無効】 ＜オプション＞

有効:指令値を直径として与えることができます。( 旋盤など)

動作プログラム内の数値だけが直径指令として扱われます。

ワンショットＰＴＰやサーボパラメータは半径値として扱われます。

また、現在位置表示画面の指令位置は直径指令値として表示され。

アブソ位置、機械位置、偏差量は半径指令値として表示されます。

無効:通常は無効の設定です。

例:Ｘ軸を直径指令とし、動作プログラム中で以下のような記述をした場合

ＰＴＰ Ｘ１００;

指令位置には１００と表示され、アブソ位置、機械位置には５０と表示されます。

ワンショットＰＴＰでＸ軸に100と命令したときは、指令位置には２００と表示され、

アブソ位置、機械位置には１００と表示されます。

⑲.摩耗補正【無効】

有効：摩耗補正オプションが有効の時に、セッティングＰＣのパラメータ画面で設定する

摩耗補正機能パラメータを有効にします。詳細は｢セッティングＰＣマニュアル

(TB00-0737)」＜５－３ パラメータ画面＞を参照して下さい。

無効：摩耗補正機能を無効にします。

(２) パルス指令軸設定

①.パルス出力モード(各軸)【A/B相】

「５－１ パルス出力波形」の表のパルス出力形態から１つ選択下さい。

②.パルス出力幅【1倍】

１倍 MAX PPS まで使用可

２倍 MAX PPS の １／２まで使用可

３倍 MAX PPS の １／３まで使用可

パルスモータアンプの入力パルス幅(最小値)に合わせて設定します。

A/B相方式では無意味です。「ＳＰＸ－８０００ユーザーズマニュアル（TB00-0736）」＜Ⅱハード編

３－５－２ パルス出力タイミング仕様＞の表のTHのみ変化。TL､t1､t2 は固定です。

③.電子ギヤ【0/0】

ＳＰＸからモータに対してパルス指令を出力する際に、電子ギヤをかけることが出来ます。

設定できる値は0～32767で、分子と分母のどちらかに０が設定されているときは、１／１が

設定されたものとして動作します。

「５－２ 指令／ＦＢの設定」を参照下さい。
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(３) アブソサーボ設定

①.アブソサーボの選択【インクリメンタルエンコーダ】

インクリメンタルＰＧ・安川アブソ・三菱Ｊ２アブソ・簡易アブソの中からお使いになる

アブソを選択して下さい。(イクリメンタル 指定の場合、アブソＰＧ付きでもインクレ

ＰＧとして動作します。)

※安川Σアブソを選択する場合、必ず「Ｃ相１回転パルス数」を設定して下さい。

◆1.3,1.4

②.絶対位置極性【正】

三菱Ｊ２アブソ使用時に絶対値エンコーダが読み出したアブソ座標値の符号を逆転させるか

どうか選択します。

(４) その他

◆1.2

パネル表示軸名称①.

操作パネルのポジション表示での軸名称を指定します。

指定できるのは半角英数文字１文字です

.表示座標小数点桁数【1】②

操作パネルのポジション表示に対する小数点の位置を指定します。

◆1.2

③.パネル軸キー割り当て

各軸毎に使用するキーを選択します。

＜標準ﾊﾟﾈﾙ場合＞９軸の任意の５軸にＸ～Ｂ各々を割り当てます。

ROMｽｲｯﾁ指定 使用軸ｷｰ

”Ｘ”
,

”Ｙ” ,

”Ｚ” ,

”Ａ”

”Ｂ”

＜手動操作ボックスの場合＞

９軸中の任意の４軸にＸ～Ａを割り当てます。

ROMｽｲｯﾁ指定 使用軸キー

”Ｘ” ＋Ｘ、－Ｘ

”Ｙ” ＋Ｙ、－Ｙ

”Ｚ” ＋Ｚ、－Ｚ

”Ａ” ＋Ｕ、－Ｕ

④.パネル軸キー移動方向【+】

標準操作パネルで軸キーを押した時の移動方向を設定します。

下図の※印のついたキーの移動方向を＋、－で指定します。

（反対側のキーを押すと逆方向へ移動します。）

Ｘ Ｘ

Ｙ

Ｙ

原

Ｚ

Ｚ

－Ｂ ＋Ｂ

－Ａ

＋Ａ

�������������������������
����������
�������������������������
����������

-Ｘ +Ｘ 置換
挿入

-Ｙ ＋Ｙ 確定 表示
ＤＯ ＤＩ ｷｬﾝｾﾙ 項目
-Ｚ -Ｚ 速増 起動

ｱﾗｰﾑ表示 原点設定 △
-Ｕ +Ｕ 速減 停止

原点復帰 Ｐ選択 ▽ ﾘｾｯﾄ

シフト
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４－５ 手動送り設定＜オプション＞

手動送りハンドル・ジョイスティックを使用する場合は、設定して下さい。

※ の内はデフォルト値【 】

(１) 全体設定

【 】①. 手パ／ジョイスティック使用軸数 1

手パ使用数を設定します。最大２台まで使用することができます。

②．軸選択設定

「手パ／ジョイステｨック軸選択画面」(４－５－１)を表示します。

(２）ハンドル設定

【 】①. フィードバック割付 手パFB,手パFB

各ハンドル(手パ)のフィードバックを入力するポートを設定します。

【 】②. ＦＢ入力極性 標準,標準

各ハンドルのＦＢ極性を設定します。

標準：Ａ相進みで＋カウントします。

反転：Ｂ相進みで＋カウントします。

◆1.2

(３) ジョイスティック設定

【 】①.Ａ/Ｄﾁｬﾝﾈﾙ割付 A/D1,A/D2

各軸に対してＡ/Ｄチャンネルを割り付けます。

【 】②.Ａ/Ｄ入力極性 標準,標準

各軸に割り付けられたＡ/Ｄチャンネルの入力極性を設定します。

標準：基準電圧より高い電圧で＋方向へ進みます。

反転：基準電圧より高い電圧で－方向へ進みます。

【 】③.Ａ/Ｄ入力最小電圧 0.00,0.00

各軸に割り付けられたＡ/Ｄチャンネルの最小電圧を設定します。

【 】④.Ａ/Ｄ入力最大電圧 5.00,5.00

各軸に割り付けられたＡ/Ｄチャンネルの最大電圧を設定します。

【 】⑤.Ａ/Ｄ入力不感帯 1.00,1.00

各軸に割り付けられたＡ/Ｄチャンネルの不感帯を設定します。

(４) ハンドル・ジョイスティック動作

【 】①.最大送り速度 1000

ハンドル操作で移動するときの最大速度をPPS単位で設定します。

【 】②.加減速時定数 30

指数形加減速の時定数を設定します。設定値の詳細は「ＳＰＸ－８０００ユーザーズマニュアル

（TB00-0736）」＜ 試運転･調整編 ４－２ 送り速度、加減速などのパラメタ＞を参照してⅣ

ください。



◆1.2

４－５－１. 手パ／ジョイステｨック軸選択画面

機械操作パネルの手パ軸選択入力の入力パターンHAX3-0(0～15：0000～1111)に対して手パ／ジョイ

スティックの種別、及び動作する軸を選択します。

①種別

手パを使用するかジョイスティックを使用するかを選択します。

無効を指定するとこの入力パターンは無効となります。

②動作軸１／２

手パ又はジョイスティック操作にて動作する軸を選択します。

手パ／ジョイスティック使用数が１の場合、動作軸２は無効となります。

動作軸１／２の対応は以下の通りです。

手パ ハンドル１ 動作軸１

ハンドル２ 動作軸２

ジョイスティック ジョイスティック１ 動作軸１

ジョイスティック２ 動作軸２

上の画面例では以下のようになっています。

軸 選 択 入 力
第１手パ 第２手パ 第１JOY 第２JOY

HAX3 HAX2 HAX1 HAX0

1,3,5,7,9,11,13,15 １ 第１軸 第２軸

2,6,10,14 １ ０ 第３軸 第４軸

4,12 １ ０ ０ 第５軸 第６軸

8 １ ０ ０ ０ 第７軸 第８軸

TB00-0738-24
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◆1.3

４-６ セミカスタム、オプション

御購入いただいたオプション機能の有無を確認することができます。

※本画面はオーダ設定を元に弊社にて設定をします。

お客様が変更する事はできません。
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５.補足説明
◆1.3

５－１ パルス出力波形

ROMSW設定 ボード設定

パルス 指令 DSW1/2 パルス出力波形
信号名 備考

出力形態 出力極性 RMC11/12 ＋指令[－指令] －指令[＋指令]

POUT□＋ H PLS

PLS/DIR L

POUT□－ H

ﾊﾟﾙｽ列 差動 L

方向 正 PDIR□＋ H DIR

［逆］ L

PDIR□－ H

L

POUT□＋ H PLS

O.C. L

PDIR□＋ H DIR

L

POUT□＋ H CW

CW/CCW L

POUT□－ H

CWﾊﾟﾙｽ 差動 L

CCWﾊﾟﾙｽ 正 PDIR□＋ H CCW

［逆］ L

PDIR□－ H

L

POUT□＋ H CW

O.C. L

PDIR□＋ H CCW

L

Ａ／Ｂ相 POUT□＋ H Ａ相

L

90°位相差 POUT□－ H

２相パルス 差動 L

正 PDIR□＋ H Ｂ相

［逆］ L

PDIR□－ H

L

POUT□＋ H Ａ相

O.C. L

PDIR□＋ H Ｂ相

L

※ パルス出力の電気的仕様(タイミング)については「ＳＰＸ-８０００ユーザーズマニュアル(TB00-0736)」

＜ ハードウェア編 ３－５－２. パルス出力タイミング仕様>を参照下さい。Ⅱ
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５－２ 指令／ＦＢの設定

ＳＰＸ－８０００

｢４－４(2)③｣ ｢４－４(1)⑩｣ ﾓｰﾀ

ユーザー 移動 位 電子ギヤ 指令極性

・ 置 ｻｰﾎﾞｱﾝﾌﾟ 【メカ】

上位ソフト 命令 制 ｢４－４(1)③｣ ｢４－４(1)⑪｣ ｴﾝｺｰﾀﾞ

御 任意分周 F.B.極性

５－２－１ 指令極性／Ｆ.Ｂ.極性の設定

機械の＋方向を確認

機械の諸元により決定

機械が＋方向へ動くときの

モータの回転方向を確認

（ボールネジ、ギヤなどの

メカ構造を考慮する）

この方向へモータを動かす この方向へモータを動かした

為の指令パルス形態を確認 時のF.B.パルスを確認

サーボアンプの諸元により決定

※１

の表の パルス出力波形 Ａ相進み？５－１ 「 」

と同じ波形？

ＹＥＳ ＮＯ ＹＥＳ ＮＯ

「正」に設定 「逆」に設定 「正」に設定 「逆」に設定

指令極性 F.B.極性

※１ 安川SGDの場合は、PAと*PAを反転(※2)してＳＰＸへＦＢさせるため

SGDがＢ相進み出力の時、ＳＰＸはＡ相進み入力となります。

※２ 反転させる事で 絶対値エンコーダの場合のデータ読み込みを可能と、

しています。
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５－２－２ 電子ギヤ／任意分周値の設定

電子ギヤを設定することにより、１パルスあたりの実移動量を変更する事が出来ます。

但し、任意分周値を適切な値（１パルスの重みが同じ）に設定しなければ 「偏差過大エラー」になり、、

正常に運転出来ませんので、ご注意下さい。

５－２－３ 設定例

以下の諸元の時のＲＯＭＳＷ設定

機械諸元 ＋方向のモータ回転 ： ＣＣＷ

ボールネジピッチ ： ５ｍｍ

増減速比 ： ２／５

１パルスの移動量 ： １μｍ

サーボアンプ諸元 モータ１回転パルス数 ： ２０４８パルス

パルス指令入力 ： PLS/DIR（DIR信号がLOWﾚﾍﾞﾙでＣＷ回転）

エンコーダF.B.パルス数 ： １０２４パルス × ４逓倍

エンコーダF.B.出力 ： ＣＣＷ回転でＡ相進み

ＲＯＭＳＷ設定

指令極性 ： 逆

F.B.極性 ： 正

電子ギヤ ： 128/125 ※１

任意分周 ： 125/256 ※２

※１

２
５０００[μｍ(ﾊﾟﾙｽ)] × × 電子ギヤ ＝ ２０４８[ﾊﾟﾙｽ]

５

モータ１回転あたりの モータ１回転あたりの

論理的な指令パルス数 実際の指令パルス数

１２８
∴電子ギヤ ＝ → 分子＝１２８、 分母＝１２５

１２５

※２

２
１０２４[ﾊﾟﾙｽ] × ４[逓倍] × 分周値 ＝ ５０００[μｍ(ﾊﾟﾙｽ)] ×

５

モータ１回転あたりの モータ１回転あたりの

実際のF.B.パルス数 論理的なF.B.パルス数

１２５
∴分周値 ＝ → 分子＝１２５、 分母＝２５６

２５６
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６. 改版版履歴

2001.03.07６－１．(Ver.1.0→Ver1.1)

4 各画面とROM SW パラメタの内容
項番 新ﾍﾟｰｼﾞ 内容

[標準：Ａ相進みで＋カウントをします。(＋方向への移動指令でF.B.がＡ相進みの時)

4-5-(2) 0738-23 反転：Ｂ相進みで＋カウントをします。(＋方向への移動指令でF.B.がＢ相進みの時)]

- を③

[標準：基準電圧より高い電圧で＋方向へ進みます。

反転：基準電圧より高い電圧で－方向へ進みます。]

と変更した。

2001.08.01６－２．(Ver.1.1→Ver1.2)

項番 新ﾍﾟｰｼﾞ 内容

1-1 0738- 3 図中[PCI]を追加

1-3 0738- 4 [※WindowsＮＴでは、RS232C通信のみです。(DPRAM通信は開発中)]を削除

4-1 0738- 7③

設定 プログラム本数 設定 プログラム本数

１ 999ｽﾃｯﾌﾟ × ３本 (２本) を １ 619ｽﾃｯﾌﾟ×64ﾗﾍﾞﾙ× ３本(２本)

２ 499ｽﾃｯﾌﾟ × ６本 (４本) ２ 309ｽﾃｯﾌﾟ×33ﾗﾍﾞﾙ× ６本(４本)

４ 249ｽﾃｯﾌﾟ × 12本 (８本) ４ 249ｽﾃｯﾌﾟ×16ﾗﾍﾞﾙ×１２本(８本)

に変更

4-1 0738- 9 [(ＲＩ１６をＭＯＫ入力とする)]と[(ＲＯ９をＭＯＯ停止中出力とする)]を追加⑫

4-2ｰ1 0738- 13 J2ｱﾌﾞｿ信号追加

4-3ｰ1 0738- 17 J2ｱﾌﾞｿ信号追加

4-4(1) 0738- 20 [図1]を[5-1の図]と変更⑩

4-4(1) 0738- 20 表の追加M

4-4(1) 0738- 21 [近回り原点復帰]項目新たに追加⑰

4-4(3) 0738- 22 項目名変更[ ]①→②、②→④

4-4(3) 0738- 22 この項目新たに追加①

4-4(3) 0738- 22 この項目新たに追加③

4-5(2) 0738- 23 [ 軸割付]の項目削除①

4-5(4) 0738- 24 軸選択画面の差し替えと対応する表の追加

5 0738- 26 1Mﾃﾞｰﾀの追加及びﾕｰｻﾞｰｽﾞﾏﾆｭｱﾙと整合性を取るための変更

2002.03.29６－３．(Ver.1.2→Ver1.3)

表紙

Ver.1.2 → Ver1.3
2001.09.20 → 2002.03.29

項番 新ﾍﾟｰｼﾞ 内容

1-1 0738-3 対応OSにWindows-2000を追加。

1-2 0738-4 [ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑｺｰﾄﾞ(T/G)]を削除。

2-1 0738-5 [アップロード／ダウンロードができない場合]を追加。

4-4(3) 0738-22 [三菱Ｊ２アブソ使用時に]を追加。

4-6 0738-25 [セミカスタム]及び[オプション]の画面を差し替え

。 。5-1 0738-29 項目名[パルス指令軸(標準)パルス波形]を[パルス出力波形]に変更 説明も大幅に変更



2004.09.01６－４．(Ver.1.3→Ver1.4)

表紙

Ver1.3 → Ver1.4
2002.03.29 → 2004.09.01

項番 新ﾍﾟｰｼﾞ 内容

1-1 0738-3 対応OSの[95]を削除。[Windows-XP]を追加。

1-3 0738-4 対応OSの[95]を削除。[NT]を[NT4.0SP3以降]と変更。[XP]を追加。

3 0738-6 画面差替え。[ファイル名]の説明を追加。

4-1 0738-7 有効軸数の説明追加。[249ｽﾃｯﾌﾟ]を[154ｽﾃｯﾌﾟ]に変更。

[⑤4MPPS対応FPGA]の項目を追加。0738-8

0738-9 項目[原点復帰時ﾎｰﾑ位置]と[全軸/各軸自動原点復帰時論理原点クリア]に説明追加。

0738-10 [機械パネル：コード仕様指定]に説明追加。

4-2 0738-11 [入力信号の論理設定]に説明追加。

4-3 0738-15 [出力信号の論理設定]に説明追加。

4-4(1) 0738-19 [軸設定パラメタ]に説明追加。

4-4(3) 0738-22 [アブソサーボ設定]に説明追加。[三菱Ｊ２アブソ使用時に]を追加。

4-5 0738-23 [手動送り設定]に説明追加。

4-6 0738-25 [セミカスタム]及び[オプション]の画面を差し替え

。 。5-1 0738-29 項目名[パルス指令軸(標準)パルス波形]を[パルス出力波形]に変更 説明も大幅に変更

TB00-0738-30


