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１．８速 速度制御 
 
 制御の概要 

    ８種類の速度を８ステップまでのユーザパラメータにそれぞれ設定しておきます。 

    運転時のそれぞれの速度の指令は、３ビットのバイナリ入力で選択して実行します。 

 

 用途 

    磁気テープに沿って走行する無人搬送台車（ＡＧＶ）、コンベア等 

 

 フローチャート 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ＳＴＡＲＴ 

初期設定等 

正転フラグ 

逆転フラグ 

周波数付加 

モータ停止処理 

モータ・パワーＯＮ 

ユーザパラメータ読込 

Yes 

No 

Yes 

No 

正転入力開 Yes 

No 

Yes 

No 

スタート入力閉 

運転準備入力閉 

運転準備入力閉 



 
 ８速 速度制御 

 

  概要 

    ８点の速度をユーザパラメータに設定します。 

    運転時の速度指令はＣ４Ｄ０～Ｄ２の３ビット入力で設定します。ＡＧＶ、コンベ

ア等に応用できます。 

 

ユーザ・パラメータ 

 

No. 設定内容 

０  ０番ＨＺＰ値 

１  １番ＨＺＰ値 

２  ２番ＨＺＰ値 

３  ３番ＨＺＰ値 

４  ４番ＨＺＰ値 

５  ５番ＨＺＰ値 

６  ６番ＨＺＰ値 

７  ７番ＨＺＰ値 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ＭＩＴＹ 
 

８ 

COM 

Ｄ０ 

Ｄ１ 

Ｄ２ 

Ｃ４ 

Ｄ４ 

Ｄ５ 

Ｄ６ 

ＧＮＤ 

Ｄ０ 
Ｃ５ 

S 

S 

S 

Ｒ．Ｓ．Ｔ 

Ｕ．Ｖ．Ｗ 

運転準備（非常停止） 

スタート 

正転／逆転 

原点ＬＳ 

エンコーダ 



２．３速 速度制御 
 
 制御の概要 
    高速、中速、低速の３種類の速度をユーザパラメータにて設定します。また、加速、

減速度をそれぞれ設定できるようになっていますので、Ｓ字制御と組み合わせれば、

エレベータ等の制御に最適です。 
 
 用途 
    エレベータ、搬送台車、コンベア等 
 
 フローチャート 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

ＳＴＡＲＴ 

初期設定等 

No 

モータ・パワーＯＮ 

正転フラグ 

逆転フラグ 

中速選択入力閉 

減速度パラメータ 

読み込み 

加減速度設定 

周波数付加 

モータ停止処理 

Yes 

Yes 

Yes 

Yes 

低速選択入力閉 
No 

高速選択入力閉 
Yes 

No 

正転入力開 

Yes 

No 

加速指令 

加速度パラメータ 

読み込み 

Yes 

No 
スタート入力閉 

No 

 ２ 

 ２ 

 １ 

 １ 

No 

スタート入力開 

高速速度パラメータ

読み込み 

中速速度パラメータ

読み込み 

低速速度パラメータ

読み込み 



３速 速度制御 
 
  概要 
    高、中、低速の速度制御ができます。また、加減速度をそれぞれ設定できます。Ｓ

字制御と組み合わせれば、エレベータ等に応用できます。 
 
       ユーザー・パラメータ 

 
No. 設定内容 

０  低速ＨＺＰ値 

１  中速ＨＺＰ値 

２  高速ＨＺＰ値 

３  加速度（ＳＦＴ） 

４  減速度（ＳＦＴ） 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｄ０ 
ＭＩＴＹ 

Ｄ１ 

Ｄ２ 

Ｄ３ 

Ｒ．Ｓ．Ｔ 

Ｒ ブレーキ解放 

 

Ｕ．Ｖ．Ｗ 

正転／逆転 

低速指令 

中速指令 

高速指令 

スタート 

ＧＮＤ 

Ｃ４ 

Ｄ０ 

Ｃ０ 

ＤＣ２４Ｖ 

ＩＭ 

エンコーダ 

ブレーキ 

Ｒ 

Ｄ４ 



３．８ポイント位置決め制御 
 
 制御の概要 
   ８種類の停止位置を８ステップまでのユーザパラメータにそれぞれ設定しておきます。 
   運転時の停止位置の指令は、３ビットのバイナリ入力で選択して実行します。 
   また、原点復帰機能があります。この原点復帰はエンコーダのＺ相を使用するように 
  なっています。 
 
 用途 
   テーブル等の位置決め 
 
 フローチャート 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

ＳＴＡＲＴ 

初期設定等 

運転準備入力閉 

モータ・パワーＯＮ 

スタート入力閉 

モータ停止処理 

原点復帰入力閉 

手動速度パラメータ読

み込み・逆周波数付加 

JOG 逆転入力閉 

ユーザパラメータ読 
み込み・目標値設定 

JOG 正転入力閉 

手動速度パラメータ読

み込み・正周波数付加 

原点速度パラメータ読

み込み・逆周波数付加 

設定速度 1／10 

モータ停止処理 

原点目標値設定 

Yes 

No 

位置決め開始 

運転準備入力開 No 

No 

No 

No 

Yes 

Yes

Yes

逆転限 LS 開 Yes

No 

運転準備入力開 

No 

Yes

正転限 LS 開 
Yes

No 

正転限 LS 開 

No 

Yes

運転準備入力開 
Yes

逆転限 OT 開 
Yes

No 

No 

原点 LS 開 

No 

Yes

Z 相有り No 

Yes

逆転限 LS 開 

No 

Yes

位置決め完了 No 

Yes

No 

JOG 逆転入力開 

Yes

No 

運転準備入力開 

No 

Yes

JOG 正転入力開 

Yes

No 

Yes

Yes
 １ 

 １ 

 ２ 

 ２ 

 ３ 

 ３ 

 ５ 

 ５ 

 ４ 

 

 ４ 

 ５ 

 ５ 



８ＰＯＩＮＴ位置決め 
 
  概要 
    ８点の停止位置をユーザパラメータにて設定します。 
    運転時停止位置の指定はＣ４Ｄ０～Ｄ２の３ビット入力で設定します。 
 
       ユーザー・パラメータ 
 

Ｎｏ.   設定内容 

０ ０番目標値（エンコーダカウントの 1/100） 

１  １番目標値（エンコーダカウントの 1/100） 

２  ２番目標値（エンコーダカウントの 1/100） 

３  ３番目標値（エンコーダカウントの 1/100） 

４  ４番目標値（エンコーダカウントの 1/100） 

５  ５番目標値（エンコーダカウントの 1/100） 

６  ６番目標値（エンコーダカウントの 1/100） 

７  ７番目標値（エンコーダカウントの 1/100） 

８  ＰＳＧ 

９  ＪＯＧ時ＨＺＰ 

１０  原点復帰時ＨＺＰ（Ｚ相検出時は 1/10） 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｄ３ 

ＭＩＴＹ 

Ｄ４ 

Ｄ５ 

Ｄ６ 

Ｒ．Ｓ．Ｔ 

Ｒ ブレーキ開放 

 

Ｕ．Ｖ．Ｗ 

原点復帰指令 

運転準備（非常停止） 

スタート 

ＪＯＧ正転 

ＪＯＧ逆転 

Ｃ４ 

Ｄ０ 
Ｃ０ 

ＤＣ２４Ｖ 

ＩＭ 

エンコーダ 

ブレーキ 

Ｒ 

Ｄ７ 

 

８ 

COM 

Ｄ１ 

Ｄ０ 

Ｄ２ 

Ｄ１ 

Ｃ５ 

Ｄ０ 

Ｄ２ 

Ｄ１ 

ＧＮＤ 

S 

S 

S 

位置決め完了 

 

原点リミットＳＷ 

逆転限ＬＳ 正転限ＬＳ 

原点ＬＳ 

逆転限ＬＳ 

正転限ＬＳ 



４．定寸位置決め制御 
 
 制御の概要 
    定寸送り位置決め（同じ寸法の連続送り）用の制御です。 
 
 用途 
    ロールフィーダ、定寸裁断機等 
 
 フローチャート 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

ＳＴＡＲＴ 

初期設定等 

運転準備入力閉 

モータ停止処理 

スタート入力閉 

JOG 正転入力閉 

運転準備入力開 

No 

Yes 

モータ・パワーＯＮ 

Yes 

Yes 

Yes

No 

No 

No 

Yes

エンコーダカウント 
リセット 

位置決め開始 

目標値読み込み設定 

位置決め完了 

完了出力 

Yes 

No 

 １ 

手動速度パラメータ 
読み込み正周波数付加 

運転準備入力開 

Yes

No 

No 

JOG 逆転入力開 

Yes

手動速度パラメータ 

読み込み正周波数付加 

運転準備入力開 

Yes 

No 

No 

Yes

JOG 正転入力開 

モータ停止処理 

JOG 逆転入力閉 

 １ 

No 



定寸位置決め 

 

  概要 

    定寸（同じ寸法の連続送り）の制御です。 

    ロールフィーダなどに応用できます。 

 

ユーザ・パラメータ 

 

No.   設定内容 

０  定寸寸法（エンコーダカウントの 1/100） 

１  ＰＳＧ 
２  ＪＯＧ時ＨＺＰ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ＭＩＴＹ 

Ｃ４ 

Ｄ４ 

Ｄ６ 

Ｒ．Ｓ．Ｔ 

Ｕ．Ｖ．Ｗ 

運転準備（非常停止） 

スタート 

ＪＯＧ正転 

Ｄ５ 

ＩＭ 

Ｄ７ 

ＧＮＤ 
Ｄ０ 

Ｃ０ 

位置決め完了 

 

エンコーダ 

ＪＯＧ逆転 



５．アシスト制御 
 
 制御の概要 

    重量物等を運ぶ際に、モータの力でアシストして入力の負担を減らすための制御で

す。 

    １００％モータの力ではなくアシストという考えの制御です。 

 

 用途 

    アシスト自転車、アシスト台車等 

 

 フローチャート 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ＳＴＡＲＴ 

初期設定等 

ユーザパラメータ読込 

モニタＬＥＤ点灯 

アシストスイッチ 
入力 

トルク速度付加 

ブレーキトルク設定 

アシスト入力積分算出 

ブレーキモード 

速度・アシストＳＷ積分

値より必要トルク算出 

アシストスイッチ 
入力 

トルク減衰算出 
減衰開始 

時間割込１ルーチン

ＳＴＡＲＴ 

アシストスイッチ 
入力 

ブレーキモード 
設定速度算出 

時間割込２ルーチン

ＳＴＡＲＴ 

Yes 

Yes 

Yes 

Yes 

Yes 

No 

No 

No 

No 

No 

帰還 

帰還 

ブレーキ入力 



 
 アシスト制御 

 

  概要 

    アシスト制御です。 

    自転車、台車等に応用できます。 

 

ユーザ・パラメータ 

 

No.   設定内容 
０  ＭＡＸ ＶＦＢ 
１  トルクゲイン 
２  アシスト入力積分ＭＡＸ 
３  アシスト入力積分ＭＩＮ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ＭＩＴＹ 

Ｃ４ 

Ｄ０ 

Ｒ．Ｓ．Ｔ 

Ｕ．Ｖ．Ｗ 

アシストセンサ 

ブレーキスィッチ Ｄ１ 

ＩＭ 

ＧＮＤ Ｄ０ 

Ｃ０ 

モニターＬＥＤ 

 

ＤＣ２４Ｖ 

エンコーダ 
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