
ロボットモジュールシステム
¡モジュール本体
¡EXC型コントローラー

取 扱 説 明 書

＝　保守編　＝

x プログラミング・運転編
13. プログラム作成
14. 運転
15. リモート制御操作
16. パルス列出力機能と操作
17. メモリーカード仕様と
操作

c 保守編
18. 保護・安全
19. 保守、点検
20. アラーム
21. トラブルシュート
付録
付録1：CN5 エンコーダー・

オーバートラベルセン
サー用コネクター仕様

付録2：CN6 モーター・ブレー
キ用コネクター仕様

付録3：リモート制御時の配線
付録4：回生処理

z 製品説明および設置編
1. まえがき
2. 安全事項
3. システム構成
4. 呼び番号・用語の説明
5. 仕様
6. 輸送・保管および開梱
7. 据付
8. 組立
9. 配線
10. 立ち上げ
11. 初期設定
12. 試運転

M–E099XC0K2–003

販資K20003-03

3



保守編　まえがき

¡本編は、ロボットモジュールシステム取扱説明書の

　£保守編です。

¡保護・安全、保守・点検、アラーム、トラブルシュートについて説明します。

¡また、付録としてモーターブレーキ用コネクター、エンコーダーコネクター、リモート制御用
コネクターおよび回生処理の解説を収録してあります。

¡本編を利用するに当っては他の2編も必ずお読みください。

　¡製品説明および設置編

　™プログラミング・運転編

★ 本書の内容についてご不審な点・お気付きの点などございましたら弊社までご連絡ください。

★ 本書の内容については、将来予告なしに変更することがあります。

© 1996-2001　日本精工株式会社　禁無断転載
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18. 保護・安全

18.1. 安全柵の設置について

¡ロボット運転中は人が立ち入りできないように安全柵を設置してください。

  危険  ：モジュール本体、また、EXC型コントローラーの故障や、誤操作などによ
りロボットモジュールが思わぬ動作をしたとき、また、正常時においても
高速で動作している場合、ロボットモジュールの可動範囲内に人がいると
押つぶし、はさみ込み引き込まれなどの危険が発生します。

1日常の運転時には安全柵を設置し、可動範囲内に人が入らないような処置をとってく
ださい。

2調整、ティーチング時などに安全柵内に入って作業する場合は、可動範囲の外で、か
つ、ロボットモジュールの動きがよく見える位置で行なってください。この時、移動
速度は安全速度（250mm/s）以下を選択してください。
※ジョグ運転、ティーチング運転の出荷時設定速度は50mm/sです。

18.2. 電源の中断、および中断後の再起動について

¡電源設備の故障などにより電源が中断した場合は、EXC型コントローラーは運転を続けること
ができず、プログラム運転は中断されます。

  注意  ：運転中に電源が中断するとサーボオフとなってブレーキ付軸以外はスライ
ダー（本体移動の場合は本体）が惰走する場合があります。

¡電源が自動復帰してもプログラム運転は自動的には再開されません。通常通りの運転開始操作
が必要です。運転開始操作を行うとプログラムの最初から運転を開始します。途中再開はでき
ません。

  注意  ：上位コントローラー（シーケンサーなどEXC型コントローラーをコント
ロールするコントローラー：お客様側ご用意）がEXC型コントローラー
の電源中断を感知できず、そのまま運転指令が与えられると、思わぬ誤
動作をする場合があります。

→EXC型コントローラーの電源が中断された場合は、EXC型コントローラーの制御用入
出力（CN2）のDRDY出力が開となります。（＝アラーム状態となる）ので、上位コ
ントローラー側でDRDY出力をモニターし、開となった場合は運転指令を中止してく
ださい。

™電源が復帰し、DRDY出力が閉となったらプログラム運転中断による障害を取り除い
た上で、最初から運転操作を開始してください。
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18.3. 保護・安全機能

18.3.1. 非常停止

¡ロボットモジュールが異常な動作をした場合に、モーターへの電流供給をストップし、あらゆ
る運転を中止する機能です。

18.3.1.1. 非常停止状態

¡すべての運転指令をキャンセルし、モーターはサーボオフ状態になります。

¡汎用出力は電源を切るか、OUT命令により汎用出力を変更するまで非常停止前の状態を保持し
ます。

¡データレジスターおよびパレタイズ用などの内部レジスターはリセットされます。

¡表示 1 前面パネルLED ：OF－04
2 CN2制御用出力 ：DRDY … 開、WRN   … 開
3 ティーチングボックス表示器 ：EMST

  注意  ：ダイナミックブレーキ（または、回生ブレーキ）は内蔵しておりません。
非常停止状態になるとモーターはサーボオフとなり、ブレーキ付軸以外は
スライダー（本体移動の場合は本体）が惰走する場合があります。

18.3.1.2. 非常停止操作方法

¡以下の4つの方法があり、このうちどれかひとつでも成立すると非常停止状態となります。

1. 前面パネルの非常停止スイッチを押す。
™据え置きタイプ（EXC21型・EXC31型）のみ。ラック組み込みタイプ（EXC20型・
EXC30型）にはありません。

2.  ティーチングボックスのEMGキーを押す。

注記：a非常停止回路は、B接点（＝ノーマルクローズ）ですのでティーチングボックスのコネク
ター（コントローラー前面パネルCN1）を引き抜くと非常停止状態となります。

sティーチングボックスを使用しないで運転を行う場合は、一度電源を切り、ティーチング
ボックス用コネクターCN1にダミーコネクター（付属品）を差し込んで、電源再投入してく
ださい。ダミーコネクター内で非常停止回路接点をショートしています。

3. 制御用入出力（CN2）のEMST入力をOFFする。

注記：a非常停止回路は、B接点（＝ノーマルクローズ）ですので立ち上げ時EMST入力をONしてお
かないと、調整・試運転ができません。

sラック組み込みタイプでは制御用入出力用のDC24V電源は外部から供給するため、EXC型コ
ントローラーよりDC24V電源の立ち上がりが遅いとEMST入力がOFFであると判断し、非常
停止状態となります。DC24V電源の立ち上がりはEXC型コントローラーより早くなるように
配慮してください。

※CN2の30番ピンと31番ピンをショートすることで、EMST入力（CN2）仕様をA接点（ノーマル
オープン）に変更することができます。

4. リモート制御時、EMSTコマンドを指令する。
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18.3.1.3. 非常停止状態の解除

a 非常停止操作を解除してください。
→前面パネルの非常停止スイッチをもとにもどす。（据え置きタイプのみ）
→CN2：EMST入力をONする。
※ティーチングボックスのEMGキーおよびリモート制御時のEMSTコマンドに対する解
除操作の必要はありません。 s以下の操作で復帰します。

s 電源再投入してください。

※非常停止操作解除後、（前記 a の作業後）アラームリセット操作を行うことによっても非常停
止の解除が可能です。

¡ティーチングボックスによる操作
CLRキーを押してからSETキーを押す。（この操作は1秒以内に行なってください。）
※CLRキーとSETキーは同時に押さないでください。CLRキーをいったんはなしてから
SETキーを押さないと非常停止状態の解除はできません。
※外部操作モードでは無効です。

¡制御用入出力による操作
※外部操作モードにおいては制御用入出力（CN2）のACLR入力をONすると非常停止状
態の解除ができます。

¡リモートモードにおける非常停止状態の解除
ACLR△ALL命令によって非常停止状態の解除ができます。

注記：a非常停止状態を解除しても自動的に運転を再開しません。通常通りに最初から運転開始操作
を行ってください。

s運転開始はプログラムの最初からで、途中再開はできません。

d電源投入せずに非常停止を解除した場合は汎用出力の状態は非常停止前の状態を保持してい
ます。

18.3.1.4. 非常停止回路の構成

図18-1

前面パネル�
非常停止スイッチ�
(据置タイプのみ)

ティーチングBOX�
EMGキー�

CN2 EMST入力� ノーマルクローズ*

ノーマルクローズ�

ノーマルクローズ�

ノーマルクローズ�
(開で非常停止となる)�
非常停止回路�

モーター�
サーボオフ�

* CN2, EMST入力のみ
ノーマルオープンに
変更可�
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18.3.2. ブレーキコントロール

¡サーボオフ時、垂直軸モーターが空転しないための保持ブレーキ用コントロール機能です。

¡電源オフでブレーキのかかる負作動型ブレーキを使用しています。

¡ハードウェアインターフェイス仕様は下記を参照してください。
「付録2 CN6：モーターブレーキ用コネクター仕様」

¡下記の場合にブレーキ電源をオフします。
1 EXC型コントローラー電源オフ
2 サーボオフ操作時

™外部操作モード時 ：制御用入出力（CN2）のSVON入力OFF
™ティーチングボックス操作モード時：ティーチングボックスのOFFキー入力時
™プログラム運転中 ：プログラム命令のSRV命令でサーボオフ実行
™リモート制御時 ：SVOFコマンド実行

3 サーボオフとなるアラーム発生（非常停止含む）
4 コントローラー電源投入直後のCPUイニシャライズ時間（約2秒）

¡試運転・調整時などティーチングボックスからブレーキ出力を手動でON／OFFすることができ
ます。「21.4.2. 制御用入出力モニターおよびブレーキ解除」を参照してください。

  注意  ：ラック組み込みタイプ（EXC20型・EXC30型）は、ブレーキ電源を内蔵
していません。CN2より入力する入出力用DC24V電源（お客様ご用意）を
ブレーキ用としても使用します。

ブレーキ電源を供給せずにブレーキ付軸を駆動するとブレーキが破損する
ことがありますので必ずDC24Vを供給してください。

図18-2

電源�

サーボン�
オン／オフ操作�

DRDY出力�
（サーボオフとなる�
アラーム時、開となる）�

ブレーキ電源出力�

on

off

on

off

閉�

開�

on

off

CPUイニシャライズ�
時間 (約2秒)

CPUイニシャライズ�
時間 (約2秒)

15ms
max.

15ms
max.

重故障アラーム発生�
(非常停止含む)
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18.3.3. オーバートラベル検出

¡スライダーが、制限した移動範囲を超えて移動すると、アラームを出力します。

¡モーター運転中にOT＋入力がOFFになるか、またはプラス側ソフトウェアリミット設定値を
オーバーしてスライダーが移動するとモーターはサーボオン状態で停止します。この時、スラ
イダーがマイナス方向に動く移動指令のみを受け付けます。

¡モーター運転中にOT－入力がOFFになるか、またはマイナス側ソフトウェアリミット設定値を
オーバーしてスライダーが移動すると、モーターはサーボオン状態で停止します。この時、ス
ライダーがプラス方向に動く移動指令のみを受け付けます。

● アラーム表示

¡OT＋入力またはOT－入力がOFFの時、前面パネルでn F03（nはオーバートラベル発生軸番号）
の表示をします。ソフトウェアリミット設定値オーバーの場合はn F02（nはオーバートラベル
発生軸番号）の表示をします。

※アラームについては「20. アラーム」を参照してください。

● ソフトウェアリミット

¡原点復帰運転により決定された絶対座標を基にしてオーバートラベルをソフトウェア上で設定
できます。

¡ソフトウェアリミット値設定は「11.5.1. 位置・座標関連パラメーター」を参照してください。
※パルス列出力軸もソフトウェアリミットを設定できます。「16.3.3.4. パルス列出力軸
の位置・座標関連パラメーター」を参照してください。

OT＋入力�

OT－入力�

：ロボットモジュール本体のモーター側および反モーター側に�
　設置されているオーバートラベルセンサーがCN5を通じて結線されます。�
　「付録1 CN5：エンコーダー、オーバートラベルセンサー用コネクター仕様」参照�
※パルス列出力軸が設定されていた場合、�
　パルス列入力ユニットのオーバートラベルセンサーは、CN3に結線されます。�
　「16.2. パルス出力関連信号仕様」参照�
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18.3.4. 位置偏差オーバー検出

¡何らかの原因でモジュール本体が移動できない場合、移動指令と実際に移動した結果を比較
し、その差（＝位置偏差カウンターのデータ）が設定値（＝偏差オーバー検出値）より大きい
とアラームを出力します。

¡位置偏差カウンターが偏差オーバー検出値を超えると、DRDY出力が開となりモーターはサー
ボオフ状態となります。この時、前面パネルLEDはn F01（nはアラーム発生軸番号）を表示し
ます。

※アラームについては「20. アラーム」を参照してください。
※位置偏差オーバー検出値の設定は「11.5.1. 位置・座標関連パラメーター」を参照して
ください。

図18-3：位置偏差オーバー検出タイミング

18.3.5. ソフトウェアサーマル保護

¡モーターへの電流指令の平均値をモニターし、平均値が定格を超える場合にアラームを出力し
て、モーター焼損を防止します。

  注意  ：モジュール本体の軸接続が誤っていると本保護は有効に働きません。

例：300W出力軸に100Wモーターのついたモジュール本体が接続されるとEXC型コント
ローラー側で300Wの定格を守っても、モジュール本体側（100Wモーター）では定
格の3倍の電流が流れることになり、モーターは焼損します。

モジュール本体の軸接続は正しく接続してください。
→「9.7. コントローラーケーブル配線」を参照し、軸呼称シールにより誤接続を防止し
てください。

¡ソフトウェアサーマル値の設定は出荷時に最適な設定がされています。「11.4.1. ソフトウェア
サーマル」を参照してください。

18.3.6. CPUの暴走保護

¡EXC型コントローラーのアラーム管理はソフトウェアで行なっています。

¡ソフトウェア管理においてCPUの暴走・故障による安全・保護機能の喪失を防止するため、以
下の対策をとっています。

1ウォッチドッグタイマーなどによりCPUの暴走・故障を監視する。
210ms以上、CPUから応答がないとモーターをサーボオフして運転を中止し、アラーム
を出力する。

検出値�

0

閉�

開�

位置偏差カウンター�

DRDY出力�

電源再投入�
またはアラームリセット操作�

（POS err limit設定値）�
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19. 保守、点検

19.1. 保守について

¡予備品の用意
™万一の故障に備え、すみやかな修復作業を行うため、予備品をご用意ください。

¡パラメーターのバックアップ
™万一の故障発生に備え、現在のパラメーター設定値を記録してください。
™「11.2. 初期設定一覧」の表11-3：初期設定一覧をご利用ください。
※パルス列出力軸設定を行った場合は「16.3.1. パルス列出力関連初期設定一覧」の表16-
33を参照してください。

19.2. 定期点検

¡ロボットモジュールを末永くご使用いただくため、定期点検、部品交換を行なってください。

19.2.1. ロボットモジュール本体およびケーブル

19.2.1.1. 日常点検

  警告  ：ボルトのゆるみなどによる事故を防止するため、1週間に1度、表19-1に
従って日常点検を行なってください。

表19-1：日常点検

注記：本製品はACサーボモーターを採用しているため、ブラシ交換作業はありません。

図19-1

点検個所 内容

本体固定ボルト

ワーク固定ボルト

¡ 弛みがないか、増締めでチェックしてください。

¡ 締付けトルクは「7.1. ロボットモジュール本体据え付け」を参照してください。

¡エルボ固定ビス (M5六角穴付止めねじ) の弛みがないか、増締めでチェック。

¡ ごみの清掃をしてください。

¡キャップナット部の弛みがないか、増締めでチェック。

締付けトルク：7.5 ～ 9.0 N･m｛77 ～ 92kgf･cm｝

¡ホルダー固定ボルト（M3）の弛みがないか、増締めでチェック。

締付けトルク：1.47N･m {15kgf･cm}

本体シールベルト

ロボットケーブル

（図19-1）

締付けトルク：1.47N･m {15kgf･cm}

コントローラーケーブル ¡ ケーブルの深いキズ、破損がないか、あれば交換。

キャップナット�

エルボー固定ビス�

ホルダー固定ボルト�

キャップナット�

ホルダー固定ボルト�
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19.2.1.2. グリース補給

  危険  グリース補給は必ずコントローラーの電源を切ってから行なってください。
通電中はロボットの動作範囲内に立ち入らないでください。

™ブレーキ付仕様の場合は「14.3.2. ティーチングボックスによるジョグ運転」を参照
し、ジョグ運転により所定の位置までスライダーを移動した後、電源を切ってから行
なってください。

  注意  ：モジュール本体はグリースが不足すると破損します。以下内容に従ってグ
リース補給してください。

補給期間

¡1年（1直運転の場合）または、3000kmを目安に補給

¡可搬モーメント上限付近で使用する場合、補給期間を上記の半分としてください。

使用グリース

¡アルバニア No.2

補給方法

◆Hモジュールの場合
aスライダー位置を反モーター側ストロークエンドにセットします。
sサイドカバーの黒いキャップをマイナスドライバー等ではずします。
dサイドカバーの奥にグリースニップルがあります。グリースガンで約20cc補給しま
す。（図19-2）

fキャップをはめ込みます。
g反対側のサイドカバーからも同様に20cc補給します。

図19-2：Hモジュール
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◆Mモジュールの場合
aスライダー位置をモーター側ストロークエンドの40mm手前にセットします。
s本体側面の黒いキャップをマイナスドライバー等ではずします。
d本体の奥にグリースニップルがあります。グリースガンで約10cc補給します。（図19-3）
fキャップをはめ込みます。（フレームと面一になるまで）

図19-3：Mモジュール

◆Sモジュール、Sモジュール垂直軸の場合
aスライダー位置を反モーター側ストロークエンドの35mm手前にセットします。
sフレーム側面の黒いキャップをマイナスドライバー等ではずします。
dフレームの奥にグリースニップルがあります。グリースガンで約2cc補給します。
（図19-4）

dキャップをはめ込みます。（フレームと面一になるまで）

図19-4：Sモジュール



19 － 4

19.2.1.3. Sモジュール・タイミングベルトの交換について

¡Sモジュールはタイミングベルトによりモーター動力を伝達していますが、この寿命は一般的に
下記のとおりです。

¡タイミングベルト交換は特殊工具が必要なため、交換時は購入店へお申し付けください。

表19-2：タイミングベルトの寿命

19.2.2. EXC型コントローラー

19.2.2.1. 定期点検

¡表19-3の点検項目について最低月1回の点検を実施してください。

表19-3

  危険  ：通電したままで定期点検を行わないでください。高電圧がかかっている部
分があり、非常に危険です。電源オフ後、最低5分間経過してから点検を
行ってください。

  危険  ：ターミナルブロック（AC電源入力端子）のビスのゆるみが原因で配線が
はずれると、感電、ショートなどの危険が発生します。

ビスのゆるみは確実にチェックし、ゆるんでいたら増締めしてください。

呼び番号

XY-HRS××××S1××
XY-HRS××××S2××

ボールねじリード

10 mm

20 mm

走行距離

3000 km

6000 km

1直運転の場合の期間（目安）

1 年

2 年

スなどがゆるんでいないか、点検する。

¡内部のホコリ、異物などを除去する

¡AC電源入力用ターミナルブロック、コネクター取付ビ

点検要領点検項目

清掃

増締

¡ファン用空気吸入口のエアーフィルターを清掃する

（据え置きタイプのみ）
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19.2.2.2. 定期交換

¡EXC型コントローラーに使用している下記部品は経年劣化あるいは使用回数によって劣化し、
システムの性能低下、故障へ波及することがあります。

¡寿命の目安になったら交換してください。

表19-4

  危険  ：リチウム電池の充電はしないでください。充電すると電池の破裂、焼損な
どが発生することがあります。

リテウム電池の交換

¡2年ごとに交換手順にしたがって電池を交換してください。
交換電池 ：東芝製　ER6VC39　相当品　または

　三菱製　ER6-RC-19　相当品
　弊社呼び番号　M-E5118-0003

● ラック組み込みタイプ（EXC20型・EXC30型）の電池交換手順

1 電源投入後、60分以上放置してください。コントローラー内部のスーパーキャパシターに充電
し、電池交換時のバックアップ電源として使用します。

  危険  ：電源投入時はロボットモジュールの可動範囲に入らないでください。可動
範囲に入ったまま運転が開始されると危険です。

2 電源を切ってください。（お客様ご用意の電源スイッチを切る）

3 電源を切ってから5分経過後、正面から見て右側の側面パネルをはずしてください。
™側面のビス×4、裏面のビス×3をはずします。
™側面パネルをはずします。

  危険  ：電源を切った直後はコントローラー内部に電荷が残っており、感電の危険
がありますので電源オフ後、5分間経過してから側面パネルをはずしてく
ださい。

4 電池はマジックテープで本体ケースに固定されています。コネクターを抜いてマジックテープ
をはがしてください。

5 新しい電池をコネクターに差し、マジックテープで固定してください。

 注意  ：コネクターには方向性があります。誤挿入できない構造になっていますの
で無理な力で押し込まないでください。正しい方向に差し込むとスムーズ
に入ります。

  注意  ：電源を切ってから新しい電池を挿入するまでの作業は  20分以内  に終了し
てください。20分以上放置するとスーパーキャパシターが放電しきり、メ
モリを保持できなることがあります。

6 側面パネルをビスで取付けてください。

点検項目

リチウム電池

用途

ブレーキコントロール用

接点

寿命の目安

¡電源オフ時のトータル時間が約18000時間

リレー

電解コンデンサー 電源の平滑

メモリーのバックアップ
　→無通電状態で約2年

¡ブレーキオン・オフのトータル回数10万回

　→30回／日のオン・オフを行った場合約9年
¡使用条件（特に周囲温度）によって大きく変わります

が5～10年程度が目安となります。
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図19-5

EXC Contro l l e r

CN3 CN1

TEACHING
BOX

1-CN5

SENSOR1

2-CN5

SENSOR2

CN7

CN4

CN2

1-CN6

1ST AXIS

2-CN6

2ND AXIS

F1

F2

FG

R

T

D
ISP.

 

MOTOR1MOTOR2

側面パネルをはずし横から見た図�

電池�

側面パネル�
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● 据え置きタイプ（EXC21型・EXC31型）の電池交換手順

1 電源投入後、60分以上放置してください。コントローラー内部のスーパーキャパシターに充電
し、電池交換時のバックアップ電源として使用します。

  危険  ：電源投入時はロボットモジュールの可動範囲に入らないでください。可動
範囲に入ったまま運転が開始されると危険です。

2 電源を切ってください。（前面パネルの電源スイッチを切る）

3 電源を切ってから5分経過後、正面から見て右側の側面パネルをはずしてください。
™上面のビス×4をはずします。
™上面パネルをはずします。

  危険  ：電源を切った直後はコントローラー内部に電荷が残っており、感電の危険
がありますので電源オフ後、5分間経過してから側面パネルをはずしてく
ださい。

4 電池はマジックテープで本体ケースに固定されています。コネクターを抜いてマジックデープ
をはがしてください。

5 新しい電池をコネクターに差し、マジックテープで固定してください。

 注意  ：コネクターには方向性があります。誤挿入できない構造になっていますの
で無理な力で押し込まないでください。正しい方向に差し込むとスムーズ
に入ります。

  注意  ：電源を切ってから新しい電池を挿入するまでの作業は  20分以内  に終了し
てください。20分以上放置するとスーパーキャパシターが放電しきり、メ
モリを保持できなることがあります。

6 側面パネルをビスで取付けてください。
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図19-6

リレーの交換

¡弊社までご相談ください。
使用リレー：オムロン製　G6B-1174P-FD-US　DC5V仕様

電源コンデンサー

¡コントローラー交換が必要です。購入元までご連絡ください。

EXC C on tro l l e r

DISP CN1

POWER

TEACHING BOX

EMST

電池�

上面パネル�

上面パネルをはずし上から見た図�
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19.3. 保証期間と保証範囲

19.3.1. 保証期間

¡製品の納入日より起算して1ヶ年、または稼働2400時間（いずれか早い方）を保証期間とします。

19.3.2. 保証の範囲

1 保証対象品は納入製品とします。
2 納入製品の保証期間中の故障に限り納入者は無償修理をいたします。
3 保証期間経過後の故障修理は有償とします。
4 本事項は日本国内で納入され、日本国内で稼働している製品に限ります。

19.3.3. 免責事由

¡保証期間中でも下記事項に該当する場合は保証いたしません。
1 納入者指定の取扱説明書によらない工事、操作による故障。
2 需要者側の不適当な扱い、使用、改造、取扱上の不注意による故障。
3 故障の原因が納入者以外の事由による故障。
4 納入者以外の改造または修理による故障。
5 その他、天災災害など（納入者の責にあらざる場合）不可抗力による故障。
6 指定の消耗品（EXC型コントローラー用ヒューズ、Sモジュール用タイミングベルト）

¡なお、ここでいう保証は納入品単体の保証を意味するもので納入品の故障により誘発される損
害はご容赦願います。

19.3.4. 保証範囲

¡納入品の価格には技術者派遣などのサービス費用は含んでおりません。

¡上記無償保証期間中でも技術派遣による立ち上げや保守調整は有償にて対応させていただきます。

¡サービスの費用については有料サービス規定に従った請求をさせていただきます。
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（空ページ）
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20. アラーム

¡EXC型コントローラーのアラームについて解説します。

20.1. アラームの表示

¡EXC型コントローラーの異常は、CN2（制御用入出力コネクター）の出力、前面パネルの7セグ
メントLED、およびティーチングボックスの表示器で表示します。

¡RS232C通信によるリモート制御を行っている場合は「！CR」コードを出力します。

20.1.1. CN2出力

¡DRDYおよびWRNを出力します。それぞれの意味は以下の通りです。
DRDY（準備完了） 重故障時に開となります。
WRN（ワーニング） 軽故障時に閉となります。

¡外部操作モード、ティーチングボックス操作モード、リモート制御モードにかかわらず、ア
ラーム時は共通に出力します。

20.1.2. 7セグメントLED

図20-1：7セグメントLED

● 正常時 ●アラーム表示パターン

図20-2：正常時の7セグメントLED表示 図20-3：アラーム表示パターン

1　F　0　1

アラーム追番: 00～99
アラーム区分: P…パワーアンプ関連アラーム�

A…モーター関連アラーム�
E,F…制御関連アラーム�

アラーム発生軸: 0�
1～4

…軸に無関係な場合�
…アラーム発生軸番号�
1：X軸�
2：Y軸�
3：Z軸�
4：R軸�



20 － 2

¡7セグメントは2桁ですので、図20-3パターンを時分割表示します。
¡2つ以上のアラームの発生した場合にも時分割表示します。

例：X軸オーバーヒート＋Y軸偏差オーバー

図20-4：複数アラーム発生時の表示パターン

20.1.3. ティーチングボックス表示器

¡ティーチングボックス操作モード時に表示します。

¡アラームが発生している場合は、3行目にアラーム内容を表示します。

¡複数のアラームが発生している場合は、約1秒毎に表示内容を切り替えます。

図20-5：表示例

20.1.4. リモート制御時における表示

¡「15.5 異常応答について」を参照してください。

[MENU]
**ALARM**
PA ovr heat
 EDT  TCH  SYS  etc1    2    3    4

パワーアンプオーバーヒートを表示しています。�
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20.2. アラーム発生時のモーター状態

¡軽故障時（WRN出力閉）は、モーターはサーボロック状態になります。（バッテリー電圧低下
時を除く）

※バッテリー電圧低下アラーム時は正常動作します。

¡重故障時（DRDY出力開）は、モーターはサーボオフ状態になります。

  注意  ：回生ブレーキ、ダイナミックブレーキを内蔵していません。ブレーキ付軸
以外は移動中に重故障が発生すると、即時停止せずに慣性エネルギーで惰
走する場合があります。

™この場合、通常はストロークエンドで止まりますが、モジュール本体の最大可搬質量
を超える大きな負荷を運転していた場合は、ストロークエンドのメカストッパーを破
壊することがあります。必ず、最大可搬質量以下でご使用ください。

20.3. アラーム一覧

20.3.1. 正常時

¡正常時の状態は次の通りです。

表20-1

¡正常時においても7セグメントLEDの表示がなかったり、DRDY出力WRN出力が異常を示す場合
もあります。下表を参照してください。

表20-2

7セグメントLED DRDY出力 WRN出力 ティーチングボックス表示

o 閉 開 －

項目 モーター 7セグメントLED

電源未投入状態

CPUイニシャライズ中

サーボオフ

サーボオフ

処置

電源投入

しばらく待つ（約2秒）

原因

電源がきていない

CPU初期化中

DRDY出力

開

開

開

開

WRN出力
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20.3.2. アラーム一覧

¡異常時に発生するアラームは次の通りです。

表20-3：アラーム一覧

ロック

¡非常停止状態となった。

¡ソフトウェアトラベルリミッ

7セグメント DRDY WRN

出力 出力LED
モーター項目 現象・原因

ティーチング

¡パワーアンプ出力段が過熱し

ている。または内部の回生抵

抗が過熱している。

¡整流後の主電源電圧が高すぎ

る。または低すぎる。

¡モーター電流が過大に流れた。

¡整流後の制御電源電圧が低す

PA ovr heat

ボックス表示

開開n P00サーボオフオーバーヒート

PA mot volt開開n P01サーボオフ主電源電圧異常

PA ovr corr

PA con volt

開

開

開

開

n P02
n P03

サーボオフ

サーボオフ

過電流

制御電流電圧低下

参照先

20.4.1.項

21.1.12.項

付録4
20.4.2.項

20.4.3.項

20.4.4.項

¡パワーアンプが正常に立ち上

がっていない。

※通常状態では本アラームは発

PA abnormal開開n P05サーボオフパワーアンプ異常 20.4.5.項

ぎる。

¡エンコーダー信号が正常に受

けられていない。
¡モーター運転デューティが定

格をオーバーしている。

¡初期設定パラメーターがノイズ

などにより書き替えられた。

¡プログラム内容がノイズなど

により書き替えられた。

¡バッテリー電圧が2.2V以下と

Encorder開開n A00サーボオフエンコーダー断線

Thermal開開0A03サーボオフオーバーロード

Memory 1開開0E00サーボオフメモリー異常1

Memory 2開開0E01サーボオフメモリー異常2

Battery閉閉0E05通常運転バッテリー電圧低下

20.4.6.項

21.2.4.項
20.4.7.項

20.4.8.項

21.1.11.項

20.4.9.項

21.1.11.項

20.4.10.項

生しません。

前の表示保持または

ツウシンフノウ

開開不定またはサーボオフCPU異常

0E06

¡ノイズなどによりCPUが暴走

¡2軸コントローラーなのに3軸

のシステムパラメーターと

なっている。

System type開開サーボオフシステムミスマッチ 0E07

またはCPU

20.4.11.項

20.4.12.項

なった。

した。

¡偏差カウンターが偏差オー

バー検出値を越えた。

ト設定値をオーバーしてスラ
イダーが移動した。

¡トラベルリミットが入力オフ

となった。

サーボオフ非常停止 0F04

1方向サーボハードウェア

トラベルリミット

閉閉 OT□*n F03

OT(soft)□*閉閉1方向サーボ

ロック

ソフトウェア

トラベルリミット

n F02

Pos. err開開サーボオフ偏差オーバー n F01

EMST開 開

20.4.13.項

20.4.14.項

18.3.3.項

20.4.15.項
18.3.3.項

20.4.16項

※通常状態では本アラームは発

生しません。

21.1.8.項

18.3.1.項
* □はアラームの発生した軸を表示します。：X、Y、Z、R
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（アラーム一覧表：つづき）

7セグメント DRDY WRN

プログラム異常 サーボロック 0F05 閉 閉 Prog not found

Step not found

Axis mismatch

Data range over

Undefind TAG

Too many REP

Without REP

Can't make cir

Servo off

Axis offline

Pallet empty

Too many CALP

Without CALP

Data overflow

Data mismatch

Origin not executed

Without interrupt

Int.prog not found

Without interrupt

Int. prog not found

Can't make path

Can't make path (a)

Can't make path (v)

Can't make path (d)

With out CPS

Undefind command

Can't restart prog

Rsta prog not found

¡プログラムの文法上の
誤りや実行できないプロ

グラムを実行しようとし

出力 出力LED ボックス表示

ティーチング
モーター項目

パルス列出力軸の

現象・原因

¡HOS出力を閉としてか

ら1分間経過しても

HOME入力がONとなら

ない。

サーボロック n F06 閉 閉 Origin err □*

参照先

Duplicate TAG

Too many CALL

Without CALL

た。

パルス列出力軸の

アラーム

サーボフリー n F07 開 開 Pulse ALM port □* ¡CN7 ALM入力がOFFに
なっている。

原点復帰異常

20.4.17.項

20.4.18.項

20.4.19.項

* □はアラームが発生した軸を表示します。：Z、R（パルス列出力軸のみに発生するので発生軸はZまたはRとなります。）
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20.4. アラーム解説

  危険  ：本項の説明に従い、アラーム原因の調査や対策を行なう作業に入る前に、
次の項目を必ず確認して下さい。これらの項目が誤っていると、調査作業
自体が危険になるばかりでなく、モーター焼損、暴走、などの2次災害等
により、さらに重大な不具合が発生する事もあります。

a モジュール本体とパワーアンプのマッチング確認
モジュール本体のモーター出力仕様とコントローラーのドライバー出力仕様、およびモ
ジュール本体の電源電圧仕様とコントローラーの電源電圧仕様が一致している事を確認
してください。

誤り例1 X軸（300W軸）とZ軸（100W軸）を間違えてコントローラーに接続した。
誤り例2 100V仕様のモジュールに200V仕様のコントローラーを接続した。

s コントローラーケーブルは、弊社製標準品を使用していますか？
自作、または改造された場合は、誤配線のない事を再度確認してください。

誤り例1 モーターパワーラインのU,V,W線を誤配線すると暴走する事があります。
誤り例2 エンコーダー信号線を誤配線すると暴走する事があります。

d 電源電圧仕様が合っているか確認してください。
™EXC□□A□□□A□□：単相AC180V～242V
™EXC□□A□□□C□□：単相AC90V～121V

上記電圧を超えると、ドライバーが焼損する事があります。

f FG端子とAC電源ラインを間違えて接続していないか確認してください。FG端子にAC電源
を接続する、AC電源端子を接地するなどを行なうと、コントローラー機能が正常に働かな
いだけでなくコントローラー焼損などの不具合に至ることがあります。

  危険  ：本項の解説に従い、アラーム原因の調査や対策を行なう場合は、押つぶ
し、はさみ込み、引き込まれなどの事故を防ぐため、モジュール本体の可
動部が停止している事を確認してからサーボオフとし、電源を切って作業を
行なって下さい。やむを得ず、電源投入したままで作業を行なう場合は、以
下の項目により充分な安全対策を取ってから、作業をして下さい。

1安全柵内に入らないでください。
2安全柵内で作業する場合は、次の項目をお守りください。
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：外部操作モードでないことを確認してください。�
　1画面の状態で安全柵内に入らないでください。�

：右上のサーボオンマーク（*）が消えていることを�
　確認してください。�

[External]

1    2    3    4

[Menu]            

 RUN  ORG  JOG  etc

1

2

サーボオフ表示�

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ n P00 開 開 PA ovr heat

区分

パワーアンプ

回生抵抗

出力段

原因

¡周囲温度が高い

¡運転デューティが高い、または荷重が大きすぎる

※通常はソフトウェアサーマルにより保護されますので、本ア

¡サーマルセンサーが故障、または内部配線が断

線している

¡周囲温度が高い

¡回生エネルギーが大きすぎて内部回生抵抗では

処理しきれずオーバーヒートとなる。

→垂直軸のストロークが長い、荷重が大きい。

→加減速度が大きく、加減速頻度が高い。

¡サーマルセンサーが故障、または内部配線が断

ラームが出る前にオーバーロードアラームが発生します。

対策

¡周囲温度を下げる。

¡ファンなどで放熱器を強制冷却する。

¡運転デューティ、または荷重を下げる。

¡加減速度を下げる。

線している。

→購入元までご連絡ください。

¡コントローラー交換

¡周囲温度を下げる。

¡「付録4 回生処理」を参照してください。

※内部回生抵抗を外部から直接冷却すること

はできません。

¡コントローラー交換
→購入元までご連絡ください。

™コントローラーはティーチングボックスによる操作モードで、かつサーボオフ状態と
し、外部からサーボオン操作、および運転操作ができないようにしてください。

™チェック時、やむを得ずサーボオン操作や運転操作を行なう必要が生じた場合は、可
動範囲に人、破損の恐れのある器物などがない事を確認してから、作業を行なってく
ださい。また、作業中に、可動範囲に人が入らないような対策をこうじてください。

™ティーチングボックスはチェック者の手元において、非常時には即操作が出来るよう
にしてください。

™ティーチングボックスの非常停止キーを押すと非常停止状態になることをあらかじめ
確認してください。（非常停止機能が有効に働くことを確認してから作業する）

™感電の恐れのある電源部に触らないでください。ケースを開けた状態で電源を入れな
いでください。

20.4.1. オーバーヒート

  警告  ：オーバーヒートアラーム発生時は放熱器、回生抵抗が発熱しているので、
やけどに充分注意して下さい。

¡オーバーヒートには２種類あり（アラームの表示では区別できません。）次の2点に設置された
サーマルセンサーのうちどちらか､または両方がオフするとアラームが発生します。

1 パワーアンプ出力段の放熱器
2 内部の回生処理用抵抗器

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサー
ボオフ状態となります。電源を切って、時間をおいて充分冷えてから、原因をチェックし対策
を取って下さい。

　表20-4
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20.4.2. 主電源電圧異常

  注意  ：主電源電圧異常が発生したら、即時に電源を切って下さい。AC242V以上
の電圧入力により過電圧が発生していた場合は即時に電源オフしないと内
部回路が焼損する事があります。

¡EXC型コントローラーの電源入力端子は一系統で、コントローラー内部で主電源と制御電源に
分けています。本アラームは主電源側の電圧値を監視し、アラームを出力します。

¡主電源電圧異常には２種類あります。（アラームの表示では区別できません。）
1 過電圧…整流後の主電源電圧が400Vを超えた。
2 低電圧…整流後の主電源電圧が60V以下になった。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサー
ボオフ状態となります。即時に電源を切ってから、原因をチェックし対策を取って下さい。

表20-5

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ n P01 開 開 PA mot volt

区分

過電圧

低電圧

原因

¡主電源電圧を誤って入力した。例：AC400V

¡回生エネルギーが大きすぎて内部回生処理回路

では処理しきれず、電源電圧上昇。

が先に発生します。

¡回生エネルギー処理回路が故障し電源電圧上昇。

¡過電圧検出回路が故障した。

¡電源線の断線、未配線、または誤配線。

¡電源不良（電圧変動大など）

¡低電圧検出回路が故障、または内部電源配線が

断線あるいは接触不良となっている。

※通常は前記のオーバーヒートアラーム（回生）

¡電源不良（電圧変動大など）

対策

¡電源チェックの上、正常な電源を使用する。

¡「付録4 回生処理」を参照してください。

¡コントローラー交換

→購入元までご連絡ください。

¡配線チェックの上、正しく配線する。
¡電源チェックの上、正常な電源を使用する。

¡コントローラー交換
→購入元までご連絡ください。
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20.4.3. 過電流

¡モーターに流れる電流を監視し、モーター定格電流値の3倍以上の電流が流れるとアラームを出
力します。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサー
ボオフ状態となります。電源を切ってから、原因をチェックし対策を取って下さい。

表20-6

20.4.4. 制御電源電圧低下

¡EXC型コントローラーの電源入力端子は一系統で、コントローラー内部で主電源と制御電源に
分けています。本アラームは制御電源の低下（整流後の電圧70V以下）を検知して運転を中止
し、制御電源（DC5V系）不安定によるコントロールボードの誤動作を防止します。

¡電源自体の電圧が低下した場合、本アラームは主電源電圧異常（低電圧）アラームより早く検
出します。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサー
ボオフ状態となります。電源を切ってから、原因をチェックし対策を取って下さい。

表20-7

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ n P02 開 開 PA ovr corr

原因

¡モーター巻線またはモーターケーブルが短絡

（線間のショート）し、大電流が流れた。

¡モーター巻線またはモーターケーブルが地絡

（アースとのショート）し、大電流が流れた。

¡コントロール部からの電流指令の立ち上がりが急

峻すぎてモーターに瞬時、過電流が流れた。

→加減速度、荷重が過大

→コンティニューパスプログラムのパスに鋭角がある。

¡過電流検出回路が故障、または内部配線が断線し

ている。

対策

¡モーター、ケーブルをチェックの上、不具合品を交換

¡加減速度、荷重を下げる

¡コンティニューパスプログラムにおいて、鋭角なパスに

¡コントローラー交換

¡モーター、ケーブルをチェックの上、不具合品を交換

→購入元までご連絡ください。

コンティニューパスプログラム上の制限  参照）

R部(円弧)を付ける。（「13.2.4.5. コンティニューパス」

原因

¡電源不良（電圧変動大など）

→最大電流時に電圧降下発生

¡電源線の断線、未配線、または誤配線。

¡低電圧検出回路が故障、または内部電源配線が

¡電源ケーブルが細く長い。

対策

¡電源チェックの上、正常な電源を使用する。

¡配線のチェックの上、正しく配線する。
¡コントローラー交換

→購入元までご連絡ください。

¡電源ケーブルを太く、短くする。

断線あるいは接触不良となっている。

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ n P03 開 開 PA cont volt
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20.4.5. パワーアンプ異常

¡本アラームは通常状態では発生致しません。過大な荷重で過大な加減速を行なった時（大電流
が急峻に立ち上がった時）などにコントローラー内部で発生するノイズがうまく逃げられずに
本アラームが発生することがあります。

→「9.2.4. ノイズ対策」を参照し、ノイズ対策を行なってください。
→ノイズが廻り込まないように電源ケーブル、モーターケーブルの引き回しの見直し、
他を行なって下さい。

¡電源投入時から本アラームが発生する場合はパワーアンプの交換が必要です。弊社までご連絡
下さい。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサー
ボオフ状態となります。

20.4.6.エンコーダー断線

¡エンコーダーより出力されるラインドライバーの差動出力信号のレベルを監視し、差動出力に
なっていないとエンコーダー信号が正常に来ていないと判断し、アラームを出力します。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサー
ボオフ状態となります。電源を切ってから、原因をチェックし対策を取って下さい。

表20-8

※ケーブルの短絡、地絡が発生した場合はエンコーダー本体、エンコーダー信号の受け回路まで
破壊がおよぶ事があります。ケーブル交換しても正常に復帰しない場合は、エンコーダー本
体、エンコーダー信号の受け回路の破壊が考えられます。

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ n P05 開 開 PA abnormal

原因 対策

¡エンコーダーケーブルが短絡、地絡、あるいは断線している。

¡エンコーダー信号出力用のラインドライバーが破壊している。

¡コントローラーケーブル、ロボットケーブルの導通およ

¡または未配線。 び各信号の短絡、地絡をチェックの上、不具合品を交換
¡モジュール本体交換

¡エンコーダー断線検出回路が故障している。

¡コントローラー内部のスイッチング電源の故障

¡コントローラー交換

→購入元までご連絡ください。

→購入元までご連絡ください。

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ n A00 開 開 Encorder
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20.4.7. オーバーロード（ソフトサーマル保護）

¡モーター電流指令の平均値を監視し、モーター定格電流以上になるとアラームを出力します。

¡本ｱﾗｰﾑが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサーボオ
フ状態となります。電源を切ってから、原因をチェックし対策を取って下さい。

表20-9

20.4.8. メモリー異常1

¡電源投入時、および電源投入後定期的にメモリー内容のサムチェックを行なっています。サム
チェック結果、異常があると、アラームを出力します。本アラームでは、初期設定パラメー
ターのメモリーをチェックしています。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサー
ボオフ状態となります。メモリーをイニシャライズした後、再度、初期設定パラメーターを設
定し直して下さい。

→電源投入時に発生した場合はティーチングボックス操作（「10.1.2. 電源投入時の確認
事項」参照）によりイニシャライズが可能です。
→電源投入後に発生した場合は｢21.3.1. メモリーイニシャライズ」を参照し、イニシャ
ライズして下さい。
→リモート制御において本アラームが発生した場合については｢15.5. 異常応答につい
て」を参照してください。

表20-10

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ 0A03 開 開 Thermal

¡ソフトウェアサーマル初期設定値が誤っている。

¡ブレーキが解除されないまま運転を続けた。

→ラック組み込みタイプEXC型コントローラーで、

DC24V電源が供給されていない、またはDC24V電源配

→コントローラーケーブル、ロボットケーブルのブレー

キ線が断線している。

線が誤っている。

→据え置きタイプEXC型コントローラーで、内蔵DC24V

¡DC24V電源および配線チェックの上、不具合修正。

¡コントローラーケーブル、ロボットケーブルの

ブレーキ配線をチェックの上、不具合品を交換

¡コントローラー交換

¡ソフトウェアサーマル初期設定値を正しく設定し直す。

→「11.4.1. ソフトウェアサーマル」参照

→購入元までご連絡ください。

原因

¡モーター運転デューティ、荷重、加減速度が過大である。

対策

¡モーター運転デューティ、荷重、加減速度を低くする。

電源が不具合となっている。

原因

¡突発的大ノイズがコントロールボードに侵入し、

メモリー回路を誤動作させ、メモリーを破壊した。

¡メモリーの書き換え操作を行っている最中に電源が中断した。

¡電池寿命なのに電池交換を怠った。

対策

¡ノイズ対策を十分に行ってください。

→接地回路の見直し
→電源の見直し … コンプレッサーなど、電源に

変動を起こしやすい機器と共通電源にしないこと。

→溶接機などノイズの発生する装置のそばに設置しない。

→その他、「9.2.4. ノイズ対策」参照
¡安定した電源をご使用ください。

¡バッテリーアラームが発生したら、早急に電池を

交換してください。

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ 0E00 開 開 Memory 1
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20.4.9. メモリー異常2

¡電源投入時、および電源投入後定期的にメモリー内容のサムチェックを行なっています。サム
チェック結果、異常があると、アラームを出力します。本アラームでは、プログラム／ティー
チングポイントレジスターのメモリーをチェックしています。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサー
ボオフ状態となります。

¡メモリーをイニシャライズした後、再度、プログラミング／ティーチングし直して下さい。
→電源投入時に発生した場合はティーチングボックス操作（「10.1.2電源投入時の確認
事項」参照）によりイニシャライズが可能です。
→電源投入後に発生した場合は｢21.3.1. メモリーイニシャライズ」を参照し、イニシャ
ライズして下さい。
→リモート制御において本アラームが発生した場合については｢15.5. 異常応答につい
て」を参照してください。

表20-11

20.4.10. バッテリー電圧低下

¡バッテリー電圧が2.2V以下になると、アラームを出力します。（正常時は3.3V以上ありま
す。）

¡本アラームが発生しても、EXC型コントローラーの電源を切らない限り、メモリーは保持され
ます。電池が用意できた時点で電池交換を行なってください。

→「19.2.2.2 定期交換」 リチウム電池の交換  を参照してください。

  注意  ：本アラームが発生した後、電源を切ると、メモリーが保持出来なくなりま
す。電池交換するまでは、電源を切らないで下さい｡

¡本アラームが発生しても、EXC型コントローラーは正常動作を続けます。

表20-12

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ 0E01 開 開 Memory 2

原因

¡突発的大ノイズがコントロールボードに侵入し、

メモリー回路を誤動作させ、メモリーを破壊した。

¡メモリーの書き換え操作を行っている最中に電源が中断した。

¡電池寿命なのに電池交換を怠った。

対策

¡ノイズ対策を十分に行ってください。

→接地回路の見直し
→電源の見直し … コンプレッサーなど、電源に変

動を起こしやすい機器と共通電源にしないこと。

→溶接機などノイズの発生する装置のそばに設置しない。

→その他、「9.2.4. ノイズ対策」参照
¡安定した電源をご使用ください。

¡バッテリーアラームが発生したら、早急に電池を

交換してください。

原因

¡バッテリー電圧が低下している。

¡バッテリーコネクターの接触不良、勘合不具合、断線。

¡バッテリー電圧検出回路が故障している。

対策

¡電池交換

¡不具合修正または電池交換
¡コントローラー交換

→購入元までご連絡ください。

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ 0E05 閉 閉 Battery
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20.4.11. CPU異常

¡ウォッチドッグタイマーなどの監視回路により、CPU暴走の監視を行なっています。

¡10ms以上CPUから応答がないと、アラームを出力します。

¡CPU異常には2種類あり、アラーム発生時の表示がそれぞれ異なります。
1 システムコントロール用CPUの異常：７セグメントLEDの表示は不定です。ティーチ

ングボックス表示は前の表示を保持しますが、
ティーチングボックスから何らかの操作を行な
うと、“ツウシンフノウ”を表示します。

2 サーボ演算用CPU（＝DSP）の異常：７セグメントLEDの表示は0E06、ティーチング
ボックス表示はCPU1～4となります。

表20-13

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサー
ボオフ状態となります。一時的暴走の場合は、電源再投入により復帰します。復帰しない場合
はハードウェア回路の故障が考えられます。

表20-14

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ 不定／0E06 開 開 前の表示保持／ツウシンフノウ／CPU

原因

¡突発的大ノイズがコントロールボードに侵入し、

CPUを暴走させた。

¡CPU、またはウォッチドッグタイマー回路が
故障した。

対策

¡電源再投入してください。

→接地回路の見直し

→電源の見直し … コンプレッサーなど、電源に変動を起

こしやすい機器と共通電源にしないこと。

→溶接機などノイズの発生する装置のそばに設置しない。
→その他、「9.2.4. ノイズ対策」参照

¡コントローラー交換

¡ノイズ対策を充分に行ってください。

→購入元までご連絡ください。

ティーチングボックス表示 異常内容

CPU1

CPU2

CPU3

CPU4

電源投入時にDSPが立ち上がらない

DSPの演算が終了しない

DSPの状態応答がない

DSPのウォッチドックタイマー異常
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20.4.12. システムミスマッチ

¡通常の使用状態では、本アラームは発生しません。

¡電源投入後のシステムチェック時に“2軸システムなのに3軸のシステムパラメーターが書かれ
ていた”などの場合に発生します。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサー
ボオフ状態となります。このまま運転出来ませんので、メモリーをイニシャライズした後、再
度、初期設定／プログラミング／ティーチングし直して下さい。

→電源投入時に発生した場合はティーチングボックス操作（「10.1.2. 電源投入時の確認
事項」参照）によりイニシャライズが可能です。
→電源投入後に発生した場合は｢21.3.1. メモリーイニシャライズ」を参照し、イニシャ
ライズして下さい。
→リモート制御において本アラームが発生した場合については｢15.5. 異常応答につい
て」を参照してください。

20.4.13. 偏差オーバー

¡位置偏差カウンターが偏差オーバー検出値を超えるとアラームを発生します。偏差オーバー検
出値は、初期設定のPOS.err.limit パラメーターで設定します。「11.5.1. 位置・座標関連パラメー
ター」を参照してください。

¡本アラームは何らかの原因（モジュール本体側のメカロックなど）で位置制御がうまく働かな
くなった事を知らせます。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサー
ボオフ状態となります。

表20-15

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ 0E07 開 開 System type

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ n F01 開 開 POS. err

原因 対策

¡POS. err. limitパラメーターの設定不適＝設定値が小さすぎる。

¡ゲイン設定が不適

※一般的にはゲインが低すぎるとき発生しやすい傾向にありますが、

ゲイン設定が相当ずれていないと本アラームは発生しません。

¡正しく設定し直す。

→出荷時設定に戻す。

¡調整の最適化

→大荷重でなければ、出荷時設定に戻す。

→大荷重の時はゲインを上げる。

¡モジュール本体のブレーキが解除されていない。

「21.2.2. ブレーキコントロール機能確認」参照

※この場合はオーバーロードが先に発生することもありま

¡ブレーキを解除する。

¡モジュール本体側がロック、または故障している。 ¡メカ逆作動時の重さ、モーターロック、負荷の

干渉、他チェックの上修正または交換

¡モーター出力が設計通り出ない。

→例：200V仕様品に100Vを接続

¡モーターが回転しない。

→例：モーターケーブルの誤配線、未配線、断線。

¡仕様チェックの上、修正または交換
「21.2.3. メカ逆作動力確認」参照

す。オーバーロードアラームの項も参照してください。

¡ケーブルチェックの上、修正または交換
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20.4.14. ソフトウェアトラベルリミット

¡ソフトウェアトラベルリミット値をオーバーして、スライダーが移動（＝モーターが回転）す
ると、アラームを発生します。ソフトウェアトラベルリミット検出値は、初期設定のOver travel
パラメーターで設定します。「11.5.1. 位置・座標関連パラメーター」を参照してください。

¡Over travel パラメーターに有効な数値が設定されていないと、本アラームは発生しません。出
荷時は“機能なし”に設定されています。

¡本アラームは、原点復帰が完了し座標が確定していないと、無効です。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、リミット方向へ
移動しようとする指令に対し、モーターはサーボロック状態となります。この状態では、リ
ミット方向と反対の方向へ移動する指令は受け付けますので、ジョグ運転などにより、リミッ
ト方向と反対の方向へ移動する指令を与えてリミット領域から抜けて下さい。

表20-16

20.4.15. ハードウェアトラベルリミット

¡モジュール本体の両端に内蔵されているトラベルリミットスイッチがオフになると、アラーム
を発生します。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、リミット方向へ
移動しようとする指令に対し、モーターはサーボロック状態となります。この状態では、リ
ミット方向と反対の方向へ移動する指令は受け付けますので、ジョグ運転などにより、リミッ
ト方向と反対の方向へ移動する指令を与えてリミット領域から抜けて下さい。

表20-17

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

1方向サーボロック n F02 閉 閉 OT（soft）□*

* □はアラーム発生軸：X、Y、ZまたはR

原因

¡Over travel パラメーターの設定不適。

¡現在位置が、ソフトウェアオーバートラベル領域である。

対策

¡正しく設定し直す。またはソフトウェアオーバートラベル

を無効にする。
¡リミット領域から抜けてください。

原因

¡トラベルリミットスイッチを踏んだ。

¡EXC型コントローラーにトラベルリミットスイッチ

入力が来ない。

例1：リミットスイッチ配線の誤配線、未配線、断線。

例2：リミットスイッチ自体の故障、または内部配線断線

対策

¡リミット領域から抜けてください。

¡コントローラーケーブル、ロボットケーブル

（パルス列出力軸の場合はユーザー配線も含む）

チェックの上、修正または交換

¡例2の場合はモジュール本体交換→購入元までご連

¡EXC型コントローラー側の不具合

例1：リミットスイッチ信号受け回路の故障

例2：リミットスイッチ用電源回路の故障

※例2の場合はエンコーダー断線アラームも同時に発生す

ることがあります。
¡パルス列出力機能を使用していないのに、パルス列出力軸か

らハードウェアトラベルリミットアラーム発生

→購入元までご連絡ください。

¡パルス列出力機能を無効（Pulse out パラメーターを

¡コントローラーの交換

絡ください。

0）とする。「16.3.2. パルス列出力機能設定」参照

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

1方向サーボロック n F03 閉 閉 OT□*

* □はアラーム発生軸：X、Y、ZまたはR
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20.4.16. 非常停止

¡EXC型コントローラーの非常停止操作を行なうと、非常停止状態となって、本アラームを出力
します。

※非常停止操作、および非常停止状態については、「18.3.1. 非常停止」を参照してください。

表20-18

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ n F04 開 開 EMST

原因

¡非常停止操作を行った。

¡非常停止操作を行わないのに非常停止状態、また

は、非常停止状態が解除できない。

例1：CN2・EMST入力の誤配線、未配線、断線。

例2：ラック組み込みタイプEXC型コントローラーで、

CN2用DC24V電源が来ていない、または誤配線のた

めEMST入力がオフ状態。

CN2用DC24V電源の立ち上がりがEXC型コントロー

例4：ティーチングボックスが抜けている、またはティー

チングボックス内EMSTスイッチが故障している。

ラーより遅く、EMST入力オフと判断する。

例5：外来ノイズにより、EMSTラインが誤動作

例6：EXC型コントローラー内部回路の故障

例3：ラック組み込みタイプEXC型コントローラーで、

対策

¡非常停止操作を解除し、アラームリセット操作また

は電源再投入。アラームリセット操作は

「20.5. アラームリセット機能」参照

¡配線の見直し、修正

¡DC24V電源、および配線の見直し、修正

¡DC24V電源の見直し、または電源立ち上げシー

ケンスの見直し

¡ティーチングボックスの交換

¡ノイズ対策→「9.2.4. ノイズ対策」参照

　※「21.1.8. 非常停止が解除できない」参照
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20.4.17. プログラム異常

¡運転中に、文法上誤りのあるプログラム命令や実行出来ないプログラム命令を実行しようとす
ると、アラームが発生します。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、モーターはサー
ボロック状態で停止します。アラームを解除し（「20.5. アラームリセット機能」参照）、原因
をチェックして、正しいプログラムに直してください。（「13.2. プログラミング」を再度見直
してください。）

表20-19：プログラム異常

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボロック n F05 閉 閉 下記参照

¡割り込み処理実行中でないのに、IRET命令を実行しようとした。

Prog not found

Step not found

Axis mismatch

¡何も書かれていないプログラムを実行しようとした。

¡プログラムが途中で終っている。（＝END命令が最後に設定されていない）

¡円／円弧補間時、ポイントレジスターに3軸以上の座標データが設定されている。または、1

軸しか座標データがない。（＝2軸円弧補間ができない）

¡VEL／ACC命令で100％を超えるデータが設定されている。*

¡パルス列出力機能を有効にしているときにOUT命令で出力ポートNo.3にデータを出力

（パルス列出力機能有効中は、出力ポートNo.3は汎用出力としては使用不可「16. パルス列出力

Data range over

ティーチングボックス表示 原因

機能」参照）

¡ジャンプ先として指定されたTAGのNo.が、同一プログラム中に設定されていない。

¡ジャンプ先として指定されたTAGのNo.が、同一プログラム中に複数個設定されている。

¡CALL命令でループの重複が5重以上ある。（許容ネスティングループは4重以下）

¡CALL命令が設定されていないのに、RET命令を実行しようとした。

¡REP命令でループの重複が5重以上ある。（許容ネスティングループは4重以下）

¡REP命令が設定されていないのに、NXT命令を実行しようとした。

以下の理由で円／円弧補間ができない。

¡円の半径が小さすぎる（1mm以下）、または大きすぎる（5000mm以上）。

（本限界値付近では、内部演算誤差などにより、円／円弧補間ができない場合もあります。）

¡指定された3ポイントをつなげても円／円弧にならない。（例：直線になるなど）

¡現在位置と円／円弧開始点が異なる。

¡3軸以上の円／円弧補間を行なおうとした。（3次元以上の円／円弧補間は不可）

¡サーボオフ状態なのに移動命令を実行しようとした。

→サーボオン状態としてから、再び運転を開始してください。

¡存在しないはずの軸の設定がされている。*

¡初期化命令（PAL00）またはローディング命令（PAL01）命令の設定がされていないパレタイ

ズプログラムを実行しようとした。

¡CALP命令でループの重複が5重以上ある。（許容ネスティングループは4重以下）

¡CALP命令が設定されていないのに、RETP命令を実行しようとした。

¡演算命令を実行した結果、データがオーバーフローした。

¡演算命令で、演算のできないデータ間の演算を実行しようとした。*

¡原点復帰が完了していないのに、移動命令を実行しようとした。

→原点復帰運転を完了させてから、再び運転を開始してください。

¡割り込みが発生したが、割り込み処理プログラムに何も書かれていない。

* これらのアラームは通常は発生しません。発生した場合は、メモリーイニシャライズ ⇒ 再プログラミングが必要です。

「21.3.1. メモリーイニシャライズ」を参照してください。

Undefind TAG

Duplicate TAG

Too many CALL

Without CALL

Too many REP

Without REP

Can't make cir

Servo off

Axis offline

Pallet empty

Too many CALP

Without CALP

Data overflow

Data mismatch

Origin not executed

Without interrupt

Int.Prog not found
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（プログラム異常 続き）

Restart prog not found

Without CPS

Can't make path 以下の理由でコンティニューパス移動ができない。→「13.2.4.5. コンティニューパス」を再度見

直してください。

ティーチングボックス表示 原因

¡コンティニューパス移動に使用するポイントデータに3軸以上の座標データが設定されてい

る。（コンティニューパス移動は2次元に限定されています。）

¡CPSとCPEの間に101以上の命令が設定されている。

¡OUT命令が、4つ以上連続して設定されている。

¡移動命令にカム曲線加減速（S）、または連続移動（N）の指定がされている。（コンティ

ニューパス移動中はカム曲線加減速、連続移動は指定できません。）

¡MOV,CIR,ARC,OUT以外の命令が設定されている。

¡最初の移動命令が直線移動でない。＝CIR,ARC命令で始まっている。

¡最初のMOV命令で加速が終了しない。

→加速距離を伸ばすか、加減速度を上げてください。

¡設定された移動速度がでない。

例：ボールねじリード長10mmの軸に、600mm/s以上の速度が必要な移動速度が設定されている。

→設定速度を下げてください。

→減速距離を伸ばすか、加減速度を上げてください。

¡CPS命令がないのに、CPE命令を実行しようとした。

¡存在しないはずのプログラム命令が設定されている。*

以下の理由で、プログラムの途中再開ができない。

¡プログラム中断時、サイクル停止が完了しない＝ステップが終了しないまま途中再開操作を

行なった。

¡アラーム発生 ⇒ リセット操作、非常停止（EMST）操作、強制停止（STOP）操作などにより、プ

ログラムを終了（＝END命令実行と等価）させてしまった後、途中再開操作を行なった。

¡本書に規定した途中再開操作以外の操作手順で途中再開操作を行なった。

¡本書に規定した条件が成立していない状態で途中再開操作を行なった。

¡プログラム運転途中再開時、RSTA命令が設定されているのに、RSTA命令で指定した再起動

初期化プログラムに何も書かれていない。

Can't make path(a)

Can't make path(v)

¡最後の移動命令が直線移動でない。＝CIR,ARC命令で終っている。

* これらのアラームは通常は発生しません。発生した場合は、メモリーイニシャライズ ⇒ 再プログラミングが必要です。

¡最後のMOV命令で減速が終了しない。Can't make path(d)

Undefind command

Can't restart prog



20 － 19

20.4.18. 原点復帰異常

¡本アラームは、パルス列出力機能使用時に発生します。「16. パルス列出力機能」も参照してく
ださい。

¡本アラームは、パルス列入力ユニット側で行なう原点復帰が正常に終了しなかった事を検出し
ます。

¡EXC型コントローラーがHOS（CN7：原点復帰運転起動）出力を閉としてから、一分経過して
もHOME（CN7：原点復帰運転完了）入力がオンとならないと、原点復帰異常と判断しアラー
ムを出力します。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に原点復帰運転を中止し、内蔵
サーボドライバー軸のモーターはサーボロック状態で停止します。

表20-20

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボロック n F06 閉 閉 Origin err □*

* □はアラーム発生軸：ZまたはR

区分 原因 対策

¡初期設定において、パルス列出力機能を使 ¡Pulse Outパラメーターを0に設定する。パルス列出力機能を
使用しない場合 用しないのにPulse Outパラメーターに1が設

定されている。

ターが0（CN7を使用しないモード）に設定

されている。

¡CN7断線、未配線、または誤配線。

¡パルス列出力ユニット側の故障、またはEXC

型コントローラー側との機能ミスマッチ

¡EXC型コントローラー内部回路の故障

¡初期設定において、Pulse I/O modeパラメーパルス列出力機能を

使用している場合

¡Pulse I/O modeパラメーターを1に設定する。

¡配線チェックの上、正しく配線する。

¡パルス列入力ユニットの故障、および機能

確認。

¡コントローラー交換
→購入元までご連絡ください。

→「16.3.2. パルス列出力機能設定」参照
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20.4.19. パルス列出力軸のアラーム

¡本アラームは、パルス列出力機能使用時に発生します。「16. パルス列出力機能」も参照してく
ださい。

¡本アラームは、パルス列入力ユニット側がアラームを出力した事を検知します。ALM3または
ALM4（CN7：パルス列出力軸のアラーム）入力がオフになるとアラームを出力します。

¡本アラームが発生した場合は、EXC型コントローラーは即時に運転を中止し、内蔵サーボドラ
イバー軸のモーターはサーボオフ状態で停止します。

表20-21

モーター状態 ティーチングボックス表示7セグLED DRDY出力 WRN出力

サーボオフ n F07 開 開 Pulse ALM port □*

* □はアラーム発生軸：ZまたはR

区分 原因 対策

¡初期設定において、パルス列出力機能を使 ¡Pulse Outパラメーターを0に設定する。パルス列出力機能を
使用していない場合 用しないのにPulse Outパラメーターに1が設

定されている。

している。

¡EXC型コントローラーがアラームを判断す

る時点でまだパルス列入力ユニットが立ち

上がっていない。

¡CN7断線、未配線または誤配線

¡パルス列入力ユニット側の故障、またはEXC

¡パルス列入力ユニット側にアラームが発生パルス列出力機能を

使用している場合

型コントローラー側との機能ミスマッチ

¡EXC型コントローラー内部回路の故障

¡電源立ち上げシーケンスの見直し。

¡配線チェックの上、正しく配線する。

¡パルス列入力ユニットの故障、および機能
確認。

¡コントローラー交換

¡パルス列入力ユニット側のアラーム処理、対策。

� →「16.3.2. パルス列出力機能設定」参照

→購入元までご連絡ください。
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区分 項目 LED表示 ティーチングボックス表示 備考

ヒートシンクオーバーヒート

回生抵抗オーバーヒート

電源電圧異常

過電流

制御電源電圧低下

nP00 PA ovr heat

アラーム解除後、パルス列出力軸

は原点復帰運転が必要です。パルス列出力軸アラーム

原点復帰異常

0F07

0F06

Pulse ALM

Origin err

0F05

0F04 EMST

プログラム異常

非常停止

偏差オーバー nF01 Pos. err

オーバーロード 0A03 Thermal

偏差カウンターもクリアーします。

アラーム解除後、原点復帰運転が

必要です。
エンコーダー断線 nA00 Encorder

nP02

nP03

PA ovr corr

PA con volt

nP01 PA mot volt

パルス列出力軸

関連アラーム

関連アラーム

モーター

関連アラーム

™過電圧

™低電圧

パワーアンプ

関連アラーム

制御

区分 項目

メモリー異常1

メモリー異常2

CPU異常

ハードウェアトラベルリミット

バッテリー電圧低下

ソフトウェアトラベルリミット

制御

関連

アラーム

LED表示 ティーチングボックス表示

0E00 Memory 1

0E01 Memory 2

－

0E05

nF02

nF03

－

Battery

OT

OT

備考

オーバートラベル領域から抜けると自動的に

メモリーイニシャライズしてください。

→「21.3.1. メモリーイニシャライズ」参照

「20.4.11 CPU異常」参照

バッテリーを交換してください。「20.4.10. バッテリー電圧低下」参照

アラーム解除となります。

20.5. アラームリセット機能

¡表20-22に示すアラームを解除します。

¡表20-23に示すアラームは解除できません。

¡アラーム解除機能はコントローラー内部のラッチを解除するだけでアラームの原因を除去する
ものではありません。アラームの原因を除去しないと再びアラーム状態となります。

  注意  ：アラームが発生したら、原因を調査し、原因を取り除くことをまず行って
ください。原因を除去することなくアラーム発生� リセット�を繰り返す
と、コントローラー本体・ロボット本体あるいは周辺機器などを損傷する
ことがあります。

表20-22：解除できるアラーム

表20-23：解除できないアラーム
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20.5.1. 外部操作モード（CN2制御用I／Oによる操作モード）におけるアラームリセット操作

¡CN2 15番ピンACLR入力のOFF→ONの立ち上がりでアラームを解除します。

図20-6

20.5.2. ティーチングボックスによる操作モードにおけるアラームリセット操作

¡  CLR  キーおよび  SET  キーによりアラーム解除します。

¡  CLR  キーのみで解除できるアラームと  CLR  キーを押した後、1秒以内に  SET  キーを押すこ
とで解除できるアラームがあります。

　※  CLR  キーを押した後  SET  キーを押す場合は、いったん  CLR  キーから手をはな
してから  SET  キーを押してください。  CLR  キーと  SET  キーが同時に押されてい
るとアラームクリアーできません。

表20-24

20.5.3. リモートモード（RS232C通信運転モード）におけるアラームリセット操作

¡ACLR命令およびACLR△ALL*命令によりアラーム解除します。

¡ACLR命令で解除できるアラームとACLR△ALL*命令により解除できるアラームの区分は下表を
参照してください。

表20-25

20ms以上�

10ms MAX

ACLR入力�

アラーム�

on
off

アラーム状態�
クリア�

解除できるアラーム

¡位置偏差オーバー

¡プログラム異常

¡原点復帰異常

CLRキー →（1秒以内）SETキー

表20-22に示す全てのアラーム

ティーチングボックス操作 CLRキー

解除できるアラーム

¡位置偏差オーバー

¡プログラム異常

¡原点復帰異常

ACLR △ ALL命令*

表20-22に示す全てのアラーム

＊：△はスペースコード（20H）です。

リモート制御 ACLR命令
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21. トラブルシュート

21.1 トラブルシュート解説

  危険  ：トラブルシュート時、作業に入る前に、次の項目を必ず確認して下さい。
これらの項目が誤っていると、トラブルシュート作業自体が危険になるば
かりでなく、モーター焼損、暴走、などの2次災害等により、さらに重大
な不具合が発生する事もあります。

a モジュール本体とパワーアンプのマッチング確認
モジュール本体のモーター出力仕様とコントローラーのドライバー出力仕様、およびモ
ジュール本体の電源電圧仕様とコントローラーの電源電圧仕様が一致している事を確認
してください。

誤り例1 X軸（300W軸）とZ軸（100W軸）を間違えてコントローラーに接続した。
誤り例2 100V仕様のモジュールに200V仕様のコントローラーを接続した。

s コントローラーケーブルは、弊社製標準品を使用していますか？
自作、または改造された場合は、誤配線のない事を再度確認してください。

誤り例1 モーターパワーラインのU,V,W線を誤配線すると暴走する事があります。
誤り例2 エンコーダー信号線を誤配線すると暴走する事があります。

d 電源電圧仕様が合っているか確認してください。
™EXC□□A□□□A□□：単相AC180V～242V
™EXC□□A□□□C□□：単相AC90V～121V

上記電圧を超えると、ドライバーが焼損する事があります。

f FG端子とAC電源ラインを間違えて接続していないか確認してください。FG端子にAC電源
を接続する、AC電源端子を接地するなどを行なうと、コントローラー機能が正常に働かな
いだけでなくコントローラー焼損などの不具合に至ることがあります。
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  危険  ：押つぶし、はさみ込み、引き込まれなどの事故を防ぐため、モジュール本
体の可動部が停止している事を確認してからサーボオフとし、電源を切って
作業を行なって下さい。やむを得ず、電源投入したままで作業を行なう場合
は、以下の項目により充分な安全対策を取ってから、作業をして下さい。

™コントローラーはティーチングボックスによる操作モードで、かつサーボオフ状態と
し、外部からサーボオン操作、および運転操作ができないようにしてください。

™チェック時、やむを得ずサーボオン操作や運転操作を行なう必要が生じた場合は、可
動範囲に人、破損の恐れのある器物などがない事を確認してから、作業を行なってく
ださい。また、作業中に、可動範囲に人が入らないような対策をこうじてください。

™ティーチングボックスはチェック者の手元において、非常時には即操作が出来るよう
にしてください。

™ティーチングボックスの非常停止キーを押すと非常停止状態になることをあらかじめ
確認してください。（非常停止機能が有効に働くことを確認してから作業する）

™感電の恐れのある電源部に触らないでください。ケースを開けた状態で電源を入れな
いでください。

※以下の説明は前記4項目（a、s、d、f）が正しく設定・設置されているものとして解説され
ています。

  警告  ：ケーブルの異常が疑われる場合は、正常な軸とケーブルの交換を行ないま
す。この時は軸接続を誤ると誤動作、モーター焼損の原因となります。

™コントローラーケーブル、ロボットケーブルのみを交換してください。コントロー
ラーケーブル、ロボットケーブルとも互換性があります。

™100W軸（Sモジュール、Sモジュール垂直軸）と300W（Hモジュール、Mモジュー
ル）軸の組み合わせを変更しないでください。誤動作するので、トラブルシュートが
混乱するだけでなくモーター焼損にもつながります。
誤り例：コントローラーの300W出力軸にSモジュール、Sモジュール垂直軸（いず

れも100Wモーター軸）を接続する。

：外部操作モードでないことを確認してください。�
　1の画面の状態で作業しないでください。�

：右上のサーボオンマーク（*）が消えていることを�
　確認してください。�

[External]

1    2    3    4

[Menu]            

 RUN  ORG  JOG  etc

1

2

サーボオフ表示�
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21.1.1. 暴走する

★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

★暴走した結果、ストロークエンドまたはワークとの激しい衝突が起こった場合は、「21.2.5. 暴
走・衝突後の処置」を参照し、モジュール本体側のダメージを確認してください。

図21-1

暴走する�

エンコーダーおよび�
エンコーダー信号受け回路は正常ですか？�
→「21.2.4. エンコーダー信号の異常判定」�

参照�

プログラム、ティーチングポイントデータは�
適切ですか？�
¡有効ストローク以上のポイントへ移動した�
¡速度、加減速度の設定が過大など�

モーターカバー部が異常に熱く�
なっていますか？�

正常な軸とケーブルを交換�

※エンコーダー表面温度が70℃を超えると正しい位置信号が�
　伝達できなくなり、暴走につながることがあります。�
　「21.1.12. 発熱する」も参照してください。�
¡ブレーキコントロール機能は正常ですか？�
　ブレーキが解除されないまま運転を続けると、モーターが過熱する�
　ことがあります。「21.2.2. ブレーキコントロール機能の確認」を参照し、�
　異常な場合は適切な処置をとってください。�
¡ブレーキコントロール機能が正常な場合は、周囲温度を下げるか、�
　運転デューティ、加減速度を下げてください。�
¡周囲温度や運転デューティ、加減速度に関係しないと思われる�
　異常な発熱がある場合は弊社までご相談ください。�

異常なケーブルを交換�
→購入元までご連絡ください。�

エンコーダーまたは、コントローラーに不具合があると考えられます。�
→モジュール本体またはコントローラー交換�
→購入元までご連絡ください。�

適切なプログラム、ティーチング�
としてください。�

弊社までご相談ください。�

正常�

NO

適切�

YES

異常�

復帰�

復帰せず�

適切でない�
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21.1.2. まったく動かない

★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

図21-2

まったく動かない、何も表示しない�

正常な電源がコントローラーの�
端子台まで来ていますか？�

ヒューズは切れていますか？�

電源再投入で復帰しますか？�

ツウシンフノウと表示する�

コントローラー交換�
→購入元までご連絡ください。�

ティーチングボックスは�
表示しますか？�

コントローラーの7セグLEDは�
表示しますか？�

正常�

復帰しない�

異常�

復帰する�

YES

ティーチングボックスに不具合が�
あることが考えられます。�
→ティーチングボックス交換�
→購入元までご連絡ください。�

正常な電源を供給してください。�
※AC200V仕様のロボットモジュールに�
　AC100Vを接続し、最大出力で運転すると、�
　ヒューズが切れることがあります。�
※AC100V仕様のロボットモジュールにAC200Vを接続し、�
　運転すると内部回路が焼損します。�

終了�
¡たびたび発生する場合はノイズによるCPUの暴走が�
　考えられます。ノイズ対策を充分に行なってください。�
→「9.2.4. ノイズ対策」参照�
¡ノイズ対策の効果がない場合はコントローラーの�
　不具合も考えられます。�
→購入元までご連絡ください。�

「21.1.13. ヒューズが切れる」を参照してください。�

NO

YES

NO

YES

NO
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図21-3

まったく動かない、アラームを表示する�

アラームは最初から出ていますか？�

メカ逆作動チェック�
→「21.2.3. メカ逆作動力確認」�

参照�

運転操作すると出る�

偏差オーバー、オーバーロードアラームは運転指令を出しているのにモーターが動かない場合に�
発生します。メカ、ケーブル側に異常がなければ、コントローラー側のモーター駆動部か、または�
モーター自体に不具合があると考えられます。�
→モジュール本体またはコントローラー交換�
→購入元までご連絡ください。�

コントローラーケーブル、�
ロボットケーブルのモーター配線部の断線、�

未配線チェック�

NO

¡偏差オーバー�
¡オーバーロードアラーム�
※オーバーロードアラームは操作開始後�
　しばらくして発生します。�

プログラム異常アラーム 他�

異常�

「20.4. アラーム解説」を参照して�
対処してください。�

モジュール本体交換�
→購入元までご連絡ください。�

コントローラーケーブル、または�
ロボットケーブル交換�
→購入元までご連絡ください。�

正常�

正常�

異常�

YES
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図21-4

まったく動かない、アラームは表示しない（正常表示）�

サーボロックしますか？�

サーボロックしますか？�

サーボロックしますか？�

NO

NO

NO
NO

「21.2.1. サーボロック操作確認」を参照し、�
ティーチングボックスによるサーボオン・オフ操作が�
正常にできるか確認してください。�

ティーチングボックスによるサーボオン・オフ操作が正常にできるのに�
外部操作またはリモート制御操作でできない場合、サーボオン操作が�
適切であるか再度見直してください。�
¡「14.4.2. 外部操作モードにおけるサーボオン操作」�
¡「15. リモート制御操作」、「15.4.2. コマンド解説」のSVON

サーボロックするのに運転できない場合、�
運転操作が適切であるか再度見直してください。�
¡「14.3. ティーチングボックスによる運転操作」�
¡「14.4. 外部操作モードにおける運転操作」�
¡「15. リモート制御操作」「15.4.2. コマンド解説」�

¡ティーチングボックス操作においては、操作が�
　適切であればアラームを発生せずに動かない�
　ということはありません。�
¡リモート制御操作においては、操作が適切で�
　異常応答がなければ、アラームを発生せずに�
　動かないということはありません。�

どんなモードでもサーボロックしない場合は次のような�
異常が考えられます。�
¡モジュール本体の異常：モーターまたはカップリング破損�
¡モーター動力ケーブルの断線�
¡コントローラーの異常：モータードライバー部�
→購入元までご連絡ください。�

外部操作モードでサーボロックしない場合は�
インターフェースの不具合が考えられます。�

外部操作モードでサーボロックするのに、�
全く動かない場合はインターフェースの不具合が�
考えられます。�

外部操作モードでサーボロックするのに、�
まったく動かない、アラームは表示しない（正常表示）�

ティーチングボックスでサーボロックできるのに、�
外部操作モードではできない。�

YES

YES

YES

［次ページへ］� ［次ページへ］�
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図21-5

外部操作モードでサーボロックするのに、�
まったく動かない、アラームは表示しない（正常表示）�

ティーチングボックスでサーボロックできるのに、�
外部操作モードではできない。�

外部操作モードでは、インターフェースの不具合が考えられます。�
「21.4.2. 制御用入出力モニターおよびブレーキ解除」を参照し、制御入力がアクティブに�
なっているか確認してください。�

EXC型コントローラーは入力信号を�
正しく受け取っている。�

CN2の誤配線、未配線および�
DC24V電源チェック�

�

正しく配線し直す�

EXC型コントローラー側の入出力インターフェースハードウェアに�
不具合があることが考えられます。�
※DC24Vの逆接続などによりフォトカプラが故障した場合は制御用入力を�
　受け付けないことがあります。この場合はI／Oボード交換が必要です。�
→購入元までご連絡ください。�

a サーボロックするのに、全く動かない場合は入出力信号のタイミングを再度検証してください。�
　→「14.4. 外部操作モードにおける運転操作」の各運転時の制御用入出力タイミング参照�
　※サーボオンしているのに運転起動しない場合の注意点�
　　¡HOS,RUN入力の立ち上がりに注意、HOS,RUN入力はレベル判定でなく、立ち上がり検出です。�
　　　運転開始条件が整ってから、オンしてください。最初からオンだと起動しません。�
　　¡STOP,HLD入力がオンしていると、起動しません。�
　　¡原点復帰後、プログラム運転が起動しない場合は、HOME出力確定後、少し時間をとってから、�
　　　RUN入力をオンしてください。�


s CN2：SVONがオンになっているのにサーボロックしない場合は、外部操作モードになっていないか�
　またはアラーム状態になっていることが考えられます。再度見直してください。�

異常�

NO

YES

正常�
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図21-6

原点復帰が正常に働かない�

原点復帰運転が完了しない。�

原点位置がずれる。�

原点復帰方向が逆。�

アラームは表示していますか？�

起動できますか？�

原点復帰運転は完了しますか？�

「21.1.2. まったく動かない」を参照してください。�

「20.4. アラーム解説」を参照して対処してください。�

以下の状態は正常です 



a 原点オフセットを設定したのに、オフセット位置にいかない�
　→原点復帰完了点は、オーバートラベルセンサーから折り返した最初のエンコーダーZ相位置です。�
　　原点復帰完了点にオフセットデータをセットするだけで、オフセットされた座標原点までは移動しません。�
　→ただし、HOM命令と原点へ移動するMOV命令がセットされたプログラムを作成しておき、�
　　運転開始時にこのプログラムを起動すれば、同様なことが可能です。�


s 原点オフセットで原点をストローク中央にもってきたのにストロークエンドまでいってしまう。�
　→オーバートラベルセンサーから折り返した最初のエンコーダーZ相を基準に原点を決定しているので、�
　　オフセットでどこに原点を設定しても必ずストロークエンドへいったん移動します。�
　→ただし、どちらのストロークエンドにいくかは選択可能です。�
�
※原点復帰については、「14.5.1. 原点復帰運転」を参照してください。�

YES

YES

YES

NO

NO

NO
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図21-7

原点復帰運転が完了しない�

原点位置がずれる。�

ストロークエンドで反転しますか？�

正常な軸とケーブルを交換�

NO

NO

YES

YES

異常なケーブルを交換�
→購入元までご連絡ください。�

オーバートラベルセンサーが故障していることが�
考えられます。�
→モジュール本体交換�
→購入元までご連絡ください。�

反転後、停止しますか？�

正常な軸とケーブルを交換�
※コントローラーケーブル、ロボットケーブル�

とも互換性あり�

復帰せず�

復帰�

復帰せず�

復帰�

異常なケーブルを交換�
→購入元までご連絡ください。�

エンコーダーが故障している（Z相がこない）�
ことが考えられます。�
→モジュール本体交換�
→購入元までご連絡ください。�

［次ページへ］�



21 － 10

★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

図21-8
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図21-9

原点復帰方向が逆�

EXC型コントローラーの初期設定パラメーターが適切に設定されていません。�
モーター取付けパラメーターは、モジュール本体と合っていますか？�
原点復帰方向反転の設定がされていませんか？�
→「11.4.3. モーター取付けパラメーター」参照�
→「11.3.2. 原点復帰運転関連パラメーター」Home direction参照�

原点位置がずれる�

ずれ量は一定ですか？�

NO

YES

¡ズレ量がモジュール本体のボールねじリード長に一致している�
（5mm、10mm、20mmのいずれか）場合は、オーバートラベルセンサーが�
オフになる位置とエンコーダーZ相の位置が近すぎることが考えられます。�
→オーバートラベルセンサーとZ相の相対位置調整が必要です。�
→購入元までご連絡ください。�

カップリング、プーリーの緩み、滑りが考えられます。�
→締め付け、調整作業が必要です。�
→購入元までご連絡ください。�
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図21-10

プログラム運転が正常に実行できない�

途中で止まる。アラーム出力なし。�

位置ズレする。アラーム出力なし。�

座標系に不具合がある。�
¡プログラミングした距離の倍移動する、または1/2しか移動しない。�
¡座標の±方向が反転している。�

プログラミングで作成したシーケンス通りに動かない。�

アラームは表示していますか？�

起動できますか？�

どのような不具合ですか？�

「21.1.2. まったく動かない」を参照してください。�

「20.4. アラーム解説」を参照して対処してください。�

YES

YES

NO

NO
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図21-11

途中で止まる。アラーム出力なし。�

プログラム運転モニター機能を使用し、どこで止まるか確認してください。�
→「21.4.5. プログラム運転モニター」参照�

プログラム上で止まる条件に�
傾向性はありますか？�

ケーブルを交換してください。�

NO

YES

止まる条件に傾向性がある場合はプログラム上に不具合があることが考えられます。�
　例1：意図していないときに条件ジャンプ命令の条件が成立し、END命令を実行した。�
　例2：意図していない条件で、上位コントローラーから停止関連の入力が入る。�
→上位コントローラー側も含めて、再度プログラムを見直してください。�
→プログラム運転中の汎用入力の状態をモニターできます。�
　「21.4.5. プログラム運転モニター」を参照し、不具合発生時に意図しない条件が�
　成立していないか確認してください。�

オーバートラベルセンサー配線に断線の可能性はありませんか？�
オーバートラベルセンサー配線が断線しかかっており、瞬時断線し、その後、接触が回復すると、「アラームも出力�
せずに途中で停止」状態になります。（オーバートラベルアラームが発生すると、即時停止するが、再びセンサーが�
オンになると、アラームは自動的に消える）�
※ロボットケーブルの屈曲による断線の場合は、屈曲角度の関係で、停止するスライダーの位置が�
　ほぼ同じ位置になることが多い。�
　　例：いつもストロークエンド付近で止まる。　など�
※また、可動部にコントローラーケーブル“XY－E175□□－1”などの固定用ケーブルを使用すると、短期間に�
　断線します。可動部には固定用ケーブルを使用しないでください。�

弊社までご相談ください。�

終了�
¡ケーブルの異常です。�

復帰�

復帰せず�
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図21-13

座標系に不具合がある。�
¡プログラミングした距離の倍移動する、または1/2しか移動しない。�
¡座標の±方向が反転している。�

¡EXC型コントローラーの初期設定パラメーターがモジュール本体と一致していません。�
　モジュール本体に合わせて設定し直してください。�

プログラミングした距離の倍移動する、または1/2しか移動しない場合�

¡エンコーダー分解能とボールねじリード長の組み合わせ�
→「11.4.2. エンコーダー・ボールねじリード長パラメーター」参照�
→モジュール本体側の諸元については�
　「5. 仕様」を�
　参照してください。�
※エンコーダー分解能は以下の通りです。�
　　300Wモーター（Hモジュール、Mモジュール） ：2000�
　　100Wモーター（Sモジュール、Sモジュール垂直軸）：1000

座標の±方向が逆転している場合�

¡モーター取付けパラメーターがモジュール本体と一致していないか、�
　または座標方向反転パラメーターが設定されています。�
→「11.4.3. モーター取付けパラメーター」および�
→「11.5.1. 位置・座標関連パラメーター」Position direction 参照�
→「14.5.1.3. 原点復帰と座標」も参照してください。�
※モーター取付けパラメーターが誤っていると、原点復帰方向も反転します。�
→モジュール本体側の諸元については、�
　「5. 仕様」を�
　参照してください。�

本不具合のほとんどは、プログラム上の不具合かまたは、制御入出力のタイミングミスに起因します。�
　例1：意図していないときに条件ジャンプ命令の条件が成立してしまった。�
　例2：意図していない条件で、上位コントローラーから制御関連の入力が入る。�
→上位コントローラー側も含めて、再度プログラム、および入出力タイミングを見直してください。�
→プログラム運転中の汎用入力の状態をモニターできます。�
　「21.4.5. プログラム運転モニター」を参照し、不具合発生時に意図しない条件が成立していないか確認してください。�

プログラミングで作成したシーケンス通りに動かない。�

プログラム運転モニター機能を使用し、どこで不具合が発生するか、確認してください。�
→「21.4.5. プログラム運転モニター」参照�
�



21 － 14

★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

図21-14

モジュール本体のカップリング、プーリーなどが�
滑っていることが考えられます。�
→購入元へご連絡ください。�

位置ずれする。アラーム出力なし。�

原点復帰完了時原点は�
ずれていますか？�

「21.1.3. 原点復帰が正常に働かない」�
原点位置がずれる 参照�

スライダーの位置そのものが�
ずれていますか？�

スライダーの位置が正常であればハンドなどの�
エンドエフェクター以降の問題です。�
エンドエフェクター以降に問題がないか�
確認してください。�

ティーチングポイント�
データをプログラム中で書き換えて�

いますか？�

位置ズレする箇所でポイントデータが意図したとおりに書き替わっているか確認してください。�
→「21.4.5. プログラム運転モニター」参照�

ティーチングポイント�
データの書き換えに異常は�

ありましたか？�

意図したとおりポイントデータが�
書き替わるようにしてください。�

NO

NO

YES

YES

NO

YES

異常なし�

異常あり�
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図21-15

�終了�

音・振動が大きい、オーバーシュートが大きい�

モジュール本体のグリース補給は�
行なっていますか？�

3000Km（8時間稼働／日で約1年）を目安に�
グリース補給が必要です。�
→「19.2.1.2. グリース補給」参照�

アラームは表示していますか？� 「20.4. アラーム解説」を参照して対処してください。�

メカ取付け剛性は充分確保�
されていますか？�

メカ取付け剛性が不足していると、音・振動の対策効果はあがりません。�
→モジュール本体は、取付けベースにしっかり取付けてください。�
→モジュール本体どうしを結合する組み合わせブラケットは充分に�
　締め付けられていますか？�
→ハンド、ワークはしっかり取付けられていますか？�
　ワークが重い場合はハンド取付け、構造をしっかりさせてください。�

サーボパラメーターを出荷時設定に�
もどしてください。�

サーボパラメーターを出荷時設定にもどしても、まだ音・振動がおさまらない場合は�
「11.6.1. 調整」を参照し、サーボパラメーターの調整を行なってください。�

NO

NO

YES

YES

NO

YES

音・振動低減�

音・振動まだ大きい�
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図21-16

異常なケーブルを交換�
→購入元までご連絡ください。�

スムースに動かない�

ブレーキ付き軸が異常ですか？�
ブレーキが解除されていないことが考えられます。�
「21.2.2. ブレーキコントロール機能の確認」を参照し、�
ブレーキが確実に解除されるか確認してください。�

メカ逆作動チェック�
→「21.2.3. メカ逆作動確認」参照�

「21.1.7. ブレーキが解除できない」参照�

サーボパラメーターは正常ですか？� 出荷時設定にもどすか、「11.6.1. 調整」を参照し、�
サーボパラメーターを調整してください。�

正常な軸とケーブルを交換�

ロボットモジュールは3相ACサーボモーターを使用しています。3相のうち1相が機能しなくなると、�
スライダーの動きはスムースでなくなります。この場合、ケーブルに異常がなければ、モーター自体または、�
コントローラーのモーター駆動部に異常があることが考えられます。�
※100Wモーターと300Wモーターの誤接続などにより、モーターを焼損させた場合もこの現象となります。��
→モジュール本体またはコントローラー交換�
→購入元までご連絡ください。�

NO

NO

正常�

YES

YES

異常�

NO

YES

正常な動きに復帰�

復帰せず�

ブレーキは正常でしたか？�

モジュール本体交換�
→購入元までご連絡ください。�
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21.1.7. ブレーキが解除できない

★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

図21-17

正しくDC24V電源を供給してください。�

ブレーキが解除できない�

「21.2.2. ブレーキコントロール機能確認」を参照し、�
ブレーキコントロール機能が正常であるか確認してください。�

ブレーキコントロール機能は�
正常でしたか？�

コントローラーがラック組み込みタイプの場合、DC24V電源（ブレーキ用電源としても使用）�
が供給されているか再度確認してください。�
¡DC24V電源の電圧値、誤配線、未配線。�

DC24V電源は正常でしたか？�

ケーブル、コントローラーが共に正常で、かつブレーキが解除できない場合は、モジュール本体に�
異常があると考えられます。�
→モジュール本体交換�
→購入元までご連絡ください。�
�

正常�

異常�

正常�

異常�

ブレーキ機能復帰�

ブレーキ機能復帰せず�

他の問題と考えられます。�

正常な軸とケーブルを交換�

異常なケーブルを交換�
→購入元までご連絡ください。�
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21.1.8. 非常停止が解除できない

★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

図21-18

非常停止が解除できない�

電源再投入で復帰しますか？�

EMST（CN2：制御入力）がオンしていないことが考えられます。�
→CN2配線を再度見直してください。特に以下の点に注意してください。�
　1 ラック組み込みタイプEXC型コントローラーの場合、DC24V電源が供給されているか再度ご確認ください。�
　　また、DC24V電源の立ち上がりがEXC型コントローラーより遅いとEMST入力オフと判断することがあります。�
　　DC24V電源が先に立ち上がるようにしてください。�
　2 EMST入力はB接点（ノーマルクローズ）です。常時オンで正常です。�
　3 EMSTA,EMSTA入力をショートすると、A接点（ノーマルオープン）となります。�
　　操作スイッチとの間で論理の食い違いはありませんか？�
¡CN2配線およびDC24V電源に異常がなければEXC型コントローラーの内部回路に異常があることも考えられます。�
→購入元までご連絡ください。�
�

終了�
たびたび発生する場合はノイズの影響が考えられます。�
→「9.2.4. ノイズ対策」参照�
�

コントローラーのタイプは何ですか？�

前面パネルの非常停止スイッチ�
（赤いキノコボタン）はオフ�

されていますか？�

スイッチオフ後、アラームリセット、または電源再投入�
により復帰させてください。�
※非常停止スイッチは右に廻して手を放すと自動的に�
　押しもどされてオフします。��

ティーチングボックスは�
CN1に確実に差し込まれて�

いますか？�

¡ティーチングボックスは確実に差し込んでください。�
¡ティーチングボックスを使用しない場合は、ダミーコネクター�
（付属品として同梱）を挿入してください。�
¡リモート制御の場合、お客様側でRS232Cケーブルを作成した場合は、�
　再度配線チェックしてください。�
→「付録3 リモート制御時の配線」参照�

YES

NO

NO

NO

据え置きタイプ�

ラック組み込みタイプ�

YES

YES
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21.1.9. オーバートラベル異常

★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

★オーバートラベルで停止せず、ストロークエンドまたはワークとの激しい衝突が起こった場合は、
「21.2.5. 暴走・衝突後の処置」を参照し、モジュール本体側のダメージを確認してください。

図21-19

運転中、ストロークエンドで止まらない�

�

サーボオフとならないアラームが発生している場合は�
「20.4. アラーム解説」を参照し、対処してから次へ進んでください。�

サーボオフ操作を行ないましたか？�

¡移動中にサーボオフとなるアラームが発生すると可動部は慣性エネルギーで惰走します。�
※この場合はストロークエンドでオーバートラベルアラームとなりますが、サーボオフ状態なので�
　ストロークエンドでも止まることができません。�
→サーボオフとなるアラームの対応については「20.4. アラーム解説」を参照し、対処してください。�

正常な軸とケーブルを交換�

異常なケーブルを交換�
→購入元までご連絡ください。�

サーボオフとなるアラームは�
発生していますか？�

移動中にサーボオフ操作を行なうと�
可動部は慣性エネルギーにより惰走します。��
※この場合はストロークエンドでオーバー�
　トラベルアラームとなりますが、サーボオフ�
　状態なのでストロークエンドでも止まることが�
　できません。�

ケーブルが正常で、かつストロークエンドでもオーバートラベルアラームが�
発生しない場合は、オーバートラベルセンサーが故障していることが考えられます。�
→モジュール本体交換�
→購入元までご連絡ください。�
�

注記：移動中にサーボオフを行なうか、サーボオフとなるアラームが発生すると可動部は慣性エネルギーで惰走し、�
　　　ストロークエンドへぶつかることがありますが、これは異常ではありません。�

¡オーバートラベルアラームとならず、ストロークエンドへぶつかる�

復帰�

復帰せず�

YES

YES

NO

NO
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★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

図21-20

有効ストローク内なのにオーバートラベルで停止する�

�ソフトウェアトラベル�
リミットですか？�

YES

YES

NO

YES

NO

NO

「20.3.2. アラーム一覧」を参照し、発生しているアラームが、�
ソフトウェアトラベルリミットかハードウェアトラベルリミットか確認してください。�

¡「21.4.5. プログラム運転モニター」を参照し、停止した座標値を�
　確認してください。�
¡初期設定「11.5.1. 位置・座標パラメーター」Over travel を参照し、�
　ソフトウェアリミット設定値を確認してください。�

停止した位置はソフトウェアリミット�
設定値ですか？�

コントローラー交換�
→購入元までご連絡ください。�

意図した設定値になっていない場合は�
設定し直してください。�

停止する箇所はメカの�
ストロークエンドですか？�

¡オーバートラベルセンサーを検知して停止しています。�
¡停止距離が有効ストローク内の場合、（例：有効ストローク300mm�
なのに290mmを超えるとオーバートラベル異常となる）原点が有効�
ストロークを短くする側にずれていることが考えられます。�
→「21.1.3. 原点復帰が正常に働かない」原点位置がずれる 参照�

正常な軸とケーブルを交換�

オーバートラベルセンサー関連ケーブルの接触不良が原因と考えられます。�
（＝停止した位置で接触不良となる）�
異常なケーブルを交換してください。�
→購入元までご連絡ください。�

ケーブルが正常でかつストロークエンドでないのにオーバートラベル異常になる場合は�
オーバートラベルセンサー自体が故障していることが考えられます。�
→モジュール本体交換�
→購入元までご連絡ください。�

復帰�

復帰せず�
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21.1.10. リモート制御において通信ができない

★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

図21-21

リモート制御において通信ができない�

アラームは表示していますか？�

RS-232Cケーブルに不具合があるか、パソコン側の通信プログラムに不適切な部分のあることが考えられます。�


a RS-232Cケーブルに不具合がある場合�
　¡弊社製標準ケーブルをご使用の場合は、購入元までご相談ください。�
　¡お客様側でRS-232Cケーブルをご使用された場合は「付録3 リモート制御時の配線」を参照し、�
　　充分なチェックを行なってください。�


s パソコン側の通信プログラムについては、「15. リモート制御操作」を参照し、適切なプログラムとなっているか�
　再度ご確認ください。�

「20.4. アラーム解説」を参照して対処してください。�

リモート制御をいったん中止し、電源を切って�
ティーチングボックスに差し替えた後、電源再投入してください。�

ティーチングボックス操作は�
できますか？�

「21.1.2. まったく動かない」を参照してください。�

YES

NO

NO

YES
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21.1.11. プログラムが消えてしまう

★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

図21-22

メモリーイニシャライズ操作を行なわないのにプログラムが消えてしまう。�

メモリー異常の原因のほとんどはノイズです。�
�
「9.2.4. ノイズ対策」を参照し、確実にノイズ対策を行なってください。とくに、次の点にご注意ください。�
¡CN2：EMSTA,EMSTA入力を外部に引き伸ばしていませんか？�
　　　　EMSTA,EMSTA入力を使用しない場合は配線しないでください。使用する場合はコネクターの根元で�
　　　　ショートし、外部に配線を引き伸ばさないでください。この入力にノイズが乗ると、メモリー異常に�
　　　　なることがあります。�
¡CN4：アナログモニター出力は、立ち上げ、調整時の使用が終ったら、配線をはずしてください。�
　　　　この出力も外部に伸ばした配線にノイズが乗ると、メモリー異常になることがあります。�

ティーチングボックス操作のファンクションモードで、メモリーイニシャライズ操作を行なうことができます。�
→「21.3.1. メモリーイニシャライズ」参照�
この操作を行なわないのにメモリーイニシャライズが消える場合は、メモリー異常の復帰操作 *を行なったときです。�
（これ以外の原因でメモリーが消えることはありません。）したがって、メモリーが消える対策のためにはメモリー�
異常の対策を行なう必要があります。�

* メモリー異常の復帰操作�
�
メモリー異常発生後の電源投入時、ティーチングボックスは次の表示をします。�

この表示で、SETキーを押すと、メモリーを消去し、復帰します。�
（SETキーを押さない限り以後の操作はできません。）�
→本操作を行なわない限りメモリーは消えません。また、以後の操作ができないので�
　メモリーが消えたことを確認することもできません。�
→消去後は再プログラミング、ティーチングが必要です。�

Memory check NG

Init?
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21.1.12. 発熱する

★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

図21-23

★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

図21-24

コントローラーが発熱する�

コントローラーの周囲温度は�
50℃以下ですか？�

周囲温度50℃以下でご使用ください。�
50℃以上では定格運転を続けることができません�
50℃に近くなる環境下では強制冷却装置を設置することをおすすめします。�

YES

NO

a EXC型コントローラー全体の発熱量（定格運転時の発熱ロス）は以下の通りです。�
　　¡100Wドライバー1軸当り ：約40W�
　　¡300Wドライバー1軸当り ：約50W�
　　¡内蔵DC24V電源　　　　 ：約10W�
　※例：EXC31A331A00の場合�
　　　　™50W＊2＋40W＋10W…約150Wの発熱があります。�
　→廻りの環境にもよりますが、閉鎖された狭い空間内に設置された場合は、かなり発熱します。�
　　コントローラーの周囲は「7.2. EXC型コントローラー据え付け」を参照し、余裕をもった空間としてください。�
　→150W程度の発熱があるのは正常です。異常と考えられる発熱がある場合は弊社までご相談ください。�


s ヒートシンクの発熱�
　¡コントローラーで最も発熱する部分はヒートシンクです。ヒートシンクは約80℃となるとオーバーヒートアラーム�
　　となります。周囲温度50℃以下で定格内運転を行なっている場合は80℃以上にはなりません。�
　→周囲温度、運転デューティに問題なくオーバーヒートアラームがたびたび発生する場合は弊社までご相談ください。�

モーターが発熱する�

モジュール本体の周囲温度は�
40℃以下ですか？�

周囲温度40℃以下でご使用ください。�
40℃以上では定格運転を続けることができません。�
定格内運転でもモーターは発熱し、モーター焼損につながることがあります。�

YES

NO

エンコーダー部の表面温度が70℃以下であれば、通常は問題ありません。�
この時のモーターカバー部の温度は次の通りです。�
¡XY－HRS□□□□H□□□（Hモジュール）　　  ：約50℃��
¡XY－HRS□□□□M□□□（Mモジュール）　　 ：約52℃�
¡XY－HRS□□□□S□□□（Sモジュール、Sモジュール垂直軸）：約55℃��
この温度を超える場合は、運転デューティ、加減速度を下げてください。�
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21.1.13. ヒューズが切れる

★21－1、2ページの  危険  、  警告  表示事項を必ずお守りください。

図21-25

終了�
→たびたび発生する場合は弊社までご相談ください。�

ヒューズが切れる�

コントローラー、モジュール本体の�
仕様に合った正常な電源がコントローラーの�

端子台まで来ていますか？�

ヒューズを交換して復帰しますか？�
※交換用ヒューズは付属品として�

同梱されています。�

外部のヒューズですか？�
コントローラー内部の基板上のヒューズですか？�

正常�

外部ヒューズ�

異常�

内部ヒューズ�

復帰�

正常な電源を供給してください。�
※AC200V仕様のロボットモジュールにAC100Vを使用し、�
　最大出力で運転すると、ヒューズが切れることがあります。�
※AC100V仕様のロボットモジュールにAC200Vを接続し、�
　運転すると内部回路が焼損します。�

内部ヒューズが切れた場合は、内部回路が焼損しています。�
→購入元までご連絡ください。�

再び切れる�

コントローラーの内部回路破損、モーター巻線短絡または地絡、モーターケーブル短絡または地絡�
および2次災害によるこれらの複合が考えられます。�
→購入元までご連絡ください。�
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21.2. トラブルシュート関連調査・確認作業解説

  危険  ：作業に入る前に、次の項目を必ず確認して下さい。これらの項目が誤って
いると、作業自体が危険になるばかりでなく、モーター焼損、暴走などの
2次災害等により、さらに重大な不具合が発生する事もあります。

a モジュール本体とパワーアンプのマッチング確認
モジュール本体のモーター出力仕様とコントローラーのドライバー出力仕様、およびモ
ジュール本体の電源電圧仕様とコントローラーの電源電圧仕様が一致している事を確認
してください。

誤り例1 X軸（300W軸）とZ軸（100W軸）を間違えてコントローラーに接続した。
誤り例2 100V仕様のモジュールに200V仕様のコントローラーを接続した。

s コントローラーケーブルは、弊社製標準品を使用していますか？
自作、または改造された場合は、誤配線のない事を再度確認してください。

誤り例1 モーターパワーラインのU,V,W線を誤配線すると暴走する事があります。
誤り例2 エンコーダー信号線を誤配線すると暴走する事があります。

d 電源電圧仕様が合っているか確認してください。
™EXC□□A□□□A□□：単相AC180V～242V
™EXC□□A□□□C□□：単相AC90V～121V

　上記電圧を超えると、ドライバーが焼損する事があります。

f FG端子とAC電源ラインを間違えて接続していないか確認してください。FG端子にAC電源
を接続する、AC電源端子を接地する、などを行なうとコントローラー機能が正常に働かな
いだけでなくコントローラー焼損などの不具合に至ることがあります。

  危険  ：a モジュール本体の可動部が停止している事を確認してから作業を行
なってください。

s チェックするためにモジュール本体に近づく、または可動部に触れる
必要がある場合には、以下の項目により充分な注意を払って下さい。

™コントローラーはティーチングボックスによる操作モードで、かつサーボオフ状態と
し、外部からサーボオン操作、および運転操作ができないようにしてください。

™チェック時、サーボオン操作や運転操作を行なう場合は、可動範囲に人、破損の恐れ
のある器物などがない事を確認してから作業を行なってください。また、作業中に、
可動範囲に人が入らないような対策をこうじてください。

™ティーチングボックスはチェック者の手元において、非常時には即操作が出来るよう
にしてください。

™ティーチングボックスの非常停止キーを押すと非常停止状態になることをあらかじめ
確認してください。（非常停止機能が正常に働くことを確認してから作業する）

d 垂直軸のブレーキを解除する場合は、あらかじめ、可動部を最下位ま
で移動させておき、ブレーキを解除しても人体への危険および器物の破
損などが発生しないようにしてください。

：外部操作モードでないことを確認してください。�
　1の画面の状態で作業しないでください。�

：右上のサーボオンマーク（*）が消えていることを�
　確認してください。�

[External]

1    2    3    4

[Menu]            

 RUN  ORG  JOG  etc

1

2

サーボオフ表示�
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21.2.1. サーボロック状態確認

★21－24ページの  危険  表示事項を必ずお守りください。

★アラームが発生している場合は、「20.4. アラーム解説」を参照し、アラームを解除してから作
業を行なってください。

図21-26

手で動きましたか？�

手で動きましたか？�

モジュール本体がロックしているか、ブレーキが解除できていないことが�
考えられます。�
→「21.1.7. ブレーキが解除できない」参照�
→モジュール本体が異常の場合は購入元までご連絡ください。�

¡モジュール本体の可動部が停止していることを確認してからサーボオフ�
（ティーチングボックス操作モードでOFFキーを押す）操作を行なってください。�
※サーボオフ状態では、ティーチングボックスの表示は�
　右上のサーボオンマーク（＊）が消えています。�

正常なサーボオフ状態になっています。�
¡この状態でサーボオン操作（ティーチングボックス操作モードでONキーを押す）を行なってください。�
※サーボオン状態では、ティーチングボックスの表示は�
　右上にサーボオンマーク（＊）が表示されます。�

動かない�

動かない�

動く�

動く�

正常なサーボオン状態になっています。この状態を「サーボロックしている」ともいいます。�

サーボゲインが低い場合は多少動きます。�
簡単に動いてしまう場合は次のような異常が考えられます。�
¡モジュール本体の異常：モーターまたはカップリング破損�
¡モーター動力ケーブルの断線�
¡コントローラーの異常：モータードライバー部�
�

1    2    3    4

[Menu] 

 RUN  ORG  JOG  etc

1    2    3    4

[Menu] 

 RUN  ORG  JOG  etc

¡モジュール本体の可動部（通常はスライダー、本体移動の場合は本体）を手で動かしてください。�
※ブレーキ付き軸の場合は「21.4.2.2. ブレーキの手動解除」を参照し、ブレーキを解除してから�
　作業を行なってください。�

サーボオンマーク�＊�

表示しない�
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21.2.2. ブレーキコントロール機能確認

★21－24ページの  危険  表示事項を必ずお守りください。

★アラームが発生している場合は、「20.4. アラーム解説」を参照し、アラームを解除してから作
業を行なってください。

図21-27

手で動きましたか？�

手で動きましたか？�

ブレーキが故障しています。�
→モジュール本体交換�
→購入元までご連絡ください。�

a モジュール本体の可動部が停止していることを確認してからサーボオフ操作�
　（ティーチングボックス操作モードでOFFを押す）を行なってください。�
　※垂直軸はジョグ運転操作により、可動部を最下位まで移動させてから作業してください。�
s モジュール本体の可動部（通常はスライダー、本体移動の場合は本体）を手で動かしてください。�
　ブレーキがかかっているはずですので通常は動かないはずです。�

d 「21.4.2.2. ブレーキの手動解除」を参照し、ブレーキを解除してください。�

YES

YES

NO

NO

ブレーキコントロール機能が正常に働いていません。異常の原因として以下のことか考えられます。�
¡ブレーキ自体が故障している。…ブレーキを解除しないまま運転を続けると発生することがあります。�
¡ブレーキに電源（DC24V電源）を供給するケーブルに断線がある。�
¡ブレーキ電源（DC24V電源）自体が供給されていない。…特にラック組み込みタイプEXC型コントローラーでは�
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ご注意ください。�

ブレーキコントロール機能は正常です。�
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21.2.3. メカ逆作動力確認

★21－24ページの  危険  表示事項を必ずお守りください。

★アラームが発生している場合は、「20.4. アラーム解説」を参照し、アラームを解除してから作
業を行なってください。

図21-28

メカ逆作動力に異常はありますか？�

a モジュール本体の可動部が停止していることを確認してからサーボオフとしてください。�
s ブレーキ付軸の場合は「21.4.2.2. ブレーキの手動解除」を参照し、ブレーキを解除してください。�
d モジュール本体の可動部（通常はスライダー、本体移動の場合は本体）を手で動かしたときの逆作動力を�
　下記の項目についてチェックしてください。�
　　　¡可動部が周辺の機器に当って動かない部分がある。�
　　　¡手で動かすのは困難なほど異常に重い、ほとんど動かない。�
　　　¡モーターで駆動しても正常に動かないと考えられるような異常な引っかかり、トルクムラがある。�
　　　¡ストロークエンド付近で異常に重くなる。�
　　　¡何かメカに当っているような異音がする。�

異常なし�

異常あり�

¡モジュール本体以外に原因のある場合はそちらを修正してください。�
¡多少の逆作動力の変動は異常ではありません。�
¡ほとんど動かない場合はブレーキが確実に解除されているか再度ご確認ください。�
→「21.2.2. ブレーキコントロール機能確認」参照�
¡判断に迷う場合はモジュール本体の呼び番号構成を確認の上、弊社までご相談ください。�
¡あきらかに異常と考えられる場合は、交換が必要です。購入元までご連絡ください。�

終了�
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21.2.4. エンコーダー信号の異常判定

★21－24ページの  危険  表示事項を必ずお守りください。

★アラームが発生している場合は、「20.4. アラーム解説」を参照し、アラームを解除してから作
業を行なってください。

図21-29

座標表示は固定していますか？�

a モジュール本体の可動部が停止していることを確認してからサーボオフとしてください。�
s 「10.2. 操作モード切り替え」を参照し、ジョグ運転モードとしてください。�
d ジョグ運転モードで表示される各軸の座標データを書き取ってください。�

変動する�

固定している�

f モジュール本体の可動部（通常はスライダー、本体移動の場合は本体）を手で動かしてください。�
　ブレーキ付軸の場合は「21.4.2.2. ブレーキの手動解除」を参照し、ブレーキを�
　解除した状態で可動部を動かしたあと、その状態で再びブレーキをかけてください。�
g 再びジョグ運転モードとし、座標表示を書き取ってください。�
　可動部は移動したままですから、座標表示はその分動いているはずです。�

サーボオフ状態で外力も加わっていないのに�
座標表示が変動するのは異常です。�

座標表示は移動した分、�
動いていますか？�

エンコーダー信号は正常と考えられます。�

正常な軸とケーブルを交換�

異常なケーブルを交換�
→購入元までご連絡ください。�

エンコーダー自体、またはコントローラーのエンコーダー信号受け回路に�
異常があると考えられます。�
→モジュール本体、またはコントローラー交換�
→購入元までご連絡ください。�

復帰�

復帰せず�

NO

YES
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21.2.5. 暴走・衝突後の処置

¡ストロークエンドでの激しい衝突が発生した場合は図21-30の手順で異常がないか、確認してく
ださい。

★21－24ページの  危険  表示事項を必ずお守りください。

★アラームが発生している場合は、「20.4. アラーム解説」を参照し、アラームを解除してから作
業を行なってください。

図21-30

メカ逆作動力に異常はありますか？�

a モジュール本体の可動部が停止していることを確認してからサーボオフとしてください。�
s ブレーキ付軸の場合は「21.4.2.2. ブレーキの手動解除」を参照し、ブレーキを解除してください。�
d モジュール本体の可動部（通常はスライダー、本体移動の場合は本体）を手で動かしたときの逆作動力を�
　下記の項目についてチェックしてください。�
　　　¡手で動かすのは困難なほど異常に重い、ほとんど動かない。�
　　　¡モーターで駆動しても正常に動かないと考えられるような異常なひっかかり、トルクムラがある。�
　　　¡ストロークエンド付近で異常に重くなる。�
　　　¡何かメカ的に当っているような異音がする。�

異常あり�

異常なし�

異常あり�

異常なし�

¡多少の逆作動力の変動は異常ではありません。�
¡ほとんど動かない場合はブレーキが確実に解除されているか再度ご確認ください。�
→「21.2.2. ブレーキコントロール機能確認」参照�
¡判断に迷う場合はモジュール本体の呼び番号を確認の上、弊社までご相談ください。�
¡あきらかに異常と考えられる場合は、交換・調整が必要です。�
　購入元までご連絡ください。�

原点位置のずれは発生�
していませんか？�

終了�
※モジュール本体は継続使用可能ですが、念のため、点検作業の実施をおすすめいたします。�
→購入元までご連絡ください。�

カップリングまたはプーリーの緩み、滑りが考えられます。�
→締め付け、調整作業が必要です。�
→購入元までご連絡ください。�
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21.3. メモリーイニシャライズ・ソフトウェアバージョン確認

21.3.1. メモリーイニシャライズ

¡RAMにバックアップしているメモリーの消去を行ないます。消去後は、各パラメーターは初期
化され、プログラム内容は消失します。

¡メモリー領域は2つに分けられており各領域を選択して消去できます。

表21-1

  危険  ：パラメーターをイニシャライズすると各種パラメーターは初期化され、消
去されるわけではありませんが、出荷時設定に戻ってしまいます。（ソフ
トウェアサーマルを除く）イニシャライズ後は意図したパラメーター設定
となっているか、必ず確認してください。意図した設定となっていないと
思わぬ動きをすることがあります。特にトラブルシュート時、モジュール
本体に近づく場合、可動範囲が変わっていないか確認してください。

  注意  ：プログラムイニシャライズを行なうとプログラム・ティーチング内容は消
去されるので、再びプログラミング・ティーチングを行なわないとプログ
ラム運転はできません。

メモリー領域 メモリー内容 イニシャライズ後の状態

プログラム

パラメーター

プログラミングしたプログラム

およびティーチングした座標データ

初期設定で設定したパラメーター

消去

初期化

¡ソフトウェアサーマルパラメーターは100W相

当の値となる

¡ソフトウェアサーマル以外は出荷時設定にもどる
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● メモリーイニシャライズ手順

¡「10.2. 操作モード切り替え」を参照し、ファンクションモードとします。

¡ファンクションモード画面でF2キーを押し、メモリイニシャライズ選択画面としてください。

¡メモリーイニシャライズ選択画面でF1～F3キーを押すことにより、イニシャライズする領域を
指定できます。

¡各イニシャライズ画面でSETキーを押すとそのメモリー領域をイニシャライズし、イニシャラ
イズ選択画面へ戻ります。

¡各イニシャライズ画面でMODEキーを押すとイニシャライズせずに、メモリーイニシャライズ
選択画面へ戻ります。

図21-31

：外部操作モード画面�

：メニュー選択1画面�

：メニュー選択2画面�

：メニュー選択3画面�

：ファンクションモード�
　画面�

：メモリー�
　イニシャライズ�
　選択画面�

[External]

1    2    3    4

[Function]

 VER  INT

[Menu] 

 RUN  ORG  JOG  etc

[Menu]

 EDT  TCH  PAL  etc

[Menu]

 SYS  IO 　 FNC  etc

MODEキーを押す�

MODE

MODE

MODE

F1

F2

F3

SET

SET

SET

MODE

MODE

　F4　キーを押す�

　F4　キーを押す�

　F3　キーを押す�

　F2　キーを押す�

10 - 2

10 - 4

10 - 5

10 - 6

21 - 1

21 - 2

1    2    3    4

1    2    3    4

1    2    3

21 - 5

21 - 4

21 - 3

1    2

[Function] INI

 PRG  PRM  ALL

：プログラムイニシャライズ画面�
　¡SETキーを押すとプログラム�
　　およびティーチングデータを�
　　消去します。�

：パラメーターイニシャライズ画面�
　¡SETキーを押すと�
　　初期設定で設定した�
　　パラメーターが初期化されます。�

：全イニシャライズ画面�
　¡SETキーを押すと�
　　プログラム・ティーチング・�
　　初期設定パラメーターが�
　　すべて初期化されます。�

[Function] INI/ALL

Initialize?

[Function] INI/PRG

Initialize?

[Function] INI/PRM

Initialize?
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21.3.2. ソフトウェアバージョンの確認

¡EXC型コントローラーに搭載されているソフトウェアのバージョン番号を確認できます。

● ソフトウェアバージョンの確認手順

¡「10.2. 操作モード切り替え」を参照し、ファンクションモードとします。

¡ファンクションモードでF1キーを押し、ソフトウェアバージョン表示画面としてください。コ
ントローラータイプおよびソフトウェアバージョンを表示します。

¡MODEキーを押すと1つ前の画面へもどります。

図21-32

：外部操作モード画面�

：メニュー選択1画面�

：メニュー選択2画面�

：メニュー選択3画面�

：ファンクションモード画面�

：ソフトウェアバージョン表示画面�

[External]

1    2    3    4

[Function]

 VER  INT

[Menu] 

 RUN  ORG  JOG  etc

[Menu]

 EDT  TCH  PAL  etc

[Menu]

 SYS  IO 　 FNC  etc

MODEキーを押す�

MODE

MODE

MODE

　F4　キーを押す�

　F4　キーを押す�

　F3　キーを押す�

　F1　キーを押す�

10 - 2

10 - 4

10 - 5

10 - 6

21 - 1

21 - 6

1    2    3    4

1    2    3    4

1    2

[Function] VER

Typ.EXC3

Ver.1A00_0002.3

    1A20_0001.3

EXC型コントローラータイプ（表示例は3軸タイプ）を表示します。�
システムコントロールソフトウェアのバージョン番号表示�
サーボコントロールソフトウェアのバージョン番号表示�
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21.4. モニター機能

¡EXC型コントローラーでは、以下の項目のモニターができます。
1 アナログ出力モニター ----------- CN4アナログモニター出力より、速度などをモニターで

きます。
2 制御用入出力モニター ----------- CN2制御用入出力およびブレーキ出力のモニターがき

でます。制御用入出力モニターモードでは、出力の
みティーチングボックスから手動で開／閉操作がで
きます。

3 汎用入出力モニター -------------- CN4・CN7の汎用入出力の状態をモニターできます。
汎用入出力モニターモードでは、出力のみ、ティーチ
ングボックスから、手動で開／閉操作ができます。

4 リミットセンサーモニター ----- 各軸のオーバートラベルセンサー入力の状態をモニ
ターできます。

5 プログラム運転状態モニター -- プログラム運転中において、現在位置や実行中のプロ
グラム命令などをモニターできます。

21.4.1. アナログモニター

¡CN4アナログモニター出力より、下記内容が各軸ごとにアナログ電圧でモニターできます。
™速度：実際に出ている速度
™速度指令
™出力トルク：モーターへの電流指令
™位置偏差：位置指令と現在位置との差

  注意  ：アナログモニター機能は立ち上げ、調整時にご使用ください。調整が終っ
たら、CN4 アナログモニター出力の配線はコネクターの根元から配線を取
り外してください。モニター出力の配線が外部に引き伸ばされたままだ
と、外来ノイズなどによりEXC型コントローラーの誤動作やメモリー異常
となることがあります。

● 出力仕様

図21-33

※出力電圧には誤差（±5％程度）があります。

(1) 速度および速度指令� (2) 出力トルク� (3) 位置偏差�

アナログ出力�

9.4V

－1200mm/s 0
1200mm/s

－9.4V

アナログ出力�

10V

0

－10V

アナログ出力�

10V

－定格トルク�
×3 －0.64mm 0

定格トルク�
×3

0.64mm

－10V



21 － 35

● アナログモニター機能設定手順

¡アナログモニターで何をモニターするかは、以下の手順で選択します。

¡「10.2. 操作モード切り替え」を参照し、入出力モニターモードとします。

¡入出力モニターモード画面でF1キーを押してください。アナログモニター機能の設定ができます。

図21-34

：外部操作モード画面�

：メニュー選択1画面�

：メニュー選択2画面�

：メニュー選択3画面�

：入出力モニターモード�
　画面�

[External]

1    2    3    4

[Menu] 

 RUN  ORG  JOG  etc

[Menu]

 EDT  TCH  PAL  etc

[Menu]

 SYS  IO 　 FNC  etc

MODEキーを押す�

MODE

MODE

MODE

F1    →X軸 

F2    →Y軸 

F3    →Z軸 

F1    →速度�

F2    →速度指令�

F3    →出力トルク�

F4    →位置偏差�▼
�

　F4　キーを押す�

　F4　キーを押す�

　F2　キーを押す�

　F1　キーを押す�

10 - 2

10 - 4

10 - 5

10 - 6

21 - 7

1    2    3    4

1    2    3    4

[I/O]

 MON  CNT  DAT  LMT1    2    3    4

21 - !0

21 - 9

21 - 8

¡モニター機能の軸選択をします。�

¡出力電圧の倍率を設定します。�
　通常は00としてください。�
00→標準�
+01→2倍�
　：例　600mm/sで9.4Vとなる�
-01→1/2倍�
　：例　1200mm/sで4.7Vとなる�

[I/O] MON

 X Velocity  +00

  VEL  VCM  TCM  REC1    2    3    4

アナログモニター機能設定画面�

[I/O] MON

X Velocity  +00

数値�

SET

[I/O] MON

 X Velocity  +00

  X    Y    Z1    2    3    4

▼
�

¡軸選択をします。�
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21.4.2. 制御用入出力モニターおよびブレーキ解除

21.4.2.1. 制御用入出力モニター

¡CN2制御用入力のON／OFF状態をリアルタイムでモニターします。

¡CN2制御用出力の状態を切り替えます。

¡立ち上げ・調整・配線チェック時にご利用ください。

※制御用出力の状態切り替え

¡出力状態を変化させるのみで、コントローラー内部には影響を与えません。
例：アラーム出力信号を手動で開としても、コントローラー内部ではアラーム処理を行
なわない。

21.4.2.2. ブレーキの手動解除

¡制御用出力モニター時にブレーキ出力も手動でON／OFFできます。「21.4.2.3. 制御用入出力モ
ニターおよびブレーキ解除操作手順」を参照してください。

¡ブレーキ付軸のブレーキを手動で解除することにより
1 ブレーキコントロール機能が正常に働いているか？
2 ブレーキを解除してメカ逆作動のチェック（→「21.2.3. メカ逆作動確認」）
3 ブレーキを解除してエンコーダーの異常判定（→「21.2.4. エンコーダー信号の異常判
定」）

　に応用できます。

  危険  ：ブレーキを解除する場合は周囲の安全を確認してから作業を行なってください。

™水平軸の場合はスライダー（本体移動の場合は本体）が停止していること。
™垂直軸の場合は可動部が落下します。可動部の下に人がいないことはもちろん、破損
するものを置かないでください。
　また、可動部が落下しても可動部が破損しないような処置を取ってください。

例：あらかじめ可動部を最下位まで移動し、ブレーキを解除しても危険および器
物の破損などが発生しないようにしてください。
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21.4.2.3. 制御用入出力モニターおよびブレーキ解除操作手順

¡「10.2. 操作モード切り替え」を参照し、入出力モニターモードとします。

¡入出力モニターモード画面でF2キーを押してください。制御用入出力モニターおよびブレーキ
ON／OFF操作ができます。

図21-35

：外部操作モード画面�

：メニュー選択1画面�

：メニュー選択2画面�

：メニュー選択3画面�

：入出力モニターモード�
　画面�

[External]

1    2    3    4

[Menu] 

 RUN  ORG  JOG  etc

[Menu]

 EDT  TCH  PAL  etc

[Menu]

 SYS  IO 　 FNC  etc

MODEキーを押す�

MODE

MODE

MODE　F4　キーを押す�

　F4　キーを押す�

　F2　キーを押す�

　F2　キーを押す�

10 - 2

10 - 4

10 - 5

10 - 6

21 - 7

1    2    3    4

1    2    3    4

[I/O]

 MON  CNT  DAT  LMT1    2    3    4

制御用入出力モニター画面�

0 0 0 0 0 0 0

PROG0�
PROG1�
PROG2�
PROG3�
PROG4�
PROG5�
PROG6

[I/O] CNT/INP-EMST

 000000000 0000000

カーソルのあるビットの信号名を表示�
しています。　・　キーで切り替わります。�

CN2入力状態の表示�
・on/off表示区分�
　　0: off�
　　1: on�
�
・入力信号の割り付け�

s t

0 0 0 0 0 0 0 0 0

EMST�
SVON�
STOP�
HOS�
RUN�
SNG�
ARST�
RSTA�
HLD

[I/O] CNT/OUT-PEND

 10010000  0

カーソルのあるビットの信号名を表示�
しています。�

CN2出力状態の表示�
…このモードに移行直後の状態を�
　表示しています。出力状態の�
　切替により表示は変化します。�

・閉/開表示区分�
　　0: 開�
　　1: 閉�
�
・出力信号の割り付け�

0

ブレーキ出力�
　0: ブレーキ解除�
　1: ブレーキセット�

0 0 0 0 0 0 0 0

PEND�
IPOS�
HOME�
DRDY�
WRN�
CSTP�
HLDA�
予約�

・出力状態の切り替え�
　　・　キーで信号名を選択し、�
　0・1キーで状態を切り替えます。�
s t

▼�

▲�

注）EMSTのみ機能表示です。�
　　0：正常�
　　1：非常停止状態�
　　（CN2 EMST以外の要因により非常停止�
　　　状態になっても1を表示します。）�

21 - !2

21 - !1
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21.4.3. 汎用入出力モニター

¡CN4・CN7の汎用入力の状態をリアルタイムでモニターできます。

¡CN4・CN7の汎用出力の状態を切り替えます。

¡立ち上げ・調整・配線チェック時にご利用ください。

● 汎用入出力モニター手順

¡「10.2. 操作モード切り替え」を参照し、入出力モニターモードとします。

¡入出力モニターモード画面でF3キーを押してください。汎用入出力モニターができます。

図21-36

：外部操作モード画面�

：メニュー選択1画面�

：メニュー選択2画面�

：メニュー選択3画面�

：入出力モニターモード�
　画面�

[External]

1    2    3    4

[Menu] 

 RUN  ORG  JOG  etc

[Menu]

 EDT  TCH  PAL  etc

[Menu]

 SYS  IO 　 FNC  etc

MODEキーを押す�

MODE

MODE

MODE　F4　キーを押す�

　F4　キーを押す�

　F2　キーを押す�

　F3　キーを押す�

10 - 2

10 - 4

10 - 5

10 - 6

21 - !1

21 - !2

1    2    3    4

1    2    3    4

[I/O]

 MON  CNT  DAT  LMT1    2    3    4

汎用入出力モニター画面�

▼�

▲�

[I/O] DAT/INP-DI07

 00000000 00000000

 00000000 00000000

カーソルのあるビットの信号名を表示�
しています。　・　キーで切り替わります。�

汎用入力32点のon/off状態を�
表示しています。�

・on/off表示区分�
　　0: off�
　　1: on�
�
・入力信号の割り付け�

s t

[I/O] DAT/OUT-DO07

 00000000 00000000

 00000000 00000000

カーソルのあるビットの信号名を�
表示しています。�

汎用出力32点の開/閉状態の表示�
…このモードに移行直後の状態を表示�
　しています。出力状態の切替により�
　表示は変化します。�
・閉/開表示区分�
　　0: 開�
　　1: 閉�
�
・出力信号の割り付け�

・出力状態の切り替え�
　　・　キーで信号名を選択し、�
　0・1キーで状態を切り替えます。�

s t

 00000000 00000000

 00000000 00000000

汎用入力ポートNo. 0�
CN4: DI07～DI00

汎用入力ポートNo. 1�
CN4: DI17～DI10

汎用入力ポートNo. 2�
CN7: DI27～DI20

汎用入力ポートNo. 3�
CN7: DI37～DI30

 00000000 00000000

 00000000 00000000

汎用出力ポートNo. 0�
CN4: DO07～DO00

汎用出力ポートNo. 1�
CN4: DO17～DO10

汎用出力ポートNo. 2�
CN7: DO27～DO20

汎用出力ポートNo. 3�
CN7: DO37～DO30

※ 各ポートとも左側よりビット7、ビット6…
となり一番右側がビット0です。�

※ 各ポートとも左側よりビット7、ビット6…
となり一番右側がビット0です。�
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21.4.4. リミットセンサー入力モニター

¡CN5：オーバートラベルリミットセンサー入力の状態をリアルタイムでモニターできます。

● リミットセンサー入力モニター手順

¡「10.2. 操作モード切り替え」を参照し、入出力モニターモードとします。

¡入出力モニターモード画面でF4キーを押してください。リミットセンサー入力モニターができ
ます。

図21-37

：外部操作モード画面�

：メニュー選択1画面�

：メニュー選択2画面�

：メニュー選択3画面�

：入出力モニターモード�

[External]

1    2    3    4

[I/O]

 MON  CNT  FNC  LMT

[Menu] 

 RUN  ORG  JOG  etc

[Menu]

 EDT  TCH  PAL  etc

[Menu]

 SYS  IO 　 FNC  etc

MODEキーを押す�

MODE

MODE

MODE

　F4　キーを押す�

　F4　キーを押す�

　F2　キーを押す�

　F4　キーを押す�

10 - 2

10 - 4

10 - 5

10 - 6

21 - 7

21 - !3

1    2    3    4

1    2    3    4

1    2    3    4

[I/O] LMT/INP-OMT1

 X 001  Y 001

 Z 001

カーソルのあるビットの信号名を表示しています。�
・入力状態表示�

X  0 0 1

予約 (Don’t care)�
CN5 No.13：OT＋入力�
CN5 No.14：OT－入力�

0：正常 (on)�
1：オーバートラベル状態 (off)

※ オーバートラベルセンサー入力形態は�
　 B接点（ノーマルクローズ）です。�

軸表示�
X
Y
Z

: X軸�
: Y軸�
: Z軸�
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21.4.5. プログラム運転モニター

21.4.5.1. ティーチングボックス操作モードにおけるプログラム運転モニター機能

¡ティーチングボックス操作によるプログラム運転中は各軸の現在座標値をリアルタイムで表示
しています。

¡現在座標値表示中の画面で▲▼キーを押すことにより、実行中のプログラム命令、汎用入出力
状態他のモニター画面に切り替わります。

● ティーチングボックス操作モードにおけるプログラム運転モニター手順

図21-38

[Run] 00/000 auto  *
 MOV  P000

 Running

[Run] 00/000 auto　*
 DI0  00000000

 Running

[Run] 00/000 auto　*
 DO0  00000000

 Running

[Run] 00/000 auto　*
 D00  000000

 Running

[Run] 00/000 auto　*
 P000  X 0000.00

       Y 0000.00

 Running

[Run] 00/000 auto　*
 P000  Z 0000.00

 Running

現在実行中のプログラム命令�

・現在実行中のプログラム命令を表示します。�

・汎用入力の状態をリアルタイムで表示します。�
DI0

汎用入力ポート No.

/,z,x,cキーでポートNo.を�
設定します。�

00000000

・左からビット7、ビット6…の順にon/off状態
で表示します。�
0: off�
1: on

・汎用出力の状態をリアルタイムで表示します。�
DO0

汎用出力ポート No.
/,z,x,cキーでポートNo.を�
設定します。�

00000000

・左からビット7、ビット6…の順に開/閉状態
で表示します。�
0: 開�
1: 閉�

・データレジスターの内容をリアルタイムで表示します。�

D00

データレジスタ No.

数値キーでレジスターNo.を�
設定します。　00～99

000000

・ポイントレジスターの座標値をリアルタイムで表示します。�

プログラム実行中に演算命令等で座標値が変更され
ると変更後のデータを表示します。�

P000

ポイントNo.

数値キーでポイントNo.を�
設定します。　000～399

X  0000.00

Y  0000.00

X軸、Y軸の座標値です。sキーでZ軸以降
を表示します。�

[Run] 00/000 auto *

 X 0000.00 Y 0000.00

 Z 0000.00

  Running

実行中のプログラムNo.

自動／ステップ運転表示　auto: 自動運転�
　　　　　　　　　　　　step: ステップ運転�

各軸の現在座標表示 (単位mm)
X

Y

Z

: X軸�
: Y軸�
: Z軸�

実行中のステップNo.
サーボONマーク�

“プログラム運転中”の表示�

21 - !4

21 - !5

21 - !6

21 - !7

21 - !8

21 - !9

21 - @0

データレジスターに入っている数
値データです。�
　十進数: 000000～±999999
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21.4.5.2. 外部操作モードにおけるプログラム運転モニター機能

¡外部操作モードにおけるプログラム運転時も、ティーチングボックスで運転状態をモニターで
きます。

● 外部操作モードにおけるプログラム運転モニター手順

¡外部操作モード画面でF1キーを押してください。各軸の現在座標を表示するようになります。

¡各軸の現在座標表示画面で▲▼キーを押すと実行中のプログラム命令、汎用入出力状態、他の
モニター画面に切り替わります。

図21-39

[Run] 00/000 auto*
 MOV  P000

 PRG.running

[Run] 00/000 auto　*
 DI0  00000000

 PRG.running

[Run] 00/000 auto　*
 DO0  00000000

 PRG.running

[Run] 00/000 auto　*
 D00  000000

PRG.running

[Run] 00/000 auto　*
 P000  X 0000.00

       Y 0000.00

 PRG.running

[Run] 00/000 auto　*
 P000  Z 0000.00

 PRG.running

現在実行中のプログラム命令�
・現在実行中のプログラム命令を表示します。�

・汎用入力の状態をリアルタイムで表示します。�
DI0

汎用入力ポート No.

/,z,x,cキーでポートNo.を�
設定します。�

00000000

・左からビット7、ビット6…の順に
on/off状態で表示します。�
0: off�
1: on

・汎用出力の状態をリアルタイムで表示します。�
DO0

汎用出力ポート No.

/,z,x,cキーでポートNo.を�
設定します。�

00000000

・左からビット7、ビット6…の順に
開/閉状態で表示します。�
0: 開�
1: 閉�

・データレジスターの内容をリアルタイムで表示します。�

D00

データレジスター No.

数値キーでレジスターNo.を�
設定します。　00～99

000000

データレジスターに入っている数
値データです。�
　十進数: 000000～±999999

・ポイントレジスターの座標値をリアルタイムで表示します。�

プログラム実行中に演算命令等で座標値が変更さ
れると変更後のデータを表示します。�

P000

ポイントNo.

数値キーでポイントNo.を�
設定します。　000～399

X  0000.00

Y  0000.00

X軸、Y軸の座標値です。sキーで
Z軸以降を表示します。�

[Run] 00/000 *

 X 0000.00 Y 0000.00

 Z 0000.00

 PRG.running

実行中のプログラムNo.

各軸の現在座標表示�
 (単位mm)

X

Y

Z

: X軸�
: Y軸�
: Z軸�

実行中のステップNo.

サーボONマーク�

“プログラム�
　運転中”�
の表示�

[External] ：外部操作モード画面�

F1　キーを押す�

10 - 2

21 - @1

21 - @2

21 - @3

21 - @4

21 - @5

21 - @6

21 - @7
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付録－ 1

付録1：CN5 エンコーダー・オーバートラベルセンサー用
コネクター仕様

表A-1

● CN5・ピン配列と信号名

図A-1 表A-2

※CN5は軸数分あります。表示は次のようになっています。
第1軸（X軸） 1-CN5
第2軸（Y軸） 2-CN5
第3軸（Z軸） 3-CN5

本多通信工業株式会社製MR-25RFA

本多通信工業株式会社製MR-25M

本多通信工業株式会社製MR-25L

EXC型コントローラー側コネクター

適合コネクター（ユーザー側）

適合カバー（ユーザー側）

ピン

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

21

22

23

24

25

信号名

A＋

A－

B＋

B－

Z＋

Z－

U＋

U－

V＋

V－

W＋

W－

OT＋

OT－

－

DC5

5VG

DC12

12VG

－

－

－

－

－

FG

入出力

入力

入力

入力

入力

入力

入力

入力

入力

入力

入力

入力

入力

入力

入力

－

出力

出力

出力

出力

－

－

－

－

－

出力

機能

エンコーダー信号A相＋

エンコーダー信号A相－

エンコーダー信号B相＋

エンコーダー信号B相－

エンコーダー信号Z相＋

エンコーダー信号Z相－

エンコーダー信号U相＋

エンコーダー信号U相－

エンコーダー信号V相＋

エンコーダー信号V相－

エンコーダー信号W相＋

エンコーダー信号W相－

プラス方向オーバートラベル

マイナス方向オーバートラベル

（接続禁止）

エンコーダー用5V電源

エンコーダー用5V電源グラウンド

オーバートラベルセンサー用12V電源

オーバートラベルセンサー用12V電源グラウンド

（接続禁止）

（接続禁止）

（接続禁止）

（接続禁止）

（接続禁止）

ケーブルシールド用フレームグラウンド

2�
　A－�

3�
　B＋�

4�
　B－�

5�
　Z＋�

6�
　Z－�

7�
　U＋�

8�
　U－�

11�
　W＋�

12�
　W－�

13�
　OT＋�

14�
　OT－�

15�
　 －�

16�
 　DC5

18�
　DC12

19�
　12VG

20�
　 －�

21�
　 －�

22�
　 －�

23�
　 －�

24�
　 －�

1�
　A＋�

10�
　V－�17�

　 5VG

9�
　V＋�

25�
　FG
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● CN5・接続方法と信号仕様

図A-2

  注意  ：モーター折り返し取付けの場合は反モーター側がマイナス方向となります
ので、OT－にOTR、OT＋にOTLが結線されます。（上図と逆になりま
す。「14.5.1.3. 原点復帰と座標」を参照してください。）

エンコーダー�

電源�

GND

A相＋出力�

A相－出力�

B相＋出力�

B相－出力�

Z相＋出力�

Z相－出力�

U相＋出力�

U相－出力�

電源�

信号出力�

GND

電源�

信号出力�

GND

OTL�
(モーター側�
  オーバートラベルセンサー)

OTR�
(反モーター側�
  オーバートラベルセンサー)

EXC型コントローラ�

CN5

1�

2�

3�

4�

5�

6�

7�

8�

9�

10�

11�

12

18�

14�

19

13

25

DC5�

5VG

A＋�

A－�

B＋�

B－�

Z＋�

Z－�

U＋�

U－�

V＋�

V－�

W＋�

W－�

OT＋�

DC12�

OT－�

12VG

FG

V相＋出力�

V相－出力�

W相＋出力�

W相－出力�

16�

17
DC5V

DC12V
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● エンコーダー信号入力仕様

適用入力 ------- A＋、A－、B＋、B－、Z＋、Z－、U＋、U－、V＋、V－、W＋、W－
およびDC5、5VG

表A-3

● オーバートラベルセンサー信号入力仕様

適用入力 ------- OT＋、OT－、およびDC12、12VG

表A-4

項目 仕様

電源電圧

最大出力電流

入力形式

使用ラインレシーバー

差動入力スレッシホールド電圧

入力インピーダンス

最大同相入力電圧

DC5V±10%

250mA（1軸当り）

差動型ラインレシーバー

TI製AM26LS32AC相当品

±0.2V

220Ω

±7V

DC5V

電源出力

項目 仕様

電源電圧

最大出力電流

入力インピーダンス

最大許容入力電流

適用オーバートラベルセンサー

DC12V±10%

30mA×2（1軸当り）

1.8kΩ

7mA（1点当り）

B接点オープンコレクター出力

DC12V

電源出力
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付録2：CN6 モーター・ブレーキ用コネクター仕様

表A-5

● CN6・ピン配列と信号

図A-3

表A-6

※CN6は軸数分あります。表示は次のようになっています。
第1軸（X軸） 1-CN5
第2軸（Y軸） 2-CN5
第3軸（Z軸） 3-CN5

  注意  ：ラック組み込みタイプEXC型コントローラーにはブレーキ用DC24V電源
は内蔵されていません。CN2より入力します。DC24V電源が入力されてい
ないとブレーキが解除できず、運転中にオーバーロードアラームが発生し
たり、ブレーキが破損することがあります。

EXC型コントローラ側コネクター

適合コネクター（ユーザ側）

適合レセプタクル（ユーザ側） AMP製172774-1
AMP製172495

AMP製172039

6�
－�

2�
FG

3�
W

4�
U

7�
V

5�
BRK＋�

1�
BRK－�

ピン 信号名 機能

1

2

3

4

5

6

7

BRK－

FG

W

U

BRK＋

NC

V

ブレーキ用電源0V出力

フレームグラウンド

モーターW相

モーターU相

ブレーキ用電源24V出力

接続禁止

モーターV相
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● CN6・接続方法と信号仕様

図A-4

図A-5

DC24V

W�
U�
V

BRK＋�

BRK－�

FG

3�
4�
7

2

5�

1

CN6

EXC型コントローラー�

モーター� ブレーキ�

W U V

据え置きタイプ（EXC21型・EXC31型）�

W�
U�
V

BRK＋�

BRK－�

FG

3�
4�
7

2

5�

1

CN6

EXC型コントローラー�

モーター� ブレーキ�

W U V

DC24V
DC24V�

24VG

13�

22

CN2

ラック組み込みタイプ（EXC20型・EXC30型）�
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● モーター関係信号仕様

適用入力 ------- U、V、W

表A-7

●ブレーキ関係信号仕様

適用入力 ------- BRK＋、BRK－、

表A-8

形式 EXC□□A□□□C□□ EXC□□A□□□A□□

モーター出力

出力電圧

定格出力電流

最大出力電流

100W 300W

±140V PWM（AC100V入力時）

2.1Arms 4.6Arms

100W 300W

±280V PWM（AC200V入力時）

0.9Arms 1.9Arms

定格の300％

仕様

DC24V

400mA

リレー接点出力

負作動型

項目

出力電圧

定格出力電流

出力形式

適合ブレーキ
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付録3：リモート制御時の配線

¡お客様側で配線する場合は以下を参考にしてください。

● EXC型コントローラーCN1コネクター仕様

表A-9

● CN1・信号名と機能

表A-10

EXC型コントローラー側コネクター

適合コネクター（お客様側ご用意）

適合カバー（お客様側ご用意）

日本航空電子株式会社製DE-9P-N

日本航空電子株式会社製DE-C1-J6

日本航空電子株式会社製DELC-J9SAF-13L6

ピン番号 信号名 入出力 機能 備考

1

2

3

4

5

6

7

8

9

TxD

CTS

RxD

EMST

Type

SG

RTS

＋5V

FG

出力

入力

入力

入力

出力

－－

出力

出力

－－

送信データ

送信許可

受信データ

非常停止入力

EXCの識別信号

信号用グラウンド

送信要求

ティーチングボックス用供給電源

フレーム・グラウンド

接続禁止

使用禁止
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● 配線例

a PC9801シリーズとの接続例

図A-6

s IBM PCとの接続例

図A-7

配線上の注意
1  必ずシールド線をご使用ください。
2 パソコン側に［RTS］端子が無い場合は、配線しないでください。
3 EXC型コントローラー側の［Type］端子は、接続しないでください。
4 FGはEXC型コントローラーまたはパソコン側のどちらかの端子を使用してください。
両端を接続すると通信ラインにノイズが乗り、うまく通信できない場合があります。

5 EXC型コントローラー側のEMST－ ＋5Vショート線およびパソコン側のDSR－DTR
ショート線は長く引き伸ばさないでコネクターの根元でショートしてください。

2�

3�

4�

5�

6�

20�

7

EXC型コントローラー側� パソコン側�

1�

3�

7�

2�

4�

8�

6�

9

TxD�

RxD�

RTS�

CTS�

DSR�

DTR�

SG

TxD�

RxD�

RTS�

CTS�

EMST�

＋5V�

SG�

FG

RS232C用�
D-sub 25ピンコネクター�CN1

3�

2�

7�

8�

6�

4�

5

EXC型コントローラー側� パソコン側�

1�

3�

7�

2�

4�

8�

6�

9

TxD�

RxD�

RTS�

CTS�

DSR�

DTR�

SND

TxD�

RxD�

RTS�

CTS�

EMST�

＋5V�

SG�

FG

RS232C用�
D-sub  9ピンコネクター�CN1
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付録4：回生処理

¡モーターは、次の場合には発電機として働きます。この働きを回生と呼びます。
1 大きな慣性負荷を減速運転する時：運動エネルギーが電気エネルギーに変換される。
2 垂直軸で下降運転する時 ：位置エネルギーが電気エネルギーに変換される。

¡回生によって発電されるエネルギー（以下回生エネルギー）は、コントローラー内の主電源コ
ンデンサーにチャージされますが、主電源コンデンサーに蓄積できる以上のエネルギーが発生
すると、コントローラーに内蔵された回生抵抗でコンデンサーの容量を超えたエネルギーを消
費させます。

¡しかしながら、回生抵抗の容量にも限界があり、大きなエネルギーが連続して発生すると回生
抵抗が過熱し、オーバーヒートアラームにより、運転は中止されます。

¡この場合は、
™運転デューティを下げる。
™加減速度を下げる。
™移動速度を下げる。

　などの処置が必要になります。

a 水平軸の場合標準モジュール（200V仕様のすべてのモジュール）では、40Kg以上の負荷質量
を最大速度から減速すると、回生抵抗で処理するエネルギーが発生し、これが短時間に繰り返
されるとオーバーヒートアラームが発生することがあります。

s 垂直軸の場合標準モジュール（200V仕様・Sモジュール垂直軸・ストローク 230mm/130mm）
では、回生抵抗で処理するエネルギーは発生しません。しかし、垂直軸の場合は、運動エネル
ギーに位置エネルギーが加わるため、ストローク、負荷質量が大きくなると回生エネルギーは
極端に増大します。20Kg以上の負荷、200mm以上のストロークとなる特別仕様の場合は運転
デューティによっては簡単にオーバーヒートアラームが発生することがあります。

d 以下にオーバーヒートアラーム発生の可能性を判断するための目安となる資料を示しますので
参考にしてください。

判断に迷う場合は弊社までご相談ください。また、ラック組み込みタイプEXC型コント
ローラーでは外付けの大容量回生抵抗を用意しております。大容量の回生抵抗を外付
けすることにより、パフォーマンスをさげることなく対応が可能になります。外付け
回生抵抗が必要な場合は購入元までご相談ください。
※据え置きタイプでは回生抵抗を外付けすることはできません。
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1. EXC型コントローラーの回生処理能力

¡EXC型コントローラーに内蔵されている回生抵抗は表A-11に示す以上の容量を消費すると、
オーバーヒートアラームを発生します。

表A-11

¡回生抵抗で処理しなければならないエネルギー（単位＝ジュール：J）をタクトタイム（単位＝
秒：S）で割った値が表A-11の容量以下であればアラームを発生せずに、回生エネルギーを処理
できます。

2. 回生抵抗で処理しなげればならないエネルギー

¡回生抵抗で処理しなければならないエネルギー（単位＝ジュール：J）の参考値は表A-12 →図1
～6を参照してください。

¡水平使用の場合、負荷質量、移動速度が大きいほど回生エネルギーは大きくなります。

¡垂直使用の場合、負荷質量、移動速度、下降ストロークが大きいほど回生エネルギーは大きく
なります。

¡どちらの場合も定格入力電圧に対し、実際の入力電源電圧が高いほど（例：AC200／220V電源
仕様にAC230Vを入力）、回生抵抗で処理しなければならないエネルギーは増加します。

表A-12

オーバーヒートアラーム発生限界容量

4.0W

周囲温度

25℃の時

50℃の時 2.5W

水平使用時 モジュール本体区分 参考値参照先回生抵抗で処理しなければならないエネルギー

Sモジュール ¡Sモジュールでは問題ありません。＝最大可

搬質量（20Kg）でもエネルギーはゼロ

¡40Kg（AC100V仕様では25Kg）以上の負荷で最

高速度からの減速を行なうと、回生抵抗で処理

しなければならないエネルギーが発生します。

¡15Kg（AC100V仕様では10Kg）以上の負荷で

350mm（AC100V仕様では200mm）以上のスト
ロークの下降を行なうと、回生抵抗で処理しな

ければならないエネルギーが発生します。

¡20Kg以上の負荷で回生抵抗で処理しなければ

ならないエネルギーが発生します。

垂直使用時

Mモジュール

Hモジュール

Sモジュール垂直軸

Mモジュール

Hモジュール

AC200/220V電源仕様：図1

AC100/110V電源仕様：図2

AC200/220V電源仕様：図3

AC100/110V電源仕様：図4

AC200/220V電源仕様：図5

AC100/110V電源仕様：図6
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図A-8

3. 回生エネルギーにより、オーバーヒートアラームが発生するかどうかの判断について

1 「2. 回生抵抗で処理しなければならないエネルギー」を参照し、1タクト内で発生する“回生
抵抗で処理しなければならないエネルギー”の総和を求めてください。

2  1で求めた総和を1タクトにかかる時間（単位：秒）で割ってください。

3  2で求めた結果（単位：W）が表A-11の値以下であれば、問題ありません。表A-11の値以上あ
るいは、これに近い場合はオーバーヒートアラームが発生する可能性があります。

10

20

30

40

［J］�

20 40 600
スライダーに乗る負荷質量［Kg］�

図1：回生抵抗で処理するエネルギー�
・H,Mモジュール水平使用�
・コントローラー AC200/220V電源仕様�
・移動速度：1200mm/s

AC200V電源入力時�
AC220V電源入力時�

10

20

30

40

［J］�

20 40 600
スライダーに乗る負荷質量［Kg］�

図2：回生抵抗で処理するエネルギー�
・H,Mモジュール水平使用�
・コントローラー AC100/110V電源仕様�
・移動速度：1200mm/s

AC100V電源入力時�
AC110V電源入力時�

10

20

30

40

［J］�

200 400 6000
下降ストローク長［mm］�

図3：回生抵抗で処理するエネルギー�
・Sモジュール垂直使用�
・コントローラー AC200/220V電源仕様�

AC200V電源入力時�
AC220V電源入力時�

10

20

30

40

［J］�

200 400 6000
下降ストローク長［mm］�

図4：回生抵抗で処理するエネルギー�
・Szモジュール垂直使用�
・コントローラー AC100/110V電源仕様�

AC100V電源入力時�
AC110V電源入力時�※負荷質量10Kg以下では�

　回生抵抗で処理するエネルギーは0です。�

負
荷
質
量
：
15
Kg

負
荷
質
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：
15
Kg

負
荷
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量
：
15
Kg

負
荷
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量
：
15
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負
荷
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量
：
10
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量
：
10
Kg
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図5：回生抵抗で処理するエネルギー�
・H,Mモジュール垂直使用�
・コントローラー AC200/220V電源仕様�

AC200V電源入力時�
AC220V電源入力時�

［J］�

200 400 6000
下降ストローク長［mm］�

図6：回生抵抗で処理するエネルギー�
・H,Mモジュール垂直使用�
・コントローラー AC100/110V電源仕様�

AC100V電源入力時�
AC110V電源入力時�

負荷質量：20Kg 負荷質量：20Kg

負荷質量：30Kg

負荷質量：40Kg

負荷質量：30Kg

負荷質量：40Kg

図A-9
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