
ＤＯＳ／Ｖパーソナルコンピュータ用モータコントロール基板

MC8040A / MC8020A

取扱説明書

１９９６．１．１１

株式会社 ノヴァ電子NOVA elect ronics



目 次

１１．概要

４２．機能説明

２.１．定量ドライブ ４
２.２．連続ドライブ ４

２.３．ドライブに必要なパラメータ設定 ５
２.３.１．レンジ ５
２.３.２．加減速レート ５
２.３.３．初速度 ５
２.３.４．ドライブ速度 ５
２.３.５．出力パルス数 ６

２.４．ポジション管理 ６
２.４.１．論理位置カウンタと実位置カウンタ ６
２.４.２．コンペアレジスタ（ソフトウエアリミット） ７

２.５．割り込み ８

２.６．その他の機能 ８
２.６.１．パルス出力方式の選択 ８
２.６.２．パルス入力方式の選択 ９
２.６.３．ハードウェアリミット ９
２.６.４．サーボモータドライバ対応の信号 ９
２.６.５．ドライブ中の速度上昇／下降 １０
２.６.６．ドライブ状態の読み出し １０

１１３．アドレス設定

１２４．リード／ライトレジスタ

４.１．コマンドレジスタ １２
４.２．モード設定レジスタ０ １３
４.３．モード設定レジスタ１ １３
４.４．アウトプットレジスタ １４
４.５．ライトデータレジスタ０～２ １４
４.６．ステータスレジスタ １４
４.７．割り込み要因レジスタ １５
４.８．エラーレジスタ １５
４.９．終了ステータスレジスタ １６
４.１０．インプットレジスタ １７
４.１１．リードデータレジスタ０～２ １８

１９５．命令一覧

２０６．データ書込み命令

６.１．モード設定 ２０
６.２．レンジ 設定 ２２
６.３．加減速レート 設定 ２２
６.４．初速度 設定 ２２
６.５．ドライブ速度 設定 ２３
６.６．出力パルス数 設定 ２３
６.７．論理位置カウンタ 設定 ２３
６.８．実位置カウンタ 設定 ２４
６.９．ＣＯＭＰレジスタ 設定 ２４
６.１０．ＣＯＭＰ＋レジスタ 設定 ２４
６.１１．ＣＯＭＰ－レジスタ 設定 ２５
６.１２．ドライブ速度上昇／下降ステップ 設定 ２５



目 次

２６７．ドライブ命令

７.１．＋方向定量ドライブ ２６
７.２．－方向定量ドライブ ２６
７.３．＋方向連続ドライブ ２６
７.４．－方向連続ドライブ ２７
７.５．減速停止 ２７
７.６．即停止 ２７

２８８．データ読出し命令

８.１．論理位置カウンタ 読出し ２８
８.２．実位置カウンタ 読出し ２８
８.３．偏差データ 読出し ２８
８.４．ドライブ速度 読出し ２９
８.５．現在ドライブ速度 読出し ２９

３０９．その他の命令

９.１．ドライブ速度上昇 ３０
９.２．ドライブ速度下降 ３０
９.３．ＮＯＰ ３０

３１１０．入出力信号

１０.１．ＩＳＡバスコネクタ ３１
１０.２．Ｉ／Ｏコネクタ ３２

３５１１．割り込み回路

３６１２．入出力信号接続例

１２.１．モータドライバとの接続例 ３６
１２.２．エンコーダ２相信号の接続例 ３７
１２.３．リミット、原点信号の接続例 ３８

３９１３．制御プログラム例

４３１４．入出力信号タイミング

１４.１．リセット時のタイミング ４３
１４.２．ドライブ開始タイミング ４３
１４.３．入力パルスタイミング ４４
１４.４．即停止タイミング ４４
１４.５．減速停止タイミング ４５

４６１５．基板外形

４７１６．補足事項

１６.１．ドライブ速度の精度 ４７
１６.２．初速度設定についての注意 ４７
１６.３．ドライブ中のドライブ速度を変更する場合の注意 ４８
１６.４．加減速時間と加減速パルス数の算出 ４８

５０１７．仕様まとめ



- 1 -

１．概要

ＭＣ８０４０Ａ／ＭＣ８０２０ＡはＰＣ／ＡＴ互換機のＩＳＡバス対応の多軸モータコントロール基板です。ＭＣ８０４０Ａは
４軸、ＭＣ８０２０Ａは２軸のステッピングモータまたはサーボモータを制御することができます。

本書は、ＭＣ８０４０ＡとＭＣ８０２０Ａの共用のマニュアルですが、ＭＣ８０４０Ａを基本に記述されています。ＭＣ８０２
０Ａは、Ｚ軸、Ｕ軸の回路部品が実装されておりません。Ｘ、Ｙの２軸の動作となります。

製品型式 ＭＣ８０４０Ａ ＭＣ８０２０Ａ

制御軸 ４軸 （Ｘ，Ｙ，Ｚ，Ｕ） ２軸 （Ｘ、Ｙ）

また本書では、各軸の信号名をｎ○○○○と記述していますが、この"ｎ"はＸ、Ｙ、Ｚ、およびＵを表しています。

下図にＭＣ８０４０Ａの機能ブロック図を示します。ＭＣ８０４０Ａは、各軸が全く同じ機能を持つ４軸独立のモータコントロ
ール基板です。各々の軸の制御はモータコントロールＩＣ が行っています。ＭＣＸ３０５

ＭＣ８０４０Ａ機能ブロック図
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ＩＳＡバスインターフェース
ＩＳＡバスのＩ／０アドレス空間は３２バイト使用します。データ長は８ビットです。本ボードのＩ／Ｏアドレス指定は、本ボー
ド上のスライドディップスイッチで行います。ＩＳＡバスへの割り込みを使用する場合はＩＲＱ３～ＩＲＱ７のうちの１つをボー
ド上のジャンパー端子で選択します。

入出力信号
各軸とも、次に示す入出力信号を持っています。

モータを駆動する＋方向、－方向のパルス出力信号。ドライブパルス出力信号（nP+P/N,nP-P/N）

コマンドで設定できる２本の汎用出力信号。サーボモータドライバ汎用出力信号（nOUT0,nOUT1）
の偏差カウンタクリアやアラームリセットなどのための出力信号。

＋方向、－方向のそれぞれの出力パルスを禁止するリミット信号。オーバランリミット入力信号（nLMT+/-）

原点サーチ、原点近傍サーチのための入力信号。減速停止入力信号（nIN2,1）

サーボモータドライバのINPOS（位置決め完了）、ALARM（アラームサーボモータ用入力信号（nINPOS,nALM ）
に対応。
エンコーダ２相信号、Ｚ相信号入力。エンコーダ入力信号（nECAP/N,nECBP/N,nIN0P/N）

次に、ＭＣＸ３０５の内部機能ブロックを示します。

ＭＣＸ３０５機能ブロック図（本ボードで使用する機能のみ記載）

コマンド処理部

割り込み発生部

加減速パルス発生部

動作管理部

汎用出力ﾚｼﾞｽﾀ

論理位置カウンタ

偏差（論理位置－実位置）

実位置カウンタ

位置比較器
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位置比較器

波形変換
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UP

DOWN
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bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb
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bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb
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bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb
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ＭＣＸ３０５は、次のような機能を備えています。

ドライブ命令
定量ドライブと連続ドライブがあります。定量ドライブは、指定のパルス数を加減速または定速で出力します。連続ドライブ

は停止要因がアクティブになるまで連続してパルスを出力し続けます。

ドライブ速度制御
速度を１PPSから最高４MPPSまで設定でき、滑らかな台形駆動を行わせることができます。 出力されるドライブパルスの速度

精度は、１～８ＫPPSの範囲では±０．１％以下です。また、ドライブ中に、ドライブ速度を自由に変えることができます。 さ
らに、ドライブ速度を一定の速度増減幅で上昇／下降させるコマンドも用意されています。

ポジション管理
パルス出力を内部でカウントする論理位置カウンタと、外部からの帰還パルスをカウントする実位置カウンタの２個のポジシ

ョンカウンタを備えています。それぞれ２４ビット長で、-8,388,608 ～ +8,388,607 パルスの範囲でポジション管理できます。
また論理位置カウンタと実位置カウンタとの偏差データも読み出すことができます。

コンペアレジスタとソフトウェアリミット
３個のコンペアレジスタを持っています。論理または実位置カウンタとコンペアレジスタとの大小位置関係をステータスで読

み取ることができます。また、大小関係が変化した時に割り込みを発生させることも可能です。 このうち２個のコンペアレジ
スタは＋方向、－方向のソフトウェアリミットとして機能させることもできます。

また、３個のコンペアレジスタと論理／実位置カウンタの偏差とを比較させることもできます。

割り込み
加減速ドライブ中の定速開始時、定速終了時、ドライブ終了時、位置カウンタとコンペアレジスタの大小関係が変化したとき

など、様々な要因で割り込みを発生させることができます。
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２．機能説明

２.１．定量ドライブ

定量ドライブは、指定のパルス数を加減速ドライブ（台形駆動）します。

定量ドライブ命令を出す前に、パラメータとし
て、レンジ、加減速レート、初速度、ドライブ
速度、出力パルス数をあらかじめ設定します。
一度設定したパラメータは再び設定し直すまで
内容はかわりませんので、ドライブごとにすべ
てのパラメータを指定する必要はありません。

ドライブ速度を初速度より小さく設定すると、
加減速ドライブは行われず、初めから設定され
ているドライブ速度で一定速度のパルス出力に
なります。

速度の加速、減速は、常に設定されている加減
速レート値に従って行われます。従って出力パルス数が少ない場合には設定のドライブ速度まで到達できず、三角駆動となりま
す。

２.２．連続ドライブ

連続ドライブは、停止命令が書き込まれるまで、または外部停止信号がアクティブになるまで、連続にパルスを出力し続けます。

停止命令には、減速停止命令と即停止命令があ
ります。

また、外部停止信号にはIN0,IN1,IN2,の３本の
入力信号があります。いずれの信号も、有効／

無効、アクティブレベルをコマンドで設定でき

ます。原点サーチやエンコーダのＺ相サーチは、

検出する信号を有効にして、連続ドライブを行

わせます。

ドライブ速度を初速度より小さく設定すると、
加減速ドライブは行われず、初めから設定され

ているドライブ速度で一定速度のパルス出力に

なります。停止要因がアクティブになると即停

止します。

また、下の図のようにドライブの途中でドライブ速度を変更することができます。

ドライブ速度

初速度

時間

ドライブ速度

初速度
停止要因アクティブ

時間

時間

連続ドライブ
命令

ドライブ速度
3000PPSセット

ドライブ速度
500PPSセット

ドライブ速度
2500PPSセット

減速停止
命令

速度

初速度
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２.３．ドライブに必要なパラメータ設定

定量ドライブ、連続ドライブを行わせるために、次のパラメータを設定しておきます。一度設定したパラメータは、新たに設定
するまで内容は変わりません。

・レンジ 速度範囲を決める定数（速度倍率）
・加減速レート 加減速の傾きを決める定数
・初速度 加速時の初速度、および減速時の最終速度
・ドライブ速度 加減速ドライブの定速域の速度
・出力パルス数 定量ドライブ時の総出力パルス数

設定範囲：１ ～ ５００２.３.１．レンジ

ドライブ速度、初速度、およびドライブ速度上昇／下降ステップの速度範囲を決定する定数です。下式に示すように、実際のこ
れらの速度パラメータの速度（PPS）は設定値にレンジ値を乗じた値になります。

実際の速度（PPS） ＝ 速度設定値 × レンジ値

速度パラメータの設定範囲は１～８１９１です。レンジの値を大きく設定すると、高速までドライブすることができますが、設
定精度は粗くなります。ご使用になる速度範囲をカバーできる最小の値に設定してください。例えば、４０ＫPPSまでの速度で使
用するのであれば、レンジは ５ に設定します。

レンジと速度の設定精度については１６.１節を参照してください。

レンジはドライブ中に変更しないでください。速度が不連続に変化します。

設定範囲：１ ～ ６５５３５２.３.２．加減速レート

加減速ドライブの加速度、減速度を決定する定数です。モータが駆動する慣性負荷にあわせて適切な値を設定します。実際の加
減速度（PPS/SEC）は、下式になります。

例えば、レンジ＝５のとき、加減速度を 20,000（PPS/SEC）にしたいときは、加減速レート値を

に設定します。

設定範囲：１ ～ ８１９１２.３.３．初速度

加減速ドライブの加速開始の速度と減速終了時の速度です。実際の速度（PPS）は設定値にレンジの値を乗じた値となります。
対象モータがステッピングモータの場合は通常、自起動周波数内の値を設定します。

不必要に小さな値にすると加減速の直線性に影響します。詳しくは １６.２節の "初速度設定についての注意事項" を参照して
ください。

設定範囲：１ ～ ８１９１２.３.４．ドライブ速度

加減速ドライブにおいて定速域に達したときの速度です。実際の速度（PPS）は設定値にレンジの値を乗じた値となります。

このドライブ速度を初速度以下に設定すると加減速ドライブは行われず、一定速ドライブになります。原点サーチやエンコーダ
のＺ信号サーチなど、低速でドライブし、検出したら即停止させたい時は、ドライブ速度を初速度以下に設定します。

ドライブ速度は、ドライブ途中でも自由に変更することができます。加減速度ドライブの定速域でドライブ速度を再設定すると、
再設定した速度に向かって加速または減速を開始し、再設定した速度に達すると再び定速ドライブに移ります。ただし、定量ド

実際の加速度、減速度（PPS/SEC） ＝
加減速レート設定値

４×１０6
× レンジ値

加減速レート値 ＝ × ５ ＝ １０００４×１０6

２００００
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ライブにおいてドライブ途中に頻繁にドライブ速度を変更すると、出力パルス終了時の減速で初速度での残りパルスが多くなる
場合があります。（１６.３．ドライブ中のドライブ速度を変更する場合の注意 を参照してください。）

ドライブ速度は、ドライブ速度×レンジ の値が 4,000,000 以内で使用してください。

設定範囲：0 ～ 16,777,215２.３.５．出力パルス数

定量ドライブ時の総出力パルス数です。連続ドライブ時には意味を持ちません。

．ポジション管理２.４

２.４.１．論理位置カウンタと実位置カウンタ

各軸は、現在位置管理のためのパルスカウンタを２個 内蔵しています。

下図に示すように、論理位置カウンタはドライブ出力パルスを内部でカウントし、実位置カウンタはエンコーダなど外部からの
帰還パルスをカウントします。データの書き込み／読出しは常時可能で、負の値は２の補数で扱います。

また、論理位置カウンタと実位置カウンタの偏差データも読み出すことができます。

２個のカウンタとも、２４ビット長で、管理できるパルス範囲は -8,388,608 ～ +8,388,607 です。

リセット時は、両カウンタとも内容は不定です。

論理位置カウンタは、＋方向１パルスで１カウントアップ、－方向１パルスで１カウントダウンします。

実位置カウンタは、パルス入力を２相信号にするか、独立２パルス（カウントアップ／ダウン）信号にするかをコマンドで選択
することができます。2.6.2.節を参照してください。

論理位置カウンタ（24ビット長）

実位置カウンタ（24ビット長） 波形変換

UP
DOWN

UP
DOWN

P+
P-

EC-A

EC-B

偏差 （論理位置－実位置）

Ｒ／Ｗ

Ｒ

Ｒ／Ｗ
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２.４.２．コンペアレジスタ（ソフトウエアリミット）

各軸は、下図に示すように、論理位置カウンタ、実位置カウンタ、または論理－実位置カウンタの偏差量と大小比較ができる３
個の２４ビットレジスタを持っています。このコンペアレジスタに設定できるパルス範囲は、-8,388,608 ～ +8,388,607 で、負
の値は２の補数で設定します。

３個のコンペアレジスタの比較対象は、論理位置カウンタ、実位置カウンタ、または偏差のうちから１つをコマンドで選択しま
す。以下このセレクタで選択された対象データを”ＰＣ”と呼んで説明します。

ＣＯＭＰレジスタ
ＣＯＭＰレジスタはＰＣとの比較を行うレジスタです。ＰＣとＣＯＭＰレジスタとの大小関係が常にステータスレジスタのＣＯ
ＭＰビットに出力されます。

割り込みを有効にすると、ＰＣ≧ＣＯＭＰに変化したとき、ＰＣ＜ＣＯＭＰに変化したとき、それぞれ割り込みを発生させるこ
とができます。

ＣＯＭＰレジスタは、常時書き込み可能です。リセット時の内容は不定です。

ＣＯＭＰ＋レジスタ
ＣＯＭＰ＋レジスタは主に、ＰＣに対して、ある範囲の上限を検出するためのレジスタです。ＰＣがＣＯＭＰ＋レジスタの値よ
り大きくなるとステータスレジスタのＣＯＭＰ＋ビットが１になります。

割り込みを有効にすると、ＰＣ≧ＣＯＭＰ＋に変化したときに割り込みを発生させることができます。

ＣＯＭＰ＋レジスタは、＋方向のソフトウェアリミットとしても機能させることができます。モード設定で＋ソフトウェアリミ
ットを有効にすると、ドライブ中にＰＣがＣＯＭＰ＋より大きくなると減速停止し、エラーレジスタのＣＯＭＰ＋ビットに１が
立ちます。このエラー状態は、－方向のドライブ命令を実行して、ＰＣがＣＯＭＰ＋レジスタより小さくなると解除されます。

また特別な使用方法として、ＰＣを偏差に選択すると、ドライブ中に論理位置カウンタと実位置カウンタの差がＣＯＭＰ＋値よ
り大きくなると割り込みを発生させ、減速停止させることもできます。

ＣＯＭＰ＋レジスタは常時書き込み可能です。リセット時の内容は不定です。

ＣＯＭＰ－レジスタ
ＣＯＭＰ－レジスタは、ＰＣに対して、ある範囲の下限を検出するためのレジスタで、ＣＯＭＰ＋レジスタと同様の働きをしま
す。すなわち、ＰＣがＣＯＭＰ－レジスタの値より小さくなるとステータスレジスタのＣＯＭＰ－ビットが１になります。

割り込み動作、－方向ソフトウェアリミット機能についても、ＣＯＭＰ＋レジスタと同様の動作をします。

論理位置カウンタ（24ビット長）

偏差 （論理位置－実位置）

実位置カウンタ（24ビット長）

ＣＯＭＰレジスタ

ＣＯＭＰ＋レジスタ

ＣＯＭＰ－レジスタ

コマンドで選択

セレクタ

PC≧COMP比較

PC≧COMP+比較

PC＜COMP-比較

PC

COMP

COMP-

COMP+

COMPﾋﾞｯﾄ

COMP+ﾋﾞｯﾄ

COMP-ﾋﾞｯﾄ

Ｗ

Ｗ

Ｗ
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２.５．割り込み

本節では、ＭＣＸ３０５の持つ割り込み発生機能を記述します。ボード内の割り込み回路については１１章に記載されています
ので、参照してください。

ＭＣＸ３０５は、上位ＣＰＵに対する割り込みは、以下の示す要因で発生させることができます。

①  ドライブが終了したとき。

②  加減速ドライブ時に、定速域でパルス出力を開始したとき。

③  加減速ドライブ時に、定速域でパルス出力を終了したとき。

④ Ｐ がＣＯＭＰ－レジスタ値を越えて小さくなったとき。＊１

⑤  ＰがＣＯＭＰ＋レジスタ値を越えて大きくなったとき。

⑥  ＰがＣＯＭＰレジスタ値を越えて大きくなったとき。

⑦  ＰがＣＯＭＰレジスタ値を越えて小さくなったとき。

*1：Ｐは論理位置カウンタ、実位置カウンタ、または偏差の値です。

それぞれの割り込み要因は、モード設定レジスタ１（ＷＲ０２）で割り込み発生
の許可／禁止を設定します。リセット時にはすべての割り込み要因は禁止状態に
なっています。

割り込み許可の要因のうちのいずれかの要因が真になると、割り込み要因レジス
タ（ＲＲ０１）のその要因のビットが１になり、割り込み出力信号がアクティブ
レベルになります。

上位ＣＰＵが割り込み要因レジスタ（ＲＲ０１）を読み出すと、割り込み要因レジスタのビットは０にクリアされ、割り込み出
力信号はノンアクティブレベルに戻ります。

２.６．その他の機能

２.６.１．パルス出力方式の選択

ドライブ出力パルスは、下表に示す２つのパルス出力方式を選択することができます。独立２パルス方式では、＋方向ドライブ
時にはｎＰ＋Ｐに、－方向ドライブ時にはｎＰ－Ｐにドライブパルスを出力します。また、１パルス方式では、ｎＰ＋Ｐがドラ
イブパルスを出力し、ｎＰ－Ｐには方向信号が出力されます。

パルス出力方式 ドライブ方向 出力信号波形
＊１ ＊１ｎＰ＋Ｐ ｎＰ－Ｐ

＋方向ドライブ出力時 Ｌowレベル
独立２パルス方式

－方向ドライブ出力時 Ｌowレベル

＋方向ドライブ出力時 Ｌowレベル
１パルス方式

－方向ドライブ出力時 Ｈiレベル

*1: ドライブ出力パルスは各方向とも差動出力になっていますので、ｎＰ＋Ｐ出力信号の反転出力がｎＰ＋Ｎに、ｎＰ－Ｐ出力
信号の反転出力がｎＰ－Ｎに出力されます。

パルス出力方式の選択は、モード設定命令のＷＲ０６レジスタＰ－ＭＯＤＥビットをセットします。

2 3 1

COMP COMP+COMP-

Ｐの値 大小

5
6

7
4
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２.６.２．パルス入力方式の選択

実位置カウンタのパルス入力は、エンコーダ２相パルス入力にするか、ＵＰ／ＤＯＷＮパルス入力にするか選択することができ
ます。

エンコーダ２相パルス入力に設定すると、下図に示すように、Ａ相が進んでいるときはカウントアップ、Ｂ相が進んでいるとき
はカウントダウンします。また、エンコーダ２相パルスは、１／１、１／２、１／４に分周させることもできます。

ＵＰ／ＤＯＷＮパルス入力に設定すると、下図のように、ｎＥＣＡＰ／Ｎがカウントアップパルス入力、ｎＥＣＢＰ／Ｎがカウ
ントダウンパルス入力になります。

パルス入力方式の選択は、モード設定命令のＷＲ０６レジスタＰＣＩＮビットをセットします。

２.６.３．ハードウェアリミット

ハードウェアリミットは＋方向、－方向のドライブパルスをそれぞれ抑止させる信号入力です。

リミット信号の論理レベルと、リミット信号がアクティブになったとき減速停止させるか即停止させるかはコマンドで選択する
ことができます。モード設定命令のＷＲ０５レジスタのＨＬＭＴ＋／－ビット、ＬＭＴＭＤビットで設定します。

２.６.４．サーボモータドライバ対応の信号

サーボモータドライバとの接続のための入力信号として次のものがあります。各々の信号は有効／無効および論理レベルを設定
は、モード設定命令のＷＲ０７レジスタをセットします。

ｎＩＮＰＯＳ
サーボモータドライバのインポジション（位置決め完了）信号に対応します。有効に設定すると、ドライブ終了後、ｎＩＮＰＯ
Ｓ信号がアクティブになるのを待ってからステータスレジスタのＤＲＩＶＥビットが０に戻ります。

ｎＡＬＭ
サーボモータドライバからのアラーム信号を受信します。有効に設定すると、ｎＡＬＭ入力信号を常に監視し、アクティブ状態
の場合はエラーレジスタのＳＶＡＬＭビットに１が立ちます。ドライブ中であれば、ドライブを即停止します。

上記のサーボモータドライバ用入力信号はコマンドでその状態を常時読み出すことができます。

サーボモータドライバに対する偏差カウンタクリア、アラームリセットなどの出力信号は、汎用出力信号ＯＵＴ０、１を割り当
てて実現することができます。

nECAP

nECAN

nECBP

nECBN

カウントアップ（↑時点で） カウントダウン（↓時点で）

0V

0V

0V

0V

nECAP

nECAN

nECBP

nECBN

0V

0V

0V

0V

カウントアップ（↑時点で） カウントダウン（↓時点で）
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２.６.５．ドライブ中の速度上昇／下降

ドライブ中にドライブ速度を一定の増減分で加速、減速させることができます。

あらかじめ、ドライブ速度上昇／下降ステップに速度の増減分を設定しておくと、ドライブ中にドライブ速度上昇命令、または
下降命令を書き込むごとに、ドライブ速度を増減分だけ加速、減速させることができます。

ドライブ速度上昇命令、または下降命令を実行すると、設定したドライブ速度もあわせて変わりますので注意してください。設
定されているドライブ速度は、ドライブ速度読出し命令で常時読み出すことはできます。

【注意】ドライブ速度上昇／下降命令はおもに連続ドライブ時にご使用ください。定量ドライブにおいて、ドライブ途中にあま
り頻繁にドライブ速度を変更すると、出力パルス終了時の減速で初速度での残りパルスが多くなる場合があります。（１６.３節
を参照してください。）

２.６.６．ドライブ状態の読み出し

加減速ドライブ中の状態をステータスレジスタで読み出すことができます。

6000
6100
6200
6300

速度
(PPS)

上昇命令 下降命令

時間

上昇命令 上昇命令 下降命令

ドライブ前のドライブ速度:6000PPS、ドライブ速度上昇／下降ステップ:100PPSの設定例

停止 停止加速 定速 減速

ドライブ ｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀのﾋﾞｯﾄ
状態

停止
加速
定速
減速

DRIVE D-ST1 D-ST0
0 0 0
1
1
1

0 1
1 1
1 0
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３．アドレス設定

ＭＣ８０４０Ａは、４軸それぞれ、８ビット長のライトレジスタが７本、８ビット長のリードレジスタが８本あります。

ボードのＩ／Ｏポートアドレスは、ＩＳＡバスのＩ／ＯアドレスＳＡ１５～ＳＡ０のうち、ＳＡ１５～ＳＡ５の上位１１ビット
をボード上のスライドディップスイッチＳＷ１、２で設定します。Ｉ／ＯアドレスＳＡ４、３で各軸がデコードされ、ＳＡ２～
ＳＡ０の下位３ビットで各軸のリード／ライトレジスタがデコードされます。 従って１基板当たりＩ／Ｏアドレスを連続して
３２バイト必要とします。

アドレス ライトレジスタ リードレジスタ アクセス軸
SA4 SA3 SA2 SA1 SA0
0 0 0 0 0 WR00 コマンドレジスタ RR00 ステータスレジスタ
0 0 0 0 1 WR01 モード設定レジスタ１ RR01 割り込み要因レジスタ
0 0 0 1 0 WR02 モード設定レジスタ２ RR02 エラーレジスタ
0 0 0 1 1 － RR03 終了ステータスレジスタ Ｘ軸
0 0 1 0 0 WR04 アウトプットレジスタ RR04 インプットレジスタ
0 0 1 0 1 WR05 ライトデータレジスタ０ RR05 リードデータレジスタ０
0 0 1 1 0 WR06 ライトデータレジスタ１ RR06 リードデータレジスタ１
0 0 1 1 1 WR07 ライトデータレジスタ２ RR07 リードデータレジスタ２
0 1 0 0 0 WR00 コマンドレジスタ RR00 ステータスレジスタ
0 1 0 0 1 WR01 モード設定レジスタ１ RR01 割り込み要因レジスタ
0 1 0 1 0 WR02 モード設定レジスタ２ RR02 エラーレジスタ
0 1 0 1 1 － RR03 終了ステータスレジスタ Ｙ軸
0 1 1 0 0 WR04 アウトプットレジスタ RR04 インプットレジスタ
0 1 1 0 1 WR05 ライトデータレジスタ０ RR05 リードデータレジスタ０
0 1 1 1 0 WR06 ライトデータレジスタ１ RR06 リードデータレジスタ１
0 1 1 1 1 WR07 ライトデータレジスタ２ RR07 リードデータレジスタ２
1 0 0 0 0 WR00 コマンドレジスタ RR00 ステータスレジスタ
1 0 0 0 1 WR01 モード設定レジスタ１ RR01 割り込み要因レジスタ
1 0 0 1 0 WR02 モード設定レジスタ２ RR02 エラーレジスタ
1 0 0 1 1 － RR03 終了ステータスレジスタ Ｚ軸
1 0 1 0 0 WR04 アウトプットレジスタ RR04 インプットレジスタ
1 0 1 0 1 WR05 ライトデータレジスタ０ RR05 リードデータレジスタ０
1 0 1 1 0 WR06 ライトデータレジスタ１ RR06 リードデータレジスタ１
1 0 1 1 1 WR07 ライトデータレジスタ２ RR07 リードデータレジスタ２
1 1 0 0 0 WR00 コマンドレジスタ RR00 ステータスレジスタ
1 1 0 0 1 WR01 モード設定レジスタ１ RR01 割り込み要因レジスタ
1 1 0 1 0 WR02 モード設定レジスタ２ RR02 エラーレジスタ
1 1 0 1 1 － RR03 終了ステータスレジスタ Ｕ軸
1 1 1 0 0 WR04 アウトプットレジスタ RR04 インプットレジスタ
1 1 1 0 1 WR05 ライトデータレジスタ０ RR05 リードデータレジスタ０
1 1 1 1 0 WR06 ライトデータレジスタ１ RR06 リードデータレジスタ１
1 1 1 1 1 WR07 ライトデータレジスタ２ RR07 リードデータレジスタ２

【注意】ＭＣ８０２０Ａの場合は、Ｚ，Ｕ軸へのアクセスはできませんが、ＭＣ８０４０Ａ同様、Ｉ／Ｏアドレスは３２バイト
占有します。

ボード上のスライドディップスイッチＳＷ１、２は、下図のように、各スイッチがアドレスＳＡ１５～ＳＡ５に対応しています。
パソコンのメインボードや、他のＩ／Ｏ拡張ボードで使用しているＩ／Ｏアドレスと重ならないように設定してください。

上図は、０２８０Ｈ～０２９ＦＨの設定です。
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４．リード／ライトレジスタ
この章では、ＣＰＵが各軸を制御するためにアクセスするリードライトレジスタについて、詳細に記述します。

各軸は、下表に示す８ビットのライトレジスタが７本、リードレジスタが８本あります。

ライトレジスタ

WR00 コマンドレジスタ 命令コードを書き込む。

WR01 モード設定レジスタ０ 連続ドライブの外部減速停止信号の有効／無効、論理レベルを設定する。

WR02 モード設定レジスタ１ 割り込み要因の許可／禁止を設定する。

WR03 空き

WR04 アウトプットレジスタ 汎用出力信号を設定する。

WR05 ライトデータレジスタ０ 各種ドライブパラメータのデータを書き込む。 Ｄ７ ～Ｄ０

WR06 ライトデータレジスタ１ 各種ドライブパラメータのデータを書き込む。 Ｄ１５～Ｄ８

WR07 ライトデータレジスタ２ 各種ドライブパラメータのデータを書き込む。 Ｄ２３～Ｄ１６

リードレジスタ

RR00 ステータスレジスタ ドライブ状態を示す。

RR01 割り込み要因レジスタ 割り込みを発生した要因を示す。

RR02 エラーレジスタ エラー情報を示す。

RR03 終了ステータスレジスタ ドライブ終了時の状態を示す。

RR04 インプットレジスタ ＩＮ信号などの入力信号の状態を示す。

RR05 リードデータレジスタ０ 読出し命令によって種々のデータがセットされる。 Ｄ７ ～Ｄ０

RR06 リードデータレジスタ１ 読出し命令によって種々のデータがセットされる。 Ｄ１５～Ｄ８

RR07 リードデータレジスタ２ 読出し命令によって種々のデータがセットされる。 Ｄ２３～Ｄ１６

４.１．コマンドレジスタ -------------------- ＷＲ００

各種命令を命令コードで設定するレジスタです。

定量ドライブなどのドライブ命令は、このレジスタに命令コードを書き込むと直ちに実行されます。ドライブ速度の設定などの
データ書込み命令はライトデータレジスタ０～２にデータを書き込んでから、このコマンドレジスタに命令コードを書き込みま
す。 また、データ読出し命令は、このコマンドレジスタに読出し命令コードを書き込むとリードデータレジスタ０～２にデー
タがセットされます。
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４.２．モード設定レジスタ０ ---------------- ＷＲ０１

連続ドライブをドライブ途中で減速停止（または即停止）させる外部入力信号ｎＩＮ０Ｐ／Ｎ、ｎＩＮ１、ｎＩＮ２の有効／無
効と有効の論理レベルを設定します。

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 E L2 E L1 E L0

nIN2 nIN1 nIN0P/N

E ----- ｎＩＮ０Ｐ／Ｎ、ｎＩＮ１、ｎＩＮ２信号のそれぞれの有効／無効を設定するビットです。
０：無効 １：有効

L0 ----- ｎＩＮ０Ｐ／Ｎ信号の論理レベルを設定します。
０：ｎＩＮ０ＰがＨi、ｎＩＮ０ＮがＬowのとき減速停止します。
１：ｎＩＮ０ＰがＬow、ｎＩＮ０ＮがＨiのとき減速停止します。

L1 ----- ｎＩＮ１信号の論理レベルを設定します。
０：ｎＩＮ１信号が外部電源のＧＮＤと短絡状態になると減速停止します。
１：ｎＩＮ１信号がオープン状態になると減速停止します。

L2 ----- ｎＩＮ２信号の論理レベルを設定します。
０：ｎＩＮ２信号が外部電源のＧＮＤと短絡状態になると減速停止します。
１：ｎＩＮ２信号がオープン状態になると減速停止します。

Ｄ６、Ｄ７には必ず０を設定してください。

リセット時には Ｄ７～Ｄ０はすべて０がセットされます。

４.３．モード設定レジスタ１ ---------------- ＷＲ０２

割り込みの許可／禁止を設定します。

次のように割り込み要因がビット割り当てされていますので。許可する要因は１に、禁止する要因は０にします。

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
DR-END C-STT C-END COMP- COMP+ P≧CMP P＜CMP 0

０：割り込み禁止 １：割り込み許可

D0 ---- 常に０を設定してください。

D1 P＜CMP ---- 論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰレジスタ値を越えて小さくなったとき

D2 P≧CMP ---- 論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰレジスタ値を越えて大きくなったとき

D3 COMP+ ---- 論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰ＋レジスタ値を越えて大きくなったとき

D4 COMP- ---- 論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰ－レジスタ値を越えて小さくなったとき

D5 C-END ---- 加減速ドライブ時に、定速域でパルス出力を終了したとき

D6 C-STT ---- 加減速ドライブ時に、定速域でパルス出力を開始したとき

D7 DR-END ---- ドライブが終了したとき

リセット時には、Ｄ０～Ｄ７はすべて０にセットされます。

割り込みを許可された要因が真になると、割り込み要因レジスタ（ＲＲ０１）のその要因のビットが１になり、割り込み出力信
号がアクティブレベルになります。
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４.４．アウトプットレジスタ ---------------- ＷＲ０４

汎用出力信号ｎＯＵＴ０、ｎＯＵＴ１の出力設定を行います。

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 OUT1 OUT0

０：出力Ｔｒ＝ＯＦＦ（オープン） １：出力Ｔｒ＝ＯＮ（Ｌowレベル）

リセット時には、Ｄ０～Ｄ７にはすべて０がセットされ、出力信号ｎＯＵＴ０、ｎＯＵＴ１はＯＦＦしています。

Ｄ２～Ｄ７には０を設定してください。

４.５．ライトデータレジスタ０～２ ---------- ＷＲ０５、ＷＲ０６、ＷＲ０７

データ書込み命令のデータをセットする３本のレジスタです。

ＷＲ０５ ライトデータレジスタ０ D7～D0 最下位バイト

ＷＲ０６ ライトデータレジスタ１ D15～D8

ＷＲ０７ ライトデータレジスタ２ D23～D16 最上位バイト

データ書込み命令は、まず、各々の命令で指定されているデータ長さ分だけのデータをこれらのライトレジスタに書き込みます。
レジスタ０が最下位バイト、レジスタ２が最上位バイトです。 ライトレジスタ０～２は、どれから先に書いてもかまいません。
その後、コマンドレジスタに命令コードを書き込むとライトレジスタの内容が内部の各々のレジスタに取り込まれます。

例えば、データ長が２と指定されているデータ書込み命令では、ライトデータレジスタ０と１に書き込みます。レジスタ２には
０を書き込む必要はありません。 しかし、出力パルス数設定命令などデータ長３と指定されている命令は、たとえ１パルスを
設定する場合でも、すべてのレジスタにデータをセットする必要があります。

書き込まれる数値データはすべてバイナリー（２進数）です。また、負の値は２の補数で扱います。

４.６．ステータスレジスタ ------------------ ＲＲ００

ドライブ状態を示すレジスタです。

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
BUSY ERROR DRIVE D-ST1 D-ST0 COMP- COMP+ COMP

D0 COMP ---- ＣＯＭＰレジスタに対する論理／実 位置カウンタまたは偏差の大小関係を示します。

１： 論理／実 位置カウンタまたは偏差 ≧ ＣＯＭＰレジスタ
０： 論理／実 位置カウンタまたは偏差 ＜ ＣＯＭＰレジスタ

論理位置カウンタ／実位置カウンタまたは偏差の選択は、モード設定命令（２０h）のＷＲ０５ ＣＭＰＳＬビ
ットで設定します。

D1 COMP+ ---- ＣＯＭＰ＋レジスタに対する論理／実 位置カウンタまたは偏差の大小関係を示します。

１： 論理／実 位置カウンタまたは偏差 ≧ ＣＯＭＰ＋レジスタ
０： 論理／実 位置カウンタまたは偏差 ＜ ＣＯＭＰ＋レジスタ

D2 COMP- ---- ＣＯＭＰ－レジスタに対する論理／実 位置カウンタまたは偏差の大小関係を示します。

１： 論理／実 位置カウンタまたは偏差 ＜ ＣＯＭＰ－レジスタ
０： 論理／実 位置カウンタまたは偏差 ≧ ＣＯＭＰ－レジスタ
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D3,4 D-ST0,1 ---- ドライブ中の状態を示します。

DRIVE D-ST1 D-ST0 ドライブ状態
0 0 0 停止時
1 0 1 加速パルス出力時
1 1 1 定速パルス出力時
1 1 0 減速パルス出力時

D5 DRIVE ---- ドライブパルス出力中を示します。上表のように、ドライブパルス出力中に１になります。ただし、サーボモ
ータドライバ用信号のＩＮＰＯＳを有効に設定しているときはドライブパルスを出力後、ＩＮＰＯＳ信号がア
クティブになってから０に戻ります。

D6 ERROR ---- エラーレジスタのすべてのビットと終了ステータスレジスタのＤ４、Ｄ５、Ｄ６、Ｄ７ビットのうち、どれか
１つのビットでも１になるとこのビットが１になります。

D7 BUSY ---- 現在書き込まれた命令を処理中であることを示します。
命令がコマンドレジスタに書き込まれると、その命令処理のため最大で２５０ｎＳecの間、このＢＵＳＹビッ
トが１になります。従って、通常のリード／ライトアクセスにおいては、全く意識する必要はありません。

４.７．割り込み要因レジスタ ---------------- ＲＲ０１

割り込みを発生した要因を示すレジスタです。

割り込みを発生させるには、モード設定レジスタ１（ＷＲ０２）で、各要因ごとに割り込み許可に設定しておきます。

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
DR-END C-STT C-END COMP- COMP+ P≧CMP P＜CMP －

１：割り込み発生

D1 P＜CMP ---- 論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰレジスタ値を越えて小さくなった。

D2 P≧CMP ---- 論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰレジスタ値を越えて大きくなった。

D3 COMP+ ---- 論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰ＋レジスタ値を越えて大きくなった。

D4 COMP- ---- 論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰ－レジスタ値を越えて小さくなった。

D5 C-END ---- 加減速ドライブ時に、定速域でパルス出力を終了した。

D6 C-STT ---- 加減速ドライブ時に、定速域でパルス出力を開始した。

D7 DR-END ---- ドライブが終了した。

割り込みが発生すると、この割り込み要因レジスタ（ＲＲ０１）のその割り込み発生要因のビットが１になり、割り込み出力信
号がアクティブレベルになります。ＣＰＵがこの割り込み要因レジスタ（ＲＲ０１）を読み出すと、割り込み要因レジスタのビ
ットは０にクリアされ、割り込み出力信号はノンアクティブレベルに戻ります。

４.８．エラーレジスタ ---------------------- ＲＲ０２

エラー情報を示すレジスタです。 各ビットに１が立つとそのビットのエラーが発生したことを示します。このエラーレジスタ
のいずれかのビットに１が立つと、ステータスレジスタのＥＲＲＯＲビットが１になります。

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
EMG SVALM HLMT- HLMT+ COMP- COMP+ DTST1 DTST0

D0 DTST0 ---- データセットエラー０
データ書込み命令のデータが正しくないと、１が立ちます。
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D1 DTST1 ---- データセットエラー１
下記に示す命令を書いたとき１が立ちます。
① ドライブ中に別の定量または連続ドライブ命令を書いたとき。

② 定量または連続ドライブ命令を書き込む前に、レンジ、加減速レート、初速度、ドライブ速度が一度も書き

込まれていないとき。

D2 COMP+ ---- ＣＯＭＰ＋レジスタをソフトウェアリミットとして有効にして、＋方向ドライブ時に、論理／実 位置カウンタ
または偏差がＣＯＭＰ＋レジスタの値より大きくなったとき。

D3 COMP- ---- ＣＯＭＰ－レジスタをソフトウェアリミットとして有効にして、－方向ドライブ時に、論理／実 位置カウンタ
または偏差がＣＯＭＰ－レジスタの値より小さくなったとき。

D4 HLMT+ ---- ｎＬＭＴ＋入力信号がアクティブレベルになっているとき。

D5 HLMT- ---- ｎＬＭＴ－入力信号がアクティブレベルになっているとき。

D6 SVALM ---- ｎＡＬＭ入力信号が有効設定でアクティブレベルになっているとき。

D7 EMG ---- ＥＭＧ入力信号がアクティブレベルになっているとき。

ドライブ中に進行方向のハード／ソフトリミットが作動すると、ドライブは減速停止または即停止します。停止後の同方向への
ドライブ命令は実行されません。

ＣＯＭＰ＋／－ビットは、逆方向ドライブ時には、それぞれの条件になっても１になりません。

ＤＴＳＴ０、１ビットはこのエラーレジスタを一度読み出すと、０にリセットされます。その他のビットは、エラーの原因が解
決しない限り、０にリセットされません。

【注意】 命令を書き込む前後は必ずステータスレジスタのＥＲＲＯＲビットを確認して、エラーが発生している場合は、エラー
レジスタを読み出してエラー要因を確認してください。エラーが発生しているにもかかわらずエラーレジスタの内容を読み出さ
ないで次の命令を書き込むと、下記のように、命令が正しく実行されない場合があります。

① データセットエラー０（DTST0ﾋﾞｯﾄ=1）が発生しているとき、エラーレジスタを読み出さないで次のデータ書込み命令をセッ

トしても、データは内部レジスタに書き込まれません。

② データセットエラー１（DTST1ﾋﾞｯﾄ=1）が発生しているとき、エラーレジスタを読み出さないで次にドライブ命令を書き込ん

でも、実行されません。

４.９．終了ステータスレジスタ -------------- ＲＲ０３

ドライブを終了させた要因情報を保持するレジスタです。 定量ドライブまたは連続ドライブは次にあげる要因により終了しま
す。

① 定量ドライブにおいて、出力パルスをすべて出し終えたとき。

② 減速停止、または即停止命令が書き込まれたとき。

③ ソフトウェアリミットが有効設定でアクティブになったとき。

④ 連続ドライブにおいて、減速停止させる外部信号（ｎＩＮ０、１、２）が有効設定でアクティブになったとき。

⑤ リミット入力信号（ｎＬＭＴ＋／－）がアクティブになったとき。

⑥ ｎＡＬＭ信号が有効設定でアクティブになったとき。

⑦ ＥＭＧ信号がアクティブレベルになったとき。

ここで、①②の要因については上位ＣＰＵが管理できることであり、③の要因については、ドライブ終了後でも状態が変わるこ

となくエラーレジスタで確認することができます。しかし④～⑦の要因については、ドライブを終了させた原因になったにもか

かわらず、ドライブが停止するまで必ずしもアクティブ状態になっているとは限りません。終了ステータスレジスタは、④～⑦

の要因について、ドライブを終了させた要因のビットに１が立ち、その後、信号がノンアクティブになってもビット情報を保持

します。

レジスタの各ビットは下記に示すようにそれぞれの信号入力が割り当てられています。

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
EMG SVALM HLMT- HLMT+ － IN2 IN1 IN0

１：停止要因
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D0 IN0 ---- 減速停止信号 ｎＩＮ０

D1 IN1 ---- 減速停止信号 ｎＩＮ１

D2 IN2 ---- 減速停止信号 ｎＩＮ２

D3 ---- 無効

D4 HLMT+ ---- ＋方向リミット信号 ｎＬＭＴ＋

D5 HLMT- ---- －方向リミット信号 ｎＬＭＴ－

D6 SVALM ---- ｎＡＬＭ信号

D7 EMG ---- 緊急停止信号 ＥＭＧ

Ｄ４～Ｄ７が１になった場合はステータスレジスタのＥＲＲＯＲビットに１が立ちます。

この終了ステータスレジスタの情報は、次のドライブ命令書き込みまで保持されます。

４.１０．インプットレジスタ ---------------- ＲＲ０４

ＩＮ信号などの入力信号の状態を示します。信号の状態をそのまま読み出せます。

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
－ SVALM － INPOS － IN2 IN1 IN0

D0 IN0 ---- 入力信号 ｎＩＮ０Ｐ／Ｎ の状態を示します。
０：ｎＩＮ０ＰがＨi、ｎＩＮ０ＮがＬowの状態を示します。
１：ｎＩＮ０ＰがＬow、ｎＩＮ０ＮがＨiの状態を示します。

D1 IN1 ---- 入力信号 ｎＩＮ１ の状態を示します。
０：ｎＩＮ１信号が外部電源のＧＮＤと短絡状態を示します。
１：ｎＩＮ１信号がオープン状態を示します。

D2 IN2 ---- 入力信号 ｎＩＮ２ の状態を示します。
０：ｎＩＮ２信号が外部電源のＧＮＤと短絡状態を示します。
１：ｎＩＮ２信号がオープン状態示します。

D4 INPOS ---- 入力信号 ｎＩＮＰＯＳ の状態を示します。
０：ｎＩＮＰＯＳ信号が外部電源のＧＮＤと短絡状態を示します。
１：ｎＩＮＰＯＳ信号がオープン状態示します。

D6 SVALM ---- 入力信号 ｎＡＬＭ の状態を示します。
０：ｎＡＬＭ信号が外部電源のＧＮＤと短絡状態を示します。
１：ｎＡＬＭ信号がオープン状態示します。

各々の入力信号は連続ドライブの減速停止、サーボモータドライバ対応の機能などのために、有効／無効、論理レベルの設定を
行いますが、このインプットレジスタでは、信号をスルーで示しています。
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４.１１．リードデータレジスタ０～２ -------- ＲＲ０５、ＲＲ０６、ＲＲ０７

データ読出し命令により、内部レジスタのデータがこの３本のレジスタにセットされます。

データ読出し命令がコマンドレジスタに書かれると、その命令コードに従って、指定の内部レジスタから、決められた長さのデ
ータがこのリードデータレジスタにセットされます。レジスタ０が最下位バイト、レジスタ２が最上位バイトです。

レジスタにセットされる数値データはすべてバイナリー（２進数）です。また、負の値は２の補数で扱います。

ＲＲ０５ リードデータレジスタ０ D7～D0 最下位バイト

ＲＲ０６ リードデータレジスタ１ D15～D8

ＲＲ０７ リードデータレジスタ２ D23～D16 最上位バイト
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５．命令一覧

データ書き込み命令

コード 命 令 データ長(ﾊﾞｲﾄ) 記載ページ
２０h モード設定 ３ ２０
２１ レンジ設定 ２ ２２
２２ 加減速レート設定 ２ ２２
２３ 初速度設定 ２ ２２
２４ ドライブ速度設定 ２ ２３
２５ 出力パルス数設定 ３ ２３
２６ 論理位置カウンタ設定 ３ ２３
２７ 実位置カウンタ設定 ３ ２４
２８ ＣＯＭＰレジスタ設定 ３ ２４
２９ ＣＯＭＰ＋レジスタ設定 ３ ２４
２Ａ ＣＯＭＰ－レジスタ設定 ３ ２５

２Ｃ ドライブ速度上昇／下降ステップ設定 ２ ２５

ドライブ命令

コード 命 令 記載ページ
００h ＋方向定量ドライブ ２６
０１ －方向定量ドライブ ２６
０２ ＋方向連続ドライブ ２６
０３ －方向連続ドライブ ２７
０４ 減速停止 ２７
０５ 即停止 ２７

データ読出し命令

コード 命 令 データ長(ﾊﾞｲﾄ) 記載ページ
４０h 論理位置カウンタ読出し ３ ２８
４１ 実位置カウンタ読出し ３ ２８
４２ 偏差読出し ３ ２８
４３ ドライブ速度読出し ２ ２９
４４ ドライブ現在速度読出し ２ ２９

その他の命令

コード 命 令 記載ページ
６３ ドライブ速度上昇 ３０
６４ ドライブ速度下降 ３０
６５ ＮＯＰ ３０

【注意】これ以外の命令コードをコマンドレジスタに書き込まないでください。誤動作する場合があります。
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６．データ書込み命令

データ書込み命令は、書込みデータを伴う命令です。モータドライブのためのモードを設定する命令や、ドライブ速度、出力パ
ルス数などのドライブパラメータを設定する命令からなっています。

データ書込み命令は、書込みデータをライトデータレジスタ０～２に必要データ長だけセットした後、コマンドレジスタに命令
コードをセットします。

ライトデータレジスタにセットする数値データはすべてバイナリー（２進数）です。また、負の値は２の補数で扱います。

６.１．モード設定 ------------------------------------ ２０h ﾃﾞｰﾀ長３

リミット関係のモード、ドライブパルス出力方式、実位置カウンタ入力方式、サーボモータドライバ用信号などを設定します。

ライトデータレジスタ０～２にそれぞれのモードを書き込んでから、コマンドレジスタに命令コード２０hを書き込みます。

ＷＲ００ ２０h

ＷＲ０５ リミット関係のモード設定
ＷＲ０６ パルス入／出力方式の設定
ＷＲ０７ サーボモータドライバ用信号の設定

モード設定は、直接、モード設定レジスタ０、１（ＷＲ０１、０２）に設定するものと、ここで示す命令コードによるモード設
定があります。

４－２、３節のモード設定レジスタ０、１では、連続ドライブ減速停止信号の有効や、割り込み許可など比較的頻繁に設定し直
すことが多いモードですが、ここでのモード設定命令は、一度設定すると余り頻繁に変更する事のないモードについて設定しま
す。

モード設定命令は常時書込み可能です。 一部のモードを再設定する場合でも、必ずライトデータレジスタ３バイトにすべての
データをセットしてください。

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
－ HLMT- HLMT+ LMTMD COMP- COMP+ＷＲ０５

CMPSL

D0 COMP+ ---- ＣＯＭＰ＋レジスタを＋方向のソフトウェアリミットとして有効にするか、無効にするかを設定します。１に
すると有効、０にすると無効になります。
有効にすると、＋方向のドライブ中に論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰ＋レジスタの値を超えて大
きくなると減速停止します。また、エラーレジスタのＣＯＭＰ＋ビットに１が立ちます。この状態でさらに＋
方向のドライブ命令を書き込んでも、実行されません。

D1 COMP- ---- ＣＯＭＰ－レジスタを－方向のソフトウェアリミットとして有効にするか、無効にするかを設定します。１に
すると有効、０にすると無効になります。
有効にすると、－方向のドライブ中に論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰ－レジスタの値を超えて小
さくなると減速停止します。また、エラーレジスタのＣＯＭＰ－ビットに１が立ちます。この状態でさらに－
方向のドライブ命令を書き込んでも、実行されません。

D2 LMTMD ---- ハードウェアリミット（ｎＬＭＴ＋／－入力信号）がアクティブになったときのドライブ停止方式を設定しま
す。０にすると即停止、１にすると減速停止します。

D3 HLMT+ ---- ＋方向リミット入力信号（ｎＬＭＴ＋）の論理レベルを設定します。
０：ｎＬＭＴ＋信号が外部電源のＧＮＤと短絡状態でアクティブになります。
１：ｎＬＭＴ＋信号がオープン状態でアクティブになります。

D4 HLMT- ---- －方向リミット入力信号（ｎＬＭＴ－）の論理レベルを設定します。
０：ｎＬＭＴ－信号が外部電源のＧＮＤと短絡状態でアクティブになります。
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１：ｎＬＭＴ－信号がオープン状態でアクティブになります。

D6,7 CMPSL ---- ＣＯＭＰレジスタおよびＣＯＭＰ＋／－レジスタとの比較対象を論理位置カウンタにするか、実位置カウンタ
にするか、あるいは論理－実位置カウンタの偏差にするかを設定します。

D7 D6 コンペアレジスタの比較対象
０ ０ 論理位置カウンタ
０ １ 実位置カウンタ
１ ０ 論理－実位置カウンタの偏差
１ １ 無効

リセット時はＤ０～Ｄ７はすべて０がセットされます。

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 PCIN 0 0 P-MODEＷＲ０６

PDIV

D0 P-MODE ---- ドライブパルスの出力方式を設定します。 ０：独立２パルス方式 １：１パルス方式

動作の詳細は、2.6.1節を参照してください。

D3 PCIN ---- 実位置カウンタのパルス入力を、エンコーダ２相パルス入力にするか、ＵＰ／ＤＯＷＮパルス入力にするか選
択します。

０：エンコーダ２相パルス入力 １：ＵＰ／ＤＯＷＮパルス入力

動作の詳細は、2.6.2節を参照してください。

D4,5 PDIV ---- エンコーダ２相パルス入力の分周比を設定します。

D5 D4 ２相パルス入力の分周比
０ ０ １／１
０ １ １／２
１ ０ １／４
１ １ 無効

【注意】ＵＰ／ＤＯＷＮパルス入力は分周されませんのでご注意ください。

リセット時はＤ０～Ｄ７はすべて０がセットされます。Ｄ１、Ｄ２、Ｄ６、Ｄ７は常に０を設定してください。

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 E L E LＷＲ０７

INPOS SVALM

E ---- 有効／無効ビット ０：無効、 １：有効

L ---- 論理レベルビット ０：入力信号が外部電源のＧＮＤと短絡状態になるとアクティブになります。
１：入力信号がオープン状態になるとアクティブになります。

D0,1 SVALM ---- 有効に設定すると、ｎＡＬＭ入力信号を常に監視し、アクティブ状態の場合はエラーレジスタのＳＶＡＬＭビ
ットに１が立ちます。ドライブ中にアクティブレベルになると、ドライブは即停止されます。

D2,3 INPOS ---- 有効に設定すると、ドライブ終了後、ｎＩＮＰＯＳ信号がアクティブになるのを待ってからステータスレジス
タのＤＲＩＶＥビットが０に戻ります。

リセット時はＤ０～Ｄ７はすべて０がセットされます。Ｄ４～Ｄ７は常に０を設定してください。
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６.２．レンジ 設定 ---------------------------------- ２１h ﾃﾞｰﾀ長２

レンジの値を設定します。 設定範囲： １～５００

ライトデータレジスタ０、１にレンジ値を書き込んでから、コマンドレジスタに命令コード ２１hを書き込みます。

ＷＲ００ ２１h

ＷＲ０５ レンジ値 下位バイト
ＷＲ０６ レンジ値 上位バイト

レンジの値はリセット時、不定です。必ず適切な値をセットする必要があります。

もし、リセット後一度もレンジ、加減速レート、初速度、ドライブ速度の４つのパラメータの設定を行わずに定量ドライブ命令
または連続ドライブ命令を書き込むと、エラーレジスタのＤＴＳＴ１ビットに１が立ち、ドライブ命令は実行されません。

レンジはドライブ中に変更しないでください。速度が不連続に変化します。

６.３．加減速レート 設定 ----------------------------- ２２h ﾃﾞｰﾀ長２

加減速レートを設定します。 設定範囲： １～６５,５３５

ライトデータレジスタ０、１に加減速レート値を書き込んでから、コマンドレジスタに命令コード２２hを書き込みます。

ＷＲ００ ２２h

ＷＲ０５ 加減速レート値 下位バイト
ＷＲ０６ 加減速レート値 上位バイト

加減速レートの値はリセット時、不定です。必ず適切な値を設定する必要があります。

加減速レートは常時書込み可能です。ドライブの途中でも変更することができます。

６.４．初速度 設定 ----------------------------------- ２３h ﾃﾞｰﾀ長２

初速度を設定します。 設定範囲： １～８１９１

ライトデータレジスタ０、１に初速度の値を書き込んでから、コマンドレジスタに命令コード２３hを書き込みます。

ＷＲ００ ２３h

ＷＲ０５ 初速度値 下位バイト
ＷＲ０６ 初速度値 上位バイト

初速度の値はリセット時、不定です。必ず適切な値を設定する必要があります。

初速度は常時書込み可能ですが、ドライブの途中で変更すると、正しく減速停止できない場合があります。
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６.５．ドライブ速度 設定 ----------------------------- ２４h ﾃﾞｰﾀ長２

ドライブ速度を設定します。 設定範囲： １～８１９１

ライトデータレジスタ０、１にドライブ速度の値を書き込んでから、コマンドレジスタに命令コード２４hを書き込みます。

ＷＲ００ ２４h

ＷＲ０５ ドライブ速度値 下位バイト
ＷＲ０６ ドライブ速度値 上位バイト

ドライブ速度の値はリセット時、不定です。必ず適切な値を設定する必要があります。

ドライブ速度は常時書込み可能です。ドライブの途中で変更するとその速度に向かって直ちに加減速が行われます。

ドライブ速度上昇、下降命令を実行しても、ドライブ速度は変わりますので注意してください。

ドライブ速度は、ドライブ速度×レンジ の値が 4,000,000 以内で使用してください。

６.６．出力パルス数 設定 ----------------------------- ２５h ﾃﾞｰﾀ長３

定量ドライブの総出力パルス数を設定します。 設定範囲： 0 ～ 16,777,215

ライトデータレジスタ０～２に出力パルス数を書き込んでから、コマンドレジスタに命令コード２５hを書き込みます。

ＷＲ００ ２５h

ＷＲ０５ 出力パルス数 最下位バイト
ＷＲ０６
ＷＲ０７ 出力パルス数 最上位バイト

出力パルス数の値はリセット時、不定です。必ず適切な値を設定する必要があります。

出力パルス数は常時書込み可能ですが、ドライブ途中で変更した場合は、次の定量ドライブ命令より新しい出力パルス数が有効
となります。

６.７．論理位置カウンタ 設定 ----------------------- ２６h ﾃﾞｰﾀ長３

論理位置カウンタの値を設定します。 設定範囲：-8,388,608 ～ +8,388,607
( 800000h ) ( 7FFFFFh )

ライトデータレジスタ０～２に論理位置カウンタの値を書き込んでから、コマンドレジスタに命令コード２６hを書き込みます。

ＷＲ００ ２６h

ＷＲ０５ 論理位置カウンタ値 最下位バイト
ＷＲ０６
ＷＲ０７ 論理位置カウンタ値 最上位バイト

論理位置カウンタの値はリセット時、不定です。

論理位置カウンタの値は常時書込み可能です。データ読出し命令で常時読み出すこともできます。
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６.８．実位置カウンタ 設定 ------------------------- ２７h ﾃﾞｰﾀ長３

実位置カウンタの値を設定します。 設定範囲：-8,388,608 ～ +8,388,607
( 800000h ) ( 7FFFFFh )

ライトデータレジスタ０～２に実位置カウンタの値を書き込んでから、コマンドレジスタに命令コード２７hを書き込みます。

ＷＲ００ ２７h

ＷＲ０５ 実位置カウンタ値 最下位バイト
ＷＲ０６
ＷＲ０７ 実位置カウンタ値 最上位バイト

実位置カウンタの値はリセット時、不定です。

実位置カウンタの値は常時書込み可能です。データ読出し命令で常時読み出すこともできます。

６.９．ＣＯＭＰレジスタ 設定 ----------------------- ２８h ﾃﾞｰﾀ長３

ＣＯＭＰレジスタの値を設定します。 設定範囲：-8,388,608 ～ +8,388,607
( 800000h ) ( 7FFFFFh )

ライトデータレジスタ０～２にＣＯＭＰレジスタの値を書き込んでから、コマンドレジスタに命令コード２８hを書き込みます。

ＷＲ００ ２８h

ＷＲ０５ ＣＯＭＰレジスタ値 最下位バイト
ＷＲ０６
ＷＲ０７ ＣＯＭＰレジスタ値 最上位バイト

ＣＯＭＰレジスタの値はリセット時、不定です。

ＣＯＭＰレジスタの値は常時書込み可能です。

６.１０．ＣＯＭＰ＋レジスタ 設定 --------------------- ２９h ﾃﾞｰﾀ長３

ＣＯＭＰ＋レジスタの値を設定します。 設定範囲：-8,388,608 ～ +8,388,607
( 800000h ) ( 7FFFFFh )

ライトデータレジスタ０～２にＣＯＭＰ＋レジスタの値を書き込んでから、コマンドレジスタに命令コード２９hを書き込みます。

ＷＲ００ ２９h

ＷＲ０５ ＣＯＭＰ＋レジスタ値 最下位バイト
ＷＲ０６
ＷＲ０７ ＣＯＭＰ＋レジスタ値 最上位バイト

ＣＯＭＰ＋レジスタの値はリセット時、不定です。

ＣＯＭＰ＋レジスタの値は常時書込み可能です。
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６.１１．ＣＯＭＰ－レジスタ 設定 --------------------- ２Ａh ﾃﾞｰﾀ長３

ＣＯＭＰ－レジスタの値を設定します。 設定範囲：-8,388,608 ～ +8,388,607
( 800000h ) ( 7FFFFFh )

ライトデータレジスタ０～２にＣＯＭＰ－レジスタの値を書き込んでから、コマンドレジスタに命令コード２Ａhを書き込みます。

ＷＲ００ ２Ａh

ＷＲ０５ ＣＯＭＰ－レジスタ値 最下位バイト
ＷＲ０６
ＷＲ０７ ＣＯＭＰ－レジスタ値 最上位バイト

ＣＯＭＰ－レジスタの値はリセット時、不定です。

ＣＯＭＰ－レジスタの値は常時書込み可能です。

６.１２．ドライブ速度上昇／下降ステップ 設定 --------- ２Ｃh ﾃﾞｰﾀ長２

ドライブ速度上昇／下降ステップの値を設定します。 設定範囲：１～８１９１

単位はドライブ速度の設定値と同じ単位で、実際のステップ（PPS）はレンジ値を乗じた値になります。

ライトデータレジスタ０、１にドライブ速度上昇／下降ステップの値を書き込んでから、コマンドレジスタに命令コード２Ｃhを
書き込みます。

ＷＲ００ ２Ｃh

ＷＲ０５ 上昇／下降ステップ値 下位バイト
ＷＲ０６ 上昇／下降ステップ値 上位バイト

ドライブ速度上昇／下降ステップの値はリセット時、不定です。

ドライブ速度上昇／下降ステップの値は常時書込み可能です。
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７．ドライブ命令

ドライブ命令は、ドライブパルスを出力する命令、およびそれに付随する命令です。

書込みデータは伴わず、コマンドレジスタに命令コードを書き込むと、直ちに実行されます。

ドライブ中はステータスレジスタのＤＲＩＶＥビットに１が立ちます。ドライブが終了すると、ＤＲＩＶＥビットは０に戻りま
す。

サーボモータドライバ用のｎＩＮＰＯＳ信号を有効に設定しておくと、ｎＩＮＰＯＳ入力信号がアクティブレベルになるのを待
ってから、ステータスレジスタのＤＲＩＶＥビットは０にに戻ります。

７.１．＋方向定量ドライブ ---------------------------- ００h

設定されている出力パルス数をｎＰ＋Ｐ、ｎＰ＋Ｎ出力信号に加減速パルス出力します。

コマンドレジスタに命令コード００hを書き込むと実行されます。

ＷＲ００ ００h

ドライブ命令を書き込む前に、レンジ、初速度、加減速レート、ドライブ速度、出力パルス数が正しく設定されていなければな
りません。

ドライブ中は、ドライブパルスを１パルス出力するごとに論理位置カウンタが １つカウントアップします。

７.２．－方向定量ドライブ ---------------------------- ０１h

設定されている出力パルス数をｎＰ－Ｐ、ｎＰ－Ｎ出力信号に加減速パルス出力します。

コマンドレジスタに命令コード０１hを書き込むと実行されます。

ＷＲ００ ０１h

ドライブ命令を書き込む前に、レンジ、初速度、加減速レート、ドライブ速度、出力パルス数が正しく設定されていなければな
りません。

ドライブ中は、ドライブパルスを１パルス出力するごとに論理位置カウンタが １つカウントダウンします。

７.３．＋方向連続ドライブ ---------------------------- ０２h

停止コマンドまたは指定の外部信号がアクティブになるまで連続にｎＰ＋Ｐ、ｎＰ＋Ｎ出力信号に加減速パルス出力します。

コマンドレジスタに命令コード０２hを書き込むと実行されます。

ＷＲ００ ０２h

ドライブ命令を書き込む前に、レンジ、初速度、加減速レート、ドライブ速度が正しく設定されていなければなりません。

ドライブ中は、ドライブパルスを１パルス出力するごとに論理位置カウンタが １つカウントアップします。
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７.４．－方向連続ドライブ ---------------------------- ０３h

停止コマンドまたは指定の外部信号がアクティブになるまで連続にｎＰ－Ｐ、ｎＰ－Ｎ出力信号に加減速パルス出力します。

コマンドレジスタに命令コード０３hを書き込むと実行されます。

ＷＲ００ ０３h

ドライブ命令を書き込む前に、レンジ、初速度、加減速レート、ドライブ速度が正しく設定されていなければなりません。

ドライブ中は、ドライブパルスを１パルス出力するごとに論理位置カウンタが １つカウントダウンします。

７.５．減速停止 -------------------------------------- ０４h

ドライブパルス出力を、途中で減速停止させます。

ドライブ中に、コマンドレジスタに命令コード０４hを書き込むと直ちに実行されます。

ＷＲ００ ０４h

ドライブ速度が初速度より低い場合には、本命令でも即停止します。

ドライブが停止しているとき書き込んでも無処理となります。

７.６．即停止 ---------------------------------------- ０５h

ドライブパルス出力を、途中で即停止させます。

ドライブ中に、コマンドレジスタに命令コード０５hを書き込むと直ちに実行されます。

ＷＲ００ ０５h

ドライブが停止しているとき書き込んでも無処理となります。
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８．データ読出し命令

データ読出し命令は、ＭＣＸ３０５の内部レジスタの内容をリードデータレジスタから読み出すための命令です。

コマンドレジスタに指定の命令コードを書き込むと、リードデータレジスタに内部レジスタの内容がセットされます。

データ読出し命令は、どの命令も常時実行可能です。

リードデータレジスタにセットされる数値データはすべてバイナリー（２進数）です。また、負の値は２の補数で扱います。

８.１．論理位置カウンタ 読出し ----------------------- ４０h ﾃﾞｰﾀ長３

論理位置カウンタの現在値がリードデータレジスタにセットされます。

ＷＲ００ ４０h

ＲＲ０５ 論理位置カウンタ値 最下位バイト
ＲＲ０６
ＲＲ０７ 論理位置カウンタ値 最上位バイト

８.２．実位置カウンタ 読出し ------------------------- ４１h ﾃﾞｰﾀ長３

実位置カウンタの現在値がリードデータレジスタにセットされます。

ＷＲ００ ４１h

ＲＲ０５ 実位置カウンタ値 最下位バイト
ＲＲ０６
ＲＲ０７ 実位置カウンタ値 最上位バイト

８.３．偏差データ 読出し ----------------------------- ４２h ﾃﾞｰﾀ長３

論理位置カウンタと実位置カウンタの偏差がリードデータレジスタにセットされます。

ＷＲ００ ４２h

ＲＲ０５ 偏差 最下位バイト
ＲＲ０６
ＲＲ０７ 偏差 最上位バイト

論理位置カウンタ － 実位置カウンタ ＝ 差 の値です。

【注意】偏差データも位置カウンタと同じ２４ビットです。従って、例えば論理位置－実位置が +8,388,607 － （-8,388,608）
のように差が符号付き２４ビット越えると偏差はオーバフローしますのでご注意ください。
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８.４．ドライブ速度 読出し --------------------------- ４３h ﾃﾞｰﾀ長２

現在、設定されているドライブ速度がリードデータレジスタにセットされます。

ＷＲ００ ４３h

ＲＲ０５ ドライブ速度 下位バイト
ＲＲ０６ ドライブ速度 上位バイト

ドライブ速度はドライブ速度設定命令で値をセットしますが、ドライブ速度上昇／下降命令を実行すると、その値が変わってし
まいます。このドライブ速度読出し命令によって、現在設定されているドライブ速度を知ることができます。

８.５．現在ドライブ速度 読出し ------------------------ ４４h ﾃﾞｰﾀ長２

ドライブ中の現在ドライブ速度がリードデータレジスタにセットされます。

ＷＲ００ ４４h

ＲＲ０５ 現在ドライブ速度 下位バイト
ＲＲ０６ 現在ドライブ速度 上位バイト

加減速ドライブ中でも刻々と変化するドライブ速度をこの命令によって読み出すことができます。

ドライブ停止時は、０になります。
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９．その他の命令

９.１．ドライブ速度上昇 ------------------------------ ６３h

ドライブ中にドライブ速度をドライブ速度上昇／下降ステップ分だけ増加させます。

ドライブ中にコマンドレジスタに命令コード６３hを書き込むと実行されます。

ＷＲ００ ６３h

設定されているドライブ速度もあわせて増加しますので注意してください。

９.２．ドライブ速度下降 ------------------------------ ６４h

ドライブ中にドライブ速度をドライブ速度上昇／下降ステップ分だけ減少させます。

ドライブ中にコマンドレジスタに命令コード６４hを書き込むと実行されます。

ＷＲ００ ６４h

設定されているドライブ速度もあわせて減少しますので注意してください。

９.３．ＮＯＰ --------------------------------------- ６５h

コマンドレジスタに命令コード６５hを書き込みます。何も実行されず、ステータスレジスタのＢＵＳＹビットが２５０ｎSECの
間、１になり、再び０にもどります。

ＷＲ００ ６５h
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１０．入出力信号

この章では、コネクタの各入出力信号について記述します。ボードのエッジコネクタであるＩＳＡバスについては、標準規格で
すので、本書では使用する信号名の記述にとどめます。

なお、信号の説明、およびインターフェース回路では、各軸の信号名をｎ○○○○と記述していますが、この"ｎ"はＸ、Ｙ、Ｚ、
およびＵを表しています。

１０.１．ＩＳＡバスコネクタ

ピン番号 信号名 内 容 入／出 ピン番号 信号名 内 容 入／出
A1 B1 GND グラウンド
A2 SD7 データ 入／出 B2 RESETDRV リセット信号 入力
A3 SD6 データ 入／出 B3 +5V 電源
A4 SD5 データ 入／出 B4
A5 SD4 データ 入／出 B5
A6 SD3 データ 入／出 B6
A7 SD2 データ 入／出 B7
A8 SD1 データ 入／出 B8
A9 SD0 データ 入／出 B9
A10 B10 GND グラウンド
A11 AEN アドレスイネーブル 入力 B11
A12 B12
A13 B13 IOW* Ｉ／Ｏライト信号 入力
A14 B14 IOR* Ｉ／Ｏリード信号 入力
A15 B15
A16 SA15 アドレス 入力 B16
A17 SA14 アドレス 入力 B17
A18 SA13 アドレス 入力 B18
A19 SA12 アドレス 入力 B19
A20 SA11 アドレス 入力 B20
A21 SA10 アドレス 入力 B21 IRQ7 割り込み要求信号 出力
A22 SA9 アドレス 入力 B22 IRQ6 割り込み要求信号 出力
A23 SA8 アドレス 入力 B23 IRQ5 割り込み要求信号 出力
A24 SA7 アドレス 入力 B24 IRQ4 割り込み要求信号 出力
A25 SA6 アドレス 入力 B25 IRQ3 割り込み要求信号 出力
A26 SA5 アドレス 入力 B26
A27 SA4 アドレス 入力 B27
A28 SA3 アドレス 入力 B28
A29 SA2 アドレス 入力 B29 +5V 電源
A30 SA1 アドレス 入力 B30
A31 SA0 アドレス 入力 B31 GND グラウンド

信号名が記入されていないピンは本ボードで使用していません。
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１０.２．Ｉ／Ｏコネクタ

コネクタ型式

ボード側：
FX2B-100P-1.27DS（ヒロ

セ）

ケーブル側：
FX2B-100S-1.27R （ヒロ

セ）

【注意】 ＭＣ８０２０Ａは、
Ｂ側のケーブルはありません。

ピン 信号名 入／出 内 容 説明 回路 ピン 信号名 入／出 内 容 説明 回路
A1 VEX 外部電源（DC12～24V） Ａ B1 VEX 外部電源（DC12～24V） Ａ Ａ
A2 EMG 入力 緊急停止信号（全軸共通） Ｂ Ａ B2 VEX 外部電源（DC12～24V） Ａ Ａ
A3 XLMT+ 入力 Ｘ軸＋方向リミット Ｃ Ａ B3 ZLMT+ 入力 Ｚ軸＋方向リミット Ｃ Ａ
A4 XLMT- 入力 Ｘ軸－方向リミット Ｃ Ａ B4 ZLMT- 入力 Ｚ軸－方向リミット Ｃ Ａ
A5 XIN2 入力 Ｘ軸減速停止 Ｄ Ａ B5 ZIN2 入力 Ｚ軸減速停止 Ｄ Ａ
A6 XIN1 入力 Ｘ軸減速停止 Ｄ Ａ B6 ZIN1 入力 Ｚ軸減速停止 Ｄ Ａ
A7 YLMT+ 入力 Ｙ軸＋方向リミット Ｃ Ａ B7 ULMT+ 入力 Ｕ軸＋方向リミット Ｃ Ａ
A8 YLMT- 入力 Ｙ軸－方向リミット Ｃ Ａ B8 ULMT- 入力 Ｕ軸－方向リミット Ｃ Ａ
A9 YIN2 入力 Ｙ軸減速停止 Ｄ Ａ B9 UIN2 入力 Ｕ軸減速停止 Ｄ Ａ
A10 YIN1 入力 Ｙ軸減速停止 Ｄ Ａ B10 UIN1 入力 Ｕ軸減速停止 Ｄ Ａ
A11 XINPOS 入力 Ｘ軸サーボ位置決め完了 Ｅ Ａ B11 ZINPOS 入力 Ｚ軸サーボ位置決め完了 Ｅ Ａ
A12 XALM 入力 Ｘ軸サーボアラーム Ｆ Ａ B12 ZALM 入力 Ｚ軸サーボアラーム Ｆ Ａ
A13 XECAP 入力 Ｘ軸エンコーダＡ相 Ｇ Ｂ B13 ZECAP 入力 Ｚ軸エンコーダＡ相 Ｇ Ｂ
A14 XECAN 入力 Ｘ軸エンコーダＡ相 Ｇ Ｂ B14 ZECAN 入力 Ｚ軸エンコーダＡ相 Ｇ Ｂ
A15 XECBP 入力 Ｘ軸エンコーダＢ相 Ｇ Ｂ B15 ZECBP 入力 Ｚ軸エンコーダＢ相 Ｇ Ｂ
A16 XECBN 入力 Ｘ軸エンコーダＢ相 Ｇ Ｂ B16 ZECBN 入力 Ｚ軸エンコーダＢ相 Ｇ Ｂ
A17 XIN0P 入力 Ｘ軸エンコーダＺ相 Ｈ Ｂ B17 ZIN0P 入力 Ｚ軸エンコーダＺ相 Ｈ Ｂ
A18 XIN0N 入力 Ｘ軸エンコーダＺ相 Ｈ Ｂ B18 ZIN0N 入力 Ｚ軸エンコーダＺ相 Ｈ Ｂ
A19 YINPOS 入力 Ｙ軸サーボ位置決め完了 Ｅ Ａ B19 UINPOS 入力 Ｕ軸サーボ位置決め完了 Ｅ Ａ
A20 YALM 入力 Ｙ軸サーボアラーム Ｆ Ａ B20 UALM 入力 Ｕ軸サーボアラーム Ｆ Ａ
A21 YECAP 入力 Ｙ軸エンコーダＡ相 Ｇ Ｂ B21 UECAP 入力 Ｕ軸エンコーダＡ相 Ｇ Ｂ
A22 YECAN 入力 Ｙ軸エンコーダＡ相 Ｇ Ｂ B22 UECAN 入力 Ｕ軸エンコーダＡ相 Ｇ Ｂ
A23 YECBP 入力 Ｙ軸エンコーダＢ相 Ｇ Ｂ B23 UECBP 入力 Ｕ軸エンコーダＢ相 Ｇ Ｂ
A24 YECBN 入力 Ｙ軸エンコーダＢ相 Ｇ Ｂ B24 UECBN 入力 Ｕ軸エンコーダＢ相 Ｇ Ｂ
A25 YIN0P 入力 Ｙ軸エンコーダＺ相 Ｈ Ｂ B25 UIN0P 入力 Ｕ軸エンコーダＺ相 Ｈ Ｂ
A26 YIN0N 入力 Ｙ軸エンコーダＺ相 Ｈ Ｂ B26 UIN0N 入力 Ｕ軸エンコーダＺ相 Ｈ Ｂ
A27 B27
A28 B28
A29 GND 内部回路ＧＮＤ B29 GND 内部回路ＧＮＤ
A30 GND 内部回路ＧＮＤ B30 GND 内部回路ＧＮＤ
A31 +5V 内部回路＋５Ｖ電源出力 Ｉ Ｃ B31 +5V 内部回路＋５Ｖ電源出力 Ｉ Ｃ
A32 XP+P 出力 Ｘ軸＋方向ドライブパルス Ｊ Ｃ B32 ZP+P 出力 Ｚ軸＋方向ドライブパルス Ｊ Ｃ
A33 XP+N 出力 Ｘ軸＋方向ドライブパルス Ｊ Ｃ B33 ZP+N 出力 Ｚ軸＋方向ドライブパルス Ｊ Ｃ
A34 +5V 内部回路＋５Ｖ電源出力 Ｉ Ｃ B34 +5V 内部回路＋５Ｖ電源出力 Ｉ Ｃ
A35 XP-P 出力 Ｘ軸－方向ドライブパルス Ｋ Ｃ B35 ZP-P 出力 Ｚ軸－方向ドライブパルス Ｋ Ｃ
A36 XP-N 出力 Ｘ軸－方向ドライブパルス Ｋ Ｃ B36 ZP-N 出力 Ｚ軸－方向ドライブパルス Ｋ Ｃ
A37 XOUT0 出力 Ｘ軸汎用出力 Ｌ Ｄ B37 ZOUT0 出力 Ｚ軸汎用出力 Ｌ Ｄ
A38 XOUT1 出力 Ｘ軸汎用出力 Ｌ Ｄ B38 ZOUT1 出力 Ｚ軸汎用出力 Ｌ Ｄ
A39 GND 内部回路ＧＮＤ B39 GND 内部回路ＧＮＤ
A40 GND 内部回路ＧＮＤ B40 GND 内部回路ＧＮＤ
A41 +5V 内部回路＋５Ｖ電源出力 Ｉ Ｃ B41 +5V 内部回路＋５Ｖ電源出力 Ｉ Ｃ
A42 YP+P 出力 Ｙ軸＋方向ドライブパルス Ｊ Ｃ B42 UP+P 出力 Ｕ軸＋方向ドライブパルス Ｊ Ｃ
A43 YP+N 出力 Ｙ軸＋方向ドライブパルス Ｊ Ｃ B43 UP+N 出力 Ｕ軸＋方向ドライブパルス Ｊ Ｃ
A44 +5V 内部回路＋５Ｖ電源出力 Ｉ Ｃ B44 +5V 内部回路＋５Ｖ電源出力 Ｉ Ｃ
A45 YP-P 出力 Ｙ軸－方向ドライブパルス Ｋ Ｃ B45 UP-P 出力 Ｕ軸－方向ドライブパルス Ｋ Ｃ

A50 A49 ・・・・・・・・・・ A2 A1
B50 B49 ・・・・・・・・・・ B2 B1

A50 A49 A2 A1

B50 B49 B2 B1

付属ケーブル(1.2m)

ボードコネクタ ピン配置

１ピンマーク
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ピン 信号名 入／出 内 容 説明 回路 ピン 信号名 入／出 内 容 説明 回路
A46 YP-N 出力 Ｙ軸－方向ドライブパルス Ｋ Ｃ B46 UP-N 出力 Ｕ軸－方向ドライブパルス Ｋ Ｃ
A47 YOUT0 出力 Ｙ軸汎用出力 Ｌ Ｄ B47 UOUT0 出力 Ｕ軸汎用出力 Ｌ Ｄ
A48 YOUT1 出力 Ｙ軸汎用出力 Ｌ Ｄ B48 UOUT1 出力 Ｕ軸汎用出力 Ｌ Ｄ
A49 GND 内部回路ＧＮＤ B49 GND 内部回路ＧＮＤ
A50 GND 内部回路ＧＮＤ B50 GND 内部回路ＧＮＤ

説明Ａ ＶＥＸ（外部電源）
外部電源は、各軸の＋／－方向リミット信号、減速停止信号、サーボ位置決め完了信号、サーボアラーム信号、および緊急停止
信号のために外部から供給する電源です。ＤＣ１２Ｖ～２４Ｖの範囲の電源を供給してください。入力信号１点あたりの消費電
流は、ＤＣ１２Ｖの場合３．３ｍＡ、ＤＣ２４Ｖの場合７ｍＡです。

説明Ｂ ＥＭＧ（緊急停止信号）
緊急停止信号は、アクティブレベルにすると全軸のドライブパルス出力が停止します。アクティブレベルはボード内のＪ２ジャ
ンパー端子で切り替えることができます。

１－２間短絡：緊急停止信号が外部電源のＧＮＤと短絡状態になるとアクティブレベルになります。
３－４間短絡：緊急停止信号がオープン状態になるとアクティブレベルになります。
出荷時は、１－２間短絡になっています。

ドライブ中に緊急停止信号がアクティブになると、ドライブ命令は終了し、全軸のエラーレジスタのＥＭＧビットに１が立ちま
す。

説明Ｃ ｎＬＭＴ＋、ｎＬＭＴ－（＋／－方向リミット信号）
＋／－各方向のドライブパルスに対する停止信号です。減速停止／即停止、論理レベルはコマンドで選択することができます。
ドライブ中にリミット信号でドライブが停止すると、エラーレジスタのＨＬＭＴ＋／－ビットに１が立ちます。

説明Ｄ ｎＩＮ２、ｎＩＮ１（減速停止信号）
連続ドライブを途中で減速停止または即停止させるための２本の入力信号です。原点、原点近傍などの入力信号として使用しま
す。それぞれ有効／無効、論理レベルを設定することができます。また、信号状態をコマンドで常時読み出すこともできます。

説明Ｅ ｎＩＮＰＯＳ（サーボモータ用位置決め完了信号）
サーボモータドライバのインポジション（位置決め完了）出力に対応します。有効／無効、論理レベルはコマンドで設定できま
す。有効に設定すると、ドライブ終了後、この信号がアクティブになるのを待ってからステータスレジスタのＤＲＩＶＥビット
が０に戻ります。

説明Ｆ ｎＡＬＭ（サーボモータ用アラーム信号）
サーボモータドライバのアラーム出力に対応します。有効／無効、論理レベルはコマンドで設定できます。有効に設定すると、

ｎＡＬＭ入力信号を常に監視し、アクティブ状態の場合はエラーレジスタのＳＶＡＬＭビットに１が立ちます。ドライブ中にア
クティブレベルになると、ドライブは即停止されます。

説明Ｇ ｎＥＣＡＰ／Ｎ、ｎＥＣＢＰ／Ｎ（エンコーダＡ相、Ｂ相信号）
エンコーダの２相出力信号、またはサーボモータドライバのエンコーダ２相出力信号を接続して、ＭＣＸ３０５の実位置カウン
タをカウントするための入力です。コマンドによりＵＰ／ＤＯＷＮパルス入力にすることもできます。カウント動作は、2.6.2節
を参照してください。

説明Ｈ ｎＩＮ０Ｐ／Ｎ（エンコーダＺ相信号）
エンコーダのＺ相出力信号、またはサーボモータドライバのエンコーダＺ相出力信号を接続して、連続ドライブを停止させるた
めの入力です。コマンドで有効／無効、論理レベルを設定することができます。

説明Ｉ ＋５Ｖ
パソコン内部回路の＋５Ｖ電源出力です。ドライブパルス出力ｎＰ＋Ｐ、ｎＰ－ＰのＨiレベル電圧値がモータドライバ側パルス
入力の仕様を満たさない場合、この＋５ＶとｎＰ＋Ｎ，＋５ＶとｎＰ－Ｎのペアーで使用してください。ただし内部回路の電源
出力ですので外部ノイズがのらないように配線には十分注意してください。

説明Ｊ ｎＰ＋Ｐ／Ｎ（独立２パルス方式時：＋方向ドライブパルス）
独立２パルス方式のときは、＋方向のドライブパルスを出力します。ｎＰ＋Ｐは、停止時Ｌowレベルで、正のドライブパルスを
デューティ５０％で出力します。差動出力ですからｎＰ＋ＮはｎＰ＋Ｐの反転出力です。１パルス方式に設定した場合は、ｎＰ
＋Ｐは両方向のドライブパルスを正パルス、デューティ５０％で出力します。

説明Ｋ ｎＰ－Ｐ／Ｎ（独立２パルス方式時：－方向ドライブパルス）
独立２パルス方式のときは、－方向のドライブパルスを出力します。ｎＰ－Ｐは、停止時Ｌowレベルで、正のドライブパルスを
デューティ５０％で出力します。差動出力ですからｎＰ－ＮはｎＰ－Ｐの反転出力です。１パルス方式に設定した場合は、方向
を示す出力信号となり、ｎＰ－Ｐは、＋方向ドライブ時Ｌowレベルになり、－方向ドライブ時Ｈiレベルになります。

1

2

3
4

J2
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説明Ｌ ｎＯＵＴ０、ｎＯＵＴ１（汎用出力信号）
オープンコレクタ出力の汎用出力信号です。アウトプットレジスタの各ビットをセットすることにより、ＯＮ／ＯＦＦします。
リセット時はＯＦＦします。

回路Ａ 入力信号 nLMT+,nLMT-,nIN2,nIN1,nINPOS,nALM,EMG

【注意】本回路の応答時間は、0.2～0.4ｍSEC程度あります。

回路Ｂ 入力信号 nECAP/N,nECBP/N,nIN0P/N

回路Ｃ 出力信号 nP+P/N,nP-P/N

回路Ｄ 出力信号 nOUT0,nOUT1

VEX (12～24V)
+5V

MCX305

3.3K

TLP121相当

10K

3.3K

0.01μ

TLP2630 or PC9D10

2201K

+5V

n***P

n***N

470
MCX305

MCX305

Am26LS31相当

n**P

n**N

+5V

GND

+5V

MCX305

nOUT0,nOUT1

GND74LS06
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１１．割り込み回路

本ボードでは、各軸のコントロールＩＣで発生する割り込み信号を下図のようにワイヤードＯＲ回路でまとめて、ＩＳＡバスの
５本の割り込み要求信号に接続できる回路を構成しています。

各軸からの割り込み発生により、割り込み要求信号（IRQ7～3）は、ＬowレベルからＨiに変化します。各軸の割り込み要因レジ
スタを読み出すことにより、割り込み要求信号はＨiからＬowに戻ります。

ＭＣＸ３０５内の割り込み発生機能については、２．５節にまとめて記述されていますので参照してください。

本ボードからＩＳＡバスの割り込み要求信号を使ってＣＰＵに割り込みを発生させる場合は、下表に示すようにボード内のＪ１
ジャンパーの指定のピンをジャンパーしてください。（１５．基板外形 参照）

使用する割り込み要求信号 Ｊ１ ジャンパー
ＩＲＱ７ １－２間
ＩＲＱ６ ３－４間
ＩＲＱ５ ５－６間
ＩＲＱ４ ７－８間
ＩＲＱ３ ９－１０間

出荷時は、上位の割り込みコントローラに対して割り込みが発生しないように、２－４間にジャンパー端子が装着されています。

【割り込みを使用する場合の注意】
本ボードからの割り込み信号出力は、上記回路の示すように、７４ＬＳ０４出力になっています。従って、同じ割り込み要求信
号を他のデバイスと共用することはできません。使用する割り込み要求信号がパソコンマザーボード内や他のＩ／Ｏ拡張ボード
で使用していないことを確認してからＪ１をジャンパーしてください。

MCX305

ISAバス
1 2
3 4
5 6
7 8
9 10

J1

IRQ7
IRQ6
IRQ5
IRQ4
IRQ3

+5V

MCX305 MCX305 MCX305

Ｘ軸 Ｙ軸 Ｚ軸 Ｕ軸

74LS04

INT* INT* INT* INT*

MCX305のINT*はオープンコレクタ出力です。
割り込み発生時にＬowレベルに落ちます。
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１２．入出力信号接続例

１２.１．モータドライバとの接続例

（１）Ｘ軸ドライブパルス出力とフォトカプラ入力のドライバの接続例

（２）Ｘ軸ドライブパルス出力と差動入力のドライバの接続例

（３）サーボモータ用信号の接続例

+5Vまたは
XP+P

XP+N

+5Vまたは
XP-P

XP-N

CW+

CW-

CCW+

CCW-

ﾓｰﾀﾄﾞﾗｲﾊﾞ側

XP+P

XP+N

XP-P

XP-N

CW+

CW-

CCW+

CCW-

ﾓｰﾀﾄﾞﾗｲﾊﾞ側

+

-

+

-

Am26LS32

Am26LS32ツイストペアシールド

GND GND

DC12～24V電源＋
－

+5V

VEX

XOUT0

XOUT1

XINPOS

XALM

ﾘｾｯﾄ

偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ

位置決め完了

ｱﾗｰﾑ

ﾓｰﾀﾄﾞﾗｲﾊﾞ側
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１２.２．エンコーダ２相信号の接続例

（１）ラインドライバ出力のエンコーダとの接続例

（２）オープンコレクタ出力のエンコーダとの接続例

XECAP

XECAN

XECBP

XECBN

XIN0P

XIN0N

EC-A

EC-B

EC-Z

Am26LS31

エンコーダ側

エンコーダVCC

EC-A

EC-B

EC-Z

GND

DC電源
+
-

XECAP

XECAN

XECBP

XECBN

XIN0P

XIN0N

R

R

R

電源電圧(V) R (Ω)
5
12
24

0
820 1/4W
2K 1W
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１２.３．リミット、原点信号の接続例

スリット付き円板

+ O - + O -SW SW

＋方向－方向

＋ﾘﾐｯﾄ－ﾘﾐｯﾄ 原点近傍
原点

VEX

XLMT+

XLMT-

XIN2

XIN1

DC12～24V電源
+
-

SW :リミットスイッチ（微小負荷タイプをご使用ください。）

+ O - :フォトセンサー EE-SPX,EE-SXシリーズ(オムロン）等
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１３．制御プログラム例

本章では、ボーランドのＴurbo Ｃ++ ４.０コンパイラを使用した場合の、Ｃ言語でのＸ軸の制御プログラム例を記載します。紙
面の都合でＸ軸のみの記載となりますが、Ｙ，Ｚ，Ｕ軸についても全く同様にプログラムすることができます。

#include <stdio.h>
#include <conio.h>

// ----- i/o ポートアドレス定義 -----

#define x 0x280 //Ｘ軸 先頭アドレス
#define y x+0x8 //Ｙ軸 先頭アドレス
#define z x+0x10 //Ｚ軸 先頭アドレス
#define u x+0x18 //Ｕ軸 先頭アドレス

#define wr00 0x0 //コマンドレジスタ
#define wr01 0x1 //外部停止信号設定レジスタ
#define wr02 0x2 //割り込み設定レジスタ
#define wr04 0x4 //アウトプットレジスタ
#define wr05 0x5 //書き込みデータレジスタ０
#define wr06 0x6 //書き込みデータレジスタ１
#define wr07 0x7 //書き込みデータレジスタ２

#define rr00 0x0 //ステータスレジスタ
#define rr01 0x1 //割り込み要因レジスタ
#define rr02 0x2 //エラーレジスタ
#define rr03 0x3 //終了ステータスレジスタ
#define rr04 0x4 //インプットレジスタ
#define rr05 0x5 //読み出しデータレジスタ０
#define rr06 0x6 //読み出しデータレジスタ１
#define rr07 0x7 //読み出しデータレジスタ２

// ----- コマンド定義 -----

#define idrive_p 0x0 //＋方向定量ドライブ
#define idrive_n 0x1 //－方向定量ドライブ
#define cdrive_p 0x2 //＋方向連続ドライブ
#define cdrive_n 0x3 //－方向連続ドライブ
#define grd_stop 0x4 //減速停止
#define imd_stop 0x5 //即停止
#define inc_speed 0x63 //ドライブ速度上昇
#define dec_speed 0x64 //ドライブ速度下降
#define nop 0x65 // NOP

void (int cmd) // *****< ｘ軸 命令書き込み >*****xcommand
{
outp(x+wr00, cmd);

}

void (int wr05d,int wr06d,int wr07d) // *****< Ｘ軸 モード設定 >*****xmode
{
outp(x+wr07, wr07d);
outp(x+wr06, wr06d);
outp(x+wr05, wr05d);
outp(x+wr00, 0x20);

}
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void (int range) // *****< Ｘ軸 速度レンジ設定 range = 1～500 >*****xrange
{
outp(x+wr06, (range >> 8) & 0xff);
outp(x+wr05, range & 0xff);
outp(x+wr00, 0x21);

}

void (unsigned int rate) // *****< Ｘ軸 加減速レート設定 rate = 1～65535 >*****xrate
{
outp(x+wr06, (rate >> 8) & 0xff);
outp(x+wr05, rate & 0xff);
outp(x+wr00, 0x22);

}

void (int sspeed) // *****< Ｘ軸 初速度設定 sspeed = 1～8191 >*****xsspeed
{
outp(x+wr06, (sspeed >> 8) & 0xff);
outp(x+wr05, sspeed & 0xff);
outp(x+wr00, 0x23);

}

void (int speed) // *****< Ｘ軸 ドライブ速度設定 speed = 1～8191 >*****xspeed
{
outp(x+wr06, (speed >> 8) & 0xff);
outp(x+wr05, speed & 0xff);
outp(x+wr00, 0x24);

}

void (long pulse) // *****< Ｘ軸 出力パルス数設定 pulse = 0～16,777,215 >*****xpulse
{
outp(x+wr07, (pulse >> 16) & 0xff);
outp(x+wr06, (pulse >> 8) & 0xff);
outp(x+wr05, pulse & 0xff);
outp(x+wr00, 0x25);

}

void (long pos) // *****< Ｘ軸 論理位置カウンタ設定 pos = -8,388,608～8,388,607 >****xposition
*
{
outp(x+wr07, (pos >> 16) & 0xff);
outp(x+wr06, (pos >> 8) & 0xff);
outp(x+wr05, pos & 0xff);
outp(x+wr00, 0x26);

}

void (long pos) // *****< Ｘ軸 ＋方向ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ設定 pos = -8,388,608～8,388,607 >*****xsoftlimit_p
{
outp(x+wr07, (pos >> 16) & 0xff);
outp(x+wr06, (pos >> 8) & 0xff);
outp(x+wr05, pos & 0xff);
outp(x+wr00, 0x29);

}

void (long pos) // *****< Ｘ軸 －方向ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ設定 pos = -8,388,608～8,388,607 >*****xsoftlimit_n
{
outp(x+wr07, (pos >> 16) & 0xff);
outp(x+wr06, (pos >> 8) & 0xff);
outp(x+wr05, pos & 0xff);
outp(x+wr00, 0x2a);

}
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void (int step) // *****< Ｘ軸 ドライブ速度上昇／下降ステップ設定 step = 1～8191 >***xspdstep
{
outp(x+wr06, (step >> 8) & 0xff);
outp(x+wr05, step & 0xff);
outp(x+wr00, 0x2c);

}

long (void) // *****< Ｘ軸 論理位置カウンタ値読み出し >*****xreadpos
{
long a;long d5;long d6;long d7;
xcommand(0x40);
d5 = inp(x+rr05);d6 = inp(x+rr06);d7 = inp(x+rr07);
if((inp(x+rr07) & 0x80) == 0)

{
a = d5 + (d6 << 8) + (d7 << 16);
}

else
{
a = d5 + (d6 << 8) + (d7 << 16) + 0xff000000;
}

return(a);
}

void (long pulse) // *****< Ｘ軸 相対移動 pulse = -16,777,215～16,777,215 >****xmovei
{
if(pulse < 0)

{ pulse = - pulse;
xpulse(pulse);
xcommand(idrive_n);

}
else

{ xpulse(pulse);
xcommand(idrive_p);

}
}

void (long pos) // *****< Ｘ軸 絶対移動 pos = -8,388,608～8,388,607 >*****xmove
{
long dpos;
dpos = pos - xreadpos();
if(dpos < 0)

{
dpos = - dpos;
xpulse(dpos);
xcommand(idrive_n);
}

else
{
xpulse(dpos);
xcommand(idrive_p);
}

}

void (void) // *****< Ｘ軸 ドライブ終了待ち >*****xwait
{
while(inp(x+rr00) & 0x20);

}
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void (void) // *****< Ｘ軸 初期化 >*****xinit
{

inp(x+rr02); // エラーレジスタ ダミーリード

xmode(0x0,0x0,0x0); // ----- モード設定 ---------
// ソフトウェアリミット＋／－：無効
// ハードリミット停止方式： 即停止
// ハードリミット論理： Lowレベルでアクティブ
// コンペアレジスタ比較対象： 論理位置カウンタ
// ドライブパルス出力方式： 独立２パルス
// エンコーダパルス入力： ２相パルス入力
// ２相パルス入力分周比： １／１
// サーボＡＬＭ入力信号： 無効
// サーボＩＮＰＯＳ入力信号： 無効

xrange(10); // 速度レンジ（倍率）： 10
xrate(500); // 加減速レート： 4E6/500*10 = 80,000 pps/sec
xsspeed(70); // 初速度： 70 * 10 = 700 pps
xspeed(4000); // ドライブ速度： 4000 * 10 = 40,000 pps

xsoftlimit_p(50000); // ＋方向ソフトリミット：50000
xsoftlimit_n(-10); // －方向ソフトリミット：-10

}

void (void) // *****< Ｘ軸 原点サーチ >*****xhome
{ // [動作]
if((inp(x+rr04) & 0x20) == 0x20) // (1) 原点信号(IN1)がOFFしている場合、

{ // 速度20000ppsで－方向へ連続ドライブ。
outp(x+wr01,0x8); // IN1信号がONで減速停止。
xspeed(2000);
xcommand(cdrive_n);
xwait();
}

outp(x+wr01,0xc); // (2) 速度500ppsで＋方向へ連続ドライブ。
xspeed(50); // IN1信号がOFFで即停止。
xcommand(cdrive_p);
xwait();
outp(x+wr01,0x0); // (3) 外部停止信号：無効

xspeed(4000); // (4) 速度40000ppsで100パルス オフセット移動
xmovei(100);
xwait();

xposition(0); // (5) Ｘ軸座標：０セット

xmode(0x3,0x0,0x0); // (6) ソフトリミット：有効
}

void (void) // *****< メイン >*****main
{ // キーから入力された目的座標に移動する動作を繰り返す。
long pos;
xinit(); // Ｘ軸 初期化
xhome(); // Ｘ軸 原点出し
xmovei(10000); // Ｘ軸 +10000 相対移動
xwait();
printf("%ld ¥n",xreadpos()); // Ｘ軸 現在座標 表示
pos = 0;
while(pos != -9)

{ // 目的座標をキーイン
printf("Input target position (-9:stop) : ");
scanf("%ld",&pos);
xmove(pos); // Ｘ軸 絶対移動
xwait();
printf(" -----> %ld ¥n",xreadpos()); // Ｘ軸 現在座標 表示
}

}
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１４．入出力信号タイミング

１４.１．リセット時のタイミング

１４.２．ドライブ開始タイミング

+5V

RESDRV

nP±P

nOUT0,1

nP±N

OFF

Hi

Low

tDPO

tDPO : ドライブパルス出力信号（nP±P,nP±N）、および汎用出力信号（nOUT0,1）は、リセット信号（RESDRV）の
↑から最大２５０ｎSEC以内に確定します。

ｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀのBUSYﾋﾞｯﾄ

bbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbb

bbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbb

bbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbb

bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb
bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb 0

tDRDY

tDRDY: リセット信号（RESDRV）の↓から最大５００ｎSEC以内にステータスレジスタのＢＵＳＹビットが０になり、
本ボードへのコマンド書き込みが可能になります。

IOW* ←ドライブ命令書き込み

nP±P

nP-P
（方向信号）

前の状態 有効レベル
tDDIR

tDPLS

tDPLS: ドライブ命令が書き込まれてから最大６５０ｎSEC以内に第１ドライブパルスが出力されます。

tDDIR: ドライブ出力パルス方式を１パルス方式にしたときの方向信号（nP-P）は、ドライブ命令書き込み後最大
２５０ｎSEC以内に有効レベルになります。
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１４.３．入力パルスタイミング

（１）エンコーダ２相パルス入力時

（２）ＵＰ／ＤＯＷＮパルス入力時

１４.４．即停止タイミング

（１）外部信号による即停止

（２）命令による即停止

tDE tDE tDE tDE tDE tDE tDE tDE

カウントアップ カウントダウン

nECAP

nECAN

nECBP

nECBN

tDE （EC-A,EC-B位相差時間）: 最小２００ｎSECの位相差までカウントできます。

tWI tWI
tICYC

tIB tWI tWI
tICYC

nECAP

nECAN

nECBP

nECBN

tWI（UP/DOWNパルス幅） : 最小１３０ｎSEC tIB （UP⇔DOWNパルス間）: 最小２６０ｎSEC
tICYC（UP/DOWNパルス周期）: 最小２６０ｎSEC

EMG,nLMT±
nIN2,1,0

nP±P
tDSS

有効レベル

tDSS : ドライブ途中で外部停止信号が有効レベルになると、最大４００μSEC＋１ドライブパルス後に停止します。

nP±P
tDCS

IOW* ←停止命令書き込み

tDCS : ドライブ途中で停止命令が書き込まれると、最大１ドライブパルス後に停止します。
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１４.５．減速停止タイミング

（１）外部信号による減速停止

（２）命令による減速停止

nLMT±
nIN2,1,0

nP±P
tDSD

有効レベル

tDSD : ドライブ途中で外部減速停止信号が有効レベルになると、最大４００μSEC＋２ドライブパルス後に
減速を開始します。

nP±P
tDCD

IOW* ←減速停止命令書き込み

tDCD : ドライブ途中で減速停止命令が書き込まれると、最大２ドライブパルス後に減速を開始します。
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１５．基板外形

寸法単位：ｍｍ

92
.2

63.4

81

2.54×30

163

7.
6

12
0

22
.1

10

18.6

3
1

3.2

12
1.
9

11
4.
3

161
11

ISAバスコネクタ
I/
O
コ
ネ
ク
タ

SW1,2: I/Oアドレス設定スイッチ（３．アドレス設定 参照）
J1: 割り込み発生用ジャンパー（１１．割り込み回路 参照）
J2: EMG信号アクティブレベル選択用ジャンパー（１０．入出力信号 参照）

ON

1 2 3 4 5 6 7 81 2 3

ON

SW2 SW1 J1
1

2

9

10

3 5 7

4 6 8

1
2

3
4

J2
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１６．補足事項

１６.１．ドライブ速度の精度

（１）レンジによる速度設定の粗さ

同一レンジ内で設定できる速度範囲は８１９１ステップです。下表に示すように、レンジ＝１では１PPS単位で設定できますが、
レンジを２にすると２PPS単位となり、レンジの値に比例して設定できる単位が粗くなっていきます。

実際の速度（PPS）
速度設定値 1 2 3 8190 8191
レンジ＝１ 1 2 3 8190 8191
レンジ＝２ 2 4 6 16380 16382
レンジ＝３ 3 6 9 24570 24573

レンジ＝２０ 20 40 60 163800 163820

レンジ＝１００ 100 200 300 819000 819100

レンジの値は、使用する速度をカバーできる最小の値に設定するのが精度の面で有利です。

（２）基本クロックによる誤差

ＭＣＸ３０５は入力基本クロック（ＣＬＫ＝16MHz）をもとにして、出力ドライブパルスの周期を生成しています。レンジ＝１で
は、設定値に対する出力ドライブ速度の精度は±０．１％以下です。

レンジの値を高くすると、設定できる速度単位は粗くなりますが、ＭＣＸ３０５はパルス周期分配化方式をとっていますので、
レンジを高くしても、設定値に対する高い速度精度でモータを回転させることができます。

１６.２．初速度設定についての注意

加減速台形ドライブを行うには、ドライブ速度、加減速度および初速度を決めますが、加減速度と初速度には次式に示す条件が
あります。ここでの加減速度は 2-3.節で述べられている実際の加速度、減速度(PPS/SEC)のことです。

下図に示す例のように、上式の条件を無視して初速度を極端に小さな値にすると正しい台形波形を作ることができません。

8000
速
度 ドライブ速度 ＝ 8000 PPS
(PPS)

4000 加減速度 ≒ 8000 PPS/SEC

初速度 ＝ ２ PPS
初速度→ 2

0.5 1.0 時間(SEC)

これはドライブ開始の第１番目のパルスを必ず初速度のパルス幅（この例では０.５SEC）で出力するためです。
従って、この例の場合は加減速度＝８０００PPS／SECですから、初速度を

以上の値に設定する必要があります。

加速度 ≦ 初速度

８０００ ≒ ９０（PPS）
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また、ステッピングモータの場合は、

で、かつ、機械的共振周波数がある場合には、それを避けて初速度を決定します。

１６.３．ドライブ中のドライブ速度を変更する場合の注意

ドライブ中にドライブ速度設定命令、あるいはドライブ速度上昇／下降命令によってドライブ速度を変更することができますが、
次の点について注意が必要です。

定量ドライブにおいて、ドライブ途中に、頻繁にドライブ速度を変更すると、出力パルス終了時の減速後、初速度で出力される
ドライブパルス（残りパルス）が多くなる傾向があります。ただし、通常のモータ制御で、速度を数回変更する程度であれば、
ほとんど影響は出ません。なお、これは連続ドライブでは関係ありません。

速
度

初速

時間 残りパルス

１６.４．加減速時間と加減速パルス数の算出

台形ドライブの加速時間、減速時間、および加速時、減速時に出力されるパルス数を正確に算出することは困難ですが、おおよ
その値は下記に示す式によって求めることができます。

ドライブ速度

加減速度（傾き）
初速度

加速時間 減速時間

加減速度 ≦ 初速度 ＜ 自起動周波数上限

加速または減速時間 ＝
ドライブ速度 － 初速度

加減速度

加速または減速パルス数 ＝
（ドライブ速度） － （初速度）

２×加減速度

22
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（例）
ドライブ速度 ＝ 16000 PPS （レンジ＝ 2、設定値 ＝ 8000）
加減速度 ＝ 20000 PPS/SEC （レンジ＝ 2、加減速レート＝ 100）
初速度 ＝ 700 PPS （レンジ＝ 2、設定値 ＝ 350）
の場合、

加速、減速時間 ＝ 16000 － 700
20000

＝ ０.７７（SEC）

加速、減速パルス数 ＝ （16000） － （700）
２× 20000

＝ ６３８８（パルス）
2 2
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１７．仕様まとめ
■ 制御軸 ■ ドライブパルス出力信号４軸（ＭＣ８０４０Ａ）

２軸（ＭＣ８０２０Ａ） 差動ラインドライバ（26LS31）出力。独立２パルス／１パ
ルス方式切り替え可能。

■ ＩＳＡバスインターフェース ■ リミット入力信号
データビット幅 ８ ＋／－方向各１点。フォトカプラ入力。
I/0占有アドレス ３２ 論理レベルセレクト可能。リミットアクティブ時、即停止
割り込み ＩＲＱ３,４,５,６,７に接続可能 ／減速停止セレクト可能。

■ 減速／即停止入力信号
各軸３点。フォトカプラ入力。有効／無効、論理レベルの■ ドライブ命令
セレクト可能。汎用入力としても使用可能。

■ エンコーダ入力信号命令コード 命 令
００ ＋方向 定量ドライブ 高速フォトカプラ入力。差動ラインドライバとの接続可能。
０１ －方向 定量ドライブ ２相パルス／アップダウンパルス入力セレクト可能。
０２ ＋方向 連続ドライブ ２相パルス １，２，４逓倍セレクト可能。

■ サーボモータ用入力信号０３ －方向 連続ドライブ
０４ 減速停止 フォトカプラ入力。位置決め完了信号、アラーム信号。
０５ 即停止 いずれの信号も有効／無効、論理レベルのセレクト可能。

■ 汎用出力信号
各軸２点。オープンコレクタＴr出力（74LS06）。■ データ書き込み命令

■ 緊急停止入力信号
命令コード 命 令 フォトカプラ入力。１点（全軸共通）。
２０ モード設定 基板上のジャンパーにて論理レベルセレクト可能。
２１ 速度レンジ設定

■ ポジション管理２２ 加減速レート設定
２３ 初速度設定 論理位置カウンタ カウント範囲 -8,388,608～+8,388,607
２４ ドライブ速度設定 実位置カウンタ カウント範囲 -8,388,608～+8,388,607

■ コンペアレジスタ２５ 出力パルス数設定
２６ 論理位置カウンタ設定 ＣＯＭＰレジスタ 比較範囲 -8,388,608～+8,388,607
２７ 実位置カウンタ設定 ＣＯＭＰ＋レジスタ 比較範囲 -8,388,608～+8,388,607
２８ ＣＯＭＰレジスタ設定 ＣＯＭＰ－レジスタ 比較範囲 -8,388,608～+8,388,607
２９ ＣＯＭＰ＋レジスタ設定
２Ａ ＣＯＭＰ－レジスタ設定 位置カウンタまたは偏差との大小をステータス出力。
２Ｃ ドライブ速度上昇／下降ステップ設定 ＣＯＭＰ＋／－レジスタはソフトウェアリミットとしても動

作可能。
■ データ読み出し命令 ■ 割り込み機能

割り込み発生要因：
命令コード 命 令 ドライブ中の定速開始時、定速終了時、ドライブ終了時、位
４０ 論理位置カウンタ読み出し 置カウンタまたは偏差≧ＣＯＭＰ変化時、位置カウンタまた
４１ 実位置カウンタ読み出し は偏差＜ＣＯＭＰ変化時、位置カウンタまたは偏差≧ＣＯＭ
４２ 偏差（論理位置－実位置）読み出し Ｐ＋変化時、位置カウンタまたは偏差＜ＣＯＭＰ－変化時。
４３ ドライブ速度読み出し
４４ ドライブ現在速度読み出し いずれの要因に対しても有効／無効セレクト可能。

■ その他の命令 ■ ドライブ状態のステータス読み出し
ＤＲＩＶＥ（ドライブパルス出力中）、ＡＳＮＤ（加速中）

命令コード 命 令 ＣＮＳＴ（定速中）、ＤＳＮＤ（減速中）
６３ ドライブ速度上昇
６４ ドライブ速度下降 ０℃ ～＋４５℃（結露しないこと）■ 動作温度範囲
６５ ＮＯＰ

＋５Ｖ ±５％（消費電流 ８００ｍＡmax）■ 電源電圧
■ 加減速パルス仕様

＋１２～２４Ｖ■ 外部電源電圧
１PPS ～ ４ ＭPPS出力速度範囲
±０.１％以下（1 ～ 8KPPS） １６１×１２１．９ｍｍ （コネクタ、金具部出力速度精度 ■ 基板外形寸法
１ ～ ５００ は含まず）レンジ（速度倍率）
１ ～ ８１９１初速度
１ ～ ８１９１ドライブ速度
１ ～ ６５５３５ FX2B-100P-1.27DS （ヒロセ）加減速レート ■ I/Oコネクタ型式
２×１０ PPS／S(ﾚﾝｼﾞ=500)９

～６１PPS／S(ﾚﾝｼﾞ=1)
１ ～ 16,777,215 FX2B-100S-1.27R （ヒロセ）定量ドライブの出力パルス数 ■ 付属品

１.２ｍケーブル付き
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