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１．概要
ＭＣＸ３０５は、パルス列入力のサーボモータ、ステッピングモータをポジションコントロー
ル（位置決め制御）またはスピードコントロール（速度制御）するためのＩＣです。

ＭＣＸ３０５は、次の特徴を備えています。

■ 高度な速度制御
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、ドライブ速度をコマ
ンドごとに一定の速度増減幅で上昇／下降させることができます。 これらの機能を使って、モ
ータを思いのままに、しかも高精度にスピードコントロールすることができます。

■ ポジション（現在位置）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。

Ｄ／Ａコンバータ用偏差出力と現在速度出力機能■
論理位置カウンタと実位置カウンタとの偏差パルス量を１３ビットの出力信号で直接出力し

ますので、インテリジェントなサーボ駆動回路を構成することができます。
また、セレクト信号の設定を変えると、この１３ビット出力信号に、ドライブ中の速度をリ

アルタイムで出力させることができます。

コンペアレジスタとソフトウェアリミット機能■
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。この機能を用いることにより、ステッピングモータとエンコーダの構成で、ドライブ中の
脱調を直ちに検出することができ、安価で信頼性の高い速度制御、位置決め制御システムを作
ることができます。

インターバル パルスカウンタ■
ドライブ中に出力パルスをカウントし、一定パルス数毎にパルスを出力します。また上位Ｃ

ＰＵに対し割り込みを発生させることも可能です。モータ動作に同期して、一定パルス間隔毎
に処理を行わせたい時に便利な機能です。

サーボモータドライバ用の各種信号入力■
２相エンコーダ信号、インポジション、アラームなどのサーボモータドライバ出力信号を入

力できます。

原点などのサーチ動作のための入力■
連続ドライブを途中で減速停止させるための入力信号を４点持っています。この入力信号を

割り当てることにより、原点近傍高速サーチ、原点サーチ、エンコーダＺ相サーチ などを実現
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できます。

様々な割り込み発生要因■
ドライブ終了時はもとより、モータをリアルタイムで自由自在に制御するための様々な要因

で割り込みを発生させることができます。

リアルタイムモニターリング■
現在位置、現在速度、加減速状態（加速中、定速中、減速中）などをドライブ中にコマンド

で読み出すことができます。
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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指定します。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。

ﾄﾞﾗｲﾌﾞ速度

初速度

時間

定速ドライブにするには
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（台形駆動）は行われず、初めか
ら指定のドライブ速度で一定速度のパルス出力になります。

初速度

ﾄﾞﾗｲﾌﾞ速度

時間

原点サーチや低速ジョグ送りなど、定速ドライブを行わせたいときにはドライブ速度を初速度
以下に設定します。

定量ドライブ命令 → 7-1. ＋方向定量ドライブ （ 44 ﾍﾟｰｼﾞ）
7-2. －方向定量ドライブ （ 44 ﾍﾟｰｼﾞ）

パラメータの詳細説明 → 2-3. ドライブに必要なパラメータ（ 5 ﾍﾟｰｼﾞ）
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２－２．連続ドライブ

連続ドライブは、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パルスを
出力します。停止コマンドには、減速停止と即停止があります。

ﾄﾞﾗｲﾌﾞ速度

初速度

時間
減速停止命令または外部
からの信号(IN0～IN3)

ドライブ速度を初速の値より小さく設定すると加減速ドライブは行われず、初めから指定のド
ライブ速度で一定速のパルス出力になります。

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。

速度

時間

ドライブ速度変更 ドライブ速度変更

連続ドライブ命令 → 7-3. ＋方向連続ドライブ （ 45 ﾍﾟｰｼﾞ）
7-4. －方向連続ドライブ （ 45 ﾍﾟｰｼﾞ）

減速停止信号の設定 → 4-2. モード設定レジスタ０（ 25 ﾍﾟｰｼﾞ）
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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
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

レンジの設定値により実際に出力される速度、および実際の加減速レートは、次式のようにな
ります。 ただしクロック（ＣＬＫ）を１６ MHz以外にする場合は次式と異なります。14-2.節
を参照してください。

実際の速度（PPS） ＝ 設定値 × レンジ値

６４×１０
実際の加速度、減速度（PPS/SEC） ＝ × レンジ値

加減速レート設定値

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。上式に示すように、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。

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、４０Ｋ
PPS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14-1.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

上式に示すように、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。

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、

６４×１０
加減速レート設定値 ＝ × ５ ＝ １０００

２００００

にします。（ただし、ＣＬＫ＝１６ＭＨｚの時）
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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 14-3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。エンコーダのＺ相サーチなど、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始め、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。（14-4. 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。

各パラメータの設定 → 6-2. レンジ設定 （ 37 ﾍﾟｰｼﾞ）
6-3. 加減速レート設定 （ 38 ﾍﾟｰｼﾞ）
6-4. 初速度設定 （ 38 ﾍﾟ-ｼﾞ）
6-5. ドライブ速度設定 （ 39 ﾍﾟ-ｼﾞ）
6-6. 出力パルス数設定 （ 39 ﾍﾟ-ｼﾞ）

14-3. 初速度設定についての注意（ 72 ﾍﾟｰｼﾞ）
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２－４．ポジション管理

２-４-１．論理位置カウンタと実位置カウンタ

ＭＣＸ３０５は、位置決め制御に欠くことのできない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。

P+
P-

UP
論理位置カウンタ （24ﾋﾞｯﾄ長） DOWN

UP EC-A/P+IN
実位置カウンタ （24ﾋﾞｯﾄ長） DOWN 波形変更 EC-B/P-IN

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。＋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。

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。

リセット時は、両カウンタとも内容は不定です。

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パルス信号にするかをコマンドで
選択することができます。

実位置カウンタのパルス入力を２相信号入力に選択したときには、次図に示すように、正論理
で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、コマンドにより２相入力を２分周、４分周させることもできます。

ＥＣ－Ａ ＥＣ－Ａ

ＥＣ－Ｂ ＥＣ－Ｂ

カウントアップ カウントダウン
（１／１分周時は↑↓でカウント）
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ＥＣ－Ａ，ＥＣ－Ｂ信号 → ３． 端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）
パルス入出力方式の選択 → 6-1. モード設定 （ 34 ﾍﾟｰｼﾞ）
カウンタの書込み、読出し → 6-7.論理位置カウンタ 設定 （ 40 ﾍﾟｰｼﾞ）

6-8.実位置カウンタ 設定 （ 40 ﾍﾟｰｼﾞ）
8-1. 論理位置カウンタ 読出し（ 47 ﾍﾟｰｼﾞ）
8-2. 実位置カウンタ 読出し （ 47 ﾍﾟｰｼﾞ）

２-４-２．コンペアレジスタ（ソフトウエアリミット）

ＭＣＸ３０５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。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する対象である論理位置カウンタ、実位置カウンタ、または偏
差は、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”として説
明します。

ＣＯＭＰレジスタ PC≧COMP ＣＯＭＰ
比較

ＣＯＭＰ＋レジスタ PC≧COMP+ ＣＯＭＰ＋
比較

ＣＯＭＰ－レジスタ PC＜COMP- ＣＯＭＰ－
比較

論理位置カウンタ LP

セレクタ
論理－実位置 偏差 DV PC

実位置カウンタ EP

コマンドで選択
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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ＣＯＭＰ信号に出力されます。また、ステータスとして読み出すこともできます。

割り込みを有効にすると、ＰＣ≧ＣＯＭＰに変わったとき、ＰＣ＜ＣＯＭＰに変わったとき、
それぞれについて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＋レジスタはおもに、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。
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るとＣＯＭＰ＋出力信号がＨ
iレベルになります。また、この状態はステータスとして読み出すこともできます。

割り込みを有効にすると、ＰＣ≧ＣＯＭＰ＋に変わった時点で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ＣＯＭ
Ｐ＋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、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、ＣＯＭ
Ｐ＋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ＣＯＭＰ－出力信号がＨiレベルになります。また、この状態はステータスとして読み出す
こともできます。

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。

COMP,COMP+,COMP- 信号 → ３． 端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）
各レジスタの値の設定 → 6-9.ＣＯＭＰレジスタ 設定 （ 41 ﾍﾟｰｼﾞ）

6-10.ＣＯＰＭ＋レジスタ 設定 （ 41 ﾍﾟｰｼﾞ）
6-11.ＣＯＭＰ－レジスタ 設定 （ 42 ﾍﾟｰｼﾞ）

論理／実 位置カウンタ,偏差の選択 → 6-1. モード設定 WR05 （ 34 ﾍﾟｰｼﾞ）
ステータス読出し → 4-6. ステータスレジスタ （ 27 ﾍﾟｰｼﾞ）
割り込み 有効／無効 設定 → 4-3. モード設定レジスタ１ （ 25 ﾍﾟｰｼﾞ）
ｿﾌﾄｳｪｱﾘﾐｯﾄ有効／無効設定 → 6-1. モード設定 WR05 （ 34 ﾍﾟｰｼﾞ）
エラーレジスタ → 4-8. エラーレジスタ （ 30 ﾍﾟｰｼﾞ）
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２-４-３．インターバル パルスカウンタ

インターバル パルスカウンタは、ドライブ中、ドライブ出力パルスをカウントし指定のパルス
周期毎にパルスを出力します。モータ駆動と同期させて、一定のパルス間隔で別の仕事をさせ
たいときに便利な機能です。パルス間隔の指定は、２４ビット長のインターバルレジスタに設
定し、0 ～ 16,777,215パルスの範囲で設定できます。

Ｐ＋
Ｐ－

UP UP
インターバル パルスカウンタ ＩＣ IC＝IR INTVL

CLR CLR 比較
ｸﾘｱｺﾏﾝﾄﾞ

インターバル レジスタ ＩＲ

インターバル レジスタ ＝ ５ の時

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18
P+/P-

INTVL

インターバルレジスタに ｎ値を設定すると、ドライブ出力パルス（Ｐ＋／Ｐ－）の ｎパルス
毎にＩＮＴＶＬ出力信号に１パルス出ます。（ただし、０を設定すると16,777,216パルスに１
パルス出力します。）

インターバル パルスカウンタは、＋方向パルス（Ｐ＋）、－方向パルス（Ｐ－）で、ともにカ
ウントアップし、インターバル レジスタの値と一致すると１パルス出力し、クリアします。１
つのドライブ命令が終了してもカウンタ内容はそのままになっています。クリアしたい場合に
はインターバルパルスカウンタクリア命令を書き込みます。 ドライブ途中でクリア命令を書
くと書かれた時点でカウンタはクリアされ、０からカウントを開始します。

ＩＮＴＶＬ信号のパルスは、ドライブ出力パルスと同じパルス幅ですが、常に正パルスです。
論理設定することはできません。

ＩＮＴＶＬ信号出力をコマンドでオン（パルス出力イネーブル）、オフ（パルス出力禁止）さ
せることができます。ドライブ途中でオフさせた場合でも内部カウント動作は継続して行われ
ています。

割り込み要因レジスタのＩＮＴＶＬビットを有効に設定すると、インターバルパルス出力時に
割り込みを発生させることができます。
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リセット時の状態
リセット時は、インターバルパルスカウンタ、インターバルレジスタの内容はともに不定です。
動作させる前にインターバルパルスカウンタをクリアし、インターバルレジスタに値をセット
してください。また、ＩＮＴＶＬ信号出力はリセット時、オフ（パルス出力禁止）状態になっ
ていますので、使用する場合はインターバルパルス出力オン命令（６１ｈ）を書き込んでくだ
さい。

インターバルレジスタは常時書き込み可能です。ドライブ途中で変更したときは、変更前のパ
ルス間隔で１度インターバルパルスを出力後、次から変更後のパルス間隔になります。

ＩＮＴＶＬ信号 → ３．端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）
インターバル 設定 → 6-12. インターバルレジスタ 設定 （ 42 ﾍﾟｰｼﾞ）
割り込み 有効／無効 設定 → 4-3. モード設定レジスタ１ （ 25 ﾍﾟｰｼﾞ）
インターバルパルスカウンタ クリア命令 → 9.1 （ 49 ﾍﾟｰｼﾞ）
インターバルパルス出力オン、オフ命令 → 9.2､9.3 （ 49 ﾍﾟｰｼﾞ）

２－５．ハードモニター出力

ＭＣＸ３０５は、論理位置カウンタと実位置カウンタとの偏差分、および現在速度を外部から
モニターできる合計１４本の出力信号を持っています。偏差データを出力させるか、現在速度
を出力させるかは、ＨＭ－ＳＥＬ入力信号のレベルで切り替わります。

２-５-１．論理位置カウンタと実位置カウンタの偏差出力

ＨＭ－ＳＥＬ入力信号をＬowレベルにすると、論理位置カウンタと実位置カウンタとの差分の
絶対値の下位１３ビットをＨＭ１２～ＨＭ０出力信号に正論理で出力します。また、符号が正
（論理≧実）のときはＳＩＧＮ出力信号がＬow、負（論理＜実）のときはＨiレベルになります。

論理位置カウンタ － 実位置カウンタ 差分： ＨＭ１２～ＨＭ０
符号： ＳＩＧＮ

差分の絶対値が下位１３ビットを越えた場合は、出力信号ＨＭ１２～ＨＭ０は全てＨiレベルに
なります。

また、この偏差量は２４ビットデータとしてコマンドでも常時読み出すことができます。この
場合は負の値は２の補数で扱います。

【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。

HM-SEL､HM12～0､SIGN 信号 → ３．端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）
コマンドでの偏差 読出し → 8-3.偏差データ読出し （ 48 ﾍﾟｰｼﾞ）
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２-５-２．現在速度の出力

ＨＭ－ＳＥＬ入力信号をＨiレベルにすると、ドライブ中の現在速度をＨＭ１２～ＨＭ０に正論
理で出力します。ＳＩＧＮ出力信号は、＋方向にドライブパルス出力時にはＬowレベル、－方
向にドライブパルス出力時にはＨiレベルになります。

ＨＭ１２～０に出力される速度データの単位は、コマンドで設定する速度データの単位と同じ
です。実際の速度単位（ＰＰＳ）ではありません。

ドライブ中、刻々と変化する現在速度は、コマンドでも読み出すことができます。

HM-SEL､HM12～0､SIGN 信号 → ３．端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）
コマンドでの現在速度 読出し → 8-5.ドライブ現在速度読出し （ 48 ﾍﾟｰｼﾞ）

２－６．割り込み機能

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。

② ③  ①  

④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。

⑤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。

⑥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。

⑦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。

⑧インターバルパルスが出力されたとき。

それぞれの要因ごとに割り込み 許可／禁止を設定できます。

割り込み動作
割り込み発生の動作シーケンスは次のようになります。

割り込み許可状態の要因のうちどれかの要因が真になると、割り込み要因レジスタのその要因
のビットを１にして、ＩＮＴ＊出力信号がＬowレベルに落ち、上位ＣＰＵに対して割り込み発
生を知らせます。そして、上位ＣＰＵが割り込み要因レジスタを読み出すと、割り込み要因レ
ジスタのビットは０にクリアされ、ＩＮＴ＊出力信号はＨiレベルに戻ります。
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ＩＮＴ＊信号 → ３．端子配置と各信号の説明（ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）
割り込み要因の許可／禁止の設定 → 4-3.モード設定レジスタ１（ 25 ﾍﾟｰｼﾞ）
割り込み発生要因の読出し → 4-7.割り込み要因レジスタ（ 28 ﾍﾟｰｼﾞ）

２－７．その他の機能

２-７-１．パルス出力方式の選択

ドライブ出力パルスは、次の２つの方式をコマンドで選択することができます。

独立２パルス方式 43 Ｐ＋ ＋方向パルス出力
44 Ｐ－ －方向パルス出力

１パルス方式 43 ＰＵＳＬＥ パルス出力
44 ＤＩＲ 方向

また、ドライブ出力パルス（Ｐ＋、Ｐ－、ＰＵＬＳＥ）と方向（ＤＩＲ）は、論理レベルを選
択することができます。

Ｐ＋、Ｐ－、ＰＵＬＳＥ 正論理

負論理

ＤＩＲ Ｌow：＋方向、 Ｈi：－方向
または Ｈi：＋方向、 Ｌow：－方向

ドライブパルス出力信号 → ３． 端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）
パルス出力方式の設定 → 6-1. モード 設定 （ 34 ﾍﾟｰｼﾞ）

２-７-２．ハードウェア リミット

＋方向、－方向のドライブ出力パルスに対して、それぞれ信号入力でリミットをかけます。

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。

ＬＭＴ＋、ＬＭＴ－信号 → ３． 端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）
リミット動作の設定 → 6-1. モード 設定 （ 34 ﾍﾟｰｼﾞ）



- 14 -

２-７-３．高速サーチ、低速サーチのための入力

位置決め制御において通常行う、原点サーチ動作やエンコーダＺ相サーチ動作のために、連続
ドライブを外部信号によって減速停止（または即停止）させる機能があります。

連続ドライブを減速停止（または即停止）させることのできる入力信号は、ＩＮ０～ＩＮ３の
４信号用意されています。それぞれの入力信号について、有効／無効および論理レベルをコマ
ンドで設定することができます。 原点近傍信号、原点信号、エンコーダＺ相信号などをＩＮ
０～ＩＮ３に割り当てることによって、一連の原点出し動作を実現させることができます。

ＩＮｎ信号によって即停止させたいときは、連続ドライブ命令を実行させる前に、ドライブ速
度を初速度より低い値に設定します。

ＩＮ０～ＩＮ３信号はコマンドでその状態を常時 読み出すこともできます。

ＩＮ０～ＩＮ３信号 → ３． 端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）
減速停止信号の設定 → 4-2. モード設定レジスタ０ （ 25 ﾍﾟｰｼﾞ）
ＩＮ信号の状態読出し → 4-10. インプットレジスタ （ 32 ﾍﾟｰｼﾞ）

２-７-４．サーボモータドライバー対応の信号

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することができます。

ＳＶ－ＲＤＹ
サーボモータドライバがレディ状態にあるかチェックします。有効に設定すると、ＳＶ－ＲＤ
Ｙ入力信号を常に監視し、アクティブ状態でない場合はエラーレジスタのＳＶＡＬＭビットに
１が立ちます。

ＩＮＰＯＳ
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、ＩＮＰＯＳ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。

ＳＶ－ＡＬＭ
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、ＳＶ－ＡＬＭ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。

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ＯＵＴ７～０を割り当てて実現することができます。
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SV-RDY,INPOS,SV-ALM,
OUT7～0 信号 → ３．端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）
入力信号処理の設定 → 6-1. モード 設定 （ 34 ﾍﾟｰｼﾞ）
入力信号の状態読出し → 4-10. インプットレジスタ （ 32 ﾍﾟｰｼﾞ）
エラーレジスタ → 4-8. エラーレジスタ （ 30 ﾍﾟｰｼﾞ）
汎用出力の機能説明 → 2-7-6. 汎用出力 （ 15 ﾍﾟｰｼﾞ）

２-７-５．緊急停止

ドライブを緊急停止させる機能は入力信号から停止させる方法とコマンドで停止させる方法の
２種類あります。

ＥＭＧ＊入力信号による停止
ドライブ中にＥＭＧ＊信号がＬowレベルになると、いずれの方向のドライブであってもドライ
ブパルス出力を即停止し、エラーレジスタのＥＭＧビットに１が立ちます。

ＥＭＧ＊信号は、無効設定、論理レベルの設定ができませんのでご注意ください。

コマンドによる停止
即停止と、減速停止の２種類のコマンドがあります。コマンドでドライブを途中停止させた場
合はエラーにはなりません。

ＥＭＧ＊信号 → ３．端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）
エラーレジスタ読出し → 4-8. エラーレジスタ （ 30 ﾍﾟｰｼﾞ）
停止コマンド → 7-5. 減速停止 （ 46 ﾍﾟｰｼﾞ）

7-6. 即停止 （ 46 ﾍﾟｰｼﾞ）

２-７-６．汎用出力

モータドライバの 励磁ＯＦＦ、偏差カウンタクリア、アラームリセットなどの入力信号に対応
するため、ＯＵＴ７～ＯＵＴ０の８本の汎用出力を持っています。

コマンドでアウトプットレジスタに書き込むことによって各出力信号を制御します。

リセット時にはすべての出力はＬowレベルになります。

ＯＵＴ７～０信号 → ３． 端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）
信号制御 → 4-4. アウトプットレジスタ （ 26 ﾍﾟｰｼﾞ）
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２-７-７．ドライブ開始同期信号

上位のＣＰＵが複数の軸に対して同時にドライブ起動をかけたいときに使用する機能です。

入力信号ＳＥＮＢＬをＬowレベルに落としておくと、ドライブ命令を書き込んでもＳＥＮＢＬ
信号がＬowレベルの間はドライブパルス出力は開始されません。

上位ＣＰＵは複数の各軸に対して、まずＳＥＮＢＬをＬowにしておき、ドライブ命令発行後Ｓ
ＥＮＢＬをＨiに戻すと各軸を同時にドライブ開始させることができます。

Start Enable
SENBL

コマンド書き込み ＭＣＸ－Ａ P+/- Ａ軸

SENBL
ＭＣＸ－Ｂ P+/- Ｂ軸

SENBL
ＭＣＸ－Ｃ P+/- Ｃ軸

↑
同時ドライブ開始

ＳＥＮＢＬ信号を使用しないときは、Ｈiにプルアップしておきます。

ＳＥＮＢＬ信号 → ３． 端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）

２-７-８．ドライブ状態の出力

ドライブ中の状態は出力信号またはステータスレジスタを読み出すことで、見ることができま
す。

ドライブ状態 出力信号 ステータスレジスタ
のビット

ＡＳＮＤ ＣＮＳＴ ＤＳＮＤ DRIVE D-ST1 D-ST0

停止 Low Low Low 0 0 0
加速 Hi Low Low 1 0 1
定速 Low Hi Low 1 1 1
減速 Low Low Hi 1 1 0
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ＡＳＮＤ、ＣＮＳＴ、ＤＳＮＤ信号
→ ３． 端子配置と各信号の説明 （ 18 ﾍﾟｰｼﾞ）

ステータスレジスタ読出し → 4-6. ステータスレジスタ （ 27 ﾍﾟｰｼﾞ）

２-７-９．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。

ドライブ前のドライブ速度の設定： ６０００ PPS
速度 ドライブ速度上昇／下降ステップの設定： １００ PPS の例
(PPS)

6300
6200
6100
6000

上昇命令 →上昇命令→上昇命令 →下降命令→下降命令

時間

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。（14-4. 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。）

ステップ設定 → 6-13.ドライブ速度上昇／下降ステップ 設定 （ 43 ﾍﾟｰｼﾞ）
上昇／下降命令 → 9-4.ドライブ速度上昇 （ 50 ﾍﾟｰｼﾞ）

→ 9-5.ドライブ速度下降 （ 50 ﾍﾟｰｼﾞ）
ドライブ速度読出し → 8-4.ドライブ速度読出し （ 48 ﾍﾟｰｼﾞ）
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３．端子配置と各信号の説明

端 子 配 置 図

HM12
HM11
HM10
HM9
HM8
HM7
HM6
HM5
VDD
GND
HM4
HM3
HM2
HM1
HM0

SIGN

SC
LK GN
D D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 VD
D

GN
D

CL
K
A2 A1 A0 CS
*

WR
*

RD
*

BU
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*

IN
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NB
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DRIVE
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3
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- 19 -

以下、各信号について説明します。各信号の接続にあたっては １０．アプリケーション回路例
を、またＤＣ特性、動作タイミングについては １２．電気的特性も参照してください。

----------------------------------- 11,33,53,73ＶDD

＋５Ｖ電源端子です。必ずすべての端子を接続してください。

（Ground）------------------------- 2,12,22,26,34,37,51,52,64,74ＧＮＤ

グランド（０Ｖ）端子です。必ずすべての端子を接続してください。

（Clock）-------------------------- 入力 13ＣＬＫ

本ＩＣの内部動作を制御するクロック信号です。周波数１６．０００ＭＨｚのクロックを入力
します。ドライブ速度、および加／減速度はこのクロックの周波数に依存します。１６ＭＨｚ
以外の周波数を入力する場合は、速度設定値、加減速レート設定値が異なります。14-2.節を参
照ください。

（System Clock）----------------- 出力 1ＳＣＬＫ

入力クロック信号ＣＬＫを２分周した出力クロック信号です。本ＩＣをリセットすると出力さ
れます。ＩＣ内部はすべてこのクロックで動作します。ハードモニター出力信号などをラッチ
する場合に、使用することができます。

（Reset）-------------------- 入力 23ＲＥＳＥＴ＊

本ＩＣをリセット（初期化）するための信号です。ＣＬＫ４サイクル以上の間、Ｌow にすると
リセットされます。 電源オン直後は、必ずリセットしてください。詳しくは12-4-2.のリセッ
トタイミングを参照してください。

（Data Bus）------------------- ３ステート入出力 3,4,5,6,7,8,9,10Ｄ７～Ｄ０

３ステート双方向の８ビットデータバスです。システムのデータバスに接続します。上位ＣＰ
Ｕとの８ビットデータの転送が行われます。 ＣＳ＊＝Ｌowで、ＲＤ＊＝Ｌowのとき、出力状
態になり、ＣＳ＊＝Ｌowで、ＷＲ＊＝Ｌowのとき、入力状態になります。これ以外のときは、
ハイインピーダンス状態になっています。

（Address）-------------------- 入力 14,15,16Ａ２～Ａ０

上位ＣＰＵがアクセスする、本ＩＣ内のリード／ライト各８本のレジスタを選択します。

（Chip Select）-------------------- 入力 17ＣＳ＊

本ＩＣをＩ／Ｏディバイスとして選択するための入力信号です。本ＩＣをアクセスする場合に
は、Ｌowレベルにします。
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（Write Strobe）------------------- 入力 18ＷＲ＊

本ＩＣへ書込み動作を行うときにＬowにします。ＷＲ＊がＬowからＨiに立ち上がるときに、デ
ータバスの内容が本ＩＣに書き込まれます。

（Read Strobe）-------------------- 入力 19ＲＤ＊

本ＩＣからの読出し動作を行うときにＬowにします。

（Busy）----------------------- ｵｰﾌﾟﾝﾄﾞﾚｲﾝ出力 20ＢＵＳＹ＊

現在書き込まれた命令を処理中であることを示します。命令が書き込まれると、その命令を処
理している間、最大で２５０ｎSec（ＣＬＫ＝１６ＭＨｚの場合）の間、Ｌowになります。ステ
ータスレジスタ（ＲＲ００）のＢＵＳＹビットと同じ動作タイミングです。この端子はオープ
ンドレイン出力になっていますので、使用する場合は外部にプルアップ抵抗を入れてください。

（Interrupt）-------------------- ｵｰﾌﾟﾝﾄﾞﾚｲﾝ出力 21ＩＮＴ＊

上位ＣＰＵに対する割り込み要求信号です。割り込み許可に設定すると、割り込み発生時にＬ
owレベルになります。割り込み要因レジスタを読み出すとＨiレベルに戻ります。この端子はオ
ープンドレインとなっていますので、使用する場合は外部にプルアップ抵抗を入れてください。

（Pulse+／Pulse）-------- 出力 43Ｐ＋／ＰＵＬＳＥ
（Pulse-／Direction）---- 出力 44Ｐ－／ＤＩＲ

ドライブパルスを出力する信号です。独立２パルス方式（Ｐ＋、Ｐ－）にするか、１パルス方
式（ＰＵＬＳＥ、ＤＩＲ）にするかはコマンドで設定します。

独立２パルス方式を選択すると、Ｐ＋は＋方向のデューティ５０％のドライブパルスを出力し、
Ｐ－は－方向のデューティ５０％のドライブパルスを出力します。

１パルス方式を選択すると、ＤＩＲは＋または－方向の状態を出力し、ＰＵＬＳＥは両方向の
デューティ５０％のドライブパルスを出力します。

パルス出力（Ｐ＋、Ｐ－、ＰＵＬＳＥ）と方向（ＤＩＲ）の論理レベルもコマンドで設定でき
ます。

（Drive）---------------------- 出力 27ＤＲＩＶＥ

ドライブ中を表す出力信号です。＋方向、－方向のドライブパルスを出力中はＨiレベルになり
ます。

ドライブ開始同期信号（ＳＥＮＢＬ）を使用する場合は、ドライブ命令を書き込んでもＳＥＮ
ＢＬ信号がＬowの間はＤＲＩＶＥ信号はＨiにはなりません。また、サーボモータドライバー対
応信号のＩＮＰＯＳ信号を有効に設定している場合は、ＩＮＰＯＳがアクティブになるまでＤ
ＲＩＶＥはＨiになっています。
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（Ascend）----------------------- 出力 28ＡＳＮＤ

加速ドライブ状態を表す出力信号です。 ドライブ命令実行中、加速ドライブパルス出力時に
Ｈiになります。

（Constant）--------------------- 出力 29ＣＮＳＴ

定速ドライブ状態を表す出力信号です。 ドライブ命令実行中、定速ドライブパルス出力時に
Ｈiになります。

（Descend）---------------------- 出力 30ＤＳＮＤ

減速ドライブ状態を表す出力信号です。 ドライブ命令実行中、減速ドライブパルス出力時に
Ｈiになります。

（Limit+）----------------------- 入力 45ＬＭＴ＋

＋方向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。ＬＭＴ＋信号で＋方向ドライブが停止すると、エラーレジスタのＨＬ
ＭＴ＋ビットに１が立ちます。

（Limit-）----------------------- 入力 46ＬＭＴ－

－方向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。ＬＭＴ－信号で－方向ドライブが停止すると、エラーレジスタのＨＬ
ＭＴ－ビットに１が立ちます。

（Emergency Stop）--------------- 入力 38ＥＭＧ＊

＋／－両方向のドライブパルスを緊急停止させる入力信号です。この信号をＬowレベルにする
とドライブパルスが即停止し、エラーレジスタのＥＭＧビットに１が立ちます。この信号は、
論理レベルをコマンドで設定できません。Ｌowレベルで即停止しますので、ご注意ください。
使用しないときはＨiにプルアップしておきます。

（Servo Ready）-------------- 入力 40ＳＶ－ＲＤＹ

サーボモータドライバのレディ出力に対応します。有効／無効、論理レベルはコマンドで設定
できます。有効にすると、この信号がアクティブレベルになっていないとエラーレジスタのＳ
ＶＡＬＭビットに１が立ちます。

（Inposition）----------------- 入力 39ＩＮＰＯＳ

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。
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（Servo Alarm）-------------- 入力 41ＳＶ－ＡＬＭ

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。有効にすると、この信号がアクティブレベルになっているとエラーレジスタのＳ
ＶＡＬＭビットに１が立ちます。

（Encoder-A/Pulse+in）----- 入力 54ＥＣ－Ａ／Ｐ＋ＩＮ
（Encoder-B/Pulse-in）----- 入力 55ＥＣ－Ｂ／Ｐ－ＩＮ

ポジション管理を行う実位置カウンタのカウント入力です。２相パルス入力（ＥＣ－Ａ、ＥＣ
－Ｂ）にするか、独立２パルス入力（Ｐ＋ＩＮ、Ｐ－ＩＮ）にするかはコマンドで設定します。

２相パルス入力に設定するとエンコーダの２相信号をＥＣ－Ａ、ＥＣ－Ｂに入力してカウント
させることができます。また独立２パルス入力に設定すると、Ｐ＋ＩＮ入力パルスの立ち上が
りでカウントアップ、Ｐ－ＩＮ入力パルスの立ち上がりでカウントダウンします。

（Compare）---------------------- 出力 31ＣＯＭＰ

論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰレジスタより大きい時Ｈiレベルに、小さい時Ｌ
owレベルになります。

（Compare+）------------------- 出力 32ＣＯＭＰ＋

論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰ＋レジスタより大きい時Ｈiレベルに、小さい時
Ｌowレベルになります。

（Compare-）------------------- 出力 35ＣＯＭＰ－

論理／実 位置カウンタまたは偏差がＣＯＭＰ－レジスタより小さい時Ｈiレベルに、大きい時
Ｌowレベルになります。

（Interval Pulse）------------- 出力 36ＩＮＴＶＬ

ドライブ中、インターバルパルスを正パルスで出力します。インターバルパルス出力オン、オ
フ命令で出力を制御できます。

（Start Enable）--------------- 入力 24ＳＥＮＢＬ

ドライブ開始同期信号です。この信号をＬowレベルにしておくと、ドライブ命令を書き込んで
もドライブパルス出力を開始しません。Ｈiレベルに戻すとパルス出力を開始します。複数の軸
を同時にドライブスタートさせるときに使用します。使用しないときはＨiにプルアップしてお
きます。

（Hard Monitor Select）------ 入力 25ＨＭ－ＳＥＬ

ドライブ時に、モニター出力ＨＭ１２～ＨＭ０、ＳＩＧＮに、位置カウンタの偏差を出力する
か、現在速度を出力するかを選択します。この信号をＬowにすると位置カウンタの偏差が、
Ｈiにすると現在速度が出力されます。
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（Hard Monitor Data）---- 出力 65,66,67,68,69,70,71,72,75,76,77,78,79ＨＭ１２～ＨＭ０

ＨＭ－ＳＥＬ信号がＬowのときは、論理位置カウンタと実位置カウンタの差分の絶対値の下位
１３ビットを出力します。ＨＭ１２が最上位ビット、ＨＭ０が最下位ビットで、正論理で出力
します。偏差が下位１３ビットを越えた場合は、ＨＭ１２～ＨＭ０はすべてＨiになります。

ＨＭ－ＳＥＬ信号がＨiのときは、ドライブ中の現在速度を出力します。ＨＭ１２が最上位ビッ
ト、ＨＭ０が最下位ビットで正論理で出力します。ドライブ停止時はすべてＬowになります。

（Sign）------------------------- 出力 80ＳＩＧＮ

ＨＭ－ＳＥＬ信号がＬowのときは、論理位置カウンタと実位置カウンタとの差の符号が出力さ
れます。 論理≧実 のときはＬow、 論理＜実 のときはＨiになります。
ＨＭ－ＳＥＬ信号がＨiのときは、現在ドライブ中の方向が出力されます。＋方向ドライブ時は
Ｌow、－方向ドライブ時はＨiになります。ドライブ停止時は、前のドライブ方向のレベルにな
っています。

（Input3～0）-------------- 入力 47,48,49,50ＩＮ３～ＩＮ０

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４本の入力信号です。サーチ動作の
入力信号として使用します。ＩＮ３～ＩＮ０それぞれについて有効／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。

（Output7～0）--------- 出力 56,57,58,59,60,61,62,63ＯＵＴ７～ＯＵＴ０

８本の汎用出力信号です。コマンドでアウトプットレジスタに書き込むことによって、Ｈiまた
はＬowにします。リセット時はＬowになります。

（Test 1）------------------- 42ＴＥＳＴ１＊

本ＩＣの動作テスト用に使用している入力端子です。＋５Ｖを接続してください。
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４．リード／ライトレジスタ
ＭＣＸ３０５は上位ＣＰＵからアクセスする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。

ライトレジスタには、次のレジスタがあります。

----------------- 命令コードを書き込む。コマンドレジスタ

------------ 連続ドライブの外部減速停止信号を設定する。モード設定レジスタ０

------------ 割り込み要因の許可／禁止を設定する。モード設定レジスタ１

------------- 汎用出力信号を設定する。アウトプットレジスタ

------- 各種ドライブパラメータのデータを書き込む。ライトデータレジスタ０～２

リードレジスタには、次のレジスタがあります。

--------------- ドライブ状態を示す。ステータスレジスタ

------------- 割り込みを発生した要因を示す。割り込み要因レジスタ

------------------- エラー情報を示す。エラーレジスタ

----------- ドライブ終了時の状態を示す。終了ステータスレジスタ

--------------- ＩＮ信号などの入力信号の状態を示す。インプットレジスタ

------- 読出し命令によって種々のデータがセットされリードデータレジスタ０～２
る。

リード／ライトレジスタのアドレスを下表に示します。

CS* WR* RD* A2 A1 A0 レジスタ
0 0 1 0 0 0 WR00 コマンドレジスタ
0 0 1 0 0 1 WR01 モード設定レジスタ０
0 0 1 0 1 0 WR02 モード設定レジスタ１
0 0 1 0 1 1 WR03 －
0 0 1 1 0 0 WR04 アウトプットレジスタ
0 0 1 1 0 1 WR05 ライトデータレジスタ０
0 0 1 1 1 0 WR06 ライトデータレジスタ１
0 0 1 1 1 1 WR07 ライトデータレジスタ２
0 1 0 0 0 0 RR00 ステータスレジスタ
0 1 0 0 0 1 RR01 割り込み要因レジスタ
0 1 0 0 1 0 RR02 エラーレジスタ
0 1 0 0 1 1 RR03 終了ステータスレジスタ
0 1 0 1 0 0 RR04 インプットレジスタ
0 1 0 1 0 1 RR05 リードデータレジスタ０
0 1 0 1 1 0 RR06 リードデータレジスタ１
0 1 0 1 1 1 RR07 リードデータレジスタ２

０：Ｌow、１：Ｈi
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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、ＭＣＸ３０５
からデータを読み出す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。

すべての命令コードの命令処理は２５０ｎＳ（ＣＬＫ＝１６ＭＨｚの場合）以内で終了します。
Ｉ／Ｏリードライトサイクルがこの時間より速いＣＰＵの場合は、コマンドレジスタへの命令
コードの書き込みはステータスレジスタのＢＵＳＹビット＝０を確認してから行ってください。

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させる外部入力信号ＩＮ０～ＩＮ３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
E L E L E L E L

IN3 IN2 IN1 IN0

E ----- 有効／無効を設定するビットです。 ０：無効 １：有効

L ----- 論理レベルを設定するビットです。 ０：Ｌowで減速停止、１：Ｈiで減速停止

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 INTVL

０：割り込み禁止 １：割り込み許可

D0 INTVL ---- インターバルパルスが出力されたとき（パルスの立ち上がり↑時）

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
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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。

割り込み発生時の動作シーケンスは、4-7. 割り込み要因レジスタ（ＲＲ０１） を参照してく
ださい。

４－４．アウトプットレジスタ ---------------- ＷＲ０４

汎用出力信号ＯＵＴ０～ＯＵＴ７の出力設定を行います。各ビットに０をセットするとＬowレ
ベルが、１をセットするとＨiレベルが出力されます。

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
OUT7 OUT6 OUT5 OUT4 OUT3 OUT2 OUT1 OUT0

０：Ｌow １：Ｈi

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ＯＵＴ０～ＯＵＴ７はＬow
になります。

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。

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。
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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

【注意】Ｉ／Ｏリードライトサイクルが２５０ｎＳ（ＣＬＫ＝１６ＭＨｚの場合）以下の高速
ＣＰＵの場合は、ライトデータレジスタ０～２への書き込みはステータスレジスタのＢＵＳＹ
ビット＝０を確認してから行ってください。

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

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

【注意】Ｄ－ＳＴ１、０ビットは、ドライブ開始直後、３７５ｎＳの間（Ｃ
ＬＫ＝１６ＭＨｚの時）０，０のままです。
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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。また、ドライブ開始同期信号ＳＥＮＢＬがＬo
wの間は、ドライブ命令が書き込まれても、１になりません。

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２５
０ｎＳec（ＣＬＫ＝１６ＭＨｚの場合）の間、このＢＵＳＹビットが１にな
ります。

ＢＵＳＹビットが１の間、
・ コマンドレジスタへの書き込み
・ ライトデータレジスタへの書き込み
・ リードデータレジスタの読出し

はできません。

従って、これらのレジスタにアクセスする場合は、必ずＢＵＳＹビット＝０
を確認してから行うか、上記の命令処理時間を無条件に待ってから行ってく
ださい。

ただし、ＭＣＸ３０５に対するリード／ライトサイクルが上記の命令処理時
間（２５０ｎＳｅｃ）以上かかるＣＰＵの場合は、このＢＵＳＹビットを確
認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 INTVL

１：割り込み発生

D0 INTVL ---- インターバルパルスが出力された（パルスの立ち上がり↑時）。

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。
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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。

割り込み発生時の動作シーケンスは、2-6. 割り込み機能 を参照してください。
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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Ｅ
ＲＲＯＲ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。

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+ ---- ＬＭＴ＋入力信号がアクティブレベルになっているとき。

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

D6 SVALM ---- ＳＶ－ＡＬＭ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、ま
たはＳＶ－ＲＤＹ入力信号が有効設定でノットアクティブレベルになってい
るとき。

D7 EMG ---- ＥＭＧ＊入力信号がＬow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。
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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（ＩＮｎ）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（ＬＭＴ＋／－）がアクティブになったとき。

⑥ ＳＶ－ＡＬＭ信号が有効設定でアクティブ、またはＳＶ－ＲＤＹ信号が有効設定

でノンアクティブになったとき。

⑦ ＥＭＧ＊信号がＬow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+ IN3 IN2 IN1 IN0

１：停止要因

D0 IN0 ---- 減速停止信号 ＩＮ０

D1 IN1 ---- 減速停止信号 ＩＮ１

D2 IN2 ---- 減速停止信号 ＩＮ２

D3 IN3 ---- 減速停止信号 ＩＮ３

D4 HLMT+ ---- ＋方向リミット信号 ＬＭＴ＋

D5 HLMT- ---- －方向リミット信号 ＬＭＴ－

D6 SVALM ---- ＳＶ－ＡＬＭ信号（アクティブレベル）または
ＳＶ－ＲＤＹ信号（ノンアクティブレベル）

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。
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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 SVRDY INPOS IN3 IN2 IN1 IN0

０：Ｌow １：Ｈi

D0 IN0 ---- 入力信号 ＩＮ０ の状態を示します。

D1 IN1 ---- 入力信号 ＩＮ１ の状態を示します。

D2 IN2 ---- 入力信号 ＩＮ２ の状態を示します。

D3 IN3 ---- 入力信号 ＩＮ３ の状態を示します。

D4 INPOS ---- 入力信号 ＩＮＰＯＳ の状態を示します。

D5 SVRDY ---- 入力信号 ＳＶ－ＲＤＹ の状態を示します。

D6 SVALM ---- 入力信号 ＳＶ－ＡＬＭ の状態を示します。

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。

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

【注意】Ｉ／Ｏリードライトサイクルが２５０ｎＳ（ＣＬＫ＝１６ＭＨｚの場合）以下の高速
ＣＰＵの場合は、リードデータレジスタ０～２の読出しはステータスレジスタのＢＵＳＹビッ
ト＝０を確認してから行ってください。
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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 ３４
２１ レンジ設定 ２ ３７
２２ 加減速レート設定 ２ ３８
２３ 初速度設定 ２ ３８
２４ ドライブ速度設定 ２ ３９
２５ 出力パルス数設定 ３ ３９
２６ 論理位置カウンタ設定 ３ ４０
２７ 実位置カウンタ設定 ３ ４０
２８ ＣＯＭＰレジスタ設定 ３ ４１
２９ ＣＯＭＰ＋レジスタ設定 ３ ４１
２Ａ ＣＯＭＰ－レジスタ設定 ３ ４２
２Ｂ インターバル レジスタ設定 ３ ４２
２Ｃ ドライブ速度上昇／下降ステップ設定 ２ ４３

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 ４４
０１ －方向定量ドライブ ４４
０２ ＋方向連続ドライブ ４５
０３ －方向連続ドライブ ４５
０４ 減速停止 ４６
０５ 即停止 ４６

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 ４７
４１ 実位置カウンタ読出し ３ ４７
４２ 偏差読出し ３ ４８
４３ ドライブ速度読出し ２ ４８
４４ ドライブ現在速度読出し ２ ４８

その他の命令
コード 命 令 記載ページ
６０h インターバルパルスカウンタ クリア ４９
６１ インターバルパルス出力オン ４９
６２ インターバルパルス出力オフ ４９
６３ ドライブ速度上昇 ５０
６４ ドライブ速度下降 ５０
６５ ＮＯＰ ５０

【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。



- 34 -

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Ｃ
ＯＭＰ＋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。
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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Ｃ
ＯＭＰ－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（ＬＭＴ＋／－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（ＬＭＴ＋）の論理レベルを設定します。
０：Ｌowでアクティブ １：Ｈiでアクティブ

D4 HLMT- ---- －方向リミット入力信号（ＬＭＴ－）の論理レベルを設定します。
０：Ｌowでアクティブ １：Ｈiでアクティブ

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
－ － PCIN D-H/L P-H/L 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

独立２パルス方式にすると、端子４３に＋方向パルス（Ｐ＋）、端子４４に
－方向パルス（Ｐ－）が出力されます。

１パルス方式にすると、端子４３に＋／－両方向のパルス（ＰＵＬＳＥ）が、
また端子４４にパルスの方向（ＤＩＲ）が出力されます。

Ｄ０＝０ Ｄ０＝１

４３ Ｐ＋ ＰＵＬＳＥ

４４ Ｐ－ ＤＩＲ
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D1 P-H/L ---- ドライブパルス出力（Ｐ＋、Ｐ－、ＰＵＬＳＥ）の論理レベルを設定します。
０：正論理パルス出力 １：負論理パルス出力

正論理パルス

負論理パルス

D2 D-H/L ---- ドライブパルスの方向出力信号（ＤＩＲ）の論理レベルを設定します。

D-H/L ＋方向パルス出力時のＤＩＲ －方向パルス出力時のＤＩＲ
０ Ｌow Ｈi
１ Ｈi Ｌow

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（ＥＣ－Ａ、ＥＣ－Ｂ）
１：ＵＰ／ＤＯＷＮパルス入力（Ｐ＋ＩＮ、Ｐ－ＩＮ）

Ｄ３＝０ Ｄ３＝１

UP EC-A P+IN
実位置カウンタ DOWN 波形変換 EC-B P-IN

このビットを２相パルス入力に設定すると、端子５４が、ＥＣ－Ａ入力に、
端子５５がＥＣ－Ｂ入力になります。 正論理パルスで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。

EC-A EC-A

EC-B EC-B

カウントアップ カウントダウン

分周比が１／１に設定されているときは、↑↓でカウントアップ／ダウンし
ます。

このビットをＵＰ／ＤＯＷＮパルス入力に設定すると、端子５４がＰ＋ＩＮ
入力に、端子５５がＰ－ＩＮ入力になります。Ｐ＋ＩＮ入力正パルスの立ち
上がりでカウントアップし、Ｐ－ＩＮ入力正パルスの立ち上がりでカウント
ダウンします。
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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

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～Ｄ５はすべて０がセットされます。

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

SVRDY 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：Ｌowでアクティブ １：Ｈiでアクティブ

D0,1 SVALM ---- 有効に設定すると、ＳＶ－ＡＬＭ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、ＩＮＰＯＳ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。

D4,5 SVRDY ---- 有効に設定すると、ＳＶ－ＲＤＹ入力信号を常に監視し、アクティブ状態で
ない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
にノンアクティブレベルになると、ドライブは即停止されます。

リセット時はＤ０～Ｄ５はすべて０がセットされます。

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Ｄ
ＴＳＴ１ビットに１が立ち、ドライブ命令は実行されません。
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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。

レンジの詳細説明 → 2-3-1.レンジ （ 5 ﾍﾟｰｼﾞ ）

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。

加減速レートの詳細説明 → 2-3-2.加減速レート （ 5 ﾍﾟｰｼﾞ ）

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。

初速度の詳細説明 → 2-3-3.初速度 （ 6 ﾍﾟｰｼﾞ ）
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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。

ドライブ速度の詳細説明 → 2-3-4.ドライブ速度 （ 6 ﾍﾟｰｼﾞ ）
ドライブ速度上昇、下降命令 → 2-7-9.ドライブ中の速度上昇／下降

（ 17 ﾍﾟｰｼﾞ ）

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。

出力パルス数の説明 → 2-3-5.出力パルス数 （ 6 ﾍﾟｰｼﾞ ）
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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。

論理位置カウンタの詳細説明 → 2-4-1.論理位置カウンタと実位置カウンタ
（ 7 ﾍﾟｰｼﾞ ）

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。

実位置カウンタの詳細説明 → 2-4-1.論理位置カウンタと実位置カウンタ
（ 7 ﾍﾟｰｼﾞ ）
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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。

ＣＯＭＰレジスタの詳細説明 → 2-4-2.コンペアレジスタ（ 8 ﾍﾟｰｼﾞ ）

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。

ＣＯＭＰ＋レジスタの詳細説明 → 2-4-2.コンペアレジスタ（ 8 ﾍﾟｰｼﾞ）
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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。

ＣＯＭＰ－レジスタの詳細説明 → 2-4-2.コンペアレジスタ（ 8 ﾍﾟｰｼﾞ）

６－１２．インターバル レジスタ 設定 ------------------ ２Ｂh ﾃﾞｰﾀ長３

インターバル レジスタの値を設定します。 設定範囲： 0 ～ 16,777,215

ライトデータレジスタ０～２にインターバル 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２Ｂhを書き込みます。

ＷＲ００ ２Ｂh

ＷＲ０５ インターバルレジスタ値 下位バイト
ＷＲ０６
ＷＲ０７ インターバルレジスタ値 上位バイト

インターバル レジスタの値はリセット時、不定です。

インターバルレジスタの値は常時書込み可能です。

インターバル レジスタの詳細説明 → 2-4-3.インターバル パルスカウンタ
（ 10 ﾍﾟｰｼﾞ ）
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６－１３．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（ＣＬＫ＝１６ＭＨｚの場合）。

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。

ドライブ速度上昇／下降の詳細説明 → 2-7-9.ドライブ中の速度上昇／下降
（ 17 ﾍﾟｰｼﾞ ）
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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、ＤＲＩＶＥ出力信号がＨiレ
ベルになります。ドライブが終了すると、ＤＲＩＶＥビットは０に、ＤＲＩＶＥ出力信号はＬ
owレベルに戻ります。

サーボモータドライバ用のＩＮＰＯＳ信号を有効に設定しておくと、ＩＮＰＯＳ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、ＤＲ
ＩＶＥ出力信号はＬowに戻ります。

【注意】 Ｉ／Ｏリードライトサイクルが２５０ｎＳ（ＣＬＫ＝１６ＭＨｚの場合）以下の高速
ＣＰＵの場合は、命令コードを書き込む前に、ステータスレジスタのＢＵＳＹビット＝０を確
認してください。

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 Ｐ＋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。

定量ドライブの詳細説明 → 2-1. 定量ドライブ (P3)
パラメータの説明 → 2-3. ドライブに必要なパラメータ設定 (P5)
論理位置カウンタ → 2-4-1.論理位置カウンタと実位置カウンタ(P7)

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 Ｐ－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。
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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Ｐ＋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。

連続ドライブの詳細説明 → 2-2. 連続ドライブ (P4)
パラメータの説明 → 2-3. ドライブに必要なパラメータ設定 (P5)
論理位置カウンタ → 2-4-1.論理位置カウンタと実位置カウンタ(P7)

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Ｐ－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。
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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、２５０ｎＳ（ＣＬＫ＝１６ＭＨｚの場合。
この間はステータスレジスタのＢＵＳＹビット＝１）後に、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。

Ｉ／Ｏリードライトサイクルが２５０ｎＳ（ＣＬＫ＝１６ＭＨｚ）より速いＣＰＵの場合は、
コマンドレジスタへの命令コードの書き込み、およびリードレジスタからのデータの読み出し
は、ステータスレジスタのＢＵＳＹビット＝０を確認してから行ってください。

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
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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。

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．インターバル パルスカウンタ クリア ------------ ６０h

インターバル パルスカウンタ を０にクリアします。

コマンドレジスタに命令コード６０hを書き込むと、クリアされます。

ＷＲ００ ６０h

インターバル パルスカウンタは、リセット時、不定です。インターバル パルスを使用すると
きは、始めにカウンタをクリアしてください。

インターバル パルスカウンタの詳細説明
→ 2-4-3.インターバル パルスカウンタ (P10)

９－２．インターバル パルス出力 オン ----------------- ６１h

コマンドレジスタに命令コード６１hを書き込むと、インターバル パルス出力（ＩＮＴＶＬ信
号）をオンします。

ＷＲ００ ６１h

リセット時には、インターバル パルス出力はオフ状態になっていますので、使用する場合はこ
のコマンドを書き込んでください。

９－３．インターバル パルス出力 オフ ----------------- ６２h

コマンドレジスタに命令コード６２hを書き込むと、インターバル パルス出力をオフ（禁止）
します。

ＷＲ００ ６２h

オフさせても内部カウント動作は継続して行われています。
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９－４．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。

ドライブ速度上昇／下降の詳細説明
→ 2-7-9.ドライブ中の速度上昇／下降 (P17)

９－５．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。

９－６．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２５０ｎＳ（ＣＬＫ＝１６ＭＨｚの場合）間、１になり、再び０にもどりま
す。

ＷＲ００ ６５h
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１０．アプリケーション回路例
１０－１．上位ＣＰＵとの接続例

上位ＣＰＵにＺ－８０を使用し、Ｉ／Ｏアドレスを００ｈ～０７ｈとする回路例を示します。

SYSTEM RESET

RESET
INT

RD
WR

A0
A1
A2

A3

A4
A5
A6
A7

IORQ

D0
D1
D2
D3
D4
D5
D6
D7

Z-80

クロック発生器 16MHz CLK

RESET*
INT*

WR*
RD*
A0
A1
A2

CS*

D0
D1
D2
D3
D4
D5
D6
D7

G

A
B

Y0
Y1
Y2
Y3

74LS139

MCX305

13

3
4
5
6
7
8
9
10

17

14
15
16
19
18

21
23

+5V

注２.割り込みを行わないときは、ＩＮＴ＊出力を接続する必要ありません。

2,12,22,26,34
37,51,52,64,74

11,33,53,73+5V VDD

GND
GND

注１.ＶDD，ＧＮＤは必ずすべての端子を接続してください。ＶDD－ＧＮＤ間には

注２

注１

24
42

+5V SENBL
TEST1*

0.1～ 1μF程度のバイパスコンデンサを実装してください。
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１０－２．ドライブパルス出力回路例

１０－３．リミット等の入力信号回路例

OC

74LS06

+5V

OC

74LS06

+5V

P+

P-

43

44

ＭＣＸ３０５

モータドライバ

注１．モータドライバまでの距離が長い場合にはドライバに供給する電流を外部電源から

にする、ラインドライバを使用する、高速フォトカプラを使用する、など十分な

ノイズ対策を行ってください。

CW+

CW-

CCW+

CCW-

1000P
100K

10K

+5V

3.3KTLP521

CMOS

DC12～24V
LMT+
LMT-
EMG*
IN3:0

ＭＣＸ３０５

ｼｭﾐｯﾄﾄﾘｶﾞ

注１．本回路例の応答時間は、100μ～ 1mSEC 程度です。

注２．LMT+/-,EMG*,IN3～0入力信号を使用する場合には、ノイズが発生しない
ように十分な回路対策を行ってください。
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１０－４．ハードモニタ出力と２相パルス入力回路例

Ｄ／Ａ

変換器 AMP

サーボ
アンプへ

＋／－

HM12
HM11
HM10
HM9
HM8
HM7
HM6
HM5
HM4
HM3
HM2
HM1
HM0

SIGN

+5V

Ａ相入力

エンコーダ

+5V

Ｂ相入力

+5V

Ｚ相入力

EC-A

EC-B

IN0

注１．偏差出力（ＨＭ１２～０、ＳＩＧＮ）は論理／実位置カウンタのカウントサイクル

の次のＳＣＬＫサイクルで出力をそろえていますので、出力不定期間がほとんどあ

りません。ダイレクトにＤ／Ａ変換器に接続することが可能です。

ＭＣＸ３０５
80

65
66
67
68
69
70
71
72
75
76
77
78
79

54

55

50
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１１．コマンド設定例
上位ＣＰＵにＺ－８０を使用し、ＭＣＸ３０５のＩ／Ｏアドレスを００ｈ～０７ｈ番地にした
例です。

;---------------------------------------------------
; ＭＣＸ３０５ ポート定義
;---------------------------------------------------
;
WR00 EQU 00H ; コマンドレジスタ
WR01 EQU 01H ; モード設定レジスタ０
WR02 EQU 02H ; モード設定レジスタ１
WR03 EQU 03H ;
WR04 EQU 04H ; アウトプットレジスタ
WR05 EQU 05H ; ライトデータレジスタ０（D7 ～ D0 ）
WR06 EQU 06H ; ライトデータレジスタ１（D15～ D8 ）
WR07 EQU 07H ; ライトデータレジスタ２（D23～ D16 ）
;
RR00 EQU 00H ; ステータスレジスタ
RR01 EQU 01H ; 割り込み要因レジスタ
RR02 EQU 02H ; エラーレジスタ
RR03 EQU 03H ; 終了ステータスレジスタ
RR04 EQU 04H ; インプットレジスタ
RR05 EQU 05H ; リードデータレジスタ０（D7 ～ D0 ）
RR06 EQU 06H ; リードデータレジスタ１（D15～ D8 ）
RR07 EQU 07H ; リードデータレジスタ２（D23～ D16 ）

;---------------------------------------------------
; 初期設定
;---------------------------------------------------
;

LD A,00000000B ; 外部減速停止信号すべて無効
OUT (WR01),A
LD A,00000000B ; 割り込み要因すべて禁止
OUT (WR02),A
LD A,00000000B ; モード設定
OUT (WR05),A ; WR05 D0:0 COMP+ｿﾌﾄｳｪｱﾘﾐｯﾄ動作無効

; D1:0 COMP-ｿﾌﾄｳｪｱﾘﾐｯﾄ動作無効
; D2:0 ﾊｰﾄﾞﾘﾐｯﾄで即停止
; D3:0 LMT+信号Lowﾚﾍﾞﾙでｱｸﾃｨﾌﾞ
; D4:0 LMT-信号Lowﾚﾍﾞﾙでｱｸﾃｨﾌﾞ
; D5:0
; D6:0 ｺﾝﾍﾟｱﾚｼﾞﾀの比較対象を
; D7:0 論理位置ｶｳﾝﾀとする

LD A,00000000B
OUT (WR06),A ; WR06 D0:0 ﾄﾞﾗｲﾌﾞ出力ﾊﾟﾙｽ:独立2ﾊﾟﾙｽ方式

; D1:0 :正論理ﾊﾟﾙｽ
; D2:0
; D3:0 実位置ｶｳﾝﾀ入力:2相ﾊﾟﾙｽ入力
; D4:0 2相ﾊﾟﾙｽ分周比:1/1
; D5:0

LD A,00000000B
OUT (WR07),A ; WR07 ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ用信号動作すべて無効
LD A,20H
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OUT (WR00),A ; ﾓｰﾄﾞ設定ｺﾏﾝﾄﾞ（20H）ﾗｲﾄ
;

LD HL,5 ; 速度レンジ＝ 5
LD A,L
OUT (WR05),A
LD A,H
OUT (WR06),A
LD A,21H
OUT (WR00),A

;
LD HL,1000 ; 加減速レート＝ 1000
LD A,L ; （加減速度＝ 20000 PPS/SEC）
OUT (WR05),A
LD A,H
OUT (WR06),A
LD A,22H
OUT (WR00),A

;
LD HL,100 ; 初速度＝ 500 PPS （100 × ﾚﾝｼﾞ5）
LD A,L
OUT (WR05),A
LD A,H
OUT (WR06),A
LD A,23H
OUT (WR00),A

;
;---------------------------------------------------
; 原点サーチ
;---------------------------------------------------
;

右図に示すような位置関係
にある軸において、現在位
置がＮ．ＨＭ（原点近傍）
より＋方向にある場合の原
点サーチプログラム例を以
下に示します。

Ｎ．ＨＭ（原点近傍）信号がＩＮ１入力に、ＨＯＭＥ（原点）信号がＩＮ０入力に割り付けら
れているものとします。

LD A,00001000B ; ﾓｰﾄﾞ設定 IN1入力 Lowで減速停止
OUT (WR01),A

;
LD HL,2000 ; 原点近傍サーチ速度＝ 10K PPS
LD A,L
OUT (WR05),A
LD A,H
OUT (WR06),A
LD A,24H
OUT (WR00),A

;
LD A,03H ; －連続ドライブ
OUT (WR00),A

;

＋方向－方向

LMT- HOME N.HM LMT+
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CALL WTDVEND ; ドライブ終了待ち
;

LD A,00000010B ; ﾓｰﾄﾞ設定 IN0入力 Lowで減速停止
OUT (WR01),A

;
LD HL,80 ; 原点サーチ速度＝ 400 PPS （定速）
LD A,L
OUT (WR05),A
LD A,H
OUT (WR06),A
LD A,24H
OUT (WR00),A

;
LD A,03H ; －連続ドライブ
OUT (WR00),A

;
CALL WTDVEND ; ドライブ終了待ち

;
XOR A ; 論理位置カウンタ＝０セット
OUT (WR05),A
OUT (WR06),A
OUT (WR07),A
LD A,26H
OUT (WR00),A

;
LD HL,50000 ; ＋方向ソフトリミット＝ 50000
LD A,L
OUT (WR05),A
LD A,H
OUT (WR06),A
LD A,0
OUT (WR07),A
LD A,29H
OUT (WR00),A

;
LD HL,-1000 ; －方向ソフトリミット＝ -1000
LD A,L
OUT (WR05),A
LD A,H
OUT (WR06),A
LD A,0FFH
OUT (WR07),A
LD A,2AH
OUT (WR00),A

;
LD A,00000011B ; ＋／－ソフトリミット有効
OUT (WR05),A
LD A,0
OUT (WR06),A
OUT (WR07),A
LD A,20H
OUT (WR00),A
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;---------------------------------------------------
; 定量ドライブ
;---------------------------------------------------
;

LD HL,4000 ; ドライブ速度＝ 20K PPS
LD A,L
OUT (WR05),A
LD A,H
OUT (WR06),A
LD A,24H
OUT (WR00),A

;
LD A,40H ; 出力パルス数＝ 8000
OUT (WR05),A
LD A,1FH
OUT (WR06),A
LD A,0H
OUT (WR07),A
LD A,25H
OUT (WR00),A

;
LD A,00H ; ＋定量ドライブ
OUT (WR00),A

;
CALL WTDVEND ; ドライブ終了待ち

LD A,01H ; －定量ドライブ
OUT (WR00),A

;
CALL WTDVEND ; ドライブ終了待ち

;---------------------------------------------------
; ドライブ終了待ち
;---------------------------------------------------
;
WTDVEND: IN A,(RR00) ; ステータスレジスタ DRIVEﾋﾞｯﾄ＝ 0？

BIT 5,A
JR NZ,WTDVEND
BIT 6,A ; ERRORﾋﾞｯﾄ＝ 1 ならエラー処理
JR Z,10$
CALL ERROR

10$: RET
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１２．電気的特性

１２－１．絶対最大定格

項 目 記 号 定 格 単 位
電源電圧 Ｖ -0.3 ～ +7.0 ＶＤＤ

入力電圧 Ｖ -0.3 ～ Ｖ + 0.3 ＶＩＮ ＤＤ

入力電流 Ｉ ± 10 ｍＡＩＮ

保存温度 Ｔ -40 ～ +125 ℃ｓｔｇ

推奨動作条件

項 目 記 号 定 格 単 位
電源電圧 Ｖ 4.75 ～ 5.25 ＶＤＤ

周囲温度 Ｔa -40 ～ +85 ℃

１２－２．ＤＣ特性
（ Ｔa＝ -40 ～ +85℃ Ｖ ＝ 5V ±5% ）ＤＤ

項 目 記 号 条 件 MIN. TYP. MAX. 単位 注
高レベル入力電圧 Ｖ 2.2 ＶＩＨ

低レベル入力電圧 Ｖ 0.8 ＶＩＬ

高レベル入力電流 Ｉ Ｖ = Ｖ -10 10 μＡＩＨ ＩＮ ＤＤ

低レベル入力電流 Ｉ Ｖ = 0V -10 10 μＡ #1ＩＬ１ ＩＮ

Ｉ Ｖ = 0V -200 -10 μＡ #2ＩＬ２ ＩＮ

高レベル出力電圧 Ｖ Ｉ = -1μA Ｖ -0.05 Ｖ #3ＯＨ ＯＨ ＤＤ

Ｉ = -8mA 2.4 Ｖ #3ＯＨ

低レベル出力電圧 Ｖ Ｉ = 1μA 0.05 ＶＯＬ ＯＬ

Ｉ = 8mA 0.4 ＶＯＬ

出力リーク電流 Ｉ -10 10 μＡＯＺ

シュミットトリガ Ｖ 0.5 Ｖ #4Ｈ

ヒステリシス電圧
消費電流 Ｉ Ｉ = 0mA、 30 65 ｍＡＤＤ ＩＯ

CLK=16MHz

#1. Ｄ７～Ｄ０信号入力時。 #3. ＢＵＳＹ＊、ＩＮＴ＊を除く。
#2. 他のすべての信号入力。 #4. すべての信号入力はシュミットトリガ入力です。

１２－３．端子容量
（ Ｔa＝２５℃ ）

項 目 記 号 条 件 MIN. TYP. MAX. 単位
入力容量 Ｃ f = 1 MHz 10 PＦＩ

入力出力容量 Ｃ 10 PＦＩＯ



（Ｔa＝ －４０ ～ ＋８５ ℃ ，ＶDD＝ ＋５Ｖ ±５ % ，出力負荷条件：８５ PＦ＋１ＴＴＬ）１２－４． ＡＣ特性

１２ ４ １．クロック タイミング－ －

ＣＬＫ入力信号

ＣＬＫ

ＳＣＬＫ出力信号

ＣＬＫ

ＳＣＬＫ

【注意】 ＲＥＳＥＴ＊がＬowの間はＳＣＬＫは出力されません。

項 目 記 号 ＭＩＮ ＭＡＸ 単位

↑ → ↑

↑ → ↓

１２ ４ ２．リセット タイミング－ －

ＣＬＫ

ＲＥＳＥＴ＊

Ｈi-Ｚ
ＢＵＳＹ＊

【注意】 ＲＥＳＥＴ＊入力信号は、ＣＬＫの４周期以上、Ｌowアクティブにします。

クロック（ＣＬＫ）が入力されていないとリセットされません。

リセット後、最大ＣＬＫ８サイクルの間ＢＵＳＹ＊がＬowになり、この間、本ＩＣへのリード／ライトはできません。
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１２ ４ ３．ＣＰＵバス タイミング－ －

リードタイミング

Ａ２～Ａ０ 有 効 アドレス

ＣＳ＊

ＲＤ＊

Ｈi－Ｚ
Ｄ７～Ｄ０ 有 効 データ

注．リードタイミング時のデータバス（Ｄ７～Ｄ０）は、ＣＳ＊とＲＤ＊がともにＬowになった直後から出力状態になり、ＲＤ＊がＨi戻った後
も DF max値の期間出力状態になっていますので、コンフリクト（バス衝突）が起きないように注意してください。

項 目 記 号 ＭＩＮ ＭＡＸ 単位

↓

↓

↓

↑

↑

↑

ライトタイミング

Ａ２～Ａ０ 有 効 アドレス

ＣＳ＊

ＷＲ＊

Ｄ７～Ｄ０ 有 効 データ

項 目 記 号 ＭＩＮ ＭＡＸ 単位

↓

↓

↑

↑

↑

↑
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１２ ４ ４．ＢＵＳＹ＊信号タイミング－ －

ＳＣＬＫ

ＷＲ＊

Ｈi-Ｚ
ＢＵＳＹ＊

ＢＵＳＹ＊出力信号はＷＲ＊ストローブ立ち上がりから、最大でＳＣＬＫの２サイクルの間Ｌowアクティブになり、ＳＣＬＫ立ち上がりでＨi-Ｚに戻りま
す。

項 目 記 号 ＭＩＮ ＭＡＸ 単位

↑ → ↓

↑ → ↑

１２ ４ ５．ドライブ開始タイミング－ －

ＳＣＬＫ

ドライブ命令書込み
ＷＲ＊

ＢＵＳＹ＊

Ｐ＋、Ｐ－、 #1 第１パルス 最終パルス
ＰＵＬＳＥ

ＤＩＲ、 #2
ＳＩＧＮ 前の状態 有 効 レベル
（速度出力時）

ＤＲＩＶＥ #3

ＡＳＮＤ、 #4
ＣＮＳＴ、 有 効 レベル
ＤＳＮＤ

＃１． ドライブ出力パルス（Ｐ＋、Ｐ－、ＰＵＬＳＵ）は、この図では正パルスの場合を記述しています。ＢＵＳＹ＊立ち上がりからＳＣＬＫ３サイク
ル後に第１パルスが出力されます。

＃２． ドライブ出力パルスを１パルス方式に設定したときのＤＩＲ信号（ドライブ方向）、およびモニター出力を速度出力に設定したときのＳＩＧＮ信
号（ドライブ方向）は、ＢＵＳＹ＊立ち上がりで有効レベルに変化します。ドライブ終了後も、次のドライブ命令が書き込まれるまでそのレベル
を保持します。

＃３． ＤＲＩＶＥ信号は、ＢＵＳＹ＊立ち上がりからＳＣＬＫ３サイクル後に、ＳＣＬＫの立ち上がりでＨiレベルになり、最終パルスのＬow期間後に、
ＳＣＬＫの立ち上がりでＬowレベルに戻ります。

＃４． ＡＳＮＤ、ＣＮＳＴ、ＤＳＮＤ信号は、ＢＵＳＹ＊立ち上がりからＳＣＬＫ３サイクル後に、ＳＣＬＫの立ち上がりで有効レベルになり、最終パ
ルスのＬow期間後に、ＳＣＬＫの立ち上がりでＬowレベルに戻ります。ドライブ中は、１２－４－６．節に示すタイミングで変化します。
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項 目 記 号 ＭＩＮ ＭＡＸ 単位

ＳＣＬＫ↑ → ＤＩＲ（またはＳＩＧＮ）セットアップ時間 tSD ２０ ｎＳ

ＳＣＬＫ↑ → ＤＲＩＶＥ↑ 遅延時間 tDR ２０ ｎＳ

ＳＣＬＫ↑ → ＤＲＩＶＥ↓ 遅延時間 tDF ２０ ｎＳ

ＳＣＬＫ↑ → ＡＳＮＤ（またはＣＮＳＴ）↑ 遅延時間 tSR ２０ ｎＳ

ＳＣＬＫ↑ → ＣＮＳＴ（またはＤＳＮＤ）↓ 遅延時間 tSF ２０ ｎＳ

１２ ４ ６．ドライブ中の出力信号タイミング－ －

ＳＣＬＫ

Ｐ＋、Ｐ－、 #1
ＰＵＬＳＥ
（正パルス時）

tDPR tDPF
tWPH tWPL

tPCYC

ＡＳＮＤ、 #2
ＣＮＳＴ、
ＤＳＮＤ

tSS

ＣＯＭＰ、 #3
ＣＯＭＰ＋、
ＣＯＭＰ－

tSC

ＨＭ１２～０、 #4
ＳＩＧＮ
（偏差出力時）

tSD

ＨＭ１２～０ #5
（速度出力時）

tSV

＃１． Ｐ＋、Ｐ－、ＰＵＬＳＥ（ドライブ出力パルス）は正パルスの場合は、ＳＣＬＫの立ち上がりでＨiレベル、Ｌowレベルに変化します。

＃２． ＡＳＮＤ、ＣＮＳＴ、ＤＳＮＤ（加速、定速、減速状態出力）は、ドライブ出力パルス（正パルスの場合）の立ち上がり時に、ＳＣＬＫの立ち上
がりで変化します。

＃３． ＣＯＭＰ、ＣＯＭＰ＋、ＣＯＭＰ－は、ドライブ出力パルス（正パルスの場合）の立ち上がりからＳＣＬＫ１周期遅れて変化します。

＃４． ＨＭ１２～０およびＳＩＧＮを偏差出力に設定しているときは、ドライブ出力パルス（正パルスの場合）の立ち上がりからＳＣＬＫ１周期遅れて
変化します。

＃５． ＨＭ１２～０を速度出力に設定しているときは、ドライブ出力パルス（正パルスの場合）の立ち上がり時に、ＳＣＬＫの立ち上がりで変化します。

項 目 記 号 ＭＩＮ ＭＡＸ 単位

ＳＣＬＫ↑ → Ｐ＋（または Ｐ－、ＰＵＬＳＥ）↑ 遅延時間 tDPR ２０ ｎＳ

ＳＣＬＫ↑ → Ｐ＋（または Ｐ－、ＰＵＬＳＵ）↓ 遅延時間 tDPF ２５ ｎＳ

ドライブパルス（Ｐ＋、Ｐ－、ＰＵＬＳＥ）周期 tPCYC tCYC ×４ ６

ドライブパルス（Ｐ＋、Ｐ－、ＰＵＬＳＥ）Ｈiレベル幅 tWPH tPCYC／２－ １０ tPCYC／２＋１０ ｎＳ

ドライブパルス（Ｐ＋、Ｐ－、ＰＵＬＳＥ）Ｌowレベル幅 tWPL tPCYC／２－ １０ tPCYC／２＋１０ ｎＳ

ＳＣＬＫ↑ → ＡＳＮＤ（または CNST､DSND） セットアップ時間 tSS ２０ ｎＳ

ＳＣＬＫ↑ → ＣＯＭＰ（または COMP+､COMP-）セットアップ時間 tSC ２０ ｎＳ

ＳＣＬＫ↑ → ＨＭ１２～０、SIGN（偏差出力時）セットアップ時間 tSD ２５ ｎＳ

ＳＣＬＫ↑ → ＨＭ１２～０（速度出力時）セットアップ時間 tSV ２０ ｎＳ

tCYCはＣＬＫの周期、tPCYCはドライブ出力パルスの周期です。
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１２ ４ ７．インターバル パルスタイミング－ －

ＳＣＬＫ

Ｐ＋、Ｐ－、
ＰＵＬＳＥ

（正パルス時）

ＩＮＴＶＬ #1

tDR tDF

＃１． ＩＮＴＶＬ出力信号は、ドライブ出力パルスと同じパルス幅を、ＳＣＬＫの立ち上がりで出力します。

項 目 記 号 ＭＩＮ ＭＡＸ 単位

ＳＣＬＫ↑ → ＩＮＴＶＬ↑ 遅延時間 tDR １５ ｎＳ

ＳＣＬＫ↑ → ＩＮＴＶＬ↓ 遅延時間 tDF ２５ ｎＳ

１２ ４ ８．入力パルスタイミング－ －

＋方向 （カウントアップ） －方向 （カウントダウン）２相パルス入力

ＥＣ－Ａ #1

ＥＣ－Ｂ #1

tDE tDE tDE tDE tDE tDE tDE tDE

独立２パルス入力

Ｐ＋ＩＮ #2

Ｐ－ＩＮ #2

tIHW tILW tIB tIHW tILW

tICYC tICYC

＃１． ＥＣ－Ａ、ＥＣ－Ｂが変化すると、実位置カウンタ及び偏差読み出しデータは、最大ＳＣＬＫ４サイクル後に変化後のデータとなります。また、
ＨＭ１２～０、ＳＩＧＮも、最大ＳＣＬＫ４サイクル後に変化後のデータを出力します。

＃２． 実位置カウンタ及び偏差読み出しデータは、Ｐ＋ＩＮ，Ｐ－ＩＮの立ち上がりエッジから、最大４サイクル後に変化後のデータとなります。また、
ＨＭ１２～０、ＳＩＧＮも、最大ＳＣＬＫ４サイクル後に変化後のデータを出力します。

項 目 記 号 ＭＩＮ ＭＡＸ 単位

ＥＣ－Ａ、ＥＣ－Ｂ 位相差時間 tDE tCYC×２＋２０ ｎＳ

Ｐ＋ＩＮ、Ｐ－ＩＮ Ｈiレベル幅 tIHW ３０ ｎＳ

Ｐ＋ＩＮ、Ｐ－ＩＮ Ｌowレベル幅 tILW ３０ ｎＳ

Ｐ＋ＩＮ、Ｐ－ＩＮ 周期 tICYC tCYC×２＋２０ ｎＳ

tCYCはＣＬＫの周期です。

↑ ↑



- 6 4 -

１２ ４ ９．ハードモニター切り換えタイミング－ －

ＨＭ－ＳＥＬ

ＨＭ１２～０ 速度データ 位置カウンタ偏差データ

tDH tDL

ＳＩＧＮ ドライブ方向 位置カウンタ偏差符号

tSH tSL

【注意】 この図は、ＨＭ－ＳＥＬに対するＨＭ１２～０、ＳＩＧＮのデータ切り換えを示すものです。ＨＭ１２～０の速度データ、位置カウンタ
偏差データ、およびＳＩＧＮの位置カウンタ偏差符号については、ドライブ出力パルス毎にも１２－４－６.節に示すタイミングで変化
します。

項 目 記 号 ＭＩＮ ＭＡＸ 単位

ＨＭ－ＳＥＬ↑ → ＨＭ１３～０データ セットアップ時間 tDH ３０ ｎＳ

ＨＭ－ＳＥＬ↓ → ＨＭ１３～０データ セットアップ時間 tDL ４０ ｎＳ

ＨＭ－ＳＥＬ↑ → ＳＩＧＮ セットアップ時間 tSH ３０ ｎＳ

ＨＭ－ＳＥＬ↓ → ＳＩＧＮ セットアップ時間 tSL ４０ ｎＳ
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１２ ４ １０．割り込みタイミング－ －

ＩＮＴＶＬ

tDIV

ＣＯＭＰ

tDM1

ＣＯＭＰ＋、
ＣＯＭＰ－

tDM2

ＣＮＳＴ
（定速開始時）

tDCR

ＣＮＳＴ
（定速終了時）

tDCF

ＤＲＩＶＥ
tDDN tDNR

Ｈi-Ｚ
ＩＮＴ＊

ＲＤ＊
（割り込み要因レジスタRR01 リード）

項 目 記 号 ＭＩＮ ＭＡＸ 単位

ＩＮＴＶＬ↑ → ＩＮＴ＊↓ 遅延時間 tDIV ２０ ｎＳ

ＣＯＭＰ↑↓ → ＩＮＴ＊↓ 遅延時間 tDM1 ２０ ｎＳ

ＣＯＭＰ＋、－↑ → ＩＮＴ＊↓ 遅延時間 tDM2 ２０ ｎＳ

ＣＮＳＴ↑ → ＩＮＴ＊↓ 遅延時間 tDCR ２０ ｎＳ

ＣＮＳＴ↓ → ＩＮＴ＊↓ 遅延時間 tDCF １５ ｎＳ

ＤＲＩＶＥ↓ → ＩＮＴ＊↓ 遅延時間 tDDN １５ ｎＳ

ＲＤ＊↑ → ＩＮＴ＊↑ 遅延時間 tDNR ３５ ｎＳ
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１２ ４ １１．ＩＮＰＯＳ信号動作タイミング－ －

ＳＣＬＫ

Ｐ＋、Ｐ－、
ＰＵＬＳＥ 最終パルス

ＩＮＰＯＳ
（Ｈiｱｸﾃｨﾌﾞ時）

ＤＲＩＶＥ

ＩＮＰＯＳ信号を有効に設定しておくと、ドライブ最終パルス出力後、ＩＮＰＯＳがアクティブレベルになってから、最大でＳＣＬＫ２サイクル後
にドライブを終了します。

１２ ４ １２．ドライブ開始同期信号タイミング－ －

ＳＣＬＫ

ＷＲ＊
（ドライブ命令）

ＢＵＳＹ＊

ＳＥＮＢＬ

ＤＲＩＶＥ

Ｐ＋、Ｐ－、 第１パルス
ＰＵＬＳＥ

ＳＥＮＢＬ信号をＬowレベルにしておき、ドライブ命令を書き込んでから、ＳＥＮＢＬをＨiレベルにすると、ＳＥＮＢＬの立ち上がりから最大ＳＣ
ＬＫ３サイクル、最小２サイクル後にドライブを開始します。
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１２ ４ １３．ドライブ即停止タイミング－ －

下図に即停止入力信号と即停止命令の動作タイミングを示します。

ＳＣＬＫ

即停止入力信号
または即停止命 停止レベル
令のＷＲ＊

内部の
即停止Ｆ.Ｆ.

Ｐ＋、Ｐ－、
ＰＵＬＳＥ

ＤＲＩＶＥ

即停止入力信号は、ＥＭＧ、ＬＭＴ＋／－（即停止設定時）、ＳＶ－ＡＬＭ、ＳＶ－ＲＤＹ信号です。ただし、ＳＶ－ＲＤＹは、非アクティブで即
停止します。

ドライブ中、即停止命令の書き込みか、即停止入力信号が停止レベルになると最大１ドライブパルス遅れて、ドライブを終了します。

即停止入力信号の停止レベルはＳＣＬＫ１サイクル以上は保持する必要があります。

１２ ４ １４．ドライブ減速停止タイミング－ －

下図に、減速停止入力信号と減速停止命令の動作タイミングを示します。

ＳＣＬＫ

減速停止信号、 アクティブレベル
減速停止命令のＷＲ＊

内部の
減速停止命令Ｆ.Ｆ.

Ｐ＋、Ｐ－、
ＰＵＬＳＥ

ＤＳＮＤ

減速停止入力信号は、ＩＮ３～０、ＬＭＴ＋／－（減速停止設定時）信号です。

ドライブ中、減速命令の書き込みか、減速停止入力信号がアクティブレベルになると、最大２ドライブパルス遅れて、減速に移行します。

減速停止入力信号のアクティブレベルはＳＣＬＫ１サイクル以上は保持する必要があります。
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１２ ４ １５．ドライブ速度変更タイミング－ －

加減速ドライブの定速域ドライブ中に、ドライブ速度設定命令や、ドライブ速度上昇／下降命令の書き込みが行われた時のタイミングを示します。

ＷＲ＊
（速度変更命令）

Ｐ＋、Ｐ－、
ＰＵＬＳＥ

ＣＮＳＴ

ＡＳＮＤ、
ＤＳＮＤ

tD （速度変更命令が書き込まれてから、加速または減速を開始するまでの時間）

tD 最小値 ＝ 現在出力中のドライブパルス終了までの時間
tD 最大値 ＝ tCYC ×１６×加減速レート値

１２ ４ １６．インプット信号リードタイミング－ －

インプットレジスタ（ＲＲ０４）リード時の、入力信号からリードデータまでの遅延を示します。

ＳＶ－ＡＬＭ、
ＳＶ－ＲＤＹ、
ＩＮＰＯＳ、
ＩＮ３～０

ＲＤ＊
（ＲＲ０４リード）

Ｈi－Ｚ
Ｄ６～０

tDI

項 目 記 号 ＭＩＮ ＭＡＸ 単位

入力信号 → データ遅延時間 tDI ３５ ｎＳ

１２ ４ １７ ．汎用出力信号タイミング－ －

アウトプットレジスタ（ＷＲ０４）ライト時の、汎用出力信号セットアップタイミングを示します。

ＷＲ＊
（ＷＲ０４ライト）

Ｄ７～０

ＯＵＴ７～０

tDO

項 目 記 号 ＭＩＮ ＭＡＸ 単位

ＷＲ＊↑ → ＯＵＴ７～０ セットアップ時間 tDO ３５ ｎＳ
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単位：ｍｍ１３．外形寸法
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１４．補足事項

１４－１．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

（ＣＬＫ＝１６ＭＨｚ）

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。
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１４－２．標準周波数より低いクロックを入力する場合の注意

クロック（ＣＬＫ）の周波数を標準周波数１６ＭＨｚより低い周波数にすると、次の項目が変
わります。

・速度（ドライブ速度、初速度、ドライブ速度上昇／下降ステップ）
・加減速度
・コマンド処理時間

（１）速度
ドライブ速度、初速度、ドライブ速度上昇／下降ステップなどの速度値は、設定値に対して実
際の速度は次式のようになります。

ｆc
実際の速度 (PPS) ＝ 設定値 × × レンジ値

６１６×１０

ｆc：クロック（ＣＬＫ）周波数 (Hz)

（２）加減速度
実際の加減速度は加減速レート設定値に対して次式のようになります。

２１ （ｆc）
実際の加減速度 (PPS/SEC) ＝ × × レンジ

６加減速レート設定値 ６４×１０

ｆc：クロック（ＣＬＫ）周波数 (Hz)

（３）コマンド処理時間
コマンドレジスタに命令コードを書き込むと、ステータスレジスタのＢＵＳＹビットが１なり、
コマンド処理中であることを知らせますが、クロック（ＣＬＫ）周波数が低くなるとと、下式
のように、このコマンド処理時間が長くなります。

コマンド処理時間 ＝ ＴCYC×４

ＴCYC：クロック（ＣＬＫ）周期

命令コード書き込みの前や、データ読出し命令のリードデータレジスタからのデータ読出し前
には、必ずステータスレジスタのＢＵＳＹビットを確認することが安全です。
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１４－３．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。

加減速度 ≦ 初速度

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

８０００ ≒ ９０ (PPS)

以上の値に設定する必要があります。

ステッピングモータの場合は、

加減速度 ≦ 初速度 ＜ 自起動周波数上限

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。

かおる 川辺
 

かおる 川辺
√

かおる 川辺
 

かおる 川辺
√

かおる 川辺
 

かおる 川辺
√
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１４－４．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
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１４－５．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

ドライブ速度 － 初速度
加速時間 ＝

または減速時間 加減速度

２ ２（ドライブ速度） － （初速度）
加速パルス数 ＝

または減速パルス数 ２×加減速度

（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、

16000 － 700
加速、減速時間 ＝ ＝ ０．７７ (SEC)

20000

２ ２(16000) － (700)
加速、減速パルス数 ＝ ＝ ６３８８ パルス

2 × 20000



MCX305１５．レジスタ／コマンド 早見表
リード／ライトレジスタ

ライトレジスタ■
ｱﾄﾞﾚｽ 記号 レジスタ名 内 容
０ WR00 コマンドレジスタ 命令コードの書き込み
１ WR01 モード設定レジスタ０ 外部減速停止信号ＩＮ３～０

の有効／無効、論理の設定

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
E L E L E L E L
IN3 IN2 IN1 IN0

Eﾋﾞｯﾄ 0:無効､1:有効 Lﾋﾞｯﾄ 0:Low､1:Hi

２ WR02 モード設定レジスタ１ 割り込み発生要因の有効／無
効の設定

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
DEND CSTT CEND CMP- CMP+ P≧C P＜C INTV

0:無効、1:有効

３ 空き
４ WR04 アウトプットレジスタ 汎用出力信号レベルの設定

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
OUT7 OUT6 OUT5 OUT4 OUT3 OUT2 OUT1 OUT0

0: Low、1: Hi

５ WR05 ライトデータレジスタ０ 書き込みデータ D7 ～ D0
６ WR06 ライトデータレジスタ１ 書き込みデータ D15 ～ D8
７ WR07 ライトデータレジスタ２ 書き込みデータ D23 ～ D16

リードレジスタ■
ｱﾄﾞﾚｽ 記号 レジスタ名 内 容
０ RR00 ステータスレジスタ ドライブ状態を示す

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
BUSY EROR DRIV DST1 DST0 CMP- CMP+ COMP

D0 1:P≧COMP D4 D3 00:停止時 D5 1:ﾄﾞﾗｲﾌﾞ中
D1 1:P≧COMP+ 01:加速時 D6 1:ｴﾗｰ発生
D2 1:P＜COMP- 11:定速時 D7 1:ｺﾏﾝﾄﾞ

10:減速時 処理中

１ RR01 割り込み要因レジスタ 割り込みの発生要因を示す

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
DEND CSTT CEND CMP- CMP+ P≧C P＜C INTV

1:割り込み発生

２ RR02 エラーレジスタ エラー情報を示す

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
EMG SVAL LMT- LMT+ CMP- CMP+ DST1 DST0

1: エラー発生

３ 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

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
EMG SVAL LMT- LMT+ IN3 IN2 IN1 IN0

1: ドライブ停止要因

４ RR04 インプットレジスタ 入力信号の信号レベルを示す

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
- SVAL SVRD INPS IN3 IN2 IN1 IN0

0: Low、1: Hi

５ RR05 リードデータレジスタ０ 読み出しデータ D7 ～ D0
６ RR06 リードデータレジスタ１ 読み出しデータ D15 ～ D8
７ RR07 リードデータレジスタ２ 読み出しデータ D23 ～ D16

コマンド

データ書き込み命令■
命令コード 内 容 長
２０ モード設定 ３

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
WR05 CSL1 CSL0 - LMT- LMT+ LMTM CMP- CMP+

WR06 - - PDIV PDIV PCIN DH/L PH/L PMOD

WR07 - - E L E L E L
SVRDY INPOS SVALM

WR05
D0 1:ＣＯＭＰ＋を＋ソフトリミットとして有効
D1 1:ＣＯＭＰ－を－ソフトリミットとして有効
D2 0:ハードリミットで即停止 1:減速停止
D3 ＬＭＴ＋論理レベル 0:Low 1:Hi
D4 ＬＭＴ－論理レベル 0:Low 1:Hi
D7 D6 コンペアレジスタ対象 00: 論理位置カウンタ

01: 実位置カウンタ
10: 偏差

WR06
D0 ドライブパルス 0:独立２パルス、1:１パルスと方向
D1 ドライブパルス論理レベル 0:正パルス、1:負パルス
D2 ＤＩＲ論理レベル 0:＋方向 Low､－方向 Hi
D3 入力パルス 0:２相パルス、1:UP/DOWNパルス
D5 D4 ２相パルス入力分周比 00:1/1 01:1/2 10:1/4

WR07 サーボモータ用入力信号の有効／無効、論理レベル
Eﾋﾞｯﾄ 0:無効､1:有効 Lﾋﾞｯﾄ 0:Low､1:Hi

命 令 設定範囲 長
２１ 速度レンジ設定 １～５００ ２
２２ 加減速レート設定 １～６５５３５ ２
２３ 初速度設定 １～８１９１ ２
２４ ドライブ速度設定 １～８１９１ ２
２５ 出力パルス数設定 １～16,777,215 ３
２６ 論理位置カウンタ設定 -8,388,608～+8,388,607 ３
２７ 実位置カウンタ設定 -8,388,608～+8,388,607 ３
２８ ＣＯＭＰレジスタ設定 -8,388,608～+8,388,607 ３
２９ ＣＯＭＰ＋レジスタ設定 -8,388,608～+8,388,607 ３
２Ａ ＣＯＭＰ－レジスタ設定 -8,388,608～+8,388,607 ３
２Ｂ インターバルレジスタ設定 １～16,777,215 ３
２Ｃ ドライブ速度上昇／下降 １～８１９１ ２

ステップ設定

速度(PPS) ＝ 速度設定値 レンジ

（ただし ＣＬＫ＝１６ＭＨｚ）

データ読み出し命令■
命令コード 命 令 データ長(ﾊﾞｲﾄ)
４０ 論理位置カウンタ読み出し ３
４１ 実位置カウンタ読み出し ３
４２ 偏差（論理位置－実位置）読み出し ３
４３ ドライブ速度読み出し ２
４４ ドライブ現在速度読み出し ２

ドライブ命令 その他の命令■ ■
コード 命 令 コード 命 令
００ ＋方向 定量ドライブ ６０ インターバルパルス
０１ －方向 定量ドライブ カウンタ クリア
０２ ＋方向 連続ドライブ ６１ インターバルパルス
０３ －方向 連続ドライブ 出力ＯＮ
０４ 減速停止 ６２ インターバルパルス
０５ 即停止 出力ＯＦＦ

６３ ドライブ速度上昇
６４ ドライブ速度下降
６５ ＮＯＰ

加減速度＝
加減速レート設定値

４　１０6
　レンジ

(PPS/SEC)

－ ７５ －



エンコーダ入力信号（EC-A/P+IN,EC-B/P-IN）を、 で使用する
場合は、下図に示すようにUPパルス、DOWNパルスをSCLKに同期させてから入力してくだ
さい。直接入力するとミスカウントする場合があります。従って、UP,DOWNパルスのHi
レベルパルス幅およびLowレベルパルス幅はそれぞれSCLKのサイクルタイム（CLK=16MHz
入力の場合はSCLK=1/2CLKですから、125nsec）より長く取る必要があります。

なお、Ａ／Ｂ２相パルス入力モードで使用する場合は、直接入力で問題ありません。

MCX305 ご使用上の注意

1999.2.20

SCLK(8MHz)

UP,DOWNパルス

CLK =16MHzの場合
(125nsec)tSCYC

tHI tLO
tHI > tSCYC
tLO > tSCYC

D

CK

Q

D Q

CK

MCX305

54

55

EC-A/P+IN

EC-B/P-IN

1
SCLK

UPパルス

DOWNパルス
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