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はじめに

この度は、鍋屋バイテック会社の「ハンドル⾃動化ユニット Modbus対応 (EPU-210)」をお買い上げ
いただき、誠にありがとうございます。

本書をよくお読みのうえ、正しくご使用ください。
特に「1 安全に関する注意事項」については、重要な項目となります。内容を正しくご理解のうえ、ご使
用ください。
本書は、ご使用になる方が必要なときに、いつでも見られるようにしてください。

本商品の適用について
本商品は送りねじ駆動など、一般工業用途を対象として設計されています。
誤操作や故障により人命や人身の傷害につながる可能性のある用途、または故障により社会的に重大
な損害や影響を与える可能性のある用途では使用しないでください。

・	特殊用途への適用をご検討の際は、弊社までお問い合わせください。

・	重大な事故または損失の可能性がある設備に本商品を適用する場合、フェイルセーフ機能(緊急停
止装置、監視装置等)の組込み、設置を行ってください。

廃棄について
廃棄する場合は、各自治体の規則や条例に従って産業廃棄物として処理してください。

© 2021- Nabeya Bi-tech Kaisha Co., Ltd.

本書の内容の全部または一部を無断でいかなる方法においても複写あるいは転載することはおやめ
ください。

商品改良のため、予告なく本書に記載している仕様の一部を変更することがあります。

図記号の説明

具体的な内容は図記号の近くに文章で指示します。

案内文の補足説明や知っておくと役に立つ情報を示します。

本書、または関連取扱説明書での参照ページを示します。
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梱包品の確認

本体（１台） 六角穴付き止めねじ 簡易ガイド   終端抵抗※

型式：EPU-210 M5×6（1個） 120Ω（1個）

ハンドル自動化ユニット関連取扱説明書
お客さまのご導入に合わせ以下の各取扱説明書もご用意ください。

以下の全てのPDF取扱説明書は、弊社の商品ページからダウンロードできます。 
https://www.nbk1560.com/products/mechatronics/positioning_unit

●ハンドル自動化ユニット専用ソフトウェア
　　・ MOD-COM

●リピータハブ
　　・ EORP-200

※　ホスト側接続用

MOD-COM

https://www.nbk1560.com/products/mechatronics/positioning_unit
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本書の構成

本書は、下記の章構成で案内をしております。

1章	 安全に関する注意事項
安全に段取設定作業を行っていただくための注意事項について説明しています。

2章	 概要
ユニットに取りつけるオプション品について説明しています。
ユニット各部の名称と機能、銘板および品番の見方について説明しています。

3章	 仕様
ユニットおよび高トルクアダプタ(オプション)の仕様について説明しています。

4章	 設置と接続
ユニットおよびオプションの取りつけ方法について説明しています。
ユニットを単体で使用、または上位ホストがPC/PLCの場合の接続例について説明しています。

5章	 ユニットの配線から運用までの流れ
ユニットの配線から運用までの流れをユニット単体による設定と制御、または上位ホストがPC/PLCの
場合について説明しています。

6章	 7セグメント表示とディスプレイ表示概要
7セグメント(デジタル文字)およびディスプレイ表示の見方について説明しています。

7章	 ユニット単体による設定と制御
段取操作をユニット単体で行う場合の設定およびボタン操作の詳細について説明しています。

8章	 通信設定
ユニットを上位ホスト(PC、PLC)と接続して使用する場合に必要となる通信設定について説明しています。

9章	 ＰＣによるユニットの設定と制御
ユニットの上位ホストをPCとした場合の設定と制御について説明しています。
詳細につきましては、『専用ソフトウェア MOD-COM 取扱説明書』をご参照ください。
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10章	 ＰLＣによるユニットの設定と制御
ユニットの上位ホストをPLCとした場合の設定と制御について説明しています。
ラダー作成のための資料としてもお役立てください。

11章	 ユニット交換
故障などによるユニット交換の手順について説明しています。
ユニットの上位ホストをPCとしている場合の交換手順につきましては、『専用ソフトウェア MOD-COM 
取扱説明書』をご参照ください。

12章	 附録
ユニットで操作できるすべてのモード遷移フロー図です。
詳細につきましては、7章「ユニット単体による設定と制御」をご参照ください。

13章	 保守
安全にお使いいただくために、定期点検を行う際の注意点や点検項目について説明しています。

14章	 トラブルシューティング
何らかの原因により発生した異常状態を解決し、正常な状態にするための方法について説明しています。

15章	 エラーコード
ディスプレイに表示される7セグメントのエラーコードについて説明しています。

16章	 外形寸法図
ユニットおよびオプション品の外形寸法について説明しています。

17章	 EMCに関するご注意
ユニットを取り扱う際の「EMC」に関する注意事項について説明しています。

18章	 法令 ・ 規制
ユニットを使用される国の規格・法規または規制について説明しています。

19章	 保証
ユニットの保証内容および弊社へのお問い合わせ先について説明しています。
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1.1	 必ずお守りください
安全にご使用いただくために、以下の注意事項を正しくご理解のうえ、ご使用ください。

(1)	ハンドル自動化ユニットを用いたシステムを構築する際は、、システムを構成する各機器・装置の仕
様をご確認のうえ、定格・性能に対し余裕を持った使い方をし、万一故障があっても危険を最小に
する安全回路などの安全対策を講じてください。

(2)	ハンドル自動化ユニットを安全にご使用いただくために、システムを構成する各機器・装置の「安全
に関する注意事項」を必ずお読みください。

(3)	ハンドル自動化ユニットの適合すべき規格・法規または規制に関しましては、お客さま自身でご確
認ください。

(4)	取り扱いや使用方法を誤ると、思わぬ事故の発生や商品の寿命を短くすることがあります。

(5)	お客さま、または第三者使用による誤った使用、使用中に生じた故障、その他の不具合、本機の使
用によって受けられた損害については、法律上賠償責任が認められる場合を除き、当社は一切責任
を負いません。

本書では、人的被害およびユニットや周辺設備の損害を未然に防ぐため、安全注意事項を下記のように
区分してあります。

具体的な内容は警告・注意表示の近くに文章で指示します

警　告

取り扱いを誤った場合に、死亡または重傷※1を負う危険な状態が生じる
ことが想定される場合を示します。

注　意

取り扱いを誤った場合に、軽傷※2を負うか、または本商品および周辺の
設備に損害が生じることが想定される場合を示します。

※1　重傷とは、失明、ケガ、やけど、感電、骨折、中毒などで、後遺症が残るもの、および治療に入院・長期の通院を要するものを指します。
※2　軽傷とは、治療に入院や長期の通院を要さないケガ、やけど、感電などを指します。

具体的な内容は図記号の近くに文章で指示します

禁　止

禁止（してはいけないこと）を示します。
禁止されている作業は絶対に行わないでください。

強制・指示

強制（必ずすること）を示します。
強制されている作業は指示通り行ってください。

1	 安全に関する注意事項
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 1 	 安全に関する注意事項

1.2	 設置と配線に関する注意事項

警　告

強制・指示

【けがや感電、火災、故障のいずれかの原因になるため、指示通り行ってください】
・	地震に備えて火災や事故が起こらないように確実に設置する
・	配線は設置後に行い、電源端子の接続部には絶縁処理を施す
・	異常時にはただちに運転を停止し、電源を遮断できるように外部に非常停止回路を設置する
・	停止および商品故障時に危険が想定される場合は、外部に保持用ブレーキを設置する

禁　止

【けがや感電、火災、故障のいずれかの原因になるため、禁止してください】
・	電源・配線コードを破損するようなことはしない
・	内部に金属片をいれたり、水をかけたりぬらしたりしない
・	ぬれた手で配線をしない
・	振動や衝撃の激しいところには設置しない
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注　意

強制・指示

【けがや感電、火災、故障のいずれかの原因になる原因になるため、指示通り行ってください】
・	配線は正しく確実に行い、指定された取りつけ方法に従い設置する
・	電源は24VDCのSELV回路を安定的に供給できる直流電源(＋24V)を使用する
・	電源(＋24V)のSELV回路を配線する時は、＋／－の極性に注意する
・	 SELV回路の接続は、抜け・ゆるみのないように確実に行う
・	周囲温度が-5℃ ～ 50℃（凍結がないこと）、周囲湿度が20%RH ～ 85%RH（結露がないこ

と）の場所に設置する
・	予期しない動作を避けるため、運転前に各設定項目の確認および調整を行う
・	出力軸と相手装置とのアライメント調整は正確に行う
・	本体質量や定格出力など仕様条件を考慮し、適切な環境に設置する

【その他、損害が生じる原因になるため、指示通り行ってください】
・	運転、調整および保守のための適切な作業空間ができるよう設置する
・	 PWM制御によるノイズが発生するおそれがあるため、ノイズの影響を受ける周辺機器には

対策を施す。また、ユニットが外来ノイズの影響を受ける可能性もあるため、設置環境には十
分配慮する

禁　止

【火災や故障のいずれかの原因になるため、禁止してください】
・	屋外や直射日光（紫外線）があたる場所で使用しない
・	静電気が発生する場所で使用しない
・	出力軸に強い衝撃を与えたり、許容荷重以上の荷重を与えない
・	AC電源を直接接続しない
・	決められた電圧以外は印加しない
・	多段積みは行わない
・	運搬時はケーブルや出力軸を持たない
・	強い衝撃をあたえたり、傷つけたりしない



10

 1 	 安全に関する注意事項

1.3	 運転と点検に関する注意事項

警　告

強制・指示

【けがや感電、火災、故障のいずれかの原因になるため、指示通り行ってください】
・	エラー発生時は原因を取り除き、安全を確保したうえで運転を再開する
・	月に一度保守・点検を行い、その際は十分な作業スペースを確保する
・	囲いを設けるなどして、運転中、調整および保守作業中に作業者がぶつからないようにする

禁　止

【けがや感電、火災、故障のいずれかの原因になるため、禁止してください】
・	分解・修理・改造はしない
・	故障した場合は、電源側でただちに電源を遮断し、再通電しない
・	通電中は移動・配線・点検をしない
・	本機の近くで、可燃性ガスを使用しない
・	運転中は出力軸には絶対に触れない

【やけどの原因になるため、禁止してください】
・	通電中や電源遮断後しばらくの間は、高温になることがあるため、ユニットに触れない

注　意

強制・指示

【けがや故障のいずれかの原因になるため、指示通り行ってください】
・	長時間使用しない場合は、電源を切る

禁　止

【けがや火災、故障のいずれかの原因になるため、禁止してください】
・	破損したユニットをそのまま使用しない
・	電源を頻繁に投入したり、遮断したりしない
・	長時間の連続運転は行わない
・	停電発生時の復電後、突然再始動するおそれがあるため、装置には近寄らない

【動作が不安定になるため、禁止してください】
・	極端な調整や変更は行わない
・	上に乗ったり、重いものを載せたりしない
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2.1	 商品概要

ハンドル⾃動化ユニット Modbus対応 (EPU-210)

送りねじによる位置決め機構を自動化するユニットです。送りねじの操作
ハンドルをユニットに置き換えることで、装置・機器の位置決め機構を自
動化できます。
PCまたはPLCによる制御の他にユニット単体による設定と制御も可能です。

オプション

プレート(EOAP-200)
装置についているデジタルポジションインジケータとハンドルをハンド
ル自動化ユニットに置き換える場合、装置側のデジタルポジションインジ
ケータ位置決めピン用の穴をそのまま利用して、ハンドル自動化ユニット
を取りつけることができます。

カラー(EOCL-200)
ハンドル⾃動化ユニットの軸⽳径を、回転軸に合わせて変更できます。

高トルクアダプタ(EOAT-200)
ハンドル自動化ユニットの回転速度を減速し、トルクを増幅させることが
できます。

高トルクアダプタ用プレート(EOTAP-200)
装置についているデジタルポジションインジケータとハンドルをハンド
ル自動化ユニットと高トルクアダプタに置き換える場合、装置側のデジタ
ルポジションインジケータ位置決めピン用の穴をそのまま利用して、高ト
ルクアダプタを取りつけることができます。

高トルクアダプタ用カラー(EOTCL-200)
高トルクアダプタの軸穴径を、回転軸に合わせて変更できます。

2	 概要
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 2 	 概要

2.2	 各部の名称と機能

品番の見方

EPU-210-A-BL 

シリーズ名
EPU-210 ： ハンドル自動化ユニット 210シリーズ

ケース色
BL ： 青
BK : 黒ケーブル端仕様

A ： バラ線
 B ： コネクタ

MODE
ESC SET

PREV NEXT

MODEESC

SETPREV

NEXT

MADE IN JAPAN

EPU-210-A-BL
24VDC  0.6A  0.8N·m  60±10rpm  IP65

Nabeya Bi-tech kaisha
1, Toko-Taichi, Seki City, Gifu 501-3939, Japan

SERIAL  No. xxxxx

x-x-xxx-xxx-xxx

電源・通信ケーブル
DC24V電源の接続と有線通信用のケーブルです

ケーブル端仕様
A：バラ線 B：コネクタ

銘板サンプル

  シリアルNo.

  仕様   品番

  適合規格

出力軸
回転軸を駆動します

7セグメントLED
４桁×２行のディスプレイです
通常モード時は上段に現在位置、下段に
目標位置を表示します

表示LED

操作ボタン
手動操作による出力軸の回転や
パラメータの設定、各種モードの切り替え
を行います

ユニットの現在の状態を表示します
① ②

本商品は、下記の規格に適合しています
①FCCマーク  ： 米国規格
②KCマーク    ： 韓国規格

 ※ 品番によって表示マークが異なる場合があります

※
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2.3	 ブロック図

CPU

ハンド ル自動化ユニットModbus対応
(EPU-210)

RS-485終端抵抗

低電圧
検出回路  MODE/ESC

ボタン

SETボタン

 ㏚EVボタン  マイナス
ボタン

NEXTボタン プラスボタン

ドライバ

モータエンコーダ

電流
検出回路

温度検出
（サーミスタ） メモリ 7セグ
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使用環境
　

使用環境

温　度 -5℃ ～ 50℃（凍結がないこと）

湿　度 20%RH ～ 85%RH（結露がないこと）

汚染度 3

標　高 海抜2000m以下

ハンドル自動化ユニット Modbus対応 (EPU-210)

電源電圧 DC24V ± 10%

消費電流

待　　機 30mA

定　　格 0.6A

最　　大 1A

定格出力 5W

定格回転数 60 ± 10rpm

定格トルク 0.8N・m

連続使用可能時間 1分以下※1

出力軸の
許容荷重

ラジアル荷重 19.6N

スラスト荷重 19.6N

出力軸の保持トルク 0.7N・m※2

停止精度 ±5°

入　　力 有線通信 RS-485（Modbus RTU）

IP保護等級 IP65

外形サイズ
（電源ケーブル/突起部含まず） 45mm × 150mm × 45mm

質　　量 バラ線 ： 301g
コネクタ : 335g

※1　連続使用後は10分程度の冷却時間を設けてください。
※2　参考値であり、保証値ではありません。

3	 仕様
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 3 	 仕様

ケーブル端仕様

EPU-210-A 　ケーブル端仕様 ： バラ線

EPU-210-B 　ケーブル端仕様 ： コネクタ

ピンNo. 信号名

1 24V
2 D+
3 0V
4 D-

Shield DG

メーカ アンフェノール

品　番 MSAS-04BMMB-SL7001

仕　様 M12 Aコード 4極 オス シールドつき

MODEESC

SETPREV

NEXT

24V

0V

D+

DG

D-

電源

RS-485用
配線

黄

茶

青

白

シールド

MODEESC

SETPREV

NEXT

43

12

ピンNo.
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 3 	 仕様

電源 ・ 通信ケーブル仕様

仕様 ：

シース
材質 耐油性PVC

外径 5.4mm

導体

材質 すずめっき軟銅撚り線

線数 2P

サイズ AWG25

最小曲げ半径 32.4mm

ケーブル長さ 1m

AC電源を直接接続しないでください。
注　意

禁　止
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 3 	 仕様

高トルクアダプタ （EOAT-200）（オプション）

品　　番 EOAT-200-4 EOAT-200-8

減　速　比 4 8

定格トルク 2.7N・m 5.4N・m

出力軸回転方向 入力軸と同方向

出力軸の
許容荷重

ラジアル荷重 190N(取りつけ面からの距離10mm)

スラスト荷重 155N

出力軸の保持トルク 2.5N・m※ 5N・m※

バックラッシュ 1°以下

質　　量 359g 361g

※　ハンドル自動化ユニットに取りつけた時の参考値であり、保証値ではありません。
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4	 設置と接続

 

4.1	 設置条件
設置のため必要な環境条件は以下になります。

・	屋内

・	直射日光(紫外線)が当たらない場所

・	継続的な振動がない場所

・	十分な強度がある面

・	放熱しやすい環境

・	点検や清掃のしやすい場所

・	周囲温度が-5℃ ～ 50℃（凍結がないこと）、周囲湿度が20%RH ～ 85%RH（結露がないこと）の場所

・	水中、腐食性の雰囲気、引火性ガス、有害ガスの雰囲気、可燃物が近くの設置は避ける

・	PWM制御によるノイズが発生するおそれがあるため、ノイズの影響を受ける周辺機器には対策をする 
ユニットが外来ノイズの影響を受ける可能性もあるため、設置環境には十分配慮する

・	『1.2 設置と配線に関する注意事項』をよくお読みのうえ、正しく設置してください。 
	      P.8 参照

・	特殊な環境、または用途で使用する場合は弊社コンタクトセンターへお問い合わせください。 
	   P.134 参照
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 4 	 設置と接続

4.2	 ユニットの設置

4.2.1	 ユニット単体での設置

1	 装置側の取りつけ面に①位置決めピン用
の穴を加工します。

 	 ②回転軸を図のように取りつけ面から突
き出します。

・	  �２つの位置決めピン用穴のうち、どちら
か一方は図のような長穴にします。長
穴加工が難しい場合はΦ6以上の丸穴
にします。

・	ユニットの出力軸に取りつける回転軸
の飛び出し量は必ず34mm以上確保し
てください。

　

2	 ③ユニットの④出力軸に回転軸を通し、
⑤位置決めピンを手順1.で加工した穴に
はめます。

3	 同梱の⑥六角穴付き止めねじ（M5×6）で
固定します。� 	
（推奨締めつけトルク ： 2.8N･m）

 16.5±0.1 
 33±0.1 

Φ5
+0.1
0

 R 

+ 0
.1 0

Φ
5

 min.34 

①位置決めピン用穴
 6以上 

 穴深さ4以上 

②回転軸

②回転軸
①位置決めピン用穴

単位：mm

MODEESC

SETPREV

NEXT

④出力軸

③ユニット

⑤位置決めピン

MODEESC

SETPREV

NEXT

⑥六角穴付き止めねじ
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 4 	 設置と接続

4.2.2	 プレート（オプション）を使用する場合

プレートは図１の22mmのサイズ、および図２の30mmのサイズのデジタルポジションインジケータか
ら置き換える場合に使用できます。

位置決めピンの位置対応表	 （単位 ： mm）

位置決めピンの位置

サイズ デジタルポジションインジケータ プレート

22mm

図　1
22

Φ
6

m
ax
.Φ
20

30mm

図　2

m
ax
.Φ
20
   3
0 

Φ
6

マイナスドライバーなどで位置決めピンを左に
回して取りはずし、位置を変更します。 

（推奨締めつけトルク ： 0.3N･m）

22

位置決めピン

30

位置決めピン

工場出荷時の位置になります。位置決めピンの
締めつけを確認して使用します。



21

 4 	 設置と接続

1	 ①ユニットの②位置決めピンと、③プレー
トの④取りつけ穴の位置を合わせて取り
つけます。

取りつけ方向は90°ごとに変えることが
できます。装置に干渉しない位置に設定
します。

④取りつけ穴

②位置決めピン

③プレート

①ユニット
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 4 	 設置と接続

2	 ⑤ハンドルと⑥デジタルポジションインジ
ケータを⑦回転軸から取りはずします。

3	 ユニットにプレートを取りつけた状態で	
⑧出力軸に回転軸を通します。	
⑨プレート位置決めピンを⑩位置決めピ
ン用穴にはめます。

 �ユニットの出力軸に取りつける回転軸
の飛び出し量は必ず39mm以上確保
してください。

4	 ユニットに同梱の⑪六角穴付き止めねじ
（M5×6）で固定します。	
（推奨締めつけトルク ： 2.8N･m）

⑤ハンドル

⑦回転軸⑥デジタルポジション
　インジケータ

MODEESC

SETPREV

NEXT

⑨プレート位置決めピン

⑩デジタルポジションインジケータ
　位置決めピン用穴

⑧出力軸

 min
.39 

MODEESC

SETPREV

NEXT

⑪六角穴付き止めねじ
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 4 	 設置と接続

4.2.3	 カラー（オプション）を使用する場合

1	 ①ユニットの②出力軸に③カラーを挿入
します。

2	 ④出力軸のねじ穴と⑤カラーのねじ通し
穴の位置を合わせ、カラーに同梱の⑥六
角穴付き止めねじを取りつけて仮止めし
ます。

仮止めの際、カラーに同梱の⑥六角穴
付き止めねじが③カラーから出すぎな
いように注意します。

MODEESC

SETPREV

NEXT

③カラー

②出力軸

①ユニット

MODEESC

SETPREV

NEXT

④出力軸のねじ穴

⑤カラーのねじ通し穴

⑥六角穴付き止めねじ
　

③カラー

⑥六角穴付き止めねじ
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 4 	 設置と接続

3	 カラーを取りつけた状態でユニットの出力
軸に⑦回転軸を通します。	
⑧位置決めピンを⑨位置決めピン用穴に
はめます。

4	 ⑥六角穴付き止めねじを本締めして固定
します。　　　　　　　　　　　　　　
（推奨締めつけトルク ： 2.8N･m）

MODEESC

SETPREV

NEXT

⑦回転軸

⑧位置決めピン

⑨位置決めピン用穴

MODEESC

SETPREV

NEXT

⑥六角穴付き止めねじ
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 4 	 設置と接続

4.2.4	 高トルクアダプタ（オプション）を使用する場合

1	 装置側の取りつけ面に①ねじ穴を加工し、
②回転軸を図のように取りつけ面から突
き出します。

 �回転軸の飛び出し量は必ず34mm以
上確保してください。

2	 ③高トルクアダプタの④出力軸に回転軸
を通します。	
４か所の取りつけ穴を使用して高トルク
アダプタに同梱の⑤六角穴付きボルト  
(M4×12)で装置側の取りつけ面に固定
します。 	
（推奨締めつけトルク ： 1.5N・m）

4×M4 深さ8以上

②回転軸

②回転軸

①ねじ穴

①ねじ穴

min.34

52 ±0.1

52
 ±
0.
1

26 ±0.1

26
 ±
0.
1

単位：mm

④出力軸

③高トルクアダプタ

⑤六角穴付きボルト
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 4 	 設置と接続

3	 高トルクアダプタに同梱の⑥六角穴付き
止めねじ(M6×6)で回転軸に固定します。
（推奨締めつけトルク ： 5N･m）

4	 ユニットの⑦出力軸に高トルクアダプタに
同梱の⑧カラーを挿入します。

5	 ⑨出力軸のねじ穴と⑩カラーのねじ通し
穴の位置を合わせ、カラーに同梱の⑪六
角穴付き止めねじ(M5×12)を取りつけ
て仮止めします。

仮止めの際、カラーに同梱の⑪六角穴
付き止めねじが⑧カラーから出すぎな
いように注意してください。

⑥六角穴付き止めねじ

MODEESC

SETPREV

NEXT

⑧カラー

⑦出力軸

MODEESC

SETPREV

NEXT

⑨出力軸のねじ穴

⑩カラーのねじ通し穴

⑪六角穴付き止めねじ
　

⑧カラー

⑪六角穴付き止めねじ
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 4 	 設置と接続

6	 カラーを取りつけた状態でユニットの出
力軸に高トルクアダプタの⑫入力軸を通
します。　　　　　　　　　　　　　　
ユニットの⑬位置決めピンを高トルクアダ
プタの⑭位置決めピン用穴にはめます。

7	 ⑪六角穴付き止めねじを本締めして固定
します。　　　　　　　　　　　　　　
（推奨締めつけトルク ： 2.8N･m）

取りつけ方向は90°ごとに変えることが
できます。装置に干渉しない位置に設定
してください。

MODEESC

SETPREV

NEXT

⑫入力軸

⑭位置決めピン用穴

⑬位置決めピン

MODEESC

SETPREV

NEXT

⑪六角穴付き止めねじ
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 4 	 設置と接続

4.2.5	 高トルクアダプタ、高トルクアダプタ用プレート（オプション）を使用する場合
高トルクアダプタ用プレートは図１の22mmのサイズ、および図２の30mmのサイズの2種類サイズの
デジタルポジションインジケータから置き換える場合に使用できます。

位置決めピンの位置対応表	 （単位 ： mm）

位置決めピンの位置

サイズ デジタルポジションインジケータ 高トルクアダプタ用プレート

22mm

図　1

22

位置決めピン

22

Φ
6

m
ax
.Φ
20

30mm

図　2
30

位置決めピン

m
ax
.Φ
20
   3
0 

Φ
6

工場出荷時の位置になります。位置決めピンの
締めつけを確認して使用します。

マイナスドライバーなどで位置決めピンを左に 
回して取りはずし、位置を変更します。 

（推奨締めつけトルク ： 0.5N･m）



29

 4 	 設置と接続

1	 高トルクアダプタ用プレートに同梱の①六
角穴付きボルト(M4×8)で②高トルクア
ダプタに③高トルクアダプタ用プレートを
仮止めします。

取りつけ方向は90°ごとに変えることが
できます。装置に干渉しない位置に設定
してください。

2	 ④ハンドルと⑤デジタルポジションインジ
ケータを⑥回転軸から取りはずします。

①六角穴付きボルト
②高トルクアダプタ

③高トルクアダプタ用プレート

④ハンドル

⑥回転軸⑤デジタルポジション
　インジケータ
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 4 	 設置と接続

3	 高トルクアダプタに高トルクアダプタ用プ
レートを取りつけた状態で⑦出力軸に回
転軸を通します。　　　　　　　　　　
⑧位置決めピンを⑨位置決めピン用穴に
はめます。

 �回転軸の飛び出し量は必ず38mm以
上確保してください。

4	 仮止めしていた①六角穴付きボルト(M4
×8)を本締めします。	
（推奨締めつけトルク ： 0.75N･m)

5	 高トルクアダプタに同梱の⑩六角穴付き
止めねじ(M6×6)で固定します。	
（推奨締めつけトルク ： 5N･m）

6	 ここから先は「高トルクアダプタ（オプショ
ン）を使用する場合の手順4.」からと同様
になります。	  P.26 参照

⑨位置決めピン用穴

⑦出力軸

⑧位置決めピン

 min
.38 

①六角穴付きボルト

⑩六角穴付き止めねじ
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 4 	 設置と接続

4.2.6	 高トルクアダプタ、高トルクアダプタ用カラー（オプション）を使用する場合

1	 ①高トルクアダプタの②出力軸に③高トル
クアダプタ用カラーを挿入します。

2	 高トルクアダプタの④出力軸のねじ穴と
⑤高トルクアダプタ用カラーのねじ通し
穴２か所の位置を合わせます。　　　　
高トルクアダプタ用カラーに同梱の⑥六
角穴付き止めねじ(M6×8もしくはM6×
10)を取りつけます。

仮止めの際、⑥六角穴付き止めねじが
③高トルクアダプタ用カラーから出す
ぎないように注意します。

3	 ここから先は「高トルクアダプタ（オプショ
ン）を使用する場合の手順4.」からと同様
になります。	  P.26 参照

②出力軸

①高トルクアダプタ

③高トルクアダプタ用カラー

④出力軸のねじ穴

⑤高トルクアダプタ用カラーのねじ通し穴

⑥六角穴付き止めねじ
　

③高トルクアダプタ用カラー

⑥六角穴付き止めねじ
　



32

 4 	 設置と接続

4.2.7	 許容荷重
出力軸に過大な荷重が加わらないように調整してください。

許容荷重：

ユニット 高トルク
アダプタ

ラジアル
荷重 19.6N 190N

スラスト
荷重 19.6N 155N

・	運搬時はケーブルや出力軸を持たないでください。

・	出力軸に強い衝撃を与えないでください。

・	 軸受を損傷するおそれがあるため、出力軸に過大なラジアル荷重やスラスト荷重を加えないでください。

・	出力軸と相手装置とのアライメントの調整は正確に行ってください。

10mm

10mm

スラスト荷重

ラジアル荷重

スラスト荷重

ラジアル荷重

強制・指示

注　意
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4.3	 接続

4.3.1	 ユニット単体で制御する場合の接続例
接続例

電源

端子台 端子台

EPU-210-A

EPU-210-A

EPU-210-A

電源

24V
0V

24V
0V

ユニット ユニット

EPU-210-A

24V
0V

シールド シールド



34

 4 	 設置と接続

4.3.2	 上位ホストがPCで制御する場合の接続例
デイジーチェーン接続例

シリアル
コンバータ

電源

端子台 端子台

EPU-210-A EPU-210-A

終端抵抗 (120Ω)

電源

24V
0V

局番 1

終端抵抗
OFF

D+

DG
D-

D+

DG
D-

局番 32

終端抵抗
ON

※1

※1

※2

※2

シリアル
コンバータ

シールド

24V
0V

D+

DG
D-

シールド

パソコン機器

パソコン機器

24V
0V

ユニット
EPU-210-A

ユニット
EPU-210-A

MOD-COM

MOD-COM

※1　最後に接続するユニットは終端抵抗の設定を「ON」にしてください。
※2　PC に接続する場合、RS-485のシリアル通信をシリアルコンバータで変換して接続する必要があります。

シリアルコンバータ側の通信ライン｢D+｣-｢D-｣の両端に、同梱の終端抵抗(120Ω)を取りつ
けてください。
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リピータハブ(EORP-200)を使用した接続例

シリアル
コンバータ

パソコン機器

MOD-COM

オプション
リピータハブ用ケーブル
EOCA-200-B

オプション
リピータハブ用ケーブル
EOCA-200-A

オプション
リピータハブ用ケーブル
EOCA-200-C

終端抵抗 (120Ω)

電源

リピータハブ
EORP-200

リピータハブ
EORP-200

D+

DG
D-

D+

DG
D-

D+

DG
D-

24
0

D+

DG
D-

24
0

D+

DG
D-

D+

DG
D-

24
0

D+

DG
D-

24
0

EPUコネクタ 1

EPUコネクタ 2

電源端子台 電源端子台

FG

24V
0V 電源24V

0V

※1

※1

※2

EPU-210-B EPU-210-B

※1
終端抵抗
ON

EPU-210-B

※1
終端抵抗
ON

※1
終端抵抗
ON

EPUコネクタ 1

EPUコネクタ 2

EPU-210-B

※1
終端抵抗
ON FG

シリアル
コンバータ

電源

ユニット
EPU-210-B

ユニット
EPU-210-B

リピータハブ
EORP-200

※1

※1

電源

ユニット
EPU-210-B

ユニット
EPU-210-B

リピータハブ
EORP-200

MOD-COM

パソコン機器
※2

COM A
コネクタ

COM A
コネクタ

COM B
コネクタ

※1　リピータハブに接続されるユニットの終端抵抗の設定は、すべて「ON」にしてください。
※2　�PC に接続する場合、RS-485のシリアル通信をシリアルコンバータで変換して接続する必要があります。

シリアルコンバータ側の通信ライン｢D+｣-｢D-｣の両端に、同梱の終端抵抗(120Ω)を取りつ
けてください。

※　リピータハブの接続に関しましては『リピータハブ EORP-200 取扱説明書』をご参照ください。

https://www.nbk1560.com/~/media/PDF/ja-JP/products/Mechatronics/Positioning_Unit/UM-EORP200-SU
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 4 	 設置と接続

4.3.3	 上位ホストがPLCで制御する場合の接続例
デイジーチェーン接続例

終端抵抗 (120Ω)

SDA
SDB
SG

RDB
RDA

PLC

端子台 端子台

EPU-210-A EPU-210-A

電源

24V
0V

局番 1

終端抵抗
OFF

D+

DG
D-

24V
0V

D+

DG
D-

局番 32

終端抵抗
ON

※

PLC

シールド

24V
0V

D+

DG
D-

シールド

電源

※
ユニット
EPU-210-A

ユニット
EPU-210-A

※　最後に接続するユニットは終端抵抗の設定を「ON」にしてください。

PLC側の通信ライン｢SDA｣-｢SDB｣の両端に、同梱の終端抵抗(120Ω)を取りつけてください。
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リピータハブ(EORP-200)を使用した接続例

SDA
SDB
SG

RDB
RDA

PLC

終端抵抗 (120Ω)

※

※

電源

ユニット
EPU-210-B

ユニット
EPU-210-B

リピータハブ
EORP-200

※

※

電源

ユニット
EPU-210-B

ユニット
EPU-210-B

リピータハブ
EORP-200PLC

オプション
リピータハブ用ケーブル
EOCA-200-B

オプション
リピータハブ用ケーブル
EOCA-200-A

オプション
リピータハブ用ケーブル
EOCA-200-C

電源

リピータハブ
EORP-200

リピータハブ
EORP-200

D+

DG
D-

D+

DG
D-

D+

DG
D-

24
0

D+

DG
D-

24
0

D+

DG
D-

D+

DG
D-

24
0

D+

DG
D-

24
0

COM A
コネクタ

COM A
コネクタ

COM B
コネクタ

EPUコネクタ 1

EPUコネクタ 2

電源端子台 電源端子台

FG

24V
0V 電源24V

0V

EPU-210-B EPU-210-B

※1
終端抵抗
ON

EPU-210-B

※1
終端抵抗
ON

※1
終端抵抗
ON

EPUコネクタ 1

EPUコネクタ 2

EPU-210-B

※1
終端抵抗
ON FG

※　リピータハブに接続されるユニットの終端抵抗の設定は、すべて「ON」にしてください。

PLC側の通信ライン｢SDA｣-｢SDB｣の両端に、同梱の終端抵抗(120Ω)を取りつけてください。

※　リピータハブの接続に関しましては『リピータハブ EORP-200 取扱説明書』をご参照ください。

https://www.nbk1560.com/~/media/PDF/ja-JP/products/Mechatronics/Positioning_Unit/UM-EORP200-SU
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お客さまの運用システムに沿って設定を行ってください。

ユニットのディスプレイに表示される7セグメント表示につきましては、  P.39 をご参照ください。

運用開始

ユニットに電源投入

ボタン操作によるユニット設定　　 　P.41

PCで制御する場合ユニット単体で制御する場合 PLCで制御する場合

PLCによる通信設定
(ラダー作成)

　P.69

配線
ユニット単体で制御する場合	 　P.33
上位ホストがPCで制御する場合	 　P.34
上位ホストがPLCで制御する場合	 　P.36

専用ソフト「MOD-COM」
による各種登録 ・ 設定

　P.66

5	 ユニット配線から運用までの流れ
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6	 7セグメント表示とディスプレイ表示概要

6.1	 7セグメント表示

6.1.1	 7セグメント

ユニットのディスプレイは、英数一文字を7つのセ
グメントを使用して表示します。この4桁×2行の
セグメント表示により、ディスプレイ上に現在のユ
ニット状況や設定項目、入力数値など様々な情報
を表示します。

7セグメントを使用した英数表示

7セグメントを使用した英数字の表示は下図をご参照ください。

・ 「5」と「S」は7セグメント上では、同じ表示となります。

・ 「1」と「i(大文字)」は7セグメント上では、同じ表示となります。

・ 「H」と「X」は7セグメント上では、同じ表示となります。

A B C D E F G H I

J K L M N O P Q R

S T U V W X Y Z

5 6 7 8 90 1 2 3 4
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 6 	 7 セグメント表示とディスプレイ表示概要

6.1.2	 7セグメントによるディスプレイ表示概要
・	 7セグメント表示は、すべて10進数表示です。
・	 通常モード時は上段に現在位置、下段に目標位置が表示されます。

・	 現在位置・目標位置は、小数第一位までが表示されます。

例 : 現在位置が1234.5/目標位置が2434.5の場合
(1)	設定範囲や現在位置が5桁の場合、最上位桁で「PREV」ボタンを押すと桁が一つずれて、最上位桁

が表示されます。

(2)	「NEXT」ボタンを押すと、小数点表示に戻ります。桁の変更は、移動中でも可能です。

　※　電源投入時は、小数点第一位で表示されます。

・	 表示がマイナス域の場合、最上位桁のドット(左上)が点灯します。

現在位置

目標位置

現在位置

目標位置

【最上位桁を表示】

　を押す

　を押す現在位置

目標位置

【小数点第一位で表示(表示が戻る)】

 (-)の場合
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7	 ユニット単体による設定と制御

7.1	 各種モード
ユニットのボタンを操作することで、各種モードの切り替えを行うことができます。
EPU-210では、4つのモードがあり、各種設定や手動による移動指令が行えます。

	● 通常モード
上位ホスト(PC/PLC)およびユニット単体での各種設定からコマンドを受け付ける待機モードです。

	● 手動操作モード
手動でのJOG操作により原点設定および原点復帰の操作ができるモードです。

	● 目標位置操作モード
ユニットに保存された目標位置に移動できるモードです。現在位置を目標位置に書き込むこともできます。

	● 設定モード
ユニットの各種設定値を変更できるモードです。

7.2	 各種モード切り替えとLED点灯パターン

ボタン操作によるモード切り替え

エラー状態
エラー発生 故障

赤色に点滅赤色に点灯

設定モード

手動操作モード

目標位置操作モード

長押し（3秒以上）

または10秒間
無操作状態

エラーが発生時
自動的に表示

押す

押す

押す

押す

押す

通常モード
インポジション範囲内※ インポジション範囲外※ インポジション範囲内※ インポジション範囲外※

待機時 編集時

黄色に点灯緑色に点灯 黄色に点灯

白色に点灯

エラーコード表示

緑色に点灯

青色に点滅青色に点灯

長押し(3秒以上)

※　現在位置が設定値の範囲内か範囲外かの識別
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 7 	 ユニット単体による設定と制御

LED点灯パターン

ユニットの状態 色 パターン

通常モード
緑※1 点灯

手動操作モード

通常モード
黄※2 点灯

手動操作モード

設定モード 青 待機時 ： 点灯
編集時 ： 点滅

目標位置操作モード 白 点灯

エラー 赤 エラー発生 ： 点灯
故障　　　 ： 点滅

※1　現在位置が設定値の範囲内(インポジション範囲内)
※2　現在位置が設定値の範囲外(インポジション範囲外)
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 7 	 ユニット単体による設定と制御

7.3	 設置から稼働までの流れ
ユニット単体による設定と制御の場合の設置から稼働までの手順の流れをまとめてあります。下記の流
れに沿って作業を行ってください。

運用開始

配　線　 　P.33

設　置　 　P.18

ユ
ニ
ッ
ト
の
ボ
タ
ン
操
作
に
よ
る
設
定

送りねじリード設定　 　P.49　　　

移動(+)回転方向　 　P.50P.XX

原点設定　 　P.58P.XX

各種設定　 　P.51P.XX
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 7 	 ユニット単体による設定と制御

7.4	 設定モード

7.4.1	 設定モード概要
設定モードでは下表の項目の設定/変更ができます。

項目 内容 参照ページ

ボーレート※ 上位ホストと通信する場合に設定します。
（ユニット本体操作でのみ、設定変更可能） P.48

局番※ 局番を設定します。
（ユニット本体操作でのみ、設定変更可能） P.48

終端抵抗※ 終端抵抗のON/OFFを設定します。
（ユニット本体操作でのみ、設定変更可能） P.49

送りねじリード 送りねじが1回転したときにワークが移動する距離を設定します。 P.49

移動(+)回転方向 ワークが（＋）方向へ移動する場合の出力軸回転方向を設定します。 P.50

高トルクアダプタ オプションの高トルクアダプタを使用する場合に設定します。 P.51 

バックラッシュ
補正 バックラッシュ補正を設定します。 P.52

可動範囲上限 可動範囲の上限を設定します。 P.54

可動範囲下限 可動範囲の下限を設定します。 P.55

インポジション
範囲 インポジションの範囲(表示LED点灯範囲の緑/黄色)を設定します。 P.56

目標位置 目標位置を設定します。 P.57

初期化 工場出荷の設定にリセットされます。 P.57

※　上位ホストをPC・PLCでユニットを運用する場合に設定が必要です。
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設定モード遷移フロー図
設定モードでの設定メニュー(画面)遷移フロー図です。

　 3秒以上
長押し

設定モード

通常モード

⑦バックラッシュ補正

⑪目標位置

⑫初期化

⑩インポジション範囲

⑨可動範囲　下限

⑧可動範囲　上限

①ボーレート

②局番

③終端抵抗

④送りねじリード

⑤移動(+)回転方向

⑥高トルクアダプタ

 : 　を押した際の遷移

 : 　を押した際の遷移

 : 　を押した際の遷移(通常モード画面へ移行する)
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7.4.2	 設定モード基本ボタン操作

7セグメントLED 表示LED (色) 操作ボタン

【通常モード画面】

緑色に点灯

　を長押し(3秒以上)します。

　 　で設定項目を選択します。

　�を押して設定/変更する項目を 
決定します。

※　�画面下段部に走査線が流れます。

【設定項目選択画面】

※　�上段 ： 設定項目（略式）	
下段 ： 入力 / 選択項目

※ �設定項目選択画
面に切り替わる
と青色に点灯し
ます。

設定内容入力

※　入力部が点滅します。

※ �設定入力中は青
色に点滅します。

・	 �数値入力の場合�

入力桁移動　 　 �
�
数値入力　 　�数値が降順�

で移動�
�数値が昇順�
で移動

・	 �YES/NO、ON/OFFなどの選択の場合�
�選択　 　
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7セグメントLED 表示LED (色) 操作ボタン

※　書き込み中は数回点滅します。

青色に点灯

　�で書き込みます。 
(設定/変更内容確定)

・	設定/変更中に　 　を押すと入力内容をキャンセルできます。 
 
（画面は、入力前の設定画面に戻ります。） 

・	設定モードをキャンセルしたい場合は　 　を押すと通常モードの画面に戻ります。

・	 ��続けて設定する場合�

　 　で設定項目選択
	

・	 �設定を終了する場合�

　を押す
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7.4.3	 各種設定

設定画面の表示から設定内容の決定までのボタン操作詳細につきましては、   P.46 を
ご参照ください。

ボーレート設定

   【ボーレート設定画面】

内容 初期値 設定範囲

・	 上位ホストと通信する場合に設定します。
・	 上位ホストと通信速度が同様になるように設定

する必要があります。
・	 ユニット本体操作でのみ、設定変更可能です。

115.2
9.6、 19.2、 38.4、 57.6、
115.2(kbps)

局番設定

       【局番設定画面】

内容 初期値 設定範囲

・	 局番を設定します。複数台接続して使用する場合、
同一の局番を設定しないでください。通信が不安
定となり、正常に動作しません。

・	 ユニット本体操作でのみ、設定変更可能です。

01 01～32

表示

02.ST （Station Number)

� 　 　で入力桁移動 
 

　 　で数値変更 
 

　で書き込み(設定値決定)

表示

01.BR （Baud Rate)

� 　 　で設定範囲を変更 
 

　で書き込み(設定値決定)
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終端抵抗設定

    【終端抵抗設定画面】

内容 初期値 設定範囲

・	 終端抵抗設定の「ON」「OFF」を切り替えます。
・	 �品番によって初期値が異なります。 

ケーブル端仕様 : �バラ線(-A) 
コネクタ(-B)

・	 ユニット本体操作でのみ、設定変更可能です。

バラ線(-A) ： OFF
コネクタ(-B) ： ON ON、OFF

送りねじリード設定

 【送りねじリード設定画面】

内容 初期値 設定範囲

・	 送りねじが1回転したときにワークが移動する距離
を設定します。この設定を元に移動距離の算出を
行います。

01.00 00.10～99.99(mm)

表示

03.TR（Terminating Resistance)

� 　 　で「ON」「OFF」を変更 
 

　で書き込み(設定値決定)

表示

04.LD （Lead)

� 　 　で入力桁移動 
 

　 　で数値変更 
 

　で書き込み(設定値決定)
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移動(＋)回転方向設定

【移動(＋)回転方向設定画面】

内容 初期値 設定範囲

・	 ワークが（＋）方向へ移動する場合の出力軸回転方
向を設定します CW CW、CCW

回転方向について

CW方向	 ：　出力軸から見て時計回り
CCW方向	：　出力軸から見て反時計回り

表示

05.DR (Direction)

� 　 　で「CW」「CCW」を変更 
 

　で書き込み(設定値決定)

CCW方向

CW方向

+方向
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高トルクアダプタ設定

【高トルクアダプタ設定画面】

内容 初期値 設定範囲

・	 �オプションの高トルクアダプタを使用する場合に
設定します。 

「04」 ： 「EOAT-200-4（減速比４)」を使用する場合 
「08」 ： 「EOAT-200-8(減速比8)」を使用する場合

・	 高トルクアダプタを使用する場合の移動量の減少
を補正します。

OFF OFF、04、08

高トルクアダプタを使用することにより、
ハンドル自動化ユニットの回転速度を減
速し、トルクを増幅させることができます。

表示

06.HT （High Torque)

� 　 　で「OFF」「04」「08」を変更 
 

　で書き込み(設定値決定)

高トルクアダプタ
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バックラッシュ補正※1設定

【バックラッシュ補正設定画面】

　　【POS設定画面】　　　　　　【NEG設定画面】

内容 初期値 設定範囲

・	 送りねじやギヤなどのかみ合わせに生じる隙間
(バックラッシュ)の補正機能を設定します。 

「POS」 ： 目標位置へのワークの最終移動が必ず
（－）方向から（＋）方向へ移動するように補正を行
います。 

「NEG」 ：  目標位置へのワークの最終移動が必ず
（＋）方向から（－）方向へ移動するように補正を行
います。

OFF OFF、 POS、NEG

※1　高トルクアダプタ(オプション)を使用する場合は、バックラッシュ補正を行うことを推奨します。

例 : 「バックラッシュ補正」を「POS」に設定時の動作

目標位置現在位置

(-)方向 (+)方向

目標位置が現在位置より（＋）方向にある場合

表示

07.BL（Backlash)

� 　 　で「OFF」「POS(positive)」「NEG(negative)」を変更 
 

　で書き込み(設定値決定)
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目標位置が現在位置より（-）方向にある場合

目標位置

オーバーラン

バックラッシュ補正

現在位置

(-)方向 (+)方向

※　(-)方向へ一度オーバーランした後に、目標位置まで移動しバックラッシュ補正を行います。
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可動範囲 上限設定

【可動範囲 上限設定画面】

内容 初期値 設定範囲

・	 可動範囲の上限を設定します。現在位置が上限を
超えた場合、ユニットは停止※し可動範囲内に待避
動作を行います。

・	 設定値0000.0の場合、可動範囲上限は3000mm
となります。

0000.0 0000.0～3000.0(mm)

※　エラーコードが表示されます。　  P.127

現在位置が可動範囲の設定値以上にいる場合、 ディス
プレイ下段に「OUT」が表示され、再入力を促します。

例 ： �ワークの現在位置が1000mmの時に「可動範囲 
上限設定」を800mmに設定しようとした場合

表示

08.LU （Limit Upper)

� 　 　で入力桁移動 
 

　 　で数値変更 
 

　で書き込み(設定値決定)
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可動範囲 下限設定

【可動範囲 下限設定画面】

内容 初期値 設定範囲

・	 可動範囲の下限を設定します。現在位置が下限を
超えた場合、ユニットは停止※し可動範囲内に待避
動作を行います。

・	 設定値0000.0の場合、可動範囲下限は-3000mm
となります。

0000.0 0000.0～-3000.0(mm)

※　エラーコードが表示されます。　  P.127

現在位置が可動範囲の設定値以下にいる場合、 ディス
プレイ下段に「OUT」が表示され、再入力を促します。

例 ： �ワークの現在位置が-1000mmの時に「可動範囲 
下限設定」を-800mmに設定しようとした場合

表示

09.LL (Limit Lower)

� 　 　で入力桁移動 
 

　 　で数値変更 
 

　で書き込み(設定値決定)
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インポジション範囲設定

【インポジション範囲設定画面】

内容 初期値 設定範囲

・	 インポジション範囲の設定をします。現在位置が
インポジション範囲内にある場合、表示LEDが緑
色点灯します。範囲外にある場合、黄色点灯します。
設定値00.0の場合、目標位置と現在位置が一致し
ている場合にのみ緑色点灯します。

00.0 00.0～50.0(mm)

例 ： インポジション範囲設定 ： 00.5(0.5mm)の場合

目標位置 (100.0mm)現在位置 (99.0mm)

0.5mm 0.5mm

緑色点灯黄色点灯 黄色点灯

現在位置が、インポジション範囲内にないためLEDは黄色点灯する

表示

10.IP （In-Position)

� 　 　で入力桁移動 
 

　 　で数値変更 
 

　で書き込み(設定値決定)
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目標位置設定

    【目標位置設定画面】

    【目標位置入力画面】

内容 初期値 設定範囲

・	 目標位置を11点記憶させておくことができます。 0000.0 -3000.0～3000.0(mm)

初期化

     【初期化設定画面】

内容 初期値 設定範囲

・	 工場出荷時の設定にリセットします。 NO YES、NO

表示

11.TP （Target Position)

� 　 　�で目標位置登録No.選択表示

no.XX（XX：00～10)

� 　 　で入力桁移動 
 

　 　で数値変更 
 

　で書き込み(設定値決定)

� 　で目標位置登録No.決定

表示

12.FR （Factory Reset)

� 　 　で「YES」「NO」を変更 
 

　で書き込み(設定値決定)
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7.5	 手動操作モード

7.5.1	 手動操作モード概要
手動操作モードでは下表の項目の設定/変更ができます。

項目 内容 参照ページ

JOG操作 プラスボタン、マイナスボタンを押している間、移動します。 P.58

原点設定 現在位置を原点に設定します。 P.58

原点復帰 原点に移動します。 P.60

7.5.2	 手動操作モードボタン操作

・	 10秒間無操作状態で、手動操作モード画面から通常モード画面に切り替わります。

・	手動操作モード画面で　 　を押すと通常モード画面に切り替わります。

原点設定

例 : 原点を設定/変更したい場合

7セグメントLED 表示LED (色) 操作ボタン

【通常モード画面】

緑色に点灯
　を押します。

手動操作モード画面が表示されます。
【手動操作モード画面】 緑色に点灯

設　定 表　示

JOG操作 JOG
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7セグメントLED 表示LED (色) 操作ボタン

　　　設定したい原点位置

移動中、現在位置が
インポジション範囲内：

緑色に点灯

インポジション範囲外：

黄色に点灯

　 　�を押して原点として設定
したい位置にワークを 
移動します。

　�を長押し(3秒以上)で書き込み 
現在位置を原点に設定します。

自動で通常モード画面に戻ります。

※　書き込み中は数回点滅します。

　　　�現在位置が原点となるため
「000.0」となります

【通常モード画面】

緑色に点灯

� 　： �(+)方向移動実行 
（ワークが(+)方向に移動)

　： �(-)方向移動実行 
（ワークが(-)方向に移動)
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原点復帰
現在位置から原点に移動します。

7セグメントLED 表示LED (色) 操作ボタン

　　　現在位置

【通常モード画面】

緑色に点灯
　を押します。

　�を押します。

手動操作モード(原点復帰)画面が表示され
ます。

　�を押すとワークが原点に移動します。 
 
移動中に  を押すと、移動が
停止され、通常モード画面に切り替
わります。

自動で通常モード画面に戻ります。

【手動操作モード画面】

緑色に点灯

※　上段が点滅します。
【手動操作モード(原点復帰)画面】

移動中、現在位置が
インポジション範囲内：

緑色に点灯

インポジション範囲外：

黄色に点灯

【通常モード画面】

緑色に点灯

設　定 表　示

原点復帰 HOME
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7.6	 目標位置操作モード

7.6.1	 目標位置操作モード概要
目標位置操作モードでは下表の項目の操作/設定/変更ができます。

項目 内容

目標位置移動 登録した目標位置を呼び出して移動します。

目標位置登録 現在位置を目標位置として登録します。

7.6.2	 目標位置操作モードボタン操作

目標位置操作モード画面で　 　を押すと通常モード画面に切り替わります。

例 : 目標位置登録No.1を呼び出して移動する場合

7セグメントLED 表示LED (色) 操作ボタン

【通常モード画面】

緑色に点灯

　を押します。

　 　�を押して目標位置登録
No.を選択します。

【手動操作モード画面】

緑色に点灯

【目標位置操作モード画面】

※　�上段 ： 目標位置登録No.	
下段 ： 登録目標位置

白色に点灯
設　定 表　示

目標位置登録No. No.XX（XX:00~10）
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7セグメントLED 表示LED (色) 操作ボタン

　　　現在位置

　　　選択したNo.1の目標位置
白色に点灯

　�を押して目標位置を決定します。

　�を押します。 

移動が開始されます。

移動中に  を押すと、移動
が停止され、通常モード画面に切
り替わります。

移動が終了します。

※　上段が点滅します。

　　　�「000.0」から「021.5」
まで移動

移動中、現在位置が
インポジション範囲内：

緑色に点灯

インポジション範囲外：

黄色に点灯

※　�移動後、通常モード画面に自動
で戻ります。

緑色に点灯
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例 : 現在位置「25.5」を目標位置登録No.1に登録する場合
※　数値入力による目標位置の設定または、変更も可能です。
　　設定操作につきましては、　  P.57 「目標位置設定」をご参照ください。

7セグメントLED 表示LED (色) 操作ボタン

　　　現在位置

【通常モード画面】
緑色に点灯

　を押します。

　 　�を押して目標位置登録
No.を選択します。

　�を長押し（3秒以上）します。

【手動操作モード画面】

【目標位置操作モード画面】

※　�上段 ： 目標位置登録No.	
下段 ： 登録目標位置

白色に点灯

　　　現在位置

※　�画面が自動で切り替わります。

※　書き込み中は数回点滅します。
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7セグメントLED 表示LED (色) 操作ボタン

※　�目標位置が現在位置の数値に
上書きされます。

白色に点灯

　を押します。

通常モード画面に戻ります。

　　　現在位置

　　　�No.1に登録された目標位置

【通常モード画面】

緑色に点灯
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通信設定概要
ユニットを上位ホスト(PC、PLC)と接続して使用する場合、通信設定(ボーレート、局番)をユニット本体側
で設定する必要があります。

ボーレート ： 通信速度(kbps)

局番 ： �PC/PLCに接続されるユニットの1台ずつを局と呼び、それぞれ番号をつけて管理する
ときの番号

※　ボーレート設定、局番設定の詳細につきましては、  P.48 をご参照ください。

8	 通信設定(PC/PLCとの接続)
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9.1	 PCによるユニットの設定と制御概要
上位ホストをPCとしてユニットを使用する場合、専用ソフトウェア「MOD-COM」が必要です。
以下のURLから「MOD-COM」をダウンロードしてください。

https://www.nbk1560.com/products/mechatronics/positioning_unit/download/mod-com/

PCによるユニットの設定と制御につきましては、『専用ソフトウェア MOD-COM 取扱説明書』
をご参照ください。

パソコン機器推奨スペック

※	  Windowsは米国 Microsoft Corporationの米国およびその他の国における登録商標です。

スペックにつきましては、ご使用のパソコン機器に同梱の取扱説明書をご参照ください。

PCに接続する場合、RS-485のシリアル通信をシリアルコンバータで変換して接続する必要があります。

USBシリアル変換ドライバのインストールにつきましては、シリアルコンバータ同梱の取扱説
明書をご参照ください。

OS ： Windows10
CPU ： intelR/AMD DualCore以上(ATOM系除く)
メモリ ： 2Gbyte以上　推奨4Gbyte以上
HDD ： 空き容量2Mbyte以上(.NET除く)
USB ： USB2.0/3.0　Type-A

シリアルコンバータ

https://www.nbk1560.com/products/mechatronics/positioning_unit/download/mod-com/ 
https://www.nbk1560.com/~/media/PDF/ja-JP/products/Mechatronics/Positioning_Unit/UM-MODCOM-SU
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9.2	 設置から稼働までの流れ
上位ホストをPCとした場合の設置から稼働までの手順の流れをまとめてあります。下記の流れに沿って
作業を行ってください。

P
C

設　置　 　P.18

配　線　 　P.34

運用開始

ユニット登録

ユニット設定

RS-485(通信)設定

ボタン操作によるユニット設定　　 　P.41

・ 「MOD-COM」インストール
・ 「USBシリアル変換ドライバ」インストール

段取登録

M
O
D-

C
O
M
に
よ
る
設
定

ユ
ニ
ッ
ト
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10.1	設置から稼働までの流れ
上位ホストをPLCとした場合の設置から稼働までの手順の流れをまとめてあります。下記の流れに沿って
作業を行ってください。

設　置　 　P.18

配　線　 　P.36

運用開始

ラダー作成

PLCの通信設定　 　P.69P
L
C
に
よ
る
設
定

ボタン操作によるユニット設定　 　P.41
ユ
ニ
ッ
ト
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10.2	通信設定

10.2.1	 Modbus RTU制御(RS-485通信)概要

通信仕様

項目 内容
プロトコル Modbus RTU
インターフェイス RS-485
通信方式 半二重通信
最大接続数 32台
同期方式 調歩同期方式
ストップビット 1 (固定)
パリティビット 偶数 (固定)
通信速度(kbps) 9.6 / 19.2 / 38.4 / 57.6 / 115.2

通信方式
Modbusプロトコルの通信方式は、シングルマスタ／マルチスレーブ方式です。
マスタ(PLC)だけがクエリ(問い合わせ)を送信でき、スレーブ(ユニット)はクエリで要求された処理を実
行し、応答メッセージを返信します。
クエリの送信には、以下の2種類あります。

ユニキャストモード
マスタは、スレーブ1台に対し、クエリを送信します。
スレーブは処理を実行し、レスポンスを返信します。

ブロードキャストモード
スレーブのアドレスを "0" に指定した場合、すべてのスレーブに対しクエリを送信します。
スレーブは処理を実行するが、レスポンスは返信しません。

PLC

＃1 ＃2 ＃3 ＃4 ＃32

Modbus RTU　RS-485
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10.2.2	 メッセージ通信の設定

メッセージフレーム

スタート 局番 ファンクション
コード データ CRC

チェック エンド

サイレント 
インターバル 1byte 1byte n byte 2byte サイレント 

インターバル

	●スタート
3.5文字(キャラクタ)時間以上のサイレントインターバル(無通信時間)です。
3.5文字未満ですとユニットが応答できません。
下表を参考にサイレントインターバルを設定してください。

各通信速度時のサイレントインターバル(参考値)
通信速度
(kbps)

サイレントインターバル
(ms)

9.6 5.0
19.2

3.0
38.4
57.6
115.2

	●局番
クエリを送信するユニットの局番(01H～20H)を指定します。
0を指定することで、全ユニットにブロードキャストでクエリを送信します。

	●ファンクションコード
EPU-210で使用可能なファンクションコード詳細につきましては  P.73 をご参照ください。

	●データ
ユニットに送信するデータを指定します。

	●CRCチェック
CRC方式に基づいて、メッセージ全体の内容をチェックします。

	●エンド
3.5文字(キャラクタ)時間以上のサイレントインターバル(無通信時間)です。
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10.2.3	 スレーブモードの設定

スレーブの応答
ユニキャストモードでのクエリの場合、正常な場合は正常レスポンスを返信し、異常な場合は例外レスポ
ンスを返信します。
スレーブからのレスポンスは、以下の4種類となります。

(1)	正常にクエリを受信し、処理を行い、正常にレスポンスを返信する。

(2)	通信エラー等により、スレーブはクエリを受信できず、無応答となる。 
(マスタはタイムアウトによるエラー検出を行う)

(3)	スレーブはクエリを受信することができたが、CRCエラーを検出し、正しいクエリではない場合に
は、スレーブは無応答になる。(マスタはタイムアウトによるエラー検出を行う。)

(4)	スレーブは、エラーもなく正しくクエリを受信したが、何らかの理由で処理できない場合には、以下
の例外レスポンスを返す。

コード 名称 内容
01H 不正ファンクション 未対応のファンクションコードを受信したとき
02H 不正データアドレス 未対応のコマンドアドレスを受信したとき
03H 不正データ 設定範囲外のデータを受信したとき
04H スレーブデバイスエラー ユニットがエラー状態で、ファンクションコード05Hのクエリを受信したとき※

06H スレーブデバイス処理中 ユニットが通常モードを除くモードのとき、あるいは、移動中にファンクション
コード05H、06H、10Hのクエリを受信したとき※

※　�ユニットのモード、および状態により、受付可能なコマンドがあります。詳細につきましては 
 P.73 をご参照ください。
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例外レスポンスの例
割りつけされていないアドレス(03E8H)の読み出しクエリを送信。

クエリ(01 03 03 E8 00 01 04 7A)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 03E8H 割り付けされた名称

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 047AH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンスは、ファンクションコードに80Hを足し、例外コード(03H)を返信

レスポンス（01 83 02 C0 F1）
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 83H 読み出しのFCコード(03H)+80H

例外コード 1 02H 不正データアドレス
エラーチェック 2 C0F1H

エンド - - サイレントインターバル
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受付可能コマンド
通信コマンドはユニットのモード、または動作状態によって、受付可能なタイミングと不可能なタイミン
グがあります。下表を参考に適切に通信コマンドを発行してください。

動作モード
ファンクションコード

03H

(読み出し)
06H　10H

（書き込み）
05H

(実行)
通常モード 〇 〇 〇
手動操作モード 〇 × ×
目標位置操作モード 〇 × ×
設定モード 〇 × ×

動作状態
ファンクションコード

03H

(読み出し)
06H　10H

（書き込み）
05H

(実行)
待機状態 〇 〇 〇
移動中 〇 × 　×※1

エラー 〇 ○ 　×※2

※１　移動キャンセルコマンドのみ可能
※２　エラーリセットコマンドのみ可能

ファンクションコード
EPU-210で使用可能なファンクションコードは下表の通りです。
下表以外のファンクションコードを送信しても実行できません。

ファンクションコード(FC)一覧
ファンクションコード 備考

03H 1つまたは複数の保持レジスタの読み出し
05H 1つのコイルに値(ON/OFF)を書き込む
06H 1つの保持レジスタに値を書き込む
10H 複数の保持レジスタに値を書き込む
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	●保持レジスタの読み出し(03H)
ステータスや設定のレジスタを読み出します。
最大23個(23ワード)の連続するレジスタを読み出すことができます。

クエリフォーマット
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 XXH 局番01H〜20H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 XXXXH 開始アドレスを指定※

レジスタ数 2 XXXXH
0001H〜0016H

(読み出すレジスタ数)
CRCチェック 2 XXXXH

エンド - - サイレントインターバル

※　「レジスタアドレス一覧」をご参照ください。　  P.77 

レスポンスフォーマット
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 XXH クエリで送信した局番
FC 1 03H ファンクションコード

バイト数 1 XXH 読み出したデータのバイト数
読み出しデータ1 2 XXXXH 読み出したデータ
読み出しデータ2 2 XXXXH 読み出したデータ
読み出しデータ3 2 XXXXH 読み出したデータ

: : : :
CRCチェック 2 XXXXH

エンド - - サイレントインターバル
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	●コイルへの書き込み(05H)
動作コマンド(目標位置移動、原点設定、エラーリセットなど)を実行します。
ブロードキャストの場合は、全ユニットの同じアドレスのコイルに書き込みます。

クエリフォーマット
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル

局番 1 XXH
局番01H〜20H

ブロードキャスト時は00H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 XXXXH アドレスを指定※

変更データ 2 XXXXH
通常 : 0000H

実行 : FF00H

CRCチェック 2 XXXXH

エンド - - サイレントインターバル

※　「動作コマンド一覧」をご参照ください。　  P.103 

レスポンスフォーマット
正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。

	●保持レジスタへの書き込み(06H)
設定や目標位置を書き込みます。
書き込みは、指定のレジスタ1個に行います。

クエリフォーマット
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 XXH 局番01H〜20H

FC 1 06H ファンクションコード
アドレス 2 XXXXH アドレスを指定※

変更データ 2 XXXXH 書き込むデータ
CRCチェック 2 XXXXH

エンド - - サイレントインターバル

※　「動作コマンド一覧」をご参照ください。　  P.103 

レスポンスフォーマット
正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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	●複数の保持レジスタへの書き込み(10H)
一度に複数の設定や目標位置にデータを書き込みます。
最大18個(18ワード)の連続するレジスタに書き込むことができます。
書き込みを行う一部のデータが設定範囲外などの場合、例外レスポンスが返信され、他のすべての
データについても書き込みは行われません。

クエリフォーマット
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル

局番 1 XXH
局番01H〜20H

ブロードキャスト時は00H

FC 1 10H ファンクションコード
開始アドレス 2 XXXXH 開始アドレスを指定※

レジスタ数 2 XXXXH 書き込むレジスタ数
バイト数 1 XXH 上記レジスタ数の2倍の数値

書き込みデータ1 2 XXXXH

書き込みデータ2 2 XXXXH

書き込みデータ3 2 XXXXH

： ： ： ：
CRCチェック 2 XXXXH

エンド - - サイレントインターバル

※　「動作コマンド一覧」をご参照ください。　  P.103

レスポンスフォーマット
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 XXH クエリで送信した局番
FC 1 10H ファンクションコード

開始アドレス 2 XXXXH 開始アドレス
レジスタ数 2 XXXXH 書き込んだレジスタ数
CRCチェック 2 XXXXH
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10.3	レジスタアドレス一覧

アドレスマップ
ハンドル自動化ユニットで使用するデータは、すべてワード単位(16bit)となります。

アドレス範囲 アクセス
単位

対応
ファンクションコード 内容 詳細

0000H～0004H ワード 03H モニタコマンド P.78

0005H～0016H

ワード 03H

設定コマンド P.86ワード 06H

ワード 10H

0100H～012AH ビット 05H 動作コマンド P.103
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10.3.1	 モニタコマンド
モニタコマンド一覧

ユニットのステータス、現在位置などをモニタします。

No. アドレス FC ブロード
キャスト 名称 byte 単位 初期値 設定範囲 詳細

1 0000H 03H - ステータス照会 2 - - - P.79

2 0001H 03H - エラー照会 2 - - - P.81
3 0002H 03H - 現在位置照会 2 - - - P.83

4 0003H 03H - シリアルNo.
照会 2 - - - P.84

5 0004H 03H - 終端抵抗
設定照会 2 - - - P.85
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モニタコマンド詳細

1. ステータス照会

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0000H ステータス照会 ー ー ー

内容
ユニットの状態を読み取ります。

ユニットの状態
ビット 名称 内容

b6～b15 - -

b5 エラー発生中 ユニットでエラーが発生している時にONします。 
発生しているエラーは、エラー照会(0001H)で確認ができます。

b4 手動操作中 ユニットが手動操作モードの時にONします。
b3 移動中 ユニットが移動している時にONします。
b2 インポジションON ユニットの現在位置がインポジション範囲内にいる場合にONします。
b1 原点位置 ユニットが原点位置にいる時にONします。
b0 移動完了 ユニットが停止している時にONします。

※　�ユニットのモード、および状態により、受付可能なコマンドがあります。詳細につきましては 
 P.73 をご参照ください。
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例 : 局番01Hの「ステータス情報」の読み出し

クエリ（01 03 00 00 00 01 84 0A）
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0000H ステータス照会

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 840AH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス（01 03 02 00 05 78 47）
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

バイト数 1 02H 読み出したデータのバイト数
データ 2 0005H ステータス情報

CRCチェック 2 7847H

エンド - - サイレントインターバル

例 ： ステータス情報
読み取りデータ : 0005H

→ 「bit0(移動完了)」と「bit2(インポジションON)」がONしている状態となります。
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2. エラー照会

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0001H エラー照会 ー ー ー

内容
ユニットで発生しているエラーコードを読み取ります。
エラーが発生していない場合は、0000Hがレスポンスで返信されます。エラーリセットは、エラーの原因を取り除
いた状態で、以下の操作を行ってください。
 ・ MODE/ESCボタンの3秒長押し
 ・ 電源のON/OFF
 ・ エラーリセットコマンド(0010AH)の実行

エラーコード
エラー名称 内容Hex 7セグメント

表示
0001

～
0004

0001
～

0004
移動タイムアウトエラー 移動中に1秒以上ワークが停止した場合に発生

0005 0005 可動範囲下限（－）検出 可動範囲下限（－）の設定値までワークが移動した場合に
発生

0006 0006 可動範囲上限（＋）検出 可動範囲上限（＋）の設定値までワークが移動した場合に
発生

0007 0007 温度異常検出(High) ユニット内の温度が高い場合に発生
0008 0008 温度異常検出(Low) ユニット内の温度が低い場合に発生
0009 0009 過電流エラー 移動中に過電流を検出した場合に発生
000A 0010 低電圧検出 ユニットの電圧低下検出回路が作動した場合に発生

000B 0011 可動範囲外検出 現在位置が可動範囲(-3000.0mm～+3000.0mm)外と
なる場合に発生

0014 0020 読み出し失敗エラー PCとの接続時、設定データの読み出しに失敗した場合に
発生

0015 0021 書き込み失敗エラー PCとの接続時、設定データの書き込みに失敗した場合に
発生

0016
0017
0063

0022
0023
0099

EERAMデータエラー EERAMのデータが異常の場合に発生

0018 0024 メモリデータ異常

メモリに保存したデータの異常時に発生
※　発生時には原点位置がずれている可能性があります。
※　�発生した場合は必ず原点復帰させ、原点位置を確認し

てください。
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例 : 局番01Hの「エラーコード」読み出し

クエリ(01 03 00 01 00 01 D5 CA)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0001H エラー照会

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 D5CAH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス(01 03 02 00 03 F8 45)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

データバイト数 1 02H 読み出したデータのバイト数
データ 2 0003H エラーコード

エラーチェック 2 F845H

エンド - - サイレントインターバル

例 ： エラーコード
読み取りデータ ： 0003H

→「移動タイムアウトエラー」が発生した状態となります。
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3. 現在位置照会

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲

0002H 現在位置照会 0.1mm ー -3000.0mm～
+3000.0mm

内容
ユニットの現在位置を読み取ります。

例 : 局番01Hの｢現在位置｣の読み出し

クエリ (01 03 00 02 00 01 25 CA)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0002H 現在位置照会

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 25CAH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス (01 03 02 0B B8 BF 06)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

データバイト数 1 02H 読み出したデータのバイト数
データ 2 0BB8H 現在位置

エラーチェック 2 BF06H

エンド - - サイレントインターバル

読み取りデータ : 0BB8H

→ 「0BB8H」を10進数に変換 → 3000(×0.1mm) → 現在位置は、「300.0mm」となります。

「現在位置が(-)の場合」

読み取りデータ : FC18H

→ FFFFH - FC18H+1(1を加算) → 03E8H → 10進数に変換 → 1000(×0.1mm)
→ 現在位置は「-100.0mm」となります。
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4. シリアルNo.照会

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0003H シリアルNo.照会 ー ー ー

内容
ユニットのシリアルNo.を読み取ります。

例 : 局番01Hの｢シリアルNo.｣の読み出し

クエリ (01 03 00 03 00 01 74 0A)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0003H シリアルNo.照会

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 740AH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス (01 03 02 00 64 B9 AF)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

データバイト数 1 02H 読み出したデータのバイト数
データ 2 0064H シリアルNo.

エラーチェック 2 B9AFH

エンド - - サイレントインターバル

読み取りデータ : 0064H

→ 「0064H」を10進数に変換 → 00100 → シリアルNo.は「00100」となります。
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5. 終端抵抗設定照会

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0004H 終端抵抗設定照会 ー ※1 0H〜1H

※2

内容
ユニットの終端抵抗の設定を読み取ります。
終端抵抗の設定変更は、ユニット本体でのみ変更可能です。

※1　ユニットタイプにより異なります。
※2　�0H→終端抵抗設定は「OFF」となります。 

1H→終端抵抗設定は「ON」となります。

例 : 局番01Hの｢終端抵抗設定｣の読み出し

クエリ (01 03 00 04 00 01 C5 CB)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0004H 終端抵抗設定照会

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 C5CBH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス (01 03 02 00 01 79 84)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

データバイト数 1 02H 読み出したデータのバイト数
データ 2 0001H 終端抵抗設定

エラーチェック 2 7984H

エンド - - サイレントインターバル

読み取りデータ : 0001H → 終端抵抗設定は「ON」となります。
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10.3.2	 設定コマンド
設定コマンド一覧

ユニット設定の読み出し、書き込みを行います。

No. アドレス FC ブロード
キャスト 名称 byte 単位 初期値 設定範囲 詳細

6 0005H
03H,06H,

10H
○ 目標位置

データ 0 2

0.1mm 0000H 
(0.0mm)

8AD0H～7530H

（-3000.0mm～
+3000.0mm）

7FFFH
※

※ 目標位置データ
に7FFFHを設定した
場合、目標位置移動
は実行しません。

P.87

7 0006H
03H,06H,

10H
○ 目標位置

データ 1 2

8 0007H
03H,06H,

10H
○ 目標位置

データ 2 2

9 0008H
03H,06H,

10H
○ 目標位置

データ 3 2

10 0009H
03H,06H,

10H
○ 目標位置

データ 4 2

11 000AH
03H,06H,

10H
○ 目標位置

データ 5 2

12 000BH
03H,06H,

10H
○ 目標位置

データ 6 2

13 000CH
03H,06H,

10H
○ 目標位置

データ 7 2

14 000DH
03H,06H,

10H
○ 目標位置

データ 8 2

15 000EH
03H,06H,

10H
○ 目標位置

データ 9 2

16 000FH
03H,06H,

10H
○ 目標位置

データ 10 2

17 0010H
03H,06H,

10H
○ 送りねじリード

設定 2 0.01mm 0064H 
(1.00mm)

000AH～270FH 
(0.10mm～
99.99mm)

P.89

18 0011H
03H,06H,

10H
○ バックラッシュ

補正設定 2 - 0H 
(なし)

0H : なし 
1H : 移動(＋) 
2H : 移動(－)

P.91

19 0012H
03H,06H,

10H
○ 移動(+)回転

方向設定 2 - 0H 
(CW方向)

0H : CW方向 
1H : CCW方向 P.93

20 0013H
03H,06H,

10H
○ 高トルク 

アダプタ設定 2 - 0H 
(なし)

0H : なし 
1H : 減速比4 
2H : 減速比8

P.95

21 0014H
03H,06H,

10H
○ 可動範囲 

下限(-)設定 2 0.1mm 0000H 
(設定なし)

FFFFH～8AD0H 
(-0.1mm～

-3000.0mm)
P.97

22 0015H
03H,06H,

10H
○ 可動範囲 

上限(+)設定 2 0.1mm 0000H 
(設定なし)

0001H～7530H 
(0.1mm～

3000.0mm)
P.99

23 0016H
03H,06H,

10H
○ インポジション

範囲設定 2 0.1mm 0000H 
(0.0mm)

0000H～01F4H 
(0～500) P.101
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設定コマンド詳細

6～16. 目標位置データ 0～10

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0005H 目標位置データ 0

0.1mm 0000H

（0.0mm）

8AD0H～7530H

（-3000.0mm～
+3000.0mm）

7FFFH

0006H 目標位置データ 1
0007H 目標位置データ 2
0008H 目標位置データ 3
0009H 目標位置データ 4
000AH 目標位置データ 5
000BH 目標位置データ 6
000CH 目標位置データ 7
000DH 目標位置データ 8
000EH 目標位置データ 9
000FH 目標位置データ 10

内容
ユニットの目標位置データです。
7FFFHを設定した場合、目標位置移動は実行されません。
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例1 : 局番01Hの目標位置データ0を読み出し

クエリ (01 03 00 05 00 01 94 0B)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0005H 目標位置データ 0

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 940BH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス (01 03 02 00 64 B9 AF)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

バイト数 1 02H 読み出したデータのバイト数
データ 2 0064H 目標位置データ0の設定

CRCチェック 2 B9AFH

エンド - - サイレントインターバル

読み取りデータ : 0064H

→ 「0064H」を10進数に変換 → 100(×0.1mm) → 目標位置データ0は「10.0mm」となります。

例2 : 局番01Hの目標位置データ0に10.0mmを書き込み

クエリ (01 06 00 05 00 64 98 20)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 06H ファンクションコード
アドレス 2 0005H 目標位置データ0

変更データ 2 0064H 書き込むデータ
CRCチェック 2 9820H

エンド - - サイレントインターバル

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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17. 送りねじリード設定

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲

0010H 送りねじのリード設定 0.01mm 0064H

（1.00mm）
000AH～270FH

（0.10mm～+99.99mm）

内容
送りねじが1回転した時に、ワークが移動する距離を設定します。

例1 : 局番01Hの送りねじリード設定を読み出し

クエリ (01 03 00 10 00 01 85 CF)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0010H 送りねじリード

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 85CFH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス (01 03 02 01 F4 B8 53)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

データバイト数 1 02H 読み出したデータのバイト数
データ 2 01F4H 送りねじリード設定

エラーチェック 2 B853H

エンド - - サイレントインターバル

読み取りデータ : 01F4H

→ 「01F4H」を10進数に変換 → 500(×0.01mm) → リード設定値は、「5.00mm」となります。
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例２ : 局番01Hの送りねじリード設定に5.00mmを書き込み

クエリ (01 06 00 10 01 F4 88 18)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 06H ファンクションコード
アドレス 2 0010H 送りねじリード

変更データ 2 01F4H 書き込むデータ
CRCチェック 2 8818H

エンド - - サイレントインターバル

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。



91

10 	 PLC によるユニットの設定と制御

モ
ニ

タ
コ

マ
ン

ド
03

H

モ
ニ

タ
コ

マ
ン

ド
03

H

設
定

コ
マ

ン
ド

03
H

、 06
H

、 10
H

設
定

コ
マ

ン
ド

03
H

、 06
H

、 10
H

動
作

コ
マ

ン
ド

05
H

動
作

コ
マ

ン
ド

05
H

18. バックラッシュ補正設定

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0011H バックラッシュ補正設定 ー 0H(なし) 0H〜2H

※

内容
送りねじやギヤなどのかみ合わせに生じる隙間(バックラッシュ)の補正機能を設定します。

※　�0H ： 「なし」バックラッシュ補正を行いません。 
1H ： 目標位置へのワークの最終移動が必ず（＋）方向へ移動するように補正を行います。 
2H ： 目標位置へのワークの最終移動が必ず（－）方向へ移動するように補正を行います。

高トルクアダプタ(オプション)を使用する場合は、バックラッシュ補正を行うことを推奨します。

例 : 「バックラッシュ補正」を「POS」に設定時の動作

目標位置現在位置

(-)方向 (+)方向

目標位置が現在位置より（＋）方向にある場合

目標位置が現在位置より（-）方向にある場合

目標位置

オーバーラン

バックラッシュ補正

現在位置

(-)方向 (+)方向

※　(-)方向へ一度オーバーランした後に、目標位置まで移動しバックラッシュ補正を行います。
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例１ : 局番01Hのバックラッシュ補正設定を読み出し

クエリ (01 03 00 11 00 01 D4 0F)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0011H バックラッシュ補正

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 D40FH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス (01 03 02 00 00 B8 44)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

データバイト数 1 02H 読み出したデータのバイト数
データ 2 0000H バックラッシュ補正設定

エラーチェック 2 B844H

エンド - - サイレントインターバル

読み取りデータ : 0000H → バックラッシュ補正は「なし」となります。

例2 : 局番01Hのバックラッシュ補正設定に移動(+)を書き込み

クエリ (01 06 00 11 00 01 18 0F)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 06H ファンクションコード
アドレス 2 0011H バックラッシュ補正

変更データ 2 0001H 書き込むデータ
CRCチェック 2 180FH

エンド - - サイレントインターバル

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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19. 移動(+)回転方向設定

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0012H 移動(+)回転方向設定 ー 0H（CW方向） 0H〜1H

※

内容
ワークが（＋）方向へ移動する場合の出力軸回転方向を「CW」または「CCW」のどちらかから選択します。

※　�0H ： 「CW方向」に回転すると、現在位置のカウントを+します。 
1H ： 「CCW方向」に回転すると、現在位置のカウントを+します。

回転方向について

CW方向	 ：　出力軸から見て時計回り 
CCW方向	 ：　出力軸から見て反時計回り

CCW方向

CW方向

+方向
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例１ : 局番01Hの移動（+）回転方向設定を読み出し

クエリ (01 03 00 12 00 01 24 0F)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0012H アドレス0010Hの読み出し

レジスタ数 2 0001H 移動（+）回転方向
CRCチェック 2 240FH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス (01 03 02 00 00 B8 44)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

データバイト数 1 02H 読み出したデータのバイト数
データ 2 0000H 移動(+)回転方向設定

エラーチェック 2 B844H

エンド - - サイレントインターバル

読み取りデータ : 0000H → ｢CW方向｣に回転した場合に現在位置のカウントを(+)します。

例2 : 局番01Hの移動(+)回転方向設定にCCWを書き込み

クエリ (01 06 00 12 00 01 E8 0F)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 06H ファンクションコード
アドレス 2 0012H 移動（+）回転方向

変更データ 2 0001H 書き込むデータ
CRCチェック 2 E80FH

エンド - - サイレントインターバル

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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20. 高トルクアダプタ設定

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0013H 高トルクアダプタ設定 ー 0H（なし） 0H〜2H

※

内容
オプションの高トルクアダプタを使用する場合に設定します。
高トルクアダプタを使用する場合の移動量の減少を補正します。

※　�0H ： 高トルクアダプタは使用しません。 
1H ： 高トルクアダプタ(EOAT-200-4/減速比4)を使用します。 
2H ： 高トルクアダプタ(EOAT-200-8/減速比8)を使用します。

高トルクアダプタを使用することにより、
ハンドル自動化ユニットの回転速度を減
速し、トルクを増幅させることができます。

例1 : 局番01Hの高トルクアダプタ設定を読み出し

クエリ(01 03 00 13 00 01 75 CF)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0013H 高トルクアダプタ

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 75CFH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス(01 03 02 00 02 39 85)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

データバイト数 1 02H 読み出したデータのバイト数
データ 2 0002H 高トルクアダプタ設定

エラーチェック 2 3985H

エンド - - サイレントインターバル

読み取りデータ : 0002H → 「高トルクアダプタ(EOAT-200-8/減速比8)」を使用します。

高トルクアダプタ
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例2 : 局番01Hの高トルクアダプタ設定に減速比4を書き込み

クエリ(01 06 00 13 00 01 B9 CF)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 06H ファンクションコード
アドレス 2 0013H 高トルクアダプタ

変更データ 2 0001H 書き込むデータ
CRCチェック 2 B9CFH

エンド - - サイレントインターバル

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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21. 可動範囲下限(-)設定

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲

0014H 可動範囲下限(-)設定 -0.1mm 0000H

（0.0mm）
FFFFH～8AD0H

（-0.1mm～-3000.0mm）

内容
ユニットが移動可能な下限値の設定をします。
ユニットが範囲外に移動した場合、ユニットは停止し可動範囲内に待避動作を行います。

例1 : 局番01Hの可動範囲下限（-）設定を読み出し

クエリ(01 03 00 14 00 01 C4 0E)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0014H 可動範囲下限(-)

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 C40EH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス(01 03 02 FC 18 F9 4E)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

バイト数 1 02H 読み出したデータのバイト数
データ 2 FC18H 可動範囲下限（-）設定

CRCチェック 2 F94EH

エンド - - サイレントインターバル

読み取りデータ : FC18H

→ FFFFH - ｢FC18H｣+1(1を加算) → 03E8H → 10進数に変換 → 1000(×0.1mm)
→ 可動範囲下限(-)設定値は｢-100.0mm｣となります。
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例2 : 局番01Hの可動範囲下限(-)設定に-100.0mmを書き込み

クエリ(01 06 00 14 FC 18 88 C4)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 06H ファンクションコード
アドレス 2 0014H 可動範囲下限（-）

変更データ 2 FC18H 書き込むデータ
CRCチェック 2 88C4H

エンド - - サイレントインターバル

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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22. 可動範囲上限（+）設定

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲

0015H 可動範囲下限(+)設定 0.1mm 0000H

（0.0mm）
0001H～7530H

(0.1mm～3000.0mm）

内容
ユニットが移動可能な上限値の設定をします。
ユニットが範囲外に移動した場合、ユニットは停止し可動範囲内に待避動作を行います。

例1 : 局番01Hの可動範囲上限（+）設定を読み出し

クエリ(01 03 00 15 00 01 95 CE)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0015H 可動範囲上限(+)

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 95CEH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス(01 03 02 03 E8 B8 FA)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

バイト数 1 02 読み出したデータのバイト数
データ 2 03E8H 可動範囲上限(+)設定

CRCチェック 2 B8FAH

エンド - - サイレントインターバル

読み取りデータ : 03E8H

→ 「03E8H」を10進数に変換 → 1000(×0.1mm) → 可動範囲上限（+）設定値は「100.0mm」となります。
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例2 : 局番01Hの可動範囲上限(+)設定に100.0mmを書き込み

クエリ(01 06 00 15 03 E8 98 B0)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 06H ファンクションコード
アドレス 2 0015H 可動範囲上限(+)

変更データ 2 03E8H 書き込むデータ
CRCチェック 2 98B0H

エンド - - サイレントインターバル

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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23. インポジション範囲設定

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲

0016H インポジション範囲設定 0.1mm 0000H

(0.0mm)
0000H～01F4H

(0.0mm～50.0mm)

内容
インポジション範囲の設定をします。現在位置がインポジション範囲内にある場合、表示LEDが緑色点灯します。
範囲外にある場合、黄色点灯します。設定値0.0mmの場合、目標位置と現在位置が一致している場合にのみ緑
色点灯します。
インポジション範囲内に滞在しているかは、PLCのステータス照会(0000H)でも確認できます。

例 : インポジション範囲設定 ： 0.5mmの場合

目標位置 (100.0mm)現在位置 (99.0mm)

0.5mm 0.5mm

緑色点灯黄色点灯 黄色点灯

現在位置が、インポジション範囲内にないためLEDは黄色点灯する
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例 : 局番01Hのインポジション範囲設定を読み出し

クエリ(01 03 00 16 00 01 65 CE)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 03H ファンクションコード
アドレス 2 0016H インポジション範囲

レジスタ数 2 0001H 読み出すレジスタ数
CRCチェック 2 65CEH

エンド - - サイレントインターバル

レスポンス(01 03 02 00 05 78 47)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01Hのデータ呼び出し
FC 1 03H ファンクションコード

データバイト数 1 02H 読み出したデータのバイト数
データ 2 0005H インポジション範囲設定

エラーチェック 2 7847H

エンド - - サイレントインターバル

読み取りデータ : 0005H

→ 「0005H」を10進数に変換 → 5（×0.1mm） → インポジション範囲は「0.5mm」となります。

例2 : 局番01Hのインポジション範囲設定に0.5mmを書き込み

クエリ(01 06 00 16 00 05 A8 0D)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 06H ファンクションコード
アドレス 2 0016H インポジション範囲

変更データ 2 0005H 書き込むデータ
CRCチェック 2 A80DH

エンド - - サイレントインターバル

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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10.3.3	 動作コマンド
動作コマンド一覧

ユニットの設定をON/OFFのいずれかに変更(書き込み)し、動作を実行します。

No. アドレス FC ブロード
キャスト 名称 byte 単位 初期値 設定範囲 詳細

24 0100H 05H ○ 原点設定 2 - 0000H 0000H、FF00H P.105
25 0101H 05H ○ 原点復帰 2 - 0000H 0000H、FF00H P.106
26 0102H 05H ○ JOG移動（＋） 2 - 0000H 0000H、FF00H P.107
27 0103H 05H ○ JOG移動（－） 2 - 0000H 0000H、FF00H P.108
28 0104H 05H ○ 1.0mm移動（＋） 2 - 0000H 0000H、FF00H P.109
29 0105H 05H ○ 1.0mm移動（－） 2 - 0000H 0000H、FF00H P.110
30 0106H 05H ○ 0.5mm移動（＋） 2 - 0000H 0000H、FF00H P.111
31 0107H 05H ○ 0.5mm移動（－） 2 - 0000H 0000H、FF00H P.112
32 0108H 05H ○ 0.1mm移動（＋） 2 - 0000H 0000H、FF00H P.113
33 0109H 05H ○ 0.1mm移動（－） 2 - 0000H 0000H、FF00H P.114
34 010AH 05H ○ エラーリセット 2 - 0000H 0000H、FF00H P.115

35 010BH 05H ○ 移動コマンド
キャンセル 2 - 0000H 0000H、FF00H P.116

-

010CH

- - 予約領域 - - - -010DH

010EH

010FH

36 0110H 05H ○ 目標位置更新 
0(現在位置)

2 - 0000H 0000H、FF00H P.117

37 0111H 05H ○ 目標位置更新 
1(現在位置)

38 0112H 05H ○ 目標位置更新 
2(現在位置)

39 0113H 05H ○ 目標位置更新 
3(現在位置)

40 0114H 05H ○ 目標位置更新 
4(現在位置)

41 0115H 05H ○ 目標位置更新 
5(現在位置)

42 0116H 05H ○ 目標位置更新 
6(現在位置)

43 0117H 05H ○ 目標位置更新 
7(現在位置)

44 0118H 05H ○ 目標位置更新 
8(現在位置)

45 0119H 05H ○ 目標位置更新 
9(現在位置)

46 011AH 05H ○ 目標位置更新 
10(現在位置)
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No. アドレス FC ブロード
キャスト 名称 byte 単位 初期値 設定範囲 詳細

-

011BH

- - 予約領域 - - - -
011CH

011DH

011EH

011FH

47 0120H 05H ○ 目標位置移動 0

2 - 0000H 0000H、FF00H P.118

48 0121H 05H ○ 目標位置移動 1
49 0122H 05H ○ 目標位置移動 2
50 0123H 05H ○ 目標位置移動 3
51 0124H 05H ○ 目標位置移動 4
52 0125H 05H ○ 目標位置移動 5
53 0126H 05H ○ 目標位置移動 6
54 0127H 05H ○ 目標位置移動 7
55 0128H 05H ○ 目標位置移動 8
56 0129H 05H ○ 目標位置移動 9
57 012AH 05H ○ 目標位置移動 10
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動作指令コマンド詳細

24. 原点設定

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0100H 原点設定 ー 0000H 0000H、FF00H

内容
現在位置を原点に設定します。

例 : 局番01Hの原点設定の実行

クエリ
1回目 : 01 05 01 00 00 00 CC 36
2回目 : 01 05 01 00 FF 00 8D C6

名称 バイト数 データ 備考
スタート - - サイレントインターバル

局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0100H 原点設定

変更データ 2 1回目 : 0000H

2回目 : FF00H
※

通常 : 0000H 
実行 : FF00H

CRCチェック 2 1回目 : CC36H 
2回目 : 8DC6H

エンド - - サイレントインターバル

※　�エッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む）ために2回データを書き込んで
ください。

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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25. 原点復帰

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0101H 原点復帰 ー 0000H 0000H、FF00H

内容
原点に移動します。原点復帰が完了すると、ステータス(0000H)のビット1がONします。

例 : 局番01Hの原点復帰の実行

クエリ
1回目 : 01 05 01 01 00 00 9D F6
2回目 : 01 05 01 01 FF 00 DC 06

名称 バイト数 データ 備考
スタート - - サイレントインターバル

局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0101H 原点復帰

変更データ 2 1回目 : 0000H  
2回目 : FF00H

※
通常 : 0000H 
実行 : FF00H

CRCチェック 2 1回目 : 9DF6H 
2回目 : DC06H

エンド - - サイレントインターバル

※　�エッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む）ために2回データを書き込んで
ください。

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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26. JOG移動(+)

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0102H JOG移動(+) ー 0000H 0000H、FF00H

内容
(+)方向に連続で移動します。
停止指令0000Hにデータを変更するまで、動作します。

※	JOG移動中に、移動コマンドキャンセル(010BH)、またはユニットの  で停止させた場合、 
次のJOG移動(+) 指示は、変更データにエッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む)
必要があります。

例1 : 局番01HのJOG移動(+)の実行

クエリ(01 05 01 02 FF 00 2C 06)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0102H JOG移動(+)

変更データ 2 FF00H 実行
CRCチェック 2 2C06H

エンド - - サイレントインターバル

例2 : 局番01HのJOG移動(+)の停止

クエリ (01 05 01 02 00 00 6D F6)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0102H JOG移動(+)

変更データ 2 0000H 停止
CRCチェック 2 6DF6H

エンド - - サイレントインターバル

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。



108

10 	 PLC によるユニットの設定と制御

モ
ニ

タ
コ

マ
ン

ド
03

H

設
定

コ
マ

ン
ド

03
H

、 06
H

、 10
H

動
作

コ
マ

ン
ド

05
H

27. JOG移動(-)

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0103H JOG移動(-) ー 0000H 0000H、FF00H

内容
(-)方向に連続で移動します。
停止指令0000Hにデータを変更するまで、動作します。

※	JOG移動中に、移動コマンドキャンセル(010BH)、またはユニットの  で停止させた場合、 
次のJOG移動(－) 指示は、変更データにエッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む)
必要があります。

例1 : 局番01HのJOG移動(-)の実行

クエリ(01 05 01 03 FF 00 7D C6)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0103H JOG移動(－)

変更データ 2 FF00H 実行
CRCチェック 2 7DC6H

エンド - - サイレントインターバル

例2 : 局番01HのJOG移動(-)の停止

クエリ (01 05 01 03 00 00 3C 36)
名称 バイト数 データ 備考

スタート - - サイレントインターバル
局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0103H JOG移動(－)

変更データ 2 0000H 停止
CRCチェック 2 3C36H

エンド - - サイレントインターバル

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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28. 1.0mm移動（＋）

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0104H 1.0mm移動(+) ー 0000H 0000H、FF00H

内容
(+)方向に1.0mm移動します。

例 : 局番01Hの1.0mm移動（＋）の実行

クエリ
1回目 : 01 05 01 04 00 00 8D F7
2回目 : 01 05 01 04 FF 00 CC 07

名称 バイト数 データ 備考
スタート - - サイレントインターバル

局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0104H 1.0mm移動(+)

変更データ 2 1回目 : 0000H  
2回目 : FF00H

※
通常 : 0000H 
実行 : FF00H

CRCチェック 2 1回目 : 8DF7H 
2回目 : CC07H

エンド - - サイレントインターバル

※　�エッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む）ために2回データを書き込んで
ください。

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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29. 1.0mm移動（-）

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0105H 1.0mm移動(-) ー 0000H 0000H、FF00H

内容
(-)方向に1.0mm移動します。

例 : 局番01Hの1.0mm移動（-）の実行

クエリ
1回目 : 01 05 01 05 00 00 DC 37
2回目 : 01 05 01 05 FF 00 9D C7

名称 バイト数 データ 備考
スタート - - サイレントインターバル

局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0105H 1.0mm移動(-)

変更データ 2 1回目 : 0000H  
2回目 : FF00H

※
通常 : 0000H 
実行 : FF00H

CRCチェック 2 1回目 : DC37H 
2回目 : 9DC7H

エンド - - サイレントインターバル

※　�エッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む）ために2回データを書き込んで
ください。

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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30. 0.5mm移動（+）

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0106H 0.5mm移動(+) ー 0000H 0000H、FF00H

内容
(+)方向に0.5mm移動します。

例 : 局番01Hの0.5mm移動（+）の実行

クエリ
1回目 : 01 05 01 06 00 00 2C 37
2回目 : 01 05 01 06 FF 00 6D C7

名称 バイト数 データ 備考
スタート - - サイレントインターバル

局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0106H 0.5mm移動(+)

変更データ 2 1回目 : 0000H  
2回目 : FF00H

※
通常 : 0000H 
実行 : FF00H

CRCチェック 2 1回目 : 2C37H 
2回目 : 6DC7H

エンド - - サイレントインターバル

※　�エッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む）ために2回データを書き込んで
ください。

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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31. 0.5mm移動（-）

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0107H 0.5mm移動(-) ー 0000H 0000H、FF00H

内容
(-)方向に0.5mm移動します。

例 : 局番01Hの0.5mm移動（-）の実行

クエリ
1回目 : 01 05 01 07 00 00 7D F7
2回目 : 01 05 01 07 FF 00 3C 07

名称 バイト数 データ 備考
スタート - - サイレントインターバル

局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0107H 0.5mm移動(-)

変更データ 2  1回目 : 0000H 
2回目 : FF00H

※
通常 : 0000H 
実行 : FF00H

CRCチェック 2 1回目 : 7DF7H 
2回目 : 3C07H

エンド - - サイレントインターバル

※　�エッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む）ために2回データを書き込んで
ください。

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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32. 0.1mm移動（+）

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0108H 0.1mm移動(+) ー 0000H 0000H、FF00H

内容
(+)方向に0.1mm移動します。

例 : 局番01Hの0.1mm移動（+）の実行

クエリ
1回目 : 01 05 01 08 00 00 4D F4
2回目 : 01 05 01 08 FF 00 0C 04

名称 バイト数 データ 備考
スタート - - サイレントインターバル

局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0108H 0.1mm移動(+)

変更データ 2  1回目 : 0000H 
2回目 : FF00H

※
通常 : 0000H 
実行 : FF00H

CRCチェック 2 1回目 : 4DF4H 
2回目 : 0C04H

エンド - - サイレントインターバル

※　�エッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む）ために2回データを書き込んで
ください。

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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33. 0.1mm移動（-）

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0109H 0.1mm移動(-) ー 0000H 0000H、FF00H

内容
(-)方向に0.1mm移動します。

例 : 局番01Hの0.1mm移動（-）の実行

クエリ
1回目 : 01 05 01 09 00 00 1C 34
2回目 : 01 05 01 09 FF 00 5D C4

名称 バイト数 データ 備考
スタート - - サイレントインターバル

局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0109H 0.1mm移動(-)

変更データ 2  1回目 : 0000H 
2回目 : FF00H

※
通常 : 0000H 
実行 : FF00H

CRCチェック 2 1回目 : 1C34H 
2回目 : 5DC4H

エンド - - サイレントインターバル

※　�エッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む）ために2回データを書き込んで
ください。

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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34. エラーリセット

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
010AH エラーリセット ー 0000H 0000H、FF00H

内容
エラーのリセットを実行します。

例 : 局番01Hのエラーリセットの実行

クエリ
1回目 : 01 05 01 0A 00 00 EC 34
2回目 : 01 05 01 0A FF 00 AD C4

名称 バイト数 データ 備考
スタート - - サイレントインターバル

局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 010AH エラーリセット

変更データ 2  1回目 : 0000H 
2回目 : FF00H

※
通常 : 0000H 
実行 : FF00H

CRCチェック 2 1回目 : EC34H 
2回目 : ADC4H

エンド - - サイレントインターバル

※　�エッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む）ために2回データを書き込んで
ください。

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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35. 移動コマンドキャンセル

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
010BH 移動コマンドキャンセル ー 0000H 0000H、FF00H

内容
移動中のコマンドをキャンセルする場合に実行します。
※通信時間の遅延が発生するため、緊急用の非常停止には使用できません。

例 : 局番01Hの移動コマンドキャンセルの実行

クエリ
1回目 : 01 05 01 0B 00 00 BD F4
2回目 : 01 05 01 0B FF 00 FC 04

名称 バイト数 データ 備考
スタート - - サイレントインターバル

局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 010BH 移動コマンドキャンセル

変更データ 2  1回目 : 0000H 
2回目 : FF00H

※
通常 : 0000H 
実行 : FF00H

CRCチェック 2 1回目 : BDF4H 
2回目 : FC04H

エンド - - サイレントインターバル

※　�エッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む）ために2回データを書き込んで
ください。

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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36～46. 目標位置更新(現在位置)

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0110H 目標位置更新 0(現在位置)

ー 0000H 0000H、FF00H

0111H 目標位置更新 1(現在位置)
0112H 目標位置更新 2(現在位置)
0113H 目標位置更新 3(現在位置)
0114H 目標位置更新 4(現在位置)
0115H 目標位置更新 5(現在位置)
0116H 目標位置更新 6(現在位置)
0117H 目標位置更新 7(現在位置)
0118H 目標位置更新 8(現在位置)
0119H 目標位置更新 9(現在位置)
011AH 目標位置更新 10(現在位置)

内容
現在位置を目標位置データに保存します。

例 : 局番01Hの目標位置更新 0(現在位置)の実行

クエリ
1回目 : 01 05 01 10 00 00 CD F3
2回目 : 01 05 01 10 FF 00 8C 03

名称 バイト数 データ 備考
スタート - - サイレントインターバル

局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0110H 目標位置更新 0(現在位置)

変更データ 2  1回目 : 0000H 
2回目 : FF00H

※
通常 : 0000H 
実行 : FF00H

CRCチェック 2 1回目 : CDF3H 
2回目 : 8C03H

エンド - - サイレントインターバル

※　�エッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む）ために2回データを書き込んで
ください。

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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47～57. 目標位置移動

アドレス 名称 単位 初期値 設定範囲
0120H 目標位置移動 0

ー 0000H 0000H、FF00H

0121H 目標位置移動 1
0122H 目標位置移動 2
0123H 目標位置移動 3
0124H 目標位置移動 4
0125H 目標位置移動 5
0126H 目標位置移動 6
0127H 目標位置移動 7
0128H 目標位置移動 8
0129H 目標位置移動 9
012AH 目標位置移動 10

内容
目標位置データに保存された位置に移動します。

例 : 局番01Hに目標位置データ0へ移動指示

クエリ
1回目 : 01 05 01 20 00 00 CD FC
2回目 : 01 05 01 20 FF 00 8C 0C

名称 バイト数 データ 備考
スタート - - サイレントインターバル

局番 1 01H 局番01H

FC 1 05H ファンクションコード
アドレス 2 0120H 目標位置移動 0

変更データ 2  1回目 : 0000H 
2回目 : FF00H

※
通常 : 0000H 
実行 : FF00H

CRCチェック 2 1回目 : CDFCH 
2回目 : 8C0CH

エンド - - サイレントインターバル

※　�エッジを立てる（変更データが0000Hの状態でFF00Hを書き込む）ために2回データを書き込んで
ください。

正常に書き込みできた場合のレスポンスは、クエリと同じになります。
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11.1	ユニットの交換
故障などによりユニットの交換を行う際は、上位ホストをPC/PLCとした場合とユニット単体で使用の場
合では手順が異なります。下記の流れに沿って作業を行ってください。

例 : シリアルNo.「00001」のユニットをシリアルNo.「10001」のユニットに交換の場合

※1　�設定内容は、既存ユニットから交換ユニットに引き継ぐことはできません。交換後に再設定する必
要があります。

※2　�手順の詳細につきましては、『専用ソフトウェア MOD-COM 取扱説明書』をご参照ください。

ユニットの不意な起動による事故を防ぐため、必ず電源を切ってから交換作業を行ってください。

装置に取りつけてある既存ユニット「00001」を交換ユニット「10001」に交換

ユニットに電源投入

交換終了

ボタン操作によるユニット再設定※1

PLCで制御する場合PCで制御する場合ユニット単体で操作する場合

専用ソフト「MOD-COM」
によるユニット再設定※2

強制・指示

注　意

11	 ユニットの交換

https://www.nbk1560.com/~/media/PDF/ja-JP/products/Mechatronics/Positioning_Unit/UM-MODCOM-SU
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 11 	 ユニットの交換

11.2	PCの交換
PCの交換を行う際は、既存のPCに保存してある設定ファイルを交換するPCへコピーします。
手順の詳細につきましては、『専用ソフトウェア MOD-COM 取扱説明書』をご参照ください。

定期的に設定ファイルのバックアップデータを保存することを推奨します。

https://www.nbk1560.com/~/media/PDF/ja-JP/products/Mechatronics/Positioning_Unit/UM-MODCOM-SU
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ユニットで操作できるすべてのモード遷移フロー図です。

※1

※2

※2

※2

※2

※2

※2

※2

※2

※2

※2

※2

※3

※1　表示桁変更
※2　自動で設定メニューへ遷移
※3　自動で通常モードへ遷移

ボーレート選択 書き込みボーレート設定

3秒長押し

通常表示拡張表示

通常モード

数値入力 書き込み局番設定

ON/OFF 書き込み終端抵抗設定

数値入力 書き込み送りねじリード設定

選択 書き込み

バックラッシュ補正設定

選択 書き込み

移動(+)回転方向設定

選択 書き込み

高トルクアダプタ設定

数値入力 書き込み可動範囲上限設定

数値入力 書き込み可動範囲下限設定

数値入力 書き込みインポジション範囲設定

No.選択 数値入力 書き込み目標位置設定

選択 実行初期化

設定モード

「手動操作モード」へ

無操作状態でも
モード遷移しない

 P.122

12	 附録
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12 	 附録

※1

※2

※2

※2

※3

※3

※1　表示桁変更
※2　自動で通常モードへ遷移
※3　自動で目標位置データモードへ遷移

手動操作

目標位置データ0

目標位置データ10

CW移動実行

CCW移動実行

原点復帰モード

原点設定

移動準備

現在位置を目標位置
データ1に書き込み

移動実行

移動準備

現在位置を目標位置
データ10に書き込み

移動実行

原点復帰実行

3秒長押し

3秒長押し

3秒長押し

通常表示拡張表示

通常モード

10秒間無操作状態で、通常モードへ遷移

無操作状態でも、モード遷移しない

手動操作モード

目標位置操作モード

3秒長押し

3秒長押し

エラー状態
(エラーコード表示)

「設定モード」へ

詳細につきましては、7章「ユニット単体による設定と制御」をご参照ください。　  P.41 

 P.121
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安全にお使いいただくために、１か月ごとに点検を行ってください。
異常が見つかった場合は、ただちに使用を中止し、解決するまで使用しないでください。

13.1	点検時のお願い
・	電源の投入や遮断は作業者自身が行ってください。

・	運転中や運転停止直後は、ユニットが高温になっているため、手を触れないでください。

・	事故を未然に防止するため、必ず点検を実施してください。

・	標準寿命時間は実働300時間です。環境条件や使用条件により変化しますが、標準寿命時間を経
過後に異常が発生した場合は、速やかに交換してください。

13.2	点検項目
	□電源電圧は仕様値以内か

	□使用環境は仕様値以内か

	□異臭や異音などの異常がないか

	□ちりやほこり、異物などが付着していないか

	□出力軸・送りねじなどの締結部やコネクタなどの結合部にゆるみやずれがないか

	□ケーブルが損傷していないか、ストレスがかかっていないか

	□本体に傷や変形がないか

13	 保守
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14	 トラブルシューティング

症　　状 確　　認 対　　策 解説ページ

表示LEDが
光らない

電源電圧は正しいですか 電圧レベルが24V±10％以内であるこ
とを確認します P.14

電源・通信ケーブルの
接続は正しいですか 正しく配線をします P.33

装置への取りつ
けができない

取りつけ部は正しく
加工されていますか 取りつけ部は推奨寸法で加工します P.19

送りねじを駆動
できない 負荷が大きすぎませんか 送りねじの駆動トルクが定格トルク以下

になるようにします ー

通信ができない

ユニットの電源は入っていますか 電源を入れます ー

配線が正しく接続されていますか 正しく配線を接続します P.33

ボーレートは正しく設定されてい
ますか ボーレートの設定をします P.48

局番が重複していませんか 局番を設定します P.48

現在位置が正し
く表示されない 原点は正しく設定されていますか 原点を設定します P.58

P.105

エラーリセット
ができない 原因は取り除かれていますか エラーコードを確認し原因を取り除きます P.81

P.115
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14 	 トラブルシューティング

症　　状 確　　認 対　　策 解説ページ

目標位置に
ワークが移動
しない

可動範囲は正しく設定されて 
いますか 可動範囲を適切な範囲に設定します

P.54
P.55
P.97
P.99

送りねじリードは正しく設定され
ていますか

相手装置の送りねじリードと設定値を同
じにします

P.49
P.89

相手装置のバックラッシュは大き
いですか バックラッシュ補正を設定します P.52

P.91

移動（＋）回転方向は正しく設定さ
れていますか 移動（＋）回転方向を正しく設定します P.50

P.93

目標位置は正しく設定されて 
いますか 目標位置を正しく設定します

P.57
P.61
P.87
P.117

高トルクアダプタ(オプション)を 
使用していますか 高トルクアダプタの設定をします P.51

P.95
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15	 エラーコード

15.1	エラー照会

エラーと故障
ユニットにエラーまたは故障が発生した場合は、LEDが赤く点灯、または点滅します。

ユニットの状態 色 パターン

エラー 赤 点灯

故障 赤 点滅

エラー発生時は原因を取り除き、安全を確保したうえで運転を再開してください。

エラーコード表示ボタン操作
エラーコードはエラー発生時に自動で表示されます。

7セグメントLED 表示LED (色) 操作ボタン

　　　エラーコードNo.

【エラーコード表示画面】

赤色に点灯
　を長押し(3秒以上)します。

エラーがリセットされます。

【通常モード画面】

緑色に点灯

強制・指示

注　意
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15 	 エラーコード

15.2	エラーコード

エラーコード
エラー名 内　　容 考えられる原因

Hex 7セグメント
表示

0001
～

0004

0001
～

0004
移動タイムアウト
エラー

移動中に1秒以上ワークが停止し
た場合に発生

・	送りねじに引っかかりがある
・	ワークの負荷変動が大きい

0005 0005 可動範囲下限（－）
検出

可動範囲下限（-）の設定値まで
ワークが移動した場合に発生 ・	バックラッシュ補正によるオー

バーラン
・	範囲外への手動操作による移動
・	目標位置の設定間違い0006 0006 可動範囲上限（＋）

検出
可動範囲上限（＋）の設定値まで
ワークが移動した場合に発生

0007 0007 温度異常検出
(High) ユニット内の温度が高い場合に発生

・	仕様範囲外の温度環境下での
使用

0008 0008 温度異常検出
(Low) ユニット内の温度が低い場合に発生

0009 0009 過電流エラー 移動中に過電流を検出した場合に
発生

・	送りねじに引っかかりがある
・	ワークの負荷が大きい

000A 0010 低電圧検出 ユニットの電圧低下検出回路が作
動した場合に発生

・	電源の電流容量不足
・	電圧低下

000B 0011 可動範囲外エラー
現在位置が可動範囲
(-3000.0mm～3000.0mm)外
となる場合に発生

・	バックラッシュ補正によるオー
バーラン

・	範囲外への手動操作による移動

0014 0020 読み出し失敗
エラー

PCとの接続時、設定データの読み
出しに失敗した場合に発生

・	 PCとの通信失敗

0015 0021 書き込み失敗
エラー

PCとの接続時、設定データの書き
込みに失敗した場合に発生
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15 	 エラーコード

エラーコード
エラー名 内　　容 考えられる原因

Hex 7セグメント
表示

0016
0017
0063

0022
0023
0099

EERAMデータ
エラー

EERAMのデータが異常の場合に
発生 ・	 EERAMの破損

0018 0024 メモリデータ異常

メモリに保存した現在位置データ
の異常時に発生
※ �発生時には原点位置がずれて

いる可能性があります。
※ ��発生時には必ず原点復帰させ、 

原点位置を確認してください。

・	停電
・	電源の電流容量不足
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EPU-210	 （単位 ： mm）

EOAP-200	

EOCL-200

品番 d
EOCL-200-6 6
EOCL-200-8 8
EOCL-200-10 10
EOCL-200-12 12
EOCL-200-14 14
EOCL-200-15 15
EOCL-200-16 16
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16 	 外形寸法図

EOAT-200	 （単位 ： mm）

EOTAP-200	

EOTCL-200

品番 d
EOTCL-200-10 10
EOTCL-200-12 12
EOTCL-200-14 14
EOTCL-200-15 15
EOTCL-200-16 16

出力軸

入力軸

六角穴付き
止めねじM6

34

4.5

26

34

544

52

60

4×Φ4.5

93

60 52 38

41
30

Φ
30

Φ
6

Φ
20

H
7

位置決めピン

プレート

52

52

30

30

65
Φ
6

Φ3
21

22

60

2×M5 4×M46

4

Φ6.5

Φ
dH
7

Φ
20

4.5

20



131

17	 EMCに関するご注意

17.1	EMCに関するご注意
ハンドル自動化ユニット - Modbus対応は下図の接続例の条件で、EMCの適合性評価を実施しています。

装置としてのEMCの適合性は、使用する部品の種類、配置、配線方法などにより変化します。
他の商品またはお客さまが使用されるシステム、装置等と組み合わせて使用する場合は、当社製品を含
めたすべての部品を装置に組み込んだ完成状態でお客さま自身でEMCの適合性を実施してください。

また、当社商品は一般工業用であり、以下のような高度な安全性を必要とする用途には企画・設計され
ていないため、原則使用できません。

(1)	人命および身体の維持、管理などに関わる医療機器

(2)	人の移動や搬送を目的とする機構、機械装置 (車両・鉄道施設・航空施設など)

(3)	機械装置の重要保安部品 (安全装置など)

(4)	文化財や美術品など代替できない物の取扱装置

接続例
上位ホストとユニットの接続は、RS-485をシリアルコンバータでRS-232Cに変換して接続してください。

PLC

Modbus RTU

ユニット
EPU-210

ユニット
EPU-210

専用ソフトウェア
（MOD-COM）

パソコン機器

または

シリアル
コンバータ

シリアル
コンバータ

電源
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18	 法令・規制

ハンドル自動化ユニット – Modbus対応の使用可能な国・地域は日本、欧州※、アメリカ、カナダ、中国、
韓国、台湾となります。
他の商品またはお客さまが使用されるシステム、装置等と組み合わせて使用する場合は、使用される国
の規格・法規または規制の適合をお客さま自身でご確認ください。

※　欧州で使用できるハンドル自動化ユニットは、黒色（-BK）モデルのみとなります。

使用可能な国・地域の一覧

国 ・ 地域
EPU-210-A-BL 
EPU-210-B-BL 

(青色モデル)

EPU-210-A-BK 
EPU-210-B-BK 

(黒色モデル)

日本 ○ ○

欧州 × ○

アメリカ ○ ○

カナダ ○ ○

中国 ○ ○

韓国 ○ ○

台湾 ○ ○

18.1	欧州 (CE)
EC指令に基づいて、CEマークを貼付けしてあります。
黒色(-BK)モデルのみ、CEマーキング対応品となります。

適用規格
項目 関連規格

EMC指令
EN 61000-6-2

EN 61000-6-4

RoHS指令 EN IEC 63000
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18 	 法令・規制

18.2	アメリカ (FCC)
FCC Part 15 Subpart Bに基づいて、FCCマークを貼り付けしてあります。

18.3	カナダ (ISED)
ICES-003に基づいて、評価を実施してあります。

18.4	韓国 (KCC)
韓国電波法に基づいて、KCマークの貼付け、および認可番号を記載してあります。

　認可番号 ： R-R-NbK-EPU-210
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19	 保証

保証期間：　実働300時間、または納入後1年間のどちらか短い時間とさせていただきます。
保証内容：　�本取扱説明書に従った正常な使用状態のもとで、保証期間内に故障が発生した場合のみ

無償で修理または交換いたします。

ただし、保証期間内であっても次のような場合は、有償となります。

・	誤った使用方法、および不適切な修理や改造に起因する場合。

・	お買い上げ後の落下、および運送上での損傷が原因の場合。

・	商品の仕様範囲外で使用したことが原因の場合。

・	火災・地震・落雷・風水害・塩害・電圧異常・その他の天災・災害が原因の場合。

・	水・油・金属片・その他の異物の侵入が原因の場合。

保証の範囲は、商品本体のみです。商品の故障により誘発される損害は、補償外とさせていただきます。

お問い合わせ先
コンタクトセンター＜受付時間　平日9：00～17：15（土日祝日および弊社休業日を除く）＞
Phone ： 0575-23-1162（直通）
Fax : 0575-23-1129（直通）
URL : https://www.nbk1560.com/
e-mail : info@nbk1560.com

関工園・営業本部
〒501-3939 岐阜県関市桃紅大地1番地（営業所：東京・大阪）

http://www.nbk1560.com/
mailto:info%40nbk1560.com?subject=
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改訂履歴

日　　付 識別番号 改訂内容

2021年  4月 UM-EPU210-SU-01 初版

2021年  6月 UM-EPU210-SU-02 第2版



第 2版　2021 年 6月

UM-EPU210-SU-02
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