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4 トレース開始をクリックします。 
トリガ待ちとなり設定したトリガレベルになると波形を取得して、波形表示部に表示します。 

 波形表示モードで、今回の波形と前回、および前々回の波形を同時表示することが可能です。 
 波形測定で、時間軸の測定や、速度、トルクの測定が可能です。 

   波形取込みには時間がかかります。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
5 ファイルメニューから、名前をつけて保存を実行すると、波形データを保存することができます。 

波形データは、CSV 形式と wv 形式の選択が可能です。CSV 形式で保存すると、エクセルで読み

込むことが可能となりますが、ファイルメニューから開いて PSF-800 で表示することはできま

せん。Wv 形式で保存すると、エクセル等で読み込むことはできませんが、ファイルメニューか

ら「開く」を選択して読み込むことで、PSF-800 に波形を表示することが可能です。 

 
 

・CSV 形式                 ・wv 形式 

-200 0 200 400 600 800 1000

フィードバック速度

指令速度

  
 エクセルでの表示が可能です。         再度 PSF-800 に波形を読み込むことができます。 

時間軸の測定（立ち上がり時間を測定） 速度、トルクの測定 
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10-9 アラーム 
HA-800C ドライバにアラームまたはワーニングが発生している場合、内容を確認することが出来ます。

発生しているアラームまたはワーニングは赤く表示されます。 
また、過去 8 回分のアラーム履歴の表示も確認可能です。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
アラームリセット 

アラームリセットボタンにてアラームリセット可能なアラームでアラーム状態が解除された 
アラームはリセット可能です。 

 
履歴クリア 

履歴クリアボタンにて 8 回までのアラーム履歴がクリアできます。 
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11章 
 
 
 
 
 
 

トラブルシューティング 
 

ここでは、ドライバのアラーム発生状況、ワーニング（警告）発生状態の内容詳細を説

明します。 
 
 

11-1  アラームとその処置 ······································································ 11-1 
11-2  ワーニングとその処置 ································································11-13 
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11-1 アラームとその処置 
アクチュエータの動作中に不具合が発生した時にドライバはアラームやワーニング（警告）を表示し、

異常事態から保護するための機能を内蔵しています。 
アラーム状態：アクチュエータやドライバが異常状態となった時、ドライバはアラームを発生し、ア

ラーム信号出力すると同時に、サーボループをオフします。 
ワーニング（警告）：アクチュエータやドライバがアラーム状態になる前に、ワーニング（警告）を表

示します。サーボループはオン状態です。直ちにワーニングの原因を取り除いて

ください。（ワーニング 93：主回路電圧低下が発生中は、サーボループをオフし

ます。） 
アクチュエータとドライバの保護機能が作動した場合は、アクチュエータが駆動を停止（モータはサ

ーボオフとなる）し、表示部に 2 桁のアラームコードが表示され CN2-9：アラーム信号が有効になり

ます。 
また、過去 8 回までのアラーム内容と発生時のドライバの総稼働時間（単位 h）が表示されます。 
アラーム履歴については「アラームモード」（P7-7）を参照してください。 

アラーム一覧 
表示されるアラームは下記のようになります。 
アラーム 
コード 

アラーム名称 アラーム 
クリア 

AL01 非常停止 可
*5 

AL 10 過速度 不可 
AL 20 過負荷 可

*5 
AL 30 IPM エラー(過電流) 不可 
AL 40 過電圧 不可 
AL 41 回生抵抗過熱 不可 
AL 42 過回生

*5 不可 
AL 43 欠相

*5 不可 
AL 44 制御電源低下

*5*6 不可 
AL 45 主回路電圧低下

*5 不可 
AL 46 ダイナミックブレーキ過熱

*5 不可 
AL 47 パワー回路破損

*5 不可 
AL 50 エンコーダ断線 不可 
AL 51 エンコーダ受信異常

*1 不可 
AL 52 UVW 異常

*1 不可 
AL 53 システムダウン

*2 不可 
AL 54 多回転オーバーフロー

*2 不可 
AL 55 多回転データエラー

*2 不可 
AL 60 偏差過大 可

*5 
AL 70 メモリ異常（RAM） 不可 
AL 71 メモリ異常（EEPROM） 不可 
AL 72 FPGA コンフィグエラー 不可 
AL 73 FPGA 設定エラー 不可 
AL76 プロセッサー異常 不可

*6 
AL 80 MEMORY エラー

*3 不可 
AL 81 システムダウン

*3 不可 
AL 82 1 回転データ異常

*3 不可 
AL 83 多回転データ異常

*3 不可 
AL 84 BUSY エラー

*3 不可 
AL 85 過熱エラー

*3 不可 
AL 86 通信エラー

*3 不可 
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*1： インクリメンタルエンコーダ仕様と組み合わせた場合に、発生する可能性のあるアラームです。 
*2： 13bit アブソリュートエンコーダ仕様と組み合わせた場合に、発生する可能性のあるアラームです。 
*3： 17bit アブソリュートエンコーダ仕様と組み合わせた場合に、発生する可能性のあるアラームです。 
*4： アラームクリア入力でアラームをリセット後は、CN2-2：S-ON 入力が ON になっていても、サーボオンし

ません。リセット後、CN2-2：S-ON をいったんオフしてから、再度オンしてください。 
また、位置制御動作している場合、アラームリセット信号でアラームはリセットできますが、偏差はクリア

されません。アラーム発生時は、クリア信号で偏差をクリアした後、アラームリセット信号でアラームをリ

セットしてください。 
*5： HA-800*-24 にて、発生する可能性があるアラームです。 
*6： このアラームは、アラーム履歴に保存されません。 
 
 
 

アラーム対処方法 
各アラームの対処方法を説明します。 
 

アラーム 
コード 

アラーム

名称 内容 発生状況 処置 

AL01 非常停止 非常停止信号が入力

されました。 
制御回路電源投

入の時点で発生 
 非常停止入力の論理がノーマルクローズ

に設定されている場合 
→ 非常停止信号が入力されているか確認し

てください。 
 

 非常停止入力の論理がノーマルオープン

の場合 
→ 非常停止信号が入力されていないことを

確認してください。 
上記にあてはまらない場合は、弊社営業所に

ご相談ください。 
   動作中に発生  非常停止信号を解除後、制御電源を再投

入するか、アラームクリア信号を入力し

てください。 
 

 非常停止入力の配線に断線 
→ 短絡、接触不良等の不具合がないか確認

してください。 
 

 ノイズによる誤動作 
→ ノイズ環境を確認してください。 
 

 制御回路の異常 
→ ドライバを交換してください。 
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アラーム 
コード 

アラーム

名称 内容 発生状況 処置 

制御回路電源投

入の時点で発生 
 制御回路の異常 

→ 弊社営業所に連絡してください。 
AL10 過速度 モータの回転速度

が、モータの最大回

転速度を超えまし

た。 
回転指令を入力

するとアクチュ

エータが高速回

転し発生 

 ゲイン調整不備によるオーバシュート 
→ 負荷状況にマッチするように、調整モー

ドの「AJ00：位置ループゲイン」「AJ01：
速度ループゲイン」「AJ02：速度ループ積

分補償」を調整してください。 
 

 電子ギヤの設定が不適切 
→ 「SP44, 45：電子ギヤ設定」に対して、

指令周波数が大きい。適正な電子ギヤ設

定にする。または、指令周波数を修正し

てください。 
 

 「RWwn5：トルク指令」の設定値が過大

→ 「RWwn5：トルク指令」を下げてくださ

い。 
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アラーム 
コード 

アラーム

名称 内容 発生状況 処置 

アクチュエータ

単独（無負荷）で

も発生 

 モータまたはエンコーダの誤接続 
→ 「2章設置・配線」を参照の上、正しい接

続を行ってください。 
 

 摩擦トルクが大きい 
→ 保持ブレーキが解放されていることを確

認してください。 
制御回路電源投

入の時点で発生

した場合 

 制御回路の異常 
→ 弊社営業所に連絡してください。 

運転中に発生  許容連続電流の 1.2 倍以上の電流が長時

間流れた。 
 

 許容連続電流の 3 倍の電流が約 2 秒間流

れた。 
→ アクチュエータの実効負荷率を再検討

し、電源を再投入して運転を再開してく

ださい。 
 

 摩擦トルク、負荷トルクが大きい 
→ 保持ブレーキが解放されていることを確

認してください。 
→ アクチュエータ出力トルクが負荷トルク

に対応できていることを確認してくださ

い。 

AL20 過負荷 許容連続電流値を越

えました。 

アクチュエータ

動作が乱調気味

の後に発生 

 ゲイン調整不備によるハンチング現象 
→ 負荷状況にマッチするように、調整モー

ドの「AJ00：位置ループゲイン」「AJ01：
速度ループゲイン」「AJ02：速度ループ積

分補償」を調整してください。 
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アラーム 
コード 

アラーム

名称 内容 発生状況 処置 

制御回路電源投

入の時点で発生

した場合 

 制御回路の異常 
→ 弊社営業所に連絡してください。 

「CN2-2：サーボ

オ ン 」 の 入 力

（ON）で発生 

 制御回路の異常 
→ 弊社営業所に連絡してください。 

「RYn0：サーボ

ON」が 1 で発生

するが、モータケ

ーブル（U,V,W）

を外すと正常 

 モータケーブルの短絡 
→ モータケーブルの接続部の点検・再接続、

または交換修理してください。 
 

 モータ巻線部の短絡 
→ 弊社営業所に連絡してください。（アク

チュエータの交換） 
加速中または減

速中に発生 
 負荷慣性モーメント（イナーシャ）が過

大、加減速時間が短すぎる。 
→ 負荷の慣性モーメントの低減をはかって

ください。 
→ 速度制御の場合、調整モードで「AJ12：

加減速時定数」の設定時間を長くしてく

ださい。 
 

 ゲインが高すぎる、または低すぎる 
→ 負荷状況にマッチするように、調整モー

ドで「AJ00：位置ループゲイン」「AJ01：
速度ループゲイン」「AJ02：速度ループ積

分補償」を調整してください。 
 

 回生抵抗の誤配線（HA-800C-24） 
→ 外付回生抵抗の抵抗値が低い。または、

短絡している。内蔵回生抵抗と並列接続

されている。 
運転中に発生（4
～5 分後に運転

を再開できます）

 過負荷になっている 
→ アクチュエータの実効負荷率を再検討

し、負荷率の低減をはかってください。 
 

 ドライバの周囲温度が 50℃以上 
→ ドライバの設置場所、冷却システムを再

検討してください。 

AL30 IPM エラ

ー（過電

流） 

サーボ電流制御素子

が過電流を検出しま

した。 

主回路電源遮断

時に発生 
 回生抵抗の誤配線（HA-800C-24） 

→ 外付回生抵抗の抵抗値が低い。または、

短絡している。内蔵回生抵抗と並列接続

されている。 
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アラーム 
コード 

アラーム

名称 内容 発生状況 処置 

AL40 過電圧 主回路の電圧が約

400V を越えました。

運転中に発生  負荷の慣性モーメントが過大 
→ 内蔵回生抵抗が機能していない。「R1、

R3 端子」にショートバーを接続してくだ

さい。（HA-800C-3, -6, -24） 
→ 外付回生抵抗を「R1、R2 端子」に接続し

てください。 
→ 減速時間を長くしてください。 
→ 最高速度を下げてください。 
→ 負荷の慣性モーメントを小さくしてくだ

さい。 
 

 過電圧検出回路の異常 
→ 弊社営業所に連絡してください。 

AL41 回生抵抗

過熱 
回生抵抗に取り付け

た温度スイッチが作

動しました。 

減速時に発生  回生抵抗の容量不足 
→ 回生吸収容量を上げるため、外部回生抵

抗を取り付けてください。 
→ HA-800C-24 にて、外付回生抵抗を使用す

る場合は、「SP64：回生抵抗選択」にて、

「1：外付回生抵抗使用」を設定してくだ

さい。 
 

 回生エネルギー処理回路の異常 
→ 弊社営業所に連絡してください。 

   主回路電源投入

後 に 発 生

（HA-800C-24）

 回生抵抗が正しく配線されていないか、

抵抗が接続されていない。 
→ 回生抵抗を正しく接続してください。 

   外付回生抵抗を

使用している場

合（HA-800C-24）

 回生抵抗が正しく配線されていないか、

抵抗が接続されていない。 
→ 回生抵抗を正しく接続してください。 
 

 回生抵抗選択(SP64)のパラメータ設定が

間違っている。 
→ システムパラメータ SP64 の設定を変更

して、外付け回生抵抗を選択してくださ

い。 
 



11-1 アラームとその処置 
トラブルシューティング 

11-7 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

付 
ト
ラ
ブ
ル
シ
ュ
ー
テ
ィ
ン
グ 

 
アラーム 
コード 

アラーム

名称 内容 発生状況 処置 

AL42 過回生 
（HA-800
C-24） 

著しく過大な

回生エネルギ

ーを回生抵抗

が吸収した。 

減速時に発生
 

 回生抵抗の容量不足 
→ 回生吸収容量を上げるため、外部回生抵抗を取り

付け、システムパラメータ SP64 の設定を変更し

てください。 
 

 回生エネルギ処理回路の異常 
→ 弊社営業所に連絡してください。（HA-800C ド

ライバの交換） 
 

 負荷イナーシャが適応範囲を超えている 
→ 構成を見直し適応範囲内の負荷イナーシャでご

使用ください。 
→ 回転数を低く抑えて、回生エネルギーを軽減して

ください。 
   主回路電源投

入後に発生 
 

 回生抵抗が正しく配線されていないか、抵抗が接

続されていない。 
→ 回生抵抗を正しく接続してください。 
→ 内蔵回生抵抗使用時は、ショートバーを正しく接

続してください 
   外付回生抵抗

を使用してい

る場合 
 

 回生抵抗が正しく配線されていないか、抵抗が接

続されていない。 
→ 回生抵抗を正しく接続してください。 
 

 回生抵抗選択(SP64)のパラメータ設定が間違って

いる。 
→ システムパラメータ SP64 の設定を変更し、外付

け回生抵抗を選択してください。 
AL43 欠相 

（HA-800
C-24） 

主回路電源入

力(R,S,T)部に、

単相電源が供

給された。 

主回路電源投

入後に発生す

る 
 

 配線不良 
→ 三相電源の 1 相が正常に接続されていない。 
 

 電源電圧が低い。 
→ 電源電圧を仕様範囲内に是正してください。 

AL44 制御電源 
低下 
（HA-800
C-24） 

制御電源入力

(r,s)部の電圧が

低下した。 

運転中に発生

する 
 

 電源電圧が低い 
→ 電源電圧を仕様範囲内に是正してください。 
 

 瞬間停電が発生している 
→ 配線、電源環境を見直して、停電発生がない状態

としてください。 
AL45 主回路電

圧低下 
（HA-800
C-24） 

主 回 路 電 源

(R,S,T)が供給

されているが、

主回路直流電

圧が低下して

いる。 

主回路電源投

入時に発生す

る。 
 

 ショートバーの誤配線（未配線）、DC リアクトル

の誤配線、DL1-DL2 間がオープンの場合に発生し

ます。 
→ ドライバ端子台 DL1-DL2 間に、ショートバーも

しくは DC リアクトルを正しく配線してくださ

い。 
 

 ドライバ破損、誤配線等によりドライバ内蔵の保

護ヒューズが断線した場合に発生します。 
→ 配線状態を確認し、ドライバを交換してくださ

い。（原因を除去せずにドライバ 
交換をすると再発します。） 
保護ヒューズが断線した場合は、修理が必要です。
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AL46 ダイナミック

ブレーキ停止

の後に発生 
 

 負荷イナーシャが過大、または、過大なマイナス

負荷が接続された状態でダイナミックブレーキ停

止をした 
→ 負荷を見直してください。 

 

ダイナミ

ックブレ

ーキ過熱 
（HA-800
C-24） 

ダイナミック

ブレーキ回路

が異常な発熱

をした。 
制御電源投入

時に発生 
 

 ドライバ破損 
以前のダイナミックブレーキ停止によりドライバ

が破損している 
→ 負荷を見直してください。温度ヒューズが断線し

た場合は、修理が必要です。 
 

AL47 パワー回

路 破 損

（HA-800
C-24） 

ドライバパワ

ー回路の異常

によるアラー

ムです。リセッ

トできません。 

制御電源投入

の時点で発生
 

 HA-800C ドライバのパワー回路の異常 
→ 弊社営業所へ連絡してください。（HA-800C ドラ

イバの交換） 

AL50 エンコー

ダ断線 
エンコーダか

らの信号が途

絶えました。 

制御回路電源

投入の時点で

発生した場合

 エンコーダコネクタ（CN1）の未接続、または接

続不良、エンコーダ線の断線 
→ エンコーダコネクタをしっかりと再接続してくだ

さい。 
または、ケーブルを交換してください。 

 
 制御回路の異常 
 エンコーダ内部の破損 

→ 弊社営業所へ連絡してください。 
   運転中に発生

（アクチュエ

ータの冷却に

よ り 正 常 復

帰） 

 アクチュエータ温度上昇によるエンコーダの誤動

作 
→ アクチュエータの設置場所、冷却システムを再検

討してください。 

AL51 エンコー

ダ受信異

常*1 

エンコーダか

らのシリアル

データが正確

に受信できな

くなりました。 

制御回路電源

投入の時点で

発生した場合
 

 エンコーダコネクタ（CN1）の未接続、または接

続不良、エンコーダ線の断線 
→ エンコーダコネクタをしっかりと再接続してくだ

さい。 
または、ケーブルを交換してください。 

 
 制御回路の異常 
 エンコーダ内部の破損 

→ 弊社営業所に連絡してください。 
   運転中に時々

発生 
 

 外来ノイズによる誤動作 
→ 「ノイズ対策」（P2-14）にそって、ノイズ対策を

行ってください。 
AL52 UVW 異

常 
エンコーダの

UVW 相の信号

が異常です。 

制御回路電源

投入の時点で

発生 

 エンコーダコネクタ（CN1）の未接続、または接

続不良、エンコーダ線の断線 
→ エンコーダコネクタをしっかりと再接続してくだ

さい。 
または、ケーブルを交換してください。 

 
 制御回路の異常 
 エンコーダ内部の破損 

→ 弊社営業所に連絡してください。 
   運転中に時々

発生 
 

 外来ノイズによる誤動作 
→ 「ノイズ対策」（P2-14）にそって、ノイズ対策を

行ってください。 
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購入後、初回電

源投入時に発

生 

 エンコーダは多回転データを保持していませ

ん。 
→ 「テストモード：T08 多回転クリア」で多回

転クリアを実行してください。 
バッテリ電圧

低下ワーニン

グ発生中に制

御電源を遮断

した 

 バッテリを交換する。 
→ 「テストモード：T08 多回転クリア」で多回

転クリアを実行してください。電源再投入後、

原点出しの操作をしてください。 

AL53 システム

ダウン
*1 

エンコーダの多

回転データが失

われた。 

エンコーダと

ドライバを接

続しないまま、

長期間放置し

た後に電源投

入をした。 

 エンコーダコネクタ（CN1）の未接続、接続

不良 
 バッテリコネクタの未接続、接続不良 

→ エンコーダコネクタ、バッテリコネクタを確

実に接続してください。 
 

 ドライバの制御回路の異常 
 エンコーダ内部の破損 

→ 弊社営業所に連絡してください。 
AL54 多回転オ

ーバーフ

ロー
*1 

制御回路電源

投入の時点で

発生 

 ドライバの制御回路の異常 
 エンコーダ内部の破損 

→ 弊社営業所に連絡してください。 
  

アブソリュート

エンコーダの多

回転カウンタが、

「 ＋ 4095 ～ －

4096」回転（モー

タ軸）の範囲を超

えました。 

運転中に発生  アクチュエータが一方向に回転し、多回転カ

ウンタが、「＋4095～－4096」回転（モータ軸）

の範囲を超えて回転した。 
→ 「テストモード：T08 多回転クリア」で多回

転クリアを実行してください。 
AL55 多回転デ

ータエラ

ー
*1 

モータの回転角

加速度と回転速

度が許容応答領

域を超えました。

（ドライバ電源

オフ中にエンコ

ーダの許容を超

える速度で動い

た） 

制御回路電源

投入の時点で

発生 

 ドライバの電源供給がないときに、アクチュ

エータが許容を超える速度で動いた。 
→ 「テストモード：T08 多回転クリア」で多回

転クリアを実行してください。 
 

 ドライバの制御回路の異常 
 エンコーダ内部の破損 

→ 弊社営業所に連絡してください。 

AL60 偏差過大 偏差カウンタ値

が、「SP49：許容

位置偏差」の設定

パルス数を超え

ました。 

制御電源投入

中に発生 
 外力によりアクチュエータが動き、偏差過大

となった。 
→ アクチュエータを停止して、再度電源を投入

してください。 
→ アクチュエータを停止して、偏差クリアを実

施後、再度電源を投入してください。 
 

 ドライバの制御回路の異常 
→ 弊社営業所に連絡してください。 

   加速中または

減速中に発生 
 ゲインが低い 

→ 負荷状況にマッチするように、「調整モード」

の「AJ00：位置ループゲイン」「AJ01：速度

ループゲイン」「AJ02：速度ループ積分補償」

を調整してください。 
 

 「指令パルス入力係数」の設定ミス 
→ 「SP44：電子ギヤ-分子」「SP45：電子ギヤ分

母」または、を正しく再設定してください。
 
 



11-1 アラームとその処置 
トラブルシューティング  

11-10 

 1 

 2 

 3 

 4 

 5 

 6 

 7 

 8 

 9 

 10 

 11 

 付 
ト
ラ
ブ
ル
シ
ュ
ー
テ
ィ
ン
グ 

アラーム 
コード 

アラーム

名称 内容 発生状況 処置 

AL60 偏差過大 偏差カウンタ値

が、「SP49：許容

位置偏差」の設定

パルス数を超え

ました。 

加速中または

減速中に発生 
 「指令速度」が過大 

→ 上位装置の「指令速度」を下げてください。
 

 負荷慣性モーメント（イナーシャ）が過大 
→ 負荷の慣性モーメントの低減をはかってくだ

さい。 
→ 上位装置の指令パルス周波数をスロー

アップ・スローダウンしてください。 
   指令に追従し

て速度が上が

らず、しばらく

して発生 

 摩擦トルク、負荷トルクが大きい 
→ 保持ブレーキが解放されていることを確認し

てください。 
→ アクチュエータ出力トルクが負荷トルクに対

応できていることを確認してください。 
   アクチュエー

タが回転せず

に発生 

 「RYn4：正転ストロークエンド」または

「RYn5：逆転ストロークエンド」になってい

る。 
→ 「RYn4：正転ストロークエンド」「RYn5：逆

転ストロークエンド」を 1 に設定してくださ

い。 
 

 モータケーブルの接続不良または相順が間違

っています。 
→ モータケーブル線と端子部の接続不良をなお

してください。 
→ 正しい相順で、モータ線と端子を接続してく

ださい。 
 

 エンコーダコネクタ（CN1）の接続不良 
→ エンコーダコネクタをしっかりと再接続して

ください。 
 

 摩擦トルク、負荷トルクが大きい 
→ 保持ブレーキが解放されていることを確認し

てください。 
→ アクチュエータ出力トルクが負荷トルクに対

応できていることを確認してください。 
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AL70 メモリ異

常（RAM） 
ドライバの RAM メ

モリに異常が発生し

ました。 

 制御回路電

源投入の時

点で発生 
 運転中に発

生 

 ドライバの制御回路の異常 
→ 弊社営業所に連絡してください。 

AL71 メモリ異

常

（ EEPR
OM） 

ド ラ イ バ の

EEPRAM メモリに

異常が発生しまし

た。 

 制御回路電

源投入の時

点で発生 
 運転中に発

生 

 ドライバの制御回路の異常 
→弊社営業所に連絡してください。 

AL72 FPGA 
コンフィ

グエラー 

ドライバの起動時

に、FPGA のイニシ

ャライズを正常に終

了することができま

せんでした。 

制御回路電源投

入の時点で発生 
 ドライバの制御回路の異常 

→ 弊社営業所に連絡してください。 

AL73 FPGA 設

定エラー 
ドライバの起動時

に、FPGA が正常に

起動できませんでし

た。 

制御回路電源投

入の時点で発生 
 ドライバの制御回路の異常 

→ 弊社営業所に連絡してください。 

AL76 プロセッ

サ異常 
プロセッサ異常 －  ドライバの制御電源を再投入してくださ

い。 
 制御電源再投入しても復旧しない場合

は、弊社営業所に連絡してください。 
AL80 MEMOR

Yエラー
*2 

17bit アブソリュー

トエンコーダ内部

の、EEPROM メモリ

異常が発生しまし

た。 

制御回路電源投

入の時点で発生 
 ドライバの制御回路、またはエンコーダ

の異常 
→ 弊社営業所に連絡してください。 

AL81 システム

ダウン
*2 

SHA シリーズ：アブ

ソリュートエンコー

ダ内部のバックアッ

プ用電源の電圧、ま

たは外部バッテリ電

圧のどちらか高いほ

うの電圧が 2.85V 以

下になりました。 
FHA-Cmini シ リ ー

ズ：バックアップバ

ッ テ リ の 電 圧 が

2.85V 以下になりま

した。 
 
記憶していた多回転

データは消去されま

す。 

－ テストモード「T08：多回転データクリア」

を実行する。 
 

 バックアップ電池の電圧低下 
→ 「本運転にあたって」（P3-19）を参照し、

バッテリを交換してください。 
 

 17bit アブソリュートエンコーダの異常 
→ 弊社営業所に連絡してください。（アク

チュエータの交換） 
 

 ドライバ制御電源が通電中に CN1 が抜か

れた場合、このアラームになることがあ

ります。 
 

AL82 1 回転デ

ータ異常
*2 

17bit アブソリュー

トエンコーダが 2 箇

所で管理している 1
回転データに相違が

発生しました。 

アクチュエータ

動作後に発生 
テストモード「T08：多回転データクリア」

を実行する。 
 

 17bit アブソリュートエンコーダの異常 
→ 弊社営業所に連絡してください。（アク

チュエータの交換） 
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AL83 多回転デ

ータ異常
*2 

17bit アブソリュー

トエンコーダが 2 箇

所で管理している多

回転データに相違が

発生しました。 

運転中に発生  外来ノイズによる誤動作 
→「ノイズ対策」（P2-14）にそって、ノイズ

対策を行ってください 

AL84 BUSY エ

ラー
*2 

17bit アブソリュー

トエンコーダの起動

時に、一定速度以上

の速度で動作してい

るため位置の特定が

できませんでした。

－  エンコーダ起動時に一定速度以上の速度

で動作している。 
→ エンコーダ起動時は一定以下の動作速度

（停止が望ましい）で起動させてくださ

い。 
SHA シリーズ：300rpm 以下 
FHA-Cmini シリーズ：250rpm 以下 

 
 17bit アブソリュートエンコーダの異常 

→ 弊社営業所に連絡してください。（アク

チュエータの交換） 
AL85 過熱エラ

ー 
17bit アブソリュー

トエンコーダ内部の

基板温度が95℃以上

になりました。 

－  17bit アブソリュートエンコーダ内部の基

板温度が 95℃以上になりました。 
→ 急激な立ち上がりや放熱条件の改良な

ど、アクチュエータが過熱する要因を取

り除いてください。 
 

 17bit アブソリュートエンコーダの異常 
→ 弊社営業所に連絡してください。（アク

チュエータの交換） 
  ドライバのヒートシ

ンク温度が 106℃以

上になりました。 

－  ドライバのヒートシンク温度が 106℃以

上になりました。 
→ 急激な立ち上がりや放熱条件の改良な

ど、アクチュエータが過熱する要因を取

り除いてください。 
AL86 通信エラ

ー
*2 

エンコーダからの信

号をドライバが連続

で 4 回以上データを

受け取れませんでし

た。 

－  エンコーダコネクタ（CN1）の不良 
→ エンコーダコネクタが確実に挿入されて

いることを確認してください。 
→ エンコーダのリード線が確実にはんだ処

理されていることを確認してください。 
→ エンコーダの中継コネクタに接触不良が

ないか確認してください。 
 

 ノイズ等による誤動作 
→ 接地線の接続が確実に行われていること

を確認してください。 
→ エンコーダのシールド線の処理が確実に

行われていることを確認してください。 
→ エンコーダ線はモータ線と同一でまとめ

られていないことを確認してください。 
無灯  制御電源を投入して

もLEDに表示ができ

ない。 

制御回路電源投

入の時点で発生

 短時間の停電等によりドライバ内部電源

回路の過負荷保護機能が動作した。 
→ 制御電源を遮断し、1 分程度待ってから、

再度、制御電源を投入してください。 
 投入電源に異常がない 

→ ドライバを交換してください。 
*1： 17bit アブソリュートエンコーダ搭載のアクチュエータとの組み合わせでは発生しません。 
*2： AL80～AL86：17bit アブソリュートエンコーダ搭載のアクチュエータとの組み合わせで発生する可能性があ

ります
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11-2 ワーニングとその処置 
本ドライバは、保護機能が働く前に、その状態を出力するワーニング（警告）機能を備えています。

ワーニングになった場合は、表示部にワーニング No が表示されます。 
ワーニング状態でもアクチュエータの制御はできますが、速やかにワーニングの原因を取り除いてく

ださい。（UA93：主回路電圧低下については、発生時はアクチュエータの制御はできません） 
 
 

ワーニング一覧 
表示されるアラームの一覧は下記のようになります。 
 
ワーニング

コード 
ワーニング名称 

90 過負荷状態 
91 バッテリ電圧低下 
92 冷却ファン停止（HA-800C-6 のみ）*1
93 主回路電圧低下 
97 正転禁止入力中 
98 逆転禁止入力中 
99 接続アクチュエータ違い 

*1：HA-800C-24 には対応しておりません。 
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ワーニング対処方法 
各ワーニングについての詳細を説明します。 
 
ワーニング

コード 
ワーニング名称 内容 

UA90 過負荷状態 

ドライバが過負荷状態で運転されています。 
ワーニングを無視してアクチュエータを動作し続けると、過負荷エラー

（AL20）が発生します。過負荷アラームの項目を参照して処置を行ってく

ださい。 

UA 91 バッテリ電圧低下 

アブソリュートエンコーダのデータバックアップ用のバッテリ電圧が下記

に示す電圧まで低下しています。 
アクチュエータは動作しますが、放置するとさらにバッテリの電圧が低下し

て、エンコーダのデータが保持できなくなります。速やかに新しいバッテリ

と交換してください。 
SHA シリーズはドライバ電源供給中、エンコーダ内のバックアップキャパ

シタが十分に充電されると、バックアップバッテリは電圧低下を検出しませ

ん。 
ドライバ電源 OFF 中、エンコーダ内のバックアップキャパシタが放電し、

低電圧になるまでは、バックアップバッテリの電圧低下を検出しません。 
 13bit アブソリュートエンコーダ 

DC2.8V 以下（新しいバッテリと交換後自動復帰します。） 
 17bit アブソリュートエンコーダ（FHA-Cmini シリーズ） 

DC3.1V 以下（新しいバッテリと交換後自動復帰します。） 
 17bit アブソリュートエンコーダ（SHA シリーズ） 

DC3.1V 以下（新しいバッテリと交換後アラームリセットを実行し、電

源を再投入してください。） 
（1）新しいバッテリと交換 
（2）ドライバのアラームリセットを入力 
（3）電源を再投入にて、ワーニングが解除されます。 
 

UA 92 
冷却ファン停止 
（ HA-800C-6 の

み） 

本ドライバに搭載している冷却ファンが、何らかの理由により停止していま

す。 
アクチュエータが定格トルクで運転されている場合、ドライバの内部素子

が、ジャンクション温度まで上昇する可能性があります。速やかに原因を取

り除いてください。 
また、冷却ファンを連続使用する場合は、約 5 年で交換することをお勧めし

ます。 

UA 93 主回路電圧低下 

主回路電源の DC 電圧が下記に示す電圧以下に低下しています。 
 AC200V アクチュエータ 

DC225V（AC160V）以下 
 AC100V アクチュエータ 

DC105V（AC75V）以下 
このワーニングが発生すると、サーボオフします。主回路電圧が復帰すると

ワーニングは自動的に解除されますが、サーボオンするためには、RYn0：
サーボ ON を 1 度 0 にした後、再度 1 にしてください。 

UA 97 正転禁止入力中 CC-Link RYn4：正転ストロークエンド bit が 0 の場合発生します。1 にして

ください。 
UA 98 逆転禁止入力中 CC-Link RYn5：逆転ストロークエンド bit が 0 の場合発生します。1 にして

ください。 
UA 99 接続アクチュエー

タ違い 
本ドライバに設定されている適用アクチュエータと違うアクチュエータが

接続されています。 
正しいアクチュエータを接続して電源を再投入してください。 
対象アクチュエータ：17bit アブソエンコーダ（SHA シリーズおよび

FHA-Cmini シリーズ）、4 本線式インクリメンタルエンコーダ（FHA-C mini
シリーズ／FHA-C シリーズ）での機能です。 
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12章 
 
 
 
 
 
 

別売品 
 

ここでは、必要に応じて、ご購入いただく別売品について説明します。 
 
 

12-1  別売品····························································································12-1 
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12-1 別売品 
必要に応じて購入いただく別売品を説明します。 

中継ケーブル 
HA-800C ドライバは、定格出力電流とエンコーダタイプに応じ、機種を準備しています。ドライバと

アクチュエータおよび中継ケーブル（別売品）の組合せは次の通りです。 
組み合わせドライバ ｱｸﾁｭｴｰﾀ 

シリーズ名 型番 
電源

電圧
(V) 

ｴﾝｺｰﾀﾞ 
ﾀｲﾌﾟ HA-800C-1 HA-800C-3 HA-800C-6 

中継ケーブル 

（別売品） 

25 200 ― HA-800C-3D-200 ― 

32 200 ― ― HA-800C-6D-200 
40 200 

17bit 
ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ 

― ― HA-800C-6D-200 
SHA 
シリーズ 

25 100 17bit 
ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ ― ― HA-800C-6D-100 

モータ線 
EWD-MB**-A06-TN3
エンコーダ線 
EWD-S**-A08-3M14

8 200 HA-800C-1C-200 ― ― 

11 200 HA-800C-1C-200 ― ― 

14 200 

4 本省線 
ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ 

HA-800C-1C-200 ― ― 

8 100 HA-800C-1C-100 ― ― 

11 100 HA-800C-1C-100 ― ― 

14 100 

4 本省線 
ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ 

HA-800C-1C-100 ― ― 

モータ線 
EWC-M**-A06-TN3 
エンコーダ線 
EWC-E**-M06-3M14

8 200 HA-800C-1D-200 ― ― 

11 200 HA-800C-1D-200 ― ― 

14 200 

17bit 
ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ 

HA-800C-1D-200 ― ― 

8 100 HA-800C-1D-100 ― ― 

11 100 HA-800C-1D-100 ― ― 

FHA-Cmini 
シリーズ 

14 100 

17bit 
ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ 

HA-800C-1D-100 ― ― 

モータ線 
EWC-M**-A06-TN3 
エンコーダ線 
EWD-S**-A08-3M14

17 200 ― HA-800C-3C-200 ― 

25 200 ― HA-800C-3C-200 ― 

32 200 ― ― HA-800C-6C-200 

40 200 

4 本省線 
ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ 

― ― HA-800C-6C-200 

モータ線 
EWC-MB**-M08-TN3
エンコーダ線 
EWC-E**-B04-3M14

17 200 ― HA-800C-3A-200 ― 

25 200 ― HA-800C-3A-200 ― 

32 200 ― ― HA-800C-6A-200 

40 200 

13bit 
ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ 

― ― HA-800C-6A-200 

モータ線 
EWC-MB**-M08-TN3
エンコーダ線 
EWC-S**-B08-3M14

17 100 ― HA-800C-3C-100 ― 

25 100 ― ― HA-800C-6C-100 

32 100 

4 本省線 
ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ 

― ― HA-800C-6C-100 

モータ線 
EWC-MB**-M08-TN3
エンコーダ線 
EWC-E**-B04-3M14

17 100 ― HA-800C-3A-100 ― 

25 100 ― ― HA-800C-6A-100 

FHA-C 
シリーズ 

32 100 

13bit 
ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ 

― ― HA-800C-6A-100 

モータ線 
EWC-MB**-M08-TN3
エンコーダ線 
EWC-S**-B08-3M14

RSF シリー

ズ 17 200 ― HA-800C-3B-200 ― 

20 200 ― HA-800C-3B-200 ― 

25 200 ― HA-800C-3B-200 ― 
RSF/RKF 
シリーズ 

32 200 

14 本線 
ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ 

― ― HA-800A-6B-200 

モータ線 
EWA-M**-A04-TN3 
エンコーダ線 
EWA-E**-A15-3M14
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組み合わせドライバ アクチュエータ 

シリーズ名 型番 電源電圧 
(V) 

エンコーダ 
タイプ HA-800C-24 

中継ケーブル 
（別売品） 

40 200 HA-800C-24D 
モータ線 
EWD-MB**-A06-TMC 
エンコーダ線 
EWD-S**-A08-3M14 

58 200 HA-800C-24D 
SHA 

シリーズ 

65 200 

17bit 
アブソリュート

HA-800C-24D 

モータ線 
EWD-MB**-D09-TMC 
エンコーダ線 
EWD-S**-D10-3M14 

中継ケーブル型式表記中の * *  はケーブル長を示します。 
3 種類の長さから選定してください。 

03：3m、05：5m、10：10m 

 

専用通信ケーブル 
本ドライバとパソコンを接続するには、専用の通信ケーブルを使用して接続してください。 
 
専用通信ケーブル 

型式 EWA-RS03 

仕様 D-sub9 ピン（メス） 
1.6m 

 
 
 

接続用コネクタ 
本ドライバのＣＮ1、ＣＮ2、モータ線接続、供給電源接続用コネクタは以下のようになります。 
接続用コネクタ型式 
CHK-HA80C-S1  

CN1 用／CN2 用／モータ線接続用／供給電源接続用／CC-Link コネクタ 2 ヶ 
CC-Link 分岐コネクタ       ・・・6 種類 

CHK-HA80C-S2  
CN2 用／供給電源接続用／CC-Link コネクタ 2 ヶ／CC-Link 分岐コネクタ ・・・4 種類 

CHK-HA80C-S1-A 
CN1 用／CN2 用／CC-Link コネクタ 2 ヶ／CC-Link 分岐コネクタ  ・・・4 種類 

CHK-HA80C-S2-A 
CN2 用／CC-Link コネクタ 2 ヶ／CC-Link 分岐コネクタ   ・・・3 種類 

 
 CN1 用 CN2 用 モータ線接続用 供給電源接続用 

メーカ 住友スリーエム

株式会社 
住友スリーエム

株式会社 
フェニックス・コンタクト

株式会社 
フェニックス・コンタクト

株式会社 

型式 

コネクタ： 
10114-3000PE 
カバー： 
10314-52F0-008 

コネクタ： 
10120-3000PE 
カバー： 
10320-52F0-008

FKIC2,5/6-ST-5.08 FKC2,5/5-ST-5.08 

 
 CN4 用 CC-Link コネクタ CN4 用 CC-Link 分岐コネクタ 

メーカ 住友スリーエム株式会社 住友スリーエム株式会社 
型式 35505-6000-BOM GF 35715-L010-B00 AK 

 
 



12-1 別売品 
別売品 

12-3 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

12 
別
売
品 

 

サーボパラメータ設定ソフトウェア（PSF-800） 
パソコンから HA-800 ドライバへ各種サーボパラメータを、設定するためのソフトウェアです。HA-800
ドライバの「CN3」と「サーボパラメータ設定ソフトウェア PSF-800」をインストールしたパソコン

を EIA-232C ケーブルで接続して、ドライバの各種サーボパラメータを変更することができます。 
ソフトウェアの詳細は、「10章 通信ソフトウェア」を参照ください。 
なお、サーボパラメータ設定ソフトウェアは、弊社ホームページ（http://www.hds.co.jp/）からのダウ

ンロードが可能です。 
 
 
 
 

動作データ設定ソフトウェア（PSF-680CL） 
あらかじめ、移動量が分かっているアプリケーションに使用する場合、事前に動作データを作成し、

HA-800C に設定するソフトウェアです。HA-800 ドライバの「CN3」と「動作データ設定ソフトウェ

ア PSF-680」をインストールしたパソコンを EIA-232C ケーブルで接続して、動作データの設定、変

更、確認を行う事が出来ます。 
なお、動作データ設定ソフトウェアは、弊社ホームページ（http://www.hds.co.jp/）からのダウンロー

ドが可能です。動作データ CC-Link 経由でも設定が可能です。 
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

型式 PSF-800 

対応 OS 
WindowsNT/2000/XP 
（注 Windows はマイクロソフト社の登録商標です。） 

準備品 専用通信ケーブル（EWA-RS03） 

型式 PSF-680CL  

対応 OS 
WindowsNT/2000/XP 
（注 Windows はマイクロソフト社の登録商標です。） 

準備品 専用通信ケーブル（EWA-RS03） 

EWA-RS03 

CN3 

PSF-800：サーボパラメータ設定ソフトウエア 
PSF-680：動作データ設定ソフトウエア 
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バックアップ用バッテリ 
供給電源が遮断した場合に、アブソリュートエンコーダの多回転データを保持するためのバッテリで

す。アブソリュートエンコーダ仕様のドライバへ組込み済みで出荷します。 
型式記号：HAB-ER17/33-2 
バッテリ種類 リチウム電池 

メーカー 日立マクセル株式会社 

メーカー型式 ER17/33（3.6V 1600mAh） 

 
データ保持時間 
データ保持時間 電源遮断後約 1 年 
条件 無使用状態、周囲温度：25℃、

軸停止状態、連続使用時（実際

の寿命は使用状態により変化

します。） 

 
 

 
 バッテリメーカーから単体購入した場合は、コネクタ配線および取り出し用リ

ボンは付属していません。同様の処理を施した上で使用してください。 
 

 
 

モニタ用ケーブル 
モニタ出力コネクタ CN9 に接続して速度、トルク等の信号をオシロスコープで測定する場合の信号ケ

ーブルです。 
 

型式 EWA-MON01-JST4 

 

 
 

線色 1：赤 2：白 3：黒 4：緑 

4 3 2 1 
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13章 
 
 
 
 
 
 

CC-Link 通信機能 
 

ここでは、CC-LINK 通信機能について説明します。 
 
 

 
13-1  仕様 ·······························································································13-1 
13-2  配線方法 ························································································13-4 
13-3  設定方法 ························································································13-6 
13-4  通信プロファイル··········································································13-8 
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13-1 仕様 
CC-Link 通信の仕様について説明します。 
 

通信仕様 
項目 仕様 

局種類 リモートデバイス局 
適合 CC-Link バージョン Ver1.10 
通信速度 10M/5M/2.5M/625K/156Kbps 
通信方式 ブロードキャストポーリング方式 
同期方式 フレーム同期方式 
符号化方式 NRZI 
伝送路形式 バス形式（EIA RS-485 準拠） 
誤り制御方式 CRC（X16+X12+X5+1） 

接続ケーブル CC-Link Ver1.10 対応ケーブル 
（シールド付き３芯ツイストペアケーブル） 

伝送フォーマット HDLC 準拠 
リモート局番 1～64 
占有局数 1 局／2 局 

通信速度 156kbps 625kbps 2.5Mbps 5Mbps 10Mbps 
最大ケーブル総延

長 
1200m 900m 400m 160m 100m ケーブル

長 
 

局間ケーブル長※ 0.2ｍ以上 
接続台数 リモートデバイス局のみで最大 42 台 他機器との共用可能 

※ CC-Link Ver1.00 対応ケーブルが混在する場合。ケーブル総延長と局間ケーブル長は Ver1.00 の仕様となり

ます。 
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システム構成 
システム構成例は以下のようになります。 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
  

 
 
 
 
*1：最大接続台数につきましては「最大接続台数について」（P13-7）を参照ください。 
*2：ケーブル長は以下の条件を満たすように設計ください。 

 

 

 

 

 

 

 
 

 コネクタ アダプタ 
メーカ 35505-6000-BOM GF 35715-L010-B00 AK 
型式 3M 3M 

伝送速度 局間ケーブル長 
（L1,L2） 

最大ケーブル長 
（L1＋L2＋･･Ln） 

156kbps 1200m 
625kbps 900m 
2.5Mbps 400m 
5Mbps 160m 

10Mbps 

20cm 以上 

100m 

CC-Link マスタユニット  

Ver1.10 対応ケーブル 

HA-800C HA-800C 

アダプタ 

終端抵抗 

最大 42 台*1 

HA-800C 

コネクタ 

終端抵抗 

L1 L2 Ln*2 
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通信状態モニタ LED 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

名称 説明 
LRUN HA-800C が CC-Link ネットワークに参加している時に点灯します。 
SD HA-800C が CC-Link 回線にデータを送信中に点灯します。 
RD HA-800C が CC-Link 回線からデータを受信したときに点灯します。 
LERR 以下の場合に点滅します。 

① 局番、通信速度の設定に異常がある。 
（PSF-800 を接続するために局番設定を 70 にした場合は点灯します） 
② 動作中に、局番設定を変えた。 
③ 通信回線がノイズ等の影響により不安定 
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13-2 配線方法 
 

終端抵抗について 
終端抵抗は CC-Link マスタ側に 1 個、終端サーボドライバ側に各 1 個づつ取り付けます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
CC-Link に使用することのできる終端抵抗の仕様は下記のようになります。 

 

 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

使用ケーブル 終端抵抗 
Ver.1.10 対応 CC-Link 専用ケーブル 110Ω±5％ 1/2W 
Ver.1.00 対応 CC-Link 専用ケーブル 110Ω±5％ 1/2W 
Ver.1.10 対応 CC-Link 専用高性能ケーブル 130Ω±5％ 1/2W 

終端抵抗 

終端抵抗 

FG 

SLD

DG

DB 

DA 

CC-Link 
マスタユニット 

CC-Link マスタユニット  HA-800C HA-800C 

アダプタ 

HA-800C 

コネクタ 
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CC-Link コネクタの配線方法 
1 ケーブルのシースをむいて内部の電線とシールド編組を選り分けます。 

2 シールド線と、リード線をコネクタ（35505-6000-BOM GF）に差込み圧接します。 

   

 

 

 

 

 

 

   

 

 

3 最終軸の場合、CC-Link マスタユニットに付属している終端抵抗器を次のように加工して、コネクタ

（35505-6000-BOM GF）の DA,DB に間に圧接します。 

 

 

 

 

      

 

 

 

 

 

 

 

３芯ツイストペアケーブル 

シールド編組 

被覆をぬく リード線を曲げる
(10mm) 

切る

(10mm) 

終端抵抗器 

SLD 黄 白 青 

圧接 

リード線 

コネクタ 
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13-3 設定方法 
CC-LINK 通信の設定方法について説明します。 
 

局番のつけ方 
局番は、サーボアンプの電源を投入する前に設定してください。電源 ON 中に設定した場合は、L ERR 
LED（赤色）が点滅します 

1 局番は 1～64 の範囲で設定してください。 

他の CC-Link 機器の局数を確認の上局番設定してください。 
70 番を設定して電源を投入した場合は、PSF-680CL との通信モード、90 番を設定して電源を

投入した場合は 内部 EEPROM 初期化モードになります。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

 
 

2 当サーボドライバ HA-800C は 1 台で 1 局また 2 局占有します。 

 

 

 
  

 

 

 

 

 

 

         

ロータリスイッチ

設定値 
説明 

1～64 局番をあらわし、CC-Link 通信を行います。

70 PSF-680CL Ver2.00 との通信を行います。 
90 動作データをクリアします。 

1 局占有（弊社出荷時設定） 

2 局占有 

×10（10 の位を設定します） 

×1（1 の位を設定します） 
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3 ボーレートを設定します。 

 

 

 

 
 電源投入後の局番・占有局数・ボーレートの変更は無効であり、L ERR LED が点滅し

ます。 
 

 
 
 

最大接続台数について 
最大接続台数「42 台」は、次の条件を満たす必要があります。 
 

{(1×a)＋(2×b)+(3×c)+(4×d)}≦64 
 a：1 局占有ユニットの台数 
 b：2 局占有ユニットの台数  
 c：3 局占有ユニットの台数 (HA-800C にはありません) 
 d：4 局占有ユニットの台数 (HA-800C にはありません) 
 
{(16×A)＋(54×B)+(88×C)}≦2304 
A：リモート I/O 局の台数    ≦64 台 
B：リモートデイバイス局の台数 ≦42 台 
C：ローカル局の台数      ≦26 台 

 

 例.接続台数が 4 台の場合、次のように局番を設定できます。 
 

 

 

 

 

No ボーレート 
0 156kbps （弊社出荷時設定） 
1 625kbps 
2 2.5Mbps 
3 5Mbps 
4 10Mbps 

5~9 使用しません 

CC-Link 
マスタユニット 

リモート I/O 局 
(1 局占有) 

HA-800C 
リモートデバイス局

(1 局占有時) 

他社サーボアンプ 1 
リモートデバイス局 

(2 局占有時) 

他社サーボアンプ 2 
リモートデバイス局

(2 局占有時) 

  
第 1 局 

 
第 2 局 

 
第 4 局 

 
第 6 局 

接続台数は 4 台 
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13-4 通信プロファイル 
HA-800C は、1 局または 2 局占有で動作しています。通信プロファイルは以下のようになります。 

入出力信号（入出力ディバイス）RX･RY、RWw･RWr 
1 局占有 

HA-800C→マスタ マスタ→HA-800C 
デバイス No 信号名称 デバイス No 信号名称 

RXn0 準備完了（Ready) RYn0 サーボ ON 指令 
RXn1 動作完了 RYn1 起動 
RXn2 原点復帰完了 RYn2 起動選択 
RXn3 トルク制限中 RYn3 トルク制限 
RXn4 正転ストロークエンド中 RYn4 正転ストロークエンド 
RXn5 逆転ストロークエンド中 RYn5 逆転ストロークエンド 
RXn6 バッテリー電圧低下 RYn6 未使用 
RXn7 サーボアラーム RYn7 原点 Dog ON 
RXn8 モニタ中 RYn8 モニタ実行要求 
RXn9 命令コード完了 RYn9 命令コード実行要求 
RXnA 現在ポイントテーブル bit0 RYnA ポイントテーブル No 選択 bit0 
RXnB 現在ポイントテーブル bit1 RYnB ポイントテーブル No 選択 bit1 
RXnC 現在ポイントテーブル bit2 RYnC ポイントテーブル No 選択 bit2 
RXnD 現在ポイントテーブル bit3 RYnD ポイントテーブル No 選択 bit3 
RXnE 現在ポイントテーブル bit4 RYnE ポイントテーブル No 選択 bit4 
RXnF 動作データ指示エラー RYnF 減速停止 

RX(n+1)0 
・ 
・ 

RX(n+1)9 

予約 

RY(n+1)0 
・ 
・ 

RY(n+1)9 

予約 

RX(n+1)A エラー状態フラグ RY(n+1)A エラーリセット要求フラグ 
RX(n+1)B リモート READY RY(n+1)B   
RX(n+1)C 

・ 
・ 

RX(n+1)F 

予約 
RY(n+1)C 

・ 
・ 

RY(n+1)F 

予約 

 
HA-800C→マスタ マスタ→HA-800C 

アドレス 内容 デフォルト アドレス 内容 デフォルト

RWrn モニタ 1 データ -- RWwn モニタ 1 -- 
RWrn+1 モニタ 2 データ -- RWwn+1 モニタ 2 -- 
RWrn+2 返答コード -- RWwn+2 命令コード -- 
RWrn+3 読み出しデータ -- RWwn+3 書込みデータ -- 
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2 局占有 
HA-800C→マスタ マスタ→HA-800C 

デバイス No 信号名称 デバイス No 信号名称 
RXn0 準備完了（Ready) RYn0 サーボ ON 指令 
RXn1 動作完了 RYn1 起動 
RXn2 原点復帰完了 RYn2 起動選択 
RXn3 トルク制限中 RYn3 トルク制限 
RXn4 正転ストロークエンド中 RYn4 正転ストロークエンド 
RXn5 逆転ストロークエンド中 RYn5 逆転ストロークエンド 
RXn6 バッテリー電圧低下 RYn6 未使用 
RXn7 サーボアラーム RYn7 原点 Dog ON 
RXn8 モニタ中 RYn8 モニタ実行要求 
RXn9 命令コード完了 RYn9 命令コード実行要求 
RXnA 現在ポイントテーブル bit0 RYnA ポイントテーブル No 選択 bit0 
RXnB 現在ポイントテーブル bit1 RYnB ポイントテーブル No 選択 bit1 
RXnC 現在ポイントテーブル bit2 RYnC ポイントテーブル No 選択 bit2 
RXnD 現在ポイントテーブル bit3 RYnD ポイントテーブル No 選択 bit3 
RXnE 現在ポイントテーブル bit4 RYnE ポイントテーブル No 選択 bit4 
RXnF 動作データ指示エラー RYnF 減速停止 

RX(n+1)0 
・ 
・ 

RX(n+1)F 

未使用 

RY(n+1)0 
・ 
・ 

RY(n+1)F 

未使用 

RX(n+2)0 現在ポイントテーブル bit5 RY(n+2)0 ポイントテーブル No 選択 bit5 
RX(n+2)1 現在ポイントテーブル bit6 RY(n+2)1 ポイントテーブル No 選択 bit6 
RX(n+2)2 未使用 RY(n+2)2 未使用 
RX(n+2)3 速度制御実行中 RY(n+2)3 速度制御切り替え 
RX(n+2)4 トルク制御実行中 RY(n+2)4 トルク制御切り替え 
RX(n+2)5 ゼロ速度出力 RY(n+2)5 JOG 動作 
RX(n+2)6 速度到達出力 RY(n+2)6 JOG 回転方向 
RX(n+2)7 トルク到達出力 RY(n+2)7 未使用 

RX(n+2)8 
・ 
・ 

RX(n+2)F 

未使用 
RY(n+2)8 

・ 
・ 

RY(n+2)F 

未使用 

RX(n+3)0 
・ 
・ 

RX(n+3)9 

予約 
RY(n+3)0 

・ 
・ 

RY(n+3)9 

予約 

RX(n+3)A エラー状態フラグ RY(n+3)A エラーリセット要求フラグ 
RX(n+3)B リモート READY RY(n+3)B   
RX(n+3)C 

・ 
・ 

RX(n+3)F 

予約 

RY(n+3)C 
・ 
・ 

RY(n+3)F 

予約 
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入出力信号の詳細 RX･RY、RWw･RWr  

出力信号 RX HA-800C⇒マスタ（RXn） 

デバイス No 
1 局占有 2 局占有 

信号名称 内容 

RXn0 RXn0 準備完了 サーボ ON して、運転可能状態の時に 1 になりま

す 

RXn1 RXn1 動作完了 
現在の停止位置が、位置決め動作で指定した位置に

対して、調整モード 1 AJ04：位置決め完了範囲

で設定された範囲内の場合１になります。 

RXn2 RXn2 原点復帰完了 
HA-800C ドライバが原点を認識している場合は 1
になります。（HA-800C-*A/D の場合は電源投入後

1 になります） 

RXn3 RXn3 トルク制限中 
RYn3：トルク制限が 1 になり、出力トルクが、調

整モード１：AJ11 トルク制限値で設定された値に

制限されているときに 1 になります。 

RXn4 RXn4 正転ストロークエンド中 RYn4：正転ストロークエンドが 0 の時、1 になり

ます。 

RXn5 RXn5 逆転ストロークエンド中 RYn5：逆転ストロークエンドが 0 の時、1 になり

ます。 

RXn6 RXn6 バッテリー電圧低下 
エンコーダバックアップ用のバッテリーが電圧低

下 し た 場 合 に 、 1 が 出 力 さ れ ま す 。

（HA-800C-*A/D） 

RXn7 RXn7 サーボアラーム・ワーニング 

HA-800C がアラームまたはワーニング発生中であ

ることを示します。 
エラー解除可能なアラームは、書き込み命令コード

「8010h：アラームリセット」によりリセットが可

能です。詳細は「11章 トラブルシューティング」

を参照ください。 

RXn8 RXn8 モニタ中 
RYn8：モニタ実行要求が 1 になり、RWwn：モニ

タ 1RWwn+1：モニタ２で指定されたモニタコード

のモニタを実行中の時に 1 になります。 

RXn9 RXn9 命令コード完了 
RYn9：命令コード実行要求を 1にして、RWwn+2：、
命令コードで指定された命令の実行が完了した時

に 1 になります。 
RXnA RXnA 現在ポイントテーブル Bit0 
RXnB RXnB 現在ポイントテーブル Bit1 
RXnC RXnC 現在ポイントテーブル Bit2 
RXnD RXnD 現在ポイントテーブル Bit3 
RXnE RXnE 現在ポイントテーブル Bit4 

RYｎA～RYｎE：ポイントテーブル No 選択 bit0～
5 で選択された動作データの実行が完了して、停止

位置が、位置決め動作で指定した位置に対して、調

整モード 1 AJ04：位置決め完了範囲で設定され

た範囲内の場合実行した動作データの番号に該当

するビットが 1 になります。 

スレーブ→マスタ マスタ→スレーブ 
アドレス 内容 デフォルト アドレス 内容 デフォルト

RWrn モニタ 1 データ下位 16bit -- RWwn モニタ 1 -- 
RWrn+1 モニタ１データ上位 16bit -- RWwn+1 モニタ 2 -- 
RWrn+2 返答コード -- RWwn+2 命令コード -- 
RWrn+3 読み出しデータ -- RWwn+3 書込みデータ -- 
RWrn+4 未使用 -- RWwn+4 速度指令 -- 
RWrn+5 モニタ 2 データ下位 16bit -- RWwn+5 トルク指令 -- 
RWrn+6 モニタ 2 データ上位 16bit -- RWwn+6 JOG 動作速度 -- 
RWrn+7 未使用 -- RWwn+7 JOG 動作加減速時定数 -- 
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デバイス No 

1 局占有 2 局占有 
信号名称 内容 

RXnF RXnF 動作データ指示エラー 

指示されたポイントテーブルのデータが正常でな

い場合及びデータが設定されていないときに、1 が

セットされます。一局占有時 RY（n+1）A、2 局占

有時 RY（n+3）A：エラーリセット要求フラグによ

りリセット可能です。 
  RX(n+2)0 現在ポイントテーブル Bit5 

 RX(n+2)1 現在ポイントテーブル Bit6 
RXnA～RXnE と同じです。2 局占有の場合は、全

部で 127 通りの動作データが設定可能です。 

  RX(n+2)3 速度制御実行中 RY(n+2)3：速度制御切り替えが 1 になり、速度制

御による動作が実行されている時に 1 になります。

  RX(n+2)4 トルク制御実行中 
RY(n+2)4：トルク制御切り替えが 1 になり、トル

ク制御による動作が実行されている時に 1 になり

ます。 

 RX(n+2)5 ゼロ速度出力 

モータ速度が、調整モード 1 AJ07：零速度判定

値で設定された値以下になった時に、1 になりま

す。 
位 置 制 御 か ら 速 度 制 御 に 切 り 替 え る 場 合

（RY(n+2)4：速度制御切り替え⇒1）、位置制御か

らトルク制御に切り替える場合（RY(n+2)5：トル

ク制御切り替え⇒1）及び、速度制御又はトルク制

御から位置制御に切り替える場合は、このビットが

1 にならないと切り替えることができません。 

 RX(n+2)6 速度到達出力 
モータ速度が、調整モード 1 AJ05：速度到達判

定値で設定された値以上になった時に、1 になりま

す。 

 RX(n+2)7 トルク到達出力 
モータトルクが、調整モード 1 AJ06：トルク到

達判定値で設定された値以上になった時に、1 にな

ります。 

RX(n+1)A RX(n+3)A エラー状態フラグ 
プロファイルにしたがってコマンドが送信されな

い場合に 1 になります。エラーリセット要求フラ

グによりリセット可能です。 

RX(n+1)B RX(n+3)B リモート READY エラー状態フラグが 0 かつアラーム・ワーニング

未発生時に 1 になります。 
 



13-4 通信プロファイル  

13-12 

 1 

 2 

 3 

 4 

 5 

 6 

 7 

 8 

 9 

 10 

 11 

 12 

通
信
機
能 

 13 

 
入力信号 RY マスタ⇒HA-800C（RYn）  

デバイス No 
1 局占有 2 局占有 

信号名称 内容 

RYn0 RYn0 サーボ ON 

制御/主回路電源が投入され、「RXn7：サーボアラ

ーム」が 0 の時に 1 にするとサーボ ON します。

正常にサーボ ON した場合は「RXn0：準備完了」

が 1 になります。 

RYn1 RYn1 起動 

RYn2：起動選択が 1 の時に、このビットを 1 にす

ると、原点復帰を実行します。0 の時にこのビット

を 1 にすると、RYnA～RYnE：ポイントテーブル

No 選択 bit0～bit4（2 局占有時は、RYnA～RYnE：
ポイントテーブルNo選択 bit0～bit4と、RY(n+2)0、
RY(n+2)1：ポイントテーブル No 選択 bit5～bit6）
で選択されている動作データで指定された動作を

実行します。 

RYn2 RYn2 起動選択 

RYn1：起動を 1 にした時、このビットが 1 の場合

は原点復帰を実行します。0 の場合は位置決め動作

を実行します。アブソリュートエンコーダ対応の場

合は、0 で使用してください。 

RYn3 RYn3 トルク制限 このビットが 1 の時、出力トルクを調整モード 1
AJ11：トルク制限値で設定された値に制限します。

RYn4 RYn4 正転ストロークエンド 

正転側のストロークエンド入力です。0 の場合正転

側にトルクを発生せず、ワーニング 97：正転禁止

入力中が発生します。 

RYn5 RYn5 逆転ストロークエンド 

逆転側のストロークエンド入力です。0 の場合逆転

側にトルクを発生せず、ワーニング 98：逆転禁止

入力中が発生します。 
RYn6 RYn6 予約 予約ビットです。0 でお使いください。 

RYn7 RYn7 原点 DogON 
原点センサーの信号ビットです。1 でセンサーON、

0 でセンサーオフとなるように、センサー状態を入

力してください。 
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デバイス No 

1 局占有 2 局占有 
信号名称 内容 

RYn8 RYn8 モニタ出力実行要求 

1 に設定すると、RWwn：モニタ 1、RWwn+1：モ

ニタ 2 にセットされているモニタコードに該当す

るモニタを実行し、モニタ値を RWrn：モニタ 1 デ

ータ、RWrn+1 モニタ 2 データ（2 局占有時は、

RWrn：モニタ 1 データ下位 16bit、RWrn+1：モニ

タ 1 データ上位 16bit 及び、RWrn+5：モニタ 2 デ

ータ下位 16bit、RWrn+6：モニタ 2 データ上位

16bit）に出力し続けます。また、出力中は、RXn8：
モニタ中が 1 になります。 
出力されるデータは、CC-Link の通信周期毎に更新

されます。 

RYn9 RYn9 命令コード実行要求 
1 に設定すると、RWwn+2：命令コードに設定され

た命令を実行します。実行が完了すると、RXn9：
命令コード完了が 1 になります。 

RYnA RYnA ポイントテーブル No 選択 bit0
RYnB RYnB ポイントテーブル No 選択 bit1
RYnC RYnC ポイントテーブル No 選択 bit2
RYnD RYnD ポイントテーブル No 選択 bit3
RYnE RYnE ポイントテーブル No 選択 bit4

RYn2：起動選択が 0 の状態で、RYn1：起動が 1
の時、このビットで指定された動作データが実行さ

れます。 
動作データ実行中に他の動作データで起動した場

合は後に起動した動作データが実行されます。 

RYnＦ RYnＦ 減速停止 

アクチュエータの動作中にこのビットを 1 にする

と、その時の動作状態により、以下の動作となりま

す。 
原点復帰動作：書き込み命令コード「9205h：原点

復帰加減速時定数」で設定された時

間で減速停止。 
ポイントテーブル動作：ポイントテーブルで設定さ

れた加減速時定数の時間で減速停

止。 
Jog 動作：「RWwn7：Jog 動作加減速時定数」で

設定された時間で減速し、一時停止。0
に設定すると RWwn7 の設定値で動作

再開。 
また、このビットが 1 の状態で RYn1：起動を１に

した場合は、コマンド指示エラー（エラーコード

0010h）を出力します。 

 RY(n+2)0 ポイントテーブル No 選択 bit5

 RY(n+2)1 ポイントテーブル No 選択 bit6

2 局占有時、RYn2：起動選択が 0 の状態で、RYn1：
起動が１の時、RYｎA～RYnE：ポイントテーブル

No 選択 bit0～bit4 と、このビットで指定された動

作データが実行されます。 

 RY(n+2)3 速度制御切り替え 

このビットが 1 になると、RWwn+4：速度指令デ

ータに設定された速度で、速度制御を行います。 
位置制御から、速度制御に切り替える場合は、

RX(n+2)5：ゼロ速度出力が 1 にならないと切り替

えることができません。 
位置制御に切り替える場合は、「RX(n+2)5：ゼロ

速度出力」が 1 になっている時にこのビットを 0
にしてください。 
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デバイス No 
1 局占有 2 局占有 

信号名称 内容 

 RY(n+2)4 トルク制御切り替え 

この Bit が 1 になると RWwn+5 で指定されたトル

クでトルク制御を行います。 
位置制御から、トルク制御に切り替える場合は、

RX(n+2)5：ゼロ速度出力が 1 にならないと切り替

えることができません。 
位置制御に切り替える場合は「RWwn4：速度指令

データ」を「AJ07：零速度判定値」より小さい値

に設定し「RX(n+2)5：ゼロ速度出力」が 1 になっ

ている時に、このビットを 0 に設定してください。

 RY(n+2)5 JOG 動作 

このビットが１になると、RWwn+6：JOG 動作速

度で設定された速度と RWwn+7：JOG 動作加減速

時定数で設定された時間で、RY(n+2)6：JOG 回転

方向で指定された方向に JOG 動作を行います 

 RY(n+2)6 JOG 回転方向 
RY(n+2)5：JOG 動作で、JOG を行う場合にアクチ

ュエータの回転方向を設定します。このビットが０

の時 CW、1 の時 CCW 方向へ動作します。 

RY(n+1)A RY(n+3)A エラーリセット要求フラグ 
RWrn+2：返答コードにエラーコードが返信された

場合、このビットを 1 に設定するとエラーコード

がクリアされます。 
 

原点復帰動作について 
RYn2：起動選択を 1 にして、RYn1：起動を 1 にすると原点復帰動作を実行します。 
原点復帰動作を実行すると、RYn7：原点信号又は、CN2-5：原点信号と、エンコーダの Z 信号により

原点復帰が行われます。（原点信号の入力先（CN2-5・CC-Link の RYn7）を、PSF-800 又は、PSF-680CL、
もしくは書き込み命令コード 9208h で設定します。デフォルトは、CN2-5 になっています） 
インクリメンタルエンコーダ対応の場合、電源投入時 RXn2：原点復帰完了は 0 になっています。原点

復帰終了後、現在値が 0 にセットされ、RXn2：原点復帰完了が 1 になります。 
またエンコーダ関係のアラームが発生している場合は、原点復帰完了は 0 になります。 
原点復帰のシーケンスを下記に示します。 
アブソリュートエンコーダ対応の場合、電源投入時 RXn2：原点復帰完了は 1 になっています。原点復

帰動作中に 0 になり、原点復帰完了後 1 になります。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
アブソリュートエンコーダとの組み合わせで使用する場合は、エンコーダの現在値を基準に

位置決めを行う為、原点復帰動作は必要ありません。 
仮想原点を設定している場合は、エンコーダの零点に、設定された仮想原点量を加算した位

置を零点として位置決めを実行します。 

仮想原点 

原点復帰速度 2 

原点復帰速度 1 

原点復帰加減速時間 

原点信号 

エンコーダ Z 相 
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データの読み取り、書込み詳細 RWw・RWr 

（a）書込み RWr（HA-800C⇒マスタ） 

アドレス 
1 局占有 2 局占有 

信号名称 内容 

RWrn  モニタ 1 データ RYn8：モニタ実行要求を 1 にすると、RWwn：モニタ 1 で

設定されたモニタコードのデータがここに設定されます。

RWrn+1  モニタ 2 データ 
RYn8：モニタ実行要求を 1 にすると、RWwn+1：モニタ 2
で設定されたモニタコードのデータがここに設定されま

す。 

RWrn+2  返答コード 

HA-800C ドライバに対して、CC-Link 回線から正常な形式

で、命令が発行されない場合、エラーの内容をコードで設

定します。エラー内容とコードは（b）「RWrn＋2：返答コ

ード」一覧を参照してください。 

RWrn+3  読み出しデータ 
RWwn+2：命令コードで、設定値の読出しを指定して、

RYn9：命令コード実行要求を 1 にすると、ここに指定した

データが設定されます。 

  
RWrn モニタ 1 データ下位 16bit

2 局占有時に、RYn8：モニタ実行要求を 1 にすると、RWwn：
モニタ１で設定されたモニタコードのデータの下位16bitが
ここに設定されます。 

  

RWrn+1 モニタ 1 データ上位 16bit

2 局占有時に、RYn8：モニタ実行要求を 1 にすると、RWwn：
モニタ 1で設定されたモニタコードのデータの上位 16bitが
ここに設定されます。モニタコードで指定されたデータが

16bit の場合は 0 が設定されます。 

  

RWrn+2 返答コード 

HA-800C ドライバに対して、CC-Link 回線から正常な形式

で、命令が発行されない場合、エラーの内容をコードで設

定します。エラー内容とコードは（b）「RWrn＋2：返答コ

ード」一覧を参照してください。 

  
RWrn+3 読み出しデータ 

RWwn+2：命令コードで、設定値の読出しを指定して、

RYn9：命令コード実行要求を 1 にすると、ここに指定した

データが設定されます。 

  
RWrn+5 モニタ 2 データ下位 16bit

2 局占有時に、RYn8：モニタ実行要求を 1 にすると、

RWwn+1：モニタ 2 で設定されたモニタコードのデータの

下位 16bit がここに設定されます。 

  

RWrn+6 モニタ 2 データ上位 16bit

2 局占有時に、RYn8：モニタ実行要求を 1 にすると、

RWwn+1：モニタ 2 で設定されたモニタコードのデータの

上位 16bit がここに設定されます。モニタコードで指定され

たデータが 16bit の場合は 0 が設定されます。 

 

（b）「RWrn＋2：返答コード」一覧 
コード番号 内 容 詳 細 処置 
0000h 正常回答（エラーなし）   

0001h モニタコード 1 コード

エラー 
RWwn：モニタ 1 の設定値が範囲外であ

ることを示します。 RWwn の設定値を確認 

0002h モニタコード 2 コード

エラー 
RWwn+1：モニタ 2 の設定値が範囲外で

あることを示します。 RWwn+1 の設定値を確認 

0004h パラメータ選択エラー RWwn+2：命令コードの設定値が範囲外

であることを示します。 RWwn+2 の設定値を確認 
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コード番号 内 容 詳 細 処置 

0008h 書込み範囲エラー 
RWwn+2：命令ｺｰﾄﾞで書き込みを実行しよう

としたが、RWwn+3：書き込みﾃﾞｰﾀが範囲外

であることを示します。 
RWwn+3 の設定値を確認 

0010h コマンド指示エラ

ー 

次の場合、このエラーが発生します。 
RX(n+2)5 ：零速度出力が 0 の時に、

RY(n+2)3：速度制御切り替えまたは、

RY(n+2)4：トルク制御切り替えで制御モー

ドを位置制御以外のモードにしようとした

場合及び、位置制御に戻そうとしたことを示

します。 
RYnF：減速停止が 1 の時に、RYn1：起動を

１にした。 

位置制御⇒その他のモード

その他のモード⇒位置制御

の場合は、RX(n+2)5：零速度

出力が 1 の時に、制御モード

を切り替える 
RYnF：減速停止を 0 にして

RYn1：起動を 1 にする。 

0800h ポイントテーブル

未設定 

CC-Linkより指示されたポイントテーブルに

は動作データが設定されていないため、実行

することが出来ないことを示します 

対象ポイントテーブルへの

データ書き込み 

4000h 読み出し未設定 
ポイントテーブルのデータ読み出しを実行

しましたが、対象のポイントテーブルにはデ

ータが設定されていないことを示します。 

書き込まれているテーブル

番号の読み出し 

 

（c）読み取り RWw（マスタ⇒HA-800C） 
アドレス 

1 局占有 2 局占有 
信号名称 内容 

RWwn RWwn モニタ 1 

HA-800C ドライバの状態データを要求します。設定するコ

ードは、モニタコード（P13-18）を参照してください。 
ここで設定されたコードに該当するデータをモニタする場

合は、RYn8：モニタ実行要求を 1 にします。 

RWwn+1 RWwn+1 モニタ 2 

HA-800C ドライバの状態データを要求します。設定するコ

ードは、モニタコード（P13-18）を参照してください。 
ここで設定されたコードに該当するデータをモニタする場

合は、RYn8：モニタ実行要求を 1 にします。 

RWwn+2 RWwn+2 命令コード 

パラメータや、動作データの読み込み、書込みを行います。

設定するコード No は、命令コード（P13-19）を参照して

ください。 
ここに設定された命令コードを実行する場合は、RYn9：命

令コード実行要求を１にしてください。 

RWwn+3 RWwn+3 書込みデータ 
RWwn+2：命令コードで、書込み命令コードを設定した場

合、書込むデータを設定します。書き込むデータが無い場

合は、設定する必要はありません。 

  RWwn+4 速度指令 

RY(n+2)3：速度指令実行要求を 1 にして、速度制御を行う

場合の速度指令値（モータの回転数 r/min)を設定します。

設定範囲は±0～適用アクチュエータ最大速度×ギヤ比

（r/min）です。 
速度制御から位置制御切り替える場合、この設定値を、調

整モード 1 AJ07：零速度判定値で設定された値以下に設

定しないと変更できません。 
＋の指令値で正転、－の指令値で逆転します。 

  RWwn+5 トルク指令 

RY(n+2)4：：トルク指令実行要求を１にして、トルク制御

を行う場合のトルク指令（％）を設定します 
設定範囲は±0～100（％）で、0 がトルクゼロ、100 が最大

トルクになります。 
トルク制御から位置制御切り替える場合、モータの回転速

度が調整モード 1 AJ07：零速度判定値で設定された値以

下に設定しないと変更できません。 
＋の指令値で正転、－の指令値で逆転します。 
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アドレス 

1 局占有 2 局占有 
信号名称 内容 

 RWwn+6 JOG 動作速度 

RY(n+2)5：JOG 動作実行時（設定値 1）の、JOG 速度（モ

ータの回転数 r/min)を設定します。JOG 動作中にこの設定

を変更することにより、JOG 速度の可変が可能です。設定

値は、10～適用アクチュエータの最高速度×減速比で単位

は r/min です。 
またモータ最高速度を超える値を設定した場合、モータは

停止します。 

  RWwn+7 JOG 動作加減速時定

数 

RY(n+2)5：JOG 動作実行時（設定値 1）の、モータの加速

時間及び停止時（設定値 0）の減速時間を設定します。 
設定値は、モータが停止から最高速度まで加速する時間、

及び最高速度から停止するまで減速する時間で、設定範囲

は 1～9999 単位は（ms）です。 
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モニタコード  

「RWwn：モニタ 1」、「RWwn+1：モニタ 2」にこのコードを設定し、「RYn8：モニタ実行要求」を 1 にすると、指定

したモニタデータが、「RWrn：モニタ 1データ」、「RWrn+1：モニタ 2データ」にセットされます。 

 

コード No 

1 局占有 2 局占有 内容 単位 

0000h 0000h モニタなし（モニタ値 0 固定）   

0001h      

0002h      

0003h      

0004h      

0005h 0005h 

指令パルス累積  
（1 局占有：下位 16bit 2 局占有：32bit） pulse 

0006h  指令パルス累積 上位 16bit pulse 

0007h  予約   

0008h 0008h 

直前実行済みポイントテーブル No 
（電源投入時は 
1 局占有：FFh 2 局占有：FFFFh が読み出されます） No 

0009h  予約   

000Ah 000Ah 

帰還パルス累積  
（1 局占有：下位 16bit 2 局占有：32bit） pulse 

000Bh  帰還パルス累積 上位 16bit pulse 

000Ch  予約   

000Dh  予約   

000Eh 000Eh 偏差パルス （1 局占有：下位 16bit 2 局占有：32bit） pulse 

000Fh  偏差パルス 上位 16bit pulse 

0010h      

0011h      

0012h 0012h 出力トルクモニタ ％ 

0013h 0013h ピーク負荷率 ％ 

0014h      

0015h      

0016h 0016h モータ速度 （1 局占有：下位 16bit 2 局占有：32bit） r/min 

0017h  モータ速度 上位 16bit r/min 

0018h 0018h 主回路電源電圧 V 

0019h 0019h 

ABS 位置読み出し ※ 
（1 局占有：下位 16bit 2 局占有：下位 32bit） Pulse 

001Ah  ABS 位置読み出し中位 16bit ※ Pulse 

001Bh 001Bh 

ABS 位置読み出し ※ 
（1 局占有：上位 16bit 2 局占有：上位 32bit） Pulse 

001Ch 001Ch 

アクチュエータ 1 回転内位置（1 回転内の位置を絶対値

で返信）位置制御でのみ出力（1 局占有：下位 16bit 2
局占有：32bit） Pulse 

001Dh  アクチュエータ 1 回転内位置 上位 16bit Pulse 

001Eh  予約   

001Fh  予約   

 ※ アブソリュートエンコーダ組み合わせ時のみとなります。 

予約コードを設定すると、「RWrn+2：返答コード」に、「0001h：モニタコード 1 エラー」または、  

「0002h：モニタコード 2 エラー」がセットされます。 
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命令コード 
(1) 読出し命令コード詳細 
「RWwn+2：命令コード」で指定されたコード番号（0010H～0B0EH）で読み出し要求したデータが、

「RWrn+3：読出しデータ」に格納されます。項目に対応する命令コード番号を「RWwn+2：命令コー

ド」に設定してください。コード番号と返信データは全て 4 桁 16 進数です。 
本項に記載していないコード番号を設定すると、「RWrn+2：返答コード」にエラーコード「0004h：
パラメータ選択エラー」がセットされます。そのとき、「RWrn+3：読出しデータ」には”0000”が格納

されます。  
項目 コード番号 データ内容 

現在アラーム/ワーニング 
読み出し 

0010h 

現在発生中のアラームの読み出し （コード NO）同時に複数のアラ

ームが発生している場合は、一番若いアラームコードが読み出されま

す。 

アラーム履歴の読み出し 0020h～0027h 
過去 8回分のアラーム履歴を読み出します。  

0020h（最新） ～ 0027h(最古)となります。 

アラーム履歴の発生総稼

働時間の読み出し 
0030h～0037h 

0020h～0027h のアラーム発生時の、ドライバの総稼動時間 
（単位：ｈ）を読み出します。 

入力信号状態の読み出し 0040h 

入力信号の状態を読み出します。読み出されるデータのフォーマット

は次のようになっています。 
  

Bit4～
Bit15 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0 

常に 0 原点信号 偏 差 ク リ

ア 
ア ラ ー ム

クリア 非常停止 
 

出力信号状態の読み出し 0050h 

出力信号の状態を読み出します。読み出されるデータのフォーマット

は次のようになっています。 
  

Bit3～
Bit15 Bit2 Bit1 Bit0 

常に 0 原点復帰(認識)
完了 アラーム 運転準備完了 

 

通電時間の読み出し 0081h 
弊社出荷時からの、制御回路電源 ON 累積時間を読み出します。単位

は、（ｈ）です。 

調整パラメータ読出し 0100～013B 
調整パラメータの設定値を読出します。コード番号と調整パラメータ

については「＊1 調整パラメータ」を参照してください。 

システムパラメータ読出

し 
0200h～ 0228h 

システムパラメータの設定値を読出します。コード番号とシステムパ

ラメータについては「＊2 システムパラメータ」を参照してください。

動作データ No0～127 の

移動量（目標値）読みだし

0400h～047Fh 
0500h～057Fh 

動作データの移動量（目標位置）設定値を読み出します。単位はパル

スです。移動量（目標位置）は、32bit で設定されており、下位 16bit
が、04__h で読み出され、上位 16bit が、05__h で読み出されます。

動作データ No0 が__00h で、No127 が__7Fh になります。 
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項目 コード番号 データ内容 

動作データ No0～127 の最高

速度読みだし 

0600h～067Fh 
 0700h～077Fh 

動作データの最高速度設定値を読み出します。単位は

pls/sec です。最高速度は、32bit で設定されており、下位 16bit
が、06__h で読み出され、上位 16bit が、07__h で読み出さ

れます。動作データ No0 が__00h で、No127 が__7Fh にな

ります。 

動作データ No0～127 の加減

速時定数の読みだし 
0800h～087Fh 

動作データの加減速時定数を読み出します。設定値は、モー

タが停止から最高速度まで加速する時間、及び最高速度から停

止するまで減速する時間で、設定範囲は 1～9999 単位は（ｍ

ｓ）です。動作データ No0 が 0800h で、No127 が 087Fh にな

ります。 

目標位置のモードの読み出し 0A00h～ 0A7Fh 

移動量（目標値）で設定されたデータが、相対値（現在の停

止位置からの移動量）か、絶対値(原点からの移動量)かの設

定値を読み出します。設定データは、0 か 1 で、0 が相対値

1 が絶対値になります。動作データ No0 が 0A00h で、No127
が 0A7Fh になります。 

アクチュエータ一回転移動量

下位 16bit の設定読み出し 
0B00h 

アクチュエータの分解能下位 16bit の設定値を読み出します。単

位はパルスです。アクチュエータの出力軸に減速機構を追加

し、近回りを設定する場合は、 （アクチュエータ分解能×追加

減速比）の値を設定してください。 

アクチュエータ一回転移動量

上位 16bit の設定読み出し 
0B01h 

アクチュエータの分解能上位 16bit の設定値を読み出します。単

位はパルスです。アクチュエータの出力軸に減速機構を追加

し、近回りを設定する場合は、 （アクチュエータ分解能×追加

減速比）の値を設定してください。 

原点復帰速度1下位16bitの読

み出し 
0B02h 

原点復帰速度 1 の設定値下位 16bit を読み出します。単位は

pls/sec です。 

原点復帰速度1上位16bitの読

み出し 
0B03h 

原点復帰速度 1 の設定値上位 16bit を読み出します。単位は

pls/sec です。 

原点復帰速度 2 の読み出し 0B04h 
原点復帰速度 2 の設定値を読み出します。単位は pls/sec で

す。 

原点復帰加減速時定数の読み

出し 
0B05h 

原点復帰時の加減即時定数を読み出します。設定値は、モー

タが最高速度まで加速する時間、及び最高速度から、停止（速

度 0）まで減速する時間です。 

原点復帰方向の読み出し 0B06h 

原点復帰の方向を読み出します。設定値は 0 か 1 で、0 の時

の原点復帰方向は CW、1 の時の原点復帰方向は CCW にな

ります。 

原点復帰方法の読み出し 0B07h 

原点復帰方法を読み出します。設定値は 0 か 1 で、0 の時は

外部センサーにより原点復帰を行います。1 の時は RYn2：
起動選択を 1 にして、RYn1：起動を 1 にした時のアクチュ

エータの位置を原点とします。 

原点センサー選択の読み出し 0B08h 

原点センサー信号の入力先を読み出します。設定値は 0 か１

で、0 の時は、HA-800C ドライバの、CN2-5：原点信号から

の入力で原点復帰を行い、1 の時は、CC-Link の RYn7：原

点信号からの入力により原点復帰を行います。 

仮想原点下位 16bit の読み出

し 
0B09h 

仮想原点の下位 16bit を読み出します。単位はパルスです。

0B0Ch：仮想原点下位 16bit と同じ内容が読み出されます。 
バックラッシュ補正値の読み

出し 
0B0Ah 

バックラッシュ補正の設定値を読みだします。単位はパルス

です。 

近回り有効無効の設定値読み

出し 
0B0Bh 

近回り機能の有効、無効設定値を読み出します。設定値は 0
か１で、0 の時は近回り機能が無効、１の時は有効になりま

す。 

仮想原点下位 16bit の読み出

し 
0B0Ch 

仮想原点の下位 16bit を読み出します。単位はパルスです。

0B09h：仮想原点下位 16bit と同じ内容が読み出されます。 
仮想原点上位 16bit の読み出

し 
0B0Dh 仮想原点の上位 16bit を読み出します。単位はパルスです。
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動作完了(RXn2)OFF時間の読

み出し 0B0Eh 動作完了(RXn2)OFF 時間設定値を読み出します。単位は ms
です。 

 

※１ 調整パラメータ読み出し（0100h～013Bh） 
番号 コード番号 パラメータ名 番号 コード番号 パラメータ名 

0100h AJ00 位置ループゲイン 011Eh AJ30 
0101h AJ01 速度ループゲイン 011Fh AJ31 
0102h AJ02 速度ループ積分補償 0120h AJ32 
0103h AJ03 フィードフォワードゲイン 0121h AJ33 
0104h AJ04 位置決め完了範囲 0122h AJ34 
0105h AJ05 システム予約 0123h AJ35 
0106h AJ06 システム予約 0124h AJ36 
0107h AJ07 零速度判定値 0125h AJ37 
0108h AJ08 0126h AJ38 
0109h AJ09 0127h AJ39 
010Ah AJ10 

システム予約 
0128h AJ40 

010Bh AJ11 トルク制限値 0129h AJ41 
010Ch AJ12 加減速時定数 012Ah AJ42 
010Dh AJ13 012Bh AJ43 
010Eh AJ14 012Ch AJ44 
010Fh AJ15 

システム予約 
012Dh AJ45 

0110h AJ16 速度モニタオフセット 012Eh AJ46 
0111h AJ17 電流モニタオフセット 012Fh AJ47 
0112h AJ18 システム予約 0130h AJ48 
0113h AJ19 システム予約 0131h AJ49 
0114h AJ20 フィードフォワードフィルタ 0132h AJ50 
0115h AJ21 負荷慣性モーメント比 0133h AJ51 
0116h AJ22 トルク定数補正係数 0134h AJ52 
0117h AJ23 ばね定数補正係数 0135h AJ53 
0118h AJ24 0136h AJ54 
0119h AJ25 0137h AJ55 
011Ah AJ26 0138h AJ56 
011Bh AJ27 0139h AJ57 
011Ch AJ28 013Ah AJ58 
011Dh AJ29 

システム予約 

013Bh AJ59 

システム予約 
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※２ システムパラメータの読み出し（0200h～ 0228h） 
番号 コード番号 パラメータ名 番号 コード番号 パラメータ名 

0200h SP00 CP3 出力信号設定 0214h SP20 位置決め自動ゲイン設定有

効／無効設定 

0201h SP01 0215h SP21 エンコーダモニタ出力パル

ス数 
0202h SP02 0216h SP22 入力信号論理 
0203h SP03 

システム予約 

0217h SP23 出力信号論理 
0204h SP04 電子ギヤ分子 ※ 0218h SP24 
0205h SP05 電子ギヤ分母 ※ 0219h SP25 
0206h SP06 システム予約 021Ah SP26 
0207h SP07 システム予約 021Bh SP27 
0208h SP08 サーボ ON 時偏差クリア 021Ch SP28 
0209h SP09 許容位置偏差 021Dh SP29 
020Ah SP10 システム予約 021Eh SP30 
020Bh SP11 速度入力係数 021Fh SP31 
020Ch SP12 システム予約 0220h SP32 
020Dh SP13 トルク入力係数 0221h SP33 
020Eh SP14 状態表示設定 0222h SP34 
020Fh SP15 DB 有効／無効設定 0223h SP35 
0210h SP16 0224h SP36 
0211h SP17 0225h SP37 
0212h SP18 

システム予約 
0226h SP38 

0213h SP19 角度補正有効／無効設定 0227h SP39 

システム予約 

※ アブソリュートエンコーダとの組み合わせ（HA-800C-*A,D）では、電子ギヤ分子／分母の変更はできません。 
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書込み命令コード（RWwn+2）詳細 

「RWwn+2：命令コード」で指定されたコード番号（8280h～920Eh）で書込み要求したデータを、 
HA-800C ドライバに書込みます。 
項目に対応する命令コード番号を「RWwn+2：命令コード」、書込むデータを「RWwn+3：書込みデー

タ」に設定してください。書き込みデータが不要の場合は設定不要です。コード番号と返信データは

全て 4 桁 16 進数です。 
本項に記載していないコード番号を設定すると、「RWrn+2：返答コード」にエラーコード｢0004h：パ

ラメータ選択エラー」がセットされます。また、設定可能な範囲を超えたデータを設定しようとした

場合は、エラーコード「0008h：書き込み範囲エラー」がセットされます。 
項目 コード番号 データ内容 

アラームリセット 8010h 

HA-800C ドライバのアラームで、電源を再投入しなくても

リセット可能（11章 トラブルシューティング参照）なアラ

ームをリセットします。このコマンドを実行する前に、命

令コード 8020h：偏差パルスクリアを実行してください。

偏差パルスクリア 8020h 
偏差パルスクリアを実行します。HA-800C ドライバのアラ

ームが発生した場合は、まず偏差クリアを実行して、命令

コード 8010h：アラームリセットを実行してください。 

調整パラメータの変更（RAM) 8100h～813Bh

調整パラメータの設定値を変更します。この命令コードで

は RAM 上に展開されている調整パラメータの値を変更す

るだけなので、設定値を保存する場合は命令コード 8280h：
パラメータの一括書き込みを実行してください。コード番

号と調整パラメータについては「※1 調整パラメータ

（8100~813B の書き込み）」を参照してください。 

システムパラメータの変更
(RAM) 8200h～8228h 

システムパラメータを書き込みます。この命令コードでは

RAM 上に展開されているシステムパラメータの値を変更す

るだけなので、変更後は命令コード 8280h：パラメータの

一括書き込みを実行し、HA800C を再起動してください。

システムパラメータは再起動後から有効になります。コー

ド番号とシステムパラメータについては「※２システムパ

ラメータ(8200h~8228h)の書き込み」を参照してください。

パラメータの一括 EEPROM
書込み 8280h 

命令コード 8100h～813B：調整パラメータの変更（RAM)
と、命令コード 8200h～8228：システムパラメータの変更

(RAM)で変更された、調整パラメータとシステムパラメータ

を、EEPROM に一括保存します。この命令コードを実行し

ないで、HA-800C ドライバの制御回路電源を OFF すると、

変更値は消去されます。 

動作データ No0 の移動量 
（目標値）書込み 8300h､8301h 

HA-800C ドライバは、No0～127 までの 128 通り（1 局占

有時は、0～31 の 32 通り）の動作データを作成することが

できます。 
8300h,8301h は、データ No.0 の、移動量（目標値）を設定

します。単位はパルスで、下位 16bit が、8300h で書き込ま

れ、上位 16bit が、8301h で書き込まれます。設定範囲は符

号付 32bit 幅になります。 
書き込み時は必ず、下位、上位の順に書き込んでください。

上位が 0 の場合も必ず、0 を書き込んでください。 



13-4 通信プロファイル  

13-24 

 1 

 2 

 3 

 4 

 5 

 6 

 7 

 8 

 9 

 10 

 11 

 12 

通
信
機
能 

 13 

 
項目 コード番号 データ内容 

動作データ No0 の回転

速度書込み 8302h､8303h 

HA-800C ドライバは、No0～127 までの 128 通り（１局占有時は、

0～31 の 32 通り）の動作データを作成することができます。 
8302h,8303h は、データ No０の、アクチュエータ回転速度を設定

します。単位は pls/sec で、下位 16bit が、8302h で書き込まれ、

上位 16bit が、8303h で書き込まれます。書き込み時は必ず、下位、

上位の順に書き込んでください。上位が 0 の場合も必ず、0 を書き

込んでください。設定範囲は 007Dh～適用アクチュエータの最高

回転速度までです。アクチュエータの回転速度は次の計算式によ

り pls/sec に換算できます。アブソリュートエンコーダの場合は、

電子ギアは 1/1 固定です。 
 回転速度(r/min) 

60 
×モータ軸分解能× 

電子ギヤ分母 

電子ギヤ分子 
 

動作データ No0 の加減

速時定数書込み 8304h 

HA-800C ドライバは、No0～127 までの 128 通り（1 局占有時は、

0～31 の 32 通り）の動作データを作成することができます。 
8304h は、データ No0 の、加減速時定数を設定します。設定値は、

モータの最大速度まで加速する時間、及び最大速度から、停止（速

度 0）まで減速する時間で、設定範囲は 1～9999(1～270Fh)で単位

は（ms）です。 

動作データ No0 の移動

量のモード設定書込み 8305h 

命令コード 8300h､8301h：動作データ No0 の移動量（目標値）書

込みで書き込まれた移動量が、現在の停止位置からの移動量か（相

対値）、原点からの移動量（絶対値）かの設定を行います。 
0 は相対値、1 が絶対値になります。 

動作データNo1～127の
移動量（目標値）設定
(RAM) 
 

8B01h～8B7Fh 
8C01h～8C7Fh 

HA-800C ドライバは、No0～127 までの 128 通り（1 局占有時は、

0～31 の 32 通り）の動作データを作成することができます。 
8B01h～8B7Fh、8C01h～8C7Fh は、データ No1～127 の、移動

量（目標値）を設定します。単位はパルスで、下位 16bit が、8B01h
～8B7Fh で設定し、上位 16bit が 8C01h～8C7Fh で設定されます。

設定範囲は符号付 32bit 幅になります。書き込み時は必ず、下位、

上位の順に書き込んでください。上位が 0 の場合も必ず、0 を書き

込んでください。この命令コードでは RAM 上に展開されている動

作データを変更しますので、HA-800C の電源をオフすると変更さ

れた値は無効になります。設定値を記憶する場合は、9100h：動作

データ No1~127 の E2PROM への一括保存を実行してください。
 
設定例：動作データ No1 に 0007FFFFh を設定する場合 
 8B01h に、FFFFh、8C01h に、0007h を設定します。 
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項目 コード番号 データ内容 

動作データNo1～127の
回転速度設定 (RAM) 

8D01h～8D7Fh 
8E01h～8E7Fh 

HA-800C ドライバは、No0～127 までの 128 通り（1 局占有時は、

0～31 の 32 通り）の動作データを作成することができます。 
8D01h～8D7Fh、8E01h～8E7Fh は、データ No1～127 のアクチ

ュエータ回転速度を設定します。単位は p/sec で、下位 16bit が、

8D01h～8D7Fh で書き込まれ、上位 16bit が、8E01h～8E7Fh で

書き込まれます。書き込み時は必ず、下位、上位の順に書き込ん

でください。上位が 0 の場合も必ず、0 を書き込んでください。設

定範囲は 007Dh～適用アクチュエータの最高回転速度までです。

アクチュエータの回転速度は次の計算式により p/sec に換算でき

ます。 
 回転速度(r/min) 

60 
×アクチュエータ分解能× 

電子ギヤ分母 

電子ギヤ分子  
この命令コードでは RAM 上に展開されている動作データを変更

しますので、HA-800C の電源をオフすると変更された値は無効に

なります。設定値を記憶する場合は、9100h：動作データ No1~127
の E2PROM への一括保存を実行してください。 
 
設定例：動作データ No1 に 00002FF0h を設定する場合 
 8D01h に、2FF0h、8E01h に、0000h を設定します 

動作データNo1～127の
加 減 速 時 定 数 設 定
(RAM) 

8F01h～8F7Fh 

HA-800C ドライバは、No0～127 までの 128 通り（１局占有時は、

0～31 の 32 通り）の動作データを作成することができます。 
8F01h～8F7Fh は、データ No1～127 の、加減速時定数を設定し

ます。設定値は、モータが最高速度まで加速する時間、及び最高

速度から、停止（速度 0）まで減速する時間でで、設定範囲は 1～
9999(1～270Fh)で単位は（ms）です。この命令コードでは RAM
上に展開されている動作データを変更しますので、HA-800C の電

源をオフすると変更された値は無効になります。設定値を記憶す

る場合は、9100h：動作データ No1~127 の E2PROM への一括保

存を実行してください。 

移動量のモード設定
(RAM) 9001h～907Fh 

命令コード 8B01h～8B7Fh 、8C01h～8C7Fh：動作データ No1～
127 の移動量（目標値）設定で設定された移動量が、現在の停止

位置からの移動量か（相対値）、原点からの移動量（絶対値）か

の設定を行います。0 は相対値、1 が絶対値になります。 
この命令コードでは RAM 上に展開されている動作データを変更

しますので、HA-800C の電源をオフすると変更された値は無効に

なります。設定値を記憶する場合は、9100h：動作データ No1~127
の E2PROM への一括保存を実行してください。 

動作データ No1~127 の

E2PROM への一括保存 9100h 

コード番号 8B01h～ 8B1Fh,8C01h～ 8C1Fh：動作データ No.1
～127 の移動量（目標値）設定、 8D01h～ 8D1Fh，8E01h～
8E1Fh：動作データ No1～127 の回転速度設定、 8F01h～
8F1Fh：動作データ No1～127 の加減速時定数設定、 9001h～
901Fh：目標位置のモード設定の変更の内容を一括して、E2PROM
に保存します。 
動作データ No.0 は RAM 上でのみ管理されるので E2PROM は保

存されません。 
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項目 コード番号 データ内容 

アクチュエータ一回転移

動量下位 16bit の設定
(RAM/EEPROM) 

9200h 

アクチュエータの分解能の下位 16bit を設定します。この値は工場

出荷時に適用アクチュエータに合わせて設定がされていますが、

アクチュエータの出力軸に減速装置が取り付けられて、分解能が

変わる場合や電子ギヤを 1 以外の値にセットして分解能が変わる

場合で、920Bh：近回り機能を有効にしている場合は、変更します。
 
設定例：分解能が、2,000,000（001E8480h）の場合は、8480h を

設定します。 

アクチュエータ一回転移

動量上位 16bit の設定
(RAM/EEPROM) 

9201h 

アクチュエータの分解能の上位 16bit を設定します。この値は工場

出荷時に適用アクチュエータに合わせて設定がされていますが、

アクチュエータの出力軸に減速装置が取り付けられて、分解能が

変わる場合や電子ギヤを 1 以外の値にセットして分解能が変わる

場合で、920Bh：近回り機能を有効にしている場合は、変更します。
 
設定例：分解能が、2,000,000（001E8480h）の場合は、001Eh を

設定します。 

原点復帰速度 1 下位 16bit
の設定(RAM/EEPROM) 9202h 

原点復帰速度 1 の下位 16bit を設定します。単位は(pls/sec)で、設

定範囲は 0～FFFFh になりますが、9203h：原点復帰速度 1 上位

16bit の設定とあわせて、007Dh から適用アクチュエータの最高回

転速度を超えない範囲で設定してください。アクチュエータの回

転速度は次の計算式により p/sec に換算できます。 
 回転速度(r/min) 

60 
×アクチュエータ分解能× 

電子ギヤ分母 

電子ギヤ分子  
デフォルトは、0D40h です。 

原点復帰速度 1 上位 16bit
の設定(RAM/EEPROM) 9203h 

原点復帰速度１の上位 16bit を設定します。単位は(pls/sec)で、設

定範囲は 0～7FFFh になりますが、9201h：原点復帰速度 1 下位

16bit の設定とあわせて、007Dh から適用アクチュエータの最高回

転速度を超えない範囲で設定してください。アクチュエータの回

転速度は次の計算式により p/sec に換算できます。 
 回転速度(r/min) 

60 
×アクチュエータ分解能× 

電子ギヤ分母 

電子ギヤ分子  
デフォルトは、0002h です。 

原点復帰速度 2 の設定
(RAM/EEPROM) 9204h 

原点復帰速度 2 を設定します。単位は(pls/sec)で、設定範囲は

007Dh～７FFFh になります。アクチュエータの回転速度は次の計

算式により p/sec に換算できます。 
 回転速度(r/min) 

60 
×アクチュエータ分解能× 

電子ギヤ分母 

電子ギヤ分子  
デフォルトは、4E20h です。 

原点復帰加減速時定数
(RAM/EEPROM) 9205ｈ 

原点復帰時の加減速時定数を設定します。設定値は、モータの最

高速度まで加速する時間、及びモータの最高速度から、停止（速

度 0）まで減速する時間でで、設定範囲は 1～9999(1～270Fh)で単

位は（ms）です。 
デフォルトは、3E8h です。 

原点復帰方向の設定の書

き込み(RAM/EEPROM) 9206h 
原点復帰の方向を設定します。設定値は 0 か 1 で、0 は CW 方向

に：原点復帰を行います。1 は CCW 方向へ原点復帰を行います。

デフォルトは、0 です。 
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項目 コード番号 データ内容 

原点復帰方法の選択 9207h 

原点復帰方法を設定します。設定値は 0 か 1 で、0 を設定した場

合は、外部センサーの信号により原点復帰を行います。1 を設定し

た場合は、RYn2：起動選択が１の状態で、RYn1：起動を１にし

たときのアクチュエータの停止位置を原点として認識します。デ

フォルトは、0 です。 

原点センサー選択 9208h 

原点センサー信号の入力先の選択を行います。設定値は 0 か 1 で、

0 の場合は、原点センサーの信号は、CN2-5：原点信号に入力しま

す。1 の場合は、RYn7：原点信号に入力します。デフォルトは、0
です。 

仮想原点下位16bitの設定
(RAM/EEPROM) *1 9209h 

仮想原点の下位 16bit を設定します。単位は(パルス)で、設定範囲

は 8000h～7FFFh（-32768～32767）になります。デフォルトは、

0 です。 
バックラッシュ補正値の

設定(RAM/EEPROM) 920Ah バックラッシュ補正値の設定を行います。単位はパルスで、設定

範囲は 0～7FFFh（0～32767）です。デフォルトは、0 です。 

近回り有効無効の設定の

設定(RAM/EEPROM) 920Bh 

近回り機能の有効、無効を設定します。設定範囲は 0 か 1 で、0
を設定した場合は、近回り機能は無効、1 を設定した場合は有効と

なります。 
近回り機能は、9200h：アクチュエータ一回転移動量下位 16bit と、

9201h：アクチュエータ一回転移動量上位 16bit の設定が正しく行

われていない場合は正常に機能しません。工場出荷時の設定から

分解能が変わるような使い方をしている場合は、設定値を確認し

てください。デフォルトは、0 です。 
なお移動量が 180 度丁度の場合は CW 方向へ、-180 度の丁度の場

合は CCW 方向へ回転します。 

仮想原点下位16bitの設定
(RAM/EEPROM) *1 920Ch 

仮想原点の下位 16bit を設定します。単位は(パルス)で、設定範囲

は 8000h～7FFFh（-32768～32767）になります。デフォルトは、

0 です。 
仮想原点上位16bitの設定
(RAM/EEPROM)  *1 920Dh 仮想原点の上位 16bit を設定します。単位は(パルス)で、設定範囲

は 3～FFFD（+3～-4）になります。デフォルトは、0 です。 

動作完了(RXn2)OFF 時間 920Eh 

起動(RYn1)を ON した後、動作完了(RXn2)が OFF する時間を設定

します。設定範囲は 0～7FFFh で、単位は msec です。 
例えば、絶対値で指定された移動量と、現在値が同じ状態で起動

(RYn1)を ON した場合、アクチュエータは動作しませんが、動作

完了(RXn2)は設定された時間だけ OFF します。また、動作量が少

なく、設定された時間よりも短い時間で動作が完了しても、設定

された時間だけ、動作完了(RXn2)は OFF します。デフォルトは 0
です。 

*1： アブソリュートエンコーダとの組み合わせで仮想原点を設定した場合は、設定した位置を原点（Position 0）
として位置決めを行います。 
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※１ 調整パラメータ（8100h～813Bh の書き込み） 
番号 コード番号 パラメータ名 番号 コード番号 パラメータ名 

0100h AJ00 位置ループゲイン 011Eh AJ30 
0101h AJ01 速度ループゲイン 011Fh AJ31 
0102h AJ02 速度ループ積分補償 0120h AJ32 
0103h AJ03 フィードフォワードゲイン 0121h AJ33 
0104h AJ04 位置決め完了範囲 0122h AJ34 
0105h AJ05 システム予約 0123h AJ35 
0106h AJ06 システム予約 0124h AJ36 
0107h AJ07 零速度判定値 0125h AJ37 
0108h AJ08 0126h AJ38 
0109h AJ09 0127h AJ39 
010Ah AJ10 

システム予約 
0128h AJ40 

010Bh AJ11 トルク制限値 0129h AJ41 
010Ch AJ12 加減速時定数 012Ah AJ42 
010Dh AJ13 012Bh AJ43 
010Eh AJ14 012Ch AJ44 
010Fh AJ15 

システム予約 
012Dh AJ45 

0110h AJ16 速度モニタオフセット 012Eh AJ46 
0111h AJ17 電流モニタオフセット 012Fh AJ47 
0112h AJ18 システム予約 0130h AJ48 
0113h AJ19 システム予約 0131h AJ49 
0114h AJ20 フィードフォワードフィルタ 0132h AJ50 
0115h AJ21 負荷慣性モーメント比 0133h AJ51 
0116h AJ22 トルク定数補正係数 0134h AJ52 
0117h AJ23 ばね定数補正係数 0135h AJ53 
0118h AJ24 0136h AJ54 
0119h AJ25 0137h AJ55 
011Ah AJ26 0138h AJ56 
011Bh AJ27 0139h AJ57 
011Ch AJ28 013Ah AJ58 
011Dh AJ29 

システム予約 

013Bh AJ59 

システム予約 
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※２ システムパラメータ(8200h～8228h)の書き込み 
番号 コード番号 パラメータ名 番号 コード番号 パラメータ名 

8200h SP00 CP3 出力信号設定 8214h SP20 位置決め自動ゲイン設定有効／

無効設定 
8201h SP01 8215h SP21 エンコーダモニタ出力パルス数 
8202h SP02 8216h SP22 入力信号論理 
8203h SP03 

システム予約 
8217h SP23 出力信号論理 

8204h SP04 電子ギヤ分子 ※ 8218h SP24 
8205h SP05 電子ギヤ分母 ※ 8219h SP25 
8206h SP06 システム予約 821Ah SP26 
8207h SP07 システム予約 821Bh SP27 
8208h SP08 サーボ ON 時偏差クリア 821Ch SP28 
8209h SP09 許容位置偏差 821Dh SP29 
820Ah SP10 システム予約 821Fh SP30 
820Bh SP11 速度入力係数 8220h SP31 
820Ch SP12 システム予約 8221h SP32 
820Dh SP13 トルク入力係数 8222h SP33 
820Eh SP14 状態表示設定 8223h SP34 
820Fh SP15 DB 有効／無効設定 8224h SP35 
8210h SP16 8225h SP36 
8211h SP17 8226h SP37 
8212h SP18 

システム予約 
8227h SP38 

8213h SP19 角度補正有効／無効設定 8228h SP39 

システム予約 

システム予約のパラメータ書き換えないでください。 
システムパラメータは、HA-800C の電源再投入後から有効となります。電源再投入を行う前に必ず

8280h：パラメータの一括 EEPROM 書込みを実行してください。 
 

＊：アブソリュートエンコーダとの組み合わせ（HA-800C-*A,D）では、電子ギヤ分子／分母の変更はできません。 
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タイミングチャート 

マスターとの通信タイミングチャート示します。 
 モニタコード（1 局占有） 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 モニタ実行要求(RYn8)が ON している間は、モニタ 1 データ（RWrn）、モニタ 2 データ(RWrn+1)
は、CC-Link の通信周期毎に更新されます。 

 モニタ実行要求(RYn8)が ON している間に、モニタ 1（RWwn）またはモニタ 2(RWwn+1)を変更す

ると、変更されたモニタデータが出力されます。 
 モニタ実行要求(RYn8)を OFF すると、モニタ 1 データ（RWrn）、モニタ 2 データ(RWrn+1)は、不

定になります。 
 

モニタ 1（RWwn） 
 
 
モニタ 2（RWwn+1） 
 
 
モニタ実行要求（RYn8） 
 
 
モニタ中（RXn8） 
 
 
モニタ 1 データ（RWrn） 
 
 
モニタ 2 データ（RWrn+1） 
 
 
返答コード（RWrn+2） 

データ不定 
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 モニタコード（2 局占有） 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 2 局占有では、32bit のモニタデータを指定した場合は、モニタデータ下位（RWrn 又は RWrn+5））
と、モニタデータ上位（RWrn1 または RWrn+6）に出力されます。16bit データの場合は、上位は 0
が設定されます。 

 

モニタ 1（RWwn） 
 
 
モニタ 2（RWwn+1） 
 
 
モニタ実行要求（RYn8） 
 
 
モニタ中（RXn8） 
 
 
モニタ 1 データ下位 16bit（RWrn） 
 
 
モニタ 1 データ上位 16bit（RWrn+1）
 
 
モニタ 2 データ下位 16bit（RWrn+5）
 
 
モニタ 2 データ上位 16bit（RWrn+6）
 
 
返答コード（RWrn+2） 

データ不定 
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 読み出し命令コード 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 命令コード実行完了(RXn9)が ON するタイミングで、命令コード（RWwn+2）に指定されたコード

に対応するデータが、読み出しデータ(RWrn+3)に出力されます。 
 命令コード実行要求（Ryn9）が OFF すると、命令コード実行完了(RXn9)が OFF し、読み出しデ

ータ(RWrn+3)の値は不定となります。 
 
 
 

 書き込み命令コード 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 命令コード実行要求（Ryn9）が ON されると、命令コード(RWwn+2)で指定された内容が、書き込

みデータ(RWwn+3)で指定されたデータに書換え処理を開始します。 
 書換え処理が終了すると、命令コード実行完了(RXn9)が ON します。書換え処理時間は書き換える

内容により異なりますが、最大で 10 秒（動作データ No１～127 の E2PROM への一括保存）です。 
 
 

命令コード（RWwn+2） 
 
 
命令コード実行要求（RYn9） 
 
 
命令コード実行完了（RXn9） 
 
 
読み出しデータ（RWrn+3） 
 
 
返答コード（RWrn+2） 

データ不定 データ不定 

命令コード（RWwn+2） 
 
 
書き込みデータ（RWwn+3） 
 
 
命令コード実行要求（RYn9） 
 
 
命令コード実行完了（RXn9） 
 
 
返答コード（RWrn+2） 

書き込み処理（Max10s） 
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 オーバーライド（速度） 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 アクチュエータが動作中、速度データを変更し起動(Ryn1)を ON すると、アクチュエータの速度が

変更されます。 
 速度の変更は、必ず下位 16bit、上位 16bit の順番に書き込んで下さい。（上位 16bit データが変更前

と同じであっても、書き込みが必要です）下位 16bit だけを変更し、起動(Ryn1)を ON した場合は、

返答コード(RWrn+2)に、0800h(ポイントテーブル未設定)が返信されます。 
 HA-800C は、位置のオーバーライドも可能です。 
 予めオーバーライドする動作データを、別のデータ No に設定し、アクチュエータが動作中にポイ

ント No 選択（Ryn9～RynF、RY(n+2)0、RY(n+2)1）よりオーバーライドデータが設定されている

ポイントテーブル No を指定して、起動(Ryn1)を ON しても、オーバーライドが可能です。 
 

サーボ ON 指令（RXn0） 
 
 
起動（RYn1） 
 
 
モータ速度 
 
 
命令コード（RWwn+2） 
 
 
書き込みデータ（RWwn+3） 
 
 
命令コード実行要求（RYn9） 
 
 
命令コード実行完了（RXn9） 
 
 
返答コード（RWrn+2） 

速度下位 16bit 速度上位 16bit 
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 制御モード切替（位置→速度→位置） 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 ゼロ速度検出(RX(n+2)5)が ON している時に、速度制御切り替え(RY(n+2)3)を ON すると、HA-800C
は速度制御で動作します。 

 速度制御に切り替わると、速度制御実行中(RX(n+2)3)が ON します。 
 速度制御時は、(RWwn+4)に設定された速度で動作します。設定単位は r/min で設定範囲は±0～適

用アクチュエータ最大速度×減速比です。 
 速度制御から位置制御への切り替えも、ゼロ速度検出(RX(n+2)5)が ON している事が条件となりま

す。ゼロ速度検出(RX(n+2)5)が OFF している時に、速度制御切り替え(RY(n+2)3)を OFF しても、

制御モードを切り替えることはできません。（RWrn+2：返答コードに 0010h：コマンド指令エラー

が返信されます。） 
 HA-800C は、位置制御、速度制御、トルク制御を切り替えて使用する事が可能です。詳細は以下を

ご覧ください。 
 
速度制御切り替え(RY(n+2)3)と、トルク制御切り替え(RY(n+2)4)設定値と制御モード 
速度制御切り替え 

(RY(n+2)3) 
トルク制御切り替え

(RY(n+2)4) 制御モード 備 考 

OFF OFF 位置制御  

ON OFF 速度制御 速度指令は、速度指令(RWwn+4)設定値 
JOG 動作（RY(n+2)5）はできません 

OFF ON トルク制御 トルク指令は、トルク指令（RWwn+5）設定値

JOG 動作（RY(n+2)5）はできません 
ON ON 切り替えなし  

 
制御モード切り替え条件 

制御モード切り替え 条件 
位置制御⇒速度制御 ゼロ速度検出(RX(n+2)5)が、ON している時に切り替え可能 
速度制御⇒位置制御 ゼロ速度検出(RX(n+2)5)が、ON している時に切り替え可能 
位置制御⇒トルク制御 ゼロ速度検出(RX(n+2)5)が、ON している時に切り替え可能 
トルク制御⇒位置制御 ゼロ速度検出(RX(n+2)5)が、ON している時に切り替え可能 
速度制御⇒トルク制御 条件なし（アクチュエータ動作中切り替え可能） 
トルク制御⇒速度制御 条件なし（アクチュエータ動作中切り替え可能） 

サーボ ON 指令（RXn0） 
 
 
正転ストロークエンド（RYn4） 
 
 
逆転ストロークエンド（RYn5） 
 
 
起動（RYn1） 
 
 
アクチュエータ 
 
 
ゼロ速度出力（RX(n+2)5） 
 
 
速度制御切り替え（RY(n+2)3） 
 
 
速度制御実行中（RX(n+2)3） 
 
 
速度指令（RWwn+4） 

位置制御

位置制御 位置制御 
速度制御

速度指令零 

速度制御
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 JOG 運転 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 JOG 動作(RY(n+2)5)を ON すると、JOG 回転方向(RY(n+2)6)で設定された方向（OFF：CW 方向、

ON：CCW 方向）に JOG 動作速度（RWwn+6）、JOG 動作加減速時定数(RWwn+7)の設定値にした

がって JOG 動作を開始します。 
 JOG 動作中に、JOG 動作速度（RWwn+6）、JOG 動作加減速時定数(RWwn+7)を変更すると、変更

された値に JOG 動作が変更されます。 
 JOG 動作中に、JOG 回転方向(RY(n+2)6)を変更すると、回転方向が変更されます。この時の減速、

加速は JOG 動作加減速時定数(RWwn+7)の設定値が反映されます。 
 JOG 動作(RY(n+2)5)を OFF すると、減速停止します。 
 JOG 動作速度（RWwn+6）を 0 にすると、減速停止します。 

 

サーボ ON 指令（RXn0） 
 
 
正転ストロークエンド（RYn4） 
 
 
逆転ストロークエンド（RYn5） 
 
 
速度制御切り替え（RY(n+2)3） 
 
 
トルク制御切り替え（RY(n+2)4） 
 
 
JOG 動作（RY(n+2)5） 
 
 
JOG 回転方向（RY(n+2)6） 
 
 
JOG 動作速度（RWwn+6） 
 
 
JOG 動作加減速時定数（RWwn+7）
 
 
アクチュエータ 回転方向＋ 

 
回転方向－ 

速度ゼロ 
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 起動 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 ポイントテーブルNoを指定して、起動(RYn+1)を、ONするとアクチュエータは動作を開始します。 
動作を開始すると、動作完了(RXn1)は OFF して、動作完了後、ON します。 

 現在値と同じ位置を指定して、起動(RYn+1)をONした場合も、動作完了(RXn1)は一度OFFした後、

ON します。この時の時間は、命令コード 920E により、0～32767ms(0～7FFFh)の間で設定可能で

す。 
 

サーボ ON 指令（RXn0） 
 
 
正転ストロークエンド（RYn4） 
 
 
逆転ストロークエンド（RYn5） 
 
 
ポイントテーブル No.選択 
（RYnA～F,RY(n+2)0,1） 
 
 
起動（RYn+1） 
 
 
動作完了（RXn1） 
 
 
アクチュエータ 

命令コード 920E 設定値 
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14 
 
 
 
 
 
 

付録 
 

ここでは、出荷時設定などについて説明します。 
 
 

付録-1  出荷時設定 ··················································································付-1 
付録-2  回生抵抗について ·······································································付-6 
 

 
 
 
 



 出荷時設定 
付録 

付-1 
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14-1 出荷時設定 
工場出荷時で適用アクチュエータごとの標準設定パラメータ値を次に示します。 
 
SHA シリーズ（電圧：200V） 

 アクチュエータ型番 SHA25 SHA32 

 アクチュエータ速比 11 51 81 101 121 161 201 11 51 81 101 121 161 201

 ドライバ組合せ HA-800C-3D-200 HA-800C-6D-200 

d13 適用アクチュエータ 
コード 5801 5011 5021 5031 5041 5051  5811 5111 5121 5131 5141 5151  

AJ00 位置ループゲイン 

（初期値） 
40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 

AJ01 速度ループゲイン 

（初期値） 
25 25 25 25 25 25 25 56 56 56 56 56 56 56 

AJ02 速度ループ積分補償 

（初期値） 
20 20 20 20 20 20 20 70 70 70 70 70 70 70 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
150 150 150 150 150 150 150 150 150 150 150 150 150 150 

SP49 許容位置偏差（初期値） 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500

SP51 速度入力係数(初期値) 5600 5600 5600 5600 5600 5600 5600 4800 4800 4800 4800 4800 4800 4800

SP60 自動ゲイン（初期値） 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

SP61 エンコーダモニタ 

出力パルス数（初期値） 
8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192

 
 アクチュエータ型番 SHA40 SHA40 

 アクチュエータ速比 51 81 101 121 161 51 81 101 121 161 

 ドライバ組合せ HA-800C-6D-200 HA-800C-24D-200 

d13 適用アクチュエータ 
コード 

5211 5221 5231 5241 5251 5211 5221 5231 5241 5251 

AJ00 位置ループゲイン 

（初期値） 
40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 

AJ01 速度ループゲイン 

（初期値） 
80 80 80 80 80 80 80 80 80 80 

AJ02 速度ループ積分補償 

（初期値） 
60 60 60 60 60 60 60 60 60 60 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
150 150 150 150 150 150 150 150 150 150 

SP49 許容位置偏差（初期値） 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 

SP51 速度入力係数(初期値) 4000 4000 4000 4000 4000 4000 4000 4000 4000 4000 

SP60 自動ゲイン（初期値） 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

SP61 エンコーダモニタ 

出力パルス数（初期値） 
8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 

 
 アクチュエータ型番 SHA58 SHA65 

 アクチュエータ速比 81 101 121 161 81 101 121 161 

 ドライバ組合せ HA-800C-24D-200 HA-800C-24D-200 

d13 適用アクチュエータ 
コード 

5421 5431 5441 5451 5521 5531 5541 5551

AJ00 位置ループゲイン 

（初期値） 
40 40 40 40 40 40 40 40 

AJ01 速度ループゲイン 

（初期値） 
26 26 26 26 30 30 30 30 

AJ02 速度ループ積分補償 

（初期値） 
60 60 60 60 60 60 60 60 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
150 150 150 150 150 150 150 150 

SP49 許容位置偏差（初期値） 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 

SP51 速度入力係数(初期値) 3000 3000 3000 3000 2800 2800 2800 2800 

SP60 自動ゲイン（初期値） 0 0 0 0 0 0 0 0 

SP61 エンコーダモニタ 

出力パルス数（初期値） 
8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 
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SHA シリーズ（電圧：100V） 
 アクチュエータ型番 SHA25 

 アクチュエータ速比 51 81 101 121 161 

 ドライバ組合せ HA-800C-6D-100 

d13 適用アクチュエータ 
コード 5611 5621 5631 5641 5651

AJ00 位置ループゲイン 
（初期値） 40 40 40 40 40 

AJ01 速度ループゲイン 
（初期値） 25 25 25 25 25 

AJ02 速度ループ積分補償 
（初期値） 20 20 20 20 20 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
150 150 150 150 150 

SP49 許容位置偏差（初期値） 1500 1500 1500 1500 1500

SP51 速度入力係数(初期値) 4800 4800 4800 4800 4800

SP60 自動ゲイン（初期値） 0 0 0 0 0 

SP61 エンコーダモニタ 
出力パルス数（初期値） 

8192 8192 8192 8192 8192 

 
FHA-Cmini 4 本省線インクリメンタルシリーズ（電圧：200V） 

 アクチュエータ型番 FHA-8C FHA-11C FHA-14C 

 アクチュエータ速比 30 50 100 30 50 100 30 50 100 

 ドライバ組合せ HA-800C-1C-200 HA-800C-1C-200 HA-800C-1C-200 

d13 適用アクチュエータ 
コード 

6204 6214 6234 6404 6414 6434 6604 6614 6634 

AJ00 位置ループゲイン 

（初期値） 
40 40 40 40 40 40 40 40 40 

AJ01 速度ループゲイン 

（初期値） 
35 35 35 45 45 45 80 80 80 

AJ02 速度ループ積分補償 

（初期値） 
20 20 20 20 20 20 20 20 20 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
10 10 10 10 10 10 10 10 10 

SP49 許容位置偏差（初期値） 100 100 100 100 100 100 100 100 100 

SP51 速度入力係数(初期値) 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 

SP60 自動ゲイン（初期値） 1 1 1 1 1 1 1 1 1 

SP61 エンコーダモニタ 

出力パルス数（初期値） 
1 1 1 1 1 1 1 1 1 

 
FHA-Cmini 4 本省線インクリメンタルシリーズ（電圧：100V） 

 アクチュエータ型番 FHA-8C FHA-11C FHA-14C 

 アクチュエータ速比 30 50 100 30 50 100 30 50 100 

 ドライバ組合せ HA-800C-1C-100 HA-800C-1C-100 HA-800C-1C-100 

d13 適用アクチュエータ 
コード 

6304 6314 6334 6504 6514 6534 6704 6714 6734 

AJ00 位置ループゲイン 

（初期値） 
40 40 40 40 40 40 40 40 40 

AJ01 速度ループゲイン 

（初期値） 
35 35 35 45 45 45 80 80 80 

AJ02 速度ループ積分補償 

（初期値） 
20 20 20 20 20 20 20 20 20 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
10 10 10 10 10 10 10 10 10 

SP49 許容位置偏差（初期値） 100 100 100 100 100 100 100 100 100 

SP51 速度入力係数(初期値) 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 

SP60 自動ゲイン（初期値） 1 1 1 1 1 1 1 1 1 

SP61 エンコーダモニタ 

出力パルス数（初期値） 
1 1 1 1 1 1 1 1 1 

 
 



 出荷時設定 
付録 

付-3 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

 

付
録 

付 

 10 

 11 

 付 

 

 付 

付 

FHA-Cmini アブソリュートシリーズ（電圧：200V） 
 アクチュエータ型番 FHA-8C FHA-11C FHA-14C 

 アクチュエータ速比 30 50 100 30 50 100 30 50 100 

 ドライバ組合せ HA-800C-1D-200 HA-800C-1D-200 HA-800C-1D-200 

d13 適用アクチュエータ 
コード 6201 6211 6231 6401 6411 6431 6601 6611 6631 

AJ00 位置ループゲイン 

（初期値） 
40 40 40 40 40 40 40 40 40 

AJ01 速度ループゲイン 

（初期値） 
21 21 21 27 27 27 48 48 48 

AJ02 速度ループ積分補償 

（初期値） 
20 20 20 20 20 20 20 20 20 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
150 150 150 150 150 150 150 150 150 

SP49 許容位置偏差（初期値） 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 

SP51 速度入力係数(初期値) 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 

SP60 自動ゲイン（初期値） 1 1 1 1 1 1 1 1 1 

SP61 エンコーダモニタ 

出力パルス数（初期値） 
8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 

 
FHA-Cmini アブソリュートシリーズ（電圧：100V） 

 アクチュエータ型番 FHA-8C FHA-11C FHA-14C 

 アクチュエータ速比 30 50 100 30 50 100 30 50 100 

 ドライバ組合せ HA-800C-1D-100 HA-800C-1D-100 HA-800C-1D-100 

d13 適用アクチュエータ 
コード 6301 6311 6331 6501 6511 6531 6701 6711 6731 

AJ00 位置ループゲイン 

（初期値） 
40 40 40 40 40 40 40 40 40 

AJ01 速度ループゲイン 

（初期値） 
21 21 21 27 27 27 48 48 48 

AJ02 速度ループ積分補償 

（初期値） 
20 20 20 20 20 20 20 20 20 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
150 150 150 150 150 150 150 150 150 

SP49 許容位置偏差（初期値） 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 1500 

SP51 速度入力係数(初期値) 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 

SP60 自動ゲイン（初期値） 1 1 1 1 1 1 1 1 1 

SP61 エンコーダモニタ 

出力パルス数（初期値） 
8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 8192 
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FHA-C 4 本省線インクリメンタルシリーズ (電圧：200V) 
 アクチュエータ型番 FHA-17C FHA-25C FHA-32C FHA-40C 

 アクチュエータ速比 50 100 160 50 100 160 50 100 160 50 100 160 

 ドライバ組合せ HA-800C-3C-200 HA-800C-3C-200 HA-800C-6C-200 HA-800C-6C-200 

d13 適用アクチュエータ 
コード 5217 5237 5247 5417 5437 5447 5617 5637 5647 5717 5737 5747 

AJ00 位置ループゲイン 

（初期値） 
40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 

AJ01 速度ループゲイン 

（初期値） 
25 25 25 50 50 50 80 80 80 120 120 120 

AJ02 速度ループ積分補償 

（初期値） 
40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 

SP49 許容位置偏差（初期値） 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 

SP51 速度入力係数(初期値) 4800 4800 4800 4500 4500 4500 4000 4000 4000 3500 3500 3500 

SP60 自動ゲイン（初期値） 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

SP61 エンコーダモニタ 

出力パルス数（初期値） 
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 

 
FHA-C 4 本省線インクリメンタルシリーズ (電圧：100V) 

 アクチュエータ型番 FHA-17C FHA-25C FHA-32C 

 アクチュエータ速比 50 100 160 50 100 160 50 100 160 

 ドライバ組合せ HA-800C-3C-100 HA-800C-6C-100 HA-800C-6C-100 

d13 適用アクチュエータ 
コード 5117 5137 5147 5317 5337 5347 5517 5537 5547 

AJ00 位置ループゲイン 

（初期値） 
40 40 40 37 37 37 50 50 50 

AJ01 速度ループゲイン 

（初期値） 
50 50 50 50 50 50 120 120 120 

AJ02 速度ループ積分補償 

（初期値） 
40 40 40 40 40 40 40 40 40 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
10 10 10 10 10 10 10 10 10 

SP49 許容位置偏差（初期値） 100 100 100 100 100 100 100 100 100 

SP51 速度入力係数(初期値) 4800 4800 4800 4500 4500 4500 4000 4000 4000 

SP60 自動ゲイン（初期値） 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

SP61 エンコーダモニタ 

出力パルス数（初期値） 
1 1 1 1 1 1 1 1 1 

 
FHA-C アブソリュ－トシリーズ (電圧：200V) 
 アクチュエータ型番 FHA-17C FHA-25C FHA-32C FHA-40C 

 アクチュエータ速比 50 100 160 50 100 160 50 100 160 50 100 160 

 ドライバ組合せ HA-800C-3A-200 HA-800C-3A-200 HA-800C-6A-200 HA-800C-6A-200 

d13 適用アクチュエータ 
コード 5218 5238 5248 5418 5438 5448 5618 5638 5648 5718 5738 5748 

AJ00 位置ループゲイン 

（初期値） 
40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 40 

AJ01 速度ループゲイン 

（初期値） 
25 25 25 50 50 50 80 80 80 120 120 120 

AJ02 速度ループ積分補償 

（初期値） 
40 40 40 50 50 50 40 40 40 70 70 70 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 10 

SP49 許容位置偏差（初期値） 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 

SP51 速度入力係数(初期値) 4800 4800 4800 4500 4500 4500 4000 4000 4000 3500 3500 3500 

SP60 自動ゲイン（初期値） 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

SP61 エンコーダモニタ 

出力パルス数（初期値） 
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
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FHA-C アブソリュ－トシリーズ (電圧：100V) 

 アクチュエータ型番 FHA-17C FHA-25C FHA-32C 

 アクチュエータ速比 50 100 160 50 100 160 50 100 160 

 ドライバ組合せ HA-800C-3A-100 HA-800C-6A-100 HA-800C-6A-100 

d13 適用アクチュエータ 
コード 5118 5138 5148 5318 5338 5348 5518 5538 5548 

AJ00 位置ループゲイン 

（初期値） 
40 40 40 37 37 37 50 50 50 

AJ01 速度ループゲイン 

（初期値） 
50 50 50 50 50 50 120 120 120 

AJ02 速度ループ積分補償 

（初期値） 
40 40 40 50 50 50 40 40 40 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
10 10 10 10 10 10 10 10 10 

SP49 許容位置偏差（初期値） 100 100 100 100 100 100 100 100 100 

SP51 速度入力係数(初期値) 4800 4800 4800 4500 4500 4500 4000 4000 4000 

SP60 自動ゲイン（初期値） 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

SP61 エンコーダモニタ 

出力パルス数（初期値） 
1 1 1 1 1 1 1 1 1 

 
RSF 14 本線インクリメンタルシリーズ (電圧：200V) 

 アクチュエータ型番 RSF-17A RSF-20A RSF-25A RSF-32A 

 アクチュエータ速比 50 100 50 100 50 100 50 100 160 

 ドライバ組合せ HA-800C-3B-200 HA-800C-3B-200 HA-800C-3B-200 HA-800C-6B-200 

d13 適用アクチュエータ 
コード 7365 7375 7465 7475 7565 7575 7665 7675 7685 

AJ00 位置ループゲイン 

（初期値） 
50 50 30 30 50 50 50 50 50 

AJ01 速度ループゲイン 

（初期値） 
30 30 35 35 40 40 50 50 50 

AJ02 速度ループ積分補償 

（初期値） 
50 50 30 30 50 50 50 50 50 

AJ04 位置決め完了範囲 

（初期値） 
10 10 10 10 10 10 10 10 10 

SP49 許容位置偏差（初期値） 100 100 100 100 100 100 100 100 100 

SP51 速度入力係数(初期値) 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 

SP60 自動ゲイン（初期値） 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

SP61 エンコーダモニタ 

出力パルス数（初期値） 
1 1 1 1 1 1 1 1 1 
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14-2 回生抵抗について 
ここではドライバ内蔵回生抵抗器と外付け回生抵抗について説明します。 
 

ドライバ内蔵回生抵抗器と回生電力 
機械の動作制動時に機械側（アクチュエータを含む）の回転エネルギーが、電気エネルギーとしてド

ライバ側に返還されることを回生と言います。返還されるエネルギーを回生エネルギー、単位時間あ

たりの回生エネルギーを回生電力と言います。 
回生エネルギーは、ドライバ内部の電源平滑コンデンサに電気エネルギーとして吸収されます。しか

し、制動時の回生エネルギーが大きくなり、コンデンサが吸収可能なエネルギーを超えた場合、さら

に回生抵抗器で回生エネルギーを吸収（消費）します。 
HA-800 ドライバは、下表に示すように回生抵抗器内蔵タイプと非内蔵タイプがあります。ドライバ内

の回生抵抗器で吸収（消費）しきれない回生電力、回生エネルギーが発生した場合外付け回生抵抗器

の接続が可能です。 
電源電圧 200V 仕様／100V 仕様 200V 仕様 
型式 HA-800C-1 HA-800C-3 HA-800C-6 HA-800C-24

ドライバ定格電流 1.5 A 3.0 A 6 A 24A 

回生処理 外部回生抵抗 
取付け端子付 

回生抵抗内蔵 
外部回生抵抗取付け端子付 

内蔵回生抵抗吸収電力 － 3W Max 8W Max 90W Max 
内蔵回生抵抗使用時、 

1 回の回生動作（制動）

における許容吸収 
エネルギー 

（30J）*1 150J 420J 2400J 

説明 

回生抵抗器は内蔵してい

ません。通常、外置き回生

抵抗は不要です。ドライバ

内部の平滑コンデンサで

は回生エネルギーが吸収

しきれない場合に、外付け

回生抵抗器を接続してく

ださい。 

内蔵回生抵抗器の吸収電力では回生電力が吸収しき

れない場合には、外付け回生抵抗器を接続してくだ

さい。 

*1：電解コンデンサによる吸収電力の標準値です。 
 
回生エネルギーの検討 
以下のようなときに回生抵抗の設置について検討してください。 

 慣性モーメントが大きく負荷の高い起動 
 停止頻度が多い時 
 上下動負荷などの連続的に回生が生じる場合 

このような場合は、回生エネルギーを計算し、回生抵抗器吸収電力を確認して、ドライバ内蔵回生抵

抗器で吸収しきれない場合は、外付け回生抵抗器を付けてください。 
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回生エネルギーの計算 
下図のような機械系の動作をする時の回生エネルギーを計算します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Tn：負荷のマイナストルク    Tf：駆動系の摩擦トル 
Ja：アクチュエータの慣性モーメント 
Jm：負荷の慣性モーメント 
Nc：アクチュエータ動作時の最大回転数(r/m) 

 
ステップ アクチュエータの出力トルク アクチュエータの出力エネルギー 

① Ｔ1=(Ｊa+Ｊm）×｛(2π×Nc)／60｝
×(1/ｔ1)+Tｎ+Tｆ 

E1=1/2×｛(2π×Nc)／60｝×Ｔ1×ｔ1 

② Ｔ2=Ｔn+Tｆ E2=(2π×Nc)／60｝×Ｔ2×ｔ2 

③ Ｔ3=－(Ｊa+Ｊm）×｛(2π×Nc)／60｝
×(1/ｔ3)+Tｎ+Tｆ 

E3=1/2×｛(2π×Nc)／60｝×Ｔ3×ｔ3 

④、⑧ Ｔ4=Ｔn 0 (停止状態のため回生エネルギーとしては 0) 

⑤ Ｔ5=(Ｊa+Ｊm）×｛(2π×Nc)／60｝
×(1/ｔ5)－Tｎ+Tｆ 

E5=1/2×｛(2π×Nc)／60｝×Ｔ5×ｔ5 

⑥ Ｔ6=－Ｔn+Tｆ E6=(2π×Nc)／60｝×Ｔ6×ｔ6 

⑦ Ｔ7=－(Ｊa+Ｊm）×｛(2π×Nc)／60｝
×(1/ｔ7)－Tｎ+Tｆ 

E5=1/2×｛(2π×Nc)／60｝×Ｔ7×ｔ7 

 
E1～E8 までの各エネルギーのうち、負の値になるエネルギーの総和の絶対値が回生エネルギー

＜Es＞となります。 
上記で、E3、E6、E7 が負の値であれば、その合計回生エネルギーは次のようになります。 

 
 Es＝▏ Ｅ3＋Ｅ6＋Ｅ7 ▏  

ト
ル
ク 
(+) 

(－) 

(力行) 

(回生)

①

④ ②

③ 

⑥ 

⑦ 

⑧

⑤ 

t a

NC

(1サイクル) 

上昇 

下降 時間 

ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
回
転
速
度 t 7 t 6 t 5 t 4t 3t 2t 1 t 8

マイナストルク Tｎ 

負荷アーム 

アクチュエータ （上昇） 

（下降）
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外付け回生抵抗器で吸収するエネルギー 
HA-800Cドライバの電源平滑コンデンサで吸収できる回生エネルギーと内蔵回生抵抗器Rの容量は下

表の通りです。 
内蔵回生抵抗器仕様 

ドライバ型式 
内蔵コンデンサ

吸収エネルギー

Ec（J）*1 吸収容量 Wi（W）*2 抵抗値（Ω） 

外付け最小許

容抵抗値（Ω）

HA-800C-1 30 － － 33Ω－5% 

HA-800C-3 30 3W Max 50Ω±5% 33Ω－5% 

HA-800C-6 52 8W Max 33Ω±5% 33Ω－5% 

HA-800C-24 78 90W Max 10Ω±5% 10Ω－5% 

*1：コンデンサ吸収エネルギーEc の値は、ドライバの使用主電源電圧 AC200V におけるコンデンサの標準吸

収量です。内蔵コンデンサ吸収エネルギーは電源電圧、駆動パターンにより大きく変化します。また経時変

化もあります。標準吸収量の 50%を目安とする減定格をして、計算をしてください。 
*2：吸収容量とは、抵抗器の定格容量を減定格した、吸収可能な回生電力です。 

 
上記の各数値より回生抵抗器で吸収しなければならない回生エネルギーを求めます。その回生エネル

ギーを運転サイクル時間で除算し、回生抵抗器にて吸収が必要な回生電力＜We＞を計算します。 
 
 
 
We が内蔵回生抵抗吸収容量 Wi 以下である場合は、外付回生抵抗器は不要です。We が Wi を超える場

合は、We の容量に従って外付回生抵抗器を選定します。抵抗値は、表の最小許容抵抗値以上の抵抗値

を選定してください。 
外付回生抵抗を使用する場合は、ショートバーを外して内蔵回生抵抗を回路から分離します。内蔵回

生抵抗による回生吸収がなくなり、内蔵回生抵抗の発熱がなくなります。このため、大型の外付回生

抵抗を接続することが可能です。 
※HA-800*-24 は、回生電力のモニタが可能です。 
 
 

We[W]＝（Es－Ec）/ ta 
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外付け回生抵抗器 
外付けの回生抵抗器はお客様にて準備してください。以下の例を参考に回生抵抗器を選択してくださ

い。 
推奨品の一例 

ドライバ型式 抵抗器 備考 
HA-800C-1 
HA-800C-3 
HA-800C-6 

RH220B33ΩJ 
株式会社 
磐城無線研究所 

許容吸収電力：20W～30W 程度（冷却条件による） 
1 回の回生動作における許容吸収エネルギー：2200J 

RH500 20ΩJ  (2 個並列接続) 
株式会社 磐城無線研究所 

許容吸収電力：150W 程度（冷却条件による） 
1 回の回生動作における許容吸収エネルギー：13000J
2 個の抵抗器を並列接続してください。 
（下記接続例参照） 

HA-800C-24 RH500 10ΩJ  (4 個直列並列接続)
株式会社 磐城無線研究所 

許容吸収電力：300W 程度（冷却条件による） 
1 回の回生動作における許容吸収エネルギー：36000J
4 個の抵抗器を直列並列接続してください。 
（下記接続例参照） 

 
外付け回生抵抗器の減定格 

 回生抵抗器の温度上昇 
回生抵抗器に使用するパワー抵抗器は、大きな電力を消費し高熱になります。かならず抵抗器の

定格電力を減定格してお使いください。適切な減定格をしないと、抵抗器が数百度を超える高温

になったり、抵抗器の寿命が短くなる等の問題が生じます。 
 

 減定格 
抵抗器の負荷特性は製造メーカに確認してください。減定格については自然対流冷却で使用する

場合は定格の 20％以下としますが、お客様の社内基準に従ってください。 
 
 
外付け回生抵抗器の配置と配線 

 配置 
回生抵抗器は周囲温度に対して＋100℃以上の温度上昇があります。放熱、取付け位置および使

用電線などは十分考慮して配置してください。 
 配線 
配線に使用する電線は難燃電線を使用して、抵抗器本体に接触しないように配線してください。

サーボアンプとの接続は必ずツイスト線を使用し、線材の長さは 5m 以下で配線してください。 
 

   
 回生抵抗器は高温になります。放熱取付け位置および使用電線などは安

全に十分注意して配置してください。 
 注 意 
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 ドライバへの接続 
外付け回生抵抗は、HA-800 ドライバの「R1,R2」端子間に接続してください。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

モータ接続用端子台（TB1 用） 
メーカー フェニックス･コンタクト

株式会社 
型式 FKIC2.5/6-ST-5.08 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
モータ接続用端子台 
ネジサイズ 圧着端子外径 ご参考 

M4 φ8mm 丸型圧着端子（R 型） 3.5-R4 （日本圧着端子製造（株）） 
           5.5-4NS （日本圧着端子製造（株）） 

 
外付回生抵抗器の接続例 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

AC サーボアクチュエータM 

R2 

R3 

U 

V 

W 

赤

白

黒

R1 
HA-800C-3/6 にて内蔵回生抵抗を使用する場合、R1,R3 をショート

してください。（当社製の中継ケーブルでは、ショートバーにてショ

ートしています） 
外付けの回生抵抗を使用する場合は、R1,R3 をオープンにして、

R1,R2 間に回生抵抗を接続してください。 

回生抵抗 

U 
V 
W 
R2
R3
R1

 

HA-800C-24 にて内蔵回生抵抗を使用する場合、R1,R3 をショートして

ください。（当社出荷時は、ショートバーにてショートしています） 
外付けの回生抵抗を使用する場合は、R1,R3 をオープンにして、R1,R2
間に回生抵抗を接続してください。 

AC サーボアクチュエータ 

 

R2

R3

U 

V 

W

赤

白

黒

R1
外付回生抵抗器 

TB1 

M

AC サーボアクチュエータ 

 

R2

R3

U 

V 

W

赤 

白

黒

R1

RH500 20ΩJ（2 個） 
 

M 

回生電力 150W の場合 

AC サーボアクチュエータ 

 

R2

R3

U

V

W

赤

白

黒

R1

RH500 10ΩJ（4 個） 
 

M

回生電力 300W の場合



 回生抵抗について 
付録 

付-11 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

 

付
録 

付 

 10 

 11 

 付 

 

 付 

付 

 

許容負荷イナーシャ 
下表は最高回転速度での水平駆動時の推奨の許容イナーシャ一覧です。（許容できる負荷イナーシャ

は、実使用時のモータ速度によって変化します。） 
回生抵抗（内蔵および外付）を使用する場合には、回生抵抗の許容吸収電力・許容吸収エネルギーの

範囲内でご使用ください。 
 
SHA シリーズ（電圧：200V） 

アクチュエータ型番 SHA25A 

アクチュエータ速比 11 51 81 101 121 161 
ドライバ組合せ HA-800C-3D-200 

最高回転速度 (r/min) 509.1 109.8 69.1 55.4 46.3 34.8 
kg･m2 0.029 0.56 1.42 2.2 3.2 5.6 アクチュエータ 

慣性モーメント 
（ブレーキなし） kgf･cm･s2 0.296 5.7 14.4 22 32 57 

kg･m2 0.034 0.66 1.66 2.6 3.7 6.6 アクチュエータ 
慣性モーメント 
（ブレーキ付） kgf･cm･s2 0.347 6.7 17 26 38 67 

kg･m2 0.071 1.3 3.4 5.4 7.7 13.8 内蔵回生抵抗使用時の 
許容負荷慣性 
モーメント kgf･cm･s2 0.724 13.2 34.7 55.1 78.5 140 

kg･m2 0.102 5.6 8.8 11 14 20 
kgf･cm･s2 1.041 57 90 112 144 201 

外付回生抵抗使用時の 
許容負荷慣性 
モーメント 外付回生 

抵抗器 RH220B33ΩJ 

 
 

アクチュエータ型番 SHA32A 

アクチュエータ速比 11 51 81 101 121 161 
ドライバ組合せ HA-800C-6D-200 

最高回転速度 (r/min) 436.4 94.1 59.3 47.5 39.7 29.8 
kg･m2 0.092 2.0 5.1 8.0 11 20 アクチュエータ 

慣性モーメント 
（ブレーキなし） kgf･cm･s2 0.939 21 52 81 117 207 

kg･m2 0.1065 2.3 5.9 9.2 13 23 アクチュエータ 
慣性モーメント 
（ブレーキ付） kgf･cm･s2 1.087 24 60 94 135 238 

kg･m2 0.276 6.0 15.3 24 33 60 内蔵回生抵抗使用時の 
許容負荷慣性 
モーメント kgf･cm･s2 2.817 61.2 156 244 336 612 

kg･m2 0.3195 20 32 40 50 70 
kgf･cm･s2 3.261 200 320 400 510 710 

外付回生抵抗使用時の 
許容負荷慣性 
モーメント 外付回生 

抵抗器 RH220B33ΩJ 
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アクチュエータ型番 SHA40A 
アクチュエータ速比 51 81 101 121 161 51 81 101 121 161
ドライバ組合せ HA-800C-6D-200 HA-800C-24D-200 

最高回転速度 (r/min) 78.4 49.4 39.6 33.1 24.8 78.4 49.4 39.6 33.1 24.8
kg･m2 5.0 13 20 28 50 5.0 13 20 28 50 アクチュエータ 

慣性モーメント 
（ブレーキなし） kgf･cm･s2 51 130 202 290 513 51 130 202 290 513

kg･m2 6.1 15 24 34 61 6.1 15 24 34 61 アクチュエータ 
慣性モーメント 
（ブレーキ付） kgf･cm･s2 62 157 244 350 619 62 157 244 350 619

kg･m2 6.1 15 24 34 61 58 92 114 137 182内蔵回生抵抗使

用時の 
許容負荷慣性 
モーメント 

kgf･cm･s2 62.2 153 244 346 622 590 930 1170 1400 1860

kg･m2 58 92 114 137 182 (58) (92) (114) (137) (182)
kgf･cm･

s2 590 930 1170 1400 1860 (590) (930) (1170) (1400) (1860)
外付回生抵抗使

用時の 
許容負荷慣性 
モーメント 外付回生 

抵抗器 RH220B33ΩJ RH500_20ΩJ を 2 個並列接続 または、

RH500_10ΩJ を 4 個直列並列接続 
 
 

アクチュエータ型番 SHA58A SHA65A 
アクチュエータ速比 81 101 121 161  81 101 121 161  

ドライバ組合せ HA-800C-24D-200 HA-800C-24D-200 
最高回転速度 (r/min) 37.0 29.7 24.8 18.6  34.6 27.7 23.1 17.4  

kg･m2 96 149 214 379  110 171 245 433  アクチュエータ 
慣性モーメント 
（ブレーキなし） kgf･cm･s2 980 1520 2180 3870  1120 1740 2500 4420  

kg･m2 106 165 237 420  120 187 268 475  アクチュエータ 
慣性モーメント 
（ブレーキ付） kgf･cm･s2 1090 1690 2420 4290  1230 1910 2740 4850  

kg･m2 212 330 474 840  240 374 536 950  内蔵回生抵抗使

用時の 
許容負荷慣性 
モーメント 

kgf･cm･s2 2160 3360 4830 8570  2440 3810 5460 9690  

kg･m2 290 450 640 1140  360 560 810 1420  

kgf･cm･s2 2900 4600 6500 11600  3700 5700 8200 14500  

外付回生抵抗使

用時の 
許容負荷慣性 
モーメント 

外付回生 
抵抗器 

RH500_20ΩJ を 2 個並列接続 または、

RH500_10ΩJ を 4 個直列並列接続 
RH500_20ΩJ を 2 個並列接続 または、

RH500_10ΩJ を 4 個直列並列接続 
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SHA シリーズ（電圧：100V） 
アクチュエータ型番 SHA25A  

アクチュエータ速比 51 81 101 121 161      

ドライバ組合せ HA-800C-6D-100  

最高回転速度 (r/min) 94.1 59.2 47.5 39.6 29.8      

kg･m2 0.56 1.42 2.2 3.2 5.6      アクチュエータ 
慣性モーメント 
（ブレーキなし） kgf･cm･s2 5.7 14.4 22 32 57      

kg･m2 0.66 1.66 2.6 3.7 6.6      アクチュエータ 
慣性モーメント 
（ブレーキ付） kgf･cm･s2 6.7 17 26 38 67      

kg･m2 5.6 8.8 11 14 20      内蔵回生抵抗使

用時の 
許容負荷慣性 
モーメント 

kgf･cm･s2 57 90 112 144 201      

kg･m2 (5.6) (8.8) (11) (14) (20)      

kgf･cm･s2 (57) (90) (112) (144) (201)      

外付回生抵抗使

用時の 
許容負荷慣性 
モーメント 

外付回生 
抵抗器 RH220B33ΩJ  

 
 
FHA-C mini シリーズ（電圧：100V/200V） 

アクチュエータ型番 FHA-8C FHA-11C FHA-14C 
アクチュエータ速比 30 50 100 30 50 100 30 50 100 

ドライバ組合せ HA-800C-1*-100 
HA-800C-1*-200 

HA-800C-1*-100 
HA-800C-1*-200 

HA-800C-1*-100 
HA-800C-1*-200 

最高回転速度 r/min 200 120 60 200 120 60 200 120 60 
kg･m2 0.0026 0.0074 0.029 0.0060 0.017 0.067 0.018 0.050 0.20 アクチュエータ 

慣性モーメント kgf･cm･s2 0.027 0.075 0.30 0.061 0.17 0.68 0.18 0.51 2.0 

kg･m2 0.0078 0.022 0.087 0.018 0.051 0.20 0.054 0.15 0.60回生抵抗未接続

時の許容負荷慣

性モーメント kgf･cm･s2 0.081 0.23 0.90 0.18 0.51 2.0 0.54 1.5 6.0 

kg･m2 (0.0078) (0.022) (0.087) (0.018) (0.051) (0.20) (0.054) (0.15) (0.60)

kgf･cm･s2 (0.081) (0.23) (0.90) (0.18) (0.51) (2.0) (0.54) (1.5) (6.0)
外付回生抵抗 
使用時の 

許容負荷慣性 
モーメント 外付回生 

抵抗器 RH220B33ΩJ RH220B33ΩJ RH220B33ΩJ 
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FHA-C シリーズ （電圧：200V） 

アクチュエータ型式 FHA-17C FHA-25C FHA-32C FHA-40C 
アクチュエータ速比 50 100 160 50 100 160 50 100 160 50 100 160
ドライバ組合せ HA-800C-3*-200 HA-800C-3*-200 HA-800C-6*-200 HA-800C-6*-200 

最高回転速度 (r/min) 96 48 30 90 45 28 80 40 25 70 35 22 
kg･m2 0.17 0.67 1.7 0.81 3.2 8.3 1.8 7.1 18.1 4.9 19.5 50 アクチュエー

タ慣性モーメ

ント 
Kgf･

cm･s2 1.7 6.9 17 8.3 33 85 18 72 185 50 200 510

kg･m2 0.54 2.1 5.1 2.4 10 25 5.4 21 54 9.8 39 100内蔵回生抵抗

使用時の 
許容負荷慣性 
モーメント 

Kgf･
cm･s2 5.4 21 52 24 100 260 55 210 550 100 398 1020

kg･m2 (0.54) (2.1) (5.1) (2.4) (10) (25) (5.4) (21) (54) 15 60 150
Kgf･

cm･s2 (5.4) (21) (52) (24) (100) (260) (55) (210) (550) 150 610 1500
外付回生抵抗

使用時の 
許容負荷慣性 
モーメント 

外付回

生 
抵抗器 

RH220B33ΩJ RH220B33ΩJ RH220B33ΩJ RH220B33ΩJ 

 
 
FHA-C シリーズ （電圧：100V） 

アクチュエータ型式 FHA-17C FHA-25C FHA-32C  
アクチュエータ速比 50 100 160 50 100 160 50 100 160    
ドライバ組合せ HA-800C-3*-100 HA-800C-6*-100 HA-800C-6*-100    

最高回転速度 (r/min) 96 48 30 90 45 28 80 40 25    
kg･m2 0.17 0.67 1.7 0.81 3.2 8.3 1.8 7.1 18.1    アクチュエー

タ慣性モーメ

ント 
Kgf･cm･

s2 1.7 6.9 17 8.3 33 85 18 72 185    

kg･m2 0.54 2.1 5.1 2.4 10 25 5.4 21 54    内蔵回生抵抗

使用時の 
許容負荷慣性 
モーメント 

Kgf･cm･
s2 5.4 21 52 24 100 260 55 210 550    

kg･m2 (0.54) (2.1) (5.1) (2.4) (10) (25) (5.4) (21) (54)    
Kgf･cm･

s2 (5.4) (21) (52) (24) (100) (260) (55) (210) (550)    
外付回生抵抗

使用時の 
許容負荷慣性 
モーメント 外付回生

抵抗器 RH220B33ΩJ RH220B33ΩJ RH220B33ΩJ  
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HA-800C シリーズの保証期間および保証範囲は、次の通りとさせていただ

きます。 

■保証期間 
技術資料および取扱説明書に記載された、各項を遵守してご使用頂く事を条件に、納入後 1年

間、または当該品につき運転時間 2,000 時間のどちらか早い到達時期とさせていただきます。 

■保証範囲 
上記保証期間内において、弊社の製造上の不具合により故障した場合は、当該品の修理、また

は交換を弊社側の責任において行います。 

ただし、次に該当する場合は、保証対象範囲から除外させていただきます。 

①お客様の不適当な取り扱いまたは使用による場合 

②弊社以外による改造、または修理による場合 

③故障の原因が当該品以外の事由による場合 

④その他、天災など弊社側に責任がない場合 

なお、ここでいう保証とは、当該品についての保証を意味するものです。 

当該品の故障により誘発される他の損害、実機よりの取り外しおよび取り付けに関する工数、

費用等については弊社負担範囲外とさせていただきます。 

 

保証期間と保証範囲



 

 

 
 
 
 

ISO14001（穂高工場）／ISO9001 認証取得（TÜV SÜD Management Service GmbH） 

本技術資料に記載されている仕様・寸法などは予告なく変更することがあります。 

本技術資料は、2011 年 5月現在のものです。 
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■緊急時の修理・技術お問い合わせ窓口【緊急の修理依頼および技術的な相談窓口です】 

Ｔ Ｅ Ｌ  : ＣＳ部 ０２６３ (８３) ６８１２ 

  受付時間 ： 月～金曜日 ９：００～１２：００ １３：００～１７：００（土曜、日曜、祝日、弊社指定休日を除く） 

http://www.hds.co.jp/ 

№1105-0R-THA800C 
「ハーモニックドライブ

®
」の学術的・一般名称は「波動歯車装置」であり、「ハーモニックドライブ

®
」は当社が製造販売する製品にのみ使用できる登録商標です。 

韓国・台湾・中華人民共和国においても、商標権を取得しています。 




