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● 本書に記載されている内容を予告なく変更することがあります

のでご了承ください。 

● 本書を大切に保管してください。 

● 本書は必ず最終ユーザー様へお渡しください。 
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  始 め に 
 

  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Microsoft、Windows、Windows  NT  WindowsXp は、米国 Maicrosoft 
Corporationの米国及びその他の国の登録商標です。 

 HA-800は、株式会社ハーモニック・ドライブ・システムズの登録商標又は商

標です。 
 その他、記載されている会社名・製品名は、各社の登録商標又は商標です。 
 このマニュアルの一部又は全部を、株式会社ハーモニック・ドライブ・システ

ムズの書面による許可なく複写・複製することは、その形態を問わず禁止しま

す。 
 マニュアルの内容は、予告なく変更することがあります。 
 このソフトウェアの著作権は、株式会社ハーモニック・ドライブ・システムズ

に あります。 
 このソフトウェアはHA-800シリーズをご購入いただいた企業様、及びご使用いた

だく企業様に限りコピー、使用ができます。 

 この製品に関するご意見・ご要望等は、以下の方法により承っております。 
 
□ ハーモニックドライブホームページ 
   http://www.hds.co.jp より、カタログ請求の頁に移動し通信欄に、ご意見・ご

要望を記入し、送信釦をクリックして下さい。 
 
□ E-Mail 
   marketing@hds.co.jp に、ご意見・ご要望を記入し、送信して下さい。 
 
□ ＦＡＸ 
   このマニュアルの、裏表紙に記載されている各営業所宛にお送り下さい。 
   

なお、個別の返答はいたしかねますので、あらかじめご了承下さい。  
また、この製品に関する、不明点、疑問点不具合点に関しましては、マニュアルの、裏

表紙に記載されている各営業所及び、サービス部門にお問い合わせ下さい。 
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PSF-800 は、HA-800 シリーズ（HA-800A,HA-800B,HA-800C）と組み合わせて、パラメータの変更や

動作波形モニタ等が可能な通信プログラムです。 

１ セットアップ 
PSF-800 は、弊社ホームページ（http:www/hds.co.jp）からダウンロードできます。 
ダウンロードしたファイルは、圧縮されていますので、適当なフォルダに解凍後、SETUP.EXE
を実行して画面の指示に従ってセットアップを行なってください。 

２ 必要な環境について 
PSF-800 が正しく動作するためには、以下の環境が整っている必要があります。 
以下の環境以外では、正しく動作しない可能性がありますので、必ず以下の環境下でご使用下さ

い。 
  
コンピュータ本体 Windows Me,NT,2000,Xp が動作するパソコンで、RS-232C 

通信ポート又は USB ポート（＊1）が内蔵されていること。  
Ｏ Ｓ Windows/Me または、WindowsNT/2000 及び、 

Windows Xp 
メモリ それぞれのＯＳが必要としている以上のメモリ容量 
ハードディスク ３ＭＢ以上の空き容量  

（作成したデータを保存する場合は、別途空き容量が必要です） 
ディスプレイ ２５６色以上 
ソフトウェア PSF-800 の動作には VB6 ランタイムライブラリ（＊２）が必要です。

  Microsoft Mouse・Microsoft intel Mouse または、互換性のある

ポインティングデバイス 
 作成したデータを印刷する場合は、指定のＯＳの下で動作する

プリンタ 
＊１：USB ポートを使用する場合は、USB ポートを RS-232C に変換するアダプタが必要です。   

（USB-RSQQ3 IO データ等） 
パソコンに内臓されている RS-232C ポートは、通常 COM１に割り付けられますが、USB からの変

換アダプタを使用する場合は割付が変わりますので、以下の設定を行なってください。 
① コントロールパネルから、システムを開き、デバイスマネージャを表示する。 
② ポート（COM と LPT1）内容を確認する。（下記の場合は、COM6 に割り付けられています） 
 

③ PSF-800 をインストールしたフォルダにあ

る、”string.txt“をエディタで開いて、5 行目の 'COM 
“00002=1 ”の＝右側の数字をデバイスマネージャで

確認したポート番号に変更してください。 
 
 
 
 
 
 
＊２：VB6 ランタイムライブラリがインストールされていないパソコンの場合は、次のようなメ

ッセージが表示されます。なお、ホームページからダウンロードした PSF-800 には、VB6 ランタ

イムライブラリは含まれておりません。 
 
 
 
 

 

 

VB6 ランタイムライブラリは、以下の URL からダウンロードできます。 
http://www.vector.co.jp/soft/win95/util/se188840.html 
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３ インストールが完了したら 
インストールが完了したら、専用の通信ケーブル*1 を使用して、パソコンと HA-800 を接続して

PSF-800 の起動と、終了を行い、正常にインストールが完了したことを確認します。 
PSF-800 の起動は、HA-800 の制御回路電源を投入後に行ってください。 

 

＊１ 専用通信ケーブルについて 
RS-232C 用通信ケーブル： 
RS-485 用通信ケーブル： 

４ ソフトの削除 
PSF-800 をハードディスクから削除する場合は、以下の手順に従って行います。一度削除すると、

そのパソコンから、PSF-800 を起動することはできません。再度起動する場合は、インストール

手順に従って、インストールを行って下さい。 
 
① 

 
 
② 

  
 

コントロールパネルを立

ち上げます。 

プログラムの追加と削除

をクリックし、PSF-800 を

選択して、変更と削除釦を

クリックすると、PSF-800
を、ハードディスクから削

除します。 
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５ 起動画面 
 PSF-800 の起動画面を以下に示します。 

 

 

 

 

 

 

軸No 表示 

運転中表示 

アラーム表示 

励磁中表示

接続機種名
VerNo 表示

モータコード表示 
動作制御モード表示

メニュー 

状態表示 

オートチューニング 

パラメータ設定 

アラーム表示 
テスト運転 IO モニタ

動作波形モニタ 出力信号操作 
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６ 起動画面詳細 

６－１ メニュー 

PSF-800 の各種操作は、メニューから行います。メニューの詳細は以下のようになっています。 
●ファイルメニュー 
 

   ファイル 
 
                 開く  ・・・パラメータ設定、テスト運転及び波形モニタ操作で、パラメータ設定値、テスト運転パ

ターン及び、波形モニタデータをファイルから読み出します。 
 
                名前をつけて保存 ・・・ パラメータ設定、テスト運転及び波形モニタ操作で、パラメータ設定値、

テスト運転パターン及び、波形モニタデータをファイルに保存します。 
 
                 終了 ・・・ プログラムを終了します。 

 
●軸メニュー 
 

     軸  
            PSF-800をHA-800Aと接続する場合は、最大16台まで操作することができます。（HA-800B

及び、HA-800C は 1 台のみとなります）複数軸接続した場合は、軸メニューから通信する軸番

号を設定します。 
 

PSF-800 と、HA-800A の接続例 

    
                     
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
RS-232C         RS-485     RS-485          RS-485 

マスター

装置 

専用通信ケーブル 
型番：EWA-RS03 

汎用モジュラーケーブル 
型番：TEL-FC-5(サンワサプライ)等 

ディップスイッチ及びロータリースイッチの設定 
 
 ディップスイッチ ロータリースイッチ 
1 台目 全てオフ 0 
2 台目 全てオフ 1 
ｎ代目 全てオフ n-1 
最終 3 のみ ON トータル接続台数－１ 
※ロータリースイッチの設定は 10 以降、 
A（10） B（11） C(12) D(13) E(14) F(15)となります。 
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●ウィンドウメニュー 
 

     ウィンドウ  
            起動時に状態表示画面が立ち上がっていますが、状態表示画面以外を立ち上げて操作を行

ないたい場合は、ウィンドウメニューから選択が可能です。 
 

６－２ 情報表示部 
  ●軸No 表示 

HA-800A と、PSF-800 を接続している場合は最大16 台までの HA-800A を、PSF-800 から操作可能です。 
軸No 表示には、現在操作対象になっている軸No が表示されます。 

 
  ●運転中表示 

HA-800 と PSF-800 が接続され、HA-800 の電源が投入されているときに、緑色に点灯します。 

（HA-800電源ON）      （HA-800電源OFF あるいはPSF-800 がオフライン） 

 
  ●アラーム表示 

HA-800 がアラーム状態のときに、赤色に点滅します。 

（アラーム発生中）         （アラーム発生無し） 

 
  ●励磁中表示 

アクチュエータがサーボ ON している場合は、赤色に点灯します。 

（サーボ ON 中）      （サーボ OFF 中） 
 

  ●接続機種名表示 
接続されている HA-800 の機種名を表示します。 

 (例：汎用（位置指令、速度指令、トルク指令）仕様の場合)  
HA-800B:MECHATROLINK 通信仕様  HA-800C：CC-Link 仕様 
 

  ●VerNo 表示 
接続されている HA-800 のファームウェアバージョンを表示します。 

 
 

  ●モータコード表示 
HA-800 に設定されている適用アクチュエータのコード No を表示します。 
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●動作制御モード表示 
HA-800 の動作モードを表示します。動作しているモードが緑色に点灯します。 

（例：位置制御で動作している場合） 
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６－３ 各種ウィンドウ操作 
６－３－１ 状態表示 

状態表示では、動作状態や、数値をモニタすることが出来ます。 

 
  ・動作状態表示 

S-ON：アクチュエータサーボ ON している場合、ON の表示になります。 
IN-POS：位置制御時、偏差カウンタが調整パラメータの位置決め完了範囲内の場合ON の表示になります。 
Hi-SPD：速度制御時、モータの速度が調整パラメータの速度到達判定以上になった場合 ON の表示になりま

す。 
Low-SPD：モータの速度が、調整パラメータの零速度判定値以下になった場合 ON の表示になります。 
Hi-TRQ：トルク制御時モータの出力トルクが、調整パラメータのトルク到達判定値以上になった場合 ON の表

示になります。 
FWD-LMT：正転禁止信号が有効な状態になった場合、ON の表示になります。 
REV-LMT：逆転禁止信号が有効な状態になった場合、ON の表示になります。 
SPD-LMT：モータの回転速度が、速度制限中の場合ON の表示になります。 
TRQ-LMT：HA-800 の出力トルクを制限された動作の場合に、ON 表示になります。 

  ・数値モニタ 
回転速度：モータの回転速度を表示します。 
トルク％：アクチュエータの出力トルクを表示します。 
ピークトルク％：アクチュエータの出力トルクのピーク値を表示します。ピークトルククリア釦をクリックすると、

クリアされます。 
帰還パルス数：HA-800 の帰還パルスカウンタの値を表示します。 
指令パルス数：HA-800 も指令パルスカウンタの値を表示します。 
偏差パルス数：指令パルスカウンタ － 帰還パルスカウンタの値（偏差）を表示します。 
過負荷率：過負荷率を表示します。この数値が0以外の場合は、アクチュエータが過負荷状態で運転されてい

ます。 
主回路電源電圧：主回路の AC 電源を、整流した後の電圧を表示します。 
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６－３－２ オートチューニング 
負荷を推定して、サーボゲインを適正な値に自動調整します。 

  
 
・オートチューニングの実行方法 

① オートチューニング移動量と、レベルを設定します。 
② 実行釦をクリックします。 

③ のアラートが表示されるので、確認して OK なら OK 釦をクリックします。 

④ アクチュエータが動作して、 の表示の後、チューニング後のサーボゲインが表

示されます。 
 

⑤ オートチューニングの終了後、「位置ループゲイン」、「速度ループゲイン」、「速度ループ積分」の値が、推

定した負荷に対して最適な値に変更されます。 
 

オートチューニング移動量：負荷推定時のモータの移動量を設定します。

1500~6000 の値が設定可能です。可能な限り大きな値を設定することで

負荷推定の精度が上がります。 
レベル選択：オートチューニングのレベルを選択します。１～５の値が設

定可能で、レベルが高くなるほど、サーボﾞ剛性が高いチューニング結果と

なります。 
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６－３－３ パラメータ設定 

 
 

 
 
・設定値の変更手順 
 ①サーボから読み込み釦をクリックして、設定値を HA-800 から読み込みます。 
 ②変更したいパラメータの現在値欄をクリックして変更したい値を入力します。 
  ※この際、変更されたパラメータは赤色反転して表示されます。 

③サーボに書き込む釦をクリックして、HA-800 に設定値を転送します。 
 
・パラメータをデフォルトの状態（工場出荷時の値）に戻す手順 
①工場出荷時の設定釦をクリックします。 

② が表示され、しばらくすると値が初期値に変更されます。 
③サーボに書き込む釦をクリックして、HA-800 に設定値を転送します。 

 

◆ HA-800A を接続した場合 
調整モードパラメータ（調整１、調整２、調整３） 
システムパラメータの（システム１、システム２、システ

ム３、システム４）の、設定の読み込み及び、変更が可

能です。 

◆ HA-800B/C を接続した場合 
調整モードパラメータ（調整１、調整２、調整３） 
システムパラメータの（システム１、システム２） 
ネットワーク（CC-link、MECHATROLINK）の、設定

の読み込み及び、変更が可能です。 
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 ネットワーク 
 
HA-800B/C を接続した場合は、CC-Link または、MECHATROLINK 通信の中で使用される機能に関する設

定を行います。 
 
◆HA-800B の場合 

 
 

項  目 説  明 

原点復帰アプローチ速度尾 
安川電機MP シリーズと接続し、DEC+C 相及び DEC＋ZERO の原点復帰を実行した場合の、

アプローチ速度、及びクリープ速度がこのパラメータで設定した速度で操作します。（OLxx3E 及

び OLxx40 の設定値は反映されません） 

原点復帰加減速時間 
原点復帰実行時の加減速時間を設定します。設定値はアクチュエータが最大回転速度まで加速

する時間、及び最大回転側から停止するまでの時間です。（OLxx36、OLxx38 等の設定値は反

映されません） 

原点復帰方向 

安川電機MPシリーズと接続し、DEC+C相及びDEC＋ZEROの原点復帰を実行した場合の原

点復帰方向を設定します。設定値は 0 か 1 で、FHA シリーズと組み合わせた場合は、0 で時計

方向に、1 を設定した場合は反時計方向に原点復帰を行います。SHA シリーズでは設定値と回

転方向は逆になります。（OLxx093 の設定値は反映されません） 

仮想原点 
安川電機MP シリーズと接続し、DEC+C 相及び DEC＋ZERO の原点復帰を実行した場合の、

原点復帰最終走行距離をこのパラメータで設定します。設定範囲は-32768～32767 で、単位は

パルスです。（OLxx46 の設定値は反映されません） 

原点位置範囲 
原点位置に対する現在位置ステータス（STATUS bit6：ZPOINT）のセット条件を設定します。 
原点位置に対して、現在の位置が、±原点復帰範囲設定値内であれば、MECHATROLINK レ

スポンスの、STATUS bit6：ZPOINT が 1 になります。設定単位はパルスです。 

正転／逆転ソフトリミット 正転側及び逆転側のソフトリミット値を設定します。安川電機 MP シリーズの、固定パラメータ（正

方向ソフトリミット値、負方向ソフトリミット値）は反映されません。 

外部位置決め最終距離 EX-Posing コマンドの、LT-SGN で指定した信号が入力されたあとの移動量を設定します。 
設定単位はパルスです。 

システム予約 システム予約領域です。（設定を変更しても、動作には反映されません。） 
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◆ HA-800C の場合 

 
 

項  目 説  明 

アクチュエータ分解能 
近回りを有効にしている場合は、移動量がこの設定値の 1/2 よりも大きい場合は、反対方向に動

作します。電子ギヤをデフォルトから変更し、近回りを有効にしている場合はこの設定値を変更し

てください。このパラメータは、CC-Link の命令コード 9200h、9201h からも設定可能です。 
原点復帰速度 1,2 原点加減

速時間、原点復帰方向、仮想

原点 

下記を参照願います。なお、各パラメータは CC-Link からも設定可能です。 
原点復帰速度１：9202h9203h、原点復帰速度2：9204h、原点復帰加減速時間：9205h 
原点復帰方向：9206h、仮想原点：9209h 

バックラッシュ補正 
メカ的なバックラッシュを吸収します。アクチュエータの動作方向が変わる毎に、指定した移動量

に、この設定値を加算して移動します。このパラメータは、CC-Link の命令コード 920Ah からも

設定可能です。 

近回り有効／無効 
動作量が、アクチュエータ分解能で設定された値の １／２よりも大きいば場合は、動作量からア

クチュエータ分解能の設定値をマイナスした値だけ動作します。このパラメータは、CC-Link の

命令コード 920Bh からも設定可能です。 

原点復帰方法 
原点復帰方法を設定します。0 を設定した場合は原点復帰を実行すると（RYn2⇒1 の状態で、

RYn1⇒1）現在の位置を原点と認識します。1を設定した場合は、原点センサーとZ相により原点

復帰を実行します。このパラメータは、CC-Link の命令コード 9207h からも設定可能です。 

原点センサー選択 

原点復帰時の原点信号の入力先を設定します。0 を設定すると、CN2-5pin に入力された原点信

号により原点復帰が行われます。1を設定すると、CC-LinkのRYn7より入力された原点信号に

より原点復帰が行われます。このパラメータは、CC-Linkの命令コード9208hからも設定可能で

す。 
 
原点復帰関連パラメータ 
   

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 

ｴﾝｺｰﾀﾞ Z 相 

原点復帰方向
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６－３－４ I/O の設定 （HA-800A の場合） 
HA-800A は、入出力信号を、CN２に割り付けて使用することが出来ます。I/O の割付を行なう場合は、以下の手順

で行ないます。 
 ① I/O 設定をクリックすると以下の、ウィンドウが立ち上がります。 
 
 
 
 
 
 
 
 

           
  入力信号は、各種入力信号を、入力 pin、IN1~IN8（CN2-2~7,9,10pin）への割り付けと、論理設定を行ないます。 
  割付は、一つの入力に、複数の信号を割り付けることが可能です。また割り付けないことも可能です。 

           
出力信号は、各出力ピンへの出力信号の割り付けと論理設定を行ないます。一つの出力ピンに複数の出力信号を

割り付けることは出来ません。割付設定が完了後、OK 釦をクリックすると、設定値がパラメータ設定ウィンドウに反

映されるので、サーボに書き込む釦をクリックして、設定値をサーボに書き込みます。 
 

入力信号の設

定を行ないま

す。 

出力信号の設

定を行ないま

す。
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設定値は、ディスクに保存することが可能です。 
保存する場合は、ファイルメニューから、名前をつけて保存を選択して、保存したいフォルダとファイル名を

設定して、保存釦をクリックします。 
設定値を工場出荷状態に戻す場合は、I/O の設定等も初期化されるため、事前に現在の設定値をディスクに

保存することを推奨します。 

 
 また、保存したパラメータを読み出す場合は、ファイルメニューから開くを選択して、保存したファイルを読み

出します。 

 
 

 
 



 
ソフトウェアの実行 

 

- 14 - 

６－３－５ アラーム 
HA-800 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、以下のように枠が赤く表示されます。 
また、過去8 回分のアラーム履歴の表示も確認可能です。 
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６－３－６ テスト運転 
速度を指定して、単純な JOG 動作と、移動量を指定した JOG 動作をおこなうことが出来ます。 

 
 
 

速度と加減速を指定して JOG 動作をおこなう場合。 
①JOG速度（単位 r/min）と、JOG加減速時間（単位

ms）※１ を設定します。 
②サーボ ON 釦をクリックすると、アクチュエータが

サーボオンします。 
③マウスカーソルを正転の釦にあわせて、マウスの

正転釦を押している間は、アクチュエータは、正転に

動作します。逆転させる場合は、逆転釦で同じ操作

をします。 

移動量を指定して JOG 動作をおこなう場合。 
①移動距離（単位 パルス）、移動速度（単位r/min）、

加減速時間（単位 ms）※１、移動距離のモード（相対

値／絶対値）を設定します。 
②最大 5 種類の設定が可能です。 
③実行した No（1~5）をクリックして、実行釦をクリッ

クすると、JOG を開始し、指定した移動距離の動作

が終了すると停止します。 

※１：加減速時間は、アクチュエータが停止した状態から、パラメータウィンドウの

システム３ 速度入力係数で設定された速度まで達する時間を設定します。 
（減速は、パラメータウィンドウのシステム３ 速度入力係数で設定された速度から

停止するまで） 
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６－３－７ 波形モニタ 
速度、トルクのほかに、各種状態信号の波形を表示することができます。 
 
 
 
 

 
 

 
 
 ・波形の所得方法 

① 波形表示選択から、表示したい波形を選択します。Ch1、Ch2は速度と、トルクを選択できます。トル

クと速度を選択した場合は、1div の表示も設定します。 
② トリガ条件を設定します。 
③ トレース時間を設定します。100ms を選択した場合、表示される時間軸は 5ms/dv から、100ms/div

まで設定可能です。10s を選択した場合は、100ms/div～1000ms/div まで設定可能です。時間軸設

定は時間軸設定からプルダウンメニューで選択します。 
④ 波形表示モードで、今回の波形と前回、または前々回の波形を同時表示することが可能です。 
⑤ トレース開始をクリックすると、トリガ待ちとなり設定したトリガになると波形を取得して、 

波形表示部に表示します。 
⑥ 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。 
⑦ 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出来ます。 

トリガ条件設定 

トレース時間設定 

トレース開始 

波形表示モード 

波形測定 

時間軸設定 

波形表示部 

波形表示選択 
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６－３－８ 出力信号操作 

 
 
 
 

任意の出力信号を、ON／OFF することが出来ます。 
実行釦をクリックして、出力させたい信号名をチェックする

と、出力信号の操作を ON します。 
チェックされていない信号は OFF します。 
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