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本書は、当社製ポジショナータイプコントローラー（RCON-GW/GWG）の
フィールドネットワーク仕様（以下、コントローラーと表記）について、その動作モードやネットワークの割付け、
各種機能についてまとめた資料です。

おもに、よく使用されている３つの動作モード、“フル直値モード”、“ハーフ直値モード”、“ポジション簡易直値
モード” について説明します。

取扱いに関する詳細内容は、［各コントローラーの取扱説明書］、［各フィールドネットワーク・ポジショナー
仕様取扱説明書］を確認してください。

【本書対応の機器】

●本書に記載されている事柄は、製品の改良にともない予告なく変更させて

いただく場合があります。

●設定内容につきましては、条件や用途に合わせて変更をしてください。

●この取扱説明書の内容についてご不審やお気付きの点などがありましたら、

“アイエイアイお客様センターエイト” もしくは、最寄りの当社営業所まで

問合わせしてください。

●本文中における会社名・商品名は、各社の商標または登録商標です。

はじめに

RCON-GW／GWG ゲートウェイユニット
RCON-PC／PCF／AC／DC／SC ドライバーユニット
EC接続ユニット  RCON-EC
SCON拡張ユニット RCON-EXT
RCON接続仕様 SCON

1A 初版発行2023.4

改版履歴
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STEP
３

STEP
２

STEP

１ 動作モードについて
STEP
4

１ コントローラーのモード別機能

RCONのモード別機能について、以下の表に示します。

（EtherCATモーション,MECHATOROLINK-Ⅲ,SSCNET Ⅲ/Hは除く）

※1 加速度と減速度を異なる値にすることはできません。

※2 速度以外の数値はポジションデータで指定します。

各動作モードの詳細は、［RCON 取扱説明書（MJ0384）]を参照してください。

動作モード

主要機能

占有領域
ポジションNo.

指定運転
位置データ
指定運転

速度・
加減速度
指定運転

現在位置
読取り

現在速度
読取り

直接数値指定 × 〇
〇

（※1）
〇 〇 8ワード

簡易直値 ×
〇

（※2）
〇

（※2）
〇 × 4ワード

ポジショナー1 〇 × 〇 〇 × 4ワード

ポジショナー2 〇 × 〇 × × 2ワード

ポジショナー3 〇 × 〇 × × 1ワード

ポジショナー5 〇 × 〇 〇 × 2ワード
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STEP
３動作モード別の信号割付

STEP
１

STEP
２

STEP
4

１ 直接数値指定モード
直接数値指定モードの信号割付けを示します。

直接数値指定モード_制御信号割付表（PLC → コントローラーへ出力）

注1：指令速度設定＝0の場合、パラメーターNo.47 “PIO ジョグ速度2” の値で動作します。
指令速度設定≠0 の場合：PLC出力部の速度データで動作します。

先頭からの

ワード数
ビット番号

0 b15～b0

1 b15～b0

2 b15～b0

3 b15～b0

4 b15～b0
速度

(1ワード)
ー

移動時の速度を指定してください。

単位は1.0mm/s(度/s) または、0.1mm/s (度/s)

単位の切替えは、ゲートウェイパラメータ設定によって変更できま

す。（出荷時は1.0mm/s に設定）

5 b15～b0
加減速度

(1ワード)
ー

移動時の加減速度を指定してください。

単位は0.01G

6 b15～b0
押付け電流制限値

(1ワード)
ー

押付け動作時の電流制限値を指定してください。

指定値は255を100%に換算して受付けます。

b15 BKRL ブレーキ強制解除：ONでブレーキ解除

b14 INC
インクリメンタル

【OFF で絶対位置指令、ON で相対位置指令】

b13 DIR

押付け方向指定：

　ONでプラス方向に位置決め幅を加算した押付け動作

　OFFでマイナス方向に位置決め幅を減算した押付け動作

b12 PUSH 押付け指定：OFFで位置決め動作、ONで押付け動作

b11 ー (使用できません)

b10 ー (使用できません)

b9 ー (使用できません)

b8 JOG+ プラスジョグ：ONで反原点方向移動

b7 JOG- マイナスジョグ：ONで原点方向移動

b6 JVEL

ジョグ速度/インチング距離切換え：

　OFFでパラメーターNo.26“ジョグ速度”、

　パラメーターNo.48“インチング距離”

　ONでPLC出力の速度データを使用(注1)

　パラメーターNo.49“インチング距離2”の設定値を使用

b5 JISL
ジョグ/インチング切替え：

　OFFでジョグ動作、ONでインチング動作

b4 SON サーボON指令：ONでサーボON

b3 RES リセット：ONでリセット実行

b2 STP 一時停止：ONで一時停止指令

b1 HOME 原点復帰：ONで原点復帰指令

b0 DSTR 位置決め指令：ONで移動指令

内容・詳細

目標位置を指定してください。

負数は2の補数で入力してください。

単位：0.01mm（または、度/s）※ DDモーター以外

　　　　 0.001度　※ DDモーター

単位：0.01mm（または、度/s）※ DDモーター以外

 　　　　0.001度　※ DDモーター

7

位置決め幅

(2ワード)

目標位置

(2ワード)

アドレス

制御信号

(1ワード)

機能 信号名

ー

ー
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STEP
３動作モード別の信号割付

STEP
１

STEP
２

STEP
4

直接数値指定モード_状態信号割付表（コントローラー → PLCに入力）

先頭からの

ワード数
ビット番号

0 b15～b0

1 b15～b0

2 b15～b0

3 b15～b0

4 b15～b0
現在速度

(1ワード)
ー

現在速度を格納します。

単位の切替えは、ゲートウェイパラメータ設定によって変更できま

す。（出荷時は1.0mm/s に設定）

5 b15～b0
アラームコード

(1ワード)
ー

アラームが発生した場合に、アラームコードを格納します。

アラームが発生していない場合およびバッテリー電圧低下警告

時は、0を格納します。

アラームコードは16進数で読出してください。

6 b15～b0 ー ー (使用できません)

b15 EMGS 非常停止：非常停止状態でON

b14 CRDY コントローラー準備完了：準備完了でON

b13 ZONE2

ゾーン2：

　現在位置がゾーン設定(パラメーターNo.23,24)内に

　あるときON

b12 ZONE1

ゾーン1：

　現在位置がゾーン設定(パラメーターNo.1,2)内に

　あるときON

b11 ー (使用できません)

b10 ー (使用できません)

b9 ー (使用できません)

b8 MEND

指令完了  【ON：移動後に位置決め完了･押付け完了･空

振りのいずれかの   状態になった場合、 　OFF：移動開始ま

たはサーボOFF 状態】

b7 ALML
軽故障アラーム出力  【ON：過負荷警告またはメッセージレベ

ル  　のアラームが発生した場合】

b6 ー (使用できません)

b5 PSFL 押付け空振り：押付け動作空振りでON

b4 SV 運転準備完了：サーボON状態でON

b3 ALM アラーム：アラーム発生でON

b2 MOVE 移動中：アクチュエーター移動中でON

b1 HEND 原点復帰完了：原点復帰完了でON

b0 PEND 位置決め完了：位置決め完了でON

内容・詳細

現在位置を格納します。

単位：0.01mm（または、度/s）※ DDモーター以外

 　　　　0.001度　※ DDモーター

現在モーターに指令している電流値を格納します。

単位は1mA

7

指令電流

(2ワード)

現在位置

(2ワード)

アドレス

状態信号

(1ワード)

機能 信号名

ー

ー

1）ジョグ速度の切替え方：

JVEL信号のON/OFFで切替えができます。
OFFの場合パラメーターNo.26 “PIO ジョグ速度”、ONの場合速度レジスタの値で動きます。

2）移動時の速度切替え：
移動中に移動時開始時と異なる速度を入力して、スタート信号(CSTR)をONします。

衝突検出機能は使用できません。簡易直値モードに変更が必要です。
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STEP
３動作モード別の信号割付

STEP
１

STEP
２

STEP
4

2 簡易直値モード

簡易直値モードの信号割付けを示します。

簡易直値モード_制御信号割付表（PLC → コントローラーへ出力）

先頭からの

ワード数
ビット番号

0 b15～b0

1 b15～b0

b15～b10 ー ー (使用できません)

b9～b0 指定ポジションNo. ー 使用するポジションNo.を指定してください。

b15 BKRL ブレーキ強制解除：ONでブレーキ解除

b14 ー (使用できません)

b13 ー (使用できません)

b12 ー (使用できません)

b11 ー (使用できません)

b10 ー (使用できません)

b9 ー (使用できません)

b8 JOG+ プラスジョグ：ONで反原点方向移動

b7 JOG- マイナスジョグ：ONで原点方向移動

b6 JVEL

ジョグ速度/インチング距離切換え：

　OFFでパラメーターNo.26“ジョグ速度”、

　パラメーターNo.48“インチング距離”

　ONでパラメーターNo.47“ジョグ速度2”、

　パラメーターNo.49“インチング距離2”の設定値を使用

b5 JISL
ジョグ/インチング切替え：

　OFFでジョグ動作、ONでインチング動作

b4 SON サーボON指令：ONでサーボON

b3 RES リセット：ONでリセット実行

b2 STP 一時停止：ONで一時停止指令

b1 HOME 原点復帰：ONで原点復帰指令

b0 CSTR 位置決め指令：ONで移動指令

内容・詳細

目標位置を絶対座標上の位置で指定してください。

負数は2の補数で入力してください。

単位：0.01mm（または、度/s）※ DDモーター以外

 　　　　0.001度　※ DDモーター

3

目標位置

(2ワード)

アドレス

制御信号

機能 信号名

ー

2
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STEP
３動作モード別の信号割付

STEP
１

STEP
２

STEP
4

簡易直値モード_状態信号割付表（コントローラー → PLCに入力）

先頭からの

ワード数
ビット番号

0 b15～b0

1 b15～b0

b15～b10 ー ー (使用できません)

b9～b0 完了ポジションNo. PC** 位置決めの完了したポジションNo.が出力されます。

b15 EMGS 非常停止：非常停止状態でON

b14 CRDY コントローラー準備完了：準備完了でON

b13 ZONE2

ゾーン2：

　現在位置がゾーン設定(パラメーターNo.23,24)内に

　あるときON

b12 ZONE1

ゾーン1：

　現在位置がゾーン設定(パラメーターNo.1,2)内に

　あるときON

b11 PZONE
ポジションゾーン：

　現在位置がポジションゾーン設定内にあるときON

b10 ー (使用できません)

b9 ー (使用できません)

b8 MEND

指令完了 【ON ：移動後に位置決め完了･押付け完了･空

振りのいずれかの状態になった場合、 　OFF ：移動開始また

はサーボOFF 状態】

b7 ALML
軽故障アラーム出力　　　【ON：過負荷警告またはメッセージ

レベルのアラームが発生した場合】

b6 LOAD 負荷出力判定ステータス　【ON：衝突を検出した場合】

b5 PSFL 押付け空振り：押付け動作空振りでON

b4 SV 運転準備完了：サーボON状態でON

b3 ALM アラーム：アラーム発生でON

b2 MOVE 移動中：アクチュエーター移動中でON

b1 HEND 原点復帰完了：原点復帰完了でON

b0 PEND 位置決め完了：位置決め完了でON

内容・詳細

現在位置を格納します。

単位：0.01mm（または、度/s）※ DDモーター以外

 　　　　0.001度　※ DDモーター

3

現在位置

(2ワード)

アドレス

状態信号

機能

2

信号名

ー
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STEP
３動作モード別の信号割付

STEP
１

STEP
２

STEP
4

3 ポジショナー1モード

ポジショナー1モード_信号割付表

先頭からの

ワード数
ビット

0 ー

1 ー

2 b6-b0 指令ポジションNo. PC＊＊ 指令ポジションNo.を2 進数で指定します。

b15 BKRL ブレーキ強制解除【ON: ブレーキ解除、 OFF: ブレーキ有効】

b14～b11 ー 使用できません

b10 MODE ティーチモード指令【OFF：通常運転モード、ON：ティーチモード】

b9 PWRT ポジションデータ取込み指令　【ON：ポジションデータ取込み】

b8 JOG+ ジョグ＋

b7 JOG- ジョグ-

b6 JVEL

ジョグ速度/インチング距離切替え

OFF：パラメーターNo.26/48の "ジョグ/インチング速度” を使用

ON：パラメーターNo.47 “ジョグ速度2 の設定値または、指令速度設

定値” No.49 “インチング距離2 の設定値” を使用

b5 JISL ジョグ/インチング切替え　【ON：インチング、OFF：ジョグ】

b4 SON サーボON指令

b3 RES リセット

b2 STP 一時停止

b1 HOME 原点復帰

b0 CSTR 位置決めスタート

0 b15~b0

1 b15~b0

2 b6-b0 完了ポジションNo. PC** 位置決めの完了したポジションNo.が出力されます。

b15 EMGS 非常停止状態　【ON：非常停止状態】

b14 CRDY コントローラ準備完了　【ON : 準備完了状態】

b13 ZONE2 ゾーン2：現在位置がゾーン設定(パラメーターNo.23,24)内でON

b12 ZONE1 ゾーン1：現在位置がゾーン設定(パラメーターNo.1,2)内でON

b11 PZONE ポジションゾーン：現在位置がポジションゾーン設定内にあるときON

b10～b9 ー 使用できません。

b8 MEND
指令完了 【ON ：移動後に位置決め完了･押付け完了･空振りのいず

れかの状態になった場合、 　OFF ：移動開始またはサーボOFF 状態】

b7 ALML
軽故障アラーム出力

【ON：過負荷警告またはメッセージレベルのアラームが発生した場合】

b6 LOAD 負荷出力判定ステータス　【ON：衝突を検出した場合】

b5 PSFL 押付け動作空振り　　　　【ON：押付け動作が空振りで完了】

b4 SV 運転準備完了

b3 ALM アラーム

b2 MOVE 移動中

b1 HEND 原点復帰完了

b0 PEND 位置決め完了：位置決め完了でON

現在位置を格納します。単位：0.01mm(または、度/s)※DDモーター

以外　0.001度※DDモーター

現在位置

データ
ー

内容

ー ー 使用できません。

3 制御信号

アドレス

信号種類 信号名

3 状態信号

PLC

入力

PLC

出力

割付
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STEP
３動作モード別の信号割付

STEP
１

STEP
２

STEP
4

4 EC接続ユニット（RCON-EC）

RCON-ECは入出力それぞれ1ワード(16bit)与えられます。
4軸すべて接続していない場合でも、4軸分(1ワード)の領域を占有します。

ビット 信号名 内容

b15 ー

制御信号（4軸目）
b14 RES

b13 ST1

b12 ST0

b11 ー

制御信号（3軸目）
b10 RES

b9 ST1

b8 ST0

b7 ー

制御信号（2軸目）
b6 RES

b5 ST1

b4 ST0

b3 ー

制御信号（1軸目）
b2 RES

b1 ST1

b0 ST0

ビット 信号名 内容

b15 E3RD

状態信号（4軸目）
b14 *ALM

b13 LS1/PE1

b12 LS0/PE0

b11 E2RD

状態信号（3軸目）
b10 *ALM

b9 LS1/PE1

b8 LS0/PE0

b7 E1RD

状態信号（2軸目）
b6 *ALM

b5 LS1/PE1

b4 LS0/PE0

b3 E0RD

状態信号（1軸目）
b2 *ALM

b1 LS1/PE1

b0 LS0/PE0

RCON入力 RCON出力

RCON-ECはオプションユニットとして扱います。
GWパラメータ設定時には軸構成に含めないようにしてください。

また、RCON-ECの入出力信号は
・各ドライバーユニット
・SCON拡張ユニット
・PIO拡張ユニット
の後に信号が割り付けられます。変更はできません。
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STEP
4

STEP
１

STEP
3 主な機能

STEP
2

１ 位置決め動作の方法

直接数値指定モードでの信号入力

①位置決めに必要な
データの入力

③移動完了

②スタート信号
(DSTR) ON

直接数値指定モードの位置決め動作を行う場合のフローチャートを示します。

②
③

移動中

時間

速度①

簡易直値モード・ポジショナーモードでの信号入力

①位置決めに必要なデータ

目標位置・速度（1mm/s※）・加減速度・位置決め幅

※速度を0.1mm/sに変更する場合はゲートウェイ特殊パラメータ設定が必要です。

①位置決めに必要な
データの入力

③移動完了

②スタート信号
(DSTR) ON

簡易直値モード・ポジショナーモードの位置決め動作を行う場合のフローチャートを示します。

②

③
移動中

時間

速度①

①位置決めに必要なデータ

簡易直値モードの場合：ポジションNo.・目標位置

ポジショナーモードの場合 ：ポジションNo.

位置決めに必要なデータで範囲外の値を入力し、スタート信号をONすると
A3：位置指令情報データ異常になります。
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STEP
4

STEP
１

STEP
3 主な機能

STEP
2

2 移動中の速度変更

直接数値指定モードでの信号入力

①変更する速度データ
の入力

③速度変更

変更したい動作速度を指定アドレスに入力します。

④移動完了

②スタート信号
(DSTR) ON

スタート信号を受付けた時点から、加速・減速を行います。

スタート信号の入力は、任意のタイミングで行ってください。

例：ゾーン信号や現在位置、外部センサー等の信号をトリガーとする。

直接数値指定モードで、移動中に速度変更を行う場合のフローチャートを示します。

②

③
移動中

時間

速度

移動速度変更

移動中

①

簡易直値・ポジショナーモードでの信号入力

簡易直値・ポジショナーモードで、移動中に速度変更を行う場合のフローチャートを示します。

①速度変更する
ポジションNo.の入力

③速度変更

変更したい速度のポジションNo.を入力します。

④移動完了

②スタート信号
(CSTR) ON

スタート信号を受付けた時点から、加速・減速を行います。

スタート信号の入力は、任意のタイミングで行ってください。

例：ゾーン信号や現在位置、外部センサー等の信号をトリガーとする。

②

③
移動中

時間

速度

移動速度変更

移動中

①

・本マニュアルで使用するコントローラーは、後から入力された指令を優先します。

後から入力された速度に変更し、スタート信号をかけることで速度が切替わります。

・移動中に速度データを変更するだけでは、速度は変わりません。
必ずスタート信号の入力が必要です。
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STEP
4

STEP
１

STEP
3 主な機能

STEP
2

3 動作を途中で終了させる

・本機能は非常停止をかけることなく動作を強制終了させたい場合に有効です。

・一時停止の減速度は、直接数値指定モードの場合指定アドレスの減速度、

他のモードはポジションデータに入力されている減速度で減速し停止します。

・押付け動作中でも動作を途中で終了させることが可能です。

移動中

⑤動作終了
(PEND：ON)

②一時停止

①一時停止信号(STP)
ON

MOVE（移動中信号）がOFFします。

一時停止中にリセット信号（RES）をONすると、

残りの移動量がキャンセルされます。

③リセット信号(RES)
ON

④一時停止信号
(STP) OFF

動作を途中で終了させる場合のフローチャートを示します。

・一時停止した位置から相対移動させる場合、残りの移動量をキャンセルしてから相対移動
の指令を行ってください。
キャンセルせずに相対移動を行うと、もともと指定していた目標位置からの相対移動となります。

①

④ ⑤③②

移動

時間

速度

5

目標位置
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STEP
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STEP
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①ジョグとインチングの切替え

JOG±信号は、JISLがOFF時はジョグ動作、ONでインチング動作に変わります。

②ジョグ速度、インチング距離の切替え

JVEL信号でジョグ速度、インチング距離を切替えます。

ジョグ速度、インチング距離を切替えて使用する場合は、あらかじめ以下の
パラメーター設定が必要です。

4 ジョグ・インチングの切替え

直接数値指定以外

OFF パラメータNo.26 "ジョグ速度" パラメータNo.26 "ジョグ速度"

ON 速度レジスタ※ パラメータNo.47 ”ジョグ速度2”

OFF パラメータNo.48 ”インチング距離” パラメータNo.48 ”インチング距離”

ON パラメータNo.49 ”インチング距離2” パラメータNo.49 ”インチング距離2”

OFF

ON

ジョグ

インチング

直接数値指定モードJISL

※ 直接数値指定モード時、速度レジスター≠0の場合は、速度レジスターの値が優先されます。

ジョグ・インチングの速度・移動距離の切替え



リファレンスマニュアル ～ RCON_フィールドネットワーク ～

©2023 ／株式会社アイエイアイ p14
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STEP
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STEP
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STEP
2

直接数値指定モードの押付け動作の信号入力方法

5 押付け動作の信号入力方法

※直接数値指定以外はポジションデータで設定します。

開始

③押付け開始位置へ
移動

目標位置（押付け開始位置）、速度、位置決め幅、

押付け電流制限値を指定アドレスに入力し、

押付け方向（DIR）を入力（ON/OFF）します。

⑤押付け動作完了
(PEND：ON)

②スタート信号
(DSTR) ON

④押付け動作開始

指定アドレスに入力された速度で移動します。

押付け動作中信号（PUSHS）が ON します。

① ④ ⑤

移動

①押付け動作時の
データ入力

③

②

時間

速度

押付け動作

直接数値指定モードで、押付け動作を行う場合のフローチャートを示します。
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STEP
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STEP
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STEP
2

DIR＝ON：座標が大きくなる方向に押付け動作

DIR＝OFF：座標が小さくなる方向に押付け動作

押付け方向指定(DIR)信号について

DIR=ON時の動作例

現在位置0mm、 目標位置100mm、 位置決め幅50mm、

①現在位置0mm
②100mmまで200mm/sで移動
③100mmから150mmまで押付け

DIR=OFF時の動作例

現在位置200mm、 目標位置100mm、 位置決め幅50mm

①現在位置200mm
②100mmまで200mm/sで移動
③100mmから50mmまで押付け

③50.00 ②100.00 ①200.00

押付け動作
移動(200mm/s)

①0.00 ②100.00 ③150.00

押付け動作

移動(200mm/s)
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STEP
4

STEP
１

STEP
3 主な機能

STEP
2

6 衝突検出機能

アクチュエーターが運転中に物などに接触した場合、速やかに停止する機能です。
指定した範囲内で指令電流値が設定した値を超えた場合、負荷出力判定ステータス（LOAD）

がONになりアラームを発生させ、サーボOFF し動作を停止します。

① 使用可能コントローラーと動作モード

使用可能コントローラー：RCON-PC/RCON-PCF

使用可能動作モード：簡易直値・ポジショナーモードで使用可能です。

(直接数値指定モードはポジションゾーンが無いため不可)

② 設定必要箇所

パラメーター設定

パラメーター 設定値 内容 アラームレベル

50 任意 衝突検出時間ms (初期値：255ms)

0,2,4,6 検出を行いません。 －

1 ポジションゾーン設定範囲で検出を行います。

5 ポジションゾーン設定範囲で検出を行います。

168

3

7

動作停止

(アラームコード0DF)

リセット可能

動作継続

(アラームコード049)

リセット不要

(停止しません)

ポジションゾーン設定範囲で検出を行いますが、

以下の場合は検出を行いません。

・一時停止解除後の最初の移動

・ポジションゾーン範囲内で停止した状態からの移動

ポジションゾーン設定範囲で検出を行いますが、

以下の場合は検出を行いません。

・一時停止解除後の最初の移動

・ポジションゾーン範囲内で停止した状態からの移動
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STEP
4

STEP
2

STEP
3 PLCからの指令で動かない場合

STEP
１

1 入出力信号のモニタリング

PLCからの出力とRCONの入力が対応しているかを確認してください。
IA-OSでRCONの入力状態を確認することができます。

【操作手順】

① IA-OSメインメニュー画面“モニター”内の“制御機器通信モニター”を選択する。

② “接続中のコントローラーから読み込む”を選ぶ。

③ RCON-GWのみ選択する

④ モニタリングが下記画面で可能です。16進数,2進数のいずれかで確認できます。
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4

STEP
2

STEP
3 PLCからの指令で動かない場合

STEP
１

2 MON信号の確認

PLCとのリンク確立後、ゲートウェイ制御信号のMON信号をONにしてください。

EC接続ユニット以外は、MON信号がONでないとPLCからの制御ができません。

PLC出力は、IA-OSの“制御機器通信モニター”(STEP4 1参照)で確認できます。

下記画面はMON(最上位ビット：b15)がOFFの状態になっています。

制御機器通信モニター

占有軸
入力(マスター⇒ゲートウェイ) ：PLC⇒RCON

アドレス 入力値

ゲートウェイ

+00 0000000000000000 ：ゲートウェイ制御信号0

+01 0000000000000000 ：ゲートウェイ制御信号1

+02 0000000000000000 -

+03 0000000000000000 -

+04 0000000000000000 -

+05 0000000000000000 -

+06 0000000000000000 -

+07 0000000000000000 -
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STEP
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STEP
2

補 足

MON信号はIA-OSから無効化することも可能です。

MON信号の無効化

① IA-OSメインメニュー画面から、パラメーター編集を選択する。

② “接続中のコントローラーから読み込む”を選択する。

③ GWを選択する

④ “0:有効”から“1:無効”へ変更する。

【操作手順】
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STEP
3 PLCからの指令で動かない場合

STEP
１

3 AUTO/MANUの状態確認

RCONはAUTO状態でないと、PLCからの動作指令を受付けません。
IA-OSで”動作モード“を確認し、MANU状態の場合は以下の2点を確認してください。

1.RCON-GW前面のAUTO／MANU切替スイッチ

2.システムI/Oコネクタの配線

AUTO/MANU±端子(真ん中の端子)を短絡してください。

AUTO/MANUをお客様用意のスイッチで切替えたい場合は、3-8間に接点を設けてください。

38

【補足】

制御機器通信モニターからGWの

MOD信号を見ることで

PLCからも状態を確認できます。

ON時:MANU OFF時:AUTO
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STEP
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STEP
１

4 駆動源が遮断されていないか確認

サーボONができない場合、IA-OS上で以下のような表記になっている可能性があります。

①

① DRV STOPが出ている場合（RCON-SC限定）

RCON-SCにダミープラグが挿入されているかを確認してください。

1. GWのMP端子へモーター電源24Vが供給されているかを確認してください。

2. 各ドライバーユニットの駆動源遮断コネクターが導通しているかを確認してください。

遮断されている場合、モーター電圧低下の表記になります。

②

ダミープラグ
DP-6

② モーター電圧低下が出ている場合

1 2
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