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注意事項
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1　 概要

Macro8005(以下M8005)は弊社製コントローラPPMC-112を搭載し、最高250kppsのパルス出力が可能な、1軸パルスモータ・コントロール・モジュールです。

モーションウェアのスレーブ局としてモータをコントロールします。

インターフェースはRS-４８５に対応し、マルチドロップで最大16局（16軸）を接続することができます。

2　 仕様

表 2‑1　仕様

	コントローラ
	PPMC-112　（アンペール）

	適応モータドライバ
	パルスモータ・ドライバ

	伝送形式
	RS-４８５

9bit バイナリー　　125 / 62.5 / 31.2 (kbps)

8bit アスキー　　　19.2 / 41.67 / 83.33 (kbps)

	同期動作信号
	INTLK*、RUN

	出力信号
	パルス信号　　　CW*、CCW*

汎用出力信号　AUXO

	リミット入力信号
	FL、BL、FHL、BHL、ORG

全端子ノーマル・クローズ型を想定　（端子がオープンで信号が入力されます）

	通信インターフェース
	CN1　D-SUB9ピン-ピンコネクタ

　　DELC-J9PAF-13L9 (JAE)

CN2　 D-SUB9ピン-ソケットコネクタ

　　DELC-J9SAF-13L9 (JAE)

	外部インターフェース
	CN3　2.54ピッチ14ピンコネクタ

　　5046-14A （モレックス）

	電源
	12～24V±15% （消費電流：175mA）

	使用条件
	温度　0～60℃

湿度　30～85%

	外形寸法
	110×95 mm


3　 ブロック図
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図 3‑1　ブロック図

4　 外形図

図 4‑1　外形図

通信インターフェース

4－1　 通信インターフェースの接続図

M8005は１つのホストに対して最大16局（軸）接続することができます。また１６局には他のモジュールを接続することもできまので、用途に応じて選択することができます。（各モジュールについては「10　

 REF _Ref3628118 \h 
参考資料」を参照してください）

通信ケーブルの両端に終端抵抗を接続してください。終端抵抗とケーブルのインピーダンスは同じにする必要があります。弊社製MWSC101搭載モジュールM5520B,M7000は110Ωの終端抵抗を実装しています。

M8005とコンバータ等を接続するとき、電位レベルをあわせるためにGND端子をコンバータ等のシグナル・グランドへ接続してください。未接続のまま使用しますと、最悪の場合機器が破損します。

























図 5‑1　通信インターフェース構成例



4－2　 コネクタ信号

通信コネクタは（D-SUB9ピン）、２つあります。ホスト側（上位側）と電源側（下位側）です。

RUN,INTLK*信号には方向があるため、また、電源は通信ケーブルを介して供給するため、D-SUBコネクタはピンとソケットを使用します。

表 5‑1　通信コネクタ

	CN1（ピンコネクタ）　　下位側
	CN2（ソケットコネクタ）　上位側

	No.
	信号名
	備考
	No.
	信号名
	備考

	１
	+12～24V
	
	１
	+12～24V
	

	２
	TX－
	送信－
	２
	RX－
	受信－

	３
	RX－
	受信－
	３
	TX－
	送信－

	４
	GND
	
	４
	GND
	

	５
	GND
	
	５
	GND
	

	６
	+12～24V
	
	６
	+12～24V
	

	７
	TX＋
	送信＋
	７
	RX＋
	受信＋

	８
	RX＋
	受信＋
	８
	TX＋
	送信＋

	９
	INTLK*
	インターロック出力
	９
	RUN
	ラン入力


4－3　 通信ケーブル

通信ケーブルはツイストペア線を使用してください。TX±，RX±でペアにして下さい。（図 5‑2参照）

シールド・ケーブルを使用することを推奨します。

ケーブルは上位側M8005のCN1（又はホスト）と下位側M8005のCN2を接続します。








ホスト又は上位側M8005（CN１）



下位側M8005（CN２）

図 5‑2　通信ケーブルの配線

4－4　 ホストとの接続

M８００５は通常のPCから直接制御できる8ビットアスキー通信と、高速通信を目的とした9ビットバイナリー通信を選択することができます。伝送形式はRS-485で行います。

通常のPCのシリアルポートから直接通信する場合、市販のコンバータまたは弊社製Macro8014-xxxA（PPMC112 ２軸または4軸パルスモータ・コントロール・モジュール）でRS-232CからRS-485に変換する必要があります。






図 5‑3　8ビットアスキー通信接続例






RS232C側




M8005（CN２）

図 5‑4　RS-232C / 485変換例

９ビットバイナリー通信の場合、ホストには弊社製のモーション・ウェア・コントローラLSI（MWSC101）を使用します。弊社ではMWSC１０１搭載モジュール、Macro5520B(ISAバス)、Macro7000（PC104バス）等の製品を用意しています。



図 5‑5　9ビットバイナリー通信接続例

5　 ドライバ、リミット・インターフェース

5－1　 ドライバ制御パルス出力CW*、CCW*

モータドライバに与えるパルス出力です。通常ドライバは1つのCW*パルスで時計回りに1ステップ、CCW*パルスで反時計回りに1ステップ動作します。1ステップの動作角度は各ドライバによって異なります。

パルス出力は負論理パルスです。PPMC112に与えられた回転方向によって、各方向パルスを出力します。




図 6‑1　パルス出力

（注意）

M8005の出力パルス幅はCW*,CCW*ともにPPMC112のPOUTのパルス幅（初期設定基準クロックの4パルス分）となります。例えば、初期設定で基準クロックを2MHz（周期0.5μsec）に設定した場合、パルス幅は2μsecです。

ドライバによって応答できるパルス幅が異なる場合があります。この場合PPMC112のパルス幅設定命令で指定したパルス幅を出力させることができます。

5－2　 モータドライバとの接続












M8005側




ドライバ側

図 6‑2　ドライバ接続例

（注意）

端子No.９、１１はパルス出力用+5V電源です。内部の電源を使用しています。両端子合わせて30mA以下で使用してください。

外部抵抗Rはドライバによって設定しなければならない場合があります。ドライバの取扱説明書を参照してください。

5－3　 リミット入力、原点入力

リミット，原点入力はノーマルクローズド型を想定し、端子2～6はオープンの時に信号が”1”として入力されます。未使用の端子はGNDに接続してください。


























M８００５

図 6‑3　リミットの接続例











　　　フォトセンサ


M8005

図 6‑4　フォトセンサの接続例

（注意）

端子No1の+12～24Vは通信側（DSUB）の電源が直接供給されています。ヒューズ等の保護素子は入っていません。供給できる容量は外部電源の仕様に依存します。電源容量の決定はM8005の消費電流、フォトセンサの消費電流を合わせて行ってください。

容量が合わない場合、センサ電源は別電源を使用してください。

5－4　 外部インターフェースコネクタ信号

表 6‑1　外部インターフェースコネクタ信号表

	No.
	信号名
	備考

	１
	+12～24V
	

	２
	FL
	正方向リミット

	３
	FHL
	正方向高速リミット

	４
	ORG
	原点

	５
	BHL
	逆方向高速リミット

	６
	BL
	逆方向リミット

	７
	GND
	

	８
	GND
	

	９
	COM+
	+5V出力

	１０
	CW*
	正方向パルス出力

	１１
	COM+
	+5V出力

	１２
	CCW*
	逆方向パルス出力

	１３
	COM+
	+5V出力

	１４
	AUXO
	汎用出力


6　 スイッチの設定

6－1　 モード設定

動作モードと通信速度はロータリースイッチ（SW1）で設定します。設定を変更した場合は電源を再度入れなおしてください。

表 7‑1　モード設定表

	設定
	モード
	状態

	0
	高速ポーリング・

モード
	指定不可

	1
	
	バイナリー・モード
	31.25K bps

	2
	
	
	62.5 K bps

	3
	
	
	125 K bps

	4
	
	指定不可

	5
	
	ASCIIモード
	19.2K bps

	6
	
	
	41.67K bps

	7
	
	
	83.33K bps

	8
	通常モード
	指定不可

	9
	
	バイナリー・モード
	31.25K bps

	A
	
	
	62.5 K bps

	B
	
	
	125 K bps

	C
	
	指定不可

	D
	
	ASCIIモード
	19.2K bps

	E
	
	
	41.67K bps

	F
	
	
	83.33K bps


6－2　 アドレスの設定

スレーブアドレスはロータリースイッチ(SW2)で設定します。設定を変更した場合は電源を再度入れなおしてください。

表 7‑2　アドレス設定表

	設定
	アドレス

	0
	0

	1
	1

	2
	2

	3
	3

	4
	4

	5
	5

	6
	6

	7
	7

	8
	8

	9
	9

	A
	10

	B
	11

	C
	12

	D
	13

	E
	14

	F
	15


7　 8ビットアスキー通信アクセス手順

本章では2局（軸）のM8005をPCのシリアルポートからモータを回転させるまでの手順を示します。通信方法、命令発行の手順やデータ構造の参考にしてください。

命令、レスポンス等の詳細はPPMC112取扱説明書を参照してください。

7－1　 配線および設定

RS２３２C / 485コンバータを使用し、電源は+12Vを使用します。

通信速度は19.2kbps（SW1:D）、アドレスは0（SW2:0）と1（SW2:1）を使用します。

ドライバ、モータは仕様を十分にご確認の上選定してください。

RS-485ラインの終端はコンバータのRS-485側とM8005（アドレス1）のCN1で行います。（図 8‑2参照）

終端抵抗は110Ωとします。（終端抵抗とケーブルのインピーダンスは同じにする必要があります。）

リミットは使用しません。FL、FHL、BL、BHL、ORGは全てGNDに接続してください。（図 8‑2参照）

モータの軸には何も接続しないでください。











図 8‑1　配線およびスイッチの設定例



（注意）

電源にM8006を使用する場合終端抵抗は実装されていますので、終端処理は必要ありません。

図 8‑2　終端抵抗と電源の供給（CN1：アドレス１のM8005）とリミット端子の処理（CN3）

7－2　 ポーリングによる接続の確認

配線とスイッチの設定が全て終了したらPCとM8005に電源を投入します。

まず、接続が正常であるかを確認するために以下の手順でポーリングを行います。

アドレス０のポーリングフレーム0x80,0x7FをCOMポートから送信します。0x８０はアドレス０のPPMC制御コードでポーリング、0x７Fはチェックサムです。

返信データ0x90,0x6F（レディー）がCOMポートに返信されればアドレス０のM８００５は正常に動作しています。

アドレス１も同様に0x81,0x7Eを送信し、0x91,0x6Eが返信されることを確認します。

受信データを待つ間は5秒程度のタイマを動作させて、受信データが無い場合タイムアウトで終了させます。

ポーリングフレーム0 ： 807F

ポーリングフレーム1 ： 817E

レディー0 ： 906F

レディー1 ： 916E









図 8‑3　接続確認ポーリング フロー

7－3　 初期設定命令の発行

次に、直線加減速方式、起動速度1kpps、高速速度5kpps、加減速パルス数1000パルスの初期設定を各アドレスに発行します。

コマンド
0x00
；直線加減速、基準クロック２MHｚ

起動レート
0x07D0
；2,000,000Hz ÷ 1,000pps = 2,000

高速レート
0x0190
；2,000,000Hz ÷ 5,000pps = 400

パルス数
0x03E8
；1,000

発行コード
：　00D0079001E803

これに制御コードとチェックサムを加えて

送信データ0：　90 3030443030373930303145383033 0A　（アドレス０）

送信データ1：　91 3030443030373930303145383033 09　（アドレス1）

アクノレッジ０：　906F

アクノレッジ１：　916E











図 8‑4　初期設定命令発行フロー例

7－4　 加減速命令の発行

初期設定終了後、加減速命令を発行します。動作方向はCW方向、動作パルス数は80,000パルスとします。

コマンド
0x83
  ;加減速動作CW方向

パルス数
0x013880

発行コード
83803801

送信データ0 ： 90 3833383033383031 50
送信データ1 ： 91 3833383033383031 4F
アクノレッジ０：　906F

アクノレッジ１：　916E


















図 8‑5　加減速動作命令発行フロー例

7－5　 パルス出力の停止

ポーリングによりパルス出力の停止を確認します。最初は両軸ともにパルス出力を行っているものとし、両軸のパルス出力停止を確認します。

ポーリングフレームを各アドレスに送信しビジーレスポンスならばパルス出力中、レディーレスポンスならばパルス出力は停止したことになります。

ポーリングフレーム０　：　８０7F

ポーリングフレーム1　：　817E

ビジーレスポンス0　：　807F

ビジーレスポンス1　：　817F

レディーレスポンス0：　906F

レディーレスポンス0：　916E
















図 8‑6　停止監視ポーリング　フロー例

8　 8ビットアスキー通信データ構造

8－1　 制御コード

ホスト送信（スレーブ受信）は命令データ発行時またはポーリング時にホストから送信するデータの先頭に加えます。ホスト受信（スレーブ送信）はホストが命令データやポーリングを発行後に返信されるデータの先頭に受信します。ホストはこの制御コードをもとにデータの内容を判断します。

表 9‑1　8ビットアスキー通信制御コード

	ビット
	状態
	ホスト送信

（スレーブ受信）
	ホスト受信

（スレーブ送信）

	7
	1
	必ず”1”です

	6
	0
	スレーブがPPMC(PPMC112またはPPMC312)

	
	1
	スレーブがPIOC101

	5,4
	00
	ポーリング
	ビジー

	
	01
	命令データ
	アクノレッジ・レディー*

	
	10
	未定義
	データ返信

	
	11
	未定義
	特定データ返信

	3,2,1,0
	―
	スレーブアドレス


＊：ビット5,4が01のホスト受信コードはポーリングに対する受信の場合は停止中（レディー）、コマンド発行に対する受信の場合はアクノレッジとなります。

8－2　 チェックサムと送信データ

8ビットアスキー通信の送信データは制御コード＋アスキー分解された命令データ＋チェックサムで構成されます。例えばPPMC112の加減速命令コード0xA3(CW方向)、動作パルス数0x123456（1193046パルス）を発行する場合、

0xA3
  0x56
    0x34
       0x12 

をアスキー分解し

0x41,0x33
  0x35,0x36  0x33,0x34  0x31,0x32

このデータの先頭に制御コード0x9F(PPMC命令データ、アドレスF)を加え

0x9F , 0x41 , 0x33 , 0x35 , 0x36 , 0x33 , 0x34 , 0x31 , 0x32

制御コード、命令データをバイナリー加算しビットを反転します。下位1バイトのビット７を０としたものがチェックサムとなります。

0x9F+0x41+0x33+0x35+0x36+ 0x33+0x34+0x31+0x32 = 0x248 

0xB7（反転、下位１バイト）( 37（ビット７を０）

送信データは最後にチェックサムデータを加え


　0x9F , 0x41 , 0x33 , 0x35 , 0x36 , 0x33 , 0x34 , 0x31 , 0x32 , 0x37

となります。

（注意）

16進データのA～Fをアスキー分解する場合大文字、小文字（A( 0x41、a(0x６１）どちらでもかまいません。チェックサムは分解後のデータでバイナリー加算してください。

返信データは大文字です。

9　 参考資料

9－1　 他のモジュールと特徴

表 10‑1　他のモジュールと特徴

	モジュール
	特徴

	Macro 8009
	サーボモータ・ドライバ対応

1軸

	Macro 8014
	パルスモータ・ドライバ

4軸、2軸を選択可能

オプションでRS-232C　RS-485コンバータを実装

ジャンパにより110Ω終端抵抗の設定が可能

	Macro 8400
	32bitデジタル入出力（8ビットごとに入出力の設定）

タイマ出力、エンコーダ入力機能

	Macro 8006
	終端付電源ユニット

D-SUB9ピンにより電源供給

	Macro 5520B
	MWSC101搭載のISAバスモジュール

9ビットバイナリー通信のホストとなります。

	Macro 7000
	MWSC101搭載のPC/104バスモジュール

9ビットバイナリー通信のホストとなります。


9－2　 モーション・ウェア・システムの接続












図 10‑1　モーション・ウェア・システム構成例
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