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1. 概要 
 

1.1 主要機能及特徵 

MCX514 是舊的 MCX314Aｓ/MCX314AL 在機能上大寬度提升的 4 軸運動控制 IC。 

 

補間機能上、在已有的直線補間、円弧補間、位元補間再加上ＸＹ平面円弧補間時同步做Ｚ軸垂直方向移動的螺旋補間機

能。 

 

ＭＣＸ５００系列的運動控制 IC、已經捨棄速度倍率設定。因此速度控制驅動可以從１pps 的超低速到最高 8Mpps 的驅動速度

做線性控制。 

 

上位 CPU 的連結上在舊有的 16 位元/8 位元匯流排外增加 I2C 串列介面匯流排。因此可以連接無並列介面匯流排的 CPU。 

 

 

■ 螺旋補間 

 

MCX514 可以在已有的直線・圓弧補間做螺旋補間驅動。 

螺旋補間為ＸＹ平面（直交座標）在做圓弧補間驅動的同一時間其他軸也一起移動的動作方式。如下圖所示，配合ＸＹ平面

的圓弧補間下、Ｚ軸做＋方向的移動例。圖１為圓弧補間 1 圈以内的螺旋補間、圖 2 為複數圈數的示意。MCX514 可以做這

兩種補間方式。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

a. 1 轉以内                                  b. 螺旋補間的例（1 轉以上） 

 

図	 1.1-1 螺旋補間例	 

 

另外下面為螺旋補間的一個應用例、配合ＸＹ平面圓弧補間的同時另一軸依迴轉軸座一定角度的迴轉、在圓弧的法線方向

進行動作控制。圖 3 為ＸＹ平面上做圓弧補間的機台上加裝一迴轉軸設計、機台上的相機或是噴嘴可以隨時對正圓弧補間

中心的動作方式。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図	 1.1-2	 ＸＹ軸円弧補間及Ｚ軸的法線控制例	 
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■ 連続補間可用的 8 個暫存器 

 

MCX514 為達高速連續補間驅動的所需、備有可存入 8 段終點資料的預設緩衝暫存器。 

早期只有 1 段暫存器的 MCX314A 在做連續補間時、各補間區段需要在移動結束前內寫入下一區段位置資料，所以限制

了各區段的長度。因此個區段的最小移動脈衝數會限制補間驅動速度。例如、CPU 資料寫入時間 TDS=80μsec、補間驅動

速度 V=100Kpps 時，最小移動脈衝數需 8 個脈衝以上必要、因

此無法執行比此脈衝數還少的區段移動。 

MCX514 因為緩衝暫存器增加為 8 個、所以大寬度改善此限

制條件。如右圖所示執行連續補間的時候、如 Seg3 一樣短的區

段存在也沒有關係、只要包含 Seg3 的８個區段的平均移動時間

較下一區段寫入時間長就可以做連續補間。  

 

図

図

図

図 1.1-3	 連続補間例	 

 

■ 多晶片補間 

 

MCX514 可以將複數晶片做連結來達到 5 軸以上的多軸直線補間。各晶片間將 8 條多晶片補間的訊號線並連即可。 

一般多軸直線補間執行時補間的全部軸其終點最大値需經過補間演算、而 MCX514 則不需要特別去設定最大値。上位

CPU 將各軸的終點資料寫入對應的 IC 後、這些資料會經由多晶片補間訊號線送到各 IC、IC 内會自動產生終點最大値。 
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図 1.1-4 多晶片補間的例	 
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■ 補間短軸脈衝均一模式 

 

一般補間驅動時、進行補間的全部軸在驅動中必須隨保持均一的周期下輸出驅動脈衝。例如下圖所示、2 軸直線補間時、

移動量（脈衝數）多的一方為（長軸）保持脈衝連續輸出、少的一方（短軸）因補間演算結果有不會有脈衝輸出。 

在 MCX514 下、短軸因新增的脈衝均一化機能的原因。即使移動量少的軸也會儘可能將脈衝輸出周期均一，以相近的驅動

脈初輸出。 並同線速一定模式使用時，可提高線速一定的精度。 

 

 

 

図 1.1-5 移動量	 X	 30 脈衝	 Y	 26 脈衝的２軸直線補間驅動脈衝輸出	 

 

 

■ ２軸高精度線速一定模式 

 

線速為補間驅動時其軌跡先端的移動速度、亦稱為頭速。以補間驅動進行工件加工、塗布…等動作時、保持線速一定是相

當重要的機能。 

本 IC 在舊有的線速一定模式下、大寬度提升線速一定精度，獲得２軸高精度線速一定模式。在２軸直線補間、圓弧補間、

螺旋補間驅動時、前述的短軸脈衝均一模式及２軸高精度線速一定模式組合使用時、線速的速度偏差可以在±0.2％以下、

期使補間驅動時大寬度提高速度精度。 

下圖是半徑 10,000 脈衝的圓弧補間驅動、早期線速一定模式執行、與 MCX514 的２軸高精度線速一定模式執行時、其速度

偏差圖形比較。 
 

 

図１ 従来の線速一定モード

速度偏差：最大で-７％

図２ ２軸高精度線速一定モード

速度偏差：±０．２％以下

 

 

図 1.1-6	 	 線速一定模式速度偏差	 
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圖 1  早期的線速一定模式 圖 2  2 軸高精度線速一定模式 
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■ 無段變速 

 

MCX514 是前所未有的一顆不需設等速度倍率的運動控制 IC。因為、本 IC 在輸出速度範圍可由 1pps 到 8Mpps 為止、全部

速度可以 1pps 為單位來設定。 

 

早期使用速度倍率來設等速度時、 

• .... 為了可以設定低的細小速度、速度倍率需設小 → 無法設定高速驅動 

• 為了可以設定高的速度驅動、速度倍率需設大 → 無法設定細小驅動速度 

如以上的限制。MCX514 解除速度倍率的設定不便、驅動中如 1pps、2pps 的低速到 1Mpps 一樣的高速脈衝均可直接變更所

需速度。 

 

Time

V 1,000,000pps

163,927pps

7pps

 

図 1.1-7	 	 無段變速	 

 

■ 簡単精確的速度設定 

 

不需設等速度倍率之故、輸出驅動脈衝速度可以參數的方式設定。（CLK=16MHz 標準時） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.1-8	 	 速度設定	 

1pps 到 8Mpps 止的範圍下、設定的驅動速度以相當的精度輸出施初。輸出驅動脈衝速度精度可達到設定値的±0.1%以

下。此為輸入 CLK 的時脈沒有誤差的情況下。實際上因輸入的 CLK 時脈會有誤差的關係，所以精度會受其影響。 
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■ 豊富加減速驅動模式 

 

● 加減速驅動種類 

加減速驅動可以、 

等速驅動    直線加減速驅動（對稱/不對稱）    Ｓ 形

加減速驅動（對稱/不對稱） 

…等方式進行。 

● 位置驅動的自動減速 

直線加減速（對稱/不對稱）、S 形加減速驅動（對稱）的位置驅動…等、減速時減速開始位置由 IC 算出、自動開始減速。

（非對稱 S 形加減速驅動無此機能） 

● S 形加減速曲線 

S 形加減速在加速度或減速度時以一次直線増加／減少的方式進行之故、速度曲線為２次拋物線加速／減速。此外、

本公司還以特有的方法來防止 S 形加減速中產生三角波形。 

 

定速ドライブ 直線加減速ドライブ（対称） 直線加減速ドライブ（非対称）

放物線Ｓ字加減速ドライブ（対称） 放物線Ｓ字加減速ドライブ（非対称）

Time

V

急減速

Time
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Time
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Time
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っ
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速
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図 1.1-9	 	 加減速驅動模式	 

 

■ 位置管理機能 

 

驅動脈衝管理在ＩＣ内部有輸出計數的理論位置計數器及外部編碼器傳回的脈衝計數的實際位置計數器、共２個 32 位位

置計數器。 

另用資料讀取的命令可隨時讀取現在位置。 

與同步動作搭配後、在通過指定位置時可以開始／停止計時器…等、可做為以位置資訊為起動要素的控制。 

 

■ 軟體極限機能 

 

具有驅動中、位置計數器超過指定範圍時驅動停止的軟體極限機能。超過軟體極限時驅動停止方式可選擇減速停止、或

是立即停止。 

 

■豐富的同步動作 

 

同步動作是指、所定的起動要素發生後、執行預設連結動作的機能。因為不需要藉由 CPU 的處理、所以欲設的指定動作

可以高速精確的執行。 

同步動作每軸有 4 組可以設定。同步動作 1 組是指、欲設 1 個起動要素所指定的 1 個動作所構成。 

起動要素可以是、指定位置通過、驅動開始・結束、外部輸入訊號觸發向上・觸發向下、計時結束…等。而指定的動作可

以是驅動開始・停止、現在位置計數器値寫入多目的暫存器、寫入驅動速度書…等。 

或是某軸的 1 組起動要素発生時、也可以連同該軸其他 3 組動作、及其他軸的 1 組動作、合計 7 組動作同時起動。 

利用同步動作的複数組合使用時、可以規畫豐富的應用程式。 

等速驅動 直線加減速驅動(對稱) 直線加減速驅動(非對稱) 

�物線 S 形加減速驅動(對稱) �物線 S 形加減速驅動(非對稱) 

手動減速 
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・ 驅動中指定位置通過時、外部訊號輸出。 

・ 驅動中外部訊號輸入時、現在位置存入 

指定的暫存器。 

・ 驅動中通過指定位置時輸出Ｎ個分割脈衝。 

…等 

 

図 1.1-10	 同步期動作	 

 

■ ４個多目的暫存器 

 

每軸具有 32 位元長的多目的暫存器４個。搭配同步動作、驅動中的位置資料及現在速度…等參數値存入暫存器、或讀取欲

設於暫存器的値多可以使用。 

各軸多有 32 位元長的多目的暫存器４個。 

多目的暫存器是、現在位置及速度、計時器與大小比較時、大小関係由狀態讀取後、可做為訊號輸出外、大小関係的変化

啟動同步動作、觸發中斷。 

或與同步動作搭配、將驅動途中現在位置及現在速度值儲存於多目的暫存器、再由多目的暫存器中保存的値載輸出入脈

衝数及驅動速度。 

 

 

■ 計時器機能 

 

每 1 軸多有 1 個計時器。可在 1 ～ 2,147,483,647μsec 範圍、以１μsec 為單位設定（CLK=16MHz 時）。 

搭配同步動作使用時、可以達到如下所述的各式動作精度。 

 

 

・ 驅動結束、指定時間後驅動再開始。 

・ 外部訊號輸入、指定時間後驅動開始。 

・ 連続驅動在指定時間後停止。 

・ 測量從位置Ａ到位置Ｂ所需移動時間。 

…等 

 

 

図 1.1-11	 計時器機能	 
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起動要因
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17.35m秒後に

Time
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向外部輸出脈衝訊號 向外部輸出脈衝訊號 

軸通過位置 15,000 

驅動結束 驅動開始 
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■ 分割脈衝輸出 

 

驅動中輸出分割脈衝的機能。軸移動中在所定的間隔下採取各式的同步動作時所使用的機能。可以設定的內容有分割間

隔、脈衝寬、脈衝數。配合同步動作、可在指定位置分割脈衝開始／停止、変更外部訊號輸入分割間隔及寬度…等。也可以

在做補間驅動時對任意軸做分割脈衝輸出。 

 

ドライブパルス

スプリットパルス

パルス幅

スプリット長

スプリットパルス数

1 2 3

 

図 1.1-12	 分割脈衝輸出	 

 

■ 自動原點復歸機能 

 

本 IC 可以不經過 CPU 的處理、自動執行做高速原點搜尋 → 低速原點貼近 → 編碼器Ｚ相搜尋 → 偏移…等一連串原點

復歸順序的機能。也可以輸出伺服馬達的偏差計數器清除訊號。各步驟間的停止時間也可以設定。 

旋轉軸的原點復歸也有適當的動作模式。 

 

 

■ 各種伺服馬達用的訊號 

 

２相編碼器訊號、定位完成、異常…等伺服馬達驅動器的訊號輸入接收。或、偏差計數器清除所需的輸出多有。 

 

 

■ 中斷発生機能 

 

加減速驅動中等速開始時、等速結束時、驅動結束時、位置計數器與多目的暫存器的大小関係変化…等、可依各軸所需做

為中斷發生的要素。 

連續補間驅動時也可以在緩衝暫存器的状態変化時發生中斷。 例如緩衝暫存器８→７変化時、４→３変化時多可以發生中

斷。 

 

 

■ 外部訊號操作驅動 

 

可以利用外部訊號、做相対位置驅動、連続驅動、手動脈衝產生器驅動。依此機能、即使在手動教導進給下也可以減輕上

位 CPU 的多工處理、達到動作的順暢。 

 

 

 

 

驅動脈衝訊號 

分割脈衝 
脈衝寬 

脈衝間隔 

分割脈衝數 
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■ 内含輸入訊號濾波 

 

ＩＣ内部、各輸入訊號的輸入段內含積分型濾波器。可設定各輸入訊號的的濾波機能有効或、訊號直接通過。另外、濾波器

的時間常數共有 16 種（500nsec～16msec）可以選擇。 

 

フ ィ ル タ を 内 蔵

+LIMIT

+24V

+3.3V MCX501

LMTP

（デジタル処理） 

図 1.1-13	 輸入訊號濾波	 

 

■ 即時監控機能 

 

驅動中現在理論位置、實際位置、驅動速度、加速度、加減速状態（加速中、等速中、減速中、加速度増加中、加速度一定、

加速度減少中）、計時器...等可以即時讀取。 

 

 

■ CPU 介面 

 

本 IC 連接上位 CPU 的介面上在舊有的 8 位元/16 位元資料匯流排上增加了 I2C 串列介面匯流排。 

I2C 串列介面匯流排是、將必要的匯流排線由串列・資料線（SDA） 及串列・時脈線（SCL）整合為 2 條之故、因端子数少，所

以可以使用在 PICTM 微處理器...等 CPU 上。I2C 匯流排的特性上可在同一匯流排上連接複数 MCX514 或 EEPROM 的周邊。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.1-14	 I2C 串列介面匯流排例	 

 

モータ駆動回路

ドライブパルス

SDA

SCL

I C2

モータ駆動回路

ドライブパルス

+3.3V

#1

#2

上位CPU MCX514

MCX514

數位處理 濾波迴路 

驅動脈衝 

驅動脈衝 

馬達驅動迴
路 

馬達驅動迴
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1.2 機能方塊図 

 

図1.2-1 所示為本IC的機能方塊図。X,Y,Z,U ４軸的控制部全部持有相同機能、由補間演算回路區塊所構成。補間驅動

時、依指定的主軸(AX1)為基本脈衝発振時序做補間演算。等速驅動或加減速驅動多可進行。図1.2-2為、各軸軸控制部的

機能方塊図。 
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０
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図	 1.2-1	 MCX514 全体機能方塊図	 
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補間訊號 
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位元補間部 

中斷產生部 

中斷產生部 

主軸脈衝 

主軸脈衝 

主軸脈衝 

輸出入訊號 

輸出入訊號 

輸出入訊號 
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加/減速度発生部

速度発生部

パルス発生部

論理位置カウンタ

実位置カウンタ

動作
制御部

32bit

32bit

UP

DOWN

UP

DOWN

コマンド/データ
解析/処理部

割り込み発生部

波形変換
P+

P-

PP/PLS/PA

PM/DIR/PB

LMTP

LMTM

INPOS

ALARM

EMGN

INT

自動原点出し部

同期動作部

加/減速度増加率発生部

MR3～0

多目的レジスタ

タイマー

スプリットパルス
発生部

31bit
STOP[2:0]

PIO[7:0]

比較器
A : B

セレクタ

A

B

C

汎用出力
OUT[7:0]

ドライブ
状態出力

同期パルス
/ MR比較

パラメータ・モード
設定レジスタ

コマンド
/データ

A

B

SPLTP

積分

フィルタ

CT

RP

LP

CV

積分
フィルタ

ECA/PPIN

ECB/PMIN

波形変換

主軸パルス

P－

P＋

補間部へ

外部信号

注1

注1．EMGNは全軸共通です。
 

図	 1.2-2	 Ｘ、Ｙ、Ｚ、Ｕ－軸控制部内的方塊図(1 軸分)	 
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濾波 
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狀態輸出 

同步脈衝 
/MR 比較 

選擇器 

EMGN 為全軸共用 
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1.3 規格一覧 

（CLK＝16MHz 時） 

項目 小項目 内容 補足 

控制軸数  4 軸  

CPU 並列匯流排接続  16 位元或 8 位元匯流排選擇可能  

CPU 串列匯流排接続  I2C 串列介面匯流排  

補間機能 補間命令 2 軸/3 軸/4 軸直線補間、CW/CCW 円弧補間、 

2 軸/3 軸/4 軸位元補間、CW/CCW 螺旋補間 
 

補間範囲 各軸 -2,147,483,646 ～ 2,147,483,646 drive pulse  

補間速度 1 pps ～ 8,000,000 pps  

補間位置精度 ±0.5LSB 以下（直線補間）  ±1LSB 以下（円弧補間）  

其他補間相關機能 ・任意軸選択可能  

・短軸脈衝均一 

・線速一定(2 軸/3 軸簡単模式、2 軸高精度模式選択可能) 

・連続補間 

・8 段緩衝暫存器，資料緩衝連結 

・補間單步進給 

・多晶片多軸直線補間 

・直線補間最大値手動設定 

・円弧補間軸反転 

 

驅動脈衝輸出 

 

驅動速度範囲 1 pps ～ 8,000,000 pps     （CLK＝20MHz 時：最高 10,000,000pps）  

初速度範囲 1 pps ～ 8,000,000 pps      

輸出速度精度 ±0.1%以下（設定値）  

加速度範囲 1 pps/sec ～ 536,870,911pps/sec  

加速度増加・減少率範囲 1 pps/sec2 ～ 1,073,741,823 pps/sec2 *1 

加減速曲線 等速、対称／非対称直線加減速、対称／非対称Ｓ形加減速  

驅動脈衝範囲 ・相対位置驅動 ： -2,147,483,646 ～ 2,147,483,646  drive pulse 

・絶対位置驅動 ： -2,147,483,646 ～ 2,147,483,646  drive pulse 
*2 

位置驅動減速停止模式 自動減速停止／手動減速停止 *3 

覆寫 驅動中輸出脈衝数、驅動速度変更可能 *4 

驅動命令種類 相対位置、絶対位置、＋方向連続、－方向連続  

三角防止機能 直線加減速、S 形加減速多有  

驅動脈衝輸出方式 独立２脈衝、１脈衝・方向、2 相 4 逓倍、2 相 2 逓倍 選択可能  

驅動脈衝輸出理論 正理論／負理論輸出 選択可能  

驅動脈衝輸出端子 可替換端子  

編碼器輸入 輸入脈衝輸入方式 2 相 4 逓倍／2 相 2 逓倍／2 相 1 逓倍／上升下降脈衝  

輸入脈衝端子 可替換端子  

位置計數器 理論位置計數器 計數範圍：-2,147,483,648 ～ +2,147,483,647 drive pulse *5 

實際位置計數器 計數範圍：-2,147,483,648 ～ +2,147,483,647 drive pulse *5 

可変連結 可設定各計數器的計數最大値  

軟體極限 設定範圍 -2,147,483,648 ～ +2,147,483,647 drive pulse  

停止模式   減速停止／即停止 選択可能  

多目的暫存器 

           

位元長・個数 32 位元長・4 個／軸  

用途 位置・速度・計時器比較、位置・速度的登録、驅動中現在位置・ 

速度・計時器的儲存 
 

計時器  機能数 各軸 1 個  

設定範圍 1 ～ 2,147,483,647μsec  

分割脈衝 

           

訊號點数 各軸１點  

分割間隔 1 ～ 65,535 drive pulse *6 

分割脈衝寬 1 ～ 65,535 drive pulse  

分割脈衝数 1 ～ 65,535、或無限  

自動原點復歸 順序 STEP1 高速原點搜尋 → STEP2 低速原點貼近 

 → STEP3 編碼器Ｚ相搜尋 → STEP4 偏移量移動 

・可以選擇各步驟有効／無効、検出訊號、検出方向。 

 

清除偏差計數器的輸出 清除脈衝寬在 10μ～20ｍsec 内選擇、可以選擇理論位準  

各步驟間等待時間   在 1msec ～ 1,000msec 内選擇  
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同步動作 

 

組数   各軸 4 組 *7 

起動要素 ・多目的暫存器比較変化時 

・比較対象：理論／實際位置計數器値、現在速度値、現在計時値 

・比較条件：≧，＞，＝，＜ 

・驅動開始／結束時、加減速驅動等速域開始／結束時 

・觸發動作開始／結束時、分割脈衝輸出時 

・ PIOn 訊號↑／↓、PIOn+4 訊號 Low 且 PIOn 訊號↑、 

PIOn+4 訊號 Hi 且 PIOn 訊號↑、PIOn+4 訊號 Low 且 PIOn 訊號↓、

PIOn+4 訊號 Hi 且 PIOn 訊號↓  （n:0,1,2,3） 

・起動命令 

 

動作 ・値的設定（MRn→設定値）：驅動速度、移動脈衝数（終點）、分割間隔、

分割脈衝寬度、理論位置計數器値、實際位置計數器値、初速度、加速

度 

・値的取得（MRn←現在値）：理論位置計數器値、實際位置計數器値、現

在計時値、現在驅動速度、現在加速度 

・外部同步脈衝輸出 

・相対／絶対位置驅動起動、＋／－方向連続驅動起動、 

MRn 中設定的位置資料以相対／絶対位置驅動起動 

・驅動減速停止／即停止、速度増加／減少、計時開始／停止、 

分割脈衝動作開始／停止 

 

他 SYNC 起動 可設定其他 3 組的動作起動  

他軸 SYNC0 起動 可設定其他軸 SYNC0 的動作起動  

重複 可以設定同步動作為單一／重複  

中斷 訊號数 INT0N、INT1N 2 條  

中斷発生要素 ・多目的暫存器比較変化時 

・比較対象：理論／實際位置計數器値、現在速度値、現在計時� 

・比較条件：≧，＞，＝，＜ 

・驅動開始／結束時、加減速驅動等速域開始／結束時 

・自動原點出し結束時、計時結束時 

・分割脈衝輸出時、觸發動作結束時 

・同步動作 0／1／2／3 起動時 

・8 段緩衝暫存器状態変化時(連続補間驅動) 

 

有効／無効 各中斷要素有効／無効 選擇可能  

由外部訊號控制 

驅動操作 

 ・以 EXPP，EXPM 訊號做相対位置驅動、連続驅動 

・手動脈衝�生器（編碼器輸入：2 相 1 逓倍） 

・EXPLSN 訊號做補間單步進給 

*8 

外部停止訊號 訊號點数 3 點 （STOP0～2）/軸  

有効／無効 可以選擇停止訊號機能有効／無効 *9 

理論位準 可以選擇 Low 動作／Hi 動作  

停止模式 動作時、驅動減速停止 （初速度以下驅動時只可以即停止）  

伺服馬達用輸出入訊

號 

訊號種類 ALARM（異常）、INPOS（定位完成）、DCC（偏差計數器清除）  

有効／無効 可以選擇訊號的有効／無効  

理論位準 可以選擇 Low 動作／Hi 動作  

汎用入/輸出訊號 訊號點数 8 點/軸 

・同步輸入、外部驅動輸入訊號端子共用 

・同步動作輸出、多目的暫存器比較輸出、驅動状態輸出訊號端子共用 

 

驅動状態輸出 

訊號 

訊號種類 ・驅動中、錯誤中、加速／等速／減速中、 

加速度増加／一定／減少中 

・驅動状態也可以由狀態暫存器讀取 

*10 

極限開關訊號 訊號點数 2 點 （＋方向、－方向 各 1 點）  

有効／無効   可以選擇極限機能的有効／無効 *9 

理論位準 可以選擇 Low 動作／Hi 動作  

停止模式 可以選擇動作時的驅動即停止／減速停止  

輸入脈衝端子   可替換端子  

    

    

緊急停止訊號  全軸 EMGN 1 點 Low 為準時驅動脈衝輸出停止 

（理論位準不能設定） 
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積分型濾波器 輸入訊號濾波器 各訊號輸入段有積分濾波器  

時間常數 有 16 種可以選擇 （500n，1μ，2μ，4μ，8μ，16μ，32μ，64μ，128μ，

256μ，512μ，1m，2 m，4 m，8 m，16 m[sec]） 
 

有効／無効 可以選擇濾波機能有効／無効  

電気的特性 動作温度範圍 -40℃～+85℃  

動作電源電圧 +3.3V ±10%  

消費電流 150mA（平均），204mA（最大） CLK=16MHz 時  

輸入時脈頻率 16MHz（標準） 20MHz（最大）  

輸入訊號位準 TTL 位準（5V tolerant）  

輸出訊號位準 3.3V CMOS 位準（5V 或僅可以連接 TTL）  

封裝  ・144 pin・塑膠 QFP ，�距 0.5mm RoHS 指令対応品 

・封裝尺寸 20×20×1.4 mm 
 

 

＜補充�明＞ 

記号  

*1 S 形加減速驅動所使用的參數。 

*2 指定之脈衝数輸出可以設定脈衝範圍。連続驅動時時可無限脈衝輸出。 

*3 
自動減速停止是指預設的移動脈衝量其減速開始位置由 IC 内部自動計算來做減速停止。手動減速停止是指由上位設定減速開

始位置來做減速停止。本 IC 除非對稱 S 形加減速以外，多可以做自動減速停止。 

*4 驅動開始後變更輸出脈衝数、僅可以在同一方向的相対位置驅動可行。 

*5 理論位置計數器做為驅動脈衝輸出的計數。實際位置計數器做為編碼器輸入脈衝的計數。 

*6 驅動中與驅動脈衝同步、指定的脈衝間隔下輸出分割脈衝。 

*7 同步動作 1 組是指、指定的 1 個起動要素搭配指定的 1 個動作組成。 

*8 外部訊號輸入端子與汎用輸出入端子共用。 

*9 不使用該機能時、可以做為汎用輸入使用。 

*10 驅動状態輸出端子與汎用輸出入端子共用。 
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2. 機能説明 
 

2.1 定量脈衝驅動與連続脈衝驅動 

驅動脈波輸出包括預訂輸出脈波數進行的定量脈波驅動，與發出停止指令，或停止訊號輸入之前，持續輸出脈波的連續

脈波驅動。定量脈波驅動包括相對位置驅動、絶對位置驅動、反相對位置驅動。連續脈波驅動則有＋方向連續脈波驅動、

－方向連續脈波驅動。 
 

• 定量脈衝驅動 

・	 相対位置驅動 

・	 絶対位置驅動 

・	 反相対位置驅動 

• 連続脈衝驅動 

・	 ＋方向連続脈衝驅動 

・	 －方向連続脈衝驅動 

 

 

2.1.1 相対位置驅動 

相對位置驅動是由現在位置，指定移動脈波數驅動。在現在位置欲往＋方向移動時，移動脈波數設為正的脈波値，欲往

－方向移動時，則設為負的脈波値。 
 

 

圖	 2.1-1	 相對位置驅動之移動脈波數(TP)設定	 例	 

 

相對位置驅動以等速或加減速驅動進行。加速度與減速度相等，以加減速的相對位置驅動之動作如圖 2.1-2 所示，剩餘

移動脈波在加速時若消耗到小於脈波數，即開始自動減速，輸出指定的移動脈波數結束即結束驅動。 
 

 

圖	 2.1-2	 相對位置驅動之自動減速及停止	 

 

相對位置驅動的指令碼為 50h。以直線加減速進行相對位置驅動，必須設定以下參數。 

表	 2.1-1	 設定參數：相對位置驅動	 

參數名	 記号	 備註	 

加/減速度	 AC／DC	 加減速相等時，不需減速設定	 

初速度	 SV	 	 

驅動速度	 DV	 	 

移動脈波數／終點	 TP	 
指定往＋方向的驅動為＋脈波數、	 

往－方向的驅動為－脈波數	 

現 在 位 置 

＋ 方 向 － 方 向 

往＋方向	 

2 0 , 0 0 0 脈波	 

往－方向	 

2 0 , 0 0 0 脈波	 

T P ： - 2 0 , 0 0 0 T P ： + 2 0 , 0 0 0 

速 度 

時 間 

初 速 度 

驅動速度	 

指定脈波數下驅動停止	 

自 動 減 速 
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2.1.2 絶対位置驅動 

絶對位置驅動是指定原點（理論位置計數値：0）為基準的移動目標位置驅動。不拘現在位置何在，指定絶對座標，即可

得出移動目標位置。於 IC 內部根據指定移動目標位置與現在位置的差距，計算出驅動方向與輸出脈波數驅動。 
因絶對位置驅動為以移動空間座標指定移動目標，所以必須預先做原點復歸，確定理論位置計數器後驅動。 
 

 

圖	 2.1-3	 絶對位置驅動之終點(TP)指定	 例	 

 

絶對位置驅動同相對位置驅動，以等速或加減速驅動。 
絶對位置驅動的指令碼為 54h。以直線加減速進行絶對位置驅動，必須設定以下參數。 
 

表	 2.1-2	 設定參數：絶對位置驅動	 

參數名	 記号	 備註	 

加/減速度	 AC／DC	 加速與減速相等時，不需減速設定	 

初速度	 SV	 	 

驅動速度	 DV	 	 

移動脈波數／終點	 TP	 指定移動目標之絶對座標	 

 

2.1.3 反相対位置驅動 

反相對位置驅動是以現在位置為基準，往移動目標位置的方向與進行指定移動脈波數驅動。不同於相對位置驅動，與移

動脈波數（TP）所設定的脈波數符號呈反向驅動。 
預先在移動脈波數設定特定的正脈波値，以驅動指令決定驅動方向時使用。 
移動脈波數設定負脈波値時，反相對位置驅動是在＋方向上驅動。 
 

 

圖	 2.1-4	 相對／反相對位置驅動指令來決定驅動方向	 

 

反相對位置驅動，除與在移動脈波數設定的脈波値符號逆向驅動外的動作，與相對位置驅動一樣。反相對位置驅動指令

碼為 51h。 
 

A． 驅動途中變更移動脈波數（覆載） 

於相對位置驅動與反相對位置驅動途中，可變更移動脈波數（TP）。但移動脈波數在變更前與變更後的驅動方向必須相

同。欲設成改變驅動方向的値時，將無法變更移動脈波數。 
 

 

 

現 在 位 置 

＋ 方 向 － 方 向 

往＋方向	 往－方向	 

20,000 脈波	 

反相對位置	 

驅動命令(51h)	 
相 對 位

置	 驅動命令(50h)  

移動脈波數(TP)=20,000	 

20,000 脈波	 

0 + 1 0 , 0 0 0 + 2 0 , 0 0 0 [絶對座標]	 - 2 0 , 0 0 0 - 1 0 , 0 0 0 

現 在 位 置 

T P ： + 2 0 , 0 0 0 T P ： - 2 0 , 0 0 0 

(原點)	 
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圖	 2.1-5	 相對位置驅動的移動脈波數（TP）覆載	 

 

以加減速驅動中，剩餘的輸出脈波，變成較加速時脈波為少，而進入減速時，當移動脈波數（TP）被變更後，即再度開

始加速（圖 2.1-7）。此外，若變更後移動脈波數(TP)的輸出脈波數，比已經輸出的脈波數少時，驅動將立即停止（圖 2.1-8）。 
在 S 形加減速中，若於減速時變更移動脈波數（TP），無法畫出正確的 S 形曲線，敬請注意。 
 

 

 

圖	 2.1-6	 驅動中移動脈波數變更	 

 

圖	 2.1-7	 減速時移動脈波數變更	 

 

圖	 2.1-8	 比已輸出脈波還少的移動脈波數變更	 

【注意】	 

• 絶對位置驅動在驅動途中，無法變更移動脈波數（TP）。 
 

＋ 方 向 － 方 向 

T P ： 往相對位置+20,000 的位置驅動中	 

TP 變更	 

T P ： + 3 0 , 0 0 0 

T P ： + 1 0 , 0 0 0 

T P ： - 1 0 , 0 0 0 … N G ！ 

驅動方向改變後不可以變更 TP	 

移動脈波數變更	 

速 度 

時 間 

移動脈波數變更	 

時 間 

速 度 

移動脈波數變更	 

速 度 

時 間 
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B． 於加減速定量脈波驅動時手動減速 

定量脈波驅動於加減速驅動時（相對位置驅動、絶對位置驅動、反相對位置驅動），一般為如圖 2.1-2 所示，由 IC 已計

算出的減速點開始自動減速，但該減速點亦可手動指定。 
在以下的情況中，自動減速點會偏低，無法正確算出，因此必須手動指定減速點。 
 

• 直線加減速之定量脈波驅動中，多次在驅動途中變更速度。 
• 非對稱梯形加減速、與 S 形加減速之定量脈波驅動中，在驅動途中變更速度。 
• S 形加減速定量脈波驅動，個別設定加速度與減速度、加速度增加率與減速度增加率。 

（非對稱 S 形加減速） 
 
設定成手動減速模式，是將 WR3 暫存器的 D0 位元設為 1，以手動減速點設定指令(07h)設定減速點。其他操作則與一

般的定量脈波驅動相同。 
 

C． 加減速定量脈波驅動之加速計數器偏移 

加減速定量脈波驅動之動作中，加速時會利用加速計數器，計算加速所消耗脈波。於加減速度相等的加減速驅動中，設

定的剩餘輸出脈波數，少於加速計數値時便開始減速，在減速時，會輸出與加速時相同的脈波數。 
 

加速計數器偏移，是在該加速計數器上，加計指定的偏移量。如圖 2.1-9 所示，偏移量的正値越大，則自動減速點會往

前移動，減速結束時，初速度拖拉變長。此外，偏移量若設定為負値，則有未減到初速度即斷尾的現象。 
 

 

圖	 2.1-9	 加速計數器偏移	 

加速計數器偏移量在重置後設為 0。在一般直線加減速驅動時，幾乎不需要重設此參數。在非對稱梯形加減速和 S 形加

減速的定量脈波驅動下，因初速度設低，在驅動結束時有拖拉脈波和斷尾問題發生時，可設定適當的加速計數器偏移値

來補正。 

 

 

2.1.4 連續脈波驅動 

連續脈波驅動在上位發出停止指令，或來自外部的停止訊號有效之前，會連續輸出驅動脈波。於原點搜尋、掃描教導進

給，或以速度控制驅動馬達旋轉時使用。 
停止指令包括減速停止指令與即停止指令。此外，外部的減速停止（驅動速度在初速度以下時即停止）訊號，備有 STOP0
～STOP2 等 3 點。各個訊號可設定有效／無效、或動作有效位準模式設定。 

 

圖	 2.1-10	 連續脈波驅動	 

 

連續脈波驅動指令備有＋方向連續脈波驅動指令（52h）與－方向連續脈波驅動指令（53h）。連續脈波驅動以加減速進行，

除移動脈波數（TP）以外，必須與定量脈波驅動設定相同的參數。 

 

停止命令或	 

外來的停止訊號	 

速 度 

時 間 

初 速 度 

驅動速度	 

速 度 

時 間 

初 速 度 

偏移脈波數	 
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表	 2.1-3	 設定參數：連續脈波驅動	 

參數名	 記号	 備註	 

加/減速度	 AC／DC	 加速與減速相等時，不需減速度設定	 

初速度	 SV	 	 

驅動速度	 DV	 	 

 

 

 

 

 

 

 

 

■ 驅動途中變更驅動速度（覆載） 

連續脈波驅動於驅動途中可自由變更驅動速度。驅動速度變更方法包括變更驅動速度參數（DV）方法，與利用速度增加、

減少指令的方法。 
但 S 形加減速驅動，在加減速中變更速度也無效。 
 
於定量脈波驅動之對稱直線加減速與等速驅動，驅動途中可變更驅動速度。但於直線加減速的定量脈波驅動中，若變更

驅動速度，多少會發生斷尾的情況，因此，使用較低的初速度設定時，請多加注意。 
而定量脈波驅動（自動減速模式時）之非對稱直線加減速與 S 形加減速，於驅動途中無法變更驅動速度。 
 

＜利用變更驅動速度參數變更速度＞ 

若利用驅動速度設定指令（05h）變更驅動速度參數（DV），設定會立即被反映，若有加減速驅動，即加減速到指定的驅

動速度。 
 

 

速度(pps)

時間

15k

25k
30k

40k

DV:40,000設定

DV:30,000設定

DV:15,000設定

 

圖	 2.1-11	 驅動途中驅動速度變更	 例	 

 

＜利用速度增加、減少指令變更速度＞	 

預先設等速度增減値參數（IV）上的增減速度。驅動途中發出速度增加指令（70h）、速度減少指令（71h），立即反映於

設定，若為加減速驅動，即由現在速度，加減速度增減値參數程度的速度。 
 

速度(pps)

時間

10k

20k

30k

40k

速度増加

速度減少

速度減少

速度増減値(IV)=10,000

速度増加

速度減少

 

圖	 2.1-12	 速度増加，減少指令之速度變更	 例	 
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■ 利用連續脈波驅動做原點搜尋動作 

將近原點訊號、原點訊號、編碼器 Z 相訊號等分配到 STOP0～STOP2。（編碼器 Z 相訊號請接到 STOP2。）在 WR2 暫

存器設定各訊號之有效／無效、及邏輯準位。高速搜尋時以加減速連續脈波驅動。輸入訊號若設為有效，且變成有效準

位時減速停止。低速搜尋時，以等速執行連續脈波驅動。輸入訊號若設為有效，且變成有效準位時立即停止。 
本 IC 亦備有自動原點復歸機能。自動原點復歸機能請參 2.5 節。 
 

 

 

 

2.2 加減速 

驅動脈波輸出的速度曲線，包括不執行加減速的等速驅動、朝目標速度直線加減速的直線加減速驅動、朝目標速度以流

暢曲線加減速的 S 形加減速驅動。 
加減速驅動分別備有加速度與減速度相等的對稱加減速，與加速度與減速度需個別設定的非對稱加減速。 
 

l 等速驅動 

l 加減速驅動 

• 直線加減速驅動 

・	 直線加減速（對稱） 

・	 非對稱直線加減速 

• Ｓ形加減速驅動 

・	 Ｓ形加減速（對稱） 

・	 非對稱Ｓ形加減速 

 

2.2.1 等速 

等速驅動是不進行加減速，持續以固等速度輸出驅動脈波。等速驅動的驅動速度需設定在初速度以下的値（亦即初速度

高於驅動速度的値）。等速驅動低於初速度之驅動速度時，驅動並不加減速。停止動作為即停方式。 
搜尋原點和搜尋編碼器 Z 相等訊號後欲即停時，則不執行加減速驅動，而自始即以低速等速驅動。 
 

 

圖	 2.2-1	 等速驅動	 

等速驅動必須設定以下參數。 
 

表	 2.2-1	 設定參數：等速驅動	 

參數名	 記号	 備註	 

初速度	 SV	 設定高於驅動速度（DV）之速度値	 

驅動速度	 DV	 	 

移動脈波數／終點	 TP	 連續脈波驅動不需設定	 

 

速 度 

時 間 

初 速 度 

驅動速度	 
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■ 參數設定例 

驅動速度 980pps 之等速驅動例。此例中在移動脈波値 2,450 的相對位置驅動。 
 

 

初速度	 SV	 =	 980	 設定初速度≧驅動速度

値	 

驅動速度	 DV	 =	 980	 	 

移動脈波數	 TP	 =	 2450	 	 

 

各參數相關內容請參 5.2 節。 
 

速度

時間(sec)

(pps)

980

2.50  

圖	 2.2-2	 等速驅動	 例	 
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2.2.2 直線加減速（對稱） 

直線加減速驅動是以指定加速度斜率，用一次直線加速方式，自初速度開始驅動，加速到驅動速度。直線加減速驅動可

自動減速，不需手動設定減速點。於加速度與減速度相等的對稱直線加減速定量脈波驅動中，會計算加速中消耗的脈波

數，當剩餘輸出脈波數少於加速中的脈波數時，即自動開始減速。減速與加速度以具相同斜率的一次直線，減速到初速

度，至所有輸出脈波數輸出完畢便停止。 
在加速中發生減速停止的情況，如圖 2.2-3 所示於加速途中開始減速。 
 

 

圖	 2.2-3	 直線加減速驅動（對稱）	 

 

以自動減速執行對稱直線加減速驅動，WR3 暫存器的 D2～0 位元如下設定。並必須設定以下參數。 
 

表	 2.2-2	 模式設定：直線加減速（對稱）	 

模式設定位元	 記号	 設定値	 備註	 

WR3/D0	 MANLD	 0	 自動減速	 

WR3/D1	 DSNDE	 0	 
減速時使用加速度設定値

（對稱）	 

WR3/D2	 SACC	 0	 直線加減速	 

 

表	 2.2-3	 設定參數：直線加減速（對稱）	 

參數名 記号	 備註 

加速度 AC	 減速時以此値減速 

初速度 SV	  

驅動速度 DV	  

移動脈波數 TP	 連續脈波驅動不需要 

 

 

■ 參數設定例 

初速度：500pps、驅動速度:15,000pps 之前以 0.3 秒進行直線加減速之參數設定如下所示。 
 

 

加速度	 AC	 =	 48333	 (15000-500)/0.3	 

	 =	 48333pps/sec	 

初速度	 SV	 =	 500	 	 

驅動速度	 DV	 =	 15000	 	 

 

 

各參數相關內容請參 5.2 節。 
 

速度(pps)

15,000

500

0.3 時間(sec)  

圖	 2.2-4	 直線加減速驅動（對稱）	 例	 

 

 

 

 

 

加速中發生減速停止時	 

速 度 

時 間 

初 速 度 

驅動速度	 

加速度	 
減 速 度 = 加 速 度 



NOVA electronics Inc.  MCX514 - 23  

－ 23 － 

■ 直線加減速之三角波形防止 （定量脈波驅動） 

防止三角波形機能是即便於直線加減速之定量脈波驅動中，輸出脈波數未達到加速至驅動速度所需脈波數時，也能防止

三角波形的機能。三角波形是指於直線加減速驅動，加減速轉變的速度曲線。 
藉由防止三角波形機能，在加速中的加速時及減速時所消耗脈波數之合計，若超過定量驅動總輸出脈波數的 1/2 立即停

止加速，維持該速度驅動後自動減速。從而，即便定量脈波驅動的輸出脈波數很少，輸出脈波數的 1/2 都會進入等速域，

亦可將三角波形變成梯形波形。 
 

 

圖	 2.2-5	 直線加減速驅動之角波形防止	 

防止直線加減速定量脈波驅動的三角波形機能，在重置後自動變為有效。將 WR3 的 D13 位元設定為 1，即可解除本機

能。 
 
於直線加減速驅動中，在加速中遇到減速停止訊號時，無法防止產生三角波形。如圖 2.2-3 所示的發生減速停止時即開

始減速。 
 

 

2.2.3 非對稱直線加減速 

有時在各種材料堆疊設備中，包括於垂直方向移動標的物的情況，對標的物施加重力加速度時，欲改變上下移動的加速

度與減速度的情況。 
本 IC 在這種加速度與減速度不同的非對稱直線加減速定量脈波驅動中，也可自動減速。不需事先計算再設定手動減速

點。圖 2.2-6 為減速度比加速度大之實例、圖 2.2-7 為加速度比減速度大之實例。於此類非對稱直線加減速狀態下，也

是於 IC 內部計算出定量脈波驅動之輸出脈波數，及根據各速度參數値算出自動減速開始點。 
 

 

圖	 2.2-6	 非對稱直線加減速驅動（加速度＜減速度）	 

 

 

圖	 2.2-7	 非對稱直線加減速驅動（加速度＞減速度）	 

 

非對稱直線加減速驅動中，執行自動減速時，WR3 暫存器的 D2～0 位元應做如下設定。或必須設定以下參數。 

停止加速	 
速 度 

時 間 

P a P a ＋ P d P d 

P = 2 × ( P a ＋ P d ) 
P ： 定量驅動輸出脈波數	 
P a ： 加速時消耗的脈波數	 
P d ： 減加速時消耗的脈波數 

D C = 1 4 5 k p p s / s e c 
減 速 度 

速 度 ( p p s ) 
驅動速度 
D V = 3 0 k 

初 速 度 
S V = 1 k 

0 . 8 1 . 2 1 . 4 時 間 ( s e c ) 

加 速 度 
A C = 3 6 . 2 5 k p p s / s e c 

D C = 3 6 . 2 5 k p p s / s e c 
減 速 度 

1 . 4 0 . 2 0 . 6 時 間 ( s e c ) 

加 速 度 
A C = 1 4 5 k p p s / s e c 

速 度 ( p p s ) 
驅動速度 
D V = 3 0 k 

初 速 度 
S V = 1 k 
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表	 2.2-4	 模式設定：非對稱直線加減速	 

模式設定位元	 記号	 設定値	 備註 

WR3/D0	 MANLD	 0	 自動減速 

WR3/D1	 DSNDE	 1 在減速時使用減速度設定値 

WR3/D2	 SACC	 0	 直線加減速 

 

表	 2.2-5	 設定參數：非對稱直線加減速	 

參數名 記号	 備註 

加速度 AC	  

減速度 DC	  

初速度 SV	  

驅動速度 DV	  

移動脈波數／終點 TP	 連續脈波驅動不需要 

 

 

 

【注意】	 

• 於非對稱直線加減速驅動，加速度＞減速度（圖 2.2-7）的情況，加速度與減速度的比率需符合以下條件。 

 

6108

DV
ACDC

×
×>  

 

例如，若驅動速度 DV = 100kpps，減速度Ｄ的値，必須大於加速度 A 値之 1/80。不得小於 1/80。 
 

• 於非對稱直線加減速驅動中，加速度＞減速度（圖 2.2-7）的情況，加速度 AC 與減速度 DC 的比率變得越大，

拖拉脈波會變多（AC/DC = 10 倍之最大 10 脈波程度）。若拖拉脈波造成問題時，可提升初速度，將加速計數

器偏移設為負値等方式因應。 

 

■ 參數設定例 

前述如圖 2.2-6 所示的非對稱直線加減速（加速度＜減速度）相對位置驅動之參數設定如下。 
 

 

模式設定	 WR3←0002h	 WR3 暫存器的模式設定	 

加速度	 AC	 =	 36250	 (30000-1000)/0.8	 =	 36250pps/sec	 

減速度	 DC	 =	 145000	 (30000-1000)/0.2	 =	 145000pps/sec	 

初速度	 SV	 =	 1000	 	 

驅動速度	 DV	 =	 30000	 	 

移動脈波數	 TP	 =	 27500	 相對位置驅動	 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.2.4 S 形加減速（對稱） 

S 形加減速驅動為到達指定驅動速度之前，是以 2 次曲線（拋物線）式流暢速度曲線方式加減速。 

DC：減速度(pps/sec)	 

AC：加速度(pps/sec)	 	 	 	 	 	 	 其中 CLK	 =	 16MHz	 

DV：驅動速度(pps)	 
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本 IC 於驅動速度在加減速時，將加速度／減速度以一次直線式增加／減少，產生 S 形曲線的速度。 
加速及減速呈對稱 S 形加減速驅動之動作如圖 2.2-8 所示。 

 

區間ａ. 驅動開始即開始加速，加速度由 0 開始，以指定加速度增加率，直線增加。此時的速度曲線形成 2 次曲線。 

區間 b. 設定的驅動速度與現在速度之差，若少於在加速度增加中所消耗的速度，則加速度即會以指定加速度增加率，

呈直線減少。加速度減少的比例，與加速度增加時相同。此時的速度曲線變成反向拋物線狀。 

區間 c. 速度到達指定的驅動速度或加速度到達 0，則維持該速度驅動。 
加速與減速呈對稱 S 形加減速之定量脈波驅動，剩餘輸出脈波數若小於加速消耗的脈波數，即開始減速。（自

動減速） 

區間d,e. 於減速時也和加速時同樣，令減速度呈一次直線增加／減少，即產生速度的S形曲線。 

 

此外，於連續脈波驅動途中變更驅動速度的情況，即便於加速／減速中，也是執行同樣動作。但於 S 形加減速驅動中，

在加減速中變更速度也無效。 
 

 

圖	 2.2-8	 Ｓ形加減速驅動（對稱）	 

	 

於對稱 S 形加減速驅動中進行自動減速時。WR3 暫存器的 D2～0 位元做如下設定。並且必須設定以下參數。 

表	 2.2-6	 模式設定：Ｓ形加減速（對稱）	 

模式設定位元	 記号	 設定値	 備註 

WR3/D0	 MANLD	 0	 自動減速 

WR3/D1	 DSNDE	 0	 
減速時使用加速度設定値、加速度增加

率設定値 

WR3/D2	 SACC	 1	 Ｓ形加減速 

 

表	 2.2-7	 設定參數：Ｓ形加減速（對稱）	 

參數名 記号	 備註	 

加速度増加率 JK	 	 

加速度 AC 最大値：設為 536,870,911 (1FFF FFFFh) 

初速度 SV  

驅動速度 DV  

移動脈波數／終點 TP 連續脈波驅動不需要 

 

 

 

■ Ｓ形加減速的三角波形防止 

於 S 形加減速驅動為保持速度曲線流輰度，亦配備有三角波形防止機能。S 形加減速驅動的三角波形防止機能為，加速

及減速對稱的 S 形加減速定量脈波驅動之輸出脈波數，不足加速到達驅動速度所需脈波數的情況時，將 S 形加速轉為減

速 度 

時 間 
加 速 度 
／ 減 速 度 

時 間 

a b c d e 驅動速度 

初 速 度 

加 速 度 減 速 度 

加 速 度 増 加 率 
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速停止，使仍能保持雙方的機能及滑順的速度曲線。 
 

＜定量脈波驅動之三角波形防止＞ 

於加速與減速為對稱的 S 形加減速定量脈波驅動中，輸出脈波數在到達驅動速度之前，不足加速所需脈波的情況，採用

以下方式。 
 

時間

速度

初速度

p(t)

3
2

3
1

3
2

111
3

ｔ 時間

加速度

／減速度

減速度加速度

 

圖	 2.2-9	 Ｓ形加減速的 1/12 則	 

 

初速度為 0 時，令加速度以某一加速度增加率，在時間ｔ之前增加。在該加速度的增加區間中，時間ｔ的速度 v(t)以下

式顯示。 
 

2atv(t) = 	 	 	 	 	 	 	 	 a：速度相關係數	 

 

據此，由時間 0 到ｔ之間所消耗脈波數 p(t)，為速度 v(t)由時間 0 到ｔ之積分値如下式。 
 

3at
3

1
p(t) ×=  

 

該値和加速度增加率的値無關，用以顯示是 at2×t （圖中 1 格脈波數）的 1/3。 
 
於定量脈波驅動中，由時間 0 到ｔ的加速度，令其以某一加速度增加率增加，由時間ｔ開始，以相同加速度增加率來減

少加速度。當加速度變成 0 之後，在減速時也一樣，以相同的加速度增加率增加／減少減速度，則定量脈波驅動全體消

耗的脈波數，如圖 2.2-9 所示，成為下式之脈波數。 
 

格4
3

1

3

2
11

3

2

3

1
=+++++ 	 

 

因而，驅動開始的加速度增加區間，由時間 0 到ｔ之消耗脈波數（1/3 格），變成定量脈波驅動全體被消耗的脈波數之 1/12。 
 
基於上述理由，本 IC 在 S 形加減速定量脈波驅動中，加速度增加時的脈波若大於總輸出脈波的 1/12，即轉變成減少加

速度，可畫出如圖 2.2-9 所示的速度曲線。［1/12 法則］ 
此方式於初速度 = 0 時為最理想曲線。由於初速度實際上不會是 0，因此，圖中速度由 0 到初速度的脈波數會多出來，

該脈波數在速度峰値時會輸出。 
 

 

 

 

 

＜減速停止之三角波形防止＞ 

於直線加減速驅動中，在加速中發生減速停止訊號時，速度曲線呈三角波形。但 S 形加減速驅動時，因相當重視速度

曲線之滑順度，在發生圖 2.2-10 之加速時減速停止的情況，並不立即轉換成減速，而是將加速度暫且減至 0 後，再轉換

成減速。 
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圖	 2.2-10	 Ｓ形加減速中減速停止之三角波形防止	 

 

 

■ Ｓ形加減速驅動的注意事項 

a. 於 S 形加減速定量脈波驅動中，不可在驅動途中變更驅動速度。 
b. 於 S 形加減速定量脈波驅動中，在減速時變更移動脈波數後，無法正確畫出 S 形曲線。 
c. 於 S 形加減速定量脈波驅動中，將初速度設成極低，則在減速時可能發生斷尾停止（降至初速度之前，已結束輸

出指定驅動脈波而結束的現象）和拖拉現象（即便達到初速度，仍無法結束輸出指定驅動脈波，而以初速度輸出

剩餘驅動脈波的現象）的情況。 
d. 於 S 形加減速之連續脈波驅動中，可於驅動途中變更速度。 

然而，於加減速途中，驅動速度變更指令無效，無法變更速度。 
於 S 形加減速之連續脈波驅動欲變更速度時，請務必在等速域（RR0 暫存器 CNST=1）進行。 
利用速度增加、減少指令（70h,71h）與同步動作變更速度，亦同樣無效。 

 

 

■ 參數設定例 （對稱Ｓ形加減速） 

用 0.4 秒由初速度 100pps 開始用 S 形加速到驅動速度 40kpps 實例。 
 

 

圖	 2.2-11	 Ｓ形加減速驅動（對稱）例	 

 

 

 

 

加速時按固定加速度增加率（JK），使加速度呈線性增加。此時，加速度的線性積分値（斜線面積）為自初速度 SV 開

始之速度增加値。 
以全體加速時間（t = 0.4sec）的一半時間（t/2），求出加速度增加率（JK），速度剛好是初速度（SV）開始之驅動速度

（DV）的一半速度（(DV-SV)/2）。根據加速度增加率（JK）所增加的加速度，由時間 0 到 t/2 的積分値（斜線部面積），

時 間 

速 度 

時 間 
① 減 速 停 止 要 求 

② 加速度從增加變減少 

③ 加速度變為零時開始減速 

加 速 度 
／ 減 速 度 

S V 

D V 

t 
2 

時 間 

時 間 

加 速 度 

速 度 

t = 0 . 4 s e c 

JK(傾斜) 

2 
D V - S V 

2 
D V - S V 

2 
D V - S V 
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等於自時間 t/2 的速度之初速度上升値，因此，求 JK 的公式如下所示。 
 

2

SVDV

2

t
JK

2

1
2

−
=⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
×× 	 	 

2t

SV)4(DV
JK

−
=  

997,500
0.4

100)4(40000
JK

2
=

−
=  pps/sec2	 

 

因此，具有圖 2.2-11 所示加速的對稱 S 形加減速驅動參數應如下設定。 
 

模式設定	 WR3	 ←	 0004h	 WR3 暫存器的模式設定	 

加速度増加率	 JK	 =	 997500	 	 

加速度	 AC	 =	 536870911	 設為最大値	 (1FFF	 FFFFh)	 

初速度	 SV	 =	 100	 	 

驅動速度	 DV	 =	 40000	 	 

移動脈波數	 TP	 =	 27500	 定量脈波驅動時設定	 

 

 

■ 局部Ｓ形加減速 

針對加減速驅動，於直線加速和減速區間，僅加速和減速之開始與結束的部分，也可以使用 S 形滑順的速度曲線進行

加減速。速度參數中加速度、減速度設定不要使用最大値，而是設為直線加減速區間之加速度、減速度。如圖 2.2-12 之

區間 b,f 是直線加減速區間、區間 a,c,e,g 為 S 形加減速區間。 
 
於區間 a，加速度由 0 到指定的加速度設定値為直線增加，速度曲線呈 2 次拋物線。若達到指定加速度，加速度即維

持該値，此時速度曲線變成區間 b 的線性加速。指定的驅動速度與現在速度之差，比在加速度增加中消耗的速度部分為

少，加速度是以指定加速度增加率減少，區間 c 的速度曲線呈反向拋物線。減速時也一樣，產生局部 S 形減速曲線。 
 

 

圖	 2.2-12	 局部Ｓ形加減速驅動	 

 

 

■ 參數設定例 （局部Ｓ形加減速） 

下圖所示為以 0.2 秒在 10kpps 之前拋物線加速，在 0.2 秒間由 10kpps 到 30kpps 線性加速，以 0.2 秒將剩餘的 30kpps 到

40kpps，呈現拋物線加速之局部 S 形加速例。 
 

時 間 

速 度 

時 間 

初 速 度 

驅動速度 

指 定 値 

a b c e f g 

加 速 度 増 加 率 

加 速 度 
／ 減 速 度 

加 速 度 減 速 度 

d 

加速度増加率	 	 JK	 [pps/sec2]	 

驅動速度	 	     DV	 [pps]	 
初速度	 	 	 	 	 	 	 	 SV	 [pps]	 

加速時間	 	 	 	 	 	 t	 	 [sec]	 
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為便於計算，忽視初速度 0。 
於一開始到 10kpps 的拋物線加速中，加速度到 0.2 秒之前呈線性增加。此時的加速度積分値（斜線面積），相當於以一

開始的拋物線加速拉升的速度 10kpps。 
因而，0.2 秒時點的加速度，變成 10k×2／0.2＝100kpps/sec，加速度增加率變成 100k／0.2＝500kpps/sec2。 
 

 

圖	 2.2-13	 局部Ｓ形加減速驅動例	 

 

因實際初速度不能設定為 SV=0，故初速度 SV 設定大於 0 的値。部分 S 形加減速之初速度 SV 設定値，以加速度 AC 設

定値的平方根以上為目標。 
據此，具備如圖 2.2-13 所示具有加速之對稱部分 S 形加減速驅動參數設定例如下所示。 
 

模式設定	 WR3	 ←	 0004h	 WR3 暫存器的模式設定	 

加速度増加率	 JK	 =	 500000	 放物線（S 形）加速區間的加速度増加率設定	 

加速度	 AC	 =	 100000	 直線加速區間的加速度設定	 

初速度	 SV	 =	 400	 	 

驅動速度	 DV	 =	 40000	 	 

移動脈波數	 TP	 =	 40000	 定量脈波驅動時設定	 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.2.5 非對稱Ｓ形加減速 

S 形加減速驅動時，藉由個別設定加速度增加率與減速度增加率，可作出非對稱 S 形曲線。但非對稱 S 形加減速之定量

脈波驅動的情況，不同於對稱 S 形加減速驅動，無法自動減速，因此，必須手動指定減速點。此外，定量脈波驅動的三

角波形防止機能（1/12 法則）也無法發揮作用，故必須視加／減速度增加率、定量脈波驅動之輸出脈波數，設定驅動速

0 . 6 0 . 4 0 . 2 0 

1 0 k 

3 0 k 

4 0 k 

速 度 
( p p s ) 

時 間 ( s e c ) 
加 速 度 

( p p s / s e c ) 

0 0 . 2 0 . 4 0 . 6 時 間 ( s e c ) 

1 0 k p p s 

1 0 0 k 
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度。 
 

 

圖	 2.2-14	 非對稱Ｓ形加減速驅動	 

 

執行非對稱 S 形加減速驅動時，WR3 暫存器的 D2～0 位元應如下設定。並必須設定以下參數。 
 

表	 2.2-8	 模式設定：非對稱Ｓ形加減速	 

模式設定位元	 記号	 設定値	 備註 

WR3/D0	 MANLD	 1	 手動減速 

WR3/D1	 DSNDE	 1	 
於減速時使用減速度設定値、減速度増

加率設定値 

WR3/D2	 SACC	 1	 Ｓ形加減速 

 

表	 2.2-9	 設定參數：非對稱Ｓ形加減速	 

參數名 記号	 備註	 

加速度増加率 JK	 	 

減速度増加率 DJ	 	 

加速度 AC	 設為最大値：536,870,911(1FFF	 FFFFh)	 	 

減速度 DC	 設為最大値：536,870,911(1FFF	 FFFFh)	 	 

初速度 SV	 	 

驅動速度 DV	 	 

輸出脈波數 TP	 連續脈波驅動不需要	 

手動減速點 DP	 

・設定値為定量驅動的輸出脈波數減去減速消費脈

波數	 

・連續脈波驅動不需要	 

 

 

 

 

 

 

 

 

■ 參數設定例 （非對稱Ｓ形加減速） 

例如加速時是於 0.2 秒由初速度（SV）100pps 加速到驅動速度（DV）40kpps，減速時是於 0.4 秒由驅動速度（DV）40kpps
減速到初速度（SV）100pps 的非對稱 S 形加減速例。本驅動是移動脈波數（TP）為 20,000 脈波的相對位置驅動。 
 

速 度 

時 間 
加 速 度 
／ 減 速 度 

時 間 

驅動速度 

初 速 度 

加 速 度 減 速 度 

加 速 度 増 加 率 ( J K ) 
減 速 度 増 加 率 ( D J ) 
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100

40K

0.2 0.4

(pps)

(sec)

JK = 3.99 Mpps/sec
DJ = 0.9975 Mpps/sec

速度

時間

2

2

 

圖	 2.2-15	 非對稱Ｓ形加減速驅動	 例	 

 

使用前述對稱 S 形加減速參數設定例公式，求出加速度增加率、減速度增加率。 
 

加速度増加率	 2

2
Mpps/sec3.99

0.2

100)4(40000
JK =

−
=

	 

減速度増加率	 2

2
Mpps/sec0.9975

0.4

100)4(40000
DJ =

−
= 	 

 

 

其次，因非對稱 S 形加減速無法自動減速，故手動設定減速點(DP)。手動減速點是設定定量驅動開始驅動起，至開始減

速時點之輸出脈波數。相對位置驅動中，變成由移動脈波數（TP）扣掉減速時消耗脈波（Pd）後的値，故先求出減速時

消耗脈波（Pd）。 
 

減速消費脈波	 8020
100.9975

10040000
100)(40000

DJ

SVDV
SV)(DVPd

6
=

×

−
+=

−
+= 	 

 

移動脈波數（TP）在 20,000 脈波相對位置驅動的減速時消耗脈波（Pd）為 8,020 時，手動減速點（DP）如下。 
 

手動減速點	 DP	 =	 TP	 –	 Pd	 =	 20000	 –	 8020	 =	 11980	 

 

因而，本 IC 之參數設定如下。 
 

模式設定	 WR3←0007h	 WR3 暫存器的模式設定	 

加速度増加率	 JK	 =	 3990000	 	 

減速度増加率	 DJ	 =	 997500	 	 

加速度	 AC	 =	 536870911	 設為最大値	 (1FFF	 FFFFh)	 

減速度	 DC	 =	 536870911	 設為最大値	 (1FFF	 FFFFh)	 

初速度	 SV	 =	 100	 	 

驅動速度	 DV	 =	 40000	 	 

移動脈波數	 TP	 =	 20000	 	 

手動減速點	 DP	 =	 11980	 	 

 

【注意】	 

• 上述求減速消耗脈波公式為理想公式，實際會依 IC 的參數設定値，產生拖拉或斷尾現象。 
 

2.2.6 驅動脈波寬及速度精度 

■ 驅動脈波的脈波比率 

於＋方向／－方向之驅動脈波，由驅動速度所決定的脈波週期時間，運算上會有±1CLK（CLK=16MHz 時為±62.5nsec）

的誤差，但基本上高位準與低位準會各分配到 50％。 
例如下圖所示，若設定 DV = 1000pps，驅動脈波會輸出高位準寬 = 500µsec、低位準寬 = 500µsec、週期 = 1.00 msec 的
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脈波。 
 

500μsec

1.00 msec

500μsec

SV = 1000
DV = 1000

 

圖	 2.2-16	 驅動脈波輸出的 Hi/Low 位準寬（1000pps）	 

 

在加減速驅動時，加速時在輸出單一驅動脈波之同時，驅動速度也在上升，因此低位準之脈波寬會短於高位準。反之於

減速時，低位準脈波寬會長於高位準。 
 

 

圖	 2.2-17	 加減速驅動時的驅動脈波寬比較	 

 

 

■ 驅動速度的精度 

本 IC 用以產生成驅動脈波的迴路，均是利用輸入時脈訊號（CLK）動作。CLK 輸入若為標準的 16MHz，欲產生特定頻

率的驅動脈波的情況，萬一擬製作無抖動的均一式頻率驅動脈波，只能產生 CLK 頻率整數倍的週期的頻率。例如只能輸

出 2 倍週期：8.000 MHz、3 倍：5.333 MHz、4 倍：4.000 MHz、5 倍：3.200 MHz、6 倍：2.667 MHz、7 倍：2.286 MHz、

8 倍：2.000 MHz、9 倍：1.778 MHz、10 倍：1.600 MHz、・・・・・・ 的頻率，無法輸出非整數倍週期的頻率。因此無

法任意設定驅動速度。故本 IC 藉由以下實例方式，使可輸出任意驅動速度。 
 
例如，若欲輸出驅動速度 DV = 980kpps 驅動脈波，由於該週期並非 CLK 週期的整數倍，無法以均一頻率輸出 980kpps。

於是如下圖所示般，將 CLK 週期的 16 整數倍 1000kpps 之頻率，與 17 整數倍 941kpps 之頻率，合成輸出。980kpps 週期

是 CLK（16MHz）週期的 16.326 倍，故將 CLK 的 16 倍週期脈波，與 17 倍週期的脈波，以 674：326 之比率輸出，使

平均單位時間之平均週期變成 CLK 的 16.326 倍。 
 

16 16 16 17 16 16 17

 

圖	 2.2-18	 CLK 周期 980kpps 驅動脈波的周期	 

 

藉此方式，可輸出高精確度的指等速度驅動脈波。針對指等速度實際輸出驅動脈波，其速度精確度可控制在±0.1％以下。 
 
若以示波器觀測驅動脈波，在驅動脈波週期並非 CLK 週期的整數倍時，如上圖所示，脈波週期會產生 1CLK（62.5nsec）

的時間差，雖看起像是抖動，但本 IC 是藉此 1CLK 的時間差，製作出正確的驅動速度。在馬達轉動的情況，該 1CLK 時

間差會被負載慣性所吸收，使用上幾無問題。 
 

 

t L A t H A t H C t L C t H D t L D 

t H A ＞ t L A t H C = t L C t H D ＜ t L D 

加 速 域 減 速 域 等速域 
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2.3 位置管理 

本 IC 配備 2 個管理現在位置所需的 32 位元上下計數器（理論位置計數器、實際位置計數器）。預先在多目的暫存器設

定値，即可與現在位置進行大小比較。此外，針對理論位置計數器、實際位置計數器，可設定軟體極限和可變環機能。 
 
 

2.3.1 理論位置計數器及實際位置計數器 

理論位置計數器在 IC 內部，是計算＋方向／－方向之驅動輸出脈波。＋方向以 1 脈波 1 計數累加，－方向以 1 脈波 1
計數遞減。 
實際位置計數器是計算由編碼器等外部輸入脈波。輸入脈波可在 2 相訊號和獨立 2 個脈波上下觸發訊號模式中選擇。請

參 2.12.3 項。 
 
兩計數器均隨時可由 CPU 寫入／讀取資料。計數範圍是-2,147,483,648～ +2,147,483,647。負値取 2 的補數顯示。理論位

置計數器、實際位置計數器在重置時其値為亂數。 
 

 

圖	 2.3-1	 位置計數器部機能方塊圖	 

 

2.3.2 位置比較 

本 IC 配備 4 個比較理論位置計數器與實際位置計數器，其現在位置與大小的多目的暫存器。於驅動中亦可讀取多目的暫

存器與理論／實際位置計數器大小關係之狀態。比較條件符合時，輸出訊號可產生中斷或同步動作起動。 
 
多目的暫存器之比較機能請參 2.4 節。 
 

 

2.3.3 軟體極限 

理論位置計數器與實際位置計數器，可設定軟體極限。軟體極限之設定標的是在 WR2 暫存器的 D14 位元設定。設定軟

體極限的 2 個 32 位元暫存器（SLMT+，SLMT-），分別設在＋方向／－方向的軟體極限位置。 
軟體極限設定標的所在的理論／實際位置計數値，若大於 SLMT+暫存器値，則驅動減速停止／即停，RR2 暫存器的 D0 
位元上升變成 1。此錯誤狀態，在執行－方向之驅動指令，理論／實際位置計數値小於 SLMT+暫存器値時，即可解除。

SLMT-暫存器－方向也一樣。 
＋方向軟體極限在「位置計數値�SLMT+暫存器値」時出現軟體極限錯誤，－方向軟體極限在「位置計數値＜SLMT-暫
存器値」時出現軟體極限錯誤。 
 
圖 2.3-2 是軟體極限機能為有效，設定 SLMT+暫存器値=10000、SLMT-暫存器値=-1000 實例。 
 

 

圖	 2.3-2	 軟體極限値設定及軟體極限錯誤	 

 

 

 

理論位置計數器 

實際位置計數器 

 

3 2 b i t 

3 2 b i t 

U P 

D O W N 

U P 
D O W N 

波形變換 
E C A / P P I N 

E C B / P M I N 

P P / P L S / P A 

P M / D I R / P B 

編碼器	 

脈波輸入 

讀/寫 

讀/寫 

波形變換 
驅動脈波	 

輸出 

0 + 1 0 0 0 0 - 1 0 0 0 

S P S M ＋方向軟體極限錯誤 
現 在 位 置 ≧ S P 

－方向軟體極限錯誤 
現 在 位 置 ＜ S M 

S L M T +暫存器 S P = 1 0 0 0 0 
S L M T -暫存器 S M = - 1 0 0 0 
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軟體極限機能可設定有效作用／無效。在 WR2 暫存器的 D13 位元進行設定。軟體極限的停止動作可選擇減速停止／即

停。在 WR2 暫存器的 D15 位元設定。可隨時寫入 SLMT+暫存器與 SLMT-暫存器。 
軟體極限機能在重置時無效。重置時的 SLMT+暫存器、SLMT-暫存器値為亂數。 
 

 

2.3.4 位置計數器的可變環 

理論位置計數器與實際位置計數器，是 32 位元長度的 UP/DOWN 環形計數器。因而，由一般 32 位元長度最大値 FFFF 
FFFFh 往＋方向上數，則値回到 0。且由 0 値往－方向下數，即回到 FFFF FFFFh。 
可變環機能是可將此環形計數器環圈最大値，設成任意値的機能。在定位軸直線運動時，欲對迴轉 1 圈會返回原位的迴

轉軸，進行位置管理是很方便的機能。 
 
可變環的大小，亦即理論／實際位置計數器的最大値，可在～2,147,483,647（1～7FFF FFFFh）的範圍設定任意値。可變

環機能是將理論位置計數器最大値（LX），以理論位置計數器最大値寫入指令（0Eh）設定，將實際位置計數器最大値

（RX），以實際位置計數器最大値寫入指令（0Fh）設定供使用。 
重置時的理論位置計數器最大値（LX）、實際位置計數器最大値（RX）為 FFFF FFFFh。不使用可變環機能時維持其初

値即可。 
 

 

■ 可變環形計數器設定例 

以 10,000 脈波迴轉 1 次的迴轉軸如下設定。 
①	 理論位置計數器最大値（LX）設為 9,999(270Fh)。 
②	 同時使用實際位置計數器時，實際位置計數器最大値（RX）設為 9,999(270Fh)。 

 
此時的計數動作 

・	 往＋方向上數時 ： …→9998→9999→0→1→… 
・	 往－方向下數時 ： …→1→0→9999→9998→… 

 
09999

＋－

5000

1
9998

2

 

圖	 2.3-3	 位置計數器環最大値 9999 的動作	 

 

 

【注意】	 

• 可設為可變環機能位置計數器的最大値，是在 1～2,147,483,647（1～7FFF FFFFh）的範圍。附符號的 32 位元 
暫存器不能設成負値（8000 0000h～FFFF FFFEh）。 

• 設定理論位置計數値（LP）與實際位置計數値（RP）時，均無法設成理論位置計數器最大値（LX、實際位置

計數器最大値（RX）範圍外的値。 
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2.4 補間 

本ＩＣ可選択在任意４軸中的軸做直線補間、円弧補間、螺旋補間、位元補間驅動。	 

或是、本 IC 也可以在複数晶片中使用多軸直線補間。 

有關補間機能的詳細說明請參考第3章。	 

 

 

2.5 多目的暫存器 

本 IC 備有 4 個（MR3～0）帶符號的 32 位元多目的暫存器。 
多目的暫存器可作為現在位置與速度等之比較標的，可用於與該些値比較。可將比較結果以訊號輸出，比較後的大小關

係變化，作為同步動作的起動要素，和作為產生中斷要素使用。此外，就同步動作的動作而言，可將多目的暫存器預設

値，設成新的速度和移動脈波數的載入，或在多目的暫存器上取得現在位置和現在速度的儲存。 
 
藉由可隨時對多目的暫存器進行資料寫入／讀取，4 個多目的暫存器分別利用多目的暫存器設定指令（10h～13h）、多目

的暫存器讀取指令（34h～37h）執行。 
重置時多目的暫存器値為亂數。 
 

 

2.5.1 比較對象及比較條件 

就多目的暫存器 MR3～0 之比較標的而言，可設定理論位置計數値、實際位置計數値、現在速度値、現在計時器値。與

比較標的之比較條件式可由 �，＞，＝，＜ 4 種中選擇。 
 

 

 

圖	 2.5-1	 多目的暫存器及比較機能	 

 

針對 4 個多目的暫存器，可分別選設比較標的與比較條件。比較標的、比較條件之設定，是藉由多目的暫存器模式指令

（20h）設定。設定 WR6 寫入資料暫存器指定的位元，並設定將多目的暫存器模式設定指令碼（20h）寫入 WR0 暫存器。 
多目的暫存器模式設定狀態，可以多目的暫存器模式設定讀取指令（40h）。 
 

多目的暫存器模式設定指令（20h）	 

 

理論位置暫存器 

實際位置暫存器 

3 2 b i t 

3 2 b i t 

比 較 
多目的暫存器 x4 

M R 3 ～ 0 3 2 b i t 
比較結果的利用	 
・ 比較輸出訊號 
・ 同步動作 
・ 中斷 

比較對象 

讀/寫 

現 在 速 度 

現在時間 

選擇	 

器 

3 1 b i t 

比較條件 
MRn 暫存器設定命令(20h)	 

大小關係表示 
RR4 暫存器/D7～D0 

讀/寫 

讀/寫 

讀 

讀 
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比較條件 比較條件 比較對象 比較對象 比較對象 

H L 

比較條件 比較條件 
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表	 2.5-1	 比較對象的設定	 

MnT1 位元	 MnT0 位元	 MRn 比較對象	 

0	 0	 理論位置計數器（LP）	 

0	 1	 實際位置計數器（RP）	 

1	 0	 現在速度値（CV）	 

1	 1	 現在計時器値（CT）	 

	 

表	 2.5-2	 比較條件的設定	 

MnC1 位元	 MnC0 位元	 MRn 比較條件	 

0	 0	 比較對象≧MRn	 

0	 1	 比較對象＞MRn	 

1	 0	 比較對象＝MRn	 

1	 1	 比較對象＜MRn	 

	 

 

 

 

【注意】	 

設定比較標的為「現在速度値（CV）」、比較條件為「比較標的＝MRn」時，在以直線或 S 形加減速驅動之加速度、減

速度逾 4,194,304（400000h）pps/sec 的情況，比較結果有時不為真（有效）。 
比較標的在以「現在速度値（CV）」加速度，減速度超過該値時，就比較條件而言，請勿使用「比較標的＝MRn」，應

使用「比較標的�MRn」等其他條件。 
 

 

■ 設定例： 理論位置計數器之比較 

理論位置計數値在 500,000 以上時，比較結果為真之比較設定如下。 
本例中與理論位置計數器進行大小比較的暫存器使用 MR0。 
 

WR6	 ←	 A120h	 	 

WR7	 ←	 0007h	 MR0 値：500,000	 

WR0	 ←	 0010h	 	 

WR6	 ←	 0000h	 D3,D2：0,0	 比較條件：≧	 

	 D1,D0：0,0	 比較對象：理論位置計數器（LP）	 

WR0	 ←	 0020h	 多目的暫存器模式設定寫入	 

	 	 

 

 

圖	 2.5-2	 多目的暫存器及理論位置計數器的比較	 例	 

 

 

2.5.2 比較結果的用途 

多目的暫存器與比較標的之比較結果，可供作比較輸出訊號、同步動作之起動要素、產生中斷要素使用。比較結果利用

機能與其動作如下表所示。 
 

表	 2.5-3	 比較結果的利用及動作	 

機能	 對象	 動作	 

比較輸出訊號	 PIO7～4 輸出訊號	 比較結果為真時輸出訊號 Hi	 

同步動作的起動要因	 同步動作 SYNC3～0	 比較結果為真變化時同步動作起動	 

中斷發生要因	 中斷發生機能	 比較結果為真變化時�生中斷	 

 

 

■ 比較輸出訊號 

5 0 0 0 0 0 

比較對象，條件：理論位置計數器 ≧ M R 0 
M R 0 値 ： 5 0 0 0 0 0 

比較條件成立 
→ 比 較 結 果 ： 真 

比較條件不成立 
→ 比 較 結 果 ： 偽 

4 0 0 0 0 0 6 0 0 0 0 0 4 5 0 0 0 0 5 5 0 0 0 0 理論位置計數器(LP）	 

[ L P ＜ 5 0 0 0 0 0 ] [ L P ≧ 5 0 0 0 0 0 ] 

MR0 的比較對象、比較條件 

（n:0～3） （n:0～3） 

設定 MR0 的比較値 
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將多目的暫存器之比較結果，作為比較輸出訊號輸出。多目的暫存器與比較標的之關係，符合指定的比較條件時，比較

輸出訊號高位準輸出，未符合比較條件時，比較輸出訊號低位準輸出。 
 
多目的暫存器 MR3～0 之比較輸出，分別對應比較輸出訊號 PIO7～4 輸出。PIO7～4 訊號兼作泛用輸出入訊號等其他訊

號之用。為將這些供作比較輸出端子使用，必須預先在 PIO 訊號設定 1 指令(21h)，所使用的 PIO7～4 訊號機能，設定於

比較輸出訊號。 
 

 

 

 

 

表	 2.5-4	 多目的暫存器相對應之比較輸出訊號及設定位元	 

多目的暫存器	 比較輸出訊號	 
PIO 訊號設定 1 指令（21h）	 

WR6 暫存器的設定位元	 

MR0	 PIO4	 WR6/D9	 ,8	 ：1,1	 

MR1	 PIO5	 WR6/D11,10：1,1	 

MR2	 PIO6	 WR6/D13,12：1,1	 

MR3	 PIO7	 WR6/D15,14：1,1	 

 

泛用輸出入 PIO 訊號詳細內容請參 2.9 節。 
 

■ 設定例 比較輸出訊號 

設定驅動中的現在速度超過 5,000pps 時，PIO5 輸出訊號輸出 Hi、在 5,000pps 以下時，PIO5 輸出訊號輸出 Low。 
 

WR6	 ←	 1388h	 	 

WR7	 ←	 0000h	 MR1 値：5,000	 

WR0	 ←	 0011h	 	 

WR6	 ←	 0060h	 D7,D6：0,1	 比較條件：＞	 

	 D5,D4：1,0	 比較對象：現在速度（CV）	 

WR0	 ←	 0020h	 多目的暫存器模式設定寫入	 

WR6	 ←	 0C00h	 D11,D10：1,1	 PIO5 機能：MR1 比較輸出	 

WR0	 ←	 0021h	 PIO 訊號設定１寫入	 

 

 

■ 同步動作起動 

藉由多目的暫存器比較結果，可起動同步動作。多目的暫存器與比較標的之關係，在符合指定的比較條件產生變化時，

起動同步動作。於設定同步動作有效的瞬間，若所有比較條件均已符合的情況下，同步動作於當時並不起動，等到有進

入不符合比較條件的狀態，再變成符合比較條件時，才會起動同步動作。 
 
藉由多目的暫存器 MR3～0 比較起動的同步動作，可作為其分別對應的同步動作組 SYNC3～0 之起動要素設定。為將多

目的暫存器之比較結果，作為同步動作之起動要素使用，必須預先以同步動作 SYNC0,1,2,3 設定指令（26h,27h,28h,29h），

將所使用的同步動作組之起動要素，設定為「MRn 比較變為真」（起動要素碼：01h），並將以同步動作有效指令（81h
～8Fh）所使用的同步動作集，設定為有效。 
 

表	 2.5-5	 多目的暫存器對應的同步動作組與設定指令	 

多目的暫存器	 同步動作組	 
設定起動要因	 

同步動作組指令	 

MR0	 SYNC0	 同步動作 SYNC0 設定指令(26h)	 

MR1	 SYNC1	 同步動作 SYNC1 設定指令(27h)	 

MR2	 SYNC2	 同步動作 SYNC2 設定指令(28h)	 

MR3	 SYNC3	 同步動作 SYNC3 設定指令(29h)	 

 

同步動作 SYNC0,1,2,3 設定指令，除起動要素以外，亦可進行動作和重複設定等同步動作相關設定。 
同步動作的機能和設定的詳細內容，請參 2.7 節。 

設定 MR1 的比較對象、比較條件 

設定 MR1 的比較値 

PIO5 訊號的機能設定 
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■ 設定例 同步動作起動 

在 10 秒計時當中，於計時開始 5 秒後，可以同步動作 SYNC2，設定起動相對位置之驅動。 
據此設定的計時器，於計時開始 5 秒後起動同步動作，10 秒後計時到的計時器。 
 

WR6	 ←	 4B40h	 	 

WR7	 ←	 004Ch	 MR2 値：5,000,000	 

WR0	 ←	 0012h	 （5 秒＝5,000,000μsec）	 

WR6	 ←	 9680h	 	 

WR7	 ←	 0098h	 計時器値：10,000,000	 

WR0	 ←	 0016h	 （10 秒＝10,000,000）	 

WR6	 ←	 0300h	 D11,D10：0,0	 比較條件：≧	 

	 D9,D8：1,1	 比較對象：現在計時器値（CT）	 

WR0	 ←	 0020h	 多目的暫存器模式設定寫入	 

WR6	 ←	 00A1h	 起動要因編碼 01h：MR2 比較變真	 

	 動作編碼 0Ah：相對位置驅動起動	 

WR0	 ←	 0028h	 同步動作 SYNC2 設定寫入	 

WR0	 ←	 0084h	 同步動作 SYNC2 有効設定指令	 

	 	 

 

� 相對位置驅動所需參數必須預先設妥。 
相對位置驅動請參 2.1.1 項。 

 

 

■ 中斷發生 

藉由多目的暫存器之比較結果，即可做到產生中斷。多目的暫存器與比較標的之關係，在變成符合指定比較條件時產生

中斷。於設定中斷動作有效的瞬間，若所有比較條件均已符合的情況下，中斷動作於當時並不起動，等到有進入不符合

比較條件的狀態，再變成符合比較條件時，才會起動中斷動作。 
 
為能藉由比較多目的暫存器 MR3～0 產生中斷，預先針對 WR1 模式暫存器 1 的各中斷要素之許可／禁止位元，將使用

的多目的暫存器比較，設為許可中斷。產生中斷時產生中斷要素之確認，以 RR1 狀態暫存器 1 之各產生中斷要素位元確

認。 
 

表	 2.5-6	 多目的暫存器對應之比較中斷許可、確認位元	 

多目的暫存器	 中斷許可設定位元	 中斷發生要因確認位元	 

MR0	 WR1／D0：1	 RR1／D0：1	 

MR1	 WR1／D1：1	 RR1／D1：1	 

MR2	 WR1／D2：1	 RR1／D2：1	 

MR3	 WR1／D3：1	 RR1／D3：1	 

 

中斷之詳細內容請參 2.11 節。 
 

■ 設定例 中斷發生 

設定實際位置計數値若通過 30,000 即讓產生中斷。 
 

WR6	 ←	 7530h	 	 

WR7	 ←	 0000h	 MR3 値：30,000	 

WR0	 ←	 0012h	 	 

WR6	 ←	 0060h	 D15,D14：1,0	 比較條件：＝	 

	 D13,D12：0,1	 比較對象：實際位置計數器（RP）	 

WR0	 ←	 0020h	 多目的暫存器模式設定寫入	 

WR1	 ←	 0008h	 中斷發生要因：許可 MR3 比較變真	 

	 	 

 

 

設定 MR2 的比較對象、比較條件 

設定 MR2 比較値 

同步動作 SYNC2 的機能設定 

計時器時間設定為 10 秒 

設定同步動作 SYNC2 有効 

設定 MR3 的比較對象、比較條件 

設定 MR3 比較値 

設定中斷發生要因 
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2.5.3 比較大小狀態的顯示 

以多目的暫存器 MR3～0 與多目的暫存器模式設定指令(20h)，所設定的各比較標的大小之比較結果，可利用 RR4 暫存

器確認。與以多目的暫存器模式設定指令(20h)設定的比較條件無關，而是顯示比較標的與多目的暫存器現在的大小關係。 
 

 

 

 

按照 RR4 暫存器位元讀取値，多目的暫存器與比較標的之大小關係如下表。 
 

表	 2.5-7	 比較大小關係及 RR4 暫存器位元的狀態	 

P=MRn(D7,5,3,1)	 P≧MRn(D6,4,2,0)	 比較對象及 MRn 的大小關係	 

0	 1	 比較對象＞MRn	 

x	 1	 比較對象≧MRn	 

1	 x	 比較對象＝MRn	 

x	 0	 比較對象＜MRn	 

 

 

於 2.4.1 節 ■設定例 進行比較設定的狀態，若讀取 RR4，則比較標的所在理論位置計數値之 RR4 的位元狀態如下圖所

示。 
 

 

圖	 2.5-3	 比較大小關係及 RR4 暫存器位元的狀態	 例	 

 

2.5.4 利用同步動作載入／儲存參數値 

藉使用同步動作將多目的暫存器的預設値，作為新速度和移動脈波數之設定（載入），或在多目的暫存器上取得（儲存）

現在位置和速度。 
 

 

圖	 2.5-4	 參數値的儲存使用例	 

 

M R 0 大 小 M R 1 大 小 M R 2 大 小 M R 3 大 小 

≧ M R n 時 1 
＝ M R n 時 1	 

D 7 D 6 D 5 D 4 
H L 

D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 
R R 4 P ≧ M R 0 P = M R 0 P ≧ M R 1 P = M R 1 P ≧ M R 2 P = M R 2 P ≧ M R 3 P = M R 3 

5 0 0 0 0 0 

R R 4 / D 1 ： 1 
R R 4 / D 0 ： 1 

比較對象，條件：理論位置計數器 ≧ M R 0 
M R 0 値 ： 5 0 0 0 0 0 

R R 4 / D 1 ： 0 
R R 4 / D 0 ： 1 

R R 4 / D 1 ： 0 
R R 4 / D 0 ： 0 

4 0 0 0 0 0 6 0 0 0 0 0 4 5 0 0 0 0 5 5 0 0 0 0 理論位置計數器(LP) 

[ L P ＝ 5 0 0 0 0 0 ] 
[ L P ＜ 5 0 0 0 0 0 ] [ L P ＞ 5 0 0 0 0 0 ] 

外部訊號輸入 

儲存現在位置 

MR0 暫存器 - 5 6 2 , 4 9 0 

起 動 要 因 

動 作 

（n:0～3） 

P ≧ M R n ： 比較對象	 
P ＝ M R n ： 比較對象	 
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經由同步動作可由多目的暫存器載入的參數値有 7 種，可儲存在多目的暫存器的參數値有 5 種。針對起動的同步動作

SYNC3～0 所對應的多目的暫存器 MR3～0，載入／儲存參數値。 
 
為執行藉由同步動作載入／儲存參數値，以同步動作 SYNC0,1,2,3 設定指令（26h,27h,28h,29h），必須設定所使用的同步

動作組動作上，載入／儲存各參數値所需的動作碼。此外，於同步動作有效指令（81h～8Fh）所使用的同步動作組，必

須設為有效。 
 

表	 2.5-8	 藉同步動作載入／儲存可能的參數	 

動作編碼	 

(Hex)	 
參數値的設定（載入）	 

	 動作編碼	 

(Hex)	 
現在値的取得（儲存）	 

01	 驅動速度（DV）	 	 05	 理論位置計數器（LP）	 

02	 移動脈波數／終點（TP）	 	 06	 實際位置計數器（RP）	 

03	 分割脈波設定１（SP1）	 	 07	 現在計時器（CT）	 

04	 

理論位置計數器（LP）	 	 	 	 	 	 (SYNC0)	 	 
08	 

現在速度（CV）	 	 	 	 	 	 	 	 (SYNC0)	 

實際位置計數器（RP）	 	 	 	 	 	 (SYNC1)	 	 現在加減速度（CA）	 	 	 	 	 	 (SYNC1)	 

初速度（SV）	 	 	 	 	 	 (SYNC2)	 	 

	 	 

加速度（AC）	 	 	 	 	 	 (SYNC3)	 	 

0F	 
移動脈波數（TP）設定、	 

且起動相對位置驅動	 

	 

10	 
終點（TP）設定、	 

且起動絶對位置驅動	 

	 

動作編碼(Hex)：設定同步動作 SYNC0,1,2,3 設定指令的資料寫入暫存器編碼	 

 

使用同步動作載入／儲存參數値於多目的暫存器之詳細內容請參 2.7 節。 
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2.6 自動原點復歸 

本 IC 無需透過 CPU，即具有自動執行高速原點搜尋 → 低速原點貼近搜尋 →編碼器 Z 相搜尋 →偏移移動等一連串原

點復歸順序的機能。自動原點復歸是依下表所示之步驟 1 到步驟 4 依序執行。各步驟可選擇執行／不執行。選擇不執行

時，該步驟即不執行，移至下一步驟。此外，在各步驟進行搜尋方向、搜尋訊號之模式設定。步驟 1、4 為驅動速度設定

高速的搜尋動作或移動。步驟 2、3 是搜尋原點速度設定低速的搜尋動作。此外，步驟 2、3 可設定訊號檢出時，DCC(清
除偏差計數器)輸出及清除實際位置/理論位置計數器。於各步驟結束時，步驟間可插入計時器。 

表	 2.6-1	 自動原點復歸的内容	 

步驟編号	 動	 作	 搜尋速度	 檢出訊號	 

步驟１	 高速原點搜尋	 驅動速度（ＤＶ）	 可選擇STOP0,STOP1,極限	 

步驟２	 低速原點搜尋	 原點檢出速度（ＨＶ）	 可選擇STOP1,極限	 

步驟３	 低速Ｚ相搜尋	 原點檢出速度（ＨＶ）	 STOP2	 

步驟４	 高速偏移移動	 驅動速度（ＤＶ）	 無	 

	 

一般原點復歸所使用的訊號搜尋動作包羅萬象。如下例所示，使用近原點訊號與原點訊號這 2 種感測器進行時，和單獨

使用原點訊號、或僅使用單方向的極限訊號的方法。 
 
(1) 使用近原點訊號(STOP0)與原點訊號(STOP1)進行時實例 
在指定方向以高速尋找近原點的訊號，找到近原點訊號後減速停止。再以低速搜尋原點訊號，找到原點訊號後立即停止。 

 

圖	 2.6-1	 自動原點復歸	 例１	 

(2) 僅以原點訊號(STOP1)或極限訊號(LMTP/LMTM)進行時實例 
在指定方向以高速搜尋原點或極限訊號，找到訊號後減速停止。再以反方向移動到離開訊號有效區間。然後再以低速回

到原點訊號位置，找到原點訊號後立即停止。搜尋訊號選擇極限訊號時，檢出方向為極限訊號。 

 

圖	 2.6-2	 自動原點復歸	 例２	 

本 IC 為也能支援此類各式原點復歸，備有若干種模式設定。 

步驟 1 

步驟 2 

高速近原點搜尋 

低速原點搜尋 原點檢出立即停止 

動作區間 

近原點檢出 
減速停止 

近原點開關 原點開關 

原點或極限	 

步驟 1	 高速原點搜尋 

步驟 2	 低速原點搜尋 

步驟 1，2 同方向指定時 

脱離	 

追回 
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2.6.1 各步驟動作 

各步驟均能以模式設定方式，指定執行與否、或搜尋的＋／－方向、或檢出的訊號。若指定不執行，即不執行該步驟，

進入下個步驟。 
 

■ 步驟１ 高速原點搜尋 

以驅動速度（DV）所設定的速度，往指定方向，搜尋指定

訊號直到訊號有效之前，輸出驅動脈波。搜尋的訊號可選擇

STOP0、STOP1、極限訊號。若選擇極限訊號時，變成搜尋

方向的極限訊號。為執行高速搜尋動作所需，將驅動速度

（DV）設定在高於初速度（SＶ）的値。進行加減速驅動，

指定訊號若有效，即減速停止。 
 

 

 

      圖	 2.6-3	 步驟１的動作	 

 

不規則動作 

� 步驟1開始前所指定的訊號已經有效。  → 進入步驟2。 
    
� 搜尋訊號指定STOP0、STOP1時，步驟1開始前，搜尋方向的極限訊號已經

有效。 
 → 進入步驟2。 

    
� 搜尋訊號指定STOP0、STOP1時，搜尋方向的極限訊號在執行中有效。  → 停止驅動，進入步驟2。 
	 

步驟１的其他動作 

步驟 1 結束時，可起動步驟間計時器。詳細內容請參 2.6.3 項。 
 

【注意】	 

• 步驟 1 係進行高速搜尋，因此，搜尋訊號指定為極限訊號時 ，將極限停止模式設為減速停止(WR2／D12 : 1)。
WR2 暫存器請參 6.6 節。 

 

動作區間 

指定訊號 

不規則動作① 

指定檢出方向 

檢出方向極限 

不規則動作③ 

不規則動作② 

動作區間 通 常 動 作 
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■ 步驟２ 低速原點搜尋 

步驟２的正常動作，是以原點檢出速度（HV）所設定的速

度，往指定方向，搜尋指定訊號，直到訊號有效前，輸出

驅動脈波。搜尋訊號由STOP1、極限訊號中選擇。選定極

限時，變成搜尋方向的極限訊號。為進行低速搜尋動作，

將原點檢出速度（HV），設為低於初速度（SＶ）的値。

進行等速驅動，指定訊號找到後會立即停止。 
 

 

 

圖	 2.6-4	 步驟２的動作	 	 	 

不規則動作 

�在步驟2開始前指定訊號已經有效。 
［動作］在指定訊號無效之為止，往指定方向之反

方向以原點檢出速度（HV）移動。當指定訊號變成

無效，開始執行步驟2的正常動作。 
 

 

 

圖

圖 2.6-5	 步驟２	 不規則動作①	 	 

 

�指定搜尋STOP1訊號，在步驟2開始前，搜尋方向的極

限訊號已經有效。 
［動作］STOP1訊號有效前，以指定搜尋方向之反

方向用驅動速度（DV）移動。直到STOP1訊號有效

後，再以原點檢出速度（HV）移動，直到STOP1訊

號再無效為止。當STOP1訊號再次變成無效後，開

始執行步驟2的正常動作。 
 

 

圖

	       
圖 2.6-6	 步驟２	 不規則動作②	 	 

 

�指定搜尋STOP1訊號，執行中搜尋方向的極限訊號有

效。 
［動作］停止驅動，進行不規則動作�所示動作。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖

圖 2.6-7	 步驟２	 不規則動作③	 	 

 

指定檢出方向 

通 常 動 作 動作區間 

指定訊號 

反方向�離 

指定檢出方向 

動作區間 

指定訊號 

動作區間 

S T O P 1 

動作區間 

檢出方向極限 

指定檢出方向 

反方向�離 

高速反方向 
STOP1 訊號檢出 

動作區間 

S T O P 1 

動作區間 

檢出方向極限開關 

指定檢出方向 

反方向�離 

高速反方向 
STOP1 訊號檢出 

極限開關檢出 
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④步驟１與步驟２之搜尋訊號為同一個，且步驟１與步

驟 2 之搜尋方向相同的情況，在步驟 2 開始前，指定

訊號為無效。 
［動作］進行不規則�所示動作。 

 
本動作適用於迴轉軸之原點復歸。 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖	 2.6-8	 步驟２	 不規則動作④	 

 

步驟２的其他動作 

在指定方向搜尋中，步驟 2 之搜尋訊號由無效變成有效時，可以產生清除偏差計數器(DCC)訊號的輸出，或清除實際位

置計數器，理論位置計數器。但不規則動作中，在指定與反方向移動時，即使搜尋訊號變成有效，該些動作亦不作動。

有關清除偏差計數器(DCC)輸出請參考 2.5.2 項。 
此外，不規則動作�～�在反向脫離後，與在步驟 2 結束時，可起動步驟間計時器。 
 

■ 步驟３ 低速Ｚ相搜尋 

以原點檢出速度（HV）所設定的速度，於指定

方向，編碼器 Z 相訊號（STOP2）在變成有效

之前，輸出驅動脈波。為執行低速搜尋動作，

將搜尋原點速度（HV）設成低於初速度（SＶ）

的値。進行等速驅動，若編碼器 Z 相訊號

（STOP2）有效則立即停止。 

圖

圖	 2.6-9	 步驟３的動作	 	 	 

就搜尋條件而言，亦可利用編碼器 Z 相訊號（STOP2）與原點訊號（STOP1）之 AND 條件停止。 
 

步驟３之其他動作 

編碼器 Z 相訊號（STOP2）在進入有效變化時，可清除實際位置計數器，理論位置計數器。實際位置計數器的清除，在

STOP2 進入有效，不需 CPU 介入，即可清除實際位置計數器。這在搜尋 Z 相驅動速度設為低速時，因伺服系統或機械

系統反應遲鈍，致使 Z 相搜尋位置偏差問題發生之虞的情況中使用，相當方便。 
同樣在編碼器 Z 相訊號（STOP2）在有效變化時，可輸出清除偏差計數器 (DCC)的訊號。此外，在步驟 3 結束時，可起

動步驟間計時器。 
 

【注意】	 

� 在步驟 3 開始時，編碼器 Z 相訊號（STOP2）若已有效，就會產生錯誤，RR2 暫存器的 D6 位元上升變為 1。自

動原點復歸結束。為使步驟 3 務必在編碼器 Z 相訊號（STOP2）穩定的無效狀態開始，請調整機械系統。 
� 在步驟 3 開始前，搜尋方向的極限訊號若有效，就會產生錯誤，RR2 暫存器搜尋方向的極限値錯誤位元（D2 或

D3）上升變為 1。自動原點復歸結束。 
� 在執行中，搜尋方向極限訊號若有效，搜尋動作即中斷，RR2 暫存器搜尋方向的極限錯誤位元（D2 或 D3）上升

變為 1。自動原點復歸結束。 
 

 

 

S T O P 2 

錯誤 ① 

指定檢出方向	 

檢出方向極限開關 

錯誤 ③ 通 常 動 作 

錯誤 ② 

動作區間 動作區間 

動作區間 

STOP1 或極限 

指定方向檢出	 

反方向�離	 

高速反方向	 
STOP	 1 訊號檢出 

步驟 1 

步驟 2 
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■ 步驟４ 高速偏移移動 

將驅動速度（DV）設定的速度，移動脈波數（ＴＰ）設定的脈波數，以相對位置驅動輸出脈波。此步驟4，一般是在欲

由機械原點位置，移動到工作原點的情況使用。此外，在搜尋訊號選擇極限訊號時，將作業原點略遠離極限位置時使用。 
在步驟4開始前或執行中，移動方向的極限訊號變成有效，則錯誤結束，RR2 暫存器搜尋方向的極限値錯誤位元（D2或

D3）上升變為1。自動原點復歸即結束。 
 

 

2.6.2 輸出偏差計數器清除 

步驟2或步驟3動作時，指定的搜尋訊號（步驟3在STOP2上固定）往有效正緣觸發時，可輸出清除偏差計數器(DCC)訊號。

此外，可指定清除偏差計數器(DCC)訊號的脈波邏輯準位、脈波寬。設定方法詳細內容請參2.5.4項。 
 
 

 

圖	 2.6-10	 偏差計數器清除輸出	 

 

清除偏差計數器輸出，與步驟2或步驟3的搜尋動作結束同時有效，待清除偏差計數器(DCC)脈波輸出結束，再開始下個

步驟。 
	 

	 

2.6.3 步驟間計時器 

自動原點復歸的各步驟，有馬達軸逆轉設定。馬達若急劇逆轉，可能會對機械系統造成很大負載。步驟間計時器是為減

輕該施加於機械系統的負載而設計。 
 
本IC在各步驟結束時，可起動步驟間計時器。步驟2方面，在特定的不規則動作後，亦可起動步驟間計時器。 
可指定有無步驟間計時器與計時器値。設定方法的詳細內容請參2.6.4項。 
 

 

圖	 2.6-11	 步驟間計時器	 

 

步驟間計時器有效的情況，在各步驟結束時，步驟間計時器起動，於計時器動作後，開始下個步驟。而步驟2在發生特定

不規則動作時，步驟間計時器亦起動，於計時器動作後，展開步驟2的正常動作。有關步驟2的不規則動作，請參2.6.1項。 
 

【注意】	 

• 步驟間計時器無法在各步驟逐一設定。有效的情況，各步驟間與步驟 2 特定不規則動作後，所有的步驟間計時

器即變成有效，指定計時器値的步驟間計時器即起動。設定為無效的情況，所有的步驟間計時器即變成無效。 
 

 

步驟 2，3 的驅動 停 止 

1 0 μ ～ 2 0 ｍ s e c 

動作 

偏差計數器清除(DCC) 

步驟 2，3 的訊號檢出 

步驟 1 

高速原點	 

搜尋	 

計時器 

步驟 2 步驟 3 步驟 4 

計時器 計時器 
低速原點	 

搜尋	 

低速 Z 相	 

搜尋	 

偏移量	 

移動	 
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2.6.4 設定搜尋速度模式的 

為進行自動原點復歸，必須進行以下所述之速度參數與模式設定。 
 

■ 速度參數的設定 

	 

表	 2.6-2	 速度參數的設定	 

速度參數	 指令編碼(hex)	 説	 	 	 	 明	 

驅動速度（ＤＶ）	 ０５	 

以步驟1、4之高速搜尋、移動之速度。	 

但於步驟2不規則動作，搜尋指定與逆向搜尋訊號時，變成該驅動速度。	 

為進行加減速驅動，加速度(AC)、初速度(SV)亦均需設定成合宜的値。

請參2.2.2項。	 

原點檢出速度（ＨＶ）	 １４	 

以步驟2、3之低速搜尋之速度。	 

搜尋訊號	 有效時，為使之即停，設定成比初速度（SV）為低的値。請

參2.2.1項。	 

 

■ 自動原點復歸模式設定１ 

自動原點復歸模式設定1，如下所示設定WR6暫存器的各 位元，將自動原點復歸模式設定1指令(23h)，寫入WR0暫存器

與進行模式設定。設定各步驟之執行/不執行、搜尋訊號之指定、搜尋方向與清除偏差計數器(DCC)輸出與理論位置計數

器、實際位置計數器清除。 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0

S1ENS1DRS1G0S1G1S2ENS2DRS2SGS2RC S2DCS2LCS3ENS3DRS3RC S3DCS3LCS4ENWR6
 

 

① 各步驟執行/不執行的設定 

各步驟執行指定位元設為 1、不執行設為 0。 

各步驟執行/不執行之指定位元如下表。 
 

表	 2.6-3	 各步驟執行/不執行的指定位元	 

	 步驟１	 步驟２	 步驟３	 步驟４	 	 

執行/不執行	 

指定位元	 

D0 位元	 

S1EN	 

D4 位元	 

S2EN	 

D10 位元	 

S3EN	 

D15 位元	 

S4EN	 

0:不執行	 

1:執行	 

 

② 各步驟檢出方向的設定 

各步驟搜尋訊號之搜尋方向為＋方向指定位元設為 0、－方向設為 1。 

各步驟搜尋方向之指定位元如下表。 

 

表	 2.6-4	 各步驟檢出方向的指定位元	 

	 步驟１	 步驟２	 步驟３	 步驟４	 	 

檢出方向	 

指定位元	 

D1 位元	 

S1DR	 

D5 位元	 

S2DR	 

D11 位元	 

S3DR	 
―	 

0:＋方向	 

1:－方向	 
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③ 各步驟檢出訊號的設定 

步驟１可選擇 STOP0、STOP1 與極限訊號。步驟 2 可選擇 STOP1 與極限訊號。步驟 3 則固定為 STOP2 訊號。 

步驟１及步驟２可設成相同訊號。 

 

步驟１及步驟２之搜尋訊號指定如下表。 

 

表	 2.6-5	 步驟１及步驟２檢出訊號的指定	 

步驟１	 	 步驟２	 

D3 位元	 

S1G1	 

D2 位元	 

S1G0	 
檢出訊號	 

	 D6 位元	 

S2SG	 
檢出訊號	 

0	 0	 STOP0	 	 0	 STOP1	 

0	 1	 STOP1	 	 1	 極限訊號	 

1	 0	 極限訊號	 	 	 	 

1	 1	 （不可設定）	 	 	 	 

 

若指定極限訊號作為搜尋訊號，步驟 1 選擇 D1 位元(S1DR)、步驟 2 選擇 D5 位元(S2DR)指定的搜尋方向面極限訊號。

搜尋方向為＋方向的情況為 LMTP 訊號、－方向時為 LMTM 訊號。 
 

搜尋的輸入訊號動作是高位準或低位準之邏輯設定，必須在WR2 暫存器中設定。有關WR2 暫存器，請參4.5節。 
 

④ 偏差計數器清除(DCC)輸出及實際位置/理論位置計數器清除的設定 

在步驟２及３中，指定的搜尋訊號為無效，在往有效正緣觸發時，可指定是否輸出清除偏差計數器(DCC)訊號。輸出清除

偏差計數器(DCC)訊號將指定位元設為 1、不輸出設為 0。 
此外，步驟 2、3、4 結束時，可清除實際位置計數器/理論位置計數器。 
清除實際位置計數器/理論位置計數器指定位元設為 1、不清除設為 0。 
 
各步驟之清除偏差計數器(DCC)輸出、實際位置計數器/理論位置計數器清除之指定 位元如下表。 
 

表	 2.6-6	 各步驟的 DCC 輸出及實際位置･理論置計數器清除的指定位元	 

	 步驟１	 步驟２	 步驟３	 步驟４	 	 

偏差計數器清除訊號(DCC)輸出	 ―	 
D7 位元	 

S2DC	 

D12 位元	 

S3DC	 
―	 

0:不輸出	 

1:輸出	 

實際位置計數器清除	 ―	 
D8 位元	 

S2RC	 

D13 位元	 

S3RC	 
(※1)	 

	 

0:不清除	 

1:清除	 

	 
理論位置計數器清除	 ―	 

D9 位元	 

S2LC	 

D14 位元	 

S2LC	 
(※1)	 

(�1)步驟 4 結束時(設定執行步驟 4 時)之實際位置計數器/理論位置計數器清除，是在自動原點復歸模式設定 2 指令(24h)
之自動原點復歸結束時，設定清除。請參下述「■ 自動原點復歸模式設定 2」。 
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■ 自動原點復歸模式設定２ 

自動原點復歸模式設定2，如下所示設定WR6暫存器的各位元，將自動原點復歸模式設定2指令(24h)，寫入WR0暫存器進

行模式設定。清除偏差計數器(DCC)輸出之脈波邏輯與脈波寬、步驟間計時器有效/無效與計時器時間、自動原點復歸結

束時之實際位置計數器/理論位置計數器清除、以編碼器Z相訊號（STOP2）與原點訊號（STOP1）之AND條件，進行停

止之指定。 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0

HTM0HTM1HTM2 HTME DCP0DCP1DCP2 DCPL RCLRLCLR SANDWR6
 

 

① 偏差計數器清除(DCC)輸出脈波理論及脈波寬的指定 

在各步驟輸出清除偏差計數器(DCC)訊號時，可設定脈波邏輯與脈波寬。 
脈波邏輯以 D3 位元(DCPL)指定。如下圖，指定 0 為高脈波、指定 1 為低脈波。 
 

 

 

圖	 2.6-12	 偏差計數器清除輸出脈波理論位準	 

 

脈波寬是以 D6～4 位元(DCP2～DCP0)的 3 位元指定。 
可指定脈波寬如下表。 
 

表	 2.6-7	 偏差計數器清除輸出脈波寬	 

WR6/D6	 

DCP2	 

WR6/D5	 

DCP1	 

WR6/D4	 

DCP0	 

脈波寬	 

(CLK=16MHz 時)	 

0	 0	 0	 10	 μsec	 

0	 0	 1	 20	 μsec	 

0	 1	 0	 100	 μsec	 

0	 1	 1	 200	 μsec	 

1	 0	 0	 1	 msec	 

1	 0	 1	 2	 msec	 

1	 1	 0	 10	 msec	 

1	 1	 1	 20	 msec	 

 

 

Hi 脈波	 Lo 脈波	 

1 0 μ s e c ～ 2 0 m s e c 
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② 步驟間計時器的指定 

設定步驟間計時器之有効/無効及計時器時間。 

有效/無效是以 D7 位元(HTME)指定。指定 1 有效、指定 0 無效。 
計時器時間是以 D10～7 位元(HTM2～HTM0)指定。 
可指定的計時器時間如下表。 
 

表	 2.6-8	 步驟間計時器的時間寬指定	 

WR6/D10	 

HTM2	 

WR6/D9	 

HTM1	 

WR6/D8	 

HTM0	 

計時器時間	 

(CLK=16MHz 時)	 

0	 0	 0	 1	 msec	 

0	 0	 1	 2	 msec	 

0	 1	 0	 10	 msec	 

0	 1	 1	 20	 msec	 

1	 0	 0	 100	 msec	 

1	 0	 1	 200	 msec	 

1	 1	 0	 500	 msec	 

1	 1	 1	 1000	 msec	 

 

③ 自動原點復歸結束時實際位置計數器・理論位置計數器的清除 

自動原點復歸結束時，可設定實際位置計數器/理論位置計數器之清除。 
實際位置計數器之清除是以 D1 位元(RCLR)指定。清除設為 1、不清除設為 0。 
理論位置計數器之清除是以 D2 位元(LCLR)指定。清除設為 1、不清除設為 0。 
 

④ 編碼器Ｚ相訊號（STOP2）及原點訊號（STOP1）的ＡＮＤ條件下停止 

步驟３動作中，原點訊號（STOP1）有效，且編碼器 Z 相訊號（STOP2）變成有效時，停止驅動的機能。D0 位元(SAND)
若設為 1，在原點訊號（STOP1）有效下，編碼器 Z 相訊號（STOP2）同時變成有效時停止。 
 

【注意】	 

• 本設定請在步驟 2 搜尋訊號設定為 STOP1 時使用。在步驟 2 的搜尋訊號上選擇極限訊號時，請務必指定 0。在

步驟 2 之搜尋訊號選擇極限訊號，本設定若設為 1，則無法正確動作。 
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2.6.5 自動原點復歸的執行及狀態 

■ 自動原點復歸的執行 

自動原點復歸是根據自動原點復歸執行指令（5Ah）設定進行。正確設定自動原點復歸模式與速度參數後，將指令碼5Ah 
寫入WR0暫存器即開始。 
 

■ 自動原點復歸的中斷 

欲中途中斷自動原點復歸時，寫入驅動減速停止指令（56h）、或驅動立即停止指令（57h）。當前執行中的步驟被中斷，

未執行的步驟不再執行，自動原點復歸結束。 
步驟間計時器進入有效狀態時，在步驟間計時器作動中，發出停止指令的情況，步驟間計時器動作亦會中斷，結束自動

原點復歸。 
 

■ 狀態暫存器 

主狀態暫存器RR0的D0 位元，是顯示驅動執行中的位元，自動原點復歸執行時，也是以此位元顯示執行中狀態。自動

原點復歸若開始進行，此位元變為1，在步驟1動作開始到步驟4動作結束之間，顯示1。步驟4結束即回歸0。 

	 
	 

RR0暫存器的D1位元若在自動原點復歸中產生錯誤即變成1。產生錯誤原因由如下RR2 暫存器之D6～D0位元顯示。 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
RR2 SLMT+SLMT-HLMT+HLMT-ALARMEMGHOME

	 

	 

各錯誤要素請參4.11節。 
 

RR3暫存器的D14～D9 位元是將自動原點復歸之執行狀態以編號顯示。可得知自動原點復歸執行中，當前執行中的動作

內  

	 

表	 2.6-9	 自動原點復歸的執行狀態	 

執行狀態	 執行步驟	 動	 作	 内	 容	 

０	 	 等待自動原點復歸執行指令	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 

３	 步驟１	 等待指定搜尋方向的搜尋訊號成為有效	 

６	 	 步驟1與步驟2間之計時器動作中	 

１１	 

步驟２	 

等待指定搜尋方向反向的搜尋訊號為有效（不規則動作）	 	 	 	 

１５	 等待指定搜尋方向反向的搜尋訊號進入無效（不規則動作）	 

１８	 不規則動作後計時器動作中	 

２０	 等待指定搜尋方向的搜尋訊號有效	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 

２３	 	 步驟2與步驟3間之計時器動作中、或清除偏差計數器輸出中	 

２８	 步驟３	 等待指定搜尋方向的STOP2訊號有效	 

３２	 	 步驟3與步驟4間之計時器動作中、或清除偏差計數器輸出中	 

３６	 步驟４	 於指定搜尋方向偏移移動中	 

 

 

 

 

D 7 D 6 D 5 D 4 
H L 

D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 
R R 0 

D R I V E E R R O R 

錯誤 

自動原點復歸執行中 

D 7 D 6 D 5 D 4 
H L 

D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 
R R 3 H S S T 0 H S S T 1 H S S T 2 H S S T 3 H S S T 4 H S S T 5 

自動原點復歸執行狀態 
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2.6.6 自動原點復歸時的錯誤 

自動原點復歸執行中，可能產生下表中的錯誤。 
 

表	 2.6-10	 自動原點復歸時的錯誤	 

錯誤發生要因	 錯誤發生後ＩＣ的動作	 結束時的顯示	 

步驟１～４中ALARM訊號動作。	 搜尋驅動立即停止、以下的步驟不執行即結

束。	 

RR0/D1：１，RR2/D4：１	 

步驟１～４中EMGN訊號動作。	 搜尋驅動立即停止、以下的步驟不執行即結

束。	 

RR0/D1：１，RR2/D5：１	 

步驟３進行方向的極限訊號(LMTP/M)動作。	 

(注)	 

搜尋驅動立即停止/減速停止、以下的步驟

不執行即結束。	 

RR0/D1：１，RR2/D3或D2：１	 

步驟４進行方向的極限訊號(LMTP/M)動作。	 

(注)	 

偏移移動即停/減速停止、結束。	 RR0/D1：１，RR2/D3或D2：１	 

步驟３開始時STOP2訊號動作。	 以下的步驟不執行即結束。	 RR0/D1：１，RR2/D6：１	 

	 

自動原點復歸結束後，請務必確認主狀態暫存器的錯誤位元（RR0/D1）。錯誤位元上升變成1時，無法正確進行自動原

點復歸。 
 
(註) 於步驟1、2中，進行方向的極限若為有效，減速停止或立即停止，不會產生錯誤。 
 

■ 感測器故障時的症状 

原點訊號和極限訊號等感測器迴路經常性故障之症狀描述。但配線周圍雜訊、配線鬆脫、元件不穩定動作等要素，導致

間歇性故障，因分析困難，並不適合納入此處說明。此外，該些症狀在客戶開發系統時，訊號準位的邏輯設定錯誤、訊

號配線錯誤時，也會發生。 
 

表	 2.6-11	 感測器故障時的症狀	 

故	 障	 要	 因	 症	 	 	 	 	 狀	 

極限開關	 

及配線迴路的故障	 

常ＯＮ	 不會朝該方向驅動，結束時極限値錯誤	 位元(RR2/D3或D2)變成1。	 

常ＯＦＦ	 會碰到該方向的機械終點，但原點復歸動作不會結束。	 

步驟１檢出訊號（STOP0,1）

感測器及配線迴路的故障	 

常ＯＮ	 步驟1設定為有效，不拘訊號是否由OFF位置開始進行自動原點復歸，都不會

執行步驟1（高速原點搜尋）即進入步驟2。	 

常ＯＦＦ	 於步驟1（高速原點搜尋）碰到極限値停止後，進入步驟2的不規則動作。原

點復歸結果正確但不是正常動作。	 

步驟２檢出訊號（STOP1指定

時）感測器及配線迴路的故障	 

常ＯＮ	 於步驟2（低速原點搜尋）朝反方向驅動，碰到反方向的極限値立即停止。結

束時反方向極限値的錯誤	 位元(RR2/D3或D2)變成1。	 

常ＯＦＦ	 於步驟2（低速原點搜尋）碰到指定方向的極限値後，開始朝反方向移動，碰

到反方向的極限値即結束。結束時反方向極限値的錯誤	 位元(RR2/D3或D2)變

成1。	 

Ｚ相（STOP2）感測器及配線

迴路的故障	 

常ＯＮ	 於步驟3（低速Z相搜尋）結束錯誤。RR2/D6變成1。	 

常ＯＦＦ	 於步驟3（低速Z相搜尋），碰到指定方向的極限値立即停止。結束時指定方

向極限値的錯誤	 位元(RR2/D3或D2)變成1。	 
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2.6.7 自動原點復歸的注意點 

■ 搜尋速度 

為提升原點復歸位置精確度，搜尋原點速度(HV)必須設低。設定低於初速度的値，使輸入訊號為有效後立即停止。 
此外，執行步驟3的Z相編碼器搜尋時，Z相訊號延遲與搜尋原點速度(HV)的關係很重要。例如，Z相訊號路徑的光電耦合

器延遲時間與IC內建積分濾波器延遲時間，合計長為500µsec時，為讓編碼器Z相輸出維持在1msec以上的ON狀態，須設

定搜尋原點速度。 
 

■ 步驟３（Ｚ相搜尋）開始位置 

步驟３的Z相搜尋，Z相（STOP2）訊號由無效狀態變成有效時，立即停止搜尋驅動。因而，步驟3的開始位置（亦即步驟

2的停止位置）必須穩定，且並非該變化點。一般是進行機械式調整，以便讓步驟3的開始位置，是在編碼器Z相位置的

反向180゜處。 
 

■ 軟體極限 

自動原點復歸執行中，請將軟體極限設為無效。若將軟體極限設為有效，自動原點復歸無法正確進行。自動原點復歸正

常結束後，請正確設定理論位置計數器、實際位置計數器後，再設定軟體極限。 
 

■ 各輸入訊號的理論設定 

自動原點復歸所使用的輸入訊號（STOP0,1,2）之動作有效邏輯設定，是在WR2 暫存器的位元（WR2/D0,D2,D4）設定。

自動原點復歸時，各訊號有效／無效之位元（WR2/D1,D3,D5）設定內容會被忽視。 
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2.6.8 自動原點復歸的實例 

■ 例 1 使用原點訊號做原點復歸例 

以1個原點訊號，執行高速原點復歸與低速貼近時，不進行搜

尋編碼器Z相的實例。原點訊號務必在STOP1輸入。 
 

 

 

圖	 2.6-13	 自動原點復歸	 例１的接線	 

 

自動原點復歸之動作順序如下表所示。 
 

表	 2.6-12	 自動原點復歸	 例１的動作	 

步驟	 動作	 執行/不執行	 檢出訊號	 訊號位準	 檢出方向	 檢出速度	 

１	 高速搜尋	 執行	 
STOP1	 

Low	 

動作	 

－方向	 20,000pps	 

２	 低速搜尋	 執行	 －方向	 500pps	 

３	 Ｚ相搜尋	 不執行	 －	 －	 －	 －	 

４	 偏移移動	 執行	 －	 －	 ＋方向	 20,000pps	 

 

步驟1是以20,000pps的高速速度，在－方向移動，直到STOP1
訊號變成Low，當檢出Low位準後即減速停止。移至步驟2，

STOP1訊號若Low位準(動作)時，以不規則動作�500pps的低速

速度，向指定方向之反方向(此時為＋方向)移動，直到STOP1
訊號變成Hi位準，亦即STOP1離開有效區間後停止。然後再以

500pps的低速度，依照步驟2的指定方向移動，STOP1訊號再度

進入Low位準時停止。 
 

圖	 2.6-14 	 自動原點復歸	 例１的動

作	 

 

步驟1中，即使STOP1訊號超過有效區間減速停止的情況，如上圖虛線所示，會再以反方向退回並離開STOP1之有效區間

後，繼續執行步驟2的指定方向貼近原點。此動作僅限於步驟1、步驟2之搜尋訊號相同，且在指定相同搜尋方向之情況。 
 
自動原點復歸開始位置若在上圖A點的情況，不執行步驟1，而是執行步驟2的不規則�。此外，當位於圖中B點時，則於

步驟1碰到搜尋方向的極限後，再執行步驟2的不規則動作�。不規則動作�內容請參2.6.1項。 
 
本例中假設步進馬達軸不使用編碼器做原點復歸，所以不執行步驟3的Z相搜尋。而步驟4在＋方向偏移移動3500脈波設

為工作原點。 
 

 

 

S T O P 1 

原點開關 

光耦合 

M C X 5 0 1 

動作區間 

S T O P 1 

檢出方向 

檢出方向極限開關 

步驟 1 

步驟 2 Ａ Ｂ 

動作區間 
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【程式例】	 

//	 WR2暫存器設定	 
WR2	 ←	 0800h	 寫	 	 //	 原點訊號理論設定：	 STOP1:Low動作	 
	 	 	 //	 硬體極限有効	 	 
	 
//	 輸入訊號濾波模式設定	 
WR6	 ←	 0A0Fh	 寫	 	 //	 D11～D8	 1010	 濾波延遲:512μsec	 
	 	 	 //	 D2	 	 	 	 	 1	 STOP1訊號：濾波有効	 
WR0	 ←	 0025h	 寫	 	 //	 指令寫入	 
	 
//	 自動原點復歸模式設定１	 
WR6	 ←	 8037h	 寫	 //	 D15	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟４執行/不執行	 執行	 
	 	 	 //	 D14	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟３LP清除	 	 無効	 
	 	 	 //	 D13	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟３RP清除	 	 無効	 
	 	 	 //	 D12	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟３DCC輸出	 無効	 
	 	 	 //	 D11	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟３檢出方向	 －	 
	 	 	 //	 D10	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟３執行/不執行	 不執行	 
	 	 	 //	 D9	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２LP清除	 	 無効	 
	 	 	 //	 D8	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２RP清除	 	 無効	 
	 	 	 //	 D7	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２DCC輸出	 無効	 
	 	 	 //	 D6	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２檢出訊號	 STOP1	 
	 	 	 //	 D5	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟２檢出方向	 －方向	 
	 	 	 //	 D4	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟２執行/不執行	 執行	 
	 	 	 //	 D3,2	 	 	 	 	 	 0,1	 步驟１檢出訊號	 STOP1	 
	 	 	 //	 D1	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟１檢出方向	 －方向	 
	 	 	 //	 D0	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟１執行/不執行	 執行	 
WR0	 ←	 0023h	 寫	 	 //	 指令寫入	 
	 
//	 自動原點復歸模式設定２	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 //	 D15	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D14	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D13	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D12	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D11	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D10～8	 	 	 	 	 	 0	 計時器値	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 //	 D7	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟間計時器	 	 無効	 
	 	 	 //	 D6～4	 	 	 	 	 	 	 0	 DCC脈波寬	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 //	 D3	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 DCC脈波理論	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 //	 D2	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 原點復歸結束時LP清除	 無効	 
	 	 	 //	 D1	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 原點復歸結束時RP清除	 無効	 
	 	 	 //	 D0	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２＆３	 	 無効	 
WR0	 ←	 0024h	 寫	 	 //	 指令寫入	 
	 
//	 高速原點搜尋及低速原點搜尋速度的設定	 
WR6	 ←	 7318h	 寫	 	 //	 加減速度：95,000	 PPS/SEC	 
WR7	 ←	 0001h	 寫	 	 	 
WR0	 ←	 0002h	 寫	 	 	 	 
	 
WR6	 ←	 03E8h	 寫	 	 //	 初速度：1000	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 	 	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 	 	 
	 
WR6	 ←	 4E20h	 寫	 	 //	 步驟１，４的速度：20000	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 	 	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 01F4h	 寫	 	 //	 步驟２的速度：500	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 	 	 
WR0	 ←	 0014h	 寫	 
	 
//	 偏移脈波的設定	 
WR6	 ←	 0DACh	 寫	 	 //	 偏移移動脈波量	 ：3500	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0006h	 寫	 
	 
//	 自動原點復歸執行開始	 
WR0	 ←	 005Ah	 寫	 	 	 
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■ 例 2 使用極限訊號做原點復歸例 

以某一方向的極限訊號替代原點訊號，做原點復歸的方法。在

此實例為以－方向極限訊號，取代原點訊號。使用極限訊號做

原點復歸時，有以下2項條件。 
 

圖	 2.6-15	 自動原點復歸	 例２的接続	 

 

a.	 執行步驟1高速搜尋動作時，極限訊號變成有效的位置開始，到機械硬體極限間的距離，需可以完全減速停止。 

b.	 自動原點復歸開始的位置，往搜尋方向進行前，該位置並不在超過極限訊號有效區間處(圖2.5-16 B的位置)。 

 

本例的自動原點復歸動作，依下表所示順序執行。於步驟1、2之模式設定中，若指定－方向為搜尋方向，指定極限訊號

為搜尋訊號，即可決定－方向之極限訊號(LMTM)。 
 

表	 2.6-13	 自動原點復歸	 例２的動作	 

步驟	 動作	 執行/不執行	 檢出訊號	 訊號位準	 檢出方向	 檢出速度	 

１	 高速搜尋	 執行	 
LMTM	 

Low	 

動作	 

－方向	 20,000pps	 

２	 低速搜尋	 執行	 －方向	 500pps	 

３	 Ｚ相搜尋	 不執行	 －	 －	 －	 －	 

４	 偏移移動	 執行	 －	 －	 ＋方向	 20,000pps	 

 

步驟１到步驟4的動作，同前述原點訊號(STOP1)的情況。 
自動原點復歸開始位置在右圖A點時，步驟1不執行，執行步驟

2的不規則動作�，一旦極限訊號反向離開有效區間後，即進行

指定方向之搜尋動作。 
 

 

 

 

 

圖	 2.6-16	 自動原點復歸	 例２的動作	 

【程式例】	 

//	 WR2暫存器設定	 
WR2	 ←	 1800h	 寫	 	 //	 極限訊號理論設定：	 LMTM:Low動作	 
	 	 	 //	 硬體極限有効	 減速停止	 	 注1	 
	 
//	 輸入訊號濾波模式設定	 
WR6	 ←	 0A0Fh	 寫	 	 //	 D11～D8	 1010	 濾波延遲:512μsec	 
	 	 	 //	 D1	 	 	 	 	 1	 LMTM訊號：濾波有効	 
WR0	 ←	 0025h	 寫	 	 //	 指令寫入	 
	 
//	 自動原點復歸模式設定１	 
WR6	 ←	 807Bh	 寫	 //	 D15	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟４執行/不執行	 執行	 
	 	 	 //	 D14	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟３LP清除	 	 無効	 
	 	 	 //	 D13	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟３RP清除	 	 無効	 
	 	 	 //	 D12	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟３DCC輸出	 無効	 
	 	 	 //	 D11	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟３檢出方向	 －	 
	 	 	 //	 D10	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟３執行/不執行	 不執行	 
	 	 	 //	 D9	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２LP清除	 	 無効	 
	 	 	 //	 D8	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２RP清除	 	 無効	 
	 	 	 //	 D7	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２DCC輸出	 無効	 
	 	 	 //	 D6	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟２檢出訊號	 LMTM	 
	 	 	 //	 D5	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟２檢出方向	 －方向	 
	 	 	 //	 D4	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟２執行/不執行	 執行	 
	 	 	 //	 D3,2	 	 	 	 	 	 1,0	 步驟１檢出訊號	 LMTM	 
	 	 	 //	 D1	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟１檢出方向	 －方向	 
	 	 	 //	 D0	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟１執行/不執行	 執行	 
WR0	 ←	 0023h	 寫	 	 //	 指令寫入	 
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//	 自動原點復歸模式設定２	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 //	 D15	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D14	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D13	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D12	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D11	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D10～8	 	 	 	 	 	 0	 計時器値	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 //	 D7	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟間計時器	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 無効	 
	 	 	 //	 D6～4	 	 	 	 	 	 	 0	 DCC脈波寬	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 //	 D3	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 DCC脈波理論	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 //	 D2	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 原點復歸結束時LP清除	 	 	 	 	 無効	 
	 	 	 //	 D1	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 原點復歸結束時RP清除	 	 	 	 	 無効	 
	 	 	 //	 D0	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２＆３	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 無効	 
WR0	 ←	 0024h	 寫	 	 //	 指令寫入	 
	 
//	 高速原點搜尋及低速原點搜尋速度的設定	 
WR6	 ←	 7318h	 寫	 	 //	 加減速度：95,000	 PPS/SEC	 
WR7	 ←	 0001h	 寫	 	 	 
WR0	 ←	 0002h	 寫	 	 	 	 
	 
WR6	 ←	 03E8h	 寫	 	 //	 初速度：1000	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 	 	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 	 	 
	 
WR6	 ←	 4E20h	 寫	 	 //	 步驟１，４的速度：20000	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 	 	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 01F4h	 寫	 	 //	 步驟２的速度：500	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 	 	 
WR0	 ←	 0014h	 寫	 
	 
//	 偏移脈波的設定	 
WR6	 ←	 0DACh	 寫	 	 //	 偏移移動脈波量	 ：3500	 
WR7	 ←	 0000h	 	 	 
WR0	 ←	 0006h	 寫	 
	 
//	 自動原點復歸執行開始	 
WR0	 ←	 005Ah	 寫	 	 	 
	 

 

注1：WR2 暫存器的D10是極限訊號的邏輯、D11是極限有效、D12是設定極限動作的位元，但如本例所示，使用極限訊

號作為搜尋訊號時，該步驟的動作，與D11的設定無關，極限訊號自動有效(D11之設定資料，在將極限訊號使用於

搜尋訊號的步驟下，不會對動作有所影響)。D12請務必設為減速停止有效。D10則請配合使用狀況設定。 

 

【極限訊號使用時的注意】	 

步驟1,2之搜尋方向務必為同向。此外，若要執行步驟3（Z相搜尋）動作時，其搜尋方向與步驟1、2方向相反。步驟4（偏

移移動）動作方向也和步驟1,2相反，請務必能在離開極限有效區間的位置，結束自動原點復歸。 
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■ 例 3 伺服馬達軸的原點復歸例 

接受脈波輸入之伺服馬達，一般由驅動器（伺服放大器）輸出編碼器Z相訊號。執行位置高精確度原點復歸的時候，配

合該Z相編碼器的輸出時序，必須清除驅動器內部的偏差計數器，及輸入清除偏差計數器的訊號。這些訊號的原點復歸

接線方式如下所示。 
 
如下圖所示，由設置在軸上的原點感測器，透過介面迴路輸入原點訊號(STOP1)。伺服驅動器方面，透過介面迴路連接Z
相編碼器輸入(STOP2)、清除偏差計數器輸出(DCC)。 

 

圖	 2.6-17	 自動原點復歸	 例３的接線	 

 

注意：Z相編碼器輸入請務必接在本IC的STOP2上。因響應性必須要快，介面迴路使用線性迴授或高速光耦合器較合適。 
 

表	 2.6-14	 自動原點復歸	 例３的動作	 

步驟	 動作	 執行/不執行	 檢出訊號	 訊號位準	 檢出方向	 檢出速度	 

１	 高速搜尋	 執行	 
STOP1	 

Low	 

動作	 

－方向	 20,000pps	 

２	 低速搜尋	 執行	 －方向	 500pps	 

３	 Ｚ相搜尋	 執行	 STOP2	 Low	 －方向	 500pps	 

４	 偏移移動	 執行	 －	 －	 ＋方向	 20,000pps	 

	 

由步驟1到步驟2的動作，與前述原點

訊號(STOP1)例的情況一樣。在步驟2
的STOP1輸入變成Low，步驟2即告結

束，進入步驟3。在步驟3以500pps的

速度，於－方向搜尋到STOP2(Z相)
訊號為Low前移動，搜尋到Low後即

停。以STOP2輸入訊號的↓，輸出

DCC(清除偏差計數器)。在此例中，

DCC訊號是設定成能以100µsec的

寬，輸出Hi脈波。 

圖	 2.6-18	 自動原點復歸	 例３的動作	 

此外，此處步驟3的STOP2(Z相)訊號變成低位準時，設定成可清除實際位置計數器與理論位置計數器。 
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【程式例】	 

//	 WR2暫存器設定	 
WR2	 ←	 0800h	 寫	 	 //	 原點訊號理論設定：	 STOP1,2:Low動作	 
	 	 	 //	 硬體極限有効	 	 
	 
//	 輸入訊號濾波模式設定	 
WR6	 ←	 0ACFh	 寫	 	 //	 D15～D12	 0000	 濾波FE6,7延遲:500nsec	 
	 	 	 //	 D11～D8	 1010	 濾波FE0-5延遲:512μsec	 
	 	 	 //	 D6	 	 	 	 	 1	 STOP2訊號：濾波有効	 
	 	 	 //	 D2	 	 	 	 	 1	 STOP1訊號：濾波有効	 
WR0	 ←	 0025h	 寫	 	 //	 指令寫入	 
	 
//	 自動原點復歸模式設定１	 
WR6	 ←	 FC37h	 寫	 //	 D15	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟４執行/不執行	 執行	 
	 	 	 //	 D14	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟３LP清除	 	 有効	 
	 	 	 //	 D13	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟３RP清除	 	 有効	 
	 	 	 //	 D12	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟３DCC輸出	 有効	 
	 	 	 //	 D11	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟３檢出方向	 －方向	 
	 	 	 //	 D10	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟３執行/不執行	 執行	 
	 	 	 //	 D9	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２LP清除	 	 無効	 
	 	 	 //	 D8	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２RP清除	 	 無効	 
	 	 	 //	 D7	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２DCC輸出	 無効	 
	 	 	 //	 D6	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２檢出訊號	 STOP1	 
	 	 	 //	 D5	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟２檢出方向	 －方向	 
	 	 	 //	 D4	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟２執行/不執行	 執行	 
	 	 	 //	 D3,2	 	 	 	 	 	 0,1	 步驟１檢出訊號	 STOP1	 
	 	 	 //	 D1	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟１檢出方向	 －方向	 
	 	 	 //	 D0	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 步驟１執行/不執行	 執行	 
WR0	 ←	 0023h	 寫	 	 //	 指令寫入	 
	 
//	 自動原點復歸模式設定２	 
WR6	 ←	 0020h	 寫	 //	 D15	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D14	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D13	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D12	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D11	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 	 
	 	 	 //	 D10～8	 	 	 	 	 	 0	 計時器値	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 //	 D7	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟間計時器	 	 無効	 
	 	 	 //	 D6～4	 	 	 	 	 010	 DCC脈波寬	 	 100μsec	 
	 	 	 //	 D3	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 DCC脈波理論	 	 Hi脈波	 
	 	 	 //	 D2	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 原點復歸結束時LP清除	 無効	 
	 	 	 //	 D1	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 原點復歸結束時RP清除	 無効	 
	 	 	 //	 D0	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 步驟２＆３	 	 無効	 
WR0	 ←	 0024h	 寫	 	 //	 指令寫入	 
	 
//	 高速原點搜尋及低速原點搜尋速度的設定	 
WR6	 ←	 7318h	 寫	 	 //	 加減速度：95,000	 PPS/SEC	 
WR7	 ←	 0001h	 寫	 	 	 
WR0	 ←	 0002h	 寫	 	 	 	 
	 
WR6	 ←	 03E8h	 寫	 	 //	 初速度：1000	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 	 	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 	 	 
	 
WR6	 ←	 4E20h	 寫	 	 //	 步驟１，４的速度：20000	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 	 	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 01F4h	 寫	 	 //	 步驟２,３的速度：500	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 	 	 
WR0	 ←	 0014h	 寫	 
	 
//	 偏移脈波的設定	 
WR6	 ←	 0DACh	 寫	 	 //	 偏移移動脈波量	 ：3500	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0006h	 寫	 
	 
//	 自動原點復歸執行開始	 
WR0	 ←	 005Ah	 寫	 	 	 
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2.7 同步動作 

本 IC 之同步動作是指於軸驅動途中，在指定位置輸出外部訊號，或相反地利用外部訊號，將現在通過位置儲存在指定暫

存器等，在 IC 以外的裝置之間，執行各種連動動作的機能。例如可執行以下動作。 
 

例1 驅動中通過指定位置即向外部輸出訊號。 
 

 

圖	 2.7-1	 同步動作	 例１	 

 

 

 

例2	 驅動中外部有訊號輸入時，將現在位置儲存在規定的暫存器。 
	 

	 

圖	 2.7-2	 同步動作	 例２	 

 

 

 

例3 驅動中由指定位置向外部輸出N個分割脈波。 
	 

	 

圖	 2.7-3	 同步動作	 例３	 
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例4 驅動中量測由指定位置A到指定位置B的經過時間。 
 

	 

圖	 2.7-4	 同步動作	 例４	 

 

通常這種同步動作，藉 CPU 端的程式亦可執行。但採用 CPU 中斷處理時間和程式執行時間，在不容許時間延遲的情況

下，使用本機能就很方便。本 IC 的同步動作是在指定的起動要素發生，會立即執行指定動作的機能。該連鎖動作並不需

透過 CPU 執行，因此可做到高精確度的同步控制。 
 
將執行指定起動要素有效的指定動作，設為1個同步動作組，MCX501具有4個獨立的同步動作組。 
 
並且，4組同步動作組除可分別獨立動作之外，亦可4組連鎖動作。 
 
各同步動作組SYNC0～3中，備有15種起動要素。由其中選取1個來設定編碼。此外，起動的動作有24種。 
 

	 

圖	 2.7-5	 同步動作組	 
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2.7.1 起動要因 

起動同步動作的起動要素，如下表所示從0h到Fh共16個指定碼指定。 

表	 2.7-1	 起動要因一覧	 

設定編碼	 

(Hex)	 

同步動作組０	 

SYNC0	 

同步動作組１	 

SYNC1	 

同步動作組２	 

SYNC2	 

同步動作組３	 

SYNC3	 

詳細	 

1	 MR0對象變為真	 MR1對象變為真	 MR2對象變為真	 MR3對象變為真	 説明１	 

2	 内蔵計時器計時器到時	 説明２	 

3	 驅動開始	 説明３	 

4	 加減速驅動的等速域開始	 説明３	 

5	 加減速驅動的等速域結束	 説明３	 

6	 驅動結束	 説明３	 

7	 分割脈波開始	 説明４	 

8	 分割脈波結束	 説明４	 

9	 分割脈波輸出	 説明４	 

A	 PIO0輸入訊號↑	 PIO1輸入訊號↑	 PIO2輸入訊號↑	 PIO3輸入訊號↑	 説明５	 

B	 PIO0輸入訊號↓	 PIO1輸入訊號↓	 PIO2輸入訊號↓	 PIO3輸入訊號↓	 説明６	 

C	 PIO4輸入Low	 

且PIO0輸入↑	 

PIO5輸入Low	 

且PIO1輸入↑	 

PIO6輸入Low	 

且PIO2輸入↑	 

PIO7輸入Low	 

且PIO3輸入↑	 

説明７	 

D	 PIO4輸入Hi	 

且PIO0輸入↑	 

PIO5輸入Hi	 

且PIO1輸入↑	 

PIO6輸入Hi	 

且PIO2輸入↑	 

PIO7輸入Hi	 

且PIO3輸入↑	 

説明８	 

E	 PIO4輸入Low	 

且PIO0輸入↓	 

PIO5輸入Low	 

且PIO1輸入↓	 

PIO6輸入Low	 

且PIO2輸入↓	 

PIO7輸入Low	 

且PIO3輸入↓	 

説明９	 

F	 PIO4輸入Hi	 

且PIO0輸入↓	 

PIO5輸入Hi	 

且PIO1輸入↓	 

PIO6輸入Hi	 

且PIO2輸入↓	 

PIO7輸入Hi	 

且PIO3輸入↓	 

説明10	 

0	 NOP	 説明11	 

	 

説明１:	 MRn對象變真	 

多目的暫存器(以下稱MRn暫存器)比較標的在符合比較條件時起動。如表中所示，4個同步動作組所對應的MRn
暫存器已固定。比較標的與比較條件是以多目的暫存器模式設定指令(20h)設定。例如，MR0暫存器之比較標的

設定為理論位置計數器(LP)，比較條件設定為“比較標的�MRn”的情況，在理論位置計數器的値在等於或大於

MR0的値時起動。 
同步動作進入有效狀態時，比較條件業已為真的情況，一旦進入非真狀態後，再度進入真的狀態時，同步動作

即起動。 
 

説明２：	 内建計時器計時到達	 

內建計時器計時到時起動。計時器的値以計時器値設定指令（16h）設定。計時器可藉由寫入計時器起動指令

（73h）、或以其他同步動作組開始。 
 

説明３：	 驅動狀態變化	 

如下圖所示，於驅動中之速度狀態變化時起動。 

 

圖	 2.7-6	 驅動狀態之相關起動要因	 

【注意】	 

• 加減速驅動中之等速域(以固等速度執行驅動的區間)，在驅動結束時亦會有微小產生的情況。 
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驅動開始 

等速域開始 等速域結束 

驅動結束 驅動開始 

等速域開始 

等速域結束 

驅動結束 
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説明４：	 分割脈波	 

“分割脈波開始”是以分割脈波開始指令(75h)，或其他的同步動作組，於分割脈波開始時起動同步動作。 
“分割脈波結束”是在最終分割脈波輸出結束時起動同步動作。 
“分割脈波輸出”是輸出分割脈波（上升或下降到有效準位）時起動同步動作。同步動作若設定為重覆時，則各

分割脈波均會起動同步動作。 
 

 

圖	 2.7-7	 分割脈波的起動要因	 

説明５：	 汎用輸入訊號之正緣觸發變化	 

“PIOn輸入訊號↑”是PIOn(n=0～3)輸入訊號由低位準上升到高位準時起動。 
如表中所示，4個同步動作集所對應的PIOn訊號為固定。 
同步動作設為有效時，輸入訊號已經在高位準的時候，會等到訊號一旦降到低位準，再度上升到高位準時起動

同步動作。 
 

説明６：	 汎用輸入訊號之負緣觸發變化	 

“PIOn輸入訊號↓”是在PIOn(n=0～3)輸入訊號由高位準下降到低位準時起動。 
如表中所示，4個同步動作集所對應的PIOn訊號為固定。 
同步動作設為有效時，輸入訊號已經在低位準的時候，會等到訊號一旦上到高位準，再度降到低位準時起動同

步動作。 
 

説明７：	 汎用輸入訊號的Low位準及正緣觸發變化	 

“PIOm輸入Low且PIOn輸入↑“是PIOm(m=4～7)輸入訊號為低位準，且PIOn(n=0～3)輸入訊號由低位準上升到高

位準時起動。 
如表中所示，4個同步動作集所對應的PIOn、PIOm訊號為固定。 
同步動作設為有效時，PIOm輸入訊號已為Low、且PIOn輸入訊號進入高位準時其動作如同說明5。 

 

説明８：	 汎用輸入訊號之Hi位準及正緣觸發變化	 

“PIOm輸入Hi且PIOn輸入↑”是PIOm(m=4～7)輸入訊號為高位準，且PIOn(n=0～3)輸入訊號由低位準上升到高位

準時起動。 
如表中所示，4個同步動作集所對應的PIOn、PIOm訊號為固定。 
同步動作設為有效時，PIOm輸入訊號已為Hi，且PIOn輸入訊號進入高位準時其動作如同說明5。 

 

説明９：	 汎用輸入訊號之Low位準及負緣觸發變化	 

“PIOm輸入Low且PIOn輸入↓”是PIOm(m=4～7)輸入訊號為低位準，且PIOn(n=0～3)輸入訊號由高位準下降到低

位準時起動。 
如表中所示，4個同步動作集所對應的PIOn、PIOm訊號為固定。 
同步動作設為有效時，PIOm輸入訊號已為Low、且PIOn輸入訊號進入低位準時其動作如同說明6。 

 

説明10：	 汎用輸入訊號之Hi位準及負緣觸發變化	 

“PIOm輸入Hi且PIOn輸入↓”是PIOm(m=4～7)輸入訊號為高位準，且PIOn(n=0～3)輸入訊號由高位準下降到低位

準時起動。 
如表中所示，4個同步動作集所對應的PIOn、PIOm訊號為固定。 
同步動作設為有效時，PIOm輸入訊號已為Hi、且PIOn輸入訊號進入低位準時其動作如同說明6。 
 
 
 
 
 

驅動脈波 

分割脈波 

R R 0 / D 1 3 
(分割脈波動作中) 

最後脈波 

分割脈波開始 分割脈波結束 

分割脈波輸出 
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説明11:	 NOP	 

 未設定起動要素的條件時使用。 
例如在模式設定中，使用其他SYNC起動時，起動的同步動作組之起動要素設為NOP。 

 

 

2.7.2 動作(Action) 

下表所示為起動的動作（Action）。指令碼01～09h,0Fh,10h依同步動作組0到同步動作組4動作有所不同。 
	 

表	 2.7-2	 動作（Action）一覧	 

設定碼	 

(Hex)	 

同步動作組０	 

SYNC0	 

同步動作組１	 

SYNC1	 

同步動作組２	 

SYNC2	 

同步動作組３	 

SYNC3	 
詳細	 

01	 MR0	 →	 DV	 MR1	 →	 DV	 MR2	 →	 DV	 MR3	 →	 DV	 説明１	 

02	 MR0	 →	 TP	 MR1	 →	 TP	 MR2	 →	 TP	 MR3	 →	 TP	 説明１	 

03	 MR0	 →	 SP1	 MR1	 →	 SP1	 MR2	 →	 SP1	 MR3	 →	 SP1	 説明１	 

04	 MR0	 →	 LP	 MR1	 →	 RP	 MR2	 →	 SV	 MR3	 →	 AC	 説明１	 

05	 LP	 →	 MR0	 LP	 →	 MR1	 LP	 →	 MR2	 LP	 →	 MR3	 説明２	 

06	 RP	 →	 MR0	 RP	 →	 MR1	 RP	 →	 MR2	 RP	 →	 MR3	 説明２	 

07	 CT	 →	 MR0	 CT	 →	 MR1	 CT	 →	 MR2	 CT	 →	 MR3	 説明２	 

08	 CV	 →	 MR0	 CA	 →	 MR1	 －	 －	 説明２	 

09	 PIO0訊號脈波輸出	 PIO1訊號脈波輸出	 PIO2訊號脈波輸出	 PIO3訊號脈波輸出	 説明３	 

0A	 相對位置驅動開始	 	 

0B	 反相對位置驅動開始	 	 

0C	 絶對位置驅動開始	 	 

0D	 ＋方向連續脈波驅動開始	 	 

0E	 －方向連續脈波驅動開始	 	 

0F	 MR0値相對位置	 

驅動開始	 

MR1値相對位置	 

驅動開始	 

MR2値相對位置	 

驅動開始	 

MR3値相對位置	 

驅動開始	 

説明４	 

10	 MR0値絶對位置	 

驅動開始	 

MR1値絶對位置	 

驅動開始	 

MR2値絶對位置	 

驅動開始	 

MR3値絶對位置	 

驅動開始	 

説明４	 

11	 驅動減速停止	 	 

12	 驅動立即停止	 	 

13	 驅動速度増加	 説明５	 

14	 驅動速度減少	 説明５	 

15	 計時器始動	 	 

16	 計時器停止	 	 

17	 分割脈波開始	 説明６	 

18	 分割脈波停止	 説明６	 

00	 NOP	 説明７	 
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説明１:	 參數値的載入	 

將多目的暫存器MRn(n=0～3)的値，載入各參數中。 
 

表	 2.7-3	 參數値的載入	 

（n	 =	 0～3）	 

表記	 説明	 

MRn	 →	 DV	 MRn暫存器的値載入驅動速度(DV)。	 

MRn	 →	 TP	 MRn暫存器的値載輸出入脈波數(TP)	 

MRn	 →	 SP1	 MRn暫存器的値載入分割脈波資料１(分割長及脈波寬)。	 

MR0	 →	 LP	 MR0暫存器的値載入理論位置計數器(LP)。	 

MR1	 →	 RP	 MR1暫存器的値載入實際位置計數器(RP)。	 

MR2	 →	 SV	 MR2暫存器的値載入初速度(SV)。	 

MR3	 →	 AC	 MR3暫存器的値載入加速度(AC)。	 

	 

按照同步動作組的編號，所使用的MRn暫存器為固定。 
動作碼04h按照同步動作組編號，MRn暫存器的値載入，參數即改變。 

	 

説明２:	 參數値的儲存	 

將各參數的値儲存在多目的暫存器MRn(n=0～3)。 
 

表	 2.7-4	 參數値的儲存	 

（n	 =	 0～3）	 

表記	 説明	 

LP	 →	 MRn	 理論位置計數器(LP)的値儲存到MRn暫存器。	 

RP	 →	 MRn	 實際位置計數器(RP)的値儲存到MRn暫存器。	 

CT	 →	 MRn	 現在計時器値的値儲存到MRn暫存器。	 

CV	 →	 MR0	 現在驅動速度的値儲存到MR0暫存器。	 

CA	 →	 MR1	 現在加減速度的値儲存到MR1暫存器。	 

	 

按照同步動作組的編號，使用固定的MRn暫存器。 
動作碼08h僅在同步動作組1與2有效，MRn暫存器的値儲存，參數即改變。 

	 

説明３:	 同步脈波訊號輸出	 

由PIOn(n=0～3)訊號輸出脈波訊號。 
4個同步動作組編號使用固定的PIOn訊號。 
為執行本動作，必須設定以下項目。 

 

①	 PIOn訊號的同步脈波輸出設定	 

②	 輸出脈波訊號的理論及脈波寬設定	 

 

同步動作的脈波訊號欲對外部輸出，必須用同步脈波輸出模式設定泛用輸出入訊號。其次，必須設定將此訊號

以Hi脈波輸出或以Low脈波輸出的邏輯設定與脈波寬。這些是以PIO訊號設定1指令(21h)與PIO訊號設定2暨其他

設定指令(22h) 設定。 
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①	 PIOn(n=0～3)訊號的同步脈波輸出設定 

 

同步脈波輸出用模式設定PIOn訊號，以PIO訊號設定1指令(21h)設定。 
必須做以下設定。 

 

 
PnM1	 PnM0	 設定内容	 n=0～3	 

1	 1	 同步動作輸出	 	 

	 

使用的PIOn訊號所對應的WR6暫存器，以2位元供同步脈波訊號輸出用設為1,1。例如使用PIO2訊號時，將WR6
暫存器的D5,D4 位元(P2M1,P2M0)設為1,1之後，將PIO訊號設定1指令(21h) 寫入WR0暫存器。 

 

②	 輸出脈波訊號的理論及脈波寬的設定 

 

設定輸出脈波訊號之邏輯與脈波寬，以PIO訊號設定2暨其他設定(22h)進行。 
必須做以下設定。 
 

	 
	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

WR6暫存器的D0到D3位元(P0L～P3L)指定所使用的PIO訊號之脈波邏輯。0為輸出正邏輯脈波、1為輸出負邏輯

脈波。未使用訊號所對應的位元為0或1均可。此外，WR6暫存器的D4到D6位元(PW0～PW3)設定上表所示的脈

波寬。若在WR0暫存器寫入PIO訊號設定2・其他指令(22h)，則WR6暫存器指定內容即被設定。 
 

【注意】	 

• 脈波寬之設定和 PIO0～PIO3 訊號全部共通。各訊號每個脈波寬不能個別設定。 
• 同步脈波輸出之動作連續起動的情況，若下個起動發生在同步脈波輸出途中，同步脈波不會進入無效

狀態，由起動時點開始，再度輸出指定脈波寬。 
 

 

 

 

 

PnL	 (n=0～3)	 脈波訊號的理論	 

0	 輸出正理論脈波。	 

1	 輸出負理論脈波。	 

PW2	 PW1	 PW0	 脈波寬	 (CLK=16MHz時)	 

0	 0	 0	 125nsec	 

0	 0	 1	 312nsec	 

0	 1	 0	 1μsec	 

0	 1	 1	 4μsec	 

1	 0	 0	 16μsec	 

1	 0	 1	 64μsec	 

1	 1	 0	 256μsec	 

1	 1	 1	 1msec	 

W R 6 
D 7 D 6 D 5 D 4 

H L 
D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 

P 1 M 0 P 0 M 1 P 2 M 0 P 3 M 0 P 0 M 0 P 1 M 1 P 2 M 1 P 3 M 1 

PIO3 訊號 PIO2 訊號 PIO1 訊號 PIO0 訊號 

W R 6 
D 7 D 6 D 5 D 4 

H L 
D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 

P 0 L P 1 L P 2 L P 3 L P W 0 P W 1 P W 2 

選擇脈波寬 

PIO3 脈波訊號理論 
PIO2 脈波訊號理論 
PIO1 脈波訊號理論 
PIO0 脈波訊號理論 
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説明４:	 	 MRn値相對／絶對位置驅動起動	 

驅動開始時，將MRn暫存器的値設定在移動脈波數(TP)値中，據此起動相對／絶對位置驅動。 
 

因MRn暫存器的値寫入移動脈波數(TP)中，若執行該動作(Action)，移動脈波數(TP)的設定內容即改變。可確

認以移動脈波數／終點設定値讀取指令(46h)所變更的移動脈波數(TP)値。 
	 

説明５:	 	 驅動速度増加／減少	 

使驅動中的現在驅動速度增加／減少。增減値必須以速度增減値設定指令(15h)預設。 
 
S形驅動之加減速中，本動作(Action)進入無效狀態。 

 

説明６:	 	 分割脈波開始／停止	 

分割脈波開始會以預設內容開始分割脈波。根據起動要素發生時序，決定分割脈波之開始驅動脈波。分割脈波

停止會使現在動作中的分割脈波停止。根據起動要素發生時序，決定分割脈波的停止時序。詳細內容請參2.7節。 
	 

説明７:	 NOP	 

即便起動要素有效，就動作(Action)而言，在不做任何動作時指定。 
例如可在只因某起動要素而發生中斷時使用。 
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2.7.3 同步動作組 

同步動作的設定分為SYNCｎ設定、有効設定及無効設定、依此設定進行同步動作。 

 

■ SYNCn 設定 

依據同步動作ＳＹＮＣｎ設定指令(26h，27h，28h，29h)可設定、起動要因、動作(Action) 、其他同步動作同時起動及同步動

作的單一／重複...等四種同步動作。。 

WR6 暫存器中寫入設定内容後、再寫入同步動作組指令。 

 

 

 

⑤ 起動要因的設定 

起動要因由 D3～0 位元(PRV3～PRV0)的 4 位元指定。 

例如、要設定起動要因之「驅動開始」時、需指定編碼為 3h、所以 D3～0 設為 0011。 

有關詳細起動要因之設定請參考 2.6.1 項之說明。 

 

⑥ 動作(Action)的設定 

動作(Action)由 D8～4 位元(ACT4～ACT0)的 5 位元指定。 

例如、要設定動作(Action)之「分割脈波開始」時、需指定編碼為 17h、所以 D8～4 設為 10111。 

有關詳細動作(Action)之設定請參考 2.6.2 項之說明。 

 

⑦ 其他同步動作同時起動的設定 

同步動作組在起動要因動作時、想連同其他同步動作組的動作（Action）同時起動時就需設定此位元。 

指定 D11～9 位元(SNC+3～SNC+1)。 

起動其他同步動作組的動作(Action)時設定為１、不起動時設定為 0。 
位元的指定及起動其他的同步動作組的對應如下表所示。 

表	 2.7-5	 其他同步動作同時起動	 

自同步動作組	 D11(SNC+3)	 D10(SNC+2)	 D9(SNC+1)	 

SYNC0	 SYNC3 起動	 SYNC2 起動	 SYNC1 起動	 

SYNC1	 SYNC0 起動	 SYNC3 起動	 SYNC2 起動	 

SYNC2	 SYNC1 起動	 SYNC0 起動	 SYNC3 起動	 

SYNC3	 SYNC2 起動	 SYNC1 起動	 SYNC0 起動	 

 

善用此機能時、可在單一起動要因下、同時起動複數動作(Action)、因此可以進行更複雑的同步動作。 

設定為、例如本身的同步動作組為 SYNC0。此時、SYNC0 的起動要因若動作時、也像要讓 SYNC1、2 的動作(Aciton)同時起

動時、如上表所示、D9 及 D10 位元設為１。依此設定、SYNC0 的起動要因若動作時、除 SYNC0 的動作(Action)外、SYNC1,2

的動作(Action)亦同時起動。此時、SYNC1,2 的起動要因設為 NOP，僅將設定動作(Action)即可。另需以同步動作有効設定

指令將其狀態設為有効。 

 

⑧ 同步動作組的重複設定 

可設定同步動作組的有効狀態、在同步動作一經起動後要不要變為無効狀態。 

重複有効時 D15 位元(REP)設為 1、僅 1 次有効時設為 0。 

重複有效時、起動要因在動作的時候會重複起動同步動作。僅１次有效時、起動要因在初次動作時僅執行 1 次同步動作。 

	 

【注意】	 

• 重複設定有効時、起動要因做驅動停止、動作(Action)做相對位置驅動起動時、驅動結束→驅動開始的動作將不

結束的情況下繼續執行。以停止指令無法停止。須以同步動作無効設定指令停止。 

 

 

 

 

 

 

W R 6 
D 7 D 6 D 5 D 4 

H L 
D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 

P R V 0 P R V 1 P R V 2 P R V 3 A C T 0 A C T 1 A C T 2 A C T 4 A C T 3 S N C + 1 S N C + 2 S N C + 3 R E P 0 0 0 

起 動 要 因 動 作 重複執行	 其他 SYNC 起動 
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■ 有効設定 

以同步動作有効設定指令(81h～8Fh)設定各同步動作組之有効狀態。 

同步動作組有効狀態的時候、起動要因若動作時動作(Aciton)即起動。 

４個同步動作組各有其對應之指令編碼、同步動作組 SYNC0 為 81h、同步動作組 SYNC1 為 82h、同步動作組 SYNC2 為 84h、

同步動作組 SYNC3 為 88h。 

這些指令的組合下可以讓複數同時有効。例如、83h 指令執行時 SYNC0,1 成為有効狀態。指令編碼的組合方式請參考表

2.6-6。 

 

SYNCn 設定中 REP=0 的時候、一經同步動作執行後、其同步動作組會變為無効狀態、即使起動要因再次動作同步動作也

不再起動。REP=１的時候、即使同步動作執行過、其同步動作組的有効狀態不會改變。 

依據同步動作執行、一旦變為無効狀態的同步動作組要再讓狀態有効時、需再一次用同步動作有効設定指令設定。 

 

PIO 訊號設定２・其他指令(22h)之、ERRDE=1、當錯誤發生時（主狀態暫存器 RR0 的 D1 變為１的狀態）、全部同步動作組均

變為無効狀態。此狀態下、若不清除錯誤狀態、即使發出同步動作有効設定指令、狀態也不會有効。要清除錯誤狀態時、請

使用錯誤・結束狀態清除指令(79h)。 

 

４個同步動作組的有効／無効狀態、可由主狀態暫存器 RR0 的 D11～D8 位元(SYNC3～SYNC0)確認。 

 

■ 無効設定 

以同步動作無効設定指令(91h～9Fh)設定各同步動作組為無効狀態。 

同步動作組若處於無効狀態時、起動要因即使發生動作(Aciton)也不會起動。 

重置時、４個同步動作組全部變為無効狀態。 

 

４個同步動作組各有相對應的指令編碼、同步動作組 SYNC0 為 91h、同步動作組 SYNC1 為 92h、同步動作組 SYNC2 為 94h、

同步動作組 SYNC3 為 98h。 

與同步動作有効設定指令一様、這些指令的組合下可以讓複數同時無効。指令編碼的組合方式請參考表 2.6-6。 

 

改變同步動作的無効狀態有、「發出同步動作無効指令時」、「PIO 訊號設定２・其他設定指令(22h)下錯誤發生時同步動作無

効設定(D7：ERRDE)設為有効、而錯誤發生時」、「同步動作 1 次（重複無効）設定下、同步動作起動後」的３個。 

 

４個同步動作組的有効／無効狀態可經由主狀態暫存器 RR0 的 D11～D8 位元(SYNC3～SYNC0)確認。 
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表	 2.7-6	 同步動作有効，無効，起動指令碼及所對應的同步動作組	 

指令碼(Hex)	 同步動作組	 

有効設定	 無効設定	 起動	 
同步動作組３	 

SYNC3	 

同步動作組２	 

SYNC2	 

同步動作組１	 

SYNC1	 

同步動作組０	 

SYNC0	 

81	 91	 A1	 ―	 ―	 ―	 ○	 

82	 92	 A2	 ―	 ―	 ○	 ―	 

83	 93	 A3	 ―	 ―	 ○	 ○	 

84	 94	 A4	 ―	 ○	 ―	 ―	 

85	 95	 A5	 ―	 ○	 ―	 ○	 

86	 96	 A6	 ―	 ○	 ○	 ―	 

87	 97	 A7	 ―	 ○	 ○	 ○	 

88	 98	 A8	 ○	 ―	 ―	 ―	 

89	 99	 A9	 ○	 ―	 ―	 ○	 

8A	 9A	 AA	 ○	 ―	 ○	 ―	 

8B	 9B	 AB	 ○	 ―	 ○	 ○	 

8C	 9C	 AC	 ○	 ○	 ―	 ―	 

8D	 9D	 AD	 ○	 ○	 ―	 ○	 

8E	 9E	 AE	 ○	 ○	 ○	 ―	 

8F	 9F	 AF	 ○	 ○	 ○	 ○	 

○：有効設定指令執行時為有効狀態、無効設定指令執行時為無効狀態、起動指令執行時為起動。	 

―：有効、無効設定指令執行時也不會改變狀態。起動指令執行時亦不起動。	 

 

2.7.4 同步動作執行 

 

■ 同步動作的執行步驟 

同步動作如以下步驟進行。 

①	 依同步動作 SYNCn 設定指令(26h～29h)、設定起動要因及動作(Action)。 

②	 依同步動作有効設定指令(81h～8Fh)、設定同步動作有効。 

③	 設定起動要因發生時、同步動作作動。 

 

■ 同步動作依起動指令而起動 

同步動作可依指令起動。同步動作依據起動指令(A1h～Ah)起動。依據指令編碼複數的同步動作組可同時起動。指令編碼

及起動之同步動作 SYNC3～0 的對應請參考如表 2.7-6。 

依據同步動作起動指令來起動同步動作時、需以同步動作有効設定指令指定同步動作組有効。 

 

■ 主狀態暫存器 

主狀態暫存器 RR0 的 D11～D8 位元(SYNC３～SYNC0)可用來確認同步動作組的狀態。 

位元１的時候同步動作組為有効狀態、0 的時候為無効狀態。 

 
 

2.7.5 同步動作發出中斷 

 

同步動作起動時可發出中斷。 

設定 WR1 暫存器的 D15～D12 位元(SYNC3～SYNC0)。 

這些位元設為１的時候、位元對應之同步動作組的起動要因動作時會發出中斷。 

有關中斷機能請參考 2.10 節。 

D 7 D 6 D 5 D 4 
H L 

D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 
R R 0 S Y N C 0 S Y N C 1 S Y N C 2 S Y N C 3 

同部動作設定 0 的有效／無效狀態 
同部動作設定 1 的有效／無效狀態 
同部動作設定 2 的有效／無效狀態 
同部動作設定 3 的有效／無效狀態 
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2.7.6 同步動作實例 

 

■ 例 1 驅動中通過指定位置 15000 時同步脈波透過 PIO0 輸出 

 

 

圖	 2.7-8	 同步動作實例１	 

 

【程式例】	 

//	 驅動設定(1000	 PPS 的等速驅動設定)	 
WR6	 ←	 1200h	 寫	 	 //	 初速度	 8M	 PPS	 (規格最大)	 
WR7	 ←	 007Ah	 寫	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 03E8h	 寫	 	 //	 驅動速度	 1000	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 理論位置計數器	 0	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0009h	 寫	 
	 
//	 MR0 的設定	 
WR6	 ←	 3A98h	 寫	 	 //	 MR0	 15000	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0010h	 寫	 
	 
//	 多目的暫存器模式設定	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 D1,D0	 	 	 	 	 	 00	 M0T1,0：MR0 的比較對象	 理論位置計數器	 
	 	 	 	 //	 D3,D2	 	 	 	 	 	 00	 M0C1,0：MR0 的比較條件	 ≧	 
WR0	 ←	 0020h	 寫	 
	 
//	 PIO 訊號設定１	 
WR6	 ←	 0003h	 寫	 	 //	 D1,D0	 	 	 	 	 	 11	 P0M1,0：PIO0 訊號	 同步動作輸出	 
WR0	 ←	 0021h	 寫	 
	 
//	 PIO 訊號設定 2	 
WR6	 ←	 0070h	 寫	 	 //	 D0	 	 	 	 	 	 0	 P0L：PIO0 脈波訊號的邏輯	 正理論	 
	 	 	 	 //	 D6～D4	 	 	 	 	 111	 PW2～0：脈波寬	 1msec(時脈 16MHz 時)	 
WR0	 ←	 0022h	 寫	 
	 
//	 同步動作組	 
//	 同步動作 SYNC0 設定	 
WR6	 ←	 0091h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0001	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 MR0 比較為真	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 01001	 ACT4～0：同步動作的動作	 同步脈波輸出	 
WR0	 ←	 0026h	 寫	 
	 
//	 SYNC0 有効	 
WR0	 ←	 0081h	 寫	 	 	 
	 
	 
//	 驅動開始	 
WR0	 ←	 0052h	 寫	 	 //	 ＋方向連續脈波驅動開始	 
	 
	 
	 

驅動開始 

軸通過 15,00 的位置 

P I O 0 

外部脈波訊號輸出 

起 動 要 因 

動 作 
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圖	 2.7-9	 同步動作實例１的時序	 

依照 2.6.7 項的起動要因發生的延遲時間為１CLK、動作(Action)的延遲時間為１CLK 之故、此同步動作的延遲時間為２CLK

（125nsec）。 

 

P P , P M 

L P 

P I O 0 

1 4 9 9 9 1 5 0 0 0 

與 MR0 表較相同 

延遲 2CLK 
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■ 例 2 驅動中外部訊號輸入時儲存位置情報 

 

 

圖	 2.7-10	 同步動作實例２	 

【程式例】	 

//	 驅動的設定(1000	 PPS 的等速驅動的設定)	 
WR6	 ←	 1200h	 寫	 	 //	 初速度	 8M	 PPS	 (規格最大)	 
WR7	 ←	 007Ah	 寫	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 03E8h 寫	 	 //	 驅動速度	 1000	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 理論位置計數器	 0	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0009h	 寫	 
	 
//	 PIO 訊號設定１	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 D1,D0	 	 	 	 	 	 00	 P0M1,0：PIO0 訊號	 汎用・同步輸入	 
WR0	 ←	 0021h	 寫	 
	 
//	 中斷設定	 
WR1	 ←	 1000h	 寫	 	 //	 D12	 	 	 	 	 	 1	 SYNC0：同步動作 SYNC0 起動時	 
	 
//	 同步動作組	 
//	 同步動作 SYNC0 設定	 
WR6	 ←	 005Ah	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 1010	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 PIOn 輸入↑	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 00101	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 儲存	 LP	 →	 MRn	 
WR0	 ←	 0026h	 寫	 
	 
//	 SYNC0 有効	 
WR0	 ←	 0081h	 寫	 	 	 
	 
//	 驅動開始	 
WR0	 ←	 0052h	 寫	 	 //	 ＋方向連續脈波驅動開始	 

 
//的讀取 MR0 中儲存的理論位置計數器値	 
WR0	 ←	 0034h	 寫	 
RR6	 →	 讀	 
RR7	 →	 讀	 

 

 

依照 2.6.7 項起動要因發生的延遲時間最小為 0、最大為１CLK、動作(Action)的延遲時間為１CLK 之故、此同步動作的延遲

時間最小為１CLK（62.5nsec）、最大為２CLK（125nsec）。 

驅動開始 

外部訊號輸入 

軸現在位置儲存至暫存器 

MR0 暫存器 - 5 6 2 , 4 9 0 

起 動 要 因 

動 作 

SYNC0 起動，中斷發生 
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■ 例 3 驅動中、指定位置 A(10000)到指定位置 B(55000)止經過的時間 

 

 

圖	 2.7-11	 同步動作實例３	 

【程式例】	 

//	 驅動設定(10K	 PPS 等速驅動設定)	 
WR6	 ←	 1200h	 寫	 	 //	 初速度	 8M	 PPS	 (規格最大)	 
WR7	 ←	 007Ah	 寫	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 2710h	 寫	 	 //	 驅動速度	 10K	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 理論位置計數器	 0	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0009h	 寫	 
	 
//	 MRn 暫存器設定指定位置	 
//	 設定 MR0	 (指定位置 A：10000)	 
WR6	 ←	 2710h	 寫	 	 //	 MR0	 10000	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0010h	 寫	 
	 
//設定 MR1	 (指定位置 B：55000)	 
WR6	 ←	 D6D8h	 寫	 	 //	 MR1	 55000	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0010h	 寫	 
	 
//設定計時器値	 
WR6	 ←	 FFFFh	 寫	 	 //	 計時器値	 2147483647(最大値)	 
WR7	 ←	 7FFFh	 寫	 
WR0	 ←	 0016h	 寫	 
	 
//設定中斷	 
WR1	 ←	 2000h	 寫	 	 //	 D13	 	 	 	 	 	 1	 SYNC1：同步動作 SYNC1 起動時	 
	 
//	 設定多目的暫存器模式	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 D1,D0	 	 	 	 	 	 00	 M0T1,0：MR0 的比較對象	 理論位置計數器	 
	 	 	 	 //	 D3,D2	 	 	 	 	 	 00	 M0C1,0：MR0 的比較條件	 ≧	 
	 	 	 	 //	 D5,D4	 	 	 	 	 	 00	 M1T1,0：MR1 的比較對象	 理論位置計數器	 
	 	 	 	 //	 D7,D6	 	 	 	 	 	 00	 M1C1,0：MR1 的比較條件	 ≧	 
WR0	 ←	 0020h	 寫	 
	 
//設定同步動作	 
//設定同步動作 SYNC0	 
WR6	 ←	 0151h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0001	 PREV3～0	 	 ：同步動作之起動要因	 MRn 比較為真	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 10101	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 計時器始動	 
WR0	 ←	 0026h	 寫	 
	 
//設定同步動作 SYNC1	 
WR6	 ←	 0071h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0001	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 MRn 比較為真	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 00111	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 儲存	 CT	 →	 MRn	 
WR0	 ←	 0027h	 寫	 
	 
//	 SYNC0,1 有効	 
WR0	 ←	 0083h	 寫	 	 	 
	 
	 

通過位置 A 通過位置 B 

Ｔ ( μ s e c ) 

起 動 要 因 起 動 要 因 

内藏時器 

動 作 

動 作 

計時器起動 

儲存計時器値 
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//	 驅動開始	 
WR0	 ←	 0052h	 寫	 	 //	 ＋方向連續脈波驅動開始	 

 
//讀取 MR1 儲存的計時器値	 
WR0	 ←	 0035h	 寫	 
RR6	 →	 讀	 
RR7	 →	 讀	 
	 
//	 計時器停止	 
WR0	 ←	 0074h	 寫	 
	 

 

 

SYNC0 起動，中斷發生 
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2.7.7 同步動作的延遲時間 

 

同步動作的延遲時間合計為、下表所示從起動要因發生開始的延遲到動作(Action)為止的延遲。 

 

■ 起動要因發生開始的延遲                                                1CLK=62.5nsec (CLK=16MHz 時) 

 

表	 2.7-7	 起動要因發生開始的延遲	 

起動要因	 延遲開始的定義	 延遲時間(CLK)	 

最小	 標準	 最大	 

MRn 比較為真	 理論位置計數器	 理論位置計數器與 MRn 値之比較條件為一致時的驅動

脈波的↑開始	 
	 1	 	 

實際位置計數器	 實際位置計數器與 MRn 値之比較條件為一致時的 ECA/B

輸入訊號的↑↓開始	 
2	 	 3	 

現在速度	 現在速度與 MRn 値之比較條件為一致時開始	 
	 1	 	 

現在計時器値	 現在計時器値與 MRn 値之比較條件為一致時開始	 
	 1	 	 

計時器到時	 現在計時器値到指定値時開始	 	 0	 	 

驅動開始	 驅動指令寫入時的 WRN 訊號↑開始	 2	 	 3	 

加減速驅動的等速域開始	 CNST 訊號↑開始	 	 0	 	 

加減速驅動的等速域結束	 CNST 訊號↓開始	 	 0	 	 

驅動結束	 最終驅動脈波的 Low 位準結束開始	 	 1	 	 

分割脈波開始	 第１SPLTP 訊號↑開始(開始脈波有効時)	 	 0	 	 

分割脈波結束	 最終 SPLTP 訊號↓開始(正理論時)	 	 2	 	 

分割脈波輸出	 SPLTP 訊號↑開始(正理論時)	 	 0	 	 

PIOn 輸入↑	 PIOn 訊號↑開始	 (内蔵濾波無効時)	 0	 	 1	 

PIOn 輸入↓	 PIOn 訊號↓開始	 (内蔵濾波無効時)	 0	 	 1	 

PIOn 輸入 Low 且 PIO(n+4)↑	 PIO(n+4)訊號↑開始(内蔵濾波無効時)	 0	 	 1	 

PIOn 輸入 Hi	 且 PIO(n+4)↑	 PIO(n+4)訊號↑開始(内蔵濾波無効時)	 0	 	 1	 

PIOn 輸入 Low 且 PIO(n+4)↓	 PIO(n+4)訊號↓開始(内蔵濾波無効時)	 0	 	 1	 

PIOn 輸入 Hi	 且 PIO(n+4)↓	 PIO(n+4)訊號↓開始(内蔵濾波無効時)	 0	 	 1	 

起動指令	 同步動作起動指令寫入時 WRN 訊號↑開始	 1	 	 2	 
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■ 動作(Action)為止的延遲                                                   1CLK=62.5nsec (CLK=16MHz 時) 

 

表	 2.7-8	 動作(Action)為止的延遲	 

動作	 延遲結束的定義	 延遲時間(CLK)	 

載入	 MRn	 →	 DV	 MRn 値載入 DV 為止	 1	 

載入	 MRn	 →	 TP	 MRn 値載入 TP 為止	 1	 

載入	 MRn	 →	 SP1	 MRn 値載入 SP1 為止	 1	 

載入	 MRn	 →	 LP(SYNC0)，

RP(SYNC1)，SV(SYNC2)，AC(SYNC3)	 

MRn 値載入 LP(SYNC0)，RP(SYNC1)，SV(SYNC2)，AC(SYNC3)為止	 
1	 

儲存	 LP	 →	 MRn	 LP 的値存入 MRn 為止	 1	 

儲存	 RP	 →	 MRn	 RP 的値存入 MRn 為止	 1	 

儲存	 CT	 →	 MRn	 CT 的値存入 MRn 為止	 1	 

儲存	 CV(SYNC0)，CA(SYNC1)	 →	 MRn	 CV(SYNC0)，CA(SYNC1)	 的値存入 MRn 為止	 1	 

同步脈波 PIOn 輸出	 同步脈波 PIOn 訊號↑為止	 1	 

相對位置驅動起動	 第 1 驅動脈波↑為止	 3	 

反相對位置驅動起動	 第 1 驅動脈波↑為止	 3	 

絶對位置驅動起動	 第 1 驅動脈波↑為止	 3	 

＋方向連續脈波驅動起動	 第 1 驅動脈波↑為止	 3	 

－方向連續脈波驅動起動	 第 1 驅動脈波↑為止	 3	 

MRn 値的移動脈波數做相對位置驅動	 第 1 驅動脈波↑為止	 4	 

往 MRn 値的終點做絶對位置驅動	 第 1 驅動脈波↑為止	 4	 

驅動減速停止	 開始減速為止	 (※1)	 

驅動立即停止	 停止驅動為止	 (※1)	 

驅動速度増加	 開始往變更後的速度増加速度為止	 1	 

驅動速度減少	 開始往變更後的速度減少速度為止	 1	 

計時器始動	 計時器開始為止	 1	 

計時器停止	 計時器停止為止	 1	 

分割脈波開始	 SPLTP 訊號↑為止(有開始脈波的時候)	 (※2)	 

分割脈波停止	 SPLTP 訊號↓為止	 (※3)	 

中斷	 INTN 訊號↓為止	 1	 

(※1)現在輸出中的１驅動脈波結束為止的時間  

(※2)分割脈波因和驅動脈波同步之故、最大為1驅動脈波周期的延遲。 

(※3)現在輸出中的分割脈波結束為止的時間 

 

■ 延遲計算例 

例如、起動要因「PIOn 輸入↑」到動作（Action）「存入 LP → MRn」為止的延遲時間為、起動要因「PIOn 輸入↑」延遲時間(0

～1CLK)及動作（Action）「存入 LP → MRn」延遲時間(1CLK)的合計、最小 1CLK 到最大 2CLK。CLK=16MHz 時、最小

62.5nsec 到最大 125nsec。 

 

■ 其他 SYNC 起動的延遲 

執行其他SYNC起動時、自同步動作組的動作(Action)起動相比、1CLK的延遲下動作(Action)起動。 
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2.8 分割脈波 

驅動中驅動脈波與同步下的分割脈波輸出機能。 

馬達的回転或軸移動中、想要在一定的脈波間隔下同時做別的工作時的便利機能。 

上述需求可設定分割脈波的脈波寬、分割長(周期)、分割脈波數來達成。另、可以指定脈波的理論位準、開始脈波有／無。

分割脈波訊號由 SPLTP（端子編號：64）輸出。 

 

驅動中分割脈波的開始是依指令、例如以同步動作執行。藉由同步動作時、可由指定的位置計數器的値來開始執行、外部

訊號的↑來開始執行。 

 

圖	 2.8-1	 分割脈波	 例 

 

 

2.8.1 分割脈波的設定 

欲執行分割脈波時、需設定以下的參數及模式。 

 

■ 分割長、脈波寬的設定 

分割長、脈波寬的設定是、以分割脈波設定 1 指令(17h)來進行。設定 WR6 暫存器為分割長、WR７暫存器為脈波寬。分割長

及脈波寬的設定單位為驅動脈波數。 

分割脈波的機能需求、請設定分割長＞脈波寬。 

可以設定的分割長為 2～65535、脈波寬為 1～65534 的範圍。 

設定後的内容、可用分割脈波設定１的讀取指令(47h)來確認。 

 

分割脈波動作中也可以變更分割長(周期)、脈波寬的設定内容。 

 

■ 分割脈波數的設定 

分割脈波數的設定是、以分割脈波設定 2 指令(18h)來進行。設定 WR6 暫存器。 

可以設定範圍在 0～65535。設定値為 0 時變為無限。開始後、分割脈波停止指令或驅動停止為止、分割脈波會持續輸出。 

 

分割脈波數在分割脈波動作中其設定内容仍可以變更。 

 

 

驅動脈波 

分割脈波開始的驅動脈波 

1 2 3 4 5 6 7 
分割長度=7，脈波寬度=3，分割脈波數=5	 正理論	 之分割脈波例 

分割脈波 
脈波寬度 

分割脈波數 

分割長度的驅動脈波數輸出後開始 

(有開始脈波) 

分割脈波 

分割長度 

1 2 3 4 5 

1 2 3 4 5 

(無開始脈波) 
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■ 分割脈波的模式設定 

分割脈波的動作模式由ＰＩＯ訊號設定２・其他設定指令(22h)來設定。 

 

分割脈波開始時的開始脈波有或無、及脈波的輸出理論、可由 WR6 暫存器的 D10、D11 位元來設定。 

 

 
分割脈波的脈波理論由 D10 位元(SPLL)來設定。 

如下圖所示、0 指定為正理論、1 指定為負理論。 

 

 

圖	 2.8-2	 分割脈波的脈波理論	 

 

分割脈波的開始脈波的有或無由 D11 位元(SPLBP)來設定。 

D11 位元(SPLBP)中１指定為開始脈波有、設為 0 則開始脈波無。 

開始脈波設定為有的時候、分割脈波開始後、下一個驅動脈波開始輸出分割脈波。開始脈波設定為無的時候、分割脈波開

始後、分割長份的驅動脈波數輸出結束後、最初的分割脈波輸出。 
 

 

2.8.2 分割脈波開始／停止 

■ 分割脈波開始 

分割脈波開始指令(75h)及依靠同步動作開始。 
指令寫入當中、或同步動作的動作（Action）已經開始的時候，下一個驅動脈波會成為分割脈波的開始驅動脈波。 

 

■ 分割脈波的停止 

分割脈波輸出是、以下 3 個要因中、哪一個發生而停止。 

・	 指定分割脈波數全不輸出完畢 

・	 執行分割脈波停止指令、或同步動作的動作（Action）停止時 

・	 驅動停止時 

 

指定之分割脈波數輸出完成而停止時、指定之分割脈波數最後的分割脈波變為 OFF 的狀態時停止。 

 

以分割脈波停止指令(76h)或因同步動作而停止分割脈波時、分割脈波若處於 ON 的狀態下、會在該分割脈波寬輸出完成

後停止。停止執行後、分割脈波會在 OFF 狀態、分割脈波停止指令及同步動作執行的時序下停止。 

 

因驅動停止而停止分割脈波輸出時、無關於分割脈波的輸出狀態、因驅動停止的時序使分割脈波變為 OFF 的狀態而停

止。 

 

■ 主狀態暫存器 

主狀態暫存器 RR0 的 D13 位元(分割)可確認分割脈波式否動作中。 

D13 位元(分割)為１的時候分割脈波在動作中、為 0 的時候分割脈波在停止中。 

 

 

W R 6 
D 7 D 6 D 5 D 4 

H L 
D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 

S P L L S P L B P 

分割脈波 
模式設定 

正理論脈波： 負理論脈波： 
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2.8.3 同步動作之分割脈波 

分割脈波的動作可伴隨同步動作。 

同步動作的起動要因、可指定為「分割脈波開始時」、「分割脈波輸出時」、「分割脈波結束時」的３種。 

同步動作的動作(Action)、可指定「分割脈波開始」、「分割脈波停止」、「多目的暫存器資料載入分割脈波資料(分割長、脈波

寬)」、的３種。 

這些機能的詳細、請參考 2.6 節。 

 

 

2.8.4 分割脈波與中斷發生 

相關的分割脈波動作可以用來產生中斷。 

設定 WR1 暫存器的 D10 及 D11 位元。 

D10 位元(SPLTP)設為１時、分割脈波的脈波↑時發生中斷。（分割脈波正理論設定時） 

D11 位元(SPLTE)設為１時、分割脈波的動作結束時發生中斷。 

有關中斷機能、請參考 2.10 節。 

 

 

2.8.5 分割脈波的注意點 

(1) 分割脈波有開始脈波的時候、僅第一脈波的輸出時序不同。詳細請參考9.5節。 

 

(2) 分割脈波動作中、在指定的分割脈波數完成前因停止指令等而停止時、停止後再重新開始分割脈波時、分割脈波數的

計數由１開始。 
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2.8.6 分割脈波的實例 

■ 例１ 驅動開始到分割脈波開始 
 

分割脈波開始指令發出後、開始驅動、驅動的同時將分割脈波輸出例。 

 

 

圖	 2.8-3	 以驅動開始輸出分割脈波的時序	 

 

【程式例】 

//	 驅動的設定(1000	 PPS 的等速驅動的設定)	 
WR6	 ←	 1200h	 寫	 	 //	 初速度	 8M	 PPS	 (規格最大)	 
WR7	 ←	 007Ah	 寫	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 03E8h	 寫	 	 //	 驅動速度	 1000	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 理論位置計數器	 0	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0009h	 寫	 
	 
//	 分割脈波的設定	 
//	 分割長、脈波寬的設定	 
WR6	 ←	 0009h	 寫	 	 //	 分割長	 9	 
WR7	 ←	 0005h	 寫	 	 //	 脈波寬	 5	 
WR0	 ←	 0017h	 寫	 
	 
//	 分割脈波數的設定	 
WR6	 ←	 000Ah	 寫	 	 //	 分割脈波數	 10	 
WR0	 ←	 0018h	 寫	 
	 
//	 分割脈波理論、開始脈波的設定	 
WR6	 ←	 0800h	 寫	 	 //	 D10	 	 	 	 	 	 0	 SPLL：脈波理論	 正	 
	 	 	 	 //	 D11	 	 	 	 	 	 1	 SPLBP：開始脈波	 有	 
WR0	 ←	 0022h	 寫	 
	 
//	 分割開始(於驅動開始前發出分割脈波開始指令)	 
WR0	 ←	 0075h	 寫	 
	 
//	 驅動開始	 
WR0	 ←	 0052h	 寫	 	 //	 ＋方向連續脈波驅動開始	 
	 
	 

驅動開始後、最初的驅動脈波成為分割脈波的開始驅動脈波。 

發出分割脈波開始指令後、驅動開始前分割脈波不會輸出、主狀態暫存器 RR0 的 D13 位元(分割)為發出分割脈波開始指令

的時候變為１。 

 

W R N 

P P , P M 

驅動命令寫入 分割脈波開始的命令寫入 

S P L T P 

由最初的驅動脈波開始分割脈波 
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■ 例 2 指定位置 5000 起開始分割脈波 
 

驅動開始後、理論位置到達 5000 時開始分割脈波的實例。使用同步動作機能執行。 

 

 

圖	 2.8-4	 以 MRn 比較輸出分割脈波的時序	 

 

【程式例】	 

//	 驅動設定(設定 1000	 PPS 等速驅動)	 
WR6	 ←	 1200h	 寫	 	 //	 初速度	 8M	 PPS	 (規格最大)	 
WR7	 ←	 007Ah	 寫	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 03E8h	 寫	 	 //	 驅動速度	 1000	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 理論位置計數器	 0	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0009h	 寫	 
	 
//設定分割脈波	 
//設定分割長、脈波寬	 
WR6	 ←	 0008h	 寫	 	 //	 分割長	 8	 
WR7	 ←	 0005h	 寫	 	 //	 脈波寬	 5	 
WR0	 ←	 0017h	 寫	 
	 
//設定分割脈波數	 
WR6	 ←	 000Ah	 寫	 	 //	 分割脈波數	 10	 
WR0	 ←	 0018h	 寫	 
	 
//設定分割脈波理論、開始脈波	 
WR6	 ←	 0800h	 寫	 	 //	 D10	 	 	 	 	 	 0	 SPLL：脈波理論	 正	 
	 	 	 	 //	 D11	 	 	 	 	 	 1	 SPLBP：開始脈波	 有	 
WR0	 ←	 0022h	 寫	 
	 
//設定多目的暫存器	 
//	 MR0 的設定	 
WR6	 ←	 1388h	 寫	 	 //	 MR0	 5000	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0010h	 寫	 
	 
//	 設定多目的暫存器模式	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 D1,D0	 	 	 	 	 	 00	 M0T1,0：MR0 的比較對象	 理論位置計數器	 
	 	 	 	 //	 D3,D2	 	 	 	 	 	 00	 M0C1,0：MR0 的比較條件	 ≧	 
WR0	 ←	 0020h	 寫	 
	 
//設定同步動作	 
//	 同步動作 SYNC0 設定	 
WR6	 ←	 0171h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0001	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 MRn 比較為真	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 10111	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 分割脈波開始	 
WR0	 ←	 0026h	 寫	 
	 
//	 SYNC0 有効	 
WR0	 ←	 0081h	 寫	 	 	 
	 
//	 驅動開始	 
WR0	 ←	 0052h	 寫	 	 //	 ＋方向連續脈波驅動開始	 
	 
	 

比較値為 5000、比較條件為≧時、開始分割脈波，理論位置計數器的値如圖到達 5001。因比較條件為真之故下一個驅動脈

波成為分割脈波的開始驅動脈波。 
 

 

P P , P M 

S P L T P 

L P 

L P ≧ MR0 成立	 分割脈波開始 

4 9 9 9 5 0 0 0 5 0 0 1 



NOVA electronics Inc.  MCX514 - 82  

－ 82 － 

■ 例 3 S 形加減速驅動的等速區間中、輸出分割脈波 

 

S 形加減速驅動的等速區間中、輸出分割脈波的實例。使用同步動作機能執行。 

 

 

圖	 2.8-5	 S 形加減速驅動的等速區間中輸出分割脈波	 

 

【程式例】	 

//設定 S 形加減速驅動	 
WR6	 ←	 000Ah	 寫	 	 //	 初速度	 10	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 0FA0h	 寫	 	 //	 驅動速度	 4000	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 FFFFh	 寫	 	 //	 加速度	 536870911(最大値)	 
WR7	 ←	 1FFFh	 寫	 
WR0	 ←	 0002h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 A048h	 寫	 	 //	 加速度増加率	 893K	 PPS/SEC2	 
WR7	 ←	 000Dh	 寫	 
WR0	 ←	 0000h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 9C40h	 寫	 	 //	 移動脈波數	 40000	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0006h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 理論位置計數器	 0	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0009h	 寫	 
	 
WR3	 ←	 0004h	 寫	 	 //	 D3	 	 	 	 	 	 1	 SACC：S 形加減速	 
	 
//設定分割脈波	 
//設定分割長、脈波寬	 
WR6	 ←	 0008h	 寫	 	 //	 分割長	 8	 
WR7	 ←	 0005h	 寫	 	 //	 脈波寬	 5	 
WR0	 ←	 0017h	 寫	 
	 
//設定分割脈波數	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 分割脈波數	 無限	 
WR0	 ←	 0018h	 寫	 
	 
//設定分割脈波理論、開始脈波	 
WR6	 ←	 0800h	 寫	 	 //	 D10	 	 	 	 	 	 0	 SPLL：脈波理論	 正	 
	 	 	 	 //	 D11	 	 	 	 	 	 1	 SPLBP：開始脈波	 有	 
WR0	 ←	 0022h	 寫	 
	 
//設定同步動作	 
//設定同步動作 SYNC0	 
WR6	 ←	 0174h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0100	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 驅動等速域開始	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 10111	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 分割脈波開始	 
	 	 	 	 //	 D15	 	 	 	 	 	 	 	 0	 REP	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 ：同步動作的重複	 務必設為無効	 
WR0	 ←	 0026h	 寫	 
	 

速 度 

時 間 

・ ・ ・ 

・ ・ ・ 

・ ・ ・ 

・ ・ ・ ・ ・ ・ P P , P M 

S P L T P 

等速開始 等速結束 

S 形驅動的等速區間	 

驅動開始 驅動結束 
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//	 同步動作 SYNC1 設定	 
WR6	 ←	 0185h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0101	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 驅動等速域結束	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 11000	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 分割脈波停止	 
	 	 	 	 //	 D15	 	 	 	 	 	 	 	 0	 REP	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 ：同步動作的重複	 務必設為無効	 
WR0	 ←	 0027h	 寫	 
	 
//	 SYNC0,1 有効	 
WR0	 ←	 0083h	 寫	 	 	 
	 
//	 驅動開始	 
WR0	 ←	 0050h	 寫	 	 //	 相對位置驅動開始	 
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■ 例 4 由位置 5000 開始分割脈波、位置 10000 起改變分割長、脈波寬輸出分割 

 

從理論位置 5000 開始分割脈波、理論位置 10000 起變更分割長、脈波寬，輸出剩下的脈波數、分割脈波的實例。使用同步

動作機能執行。 

 

 

圖	 2.8-6	 驅動中在指定位置變更分割長度、脈波寬度	 

 

【程式例】	 

//	 驅動的設定(設定 1000	 PPS 的等速驅動)	 
WR6	 ←	 1200h	 寫	 	 //	 初速度	 8M	 PPS	 (最大値)	 
WR7	 ←	 007Ah	 寫	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 03E8h	 寫	 	 //	 驅動速度	 1000	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 理論位置計數器	 0	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0009h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 2EE0h	 寫	 	 //	 移動脈波數	 12000	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0006h	 寫	 
	 
//設定分割脈波	 
//設定分割長、脈波寬	 
WR6	 ←	 000Ah	 寫	 	 //	 分割長	 10	 
WR7	 ←	 0005h	 寫	 	 //	 脈波寬	 5	 
WR0	 ←	 0017h	 寫	 
	 
//設定分割脈波數	 
WR6	 ←	 0320h	 寫	 	 //	 分割脈波數	 800	 
WR0	 ←	 0018h	 寫	 
	 
//設定分割脈波理論、開始脈波	 
WR6	 ←	 0800h	 寫	 	 //	 D10	 	 	 	 	 	 0	 SPLL：脈波理論	 正	 
	 	 	 	 //	 D11	 	 	 	 	 	 1	 SPLBP：開始脈波	 有	 
WR0	 ←	 0022h	 寫	 
	 
//設定多目的暫存器	 
//	 MR0 的設定	 
WR6	 ←	 1387h	 寫	 	 //	 MR0	 4999	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0010h	 寫	 
	 
//設定 MR1	 
WR6	 ←	 2710h	 寫	 	 //	 MR1	 10000	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0011h	 寫	 
	 
//設定 MR2	 
WR6	 ←	 0004h	 寫	 	 //	 分割長	 4	 
WR7	 ←	 0002h	 寫	 	 //	 脈波寬	 2	 
WR0	 ←	 0012h	 寫	 
	 
//	 設定多目的暫存器模式	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 D1,D0	 	 	 	 	 	 00	 M0T1,0：MR0 的比較對象	 理論位置計數器	 
	 	 	 	 //	 D3,D2	 	 	 	 	 	 00	 M0C1,0：MR0 的比較條件	 ≧	 
	 	 	 	 //	 D5,D4	 	 	 	 	 	 00	 M1T1,0：MR1 的比較對象	 理論位置計數器	 
	 	 	 	 //	 D7,D6	 	 	 	 	 	 00	 M1C1,0：MR1 的比較條件	 ≧	 
WR0	 ←	 0020h	 寫	 
	 

P P ， P M 

位 置 ： 5 0 0 0 位 置 ： 1 0 0 0 0 

脈波寬度：5 
分割長度：10 

S P L T P 

脈波寬度：2 
分割長度：4 
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//設定同步動作	 
//設定同步動作 SYNC0	 
WR6	 ←	 0171h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0001	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 MRn 比較為真	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 10111	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 分割脈波開始	 
WR0	 ←	 0026h	 寫	 
	 
//設定同步動作 SYNC1	 
WR6	 ←	 0201h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0001	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 MRn 比較為真	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 00000	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 NOP	 
	 	 	 	 //	 D11～D9	 	 	 	 001	 SNC+3,2,1	 	 	 ：他 SYNC 起動	 SNC+1 起動	 
WR0	 ←	 0027h	 寫	 
	 
//設定同步動作 SYNC2	 
WR6	 ←	 0030h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0001	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 NOP	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 00011	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 載入	 MRn	 →	 SP1	 
	 	 	 	 //	 D11～D9	 	 	 	 001	 SNC+3,2,1	 	 ：他 SYNC 起動	 SNC+1 起動	 
WR0	 ←	 0027h	 寫	 
	 
//	 SYNC2～0 有効	 
WR0	 ←	 0087h	 寫	 	 	 
	 
//	 驅動開始	 
WR0	 ←	 0050h	 寫	 	 //	 相對位置驅動開始	 
	 
	 

本例設定為、位置到 4999 的時候開始分割脈波、實際上脈波是從 5000 開始。 

 

【注意】	 

• 如本例所示、應用同步動作在分割脈波動作中變更分割長或脈波數的時候一定要注意。因變更的時間點關係、

會有變更前後的分割脈波不依循設定値動作的情形。 
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2.9 汎用輸輸出入訊號 

本ＩＣ有、８點汎用輸輸出入訊號（PIO7～0）。 

 

另、若滿足以下條件時具特定機能的輸入訊號也可以用來做汎用輸入訊號使用。 

① 步使用輸入訊號的特定機能時、該機能設為無効後可用於汎用輸入訊號 

② 本 IC 使用８位元的資料匯流排的時候、高位元之 D15～D8 不做資料匯流排使用即可以作為汎用輸入訊號 

 

 

2.9.1 PIOｎ訊號 

PIOｎ訊號如下所示可使用於各種目的輸輸出入訊號使用。 

 

1)  汎用輸入訊號 

2)  汎用輸出訊號 

3)  同步動作的起動要因之輸入訊號 

4)  同步動作的動作(Action)同步脈波輸出訊號 

5)  驅動狀態輸出訊號 

6)  多目的暫存器之比較結果輸出訊號 

7)  外部訊號操作驅動之輸入訊號 

 

■ PIOｎ訊號的機能設定 

PIOn訊號的機能設定是、以ＰＩＯ訊號設定１指令(21h)進行。 

 
 

WR6暫存器之各PIOn訊號依使用目的設定所對應的２位元。 

各PIOｎ訊號的2位元的設定値之對應機能如下顯示。 

表	 2.9-1	 PIOｎ訊號的機能設定	 

（n:0～7）	 

PnM1 位元	 PnM0 位元	 機能	 

0	 0	 

汎用輸入	 

PIO7～0 訊號變為輸入狀態。	 

同步動作是在、可以在訊號↑或↓起動同步動作。	 

外部驅動操作是在、可以利用 PIO4,5 訊號做相對位置驅動或連續脈波驅動的

起動。	 

0	 1	 
汎用輸出	 

PIO7～0 訊號變為輸出狀態。	 

1	 0	 
驅動狀態輸出	 

PIO7～0 訊號變為輸出狀態、驅動狀態輸出。	 

1	 1	 

同步脈波・MRn 比較輸出	 

PIO7～0 訊號變為輸出狀態。輸出 PIO3～0 為同步脈波、PIO7～4 為 MRn 的比

較値。	 

 

 

W R 6 
D 7 D 6 D 5 D 4 

H L 
D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 

P 1 M 0 P 0 M 1 P 2 M 0 P 3 M 0 P 0 M 0 P 1 M 1 P 2 M 1 P 3 M 1 P 4 M 0 P 5 M 0 P 6 M 0 P 7 M 0 P 4 M 1 P 5 M 1 P 6 M 1 P 7 M 1 

PIO7 訊號	 PIO6 訊號	 PIO5 訊號	 PIO4 訊號	 PIO3 訊號	 PIO2 訊號	 PIO1 訊號	 PIO0 訊號	 
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■ PIOｎ訊號的讀取 

PIOn訊號的訊號位準是、不拘於輸輸出入、隨時可以從RR5暫存器的D7～D0位元(PIO7～PIO0)讀取。訊號為Low位準的時

候為0、Hi位準的時候為１。 

 

 

 

■ 汎用輸入 

輸入訊號的機能分為、汎用輸入訊號、同步輸入訊號、依外部訊號驅動操作的輸入訊號3種。 

使用的PIOn訊號將該2位元設為0,0、再設定PIO訊號設定１指令(21h)。 

 

汎用輸入訊號使用 

PIO7～0訊號的訊號位準顯示於RR5暫存器的D7～D0位元(PIO7～PIO0)。訊號在Low位準時為0、Hi位準時為１。 

 

同步輸入訊號使用 

可將PIOｎ訊號的輸入變化做為同步動作的起動要因。 

有關同步動作請參考2.6節。 

 

外部訊號用來做驅動操作的輸入訊號使用 

相對位置驅動或連續脈波驅動、不用指令、可藉由PIOn訊號輸入來起動。 

利用PIO4訊號、PIO5訊號的輸入狀態及輸入變化來起動驅動。 

有關以外部訊號來操作驅動的說明請參考2.12.1項。 

 

■ 汎用輸出 

使用的PIOn訊號該2位元設為0,1、在設定PIO訊號設定１指令(21h)。 

 

往PIOn訊號寫入的資料、請寫入WR4暫存器。WR4暫存器的D7～0位元寫入値會在、PIO7～0訊號上輸出。在D7～0位元寫

入0時為Low位準、寫入1時為Hi位準輸出。 

 

■ 驅動狀態輸出 

驅動中的狀態可以藉由PIOn訊號輸出。 

使用到的PIOn訊號該2位元設為1,0、再設定PIO訊號設定１指令(21h)。 

 

驅動中、加速中、減速中等驅動狀態經由PIOn訊號輸出。 

有關驅動狀態的輸出說明請參考2.12.7項。 

 

■ 同步脈波・MRｎ比較輸出 

使用的PIOn訊號該2位元設為1,1、在設定PIO訊號設定１指令(21h)。 

 

做為同步脈波輸出訊號使用 

作為同步動作的動作(Action)，PIO0～PIO3訊號可接受將同步脈波輸出。 

有關同步動作之�明請參考2.6節。 

 

做為MRｎ比較輸出訊號使用 

MRn暫存器之比較結果可藉由PIOn訊號輸出。 

MR0～MR3比較輸出、由PIO4～PIO7訊號輸出。 

有關MRn暫存器的說明請參考2.4節。 

 

D 7 D 6 D 5 D 4 
H L 

D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 
R R 5 

P I O 0 P I O 1 P I O 2 P I O 3 P I O 4 P I O 5 P I O 6 P I O 7 

PIOn 訊號狀態	 
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2.9.2 其他輸入訊號 

下表所示、有關PIOｎ訊號以外的輸入訊號、在不使用其訊號特有機能時、可以用做汎用輸入訊號。 

輸入訊號的訊號位準由 RR3 暫存器來顯示。訊號為 Low 位準的時候 0、Hi 位準的時候為１。 

 

下表中詳列可用於汎用輸入訊號的輸入訊號。 

 

表	 2.9-2	 可用於汎用輸入訊號的輸入訊號	 

輸入訊號	 

(端子編號)	 
輸入訊號持有的機能	 

狀態顯示	 

RR3暫存器的位元	 

	 

STOP0(42)	 驅動停止訊號	 D0位元(STOP0)	 RR3	 狀態顯示	 

STOP1(40)	 驅動停止訊號	 D1位元(STOP1)	 0:Low位準	 

STOP2(39)	 驅動停止訊號	 D2位元(STOP2)	 1:Hi位準	 

ECA(37)	 編碼器Ａ相訊號	 D3位元(ECA)	 	 

ECB(38)	 編碼器Ｂ相訊號	 D4位元(ECB)	 	 

INPOS(48)	 伺服用定位完成訊號	 D5位元(INPOS)	 	 

ALARM(49)	 伺服用異常訊號	 D6位元(ALARM)	 	 

LMTP(43)	 ＋方向硬體極限訊號	 D7位元(LMTP)	 	 

LMTM(44)	 －方向硬體極限訊號	 D8位元(LMTM)	 	 

 

 

2.9.3 8 位元資料匯流排時的上位資料訊號 

本IC在8位元資料匯流排模式（H16L8=Low）下使用時、不使用的上位資料匯流排D15～D8訊號可以當成汎用輸入訊號使

用。 

訊號的位準在RR5暫存器的D15～D8位元(PIN７～PIN0)顯示。訊號Low位準時為0、Hi位準時為１。 

 

 

 

D 7 D 6 D 5 D 4 
H L 

D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 
R R 5 P I N 0 P I N 1 P I N 2 P I N 3 P I N 4 P I N 5 P I N 6 P I N 7 

PINn 訊號狀態	 
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2.10 計時器 

本 IC 有內建一個計時器。可以用１μsec 的單位在 1 ～ 2,147,483,647μsec（CLK=16MHz 時）的範圍下設定。依據使用本

IC 具有的同步動作機能、搭配馬達・驅動及計時器機能可達到各式各樣良好精度的動作。如以下實例所示。 
 

■ 驅動結束、指定時間後驅動開始 

 

 

圖	 2.10-1	 計時器動作	 例 1	 

 

 

■ 正確的時間周期下輸出驅動脈波。 

 

 

圖	 2.10-2	 計時器動作	 例 2	 

 

 

■ 加減速驅動時僅指定的時間下進行等速驅動後、減速停止。 

 

 

圖	 2.10-3	 計時器動作	 例 3	 

 

2.10.1 計時器的動作 

本IC持有31位元長的計時器計數器。計時器起動時、計時器計數器每１μsec間隔下、從０開始計時累積、當指定的計時器

値到達後（時間到）停止。計時器動作模式若指定”１次”則時時間到了以後計時器動作就會停止。動作模式若設為”重複”、

時間到了以後計數器會再從０開始計時。計時器停止指令若由同步動作來的停止，則直到停止前動作會持續重複。 

計時器的時間到可設為同步動作的起動要因、驅動的開始、外部訊號的輸出等各式各樣的動作進行，有關同步動作的說明

請參考2.6節。 
另、時間到的時候也可以發出中斷訊號、也可以配合CPU側的時序進行處理。 

 

計時器 

驅動結束 

1 7 . 3 5 m s e c 後 

V 

T i m e 

V 

T i m e 
驅動開始 

1 . 0 0 0 m s 
驅動脈波 

1 . 0 0 0 m s 1 . 0 0 0 m s 

5 0 0 K 

速 度 
( p p s ) 

加 速 
等速 10.00msec 

減 速 開 始 

時 間 
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2.10.2 計時器的設定 

要使計時器動作、需設定計時器値及動作模式（1次／重複）。 

 

■ 計時器値的設定 

計時器値是以計時器値設定指令（16h）設定。把値設在WR6,7暫存器後、再將計時器値設定指令(16h)寫入WR0暫存器即

可。計時器値的單位是μsec、設定範圍在１～2,147,483,647（參考5.2.22項）。 

 

計時器動作中，計時器値在也可以變更。 

 

■ 計時器的模式設定 

計時器的動作模式是、設定 WR3 暫存器的 D14 位元(TMMD)。 

D14 位元（TMMD）設定 0 為一次、設定１為返複動作。	 

 

 

2.10.3 計時器的起動及停止 

■ 計時器的始動 

計時器的起動是、發出計時器始動指令（73h）、同步動作的動作（Action）中設定計時器始動編碼、依所定的同步動作的起

動執行。 

 

■ 計時器的停止 

計時器在、動作模式為 1 次時，指定的計時器値到達後（時間到）停止。計時器作動中、發出計時器停止指令（74h）時、可依

同步動作狀況停止。 

動作模式為重複時、發出計時器停止指令（74h）後、依同步動作的情況停止。 

 

 

2.10.4 計時器與同步動作 

計時器可於同步動作中使用。 

可指定「時間到」為同步動作的起動要因。「現在計時器値存入多目的暫存器」、「計時器始動」、「計時器停止」3 種可指定為

同步動作的動作(Action)、。這些機能的詳細說明請參考 2.7 節。 

 

 

2.10.5 計時器動作狀態及現在計時器値的讀取 

■ 現在計時器値的讀取 

現在計時器値讀取指令(38h)可讀取動作中的現在計時器値。 

計時器計數由 0 開始計數累積進行。動作當中隨時可以讀取計時器計數値。 

 

計時器計數在計時器動作停止時清除為 0。計時器結束、或是發出計時器停止指令後讀取現在計時器値時、讀到的値為 0。 

 

■ 主狀態暫存器 

主狀態暫存器 RR0 的 D12 位元（計時器）可確認計時器的動作狀態。計時器起動時、D12 位元為１、顯示計時器動作中。 

 

 

2.10.6 計時器發出中斷 

計時器在時間到的時候可發出中斷訊號。WR1暫存器D9（計時器）位元設為１。 

有關中斷機能說明請參考2.11節。 
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2.10.7 計時器的實例 

 

■ 例 1 驅動結束、17.35msec 後驅動開始 

 

相對位置驅動結束、在 17.35msec 後、再次起動相同的相對位置驅動的實例。使用同步動作機能執行。 

 

 

圖	 2.1010-4	 計時器動作	 實例１	 

 

【程式例】	 

//設定加減速驅動	 
WR6	 ←	 0190h	 寫	 	 //	 初速度	 400	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 9C40h	 寫	 	 //	 驅動速度	 40K	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 E848h	 寫	 	 //	 加速度	 125K	 PPS/SEC	 
WR7	 ←	 0001h	 寫	 
WR0	 ←	 0002h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 9C40h	 寫	 	 //	 移動脈波數	 40000	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0006h	 寫	 
	 
//設定計時器	 
//	 單次計時器	 
WR3	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 D14	 	 	 	 	 	 0	 TMMD：	 計時器動作	 1 次	 
	 
//設定計時器値	 
WR6	 ←	 43C6h	 寫	 	 //	 計時器値	 17350μsec	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0016h	 寫	 
	 
//設定同步動作	 
//設定同步動作 SYNC0	 
WR6	 ←	 0156h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0110	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 驅動停止	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 10101	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 計時器始動	 
WR0	 ←	 0026h	 寫	 
	 
//設定同步動作 SYNC1	 
WR6	 ←	 00A2h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0010	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 時間到	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 01010	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 相對位置驅動起動	 
WR0	 ←	 0027h	 寫	 
	 
//	 SYNC1～0 有効	 
WR0	 ←	 0083h	 寫	 	 	 
	 
//	 驅動開始	 
WR0	 ←	 0050h	 寫	 	 //	 相對位置驅動開始	 
	 

 

計時器 

驅動結束	 

17.35msec 後	 

V 

T i m e 

V 

T i m e 
驅動開始 
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■ 例 2 毎 1msec 輸出已定的驅動脈波 

 

每 1msec 重複相對位置驅動(20kpps×10 脈波的等速驅動)的實例。使用同步動作機能執行。 

 

 
 

圖	 2.10-5	 計時器動作	 實例２	 

 

【程式例】	 

//	 驅動設定(設定 1000	 PPS 等速驅動)	 
WR6	 ←	 1200h	 寫	 	 //	 初速度	 8M	 PPS	 (規格最大)	 
WR7	 ←	 007Ah	 寫	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 4E20h	 寫	 	 //	 驅動速度	 20K	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 000Ah	 寫	 	 //	 移動脈波數	 10	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0006h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 理論位置計數器	 0	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0009h	 寫	 
	 
//設定計時器	 
//	 返複計時器	 
WR3	 ←	 4000h	 寫	 	 //	 D14	 	 	 	 	 	 1	 TMMD：	 計時器動作	 返複	 
	 
//	 計時器値的設定	 
WR6	 ←	 03E8h	 寫	 	 //	 計時器値	 1000μsec	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0016h	 寫	 
	 
//	 設定同步動作	 
//設定同步動作 SYNC0	 
WR6	 ←	 0153h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0011	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 驅動開始	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 10101	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 計時器始動	 
	 	 	 	 //	 D15	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 0	 REP	 	 ：同步動作的返複	 無効	 
WR0	 ←	 0026h	 寫	 
	 
//設定同步動作 SYNC1	 
WR6	 ←	 80A2h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0010	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 時間到	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 01010	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 驅動開始	 
	 	 	 	 //	 D15	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 1	 REP	 	 ：同步動作的返複	 有効	 
WR0	 ←	 0027h	 寫	 
	 
//	 SYNC1～0 有効	 
WR0	 ←	 0083h	 寫	 	 	 
	 
//	 驅動開始	 
WR0	 ←	 0050h	 寫	 	 //	 相對位置驅動開始	 

 
  ・ 
  ・ 
  ・ 
 

//	 計時器停止	 
WR0	 ←	 0074h	 寫	 	 //	 計時器停止	 
	 
//	 同步動作 SYNC1 狀態設為無効	 
WR0	 ←	 0092h	 寫	 	 //	 同步動作 SYNC1 狀態設為無効	 
	 

 

1 . 0 0 0 m s 
驅動脈波 

1 . 0 0 0 m s 1 . 0 0 0 m s 
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■ 例 3 加減速驅動下、等速驅動 10msec 後、減速停止 

 

加減速驅動開始後、等速開始後起動 10msec 的計時器、時間到後後減速驅動停止。使用同步動作機能執行。 

 

 

圖	 2.10-6	 計時器動作	 實例３	 

 

【程式例】	 

//設定加減速驅動	 
WR6	 ←	 0064h	 寫	 	 //	 初速度	 100	 PPS	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0004h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 A120h	 寫	 	 //	 驅動速度	 500K	 PPS	 
WR7	 ←	 0007h	 寫	 
WR0	 ←	 0005h	 寫	 
	 
WR6	 ←	 E848h	 寫	 	 //	 加速度	 125K	 PPS/SEC	 
WR7	 ←	 000１h	 寫	 
WR0	 ←	 0002h	 寫	 
	 
//	 設定計時器	 
//	 單一計時器	 
WR3	 ←	 0000h	 寫	 	 //	 D14	 	 	 	 	 	 0	 TMMD：	 計時器動作	 単一	 
	 
//設定計時器値	 
WR6	 ←	 2710h	 寫	 	 //	 計時器値	 10000μsec	 
WR7	 ←	 0000h	 寫	 
WR0	 ←	 0016h	 寫	 
	 
//	 設定同步動作	 
//設定同步動作 SYNC0	 
WR6	 ←	 0154h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0100	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 驅動等速域開始	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 10101	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 計時器始動	 
WR0	 ←	 0026h	 寫	 
	 
//設定同步動作 SYNC1	 
WR6	 ←	 0112h	 寫	 	 //	 D3～D0	 	 	 	 	 0010	 PREV3～0	 	 ：同步動作的起動要因	 時間到	 
	 	 	 	 //	 D8～D4	 	 	 	 	 10001	 ACT4～0	 	 ：同步動作的動作	 驅動減速停止	 
WR0	 ←	 0027h	 寫	 
	 
//	 SYNC1～0 有効	 
WR0	 ←	 0083h	 寫	 	 	 
	 
//	 驅動開始	 
WR0	 ←	 0052h	 寫	 	 //	 +方向連續脈波驅動開始	 	 	 
	 
	 
	 

5 0 0 K 

速 度 
( p p s ) 

加 速 
等速 10.00msec 

減 速 開 始 

時 間 
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2.11 中斷 

中斷發生機能為、驅動有関的中斷或、運用多目的暫存器發出的中斷、依同步動作發出的中斷等、可在各式各樣要因下發

出中斷。 

對ＣＰＵ的中斷訊號有、INTN訊號１點。 

中斷要因全不可以設定其中斷許可／禁止。重置時時全部變為禁止狀態。 

 

2.11.1 Ｘ，Ｙ，Ｚ，Ｕ軸的中斷 

Ｘ，Ｙ，Ｚ，Ｕ軸�生的中斷要素如下所示。 

 

表	 2.11-1	 Ｘ，Ｙ，Ｚ，Ｕ軸�生的中斷要素	 

許可/禁止的設定	 

	 	 WR1暫存器	 

發生的確認	 

RR1暫存器	 
中斷發生要因	 

	 	 	 D0	 (CMR0)	 	 	 	 D0	 (CMR0)	 多目的暫存器MR0與比較對象的比較結果、滿足比較條件時	 

	 	 	 D1	 (CMR1)	 	 	 	 D1	 (CMR1)	 多目的暫存器MR1與比較對象的比較結果、滿足比較條件時	 

	 	 	 D2	 (CMR2)	 	 	 	 D2	 (CMR2)	 多目的暫存器MR2與比較對象的比較結果、滿足比較條件時	 

	 	 	 D3	 (CMR3)	 	 	 	 D3	 (CMR3)	 多目的暫存器MR3與比較對象的比較結果、滿足比較條件時	 

	 	 	 D4(D-STA)	 	 	 	 D4(D-STA)	 驅動開始後	 

	 	 	 D5(C-STA)	 	 	 	 D5(C-STA)	 加減速驅動、等速域的脈波輸出開始後	 

	 	 	 D6(C-END)	 	 	 	 D6(C-END)	 加減速驅動、等速域的脈波輸出結束後	 

	 	 	 D7(D-END)	 	 	 	 D7(D-END)	 驅動結束後	 

	 	 	 D8(H-END)	 	 	 	 D8(H-END)	 自動原點復歸結束後	 

	 	 	 D9(計時器)	 	 	 	 D9(計時器)	 計時器時間到後	 

	 	 	 D10(SPLTP)	 	 	 	 D10(SPLTP)	 分割脈波輸出後(正理論時、分割脈波↑時發生)	 

	 	 	 D11(SPLTE)	 	 	 	 D11(SPLTE)	 分割脈波結束後	 

	 	 	 D12(SYNC0)	 	 	 	 D12(SYNC0)	 同步動作SYNC0起動後	 

	 	 	 D13(SYNC1)	 	 	 	 D13(SYNC1)	 同步動作SYNC1起動後	 

	 	 	 D14(SYNC2)	 	 	 	 D14(SYNC2)	 同步動作SYNC2起動後	 

	 	 	 D15(SYNC3)	 	 	 	 D15(SYNC3)	 同步動作SYNC3起動後	 

 

 

■	 中斷的設定及讀取	 
各種中斷要因如上表所示在WR1暫存器設定許可(1)／禁止(0)。設定許可後中斷要因成真時，RR1暫存器的該要因對應的

位元會變為1、中斷輸出訊號(INTN)變為Low位準。上位CPU讀取RR1暫存器時、RR1暫存器中位元為1的會被清除為0、中

斷輸出訊號(INT0N)回到Hi-Z。因此、RR1暫存器的讀取動作會自動解除中斷訊號。另、通知發生中斷的情報是在、中斷發

生後初次讀取RR1暫存器時僅此一次會傳給CPU、此後再次讀取RR1暫存器也只會讓下個中斷要因無法成真而已、該位元

成為0（讀取重置方式）。 

 

■ 複數的中斷 
容許發生複數中斷要因時、初始中斷要因成真時中斷訊號變為Low、RR1暫存器相對應的位元變為1。此後、CPU讀取RR1

暫存器前另外的要因也變成真時、該別的要因所對應的位元變為1。讀取RR1暫存器變成1的複數位元、了解每個發生中斷

的要因。 

 

■ ８位元資料匯流排的中斷 
8位元資料匯流排、WR1H暫存器、WR1L暫存器設定許可(1)／禁止(0)。中斷發生（中斷訊號Low）後也個別讀取RR1H暫存

器及RR1L暫存器。無論如何僅設定許可單方暫存器的時候、另一個暫存器就不需要去讀取。RR1H暫存器讀1次後RR1H内

顯示中斷發生的位元會清除為0。RR1L暫存器也一樣。両暫存器全部位元清除後中斷訊號(INT0N)回到Hi-Z。 

 
■	 I2C串列通訊匯流排的中斷 

I2C串列通訊匯流排的時候、WR1H暫存器、WR1L暫存器可分別設為許可(1)／禁止(0)。也可以在WR1暫存器整合設定許可
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(1)／禁止(0)。中斷発生（中斷信号(INT0N)Low）時、讀取RR1暫存器。即使單方暫存器設為許可、也不要只讀取單方暫存

器，請務必完整讀取RR1暫存器。RR1暫存器讀取後、RR1暫存器1的地方會全部清除微為0、中斷輸出訊號(INT0N)回到

Hi-Z。有關I2C串列通訊匯流排的說明請參考第4章。 

 
有關WR1暫存器的說明請參考6.5節、有關RR1暫存器的說明請參考6.12節。 

 

 

CPU 讀取時序的注意 

CPU讀／寫循環的時序如8.2.2項所示。讀循環下RDN訊號在Low位準的區間時務必確認位址訊號A[3:0]。tAR最小＝0及

tRA最小＝3nsec。違反此條件時、RDN訊號在Low位準區間下非有効位址資料穿插進來時、其他暫存器的讀取動作下RR1

的資料被清除、中斷訊號有可能被解除。使用中斷訊號時請務必注意CPU的讀取時序。 

 

2.11.2 連続補間的中斷 

補間模式設定命令(2Ah)設定許可(1)／禁止(0)。設定許可而發生中斷時、連続補間中斷輸出訊號(INT1N)變為Low位準。 

 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR6 INTAINTB

補間ドライブ割り込み
 

表	 2.11-2	 連続補間時中斷�生要素	 

許可/禁止設定	 

補間模式	 
中斷發生要素	 

D14	 (INTA)	 預存暫存器的狀態計數器４→３変化	 

D15	 (INTB)	 預存暫存器的狀態計數器８→７に変化	 

 

補間中斷訊號(INT1N)、在已下條件成立時清除，回復Hi-Z。 

① 補間中斷清除命令(6Fh) 執行後 

② 下一區段補間命令執行後 

③ 連続補間驅動結束 

 

二個中斷要素多設為許可時、先發生的中斷要素會把中斷訊號(INT1N)設為Low。此後清除前另一個中斷要素發生時中斷

訊號(INT1N)保持Low的狀態，此狀態清除後補間中斷訊號(INT1N)返回Hi-Z。 

 

 

 

補間驅動中斷 
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2.12 輸入訊號濾波 

本ＩＣ為、於ＩＣ内部的各輸入訊號的輸入段備有積分型濾波。圖2.11-1標示各輸入訊號的濾波構造。濾波的時間常數為、依

據圖中的Ｔ振盪迴路決定。本IC有2個濾波的時間常數A及B、依照輸入訊號的種類決定使用濾波時間常數A或B。濾波的有

効／無効及濾波的時間常數是以、輸入訊號濾波模式設定指令(25h)來設定。 

 

 

圖	 2.12-1	 輸入訊號濾波迴路	 概念圖	 
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部
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濾波時間常數 B	 

Ｔ振盪迴路 

S T O P 0 

P I O 0 - 3 

P I O 4 - 7 

S T O P 2 

E C A 

F L T 
I O 

Ｔ 

E C B 

D 7 D 6 D 5 D 4 
H L 

D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 

F L 0 0 F L 0 1 F L 0 2 F E 7 F E 4 F E 5 F E 6 F E 3 F E 1 F E 2 F E 0 F L 1 3 F L 0 3 F L 1 0 F L 1 1 F L 1 2 内部暫存器 

濾波時間常數 A	 
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2.12.1 輸入訊號濾波機能的設定 

各輸入訊號的濾波機能設定、以輸入訊號濾波模式設定指令(25h)進行。 

 

 

 

對於各輸入訊號、IC 內建的濾波機能有効或無効可由 D7～0 位元(FE7～FE0)設定。 

濾波機能有効時設定時設定１、無効時設定 0。 

各位元所對應的輸入訊號如表 2.11-1 所示。決定適用於各輸入訊號的濾波時間常數 A，B。 

 

表	 2.12-1	 輸入訊號及對應的時間常數	 

指定位元	 輸入訊號	 適用的時間常數	 

D0(FE0)	 EMGN	 	 

D1(FE1)	 LMTP,	 LMTM	 	 

D2(FE2)	 STOP0,	 STOP1	 
濾波時間常數Ａ	 

D3(FE3)	 INPOS,	 ALARM	 

D4(FE4)	 PIO3～0	 	 

D5(FE5)	 PIO7～4	 	 

D6(FE6)	 STOP2	 
濾波時間常數Ｂ	 

D7(FE7)	 ECA,	 ECB	 

 

濾波的時間常數 A 的設定在 D11～8 位元(FL03～FL00)、濾波時間常數 B 的設定在 D15～D12 位元(FL13～FL10)進行。 

可以設定的時間常數値如表 2.11-2 所示，由 16 段階中選擇。時間常數提高時可以去除的最大雜訊寬會相對提高、但訊號

的延遲時間會變大、請設定適切値。通常建議、時間常數 A(FL03～00)設為 Ah 或 Bh。時間常數 B(FL13～10)內定由編碼器

輸入訊號使用的時間常數。 

 

表	 2.12-2	 時間常數及可過濾之最大雜訊寬度	 

（CLK=16MHz 時） 

時間常數	 

(Hex)	 
可過濾之最大雜訊寬度＊１	 輸入訊號延遲時間	 

0	 437.5ｎsec	 500ｎsec	 

1	 875ｎsec	 1μsec	 

2	 1.75μsec	 2μsec	 

3	 3.5μsec	 4μsec	 

4	 7μsec	 8μsec	 

5	 14μsec	 16μsec	 

6	 28μsec	 32μsec	 

7	 56μsec	 64μsec	 

8	 112μsec	 128μsec	 

9	 224μsec	 256μsec	 

A	 448μsec	 512μsec	 

B	 896μsec	 1.024ｍsec	 

C	 1.792ｍsec	 2.048ｍsec	 

D	 3.584ｍsec	 4.096ｍsec	 

E	 7.168ｍsec	 8.192ｍsec	 

F	 14.336ｍsec	 16.384ｍsec	 

 

重置時、所有的輸入訊號濾波機能全部變為無効。 

 

 

D 7 D 6 D 5 D 4 D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 
W R 6 F L 0 0 F L 0 1 F L 0 2 F E 7 F E 4 F E 5 F E 6 F E 3 F E 1 F E 2 F E 0 F L 1 3 F L 0 3 F L 1 0 F L 1 1 F L 1 2 

濾波時間常數 B 各數入訊號濾波有效/無效	 濾波時間常數 A 

雜訊寬度 
T N 

T C 
雜訊淨比 ＝ T N 

T C 

＊1：雜訊寬度 

雜訊淨比為(訊號中雜訊發生時間比率)	 、無論如何 1/4 以下	 

為所需條件。	 

H L 
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2.12.2 輸入訊號濾波的設定例 

濾波的時間常數 A 所屬的輸入訊號、EMGN 及 LMTP,LMTM,STOP0, STOP1 輸入訊號設定 128μsec 延遲的濾波、其他輸

入訊號為濾波無効。 

濾波的時間常數 B 所屬的 ECA,ECB,STOP2 輸入訊號為濾波無効。 

	 

【程式例】	 

//輸出入訊號濾波模式設定	 
WR6	 ←	 0807h	 寫	 	 //	 D15～D12	 0000	 濾波時間常數B	 濾波延遲:500nsec	 
	 	 	 //	 D11～D8	 	 1000	 濾波時間常數A	 濾波延遲:128μsec	 
	 	 	 //	 D7	 	 	 	 	 0	 ECA,ECB訊號(濾波時間常數B)：濾波無効	 
	 	 	 //	 D6	 	 	 	 	 0	 STOP2訊號(濾波時間常數B)：濾波無効	 
	 	 	 //	 D5	 	 	 	 	 0	 PIO4－7訊號(濾波時間常數A)：濾波無効	 
	 	 	 //	 D4	 	 	 	 	 0	 PIO0－3訊號(濾波時間常數A)：濾波無効	 
	 	 	 //	 D3	 	 	 	 	 0	 INPOS,ALARM訊號(濾波時間常數A)：濾波無効	 
	 	 	 //	 D2	 	 	 	 	 1	 STOP0,1訊號(濾波時間常數A)：濾波有効	 
	 	 	 //	 D1	 	 	 	 	 1	 LMTP,LMTM訊號(濾波時間常數A)：濾波有効	 
	 	 	 //	 D0	 	 	 	 	 1	 EMGN訊號(濾波時間常數A)：濾波有効	 
WR0	 ←	 0025h	 寫	 	 
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2.13 其他機能 

 

2.13.1 外部訊號操作驅動 

相對位置驅動或連續脈波驅動不使用指令、由訊號輸入（EXPP，EXPM）來起動的機能。系統控制的馬達教導進給等手動操

作、用本機能來進行時可以減輕CPU的負担。也可以輸入手動脈波產生器的編碼器2相訊號、進行教導進給。 

EXPP，EXPM訊號分配在汎用輸輸出入訊號的PIO4,5訊號。 

 

以外部訊號來操作驅動時、需要做以下的設定。 

 

① 用ＰＩＯ訊號設定１指令(21h)、設定 PIO4,5 為輸入訊號 

② 用ＰＩＯ訊號設定２・其他設定指令(22h)、設定驅動操作的模式 

 

■ PIOn 訊號的外部驅動操作機能設定 

以外部訊號進行驅動操作時、汎用輸入訊號PIO4,5訊號設定為外部驅動操作的輸入訊號（EXPP，EXPM）。 

設定ＰＩＯ訊號設定１指令(21h)的 D11～8位元。 

 

 

PIO4訊號的機能使用於外部驅動操作的輸入訊號（EXPP）時、D9,8位元需設為0,0。同様的、PIO5訊號的D11,10位元也要設

為0,0。 

 

■ 驅動操作的模式設定 

設定外部驅動的模式。 

設定ＰＩＯ訊號設定２・其他設定指令(22h)的D9,8位元。 

 

 

外部輸入訊號（EXPP，EXPM）之驅動操作模式是設定D9,8位元的2位元。 

對應驅動操作模式的各位元的値如下表所示。 

 

表	 2.13-1	 外部訊號之驅動操作模式	 

D9(EXOP1)	 D8(EXOP0)	 外部訊號之驅動操作模式	 

0	 0	 外部訊號之驅動操作無効	 

0	 1	 連續脈波驅動模式	 

1	 0	 相對位置驅動模式	 

1	 1	 手動脈波�生器模式	 

 

 

 

W R 6 
D 7 D 6 D 5 D 4 

H L 
D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 

P 4 M 0 P 5 M 0 P 4 M 1 P 5 M 1 

PIO4 訊號	 PIO5 訊號	 
E X P M E X P P 

W R 6 
D 7 D 6 D 5 D 4 

H L 
D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 

E X O P 0 E X O P 1 

外部驅動 
操作模式 
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■ 相對位置驅動模式 

ＰＩＯ訊號設定２・其他設定指令(22h)的D9,8位元設為1,0、設定驅動所需要的速度參數、移動脈波數(正値)。EXPP訊號由Hi

位準往Low位準降下來的時候、其↓起動＋方向的相對位置驅動。EXPM訊號的情況也一樣、Hi位準往Low位準降下來的時

候、其↓起動－方向的相對位置驅動。各輸入操作訊號的Low位準寬、最小需有４CLK循環以上。在驅動結束前、再次觸發

向下訊號也無効。 

 

EXPP

EXPM

PP

PM
 

圖	 2.13-1	 以外部操作訊號驅動５個移動脈波的相對位置驅動例	 

 

■ 連續脈波驅動模式 

ＰＩＯ訊號設定２・其他設定指令(22h)的D9,8位元數為0,1、設定驅動所需的速度參數。把EXPP訊號從Hi位準往Low位準降下

來的時候、Low位準的期間、輸出連續＋方向的驅動脈波。EXPP訊號由Low往Hi位準回復時、加減速驅動的時候會減速停

止、等速驅動的時候會立即停止。EXPM訊號的情況也一樣、同様的、輸出連續－方向的驅動脈波。驅動途中其他的輸入訊

號由Hi位準往Low位準降下來的時候、結束現在方向的驅動且立刻開始另一方向的驅動。 

 

EXPP

EXPM

PP

PM

Low期間

Low期間

 

圖	 2.13-2	 以外部操作訊號控制連續脈波驅動例	 
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■ 手動脈波產生器模式 

ＰＩＯ訊號設定２・其他設定指令(22h)的D9,8位元設為1,1、設定驅動所需的速度參數、移動脈波數。編碼器的Ａ相訊號接在

EXPP輸入、Ｂ相訊號接在EXPM輸入。EXPM訊號在Low位準的時候EXPP訊號的↑會起動＋方向的相對位置驅動。或是、

EXPM訊號在Hi位準的時候EXPP訊號的↑會起動－方向的相對位置驅動。移動脈波數的設定若為１時EXPP訊號的↑會送

出１個驅動脈波。移動脈波數若設定為ＴＰ時會送出ＴＰ個驅動脈波。 

 

 

圖	 2.13-3	 以手輪控制１個移動脈波的驅動例	 

 

 

圖	 2.13-4	 以手輪控制 2 個移動脈波的驅動例	 

 

EXPP訊號的↑到下一個↑間需結束TＰ個驅動脈波的輸出之故、速度參數需如以下條件設定。 

 

  DＶ≧Ｆ×TＰ×２   DＶ：驅動速度(pps) 

      TＰ：移動脈波數 

       Ｆ：手動脈波產生器編碼器最高速時的周波數(Hz) 

 

例如、手動脈波產生器的最高速周波數F=500Hz、移動脈波數TP=1的時候、驅動速度需設定DV=1000pps以上的値。另外、

因不做加減速驅動之故，初速度SV需設定在驅動速度DV以上的値。但式、驅動馬達若為步進馬達的情況下、請在不超過馬

達的自起動周波數範圍内設定驅動速度。 

 

 

 

 

 

 

E X P P ( A 相 ) 

E X P M ( B 相 ) 

P P 

P M 

正轉	 逆轉	 

E X P P ( A 相 ) 

E X P M ( B 相 ) 

P P 

P M 

正轉	 逆轉	 
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2.13.2 驅動脈波輸出方式的選擇 

驅動脈波輸出訊號為PP/PLS/PB(35)及PM/DIR/PB(36)。下表所示有４個脈波輸出方式可供選擇。獨立２脈波方式是在、＋

方向驅動時PP、－方向驅動時PM輸出驅動脈波。或是、１脈波・方向方式是在、PLS輸出驅動脈波、DIR輸出方向訊號。選擇2

相脈波方式的時候，輸出訊號PA為2相脈波的A相訊號、輸出訊號PB為2相脈波的B相訊號。2相4遞倍式在、PA、PB脈波的

輸出有變化發生時理論位置計數器遞增(遞減)。2相2遞倍式在、PA脈波的輸出有變化時理論位置計數器遞增(遞減)。 

表	 2.13-2	 驅動脈波輸出方式	 

 

 

驅動脈波輸出方式式、設定WR3暫存器的D4,3位元(DPMD1,0)。 

 

 

各位元値所對應的驅動操作模式如下表。 

	 

表	 2.13-3	 驅動脈波輸出方式	 

D4(DPMD1)	 D3(DPMD0)	 驅動脈波輸出方式	 

0	 0	 獨立２脈波方式	 

0	 1	 １脈波・方向方式	 

1	 0	 ２相脈波４遞倍方式	 

1	 1	 ２相脈波２遞倍方式	 

 

１脈波・方向方式的情況式、脈波訊號PLS及方向訊號DIR的輸出時序請由11.2節確認。在驅動前想要設定DIR訊號的情況

是、發出方向訊號＋設定指令(58h)或方向訊號－設定指令(59h)。 

 

或是、可以設定驅動脈波訊號，D5位元(DP-L)為驅動脈波的脈波理論、D6位元（DIR-L）為驅動方向訊號(DIR)理論、D7位元

(DPINV)為端子替換。 

 

 

2.13.3 編碼器輸入脈波方式的選擇 

實際位置計數器的遞增／遞減計數輸入訊號若為編碼器脈波輸入(ECA/PPIN、ECB/PMIN)時、可選擇２相脈波輸入及上下

脈波輸入。 

P B 

P A 

P B 

P A 

D I R 

P M 

P P 

P L S 

獨立雙脈波 

單脈波・方向 

2 相脈波 4 遞倍 

輸出方式 訊號名 ＋方向驅動輸出時 －方向驅動輸出時 

0 L P 1 2 3 4 4 3 2 1 0 

2 相脈波 2 遞倍 

驅動脈波輸出方式 

驅動脈波理論 

驅動脈波方向訊號理論 

驅動脈波端子交換 

D 7 D 6 D 5 D 4 
H L 

D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 
W R 3 

D P M D 0 D P M D 1 D P - L D I R - L D P I N V 
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■ 2 相脈波輸入 

選擇 2 相脈波輸入方式時、可再選擇 2 相 4 遞倍、2 遞倍、1 遞倍 3 種。正理論脈波進入Ａ相時計數遞增、Ｂ相進入時計數遞

減。4 遞倍設定時在両訊號的↑、↓時計數遞增、遞減。2 遞倍設定時是在 A 相訊號的↑、↓時計數遞增、遞減。1 遞倍設定

時在 B 相為 Low 的狀態下 A 相訊號↑時候計數遞增、A 相訊號↓的時候計數遞減。 

	 

	 

圖	 2.13-5	 2 相脈波輸入	 

	 

■ 上下脈波輸入 

ECA/PPIN 為計數遞增輸入、ECB/PMIN 為計數遞減輸入。兩者都為正脈波↑時計數。（正理論設定時） 

 

 

圖	 2.13-6	 上下脈波輸入	 

 

■ 編碼器輸入脈波方式的設定 

編碼器輸入脈波方式是、設定 WR3 暫存器的 D8,9 位元(PIMD0,1)。 

 
各位元値所對應的編碼器輸入脈波方式如下表所示。 

表	 2.13-4	 編碼器輸入脈波方式	 

D9(PIMD1)	 D3(PIMD0)	 編碼器輸入脈波方式	 

0	 0	 ２相脈波輸入	 ４遞倍	 

0	 1	 ２相脈波輸入	 ２遞倍	 

1	 0	 ２相脈波輸入	 １遞倍	 

1	 1	 上下脈波輸入	 

 

E C A / P P I N 

E C B / P M I N 

2 相 4 遞倍 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

○ ○ ○ ○ 

○ ○ 

× × × × 

× × × × × × 

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

× × × × 

× × 

○ ○ ○ ○ 

○ × × ○ × × 

○ ：計數遞增 

× ：計數不變 

○ ：計數遞減 

× ：計數不變 

2 相 2 遞倍 

2 相 1 遞倍 

E C A / P P I N 

E C B / P M I N 

計數遞增 計數遞減 

編碼器	 

脈波輸入方式 

編碼器輸入訊號理論 

編碼器輸入訊號端子交換 

D 7 D 6 D 5 D 4 
H L 

D 1 5 D 1 4 D 1 3 D 1 2 D 1 1 D 1 0 D 9 D 8 D 3 D 2 D 1 D 0 
W R 3 

P I M D 0 P I M D 1 P I - L P I I N V 
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或、可以設定 D10 位元(PI-L)為編碼器輸入訊號的理論、D11 位元(PIINV)為編碼器輸入訊號的端子替換。編碼器輸入訊號

的端子替換時實際位置計數器的増減如下所示。 

 

表	 2.13-5	 編碼器輸入訊號的端子替換時實際位置計數器的増減	 

WR3/D11(PIINV)	 輸入脈波模式	 實際位置計數器的増減	 

0	 

２相模式	 
Ａ相行進時計數遞增。	 

Ｂ相行進時計數遞減。	 

上下脈波模式	 
PPIN 脈波輸入時計數遞增。	 

PMIN 脈波輸入時計數遞減。	 

１	 

２相模式	 
Ｂ相行進時計數遞增。	 

Ａ相行進時計數遞減。	 

上下脈波模式	 
PMIN脈波輸入時計數遞增。	 

PPIN 脈波輸入時計數遞減。	 

 

 

2.13.4 硬體極限訊號 

硬體極限訊號(LMTP,LMTM)為、抑止＋方向、－方向驅動脈波的訊號輸入。 

 

可以選擇極限訊號的有効／無効、極限訊號的理論位準、極限訊號動作時減速停止或立即停止、以及極限訊號的端子替

換。 

 

極限訊號的有効／無効、理論位準、停止方式是經由WR2暫存器的D12～10位元設定。有關WR2暫存器的設定說明請參考

4.5節。 

極限訊號端子替換的選擇是經由 WR3 暫存器的 D12 位元(LMINV)設定。有關 WR3 暫存器的設定說明請參考 4.6 節。 

 

極限訊號的狀態隨時可由RR3暫存器讀取。 

 

 

2.13.5 伺服馬達驅動器對應的訊號 

■ INPOS 訊號、ALARM 訊號 

具備伺服馬達驅動器接線的輸入訊號、如輸入定位完成訊號的INPOS、及輸入伺服異常訊號的ALARM。	 

	 

各訊號有効／無効及理論位準都可以定。設定時可藉由WR2暫存器的D9～6位元來完成。有關WR2暫存器的設定請參考

4.5節說明。 

 

INPOS輸入訊號是、對應伺服馬達驅動器的定位完成訊號。設為有効後、驅動結束後、等到INPOS輸入訊號動作時、RR0主

狀態暫存器的D0位元(驅動狀態)會變為0。 

 

ALARM輸入訊號是、接收伺服馬達驅動器來的異常訊號。設為有効後、驅動中會一直監控ALARM輸入訊號、若變為動作

狀態時驅動會立即停止。此時RR2暫存器的D4(ALARM)位元及D14(ALARM)位元位變為１。 

 

這些伺服馬達驅動器用輸入訊號可隨時由RR3暫存器讀取其狀態。 

 

■ 偏差計數器清除輸出訊號 

具備伺服馬達驅動器用輸出訊號的偏差計數器清除輸出訊號（DCC）。 

偏差計數器清除輸出訊號（DCC）的理論、及脈波寬都可以設定。設定時藉由自動原點復歸模式設定２指令(24h)的D3～6位

元來完成。有關自動原點復歸模式設定２指令(24h)的說明請參考5.3.5項說明。 

 

發出偏差計數器清除輸出指令(72h)時、於自動原點復歸模式設定２指令(24h)設定的、脈波理論位準、脈波寬就會經由、

DCC輸出端子輸出偏差計數器清除脈波。 

 

自動原點復歸中使用偏差計數器清除輸出訊號（DCC）的情況、請參考2.5.2項、2.5.4項的說明。 
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2.13.6 緊急停止 

本ＩＣ具備、緊急停止驅動所需的輸入訊號EMGN。EMGN訊號通常為Hi位準。當它變為Low位準時、驅動會立即停止、RR2

暫存器的D5(EMG)位元及D15(EMG)位元變為１。請注意EMGN訊號的理論位準是不可以選擇的。 

 

EMGN訊號是可隨時由RR3暫存器讀取其狀態。 

 

由ＣＰＵ側發起緊急停止、有以下的方法。 

 

a.	 發出立即停止指令	 

WR0暫存器寫入立即停止指令(57h)。 

b.	 發出重置指令	 

WR0暫存器寫入00FFh後重置。 

 

 

2.13.7 驅動狀態的輸出 

驅動中／停止的狀態由、RR0暫存器D0(DRIVE)位元及PIO0訊號輸出。 

驅動中驅動速度加速／等速／減速的狀態由RR0暫存器的D2(ASND)，

D3(CNST)，D4(DSND)位元及PIO2/ASND，PIO3/CNST，PIO4/DSND

訊號輸出。 

 

 

圖

	 2.13-7	 驅動狀態	 	 	 

表	 2.13-6	 對應驅動狀態的 RR0 暫存器及 PIOn 訊號	 

驅動狀態	 
主狀態暫存器(RR0)	 PIOn 訊號	 

D0/DRIVE	 D2/ASND	 D3/CNST	 D4/DSND	 PIO0/DRIVE	 PIO2/ASND	 PIO3/CNST	 PIO4/DSND	 

停止	 0	 0	 0	 0	 Low	 Low	 Low	 Low	 

加速	 1	 1	 0	 0	 Hi	 Hi	 Low	 Low	 

等速	 1	 0	 1	 0	 Hi	 Low	 Hi	 Low	 

減速	 1	 0	 0	 1	 Hi	 Low	 Low	 Hi	 

	 

另、Ｓ形加減速驅動的加速度、減速度的増加／一定／減少的狀態也是由RR0暫存器的D5(AASND)，D6(ACNST)，

D7(ADSND)位元及PIO5/AASND，PIO6/ACNST，PIO7/ADSND訊號來輸出。 

 

PIOn訊號把驅動狀態輸出的時候、以PIO訊號設定１指令（21h）來進行。請參考7.3.2項說明。 

 

 

停 止 加 速 等速 減 速 停 止 速 度 

時 間 
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3. 補間 
補間驅動為 2 軸以上的軸各軸在每一驅動脈衝位置間做插補移動的動作。 

本ＩＣ可任選４軸中的軸做直線補間、円弧補間、螺旋補間、位元補間驅動。或是複數本IC使用下也可做5軸以上的多軸直線

補間。 

 

補間動作的進行基本的操作順序如下所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

■ 補間軸設定 

指定進行補間的軸。執行補間模式設定命令(2Ah)。	 

有關補間模式設定命令(2Ah)請參考7.3.8項說明。	 

	 

【注意】	 

• 補間軸指定(補間模式設定命令(2Ah)執行)、請務必在補間動作設定的最初執行。若此命令在補間速度或位置資

料設定後進行時、補間驅動會不確實。 

	 

■ 補間速度設定 

補間驅動速度設定。速度設定在指定軸中以X>Y>Z>U的優先順位自動決定的主軸設定。例如、指定補間執行軸X,Z,U 3軸

時、主軸為X軸。初速度、驅動速度...等速度參數設定於主軸。主軸是、補間驅動開始後補間演算部対主軸輸出脈衝。補間

演算部則依主軸脈衝的時序執行演算循環、執行補間產生各軸的驅動脈衝。請參考図1.2-1	 MCX514全体機能方塊図。主軸

脈衝僅止於補間演算部使用、並非選取主軸來設定驅動脈衝速度。	 

	 

補間演算在、直線補間、円弧補間、位元補間最高可達8MPPS。但是連続補間時最高4MPPS為止。螺旋補間最高2MPPS。另、

螺旋補間無法在連続補間中執行。	 

	 

補間速度請一定要設定。特別是以下的情況、也務必要設定。	 

• 一般驅動後後執行補間驅動時、速度參數與一般驅動相同時 

• 補間驅動後、速度及位置參數相同僅改變補間模式設定的補間驅動 

	 

【注意】	 

• 請不要將驅動速度設為 0 做補間驅動。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

■ 位置資料設定 

設定2・3・4軸直線補間下各軸的終点位置、円弧補間下円弧中心位置及終点位置。2・3・4軸位元補間下各軸＋方向/－方向

補間速度設定	 

位置資料設定	 

補間驅動開始	 

補間軸指定	 
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位元資料。位元補間下補間驅動開始前各軸128個位元資料。螺旋補間下円弧中心位置及終点位置、還有Z(U)方向移動

量。	 

	 

【注意】	 

• 位置資料一樣繼續執行補間驅動時、位置資料需重新設定。 

	 

■ 補間驅動開始 

補間所要的速度・位置參數設定後、執行補間驅動命令後補間驅動開始。位元補間下、補間驅動中隨時補充位元資料時可

以無限的描繪連続任意的驅動軌跡。	 

	 

■ 補間驅動狀態 

補間驅動中、RR0	 (主狀態暫存器)在補間進行時所有軸的n-DRV位元變為１。補間驅動結束後該位元回到０。	 

 

■ 補間驅動時錯誤發生 

補間驅動進行中驅動的各軸硬體或軟體極限作動中、任一軸的極限動作時、補間驅動停止。錯誤發生停止時、RR0（主狀態

暫存器）的補間指定軸錯誤位元設為１。且讀取該軸的RR2（錯誤暫存器）後可以了解發生錯誤的原因。	 

	 

【注意】	 

• 円弧補間、螺旋補間、及位元補間下、＋方向／－方向各方向的硬體極限或軟體動作時也會使補間驅動停止。所

以無法用円弧補間、螺旋補間、及位元補間方式脫離領域。請単独驅動該軸脫離。 

 

■ 伺服馬達定位完成訊號対応 

補間驅動時、補間驅動的各軸定位完成訊號(nINPOS)有効設定時、補間驅動結束後、等到所有軸的nINPOS訊號全部動作

後、RR0（主狀態暫存器）補間進行的全部軸驅動位元返回0。	 

	 

■ 補間軸的設定 

以補間模式設定命令(2Ah)指定補間軸後、請勿再對該軸做一般的驅動。 

例如有個軸在通常驅動及補間驅動反覆執行、通常驅動前、WR6暫存器設為0後、請執行補間模式設定命令(2Ah)將補間軸

的設定情報清除。而做補間驅動前、請執行補間模式設定命令(2Ah)把補間軸及補間模式做適切的設定。	 

	 

■ 依同步動作狀況停止補間驅動 

以同步動作來停止補間驅動時、請務必對補間軸執行錯誤・結束狀態清除命令(79h)。以同步動作確認驅動結束時、可透過

RR2 暫存器的 D8 位元進行。 

有關同步動作的說明請參考2.7節、RR2暫存器相關說明請參考6.13節。 
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3.1 直線補間 

任意選擇２軸、３軸或全４軸、進行直線補間驅動。	 

直線補間為、相對於現在座標所設定的終点座

標、支援補間執行的軸数在寫入直線補間命令後

開始執行。	 

終点座標是以現在位置起的相対値寫入對應軸

的輸出脈衝数。	 

図3.1-1為2軸補間例、由現在座標往終点座標做

直線補間。如圖所示理想直線的相對誤差演算精

度可控制在全補間±0.5	 LSB範囲内。 

	 

	 

右図3.1-2為直線補間驅動脈衝輸出例。以設定

的終点値中絶対値最大的軸為長軸、補間驅動進

行中、隨時保持有脈衝輸出(長軸的終点値為終

点最大値稱之)。其他剩下的軸為短軸、依據直線

補間演算結果、脈衝輸出會時有時無的情況。	 

 線速一定模式設為無効時、長軸驅動脈衝的速度為 
已設定的主軸驅動速度。	 

直線補間的座標範囲為帶符号的32位元長。各軸均從現在位置起－2,147,483,646～＋2,147,483,646（帶符号

32bit-2LSB）的範囲內做補間。	 

	 

3.1.1 終点最大値 

IC重置後初期状態的終点最大値為自動算出、也可以用補間模式設定命令(2Ah)做人工設定。人工設定時、可設定任意値

為終点最大値使用。有關補間模式設定命令(2Ah)說明請參考7.3.8項 

 

■ 終点最大値的設定及清除 

以補間模式設定命令(2Ah)指定補間軸、讓直線補間最大値自動設定時、對補間軸指定軸寫入移動脈衝数／終点的命令

(06h)寫入後本 IC 即自動設定終点最大値。因此有可能設定意外的終点最大値。 

且一旦終点最大値設定後就無法回復。所以 

① 補間下使用直線補間時、補間模式設定後請執行終点最大値清除命令(7Ch) 

② 終点輸入錯誤、重新輸入修正時、請用終点最大値讀取命令(39h)做終点最大値確認。 

 

①不一定每次多要做、但在直線補間前做其他動作時做一次會較安全。 

②讀取値若不是想要的時候、請以終点最大値清除命令(7Ch)將終点最大値清除後、請再一次輸入全軸的終点。但是、終点

最大値讀取命令(39h)所讀取的値，請注意在補間驅動執行前與執行中内容會有差異。終点最大値讀取命令(39h)的詳細說

明請參考、7.4.10 項。 

 

■ 人工設定多晶片補間的終点最大値 

多晶片補間人工設定終点最大値時、請針對全部晶片做以下設定。 

表	 3.1-1	 人工設定多晶片補間時終点最大値	 

設定項目 設定詳細 

人工設定補間終点 以補間模式設定命令（2Ah）對WR6/D12位元設為１。 

寫入終点最大値 執行直線補間驅動命令前、以終点最大値寫入命令

（19h）把值寫入。 

 

 

 

5 10 15 20

5

(20,9)

0

Ｙ

±0.5LSB max

Ｘ
長軸

短軸

XPP

XPM

YPP

YPM

長軸

短軸

図 3.1-2  終点(X:20,Y:9)的驅動脈衝輸出例 

図 3.1-1  直線補間位置精度 
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3.1.2 直線補間実例 

■ ２軸直線補間驅動的例 

X、Y 軸從現在位置起到終點座標(X:+300,Y:-200)進行直線補間。補間驅動速度為1000PPS 的等速驅動。 

	 
      WR6 ← 0003h 寫入 ；補間軸X,Yを指定 
      WR0 ← 002Ah 寫入       

 
      WR6 ← 03E8h 寫入 ；初速度：1000 PPS 
      WR7 ← 0000h 寫入 
      WR0 ← 0104h 寫入 
 
      WR6 ← 03E8h 寫入 ；驅動速度：1000 PPS 
      WR7 ← 0000h 寫入 
      WR0 ← 0105h 寫入 
 
      WR6 ← 012Ch 寫入 ；終点Ｘ軸 ：300 
      WR7 ← 0000h 寫入 
      WR0 ← 0106h 寫入 
 
      WR6 ← FF38h 寫入 ；終点Ｙ軸 ：-200 
      WR7 ← FFFFh 寫入 
      WR0 ← 0206h 寫入 
 
      WR0 ← 0061h 寫入 ；２軸直線補間驅動 

	 

	 

■ ３軸直線補間驅動的例 

X、Y、Z 軸從現在位置起到終點座標(X:15000,Y:16000,Z:20000)進行三軸直線補間。補間驅動速度為初速度:500PPS、加減

速度:40,000PPS/SEC、驅動速度: 5,000PPS 的梯形加減速驅動。 

	 

	 
    WR6 ← 0007h 寫入 ；指定補間軸X,Y,Z 

      WR0 ← 002Ah 寫入       
 
      WR6 ← 9C40h 寫入 ；40,000 PPS/SEC 
      WR7 ← 0000h 寫入 
      WR0 ← 0102h 寫入 ；設定主軸加速度 
 
      WR6 ← 01F4h 寫入 ；500 PPS 
      WR7 ← 0000h 寫入 
      WR0 ← 0104h 寫入 ；設定主軸初速度 
 
      WR6 ← 1388h 寫入 ；5000 PPS 
      WR7 ← 0000h 寫入 
      WR0 ← 0105h 寫入 ；設定主軸驅動速度 
 
      WR6 ← 3A98h 寫入 ；終点Ｘ ：15,000 
      WR7 ← 0000h 寫入 
      WR0 ← 0106h 寫入 
 
      WR6 ← 3E80h 寫入 ；終点Ｙ ：16,000 
      WR7 ← 0000h 寫入 
      WR0 ← 0206h 寫入 
 
      WR6 ← 4E20h 寫入 ；終点Ｚ ：20,000 
      WR7 ← 0000h 寫入 
      WR0 ← 0406h 寫入 
 
      WR0 ← 006Dh 寫入 ；減速有効 
      WR0 ← 0062h 寫入 ；３軸直線補間驅動 

 

	 

100 200 300

-100

-200

Ｘ

Ｙ

(300,-200)

0

Ｘ

Ｙ

Ｚ

15000

20000

16000

0

(15000,16000,20000)
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3.2 円弧補間 

４軸中、可以選擇任意２軸做円弧補間驅動。	 

如右図所示直交座標系、選択的２軸以、Ｘ＞Ｙ＞Ｚ＞Ｕ的先後順序，優先度高的軸

為ax1軸（横軸）、低的軸為ax2軸（縦軸）。ax1軸（横軸）的右方向為＋方向、ax2軸

（縦軸）的上方向為＋方向。Ｘ軸及Ｙ軸選択確定後、Ｘ軸為ax1軸（横軸）、Ｙ軸為

ax2軸（縦軸）。也可以用補間模式設定方式替換軸。	 

	 

円弧補間是以現在座標（始点）作為起點，等円弧中心座標、及終点座標設定後、

寫入ＣＷ円弧補間命令、或是ＣＣＷ円弧補間命令後開始執行。中心座標、及終点

座標的指定方式是以現在座標（始点）為基準設定其相対値。	 

ＣＷ円弧補間是由現在座標起往終点座標方向，以中心座標為中心做順時針方

向、或、ＣＣＷ円弧補間為逆時針方向做円弧。終点如果設為（０，０）時、可以畫出

真円。	 

本IC内部円弧補間的演算如図3.2-2所示、在第１軸(ax1)及第２軸(ax2)所成的平

面上、以中心座標為中心、分成０～７共８個象限。如図所示、０象限上円弧移動時

補間座標(ax1,ax2)、一直是ax2的絶対値小於ax1的絶対値。絶対値小的一方做

為短軸、因此在１、２、５、６象限中第１軸(ax1)為短軸、０、３、４、７象限中第２軸(ax2)為短軸。短軸在該象限內驅動脈衝持

續輸出、長軸則依據円弧補間演算結果有時不會輸出脈衝。	 

	 

図3.2-3、為以現在座標開始，同時指定中心(-11,0)、終点(0,0)後描繪半径11的全真円參考例。另外、図3.2-4為此時輸

出的驅動脈衝。 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

中心座標及終点座標的指定範囲、現在位置起－2,147,483,646～＋2,147,483,646（帶符号32bit	 -	 2LSB）。相對於指定円

弧曲線的位置誤差在全補間範囲内±１	 LSB。補間速度１PPS～８MPPS。	 

ax1

ax2

中心座標

終点

終点

ＣＣＷ円弧補間

ＣＷ円弧補間

始点

始点

図 3.2-1 ＣＷ／ＣＣＷ円弧補間 

図 3.2-2 円弧補間演算的０～７象限及短軸                     図 3.2-3 円弧補間例  

０

１２

３

４

５ ６

７

ax1

ax2

ax2

ax2

ax2

ax2

ax1 ax1

ax1 ax1

Ｘ

Ｙ

補間軌跡

実線:半径11の円

破線:半径11±1の円

始点/終点

０

１２

３

４

５ ６

７

ＣＣＷ
(ax1,ax2)

XPP

XPM

YPP

YPM
10 2 3 4 5 6 7象限

図 3.2-4 円弧補間驅動脈衝輸出例 
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3.2.1 終点判定 

円弧補間在補間驅動開始前現在座標作為（０、０）時、依中心座標値可

決定半径大小、及描繪的円弧軌跡。円弧演算誤差在補間座標範囲內、

±１LSB之故、指定的終点不一定要在円弧軌跡上。因此本IC是以終点

所在象限下當終点與短軸値相等或是超過時作為円弧補間結束。終点

所在象限下即使終点不能達到短軸値時在該象限結束的地方円弧補間

結束。	 

図3.2-5是、現在位置(0,0)起中心(-200,500)、終点(-702,299)的情

況下做ＣＣＷ円弧補間的例。現在位置(0,0)與中心(-200,500)所決定

的半径做ＣＣＷ方向補間。指定的終点(-702,299)、與中心的位置関係

可以看出在第４象限。補間再進入第４象限後、第２軸(ax2)變為短軸、

因此第２軸的値到達終点(-702,299)的299時判定補間結束。	 

	 

 

 

3.2.2 短軸脈衝均一化使用時注意 

使用短軸脈衝均一化時、円弧的始点及終点若不在 X 軸、Y 軸的軸上時、終点位置在両軸多有±1 脈衝的偏差。円弧始点及

終点都不在 X 軸、Y 軸的軸上且要使用短軸脈衝均一化的機能時、請務必慎重檢討此問題可否接受。円弧始点及終点若在

X 軸或 Y 軸的軸上時、此問題不會發生。有關短軸脈衝均一化說明請參考 3.6 節。 

 

 

3.2.3 ＣＷ円弧補間驅動例 

對Ｘ、Ｙ軸、從現在位置（始点）開始，中心(X:5000,Y:0)、終点(X:5000,Y:-5000)做ＣＷ円弧補間。補間驅動速度為1000PPS

等速驅動、２軸簡易線速一定模式補間。	 

	 
      WR6 ← 0043h 寫入 ；ax1:Ｘ軸、ax2:Ｙ軸指定、２軸簡易線速一定	 
      WR0 ← 002Ah 寫入	 
	 
      WR6 ← 03E8h 寫入 ；1000 PPS	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
      WR0 ← 0104h 寫入 ；設定主軸初速度	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 03E8h 寫入	 ；1000 PPS	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0105h 寫入 ；設定主軸驅動速度	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 1388h 寫入	 ；中心Ｘ：5000	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	 	  WR0 ← 0108h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 0000h 寫入	 ；中心Ｙ：0	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0208h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 1388h 寫入	 ；終点Ｘ：5000	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	 	  WR0 ← 0106h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← EC78h 寫入	 ；終点Ｙ：-5000	 
	 	 	 	 	  WR7 ← FFFFh 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0206h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR0 ← 0064h 寫入 ；ＣＷ円弧補間驅動	 

	 

	 

	 

	 

(0,0)

中心(-200,500)

終点(-702,299)

ax2

ax1

第４象限でax2が299と
等しくなったら終了。

０

１２

３

４

６

７

図 3.2-5 円弧補間終了判定例 

始点(0,0)

中心(5000,0)

終点(5000,-5000)

Ｘ

Ｙ

第 4 象限下 ax2 
等於 299 時結束 
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3.3 螺旋補間 

螺旋補間是、ＸＹ平面（直交座標）做円弧補間驅動的時候其他軸同步移動的動作。如下図配合ＸＹ平面円弧補間的同時、Ｚ

軸做＋方向移動的例。図 3.3-1 所示為円弧補間 1 轉以内的螺旋補間、図 3.3-2 所示為複数回転例。本 IC 可做這兩種補間

動做。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図	 3.3-1	 螺旋補間例（1 轉以内）	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 図	 3.3-2	 螺旋補間例（1 轉以上）	 

 

另、螺旋補間搭配ＸＹ平面上的円弧補間、其他的回転軸做一定回転角的回転、可以做円弧上的法線動作。図 3.3-3 所示為

ＸＹ平面上做円弧補間時設置一回転軸的台座、台座上的攝影機或噴嘴可以隨時保持面向圓心動作。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図	 3.3-3	 ＸＹ軸円弧補間及Ｚ軸的法線控制例	 

 

本 IC 做螺旋補間的順序説明如下。這裡說明的是円弧補間搭配Ｚ軸移動的螺旋補間。本 IC 為求、Ｚ軸移動均一的關係會使

用円弧補間的総輸出脈衝数及Ｚ軸的移動脈衝数。Ｚ軸的移動脈衝数可以完全確定、但 XY 平面上動作的円弧補間総輸出

脈衝数僅使用一開始的円弧中心点、終点値來做精確的計算非常困難。因此本 IC 在做螺旋補間前、會算出円弧補間総輸

出脈衝数來求取螺旋補間演算。実際上做螺旋補間時會有下的操作順序。 

 

表	 3.3-1	 螺旋補間的操作順序	 

項次 操作項目 内容 

１ 設定補間軸 指定螺旋補間軸。 

２ 設定補間速度資料 設定円弧補間速度。 

３ 設定螺旋補間回転数 複数回転時設定回転数。 

４ 
位置資料設定 設定円弧補間中心点，終点、Ｚ，Ｕ軸的

進給量。 

５ 執行螺旋補間演算 計算円弧補間的総輸出脈衝数。 

６ 執行螺旋補間 執行螺旋補間。 

 

#1（設定補間軸）請務必一開始就做此動作。接這進行#2～#4（#2～#4 設定順序可以改變）、然後進行#5（執行螺旋補間演

算）。最後#6（執行螺旋補間）。未依此順序執行、或是省略操作項目時補間動作會不正常。 

連續做完全一樣的螺旋補間時，#1 及#5 的設定或執行可以省略、但其他項目必須再設定或執行，不可以省略。 

Ｚ

X

Y

始点

終点

X

Y

Z

始点

終点

X

Y

Z

Z
Z

Z

Z
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3.3.1 補間軸設定 

螺旋補間時、円弧補間軸固定為Ｘ及Ｙ軸。不可以用其他軸做円弧補間。而搭配円弧補間移動軸可以選擇指定Ｚ軸或是Ｕ

軸。Ｚ軸及Ｕ軸僅其中１軸移動、或両軸移動（比如回転）都可以。例如攝影機及噴嘴，刃物等，Ｚ軸在円弧補間平面與垂直

方向做螺旋補間、Ｕ軸的台座回転（Ｕ軸）控制鏡頭做法線控制移動。 

 

補間軸的設定、以補間模式設定命令（2Ah）來執行。設定以下WR6暫存器的D0到D3位元。針對補間軸対応的位元設為１。Ｘ

軸與Ｙ軸位元請務必設為１、Ｚ或Ｕ軸可依需求設定。	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

D3	 

U-EN	 

D2	 

Z-EN	 

D1	 

Y-EN	 

D0	 

X-EN	 

軸動作	 

0	 1	 1	 1	 配合X,Y軸円弧補間Z軸移動。	 

1	 0	 1	 1	 配合X,Y軸円弧補間U軸移動。	 

1	 1	 1	 1	 配合X,Y軸円弧補間Z,U軸移動。	 

	 

WR6暫存器的其他位元（D15～D4）為補間相關機能設定位元。請參考7.3.8項說明依需求做適當値設定。 

 

 

3.3.2 補間速度資料設定 

螺旋補間因為主軸為Ｘ軸、所以速度設定在Ｘ軸。通常螺旋補間是等速（不加減速）進行、所以Ｘ軸只要設定初速度及驅動

速度。設定後的速度在ＸＹ平面的円弧補間動作。配合円弧補間移動（回転）的Ｚ或Ｕ軸的速度會配合円弧補間速度自動決

定軸進給量、不需設定。 

因補間速度一定的關係、可以使用“短軸脈衝均一化模式”及“線速一定模式”。有關之詳細說明請參考、3.6 節及 3.5 節。 

 

 

3.3.3 螺旋補間回転数設定 

螺旋超過１周以上時需要設定回転数。不滿１周時回転数設定０。請將 0	 ～	 65,535 範囲的回転数寫入 WR6 暫存器、螺旋回

転数設定命令(1Ah)寫入後回転数就被設定。此寫入命令不需要指定軸。 

 

■ 真円螺旋補間時的回転数設定 

始点 X,Y 軸一起設為０的時候就會是真円。此時、螺旋回転数不管設為０或１也會轉１圈。設定 2 以上時僅會轉設定圈數。 

 

WR6
D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0

H L

X-ENY-ENZ-ENU-EN



NOVA electronics Inc.                                                                        MCX514 - 114 

－ 114 － 

3.3.4 位置資料設定 

設定ＸＹ平面上移動的円弧補間中心（Ｘ値，Ｙ値）與終点後。如果Ｚ軸或Ｕ軸有配合的動作時再設定其進給量。 

 

表	 3.3-2	 螺旋補間位置資料的設定	 

設定資料	 設定内容	 

円弧補間中心	 

中心点Ｘ軸値,Ｙ軸値、相對於現在位置(螺旋補間開始前的位置)的脈衝数設

定。設定值寫入 WR6,7 暫存器、軸指定連同円弧中心寫入命令(08h)寫入 WR0 暫

存器。	 

円弧補間終点	 
終点Ｘ軸値,Ｙ軸値、相對於現在位置脈衝数設定。設定值寫入 WR6,7 暫存器、、

軸指定連同移動脈衝数／終点寫入命令(06h) 寫入 WR0 暫存器。。	 

ＺＵ軸進給量	 

l ・	 搭配円弧補間進給軸的進給量以現在位置的相対脈衝値設定。＋方向進給時

正値、－方向進給場合負値設定。設定值寫入 WR6,7 暫存器、軸指定連同移動脈

衝数／終点寫入命令(06h)	 寫入 WR0 暫存器。	 

l ・	 円弧補間未滿 1 轉時設定終点為止的進給量（參考図 3.3-4	 (a)）。円弧補間

1 轉以上的時候、設定円弧補間 1 轉的進給量（図 3.3-4	 (b)参照）。	 

l ・	 設定Ｚ軸或Ｕ軸的進給量時、一定要設定円弧補間的総輸出脈衝数（螺旋演

算式的螺旋演算結果値），設定值一定要小於総輸出脈衝数。目標值条件是設定

值為小於円弧補間円弧長的値。	 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    (a) 未滿 1 轉時                         (b) １轉周以上的時候 

 

図	 3.3-4	 Ｚ、Ｕ軸進給量設定	 

 

円弧補間中心点、終点的設定方法和通常円弧補間的做法相同。剛好１轉的時候終点設為（0,0）。複数轉、回転的始点位置

為結束位置時，終点設為（0,0）。 

 
 

X

Y

Z

始点

終点

X

Y

始点

終点Ｚ軸送り量

Ｚ軸送り量

Z
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3.3.5 螺旋演算執行 

本節開始所述、本 IC 做螺旋補間時Ｚ軸的移動為求均一的關係需要先知道円弧補間的総輸出脈衝数。而螺旋演算命令為

依此目的產生的求取総輸出脈衝数的命令。 

螺旋演算執行前、前項１～４ 的補間軸、補間速度資料、螺旋回転数、位置資料（円弧補間中心点・終点）一定要先設定。螺

旋演算才可以把這些參數值代入執行。 

螺旋演算可分為 CW 螺旋演算與ＣＣＷ螺旋演算。使用時務必執行與螺旋補間相同的円弧回転方向演算命令。回転方向不

同時補間無法正常執行。 

WR0 暫存器中寫入 CW 螺旋演算命令(6Bh)、或 CCW 螺旋演算命令(6Ch)後執行時。 

 

表	 3.3-3	 螺旋演算命令	 

螺旋演算命令碼	 執行螺旋演算	 

6Bh	 ＣＷ螺旋演算	 

6Ch	 ＣＣＷ螺旋演算	 

 

演算執行中 RR0 暫存器的 D0,D1（XDRV、YDRV）位元為１、演算結束後該位元回到０。演算結束時也可以利用驅動結束發

出中斷的方式獲取訊息。有關中斷的資訊請參考、2.11 節。 

 

■ 螺旋演算結果讀取及寫入 

執行螺旋演算結束後、可以獲取螺旋演算結果（円弧補間総輸出脈衝数）。此値可以螺旋演算値讀取命令(3Bh)讀取。WR0

暫存器寫入螺旋演算値讀取命令(3Bh)、再由 RR6,RR7 暫存器讀取。 

完全相同的螺旋補間（螺旋回転数及円弧補間中心点・終点値及Ｚ・Ｕ軸進給量相同）執行多次時、不需每次做補間前的螺

旋演算。獲取 1 次演算結果由螺旋演算値讀取命令(3Bh)讀取、下次只要將該值設定就可以進行螺旋補間。螺旋演算結果的

寫入是以螺旋演算値寫入命令(1Bh)進行。螺旋演算結果寫入 WR6,7 暫存器、再將螺旋演算値寫入命令(1Bh)寫入 WR0 暫

存器後 IC 内部暫存器的値就被設定。 

 

【注意】	 

• 螺旋演算及螺旋補間、補間模式設定命令（2Ah）的全部位元内容如果不同，動作會不正確。 

 

■ 螺旋演算執行時間 

螺旋演算執行時間如下表所示。螺旋演算執行時間因螺旋補間時的ＸＹ軸円弧半径大小而異。演算時間最多不超過円弧 1

轉時間。螺旋回転数 1 轉以上的時候、無論幾轉多是下表所示値。不滿 1 轉的時候因回転角度大小其值會比下表小。 

 

表	 3.3-4	 螺旋演算執行時間	 

円弧補間的半径 r（脈衝）	 
螺旋演算執行時間 t（msec）	 

短軸脈衝均一化模式無効	 短軸脈衝均一化模式有効	 

1,000	 0.7	 5.6	 

10,000	 7	 56	 

100,000	 70	 565	 

1,000,000	 707	 5,656	 

 

円弧補間的半径可以由本 IC 設定円弧中心点（xc,yc）獲得。 円弧半径及執行時間關係如下式算出。  

 

円弧半径 r = √（xc2 ＋ yc2） 

執行時間 t = (1×10-6×r)/√（2）  

 

【注意】	 

• 短軸脈衝均一化模式有無設定其執行時間差為 8 倍。 
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3.3.6 螺旋補間執行 

螺旋補間可以 CW 螺旋補間驅動命令(69h)或 CCW 螺旋補間驅動命令(6Ah)來執行。ＸＹ平面上的円弧補間以 CW 回転時執

行 CW 螺旋補間驅動命令(69h)、ＣＣＷ回転時執行 CCW 螺旋補間驅動命令(6Ah)，當命令寫入 WR0 暫存器後螺旋補間開

始。 

 

表	 3.3-5	 螺旋補間命令	 

螺旋補間命令碼	 執行的螺旋補間	 

69h	 ＣＷ螺旋補間	 

6Ah	 ＣＣＷ螺旋補間	 

 

ＣＷ回転為、ＸＹ直交平面（X 軸横軸、Ｙ軸縦軸、Ｘ軸＋方向右、Ｙ軸＋方向上方向的平面），在此平面順時針方向上描繪的

円弧補間。相反的逆時針回転時為 CCW 回転。 

 

螺旋補間執行前、補間所需資料一定要先設定。詳細參考本節 3.3.1 項到 3.3.5 項為止的說明。 

 

 

3.3.7 讀取現在螺旋回転数 

螺旋補間執行中、可以現在螺旋回転数讀取命令(3Ah)讀取現在回転数。 

螺旋回転数為遞增計數器、円弧補間轉１圈回到起點時計數。 
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3.3.8 螺旋補間的位置変動 

螺旋補間在ＸＹ平面上做円弧補間時、與円弧補間同步進行 Z 軸或Ｕ軸的移動。理想上相對於円弧補間中心的回転角増加

量與Ｚ・Ｕ軸進給増加量如図 3.3-5 所示、不成正比例不可。但、本 IC 円弧補間在ＸＹ直交平面上進行的關係、輸出 X 軸及Ｙ

軸的驅動脈衝量増加與円弧補間中心的回転角増加量不完全為正比例的關係。円弧補間進行時 X 軸Ｙ軸的驅動脈衝量是

由演算所得，因此會影響到Ｚ・Ｕ軸的進給而成非完全正比例。円弧補間的象限改變時會発生周期性的変動。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

       図	 3.3-5	 理想的螺旋補間Ｚ軸進給	 	 	 	 	 	 	    	 図	 3.3-6	 	 MCX514 螺旋補間Ｚ・Ｕ軸進給変動	 

 

本 IC 如図 3.3-6 所示、Ｚ或Ｕ軸的位置在円弧補間象限改變時會発生周期的変動（飄移）。與理想位置的変動寬度因動作条

件的關係如下所示。 

 

表	 3.3-6 理想進給位置的変動寬	 

動作条件	 理想位置変動寬	 

短軸脈衝均一化＋線速一定 2 軸高精度	 ±0.1％以下	 

無短軸脈衝均一化、線速一定	 ±0.4％以下	 

 

有關短軸脈衝均一化請參考 3.6 節。 

有關線速一定請參考 3.5 節。 

 

【注意】	 

• 使用脈衝均一化時、円弧的始点與終点若不在 X 軸、Y 軸的軸上時、一轉時終点位置會在両軸間產生±1 脈衝的

誤差。此誤差會有累積現象。因此円弧始点與終点不在 X 軸、Y 軸的軸上時，短軸脈衝均一化使用是否會產生問

題請務必確實検討是否可用。円弧始点與終点如果有在 X 軸或 Y 軸的軸上時，此誤差不會發生。 

 

 

0° 90 180 270 360

ＸＹ円弧補間の回転角度 (度)

送り量

Ｚ軸
変位

45 135 225 315 0° 90 180 270 360

ＸＹ円弧補間の回転角度 (度)

送り量

Z・U軸
変位

45 135 225 315

変動幅：±0. 1％以下

（Z・U軸送り量100%に対して）
変動幅： 0％
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3.3.9 螺旋補間実例 

螺旋補間以下幾個參考実例、示範ＭＣＸ５１４的設定方法。 

 

 (1) 1 轉未満的螺旋補間例 (X,Y,Z 軸) 

如右図所示、始点（現在位置）到（X:0,Y:10000）的相対位置為中心做

CCW 円弧補間、終点在（X:-3490,Y:19397）時円弧補間結束。此時 Z 軸

配合円弧補間由現在位置移動+3000。円弧補間速度為等速 1000pps。 

 

	 

	 

	 
      WR6 ← 01C7h 寫入 ；ＸＹ軸円弧＋Ｚ軸指定、2軸高精度線速一定	 
      WR0 ← 002Ah 寫入 ；短軸脈衝均一化有効	 
	 
      WR6 ← 03E8h 寫入	 ；1000 PPS	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
      WR0 ← 0104h 寫入 ；設定主軸Ｘ初速度	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 03E8h 寫入	 ；1000 PPS	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0105h 寫入 ；設定主軸Ｘ驅動速度	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 0000h 寫入	 ；螺旋回転数：0	 
	 	 	 	   WR0 ← 001Ah 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 0000h 寫入	 ；円弧中心Ｘ：0	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	 	  WR0 ← 0108h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 2710h 寫入	 ；円弧中心Ｙ：10000	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0208h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← F25Eh 寫入	 ；円弧終点Ｘ：-3490	 
	 	 	 	 	  WR7 ← FFFFh 寫入	 
	 	 	 	 	  WR0 ← 0106h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 4BC5h 寫入	 ；円弧終点Ｙ：19397	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0206h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 0BB8h 寫入	 ；Ｚ進給量：3000	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0406h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR0 ← 006Ch 寫入 ；ＣＣＷ螺旋演算 (演算時間：約56ms)	 

	 
	 	 	 	 	  RR0 → 讀取  ；等待演算結束(等待D0位元= 0)	 

 
	 	 	 	 	  WR0 ← 006Ah 寫入 ；ＣＣＷ螺旋補間驅動開始	 

 
	 	 	 	 	  RR0 → 讀取  ；等待補間結束(等待D0位元= 0)	 

 

 

 

X

Y

Z

始点（現在位置）

終点

円弧中心(0,10000)

円弧終点(-3490,19397)

Ｚ軸送り量：3000
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(2) 複数回転螺旋補間例 (X,Y,Z 軸) 

半径 10000 的円弧補間轉１圈時Ｚ軸進給量 3000 脈衝、總共轉７圈。

螺旋補間複数圈執行時、Ｚ軸進給量以円弧補間 1 轉的進給量設

定。始点（現在位置）到（X:0,Y:10000）的相対位置為中心做 CW 円

弧補間。円弧 1 轉時Ｚ軸前進 3000 脈衝、円弧７周後結束。円弧補間

速度為等速 1000pps。 

 

	 

	 

	 
      WR6 ← 00C7h 寫入 ；ＸＹ軸円弧＋Ｚ軸指定、2軸高精度線速一定	 
      WR0 ← 002Ah 寫入 ；短軸脈衝均一化：無効	 
	 
      WR6 ← 03E8h 寫入	 	 ；1000 PPS	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
      WR0 ← 0104h 寫入 ；設定主軸Ｘ初速度	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 03E8h 寫入	 ；1000 PPS	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0105h 寫入 ；設定主軸Ｘ驅動速度	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 0007h 寫入	 ；螺旋回転数：７	 
	 	 	 	   WR0 ← 001Ah 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 0000h 寫入	 ；円弧中心Ｘ：0	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	 	  WR0 ← 0108h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 2710h 寫入	 ；円弧中心Ｙ：10000	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0208h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← F25Eh 寫入	 	 ；円弧終点Ｘ：0	 
	 	 	 	 	  WR7 ← FFFFh 寫入	 
	 	 	 	 	  WR0 ← 0106h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 4BC5h 寫入	 ；円弧終点Ｙ：0	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0206h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 0BB8h 寫入	 ；Ｚ進給量：3000	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0406h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR0 ← 006Bh 寫入 ；ＣＷ螺旋演算 (演算時間：約56ms)	 

	 
	 	 	 	 	  RR0 → 讀取  ；等待演算結束(等待D0位元= 0)	 

 
	 	 	 	 	  WR0 ← 0069h 寫入 ；ＣＷ螺旋補間驅動開始	 

 
	 	 	 	 	  RR0 → 讀取  ；等待補間結束(等待D0位元= 0)	 

 

 

Z

X

Y

始点

終点

1

2

3

4

5

6

7

1周あたりのＺ軸送り量
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(3) Z,U 両軸螺旋補間例 (X,Y,Z,U 軸) 

半径 10000 的円弧補間做 CCW 方向１周。円弧補間 1 轉間時、Ｚ軸進給 3000 脈衝、回転軸Ｕ軸進給 400 脈衝。円弧補間速

度等速 1000pps。 

 
      WR6 ← 00CFh 寫入 ；ＸＹ軸円弧＋Ｚ,Ｕ軸指定、2軸高精度線速一定	 
      WR0 ← 002Ah 寫入 ；短軸脈衝均一化：無効	 
	 
      WR6 ← 03E8h 寫入	 ；1000 PPS	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
      WR0 ← 0104h 寫入 ；設定主軸Ｘ初速度	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 03E8h 寫入	 ；1000 PPS	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0105h 寫入 ；設定主軸Ｘ驅動速度	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 00007h 寫入	 ；螺旋回転数：1	 
	 	 	 	   WR0 ← 001Ah 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 0000h 寫入	 ；円弧中心Ｘ：0	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	 	  WR0 ← 0108h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 2710h 寫入	 ；円弧中心Ｙ：10000	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0208h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← F25Eh 寫入	 ；円弧終点Ｘ：0	 
	 	 	 	 	  WR7 ← FFFFh 寫入	 
	 	 	 	 	  WR0 ← 0106h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 4BC5h 寫入	 ；円弧終点Ｙ：0	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0206h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 0BB8h 寫入	 ；Ｚ軸進給量：3000	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0406h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR6 ← 0190h 寫入	 ；Ｕ軸進給量：400	 
	 	 	 	 	  WR7 ← 0000h 寫入	 
	 	 	 	   WR0 ← 0806h 寫入	 
	 
	 	 	 	 	  WR0 ← 006Ch 寫入 ；ＣＣＷ螺旋演算 (演算時間：約56ms)	 

	 
	 	 	 	 	  RR0 → 讀取  ；等待演算結束(等待D0位元= 0)	 

 
	 	 	 	 	  WR0 ← 006Ah 寫入 ；ＣＣＷ螺旋補間驅動開始	 

 
	 	 	 	 	  RR0 → 讀取  ；等待補間結束(等待D0位元= 0)	 
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3.4 位元補間 

本 IC 的位元補間是以 1 驅動脈衝単位做＋方向或

－方向脈衝輸出與否的指定後進行複数軸的補間

動作。補間軸數可以２軸到最大４軸。	 

	 

由CPU控制各軸＋方向或－方向的驅動脈衝，設定

上１位元１脈衝。驅動脈衝輸出時設"１"、不輸出設

為"０"。例如右図3.4-1描繪軌跡を時、Ｘ＋方向、Ｘ

－方向、Ｙ＋方向、Ｙ－方向依序設定驅動脈衝輸

出"１"、不輸出"０"、位元資料如下所示。	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 	 	 	 図	 3.4-1	 ＸＹ軸位元補間例	 	 	 	 	 	 	 

	 

	 

	 

	 

	 

位元補間動作進行時其操作順序如下所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図	 3.4-2	 位元補間操作順序	 

 

Ｘ＋

Ｙ＋

0

16

32

48

64

79

始点

終点

64 48 32 16 0
10010111 11111111 11111110 10000000 00000000 00000000 00000011 11111111 11111111 11100100 :XPP(X＋方向パルス)
10000000 00000000 00000000 00001111 11111111 11111111 01000000 00000000 00000000 00000000 :XPM(X－方向パルス)
00000000 00000000 00011111 11111111 01001010 10101011 11111111 11010000 00000000 00000000 :YPP(Y＋方向パルス)
01111111 00100000 00000000 00000000 00000000 00000000 00000000 00000000 00000011 11111111 :YPP(Y－方向パルス)

79

補間速度設定	 

位元資料寫入	 

執行補間驅動命令	 

補間軸指定	 

緩衝區已滿？ 

補間資料結束？ 

Yes 

No 

Yes 

No 

終了 
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3.4.1 補間軸指定 

執行補間模式設定命令（2Ah）設定補間軸。如下所示設定WR6暫存器的D0到D3位元。要補間的軸該位元設１。可以設定２軸

到４軸全軸位元補間。不能只設１軸。	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

WR6暫存器的其他位元（D15～D4）為補間相関機能的設定位元。詳細請參考7.3.8項做適當值設定。 

	 

	 

3.4.2 補間速度設定 

針對補間軸中的主軸設定位元補間驅動速度。	 

ＢＰ（位元圖樣）的補間驅動速度最高４MHz。但、位元数超過128位元時、ＣＰＵ需要在補間驅動中補充後續的ＢＰ資料、所以

補間驅動速度與ＣＰＵ在ＢＰ資料設定所要時間有依存關係。	 

例如執行２軸位元補間時、ＣＰＵ側設定ＢＰ資料之故、需有足夠時間寫入（１６位元資料×２＋16位元命令）×２軸＋補間驅

動命令。假設此時間需要100μSEC、則１６位元（=１６驅動脈衝）輸出所需的時間要比它長。因此補間驅動速度需設定在	 

1/(100μSEC/16)=160KPPS以下。若設速度超過此速度，則ＢＰ資料補充會來不及。	 

	 

	 

3.4.3 位元資料寫入 

位元資料寫入補間軸。	 

WR６暫存器寫入 16 位元分的＋方向位元資料、WR7 暫存器寫入 16 位元分－方向位元資料。１６位元資料由 D0 位元往高位位

元的順序輸出驅動脈衝。	 

軸指定以ＢＰ資料設定命令(06h)寫入 WR0 暫存器後，ＢＰ資料會收納在預存緩衝暫存器。此操作在補間進行軸進行。	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

図	 3.4-3	 位元資料寫入	 

	 

 

WR6

WR7

nPP(＋方向パルス)1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 0 0 1 0 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

D15 D0

D15 D0

WR0

nPM(－方向パルス)

06h

D8D11

軸指定

BPデータ設定命令

WR6
D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0

H L

X-ENY-ENZ-ENU-EN
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3.4.4 執行補間驅動命令 

全部位元資料寫入後、位元補間驅動命令寫入 WR0 暫存器。	 

２軸到４軸為止的補間開始驅動、補間驅動命令編碼如下所示。	 

	 

表	 3.4-1	 位元補間命令	 

補間命令	 命令碼	 

２軸位元補間	 66h	 

３軸位元補間	 67h	 

４軸位元補間	 68h	 

	 

不需指定軸。命令寫入 WR0 暫存器後，預存緩衝暫存器就會更新１段（堆疊計數器加１）、補間驅動開始執行。要使用預存緩

衝暫存器中的位元資料開始做補間時、事前先對主軸設定驅動開始保持命令（77h）。等到位元資料及補間命令的複数段寫

入後再對主軸下驅動開始釋放命令（78h），這樣補間驅動就開始執行。	 

	 

【注意】	 

• 全軸位元資料寫入後一定要接著寫入位元補間命令。因為預存緩衝暫存器資料更新是以位元補間命令寫入來進

行。 

	 

	 

3.4.5 補間結束 

位元補間由以下２種方法結束。	 

	 

① 寫入補間軸位元資料結束碼。 

位元補間軸不管軸＋方向、－方向其位元資料多寫入"１"時，判定為位元補間結束。結束碼以降的位元資料無効。	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

図	 3.4-4	 以結束碼做位元補間結束	 

	 

② 資料寫入中止。 

中止寫入位元資料後、預存緩衝暫存器中堆疊有的資料處理完後補間驅動結束。	 

	 

 

WR6

WR7

いずれかの軸の＋方向,－方向をともに１にすると終了

nPP(＋方向パルス)

nPM(－方向パルス)

0 0 0 0 0 1 1 1 1 0 1 0 0 0 0 0

0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1

D15 D0
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3.4.6 確認預存緩衝暫存器是否空的 

本ＩＣ各軸具有８段預存緩衝暫存器來做連続補間驅動用。位元補間的時候補間的全部軸可利用此８段１６位元儲存１６×８

＝128 位元的資料。如果補間資料超過 128 位元時、需確認預存緩衝暫存器使否為空的再做補間。這時候可以讀取 RR0 暫

存器 D12～D15 的 4 位元、這 4 位元被當成預存緩衝暫存器的狀態計數值顯示。4 位元値０為完全空状態，８為満的狀態、

這以上的ＢＰ資料寫入不可。位元補間命令寫入時狀態計數器値會増加１，同時補間驅動開始。16 位元輸出結束後狀態計

數器値減少１。	 

另外、RR0 暫存器 D11（CNEXT）位元為連続補間驅動下一筆資料寫入許可位元。補間驅動開始後、預存緩衝暫存器狀態計數

器在１到７間 CNEXT 位元為１。上位 CPU 判斷此位元１時、下一筆資料可以寫入。	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

3.4.7 補間驅動停止 

■	 執行停止命令	 

位元補間驅動時對主軸下達即停止命令或減速停止命令後補間驅動停止。	 

預存緩衝暫存器的狀態計數器強制的歸０。預存緩衝暫存器內的位元資料全部無効。	 

	 

■	 硬體極限、軟體極限	 

補間驅動中、不管是軸的硬體極限、或是軟體極限動作時補間驅動都會停止。	 

位元補間時＋方向／－方向各方向的硬體極限、或是軟體極限動作時補間也會停止。因此位元補間時請勿超出極限領域

使用。	 

	 

 

RR0
D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0

H L

HSTC0HSTC2HSTC3 HSTC1 CNEXT

補間次データ書込み可補間プリバッファ
スタックカウンタ
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3.4.8 位元補間驅動例 

Ｘ軸及Ｙ軸做	 m×１６位元的位元補間時。如図3.4-1位元圖樣図形例共有79位元，所以	 m＝５。補間驅動速度1000PPS的等

速驅動、2軸簡易線速一定模式補間。Ｘ軸及Ｙ軸補間以Ｘ軸為主軸、所以驅動速度對Ｘ軸設定。	 

	 

位元資料如以下所示。	 

	 

	 m	 =	 5	 m	 =	 4	 m	 =	 3	 m	 =	 2	 m	 =	 1	 

Ｘ軸＋方向資料	 

X_PlusBPdata(m)	 

1001011111111111	 

97FFh	 

1111111010000000	 

FE80h	 

0000000000000000	 

0000h	 

0000001111111111	 

03FFh	 

1111111111100100	 

FFE4h	 

Ｘ軸－方向資料	 

X_MinusBPdata(m)	 

1000000000000000	 

8000h	 

0000000000001111	 

000Fh	 

1111111111111111	 

FFFFh	 

0100000000000000	 

4000h	 

0000000000000000	 

0000h	 

Ｙ軸＋方向資料	 

Y_PlusBPdata(m)	 

0000000000000000	 

0000h	 

0001111111111111	 

1FFFh	 

0100101010101011	 

4AABh	 

1111111111010000	 

FFD0h	 

0000000000000000	 

0000h	 

Ｙ軸－方向資料	 

Y_MinusBPdata(m)	 

0111111100100000	 

7F20h	 

0000000000000000	 

0000h	 

0000000000000000	 

0000h	 

0000000000000000	 

0000h	 

0000001111111111	 

03FFh	 

	 

	 
	 	 	 	 	 WR6	 ←	 0043h	 寫入	 	 ；指定Ｘ軸及Ｙ軸、２軸簡易線速一定	 
	 	 	 	 	 WR0	 ←	 002Ah	 寫入	 	 ；補間模式設定	 
	 
	 	 	 	 	 WR6	 ←	 03E8h	 寫入	 	 ；Ｘ軸（主軸）速度參數設定	 
	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 	 ；初速度：1000	 PPS	 
	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0104h	 寫入	 
	 
	 	 	 	 	 WR6	 ←	 03E8h	 寫入	 	 ；驅動速度：1000	 PPS	 
	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0105h	 寫入	 
	 
	 	 	 	 	 m	 	 	 ←	 1	 	 	 ；資料指標＝１	 
	 
Loop:	 
	 
	 	 	 	 	 WR6	 ←	 X_PlusBPdata(m)	 	 寫入	 ；Ｘ軸＋方向BP資料	 
	 	 	 	 	 WR7	 ←	 X_MinusBPdata(m)	 寫入	 ；Ｘ軸－方向BP資料	 
	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0106h	 寫入	 
	 
	 	 	 	 	 WR6	 ←	 Y_PlusBPdata(m)	 	 寫入	 ；Ｙ軸＋方向BP資料	 
	 	 	 	 	 WR7	 ←	 Y_MinusBPdata(m)	 寫入	 ；Ｙ軸－方向BP資料	 
	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
	 
	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0066h	 寫入	 	 ；２軸ＢＰ補間命令	 	 此步驟執行後補間驅動開始。	 
	 
	 	 	 	 	 m	 	 	 ←	 m	 +	 1	 	 	 ；資料指標増加	 
	 	 	 	 	 m	 =	 6	 的時候結束	 
	 
	 	 	 	 	 RR0	 →	 讀取	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 ；確認預存緩衝暫存器空?	 
	 	 	 	 	 RR0/D11	 =	 1	 的時候	 Loop	 跳躍。=	 0的時候讀取RR0	 
	 
	 

■ 使用中斷訊號做位元補間驅動 

連続補間専用中斷訊號（INT1N）在預存緩衝暫存器的狀態計數器由８變為７、或是４變為３的時候其位準會動作（Low位準）。	 

上位CPU可依此中斷訊號發生時、狀態計數器變為８為止（＝	 CNEXT位元１的時候）寫入下筆ＢＰ資料。其中選擇８到７時可以

寫入１段、選擇４到３時可以連続寫入５段ＢＰ資料。	 

	 

中斷訊號（INT1N）在位元資料或補間命令（2/3/4軸位元補間命令等）寫入後回到未動作狀態。另外、補間驅動結束後強制

的回到非動作的狀態。	 
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3.5 線速一定 

線速為補間驅動時軌跡先端的移動速度、也可以稱之為前頭速度。補間驅動做工件加工或塗布等動作時、此線速保持一定

為其重要的条件。本 IC 在２軸補間上、可以選擇２軸簡易線速一定模式及２軸高精度線速一定模式。其他３軸補間也有３軸

簡易線速一定模式可以使用。	 

	 

図3.5-1所示為ＸＹ直行平面２軸補間的軌跡。依據主軸基

本脈衝下各軸驅動脈衝輸出時、從圖上可以看出Ｘ，Ｙ軸

両方都有驅動脈衝輸出時、相較於只有１軸驅動脈衝輸出

的移動距離為1.414倍長。	 

線速一定機能沒有啟動時、両軸以相同的周期輸出驅動

脈衝，而移動距離卻是1.414倍的情況下，移動速度快了

1.414倍。	 

	 	 	 図	 3.5-1	 ２軸補間例	 

	 

	 

如下図3.5-2、ＸＹ直交平面下做直線補間時、Ｘ軸線與補間直線所形成的角度在０到９０度範囲，顯示其線速度的偏差。図

中記載在０-９０度的範囲、其他90－180、180－270、270－360	 的範囲也一樣。	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

図	 3.5-2	 直線補間驅動的設等速度に対する線速度的偏差	 

	 

図3.5-2	 ａ 顯示線速一定機能無効時設定的驅動速度與線速度的偏差。與Ｘ軸成45度角的時候速度偏差最大、速度約増

加＋41％。	 

図3.5-2	 b 顯示２軸簡易線速一定模式時的速度偏差。２軸簡易線速一定模式下、両軸同時輸出驅動脈衝時，其脈衝周期

為降為1／1.414倍以改善速度偏差的方法。	 

図3.5-2	 ｃ 顯示２軸高精度線速一定的模式設定下的速度偏差。全部的角度範囲下其速度偏差控制在±0.2％以下*1。	 

*1：短軸脈衝均一化機能需設為有效。	 

	 

３軸直線補間時可使用３軸簡易線速一定模式。３軸簡易線速一定模式為、３軸中只要同時有２軸的驅動脈衝輸出時，其脈衝

周期就降為1／1.414倍、３軸全部有驅動脈衝輸出時其脈衝周期就降為1／1.732倍以改善速度偏差。 

 

 

Ｙ

Ｘ

速度が1.414倍
速くなる。

ａ. 線速一定：無効 ｂ. ２軸簡易線速一定 ｃ. ２軸高精度線速一定
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合成速度の偏差

短軸パルス均一化機能も有効にします。
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3.5.1 線速一定設定 

線速一定為補間模式設定(2Ah)的 D6,D7 位元設定。 

 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR6 SPD0SPD1

 

 

各式線速一定模式所対応的D6,D7位元設定如下表。 

	 

表	 3.5-1	 線速一定模式設定	 

D7(SPD1)位元	 D6(SPD0)位元	 線速一定模式	 

0	 0	 無効	 

0	 1	 2 軸簡易線速一定	 

1	 0	 3 軸簡易線速一定	 

1	 1	 2 軸高精度線速一定	 

	 

	 

■ 高精度２軸線速一定直線補間驅動例 

Ｘ軸 Y 軸直線補間以驅動速度 1000PPS 等速驅動、且以２軸高精度線速一定模式進行例。短軸脈衝均一化機能也有効時。	 

	 
//	 補間模式設定	 
WR6	 ←	 01C3h	 寫入	 //	 X,Y軸補間、２軸高精度線速一定模式、短軸脈衝均一化有効	 
WR0	 ←	 002Ah	 寫入	 //	 補間模式設定命令	 

 
//	 主軸驅動設定	 
WR6	 ←	 03E8h	 寫入	 //	 初速度：1000pps	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 
WR0	 ←	 0104h	 寫入	 	 	 

 
WR6	 ←	 03E8h	 寫入	 //	 驅動速度：1000pps	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 
WR0	 ←	 0105h	 寫入	 	 	 

 
//	 終点設定	 
WR6	 ←	 03E8h	 寫入	 //	 終点	 X値：1000	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 
WR0	 ←	 0106h	 寫入	 	 	 

 
WR6	 ←	 0190h	 寫入	 //	 終点	 Y値：400	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 
WR0	 ←	 0206h	 寫入	 	 	 

 
//	 補間驅動開始	 
WR0	 ←	 0061h	 寫入	 //	 2軸直線補間驅動	 
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3.6 短軸脈衝均一化 

通常補間驅動在補間進行時，全部軸在驅動中、不會隨時保持均一周期的驅動脈衝輸出。例如下図 3.6-1 ａ．所示、2 軸直

線補間進行時、移動量（脈衝）多的軸（長軸）會持續有脈衝輸出、少的軸（短軸）會因補間演算結果而脈衝輸出會時有時無。

使用步進馬達的時候、此短軸脈衝的現象可能引起機械的振動増大。 

 

短軸脈衝均一化是為求改善此問題的機能。即使移動量少的軸也盡力讓其脈衝周期接近均一的輸出驅動脈衝。下図3.6-1 

ｂ．為短軸脈衝均一化機能有効下輸出驅動脈衝的波形。 

 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

図	 3.6-1	 ２軸直線補間（終点 X30,Y26）的脈衝波形	 

	 

短軸脈衝均一化在 IC 内部的補間演算通常以高於数倍進行。因此可設定的參數範囲如表所示的 1/8 為其限制。 短軸脈衝

均一化有効時、請務必在下表所示設定可能範囲内進行補間驅動。 

	 

表	 3.6-1	 短軸脈衝均一化的參數設定範囲	 

設定參數	 記号	 設定可能範囲	 

短軸脈衝均一化：有効	 通常	 

驅動速度	 Ｖ	 1～1,000,000	 1～8,000,000	 

初速度	 ＳＶ	 1～1,000,000	 1～8,000,000	 

加速度,減速度	 Ａ，Ｄ	 1～67,108,863	 1～536,870,911	 

終点	 Ｐ	 -268,435,456～268,435,456	 -2,147,483,646～2,147,483,646	 

円弧中心点	 Ｃ	 -268,435,456～268,435,456	 -2,147,483,646～2,147,483,646	 

	 

【注意】	 

• Ｓ形加減速驅動不能使用短軸脈衝均一化機能。 

 

	 

3.6.1 短軸脈衝均一化的設定 

短軸脈衝均一化請使用は補間模式設定命令(2Ah)的D8位元設定。 

	 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR6 LMDF

	 

 

設定１時短軸脈衝均一化有効、設定 0 時短軸脈衝均一化無効。 

	 

【注意】	 

• 多晶片補間時短軸脈衝均一化機能無法使用。 

• 補間單步進給時短軸脈衝均一化機能無法使用。 

	 

	 

1 30

26

30

26

ａ．通常時の波形

Ｘ

Ｙ
1

Ｘ

Ｙ

1

1

ｂ．短軸パルス均一化有効時の波形
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3.7 連続補間 

連続補間為直線補間→円弧補間→直線補間→…等等、各種補間區段驅動在不停止的情況下、連続執行補間動作。連続補

間的執行其補間軸数要相同為其前提、如下表是可以執行的連続補間。	 

	 

表	 3.7-1	 可以執行的連続補間	 

執行可能的連続補間	 動 作	 

２軸直線補間連続	 ２軸直線	 →	 ２軸直線	 →	 ２軸直線	 →	 ・・・・・・	 

２軸直線補間及円弧補間的連続	 ２軸直線	 →	 円弧補間	 →	 ２軸直線	 →２軸直線	 →	 円弧補間	 →	 ・・・・	 

３軸直線補間的連続	 ３軸直線	 →	 ３軸直線	 →３軸直線	 →	 ・・・・・・	 

４軸直線補間的連続	 ４軸直線	 →	 ４軸直線	 →４軸直線	 →	 ・・・・・・	 

	 

連続補間是使用預存緩衝暫存器來実現。補間驅動開始前、或是執行中、將補間資料寫入預存緩衝暫存器來実現連続補間

驅動。預存緩衝暫存器最多可以寫入８段補間資料。 
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3.7.1 連続補間的実施方法 

執行連続補間時、預存緩衝暫存器要先寫入補間資料後才開始補間驅動。補間驅動開始前最多 8 段補間資料可放在預存

緩衝暫存器。補間驅動開始後、確認預存緩衝暫存器的狀態計數器値後再寫入下個補間資料來執行連続補間。 

 

連続補間操作順序如下。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

	 

図	 3.7-1	 連続補間流程	 

 

設定補間速度	 

執行驅動開始保持命令	 

第１段資料・	 

補間命令寫入	 

設定補間軸	 

補間結束？	 

N o 

Yes 

（１） 

第８段資料・	 

補間命令寫入	 

補間命令書き込み	 

執行驅動開始釋放命令	 

可以寫入下段資料？	 

錯誤発生？	 

第ｎ段資料・	 

補間命令寫入	 

（２） 

（３） 

（４） 

（５） 

錯誤處理	 

結束	 

Yes 

Yes 

（６） 

（７） 

（８） 

（９） 

（１０） 
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(1) 補間軸設定 

補間模式設定命令(2Ah) 設定補間軸。如下所述設定 WR6 暫存器 D0 到 D3 位元。將要做補間的軸対応位元設為１。	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

・	 連続補間驅動開始後，補間軸設定不能変更。	 

・	 WR6暫存器其他位元（D15～D4）也是與補間相關機能的設定位元。請參考7.3.8項說明做適當值的設定。	 

 

(2) 補間速度設定 

針對補間進行軸中的主軸、設定補間驅動的速度。可以設的最高速度為４Mpps。	 

連続補間中全部區段都以等速驅動時、請針對主軸設定驅動速度及初速度。以初速度為等速驅動動作之故，驅動速度請設

定相同値。	 

	 

(3) 執行驅動開始保持命令 

對主軸發出驅動開始保持命令(77h)。驅動開始保持命令執行後、即使執行補間驅動命令也不會開始驅動。因此預存緩衝

暫存器在補間開始前可以設定最多 8 段補間資料。 

 

(4) 第１段資料・補間命令寫入 

第１段為直線補間的時候、對各補間軸寫入終点、然後寫入直線補間驅動命令。円弧補間的時候對各軸寫入円弧中心点及

終点、然後寫入円弧補間命令。	 

１個區段情報寫入時、終点、円弧中心点、補間軸的寫入順序沒有先後差異，但補間驅動命令請務必在最後階段寫入。	 

	 

(5) 第８段資料・補間命令寫入 

第２區段到第８區段為止、資料及補間驅動命令的寫入與第１區段相同。	 

中途的區段想要変更驅動速度時、請在補間驅動命令寫入前針對主軸寫入要変更的驅動速度。如果沒有要変更的話，驅動

速度不需要再次寫入。	 

預存緩衝暫存器有８段構成。確認RR0暫存器的D12～D15中顯示的狀態計數器値、可以在補間驅動開始前將８個區段的資

料寫入。	 

	 

(6) 執行驅動開始釋放命令 

預存緩衝暫存器存入所要的區段補間資料資料後，針對主軸發出驅動開始釋放命令(78h)後。補間驅動開始執行。 

	 

(7) 錯誤的確認 

RR0 暫存器的 D4～D７（X～UERR）位元為顯示驅動進行軸有無錯誤發生的狀態。錯誤発生時該当位元變１、補間驅動停

止。請確認這些位元沒有錯誤発生後再處理下一動作。RR0 暫存器的錯誤位元詳細請參考 6.13 節。 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

(8) 補間結束的確認 

確認全部區段資料寫入完成否，還沒有的話繼續處理下一個動作。 

 

WR6
D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0

H L

X-ENY-ENZ-ENU-EN

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
RR0 XDRVYDRVZDRVUDRVXERRYERRZERRUERRZONE0ZONE1ZONE2CNEXTHSTC3 HSTC2 HSTC1 HSTC0
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(9) 確認下筆資料寫入許可 

RR0 暫存器 D12～D15（HSTC0～3）位元為８段預存緩衝暫存器的狀態計數器値分配狀態顯示、顯示緩衝暫存器的儲存量。

4 位元値都為０時，暫存器為完全空的状態。８的時候為用完的状態、此時無法再寫入新的區段資料。補間驅動命令寫入時

狀態計數器値増加１、現在輸出中的區段驅動結束後狀態計數器値減１。 

另、RR0 暫存器的 D11（CNEXT）位元為連続補間驅動可以寫入下一筆資料的狀態位元。此 CNEXT 位元在補間驅動開始後、預

存緩衝暫存器的狀態計數器在１到７之間時為１。上位 CPU 可以用此位元做為判断依據，當其值為１時可以寫入下一筆資料

的。 

 

(10) 第ｎ段資料・補間命令寫入 

第９區段以後視補間驅動執行状態再寫入區段資料。寫入的内容在（４）及（５）有說明，與第１～８區段相同。補間驅動命令寫

入後回到（７）。 

 

 

3.7.2 利用中斷訊號做連続補間 

連続補間已可以利用中斷訊號來実現。本ＩＣ的INT1N訊號（端子番号：34）在預存緩衝暫存器空的時候，訊號位準變為Low、

針對上位通知下一區段資料可以寫入。空状態的中斷通知方式可以選擇２種設定。	 

	 

補間中斷設定 

預存緩衝暫存器空的時候發出中斷、補間模式設定(2Ah)的 D14,D15 的 2 位元設定。 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR6 INTAINTB

補間割り込み
 

D14（INTA）位元變為１時、預存緩衝暫存器的狀態計數器由４變為３時，INT1N訊號變為Low的動作位準。通知８段預存緩衝暫

存器已經有一半空出來。適合連続補間驅動速度較緩慢的地方使用。	 

	 

D15（INTB）位元變為１時、預存緩衝暫存器的狀態計數器由８變為７時，INT1N訊號變為Low的動作位準。通知預存緩衝暫存

器已經空出１個空間。適合連続補間驅動速度高速的地方使用。	 

	 

中斷処理 

INT1N訊號產生的中斷訊號、上位CPU在中斷処理迴圈中寫入需要的下筆區段資料。書入内容如上記（４）及（５）的說明，與

第１～８區段做法相同。每個區段資料最後一定要藉由補間驅動命令寫入。寫入時機可以讀取RR0暫存器D15～12位元

(HSTC3～0)的狀態計數器値確認。	 

	 

中斷訊號（INT1N）的解除 

INT1N訊號在下一次補間驅動命令寫入時自動清除、回到hi-Ｚ。另外也可以用以下方法清除。	 

・	 執行補間中斷清除命令(6Fh)	 

・	 結束連続補間驅動	 
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3.7.3 連続補間時時錯誤発生 

連続補間錯誤発生、可分為超過極限或補間資料寫入錯誤 2 種。 

 

超過極限等錯誤 

連続補間驅動途中超過極限等錯誤発生時、現在驅動中的補間區段下停止。因錯誤發生停止時預存緩衝暫存器的狀態計

數器清為０、全部已經寫入的區段資料及補間命令回全部無効。錯誤解除後不會繼續執行。	 

 

資料寫入錯誤 

補間資料寫入錯誤是現在補間驅動中的區段的下一筆資料來不及寫入時發生。	 

連続補間時在預存緩衝暫存器設定的最後區段的補間驅動最終脈衝下降前（正理論時）寫入下一筆區段資料及補間驅動命

令的動作完成時就不會有此問題、最終脈衝已降下後此區段驅動結束時、下一筆區段的補間驅動命令再寫入、此資料不會

被處理。此時、因設定的資料區段沒有執行之故、預存緩衝暫存器的狀態計數器也沒變化。主軸的 RR2 暫存器的 D7 位元

（補間錯誤）會成為 1、補間驅動因錯誤而結束。解除此錯誤請對補間軸全部發出錯誤結束・狀態清除命令(79h)。	 

 

 

3.7.4 連続補間注意事項 

連続補間注意事項如以。 

 

• 各補間區段為終点等必要資料設定同時設定補間驅動命令。順序相反時動作會不正確。 

• 連続補間驅動速度最高４MHz(CLK=16MHz 時)。 

• 預存緩衝暫存器設定後全部補間區段驅動的時間、補間軸錯誤檢查的時間需大於下一筆補間區段資料及命令設

定的時間。若時間來不及，現在補間區段驅動結束後下一筆補間區段的驅動命令再寫入時、驅動會暫時停止後

再繼續做連続補間的動作。但是此時補間命令的寫入錯誤（補間錯誤）若発生時連続補間就會結束。 

• 連続補間在直線補間時全軸終点為０、円弧補間時両軸的中心点都是０時、哪一軸多不要有驅動脈衝輸出的資料

設定無法寫入。因這些資料寫入時補間動作會不正常。 

• 連続補間中有円弧補間的時候、円弧補間終点的短軸値會與真値有±１LSB 的偏差、為求各區段誤差不累積的關

係、請確認每一個円弧補間終点後、再組成連続補間。另外、使用短軸脈衝均一化模式的時候、依據終点及中心

点的設定、円弧的始点及終点在軸上以外的点時、円弧補間的終点不管是長軸或短軸多會有±1 脈衝的偏差。 

• ２軸補間到３軸補間等、因軸数不同連続補間不能執行。 

• 連続補間途中、補間軸指定変更不可。 

• 因錯誤而停止時、務必確認錯誤的種別、然後發出錯誤結束・狀態清除命令(79h)解除錯誤的動作。錯誤状態沒

有清除時補間驅動無法進行。 

• 連続補間驅動中因停止命令而停止時、預存緩衝暫存器已設定的資料會全部無効。 

• 位元補間及螺旋補間無法與其他補間驅動組合成連続補間使用。 
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3.7.5 連続補間的実施例 

図3.7-2は、(0,0)作為起點、區段S１到區段S21為止做連続補間例。２軸直線補間與円弧補間的組合使用。円弧補間半径

500及半径1000的1/4円。補間速度1000PPS等速驅動、２軸高精度線速一定模式下進行。區段S１（X0,Y6000）的位置開始執

行。下表為各區段補間命令及設定資料値。	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

	 

図	 3.7-2	 連続補間例	 

	 

	 

//---補間軸指定・模式設定	 -----	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 00C3h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；Ｘ,Ｙ軸指定、２軸高精度線速一定	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 002Ah	 寫入	 

	 

//---補間驅動速度設定	 -------	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 03E8h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；1000	 PPS	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0104h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；主軸(Ｘ)初速度設定	 
	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 03E8h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；1000	 PPS	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0105h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；主軸驅動速度設定	 
	 

//---驅動開始保持	 -------	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0177h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；主軸驅動開始保持(HOLD)	 
	 

//---	 區段１	 ２軸直線	 設定	 -----	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 0BB8h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；終点Ｘ：3000	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0106h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；終点設定命令	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；終点Ｙ：0	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0061h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；２軸直線補間命令	 
	 

//---	 區段２	 CCW 円弧	 設定	 -----	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 01F4h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；終点Ｘ：500	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0106h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 01F4h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；終点Ｙ：500	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；円弧中心Ｘ：0	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0108h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 01F4h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；円弧中心Ｙ：500	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0208h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0065h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；CCW円弧補間命令	 
	 

//---	 區段３	 CW 円弧	 設定	 -----	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 01F4h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；終点Ｘ：500	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0106h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 01F4h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；終点Ｙ：500	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 01F4h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；円弧中心Ｘ：500	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0108h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；円弧中心Ｙ：0	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0208h	 寫入	 

區段	 

番号	 
補間命令	 終点Ｘ	 終点Ｙ	 

円弧	 

中心Ｘ	 

円弧	 

中心Ｙ	 

S1	 ２軸直線	 3000	 0	 	 	 

S2	 CCW円弧	 500	 500	 0	 500	 

S3	 CW円弧	 500	 500	 500	 0	 

S4	 ２軸直線	 2000	 0	 	 	 

S5	 CW円弧	 500	 -500	 0	 -500	 

S6	 CCW円弧	 500	 -500	 500	 0	 

S7	 ２軸直線	 1000	 0	 	 	 

S8	 CW円弧	 1000	 -1000	 0	 -1000	 

S9	 ２軸直線	 0	 -2000	 	 	 

S10	 CW円弧	 -1000	 -1000	 -1000	 0	 

S11	 ２軸直線	 -3000	 0	 	 	 

S12	 CCW円弧	 -500	 -500	 0	 -500	 

S13	 CW円弧	 -500	 -500	 -500	 0	 

S14	 ２軸直線	 -4000	 0	 	 	 

S15	 CW円弧	 -500	 500	 0	 500	 

S16	 CCW円弧	 -500	 500	 -500	 0	 

S17	 ２軸直線	 -1000	 0	 	 	 

S18	 CW円弧	 -1000	 1000	 0	 1000	 

S19	 ２軸直線	 0	 2000	 	 	 

S20	 CW円弧	 1000	 1000	 1000	 0	 

S21	 ２軸直線	 2000	 0	 	 	 

S1
S2

S3 S4 S5

S6
S7

S8

S9

S10
S11S12

S13
S14

S15

S16S17
S18

S19

S20
S21

Ｙ

Ｘ

9000-3000

7000

(0,0)

始点/終点
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	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0064h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；CW円弧補間命令	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 

//---驅動開始釋放-------	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0178h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 ；主軸に驅動開始釋放命令発行	 

	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 ；補間驅動開始。	 

	 

區段計數器設為９。	 

	 

Loop:	 

//---錯誤確認	 -------	 
	 	 	 	 	 	 RR0	 →	 讀取	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 ；	 	 
	 	 	 	 	 	 RR0/D4或是D5若為１時有錯誤発生。	 錯誤解析処理。	 
	 

//---補間結束確認	 -------	 
區段計數器如果是22，連続補間結束。	 

	 

//---次區段資料寫入許可確認	 -------	 
	 	 	 	 	 	 RR0	 →	 讀取	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 ；	 	 
	 	 	 	 	 	 RR0/D11若為１就可以寫入下一資料。若為 0則不可寫入之故再次讀取RR0を。	 
	 

//---次區段資料寫入	 -------	 
	 	 	 	 	 區段計數器所示區段資料及補間命令寫入。	 
	 

//---返回 Loop	 -------	 
區段計數器為加１後跳到Loop。	 

	 
	 

	 

	 

	 

 

區段４～８設定相同。 
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3.8 加減速度驅動的補間 

補間通常在等速驅動進行、本ＩＣ可以在直線加減速驅動或是Ｓ形加減速驅動（僅直線補間）中進行。 
使用減速有効命令(6Dh)、減速無効命令(6Eh)，可以設定補間驅動即使是連続補間做加減速驅動。減速有効命令為補間驅

動自動減速或手動減速有効的命令、減速無効命令為無効的命令。重置時時預設為無効。加減速単独的補間驅動時、驅動

開始前請務必設減速有効状態。驅動途中再寫入減速有効命令時不會有効。 

 

 

3.8.1 直線補間加減速驅動 

直線補間時可以做直線加減速驅動或是Ｓ形加減速驅動。而減速可以自動減速或手動減速。 

手動減速的時候時、終点座標的各軸的値中絶対値最大的主軸設定手動減速点。例、主軸：Ｘ，第２軸：Ｙ，第３軸：Ｚ軸、終点

（X:-20000,Y:30000,Z:-50000)的３軸直線補間、減速所需脈衝数假設為5000時、Ｚ軸終点絶対値最大之故、所以將

50000-5000=45000的手動減速点寫入主軸Ｘ軸。 

直線補間加減速驅動例請參考、3.1 節的３軸直線補間驅動例。 

 

【注意】	 

• 短軸脈衝均一化模式下、Ｓ形加減速驅動不能使用。 

 

 

3.8.2 円弧補間、位元補間的加減速驅動 

円弧補間、位元補間手動減速止渴以在直線加減速驅動使用。Ｓ形加減速驅動及自動減速不能使用。 

 

如右図所示、以半径10000的真円軌跡做直線加減速驅動的描繪為例例。 

 

円弧補間無法自動減速之故、需要設定手動減速点。 

 

半径10000的円由０到７象限全部通過。各象限中短軸保持脈衝輸出之故、短軸側１

象限有10000／√2 =7071脈衝輸出。因此、主軸輸出基本脈衝脈衝数全円為、7071

×8 = 56568。 

 

另外、初速度500PPS、驅動速度20000PPS止0.3秒做直線加速、加速度為 ( 20000 - 

500 )/ 0.3 = 65000PPS/SEC、加速時消耗的脈衝数如右下図斜線部面積為( 500 

+20000 )× 0.3/ 2 = 3075 。因此減速度與加速度如果相同的話手動減速点為 

56568 - 3075 = 53493設定就可以。 

 

【注意】	 

• 線速一定模式、以上計算式不成立。 

 

 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 011Fh	 寫入	 	 	 	 	 	 ；X軸選択	 
	 	 	 	 	 	 WR3	 ←	 0001h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；減速開始点：手動	 
	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 0003h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；補間模式設定：X,Y軸指定	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 002Ah	 寫入	 
	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 FDE8h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；加速度：65000	 PPS/SEC	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0102h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 01F4h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；初速度：500	 PPS	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0104h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 4E20h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；驅動速度：	 20000	 PPS	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0105h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 D8F0h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；中心Ｘ：-10000	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 FFFFh	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0108h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；中心Ｙ：0	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0208h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；終点Ｘ：0	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0106h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 

707110
00
0

Ｘ

Ｙ

短
軸

０

１２

３

４

５ ６

７
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0.3 時間(SEC)

速度
(PPS)

加速で消費
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	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；終点Ｙ：0	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0206h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 
	 	 	 	 	 	 WR6	 ←	 D0F5h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；手動減速点：53493	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR7	 ←	 0000h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0107h	 寫入	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 006Dh	 寫入	 	 	 	 	 	 ；減速有効	 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 
	 	 	 	 	 	 WR0	 ←	 0065h	 寫入	 	 	 	 	 	 ；ＣＣＷ円弧補間驅動	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 

 

 

3.8.3 螺旋補間的加減速驅動 

螺旋補間無法做自動減速或手動減速。 

螺旋補間如果要減速時、可利用同步動作參考以下方法做。 

 

① 減速開始位置変更驅動速度來減速 

② 減速開始位置寫入減速停止命令來減速 

 

任一方法多需要先計算減速開始位置。 

①可用3.8.5項的方法減速。②是起動要素下取得減速開始位置情報、動作(Action)時發出減速停止命令減速。 
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3.8.4 連続補間的加減速驅動 

連続補間也是只可以手動減速或直線加減速驅動。Ｓ形加減速驅動也無法自動減速。 

連続補間需預先設定手動減速点，此手動減速点在減速開始區段的主軸輸出基本脈衝値設定。 

連続補間在減速開始區段的補間資料設定時、補間命令寫入前寫入減速有効命令。進入減速有効設定的區段後驅動減速

有効、該區段開始計數主軸基本脈衝脈衝数，等到超過手動減速点値的時候減速開始。 

 

例、區段１到５為止連続補間、區段３加入手動減速的時候、流程如下。 

 

	 

補間模式設定、主軸加減速參數設定 

 

 

手動減速点	 寫入 

 

 

減速無効命令（6Eh）寫入 

 

 

主軸：驅動開始保持命令(77h)寫入 

 

 

區段１  資料・補間命令寫入 

 

 

區段２  資料・補間命令寫入 

 

 

速有効命令（6Dh）寫入 

 

 

區段３  資料・補間命令寫入 

 

 

 

 

區段５  資料・補間命令寫入 

 

 

主軸：驅動開始釋放命令(78h)寫入 

 

 

 

 

請注意此例是將手動減速点放在區段３開始的主軸基本脈衝的脈衝数的值。 

 

 

；	 連続補間驅動開始 
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3.8.5 補間驅動中変更驅動速度 

補間驅動中要変更驅動速度時、以同步動作方式進行。起動要素以驅動速度変更為要素設定、當動作(Action)時「參數値載

入」來変更驅動速度。同步動作起動後、変更後的驅動速度對應於加減速驅動或等速驅動執行。 

同步動作請參考、2.7節。 

 

【注意】	 

• 連続補間途中區段要変更驅動速度時、可以用驅動速度寫入命令(05h)來変更驅動速度、除此情況外驅動速度寫

入命令(05h)無法変更驅動速度。請使用本項所示的同步動作方法変更。 

 

	 

3.9 補間單步進給 

補間驅動單步脈衝進給的方式。可以分為指令執行或是外部訊號控制的方法。使用外部訊號控制時不使用主軸基本脈衝、

而可以利用外部訊號做同步補間驅動。	 

 

單步進給時、補間主軸設定為等速驅動。各軸輸出驅動脈衝的Hi為準寬依補間主軸設定的驅動速度決定，脈衝周期為１／

２。Low位準寬依一下依指令或外部訊號到達時間而決定。図3.9-1為、外部訊號做補間單步進給例。主軸初速度為500PPS、

驅動速度為500PPS的等速驅動、輸出驅動脈衝的Hi寬為１mSEC。（驅動脈衝為正理論的時候）	 

 

	 

使用補間單步進給時、補間模式設定命令(2Ah)的 D9 位元寫入１即可做補間單步進給模式。	 

 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR6 STEP

補間ドライブの外部信号・命令ステップ送り
 

 

 

3.9.1 指令方式補間單步進給 

補間驅動以單步進給指令處理時、可用補間單步（6Fh）命令。 

操作步驟如下。 

	 

a. 補間模式設定命令(2Ah)D9位元設為１。	 

執行補間單步進給模式。	 

	 

b. 補間主軸初速度及驅動速度相同値設定。	 

初速度與驅動速度相同時做等速驅動。此時設定的速度値需比單步命令寫入時間快。例如、單步寫入最快需１mSEC的

時間的話、初速度與驅動速度需設定高於1000PPS。 

	 

c.	 補間資料設定。（終点、中心点...等）	 

	 

d.	 補間命令寫入。	 

補間命令寫入因指令差異，單步補間模式下、各軸驅動脈衝還不會輸出。 

	 

e. 單步補（6Fh）命令寫入。	 

補間演算結果的驅動脈衝由各軸輸出。補間驅動結束後、再寫入單步補間（6Fh）命令。 

 

図 3.9-1 外部信号(EXPLSN)做補間單步進給例（驅動速度:500PPS） 

EXPLSN

XPP

YPM

1 mSEC
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補間單步進給途中要中止時、可對主軸寫入即停止命令（57h）、驅動速度在１脈衝周期以上的時間延遲後、再次補間單步

命令(6Fh)寫入時驅動停止。 

 

補間驅動結束後再寫入的補間單步進給命令無効。 

	 

3.9.2 外部訊號補間單步進給 

EXPLSN端子(30)為補間驅動單步進給的外部輸入訊號。 

EXPLSN輸入訊號通常為Hi。外部訊號補間單步模式下、Low的↓時，補間單步進給執行。 

	 

以下為操作步驟。	 

	 

a.	 補間模式設定(2Ah)的D9位元設為１。	 

補間單步模式設定。	 

	 

b. 補間主軸的初速度及驅動速度設定同値。	 

初速度與驅動速度相同的等速驅動。此時速度値與單步進給指令處理時相同、需要比EXPLSN的Low脈衝循環速度快才

可以。 

	 

c. 補間資料設定。（終点、中心点...等）	 

	 

d. 補間命令寫入。	 

補間命令寫入因指令差異，單步補間模式下、各軸驅動脈衝還不會輸出。 

	 

e. EXPLSN Low準位的脈衝輸入。	 

脈衝觸發向下起２～５CLK後、補間驅動脈衝由各軸輸出。 

	 

EXPLSN的Low位準脈衝寬需要４CLK以上。另外、EXPLSN的脈衝周期要比主軸設定驅動速度的周期長才可以。 

 

補間驅動結束為止、EXPLSN的Low為準脈衝返復執行。 

 

補間單步進給途中要中止時、對主軸寫入即停止命令（57h）、驅動速度在１脈衝周期以上的時間延遲後、再度、EXPLSN的

Low位準脈衝輸入時、驅動停止。（更快的方法是讓軟體極限動作的方法也可以。） 

 

補間驅動結束後EXPLSN的Low脈衝輸入無効。 

	 

	 

3.9.3 補間單步進給注意事項 

補間單步進給注意事項如以下所示。 

 

■ 外部訊號EXPLSN 

ESPLSN訊號無濾波機能。EXPLSN Low脈衝如果是機械接点所產生的話、請注意突波誤動作的處理。	 

 

■ 短軸脈衝均一化 

補間單步進給不能使用短軸脈衝均一化機能。 
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3.10 多晶片補間 

本ＩＣ可使用複数晶片做多軸直線補間。 

図3.10-1為３個晶片１２軸直線補間的接線例。主晶片會對副晶片送出補間驅動的同步脈衝訊號之故、因此補間驅動速度參

數只要設定在主晶片的主軸即可。 

如圖所示、８條多晶片補間用訊號(MPLS,MCLK,MERR,MINP,MDT3～0)連結各晶片、用（3.3KΩ左右）電阻提升。這些訊號

與汎用輸入訊號(PIN7～0)共用之故、汎用輸入訊號就無法使用。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図	 3.10-1	 多晶片多軸補間接続例	 

 

各訊號作用如下。 

 

表	 3.10-1	 多晶片補間各訊號的作用	 

訊號名(端子番号)	 訊號機能	 通信方向	 兼用汎用輸入訊號	 

MPLS(132)	 補間驅動的同步脈衝	 主→副	 PIN7	 

MERR(133)	 錯誤発生／主晶片的停止	 主←→副	 PIN6	 

MINP(134)	 等待定位完成	 主←副	 PIN5	 

MCLK(135)	 MD3～0 資料傳送區塊	 主←→副	 PIN4	 

MDT3～0(136～139)	 各晶片終点的資料傳送	 主←→副	 PIN3～0	 

+3.3V

上位ＣＰＵ

OSC 16MHz

より

37
38

YPP
YP M

XPP
XP M

UPP
UP M

ZPP
ZP M

M PLS

MIN P
M ER R

M CLK
M D T3
M D T2
M D T1
M D T0

CLK
D15～0
A2～0
C S N
R D N
W R N
RESET N

M C X514

メイン

サブ１

サブ２

第１軸ドライブパルス

第２軸ドライブパルス

第３軸ドライブパルス

第４軸ドライブパルス

39
40
41
42
43
44

132
133
134
135
136
137
138
139

37
38

YPP
YP M

XPP
XP M

UPP
UP M

ZPP
ZP M

M PLS

MIN P
M ER R

M CLK
M D T3
M D T2
M D T1
M D T0

CLK
D15～0
A2～0
C S N
R D N
W R N
RESET N

M C X514 第５軸ドライブパルス

第６軸ドライブパルス

第７軸ドライブパルス

第８軸ドライブパルス

39
40
41
42
43
44

132
133
134
135
136
137
138
139

37
38

YPP
YP M

XPP
XP M

UPP
UP M

ZPP
ZP M

M PLS

MIN P
M ER R

M CLK
M D T3
M D T2
M D T1
M D T0

CLK
D15～0
A2～0
C S N
R D N
W R N
RESET N

M C X514 第９軸ドライブパルス

第10軸ドライブパルス

第11軸ドライブパルス

第12軸ドライブパルス

39
40
41
42
43
44

132
133
134
135
136
137
138
139

3.3KΩ×8

主晶片 

副晶片 1 

副晶片 2 

驅動脈衝 

驅動脈衝 

驅動脈衝 

驅動脈衝 

驅動脈衝 

驅動脈衝 

驅動脈衝 

驅動脈衝 

驅動脈衝 

驅動脈衝 

驅動脈衝 

驅動脈衝 
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3.10.1 執行步驟 

以下為複数晶片多軸直線補間的步驟。 

 

(1) 多晶片主・副的指定および補間軸指定 

依據補間模式設定命令(2Ah) 指定主晶片・副晶片、及各晶片内補間執行軸。補間模式設定命令在 WR6 暫存器的所定位元

設定後、WR0 暫存器寫入命令碼 2Ah 後執行。WR6 暫存器其他補間模式指定位元依需要設定。 

 

 

 

 

 

 

 

主晶片・副晶片指定為 D10,11 位元(MLT0,1)設定。 

 

表	 3.10-2	 多晶片補間的晶片指定	 

D11(MLT1)	 D10(MLT0)	 主・副晶片指定	 

0	 0	 不執行多晶片補間	 

0	 1	 多晶片補間之主晶片	 

1	 0	 多晶片補間之副晶片	 

1	 1	 無効（設定不可）	 

 

各晶片内的補間軸在 WR6/D3～D0 位元指定。対応位元設 1 時補間軸有効。 

 

表	 3.10-3	 多晶片補間軸指定	 

WR6 位元	 補間軸	 	 

D0(X-EN)	 Ｘ軸	 0：補間無効	 

D1(Y-EN)	 Ｙ軸	 1：補間有効	 

D2(Z-EN)	 Ｚ軸	 	 

D3(U-EN)	 Ｕ軸	 	 

 

多晶片補間可以只有 1 軸設定。	 

 

【注意】	 

• 多晶片補間、不能使用短軸脈衝均一化機能。D8 位元請務必設為 0。 

 

(2) 主晶片的主軸驅動速度參數設定 

補間驅動的速度參數設定在主晶片的主軸進行。主晶片其他補間軸及副晶片的補間軸不需設定。主晶片主軸依據加減速

動作狀況請參考下表所示設定必要的速度參數。 

 

表	 3.10-4	 主晶片主軸速度參數設定	 

○ 必須設定	 	 	 	 	 	 	  

加減速動作	 
主晶片主軸速度參數設定	 

加速度増加率	 加速度	 減速度	 初速度	 驅動速度	 

等速驅動	 	 	 	 ○	 ○	 

台形加減速驅動	 	 ○	 	 ○	 ○	 

非対称台形加減速驅動	 	 ○	 ○	 ○	 ○	 

Ｓ形加減速驅動	 ○	 ○	 	 ○	 ○	 

 

 

 

【注意】	 

• 多晶片補間的驅動速度最高 4Mpps。驅動速度請設定在 4Mpps 以下。 

X-EN

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR6 Y-ENZ-ENU-ENCXIV0SPD0SPD1LMDFSTEPMLT0MLT1MAXM0INTAINTB

メイン・サブ指定 補間軸指定主，副晶片指定 
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• 多晶片多軸直線補間的全部軸當中、驅動速度為移動脈衝数最多的軸。不是主晶片的主軸設定的驅動速度。 

• 台形及Ｓ形加減速驅動時、請務必在補間驅動命令発行前、務必對主晶片發出減速有効命令(6Dh)。 

 

(3) 各軸終点的設定 

主・副全部晶片的補間執行各軸、寫入的終点資料為現在値起的相対値。 

多晶片補間終点資料範囲為帶符號28位元。WR6,7暫存器中寫入終点資料、WR0暫存器中軸指定連同命令碼06h寫入後設

定。 

一般、執行多軸直線補間時、全部軸中終点資料最大値在各軸的直線補間演算要使用到。本ＩＣ因可以做高速連続直線補

間的關係、各軸終点資料設定後自動的產生最大値。不需要ＣＰＵ算出最大値，所以各軸最大値不需設定。 

所有晶片的軸將終点資料寫入後、由寫入的晶片起、透過多晶片補間用訊號（MCLK,MDT3～0）、傳送到其他晶片做終点

資料最大値的的絶対値比較、當値較大時就會更新終点最大値。 

 

終点資料転送時間約需要２μsec（CLK=16MHz時）必要。因此、各軸終点資料寫入間隔需比此時間短才可以。高速演算ＣＰ

Ｕ在終点資料寫入循環下若彼此時間快的時候需要做軟體上的遅延。 

 

終点最大値在重置及補間驅動命令開始瞬間清為０。或、終点最大値清除命令(7Ch)也可以清除。或是終点最大値、可以終

点最大値讀取命令(39h)讀取之故、全軸終点資料寫入後、是否產生正確的最大値可以做確認。 

 

【注意】	 

• 終点最大値讀取命令(39h)讀取値時、補間驅動執行前即執行中的内容不同。終点最大値讀取命令(39h)的詳細請

參考、7.4.10 項。 

 

■ 終点資料転送錯誤 

終点資料受信側的各晶片、資料接收及転送會檢查是否異常。若接收不正常則是為錯誤、RR2暫存器的D7位元(CERR)及

RR3暫存器第一頁的D12位元(MCERR)變為１。另外、RR0暫存器的補間軸全部錯誤位元(D7～4:n-ERR的該位元)變為１。副

晶片受信錯誤発生時、訊號會經由多晶片補間用訊號(MERR)將錯誤傳到主晶片、主晶片RR0暫存器的主軸錯誤位元變為

１。 

 

(4) 補間命令寫入 

針對每個副晶片、寫入對應的補間軸数的直線補間命令(60h～63h)。接著對主晶片對應的補間軸数寫入直線補間命令(60h

～63h)。寫入順序若主晶片比副晶片先的話動作會不正常。加減速驅動時、務必在補間驅動命令発行前對主晶片寫入減速

有効命令(6Dh)。 

 

表	 3.10-5	 多晶片補間命令	 

補間命令	 命令碼	 

1 軸直線驅動	 60h	 

2 軸直線補間驅動	 61h	 

3 軸直線補間驅動	 62h	 

4 軸直線補間驅動	 63h	 

 

主晶片在直線補間命令(60h～63h)寫入後、主晶片立刻送出MPLS訊號到各副晶片，補間驅動同步脈衝開始送出後、全軸直

線補間開始。 

 

 

 

 

(5) 驅動結束、錯誤確認 

補間驅動中各晶片RR0暫存器的補間有効軸驅動位元(D3～0：n-DRV)變為１。補間驅動結束後主晶片主軸的驅動位元回到

０為判断依據。 

各軸定位完成若設為有効時、等到所有軸的nINPOS訊號有效後主晶片RR0暫存器的主軸驅動位元(D3～0：n-DRV的主軸

的位元)回到０。 

 

補間驅動中、主晶片各軸発生錯誤時、各軸RR2暫存器的D5～0位元會變為１、RR0暫存器錯誤位元(該軸的D7～4：n-ERR)

變為１。 

另外、副晶片各軸発生錯誤時、與主晶片相同各軸RR2暫存器D5～0位元變為１、RR0暫存器錯誤位元(該軸的D7～4：n-ERR)

變為１。另外、副晶片的多晶片補間用訊號MERR訊號變為Low位準，錯誤発生傳到主晶片。主晶片接收到錯誤後、RR0暫存

器的主軸錯誤位元(該軸D7～4：n-ERR)變為１。主晶片在錯誤発生時停止對副晶片送出補間驅動同步脈衝之故、全軸立即
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停止。 

因此、補間驅動中及補間結束時的錯誤的確認、僅監視主晶片主軸的RR0暫存器錯誤位元（D7～4：n-ERR）就可以。檢查有

錯誤（位元資料 =１）時、再確認補間実施的各軸RR2暫存器（錯誤顯示暫存器）内容後，做錯誤原因解析処理。 

 

 

3.10.2 補間驅動途中停止 

補間驅動途中要停止時、對主晶片的主軸發出驅動停止命令即可。主軸驅動停止後、主晶片其他補間実施軸及副晶片的補

間実施軸驅動回同時停止、RR0暫存器的驅動位元(D3～0:n-DRV的該当位元)回到０。 

 

 

3.10.3 連続補間 

多晶片補間也可以做直線補間的連続補間。連続補間執行方法與単一晶片的連続補間相同。驅動開始保持、驅動開始釋放

命令對主晶片的主軸寫入。主晶片的預存緩衝暫存器空的話、全部補間軸可以寫入終点資料。副晶片預存緩衝暫存器的空

状態與主晶片同時増減。 

 

 

3.10.4 多晶片補間注意事項 

多晶片補間注意事項如以下所示。 

 

• 多晶片補間用訊號(MPLS,MCLK,MERR,MINP,MDT3～0)需用電阻將 3.3V 電源提升。阻値範囲在 1K～5.1KΩ、

推薦使用 3.3KΩ左右。 

• 多晶片補間用訊號(MPLS,MCLK,MERR,MINP,MDT3～0)的的線路盡可能縮短距離、不要與其他訊號交叉。回路

系統上避免用短路套切換方式做汎用輸入訊號兼用設計。 

• 多晶片補間僅主晶片的軸可以做線速一定。 

• 連続補間使用時定為完成訊號請設為無効。 
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3.10.5 多晶片補間的実施例 

主晶片與２個副晶片的実施例。 

 

■ 例 1 各晶片 X 軸,Y 軸的 2 軸做多晶片補間 

 

【程式例】	 

//	 主晶片、副晶片的補間模式設定	 
//寫入主晶片	 
WR6	 ←	 0403h	 寫入	 	 //	 主晶片	 X,Y 補間軸指定	 
WR0	 ←	 002Ah	 寫入	 
//寫入副晶片 1	 
WR6	 ←	 0803h	 寫入	 	 //	 副晶片	 X,Y 補間軸指定	 
WR0	 ←	 002Ah	 寫入	 
//寫入副晶片 2	 
WR6	 ←	 0803h	 寫入	 	 //	 副晶片	 X,Y 補間軸指定	 
WR0	 ←	 002Ah	 寫入	 

 
//	 主晶片主軸、驅動関連參數設定(設定 2M	 PPS 等速驅動)	 
WR6	 ←	 1200h	 寫入	 	 //	 初速度	 8M	 PPS	 (規格最大)	 
WR7	 ←	 007Ah	 寫入	 
WR0	 ←	 0104h	 寫入	 
	 
WR6	 ←	 8480h	 寫入	 	 //	 驅動速度	 2M	 PPS	 
WR7	 ←	 001Eh	 寫入	 
WR0	 ←	 0105h	 寫入	 
	 
//寫入終点資料及檢查受信錯誤	 
//寫入主晶片	 
WR6	 ←	 0014h	 寫入	 	 //	 終点 1	 X	 20	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
WR0	 ←	 0106h	 寫入	 
//	 檢查副晶片 1 的受信錯誤	 	 	 Ａ処理	 
RR0	 ／	 D4,D5	 讀取	 
D4,D5=1 時跳到 ERROR 処理(副晶片)	 //	 到錯誤処理	 
//	 檢查副晶片 2 受信錯誤	 	 	 Ｂ処理	 
RR0	 ／	 D4,D5	 讀取	 
D4,D5=1 時跳到 ERROR 処理(副晶片)	 //	 到錯誤処理	 
WR6	 ←	 000Ah	 寫入	 	 //	 終点 1	 Y	 10	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
//	 	 執行Ａ処理	 
//	 	 執行Ｂ処理	 
	 
//寫入副晶片 1	 
WR6	 ←	 FFF6h	 寫入	 	 //	 終点 1	 X	 -10	 
WR7	 ←	 FFFFh	 寫入	 
WR0	 ←	 0106h	 寫入	 
//	 檢查主晶片的受信錯誤	 	 	 Ｃ処理	 
RR0	 ／	 D4,D5	 讀取	 
D4,D5=1 時跳到 ERROR 処理(主晶片)	 //	 到錯誤処理	 
//	 	 執行Ｂ処理	 
WR6	 ←	 0005h	 寫入	 	 //	 終点 1	 Y	 5	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
//	 	 執行Ｃ処理	 
//	 	 執行Ｂ処理	 
	 
//	 寫入副晶片 2	 
WR6	 ←	 0019h	 寫入	 	 //	 終点 1	 X	 25	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
WR0	 ←	 0106h	 寫入	 
//	 	 執行Ｃ処理	 
//	 	 執行Ａ処理	 
WR6	 ←	 FFF4h 寫入	 	 //	 終点 1	 Y	 -12	 
WR7	 ←	 FFFFh 寫入	 
WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
//	 	 執行Ｃ処理	 
//	 	 執行Ａ処理	 

 
//	 依副晶片、主晶片的順序發出補間命令	 
//	 寫入副晶片 1 的	 
WR0	 ←	 0061h	 寫入	 	 //	 2 軸直線補間	 
//寫入副晶片 2	 
WR0	 ←	 0061h	 寫入	 	 //	 2 軸直線補間	 
//	 寫入主晶片	 
WR0	 ←	 0061h	 寫入	 	 //	 2 軸直線補間	 
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//	 ERROR 処理(主晶片)	 
WR0	 ←	 011Fh	 寫入	 	 //	 對補間軸任一軸(例如 X 軸)、RR2 暫存器的補間錯誤確認	 
RR0	 ／	 D4,5	 	 讀取	 	 //	 補間軸錯誤確認	 
RR2	 ／	 D7	 	 	 	 讀取	 	 //	 補間錯誤確認	 
WR0	 ←	 017Bh	 寫入	 	 // 對補間軸任一軸(例如 X 軸)、RR3 的第一頁顯示命令発行	 
RR3	 ／	 D12	 	 	 讀取	 	 //	 多晶片補間転送錯誤確認	 
	 
WR0	 ←	 0179h	 寫入	 	 //	 對補間軸發出錯誤清除命令	 
RR0	 ／	 D4,5	 	 讀取	 	 // 確認補間軸的錯誤清除	 
RR2	 ／	 D7	 	 	 	 讀取	 	 //	 補間錯誤清除確認	 
RR3	 ／	 D12	 	 	 讀取	 	 //	 多晶片補間転送錯誤清除確認	 
	 
//	 ERROR 処理(副晶片)	 
WR0	 ←	 011Fh	 寫入	 	 // 對補間軸任一軸(例如 X 軸)、RR2 暫存器的補間錯誤確認	 
RR0	 ／	 D4,5	 	 讀取	 	 //	 補間軸錯誤確認	 
RR2	 ／	 D7	 	 	 	 讀取	 	 //	 補間錯誤確認	 
WR0	 ←	 017Bh	 寫入	 	 // 對補間軸任一軸(例如 X 軸)、RR3 的第一頁顯示命令発行	 
RR3	 ／	 D12	 	 	 讀取	 	 //	 多晶片補間転送錯誤確認	 
//讀取主晶片 RR0 暫存器	 
RR0	 ／	 D4	 	 	 	 讀取	 	 //	 主晶片的主軸錯誤確認	 

 
WR0	 ←	 0179h	 寫入	 	 // 對補間軸發出錯誤清除命令	 
RR0	 ／	 D4,5	 	 讀取	 	 // 確認補間軸的錯誤清除	 
RR2	 ／	 D7	 	 	 	 讀取	 	 //	 補間錯誤清除確認	 
RR3	 ／	 D12	 	 	 讀取	 	 //	 多晶片補間転送錯誤清除確認	 
//	 讀取主晶片的 RR0 暫存器	 
RR0	 ／	 D4	 	 	 	 讀取	 	 //	 主晶片的主軸錯誤清除確認	 
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■ 例 2 多晶片補間的連続補間 

 

下例Ａ、Ｂ、Ｃ処理與ERROR処理焊例1相同。 

 

【程式例】	 

//	 主晶片、副晶片補間模式設定	 
//	 寫入主晶片	 
WR6	 ←	 0403h	 寫入	 	 //	 主晶片	 X,Y 補間軸指定	 
WR0	 ←	 002Ah	 寫入	 
//	 寫入副晶片 1	 
WR6	 ←	 0803h	 寫入	 	 //	 副晶片	 X,Y 補間軸指定	 
WR0	 ←	 002Ah	 寫入	 
//	 寫入副晶片 2	 
WR6	 ←	 0803h	 寫入	 	 //	 副晶片	 X,Y 補間軸指定	 
WR0	 ←	 002Ah	 寫入	 

 
//	 対主晶片主軸設定驅動関連參數(2M	 PPS 等速驅動)	 
WR6	 ←	 1200h	 寫入	 	 //	 初速度	 8M	 PPS	 (規格最大)	 
WR7	 ←	 007Ah	 寫入	 
WR0	 ←	 0104h	 寫入	 
	 
WR6	 ←	 8480h	 寫入	 	 //	 驅動速度	 2M	 PPS	 
WR7	 ←	 001Eh	 寫入	 
WR0	 ←	 0105h	 寫入	 
	 
//対主晶片主軸、発行驅動開始保持命令	 
WR0	 ←	 0177h	 寫入	 

 
//	 終点資料寫入及檢查受信錯誤	 
//	 Seg1	 
//	 寫入主晶片	 
WR6	 ←	 0014h	 寫入	 	 //	 終点 1	 X	 20	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
WR0	 ←	 0106h	 寫入	 
//	 	 執行Ａ処理	 
//	 	 執行Ｂ処理	 
WR6	 ←	 000Ah	 寫入	 	 //	 終点 1	 Y	 10	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
//	 	 執行Ａ処理	 
//	 	 執行Ｂ処理	 
	 
//	 寫入副晶片 1	 
WR6	 ←	 FFF6h	 寫入	 	 //	 終点 1	 X	 -10	 
WR7	 ←	 FFFFh	 寫入	 
WR0	 ←	 0106h	 寫入	 
//	 	 執行Ｃ処理	 
//	 	 執行Ｂ処理	 
WR6	 ←	 0005h	 寫入	 	 //	 終点 1	 Y	 5	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
//	 	 執行Ｃ処理	 
//	 	 執行Ｂ処理	 
	 
//	 寫入副晶片 2	 
WR6	 ←	 0019h	 寫入	 	 //	 終点 1	 X	 25	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
WR0	 ←	 0106h	 寫入	 
//	 	 執行Ｃ処理	 
//	 	 執行Ａ処理	 
WR6	 ←	 FFF4h 寫入	 	 //	 終点 1	 Y	 -12	 
WR7	 ←	 FFFFh 寫入	 
WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
//	 	 執行Ｃ処理	 
//	 	 執行Ａ処理	 

 
//	  依副晶片、主晶片的順序寫入補間命令	 
//	 寫入副晶片 1	 
WR0	 ←	 0061h	 寫入	 	 //	 2 軸直線補間	 
//	 寫入副晶片 2	 
WR0	 ←	 0061h	 寫入	 	 //	 2 軸直線補間	 
//	 寫入主晶片	 
WR0	 ←	 0061h	 寫入	 	 //	 2 軸直線補間	 

 

 

 



NOVA electronics Inc.                                                                        MCX514 - 148 

－ 148 － 

//	 Seg2	 
//	 寫入主晶片	 
WR6	 ←	 000Ah	 寫入	 	 //	 終点 1	 X	 10	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
WR0	 ←	 0106h	 寫入	 
//	 	 執行Ａ処理	 
//	 	 執行Ｂ処理	 
WR6	 ←	 0014h	 寫入	 	 //	 終点 1	 Y	 20	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
//	 	 執行Ａ処理	 
//	 	 執行Ｂ処理	 
	 
//	 寫入副晶片 1	 
WR6	 ←	 0005h 寫入	 	 //	 終点 1	 X	 5	 
WR7	 ←	 0000h 寫入	 
WR0	 ←	 0106h	 寫入	 
//	 	 執行Ｃ処理	 
//	 	 執行Ｂ処理	 
WR6	 ←	 000Ah	 寫入	 	 //	 終点 1	 Y	 10	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
//	 	 執行Ｃ処理	 
//	 	 執行Ｂ処理	 
	 
//	 寫入副晶片 2	 
WR6	 ←	 0019h	 寫入	 	 //	 終点 1	 X	 25	 
WR7	 ←	 0000h	 寫入	 
WR0	 ←	 0106h	 寫入	 
//	 	 執行Ｃ処理	 
//	 	 執行Ａ処理	 
WR6	 ←	 000Ch 寫入	 	 //	 終点 1	 Y	 12	 
WR7	 ←	 0000h 寫入	 
WR0	 ←	 0206h	 寫入	 
//	 	 執行Ｃ処理	 
//	 	 執行Ａ処理	 

 
//  依副晶片、主晶片的順序寫入補間命令	 
//	 寫入副晶片 1	 
WR0	 ←	 0061h	 寫入	 	 //	 2 軸直線補間	 
//	 寫入副晶片 2	 
WR0	 ←	 0061h	 寫入	 	 //	 2 軸直線補間	 
//	 寫入主晶片	 
WR0	 ←	 0061h	 寫入	 	 //	 2 軸直線補間	 

 
//	 以下、最大 Seg8 為止必要的數重複	 
・	 
・	 
・	 
	 
//	 對主晶片主軸發出驅動開始釋放命令	 
WR0	 ←	 0178h	 寫入	 	 //	 連続補間驅動開始	 
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4. I2C 串列介面匯流排機能 
現在作成中です。 
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5. 端子配置及各訊號説明 
 

5.1 端子配置 
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144PIN 塑膠 QFP 

封裝外形 20×20mm，最外形 22×22mm，端子腳距 0.5mm 

外形寸法在第 10 章有記載。 

 

 

標示記號 
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5.2 各訊號説明 

 

輸出入回路請參考5.3節説明。有－Ｆ－記号的地方其輸入訊號為ＩＣ内部輸入段有積分濾波回路。	 

	 

訊號名	 端子番号	 輸出入回路	 訊號的説明	 

CLK	 54	 輸入Ａ	 

Clock：提供本ＩＣ内部同步迴路動作的時脈訊號。輸入時脈為周波數

16.000MHz。驅動速度、加／減速度、加／減速度増加率與此時脈的周波數

相依存。輸入 16MHz 以外的周波數的情況時速度設定値、加減速設定値會

有所不同。	 

D15～D0	 
1～8,	 

11～18	 
双方向Ａ	 

資料匯流排	 (D15～D0)：３狀態双方向的１６位元資料匯流排。與系統資

料匯流排連接。在 CSN＝Low 且	 RDN＝Low	 的時候變成輸出狀態。除此以外

高阻抗時候為輸入狀態。	 

使用８位元資料匯流排的情況、不使用 D15～D8 時、請以高阻抗（10k～100k

Ω左右）電阻連接 VDD 或是 GND。	 

A3～A0	 21～24	 輸入Ａ	 

Address：ＣＰＵ選擇對本ＩＣ讀／寫暫存器時的位址訊號。	 

資料匯流排為１６位元的時候、因 A3 不使用、請與 GND 連接。	 

I2C 模式下、A2～A0 為晶片選擇設定端子使用。	 

SDA	 25	 双方向Ｄ	 I2CSDA：I2C 模式時 SDA 訊號。	 

CSN/SCL	 26	 輸入Ａ	 

Chip	 Select	 /	 I2C	 SCL：選擇本ＩＣ為Ｉ／Ｏ周邊之輸入訊號。對本ＩＣ

讀／寫時、訊號為 Low 位準。	 

I2C 模式下做為 SCL 訊號使用。	 

WRN	 27	 輸入Ａ	 

Write	 Strobe：本ＩＣ要對寫入暫存器做寫入動作時使其為 Low。WRN 在 Low

的期間下 CSN 及 A3～A0 需先確定。WRN↑的時候、資料匯流排的内容的栓

鎖暫存器會鎖住的關係、WRN↑的前後 D15～D0 的値需先確定。	 

RDN	 28	 輸入Ａ	 

Read	 Strobe：本ＩＣ要從讀取暫存器讀取資料時使其為 Low。CSN 在 Low

的時候 RDN 將 Low 時、只有在 RDN 為 Low 的這段時間、由 A3～A0 的位址訊

號所選擇的讀取暫存器的資料在資料匯流排輸出。	 

RESETN	 29	 輸入Ａ	 

重置：本ＩＣ的重置（初始化）訊號。CLK 為８個循環以上的時間下將 RESETN

置為 Low 時就可以重置。電源投入時時、請務必重置接本ＩＣ的 RESETN 訊

號重置。	 

【注意】CLK 入沒有輸入時即使將 RESETN 置於 Low 也不回會重置。	 

EXPLSN	 30	 輸入Ｂ	 

External	 Pulse：補間驅動外部訊號單步進給模式時的脈衝輸入。補間驅

動外部訊號單步進給模式的補間驅動為、EXPLSN 在↓時候１脈衝分的補間

演算起動、各軸補間脈衝以１脈衝輸出。	 

EXPLSN 的 Low 位準寬、最小需要４CLK 以上。	 

【注意】EXPLSN 無濾波機能	 

H16L8	 

/I2CRSTN	 
31	 輸入Ｂ	 

Hi=16 位元,Low=8 位元：選擇１６位元資料匯流排／８位元資料匯流排。

Hi 位準時為１６位元資料匯流排，ＩＣ内的讀寫暫存器以１６位元存取。

若為、Low 位準時、資料匯流排僅 D7～D0 的８位元有効、内部讀／寫暫存

器以８位元存取。	 

I2C 模式下 I2C 做為重置使用。訊號 Low 時、IC 内部僅 I2C 控制部重置。	 

BUSMOD	 32	 輸入Ｂ	 
Bus	 Mode：選擇 CPU 匯流排連接。Hi 位準時１６位元／８位元並列資料匯

流排連接。Low 位準時、I2C 串列介面匯流排連接。	 

INT0N	 33	 輸出Ｂ	 
Interrupt：對上位ＣＰＵ中斷要求訊號。補間緩衝暫存器以外的各中斷要

素發生中斷時 INT0N 變為 Low 位準。中斷解除後、回到 Hi-Z。	 

INT1N	 34	 輸出Ｂ	 
Interrupt：對上位ＣＰＵ中斷要求訊號。補間緩衝暫存器發生的中斷要素

INT1N 變為 Low 位準。中斷解除後、回到 Hi-Z。	 

XPP/PLS/PA	 

YPP/PLS/PA	 

ZPP/PLS/PA	 

UPP/PLS/PA	 

37	 

39	 

41	 

43	 

輸出Ａ	 

Pulse	 +	 /	 Pulse	 /	 Pulse	 Phase	 A：輸出＋方向的驅動脈波。重置時的狀

態變為 Low 位準、進入驅動動作時、輸出工作週期５０％（等速時）的正

脈波。	 

模式選擇為１脈波方式的時候、由本端子輸出驅動脈波。	 

模式選擇為２相脈波方式的時候、由本端子輸出Ａ相訊號。	 

XPM/DIR/PB	 

YPM/DIR/PB	 

ZPM/DIR/PB	 

UPM/DIR/PB	 

38	 

40	 

42	 

44	 

輸出Ａ	 

Pulse	 -	 /	 Direction	 /	 Pulse	 Phase	 B：輸出－方向的驅動脈波。重置時

的狀態變為 Low 位準、進入驅動動作時、輸出工作週期５０％（等速時）

的正脈波。	 

模式選擇為１脈波方式的時候、由本端子輸出方向訊號。	 

模式選擇為２相脈波方式的時候、由本端子輸出Ｂ相訊號。	 
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訊號名	 端子番号	 輸出入回路	 訊號的説明	 

XECA/PPIN	 

YECA/PPIN	 

ZECA/PPIN	 

UECA/PPIN	 

45	 

47	 

49	 

51	 

輸入Ｂ	 

－Ｆ－	 

Encoder-A	 /	 Pulse+in：編碼器Ａ相訊號的輸入。Ｂ相訊號也一樣、ＩＣ

内部轉換為上下脈波、變為實際位置計數器的計數輸入。	 

模式選擇為上下脈波輸入時、本端子變為上脈波輸入、輸入脈波↑的時候、

實際位置計數器的計數遞增。	 

XECB/PMIN	 

YECB/PMIN	 

ZECB/PMIN	 

UECB/PMIN	 

46	 

48	 

50	 

52	 

輸入Ｂ	 

－Ｆ－	 

Encoder-B	 /	 Pulse-in：編碼器Ｂ相訊號的輸入。Ａ相訊號也一樣、ＩＣ

内部轉換為上下脈波、變為實際位置計數器的計數輸入。	 

模式選擇為上下脈波輸入時、本端子變為下脈波輸入、輸入脈波↑的時候、

實際位置計數器的計數遞減。	 

XSTOP2～0	 

YSTOP2～0	 

ZSTOP2～0	 

USTOP2～0	 

70,73,74	 

91,92,93	 

110,111,112	 

129,130,131	 

輸入Ｂ	 

－Ｆ－	 

Stop2～0：驅動途中做減速停止或是立即停止的輸入訊號。做為搜尋動作

的輸入訊號使用。濾波機能無効的時候、需 2CLK 以上的動作脈波寬。STOP2

～STOP0 均可以設定其有効／無効、理論位準。	 

自動原點復歸時、可分配 STOP0 當原點近傍訊號、STOP1 當原點訊號、STOP2

當編碼器Ｚ相訊號。	 

另、這些訊號狀態隨時可以由 RR3 暫存器第 0 頁讀取。	 

XLMTP	 

YLMTP	 

ZLMTP	 

ULMTP	 

68	 

87	 

106	 

127	 

輸入Ｂ	 

－Ｆ－	 

Over	 Run	 Limit	 +：＋方向的過行程極限訊號。＋方向的驅動脈波輸出中、

此訊號若動作時驅動會減速停止或是立即停止。濾波機能若無効的時候、

需 2CLK 以上的動作脈波寬。有効／無効、減速停止／立即停止、理論位準

可由模式選擇。	 

極限訊號設為有効時、＋方向驅動中中此訊號若變為動作位準時、RR2 暫存

器的 HLMT+位元變為１。	 

此訊號狀態可隨時由 RR3 暫存器第 0 頁讀取。	 

另、此訊號可分配給自動原點復歸的檢出訊號。	 

XLMTM	 

YLMTM	 

ZLMTM	 

ULMTM	 

69	 

88	 

109	 

128	 

輸入Ｂ	 

－Ｆ－	 

Over	 Run	 Limit	 -：－方向的過行程極限訊號。－方向的驅動脈波輸出中、

此訊號若動作時驅動會減速停止或是立即停止。濾波機能若無効的時候、

需 2CLK 以上的動作脈波寬。有効／無効、減速停止／立即停止、理論位準

可由模式選擇。	 

極限訊號設為有効時、＋方向驅動中中此訊號若變為動作位準時、RR2 暫存

器的 HLMT-位元變為１。	 

此訊號狀態可隨時由 RR3 暫存器第 0 頁讀取。	 

另、此訊號可分配給自動原點復歸的檢出訊號。	 

XINPOS	 

YINPOS	 

ZINPOS	 

UINPOS	 

66	 

85	 

104	 

123	 

輸入Ｂ	 

－Ｆ－	 

Inposition：與伺服馬達驅動器定位完成輸出對應的輸入訊號。有効／無

効、理論位準可由模式選擇。設為有効時、驅動結束後、等到此訊號動作

為止、主狀態暫存器的 DRIVE 位元才會變為０。	 

此訊號状態可由RR3暫存器第0頁隨時讀取。	 

XALARM	 

YALARM	 

ZALARM	 

UALARM	 

67	 

86	 

105	 

124	 

輸入Ｂ	 

－Ｆ－	 

Servo	 Alarm：與伺服馬達驅動器的異常輸出對應的輸入訊號。有効／無効、

理論位準可由模式選擇。設為有効時、驅動中此訊號的動作位準變化時 RR2

暫存器的 ALARM 位元變為１、驅動會立即停止。	 

此訊號状態可由RR3暫存器第0頁隨時讀取。	 

XPIO7/ADSND/CMP3	 

YPIO7/ADSND/CMP3	 

ZPIO7/ADSND/CMP3	 

UPIO7/ADSND/CMP3	 

56	 

75	 

94	 

113	 

双方向Ｂ	 

－Ｆ－	 

Universal	 Input	 Output7	 /	 Acceleration	 Descend	 /	 Compare	 MR3：汎

用輸輸出入訊號(PIO7)、加速度減少狀態輸出訊號(ADSND)、MR3 比較輸出

(CMP3)的共用端子。使用的訊號可由模式選擇。	 

汎用輸入訊號(PIO7)的状態、XPIO7,YPIO7 可由 RR4 暫存器、ZPIO7,UPIO7

可由 RR5 暫存器隨時讀取。	 

汎用輸出訊號(PIO7)XPIO7,YPIO7 可由 WR4 暫存器、ZPIO7,UPIO7 可由 WR5

暫存器寫入 1/0 資料設定其 Hi/Low。	 

同步動作可做為起動要素的輸入訊號使用。	 

加速度減少状態輸出(ADSND)時、驅動命令執行中、加速度減少状態時 Hi。	 

MR3 比較輸出(CMP3)為多目的暫存器 MR3 的比較条件満足時 Hi。	 

XPIO6/ACNST/CMP2	 

YPIO6/ACNST/CMP2	 

ZPIO6/ACNST/CMP2	 

UPIO6/ACNST/CMP2	 

57	 

76	 

95	 

114	 

双方向Ｂ	 

－Ｆ－	 

Universal	 Input	 Output6	 /	 Acceleration	 Constant	 /	 Compare	 MR2：汎

用輸出入訊號(PIO6)、加速度一定状態輸出訊號(ACNST)、MR2 比較輸出

(CMP2)	 的共用端子。使用的訊號可由模式選擇。	 

有關汎用輸出入訊號(PIO6)、與 PIO7 相同。	 

同步動作可做為起動要素的輸入訊號使用。	 

加速度減少状態輸出(ACNST)	 時、驅動命令執行中、加速度減少状態時 Hi。	 

MR2 比較輸出(CMP2)	 為多目的暫存器 MR3 的比較条件満足時 Hi。	 
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訊號名	 端子番号	 輸出入回路	 訊號的説明	 

XPIO5/EXPM/AASND/CMP1	 

YPIO5/EXPM/AASND/CMP1	 

ZPIO5/EXPM/AASND/CMP1	 

UPIO5/EXPM/AASND/CMP1	 

58	 

77	 

96	 

115	 

双方向Ｂ	 

－Ｆ－	 

Universal	 Input	 Output5	 /	 External	 Operation-	 /	 Acceleration	 Ascend	 

/	 Compare	 MR1：汎用輸出入訊號(PIO5)、外部操作輸入(EXPM)、加速度増

加状態輸出訊號(AASND)、MR1 比較輸出(CMP1)的共用端子。	 

使用的訊號可由模式選擇。	 

有關汎用輸出入訊號(PIO5)、與 PIO7 相同。	 

同步動作可做為起動要素的輸入訊號使用。	 

外部操作輸入(EXPM)為由外部起動－方向驅動的訊號。外部位置驅動模式

下、本訊號↓時起動－方向的相対位置驅動。外部連続脈衝驅動模式下、

本訊號在 Low 位準時、執行連続－方向連続脈衝驅動。手動脈衝�生器模

式的時候下、本端子連接編碼器的Ｂ相訊號輸入。	 

加速度増加状態輸出(AASND)為、驅動命令執行中、加速度増加状態下 Hi。	 

MR1 比較輸出(CMP1)為多目的暫存器 MR1 的比較条件満足時 Hi。	 

XPIO4/EXPP/DSND/CMP0	 

YPIO4/EXPP/DSND/CMP0	 

ZPIO4/EXPP/DSND/CMP0	 

UPIO4/EXPP/DSND/CMP0	 

59	 

78	 

97	 

116	 

双方向Ｂ	 

－Ｆ－	 

Universal	 Input	 Output4	 /	 External	 Operation+	 /	 Descend	 /	 Compare	 

MR0：汎用輸出入訊號(PIO4)	 、外部操作輸入(EXPP)、減速状態輸出訊號

(DSND)、MR0 比較輸出(CMP0)的共用端子。	 

使用的訊號可由模式選擇。	 

有關汎用輸出入訊號(PIO4)、與 PIO7 相同。	 

同步動作可做為起動要素的輸入訊號使用。	 

外部操作輸入(EXPM)為由外部起動＋方向驅動的訊號。外部位置驅動模式

下、本訊號↓時起動＋方向的相対位置驅動。外部連続脈衝驅動模式下、

本訊號在 Low 位準時、執行連続＋方向連続脈衝驅動。手動脈衝�生器模

式的時候下、本端子連接編碼器的Ａ相訊號輸入。	 

減速状態輸出訊號(DSND)為、驅動命令執行中、減速状態下 Hi。	 

MR0 比較輸出(CMP0)為多目的暫存器 MR0 的比較条件満足時 Hi。	 

XPIO3/CNST	 

YPIO3/CNST	 

ZPIO3/CNST	 

UPIO3/CNST	 

60	 

79	 

98	 

117	 

双方向Ｂ	 

－Ｆ－	 

Universal	 Input	 Output3	 /	 Constant：汎用輸出入訊號(PIO3)、等速状

態輸出訊號(CNST)	 的共用端子。	 

使用的訊號可由模式選擇。	 

有關汎用輸出入訊號(PIO3)	 、與 PIO7 相同。	 

同步動作可做為起動要素的輸入訊號使用。或動作的同步脈衝輸出訊號使

用。同步脈衝的理論位準、可由脈衝寬的模式選択。	 

等速状態輸出訊號(CNST)在驅動命令執行中、等速状態下 Hi。	 

XPIO2/ASND	 

YPIO2/ASND	 

ZPIO2/ASND	 

UPIO2/ASND	 

61	 

80	 

99	 

118	 

双方向Ｂ	 

－Ｆ－	 

Universal	 Input	 Output2	 /	 Ascend：汎用輸出入訊號(PIO2)、加速状態

輸出訊號(ASND)	 的共用端子。	 

使用的訊號可由模式選擇。	 

有關汎用輸出入訊號(PIO2)	 、與 PIO7 相同。	 

有關同步動作與 PIO3 相同。	 

加速状態輸出訊號(ASND)は、驅動命令執行中、加速状態時 Hi。	 

XPIO1/ERROR	 

YPIO1/ERROR	 

ZPIO1/ERROR	 

UPIO1/ERROR	 

62	 

81	 

100	 

119	 

双方向Ｂ	 

－Ｆ－	 

Universal	 Input	 Output1	 /	 Error：汎用輸出入訊號(PIO1)、錯誤状態輸

出訊號(ERROR)	 的共用端子。	 

使用的訊號可由模式選擇。	 

有關汎用輸出入訊號(PIO1)	 、與 PIO7 相同。	 

有關同步動作與 PIO3 相同。	 

錯誤状態輸出(ERROR)在錯誤発生期間、Hi。	 

XPIO0/DRIVE	 

YPIO0/DRIVE	 

ZPIO0/DRIVE	 

UPIO0/DRIVE	 

63	 

82	 

101	 

120	 

双方向Ｂ	 

－Ｆ－	 

Universal	 Input	 Output0	 /	 Drive：汎用輸出入訊號(PIO0)、驅動状態輸

出訊號(DRIVE)	 的共用端子。	 

使用的訊號可由模式選擇。	 

汎用輸出入訊號(PIO0)	 、與 PIO7 相同。	 

有關同步動作與 PIO3 相同。	 

驅動状態顯示輸出(DRIVE)為驅動脈衝輸出期間、Hi。自動原点復歸執行

時、執行間、本訊號 Hi。模式選択下、伺服馬達用的 INPOS 訊號設為有効

時、INPOS 訊號動作為止、DRIVE 訊號 Hi。	 

XDCC	 

YDCC	 

ZDCC	 

UDCC	 

64	 

83	 

102	 

121	 

輸出Ａ	 

Deviation	 Counter	 Clear：偏差計數器清除輸出訊號。針對伺服馬達驅動

器使用的輸出訊號。可以自動原点復歸模式設定來設定輸出。另、也可以

用指令的方式使其輸出。	 

XSPLTP	 

YSPLTP	 

ZSPLTP	 

USPLTP	 

65	 

84	 

103	 

122	 

輸出Ａ	 

Split	 Pulse：分割脈衝輸出。分割脈衝輸出開始／停止、可由同步動作及

指令操作。	 

分割脈衝長度、脈衝寬度、脈衝数可由指令設定。	 

另外、輸出理論、開始脈衝有／沒有可以用模式選択。	 

PIN7/MPLS	 132	 双方向Ｃ	 

Universal	 Input7/：汎用輸入訊號。可以用汎用輸入値讀取命令(48h)取

得輸入値。Low位準為０、Hi位準為１。	 

多晶片多軸補間執行時、此訊號在晶片間連接、3.3kΩ的電阻對VDD(+3.3V)

提升。	 
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訊號名	 端子番号	 輸出入回路	 訊號的説明	 

PIN6/MERR	 133	 双方向Ｅ	 

Universal	 Input6/：汎用輸入訊號。讀取方式與PIN7相同。	 

多晶片多軸補間執行時、此訊號在晶片間連接、3.3kΩ的電阻對VDD(+3.3V)

提升。	 

PIN5/MINP	 134	 双方向Ｅ	 

Universal	 Input5/：汎用輸入訊號。讀取方式與PIN7相同。	 

多晶片多軸補間執行時、此訊號在晶片間連接、3.3kΩ的電阻對VDD(+3.3V)

提升。	 

PIN4/MCLK	 135	 双方向Ｃ	 

Universal	 Input4/：汎用輸入訊號。讀取方式與PIN7相同。	 

多晶片多軸補間執行時、此訊號在晶片間連接、3.3kΩ的電阻對VDD(+3.3V)

提升。	 

PIN3/MDT3	 136	 双方向Ｃ	 

Universal	 Input3/：汎用輸入訊號。讀取方式與PIN7相同。	 

多晶片多軸補間執行時、此訊號在晶片間連接、3.3kΩ的電阻對VDD(+3.3V)

提升。	 

PIN2/MDT2	 137	 双方向Ｃ	 

Universal	 Input2/：汎用輸入訊號。讀取方式與PIN7相同。	 

多晶片多軸補間執行時、此訊號在晶片間連接、3.3kΩ的電阻對VDD(+3.3V)

提升。	 

PIN1/MDT1	 138	 双方向Ｃ	 

Universal	 Input1/：汎用輸入訊號。讀取方式與PIN7相同。	 

多晶片多軸補間執行時、此訊號在晶片間連接、3.3kΩ的電阻對VDD(+3.3V)

提升。	 

PIN0/MDT0	 139	 双方向Ｃ	 

Universal	 Input0/：汎用輸入訊號。讀取方式與PIN7相同。	 

多晶片多軸補間執行時、此訊號在晶片間連接、3.3kΩ的電阻對VDD(+3.3V)

提升。	 

EMGN	 140	 
輸入Ｂ	 

－Ｆ－	 

Emergency	 Stop：驅動要做緊急停止的時候的輸入訊號。驅動中本訊號若

為 Low 位準時驅動會立即停止、RR2 暫存器的 EMG 位元變為１。濾波機能無

効的情況、需 2CLK 以上的 Low 位準脈波寬。	 

【注意】此訊號不能選擇理論位準。	 

TEST1	 

TEST2	 
141,142	 －	 

Test：内部回路動作用輸入端子。Hi 的時候、ＩＣ内部的測試回路動作。

両端子請務必空�或與 GND 連接。	 

ＩＣ内部用５０kΩ與 GND 接在一起。	 

GND	 

10,20,36,	 

55,72,90,	 

108,126,144	 

	 接地（０Ｖ）端子。請務必全部端子連接。	 

VDD	 

10,19,35,	 

53,71,89,	 

107,125,143	 

	 電源端子。請供給＋3.3V。請務必全部端子連接。	 
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5.3 輸出入回路 

 

輸入Ａ	 LVTTL 位準的史密特觸發電路輸入。ＩＣ内部為高阻抗迴路。	 

本輸入為、可以接受 5V 直接輸入的接�。3.3V 系輸出、及 5V 系輸出(CMOS 位準、TTL 位準)的任何輸出多可以連接。	 

不使用的時候、請務必連接 GND 或是 VDD。	 

有－Ｆ－記号的訊號是、本ＩＣ内部具有積分濾波迴路的輸入。	 

輸入Ｂ	 LVTTL 位準的史密特觸發電路輸入。ＩＣ内部以 50KΩ做提升。	 

本輸入為、可以接受 5V 直接輸入的接�。3.3V 系輸出、及 5V 系輸出(CMOS 位準、TTL 位準)的任何輸出多可以連接。	 

不使用的時候、請務必空�或是與 VDD 連接。	 

有－Ｆ－記号的訊號、本ＩＣ内部輸入段有積分濾波回路。	 

輸出Ａ	 3.3V 系 CMOS 位準的輸出。6mA 駆動緩衝(Hi 位準輸出電流 IOH＝-6mA 時 VOH=2.6Vmin、Low 位準輸出電流 IOL=6mA 時

VOL=0.4Vmax)。	 

Hi 位準輸出時時請不要在外部掛超過輸出電圧以上的電圧。	 

5V 系双方向 IC 之連接時、對接輸入若為 TTL 位準時可以連接。對接輸入為 5V 系 CMOS 位準的時候不能連接。（*注 1）	 

輸出Ｂ	 漏極開路輸出。12mA 駆動緩衝(Low 位準輸出電流 IOL=12mA 時 VOL=0.4Vmax)。	 

使用時、請用高阻抗電阻將 VDD(+3.3V)提升。也可以連接 TTL 位準的 5V 系 IC。	 

双方向Ａ	 輸入側為、可以接受 5V 直接輸入的 LVTTL 位準的史密特觸發電路輸入。ＩＣ内部為高阻抗迴路。資料訊號是、訊號線請

不要有高阻抗發生、系統整體在資料匯流排以高阻抗做提升。	 

D15～D8、PIN6,5 不使用時、高阻抗(10k～100kΩ左右)串聯 VDD(+3.3V)或與 GND 連接。因双方向的原因、因直接提升／

下拉而加入高阻抗連接的方式式安全的。	 

Hi 位準輸出時時請不要在外部掛超過輸出電圧以上的電圧。	 

輸出側為、3.3V 系 CMOS 位準的輸出。12mA 驅動緩衝(Hi 位準輸出電流 IOH=-12mA 時 VOH=2.6Vmin、Low 位準輸出電流

IOL=12mA で VOL=0.4Vmax)。	 

5V 系双方向 IC 之連接時、對接輸入若為 TTL 位準時可以連接。對接輸入為 5V 系 CMOS 位準的時候不能連接。（*注 1）	 

双方向Ｂ	 輸入側為、可以接受 5V 直接輸入的 LVTTL 位準的史密特觸發電路輸入。ＩＣ内部以 50KΩ做提升。	 

Hi 位準輸出時時請不要在外部掛超過輸出電圧以上的電圧。	 

輸出側為、3.3V 系 CMOS 位準輸出。6mA 駆動緩衝(Hi 位準輸出電流 IOH=-6mA 時 VOH=2.6Vmin、Low 位準輸出電流 IOL=6mA

時 VOL=0.4Vmax)。	 

5V 系双方向 IC 之連接時、對接輸入若為 TTL 位準時可以連接。對接輸入為 5V 系 CMOS 位準的時候不能連接。（*注 1）	 

双方向Ｃ	 輸入側為、可以接受 5V 直接輸入的 LVTTL 位準的史密特觸發電路輸入。ＩＣ内部以 100KΩ做提升。	 

多晶片多軸補間時輸出側作動。	 多晶片多軸補間下晶片間訊號連接時、儘量將配線縮短、且不要和其他訊號線交叉。	 

不使用的話空�就可以。	 

双方向Ｄ	 I2C 的 SDA 訊號専用。	 

輸入側為、可以接受 5V 直接輸入的 LVTTL 位準的史密特觸發電路輸入。ＩＣ内部為高阻抗迴路。	 

輸出側為、6mA 駆動緩衝的漏極開路輸出。作為 SDA 訊號使用時串接外部電阻以 VDD 提升。	 

不使用時、串接高阻抗電阻(10k～100kΩ)與 VDD 或 GND 連接。	 

双方向Ｅ	 輸入側為、可以接受 5V 直接輸入的 LVTTL 位準的史密特觸發電路輸入。ＩＣ内部為高阻抗迴路。	 

輸出側為漏極開路輸出	 

多晶片多軸補間時輸出側作動。晶片間訊號連接時、儘量將配線縮短、且不要和其他訊號線交叉。	 

不使用時、串接高阻抗電阻(10k～100kΩ)與 VDD 或 GND 連接。	 

 

注 1: 輸出 A 及双方向 A,B 的輸出訊號在外部介入電阻提升為 5V 也一樣、無法將 Hi 位準輸出電圧提高到 5V 系 CMOS

的 Hi 位準輸入電圧。請勿這樣的回路結構。 

 

5.4 回路設計上注意 

 

a. TEST1,2 端子的処置 

TEST1,2(141,142)端子請務必接 GND。Hi 位準下内部測試回路作動、動作會完全不正常。 

 

b. 未使用輸入端子的処置 

不使用的輸入Ａ端子務必與 GND 或 VDD 連接。不使用輸入端子若空腳時，端子訊號位準會不安定，造成 IC 機能不良。

輸入 B 端子可以空腳。 

 

c. 未使用双方向端子的処置 

双方向端子（双方向Ａ,D,E）不使用的端子、請串接高阻抗(10k～100kΩ 左右)與 VDD 或 GND 連接。直接 GND 或 VDD 連

接時，万一程式有問題發生輸出状態時，過電流流過 IC 會破損。双方向 B,C 端子可以空腳。 
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d. 去耦電容 

本ＩＣ在 VDD 與 GND 間請加入 2～3 個高周波特性好的 0.1μF 左右的去耦電容。 

 

e. 端子電感引起的振鈴雜訊 

輸出端子的電感與輸出連接的負荷容量共振、輸出訊號觸發向上及向下有時會產生的振鈴雜訊。造成連接的下一段回路

誤動作，振鈴雜訊大的時候可以用 10～100pF 左右的負荷容量連接、降低振鈴雜訊。 

 

f. 伝送路的反射 

輸出Ａ，Ｂ及双方向Ａ～E 的輸出、負荷容量 20～50pF 的時候、訊號觸發向上／向下的時間約３～４nsec、配線超過 60cm 長

度時、反射的影響越來越顯著。可以的話請縮短配線路長度。 

 

g. 5V 系ＩＣ的連接例 

本ＩＣ輸出入回路可以直接接 5V、但輸出回路僅可以連接 TTL 位準的輸入。CMOS 位準輸入不可以連接 

 

10K

+5V

入力A,B

出力A

出力B

双方向A,B TTLレベル双方向

TTLレベル入力

TTLレベル入力

CMOSレベルまたは

TTLレベル出力

MCX514 5V系IC

 

 

 

 

 

 

TTL 位準輸入 

TTL 位準輸入 

TTL 位準双向 

CMOS 位準或 
TTL 位準輸出 

輸入 A,B 

輸出 A 

輸出 B 

双向 A,B 
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6. 讀／寫暫存器 
本章說明ＣＰＵ對各軸控制時的讀／寫暫存器內容。	 

	 

6.1 16 位元資料匯流排暫存器位址 

下表所示為使用16位元資料匯流排、16位元的讀／寫暫存器存取位址有８個。	 

	 

■ １６位元資料匯流排寫入暫存器 

全部暫存器為 16 位元長。	 

位址	 

A2	 A1	 A0	 
暫存器記号	 暫存器名	 内	 	 	 	 	 容	 

0	 	 0	 	 0	 WR0	 指令暫存器	 ・軸指定、命令碼的設定	 

0	 	 0	 	 1	 

XWR1	 

YWR1	 

ZWR1	 

UWR1	 

Ｘ軸模式暫存器１	 

Ｙ軸模式暫存器１	 

Ｚ軸模式暫存器１	 

Ｕ軸模式暫存器１	 

・中斷許可／禁止設定	 

0	 	 1	 	 0	 

XWR2	 

YWR2	 

ZWR2	 

UWR2	 

Ｘ軸模式暫存器２	 

Ｙ軸模式暫存器２	 

Ｚ軸模式暫存器２	 

Ｕ軸模式暫存器２	 

・外部減速停止訊號的理論位準、有効／無効設定	 

・伺服馬達用訊號的理論位準、有効／無効設定	 

・極限訊號的模式設定、軟體極限的模式設定	 

0	 	 1	 	 1	 

XWR3	 

YWR3	 

ZWR3	 

UWR3	 

Ｘ軸模式暫存器３	 

Ｙ軸模式暫存器３	 

Ｚ軸模式暫存器３	 

Ｕ軸模式暫存器３	 

・自動減速／手動減速設定	 

・加減速的模式設定（対称／非対称、直線加減速／Ｓ形加減速）	 

・驅動脈衝輸出的模式、端子設定	 

・編碼器輸入訊號的模式、端子設定	 

1	 	 0	 	 0	 
WR4	 輸出暫存器１	 ・Ｘ軸汎用輸出入訊號 XPIO7～0 輸出値設定	 

・Ｙ軸汎用輸出入訊號 YPIO7～0 輸出値設定	 

1	 	 0	 	 1	 
WR5	 輸出暫存器２	 ・Ｚ軸汎用輸出入訊號 XPIO7～0 輸出値設定	 

・Ｕ軸汎用輸出入訊號 YPIO7～0 輸出値設定	 

1	 	 1	 	 0	 WR6	 寫入資料暫存器１	 ・寫入資料下位１６位元（D15～D0）的設定	 

1	 	 1	 	 1	 WR7	 寫入資料暫存器２	 ・寫入資料上位１６位元（D31～D16）的設定	 

	 

● 上表所示、各軸都持有、WR1、WR2、WR3（模式暫存器 1,2,3）。這些暫存器在同一位址寫入。哪一軸的模式暫存器寫入是

在執行前指定寫入命令的軸所決定。另外、軸指定後ＮＯＰ命令寫入前、選擇要寫入的軸。 

 

● 重置時、WR1,WR2,WR3,WR4,WR5 暫存器全部位元清為 0。 
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■ １６位元資料匯流排讀取暫存器 

全部的暫存器為16位元長。	 

位址	 

A2	 A1	 A0	 
暫存器記号	 暫存器名	 内	 	 	 	 	 容	 

0	 	 0	 	 0	 RR0	 主狀態暫存器	 

・驅動状態、錯誤状態顯示	 

・連続補間次資料可、円弧補間的象限、連続補間預存緩衝暫存器狀

態計數器(SC)的顯示	 

	 

0	 	 0	 	 1	 

XRR1	 

YRR1	 

ZRR1	 

URR1	 

Ｘ軸狀態暫存器１	 

Ｙ軸狀態暫存器１	 

Ｚ軸狀態暫存器１	 

Ｕ軸狀態暫存器１	 

・中斷発生要因的顯示	 

0	 	 1	 	 0	 

XRR2	 

YRR2	 

ZRR2	 

URR2	 

Ｘ軸狀態暫存器２	 

Ｙ軸狀態暫存器２	 

Ｚ軸狀態暫存器２	 

Ｕ軸狀態暫存器２	 

・錯誤発生要因的顯示	 

・結束狀態的顯示	 

0	 	 1	 	 1	 

XRR3	 

YRR3	 

ZRR3	 

URR3	 

Ｘ軸狀態暫存器３	 

Ｙ軸狀態暫存器３	 

Ｚ軸狀態暫存器３	 

Ｕ軸狀態暫存器３	 

●頁０	 

・輸入訊號的状態顯示	 

・自動原点復歸執行狀態的顯示	 

	 

●頁１	 

・同步動作組的有効／無効状態顯示	 

・加／減速状態、加／減速度的増加／減少状態顯示	 

・計時器作動、分割脈衝作動的状態顯示	 

・多晶片補間時的終点資料転送錯誤顯示	 

1	 	 0	 	 0	 
RR4	 ＰＩＯ讀取暫存器１	 ・Ｘ軸汎用輸出入訊號的状態顯示	 

・Ｙ軸汎用輸出入訊號的状態顯示	 

1	 	 0	 	 1	 
RR5	 ＰＩＯ讀取暫存器２	 ・Ｚ軸汎用輸出入訊號的状態顯示	 

・Ｕ軸汎用輸出入訊號的状態顯示	 

1	 	 1	 	 0	 RR6	 讀取資料暫存器１	 ・讀取資料下位１６位元（D15～D0）的顯示	 

1	 	 1	 	 1	 RR7	 讀取資料暫存器２	 ・讀取資料上位１６位元（D31～D16）的顯示	 

 

● 寫入暫存器一樣、各軸持有、RR1、RR2、RR3（各軸狀態暫存器 1,2,3）。這些暫存器都在同一位址讀取。那軸的狀態暫存

器讀取是在讀取前指定軸來決定。 

 

● 有關 RR3 暫存器、存在頁 0 及頁 1 的 2 種。RR3 頁顯示命令(7Ah、7Bh)寫入時指定頁來讀取。重置時預設為頁 0。 
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6.2 8 位元資料匯流排的暫存器位址 

8 位元資料匯流排的存取時、是將 16 位元暫存器分成上位位元組、下位位元組來存取。 

下表所示、****L 為 16 位元暫存器****的下位位元組（D7～D0）、****H 是 16 位元暫存器****的上位位元組（D15～D8）。

其中只有指令暫存器（WR0L,WR0H）一定要先寫入上位位元組(WR0H)後再寫入下位位元組(WR0L)。 

 

■ ８位元資料匯流排寫入暫存器 

位址	 

A3	 A2	 A1	 A0	 
寫入暫存器	 

0	 	 0	 	 0	 	 0	 WR0L	 

0	 	 0	 	 0	 	 1	 WR0H	 

0	 	 0	 	 1	 	 0	 WR1L	 

0	 	 0	 	 1	 	 1	 WR1H	 

0	 	 1	 	 0	 	 0	 WR2L	 

0	 	 1	 	 0	 	 1	 WR2H	 

0	 	 1	 	 1	 	 0	 WR3L	 

0	 	 1	 	 1	 	 1	 WR3H	 

1	 	 0	 	 0	 	 0	 WR4L	 

1	 	 0	 	 0	 	 1	 WR4H	 

1	 	 0	 	 1	 	 0	 WR5L	 

1	 	 0	 	 1	 	 1	 WR5H	 

1	 	 1	 	 0	 	 0	 WR6L	 

1	 	 1	 	 0	 	 1	 WR6H	 

1	 	 1	 	 1	 	 0	 WR7L	 

1	 	 1	 	 1	 	 1	 WR7H	 

 

■ ８位元資料匯流排讀取暫存器 

位址	 

A3	 A2	 A1	 A0	 
讀取暫存器	 

0	 	 0	 	 0	 	 0	 RR0L	 

0	 	 0	 	 0	 	 1	 RR0H	 

0	 	 0	 	 1	 	 0	 RR1L	 

0	 	 0	 	 1	 	 1	 RR1H	 

0	 	 1	 	 0	 	 0	 RR2L	 

0	 	 1	 	 0	 	 1	 RR2H	 

0	 	 1	 	 1	 	 0	 RR3L	 

0	 	 1	 	 1	 	 1	 RR3H	 

1	 	 0	 	 0	 	 0	 RR4L	 

1	 	 0	 	 0	 	 1	 RR4H	 

1	 	 0	 	 1	 	 0	 RR5L	 

1	 	 0	 	 1	 	 1	 RR5H	 

1	 	 1	 	 0	 	 0	 RR6L	 

1	 	 1	 	 0	 	 1	 RR6H	 

1	 	 1	 	 1	 	 0	 RR7L	 

1	 	 1	 	 1	 	 1	 RR7H	 

 

 

6.3 I2C 串列介面匯流排模式的暫存器位址 

本 IC 使用 I2C 串列介面匯流排時、以位址控制的方式指定暫存器的存取。暫存器位址的指定方法與 6.2 節所述相同、將 16

位元暫存器分成上位位元組、下位位元組。 

I2C 串列介面匯流排請參考第 4 章。 
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6.4 ＷＲ０  指令暫存器 

針對ＩＣ内的各軸、軸指定後、寫入命令的暫存器。暫存器由軸指定位元及命令碼位元所組成。 

 

此暫存器寫入命令碼後、該命令立刻執行。驅動速度的設定...等資料寫入命令須先將資料寫入 WR6,7 暫存器。或是、資料

讀取命令此指令暫存器寫入後、内部回路會將要讀取的資料放在 RR6,7 暫存器。 

 

８位元資料匯流排的時請務必先寫上位位元組(H)後再寫下位位元組(L)。下位位元組寫入後先前指定的軸命令立刻執行。 

 

全部的命令碼的命令処理所要時間、最多 125nsec（CLK=16MHz 的時候）。在此時間內請勿重複寫入下一命令。 

 

0 X

命令コード軸指定

YZU000

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR0

 
 

D7～0             命令碼設定。 

 

D11～8  	 	 	 	 	 	 	 	 	 指定命令執行軸。各軸的位元設１後該軸被指定。軸的指定不限１軸。可同時對複数軸下達相同命令、相

同參數値。但、資料讀取命令的時候僅可以指定１軸。	 

	 

	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 補間関係的命令、軸指定的位元請全部設為０。	 

 

其他位元請務必設為０。設１的時候、ＩＣ内部回路的測試命令起動、會發生無法憶測的動作易其。 

 

 

6.5 ＷＲ１  模式暫存器１ 

模式暫存器１是４軸個別持有。哪軸的模式暫存器寫入、在寫入前由命令指定。	 

模式暫存器１為各中斷発生要因的許可／禁止設定暫存器。各位元設為１時中斷許可、０時中斷禁止。 

 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR1 CMR1 CMR0CMR3 CMR2D-STAC-STAC-ENDD-ENDH-ENDTIMERSPLTPSPLTESYNC0SYNC1SYNC2SYNC3

割り込み許可／禁止  
 

D3～0	 	 	 CMR3～0   多目的暫存器 MR3～0 與比較対象的比較結果、滿足比較条件時、中斷発生。 

MR3～0 的比較対象及比較条件的設定、以多目的暫存器模式設定命令(20h)進行。 

	 

D4	 	 	 	 	 	 D-STA	 	    驅動開始時、中斷発生。 

	 

D5	 	 	 	 	 	 C-STA	 	    加減速驅動時、等速域脈衝輸出開始時、中斷発生。 

	 

D6	 	 	 	 	 	 C-END	 	    加減速驅動時、等速域的脈衝輸出結束時、中斷発生。 

 

D7	 	 	 	 	 	 D-END	 	    驅動結束時、中斷発生。 

 

D8	 	 	 	 	 	 H-END	 	    自動原点復歸結束、中斷発生。 

 

D9	 	 	 	 	 	 TIMER	 	    計時器時間到時、中斷発生。 

 

D10	 	 	 	 	 SPLTP	 	    分割脈衝的脈衝↑時中斷発生。（分割脈衝理論：Hi 脈衝設定時） 

 

D11	 	 	 	 	 SPLTE	 	    分割脈衝結束時、中斷発生。 

 

D15～12	 SYNC3～0  同步動作 SYNC3～0 起動時、中斷発生。 

 

重置時、D15～D0 全部設為０。 

命令碼 

中斷許可/禁止 
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6.6 ＷＲ２  模式暫存器２ 

模式暫存器２是４軸個別持有。哪軸的模式暫存器寫入、在寫入前由命令指定。 

模式暫存器２為、驅動途中減速停止／即停止的輸入訊號 STOP2～STOP0 的模式設定、伺服馬達用輸入訊號的模式設定、

極限輸入訊號的模式設定、及軟體極限的模式設定的暫存器。 

 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR2 SP2-EINP-E SP1-E SP0-ESP2-LINP-L SP1-L SP0-LALM-E ALM-LHLM-LHLM-EHLM-MSLM-ESLM-OSLM-M  

 

D4,2,0	 	 SPn-L	 	 	 	 	 驅動停止輸入訊號 STOPn（n:2～0）的有効的理論位準設位元。 

  ０：Low 動作、１：Hi 動作 

自動原点復歸時、使用 STOPn 訊號的理論位準在這些位元設定。 

 

D5,3,1	 	 SPn-E	 	 	 	 	 驅動停止輸入訊號 STOPn（n:2～0）的有効／無効設定位元。 

  ０：無効、１：有効 

STOP2～STOP0 設有効後開始驅動時、指定的 STOP 訊號輸入動作時、驅動減速停止或即停止。加減

速驅動時減速停止、等速驅動時即停止。 

自動原点復歸時、使用的 STOPn 有効／無効位元做設定。 

	 

D6	 	 	 	 	 	 INP-L	 	    伺服馬達定位完成輸入訊號 nINPOS 的理論位準設定。 

  ０：Low 動作、１：Hi 動作 

 

D7	 	 	 	 	 	 INP-E	 	    nINPOS 輸入訊號的有効／無効設定。 

  ０：無効、１：有効 

有効に設定すると、驅動結束後、等到 nINPOS 訊號動作後 RR0（主狀態）暫存器的 DRIVE 位元才回到

０。 

 

D8	 	 	 	 	 	 ALM-L	 	    伺服馬達異常用輸入訊號 nALARM 的理論位準設定。 

  ０：Low 動作、１：Hi 動作 

	 

D9	 	 	 	 	 	 ALM-E	 	    nALARM 輸入訊號的有効／無効設定。 

  ０：無効、１：有効 

設定有効後、驅動中 nALARM 輸入訊號動作時 RR2 暫存器的 D4(ALARM)位元變為１。驅動即停止。 

 

D10	 	 	 	 	 HLM-L	 	    硬體極限輸入訊號 nLMTP，nLMTM 的理論位準設定。 

  ０：Low 動作、１：Hi 動作 

 

D11	 	 	 	 	 HLM-E	 	    nLMTP，nLMTM 極限輸入訊號的有効／無効設定。 

  ０：無効、１：有効 

有効設定時、＋方向驅動中 nLMTP 極限輸入訊號動作時 RR2 暫存器的 D2(HLMT+)變為１、－方向驅

動中 nLMTM 極限輸入訊號動作時、RR2 暫存器的 D3（HLMT-）變為１。驅動停止。 

D12	 	 	 	 	 HLM-M	 	    nLMTP，nLMTM 極限輸入訊號動作時驅動停止方式設定。 

  ０：即停止、１：減速停止 

自動原点復歸的停止訊號以極限訊號使用時、１：減速停止設定。 

 

D13	 	 	 	 	 SLM-E	 	    軟體極限機能的有効／無効設定。 

  ０：無効、１：有効 

設定有効時、＋方向驅動中＋方向的軟體極限錯誤状態時、RR2 暫存器的 D0（SLMT+）變為１、－方向

驅動中－方向的軟體極限錯誤状態時、RR2 暫存器的 D1（SLMT-）變為１。 

・ ＋方向的軟體極限：対象的位置計數 ≧ SLMT+値時錯誤、驅動停止 

・ －方向的軟體極限：対象的位置計數 ＜ SLMT-値時錯誤、驅動停止 

軟體極限錯誤發生方向的驅動命令寫入時不會執行。 

	 

D14	 	 	 	 	 SLM-O	 	    軟體極限的設定対象理論位置數器、實際位置計數器設定。 

  ０：理論位置計數器、 １：實際位置計數器 

	 

D15	 	 	 	 	 SLM-M	 	    軟體極限時的驅動停止方式設定。 

  ０：減速停止、１：即停止 
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（請注意設定與硬體極限訊號的停止方式的設定位元的０／１相反。） 

 

重置時、D15～D0 全部０。 

 

 

6.7 ＷＲ３  模式暫存器３ 

模式暫存器３是４軸個別持有。哪軸的模式暫存器寫入、在寫入前由命令指定。	 

 

模式暫存器３為、手動減速、加減速模式（対称／非対称、直線加減速／Ｓ形加減速）、驅動脈衝輸出模式、編碼器輸入模

式、極限訊號端子交換、台形三角防止機能、計時器重覆的設定暫存器。 

 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR3 MANLDDSNDESACCDPMD0DPMD1DP-LDIR-LDPINVPIMD0PIMD1PI-LPIINVLMINVAVTRITMMD0  

	 

D0	 	 	 	 	 	 MANLD	 	    加減速定量脈衝驅動時減速為自動減速或手動減速設定。 

  ０：自動減速、１：手動減速 

手動減速模式時、手動減速点（DP）須先設定。 

	 

D1	 	 	 	 	 	 DSNDE	 	    直線加減速驅動的減速時的減速度、用加速度設定値（対称）、或是個別的減速度設定値（非対称）的

設定。另、Ｓ形加減速驅動的減速時的減速度増加率使用加速度増加率設定値（対称）、或個別的減速

度増加率設定値（非対称）的設定。 

  ０：対称加減速、１：非対称加減速 

非対称Ｓ形加減速做定量脈衝驅動時、不會自動減速之故、D0（MANLD）位元設為１時、手動減速点

（DP）就需要設定。 

	 

D2	 	 	 	 	 	 SACC	 	 	    加減速驅動時的速度曲線為直線加減速或Ｓ形加減速的設定。 

  ０：直線加減速、１：Ｓ形加減速 

Ｓ形加減速的時候時、需要設定加速度増加率（JK）、（減速度増加率（DJ））。 

	 

D4,3	 	 	 	 DPMD1,0   驅動脈衝的輸出方式設定す。 

 

D4(DPMD1)	 D3(DPMD0)	 驅動脈衝輸出方式	 

0	 0	 独立２脈衝方式	 

0	 1	 １脈衝・方向方式	 

1	 0	 ２相脈衝４逓倍方式	 

1	 1	 ２相脈衝２逓倍方式	 

	 

独立２脈衝方式時、輸出訊號 PP 為＋方向脈衝、輸出訊號 PM 為－方向脈衝輸出。 

單１脈衝・方向方式時、輸出訊號 PLS 為＋／－両方向的驅動脈衝、輸出訊號 DIR 為脈衝的方向訊號

輸出。 

2 相脈衝方式時輸出訊號 PA 為 2 相脈衝的 A 相訊號、輸出訊號 PB 為 2 相脈衝的 B 相訊號輸出。 

	 

D5	 	 	 	 	 	 DP-L	 	 	    驅動脈衝的理論位準設定。 

  ０：正理論脈衝、１：負理論脈衝 

正論理パルス： 負論理パルス：  

	 

D6	 	 	 	 	 	 DIR-L	 	    驅動脈衝輸出方式為１脈衝・方向方式設定時、驅動脈衝的方向輸出訊號的理論位準設定。 

此位元的値如下表 DIR 輸出訊號的電圧位準輸出。 

 

D6(DIR-L)	 ＋方向脈衝輸出時	 －方向脈衝輸出時	 

０	 Low	 Hi	 

１	 Hi	 Low	 

	 

D7	 	 	 	 	 	 DPINV	 	    驅動脈衝輸出的 PP/PLS/PA 訊號與 PM/DIR/PB 訊號的輸出端子交換。 

  ０：初期状態、１：端子交換 

正理論脈衝 負理論脈衝 
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此位元設１時、驅動脈衝輸出方式為独立２脈衝方式的時候、＋方向的驅動在 PM 訊號輸出驅動脈衝、

－方向的驅動在 PP 訊號輸出驅動脈衝。其他驅動脈衝輸出方式也一樣訊號輸出端子交換。 

	 

D9,8	 	 	 	 PIMD1,0	   編碼器輸入脈衝方式設定。 

編碼器輸入訊號、實際位置計數器計數增／減。 

 

D9(PIMD1)	 D3(PIMD0)	 編碼器輸入脈衝方式	 

0	 0	 ２相脈衝輸入	 ４逓倍	 

0	 1	 ２相脈衝輸入	 ２逓倍	 

1	 0	 ２相脈衝輸入	 １逓倍	 

1	 1	 上／下脈衝輸入	 

 

此位元設為２相脈衝輸入的模式時、正理論脈衝在Ａ相前進時計數增加、Ｂ相前進時計數減少。4 逓倍

設定時両訊號的↑、↓時計數增加、減少。2 逓倍設定時 A 相訊號的↑、↓時計數增加、減少。1 逓倍

設定時は B 相訊號 Low 時的 A 相訊號的↑時計數增加、B 相訊號 Low 時的 A 相訊號↓時計數減少。 

 

カウントアップ カウントダウン

ECA

ECB

 

 

此位元增加/減少脈衝輸入的模式設定時、PPIN 訊號計數增加輸入、PMIN 訊號計數減少輸入。各訊號

在正脈衝的↑計數。 

	 

D10	 	 	 	 	 PI-L	 	 	    編碼器輸入訊號的正理論／負理論設定。 

  ０：正理論、１：負理論 

此設定編碼器輸入脈衝方式的增／減脈衝方式在負脈衝的↓時計數。 

	 

D11	 	 	 	 	 PIINV	 	    編碼器輸入脈衝的 nECA/PPIN 訊號與 nECB/PMIN 訊號的輸入端子交換。 

  ０：初期状態、１：端子交換 

因此設的的關係、以下的實際位置計數的増減相反。 

 

D11(PIINV)	 編碼器輸入脈衝方式	 實際位置計數(RP)的増減	 

0	 

２相脈衝輸入	 
Ａ相前進時計數增加。	 

Ｂ相前進時計數減少。	 

增／減脈衝輸入	 
PPIN 脈衝輸入時計數增加。	 

PMIN 脈衝輸入時計數減少。	 

１	 

２相脈衝輸入	 
Ｂ前進時計數增加。	 

Ａ相前進時計數減少。	 

增／減脈衝輸入	 
PMIN脈衝輸入時計數增加。	 

PPIN 脈衝輸入時計數減少。	 

	 

D12	 	 	 	 	 LMINV	 	    硬體極限輸入訊號 nLMTP，nLMTM 的輸入端子交換。 

  ０：初期状態、１：端子交換 

此位元為１時、nLMTP 訊號為－方向的極限訊號、nLMTM 訊號為＋方向的極限訊號。 

	 

D13	 	 	 	 	 AVTRI	 	    直線加減速的定量脈衝驅動三角波形防止機能的有効／無効設定。重置時、三角波形防止機能有効。 

  ０：有効、１：無効 

	 

D14	 	 	 	 	 TMMD	 	 	    計時器動作單次／重覆的設定。 

  ０：單次、１：重覆 

 

重置時、D15～D0 全部０。D15 位元請設定為０。 

	 

計數增加 計數減少 
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6.8 ＷＲ４  輸出暫存器 

Ｘ軸汎用輸出入訊號 XPIO7～0 及Ｙ軸汎用輸出入訊號 YPIO7～0 做為汎用輸出使用時、輸出設定暫存器。 

各位元０時 Low 位準、１設定時 Hi 位準輸出。 

 

XPIO0

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR4 XPIO1XPIO2XPIO3XPIO4XPIO5XPIO6XPIO7YPIO0YPIO1YPIO2YPIO3YPIO4YPIO5YPIO6YPIO7

 

 

重置時、D15～D0 全部０。 

 

 

6.9 ＷＲ５  輸出暫存器 

Ｚ軸汎用輸出入訊號 ZPIO7～0 及Ｕ軸汎用輸出入訊號 UPIO7～0 做為汎用輸出使用時、輸出設定暫存器。 

各位元０時 Low 位準、１設定時 Hi 位準輸出。 

 

ZPIO0

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR5 ZPIO1ZPIO2ZPIO3ZPIO4ZPIO5ZPIO6ZPIO7UPIO0UPIO1UPIO2UPIO3UPIO4UPIO5UPIO6UPIO7

 

 

重置時、D15～D0 全部０。 

 

 

6.10 ＷＲ６，７  資料寫入暫存器１，２ 

資料寫入命令的資料設定暫存器。WR6 暫存器為寫入資料下位 16 位元（WD15～WD0）、WR7 暫存器為寫入資料上位 16 位

元（WD31～WD16）設定。 

 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR6 WD0WD1WD2WD3WD4WD5WD6WD7WD8WD9WD10WD11WD12WD13WD14WD15

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR7 WD16WD17WD18WD19WD20WD21WD22WD23WD24WD25WD26WD27WD28WD29WD30WD31  

 

資料寫入命令是、首先、各々的命令所指定資料長的資料寫入此寫入資料暫存器。寫入資料暫存器 WR6,7（８位元資料匯流

排的時候 WR6L,WR6H,WR7L,WR7H)、高低位元組無先後寫入順序的規定。之後、命令碼寫入指令暫存器時、寫入資料暫

存器的内容就會被取用。 

 

寫入数値資料全部二進制。而負數以２的補数寫入。 

 

各々的命令的資料請務必依照指定資料長設定。 

 

重置時、WR6,WR7 暫存器的内容為亂數。 
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6.11 ＲＲ０  主狀態暫存器 

主狀態暫存器顯示各軸的驅動、錯誤状態。或是連続補間下筆資料許可、円弧補間的象限、連続補間的預存緩衝暫存器

狀態計數器(SC)的顯示。 

 

X-DRV

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
RR0 Y-DRVZ-DRVU-DRVX-ERRY-ERRZ-ERRU-ERRZONE0ZONE1ZONE2CNEXTHSTC0HSTC1HSTC2HSTC3

 

 

D3～0	 	 	 n-DRV	 	    顯示各軸的驅動状態。此位元１時、該軸為驅動脈衝輸出中。０時該軸驅動結束。另、自動原点復歸執

行時、執行期其間此位元１。 

 

伺服馬達定位完成用輸入訊號 nINPOS 有効設定時、驅動脈衝輸出後、nINPOS 訊號動作後、此位元

０。 

 

D7～4	 	 	 n-ERR	 	    各軸的錯誤発生状態整合顯示。也就是各軸的 RR2 暫存器的錯誤位元(D7～D0)有位元式１時、此位元

就會設為１。多晶片補間時、副晶片錯誤発生時主晶片的主軸的錯誤位元變為１。	 

	 

補間驅動以外的驅動時(含自動原復歸)、錯誤・結束狀態清除命令(79h)、或是下次驅動開始時、此位

元回到０。補間驅動時、請務必以錯誤・結束狀態清除命令(79h)將錯誤解除。錯誤沒有解除時、此後的

補間驅動會不正常。 

 

D10～8	 	 ZONEm	  	 	 	 円弧補間驅動時顯示現在驅動中的象限。	 

	 

  D10   D9   D8    現在驅動中的象限 

   0 

   0 

   0 

   0 

   1 

   1 

   1 

   1 

   0 

   0 

   1 

   1 

   0 

   0 

   1 

   1 

   0 

   1 

   0 

   1 

   0 

   1 

   0 

   1 

           0 

           1 

           2 

           3 

           4 

           5 

           6 

           7 

	 

D11	 	 	 	 	 CNEXT	  	 	 	 顯示連続補間下一筆資料寫入許可。連続補間驅動、此位元１時、下一筆區段的補間資料(參數資料及

補間命令)可以開始寫入。	 

	 

D15～12	 HSTC3～0	 	 顯示連続補間的預存緩衝暫存器狀態計數器(SC)的値。	 

 

  D15   D14   D13   D12 狀態計數器(SC)的値 

   0 

   0 

   0 

   0 

   0 

   0 

   0 

   0 

   1 

   0 

   0 

   0 

   0 

   1 

   1 

   1 

   1 

   0 

   0 

   0 

   1 

   1 

   0 

   0 

   1 

   1 

   0 

   0 

   1 

   0 

   1 

   0 

   1 

   0 

   1 

   0 

           0 

           1 

           2 

           3 

           4 

           5 

           6 

           7 

           8 

 

連続補間的驅動中、SC=8 時、預存緩衝暫存器的堆疊為上限狀態。SC 在 7 以下的時、可以寫入下一筆

區段的補間資料(參數資料及補間命令)。SC=0 為補間資料全部輸出完畢、連続補間的驅動結束。	 

6.12 ＲＲ１  狀態暫存器１ 

狀態暫存器１為４軸個別持有。讀取哪一軸的狀態暫存器是在命令的軸指定。	 
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狀態暫存器１為中斷発生要因顯示的暫存器。中斷発生時、對應的中斷発生要因的位元變為１。 

中斷発生需先在由 WR1 暫存器設定各要因中斷許可。 

 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
RR1 CMR1 CMR0CMR3 CMR2D-STAC-STAC-ENDD-ENDH-ENDTIMERSPLTPSPLTESYNC0SYNC1SYNC2SYNC3

割り込み発生要因  
 

D3～0	 	 	 CMR3～0   顯示多目的暫存器 MR3～0 與比較対象的的比較結果、滿足比較条件時中斷発生。 

MR3～0 的比較対象及比較条件的設定、請以多目的暫存器模式設定命令(20h)。 

 

D4	 	 	 	 	 	 D-STA	 	    顯示驅動開始。 

 

D5	 	 	 	 	 	 C-STA	 	    顯示加減速驅動時、等速域的脈衝輸出的開始。 

 

D6	 	 	 	 	 	 C-END	 	    顯示加減速驅動時、等速域的脈衝輸出的結束。 

 

D7	 	 	 	 	 	 D-END	 	    顯示驅動結束。 

 

D8	 	 	 	 	 	 H-END	 	    顯示自動原点復歸結束。 

 

D9	 	 	 	 	 	 TIMER	 	    顯示計時器的時間到。 

 

D10	 	 	 	 	 SPLTP	 	    顯示分割脈衝的脈衝的↑。 

（分割脈衝理論：Hi 脈衝設定時） 

 

D11	 	 	 	 	 SPLTE	 	    顯示分割脈衝結束。 

 

D15～12	 SYNC3～0	 	 顯示同步動作 SYNC3～0 的起動。 

 

所有中斷要因的中斷発生時、此暫存器的位元變１、中斷輸出訊號(INT0N)變 Low 位準。ＣＰＵ讀取 RR1 暫存器後、RR1 暫存

器的位元清為０、中斷輸出訊號(INT0N)回到未動作位準。 

 

【注意】	 

• ８位元資料匯流排的時候 RR1L 暫存器的讀取 RR1L 清除、RR1H 的讀取 RR1H 清除。RR1L 的讀取時不會清除

RR1H。RR1H 的讀取也不會清除 RR1L。 

• I2C 串列介面匯流排的時候時、RR1L 暫存器與 RR1H 暫存器不可以分開讀取、請務必再一次通訊情況下完整讀

取 RR1 暫存器。 

 

 

中斷發生要因 
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6.13 ＲＲ２  狀態暫存器２ 

狀態暫存器２為４軸個別持有。讀取哪一軸的狀態暫存器是在命令的軸指定。	 

 

狀態暫存器２為錯誤情報、及驅動結束狀態顯示暫存器。錯誤情報（D7～D0）各位元１的時候、顯示驅動中該位元的錯誤発

生。此 RR2 暫存器的 D7～D0 的不管哪個位元變１時、RR0 主狀態暫存器的該当軸的 n-ERR 位元變１。 

 

RR2 暫存器的各位元 1 時、錯誤要因、或驅動結束要因解消依舊保持為 1。補間驅動以外驅動(含自動原点復歸)的錯誤、

用錯誤・結束狀態清除命令（79h）、或是下次驅動開始時全部位元會回到 0。補間驅動時的錯誤請務必用錯誤・結束狀態清

除命令（79h）將錯誤位元歸 0。 

 

SLMT+

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
RR2 SLMT-HLMT+HLMT-ALARMEMGHOMECERRSYNCSTOP0STOP1STOP2LMTPLMTMALARMEMG

エラー情報ドライブ終了ステータス
 

 

D0	 	 	 	 	 	 SLMT+	 	    軟體極限機能有効時、＋方向驅動中比較対象的位置計數超過 SLMT+値以上時變 1、驅動停止。 

 

D1	 	 	 	 	 	 SLMT-	 	    軟體極限機能有効時、－方向驅動中比較対象的位置計數小於 SLMT-値時變 1、驅動停止。 

 

D2	 	 	 	 	 	 HLMT+	 	    硬體極限訊號有効時、＋方向驅動中、nLMTP 極限訊號動作時變 1、驅動停止。 

 

D3	 	 	 	 	 	 HLMT-	 	    硬體極限訊號有効時、－方向驅動中、nLMTM 極限訊號動作時時變 1、驅動停止。 

 

D4	 	 	 	 	 	 ALARM	 	    伺服馬達異常用輸入訊號有効時、驅動中 nALARM 訊號動作時時變 1、驅動停止。 

 

D5	 	 	 	 	 	 EMG	 	 	 	    驅動中、緊急停止訊號 EMGN 為 Low 位準時變為 1、驅動停止。 

 

D6	 	 	 	 	 	 HOME	 	 	    自動原点復歸執行時的錯誤。復歸步驟３開始時、編碼器Ｚ相訊號 STOP2 已經動作時變為１。 

 

D7	 	 	 	 	 	 CERR	 	 	    補間錯誤、連続補間的驅動中下一筆區段的補間資料的來不及寫入而停止、另外多晶片補間時的終

点資料転送錯誤的時變為１。多晶片補間時的資料転送錯誤発生時、RR3 暫存器頁１的 D12 位元也會

變為１。 

 

【注意】	 

D7 位元１的時候、請務必以錯誤・結束狀態清除命令（79h）清除。錯誤無解除時其後的補間驅動會不

正常動作。 

 

驅動中進行方向的硬體／軟體極限作動時、驅動會減速停止或是即停止。停止後停止要因解消前、同方向驅動命令在発行

也再錯誤発生、驅動命令不會執行。 

 

錯誤情報位元、在驅動停止狀態下，各要因即使動作也不會變為１。 

軟體極限、硬體極限、反方向驅動時即使要因動作也不會発生錯誤。 

 

D8	 	 	 	 	 	 SYNC	 	 	    驅動中因同步動作 SYNC3～0 停止、變為１。 

 

D11～9	 	 STOP2～0  驅動中因外部停止訊號 STOP2～0 停止、變為１。 

 

D12	 	 	 	 	 LMT+	 	 	    驅動中因＋方向極限訊號 nLMTP 停止、變為１。 

 

D13	 	 	 	 	 LMT-	 	 	    驅動中因－方向極限訊號 nLMTM 停止、變為１。 

 

D14	 	 	 	 	 ALARM	 	    驅動中因伺服馬達用アラーム訊號 nALARM 停止、變為１。 

	 

D15	 	 	 	 	 EMG	 	 	 	    驅動中因緊急停止訊號 EMGN 停止、變為１。 

 

驅動結束狀態（D15～D8）顯示驅動結束的要因位元。即使驅動結束要因為驅動結束狀態（D15～D8）所示要因以外、有以

下 3 個要因。 

驅動結束狀態 錯誤資訊 
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	 	 	 	 	 a.	 	 	 	 定量脈衝驅動輸出脈衝全部送出。 

	 	 	 	 	 b.	 	 	 	 減速停止、即停止命令寫入時。 

	 	 	 	 	 c.	 	 	 	 軟體極限有効設定動作時。	 

 

驅動結束狀態（D15～D8）的確認請務必在 RR0 主狀態暫存器的 n-DRV 位元的驅動結束確認後進行。 

 

 

6.14 ＲＲ３  狀態暫存器３ 

狀態暫存器３為４軸個別持有。讀取哪一軸的狀態暫存器是在命令的軸指定。	 

 

狀態暫存器３有頁 0 及頁 1 的 2 種存在。頁 0 為輸入訊號的状態直接顯示的暫存器。或自動原点復歸執行時的執行狀態顯

示。頁 1 為、同步動作的有効／無効設定、驅動中的加減速驅動的加減速状態、Ｓ形加減速的加速度増加／減少状態、計時

器作動状態、分割脈衝作動状態顯示。另、多晶片補間時的転送錯誤状態也顯示。 

重置時は頁 0 となります。 

 

STOP0

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
RR3 ページ0 STOP1STOP2ECAECBINPOSALARMLMTPLMTMHSST0HSST1HSST2HSST3HSST4HSST50

SYNC0

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0

SYNC1SYNC2SYNC3ASNDCNSTDSNDAASNDACNSTADSNDTIMERSPLITMCERR001RR3 ページ1
 

	 

■	 頁 0	 

各訊號的輸入訊號状態位元、輸入訊號 Low 位準時０、Hi 位準的時１。D8～D0 的輸入訊號功能未使用時可以作為汎用輸入

訊號使用。以下的説明中訊號名的後的括弧内為 X 軸到 U 軸順序的端子編号。 

	 

D2～0	 	 	 STOP2～0	  外部停止訊號 STOP2（70,91,110,129）、STOP1（73,92,111,130）、STOP0（74,93,112,131）的輸入状態

顯示。 

	 

D3	 	 	 	 	 	 ECA	 	 	 	    編碼器輸入脈衝訊號 ECA/PPIN（45,47,49,51）的輸入状態顯示。 

即使編碼器輸入端子交換設定（WR3/D11：PIINV）、本位元為輸入状態顯示端子番号不変。 

	 

D4	 	 	 	 	 	 ECB	 	 	 	    編碼器輸入脈衝訊號 ECB/PMIN（46,48,50,52）的輸入状態顯示します。 

即使編碼器輸入端子交換設定（WR3/D11：PIINV）本位元為輸入状態顯示端子番号不変。 

	 

D5	 	 	 	 	 	 INPOS	 	    伺服馬達定位完成用輸入訊號 INPOS（66,85,104,123）的輸入状態顯示。 

	 

D6	 	 	 	 	 	 ALARM	 	    伺服馬達異常用輸入訊號 ALARM（67,86,105,124）的輸入状態顯示。 

	 

D7	 	 	 	 	 	 LMTP	 	 	    硬體極限輸入訊號 LMTP（68,87,106,127）的輸入状態顯示。 

即使硬體極限輸入端子交換設定（WR3/D12：LMINV）本位元為輸入状態顯示端子番号不変。 

	 

D8	 	 	 	 	 	 LMTM	 	 	    硬體極限輸入訊號 LMTM（69,88,109,128）的輸入状態顯示。 

即使硬體極限輸入端子交換設定（WR3/D12：LMINV）本位元為輸入状態顯示端子番号不変。 

	 

D14～9	 	 HSST5～0	  自動原点復歸執行狀態在自動原点復歸執行中顯示現在執行的動作内容。 

請參考 2.6.5 項。 

 

D15	 	 	 	 	 PAGE	 	 	 	   頁 0 顯示時 0。 

 

■	 頁 1	 

 

D3～0	 	 	 SYNC3～0  同步動作 SYNC3～0 有効状態的時 1。 

同步動作有効時、発出行同步動作有効命令(8F～81h)。同步動作無効時、不動作時發出同步動作無

効命令(9F～91h)。 

 

RR3 頁 0 

RR3 頁 1 
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D4	 	 	 	 	 	 ASND	 	 	    加減速驅動中加速状態的時候１。 

 

D5	 	 	 	 	 	 CNST	 	 	    加減速驅動中、等速状態的時候１。 

 

D6	 	 	 	 	 	 DSND	 	 	    加減速驅動中、減速状態的時候１。 

 

D7	 	 	 	 	 	 AASND	 	    Ｓ形加減速驅動中、加速度／減速度 

増加状態的時候１。 

 

D8	 	 	 	 	 	 ACNST	 	    Ｓ形加減速驅動、速度一定状態的時候１。 

 

D9	 	 	 	 	 	 ADSND	 	    Ｓ形加減速驅動中、速度減少状態的時候１。 

 

D10	 	 	 	 	 TIMER	 	    計時器動作中變為１。 

 

D11	 	 	 	 	 SPLIT	 	    分割脈衝動作中變為１。 

 

D12	 	 	 	 	 MCERR	 	    多晶片補間時的資料転送錯誤発生的時候１。此時候、RR2 暫存器的 D7 位元也會１。 

 

D15	 	 	 	 	 PAGE	 	 	 	   頁 1 顯示時 1。 

 

 

ASND=1 CNST=1 DSND=1

速度

時間

加／減速度
加速度 減速度

AASND=1 ACNST=1 ADSND=1 AASND=1 ACNST=1 ADSND=1



NOVA electronics Inc.                                                                        MCX514 - 170 

－ 170 － 

6.15 ＲＲ４  ＰＩＯ讀取暫存器１ 

PIO 讀取暫存器１為、Ｘ軸的汎用輸出入訊號 XPIO7～0、及Ｙ軸的汎用輸出入訊號 YPIO7～0 的訊號状態顯示暫存器。訊號

Low 位準的時候０、Hi 位準的時候１。 

 

XPIO0

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
RR4 XPIO1XPIO2XPIO3XPIO4XPIO5XPIO6XPIO7YPIO0YPIO1YPIO2YPIO3YPIO4YPIO5YPIO6YPIO7

 

 

D7～0	 	 	 XPIO7～0  Ｘ軸的汎用輸出入訊號 XPIO7～0 的状態顯示。 

XPIO7～0 訊號設定為輸入時顯示輸入状態、設定為輸出時顯示輸出状態。 

 

D15～8	 	 YPIO7～0  Y 軸的汎用輸出入訊號 YPIO7～0 的状態顯示。 

YPIO7～0 訊號設定為輸入時顯示輸入状態、設定為輸出時顯示輸出状態。 

 

 

6.16 ＲＲ５  ＰＩＯ讀取暫存器２ 

PIO 讀取暫存器１は、Ｚ軸的汎用輸出入訊號 ZPIO7～0、及Ｕ軸的汎用輸出入訊號 UPIO7～0 的訊號状態顯示暫存器。。訊

號 Low 位準的時候０、Hi 位準的時候１。 

 

ZPIO0

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
RR5 ZPIO1ZPIO2ZPIO3ZPIO4ZPIO5ZPIO6ZPIO7UPIO0UPIO1UPIO2UPIO3UPIO4UPIO5UPIO6UPIO7

 

 

D7～0	 	 	 ZPIO7～0  Ｚ軸的汎用輸出入訊號 ZPIO7～0 的状態顯示。 

ZPIO7～0 訊號設定為輸入時顯示輸入状態、設定為輸出時顯示輸出状態。 

 

D15～8	 	 UPIO7～0  Ｕ軸的汎用輸出入訊號 UPIO7～0 的状態顯示。 

UPIO7～0 訊號設定為輸入時顯示輸入状態、設定為輸出時顯示輸出状態。 

 

 

6.17 ＲＲ６，７  讀取資料暫存器１，２ 

資料讀取命令下、内部暫存器的資料設定到此暫存器。RR6 暫存器為讀取資料下位 16 位元（RD15～RD0）、RR7 暫存器為讀

取資料上位 16 位元（RD31～RD16）。 

 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
RR6 RD0RD1RD2RD3RD4RD5RD6RD7RD8RD9RD10RD11RD12RD13RD14RD15

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
RR7 RD16RD17RD18RD19RD20RD21RD22RD23RD24RD25RD26RD27RD28RD29RD30RD31  

 

資料全部為二進位。負的値為 2 的補数。 
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7. 命令 
 

7.1 命令一覧 

 

■ 資料寫入命令 

 

編碼	 命	 	 令	 參數記号	 資料範囲	 
資料長	 

(位元組)	 

００h	 加速度増加率	 設定	 ＪＫ	 1	 ～	 1,073,741,823	 [pps/sec2]	 4	 

０１	 減速度増加率	 設定	 ＤＪ	 1	 ～	 1,073,741,823	 [pps/sec2]	 4	 

０２	 加速度	 設定	 ＡＣ	 1	 ～	 536,870,911	 [pps/sec]	 4	 

０３	 減速度	 設定	 ＤＣ	 1	 ～	 536,870,911	 [pps/sec]	 4	 

０４	 初速度	 設定	 ＳＶ	 1	 ～	 8,000,000	 [pps]	 4	 

０５	 驅動速度	 設定	 ＤＶ	 1	 ～	 8,000,000	 [pps]	 4	 

０６	 移動脈衝数／終点	 設定	 ＴＰ	 -2,147,483,646	 ～	 +2,147,483,646	 4	 

０７	 手動減速点	 設定	 ＤＰ	 0	 ～	 4,294,967,292	 4	 

０８	 円弧中心点	 設定	 ＣＴ	 -2,147,483,646	 ～	 +2,147,483,646	 4	 

０９	 理論位置計數	 設定	 ＬＰ	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

０Ａ	 實際位置計數	 設定	 ＲＰ	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

０Ｂ	 軟體極限＋	 設定	 ＳＰ	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

０Ｃ	 軟體極限－	 設定	 ＳＭ	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

０Ｄ	 加速計數偏移	 設定	 ＡＯ	 -32,768	 ～	 +32,767	 2	 

０Ｅ	 理論位置計數最大値	 設定	 ＬＸ	 
1	 ～	 2,147,483,647（7FFF	 FFFFh）	 

または FFFF	 FFFFh	 
4	 

０Ｆ	 實際位置計數最大値	 設定	 ＲＸ	 
1	 ～	 2,147,483,647（7FFF	 FFFFh）	 

または FFFF	 FFFFh	 
4	 

１０	 多目的暫存器０	 設定	 ＭＲ０	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

１１	 多目的暫存器１	 設定	 ＭＲ１	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

１２	 多目的暫存器２	 設定	 ＭＲ２	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

１３	 多目的暫存器３	 設定	 ＭＲ３	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

１４	 原点検出速度	 設定	 ＨＶ	 1	 ～	 8,000,000	 [pps]	 4	 

１５	 速度増減値	 設定	 ＩＶ	 1	 ～	 1,000,000	 [pps]	 4	 

１６	 計時器値	 設定	 ＴＭ	 1	 ～	 2,147,483,647	 [μsec]	 4	 

１７	 分割脈衝設定１	 ＳＰ１	 
分割脈衝長度：2	 ～	 65,535	 

脈衝寬度：1	 ～	 65,534	 
4	 

１８	 分割脈衝設定２	 ＳＰ２	 分割脈衝数：0	 ～	 65,535	 2	 

１９	 補間・終点最大値	 ＴＸ	 0	 ～	 2,147,483,646	 4	 

１Ａ	 螺旋回転数	 ＨＮ	 0	 ～	 65535	 2	 

１Ｂ	 螺旋演算値	 ＨＶ	 1	 ～	 2,147,483,646	 4	 

	 

【注意】	 

• 資料寫入請務必依據指定的資料長寫入。 

• 速度參數値、計時器値的記載的単位為、輸入脈衝（CLK）在 16MHz 的時候。輸入時序（CLK）若 16MHz 以外的時

候的參數計算式請參考付録Ｂ。 
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■ 模式寫入命令 

 

編碼	 命	 	 令	 參數記号	 
資料長	 

(位元組)	 

２０h	 多目的暫存器模式設定	 ＭＲＭ	 2	 

２１	 ＰＩＯ訊號設定１	 Ｐ１Ｍ	 2	 

２２	 ＰＩＯ訊號設定２・其他設定	 Ｐ２Ｍ	 2	 

２３	 自動原点復歸模式設定１	 Ｈ１Ｍ	 2	 

２４	 自動原点復歸模式設定２	 Ｈ２Ｍ	 2	 

２５	 輸入訊號濾波模式設定	 ＦＬＭ	 2	 

２６	 同步動作ＳＹＮＣ０設定	 Ｓ０Ｍ	 2	 

２７	 同步動作ＳＹＮＣ１設定	 Ｓ１Ｍ	 2	 

２８	 同步動作ＳＹＮＣ２設定	 Ｓ２Ｍ	 2	 

２９	 同步動作ＳＹＮＣ３設定	 Ｓ３Ｍ	 2	 

２Ａ	 補間模式設定	 ＩＰＭ	 2	 

 

【注意】	 

• 資料寫入請務必依據指定的資料長寫入。 

 

 

■ 資料讀取命令 

 

編碼	 命	 	 令	 參數記号	 資料範囲	 
資料長	 

(位元組)	 

３０h	 理論位置計數	 讀取	 ＬＰ	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

３１	 實際位置計數	 讀取	 ＲＰ	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

３２	 現在驅動速度	 讀取	 ＣＶ	 0	 ～	 8,000,000	 [pps]	 4	 

３３	 現在加減速度	 讀取	 ＣＡ	 0	 ～	 536,870,911	 [pps/sec]	 4	 

３４	 多目的暫存器０	 讀取	 ＭＲ０	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

３５	 多目的暫存器１	 讀取	 ＭＲ１	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

３６	 多目的暫存器２	 讀取	 ＭＲ２	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

３７	 多目的暫存器３	 讀取	 ＭＲ３	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 4	 

３８	 現在計時器値	 讀取	 ＣＴ	 0	 ～	 2,147,483,647	 [μsec]	 4	 

３９	 補間・終点最大値	 ＴＸ	 0	 ～	 2,147,483,646 4	 

３Ａ	 現在螺旋回転数	 ＣＨ	 0	 ～	 65535 2	 

３Ｂ	 螺旋演算値	 ＨＶ	 1	 ～	 2,147,483,646 4	 

３Ｄ	 ＷＲ１設定値	 讀取	 ＷＲ１	 （位元資料） 2	 

３Ｅ	 ＷＲ２設定値	 讀取	 ＷＲ２	 （位元資料） 2	 

３Ｆ	 ＷＲ３設定値	 讀取	 ＷＲ３	 （位元資料） 2	 

４０	 多目的暫存器模式設定	 讀取	 ＭＲＭ	 （位元資料） 2	 

４１	 ＰＩＯ訊號設定１	 讀取	 Ｐ１Ｍ	 （位元資料） 2	 

４２	 ＰＩＯ訊號設定２・其他設定	 讀取	 Ｐ２Ｍ	 （位元資料）	 2	 

４３	 加速度設定値	 讀取	 ＡＣ	 1	 ～	 536,870,911	 [pps/sec]	 4	 

４４	 初速度設定値	 讀取	 ＳＶ	 1	 ～	 8,000,000	 [pps]	 4	 

４５	 驅動速度設定値	 讀取	 ＤＶ	 1	 ～	 8,000,000	 [pps]	 4	 

４６	 移動脈衝数／終点設定値	 讀取	 ＴＰ	 -2,147,483,646	 ～	 +2,147,483,646	 4	 

４７	 分割脈衝設定１	 讀取	 ＳＰ１	 
分割脈衝長度：2	 ～	 65,535	 

脈衝寬度：1	 ～	 65,534	 
4	 

４８	 汎用輸入値	 ＵＩ	 
RR7:下位 1 位元組(PIN)	 

RR6:下位 2 位元組(I2C 通信時的 D15～0)	 
4	 
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■ 驅動命令 

 

編碼	 命	 	 令	 

５０h	 相対位置驅動	 

５１	 反相対位置驅動	 

５２	 ＋方向連続脈衝驅動	 

５３	 －方向連続脈衝驅動	 

５４	 絶対位置驅動	 

５６	 驅動減速停止	 

５７	 驅動即停止	 

５８	 方向訊號＋設定	 

５９	 方向訊號－設定	 

５Ａ	 自動原点復歸執行	 

 

 

■ 補間命令 

 

編碼	 命	 	 令	 

６０h	 １軸直線驅動(多晶片)	 

６１	 ２軸直線補間驅動	 

６２	 ３軸直線補間驅動	 

６３	 ４軸直線補間驅動	 

６４	 ＣＷ円弧補間驅動	 

６５	 ＣＣＷ円弧補間驅動	 

６６	 ２軸位元補間驅動	 

６７	 ３軸位元補間驅動	 

６８	 ４軸位元補間驅動	 

６９	 ＣＷ螺旋補間驅動	 

６Ａ	 ＣＣＷ螺旋補間驅動	 

６Ｂ	 ＣＷ螺旋演算	 

６Ｃ	 ＣＣＷ螺旋演算	 

６Ｄ	 減速有効	 

６Ｅ	 減速無効	 

６Ｆ	 補間中斷清除／補間單步	 

 

 

■ 同步動作操作命令 

 

編碼	 命	 	 令	 

８１～８Ｆh	 同步動作	 有効設定	 

９１～９Ｆ	 同步動作	 無効設定	 

Ａ１～ＡＦ	 同步動作	 起動	 
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■ 其他命令 

 

編碼	 命	 	 令	 

７０h	 速度増加	 

７１	 速度減少	 

７２	 偏差計數清除輸出	 

７３	 計時器始動	 

７４	 計時器停止	 

７５	 分割脈衝開始	 

７６	 分割脈衝停止	 

７７	 驅動開始保持	 

７８	 驅動開始釋放	 

７９	 錯誤・結束狀態清除	 

７Ａ	 ＲＲ３	 ０頁顯示	 

７Ｂ	 ＲＲ３	 １頁顯示	 

７Ｃ	 終点最大値清除	 

１Ｆ	 ＮＯＰ	 

００ＦＦ	 指令重置	 

 

 

【注意】	 

• 這些以外的命令碼請勿寫入指令暫存器。有可能啟動ＩＣ内部回路的測試命令、造成無法意料的動作。 
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7.2 資料寫入命令 

資料寫入命令為陪同寫入資料的命令。驅動時、加速度、驅動速度、移動脈衝数等的動作參數的設定。複数的軸指定時、相

同資料可以指定軸全部全部同時設定。但是、補間・終点最大値、螺旋回転数、螺旋演算値設定不需指定軸不要。 

 

資料寫入命令在、指定的資料長有２位元組的時用 WR6 暫存器、資料長有４位元組的時 WR6,7 暫存器中設定数値。然後再

用 WR0 暫存器指定軸及命令碼寫入。 

 

WR6,7 寫入資料暫存器数値資料全部二進位。負的値以２的補数處理。 

 

各々的資料請務必在資料範囲内的値設定。設定超出範囲外的値時動作會不正常。 

 

【注意】	 

a. 資料寫入命令的命令処理所要時間為最多 125nsec（CLK=16MHz 的時候）。命令寫入在此時間內請勿重複寫入命

令。 

 

b. 加速計數偏移（AO）、理論位置計數最大値（LX）、實際位置計數最大値（RX）以外其他全部的動作參數在重置後

為亂數。所以驅動時有關的參數在驅動前請務必設定適當値。 

 

c. 各速度參數値、計時器値記載的単位為輸入時脈（CLK）在 16MHz 的時候。輸入時脈（CLK）若不是 16MHz 時參數

計算式請參考付録Ｂ。 

 

 

7.2.1 加速度増加率設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

００h	 加速度増加率	 設定	 ＪＫ	 1	 ～	 1,073,741,823	 ４	 

 

加速度増加率設定値在Ｓ形加減速下加速度的単位時間的増加／減少率的參數。設定値的単位為 pps/sec2。 

 

加速度増加率	 =	 JK	 [pps/sec2]	 

 

加速與減速対称的Ｓ形加減速驅動（WR3/D1=0）時、減速時也使用此加速度増加率的値。 

 

 

7.2.2 減速度増加率設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０１h	 減速度増加率	 設定	 ＤＪ	 1	 ～	 1,073,741,823	 ４	 

 

減速度増加率設定値為加速及減速以非対称Ｓ形加減速驅動（WR3/D1= 1）時減速度的単位時間減少率的參數。設定値的

単位 pps/sec2。 

 

減速度増加率	 =	 DJ	 [pps/sec2]	 

 

加速與減速為対称Ｓ形加減速驅動（WR3/D1=0）時、減速度増加率的値不使用。 

 

 

 

 

7.2.3 加速度 設定 
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命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０２h	 加速度	 設定	 ＡＣ	 1	 ～	 536,870,911	 ４	 

 

直線加減速驅動的加速時的加速度參數。設定値的単位 pps/sec。 

 

加速度	 =	 AC	 [pps/sec]	 

 

加速及減速為対称直線加減速驅動(WR3/D1=0)時、減速時也使用此加速度的値。 

Ｓ形加減速驅動、此參數最大値 536,870,911（1FFF FFFFh）。 

部分Ｓ形加減速驅動、此參數作為直線加速部分的加速度設定。 

加速與減速為対称部分Ｓ形加減速驅動(WR3/D1=0)時、減速時也使用此加速度的値。 

 

驅動中的現在加速度値可以由現在加減速度讀取命令（33h）讀取。 

設定的加速度値可以由加速度設定値讀取命令（43h）讀取。 

 

 

7.2.4 減速度 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０３h	 減速度	 設定	 ＤＣ	 1	 ～	 536,870,911	 ４	 

 

非対称直線加減速驅動（WR3/D1=1）時、減速時的減速度參數。設定値的単位 pps/sec。 

 

減速度	 =	 DC	 [pps/sec]	 

 

非対称Ｓ形加減速驅動時、此參數最大値 536,870,911（1FFF FFFFh）。 

非対称部分Ｓ形加減速驅動時、此參數做為直線減速部分的減速度設定。 

 

 

7.2.5 初速度 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０４h	 初速度	 設定	 ＳＶ	 1	 ～	 8,000,000	 ４	 

 

加減速驅動的加速開始的速度及減速結束時的速度。設定値的単位 pps。 

 

初速度	 =	 SV	 [pps]	 

 

対象馬達為步進馬達的時候、自起動周波数内的値設定。有機械的共振周波数的時候、請迴避設定為初速度。 

 

定量脈衝驅動下、初速度極端低的値設定時、會有斷尾或拖拉的情況。 

・	 直線加減速驅動的時候以加速度設定値的平方根的値以上設定作目標。 

・	 Ｓ形加減速驅動的時候時加速度増加率的平方根的 1/10 倍値以上設定作目標。 

・	 部分Ｓ形加減速驅動的時候以加速度設定値的平方根的値以上設定作目標。 

直線加減速驅動	 ACSV≧ ，Ｓ形加減速驅動	 1/10JK≧SV × ，部分Ｓ形加減速驅動	 ACSV≧ 	 

 

設定的初速度値可以用初速度設定値讀取命令（44h）讀取。 
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7.2.6 驅動速度 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０５h	 驅動速度	 設定	 ＤＶ	 1	 ～	 8,000,000	 ４	 

 

加減速驅動到等速域時的速度。等速驅動時一開始為此速度。設定値的単位 pps。 

 

驅動速度	 =	 DV	 [pps]	 

 

此驅動速度設在初速度以下時不做加減速驅動、一開始就已等速驅動。編碼器的Ｚ相搜尋等、低速驅動、訊號検出後即停

止的時候、驅動速度請設在初速度以下。 

 

驅動速度在驅動途中可以自由変更。加減速度驅動的等速域驅動速度再設定時、開始往再設定的速度方向做加速或減速、

再設定速度到達後再等速驅動。 

 

補間驅動中以下狀況以外、本命令的驅動速度的不可以変更。詳細請參考、3.8.5。 

・	 連続補間的途中的區段驅動速度変更時 

 

自動原点復歸在此驅動速度為步驟１的高速検出速度、及步驟４的高速移動速度。 

 

【注意事項】	 

a. Ｓ形加減速的定量脈衝驅動（自動減速模式時）、及非対称直線加減速的定量脈衝驅動（自動減速模式時）、驅動途

中驅動速度的変更不可。 

 

b. Ｓ形加減速的連続脈衝驅動在等速域時驅動速度可以変更、加減速中的驅動速度変更設定無効。 

 

c. 対称直線加減速的定量脈衝驅動、驅動途中驅動速度可以変更、但因変更頻度太頻繁而有若干斷尾、拖拉発生的

可能。 

 

驅動中的現在驅動速度値可以用現在驅動速度讀取命令（32h）讀取。 

設定後的驅動速度値可以用驅動速度設定値讀取命令（45h）讀取。 

 

 

7.2.7 移動脈衝数／終点 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０６h	 移動脈衝数／終点	 設定	 ＴＰ	 -2,147,483,646	 ～	 +2,147,483,646	 ４	 

 

相対位置驅動、設定現在位置起的移動脈衝数。移動脈衝数正的脈衝数設定時驅動方向為＋方向、負的脈衝数設定時驅動

方向－方向。 

反相対位置驅動時移動脈衝数正的脈衝数指定後、驅動方向為－方向。 

 

絶対位置驅動以原点（理論位置計數=0）為基準設定帶符號 32 位元値的移動目標終点。 

 

移動脈衝数可以在相対位置驅動及反相対位置驅動的途中変更。但是引起驅動方向改變的值不能変更。另外、已通過的位

置変更時、驅動即停止。 

絶対位置驅動的途中、終点不能変更。 

 

直線、円弧補間驅動設定各軸的終点。終点座標以帶符號 32 位元相對於現在位置的値設定。 

 

位元補間下設定各軸的位元資料。位元資料在 32 位元的中下位 16 位元為＋方向的位元資料、上位 16 位元為－方向的位

元資料設定。 
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螺旋補間驅動時設定 X、Y 軸的終点及 Z、U 軸的移動量。終点座標為 32 位元相對於現在位置的帶符號相対値。移動量為

回転数 0 的時候的総移動量、１以上的時候為１回転時的移動量以帶符號值設定。 

 

 

7.2.8 手動減速点 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０７h	 手動減速点	 設定	 ＤＰ	 0	 ～	 4,294,967,292	 ４	 

 

手動減速模式（WR3/D0=1）的加減速定量脈衝驅動、手動減速点設定。手動減速点為、定量脈衝驅動的輸出脈衝数與減速

所要消費脈衝数的値設定。 

 

手動減速点	 =	 輸出脈衝数	 –	 減速消費脈衝数	 

 

＜輸出脈衝数＞	 

輸出脈衝数為定量脈衝驅動実際輸出脈衝数。 

相対位置驅動時、輸出脈衝数 P 為移動脈衝数 TP 設定値的絶対値。 

絶対位置驅動時、輸出脈衝数 P 為移動脈衝数 TP 設定値減去驅動開始前的理論位置計數値 LP 値的絶対値。 

相対位置驅動：輸出脈衝数	 P	 =	 |	 TP	 |	 

絶対位置驅動：輸出脈衝数	 P	 =	 |	 TP	 -	 LP	 |	 

	 

7.2.9 円弧中心点 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０８h	 円弧中心点	 設定	 ＣＴ	 -2,147,483,646	 ～	 +2,147,483,646	 ４	 

 

円弧、螺旋補間驅動的中心点設定。中心座標為現在位置的帶符號相対値設定。 

 

 

7.2.10 理論位置計數 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０９h	 理論位置計數	 設定	 ＬＰ	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

理論位置計數的値設定。 

 

理論位置計數為、＋方向／－方向的驅動輸出脈衝增／減計數。 

 

理論位置計數的値隨時可以寫入。隨時可以理論位置計數讀取命令（30h）讀取。 

 

 

7.2.11 實際位置計數 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０Ａh	 實際位置計數	 設定	 ＲＰ	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

實際位置計數的値設定。  
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實際位置計數為編碼器輸入脈衝增／減計數。 

 

實際位置計數的値隨時可以寫入。隨時可以實際位置計數讀取命令（31h）讀取。 

 

 

7.2.12 軟體極限＋ 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０Ｂh	 軟體極限＋	 設定	 ＳＰ	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

＋方向軟體極限 SLMT+暫存器的値設定。 

軟體極限的有効／無効、設定対象、停止模式的設定以 WR2 暫存器設定。 

 

軟體極限 SLMT+暫存器的値隨時可以寫入。 

 

7.2.13 軟體極限－ 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０Ｃh	 軟體極限－	 設定	 ＳＭ	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

－方向軟體極限 SLMT-暫存器的値設定。 

軟體極限的有効／無効、設定対象、停止模式的設定的設定以 WR2 暫存器設定。 

 

軟體極限 SLMT-暫存器的値隨時可以寫入。 

 

 

7.2.14 加速計數偏移 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０Ｄh	 加速計數偏移	 設定	 ＡＯ	 -32,768	 ～	 +32,767	 ２	 

 

加速計數的偏移値設定。 

加速計數的偏移値重置時為 0。通常不需変更。 

 

有關加速計數偏移請參考 2.1 節的Ｃ．項。 

 

本資料寫入命令的資料長 2 位元組。設定値僅 WR6 暫存器寫入。 

 

 

7.2.15 理論位置計數最大値 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０Ｅh	 理論位置計數最大値	 設定	 ＬＸ	 
1	 ～	 2,147,483,647（7FFF	 FFFFh）	 

或FFFF	 FFFFh	 
４	 

 

理論位置計數的可変連接機能下、理論位置計數最大値的正値設定。 
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重置時的値為 FFFF FFFFh。可変連接機能不使用時初始値的不用改變。 

 

 

7.2.16 實際位置計數最大値 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

０Ｆh	 實際位置計數最大値	 設定	 ＲＸ	 
1	 ～	 2,147,483,647（7FFF	 FFFFh）	 

或FFFF	 FFFFh	 
４	 

 

實際位置計數的可変連接機能下、實際位置計數最大値以正的値設定。 

 

重置時的値 FFFF FFFFh。可変連接機能不使用時初始値的不用改變。 

 

 

7.2.17 多目的暫存器０ 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

１０h	 多目的暫存器０	 設定	 ＭＲ０	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

多目的暫存器 MR0 的値設定。 

 

多目的暫存器、位置、速度、計時器的値做大小比較、同步動作時各種參數値的載入／儲存等使用。比較結果做比較輸出

訊號的輸出及、同步動作起動及中斷発生使用。 

 

多目的暫存器 MR0 的値隨時可以寫入。隨時可以多目的暫存器０讀取命令（34h）讀取。 

 

 

7.2.18 多目的暫存器１ 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

１１h	 多目的暫存器１	 設定	 ＭＲ１	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

多目的暫存器 MR1 的値設定。 

 

多目的暫存器、位置、速度、計時器的値做大小比較、同步動作時各種參數値的載入／儲存等使用。比較結果做比較輸出

訊號的輸出及、同步動作起動及中斷発生使用。 

 

多目的暫存器 MR1 的値隨時可以寫入。隨時可以多目的暫存器１讀取命令（35h）讀取。 

 

 

7.2.19 多目的暫存器２ 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

１２h	 多目的暫存器２	 設定	 ＭＲ２	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

多目的暫存器 MR2 的値設定。 

 

多目的暫存器、位置、速度、計時器的値做大小比較、同步動作時各種參數値的載入／儲存等使用。比較結果做比較輸出
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訊號的輸出及、同步動作起動及中斷発生使用。 

 

多目的暫存器 MR2 的値隨時可以寫入。隨時可以多目的暫存器２讀取命令（36h）讀取。 

 

 

7.2.20 多目的暫存器３ 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

１３h	 多目的暫存器３	 設定	 ＭＲ３	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

多目的暫存器 MR3 的値設定。 

 

多目的暫存器、位置、速度、計時器的値做大小比較、同步動作時各種參數値的載入／儲存等使用。比較結果做比較輸出

訊號的輸出及、同步動作起動及中斷発生使用。 

 

多目的暫存器 MR3 的値隨時可以寫入。隨時可以多目的暫存器３讀取命令（37h）讀取。 

 

 

7.2.21 原点検出速度 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

１４h	 原点検出速度	 設定	 ＨＶ	 1	 ～	 8,000,000	 ４	 

 

自動原点復歸的步驟２，３的低速搜尋速度設定。設定値的単位 pps。 

 

原点検出速度	 =	 HV	 [pps]	 

 

検出訊號動作時即停止之故、設定值需比初速度（SV）低。 

 

自動原点復歸請參考 2.6 節。 

 

 

7.2.22 速度増減値 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

１５h	 速度増減値	 設定	 ＩＶ	 1	 ～	 1,000,000	 ４	 

 

依據速度増加命令（70h）、速度減少命令（71h）設定、驅動中的現在速度做増減速度値設定。設定値的単位 pps。 

 

速度増減値	 =	 IV	 [pps]	 

 

加減速驅動的等速域速度増加／減少命令発行後、此速度増減値分因増加／減少而往新速度做加速或減速、速度到達後

再等速驅動。 

 

 



NOVA electronics Inc.                                                                        MCX514 - 182 

－ 182 － 

7.2.23 計時器値 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

１６h	 計時器値	 設定	 ＴＭ	 1	 ～	 2,147,483,647	 ４	 

 

計時器的計時時間設定。設定値的単位μsec。 

 

計時器値	 =	 TM	 [μsec]	 

 

計時器動作中的現在計時器値隨時可由現在計時器値讀取命令（38h）讀取。 

 

 

7.2.24 分割脈衝設定１ 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

１７h	 分割脈衝設定１	 ＳＰ１	 
WR6	 分割脈衝長度：2	 ～	 65,535	 

４	 
WR7	 脈衝寬度：1	 ～	 65,534	 

 

分割脈衝的分割脈衝長度與脈衝寬度設定。分割脈衝長度、脈衝寬度為驅動脈衝単位。 

寫入資料在 WR6 設定分割脈衝長度、WR7 設定脈衝寬度。 

 

分割脈衝長度、脈衝寬度在分割脈衝輸出中可以変更。分割脈衝長度、脈衝寬度再設定後、再設定的値、分割脈衝継続輸

出。 

 

本資料寫入命令的資料長為 4 位元組、分割脈衝長度與脈衝寬度的任一方的値変更，請寫入時都務必對 WR6 及 WR7 的

両暫存器寫入適當値。 

 

設定後分割脈衝設定１（SP1）的値、可以由分割脈衝設定１讀取命令（47h）讀取。 

 

 

7.2.25 分割脈衝設定２ 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

１８h	 分割脈衝設定２	 ＳＰ２	 分割脈衝数：0，1	 ～	 65,535	 ２	 

 

輸出分割脈衝数設定。分割脈衝数設為 0 時、依據指令或同步動作控制分割脈衝輸出停止前、持續輸出分割脈衝。 

 

分割脈衝数、分割脈衝輸出中不能変更。 

 

本資料寫入命令的資料長為 2 位元組。設定値從 WR6 暫存器寫入。 
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7.2.26 補間・終点最大値 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

１９h	 補間・終点最大値	 ＴＸ	 1	 ～ 2,147,483,646	 ４	 

 

直線補間時的終点的最大値設定。本命令軸指定不要。終点最大値為無符号無 32 位元値。 

本命令設定値作為直線補間的演算用。 

 

本命令使用時、以補間模式設定命令(2Ah) 人工設定直線補間最大値。 

 

 

7.2.27 螺旋回転数 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

１Ａh	 螺旋回転数	 ＨＮ	 0～65,535	 ２	 

 

螺旋補間時的螺旋回転数設定。本命令軸指定不要。 

 

螺旋補間驅動中的現在螺旋回転数可由現在螺旋回転数讀取命令（3Ah）讀取。 

 

 

7.2.28 螺旋演算値 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

１Ａh	 螺旋演算値	 ＨＶ	 1	 ～	 2,147,483,646	 ４	 

 

螺旋補間時的螺旋演算値設定。本命令軸指定不要。 

 

進行螺旋補間時、本 IC 需設定螺旋演算値。 

本 IC 螺旋演算値的設定步驟如下所示。 

 

① 螺旋演算命令(6Bh,6Ch) 執行螺旋演算 

② 演算結果以螺旋演算値讀取命令(3Bh)讀取 

③ 讀取値用本命令設定 

 

螺旋補間有關說明請參考、3.3 節。 
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7.3 模式寫入命令 

模式寫入命令為隨同寫入資料的命令。多目的暫存器、自動原点復歸、同步動作、補間驅動等動作模式的設定。複数的軸

指定時、相同資料可以指定軸全部同時設定。但是、補間模式設定軸指定不要。 

 

模式寫入命令、全部寫入資料長為 2 位元組。WR6 暫存器的各位元將適當値設定、WR0 暫存器命令碼寫入後、WR6 暫存器

的内容就會設定到ＩＣ内部的各模式設定暫存器。 

 

重置時ＩＣ内部的各模式設定暫存器的全部位元清為０。 

 

【注意】	 

• 資料寫入命令的命令処理所需時間、最多 125nsec（CLK=16MHz 的時候）。命令寫入在此時間內請勿重複寫入。 

 

7.3.1 多目的暫存器模式設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料長(位元組)	 

２０h	 多目的暫存器模式設定	 ＭＲＭ	 ２	 

 

多目的暫存器 MR3～0 的値比較対象、及比較条件的設定。MR3～0 的可以個別設定比較対象、比較条件。比較結果做為、

同步動作起動要因、中斷発生要因、比較訊號輸出使用。 

 

WR6
D7 D6 D5 D4

H L
D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0

M0T0M0T1M0C0M0C1M1T0M1T1M1C0M2T0 M1C1M2T1M2C0M2C1M3T1 M3T0M3C0M3C1

MR0
比較対象

MR0
比較条件

MR1
比較対象

MR1
比較条件

MR2
比較対象

MR2
比較条件

MR3
比較対象

MR3
比較条件  

 

D1,0	 	 	 	 M0T1,0	    MR0 的比較対象。 

 

D3,2	 	 	 	 M0C1,0	    MR0 的比較条件。 

 

D5,4	 	 	 	 M1T1,0	    MR1 的比較対象。 

 

D7,6	 	 	 	 M1C1,0	    MR1 的比較条件。 

	 

D9,8	 	 	 	 M2T1,0	    MR2 的比較対象。 

 

D11,10	 	 M2C1,0	    MR2 的比較条件。 

	 

D13,12	 	 M3T1,0	    MR3 的比較対象。 

	 

D15,14	 	 M3C1,0	    MR3 的比較条件。 

	 

	 

（n:0～3）	 

MnT1 位元	 MnT0 位元	 MRn 比較対象	 

0	 0	 理論位置計數（LP）	 

0	 1	 實際位置計數（RP）	 

1	 0	 現在速度値（CV）	 

1	 1	 現在計時器値（CT）	 

	 

（n:0～3）	 

MnC1 位元	 MnC0 位元	 MRn 比較条件	 

0	 0	 比較対象≧MRn	 

0	 1	 比較対象＞MRn	 

1	 0	 比較対象＝MRn	 

1	 1	 比較対象＜MRn	 

	 

多目的暫存器模式設定所設定的比較条件（MnC1,0 位元）、MR3～0 的比較対象的大小比較結果可以由 RR4 暫存器確認。 

多目的暫存器、詳細請參考 2.5 節。 

 

【注意】	 

比較対象為「現在速度値（CV）」、比較条件為「比較対象＝MRn」設定時、加減速驅動在加速度，減速度超過 4,194,304

（400000h）pps/sec 時、比較結果會不動作。 

比較対象為「現在速度（CV）」在加速度，減速度超過此値以上時、比較条件請不要用「比較対象＝MRn」、改用「比較対象

≧MRn」等其他条件使用。 

 

重置時、D15～D0、全部歸０。 
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7.3.2 ＰＩＯ訊號設定１ 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料長(位元組)	 

２１h	 ＰＩＯ訊號設定１	 Ｐ１Ｍ	 ２	 

 

nPIO7～0 訊號的機能設定。nPIO7～0 訊號可在、汎用輸出入訊號、同期輸入訊號、同步脈衝輸出訊號、驅動状態輸出訊

號、MRn 比較輸出訊號、外部訊號驅動操作的輸入訊號使用。 

 

WR6
D7 D6 D5 D4

H L
D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0

P1M0 P0M1P2M0P3M0 P0M0P1M1P2M1P3M1

PIO0信号PIO1信号PIO2信号PIO3信号

P4M0P5M0P6M0P7M0 P4M1P5M1P6M1P7M1

PIO4信号PIO5信号PIO6信号PIO7信号  
 

D1,0	 	 	 	 P0M1,0	 	 	  nPIO0 訊號的機能設定。 

 

D3,2	 	 	 	 P1M1,0	 	 	  nPIO1 訊號的機能設定。 

 

D5,4	 	 	 	 P2M1,0	 	 	  nPIO2 訊號的機能設定。 

 

D7,6	 	 	 	 P3M1,0	 	 	  nPIO3 訊號的機能設定。 

	 

D9,8	 	 	 	 P4M1,0	 	 	  nPIO4 訊號的機能設定。 

	 

D11,10	 	 P5M1,0	 	 	  nPIO5 訊號的機能設定。 

	 

D13,12	 	 P6M1,0	 	 	  nPIO6 訊號的機能設定。 

	 

D15,14	 	 P7M1,0	 	 	  nPIO7 訊號的機能設定。 

 

各機能如下表所示。 

（n:0～7）	 

PnM1 位元	 PnM0 位元	 機能	 

0	 0	 

汎用輸入	 

nPIO7～0 訊號為輸入状態。訊號位準、X 軸在 RR4 暫存器的 D7～0、Y 軸在

RR4 暫存器的 D15～8 讀取。同様的、Z 軸在 RR5 暫存器的 D7～0、U 軸在 D15

～8 讀取。	 

同步動作時、訊號的↑及↓時可以起動同步動作。	 

外部驅動操作時、依據 nPIO4,5 訊號的狀態可以起動相対位置驅動及連続脈

衝驅動。	 

0	 1	 

汎用輸出	 

nPIO7～0 訊號為輸出状態。WR4 暫存器的 D7～0 在 X 軸的 PIO7～0、D15～8

在 Y 軸的 PIO7～0 輸出。同様、WR5 暫存器的 D7～0 在 Z 軸的 PIO7～0、D15

～8 在 U 軸的 PIO7～0 輸出。値為 0	 Low 位準、1 為 Hi 位準輸出。	 

1	 0	 
驅動状態輸出	 

nPIO7～0 訊號的輸出状態、各訊號為下表所示驅動状態輸出。	 

1	 1	 

同步脈衝・MRn 比較輸出	 

nPIO7～0 訊號為輸出状態。nPIO3～0 為同步脈衝、nPIO7～4 為 MRn 比較値

輸出。比較対象與比較条件再多目的暫存器模式設定命令(20h)設定	 

 

 

 

 

 

各 nPIOm 訊號的機能如下表所示。 

（n:0～7）	 

nPIOm 訊號	 PnM1,0	 =	 0,0	 PnM1,0	 =	 0,1	 PnM1,0	 =	 1,0	 PnM1,0	 =	 1,1	 



NOVA electronics Inc.                                                                        MCX514 - 186 

－ 186 － 

（端子番号）	 
汎用輸入	 [*注]	 汎用輸出	 

驅動状態輸出	 

（真で Hi）	 

同步脈衝輸出，	 

MRn 比較輸出	 

XPIO0(63)	 

YPIO0(82)	 

ZPIO0(101)	 

UPIO0(120)	 

X 軸：RR4/D0	 

Y 軸：RR4/D8	 

Z 軸：RR5/D0	 

U 軸：RR5/D8	 

訊號位準讀取	 

X 軸：WR4/D0	 

Y 軸：WR4/D8	 

Z 軸：WR5/D0	 

U 軸：WR5/D8	 

値輸出	 

驅動中	 
SYNC0	 

同步脈衝輸出	 

XPIO1(62)	 

YPIO1(81)	 

ZPIO1(100)	 

UPIO1(119)	 

X 軸：RR4/D1	 

Y 軸：RR4/D9	 

Z 軸：RR5/D1	 

U 軸：RR5/D9	 

訊號位準讀取	 

X 軸：WR4/D1	 

Y 軸：WR4/D9	 

Z 軸：WR5/D1	 

U 軸：WR5/D9	 

値輸出	 

錯誤発生	 
SYNC1	 

同步脈衝輸出	 

XPIO2(61)	 

YPIO2(80)	 

ZPIO2(99)	 

UPIO2(118)	 

X 軸：RR4/D2	 

Y 軸：RR4/D10	 

Z 軸：RR5/D2	 

U 軸：RR5/D10	 

訊號位準讀取	 

X 軸：WR4/D2	 

Y 軸：WR4/D10	 

Z 軸：WR5/D2	 

U 軸：WR5/D10	 

値輸出	 

加速中	 
SYNC2	 

同步脈衝輸出	 

XPIO3(60)	 

YPIO3(79)	 

ZPIO3(98)	 

UPIO3(117)	 

X 軸：RR4/D3	 

Y 軸：RR4/D11	 

Z 軸：RR5/D3	 

U 軸：RR5/D11	 

訊號位準讀取	 

X 軸：WR4/D3	 

Y 軸：WR4/D11	 

Z 軸：WR5/D3	 

U 軸：WR5/D11	 

値輸出	 

等速中	 
SYNC3	 

同步脈衝輸出	 

XPIO4(59)	 

YPIO4(78)	 

ZPIO4(97)	 

UPIO4(116)	 

X 軸：RR4/D4	 

Y 軸：RR4/D12	 

Z 軸：RR5/D4	 

U 軸：RR5/D12	 

訊號位準讀取	 

X 軸：WR4/D4	 

Y 軸：WR4/D12	 

Z 軸：WR5/D4	 

U 軸：WR5/D12	 

値輸出	 

減速中	 
MR0 比較輸出	 

（真 Hi）	 

XPIO5(58)	 

YPIO5(77)	 

ZPIO5(96)	 

UPIO5(115)	 

X 軸：RR4/D5	 

Y 軸：RR4/D13	 

Z 軸：RR5/D5	 

U 軸：RR5/D13	 

訊號位準讀取	 

X 軸：WR4/D5	 

Y 軸：WR4/D13	 

Z 軸：WR5/D5	 

U 軸：WR5/D13	 

値輸出	 

加速度増加中	 
MR1 比較輸出	 

（真 Hi）	 

XPIO6(57)	 

YPIO6(76)	 

ZPIO6(95)	 

UPIO6(114)	 

X 軸：RR4/D6	 

Y 軸：RR4/D14	 

Z 軸：RR5/D6	 

U 軸：RR5/D14	 

訊號位準讀取	 

X 軸：WR4/D6	 

Y 軸：WR4/D14	 

Z 軸：WR5/D6	 

U 軸：WR5/D14	 

値輸出	 

加速度一定中	 
MR2 比較輸出	 

（真 Hi）	 

XPIO7(56)	 

YPIO7(75)	 

ZPIO7(94)	 

UPIO7(113)	 

X 軸：RR4/D7	 

Y 軸：RR4/D15	 

Z 軸：RR5/D7	 

U 軸：RR5/D15	 

訊號位準讀取	 

X 軸：WR4/D7	 

Y 軸：WR4/D15	 

Z 軸：WR5/D7	 

U 軸：WR5/D15	 

値輸出	 

加速度減少中	 
MR3 比較輸出	 

（真 Hi）	 

 

nPIO７～0 訊號的詳細使用方法請參考、2.9 節。 

 

*注	 nPIO7～0 訊號作為汎用輸入模式（PnM1,0 = 0,0）時、可以使用在同步動作的起動要因。詳細請參考 2.7 節。 

nPIO4,5 訊號作為汎用輸入模式（PnM1,0 = 0,0）時、可以用外部訊號來做驅動操作的輸入訊號（EXPP，EXPM 輸入）。

詳細請參考 2.13.1 項。 

 

重置時、D15～D0 全部０。 

 

 

 

 

7.3.3 ＰＩＯ訊號設定２・其他設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料長(位元組)	 
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２２h	 ＰＩＯ訊號設定２・其他設定	 Ｐ２Ｍ	 ２	 

 

同步脈衝輸出的理論、脈衝寬度設定。另外、錯誤発生時時設定同步動作無効、由外部訊號來控制驅動操作的模式設定、

及分割脈衝輸出的理論、開始脈衝有無的設定。 

 

WR6
D7 D6 D5 D4

H L
D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0

P0LP1LP2LP3LPW0PW1PW2ERRDEEXOP0EXOP1SPLLSPLBP0 000

スプリット
パルス

外部ドライブ
操作モード

同期パルス出力
 

 

D3～0	 	 	 PnL	 	 	 	    nPIOm（m：3～0）作為同步脈衝輸出訊號使用時、脈衝的理論設定。 

  ０：正理論脈衝、１：負理論脈衝 

正論理パルス： 負論理パルス：  

 

D6～4	 	 	 PW2～0	    同步脈衝輸出訊號的輸出脈衝寬度設定。 

 

（CLK=16MHz 時）	 

D6～4	 

（PW2～0）	 
輸出脈衝寬度	 

0	 125ｎsec	 

1	 312ｎsec	 

2	 1μsec	 

3	 4μsec	 

4	 16μsec	 

5	 64μsec	 

6	 256μsec	 

7	 1ｍsec	 

 

D7	 	 	 	 	 	 ERRDE	 	    同步動作 SYNC3～0 的有効状態、錯誤発生（RR0/D7～4：n-ERR = 1）時無効否的設定。 

  ０：錯誤時有効、１：錯誤時無効 

此位元１設定時、RR0 暫存器的 n-ERR 位元若變為 1、同步動作 SYNC3～0 立刻全部無効設定。 

 

同步動作要再設為有効時、RR0 暫存器的 n-ERR 位元若為 1、同步動作 SYNC3～0 無法設定為有効。

請以錯誤・結束狀態清除命令（79h）將 n-ERR 位元清除後再設定同步動作有効。 

錯誤発生状況、及同步動作 SYNC3～0 的有効／無効設定状況可由 RR3 暫存器 頁 1 確認。 

 

D9,8	 	 	 	 EXOP1,0   外部輸入訊號（EXPP，EXPM）做驅動操作模式設定。 

 

D9(EXOP1)	 D8(EXOP0)	 外部訊號驅動操作模式	 

0	 0	 外部訊號驅動操作無効	 

0	 1	 連続脈衝驅動模式	 

1	 0	 相対位置驅動模式	 

1	 1	 手動脈衝�生器模式	 

 

 

 

 

D10	 	 	 	 	 SPLL	 	 	    分割脈衝輸出的脈衝理論設定。 

  ０：正理論脈衝、１：負理論脈衝 

正論理パルス： 負論理パルス：  

 

D11	 	 	 	 	 SPLBP	 	    分割脈衝輸出的開始脈衝有無設定。 

  ０：開始脈衝無、１：開始脈衝有 

 

出力パルス幅

（正論理パルスの場合）

分割脈衝 外部驅動 

操作模式 
同步脈衝輸出 

正理論脈衝 負理論脈衝 

輸出脈衝寬 

(正理論脈衝時) 

正理論脈衝 負理論脈衝 
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重置時、D15～D0 全部０。D15～D12 位元請隨時設為０。 

 

 

7.3.4 自動原点復歸模式設定１ 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料長(位元組)	 

２３h	 自動原点復歸模式設定１	 Ｈ１Ｍ	 ２	 

 

自動原点復歸的動作模式設定。自動原点復歸各步驟的有効／無効、検出方向、停止訊號的選択、偏差計數清除訊號輸出

的有効／無効、位置計數清除的設定。 

 

WR6
D7 D6 D5 D4

H L
D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0

S1ENS1DRS1G0S1G1S2ENS2DRS2SGS2RC S2DCS2LCS3ENS3DRS3RC S3DCS3LCS4EN

ステップ1ステップ2ステップ3ステップ4  

 

D0	 	 	 	 	 	 S1EN	 	 	    自動原点復歸步驟１的動作「高速原点搜尋」執行否的設定。 

  ０：不執行、１：執行 

 

D1	 	 	 	 	 	 S1DR	 	 	    步驟１的検出方向設定。 

  ０：＋方向、１：－方向 

 

D3,2	 	 	 	 S1G1,0	    步驟１的検出訊號設定。 

検出輸入訊號的理論設定在 WR2 暫存器進行。 

 

D3(S1G1)	 D2(S1G0)	 検出訊號	 

0	 0	 nSTOP0	 

0	 1	 nSTOP1	 

1	 0	 極限訊號	 *	 

1	 1	 （設定不可）	 

 

*	 極限訊號指定時、D1（S1DR）指定的検出方向側的選択極限訊號。 

 

D4	 	 	 	 	 	 S2EN	 	 	    自動原点復歸步驟２的動作「低速原点搜尋」執行否的設定。 

  ０：不執行、１：執行 

 

D5	 	 	 	 	 	 S2DR	 	 	    設定步驟２的検出方向。 

  ０：＋方向、１：－方向 

 

D6	 	 	 	 	 	 S2SG	 	 	    步驟２的検出訊號設定。 

検出輸入訊號的理論設定在 WR2 暫存器進行。 

 

D6(S2SG)	 検出訊號	 

0	 nSTOP1	 

1	 極限訊號	 *	 

 

*	 極限訊號指定時、D5（S2DR）指定的検出方向側的選択極限訊號。 

 

D7	 	 	 	 	 	 S2DC	 	 	    步驟２的訊號検出、偏差計數清除（nDCC）訊號輸出否的設定。 

  ０：不輸出、１：輸出 

 

D8	 	 	 	 	 	 S2RC	 	 	    步驟２的訊號検出下、實際位置計數清除否的設定。 

  ０：不清除、１：清除 

 

D9	 	 	 	 	 	 S2LC	 	 	    步驟２的訊號検出、理論位置計數清除否的設定。 

  ０：不清除、１：清除 

步驟 4 步驟 3 步驟 2 步驟 1 
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D10	 	 	 	 	 S3EN	 	 	    自動原点復歸步驟３的動作「低速Ｚ相搜尋」執行否的設定。 

  ０：不執行、１：執行 

	 

D11	 	 	 	 	 S3DR	 	 	    步驟３的検出方向設定。 

  ０：＋方向、１：－方向 

 

D12	 	 	 	 	 S3DC	 	 	    步驟３的 nSTOP2 訊號、偏差計數清除（nDCC）訊號輸出否的設定。 

  ０：不輸出、１：輸出 

 

D13	 	 	 	 	 S3RC	 	 	    步驟３的 nSTOP2 訊號検出、實際位置計數清除否的設定。 

  ０：不清除、１：清除 

 

D14	 	 	 	 	 S3LC	 	 	    步驟３的 nSTOP2 訊號検出、理論位置計數清除否的設定。 

  ０：不清除、１：清除 

 

D15	 	 	 	 	 S4EN	 	 	    步驟４的動作「高速偏移移動」執行否的設定。 

  ０：不執行、１：執行 

 

自動原点復歸的詳細請參考 2.6 節、及 2.6.4 項。 

 

重置時、D15～D0、全部０。 

 

 

7.3.5 自動原点復歸模式設定２ 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料長(位元組)	 

２４h	 自動原点復歸模式設定２	 Ｈ２Ｍ	 ２	 

 

自動原点復歸的動作模式設定。自動原点復歸步驟 3 的停止条件、位置計數清除、偏差計數清除輸出、步驟間計時器的設

定。 

 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR6 HTM0HTM1HTM2 HTME DCP0DCP1DCP2 DCPL RCLRLCLR SAND0 0000

偏差カウンタクリア出力ステップ間タイマー  
 

D0	 	 	 	 	 	 SAND	 	 	    １設定後、步驟３動作在 nSTOP1 訊號動作後和 nSTOP2 訊號動作変化時停止。 

僅步驟２的検出訊號選択 nSTOP1 訊號時有効。選択極限訊號時無法設有効。 

 

D1	 	 	 	 	 	 RCLR	 	 	    自動原点復歸結束時實際位置計數清除否的設定。 

  ０：不清除、１：清除 

 

D2	 	 	 	 	 	 LCLR	 	 	    自動原点復歸結束時理論位置計數清除否的設定。 

  ０：不清除、１：清除 

 

D3	 	 	 	 	 	 DCPL	 	 	    偏差計數清除（nDCC）輸出脈衝的理論設定。 

  ０：正理論脈衝、１：負理論脈衝 

正論理パルス： 負論理パルス：  

步驟間計時 偏差計數器清除輸出 

正理論脈衝 負理論脈衝 
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D6～4	 	 	 DCP2～0	   偏差計數清除（nDCC）輸出的脈衝寬度設定。 

 

（CLK=16MHz 時）	 

D6～4	 

（DCP2～0）	 
輸出脈衝寬度	 

0	 10μsec	 

1	 20μsec	 

2	 100μsec	 

3	 200μsec	 

4	 1ｍsec	 

5	 2ｍsec	 

6	 10ｍsec	 

7	 20ｍsec	 

 

D7	 	 	 	 	 	 HTME	 	 	    步驟間計時器有効。 

  ０：無効、１：有効 

 

D10～8	 	 HTM2～0   步驟間計時器的時間指定。 

 

（CLK=16MHz 時）	 

D10～8	 

（HTM2～0）	 
計時器時間	 

0	 1ｍsec	 

1	 2ｍsec	 

2	 10ｍsec	 

3	 20ｍsec	 

4	 100ｍsec	 

5	 200ｍsec	 

6	 500ｍsec	 

7	 1000ｍsec	 

 

 

自動原点復歸的詳細請參考 2.6 節、及 2.6.4 項。 

 

重置時、D15～D0 全部０。D15～D11 位元請隨時保持為０設定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

出力パルス幅

（正論理パルスの場合）(正理論脈衝時) 

輸出脈衝寬 
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7.3.6 輸入訊號濾波模式 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料長(位元組)	 

２５h	 輸入訊號濾波模式設定２	 ＦＬＭ	 ２	 

 

輸入訊號濾波的有効／無効、及 2 個濾波的時間常數設定。 

 

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR6 FL00FL01FL02 FE7 FE4FE5FE6 FE3 FE1FE2 FE0FL13 FL03FL10FL11FL12

フィルタ時定数Ｂ 各入力信号のフィルタ有効／無効フィルタ時定数Ａ  
 

D7～0	 	 	 FE7～0	    下表輸入訊號在、ＩＣ内蔵的濾波機能有効或無効（通過）設定。 

  ０：無効、１：有効 

 

指定位元	 輸入訊號	 適用時間常數	 

D0(FE0)	 EMGN	 	 

D1(FE1)	 nLMTP,	 nLMTM	 	 

D2(FE2)	 nSTOP0,	 nSTOP1	 
濾波時間常數Ａ	 

D3(FE3)	 nINPOS,	 nALARM	 

D4(FE4)	 nPIO3～0	 	 

D5(FE5)	 nPIO7～4	 	 

D6(FE6)	 nSTOP2	 
濾波時間常數Ｂ	 

D7(FE7)	 nECA,	 nECB	 

 

D11～8	 	 FL03～00   濾波時間常數Ａ在 D5～D0（FE5～0）指定的輸入訊號濾波的時間常數設定。 

 

D15～12	 FL13～10   濾波時間常數Ｂ在 D7，D6（FE7，6）指定的輸入訊號濾波的時間常數設定。 

 

（CLK=16MHz 時） 

時間常數	 

(Hex)	 
可消除的最大雜訊寬度	 輸入訊號遅延時間	 

0	 437.5ｎsec	 500ｎsec	 

1	 875ｎsec	 1μsec	 

2	 1.75μsec	 2μsec	 

3	 3.5μsec	 4μsec	 

4	 7μsec	 8μsec	 

5	 14μsec	 16μsec	 

6	 28μsec	 32μsec	 

7	 56μsec	 64μsec	 

8	 112μsec	 128μsec	 

9	 224μsec	 256μsec	 

A	 448μsec	 512μsec	 

B	 896μsec	 1.024ｍsec	 

C	 1.792ｍsec	 2.048ｍsec	 

D	 3.584ｍsec	 4.096ｍsec	 

E	 7.168ｍsec	 8.192ｍsec	 

F	 14.336ｍsec	 16.384ｍsec	 

 

輸入訊號 EXPLSN、PIN7～0 無濾波機能。 

輸入訊號濾波機能的詳細請參考 2.12 節。 

 

重置時、D15～D0 全部０。 

 

 

濾波時間常數 B 濾波時間常數 A 各輸入訊號濾波有效/無效 
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7.3.7 同步動作ＳＹＮＣ０，１，２，３設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料長(位元組)	 

２６h	 同步動作ＳＹＮＣ０設定	 Ｓ０Ｍ	 ２	 

２７h	 同步動作ＳＹＮＣ１設定	 Ｓ１Ｍ	 ２	 

２８h	 同步動作ＳＹＮＣ２設定	 Ｓ２Ｍ	 ２	 

２９h	 同步動作ＳＹＮＣ３設定	 Ｓ３Ｍ	 ２	 

 

同步動作 SYNC0，1，2，3 的動作模式設定。各同步動作組的起動要因、動作、他同步動作組起動、他軸 SYNC0 起動、同步

動作的単一／重複的設定。 

 

AXIS1 ACT4

動作 起動要因

SNC+1SNC+2SNC+3AXIS2AXIS3REP

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR6

他SYNC起動他軸SYNC0起動繰り返し

ACT0ACT1ACT2ACT3 PRV0PRV1PRV2PRV3

 
 

D3～0	 	 	 PREV3～0  同步動作的起動要因編碼指定。 

 

（m：0,1,2,3） 

編碼	 

(Hex)	 
SYNCn 起動要因	 

編碼	 

(Hex)	 
SYNCn 起動要因	 

0	 NOP	 8	 分割脈衝結束	 

1	 MRn 比較為變為真	 9	 分割脈衝輸出	 

2	 計時器的時間到	 A	 nPIOm 輸入↑	 

3	 驅動開始	 B	 nPIOm 輸入↓	 

4	 驅動等速域開始	 C	 nPIO(m+4)輸入 Low 和 nPIOm 輸入↑	 

5	 驅動等速域結束	 D	 nPIO(m+4)輸入 Hi	 和 nPIOm 輸入↑	 

6	 驅動結束	 E	 nPIO(m+4)輸入 Low 和 nPIOm 輸入↓	 

7	 分割脈衝開始	 F	 nPIO(m+4)輸入 Hi	 和 nPIOm 輸入↓	 

 

同步動作的起動要因、設定編碼的詳細請參考、2.7.1 項。 

 

重複 
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D8～4	 	 	 ACT4～0   同步動作的動作編碼指定。 

（n：0,1,2,3） 

編碼	 

(Hex)	 
SYNCn 動作	 

編碼	 

(Hex)	 
SYNCn 動作	 

00	 NOP	 0C	 絶対位置驅動起動	 

01	 載入	 MRn	 →	 DV	 0D	 ＋方向連続脈衝驅動起動	 

02	 載入	 MRn	 →	 TP	 0E	 －方向連続脈衝驅動起動	 

03	 載入	 MRn	 →	 SP1	 0F	 MRn 値的移動脈衝数相対位置驅動	 

04	 
載入	 MRn	 →	 LP(SYNC0)，RP(SYNC1)，	 10	 MRn 値的終点絶対位置驅動	 

	 	 	 	 	 	 	 SV(SYNC2)，AC(SYNC3)	 11	 驅動減速停止	 

05	 儲存	 LP	 →	 MRn	 12	 驅動即停止	 

06	 儲存	 RP	 →	 MRn	 13	 驅動速度増加	 

07	 儲存	 CT	 →	 MRn	 14	 驅動速度減少	 

08	 儲存	 CV(SYNC0)，CA(SYNC1)	 →	 MRn	 15	 計時器始動	 

09	 同步脈衝 nPIOm 輸出	 16	 計時器停止	 

0A	 相対位置驅動起動	 17	 分割脈衝開始	 

0B	 反相対位置驅動起動	 18	 分割脈衝停止	 

 

DV：驅動速度	 TP：移動脈衝数／終点	 SP1：分割脈衝設定１	 

LP：理論位置計數	 RP：實際位置計數	 SV：初速度	 

AC：加速度	 CT：現在計時器値	 CV：現在驅動速度	 

CA：現在加速度	 	 	 

 

同步動作的動作、設定編碼的詳細請參考、2.7.2 項。 

 

D11～9	 	 SNC+3～1  同步動作起動時、連同其他的同步動作啟動的設定。 

  ０：無効、１：有効 

 

同步動作組	 D11(SNC+3)	 D10(SNC+2)	 D9(SNC+1)	 

SYNC0	 SYNC3 起動	 SYNC2 起動	 SYNC1 起動	 

SYNC1	 SYNC0 起動	 SYNC3 起動	 SYNC2 起動	 

SYNC2	 SYNC1 起動	 SYNC0 起動	 SYNC3 起動	 

SYNC3	 SYNC2 起動	 SYNC1 起動	 SYNC0 起動	 

 

D14～13	 AXIS3～1  同步動作的起動、指定由其他軸 SYNC0 來啟動。 

  ０：無効、１：有効 
 

自軸	 D14(AXIS3)	 D13(AXIS2)	 D12(AXIS1)	 

X	 U 軸 SYNC0 起動	 Z 軸 SYNC0 起動	 Y 軸 SYNC0 起動	 

Y	 X 軸 SYNC0 起動	 U 軸 SYNC0 起動	 Z 軸 SYNC0 起動	 

Z	 Y 軸 SYNC0 起動	 X 軸 SYNC0 起動	 U 軸 SYNC0 起動	 

U	 Z 軸 SYNC0 起動	 Y 軸 SYNC0 起動	 X 軸 SYNC0 起動	 

 

D15	 	 	 	 	 REP	 	      同步動作組的有効状態、同步動作一旦起動後無効否的設定。 

  ０：無効（執行一次）、１：有效（重複） 

此位元 0 時、起動要因動作後啟動 1 次同步動作。此位元１的時候、起動要因動作時重複同步動作起

動。 

 

無効後的同步動作要再有効時、請從新發行同步動作有効命令。同步動作 SYNC3～0 的有効／無効

設定状況可由 RR0 暫存器確認。 

 

同步動作的詳細請參考、2.7 節。 

 

重置時、D15～D0 全部０。 
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7.3.8 補間模式 設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料長(位元組)	 

２Ａh	 補間模式設定	 ＩＰＭ	 ２	 

 

補間驅動時的模式設定。本命令軸指定不要。 

 

X-EN

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR6 Y-ENZ-ENU-ENCXIV0SPD0SPD1LMDFSTEPMLT0MLT1MAXM0INTAINTB

 

 

D3～0	 U-EN～X-EN  補間驅動軸設定。下表所示位元為対応補間軸。 

  ０：補間軸不使用、１：補間軸使用 

 

軸	 指定位元	 

X	 D0	 

Y	 D1	 

Z	 D2	 

U	 D3	 

 

主軸為Ｘ-EN＞Y-EN＞Z-EN＞U-EN 的優先順、從設定１的位元的軸選取。 

 

D4	 	 	 	 	 	 CXIV	 	 	    円弧補間進行時、指定補間軸反転補間。 

  ０：補間軸不反転、１：補間軸反転 

 

D7,6	 	 	 	 SPD1,0	    補間驅動的線速一定模式設定。 

 

D7(SPD1)	 D6(SPD0)	 線速一定的種類	 

0	 0	 無効	 

0	 1	 ２軸簡易	 

1	 0	 ３軸簡易	 

1	 1	 ２軸高精度	 

 

D8	 	 	 	 	 	 LMDF	 	 	    補間驅動的短軸脈衝均一化模式設定。 

  ０：無効、１：有効 

 

D9	 	 	 	 	 	 STEP	 	 	    補間驅動的外部訊號・命令單步進給設定。 

  ０：無効、１：有効 

此位元１的時候、補間驅動由外部訊號(EXPLSN)，或是補間步驟命令(6Fh)做單步進給的模式。 

 

D11,10	 	 MLT1,0	    多晶片補間設定。 

 

D11(MLT1)	 D10(MLT0)	 多晶片補間的動作	 

0	 0	 無効	 

0	 1	 主晶片	 

1	 0	 副晶片	 

1	 1	 設定不可	 

 

多晶片補間時、主晶片設為 01、其他(副晶片)設為 10。 

多晶片補間不使用時設為 00。 

 

 

 

D12	 	 	 	 	 MAXM	 	 	    直線補間最大値的設定方法指定。 
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  ０：自動設定、１：人工設定 

人工設定時、用補間・終点最大値寫入命令(19h)做終点最大値設定。 

 

D15,14	 	 INTA,B	    連続補間驅動時的中斷設定。 

預存緩衝暫存器的狀態計數器変化要產生中斷時設定。 

 

D15(INT1)	 D14(INT0)	 補間中斷的発生	 

0	 0	 無効	 

0	 1	 狀態計數器４→３変化時	 

1	 0	 狀態計數器８→７変化時	 

1	 1	 狀態計數器８→７変化時	 

狀態計數器４→３変化時	 

 

中斷発生後、補間中斷輸出訊號(INT1N)變為 Low 位準。補間中斷清除命令発行、下一區段的補間実

効命令発行、或連続補間驅動結束的時候清除、補間中斷輸出訊號回復為未動作的位準。 

 

重置時、D15～D0 全部０。D5,13 位元請保持為０。 
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7.4 資料讀取命令 

 

資料讀取命令為各軸的暫存器的内容由讀取資料暫存器讀取的命令。 

 

WR0 暫存器寫入資料讀取命令碼、指定的資料就會設定在 RR6,7 暫存器。ＣＰＵ再由 RR6,7 暫存器讀取指定的資料。 

指定資料資料長為２位元組的時候用 RR6 暫存器、資料長４位元組的時候 RR6,7 暫存器。 

 

讀取資料全部二進位。另、負値為２的補数。 

 

【注意】	 

a. 資料讀取命令的命令処理所需時間最多 125nsec（CLK=16MHz 的時候）。請命令寫入後此時間內讀取 RR6,7 暫存

器。 

 

b. 各速度參數値、計時器値記載的単位為輸入時脈（CLK）16MHz 的時候。輸入時脈（CLK）為 16MHz 以外的時候

的參數計算式請參考付録Ｂ。 

 

c. 軸指定請務必僅１軸。 

 

 

7.4.1 理論位置計數 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３０h	 理論位置計數	 讀取	 ＬＰ	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

理論位置計數的現在値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。 

 

 

7.4.2 實際位置計數 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３１h	 實際位置計數	 讀取	 ＲＰ	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

實際位置計數的現在値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。 

 

 

7.4.3 現在驅動速度 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３２h	 現在驅動速度	 讀取	 ＣＶ	 0	 ～	 8,000,000	 ４	 

 

驅動中的現在驅動速度的値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。驅動停止時讀取值為０。 

資料的単位與驅動速度設定値（ＤＶ）相同為 pps。 
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7.4.4 現在加減速度 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３３h	 現在加減速度	 讀取	 ＣＡ	 0	 ～	 536,870,911	 ４	 

 

加減速驅動、加速中現在加速度、減速中現在減速度、RR6,7 讀取資料暫存器設定。 

驅動停止中讀取值為 0。 

資料的単位與加速度設定値（AC）、減速度設定値（DC）相同 pps/sec。 

 

【注意】	 

直線加減速驅動（対称）、驅動中隨時可以讀取設定的加速度。 

S 字加減速驅動時、等速域下現在加減速度讀取値無効。 

 

 

7.4.5 多目的暫存器０ 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３４h	 多目的暫存器０	 讀取	 ＭＲ０	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

多目的暫存器 MR0 的値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。 

同步動作儲存在 MR0 的現在位置及現在計時器値、現在速度値的讀取時使用。 

 

 

7.4.6 多目的暫存器１ 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３５h	 多目的暫存器１	 讀取	 ＭＲ１	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

多目的暫存器 MR1 的値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。 

同步動作儲存在 MR1 的現在位置及現在計時器値、現在速度値的讀取時使用。 

 

 

7.4.7 多目的暫存器２ 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３６h	 多目的暫存器２	 讀取	 ＭＲ２	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

多目的暫存器 MR2 的値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。 

同步動作儲存在 MR2 的現在位置及現在計時器値、現在速度値的讀取時使用。 
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7.4.8 多目的暫存器３ 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３７h	 多目的暫存器３	 讀取	 ＭＲ３	 -2,147,483,648	 ～	 +2,147,483,647	 ４	 

 

多目的暫存器 MR3 的値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。 

同步動作儲存在 MR3 的現在位置及現在計時器値、現在速度値的讀取時使用。 

 

 

7.4.9 現在計時器値 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３８h	 現在計時器値	 讀取	 ＣＴ	 0	 ～	 2,147,483,647	 ４	 

 

計時器動作中的現在計時器値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。計時器停止時讀取值為０。 

資料的単位與計時器設定値（ＴＭ）相同μsec。 

 

 

7.4.10 補間・終点最大値 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３９h	 補間・終点最大値	 讀取	 ＴＸ	 1	 ～ 2,147,483,646	 ４	 

 

直線補間的各軸的終点設定時点的終点最大値，在 RR6,7 讀取資料暫存器設定。本命令不要指定軸。 

 

依補間驅動状態的情況讀取値畫有差異。 

補間驅動執行前、讀取值為輸入中的補間區段的終点最大値。補間驅動執行中讀取值為現在執行中的補間區段的終点最

大値。 

 

 

7.4.11 現在螺旋回転数 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３Ａh	 現在螺旋回転数	 讀取	 ＣＨ	 0～65,535	 ２	 

 

螺旋補間動作中的現在螺旋回転数設定於 RR6 讀取資料暫存器。本命令不要指定軸。 
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7.4.12 螺旋演算値 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３Ｂh	 螺旋演算値	 讀取	 ＨＶ	 1	 ～	 2,147,483,646	 ４	 

 

讀取用螺旋演算命令(6Bh,6Ch)做螺旋演算的結果時使用。 

演算結果設定在 RR6,7 讀取資料暫存器。本命令不要指定軸。 

 

螺旋補間進行時、需要用本命令讀取螺旋演算値設定給 IC。 

螺旋演算値設定到本 IC 為所需的步驟如下。 

 

① 螺旋演算命令(6Bh,6Ch)的螺旋演算執行 

② 演算結果由本命令讀取 

③ 讀取値以螺旋演算値寫入命令(１Ah)設定 

 

螺旋補間請參考、3.3 節。 

 

 

7.4.13 ＷＲ１設定値 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３Ｄh	 ＷＲ１設定値	 讀取	 ＷＲ１	 （位元資料）	 ２	 

 

WR1 暫存器的設定値由 RR6 讀取資料暫存器讀取。 

即使讀取 WR1 暫存器位址也讀不到 WR1 暫存器的設定資料。要確認 WR1 暫存器的設定値時、請用本命令讀取。 

 

RR7 讀取暫存器設定為 0。 

 

 

7.4.14 ＷＲ２設定値 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３Ｅh	 ＷＲ２設定値	 讀取	 ＷＲ２	 （位元資料）	 ２	 

 

WR2 暫存器的設定値由 RR6 讀取資料暫存器讀取。 

即使讀取 WR2 暫存器位址也讀不到 WR2 暫存器的設定資料。要確認 WR2 暫存器的設定値時、請用本命令讀取。 

 

RR7 讀取暫存器設定為 0。 
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7.4.15 ＷＲ３設定値 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

３Ｆh	 ＷＲ３設定値	 讀取	 ＷＲ３	 （位元資料）	 ２	 

 

WR3 暫存器的設定値由 RR6 讀取資料暫存器讀取。 

即使讀取 WR3 暫存器位址也讀不到 WR3 暫存器的設定資料。要確認 WR3 暫存器的設定値時、請用本命令讀取。 

 

RR7 讀取暫存器設定為 0。 

 

 

7.4.16 多目的暫存器模式設定 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

４０h	 多目的暫存器模式設定	 讀取	 ＭＲＭ	 （位元資料）	 ２	 

 

多目的暫存器模式設定命令（20h）的設定値、RR6 讀取資料暫存器中設定。 

 

RR7 讀取暫存器設定為 0。 

 

 

7.4.17 ＰＩＯ訊號設定１ 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

４１h	 ＰＩＯ訊號設定１	 讀取	 Ｐ１Ｍ	 （位元資料）	 ２	 

 

PIO 訊號設定１命令（21h）設定値、RR6 讀取資料暫存器設定。 

 

RR7 讀取暫存器設定為 0。 

 

 

7.4.18 ＰＩＯ訊號設定２ 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

４２h	 ＰＩＯ訊號設定２・其他設定	 讀取	 Ｐ２Ｍ	 （位元資料）	 ２	 

 

ＰＩＯ訊號設定２・其他設定命令（22h）設定値、RR6 讀取資料暫存器設定。 

 

RR7 讀取暫存器設定為 0。 
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7.4.19 加速度設定値 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

４３h	 加速度設定	 讀取	 ＡＣ	 1	 ～	 536,870,911	 ４	 

 

加速度設定命令（02h）設定値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。 

資料的単位 pps/sec。 

 

依據同步動作 MR3 値載入加速度値（ＡＣ）時、該值被讀取。 

 

 

7.4.20 初速度設定値 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

４４h	 初速度設定値	 讀取	 ＳＶ	 1	 ～	 8,000,000	 ４	 

 

初速度設定命令（04h）設定値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。 

資料的単位 pps。 

 

依據同步動作 MR2 値載入初速度値（ＳＶ）時、該值被讀取。 

 

 

7.4.21 驅動速度設定値 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

４５h	 驅動速度設定値	 讀取	 ＤＶ	 1	 ～	 8,000,000	 ４	 

 

驅動速度設定命令（05h）設定値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。 

資料的単位 pps。 

 

依據同步動作 MRn 値載入驅動速度値（ＤＶ）時、該值被讀取。 

 

 

7.4.22 移動脈衝数／終点設定値 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

４６h	 移動脈衝数／終点設定値	 讀取	 ＴＰ	 -2,147,483,646	 ～	 +2,147,483,646	 ４	 

 

移動脈衝数／終点速度設定命令（06h）設定値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。 

 

依據同步動作 MRn 値載入移動脈衝数／終点値（ＴＰ）時、該值被讀取。 
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7.4.23 分割脈衝設定１ 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

４７h	 分割脈衝設定１	 讀取	 ＳＰ１	 
RR6	 分割脈衝長度：2	 ～	 65,535	 

４	 
RR7	 脈衝寬度：1	 ～	 65,534	 

 

分割脈衝設定１命令（17h）設定値、RR6,7 讀取資料暫存器設定。 

RR6 暫存器為分割脈衝長度、RR7 暫存器為脈衝寬度設定。 

 

依據同步動作 MRn 値載入分割脈衝設定１（ＳＰ１）時、該值被讀取。 

 

 

7.4.24 汎用輸入値 讀取 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 參數記號	 資料範囲	 資料長(位元組)	 

４８h	 汎用輸入値	 讀取	 ＵＩ	 
RR7:下位 1 位元組(PIN)	 

RR6:下位2位元組(I2C通信時的D15～0)	 
４	 

 

本命令不要指定軸。 

PIN7～0 做汎用輸入使用時、RR7 讀取暫存器的下位 8 位元設定。上位 8 位元組 0。 

I2C 串列介面匯流排模式時、D15～0 做汎用輸入使用時、RR6 讀取暫存器設定。不是 I2C 串列介面匯流排模式時、RR6 讀取

暫存器 0 設定。 
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7.5 驅動命令 

驅動命令為、驅動脈衝輸出命令和它一起的命令。 

 

無寫入資料、WR0 指令暫存器寫入命令碼後立刻執行。 

 

驅動中、RR0 主狀態暫存器的 DRIVE 位元變為１。驅動結束時、DRIVE 位元變為０。 

 

伺服馬達驅動器用的 nINPOS 訊號設定有効時、驅動結束後、等待 nINPOS 輸入訊號動作後、RR0 主狀態暫存器的 DRIVE

位元會變為０。 

 

 

【注意】	 

• 驅動命令的命令処理所需時間最多 125nsec（CLK=16MHz 的時候）。下一次的命令寫入時請等待此時間的的過後

進行。 

 

 

7.5.1 相対位置驅動 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

５０h	 相対位置驅動	 

 

設定的帶符號移動脈衝数由＋方向驅動脈衝訊號（ＰＰ）、或－方向驅動脈衝訊號（ＰＭ）輸出脈衝。移動脈衝数的値為正的

時候由ＰＰ輸出訊號輸出脈衝、負的時候由ＰＭ輸出訊號輸出脈衝。（驅動脈衝輸出方式：独立２脈衝方式時） 

 

驅動中、＋方向的驅動脈衝輸出１脈衝時理論位置計數加１、－方向的驅動脈衝輸出１脈衝時理論位置計數減１。 

 

驅動命令寫入前、輸出速度曲線所需參數、移動脈衝数一定要先正確設定。 

 

○：必須設定	 

參數	 
	 輸出速度曲線	 	 

等速	 対称直線加減速	 非対称直線加減速	 対称Ｓ形加減速	 非対称Ｓ形加減速	 

加速度増加率（JK）	 	 	 	 ○	 ○	 

減速度増加率（DJ）	 	 	 	 	 ○	 

加速度（AC）	 	 ○	 ○	 ○	 *	 ○	 *	 

減速度（DC）	 	 	 ○	 	 ○	 *	 

初速度（SV）	 ○	 ○	 ○	 ○	 ○	 

驅動速度（DV）	 ○	 ○	 ○	 ○	 ○	 

移動脈衝数／終点（TP）	 ○	 ○	 ○	 ○	 ○	 

手動減速点（DP）	 	 	 	 	 ○	 

*注：最大値 536,870,911（1FFF	 FFFFh）設定。但部分Ｓ形加減速為、直線加速／減速部分的加速度／減速度設定。	 
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7.5.2 反相対位置驅動 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

５１h	 反相対位置驅動	 

 

設定帶符號的移動脈衝数由＋方向驅動脈衝訊號（ＰＰ）、或是－方向驅動脈衝訊號（ＰＭ）輸出脈衝。移動脈衝数的値為正

的時候由ＰＭ輸出訊號輸出脈衝、負的時候由ＰＰ輸出訊號輸出脈衝。（驅動脈衝輸出方式：独立２脈衝方式時） 

 

本驅動命令是在已確定的移動脈衝数根據驅動命令改變輸出方向時使用。 

通常移動脈衝数（TP）設定為正的脈衝量、要做＋方向移動時寫入相対位置驅動命令（50h）、要做－方向移動寫入反相対位

置驅動命令（51h）。 

 

驅動中、＋方向的驅動脈衝輸出１脈衝時理論位置計數加１、－方向的驅動脈衝輸出１脈衝時理論位置計數減１。 

 

驅動命令寫入前、輸出速度曲線所需的參數及移動脈衝数要先確實設定。 

 

 

7.5.3 ＋方向連続脈衝驅動 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

５２h	 ＋方向連続脈衝驅動	 

 

停止指令或指定的外部訊號動作為止、連続ＰＰ輸出訊號輸出脈衝。（脈衝輸出方式：独立２脈衝方式時） 

 

驅動中、驅動脈衝輸出１脈衝時理論位置計數加１ 

 

驅動命令寫入前、輸出速度曲線所需的參數要先確實設定。 

 

 

7.5.4 －方向連続脈衝驅動 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

５３h	 －方向連続脈衝驅動	 

 

停止指令或指定的外部訊號動作為止、連続ＰＭ輸出訊號輸出脈衝。（脈衝輸出方式：独立２脈衝方式時） 

 

驅動中、驅動脈衝輸出１脈衝時理論位置計數減１ 

 

驅動命令寫入前、輸出速度曲線所需的參數要先確實設定。 
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7.5.5 絶対位置驅動 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

５４h	 絶対位置驅動	 

 

現在座標到終点座標為止驅動。 

驅動前、原点（理論位置計數=0）為基準設定移動後終点、以移動脈衝数／終点設定命令（06h）設定帶符號 32 位元値。 

 

驅動命令寫入前、輸出速度曲線所需的參數及終点要先確實設定。 

 

 

7.5.6 驅動減速停止 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

５６h	 驅動減速停止	 

 

驅動脈衝輸出、途中減速停止。驅動中的速度若低於初速度時立即停止。 

 

 

7.5.7 驅動即停止 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

５７h	 驅動即停止	 

 

驅動脈衝輸出、途中立即停止。加減速驅動也是即停止。 

 

 

7.5.8 方向訊號＋設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

５８h	 方向訊號＋設定	 

 

驅動脈衝輸出方式以 1 脈衝・方向方式設定時、驅動開始以前方向訊號ＤＩＲ＋方向的動作位準設定命令。 

11.2 節所示 1 脈衝・方向方式驅動開始後、方向訊號確定後的 1CLK 後驅動脈衝的第 1 脈衝輸出。 
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7.5.9 方向訊號－設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

５９h	 方向訊號－設定	 

 

驅動脈衝輸出方式以 1 脈衝・方向方式設定時、驅動開始以前方向訊號ＤＩＲ－方向的動作位準設定命令。 

11.2 節所示 1 脈衝・方向方式驅動開始後、方向訊號確定後的 1CLK 後驅動脈衝的第 1 脈衝輸出。 

 

7.5.10 自動原点復歸執行 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

５Ａh	 自動原点復歸執行	 

 

自動原点復歸的執行。 

執行前、自動原点復歸模式及各參數要先確實設定。自動原点復歸的詳細請參考 2.6 節。 
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7.6 補間命令 

 

補間命令在、２軸／３軸／４軸直線補間、ＣＷ／ＣＣＷ円弧補間、２軸／３軸／４軸位元補間、ＣＷ／ＣＣＷ螺旋補間及補間驅

動關聯的命令組成。補間命令、WR0指令暫存器的D11～8位元的軸指定不需要。請設定０。	 

	 

各種補間進行時、補間驅動開始前需共同做以下２点。	 

	 	 a. 指定補間軸。（補間模式設定。）	 

	 	 b. 設定主軸的速度參數。	 

	 

補間驅動中、RR0主狀態暫存器的補間軸的n-DRV位元變為１、驅動結束時變為０。	 

	 

【注意】	 

• 補間命令的命令処理所需時間、最多 125nSEC（CLK=16MHz 的時候）。下個命令寫入時請等待此時間後進行。 

 

 

7.6.1 １軸直線驅動(多晶片補間)  

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６０h	 １軸直線驅動(多晶片補間)	 

	 

僅多晶片補間時可以使用。主或副晶片的補間軸僅設定為１軸時使用。 

 

 

7.6.2 ２軸直線補間驅動  

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６１h	 ２軸直線補間驅動	 

	 

現在座標到終点座標做２軸直線補間。	 

	 

驅動前、補間的２軸的每個的終点相対値以輸出脈衝（Ｐ）設定。	 

	 

 

7.6.3 ３軸直線補間驅動 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６２h	 ３軸直線補間驅動	 

 

現在座標到終点座標為止做３軸直線補間。	 

	 

驅動前、補間的３軸的每個的終点相対値以輸出脈衝（Ｐ）設定。	 
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7.6.4 ４軸直線補間驅動 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６３h	 ４軸直線補間驅動	 

 

現在座標到終点座標為止做４軸直線補間。	 

	 

驅動前、補間的４軸的每個的終点相対値以輸出脈衝（Ｐ）設定。	 

	 

	 

7.6.5 ＣＷ円弧補間驅動	 	 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６４h	 ＣＷ円弧補間驅動	 

	 

指定的中心座標為中心、現在座標到終点座標為止做順時針方的円弧補間。	 

	 

驅動前補間的２軸相對於現在位置的中心点作為円弧中心点（Ｃ）、相對於現在位置的終点為輸出脈衝（Ｐ）做相対値

的設定。	 

	 

終点座標（０，０）設定時、描繪出全円。	 

	 

	 

7.6.6 ＣＣＷ円弧補間驅動 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６５h	 ＣＣＷ円弧補間驅動	 

	 

指定的中心座標為中心、現在座標到終点座標為止做逆時針方的円弧補間。	 

	 

驅動前補間的２軸相對於現在位置的中心点作為円弧中心点（Ｃ）、相對於現在位置的終点為輸出脈衝（Ｐ）做相対値

的設定。	 

	 

終点座標（０，０）設定時、描繪出全円。	 

	 

	 

7.6.7 ２軸位元補間驅動	 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６６h	 ２軸位元補間驅動	 

	 

執行２軸位元補間。	 

	 

驅動前、補間的２軸的＋方向／－方向的位元資料設定。驅動前可以設定的位元資料、各軸各方向多有16×8	 =	 128位元。超

過的部分在驅動中做補充。	 
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7.6.8 ３軸位元補間驅動	 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６７h	 ３軸位元補間驅動	 

	 

執行３軸位元補間。	 

	 

驅動前、補間的３軸的＋方向／－方向的位元資料設定。驅動前可以設定的位元資料、各軸各方向多有16×8	 =	 128位元。超

過的部分在驅動中做補充。	 

	 

	 

7.6.9 ４軸位元補間驅動	 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６８h	 ４軸位元補間驅動	 

	 

執行４軸位元補間。	 

	 

驅動前、補間的４軸的＋方向／－方向的位元資料設定。驅動前可以設定的位元資料、各軸各方向多有16×8	 =	 128位元。超

過的部分在驅動中做補充。	 

	 

	 

7.6.10 ＣＷ螺旋補間驅動	 	 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６９h	 ＣＷ螺旋補間驅動	 

	 

執行順時針方向螺旋補間。	 

	 

驅動前以下的値需做設定。 

① X、Y軸、現在位置的終点及中心点 

② Z,U軸的移動量 

③ 螺旋演算値 

④ 螺旋回転数 

	 

螺旋補間不能做連続補間。	 

螺旋補間請參考、3.3 節。 

	 

7.6.11 ＣＣＷ螺旋補間驅動	 	 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６Ａh	 ＣＣＷ螺旋補間驅動	 

	 

執行逆時針方向螺旋補間。	 

	 

驅動前必須定的參數與CW螺旋補間驅動相同。 
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7.6.12 ＣＷ螺旋演算	 	 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６Ｂh	 ＣＷ螺旋演算	 

	 

執行順時針方向的螺旋演算。	 

	 

本IC的螺旋補間為求Ｚ或U軸的移動均一的關係，會用到円弧補間的総輸出脈衝数與Ｚ或U軸的移動脈衝数。但是、XY平面

上動作的円弧補間的総輸出脈衝数由円弧的中心点、終点的値做精度計算非常困難。因此螺旋補間進行前、円弧補間的総

輸出脈衝数用螺旋演算來取得。 

	 

演算前以下參數値需設定。 

 

① X、Y軸的終点及中心点的設定 

② 螺旋圈數的設定 

	 

螺旋演算中、驅動脈衝雖不輸出、但 RR0 暫存器的 D0,1（XDRV、YDRV）位元會 ON。	 

另、利用驅動結束中斷可以判定演算結束(X 軸指定)。	 

	 

螺旋演算執行後、以螺旋演算値讀取命令(3Bh)	 讀取演算結果、再用螺旋演算値寫入命令(1Ah)設定。	 

 

螺旋補間請參考 3.3 節。 

	 

	 

7.6.13 ＣＣＷ螺旋演算	 	 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６Ｃh	 ＣＣＷ螺旋演算	 

	 

執行逆時針方向的螺旋演算。	 

	 

螺旋演算的必要設定與 CW 螺旋演算相同。	 

	 

	 

7.6.14 減速有効 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６Ｄh	 減速有効	 

	 

加減速補間驅動時自動減速或手動減速設為有効状態。	 

	 

単独的補間驅動作加減速時、驅動前一定要用執行本命令。連続補間時、開始減速補間區段的補間命令寫入的前、先寫

入減速有効命令。	 

	 

重置時為減速無効状態。以本命令使減速成位有効状態時、補間驅動結束、減速無効命令(3C)寫入或是重置為止為有効状

態。	 

	 

減速有効／無効只在補間驅動時有用。各軸独自驅動時、隨時為自動減速或手動減速有効状態。	 
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7.6.15 減速無効 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６Ｅh	 減速無効	 

	 

加減速補間驅動時自動減速或手動減速為無効状態。	 

	 

	 

7.6.16 補間中斷清除/單步補間 

	 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

６Ｆh	 補間中斷清除/單步補間	 

	 

補間中斷清除為清除連続補間所発生的中斷(INT1N訊號)。	 

	 

單步補間是補間驅動以單一脈衝方式做單步輸出。	 

	 

請參考中斷相關為2.11節、單步補間進給相關3.9節。	 
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7.7 同步動作操作命令 

同步動作操作命令為、將同步動作設為有効、無効或是起動的命令。 

4 個同步動作組 SYNC3～0 之中、可設定任意的同步動作組同時有効、無効、起動。 

 

同步動作操作命令在 WR0 指令暫存器的 D7～D4 的 4 位元中操作命令碼、D3～D0 的 4 位元指定要設定的同步動作組。即

D7～D4 設定在同步動作有効時為 8h、無効時為 9h、起動時 Ah。或是、D3～D0 4 個同步動作組 SYNC3、SYNC2、SYNC1、

SYNC0 所対応的位元、欲操作的同步動作組在相對応位元設為 1。 

 

 

0

同期動作操作命令コード SYNC3～0指定

D7 D6 D5 D4
H L

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D3 D2 D1 D0
WR0

軸指定

SYNC0SYNC1SYNC2SYNC3

1:指定8h:有効,9h:無効,Ah:起動

000

 

 

不需寫入資料、WR0 指令暫存器內指定軸及命令碼寫入後執行。 

 

【注意】	 

• 同步動作操作命令的命令処理所需時間、最多 125nsec（CLK=16MHz 的時候）。下一個命令寫入前請等待此時間

後進行。 

 

 

7.7.1 同步動作 有効設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

８１h	 

～８Ｆh	 
同步動作	 有効設定	 

 

命令碼的下位 4 位元中位元指定後各同步動作組為有効。 

同步動作有効設定前、執行同步動作 SYNC3～0 設定命令（29h～26h）來設定有効的同步動作組的模式設定。 

 

■ 設定例：X 軸的同步動作組 SYNC0 と SYNC2 又設為有効時、WR0 寫入 0185h。 

 

同步動作 SYNC3～0 的有効／無効状態は可由 RR3 暫存器 頁 1 確認。 

重置時、SYNC3～0 全部無効設定。 

 

【注意】	 

PIO 訊號設定２・其他設定命令（22h）下、錯誤発生時同步動作設定為無効（D7：ERRDE 位元=1）、因此錯誤発生状態（RR0

暫存器的 n-ERR 位元為 1）的時候、執行本命令也無法讓同步動作設定有効。以錯誤・結束狀態清除命令（79h）等將

n-ERR 位元清除後、在執行同步動作有効設定命令。 
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7.7.2 同步動作 無効設定 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

９１h	 

～９Ｆh	 
同步動作	 無効設定	 

 

命令碼的下位 4 位元中位元指定後各同步動作組設為無効。 

設定無効後的同步動作組は、起動要因発生及同步動作起動命令不能起動。 

 

■ 設定例：X 軸的同步動作組 SYNC1 及 SYNC3 設為無効時在、WR0 寫入 019Ah 即可 

 

同步動作 SYNC3～0 的有効／無効設定状況可以由 RR3 暫存器 頁 1 來確認。 

重置時、SYNC3～0 全部設定為無効。 

 

 

7.7.3 同步動作 起動 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

Ａ１h	 

～ＡＦh	 
同步動作	 起動	 

 

命令碼的下位 4 位元中位元指定後各同步動作組可由命令起動。 

同步動作起動前、要起動的同步動作組的模式設定須由同步動作 SYNC3～0 設定命令（29h～26h）執行。另、依據同步動作

有効設定命令、要起動的同步動作組須先設為有効。 

同步動作 SYNC3～0 的有効／無効設定状況は RR3 暫存器 頁 1 にて確認することが出来ます。 

 

■ 設定例： X 軸的同步動作組 SYNC0 起動時、WR0 寫入 01A1h 

X 軸的同步動作組 SYNC3～0 全部起動時、WR0 寫入 01AFh。 
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7.8 其他的命令 

不需寫入資料、軸指定宇 WR0 指令暫存器中寫入命令碼後開始執行。 

 

【注意】	 

• 命令処理所需時間、最多 125nSEC（CLK=16MHz 的時候）。下個命令寫入時請等待此時間後進行。 

 

 

7.8.1 速度増加 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７０h	 速度増加	 

 

驅動中速度以速度増減値増加。 

 

速度増減値（IV）為速度増減値設定命令（15h）在事前設定。 

 

本命令在連続脈衝驅動中使用。定量脈衝驅動中請勿使用。定量脈衝驅動中使用太頻繁時、驅動結束時會有斷尾・拖拉的

情況発生。 

另外、Ｓ形加減速驅動、加速中及減速中本命令執行時無効。務必等速中（RR3 頁 0／D5：CNST＝1）進行。 

 

本命令的執行後、不會更新驅動速度設定値（DV）。 

 

補間驅動下本命令不可以使用。 

 

 

7.8.2 速度減少 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７１h	 速度減少	 

 

驅動中速度以速度増減値分減少。 

 

速度増減値（IV）為速度増減値設定命令（15h）在事前設定。 

 

本命令在連続脈衝驅動中使用。定量脈衝驅動中請勿使用。定量脈衝驅動中使用太頻繁時、驅動結束時會有斷尾・拖拉的

情況発生。 

另外、Ｓ形加減速驅動、加速中及減速中本命令執行時無効。務必等速中（RR3 頁 0／D5：CNST＝1）進行。 

 

本命令的執行後、不會更新驅動速度設定値（DV）。 

 

補間驅動下本命令不可以使用。 
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7.8.3 偏差計數清除輸出 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７２h	 偏差計數清除輸出	 

 

ｎDCC 輸出端子輸出偏差計數清除脈衝。 

此命令執行前、需以自動原点復歸模式設定２命令（24h）設定脈衝的理論位準、脈衝寬度。詳細請參考 2.6.2 項、2.6.4 項。 

 

 

7.8.4 計時器始動 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７３h	 計時器始動	 

 

開始計時。 

本命令執行後開始計時，現在計時器値（CT）由 0 開始遞增、及時到指定的計時器値（TM）後時間到。 

時間到後、計時器可以重複動作。要重複動作時在 WR3 暫存器的 D14 位元(TMMD)設為１。 

 

計時器動作的詳細請參考、2.10 節。 

 

 

7.8.5 計時器停止 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７４h	 計時器停止	 

 

停止計時。 

計時途中停止時遞增的現在計時器値（CT）回到 0。下次計時開始時由 0 開始。 

 

 

7.8.6 分割脈衝開始 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７５h	 分割脈衝開始	 

 

開始分割脈衝的輸出。 

分割脈衝於驅動中由 nSPLTP 輸出端子輸出。 

分割脈衝開始命令執行後、分割脈衝動作中在 RR3 暫存器 頁１的 SPLIT 位元變為 1。 

本命令執行前、分割脈衝長等各參數須先正確的設定。 

 

分割脈衝的各參數的詳細請參考 2.8 節。 
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7.8.7 分割脈衝停止 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７６h	 分割脈衝停止	 

 

停止分割脈衝的輸出。 

分割脈衝停止命令執行後、分割脈衝動作中在 RR3 暫存器 頁１的 SPLIT 位元變為 0。 

 

分割脈衝停止命令執行時、分割脈衝輸出訊號在 Hi 位準時，確保指定的脈衝寬度的 Hi 位準處理後結束。（正理論設定時） 

 

 

7.8.8 驅動開始保持 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７７h	 驅動開始保持	 

 

驅動的開始暫時停止。	 

	 

複数的軸的驅動要使其同時開始時使用。要同時啟動的軸先執行本命令後、當各軸驅動命令寫入完成。在同時寫入驅動開

始釋放命令(25h)後、全軸同時驅動開始。	 

	 

驅動中本命令寫入時驅動不會停止。下次的驅動命令會保持住。	 

 

另外、連続補間下驅動開始前將必要的區段補間資料寫入預存緩衝暫存器時也會使用本命令。 

連続補間請參考 3.7 節。 

 

 

7.8.9 驅動開始釋放 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７８h	 驅動開始釋放	 

 

依據驅動開始保持命令(77h)設定解除驅動開始(含補間驅動)保持状態。	 

 

 

7.8.10 錯誤・結束狀態清除 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７９h	 錯誤・結束狀態清除	 

 

RR2 暫存器的全部的錯誤情報位元、全部的驅動結束狀態位元、及 RR0 暫存器的錯誤位元（D7～4：n-ERR）清為 0。 

 

補間驅動錯誤発生時也使用本命令做錯誤清除。 
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7.8.11 RR3 頁０顯示 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７Ａh	 ＲＲ３	 頁０顯示	 

 

RR3 暫存器的顯示内容設定為頁 0。 

頁 0 顯示時、RR3 暫存器的 D15 位元為 0。 

 

 

7.8.12 RR3 頁１顯示 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７Ｂh	 ＲＲ３	 頁１顯示	 

 

RR3 暫存器的顯示内容設定為頁１。 

頁１顯示時、RR3 暫存器的 D15 位元為１。 

 

 

7.8.13 終点最大値清除 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

７Ｃh	 終点最大値清除	 

 

直線補間、清除現在寫入中的補間終点自動算出終点最大値。 

本命令軸指定不要。 

本命令執行後，全部補間軸的終点須再次寫入。 

 

 

7.8.14 ＮＯＰ 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

１Ｆh	 ＮＯＰ	 

 

執行後此命令什麼多不會做。 
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7.8.15 指令重置 

 

命令碼	 命	 	 	 	 	 令	 

００ＦＦh	 指令重置	 

 

重置本 IC。 

 

本命令請務必將 WR0 暫存器的上位 8 位元（D15～D8）全部設為 0。 

命令寫入後 8CLK（500nsec：CLK=16MHz 時）的間隔下、本 IC 無法存取。 

 

本命令使用８位元資料匯流排、或是 I2C 串列介面匯流排、上位位元組(WR0H)也務必寫入。 

上位位元組(WR0H)務必先寫入 00h、下位位元組(WR0L)在寫入 FFh。下位位元組寫入後、立刻執行直重置。 
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8. 輸出入訊號接続例 
 

8.1 16 位元／8 位元匯流排模式的接続例 

■SH-4CPU と的 16 位元匯流排模式接続例 

 

▽

SH4/SH7760

A3

A2

A1

D15～D0

RD

WE0

CS1

IRL2

16MHz

▽は高抵抗プルアップ

+3.3V

+3.3V

システムのリセット回路より

１６ビットバスモードの接続例

MCX514

A2

A1

A0

D15～D0

CLK

RDN

WRN

CSN

H16L8

RESETN

INT0N

クロック発生器

 

 

SH-4/SH7760 等待控制例	 

匯流排時脈	 66.664MHz	 －	 

設定上升等待	 １循環挿入	 暫存器設定：WCR3/A1S0=1	 

存取等待	 ２循環挿入	 暫存器設定：WCR2/A1W2,	 A1W1,	 A1W0	 =	 010	 

保持等待	 １循環挿入	 暫存器設定：WCR3/A1H1,	 A1H0	 =	 01	 
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8.2 I2C 串列介面匯流排模式的接続例    
現在作成中です。 
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8.3 運動控制系統構成例 

下図為、運動控制系統的Ｘ軸例。４軸全部可以用相同的構造。 

 

 

EC

ステッピング／
サーボモータ

エンコーダ

Ｍ

－リミット 原点 ＋リミット

ＭＣＸ５１４
モータドライバ

I/F

I/F

I/F
XPP
XPM
XDCC
XPIO0

CWパルス
CCWパルス
偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ
励磁ON/OFF

アラーム
位置決め完了
サーボレディ

EC-A/B相,Z相

XPIO1
XINPOS
XALARM

XECA/B,XSTOP2

EC-A,B,Z

XLMTP

XSTOP1

XLMTM

XEXPP

XEXPM
I/F

手動操作

 
 

 

8.4 驅動脈衝輸出回路例 

■ 差動線性驅動輸出 

 

+

-

+

-

GND

ツイストペアシールド

モータドライバ側

GND

CW+

CW-

CCW+

CCW-

AM26C32AM26C31

XPP

XPM

MCX514

 

 

■ 集極開路 TTL 輸出 

 

CW+

CW-

CCW+

CCW-

ツイストペアシールド

GND

+5V

+5V

74LV06

MCX514

XPP

XPM

モータドライバ側

 
 

 

驅動脈衝輸出訊號考慮ＥＭＣ影響時建議使用對絞的遮蔽線。 
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8.5 極限等的輸入訊號的接続例 

極限訊號等、通常配線相當複雜、雜訊容易附著。單純光耦合無法吸收全部的雜訊。有効ＩＣ内濾波機能時、請設定適当時

間常數（FL=Ah,Bh）。 

 

 

+3.3V

10K 4.7K

+12～24V

TLP281

MCX514

＋リミット

LMTP積分フィルタ有効

無効

内部回路へ
0.25W

 

 

 

8.6 編碼器輸入訊號的接続例 

下図為差動線性驅動輸出的編碼器訊號以高速光耦合ＩＣ接收後傳送給 MCX514 的輸入回路例。 
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9. 控制程式例 
函數名など、一部、作成中的も的があります。 

 

此章以C言語做MCX514的控制程式例。16位元匯流排構成的程式。 

此程式可從本公司網頁 (http://www.novaelec.co.jp/) 下載。檔名為：MCX514Apl.c 
	 

////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 命令碼的定義	 

////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//////////////////////////////	 

//	 資料寫入命令	 

//////////////////////////////	 

#define	 	 MCX514_CMD00_JK	 	 0x0000	 	 //	 加速度増加率	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD01_DJ	 	 0x0001	 	 //	 減速度増加率	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD02_AC	 	 0x0002	 	 //	 加速度	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD03_DC	 	 0x0003	 	 //	 減速度	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD04_SV	 	 0x0004	 	 //	 初速度	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD05_DV	 	 0x0005	 	 //	 驅動速度	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD06_TP	 	 0x0006	 	 //	 移動脈衝数/終点	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD07_DP	 	 0x0007	 	 //	 手動減速点	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD09_LP	 	 0x0009	 	 //	 理論位置計數	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD0A_RP	 	 0x000A	 	 //	 實際位置計數	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD0B_SP	 	 0x000B	 	 //	 軟體極限＋	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD0C_SM	 	 0x000C	 	 //	 軟體極限－	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD0D_AO	 	 0x000D	 	 //	 加速計數偏移	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD0E_LX	 	 0x000E	 	 //	 理論位置計數最大値	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD0F_RX	 	 0x000F	 	 //	 實際位置計數最大値	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD10_MR0	 	 0x0010	 	 //	 多目的暫存器 0	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD11_MR1	 	 0x0011	 	 //	 多目的暫存器 1	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD12_MR2	 	 0x0012	 	 //	 多目的暫存器 2	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD13_MR3	 	 0x0013	 	 //	 多目的暫存器 3	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD14_HV	 	 0x0014	 	 //	 原点検出速度	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD15_IV	 	 0x0015	 	 //	 速度増減値	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD16_TM	 	 0x0016	 	 //	 計時器値	 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD17_SP1	 	 0x0017	 	 //	 分割脈衝設定１	 

#define	 	 MCX514_CMD18_SP2	 	 0x0018	 	 //	 分割脈衝設定２	 

#define	 	 MCX514_CMD19_TX	 	 0x0019	 	 //	 補間・終点最大値設定	 

#define	 	 MCX514_CMD1A_HN	 	 0x001A	 	 //	 螺旋回転数設定	 

#define	 	 MCX514_CMD1B_HV	 	 0x001B	 	 //	 螺旋演算値設定	 

	 

//////////////////////////////	 

//	 模式寫入命令	 

//////////////////////////////	 

#define	 	 MCX514_CMD20_MRM	 	 0x0020	 	 //	 多目的暫存器模式設定	 

#define	 	 MCX514_CMD21_P1M	 	 0x0021	 	 //	 PIO 訊號設定１	 

#define	 	 MCX514_CMD22_P2M	 	 0x0022	 	 //	 PIO 訊號設定２･其他設定	 

#define	 	 MCX514_CMD23_H1M	 	 0x0023	 	 //	 自動原点復歸模式設定１	 

#define	 	 MCX514_CMD24_H2M	 	 0x0024	 	 //	 自動原点復歸模式設定２	 

#define	 	 MCX514_CMD25_FLM	 	 0x0025	 	 //	 輸入訊號濾波模式設定	 

#define	 	 MCX514_CMD26_S0M	 	 0x0026	 	 //	 同步動作 SYNC0 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD27_S1M	 	 0x0027	 	 //	 同步動作 SYNC1 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD28_S2M	 	 0x0028	 	 //	 同步動作 SYNC2 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD29_S3M	 	 0x0029	 	 //	 同步動作 SYNC3 設定	 

#define	 	 MCX514_CMD2A_XXX	 	 0x002A	 	 //	 補間模式設定	 

	 

//////////////////////////////	 

//	 資料讀取命令	 

//////////////////////////////	 

#define	 	 MCX514_CMD30_LP	 	 0x0030	 	 //	 理論位置計數	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD31_RP	 	 0x0031	 	 //	 實際位置計數	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD32_CV	 	 0x0032	 	 //	 現在驅動速度	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD33_CA	 	 0x0033	 	 //	 現在加減速度	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD34_MR0	 	 0x0034	 	 //	 多目的暫存器 0	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD35_MR1	 	 0x0035	 	 //	 多目的暫存器 1	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD36_MR2	 	 0x0036	 	 //	 多目的暫存器 2	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD37_MR3	 	 0x0037	 	 //	 多目的暫存器 3	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD38_CT	 	 0x0038	 	 //	 現在計時器値	 讀取	 
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#define	 	 MCX514_CMD39_XX	 	 0x0039	 	 //	 補間・終点最大値	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD3A_XX	 	 0x003A	 	 //	 現在螺旋回転数	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD3B_XX	 	 0x003B	 	 //	 螺旋演算値	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD3D_WR1	 	 0x003D	 	 //	 WR1 設定値	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD3E_WR2	 	 0x003E	 	 //	 WR2 設定値	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD3F_WR3	 	 0x003F	 	 //	 WR3 設定値	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD40_MRM	 	 0x0040	 	 //	 多目的暫存器模式設定	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD41_P1M	 	 0x0041	 	 //	 PIO 訊號設定 1	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD42_P2M	 	 0x0042	 	 //	 PIO 訊號設定 2･其他設定	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD43_AC	 	 0x0043	 	 //	 加速度設定値	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD44_SV	 	 0x0044	 	 //	 初速度設定値	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD45_DV	 	 0x0045	 	 //	 驅動速度設定値	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD46_TP	 	 0x0046	 	 //	 移動脈衝数/終点設定値	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD47_SP1	 	 0x0047	 	 //	 分割脈衝設定 1	 讀取	 

#define	 	 MCX514_CMD48_XX	 	 0x0048	 	 //	 汎用輸入値	 讀取	 

	 

//////////////////////////////	 

//	 驅動命令	 

//////////////////////////////	 

#define	 	 MCX514_CMD50_DRVRL	 	 0x0050	 	 //	 相対位置驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD51_DRVNR	 	 0x0051	 	 //	 反相対位置驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD52_DRVVP	 	 0x0052	 	 //	 ＋方向連続脈衝驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD53_DRVVM	 	 0x0053	 	 //	 －方向連続脈衝驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD54_DRVAB	 	 0x0054	 	 //	 絶対位置驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD56_DRVSBRK	 	 0x0056	 	 //	 驅動減速停止	 

#define	 	 MCX514_CMD57_DRVFBRK	 	 0x0057	 	 //	 驅動即停止	 

#define	 	 MCX514_CMD58_DIRCP	 	 0x0058	 	 //	 方向訊號＋設定	 

#define	 	 MCX514_CMD59_DIRCM	 	 0x0059	 	 //	 方向訊號－設定	 

#define	 	 MCX514_CMD5A_HMSRC	 	 0x005A	 	 //	 自動原点復歸執行	 

	 

//////////////////////////////	 

//	 補間命令	 

//////////////////////////////	 

#define	 	 MCX514_CMD60_LHK1	 	 0x0060	 	 //	 1 軸直線驅動(多晶片用)	 

#define	 	 MCX514_CMD61_LHK2	 	 0x0061	 	 //	 2 軸直線補間驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD62_LHK3	 	 0x0062	 	 //	 3 軸直線補間驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD63_LHK4	 	 0x0063	 	 //	 4 軸直線補間驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD64_CHKCW	 	 0x0064	 	 //	 CW 円弧補間驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD65_CHKCCW	 	 0x0065	 	 //	 CCW 円弧補間驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD66_BHK2	 	 0x0066	 	 //	 2 軸位元補間驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD67_BHK3	 	 0x0067	 	 //	 3 軸位元補間驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD68_BHK4	 	 0x0068	 	 //	 4 軸位元補間驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD69_HLCW	 	 0x0069	 	 //	 CW 螺旋補間驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD6A_HLCCW	 	 0x006A	 	 //	 CCW 螺旋補間驅動	 

#define	 	 MCX514_CMD6B_HLPCW	 	 0x006B	 	 //	 CW 螺旋演算	 

#define	 	 MCX514_CMD6C_HLPCCW	 	 0x006C	 	 //	 CCW 螺旋演算	 

#define	 	 MCX514_CMD6D_XXX	 	 0x006D	 	 //	 減速有効	 

#define	 	 MCX514_CMD6E_XXX	 	 0x006E	 	 //	 減速無効	 

#define	 	 MCX514_CMD6F_XXX	 	 0x006F	 	 //	 補間中斷清除／補間步驟	 

	 

//////////////////////////////	 

//	 同步動作操作命令	 

//////////////////////////////	 

#define	 	 MCX514_CMD81_SYNC0EN	 	 0x0081	 	 //	 同步動作 SYNC0	 有効設定	 

#define	 	 MCX514_CMD82_SYNC1EN	 	 0x0082	 	 //	 同步動作 SYNC1	 有効設定	 

#define	 	 MCX514_CMD84_SYNC2EN	 	 0x0084	 	 //	 同步動作 SYNC2	 有効設定	 

#define	 	 MCX514_CMD88_SYNC3EN	 	 0x0088	 	 //	 同步動作 SYNC3	 有効設定	 

#define	 	 MCX514_CMD91_SYNC0DIS	 0x0091	 	 //	 同步動作 SYNC0	 無効設定	 

#define	 	 MCX514_CMD92_SYNC1DIS	 0x0092	 	 //	 同步動作 SYNC1	 無効設定	 

#define	 	 MCX514_CMD94_SYNC2DIS	 0x0094	 	 //	 同步動作 SYNC2	 無効設定	 

#define	 	 MCX514_CMD98_SYNC3DIS	 0x0098	 	 //	 同步動作 SYNC3	 無効設定	 

#define	 	 MCX514_CMDA1_SYNC0ACT	 0x00A1	 	 //	 同步動作 SYNC0	 起動	 

#define	 	 MCX514_CMDA2_SYNC1ACT	 0x00A2	 	 //	 同步動作 SYNC1	 起動	 

#define	 	 MCX514_CMDA4_SYNC2ACT	 0x00A4	 	 //	 同步動作 SYNC2	 起動	 

#define	 	 MCX514_CMDA8_SYNC3ACT	 0x00A8	 	 //	 同步動作 SYNC3	 起動	 

	 

//////////////////////////////	 

//	 其他命令	 

//////////////////////////////	 

#define	 	 MCX514_CMD70_VINC	 	 0x0070	 	 //	 速度増加	 
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#define	 	 MCX514_CMD71_VDEC	 	 0x0071	 	 //	 速度減少	 

#define	 	 MCX514_CMD72_DCC	 	 0x0072	 	 //	 偏差計數清除輸出	 

#define	 	 MCX514_CMD73_TMSTA	 	 0x0073	 	 //	 計時器始動	 

#define	 	 MCX514_CMD74_TMSTP	 	 0x0074	 	 //	 計時器停止	 

#define	 	 MCX514_CMD75_SPSTA	 	 0x0075	 	 //	 分割脈衝開始	 

#define	 	 MCX514_CMD76_SPSTP	 	 0x0076	 	 //	 分割脈衝停止	 

#define	 	 MCX514_CMD77_XXX	 	 0x0077	 	 //	 驅動開始ホールド	 

#define	 	 MCX514_CMD78_XXX	 	 0x0078	 	 //	 驅動開始フリー	 

#define	 	 MCX514_CMD79_R2CLR	 	 0x0079	 	 //	 錯誤･結束狀態清除	 

#define	 	 MCX514_CMD7A_XXX	 	 0x007A	 	 //	 RR3	 0 頁顯示	 

#define	 	 MCX514_CMD7B_XXX	 	 0x007B	 	 //	 RR3	 1 頁顯示	 

#define	 	 MCX514_CMD1F_NOP	 	 0x001F	 	 //	 NOP	 

#define	 	 MCX514_CMDFF_RST	 	 0x00FF	 	 //	 指令重置	 

	 

////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 軸的定義	 

////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

#define	 MCX514_AXIS_X	 0x01	 	 	 	 //	 X 軸	 

#define	 MCX514_AXIS_Y	 0x02	 	 	 	 //	 Y 軸	 

#define	 MCX514_AXIS_Z	 0x04	 	 	 	 //	 Z 軸	 

#define	 MCX514_AXIS_U	 0x08	 	 	 	 //	 U 軸	 

#define	 MCX514_AXIS_ALL	 0x0f	 	 	 	 //	 全軸指定	 

#define	 MCX514_AXIS_NONE	 0x00	 	 	 	 //	 無軸指定	 

	 

////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 位址的定義	 

////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

#define	 REG_ADDR	 	 0x0000	 	 	 	 //	 基本位址	 

	 

//	 寫入暫存器、讀取暫存器的定義	 

#define	 MCX514_WR0	 	 0x00	 

#define	 MCX514_WR1	 	 0x02	 

#define	 MCX514_WR2	 	 0x04	 

#define	 MCX514_WR3	 	 0x06	 

#define	 MCX514_WR4	 	 0x08	 

#define	 MCX514_WR6	 	 0x0c	 

#define	 MCX514_WR7	 	 0x0e	 

#define	 MCX514_RR0	 	 0x00	 

#define	 MCX514_RR1	 	 0x02	 

#define	 MCX514_RR2	 	 0x04	 

#define	 MCX514_RR3	 	 0x06	 

#define	 MCX514_RR4	 	 0x08	 

#define	 MCX514_RR5	 	 0x0a	 

#define	 MCX514_RR6	 	 0x0c	 

#define	 MCX514_RR7	 	 0x0e	 

	 

unsigned	 short	 reg_read	 (unsigned	 short	 n);	 

	 

#define	 reg_write(n,c)	 (*(volatile	 unsigned	 short	 *)n	 =	 ((volatile)c))	 

#define	 reg_read(n)	 (*(volatile	 unsigned	 short	 *)n)	 

	 

////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 共通函數的宣言	 

////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

int	 WriteReg(volatile	 unsigned	 short	 *Adr,	 unsigned	 short	 Data);	 //	 WR 暫存器寫入共通函數	 

int	 ReadReg(volatile	 unsigned	 short	 *Adr,	 unsigned	 short	 *Data);	 //	 RR 暫存器讀取共通函數	 

int	 SetData(unsigned	 short	 Cmd,	 int	 Axis,	 long	 Data);	 	 //	 資料寫入命令共通函數	 

int	 SetModeData(unsigned	 short	 Cmd,	 int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data);	 //	 模式寫入命令共通函數	 

int	 GetData(unsigned	 short	 Cmd,	 int	 Axis,	 long	 *Data);	 	 //	 資料讀取命令共通函數	 

int	 ExeCmd(unsigned	 short	 Cmd,	 int	 Axis);	 	 	 //	 命令執行共通函數	 

	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 WR 暫存器寫入函數	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

int	 WriteReg0(unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 	 //	 WR0 暫存器寫入	 

	 return(WriteReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_WR0),	 Data));	 

}	 

int	 WriteReg1(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 //	 WR1 暫存器寫入	 

	 WriteReg0(((Axis	 <<	 8)	 +	 MCX514_CMD1F_NOP)):	 	 //	 軸指定	 
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	 return(WriteReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_WR1),	 Data));	 

}	 

	 

	 

int	 WriteReg2(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 //	 WR2 暫存器寫入	 

	 WriteReg0(((Axis	 <<	 8)	 +	 MCX514_CMD1F_NOP)):	 	 //	 軸指定	 

	 return(WriteReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_WR2),	 Data));	 

}	 

int	 WriteReg3(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 //	 WR3 暫存器寫入	 

	 WriteReg0(((Axis	 <<	 8)	 +	 MCX514_CMD1F_NOP)):	 	 //	 軸指定	 

	 return(WriteReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_WR3),	 Data));	 

}	 

int	 WriteReg4(unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 	 //	 WR4 暫存器寫入	 

	 return(WriteReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_WR4),	 Data));	 

}	 

int	 WriteReg6(unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 	 //	 WR6 暫存器寫入	 

	 return(WriteReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_WR6),	 Data));	 

}	 

int	 WriteReg7(unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 	 //	 WR7 暫存器寫入	 

	 return(WriteReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_WR7),	 Data));	 

}	 

	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 RR 暫存器讀取函數	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

int	 ReadReg0(unsigned	 short	 *Data){	 	 	 	 	 //	 RR0 暫存器讀取	 

	 return(ReadReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_RR0),	 Data));	 

}	 

int	 ReadReg1(int	 Axis,	 unsigned	 short	 *Data){	 	 	 	 //	 RR1 暫存器讀取	 

	 WriteReg0(((Axis	 <<	 8)	 +	 MCX514_CMD1F_NOP)):	 	 //	 軸指定	 

	 return(ReadReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_RR1),	 ((Axis	 <<	 8)	 +	 Data)));	 

}	 

int	 ReadReg2(int	 Axis,	 unsigned	 short	 *Data){	 	 	 	 //	 RR2 暫存器讀取	 

	 WriteReg0(((Axis	 <<	 8)	 +	 MCX514_CMD1F_NOP)):	 	 //	 軸指定	 

	 return(ReadReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_RR2),	 ((Axis	 <<	 8)	 +	 Data)));	 

}	 

int	 ReadReg3(int	 Page,	 int	 Axis,	 unsigned	 short	 *Data){	 	 	 //	 RR3 暫存器讀取	 

	 if	 (Page	 ==	 0)	 {	 	 	 	 	 //	 0 頁指定	 

	 	 WriteReg0(((Axis	 <<	 8)	 +	 MCX514_CMD7A_XXX)):	 

	 }	 

	 else	 {	 	 	 	 	 	 //	 1 頁指定	 

	 	 WriteReg0(((Axis	 <<	 8)	 +	 MCX514_CMD7B_XXX)):	 

	 }	 

	 WriteReg0(((Axis	 <<	 8)	 +	 MCX514_CMD1F_NOP)):	 	 //	 軸指定	 

	 return(ReadReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_RR3),	 ((Axis	 <<	 8)	 +	 Data)));	 

}	 

int	 ReadReg4(unsigned	 short	 *Data){	 	 	 	 	 //	 RR4 暫存器讀取	 

	 return(ReadReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_RR4),	 Data));	 

}	 

int	 ReadReg5(unsigned	 short	 *Data){	 	 	 	 	 //	 RR5 暫存器讀取	 

	 return(ReadReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_RR5),	 Data));	 

}	 

int	 ReadReg6(unsigned	 short	 *Data){	 	 	 	 	 //	 RR6 暫存器讀取	 

	 return(ReadReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_RR6),	 Data));	 

}	 

int	 ReadReg7(unsigned	 short	 *Data){	 	 	 	 	 //	 RR7 暫存器讀取	 

	 return(ReadReg((volatile	 unsigned	 short*)(REG_ADDR	 +	 MCX514_RR7),	 Data));	 

}	 

	 

	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 資料寫入命令	 函數	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

int	 SetStartSpd(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 初速度	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD04_SV,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetSpeed(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 驅動速度	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD05_DV,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetJerk(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 加速度増加率	 設定	 
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	 return(SetData(MCX514_CMD00_JK,	 Axis,	 Data));	 

}	 

	 

	 

int	 SetDJerk(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 減速度増加率	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD01_DJ,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetAcc(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 加速度	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD02_AC,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetDec(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 減速度	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD03_DC,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetPulse(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 移動脈衝数/終点	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD06_TP,	 Axis,	 Data));	 

}	 

	 

int	 SetDecP(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 手動減速点	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD07_DP,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetLp(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 理論位置計數	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD09_LP,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetRp(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 實際位置計數	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD0A_RP,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetCompP(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 軟體極限＋	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD0B_SP,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetCompM(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 軟體極限－	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD0C_SM,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetAccOfst(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 加速計數偏移	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD0D_AO,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetHomeSpd(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 原点検出速度	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD14_HV,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetLpMax(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 理論位置計數最大値	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD0E_LX,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetRpMax(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 實際位置計數最大値	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD0F_RX,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetMR0(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 多目的暫存器 0	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD10_MR0,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetMR1(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 多目的暫存器 1	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD11_MR1,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetMR2(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 多目的暫存器 2	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD12_MR2,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetMR3(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 多目的暫存器 3	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD13_MR3,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetSpeedInc(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 速度増減値	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD15_IV,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetTimer(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 	 //	 計時器値	 設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD16_TM,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetSplit1(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data1,	 unsigned	 short	 Data2)	 {	 //	 分割脈衝設定 1	 

	 long	 Data;	 

	 	 

	 Data	 =	 ((Data1	 <<	 16)	 |	 Data2);	 

	 return(SetData(MCX514_CMD17_SP1,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetSplit2(int	 Axis,	 long	 Data){	 	 	 	 //	 分割脈衝設定 2	 

	 return(SetData(MCX514_CMD18_SP2,	 Axis,	 Data));	 
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}	 

int	 SetTPMax(long	 Data){	 	 	 	 	 //	 補間・終点最大値設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD39_XX,	 MCX514_AXIS_NONE,	 Data));	 

}	 

int	 SetHLNumber(unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 //	 螺旋回転数設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD3A_XX,	 MCX514_AXIS_NONE,	 (long	 )Data));	 

}	 

int	 SetHLValue(long	 Data){	 	 	 	 	 //	 螺旋演算値設定	 

	 return(SetData(MCX514_CMD3B_XX,	 MCX514_AXIS_NONE,	 Data));	 

}	 

	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 模式寫入命令	 函數	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

int	 SetModeMRn(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 //	 多目的暫存器模式設定	 

	 return(SetModeData(MCX514_CMD20_MRM,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetModePIO1(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 //	 PIO 訊號設定１	 

	 return(SetModeData(MCX514_CMD21_P1M,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetModePIO2(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 //	 PIO 訊號設定２･其他設定	 

	 return(SetModeData(MCX514_CMD22_P2M,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetModeHMSrch1(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 //	 自動原点復歸模式設定 1	 

	 return(SetModeData(MCX514_CMD23_H1M,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetModeHMSrch2(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 //	 自動原点復歸模式設定 2	 

	 return(SetModeData(MCX514_CMD24_H2M,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetModeFilter(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 //	 輸入訊號濾波模式設定	 

	 return(SetModeData(MCX514_CMD25_FLM,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetModeSync0(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 //	 同步動作 SYNC0 設定	 

	 return(SetModeData(MCX514_CMD26_S0M,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetModeSync1(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 //	 同步動作 SYNC1 設定	 

	 return(SetModeData(MCX514_CMD27_S1M,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetModeSync2(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 //	 同步動作 SYNC2 設定	 

	 return(SetModeData(MCX514_CMD28_S2M,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetModeSync3(int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 //	 同步動作 SYNC3 設定	 

	 return(SetModeData(MCX514_CMD29_S3M,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 SetModeXXX(unsigned	 short	 Data){	 	 	 	 	 //	 補間模式設定	 

	 return(SetModeData(MCX514_CMD2A_XXX,	 MCX514_AXIS_NONE,	 Data));	 

}	 

	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 資料讀取函數	 函數	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

int	 GetLp(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 理論位置計數	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD30_LP,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetRp(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 實際位置計數	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD31_RP,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetCV(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 現在驅動速度	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD32_CV,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetCA(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 現在加減速度	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD33_CA,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetCT(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 現在計時器値	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD38_CT,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetMR0(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 多目的暫存器 0	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD34_MR0,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetMR1(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 多目的暫存器 1	 讀取	 
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	 return(GetData(MCX514_CMD35_MR1,	 Axis,	 Data));	 

}	 

	 

	 

int	 GetMR2(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 多目的暫存器 2	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD36_MR2,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetMR3(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 多目的暫存器 3	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD37_MR3,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetXXX(long	 *Data){	 	 	 	 	 	 //	 補間・終点最大値	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD39_XXX,	 MCX514_AXIS_NONE,	 Data));	 

}	 

int	 GetXXX(long	 *Data){	 	 	 	 	 	 //	 現在螺旋回転数	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD3A_XXX,	 MCX514_AXIS_NONE,	 Data));	 

}	 

int	 GetXXX(long	 *Data){	 	 	 	 	 	 //	 螺旋演算値	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD3B_XXX,	 MCX514_AXIS_NONE,	 Data));	 

}	 

	 

int	 GetWR1(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 WR1 設定値	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD3D_WR1,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetWR2(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 WR2 設定値	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD3E_WR2,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetWR3(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 WR3 設定値	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD3F_WR3,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetMRM(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 多目的暫存器模式設定	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD40_MRM,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetP1M(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 PIO 訊號設定 1	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD41_P1M,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetP2M(int	 Axis,	 long	 *Data){	 	 	 	 	 //	 PIO 訊號設定 2･其他設定	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD42_P2M,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetAc(int	 Axis,	 long	 *Data	 ){	 	 	 	 	 //	 加速度設定値	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD43_AC,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetStartSpd(int	 Axis,	 long	 *Data	 ){	 	 	 	 	 //	 初速度設定値	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD44_SV,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetSpeed(int	 Axis,	 long	 *Data	 ){	 	 	 	 	 //	 驅動速度設定値	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD45_DV,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetPulse(int	 Axis,	 long	 *Data	 ){	 	 	 	 	 //	 移動脈衝数/終点設定値	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD46_TP,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetSplit(int	 Axis,	 long	 *Data	 ){	 	 	 	 	 //	 分割脈衝設定 1	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD47_SP1,	 Axis,	 Data));	 

}	 

int	 GetXXX(long	 *Data	 ){	 	 	 	 	 	 //	 汎用輸入値	 讀取	 

	 return(GetData(MCX514_CMD48_XXX,	 MCX514_AXIS_NONE,	 Data));	 

}	 

	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 驅動命令	 函數	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

int	 ExeDRVRL(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 相対位置驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD50_DRVRL,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeDRVNR(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 反相対位置驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD51_DRVNR,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeDRVVP(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 ＋方向連続脈衝驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD52_DRVVP,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeDRVVM(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 －方向連続脈衝驅動	 
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	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD53_DRVVM,	 Axis));	 

}	 

	 

	 

int	 ExeDRVAB(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 絶対位置驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD54_DRVAB,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeDRVSBRK(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 驅動減速停止	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD56_DRVSBRK,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeDRVFBRK(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 驅動即停止	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD57_DRVFBRK,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeDIRCP(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 方向訊號＋設定	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD58_DIRCP,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeDIRCM(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 方向訊號－設定	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD59_DIRCM,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeHMSRC(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 自動原点復歸執行	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD5A_HMSRC,	 Axis));	 

}	 

	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 補間命令	 函數	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

int	 ExeLHK1(void	 ){	 	 	 	 	 	 	 //	 1 軸直線驅動(多晶片用)	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD60_LHK1,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeLHK2(void	 ){	 	 	 	 	 	 	 //	 2 軸直線驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD61_LHK2,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeLHK3(void	 ){	 	 	 	 	 	 	 //	 3 軸直線驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD62_LHK3,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeLHK4(void	 ){	 	 	 	 	 	 	 //	 4 軸直線驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD63_LHK4,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeCHKCW(void	 ){	 	 	 	 	 	 //	 CW 円弧補間驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD64_CHKCW,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeCHKCCW(void	 ){	 	 	 	 	 	 //	 CCW 円弧補間驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD64_CHKCCW,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeBHK2(void	 ){	 	 	 	 	 	 	 //	 2 軸位元補間驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD66_BHK2,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeBHK3(void	 ){	 	 	 	 	 	 	 //	 3 軸位元補間驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD67_BHK3,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeBHK4(void	 ){	 	 	 	 	 	 	 //	 4 軸位元補間驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD68_BHK4,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeHLCW(void	 ){	 	 	 	 	 	 	 //	 CW 螺旋補間驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD69_HLCCW,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeHLCCW(void	 ){	 	 	 	 	 	 //	 CCW 螺旋補間驅動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD6A_HLCCCW,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeHLPCW(void	 ){	 	 	 	 	 	 //	 CW 螺旋演算	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD6B_HLPCCW,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeHLPCCW(void	 ){	 	 	 	 	 	 //	 CCW 螺旋演算	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD6C_HLPCCCW,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeXXX(void	 ){	 	 	 	 	 	 	 //	 減速有効	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD6D_XXX,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

int	 ExeXXX(void	 ){	 	 	 	 	 	 	 //	 減速無効	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD6E_XXX,	 MCX514_AXIS_NONE));	 
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}	 

int	 ExeXXX(void	 ){	 	 	 	 	 	 	 //	 補間中斷清除／補間步驟	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD6F_XXX,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 同步動作操作命令	 函數	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

int	 ExeSYNC(unsigned	 short	 Cmd){	 	 	 	 	 //	 同步動作関連命令	 

	 return	 (ExeCmd(Cmd));	 

}	 

	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 其他命令	 函數	 

///////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

int	 ExeVINC(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 速度増加	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD70_VINC,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeVDEC(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 速度減少	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD71_VDEC,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeDCC(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 偏差計數清除輸出	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD72_DCC,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeTMSTA(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 計時器始動	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD73_TMSTA,	 Axis));	 

}	 

	 

int	 ExeTMSTP(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 計時器停止	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD74_TMSTP,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeSPSTA(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 分割脈衝開始	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD75_SPSTA,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeSPSTP(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 分割脈衝停止	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD76_SPSTP,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeXXX(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 驅動開始保持	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD77_XXX,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeXXX(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 驅動開始釋放	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD78_XXX,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeR2CLR(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 錯誤･結束狀態清除	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD79_R2CLR,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeXXX(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 RR3	 0 頁顯示	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD7A_XXX,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeXXX(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 RR3	 1 頁顯示	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD7B_XXX,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeNOP(int	 Axis){	 	 	 	 	 	 //	 NOP	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMD1F_NOP,	 Axis));	 

}	 

int	 ExeSRST(void	 ){	 	 	 	 	 	 	 //	 指令重置	 

	 return	 (ExeCmd(MCX514_CMDFF_RST,	 MCX514_AXIS_NONE));	 

}	 

	 

//////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 共通函數	 

//////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 WR 暫存器寫入共通函數(I/O 位址存取部分。以下的程式例は、SH 微處理器的例。)	 

int	 WriteReg(volatile	 unsigned	 short	 *Adr,	 unsigned	 short	 Data)	 {	 

	 reg_write(Adr,	 Data);	 

	 return	 0;	 

}	 

//	 RR 暫存器讀取共通函數(I/O 位址存取部分。以下的程式例は、SH 微處理器的例)	 

int	 ReadReg(volatile	 unsigned	 short	 *Adr,	 unsigned	 short	 *Data)	 {	 

	 *Data	 =	 reg_read(Adr);	 
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	 return	 0;	 

}	 
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//	 資料寫入共通函數	 

//	 WR6、WR7 資料寫入、然後、在 WR0 命令寫入後資料同時寫入。	 

int	 SetData(unsigned	 short	 Cmd,	 int	 Axis,	 long	 Data)	 {	 

	 

	 long	 mask_data	 =	 0x0000ffff;	 

	 unsigned	 short	 write_data;	 

	 

	 //	 WR6 的資料的下位 16bit 寫入	 

	 write_data	 =	 (unsigned	 short	 )(Data	 &	 mask_data);	 

	 WriteReg6(write_data);	 

	 	 

	 //	 WR7 的資料的上位 16bit 寫入	 

	 write_data	 =	 (unsigned	 short	 )(Data	 >>	 16);	 

	 WriteReg7(write_data);	 

	 

	 //	 命令寫入(WR0 的寫入)	 

	 WriteReg0(((Axis	 <<	 8)	 +	 Cmd));	 

	 	 

	 return	 0;	 

}	 

//	 模式寫入命令	 共通函數	 

//	 WR6 資料寫入、然後、在 WR0 命令寫入後資料同時寫入。	 

int	 SetModeData(unsigned	 short	 Cmd,	 int	 Axis,	 unsigned	 short	 Data)	 {	 

	 

	 //	 WR6 的資料的下位 16bit 寫入	 

	 WriteReg6(Data);	 

	 	 

	 //	 命令寫入(WR0 寫入)	 

	 WriteReg0(((Axis	 <<	 8)	 +	 Cmd));	 

	 	 

	 return	 0;	 

}	 

//	 資料讀取共通函數	 

//	 WR0 命令寫入、然後、讀取 RR6、RR7、取得資料。	 

int	 GetData(unsigned	 short	 Cmd,	 int	 Axis,	 long	 *Data)	 {	 

	 

	 unsigned	 short	 rdata1,rdata2;	 

	 long	 retdata	 =	 0x00000000;	 

	 	 

	 if	 (Data	 ==	 NULL)	 return	 0;	 

	 	 

	 //	 命令寫入(WR0 的寫入)	 

	 WriteReg0(((Axis	 <<	 8)	 +	 Cmd));	 

	 	 

	 //	 RR7 讀取	 

	 ReadReg7(&rdata1);	 

	 

	 //	 RR6 讀取	 

	 ReadReg6(&rdata2);	 

	 	 

	 //	 読取資料的處理	 

	 retdata	 =	 (long	 )rdata1;	 	 //	 RR7 的値設定為上位 16bit	 

	 *Data	 =	 (retdata	 <<	 16);	 

	 retdata	 =	 (long	 )rdata2;	 	 //	 RR6 的値設定為下位 16bit	 

	 *Data	 =	 *Data	 +	 retdata;	 

	 

	 return	 0;	 

}	 

//	 命令執行共通函數	 

int	 ExeCmd(unsigned	 short	 Cmd,	 int	 Axis)	 {	 

	 

	 //	 命令寫入(WR0 的寫入)	 

	 WriteReg0(((Axis	 <<	 8)	 +	 Cmd));	 

	 	 

	 return	 0;	 

}	 
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//	 等待驅動結束	 

void	 waitdrive(int	 Axis)	 {	 

	 

	 unsigned	 short	 rrData;	 

	 

	 ReadReg0(&rrData);	 	 	 //	 RR0 的讀取	 

	 while	 ((rrData	 &	 Axis))	 {	 	 //	 驅動中	 

	 	 ReadReg0(&rrData);	 	 //	 RR0 的讀取	 

	 }	 

}	 	 

	 

//	 等待分割脈衝結束	 

void	 waitsplit(int	 Axis)	 {	 

	 

	 unsigned	 short	 rrData;	 

	 	 

	 ReadReg3(1,	 Axis,	 &rrData);	 	 //	 RR3 頁 1 的讀取	 

	 while	 ((rrData	 &	 0x0800))	 {	 	 //	 分割脈衝動作中	 

	 	 ReadReg0(&rrData);	 	 //	 RR0 的讀取	 

	 }	 

}	 	 

	 

//////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 動作例函數	 

//////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////	 

//	 自動原点復歸	 

//	 MCX514 手動的「2.5.8	 自動原点復歸実例」的「例 1	 使用原点訊號做原点復歸例」。	 

void	 homesrch(void	 )	 {	 

	 

	 WriteReg2(AXIS_X,	 0x0800);	 	 //	 原点訊號理論設定	 STOP1	 Low 動作	 

	 	 	 	 	 //	 硬體極限有効	 

	 SetModeFilter(AXIS_X,	 0x0A0F);	 	 //	 STOP1 濾波有効	 	 

	 	 	 	 	 //	 濾波遅延	 512μsec	 

	 SetModeHMSrch1(AXIS_X,	 0x8037);	 //	 步驟４	 執行	 

	 	 	 	 	 //	 步驟３	 不執行	 

	 	 	 	 	 //	 步驟２	 執行	 	 

	 	 	 	 	 //	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 検出訊號	 STOP1	 	 

	 	 	 	 	 //	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 検出方向	 －方向	 	 

	 	 	 	 	 //	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 LP,RP 清除	 無効	 

	 	 	 	 	 //	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 DCC 清除	 無効	 

	 	 	 	 	 //	 步驟１	 執行	 	 

	 	 	 	 	 //	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 検出訊號	 STOP1	 	 

	 	 	 	 	 //	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 検出方向	 －方向	 	 

	 SetModeHMSrch2(AXIS_X,	 0x0000);	 //	 步驟間計時器	 無効	 

	 	 	 	 	 //	 原点復歸結束時	 LP,RP 清除	 無効	 

	 SetAcc(AXIS_X,	 95000);	 	 //	 加速度	 95,000	 pps/sec	 

	 SetStartSpd(AXIS_X,	 1000);	 	 //	 初速度	 1000pps	 

	 SetSpeed(AXIS_X,	 20000);	 	 //	 步驟１、４的速度	 20000pps	 

	 SetHomeSpd(AXIS_X,	 500);	 	 //	 步驟２的速度	 500pps	 

	 SetPulse(AXIS_X,	 3500);	 	 //	 偏移移動脈衝量	 3500	 

	 ExeHMSRC(AXIS_X);	 	 	 //	 自動原点復歸執行	 

	 waitdrive(AXIS_X);	 	 	 //	 等待驅動結束	 

}	 

//	 全軸 S 字加減速驅動	 

void	 drive(void	 )	 {	 

	 

	 SetStartSpd(AXIS_ALL,	 10);	 	 //	 初速度	 10pps	 

	 SetSpeed(AXIS_ALL,	 40000);	 	 //	 驅動速度	 40Kpps	 

	 SetAcc(AXIS_ALL,	 536870911);	 	 //	 加速度	 規格最大	 

	 SetJerk(AXIS_ALL,	 89300);	 	 //	 加速度増加率	 89.3Kpps/sec2	 

	 SetPulse(AXIS_ALL,	 70000);	 	 //	 移動脈衝数	 70000	 

	 SetLp(AXIS_ALL,	 0);	 	 	 //	 理論位置計數	 清除	 

	 WriteReg3(AXIS_ALL,	 0x0004);	 	 //	 S 字加減速驅動指定	 

	 ExeDRVRL(AXIS_ALL);	 	 	 //	 相対位置驅動	 

	 waitdrive(AXIS_ALL);	 	 	 //	 等待驅動結束	 

	 	 

}	 
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//	 同步動作	 

//	 MCX514 手動的「2.6.6	 同步動作的実例」的「例 3	 驅動中、求指定位置 A 到指定位置 B 為止所需時間」。	 

void	 sync(void	 )	 {	 

	 

	 //	 10kpps 的等速驅動	 

	 SetStartSpd(8000000);	 	 //	 初速度	 8Mpps(規格最大)	 

	 SetSpeed(10000);	 	 	 //	 驅動速度	 10Kpps	 

	 SetLp(0);	 	 	 	 //	 理論位置計數	 0	 

	 SetPulse(60000);	 	 	 //	 移動脈衝数	 60000	 

	 SetMR0(10000);	 	 	 //	 MR0	 10000	 

	 SetMR1(55000);	 	 	 //	 MR1	 55000	 

	 SetTimer(2147483647);	 	 //	 計時器値(規格最大)	 

	 WriteReg1(0x2000);	 	 	 //	 WR1	 同步動作組 1 起動	 

	 SetModeMRn(0x0000);	 	 	 //	 MR0 與 LP 比較。比較条件≧	 	 

//	 MR1 與 LP 比較。比較条件≧	 

	 SetModeSync0(0x0151);	 	 //	 SYNC0 設定	 

	 	 	 	 	 //	 起動要因	 MRn 比較為真変化時	 

	 	 	 	 	 //	 動作	 計時器始動	 

	 SetModeSync1(0x0071);	 	 //	 SYNC1 設定	 

	 	 	 	 	 //	 起動要因	 MRn 比較為真変化時	 

	 	 	 	 	 //	 動作	 儲存	 CT→MRn	 

	 ExeSYNC((MCX514_CMD81_SYNC0EN	 |	 MCX514_CMD82_SYNC1EN));	 

	 	 	 //	 SYNC0,1 有効	 

	 ExeDRVRL();	 	 	 //	 相対位置驅動	 

	 waitdrive();	 	 	 //	 等待驅動結束	 

}	 

	 

//	 分割脈衝	 

//	 MCX501 手動的「2.7.6	 分割脈衝的実例」的「例１	 驅動開始時分割脈衝開始」。	 

void	 split(void	 )	 {	 

	 	 

	 //	 1000pps 的等速驅動	 

	 SetStartSpd(8000000);	 	 //	 初速度	 8Mpps(規格最大)	 

	 SetSpeed(1000);	 	 	 //	 驅動速度	 1000pps	 

	 SetLp(0);	 	 	 	 //	 理論位置計數	 

	 SetSplit1(9,5);	 	 	 //	 分割脈衝長度 9	 脈衝寬度 5	 

	 SetSplit2(10);	 	 	 //	 脈衝数	 10	 

	 SetModePIO2(0x0800);	 	 	 //	 脈衝理論正	 開始脈衝有	 	 

	 ExeSPSTA();	 	 	 //	 分割脈衝開始	 

	 ExeDRVVP();	 	 	 //	 ＋方向連続脈衝驅動	 

	 waitsplit();	 	 	 //	 等待分割脈衝結束	 

	 ExeDRVFBRK();	 	 	 //	 驅動即停止	 

	 waitdrive();	 	 	 //	 等待驅動結束	 

}	 

	 

//	 主函數	 

void	 main(void	 )	 {	 

	 	 

	 ExeSRST();	 	 	 	 //	 指令重置	 

	 	 

	 homesrch();	 	 	 //	 自動原点復歸	 

	 	 

	 drive();	 	 	 	 //	 S 字加減速驅動	 

	 	 

	 sync();	 	 	 	 //	 同步動作	 

	 

	 split();	 	 	 	 //	 分割脈衝	 

	 

}	 
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10. 電気的特性 
 

10.1 DC 特性 

 

■ 絶対最大定格   

項	 目	 記号	 条件	 定	 格	 単位	 

電源電圧	 VＤＤ	 －	 -0.3	 ～	 +4.0	 V	 

輸入電圧	 VＩ	 VＩ	 ＜	 VＤＤ＋3.0V	 -0.3	 ～	 +7.0	 V	 

輸出電圧	 VＯ	 VＯ	 ＜	 VＤＤ＋3.0V	 -0.3	 ～	 +7.0	 V	 

輸出電流	 IＯ	 －	 ±30	 mA	 

保存温度	 TＳＴＧ	 	 -65	 ～	 +150	 ℃	 

 

■ 推奨動作条件    

	 

 

 

 

 

■ ＤＣ特性    

（ Ta = -40 ～ +85℃， VＤＤ = 3.3v±0.3V ） 

項	 目	 記号	 条	 件	 最小	 標準	 最大	 単位	 備	 考	 

高位準輸入電圧	 VＩＨ	 	 2.0	 	 5.5	 V	 	 

低位準輸入電圧	 VＩＬ	 	 -0.3	 	 0.8	 V	 	 

高位準輸入電流	 IＩＨ	 VＩＮ	 =	 VＤＤ	 	 	 1.0	 μA	 	 

低位準輸入電流	 IＩＬ	 VＩＮ	 =	 0V	 	 	 -1.0	 μA	 	 

高位準輸出電圧	 VＯＨ	 

IＯＨ	 =	 0mA	 VＤＤ-0.2	 	 	 V	 注１	 

IＯＨ	 =	 -12mA	 VＤＤ-0.4	 	 	 V	 D15～D0 訊號	 

IＯＨ	 =	 -6mA	 VＤＤ-0.4	 	 	 V	 上記以外的訊號	 

低位準輸出電圧	 VＯＬ	 

IＯL	 =	 0mA	 	 	 0.1	 V	 	 

IＯL	 =	 12mA	 	 	 0.4	 V	 
D15～D0 訊號	 

INT0N,INT1N 訊號	 

IＯL	 =	 6mA	 	 	 0.4	 V	 上記以外的訊號	 

輸出泄漏�流	 IＯＺ	 VＯＵＴ=VＤＤ	 or	 GND	 -1	 	 1	 μA	 

D15～D0 訊號	 

PIN6,PIN5 訊號	 

INT0N,ITN1N 訊號	 

SDA 訊號	 

施米特触�器	 

磁滞��	 

	 

VＨ	 	 0.1	 	 	 V	 

	 

消費電流	 IＤＤ	 
IＩＯ=0mA,CLK=16MHz	 	 150	 204	 

mA	 
	 

IＩＯ=0mA,CLK=20MHz	 	 190	 252	 

注１：INT0N,INT1N 輸出訊號及 PIN6,5、SDA 訊號為、因為是漏極開路輸出、所以沒有高位準輸出電圧的項目。	 

 

■ 端子容量 

項	 目	 記号	 条	 件	 最小	 標準	 最大	 単位	 備	 考	 

輸出入容量	 CＩＯ	 
Ta=25℃,	 f=1MHz	 

	 	 10	 pF	 

D15～D0 訊號	 

nPIO7～nPIO0 訊號	 

PIN7～PIN0 訊號	 

SDA 訊號	 

輸入容量	 CＩ	 	 	 10	 pF	 其他的輸入端子	 

項	 目	 記号	 定	 格	 単位	 

電源電圧	 VＤＤ	 3.3±0.3	 V	 

周囲温度	 Ta	 -40	 ～	 +85	 ℃	 
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10.2 AC 遅延特性      （ Ta = -40～+85℃，VＤＤ = +3.3V±10%，輸出負荷条件：D15～D0,INTN：85pF,SDA：400pF,其他：50pF ） 

 

10.2.1 時脈 

■ ＣＬＫ入力信号

CLK

tCYC
tWH tWL

 

 

記号	 項	 	 	 	 	 目	 最小	 標準	 最大	 単位	 

tCYC	 CLK 周期	 50	 62.5	 	 nS	 

tWH	 CLK	 Hi 位準寬度	 15	 	 	 nS	 

tWL	 CLK	 Low 位準寬度	 15	 	 	 nS	 

 

 

10.2.2 CPU 讀／寫循環 

 

CSN

A2-A0

WRN

RDN

D15-D0

有効アドレス

出力データHi-Z Hi-Z

tCR tRD

tAR

tDF

tRC

tRA

tCW

tAW tWW

tDW tDH

tWC

tWA

有効アドレス

リードサイクル ライトサイクル

入力データ

 
 

上図是16位元資料匯流排(H16L8=Hi)的訊號。８位元資料匯流排(H16L8=Low)時、図中位址訊號為A3～A0、資料訊號為D7

～D0。 

 

記号	 項	 	 	 	 	 目	 最小	 最大	 単位	 

tAR	 位址設定上升時間	 	 	 (	 to	 	 RDN↓)	 0	 	 nS	 

tCR	 CSN 設定上升時間	 	 	 	 	 	 	 	 (	 to	 	 RDN↓)	 0	 	 nS	 

tRD	 輸出資料遅延時間	 	 	 	 	 	 	 	 	 (from	 RDN↓)	 	 21	 nS	 

tDF	 輸出資料保持時間	 	 	 	 	 	 	 	 	 (from	 RDN↑)	 0	 12	 nS	 

tRC	 CSN 保持時間	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 (from	 RDN↑)	 0	 	 nS	 

tRA	 位址保持時間	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 (from	 RDN↑)	 3	 	 nS	 

	 	 	 	 	 

tAW	 位址設定上升時間	 	 	 (	 to	 	 WRN↓)	 0	 	 nS	 

tCW	 CSN 設定上升時間	 	 	 	 	 	 	 	 (	 to	 	 WRN↓)	 0	 	 nS	 

tWW	 WRN	 Low 位準脈衝寬度	 30	 	 nS	 

tDW	 輸入資料設定上升時間	 (	 to	 	 WRN↑)	 10	 	 nS	 

tDH	 輸入資料保持時間	 	 	 	 	 	 	 	 	 (from	 WRN↑)	 0	 	 nS	 

tWC	 CSN 保持時間	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 (from	 WRN↑)	 0	 	 nS	 

tWA	 位址保持時間	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 (from	 WRN↑)	 4	 	 nS	 
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10.2.3 CLK／輸出訊號遅延 

以下的輸出訊號隨時與CLK訊號同步。CLK的↑的時候位準変化。	 

	 

CLK

tDD

出力信号

	 

	 

輸出訊號：nPP,	 nPM,	 nDCC,	 nSPLTP,	 nPIO7～0(依機能選択)	 

記号	 項	 	 	 	 	 目	 最小	 最大	 単位	 

tDD	 CLK↑	 →	 輸出訊號↑↓	 遅延時間	 7	 30	 nS	 

	 

輸出訊號：INT0N,	 INT1N	 

記号	 項	 	 	 	 	 目	 最小	 最大	 単位	 

tDD	 CLK↑	 →	 INT0N,INT1N 訊號↓	 遅延時間	 12	 22	 nS	 

 

 

10.2.4 輸入脈衝 

 

■ ２相脈衝輸入模式 

 

nECA

nECB

tDE tDE tDE tDE tDE tDE tDE tDE

カウントダウンカウントアップ

 
 

■ 上下脈衝輸入模式 

 

nPPIN

nPMIN

tIH tIL tIB tIH tIL

tICYC tICYC
 

 

a. ２相脈衝輸入模式時、nECA,	 nECB輸入変化的時候、最多CLK ４循環後、實際位置計數後更新為変化後的値。 

b. 上下脈衝輸入模式時、nPPIN,	 nPMIN 輸入的↑起最多 CLK ４循環後、實際位置計數後更新為変化後的値。	 

記号	 項	 	 	 	 	 目	 最小	 最大	 単位	 

tDE	 nECA,	 nECB	 位相差時間	 tCYC	 +20	 	 nS	 

tIH	 nPPIN,	 nPMIN	 Hi 位準寬度	 tCYC	 +20	 	 nS	 

tIL	 nPPIN,	 nPMIN	 Low 位準寬度	 tCYC	 +20	 	 nS	 

tICYC	 nPPIN,	 nPMIN	 周期	 tCYC×2	 +20	 	 nS	 

tIB	 nPPIN↑	 	 	 nPMIN↑時間	 tCYC×2	 +20	 	 nS	 

tCYC 為 CLK 的周期。 
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10.2.5 汎用輸出入訊號（nPIO7～0） 

左下図為、nPIO7～0輸入訊號在、RR４、5暫存器讀取時的遅延時間。IC内蔵濾波無効的時候。 

右下図為、nPIO7～0 輸出訊號資料在、WR4,5 暫存器寫入的遅延時間。	 

	 

入力信号

RDN

D15～0

tDI
PIO7～0

tDO

WRN

D15～0

 
 

記号	 項	 	 	 	 	 目	 最小	 最大	 単位	 

tDI	 輸入訊號	 →	 資料	 遅延時間	 	 17	 nS	 

tDO	 WRN↑→	 資料設定上升時間	 	 23	 nS	 

 

 

10.2.6 分割脈衝 

分割脈衝開始，驅動脈衝觸發向上到分割脈衝變為 Hi 為止的遅延時間(分割脈衝為正理論時)。 

 

開始脈衝有的時候、只有第 1 個分割脈衝與驅動脈衝同時輸出、第 2 個以後的分割脈衝比驅動脈衝遅１CLK 輸出。 

開始脈衝無的時候、全部的分割脈衝比驅動脈衝遅１CLK 輸出。 

 

■ 分割脈衝的模式設定開始脈衝有的時候 

分割脈衝的模式設定開始脈衝有時的開始驅動脈衝觸發向上到分割脈衝變 Hi 為止的遅延時間。 

tDS1 為第 1 分割脈衝的遅延時間。ｔDS2 為第 2 分割脈衝以後的遅延時間。第 2 脈衝以後遅 1CLK。 

 

tDS1

nPP,nPM

nSPLTP ・・・

tDS2 tDS2

・・・ ・・・

 

 

記号	 項	 	 	 	 	 目	 最小	 最大	 単位	 

tDS1	 nPP,	 nPM↑	 →	 nSPLTP↑	 遅延時間	 	 20	 nS	 

tDS2	 nPP,	 nPM↑	 →	 nSPLTP↑	 遅延時間	 	 tCYC	 +20	 nS	 

tCYC 為 CLK 的周期。 

 

■ 分割脈衝的模式設定開始脈衝無的時候 

分割脈衝的模式設定開始脈衝無時的開始驅動脈衝觸發向上到分割脈衝變 Hi 為止的遅延時間。 

nPP,nPM

nSPLTP

tDS

CLK

tDS
 

 

記号	 項	 	 	 	 	 目	 最小	 最大	 単位	 

tDS	 nPP,	 nPM↑	 →	 nSPLTP↑	 遅延時間	 	 tCYC	 +20	 nS	 

tCYC 為 CLK 的周期。 

10.2.7 I2C 串列介面匯流排  
現在、作成中です。 
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11. 輸出入訊號時序 
 

11.1 電源開啟時序 

 

CLK

RESETN

nPP,nPM,

INT0N,INT1N

VDD

Hi-Z

nDCC, Low

a

nSPLTP
b

CSN

c

 

 

a.	 重置輸入訊號(RESETN)需要在CLK輸入後、CLK×8循環以上Low位準。	 

	 

b.	 電源投入時的輸出訊號、RESETN為Low位準、CLK有輸入的状態下、最多CLK×6循環後、上図所示位準確定。	 

 

c.	 RESETN變為Hi位準上開始、最多CLK×４循環內、不能對本IC讀／寫。	 

 

 

11.2 驅動開始／結束時 

 

第１パルス 第２パルス 最終パルス

CLK

WRN

nPP,nPM,

nDRIVE

ASND,
有効レベルCNST,

ドライブ命令の書き込み

a

b

c

DSND

nDIR 有効レベル
d
e

nPLS a

前の状態

c

 

 

a. 驅動状態輸出訊號(nDRIVE)在驅動命令寫入時、WRN的↑起最多CLK２循環後變為Hi位準、最終脈衝的Low期間後凱

使CLK１循環後回到Low位準。 

 

b. 驅動脈衝(nPP, nPM, nPLS)在本図為正脈衝的時候。驅動命令寫入時、WRN的↑起最多CLK４循環後第１個脈衝輸出。 

 

c. ASND,CNST,DSND在、nDRIVE的↑開始CLK３循環後變為有効位準、DRIVE的↓開始CLK１循環後回到Low位準。 

 

d.	 驅動輸出脈衝方式設定為１脈衝方式時nDIR(方向)訊號在nDRIVE的↑開始CLK１循環後変為有効位準。即使驅動結束

後，下一個驅動命令寫入為止其位準會保持。	 

 

e.	 nDIR(方向)訊號變為有効位準開始CLK1循環後輸出驅動脈衝(nPLS)的第１脈衝。	 

	 

	 

	 

	 

11.3 補間驅動開始 
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第１パルス 第２パルス 最終パルス

CLK

WRN

nPP,nPM,

nDRIVE

a

b

c

nDIR 有効レベル

nPLS

不定

cc c c cc

不定 有効レベル 有効レベル

	 

	 

a.	 補間驅動時的驅動脈衝(nPP,nPM,nPLS)、在驅動命令寫入時、WRN的↑開始最多CLK４循環後輸出第１個脈衝。	 

	 

b.	 nDRIVE在WRN的↑開始最多CLK２循環後變為Hi位準。	 

	 

c.	 驅動輸出脈衝方式設定為１脈衝方式時 nDIR（方向）訊號在補間驅動時、驅動脈衝的 Hi 位準範圍及其前後 CLK１循環

內、變為有効位準。（驅動脈衝：正理論脈衝的時候） 

	 

	 

11.4 驅動開始釋放 

	 

ドライブ開始フリー命令ドライブ命令

CLK

WRN

nPP,nPM,
nPLS

nDRIVE

第１パルス 第２パルス
a

b

	 

	 

a.	 各軸的驅動脈衝(nPP,nPM,nPLS)在驅動開始釋放命令寫入時、WRN的↑開始最多CLK４循環後輸出第１個脈衝。	 

	 

b.	 nDRIVE 在各軸的驅動命令寫入時、WRN 的↑開始最多 CLK２循環後變為 Hi 位準。 

	 

	 

11.5 驅動即停止 

即停止輸入訊號時、即停止命令的動作時間。即停止輸入訊號為、EMGN、nLMTP/M（設定即停止模式時）、nALARM。	 

即停止輸入訊號變為動作位準、或是即停止命令寫入、現在輸出中的驅動脈衝在輸出後立刻脈衝輸出停止。 

 

CLK

即停止入力信号

nPP,nPM

nDRIVE

アクティブ

即停止命令のWRN

 
 

即停止輸入訊號即使在輸入訊號濾波無効的情況下、也需要CLK２循環以上的脈衝寬度。	 

輸入訊號濾波有効時、濾波的時間常數的値相對的輸入訊號遅延。 

 

 

11.6 驅動減速停止 

減速停止輸入訊號と時減速停止命令的動作時間。減速停止輸入訊號為、nSTOP2～0、nLMTP/M（減速停止模式設定時）。	 

減速停止輸入訊號變為動作位準、或減速停止命令寫入時、現在輸出中的驅動脈衝輸出後開始減速。 
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減速停止入力信号

nPP,nPM

DSND

アクティブ

減速停止命令のWRN

 

 

輸入訊號濾波有効時、濾波的時間常數的値相對應輸入訊號遅延。 

 

 

11.7 分割脈衝的詳細時間 

分割脈衝的動作模式開始脈衝設為有的時候、僅第１個分割脈衝、驅動脈衝↑的時候分割脈衝變為Hi位準。第２個分割脈

衝以後、驅動脈衝↑開始1CLK後分割脈衝變為Hi位準。因此、第１個分割脈衝的Hi位準寬度比第２個分割脈衝以後長１

CLK。 

動作模式設定無開始脈衝時、全部的分割脈衝在驅動脈衝↑開始1CLK後分割脈衝變為Hi位準(正理論脈衝設定時)。 

 

CLK

WRN

nPP,nPM

開 始 パ ル ス 無 し の 場 合

開 始 パ ル ス 有 り の 場 合

nSPLTP

スプリットパルス開始命令の書き込み

nSPLTP

ドライブパルス↑タイミング

ドライブパルス↑から
１CLK後のタイミング

ドライブパルス↑から
１CLK後のタイミング

１

１ ２ ３

２
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12. 外形寸法 
 

N O V A e lec .
MCX514

36

37144

109

108 73

72

1

e b

D

D1

EE1

取り付け面

A

A2

A1

c
L

θ

Ａ部

Ａ部詳細図

aaa

INDEX

 

 

パッケージサイズ	 20×20×1.4	 mm	 

	 	 	 

 

記号	 
寸	 法	 	 mm	 

説	 	 明	 
最小	 標準	 最大	 

A	 －	 －	 1.7	 焊錫面到封裝本体最上端部為止的高度	 

A1	 －	 0.1	 －	 焊錫面到封裝本体下端為止的高度	 

A2	 －	 1.4	 －	 封裝本体的上端到下端為止的高度	 

b	 0.17	 －	 0.27	 端子的寬度	 

c	 0.09	 －	 0.2	 端子的厚度	 

D	 21.8	 22	 22.2	 含端子封裝長度方向的最大長	 

D1	 19.8	 20	 20.2	 不含端子封裝本体的長度	 

E	 21.8	 22	 22.2	 含端子封裝寬度方向的最大長	 

E1	 19.8	 20	 20.2	 不含端子封裝本体的寬度	 

e	 0.5	 端子間距基準寸法	 

L	 0.3	 －	 0.75	 與焊錫面接触的端子平坦部長度	 

θ	 0゜	 －	 10゜	 焊錫面與端子平坦部角度	 

aaa	 0.08	 端子最下面的均一性（垂直方向的許容値）	 
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13. 保管条件及推薦実装条件 
 

13.1 本 IC 的保管 

本IC保管時請注意以下的項目。 

(1) 請勿拋投或掉落。包装材破損後気密性有可能損壞。 

(2) 保管時、防潮梱包未開封的状態為30℃、85%RH 以下的環境、請12個月以内使用。 

(3) 超過有効期限時、排湿処理以125℃±5℃烘20小時以上36小時以内。烘烤次數請以2次為限。另、即使在有効期限内，

防潮梱包的気密有破損時也請做排湿処理。 

(4) 排湿処理的実施時、請注意防止静電對元件的破壊。 

(5) 防潮梱包開封後、30℃、70%RH 以下的環境条件下保管、請7日以内的実装。如果超過上述許容放置期間時，請実装前

務必做烘烤処理。 

 

 

13.2 烙鐵標準実装条件 

本IC的烙鐵的標準実装条件如下。 

(1) 実装方法： 烙鐵（端子部分加熱）  

(2) 実装条件： 端子温度：350℃以下、 時間：5秒以内、回数：2回以下 

 

 

13.3 廻風爐標準実装条件 

本IC的廻風爐標準実装条件如下。 

 

時間（秒）

250

220

200

140

60～120秒 Max60秒

本加熱プリヒート

パ
ッ
ケ
ー
ジ
表
面
温
度
（
℃
）

Max10秒

プリヒートの温度140℃～200℃の時間

リフロー回数

250℃以上の時間

最高リフロー温度(パッケージ表面温度) 260℃以下

10秒以内

60～120秒

2回以内

260

220℃以上の時間 60秒以内

実装方法
(1) 赤外線
(2) 温風
(3) 赤外線・温風併用

 

MCX514迴風爐実装条件	 

 

 

 

 

 

最高迴風爐溫度(封裝表面溫度) 

預熱的溫度 140~200℃的時間 

迴風爐次數 

預熱 


