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1. はじめに 

このたびは弊社製パルスコントロールLSI PCL6240搭載のユーザー評価ボード（以下、本製品）をご検討いただきまして誠

にありがとうございます。 

本取扱説明書（以下、本書）は、本製品の仕様、機能 および使用方法等を記載しています。 

本製品をご使用になる前に、必ず本書をお読みいただき、保管してください。 

 

1.1 本書の取扱い 

① 本書の全部または一部を無断で転載することは、著作権法によって禁止されています。 

② 本書の内容については、性能や品質の向上に伴い、将来予告なく変更することがあります。 

③ 本書の内容については、万全を期しておりますが、万一不可解な点や誤り、ならびに記載もれ等お気付きの点がありま

したら、弊社営業担当へご連絡を下さいますようお願いいたします。 

 

1.1.1 記号説明 
 

1.1.1.1 負傷レベル 

本書では、次のように負傷レベルを定義します。 

• 重傷 

失明、けが、火傷、感電、骨折、中毒等後遺症が残るもの、および治療に入院や長期の通院を要するもの。 

• 軽傷 

治療に入院や長期の通院が必要ないもの。（上記「重傷」以外） 

 

1.1.1.2 危険レベル 

本製品は、運用者の安全を第一に考え、設計されています。しかし、製品の性質上、どうしても取除けないリスクが存在し

ます。本書では、それらのリスクの重大性および危険性のレベルを、「危険」、「警告」および「注意」事項の 3 段階に分けて

表示しています。表示項目をよく読み十分に理解してから、本製品の操作および保守作業を行ってください。 

「危険」、「警告」および「注意」事項の表示は、危険性に関する重大性の順（危険＞警告＞注意）で、その内容を下記に説

明します。 

 

 危 険  

「危険」項目は、本製品の運用中に、作業者が死亡または重傷に至る切迫した危険性のある場合について記述しています。 

 

 警 告  

「警告」項目は、本製品の運用中に、作業者が死亡または重傷を負う可能性のある場合について記述しています。 

 

 注 意  

「注意」項目は、本製品の運用中に、作業者が軽傷を負う可能性のある場合について記述しています。 
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注 意 

（警告記号）のない「注意」項目は、作業者が負傷する恐れはないが、本製品、設備、機器等に損害や故障を引き起す

ことが予想される場合について記述しています。 

 

本書では前述の危険レベル分けのほかに、下記の表記も使用しています。 

 

重 要 

「重要」項目は、本製品の操作および保守作業上、特に知っておくべき情報や内容がある場合に記述しています。 

 

備 考 

「備考」項目は、本製品の操作および保守作業上、役立つ情報や内容がある場合に記述しています。 

 

1.1.1.3 警告図記号 

本書では、「危険」、「警告」、「注意」、「重要」の表記に併せて次のようなシンボル記号を付加し、その警告内容をわかりやす

く表現しています。 

 

 

 

 

 

  

高電圧が印可される場合があることを表します。 

安全確認を怠ったり、取扱いを誤ると感電によるショック、火傷、および死に至る危

険を警告します。 

表面温度が高くなる部品等があることを表します。 

取扱いを誤ると、火傷の危険があることを意味します。 

取扱いを誤ると、火災を起こす可能性があることを表します。 

本製品の操作およびメンテナンス作業において、行ってはいけない「禁止」事項を示し

ます。 

本製品の操作およびメンテナンス作業において、必ず行っていただく「強制」事項を示

します。 
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1.1.2 専門用語 
本書で使用している専門用語を説明します。 

本項に説明が無い専門用語については、弊社のウェブサイトをご覧ください。 

 

• オーバーライド 

動作中に、レジスタへ別の値を上書きすることで 目標速度や目標位置を変更することを指します。 

上書きデータを書き込む対象はレジスタです。プリレジスタへ書き込んでもオーバーライドは発生しません。 

 

• カレントデータ 

スタートコマンドの書き込みに応じて動作する、または動作中のデータです。 

 

• カレントレジスタ 

カレントデータを記憶しているレジスタです。 

 

• サブノード番号 

ひとつのシリアルバスで最大 4個の PCL6240を制御できます。 

個々の PCL6240の区別は、外部端子を個別の状態に設定することで行います。 

この区別するための情報がサブノード番号で、PCL6240の DS0、DS1端子で設定します。 

詳しくは。「PCL6240 取扱説明書」を参照ください。 

 

• 同時スタート信号 

複数の PCL6240の、任意の複数軸の動作を同時にスタートさせたい時に使用する信号です。 

この信号は、各 PCL6240の CSTA端子に入力します。 

詳しくは。「PCL6240 取扱説明書」を参照ください。 

 

• プリレジスタ 

継続動作データと継続動作スタートコマンドを設定するレジスタです。 

通常、カレントレジスタへの書き込みは、プリレジスタを介して行います。 

カレントレジスタの動作が完了すると、プリレジスタのデータをカレントレジスタにコピーします。 

最小限の停止時間で次の動作を自動スタートすることができます。 

 

• レジスタ 

各種データの読み出しや書き込みを行う本製品の記憶領域です。 

データには、速度制御データや位置制御データ、環境設定データなどが含まれます。 

 

 

1.1.3 表記説明 

(1) 端子名称やレジスタ名称、ビット名称の接尾辞は、「x」は X 軸、「y」は Y 軸、「z」は Z 軸、「u」は U 軸を表します。 

「n」の場合は、全軸または任意の軸を表します。 

(2) 負論理の端子名称や負論理の信号名称に、オーバーラインの装飾などは付加しておりません。 
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1.2 製品の取扱い 

 

1.2.1 保管 
製品の保管にあたっては、温度−10°C～+60°Cの結露が起こらない環境下で、保管してください。 

 

1.2.2 開梱 
開梱したときは次の製品が同梱されていることを ご確認ください。 

・ NV-0088 PCL6240-EV  1枚 

 

1.2.3 安全 
本項では、より安全に使用するため、基本的な安全に関する注意事項を記述しています。 

本製品を使用する場合は、以下の事項を厳守してください。 

この項目に従わない場合は、傷害または災害の発生につながる恐れがあります。 

 

1.2.3.1 設計上の注意 

 注 意  

 

• 使用電圧や使用温度、入出力電圧・電流などについては、定格の範囲内でご使用ください。定格外で

使用した場合は、短期的には正常に動作しても、故障率を高める可能性があります。また定格の範囲

内であっても、故障率は動作時の温度や電圧により変化します。装置の設計の際にはこの点もご考慮

ください。さらに、瞬時たりとも絶対最大定格を越えないようにしてください。 

• 周囲からの発熱の影響を避け、本製品の周辺温度はできるだけ低く保つようにしてください。 

• ラッチアップ現象が発生すると発熱、発煙の恐れがあるため以下の点にご注意ください。 

 入出力端子の電圧レベルは、PCL6240に定められた絶対最大定格範囲内に収めてください。 

 電源投入時のタイミングもご考慮ください。 

 異常ノイズが LSIに加わらないようにしてください。 

 未使用の入力端子は、VDDに固定、または VDDにプルアップしてください。 

GNDに固定、または GNDにプルダウンでも構いません。 

 未使用の出力端子は、オープンで使用してください。 

 未使用の双方向端子は、VDDにプルアップしてください。 

GNDにプルダウンでも構いません。 

 出力短絡をしないでください。 

 高電圧発生回路からの誘導、静電気などから保護してください。 
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• ノイズ、サージ、静電気などによる過電圧が LSIに加わらないようにしてください。 

 

1.2.3.2 運送・保管上の注意 

 注 意  

 

• 本製品の上にのったり､重いものを載せたりしないでください｡けが､製品破壊の恐れがあります｡ 

• 異物が基板上に落下、混入しないようにしてください｡ 

故障の恐れがあります｡ 

• 水濡れの心配がある場所や直射日光の当たる場所では保管しないでください。 

• 有毒ガス（腐食性ガス等）の発生する場所や塵埃の多い所には保管しないでください。 

• 保管には静電防止処理された収納容器を使用し、LSIに荷重が加わらないようにしてください。 

• 運搬や保管時は、包装箱の注意表示に従ってください。 

• 保管場所の温度と湿度は、30°C 70%RH以下を目安としてください。 

• 温度変化の少ない場所に保管してください。保管時の急激な温度変化は結露が生じ、リードの酸化、

腐食などが発生し、はんだ濡れ性が悪くなります。 
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1.3 保証に関して 

 

1.3.1 保証期間 
試作品の為、保証の対象外です。 

 

1.4 注意事項 

本書は、製品に含まれる機能詳細を説明するものです。お客様の特定目的に適合することを保証するものではありません。 

また、本書に記載されている応用例、回路図等は参考用です。機器・装置の機能や安全性を確認の上、使用してください。 

機器・装置の機能や安全性を確認の上、使用してください。 

製品の中で使用されているモーターコントロール LSI (PCL6240)の注意事項も確認の上、使用してください。 

 

1.5 お願い 

本製品は、原則として、次のいずれかの用途には、使用しないでください。 

使用する場合は、必ず弊社営業担当へ連絡してください。 

① 原子力設備、電力やガス等の供給システム、交通機関、車両設備、各種安全装置、医療機器等の高い信頼性と安全性が

必要とされる設備 

② 人命や財産に直接、危険を及ぼす可能性がある設備 

③ カタログ、取扱説明書等に記載のない条件や環境での使用 

 

半導体製品はある確率で故障が発生したり、使用条件によっては誤作動したりする場合があります。 

本製品の故障により、人命や財産に重大な損害を及ぼす可能性のある用途では、冗長設計等により、高い信頼性と安全性を

確保して、使用してください。 
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2. 概要 

2.1 特長 

本製品は、ステッピングモーター用の 4軸パルスコントロール LSI（PCL6240）の機能を、容易にお試し頂くための評価用基

板です。 

本製品に搭載されている 4軸パルスコントロール LSI（PCL6240）とホスト（CPUや FPGAなど）との接続は、2種類のシリ

アルバスインターフェースから選択できます。 

PCL6240は、次のような機能を備えています。 

 

◆ CPUインターフェース 

以下の 2種類の CPUインターフェース回路を内蔵しています。 

① SPI（4線式シリアルバスインターフェース） 

② I2C（2線式シリアルバスインターフェース  ただし、3.3V仕様のため、5Vの出力には対応していません） 

 

◆ 加減速制御 

直線台形の加減速が行えます。 

加速特性と減速特性を独立して設定できます。 

徐々に加速して減速せずに停止することも、急激に加速して徐々に減速することもできます。 

 

◆ スローダウンポイント設定 

位置決め制御などで減速停止する場合に、スローダウンポイント（減速開始位置）を設定できます。 

例えば、停止する目標位置の 100 pulse手前で減速を開始する場合は、スローダウンポイントに 100 pulseを設定します。 

この場合、移動量が 500 pulseでも 1000 pulseでも、目標位置の 100 pulse手前から減速を開始できます。 

最適なスローダウンポイントを自動設定させることもできます。 

 

 

◆ オーバーライド 

動作中に目標速度や目標位置を変更（オーバーライド）できます。 

例えば、目標速度を 500 pps でスタートすれば、現在速度が 500 pps になります。 

その後、目標速度を 1000 pps に変更すれば、現在速度が 1000 pps になります。 

加減速制御を設定することで、500 pps から 1000 pps へと滑らかに加速させることもできます。 

目標位置は、相対移動先への移動量[pulse]を変更することで、手前や遠方に移動できます。 
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◆ プリレジスタ 

いずれかの動作モードを動作中に、継続動作データ（移動量、初速度、動作速度、加速レート、減速レート、速度倍率、ス

ローダウンポイント、動作モード、加速 S字区間、減速 S字区間）を書き込めます。 

その動作が完了したとき、継続動作データがカレントレジスタにシフトされ、自動的に続きがスタートされます。 

 

◆ カウンター 

各軸に、32 bit の現在位置カウンターを内蔵しています。 

プラス方向のパルスを出力するごとに 1 を加算し、マイナス方向のパルスを出力するごとに 1 を減算します。 

現在位置カウンターは、任意のタイミングでラッチして読み出せ、任意のタイミングでクリアできます。 

 

◆ 同時スタート 

コマンドの実行、または CSTA 信号 ON で、任意の複数軸を同時スタートできます。 

同時スタートさせる任意の複数軸は、複数個の本製品から選んで自由に組み合わせできます。 

 

◆ 動作モード 

制御方法と動作方法、各種機能の組み合わせにより、様々な動作モードを内蔵しています。 

＜動作モード例＞ 

① コマンド制御の連続移動 

スタート後、停止コマンドを入力したら止まります。 

② 位置決め制御の相対移動 

スタート後、指定パルス数を出力したら止まります。 

③ センサー制御の連続移動 

スタート後、センサー信号を入力したら止まります。 

④ センサー制御の相対移動 

スタート後、指定パルス数を出力したら、またはセンサー信号を入力したら止まります。 

⑤ タイマー動作 

スタート後、指定パルス数を計数したら止まります。パルスは出力しません。 

 

◆ 汎用入出力端子 

各軸に 4 本 の汎用ポートがあり、入出力の機能をソフトウェアで変更できます。 

各軸にある汎用入出力端子にセンサー信号を入力することで、以下の処理が行えます。 

① センサー制御の動作モード 

連続移動と相対移動が行えます。 

② 動作中のオーバーライドによるレジスタシフト 

目標位置や目標速度を動作中に変更できます。 

③ 割り込み要求信号の出力 

センサー信号の変化によって、INT 信号を出力できます。 
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◆ 出力パルス仕様 

共通パルスモード（OUT/DIR）、2 パルスモード（PLS/MNS）、90 度位相差モード（PHA/PHB）から選べます。 

モータードライバーの仕様に合わせて、出力論理も選べます。 

90 度位相差モードでは、PHA 信号と PHB 信号それぞれの出力周波数が動作速度の 1/4 に下がります（A,B 相による 4 逓

倍）。このため、90 度位相差モードを選ぶと、モータードライバーとのインターフェース回路で周波数特性を下げられます。 

 

◆ 割り込み要求出力 

様々な要因により INT 端子から L レベルを出力できます。 

各軸の各要因を OR して、INT 端子から出力します。 

本製品の INT 端子はオープンドレイン出力なので、複数個の本製品をワイヤードオア接続できます。 
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2.2 製品寸法 

 

 
 

図 2.2-1 寸法図 
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3. 仕様 

本製品の仕様を示します。 

表 2.2-1 仕様 

項目 内容 

パルスコントロール LSI U1：PCL6240 

・48ピン QFN（7mm×7mm）0.5mmピッチ 

・3.3V単一電源 

クロック周波数 X1：9.8304MHz 

USBインターフェース U102：FT232HL 

ステッピングモーター用ドライバー U200、U201、U202、U203：TB67S109AFTG 

制御軸数 4軸 

制御方式 バイポーラ定電流駆動 

出力電流 最大 660mA 

励磁方式 2 相、1-2 相、W1-2 相、2W1-2 相、4W1-2 相、8W1-2 相 

停止時電流制御 停止時に励磁電流を低減し、モーター発熱を抑制 

適合モーター 2相バイポーラステッピングモーター 

入力 各軸 2本（汎用ポート 0、1） 

LED モーター電源 ： 赤色 

5V電源 ： 黄色 

3.3V電源 ： 黄緑色 
 

重量 ［g］ 試作品の為、未確認 

電源 ［V］ DC +20 ～ +24 

電流 ［A］ 制御電源：0.5 A モーター駆動電源：2.7 A 

消費電流 試作品の為、未確認 

使用環境 動作温度：0℃～50℃ 

動作湿度：10%～60%結露なし 

付属品 電源用ターミナルブロック（CN300用） 

オプション品 なし 

適合規格 試作品の為、未確認 
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4. ハードウェア説明 

外形寸法と端子一覧を示し、本製品とホスト（PCや CPUなど）間の接続について説明します。 

 

4.1 端子アサイン 

 

4.1.1 USB通信：CN100 
USBミニ Bコネクタです。 

PCから制御する場合、このコネクタをご利用ください。 

 

4.1.2 SPIバス：CN2 
CPUから、SPIバスで制御する場合、このコネクタをご利用ください。 

端子番号 名称 属性 備考 

1 MISO out PCL6240からの SPIバスの MISO出力信号出力 

2 SCK in CPUからの SPIバスクロック信号入力 

3 MOSI in CPUからの SPIバスの MOSI信号入力 

4 SS in CPUからの SPIバスの SS信号入力 

5 GND in GND 

 

 

4.1.3 I2Cバス：CN3 
CPUから、I2Cバスで制御する場合、このコネクタをご利用ください。 

端子番号 名称 属性 備考 

1 SDA inout CPUからの I2Cバスの SDA信号入出力 

2 SCL in CPUからの I2Cバスのクロック信号入力 

3 GND in GND 

 

 

4.1.4 SPIバス選択：CN1 
SPIバスで制御する場合、PCからの制御と、CPUからの制御の 2通りの方法があります。 

CN1は、どちらの制御方法を選択するかを設定します。 

ジャンパー 備考 

[A]側 PCからの制御 

[B]側 CPUからの制御 
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4.1.5 テストポイント：CN4 
PCL6240の動作状況を確認するためのテストポイントで、次の信号の確認が行えます。 

端子番号 名称 属性 備考 

1 P2_U out U軸の励磁制御信号出力（Highで励磁オン） 

2 P3_U out U軸のカレントダウン信号出力（Highでカレントダウン状態） 

3 P0_U in U軸のセンサー入力信号（U軸の PORT0へ接続） 

4 P1_U in U軸のセンサー入力信号（U軸の PORT1へ接続） 

5 OUT_U out U軸のパルス列信号出力 

6 DIR_U out U軸の方向信号出力 

7 P2_Z out Z軸の励磁制御信号出力（Highで励磁オン） 

8 P3_Z out Z軸のカレントダウン信号出力（Highでカレントダウン状態） 

9 P0_Z in Z軸のセンサー入力信号（Z軸の PORT0へ接続） 

10 P1_Z in Z軸のセンサー入力信号（Z軸の PORT1へ接続） 

11 OUT_Z out Z軸のパルス列信号出力 

12 DIR_Z out Z軸の方向信号出力 

13 P2_Y out Y軸の励磁制御信号出力（Highで励磁オン） 

14 P3_Y out Y軸のカレントダウン信号出力（Highでカレントダウン状態） 

15 P0_Y in Y軸のセンサー入力信号（Y軸の PORT0へ接続） 

16 P1_Y in Y軸のセンサー入力信号（Y軸の PORT1へ接続） 

17 OUT_Y out Y軸のパルス列信号出力 

18 DIR_Y out Y軸の方向信号出力 

19 P2_X out X軸の励磁制御信号出力（Highで励磁オン） 

20 P3_X out X軸のカレントダウン信号出力（Highでカレントダウン状態） 

21 P0_X in X軸のセンサー入力信号（X軸の PORT0へ接続） 

22 P1_X in X軸のセンサー入力信号（X軸の PORT1へ接続） 

23 OUT_X out X軸のパルス列信号出力 

24 DIR_X out X軸の方向信号出力 

25 CSTA inout 同時スタート信号 

26 INT_N out 割り込み信号出力 

27 GND in GND 

28 GND in GND 
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4.1.6 電源選択：CN101 
SPIバスで制御する場合、PCからの制御と、CPUからの制御の 2通りの方法があります。 

CN1は、どちらの制御方法を選択するかを設定します。 

ジャンパー 備考 

1-2側 USB]コネクタ（CN100）からの 5Vを選択 

2-3側 モーター用電源から作成された 5Vを選択 

（通常は、こちらに設定してください） 

 

 

4.1.7 電源入力（ブロック ターミナル）：CN300 
モーター用電源を入力します。 

脱落防止用の爪がついているます。 

ここから電源を入力する場合、DN301は使用しないでください。 

 

 

4.1.8 電源入力（DCジャック）：CN301 
モーター用電源を入力します。 

適合外径は 5.5mm、適合内径は 2.1mmです。 

ここから電源を入力する場合、DN300は使用しないでください。 

 

 

4.1.9 モーター駆動電流出力：CN302、CN303、CN304、CN305 
モーター駆動用の電流を出力するコネクタです。 

CN302は X軸用、CN303は Y軸用、CN304は Z軸用、CN305は U軸用です。 

端子番号 名称 属性 備考 

1 A+ out A 相モーター出力＋端子 

2 A- out A 相モーター出力－端子 

3 B+ out B 相モーター出力＋端子 

4 B- out B 相モーター出力－端子 
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4.1.10 汎用ポート 0用センサー：CN400、CN401、CN402、CN403 
汎用ポート 0へ入力するセンサー信号向けコネクタです。 

CN400は X軸用、CN401は Y軸用、CN402は Z軸用、CN403は U軸用です。 

端子番号 名称 属性 備考 

1 +5V out センサー用 5V電源出力 

2 GND in GND 

3 P0 in センサーからの入力信号 

 

 

4.1.11 汎用ポート 1用センサー：CN404、CN405、CN406、CN407 
汎用ポート 1へ入力するセンサー信号向けコネクタです。 

CN404は X軸用、CN405は Y軸用、CN406は Z軸用、CN407は U軸用です。 

端子番号 名称 属性 備考 

1 +5V out センサー用 5V電源出力 

2 GND in GND 

3 P0 in センサーからの入力信号 
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4.2 スイッチ 

 

4.2.1 SW1 
PCL6240の状態設定を行います。 

端子番号 名称 備考 スイッチ論理 

1 IFSEL 

シリアルバスの選択 

Low ：I2Cバス制御になります 

High：SPIバス制御になります 

 

ON側で、Low 

数字側で、High 
2 DS1 サブノード番号 1の設定 

3 DS0 サブノード番号 0の設定 

 

 

4.2.2 SW200、SW201、SW202、SW203 
汎用ポート 0へ入力するセンサー信号向けコネクタです。 

SW300は X軸用、SW301は Y軸用、SW302は Z軸用、SW303は U軸用です。 

端子番号 
状態 動作 スイッチ論理 

1 2 3 

Low Low Low  設定禁止 

 

ON側で、High 

数字側で、Low 

High Low Low  2相励磁 

Low High Low  1-2相励磁（Aタイプ） 

High High Low  W1-2相励磁 

Low Low High  1-2相励磁（Bタイプ） 

High Low High  2W1-2相励磁 

Low High High  4W1-2相励磁 

High High High  8W1-2相励磁 

 

  

Low 

High 

High 

Low 

 
■ 

 
■ 

 
■ 

1 2 3 

 
■ 

 
■ 

■ 
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■  
■ 

1 2 3 

 
■ 

■ ■ 
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■  
■ 

 
■ 
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■  
■ 

■ 

1 2 3 
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■ 

1 2 3 
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4.3 可変抵抗 

 

4.3.1 R200、R210、R220、R230 
カレントダウン時にモーターへ流れる電流値を決めるために使用します。 

R200は X軸用、R210は Y軸用、R220は Z軸用、R230は U軸用です。 

 

 

4.3.2 R202、R212、R222、R232 
モーターへ流れる電流値を決めるために使用します。 

R202は X軸用、R212は Y軸用、R222は Z軸用、R232は U軸用です。 
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4.4 モーターへ流す電流の設定について 

 

4.4.1 VREFx、VREFy、VREFz、VREFu （電圧の観測ポイント） 
ドライバーICの VREF端子に設定される電圧を観測し、モーターへ流れる電流を決定してください。 

各軸の電圧を観測するポイントは、次のように対応しています。 

観測ポイント 備考 

VREFx X 軸のドライバーIC の、VREF 端子に設定される電圧を観測するポイント。 

VREFy Y 軸のドライバーIC の、VREF 端子に設定される電圧を観測するポイント。 

VREFz Z 軸のドライバーIC の、VREF 端子に設定される電圧を観測するポイント。 

VREFu U 軸のドライバーIC の、VREF 端子に設定される電圧を観測するポイント。 

 

測定した電圧から、モーターへ流れる電流は、次の式で計算できます。 

モーターへ流れる電流（A） ≒ 測定した電圧（V） ÷ 5 

 

測定した電圧と、モーターへ流れる電流は、次の関係を持っています。 

 

 

図 4.4-1 VREF電圧と出力電流の関係 
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4.4.2 モーター駆動時の電流設定手順 
モーター駆動のための電流設定は、最初に通常動作時（カレントダウンをしない状態）の電流値を調整し、その後で カレン

トダウン時の電流値の調整を行ってください。 

 

4.4.2.1 通常動作時の電流設定手順 

モーターへ流れる電流の設定は、次の手順で行います。 

順番 操作 備考 

1 汎用ポート 2、3を出力に変更  

2 汎用ポート 3から Lowを出力 カレントダウンを無効にする 

3 汎用ポート 2から Lowを出力 励磁をオフにする 

4 VREFnと GND間の電圧を、テスターなどで観測 X軸の場合：VREFx 

Y軸の場合：VREFy 

Z軸の場合：VREFz 

U軸の場合：VREFu 

5 可変抵抗（備考欄を参照）を操作することで VREFn 電

圧を変更できます。 

 図 4.4-1 を参考に、流したい電流になるよう、電圧を

調整してください。 

可変抵抗を時計回りに回転させると、電圧が増える方向

へ変化します。 

X軸の場合：R202 

Y軸の場合：R212 

Z軸の場合：R222 

U軸の場合：R232 

注：汎用ポート 3を Highとするとドライバーから電流が流れる恐れがあるので、Low のまま設定作業を行ってください。 

 

 

 

CW VREF 電圧アップ 
CCW VREF 電圧ダウン 
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4.4.2.2 カレントダウン時の電流設定手順 

この作業は、通常動作時の電流設定を行った後で実施してください。 

カレントダウン時のモーターへ流れる電流の設定は、次の手順で行います。 

順番 操作 備考 

1 汎用ポート 2、3を出力に変更  

2 汎用ポート 2から Highを出力 カレントダウンを有効にする 

3 汎用ポート 3から Lowを出力 励磁をオフにする 

4 VREFnと GND間の電圧を、テスターなどで観測 X軸の場合：VREFx 

Y軸の場合：VREFy 

Z軸の場合：VREFz 

U軸の場合：VREFu 

5 可変抵抗（備考欄を参照）を操作することで VREFn 電

圧を変更できます。 

 図 4.4-1 を参考に、流したい電流になるよう、電圧を

調整してください。 

可変抵抗を反時計回りに回転させると、電圧が増える方

向へ変化します。 

X軸の場合：R200 

Y軸の場合：R210 

Z軸の場合：R220 

U軸の場合：R230 

注：汎用ポート 3を Highとするとドライバーから電流が流れる恐れがあるので、Low のまま設定作業を行ってください。 
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