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１．本資料ご利用に際して 
 

●本資料は、弊社製品をご使用ための参考資料となっております。本資料中に記載の技術情報について 

旭エンジニアリングが所有する知的財産権その他の権利の実施、使用を許諾するものではありません。 

 

●本資料に記載した情報に起因する損害、第三者所有の権利に対する侵害に関し、旭エンジニアリングは 

責任を負いません。 

 

●本資料に記載した情報は本資料発行時点のものであり、旭エンジニアリングは、予告なしに、本資料に記載した 

製品または仕様を変更することがあります。 

 

●本資料に記載した情報は正確を期すため、慎重に制作したものですが、万一本資料の記述誤りに起因する損害が 

お客様に生じた場合には、旭エンジニアリングはその責任を負いません。 

 

●本資料に記載された製品は一般的な産業機器の組込用として設計・製造されています。医療用機器・原子力関係・ 

その他直接人命に関わる機器等には使用しないでください。 

 

●本資料に関し詳細についてのお問い合わせ、その他お気付きの点がございましたら旭エンジニアリング、 

販売店までご照会ください。 

 

２．概要 
 

本資料では、ＲＴＥＸモーションコントローラＰＩ－２３００のメンテナンス用ツールＰＩ ＲＴＥＸを 

使用する方法について説明します。 

お客様の機器で使用する場合は、十分評価のうえ使用してください。 

 

対象 

本マニュアルは 弊社製品を用いた応用システムを設計するユーザを対象としています。 

 

ＰＩ ＲＴＥＸには以下の機能があります。 

 

・ＰＩ－２３００の機能、パラメータ設定 

 

・ＲＴＥＸスレーブ機器のパラメータ設定 
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３．ハードウエア環境の準備 
 

ＰＩ ＲＴＥＸを使用するには、以下の環境が必要です。 

 

１．パソコン（以下ＰＣ） 

 

  以下のＯＳ（オペレーティングシステム）がインストールされている必要があります。 

Ｗｉｎｄｏｗｓ ＸＰ ／ Ｗｉｎｄｏｗｓ Ｖｉｓｔａ ／ Ｗｉｎｄｏｗｓ ７ 

  またアプリケーションソフト ＭＯＴＩＷＡＲＥ ＭＡＮＡＧＥＲ ＡＭ ＰＩがインストールされている 

必要があります。 

 

２．ＵＳＢ通信用ケーブル 

 

  ＵＳＢ通信を行う為のケーブルをご準備下さい。 

  具体的なケーブルについてはご使用の環境に応じて下図をご参照下さい。 

   

２－１．ＰＣのＵＳＢポートと接続する場合 

 

＜接続例＞ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

３．ＬＡＮケーブル 

 

  ＵＳＢ通信でＰＩ－２３００自体のＩＰアドレスを設定後はイーサネットでのＰＣとの通信が可能になります。 

イーサネットで通信を行う為のケーブルをご準備下さい。 

  具体的なケーブルについてはご使用の環境に応じて下図をご参照下さい。 

   

３－１．ＰＣのイーサネットポートと接続する場合 

 

＜接続例＞ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※ＰＣとＰＩ－２３００を直接ＬＡＮケーブルで接続する場合はストレートＬＡＮケーブル、 

クロスＬＡＮケーブルのどちらでも通信可能です。またハブを経由していても使用可能です。 

 

 

パソコン

ASAHI ENGINEERING CO.,LTD
MADE IN JAPAN

Motion Software by Prime Motion

MODEL PI-2300

RTEX MOTION CONTROLLER

DC24V電源 CN3

PI-2300

Ethernet
LANケーブル　Cat5-e以上
全結線,ツイストペア,シールド有推奨

パソコン

ASAHI ENGINEERING CO.,LTD
MADE IN JAPAN

Motion Software by Prime Motion

MODEL PI-2300

RTEX MOTION CONTROLLER

DC24V電源 CN3

PI-2300

CN1USBケーブル
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４．ＰＩ ＲＴＥＸの使い方 
 

 

４－１．はじめに 

 

   ・インストール 

PI RTEX を使用するためには、［PI RTEX］と［MotiwareManager］の２つのアプリケーションが必要です。 

初めて PI RTEX を使用する場合は、この２つのアプリケーションをインストールしてください。 

［PI RTEX］のインストール    ：配布されたフォルダ内の setup.exe を実行してください。 

［MotiwareManager］のインストール：配布されたフォルダ内の MOTIWARE AM フォルダ内の setup.exe を 

                  実行してください。 

 

 

最新の PI RTEX は下記 URL よりダウンロードできます。常に最新であることを確認してください。 

http://www.asahi-engineering.co.jp/download/ 

 

 

   ・PI RTEX のソフトウエアバージョンの確認方法 

アプリケーションの画面左上の▽マークをクリックすると、下図のような画面が現れます。 

メニューの中の［バージョン情報］をクリックすると、アプリケーションのバージョンを確認することができ

ます。 
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４－２．接続設定 

 

 

最初に、ＰＣとＰＩ－２３００との通信設定を行います。 

リボンメニューの「接続設定」を選択し、ＰＣとの通信方法を設定して下さい。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ※アプリケーションの Ver により表示される項目等に違いがあります。 

 

 

 

 

(1)「接続設定」を選択 

 

(3)「Ethernet で接続」を選択する場合、 

ＰＩ－２３００のＩＰアドレスを入力 

 

(2)ＰＣとの通信方法を選択 

 

(4)接続設定では「Ｃｌｏｓｅ」、「接続設定ＮＧ」と表示されます 
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４－３．通信を開始する 

 

   ＰＩ－２３００に電源を投入しリボンメニューの「ホーム」を選択すると、ＰＣとＰＩ－２３００間での 

通信が開始されます。正常に通信が行われると、通信方法と「接続ＯＫ」が表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 ※正常に通信が行われない場合には以下をご確認下さい。 

 

   ・ＰＩ－２３００に電源が投入されていますか？ 

    （ＰＷの緑色のＬＥＤが点灯していますか？） 

 

   ・ＰＣとＰＩ－２３００を接続するケーブルが正しく挿入されていますか？ 

(2)正常に通信が行われると、通信方法と「接続ＯＫ」が表示されます。 

(1)「ホーム」を選択 
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４－４．設定ファイルの新規作成 

 

初めてＰＩ－２３００をお使いになる場合には、設定ファイルを作成する必要があります。 

 

リボンメニューの「ホーム」を選択後「ＰＩ－２３００システム設定」を選択して 

  ＰＩ－２３００パラメータと機能設定に移行して以下の項目を設定してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  １）ＰＩ－２３００のＩＰアドレス 

 

    ＰＩ－２３００のＩＰアドレスを設定します。 

 

  ２）サブネットマスク 

 

    ネットワークのサブネットマスクを設定します。 

 

  ３）デフォルトゲートウェイ 

 

デフォルトゲートウェイを設置する場合には設定してください。 

設置しない場合には、そのままの設定値でご使用下さい。 

 

  ４）接続するＰＬＣ ※１ 

 

ＰＬＣとの通信で使用する通信プロトコルを設定します。 

０：ＭＣプロトコル－三菱、ＫＥＹＥＮＣＥ社製のＰＬＣを使用する場合に選択します。 

１：ＦＩＮＳプロトコル－ＯＭＲＯＮ社製のＰＬＣを使用する場合に選択します。 

(1)「ホーム」を選択 (2)「ＰＩ－２３００システム設定」を選択 
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５）ＰＬＣのＩＰアドレス ※１ 

 

ＰＬＣのＩＰアドレスを設定します。 

 

６）先頭指令レジスタアドレス ※２ 

 

指令領域のデバイスアドレス先頭番号を設定します。 

 

７）先頭応答レジスタアドレス ※２ 

 

応答領域のデバイスアドレス先頭番号を設定します。 

 

８）ポイントデータ指令レジスタアドレス ※２ 

 

ポイントデータ領域のデバイスアドレス先頭番号を設定します。 

 

９）通信異常時の処理方法 

 

ＰＩ－２３００とＰＬＣの通信異常を検出した場合の対処方法を設定します。 

０：何もしない－通信異常を検出しても何もしません。 

１：減速停止－全てのＲＴＥＸスレーブ機器を減速停止します。 

原点復帰中のＲＴＥＸスレーブ機器はサーボオフし、原点復帰動作を中止します。 

    ２：サーボＯＦＦ－全てのＲＴＥＸスレーブ機器をサーボオフします。 

 

 

  ※１ 接続するＰＬＣ側でもＰＩ－２３００と通信する為に各種パラメータを設定する必要があります。 

     設定の詳細はＰＬＣ接続マニュアルをご参照下さい。 

※２ 設定の詳細はＰＩ－２３００取扱説明書をご参照下さい。 
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４－５．ＰＬＣのプロトコル設定 

４－５－１．ＭＣプロトコル設定 

 

三菱、ＫＥＹＥＮＣＥ社製のＰＬＣと通信する場合、「ＭＣプロトコル設定」を選択して 

以下の項目を設定してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  １）通信ポート番号 ※１ 

 

    ＭＣプロトコルで使用するポート番号を設定します。 

 

  ※１ 接続するＰＬＣ側でもＰＩ－２３００と通信する為にパラメータを設定する必要があります。 

     設定の詳細はＰＬＣ接続マニュアルをご参照下さい。 

(1)「ＭＣプロトコル設定」を選択 
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４－５－２．ＦＩＮＳプロトコル設定 

 

ＯＭＲＯＮ社製のＰＬＣと通信する場合、「ＦＩＮＳプロトコル設定」を選択して 

以下の項目を設定してください。 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  １）通信ポート番号 ※１ 

 

    ＦＩＮＳプロトコルで使用するポート番号を設定します。 

 

  ２）ＰＬＣノード番号 ※１ 

 

    ＰＬＣのＦＩＮＳノード番号を設定します。ＰＩ－２３００や他の機器のノード番号と重複しない値に 

設定してください。 

 

  ３）ＰＩ－２３００ノード番号 

 

    ＰＩ－２３００ノード番号を設定します。ＰＬＣや他の機器のノード番号と重複しない値に設定してください。 

 

 

  ※１ 接続するＰＬＣ側でＰＩ－２３００と通信する為に各種パラメータを設定する必要があります。 

     設定の詳細はＰＬＣ接続マニュアルをご参照下さい。 

(1)「ＦＩＮＳプロトコル設定」を選択 
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４－６．ＲＴＥＸスレーブ機器パラメータ設定 

 

「ロボット設定１〜１６」を選択してＲＴＥＸスレーブ機器のパラメータ設定に移行して以下の項目を 

設定してください。 

 

・ＰＩ－２３００は単軸または複数軸（最大８軸）から成るロボットという名称のグループの概念を用います。 

・「ロボット設定」は１から順に使用し、番号を飛ばさずに設定してください。 

・同期運転を行う軸は、同じロボット設定にします。 

・ロボットを構成するＲＴＥＸスレーブ機器は絶対位置決め、相対位置決め、ポイント指令動作で 

 同期運転を行います。 

・アブソリュートエンコーダモードの機器とインクリメントエンコーダモードの機器を混在したロボットの

構成は行わないでください。 

・同期運転を行わない場合は、別のロボット設定にします。 

・単軸のロボットを構成する場合、論理軸０のみ設定を入力してください。 

・同期運転を行う複数軸のロボットを構成する場合、論理軸０に物理アドレスが一番若い機器を設定し、 

 論理軸１以降に論理軸０から連番になる物理アドレスの機器を設定してください。 

・複数軸のロボットでは論理軸０に設定したＲＴＥＸスレーブ機器がマスタ軸、その他の機器はスレーブ軸と 

 なります。論理軸０から順に使用し、番号を飛ばさずに設定してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ※アプリケーションの Ver により表示される項目等に違いがあります。 

(1)最初は「ロボット設定１」を選択 
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  １）スレーブ番号［Axis］ 

 

各軸の有効または無効と、物理的な軸番号（1軸目、2軸目・・・）を 1から順に設定します。 

0：無効 

1〜：有効（スレーブ番号を指定） 

重複する番号があってはなりません。また数値が飛ぶような設定も出来ません。 

 

  ２）RTEX アドレス［RtexAddress］（スレーブ機器のアドレススイッチ設定） 

 

使用するＲＴＥＸスレーブ機器の物理アドレスを設定します。 

（スレーブ機器に DipSW 等で設定されているアドレスをここに設定します。） 

 

１つのロボット設定内のＲＴＥＸアドレスは、‘論理軸０’から連番となるように設定してください。 

−１：  無効（使用しない論理軸に「−１」を入力します） 

0～15： 有効（使用するＲＴＥＸスレーブ機器の物理アドレスの値を入力します） 

 

※スレーブ番号は１から始まりますが、RTEX アドレスは０から始まりますので注意して下さい。 

 

  ３）通信ブロックインデックス［RtexSlaveBlockIdx］ 

 

D4620 のように２軸一体型ドライバなどの多軸機器に対応するパラメータです。 

多軸機器で無い場合は‘0’を設定します。 

 (1) RTEX スレーブ機器が１機器あたり１軸品ならば、０のみ。 

 (2) RTEX スレーブ機器が１機器あたり２軸品ならば、０と１。ただしこの２軸に対しては、同じ 

      RTEX アドレス［RtexAddress］にします。 

 

 

※以下の設定例を参照ください。 

 

[機器番号とスレーブ番号番号の対応表] 

ＲＴＥＸスレーブ機器が１軸品のみ全 16 軸、全て単軸（同期なし）のロボットでシステム構成する場合 

 

ＲＴＥＸ 

スレーブ機器 

スイッチ設定 

 

ＰＩ ＲＴＥＸ設定ページ スレーブ番号 

ＲＴＥＸ 

アドレス 

通信ブロック 

インデックス 

0 ロボット設定 1論理軸 0 1 0 0 

1 ロボット設定 2論理軸 0 2 1 0 

2 ロボット設定 3論理軸 0 3 2 0 

3 ロボット設定 4論理軸 0 4 3 0 

4 ロボット設定 5論理軸 0 5 4 0 

5 ロボット設定 6論理軸 0 6 5 0 

6 ロボット設定 7論理軸 0 7 6 0 

7 ロボット設定 8論理軸 0 8 7 0 

8 ロボット設定 9論理軸 0 9 8 0 

9 ロボット設定 10 論理軸 0 10 9 0 

10 ロボット設定 11 論理軸 0 11 10 0 

11 ロボット設定 12 論理軸 0 12 11 0 

12 ロボット設定 13 論理軸 0 13 12 0 

13 ロボット設定 14 論理軸 0 14 13 0 

14 ロボット設定 15 論理軸 0 15 14 0 

15 ロボット設定 16 論理軸 0 16 15 0 
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ＲＴＥＸスレーブ機器が２軸品のみ（２軸品８台）、全て単軸のロボットでシステム構成する場合 

 

ＲＴＥＸ 

スレーブ機器 

スイッチ設定 

 

ＰＩ ＲＴＥＸ設定ページ スレーブ番号 

ＲＴＥＸ 

アドレス 

通信ブロック 

インデックス 

0 ロボット設定 1論理軸 0 1 0 0 

0 ロボット設定 2論理軸 0 2 0 1 

2 ロボット設定 3論理軸 0 3 2 0 

2 ロボット設定 4論理軸 0 4 2 1 

4 ロボット設定 5論理軸 0 5 4 0 

4 ロボット設定 6論理軸 0 6 4 1 

6 ロボット設定 7論理軸 0 7 6 0 

6 ロボット設定 8論理軸 0 8 6 1 

8 ロボット設定 9論理軸 0 9 8 0 

8 ロボット設定 10 論理軸 0 10 8 1 

10 ロボット設定 11 論理軸 0 11 10 0 

10 ロボット設定 12 論理軸 0 12 10 1 

12 ロボット設定 13 論理軸 0 13 12 0 

12 ロボット設定 14 論理軸 0 14 12 1 

14 ロボット設定 15 論理軸 0 15 14 0 

14 ロボット設定 16 論理軸 0 16 14 1 

 

ＲＴＥＸスレーブ機器が１軸品のみ、スレーブ番号１〜３が同期運転。スレーブ番号４と５が同期運転。スレーブ

番号６が単軸運転で、他は接続なし。 

 

ＲＴＥＸ 

スレーブ機器 

スイッチ設定 

 

ＰＩ ＲＴＥＸ設定ページ スレーブ番号 

ＲＴＥＸ 

アドレス 

通信ブロック 

インデックス 

0 ロボット設定 1論理軸 0 1 0 0 

1 ロボット設定 1論理軸 1 2 1 0 

2 ロボット設定 1論理軸 2 3 2 0 

3 ロボット設定 2論理軸 0 4 3 0 

4 ロボット設定 2論理軸 1 5 4 0 

5 ロボット設定 3論理軸 0 6 5 0 

 ロボット設定 4以降全ての軸 0 -1 0 
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  ４）最小移動範囲［TravelLimitL］ 

  ５）最大移動範囲［TravelLimitU］ 

 

・機器の移動可能範囲（ソフトウエアリミット）を設定します。この範囲を超えた移動命令を実行すると、

アラーム（制御アラーム_アラームコード９８ｈ）になります。 

・単位は軸１単位あたりのパルス数［Scale］で定めた単位です。 

・設定範囲は、-1,000,000,000〜＋1,000,000,000 ですが、 

 |軸１単位あたりのパルス数［Scale］×最小移動範囲［TravelLimitL］| < 2,000,000,000 

 |軸１単位あたりのパルス数［Scale］×最大移動範囲［TravelLimitU］| < 2,000,000,000 

となるように設定して下さい。 

 

・このパラメータは、絶対位置決め、相対位置決め、ポイント指令で考慮されます。 

・+JOG 移動、-JOG 移動 については、原点復帰後であれは考慮されますが、原点復帰前では考慮されません。 

 

 

 ６）最大動作周波数［MaxVel］ 

  

・モータに対して出力するパルスの最大周波数を[pulse/s]で設定します。どの設定においてもこの値を超え

る周波数のパルスを出力することは出来ません。この周波数を超えた移動命令を実行すると、アラーム

（制御アラーム_アラームコード８１ｈ）になります。 

 

・メカ設計、使用するドライバ、モータの最大周波数を考慮して設定してください。最大動作周波数は加速

時間、減速時間と下図の関係にあります。 

 

    加速（減速）時間 ： 速度０から最大動作周波数まで加速（減速）する時間  

 

                      

＜各速度と加速（減速）時間の相関図＞ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  ７）１周期あたりのエンコーダパルス数［MotorTurnPulse］ 

  

・ 各軸のエンコーダＺ相１周期あたりのエンコーダパルス数を設定します。０ は設定禁止です。 

・ MinasA4N,A5Nの回転型モータの場合、サーボアンプで設定した「モータ1回転あたり指令パルス数」の値

をここに設定します。 

・Ｚ相が１パルスしかないリニアモータを使用する場合、全ストロークをカバーする位置指令パルスの、 

 １．５倍の値を設定します。 

・モータ１回転に複数回のＺ相が出力されるモータの場合、下記の様に設定します。 

  設定値 ＝ １回転あたりの位置指令パルス ／ １回転あたりのＺ相パルス数 

 

・D4610,D4620 等を使用し、Ｚ相を使用しないステッピングモータを駆動する場合は‘40,000’パルスを設

定して下さい。 

 

※D4610 でフルクローズ制御を使用する場合で、かつＺ相を使用しない場合‘1’パルスを設定して下さい。 

 

最大動作 

周波数 

速度 

時間 

高速速度 

加速時間 減速時間 
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  ８）軸１単位あたりのパルス数［Scale］   

  

・各軸の軸１単位あたりのパルス数を設定します。 

・１単位あたりのパルス数とは、機構設計を[mm]で考えた場合は、軸を1[mm]送るのに必要なパルス数です。 

・本パラメータで設定した値は、［最小移動範囲］[最大移動範囲]パラメータや、移動命令の単位となりま

す。設定範囲は -536870912〜+536870912 （有効数字15桁）です。 

・符号の向きにより、モータの回転方向が変わります。原点復帰動作時の移動方向も本パラメータの符号が

考慮されます。 

 

 

[使用例１]  

1 回転あたり 10,000[pulse]のモータを使用し、モータ 1 回転あたり 6[mm]移動する機構にて、ユーザ単

位を 1[mm]としたい場合。 

(計算式) 10000[pulse] / 6[mm] = 1666.6666666666  

設定値 ＝ 1666.66666666667  

 
[使用例２]  

D4610（1 回転あたり 40,000[pulse]）でステッピングモータを使い、リード 2mm のボールネジでワークを

駆動する機構にて、ユーザ単位を 1[μm]としたい場合。 

 

(計算式) 40000[pulse] / 2000[μm] = 20  

設定値 ＝ 20 

 

 

 

〈参考〉ＲＴＥＸスレーブ機器の分解能及び速度単位は下表の通りです。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※１ パナソニックモータ社製サーボアンプＡ４Ｎ、Ａ５Ｎの分解能は、使用するエンコーダ分解能に 

よります。 

※２ Ｄ４６１０、Ｄ４６２０の分解能は、基本ステップ角１．８ｄｅｇ．の２相ステッピングモータと 

組み合わせた時の値です。 

※  原点復帰動作ではこのパラメータで設定した値の符号のみ考慮されます。 

ＲＴＥＸスレーブ機器型式 分解能 

速度単位 

（軸１単位あたりのパルス数が 

１の場合） 

ＭＩＮＡＳ Ａ４Ｎ 

（※１） 

エンコーダ 

分解能 10,000 
10,000 パルス／回転 1 パルス／ｓｅｃ． 

エンコーダ 

分解能 131,072 
131,072 パルス／回転 1 パルス／ｓｅｃ． 

ＭＩＮＡＳ Ａ５Ｎ 

（※１） 

エンコーダ 

分解能 1,048,576 
1,048,576 パルス／回転 1 パルス／ｓｅｃ． 

エンコーダ 

分解能 131,072 
131,072 パルス／回転 1 パルス／ｓｅｃ． 

Ｄ４６１０、Ｄ４６２０ 40,000 パルス／回転（※２） 1 パルス／ｓｅｃ． 
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  ９）原点復帰動作順序［ReturnHomeOrder］ 

  

同じロボット設定内で、複数の軸が存在する場合の原点復帰動作順序を設定します。 

単軸のロボット構成であれば、１ に設定します。 

最初に原点復帰させる軸を１ に設定し、以下２、３･･･と順番に 

設定してください。同じ値に設定した軸は同時に原点復帰を開始します。０ は設定禁止です。 

 

  １０）原点復帰移動速度１（原点サーチ速度）設定［ReturnHomeVelocity1］ 

  

・原点復帰移動速度１を設定します。パラメータの単位は[pulse/s]です。 

・符号は原点復帰開始時の、動き始めの方向になります。 

・原点復帰シーケンス詳細についてはＰＩ－２３００取扱説明書をご参照下さい。 

 

 １１）原点復帰移動速度１からの加速時間設定［ReturnHomeAccel1］ 

  

原点復帰移動速度１への加速時間を[s]で設定します。 

 

 １２）原点復帰移動速度１からの減速時間設定［ReturnHomeDecel1］ 

  

原点復帰移動速度１からの減速時間を[s]で設定します。 

 

  １３）原点復帰移動速度２（原点再サーチ速度）設定［ReturnHomeVelocity2］ 

  

・原点復帰移動速度２を設定します。パラメータの単位は[pulse/s]です。 

・符号は必ず‘原点復帰移動速度１’と同じ方向にします。 

・原点復帰シーケンス詳細についてはＰＩ－２３００取扱説明書をご参照下さい。 

 

  １４）エンコーダタイプ［EncorderType］ 

  

エンコーダタイプを設定します。 

０：インクリメンタル －  インクリメンタルエンコーダを使用します。 

１：アブソリュート   －  アブソリュートエンコーダを使用します。 

※アブソリュートエンコーダを使用していても、インクリメンタルエンコーダの設定であれば、

「インクリメンタル」を設定します。 

 

  １５）原点センサ（ＤＯＧ）論理設定［ReturnHomeSensorLogic］ 

  

原点センサ（ＤＯＧ）の論理を設定します。 

０：無効  － 原点センサを使用しません。原点センサを接続してある場合、無効となります。 

１：正論理 － センサ検出時、ＤＯＧ 信号が Ｈ レベルとなる場合に使用します。 

２：負論理 － センサ検出時、ＤＯＧ 信号が Ｌ レベルとなる場合に使用します。 

 

１６）最小動作範囲リミットセンサ（ＲＯＴ）論理設定［TravelLimitSensorLogicL］ 

  

最小動作範囲リミットセンサ（ＲＯＴ）の論理を設定します。 

０：無効  － 最小動作範囲リミットセンサを使用しません。 

   最小動作範囲リミットセンサを接続してある場合、無効となります。 

１：正論理 － センサ検出時、ＲＯＴ信号が Ｈ レベルとなる場合に使用します。 

２：負論理 － センサ検出時、ＲＯＴ信号が Ｌ レベルとなる場合に使用します。 

 

  １７）最大動作範囲リミットセンサ（ＦＯＴ）論理設定［TravelLimitSensorLogicU］ 

  

最大動作範囲リミットセンサ（ＦＯＴ）の論理を設定します。 

０：無効  － 最大動作範囲リミットセンサを使用しません。 

   最大動作範囲リミットセンサを接続してある場合、無効となります。 

１：正論理 － センサ検出時、ＦＯＴ信号が Ｈ レベルとなる場合に使用します。 

２：負論理 － センサ検出時、ＦＯＴ信号が Ｌ レベルとなる場合に使用します。 

 



 

17／24 
M-CD2A001-32D 

 

 

  １８）原点復帰タイプの設定［ReturnHomeType］ 

  

原点復帰タイプを設定します。原点復帰タイプの詳細はＰＩ－２３００取扱説明書をご参照下さい。 

 −１：その場      － センサを使用せず、モータが停止しているその位置を原点とします。 

 ０：ＤＯＧとＯＴ使用 － ＤＯＧとＯＴを使用する原点復帰を行います。 

 １：ＯＴのみ使用   － ＦＯＴまたはＲＯＴのみを使用する原点復帰を行います。 

 

  １９）ＯＴセンサ脱出パルス数［ReturnHomeMovePulse］ 

  

ＯＴセンサのみを使用する原点復帰動作の最後のシーケンスでＯＴセンサから脱出するパルス数を[pulse]

単位で設定します。 

ＯＴセンサのみで原点復帰した場合、そのままでは原点復帰動作終了後にオーバートラベル状態となってし

まいます。従って、オーバートラベル状態から抜け出すための退避量を設定する必要があります。 

符号については、原点復帰移動速度１（原点サーチ速度）設定［ReturnHomeVelocity1］パラメータの符号と

反対の符号を設定して下さい。  

機械原点の位置は、ＯＴセンサの感知位置から本パラメータの値だけ移動した位置となります。 

 

  ２０）エンコーダＺ相信号の有無［EncoderZIndexEnable］ 

    

エンコーダＺ相信号の有無を設定します。原点復帰時にＺ相で停止させたい場合には、必ずＺ相ありに設定す

る必要があります。 

０： Ｚ相あり （D4610でフルクローズ制御を行う場合はＺ相の有無に関わらず、0:ありに設定して下さ

い。） 

１： Ｚ相なし （その場原点復帰を使用する場合はＺ相の有無に関わらず、1:なしに設定して下さい。） 

 

２１）ReturnHomeMinPulseFromDog［ReturnHomeMinPulseFromDog］ 

  

通常エンコーダＺ相で停止させる原点復帰の場合、DOG（もしくは OT）信号がオンしてから十分減速しな

い状態でエンコーダＺ相がはいると停止位置が不安定になる可能性があります。 

このため信号入力の ON 位置とＺ相の位置は、 減速に必要なパルス数を考えて設置する必要があります。 

この点を考慮することが難しい場合にはこのパラメータを設定することで、この問題を回避することが出

来ます。 

原点復帰時のDOG信号（もしくはOT信号）からのＺ相サーチ用DOG外し動作のパルス数を[pulse]単位で設定

します。 

通常は、１周期あたりのエンコーダパルス数［MotorTurnPulse］で設定したパルス数の1.5倍程度の値を設

定します。 

 

  ２２）スレーブタイプ設定［RTEXServoDriverType］ 

  

ＲＴＥＸスレーブ機器のスレーブタイプを設定します。 

０：Ａ４Ｎ，Ｄ４６１０ － MinasA4Nまたは弊社ステッピングモータドライバD4610,D4620を使用します。 

１：Ａ５Ｎ       － MinasA5N を使用します。 
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２３）RTEXReturnHomeTypeCode［RTEXReturnHomeTypeCode］ 

  

原点復帰を行う際に、最終的に原点復帰が終わった際のモータが停止する位置を指定します。 

 

TypeCode 原点復帰種類（基準位置） 内容 

17 Encoder Z エンコーダＺ相を原点とします。 

18 Home Up edge Home センサ信号の立上りエッジを原点とします。 

19 Home Down edge Home センサ信号の立下りエッジを原点とします。 

20 CCW Up edge ROT センサ信号の立上りエッジを原点とします。 

21 CCW Down edge ROT 信号の立下りエッジを原点とします。 

22 CW Up edge FOT 信号の立上りエッジを原点とします。 

23 CW Down edge FOT 信号の立下りエッジを原点とします。 

 

 

２４）RTEXPositionSetTypeCode［RTEXPositionSetTypeCode］ 

  

PI-2300 は、原点復帰終了後に現在位置を０としますが、その座標の取り方を選びます。 

 

※この機能は、ある特別なリニアモータに対応したもので、通常は初期値「３３」を選択して下さい。 

 

３３：real pos  － 現在の実位置を選択します。（通常はこちらを選択してください） 

３４：cmd pos   － 指令位置を選択します。 

０： PI pos    － RTEXの位置設定機能を使わないでPI-2300のオフセット処理にて位置設定する。
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４－７．パラメータの書き込み 

 

  全てのパラメータが設定し終わったら、パラメータをＰＩ－２３００に書き込んで下さい。 

  リボンメニューの「ホーム」を選択後「ＰＩに書き込む」を選択すると書き込みを開始します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

正常に書き込みが終わると以下の表示がでます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

この表示を確認したら［OK］ボタンを押してください。 

ＰＩ－２３００が再起動します。 

 

  ※再起動中はサーボオフしますので、その間モータの保持力がゼロになります。 

パラメータの書き込みは安全を確認し行ってください。 

 

 

(1)「PI に書き込む」を選択 

(2)「接続ＯＫ」でなければ書き込みは実行できません 
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４－８．設定ファイルの保存 

 

   設定が完了したら、メニューから「名前をつけて保存」を選択して適切なファイル名を付けて設定ファイルを 

保存して下さい。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(1)ここをクリックするとメニューが開きます 

(2)「名前をつけて保存」を選択 
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４－９．既存の設定ファイルを利用する 

 

  １）既存の設定ファイルを開く 

 

   既存の設定ファイルは以下のいずれかの方法で開けます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１．ここをクリックしてメニューを開き、「開く」を選択して設定ファイルを選択する 

２．「開くボタン」をクリックして設定ファイルを選択する 



 

22／24 
M-CD2A001-32D 

 

２）ＰＩ－２３００本体のパラメータを読み出す 

 

    ＰＩ－２３００に書き込まれているパラメータを読み出すことが出来ます。 

    リボンメニューの「ホーム」を選択後「パソコンに読み込む」を選択して設定ファイルの 

保存場所とファイル名を入力してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(1)「パソコンに読み込む」を選択 

(2)「接続ＯＫ」でなければ読み出しは実行できません 

(3)「保存」をクリックすると読み出されて 

  指定した場所に保存されます 
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５．付録 
 

５－１．ＭＯＴＩＷＡＲＥ_ＭＡＮＡＧＥＲ_ＡＭ_ＰＩ 

 

ＭＯＴＩＷＡＲＥ ＭＡＮＡＧＥＲボタンを押すとＭＯＴＩＷＡＲＥ ＭＡＮＡＧＥＲ ＡＭ ＰＩが起動します。 

ＭＯＴＩＷＡＲＥ ＭＡＮＡＧＥＲ ＡＭ ＰＩがインストールされていないとＰＩ ＲＴＥＸは 

使用できません。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＭＯＴＩＷＡＲＥ ＭＡＮＡＧＥＲを使用する事で、各軸の簡単な動作（JOG 動作、原点復帰等）や動作状態のモニタ、

エラー状態の確認などを行うことが出来ます。 

ＭＯＴＩＷＡＲＥ ＭＡＮＡＧＥＲ ＡＭ ＰＩが起動します 
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●本資料は、製品をご購入していただくための参考資料となっております。本資料中に記載の技術情報について 

旭エンジニアリングが所有する知的財産権その他の権利の実施、使用を許諾するものではありません。 

 

●本資料に記載した情報に起因する損害、第三者所有の権利に対する侵害に関し、旭エンジニアリングは責任を 

負いません。 

 

●本資料に記載した情報は本資料発行時点のものであり、旭エンジニアリングは、予告なしに、本資料に記載した製品 

または仕様を変更することがあります。 

 

●本資料に記載した情報は正確を期すため、慎重に制作したものですが、万一本資料の記述誤りに起因する損害が 

お客様に生じた場合には、旭エンジニアリングはその責任を負いません。 

 

●本資料に記載された製品は一般的な産業機器の組込用として設計・製造されています。医療用機器・原子力関係・ 

その他直接人命に関わる機器等には使用しないでください。 

 

●本資料に関し詳細についてのお問い合わせ、その他お気付きの点がございましたら旭エンジニアリング、販売店まで 

ご照会ください。 

 

 

 

■製造：     

 

小平事業所   〒187-0043 東京都小平市学園東町 3-3-22 

        Tel：042-342-4422（代）、042-342-4421（技術部・営業部） 

        Fax：042-342-4423 

ホームページ： http://www.asahi-engineering.co.jp 

Mail：     ae-info@asahi-engineering.co.jp 

 

 

２０１７年０３月２９日 改訂 

 


