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お客様へのご注意

本装置の設置、構成および操作について、本マニュアルおよび参考資料に記載された資料に目を通してから、本

製品の設置、構成、操作、メ ンテンナンスを行なって ください。ユーザは適用されるすべての条例、法律、規格要

件に加えて、設置、配線指示に熟知している必要があ り ます。

設置、調整、供用開始、使用、組立て、分解、メンテナンスを含めた作業は、適切な実施基準に従って適切な訓練を

受けた作業員しか実施しないでください。

本装置を製造メーカの指定した方法以外で使用した場合、装置の保護機能が低下する可能性があ り ます。

Rockwell Automation, Inc.は、いかなる場合も、本機器の使用または適用によ り発生した間接的または派生的な

損害について一切の責任を負いません。

本書で使用した図表やプログラム例は内容を理解しやすくするためのものであ り、その結果と しての動作を保

証するものではあ り ません。個々の用途については数値や条件が変わるこ とが多いため、当社では図表やプロ

グラム例に基づいて実際に使用した場合の結果については責任を負いません。

本書に記載されている情報、回路、機器、装置、ソフ ト ウェアの利用に関して特許上の問題が発生しても、当社は

一切責任を負いません。

Rockwell Automation, Inc.の書面による許可なく本書の全部または一部を複製するこ とは禁じられています。

本書を通じて、特定の状況下で起こ り う る人体または装置の損傷に対する警告および注意を示します。

装置上または装置の内部にあるラベルは、特別な注意事項に関するものです。

Allen-Bradley、 CompactLogix、 ControlFLASH、 ControlLogix、 Guardmaster、 HPK-Series、 Integrated Architecture、 Kinetix、 LDC-Series、 LDL-Series、 Logix5000、 MP-Series、 PanelView、 POINT I/O、 PowerFlex?RDD-Series、
Rockwell Automation、 Rockwell Software、 RSLinx、 RSLogix、 SoftLogix、 Studio 5000 Logix Designer、 Studio 5000、 および Stratix は、 Rockwell Automation, Inc. の商標です。

Rockwell Automation に属していない商標は、 それぞれの企業に所有されています。

警告 ： 本書の 「警告」 は、 人身傷害または死亡、 物的損害、 または経済的損失の原因となる

可能性がある、危険な環境での爆発を引き起こす可能性のある操作や状況に関する情報を示

します。

注意： 本書の「注意」は、人身傷害または死亡、物的損害、または経済的損失の原因となる可能

性がある操作や状況に関する情報を示します。危険を示し、危険を防止し、結果を認識する助

けとなるよう注意を促します。

重要 本書の 「重要」 は、 製品を正し く使用および理解するために特に重要な事項を示します。

感電の危険：危険な電圧が発生する恐れがあることを警告するために、 ド ライブやモータな

どの機器または機器の内部にラベルを貼っています。

やけどの危険 ： 表面が危険な温度に達する恐れがあることを警告するために、 ド ライブや

モータなどの機器または機器の内部にラベルを貼っています。

アーク閃光の危険：  モータ ・ コン ト ロール・センタなどの装置上、 または装置内にあるラベ

ルは、閃光アークなどが発生する可能性があることを警告します。閃光アークにより、重傷

または死亡に至る恐れがあります。適切な保護具 (PPE) を着用して ください。作業の安全と保

護具 (PPE) に必要な規制要件を順守して ください。



変更内容

本マニュアルには、新しい情報と前回リ リースされたマニュアルから更

新された情報があ り ます。

新規および更新情報 この表には、 この改訂版に対して行なわれた変更を記載しています。

項目 ページ

RSLogix 5000® ソフ トウェアの全インスタンスを Logix Designerアプリケーシ ョ ン

で更新
すべて

ライン・インターフェイス・モジュール (LIM) を含むシステムダイアグラム

を新しい LIM アートワークで更新

Bulletin MDF ド ライブモータのカタログ番号を訂正 18

AC ラインフ ィルタの選択表を追加した。 31

「サーキッ トブレーカ / ヒューズの選択」 セクシ ョ ンを更新 32

補助フ ィードバックコネクタのピン配列表を 5V/9V の脚注で更新 69

モータ ・ フ ィードバック ・ コネクタのピン配列表を 5V/9V の脚注で更新 70

パルス除去フ ィルタ仕様の値を更新 74

周期的な更新間隔仕様の値を更新 75

モータ ・ ブレーキ ・ リレーを追加的なモータブレーキ制御情報で更新 77

アブソリュート位置制限の仕様を更新し、 互換性のあるすべてのマルチ ・

ターン ・ エンコーダを追加
83

EnDat 2.1 サイン / コサインでサポート されるモデルの仕様を更新 90

他のド ライブフ ァ ミ リーのユーザマニュアルとの一貫性を保つため入力

電源のセクシ ョ ンを更新し、 インピーダンス設置の電源構成を追加 
97

モータコネクタの図の例を側面図で更新 115

Bulletin MPSモータと MPAS リニアステージを SpeedTec DIN型コネクタの表に追加 116、120、124

ControlLogix® 1756-ENxT EtherNet/IP モジュールの回線図を新しい設計で更新 139

SERCOS 光強度 DIP 型スイッチ設定を更新 145

自動チューニング手順にかわる負荷オブザーバ機能について MOTION-AT005
の参照を追加

168、 194

非プライベート IPアドレス構成に関するナレッジベースのドキュメン トの

参照とヒン ト を追加
172、 180

エラーコード FLT S10 の処置を 「減速度を減らす」 で更新 202

INHIBIT Sxx および INHIBIT Mxx フォルト コードを追加 215

FLT S43 および FLT S44 の説明に重要なメ ッセージを追加 225

Bulletin MPS ロータ リモータの配線図を SpeedTec DIN型ケーブルのカタログ番号

で更新
252

Bulletin MPAS リニアステージの配線図を SpeedTec DIN 型ケーブルのカタログ番

号で更新
255

リニアモータの配線図を正しいモータフ ィードバックのピン配列で更新 259

「注意」 項目を追加し、 Kinetix® 6000M IDM のカタログ番号を訂正して、（内部）

ジャンパ回路を安全トルクオフコネクタのピン 1 ～ 4 に追加
260

システム要件に関する表を Studio 5000 Logix Designer® で更新 266

変更履歴の付録を追加 289
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変更内容
Notes:
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はじめに

本マニュルについて 本書では、Kinetix 6200およびKinetix 6500 (Bulletin 2094)ド ラ イブの取付

け、配線、ト ラブルシューテ ィ ングに関連した詳細な設置方法について

説明する と共に、ド ラ イブ とモータ / アクチュエータの組み合わせを

Logix5000™ コン ト ローラ と共に使用するためのシステム統合について

説明します。

安全速度モニタ機能の配線、構成、および ト ラブルシューテ ィ ングにつ

いては、『Kinetix 6200 and Kinetix 6500 Safe Speed Monitoring Safety
Reference Manual』(Pub.No. -2094-RM001)を参照して ください。

安全トルクオフ機能の配線、構成、および ト ラブルシューテ ィ ングにつ

いては、『Kinetix 6200 and Kinetix 6500 Safe Torque-off Safety Reference
Manual』(Pub.No. 2094-RM002)を参照して ください。

対象読者 本書の対象読者は、Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブの設置と配

線に直接関与するエンジニアまたは技術者、これらのド ラ イブの操作、

現場での保守、およびSERCOS InterfaceまたはEtherNet/IP通信モジュー

ルとの統合に直接関与するプログラマです。

Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブの基本的な知識の習得をご希

望の場合は、受講可能な ト レーニングコースについては、当社または当

社代理店にお問い合わせください。

表記規則 本マニュアルでは、以下の表記規則を使用します。

• 黒丸付きのリ ス トは、 情報を提供するもので、 操作手順を示すも

のではあ り ません。

• 番号付きの リ ス ト は、 操作手順または階層化された情報を示し

ます。

• 以下の表に、本マニュアルで使用されるKinetix 6200およびKinetix
6500 ド ラ イブモジュールの頭字語を示します。

頭字語 Kinetix 6200 および Kinetix 6500
ド ライブモジュール

Cat. No.

IAM Integrated Axis Module 
（一体型軸モジュール）

2094-xBCxx-Mxx-xM

AM Axis Module（軸モジュール） 2094-xBMxx-xM

LIM Line Interface Module（ライン・インター

フェイス・モジュール）

2094-xBLxxおよび2094-xBLxxS-xx

RBM Resistive Brake Module 
（抵抗ブレーキモジュール）

2090-XBxx-xx

頭字語 Kinetix 6000M ド ライブモジュール Cat. No.

IDM Integrated Drive-Motor 
（ド ライブ・モータ一体型）

MDF-SBxxxxx

IPIM IDM Power Interface Module（IDM電源

インターフェイスモジュール）

2094-SEPM-B24-S
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はじめに
参考資料 以下の資料には、当社の製品に関する追加情報が記載されています。

これらの資料は、http://www.rockwellautomation.com/literatureで閲覧ま

たはダウンロードできます。印刷版マニュアルを購入される場合は、当

社または当社代理店までご連絡ください。

マニュアル名 説明

Kinetix 6000 Power Rail Installation Instructions (Pub.No. 2094-IN003) Bulletin 2094 パワーレールの取付けに関する情報

Kinetix 6000 Shunt Module Installation Instructions (Pub.No. 2094-IN004) Bulletin 2094 シャン トモジュールの取付けに関する情報

Slot-filler Module Installation Instructions (Pub.No. 2094-IN006) Bulletin 2094 スロッ ト ・ フ ィ ラー ・ モジュールの取付けに関する情報

Line Interface Module Installation Instructions (Pub.No. 2094-IN005) Bulletin 2094 ライン ・ インターフ ェイス ・ モジュール (LIM) の取付けに関す

る情報

2094 Mounting Bracket Installation Instructions (Pub.No. 2094-IN008) Bulletin 2094 取付けブラケッ トの取付けに関する情報

Resistive Brake Module Installation Instructions (Pub.No. 2090-IN009) Bulletin 2090 抵抗ブレーキモジュールの取付けと配線に関する情報

Fiber-optic Cable Installation and Handling Instructions (Pub.No. 2090-IN010) 光ファイバーケーブルの適切な取り扱い、 取付け、 テス ト、 ト ラブル

シューテ ィ ングに関する情報

External Shunt Modules Installation Instructions (Pub.No. 2090-IN004) Bulletin 1394 シャン トモジュールと Bulletin 2094 サーボ ・ ド ライブ ・ システ

ムの取付けと配線に関する情報

System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual (Pub.No. GMC-RM001) 電気的ノイズが原因となるシステム障害を最小限に抑えるための情報、

例、 技術が記載されています。EMC Noise Management DVD (Pub.No. GMC-SP004)

Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor User Manual (Pub.No. 2094-UM003)
Kinetix 6000M ド ライブ ・ モータ一体型 （IDM) システムの、 取付け、 構成、

スタートアップ、 ト ラブルシューテ ィ ング、 およびアプリケーシ ョ ン

に関する情報

Kinetix 6200 and Kinetix 6500 Safe Speed Monitoring Servo Drives Safety Reference Manual 
(Pub.No. 2094-RM001)

Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブの安全速度機能の配線、 構成、

およびト ラブルシューテ ィングに関する情報

Kinetix 6200 and Kinetix 6500 Safe Torque-off Servo Drives Safety Reference Manual (Pub.No. 2094-RM002) Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブの安全トルクオフ機能の配線、

構成、 およびト ラブルシューテ ィングに関する情報

Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems (Pub.No. GMC-RM003)

お使いのド ライブとモータ / アクチュエータのモーシ ョ ン ・ コン ト ロー

ル ・ システムに必要な （ド ライブ専用の） ド ライブモジュール、 電源

付属品、 コネクタキッ ト、 モータケーブル、 およびインターフェイス

ケーブルのカタログ番号を選択するためのシステム設計ガイ ド

Kinetix Motion Control Selection Guide（Kinetix モーシ ョ ンコン ト ロール選択ガイ ド）
(Pub.No. GMC-SG001)

システム要件に最適なモーシ ョ ンコン ト ロール製品を最初に決定する

ことを助けるための、 Kinetix サーボドライブ、 モータ、 アクチュエー

タ、 およびモーシ ョ ンのアクセサリの概要

Kinetix Rotary Motion Specifications（Kinetix ロータ リモータの仕様テクニカルデータ）
(Pub.No. GMC-TD001)

MP シリーズ (Bulletin MPL、 MPM、 MPF、 MPS)、 Kinetix 6000M (Bulletin MDF)、
TL シリーズ、 RDD シリーズ、 および HPK シリーズのロータ リモータの

製品仕様

Kinetix Linear Motion Specifications（Kinetix リニアモーシ ョ ンの仕様テクニカルデータ）
(Pub.No. GMC-TD002)

Bulletin MPAS/MPMA リニアステージ、 Bulletin MPAR、 MPAI、 TLAR 電動シリンダ、

および LDC シリーズと LDL シリーズのリニアモータの製品仕様

Kinetix Servo Drives Specifications（Kinetix サーボド ライブの仕様テクニカルデータ）(Pub.No. 
GMC-TD003)

EtherNet/IP ネッ トワーク上の Kinetix 統合モーシ ョ ン、 SERCOS Interface 上の統

合モーシ ョ ン、 EtherNet/IP ネッ トワーク接続、 およびコンポーネン ト ・

サーボ ・ ド ライブ ・ ファ ミ リーの製品仕様

Kinetix Motion Accessories Specifications（Kinetix モーシ ョ ンのアクセサリの仕様 テクニカル

データ）(Pub.No. GMC-TD004)

Bulletin 2090 モータおよびインターフェイスケーブル、 薄型コネクタキッ

ト、 ド ライブの動力部、 およびその他のサーボドライブのアクセサリ

の製品仕様

ロックウェル・オート メーシ ョ ンの構成および選択ツールの Web サイ ト：
http://www.rockwellautomation.com/en/e-tools

Motion Analyzer アプリケーシ ョ ン解析ソフ トウェアにより、 ド ライブ /
モータのサイズ設定およびオンラインの製品選択とシステム構成ツー

ルを使用できます。 AutoCAD (DXF) ファイルにも対応します。

ロックウェル・オート メーシ ョ ンの製品の認定の Web サイ ト：
http://www.rockwellautomation.com/products/certification ロックウェル ・ オート メーシ ョ ンの現在の適合宣言書 (DoC)

Sercos and Analog Motion Configuration User Manual (Pub.No. MOTION-UM001) ControlLogix、 CompactLogix™、 および SoftLogix™ SERCOS Interface モジュールの構成

と ト ラブルシューテ ィングに関する情報

Motion Coordinate System User Manual (Pub.No. MOTION-UM002) SERCOS でのモーシ ョ ン座標系の作成またはアナログ ・ モーシ ョ ン ・

モジュールに関する情報

Integrated Motion on the EtherNet/IP Network Configuration and Startup User Manual 
(Pub.No. MOTION-UM003)

ControlLogix および CompactLogix EtherNet/IP ネッ トワークモジュールの構成と

ト ラブルシューテ ィングに関する情報

SoftLogix Motion Card Setup and Configuration Manual (Pub.No. 1784-UM003) SoftLogix PCI カードの構成と ト ラブルシューテ ィ ングに関する情報

ControlFLASH Firmware Upgrade Kit User Manual (Pub.No. 1756-QS105) ControlFLASH™ の全般的な情報

米国電気工事規定 (NEC)：米国消防協会 (NFPA)（マサチューセッツ州、ボス ト ン）発行 電気機器の接地に関するワイヤサイズと種別の規定

Rockwell Automation Industrial Automation Glossary (Pub.No. AG-7.1) 産業用オート メーシ ョ ンの用語および略語の用語集です。
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http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/in/2094-in006_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/in/2094-in005_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/in/2094-in008_-en-p.pdf
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 第 1 章

開始

この章では、Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブシステムの設計

および取付け要件について説明し ます。

項目 ページ

Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブシステム 14

標準的なハードウェア構成 16

標準的な通信構成 20

カタログ番号の説明 24

Kinetix ド ライブ  コンポーネン トの互換性 25

Kinetix 6000M ド ライブ・モータ一体型システムの互換性 26

承認機関 26
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 第 1 章 開始
Kinetix 6200および

Kinetix 6500 ド ライブ

システム

Kinetix 6200およびKinetix 6500-モジュール式多軸サーボド ラ イブは、

ド ラ イブ/モータ/アクチュエータの各アプ リ ケーシ ョ ン向けのKinetix
統合モーシ ョ ン ソ リ ューシ ョ ンを提供し ます。

表 1 - Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブシステムの概要

システム
コンポーネン ト

Cat. No. 説明

一体型

軸モジュール
2094-BCxx-Mxx-M

安全速度モニタ付きの一体型軸（電源）モジュール (IAM) は、AC400V の入力電源に対応し、

インバータおよびコンバータセクシ ョ ンを収めます。IAM 電源モジュールには 1 つの制御

モジュールが必要です。

軸モジュール 2094-BMxx-M
軸（電源）モジュール (AM) は、400V 入力電源向けに定格された共有 DC バスインバータです。

各 AM 電源モジュールには 1 つの制御モジュールが必要であり、IAM 電源モジュールと共に

使用する必要があります。

制御モジュール

2094-SE02F-M00-Sx SERCOS Interface を使用して I/O、安全、フ ィードバックの各オプシ ョ ンを配線するための交換

可能なモジュール式コンポーネン ト

2094-EN02D-M01-Sx EtherNet/IP ネッ トワークを使用して I/O、安全、フ ィードバックの各オプシ ョ ンを配線するた

めの交換可能なモジュール式コンポーネン ト

シャン ト

モジュール
2094-BSP2 Bulletin 2094 シャン トモジュールはパワーレールに取付けて、回生アプリケーシ ョ ンのシャ

ン ト容量を追加します。

Kinetix 6000M 
IDM システム

2094-SEPM-B24-S
Bulletin MDF

Kinetix 6000M ド ライブ・モータ一体型 (IDM) システムは、IDM 電源インターフェイスモジュール

(IPIM) と、最大 16 台の (Bulletin MDF) IDM ユニッ トで構成されます。IPIM モジュールは Bulletin 2094
パワーレールに取付けて、IDM ユニッ トに電力を供給し、通信を確立します。また、IPIM モ

ジュールは電源出力をモニタ して過負荷保護を提供します。

パワーレール
2094-PRSx
2094-PRx

Bulletin 2094 パワーレールは、各モジュールのコネクタ付きの銅製のバスバーと基板で構成

されます。パワーレールは、コンバータセクシ ョ ンから隣接するインバータに電力を供給

し、制御信号を送信します。IAM/AM 電源モジュール、シャン トモジュール、スロッ ト・フ ィ

ラー・モジュールは、パワーレールに取付けます。

スロッ ト・

フ ィ ラー・

モジュール

2094-PRF
Bulletin2094 スロッ ト・フ ィ ラー・モジュールは、他のパワー・レール・モジュールをすべて取

付けた後に、パワーレールの 1 つまたは複数のスロッ トが空であるときに使用します。空

のスロッ トごとに、それぞれ 1 つのスロッ ト・フ ィ ラー・モジュールが必要です。

Logix5000
コン ト ローラ

1756-MxxSE モジュール

1768-M04SE モジュール

1784-PM16SE PCI カード

Sercos interface モジュール /pci カードは、controllogix/compactlogix/softlogix コン ト ローラと kinetix 6200
ド ライブシステム間のリンクとして機能します。通信リンクでは、光ファイバーケーブル

上で IEC 61491 SErial Real-time COmmunication System（SERCOS: シリアル・リアル・タイム通信システム）

プロ ト コルを使用します。

1756-ENxTx モジュール

CompactLogix 5370
コン ト ローラ

EtherNet/IP ネッ トワークモジュールは、ControlLogix プラッ ト フォームと Kinetix 6500 ド ライブシ

ステム間のリンクとして機能します。リニア、デバイス・レベル・リング (DLR)、およびスター

トポロジがサポート されています。Kinetix 6000M IPIM モジュールは、EtherNet/IP ネッ トワークに

接続して、モニタ、診断、ファームウェアアップグレードを行ないます。

Studio 5000® 環境 9324-RLD300xxE Studio 5000 Logix Designer アプリケーシ ョ ンは、Logix5000 ファ ミ リーのコン ト ローラをプログラ

ミング、立上げ、および保守するためのサポートを提供します。

ロータ リ式

サーボモータ

MP シリーズ、RDD
シリーズ 1326AB

互換ロータ リモータには、MP シリーズ (Bulletin MPL、MPM、MPF、MPS)、RDD シリーズ (Bulletin RDB)、
および 1326AB (M2L/S2L) 400V クラスモータがあります。

リニアモータ LDC シリーズ 互換モータには、LDC シリーズ鉄芯（400V クラス）リニアモータがあります。

リニア

アクチュエータ

MP シリーズ
互換アクチュエータには、MP シリーズ（400V クラス）Bulletin MPAS 1 軸 /Bulletin MPMA 多軸一体型

リニアステージ、MP シリーズ（400V クラス）Bulletin MPAR/MPAI 電動シリンダがあります。

LDAT シリーズ
LDAT シリーズ統合リニアアクチュエータは、400V クラスのドライブシステムに対応してい

ます。
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ケーブル

2090 シリーズモータ /
アクチュエータ

ケーブル

Bulletin 2090 モータ / アクチュエータケーブルは、バヨネッ ト型、ねじ式、および SpeedTec コネ

クタに使用できます。電源 / ブレーキケーブルには、ド ライブ側にフライングリードがあ

り、サーボモータに接続するためのスト レート コネクタがあります。フ ィードバックケー

ブルのド ライブ側には、薄型コネクタキッ トに配線するためのフライングリードがあり、

モータ側にはストレート コネクタがあります。

Kinetix 6000M ド ライブ・

モータ一体型

ケーブル

Bulletin 2090 ド ライブ・モータ一体型 (IDM) ハイブリ ッ ドおよびネッ トワークケーブルは、2094 
IPIM モジュールと Kinetix 6000M IDM ユニッ ト間を接続します。Bulletin 889D および 879D ケーブル

は、デジタル入力コネクタ とセンサ間を接続します。

通信

Bulletin 2090 SERCOS 光ファイバーケーブルは、エンクロージャにのみ使用でき、PVC、ナイロン、

ガラス製で両端にコネクタが付いています。

イーサネッ トケーブルは、Kinetix 6500、Kinetix 6200、Kinetix 6000M IPIM モジュールでは標準の長さ

を使用できます。シールドケーブルを使用することをお奨めします。

AC ラインフ ィルタ 2090-XXLF-xxxx Bulletin 2090-XXLF-xxxx- 3 相 AC ラインフ ィルタは、400V クラスのドライブシステムのすべてにお

いて、CE に適合するために必要です。

ライン・インター

フェイス・

モジュール

2094-xLxx
2094-xLxxS
2094-XL75S-Cx

ライン・インターフェイス・モジュール (LIM) には、Kinetix 6200 および Kinetix 6500 の動作に必要

なサーキッ トブレーカ、AC ラインフ ィルタ（Cat.No. 2094-BL02 のみ）、電源、およびセーフテ ィ コ

ンタクタが含まれます。LIM モジュールはパワーレールには取付けません。LIM モジュール

のかわりに、個々のコンポーネン ト を個別に購入することもできます。

外部シャン ト

モジュール
1394-SRxxxx

IAM/AM 電源モジュールの内部シャン ト とパワーレールに取付けられた 2094-BSP2 シャン ト

モジュールの容量を超過する場合は、Bulletin 1394 外部パッシブ・シャン ト・モジュールを使

用できます。

抵抗ブレーキ

モジュール
2090-XBxx-xx

抵抗ブレーキモジュール (RBM) には、制御回路に使用するセーフテ ィ コンタクタが含まれ

ます。このモジュールはコンタクタ とレジスタを搭載するため、永久磁石モータ付きのド

ライブからモータ リード線を切り離して、すぐに停止することができます。このモジュー

ルはパワーレールには取付けません。

システム
コンポーネン ト

Cat. No. 説明
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標準的なハードウェア
構成

標準的なKinetix 6200およびKinetix 6500-システムの取付けには、3相

AC構成（ラ イン・イ ンターフェ イ ス・モジュール (LIM)付き / なし）、お

よびDC コモンバス構成があ り ます。

図1 - 標準的なKinetix 6200またはKinetix 6500システムの取付け（LIM付き）

感電の危険：感電による人体への危険を防止するために、

パワーレールのすべての空スロッ トに 2094-PRF スロッ ト・

フ ィ ラー・モジュールを取付けて ください。パワー・レー

ル ・ コネク タにモジュールが取付けられていないと、

Bulletin 2094 システムが無効になりますが、 制御電源はあ

ります。

CAT. N
O. LDC-M075500

SERIAL NO. XXXX X XXXX

SERIES A

www.ab.com

MADE IN USA

Kinetix 6200 または Kinetix 6500 多軸サーボ ・ ド ライブ ・ システム

2094-BLxxS
ライン ・ インターフ ェイス ・

モジュール

（オプシ ョ ンのコンポーネン ト）

2094-BMxx-M
AM 電源モジュール (5)、
Bulletin 2094
制御モジュール (5) 付き

3 相
入力電源

2094-BCxx-Mxx-M
IAM 電源モジュール、

Bulletin 2094
制御モジュール付き

2094-BSP2
シャン トモジュール

（オプシ ョ ンの

コンポーネン ト）

2090-XXLF-xxxx
 AC ラインフ ィルタ

（CE 適合のために必要）

2094-PRSx
パワーレール

2094-PRF
スロッ ト ・

フ ィ ラー ・

モジュール

（未使用スロッ ト を

埋めるために必要）

I/O 接続

入力センサおよび

制御スト リングへ

115/230V 制御電源

2090-K6CK-Dxxxx
I/O、 安全、 モータフ ィードバック、

補助フ ィードバック用の
薄型コネクタキッ ト

MP シリーズ一体型リニアステージ

（MPAS-B9xxx ボールスクリューを示す）

MP シリーズ ・ ロータ リ ・ モータ

（MPL-Bxxxx モータを示す）

Bulletin 2090
モータ ・ フ ィードバック ・

ケーブル Bulletin 2090
モータ電源ケーブル

MP シリーズ電動シリンダ

（MPAR-Bxxxx 電動シリンダを示す）

LDC シリーズ ・ リニア ・ モータ

（LDC-Cxxxxxxx リニアモータを示す）

RDD シリーズ ・ ダイレク ト ・

ド ライブ ・ モータ

（RDB-Bxxxx モータを示す）

MP シリーズ ・ ヘビー ・ デューテ ィ

電動シリンダ

（MPAI-Bxxxx 電動シリンダを示す）
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図2 - 標準的なKinetix 6200またはKinetix 6500システムの取付け（LIMなし）

CAT. N
O. LDC-M075500

SERIAL NO. XXXX X XXXX

SERIES A

www.ab.com

MADE IN USA

Kinetix 6200 または Kinetix 6500 モジュール式サーボ ・ ド ライブ ・ システム

3 相
入力電源

単相

制御電源

I/O 接続

入力センサおよび

制御スト リングへ

2090-K6CK-Dxxxx
薄型コネクタキッ ト、 I/O、 安全、

モータフ ィードバック、

補助フ ィードバック用

MP シリーズ ・ ロータ リ ・ モータ

（MPL-Bxxxx モータを示す）

Bulletin 2090
モータ ・ フ ィードバック ・

ケーブル
Bulletin 2090

モータ電源ケーブル

ライン

ディス

コネク ト

装置

磁気

コンタクタ

回路

保護

2094-BMxx-M
AM 電源モジュール (5)、
Bulletin 2094
制御モジュール (5) 付き

2094-BCxx-Mxx-M
IAM 電源モジュール、

Bulletin 2094
制御モジュール付き

2094-BSP2
シャン トモジュール

（オプシ ョ ンの

コンポーネン ト）

2090-XXLF-xxxx
 AC ラインフ ィルタ

（CE 適合のために必要）

2094-PRSx
パワーレール

2094-PRF
スロッ ト ・

フ ィ ラー ・

モジュール

（未使用スロッ ト

を埋めるために

必要）

MP シリーズ一体型リニアステージ

（MPAS-B9xxx ボールスクリューを示す）

LDC シリーズ ・ リニア ・ モータ

（LDC-Cxxxxxxx リニアモータを示す）

RDD シリーズ ・ ダイレク ト ・

ド ライブ ・ モータ

（RDB-Bxxxx モータを示す）

MP シリーズ電動シリンダ

（MPAR-Bxxxx 電動シリンダを示す）

MP シリーズ ・ ヘビー ・ デューテ ィ

電動シリンダ

（MPAI-Bxxxx 電動シリンダを示す）

2090-XXLF-xxxx
 AC ラインフ ィルタ

（CE 適合のために必要）
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これは、ド ラ イブ・モータ一体型(IDM)電源インターフェ イスモジュー

ル(IPIM)をBulletin 2094パワーレールに取付けた場合のKinetix 6000M
IDMシステムの構成図です。IPIMモジュールは、軸モジュールと同様

にド ラ イブ間の光フ ァ イバーケーブルの取付けに含まれます。

図3 - 標準的なKinetix 6000M ド ライブ・モータ一体型システムの取付け

Kinetix 6000M ド ラ イブ・モータ一体型システムの取付けについては、

『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System User Manual』
(Pub.No. 2094-UM003)を参照して く ださい。

3 相
入力電源

Kinetix 6200 モジュール式

サーボ ・ ド ライブ ・ システム

2094-BSP2
シャン トモジュール

（オプシ ョ ンのコンポーネン ト）

2094-SEPM-B24-S
IPIM モジュール

2094-PRSx
パワーレール

2094-PRF
スロッ ト ・ フ ィ ラー ・

モジュール

（未使用スロッ ト を

埋めるために必要）

入力センサおよび

制御スト リングへ

2090-K6CK-Dxxxx
薄型コネクタキッ ト、 I/O、 安全、

モータフ ィードバック、

補助フ ィードバック用

互換ロータ リモータ、

リニアモータ、

リニアアクチュエータ

（MPL-Bxxxx モータを示す）

Bulletin 2090
モータ ・ フ ィードバック ・

ケーブル

Bulletin 2090
モータ電源ケーブル

Bulletin 2090 ハイブリ ッ ドケーブル

Bulletin 2090
ネッ トワークケーブル

MDF-SBxxxxx-Qx8xB-S
ド ライブ ・ モータ ・

ユニッ ト

MDF-SBxxxxx-Qx8xB-S
ド ライブ ・ モータ ・

ユニッ ト

MDF-SBxxxxx-Qx8xB-S
ド ライブ ・ モータ ・

ユニッ ト

MDF-SBxxxxx-Qx8xB-S
ド ライブ ・ モータ ・

ユニッ ト
18 Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015
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図4 - 標準的なDC コモン・バス・システムの取付け

上の例では、リーダ IAMモジュールはDC コモンバスを介してフォ ロ

ワ IAM モ ジ ュ ールに接続 さ れ ま す。ま た、フ ォ ロ ワ シ ス テ ム は、

Kinetix 6000M ド ラ イブ・モータ一体型(IDM)電源インターフェ イ スモ

ジュール(IPIM)を搭載しており、最大16台のIDMユニッ ト をサポー ト

し ます。

パネルレ イアウ ト を計画する と きは、DC コモン・バス・システムの合

計バス静電容量を計算し、システム全体をプ リ チャージするために適

切なサイズの リーダIAMモジュールを選択する必要があ り ます。詳細

は、275 ページから始まる付録 Cを参照して く ださい。

3 相
入力電源

115/230V 制御電源

DC コモンバス

Kinetix 6200 または Kinetix 6500 モジュール式

サーボ ・ ド ライブ ・ システム

2094-BLxxS
ライン ・ インターフ ェイス ・

モジュール

（オプシ ョ ンの

コンポーネン ト）

2094-BMxx-M
AM 電源モジュール (5)、
Bulletin 2094 制御モジュール (5)
付き

2094-BCxx-Mxx-M
IAM 電源モジュール、

Bulletin 2094
制御モジュール付き

2094-BSP2
シャン トモジュール

（オプシ ョ ンの

コンポーネン ト）

2090-XXLF-xxxx
 AC ラインフ ィルタ

（CE 適合のために必要）

2094-PRSx
パワーレール

2094-PRF
スロッ ト ・

フ ィ ラー ・

モジュール

（未使用スロッ ト を

埋めるために必要）

2094-BMxx-M
AM 電源モジュール (5)、
Bulletin 2094 制御モジュール (5) 付き

2094-BCxx-Mxx-M
IAM 電源モジュール、

Bulletin 2094
制御モジュール付き

2094-PRSx
パワーレール

2094-PRF
スロッ ト ・ フ ィ ラー ・ モジュール

（未使用スロッ ト を埋めるために必要）

2094-SEPM-B24-S
IPIM モジュール

重要 システムの合計バス静電容量がリーダ IAM電源モジュールの

プリチャージ定格を超えると、IAMモジュールの4文字ディス

プレイに、電源サイクルの制限状態であるこ とがスクロー

ル表示されます。入力電源が投入されている場合、ディスプ

レイに電源サイクルのフォルト制限状態であるこ とがスク

ロール表示されます。

この状態を解消するには、リーダ IAM電源モジュールをより

大きなモジュールに交換するか、または IPIMモジュールまた

はAM電源モジュールを取り外して合計バス静電容量を小さ

くする必要があります。
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 第 1 章 開始
標準的な通信構成 この例では、Kinetix 6000、Kinetix 6000M、およびKinetix 6200ド ラ イブモ

ジュールが同じパワーレールに存在する場合の、ド ラ イブ間のSERCOS
ケーブルと カタ ログ番号を示し ます。

Kinetix 6200 制御モジ ュールは、Logix5000 モジ ュールの構成には

SERCOS Interfaceを使用し、診断と安全機能の構成にはEtherNet/IPネッ

ト ワーク を使用し ます。イーサネッ ト ケーブルは、安全構成時に各制

御モジ ュールに接続 さ れます。イ ーサネ ッ ト ケーブルの詳細は、

『Industrial Ethernet Media Brochure』(Pub.No. 1585-BR001) を参照して く

ださい。

図5 - 標準的なKinetix 6000およびKinetix 6200の通信(SERCOS)

SERCOS interface

Tx (rear)

Rx (front)

OKCP

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

0.2 m
(7.1 in.)

0.1 m
(5.1 in.)

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

0.3 m
(12.0 in.) 0.2 m

(7.1 in.)

TX

RX
TXRX

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

Logix5000 SERCOS Interface モジュール

Logix5000
プラッ ト フォーム

（ControlLogix を示す）

Logix Designer
アプリケーシ ョ ン

2090-SCxxx-x
SERCOS 光ファイバーケーブル 

Logix コン ト ローラ ・ プログラ ミ ング ・ ネッ トワーク

2094-BMxx-M
AM 電源モジュール (5)、
2094-SE02F-M00-Sx
制御モジュール (5) 付き

2094-BCxx-Mxx-M
IAM 電源モジュール、

2094-SE02F-M00-Sx
制御モジュール付き

Ethernet (RJ45) 接続は、

2094-SE02F-M00-S1
　安全構成のプログラ ミ ング

にのみ必要

1585J-M8TBJM-x
イーサネッ ト

ケーブル

0.2m （7.1 インチ）

Kinetix 6200 ド ライブと ド ライブ間を

接続する SERCOS ケーブル

Kinetix 6200 1 倍幅

2094-BCxx-Mxx-M
IAM 電源モジュール、

2094-SE02F-M00-Sx
制御モジュール付き

Kinetix 6200 2 倍幅

2094-BCxx-Mxx-M
IAM 電源モジュール、

2094-SE02F-M00-Sx
制御モジュール付き

2094-BMxx-M 1 倍幅 AM 電源モジュール、

2094-SE02F-M00-Sx 制御モジュール付き

2094-BMxx-M 2 倍幅 AM 電源モジュール、

2094-SE02F-M00-Sx 制御モジュール付き

Kinetix 6200 （上面図）

SERCOS コネクタ

2094-PRSx
パワーレール

2094-BMxx-M 1 倍幅 AM 電源モジュール、

2094-SE02F-M00-Sx 制御モジュール付き

2094-SEPM-B24-S IPIM モジュール

2094-BMxx-S 1 倍幅 AM モジュール

Kinetix 6000 および Kinetix 6000M 
（上面図） SERCOS コネクタ
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開始 第 1 章
Kinetix 6500制御モジュールでは、ス ター、リ ニア、デバイス・レベル・ リ

ング (DLR) などのEthernet ト ポロジを使用できます。DLR はODVA規

格で、フォル ト ト レ ランス接続を提供し ます。

この例では、リ ニア ト ポロジを使用して、すべてのデバイ スを接続し

ています。Kinetix 6500制御モジュールは、デュアルポー ト 接続機能を

備えます。デュアルポー ト のないデバイスでは、1783-ETAPモジュール

を使用するか、またはラ インの端に接続する必要があ り ます。

• リ ニア構成では最大64台のデバイスに対応

• 冗長なし。デバイスを切り離すと、下流にあるすべてのデバイス

が通信を失います。

図6 - Kinetix 6500 リニア通信の取付け（EtherNet/IPネッ ト ワーク）

ヒン ト 1756-EN2F モジュールは、光フ ァ イバーケーブルを使用し

て ノ イズイ ミ ュニテ ィ を確保する必要があるアプ リ

ケーシ ョ ンで使用できます。

Logix5000 プラッ ト フォーム

（ControlLogix を示す）

Logix Designer
アプリケーシ ョ ン

Kinetix 6500 モジュール式多軸サーボ ・ ド ライブ ・ システム

 1595J-M8CBJM-x
イーサネッ ト （シールド）

ケーブル

1756-ENxT EtherNet/IP モジュール

1734-AENT POINT I/O™
EtherNet/IP アダプタ

ControlLogix コン ト ローラ ・ プログラ ミング ・ ネッ トワーク

PanelView™ Plus
ディスプレイ

ターミナル

1783-ETAP
モジュール

PowerFlex® 755
ド ライブモジュール

2094-BMxx-M 軸モジュール (5)、
2094-EN02D-M01-Sx 制御モジュール (5) 付き

2094-BCxx-Mxx-M
一体型軸モジュール、

2094-EN02D-M01-Sx
制御モジュール付き

 1585J-M8CBJM-OM3
0.3m （1.0 フ ィート） イーサネッ トケーブル

（ド ライブと ド ライブ間を接続するため）
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 第 1 章 開始
この例では、デバイス・レベル・ リ ング(DLR) ト ポロジを使用して、デバ

イスを接続しています。DLR ト ポロジはフォル ト 冗長です。例えば、リ

ング内のデバイスを切り離しても、リ ング内の残り のデバイスは通信

を保持し続けます。

• DLR構成では最大64台のデバイスに対応

• DLR リ ング内のすべてのデバイスはデュアルポート接続を行な

う か、または1783-ETAP モジュールを使用して リ ング内で接続

する必要があ り ます。

図7 - Kinetix 6500 リ ング通信の取付け（EtherNet/IPネッ ト ワーク）

755

Logix5000 プラッ ト フォーム

（ControlLogix を示す）

Logix Designer
アプリケーシ ョ ン

Kinetix 6500 モジュール式多軸サーボ ・ ド ライブ ・ システム

 1595J-M8CBJM-x
イーサネッ ト （シールド）

ケーブル

1756-ENxTR EtherNet/IP モジュール

1734-AENT POINT I/O
EtherNet/IP アダプタ

ControlLogix コン ト ローラ ・ プログラ ミング ・ ネッ トワーク

1783-ETAP
モジュール

PowerFlex 755
ド ライブモジュール

2094-BMxx-M 軸モジュール (5)、
2094-EN02D-M01-Sx 制御モジュール (5) 付き

2094-BCxx-Mxx-M
一体型軸モジュール、

2094-EN02D-M01-Sx
制御モジュール付き

 1585J-M8CBJM-OM3
0.3m （1.0 フ ィート） イーサネッ トケーブル

（ド ライブと ド ライブ間を接続するため）
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開始 第 1 章
この例では、ス ター ト ポロジを使用して、デバイスを接続しています。

各デバイスをス イ ッチに直接接続して、この ト ポロジをフォル ト ト レ

ランス と して設定できます。2094パワー・レール・モジュールと他のデ

バイ スは、独立して動作し ます。したがって、1つのデバイ スが失われ

ても、他のデバイ スの動作には影響し ません。

図8 - Kinetix 6500スター通信の取付け（EtherNet/IPネッ ト ワーク）

755755

Logix5000 プラッ ト フォーム

（ControlLogix を示す）

Logix Designer
アプリケーシ ョ ン

Kinetix 6500 モジュール式多軸サーボ ・ ド ライブ ・ システム

2094-BMxx-M 軸モジュール (5)、
2094-EN02D-M01-Sx 制御モジュール (5) 付き

2094-BCxx-Mxx-M
一体型軸モジュール、

2094-EN02D-M01-Sx
制御モジュール付き

 1595J-M8CBJM-x
イーサネッ ト （シールド） ケーブル

1756-ENxT EtherNet/IP モジュール

1734-AENT POINT I/O
EtherNet/IP アダプタ

ControlLogix コン ト ローラ ・ プログラ ミング ・ ネッ トワーク

PanelView Plus
ディスプレイ

ターミナル

PowerFlex 755
ド ライブ

モジュール

 1783-EMS
Stratix™ スイッチ

PowerFlex 755
ド ライブ

モジュール

 1585J-M8CBJM-OM3
0.3m （1.0 フ ィート）

イーサネッ トケーブル

（ド ライブと ド ライブ間を

接続するため）
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 第 1 章 開始
カ タログ番号の説明 Kinetix 6200およびKinetix 6500 以下の表に、(Bulletin 2094)モジュール

式ド ラ イブのカタ ログ番号と説明を示します。すべての電源モジュー

ルは、Kinetix 6200およびKinetix 6500制御モジュールと互換性があ り

ます。

表 2 - Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブのカタログ番号

表 3 - Kinetix 6000 ド ライブコンポーネン トのカタログ番号

一体型軸モジュール (460V) Cat. No. 

IAM 電源モジュール、400V クラス、6kW コンバータ、4A（0 ピーク）

インバータ
2094-BC01-MP5-M 

IAM 電源モジュール、400V クラス、6kW コンバータ、9A（0 ピーク）

インバータ
2094-BC01-M01-M 

IAM 電源モジュール、400V クラス、15kW コンバータ、15A（0 ピーク）

インバータ
2094-BC02-M02-M 

IAM 電源モジュール、400V クラス、28kW コンバータ、30A（0 ピーク）

インバータ
2094-BC04-M03-M 

IAM 電源モジュール、400V クラス、45kW コンバータ、49A（0 ピーク）

インバータ
2094-BC07-M05-M 

軸モジュール (460V)

AM 電源モジュール、400V クラス、4A（0 ピーク） 2094-BMP5-M 

AM 電源モジュール、400V クラス、9A（0 ピーク） 2094-BM01-M 

AM 電源モジュール、400V クラス、15A（0 ピーク） 2094-BM02-M 

AM 電源モジュール、400V クラス、30A（0 ピーク） 2094-BM03-M 

AM 電源モジュール、400V クラス、49A（0 ピーク） 2094-BM05-M 

Kinetix 6200 制御モジュール

制御モジュール、SERCOS Interface、安全トルクオフ 2094-SE02F-M00-S0

制御モジュール、SERCOS Interface、安全速度モニタ 2094-SE02F-M00-S1

Kinetix 6500 制御モジュール

制御モジュール、EtherNet/IP ネッ トワーク、安全トルクオフ 2094-EN02D-M01-S0

制御モジュール、EtherNet/IP ネッ トワーク、安全速度モニタ 2094-EN02D-M01-S1

ド ライブコンポーネン ト Cat. No.

一体型電源インターフェイス (IPIM) モジュール、400V クラス、

15kW、24A (RMS)
2094-SEPM-B24-S

Kinetix 6000 シャン トモジュール、200/400V クラス、200W 2094-BSP2

Kinetix 6000 スロッ ト・フ ィ ラー・モジュール、200/400V クラス 2094-PRF
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開始 第 1 章
Kinetix ド ライブ

コンポーネン トの
互換性

2094-BCxx-Mxx-M および 2094-BMxx-M 電源モジュールには、

2094-BCxx-Mxx-Sおよび2094-BMxx-S ド ラ イブモジュールと同じ動力

機構が含まれています。こ のため、2094-BSP2 シ ャ ン ト モジ ュール、

2094-PRFスロ ッ ト ・フ ィ ラー・モジュール、および2094-PRSxパワーレー

ルは、両方のド ラ イブフ ァ ミ リーでサポー ト されています。

さ らに、SERCOS Interface付きの2094-BMxx-M AM電源モジュールは、

2094-BCxx-Mxx-S IAM ド ラ イブモジュール付きのパワーレールでサ

ポー ト されています。またこれと反対に、2094-BMxx-S AM ド ラ イブモ

ジ ュールは、SERCOS Interface 付きの2094-BCxx-Mxx-M IAM 電源モ

ジュール付きのパワーレールでサポー ト されています。

表 4 - IAM および AM モジュール / ネッ トワークの互換性

2094-BCxx-Mxx-S IAMモジュールおよび2094-BMxx-S AMモジュール

の詳細は、『Kinetix 6000多軸サーボド ラ イブ　ユーザーズマニュアル』

(2094-UM001)を参照して く ださい。

重要 Kinetix 6500 EtherNet/IP制御モジュール (Cat.No. 2094-EN02D-M01-Sx)
は、Kinetix 6000 またはKinetix 6200 SERCOS ド ライブ付きの同じ

Bulletin 2094パワーレール上のIAM/AMモジュールと使用する

ことはできません。

IAM モジュール 制御モジュール
2094-BMxx-S
Kinetix 6000 AM モジュール

2094-BMxx-M 
AM 電源モジュール

2094-SE02F-M00-Sx
Kinetix 6200 制御モジュール

2094-EN02D-M01-Sx
Kinetix 6500 制御モジュール

2094-BCxx-Mxx-S 
（シリーズ B
および C）

適用しない

完全対応 完全対応 対応しない

2094-BCxx-Mxx-M
（IAM 電源

モジュール）

2094-SE02F-M00-Sx 
SERCOS Interface

2094-EN02D-M01-Sx 
EtherNet/IP ネッ トワーク

対応しない 対応しない 完全対応
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 第 1 章 開始
Kinetix 6000M ド ライブ・

モータ一体型システム
の互換性

Kinetix 6000（シ リ ーズBおよびC）またはKinetix 6200 ド ラ イブ付きの

Bulletin 2094 パワーレールは、Kinetix 6000M ド ラ イブ・モータ一体型

(IDM)システムに使用できます。IDM電源インターフェ イ スモジュー

ル (IPIM)はパワーレールに取付けて、16台の IDM ユニッ ト と接続し

ます。

表 5 - IPIM モジュールの互換性

Kinetix 6000M ド ラ イブ・モータ一体型システムの取付けについては、

『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System User Manual』(Pub.No. 
2094-UM003)を参照して く ださい。

承認機関 本製品を欧州連合(EU)内で取付けており、本製品にCE マークが付加

されている場合は、以下の基準が適用されます。

電気 ノ イ ズの低減については、『System Design for Control of Electrical
Noise Reference Manual』(Pub.No. GMC-RM001)を参照して く ださい。

CE要件（LIMモジュールなしのシステム）

Kinetix 6200およびKinetix 6500システムでLIMモジュールを使用しな

い場合にCE要件を満たすには、以下の要件が適用されます。

• 3 相入力電源および単相制御電源の 2090-XXLF-xxxx-AC ライン

フ ィルタは、可能なかぎ り IAMモジュールの近くに取付けます。

• 2090 シ リーズのモータ電源ケーブルまたはコネク タキッ ト を使

用して、ケーブルシールド をシャーシク ランプに終端し ます。

• Kinetix 6200 および Kinetix 6500 のすべての軸のモータ電源ケー

ブルの長さおよび同じDCバス上のすべてのIDMユニッ ト のハ

イブ リ ッ ド ケーブルの長さは、400V ク ラ スシステムでは240m
（787フ ィー ト ）を超えないよ う にして ください。ド ラ イブとモー

タを接続する電源ケーブルは、90m（295.5 フ ィー ト ）を超えない

よ う にして く ださい。

IAM モジュール 制御モジュール

2094-SEPM-B24-S
IDM 電源インターフェイス
モジュール (IPIM)

2094-BCxx-Mxx-S 
（シリーズ B および C）

適用しない
完全対応

2094-BCxx-Mxx-M
（IAM 電源モジュール）

2094-SE02F-M00-Sx SERCOS Interface

2094-EN02D-M01-Sx EtherNet/IP
ネッ トワーク

対応しない

注意 ： CE 要件を満たすには、 システムを接地する必要があ

り、 さらに、 AC ラインフ ィルタ と ド ライブの接地方法が対

応している必要があります。 この作業を誤ると、 フ ィルタ

が無効になり、 フ ィルタが損傷する場合があります。

接地例については、 97 ページの 「接地された電源構成」 を

参照して ください。
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開始 第 1 章
• 2090シ リーズのモータ・フ ィードバッ ク・ケーブルまたはコネ

ク タキ ッ ト を使用して、フ ィードバッ ク・ケーブル・シールド を

適切に終端し ます。ド ラ イブ とモータを接続するフ ィード

バッ クケーブルは、90m（295.5 フ ィー ト ）を超えないよ う にし

て く ださい。

• Kinetix 6200 および Kinetix 6500 システムをエンク ロージャ内部

に取付けます。入力電源配線は、エンク ロージャ外部の配線管内

に入れます（エンク ロージャへの接地）。信号ケーブルと電源ケー

ブルを分離して く ださい。

入力電源配線や ド ラ イブ / モータの内部接続図などについては、

239 ページの「付録 A」を参照して く ださい。

CE要件（LIMモジュール付きのシステム）

Kinetix 6200およびKinetix 6500システムでLIMモジュールを使用する

場合にCE要件を満たすには、「CE要件（LIMモジュールなしのシステ

ム）」に記載されるすべての要件と、AC ラ イ ンフ ィルタに適用される

以下の追加要件に従って く ださい。

• LIMモジュール(Cat.No. 2094-BL02)は可能なかぎ り IAMモジュー

ルの近く に取付けます。

• ラ インフ ィルタ (Cat.No. 2090-XXLF-xxxx) 付き LIM モジュール

(Cat.No. 2094-BLxxSまたは2094-XL75S-Cx)は、可能なかぎ り IAM
モジュールの近く に取付けます。

LIM モジュール (Cat.No. 2094-BLxxS または 2094-XL75S-Cx) は、

2 つの IAM モジュールをサポート しており、 AC ラインフ ィルタ

を可能なかぎ り各 IAM モジュールの近くに取付ける必要があ り

ます。
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Notes:
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 第 2 章

Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ライブ

システム設置の計画

この章では、Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブコンポーネン ト

の取付け準備に関するシステム設置ガイ ド ラ インについて説明します。

項目 ページ

システム設計のガイド ライン 30

電気的ノイズの低減 38

注意 ： 切削、 穿孔、 ねじ切り、 溶接のすべての作業を、 シ

ステムをエンクロージャから取り外した状態で行なえる

よ うに、システムの設置を計画して く ださい。 このシステ

ムは開放型構造であるため、金属の削り屑がシステム内に

入らないように注意して く ださい。金属の削り屑などの異

物が回路内に残っていると、装置が損傷する可能性があり

ます。
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システム設計のガイ ド
ライン

このセクシ ョ ンを参照して、エン ク ロージャを設計し、システムコン

ポーネン ト をパネルに取付ける計画を作成して く ださい。

製品のAutoCAD (DXF)図面を含むオンラ イン製品選択およびシステ

ム構成ツールについては、

http://www.rockwellautomation.com/en/e-toolsをご覧く ださい。

システム取付け要件

• ULおよびCE要件を満たすために、Kinetix 6200および

Kinetix 6500 ド ラ イブシステムは、オペレータや担当以外の

ス タ ッ フが使用できないよ う に、IP54に関する規格EN 60529 
(IEC 529)規格に従って、保護機能付きの接地された誘電性エン

ク ロージャに収容する必要があ り ます。NEMA 4Xエン ク ロー

ジャは、このIP66に関する保護等級の要件を満たしています。

• システムコンポーネン ト の取付け時に、エン ク ロージャ内部に

パネルを取付けます。パネルは、衝撃、振動、湿気、油分、埃、腐食性

蒸気などの影響を受けない平らで剛性が高く垂直な面に取付け

て く ださい。

• 最大周囲温度定格を超えないよ う な ド ラ イブエンク ロージャの

サイズを決定し ます。すべてのド ラ イブコンポーネン ト の熱放

散仕様を考慮して く ださい。

• すべての軸のモータ電源ケーブルの長さおよび同じ DC バス上

のすべての IDM ユニ ッ ト のハイブ リ ッ ド ケーブルの長さは、

400Vシステムでは240m（787フ ィー ト ）を超えないよ う にして く

だ さ い。ド ラ イ ブ と モー タ を接続す る 電源ケーブルは、90m
（295.5 フ ィー ト ）を超えないよ う にして く ださい。

• Kinetix 6500システムで、ド ラ イブと ド ラ イブ間、ド ラ イブと コン

ト ローラ間、またはド ラ イブと スイ ッチ間を接続するイーサネッ

ト ケーブルの合計長が100m（328フ ィー ト ）を超えないよ う にし

て く ださい。

• 入力電源配線 / モータ電源ケーブルと制御配線 / モータ・フ ィー

ドバッ ク・ケーブルを分離して ください。電源配線にはシールド

ケーブルを使用し、接地された 360° のク ランプ終端処理を施し

ます。

• 高周波(HF)ボンディング技術を使用して、モジュール、エンク

ロージャ、マシンフレーム、およびモータハウジングを接続し、

高周波(HF)エネルギーに対する低インピーダンスの戻り経路

を作成して、電気ノ イズを低減し ます。

電気的ノ イズの低減に関する概念については、『System Design for 
Control of Electrical Noise Reference Manual』(Pub.No. GMC-RM001)を参

照して く ださい。

重要 システム性能はこれらのケーブル長の仕様でテス

ト済みです。これらの制限は、CE要件を満たす場合

にも適用されます。
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ト ランスの選択

IAM電源モジュールでは、3相入力電源用の絶縁 ト ランスは不要です。

ただし、提供可能なサービスにコン ト ローラの電圧要件を適合させる

ために、ト ラ ンスが必要になる場合があ り ます。

メ インAC電源入力用の ト ランスのサイズの選択については、『Kinetix
サーボド ラ イブの仕様　テクニカルデータ』(Pub.No. GMC-TD003)の
Kinetix 6200/6500の電源仕様を参照して く ださい。

例えば、2094-BC01-M01-M一体型軸モジュールの電圧要件に対応した

ト ランスのサイズは、次のよ う にして選択されます。

2094-BC01-M01-M = 6kW連続 x 1.5 = 9.0KVA ト ラ ンス

AC ラインフ ィルタの選択

以下のAC ラ インフ ィルタが、サーボ ド ラ イブの入力電源用に利用で

きます。

表 6 - Kinetix 6200/6500 （3-相） AC ラインフ ィルタの選択

ACラ インフ ィルタの仕様については、『Kinetixモーシ ョ ンのアクセサ

リ の仕様　テクニカルデータ』 (Pub.No.GMC-TD004)を参照して く だ

さい。

重要 自動ト ランスを使用する場合、位相からのニュート ラル /
接地電圧がド ライブの定格入力電圧を超過しないよ う

にして く ださい。

重要 3相電源には1.5のフォームファクタを使用します（ト ラン

ス、ド ライブモジュール、およびモータ損失を補正し、ト

ルク速度曲線の断続動作領域で利用する場合）。

ド ライブの
Cat. No. 電圧

電流

50°C(122°F) の
ときの A

概算重量

kg（ポンド）

AC ライン
フ ィルタの
Cat. No.

2094-BC01-MP5-M

AC500V
50/60Hz

30 2.7 (5.9) 2090-XXLF-X330B2094-BC01-M01-M

2094-BC02-M02-M

2094-BC04-M03-M 75 5.2 (11.4) 2090-XXLF-375B

2094-BC07-M05-M 100 9.5 (20.9) 2090-XXLF-3100
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サーキッ ト ブレーカ / ヒ ューズの選択

2094-BCxx-Mxx-M および 2094-BMxx-M ド ラ イブモジ ュールおよび

Kinetix 6000Mド ラ イブ・モータ一体型システム（2094-SEPM-B24-S IPIM
モジュールおよびMDF-SBxxxxx- IDM ユニッ ト ）は、内部ソ リ ッ ド・ス

テー ト ・モータ短絡保護を使用し、適切な分岐回路保護で保護する場

合、最大200,000Aに対応した回路での使用に適しています。

表 7 - 制御および DC バス回路保護の仕様

入力電源回路保護(LIM)

2094-BL02ラ イン・インターフェ イ ス・モジュール(LIM)には、補足的な

保護デバイスが搭載されており、適切な分岐回路保護で保護する場合、

最大5,000Aに対応した回路での使用に適しています。このモジュール

を使用する場合は、LIMモジュールのラ イン側を保護する こ とが必要

です。ク ラ ス J またはCC以外の ヒ ューズは使用できません。

2094-BLxxSおよび2094-XL75S-Cx -LIM モジュールには、最大65,000A
（400V ク ラ ス）に対応した回路での使用に適した分岐回路定格デバイ

スが搭載されています。

LIMモジュールの電源仕様と使用方法については、『Line Interface 
Module Installation Instructions』(Pub.No. 2094-IN005) を参照して く だ

さい。

お使いのド ラ イブシステムにLIM モジュールが含まれていない場合

は、33ページの「入力電源回路保護（LIMなし）」を参照して く ださい。

IAM モジュール
Cat. No.

制御入力電源 DC バス電源

Bussmann ヒューズ (1) アレン ・ ブラ ド リーの
サーキッ トブレーカ (2) （非 UL） Bussmann ヒューズ Mersen ヒューズ (3)

2094-BC01-MP5-S

FNQ-R-10 (10A) または

FNQ-R-7.5 (7.5A)
1492-SPM2D060 または

1492-SPM1D150

FWJ-20A14F DCT20-2
2094-BC01-M01-S

2094-BC02-M02-S FWJ-40A A70QS40-4

2094-BC04-M03-S FWJ-70A A70QS70-4

2094-BC07-M05-S FWJ-125A A70QS125-4

(1) FNQ-R-7.5 サーキッ トブレーカは、 1 サイクルの高突入電流機能に使用します。 これは制御電源の連続電流が 3.0A を超過する場合に使用することをお奨め

します。

(2) 1492-SPM1D150 サーキッ トブレーカは、 1 サイクルの高突入電流機能に使用します。 これは制御電源の連続電流が 3.0A を超過する場合に使用することを

お奨めします。
(3) Mersen ヒューズの旧称は Ferraz Shawmut です。
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エンクロージャの選択

以下に、Bulletin 2094 ド ラ イブシステムのエン ク ロージャのサイズを

選択する場合の例を示し ます。この例では、以下のコンポーネン ト で

構成されたシステムを使用しています。

• 6軸Bulletin 2094サーボ・ド ラ イブ・システム

• ラ イン・インターフェイス・モジュール(LIM)

• ControlLogixシャーシおよびモジュール（コン ト ローラ）

Bulletin 2094 サーボ ド ラ イブ と LIM モジュールのサイズを決定して、

そこからエンク ロージャへの熱放散量を見積り ます。また、エンク ロー

ジャ内部の他の機器（ControlLogix コ ン ト ローラ など）か らの熱放散

データ も必要です。算出した熱放散の合計量（単位: W）から、最小エン

ク ロージャサイズを計算できます。

表 9 - Bulletin 2094 システムの熱放散の例

表 10 - ControlLogix システムの熱放散の例

エンクロージャの
コンポーネン ト

説明 負荷 (1) 
熱放散 (1)

(W)

2094-BC02-M02-M 一体型軸モジュール

(IAM)、400/460V

15kW（コンバータ

セクシ ョ ン）
20% 44

15A（インバータ

セクシ ョ ン）
40% 72

2094-BM02-M 軸モジュール (AM)、400/460V、15A 60% 93

2094-BM02-M 軸モジュール (AM)、400/460V、15A 60% 93

2094-BM01-M 軸モジュール (AM)、400/460V、9A 40% 73

2094-BM01-M 軸モジュール (AM)、400/460V、9A 40% 73

2094-BM01-M 軸モジュール (AM)、400/460V、9A 20% 57

2094-BL25S ライン・インターフェイス・モジュール (LIM)、
400/460V、25A、DC24V、20A

100% 43

2094-PRS6 パワーレール、460V、6 軸 適用しない 0

2090-XB33-32 抵抗ブレーキモジュール (RBM)、33A、32Ω 適用しない 30

Kinetix 6200 および Kinetix 6500 システムの合計熱放散量（単位 : W） 578

(1) ド ライブ ・ システム ・ コンポーネン トの熱放散の仕様については、 36 ページの 「表 11」 を参照して ください。

エンクロージャの
コンポーネン ト

説明
バックプレーンの電力
負荷(1) （単位 : W）

熱放散 (1)

(W)

1756-M08SE 8 軸 SERCOS Interface モジュール 3.2 0

1756-L5563 L63 ControlLogix プロセッサ 4.5 0

1756-IB16D 16 点入力モジュール 0.84 5.8

1756-OB16D 16 点出力モジュール 4.64 3.3

1756-ENxTx EtherNet/IP 通信モジュール 4.0 0

バックプレーンの合計 17.18 (2)
適用しない

1756-PB72 DC24V ControlLogix 電源 適用しない 25 (2)

1756-A7 7 スロッ ト取付けシャーシ 適用しない 適用しない

ControlLogix システムの合計熱放散量（単位 : W) 34.1

(1) ControlLogix モジュールの仕様については、 『ControlLogix 選択ガイ ド』 (Pub.No. 1756-SG001) を参照して く ださい。

(2) 実際の電力熱放散は、 以下のグラフにバックプレーンの電力負荷 (17.18W) を適用して算定します。
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図9 - ControlLogixの実際の電力

その他のControlLogix電源のバッ クプレーンの電力負荷要件につい

ては、『ControlLogix選択ガイ ド』(Pub.No. 1756-SG001)を参照して く だ

さい。

こ の例では、キ ャ ビネ ッ ト 内の熱放散量は、Bulletin2094 システム値

(578W) と ControlLogixシステム値(34W)の合計です（合計612W）。

有効な熱放散の方法（フ ァ ン、エアコンなど）がない場合、以下のいず

れかの近似計算式を使用できます。

システムの熱放散量の合計(Q)は612W と計算されています。

Bulletin 2094システムの最大周囲定格は50°C (122°F)です。最大環境温

度が30°C (86°F)の場合は、以下のよ う に式でT=20にな り ます。

この例では、エン ク ロージャの外部表面積は6.66m2 にな り ます。エン

ク ロージャ内の熱を放散できない部分は、計算に含めないよ う にして

く ださい。

460V ド ラ イブ（この例で選択）を収納するキャビネッ ト の最小の奥行

きが302mm（11.9 イ ンチ）であ るため、約2500mm（高さ）x 950mm（幅）x
302mm（奥行き）のキャビネッ ト が必要です。

2 x (0.3 x 0.95) + 2 x (0.3 x 2.5) + 2 x (0.95 x 2.5) = 6.82m2

このキャビネッ ト サイズはシステムコンポーネン ト の収納に必要な

サイズに比べて非常に大きいため、よ り効果的に、小さなキャビネッ

ト で冷却を行な う方法について考慮して ください。キャビネッ ト に有

効な冷却方法については、キャビネッ ト の製造メーカにお問い合わせ

く ださい。
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1756-P  B75

DC

メ ト リ ッ ク規格単位 標準のインチ規格単位

T は内部の空気温度と外部の周囲温度 (°C)
の温度差、Q はエンクロージャで発生する

熱 (W)、A はエンクロージャの表面積 (m2) で
す。エンクロージャのすべての外面（6 面）

の表面積は、以下のように計算します。

T は内部の空気温度と外部の周囲温度 (°F)
の温度差、Q はエンクロージャで発生する

熱 (W)、A はエンクロージャの表面積（平方

フ ィート）です。エンクロージャのすべて

の外面（6 面）の表面積は、以下のように計

算します。

A = 2dw + 2dh + 2wh A = (2dw + 2dh + 2wh) / 144

d（奥行き）、w（幅）、h（高さ）の単位はメート

ルです。

d（奥行き）、w（幅）、h（高さ）の単位はインチ

です。

A = 
0.38Q

1.8T - 1.1
A = 

4.08Q

T - 1.1

A = 
0.38 (612)

1.8 (20) - 1.1
= 6.66 m 2
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表 11 - 消費電力の仕様

Bulletin 2094 ド ライブモジュール (1)
定格出力に対する使用量 (%)

(W)

20% 40% 60% 80% 100%

IAM（コンバータ）電源モジュール (2)

2094-BC01-MP5-M
18 21 25 29

34

2094-BC01-M01-M 33

2094-BC02-M02-M 36 44 54 64 75

2094-BC04-M03-M 50 67 87 110 135

2094-BC07-M05-SM 71 101 137 179 226

IAM（インバータ）モジュールまたは AM 電源モジュール (2)

2094-BC01-MP5-S または 2094-BMP5-M 46 54 61 69 77

2094-BC01-M01-S または 2094-BM01-M 57 73 90 108 126

2094-BC02-M02-S または 2094-BM02-M 53 72 93 116 142

2094-BC04-M03-S または 2094-BM03-M 94 130 169 211 255

2094-BC07-M05-S または 2094-BM05-M 121 183 252 326 407

シャン トモジュール - 2094-BSP2 68 121 174 227 280

IPIM モジュール - 2094-SEPM-B24-S 2094 パワーレール上の IPIM モジュールの消費電力の計算方法については、『Kinetix 6000M Integrated 
Drive-Motor User Manual』(Pub.No. 2094-UM003) を参照して ください。

(1) Bulletin 2094 制御モジュール (Cat.No. 2094-SE02F-M00-Sx および 2094-EN02D-M01-Sx) の消費電力は、 IAM および AM 電源モジュールの仕様に含まれます。

(2) 内部シャン ト電力は、 計算には考慮されていないため、 利用に応じて加算する必要があります。
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最小限の間隔要件

こ こでは、キャビネッ ト のサイズ選択とBulletin 2094システムコンポー

ネン ト の位置決めについて説明し ます。

図10に、適切な換気と取付けのための最小限の間隔要件を示し ます。

• ド ラ イブの上面と前面にケーブルと ワ イヤを接続する場合、間

隔を大き くする必要があ り ます。

• ド ラ イブを ノ イズの影響を受けやすい機器や清潔な配線路の横

に取付ける場合、パワーレールの左右の間隔を大き くする必要

があ り ます。

図10 - 最小限の間隔要件

(1) パワーレール （スリム） (Cat.No. 2094-PRSx) では、 最初と最後のモジュールの左右を 5.0mm （0.20 イン

チ） 延長します。 2094-PRx パワーレールでは、 IAM モジュールの左側、 およびレールの最後に取付

けられたモジュールの右側を約 25.4mm （1.0 インチ） 延長します。

表 12 - キャビネッ トの最小の奥行き

重要 モジュールは縦置きで取付けて く ださい。モジュールを

横向きに取付けないで ください。

F

モジュールの右側に間隔

は必要ありません。 (1)

換気と取付けのための

ド ライブの上側の間隔

モジュールの左側に間隔

は必要ありません。 (1)

2094 パワーレールに

取付けられた Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 ド ライブシステム

換気と取付けのための

ドライブの下側の間隔 ： 
80mm （3.10 インチ）

ド ライブの Cat. No. F

2094-BC01-Mxx-M
2094-BC02-M02-M

285mm
（11.2 インチ）2094-BMP5-M、

2094-BM01-M、
2094-BM02-M

2094-SEPM-B24-S
2094-BSP2

287mm
（11.3 インチ）

2094-BC04-M03-M
2094-BM03-M 375mm

（14.7 インチ）2094-BC07-M05-M
2094-BM05-M

Kinetix 6000 ド ライブの寸法については、 36 ページの

消費電力の仕様および 『Kinetix サーボドライブの

仕様テクニカルデータ』 (Pub.No. GMC-TD003) を
参照して ください。

ド ライブの Cat. No. キャビネッ トの
最小の奥行き  (1) ド ライブの Cat. No. キャビネッ トの

最小の奥行き (1)

2094-BC01-Mxx-M、2094-BC02-M02-M、
2094-BMP5-M、2094-BM01-M、2094-BM02-M

302mm（11.9 インチ）
2094-BC04-M03-M、2094-BC07-M05-M、
2094-BM03-M、2094-BM05-M

302mm（11.9 インチ）

2094-BSP2 272mm（10.7 インチ） 2094-SEPM-B24-S 263mm（10.3 インチ）

(1) キャビネッ トの最小の奥行きは、 2090-K6CK-xxxx-薄型コネクタキッ トの使用に基づく ものです。 他の方法でフ ィードバック接続を確立する場合は、 必要に

応じて、 間隔を大き く して く ださい。
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電気的ノ イズの低減 このセクシ ョ ンでは、ノ イズに起因する故障の可能性を最低限に抑

えるための最適な手段について説明し ます。これはKinetix 6200およ

びKinetix 6500システムの取付けにのみ適用されます。高周波(HF)ボ
ンディ ングの概念、接地面の原則、および電気的ノ イズの低減につい

ては、『System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual』
(Pub.No. GMC-RM001)を参照して く ださい。

モジュールのボンデ ィ ング

ボンディ ング とは、金属製のシャーシ、アセンブ リ、フレーム、シール

ド、およびエンク ロージャを接続して、電磁波障害(EMI)の影響を低減

するための作業です。

明記されないかぎ り、大多数の塗料は非導電性であ り、絶縁体の役割

を果たします。パワーレールとサブパネル間で良好なボンディ ング効

果を得るには、表面を塗装しないか、またはめっきする必要があ り ま

す。金属の表面をボンディ ングする と、高周波エネルギーに対する低

インピーダンスの戻り経路が作成されます。

金属表面のボンディ ングが不適切な場合、戻 り経路が遮断され、高周

波エネルギーがキャビネッ ト内の他の場所へ流れてしまいます。過剰

な高周波エネルギーが発生した場合、他のマイ ク ロプロセッサ制御装

置の動作に影響する可能性があ り ます。

以下の図に、塗装されたパネル、エン ク ロージャ、および取付けブラ

ケ ッ ト のための推奨するボンディ ング方法を示し ます。

重要 パワーレールとサブパネル間のボンデ ィ ングを改善す

るには、亜鉛めっ き された（塗料が塗られていない）ス

チールでサブパネルを構成します。
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図11 - 塗装パネルの推奨ボンデ ィ ング方法

サブパネルをエンクロージャの背面に

スタ ッ ドで取付ける方法
接地バスまたはシャーシをサブパネル

にスタ ッ ドで取付ける方法

サブパネル 溶接スタ ッ ド

塗装を

剥がします。

平座金

取付けブラケッ トが非導電性物

質 （陽極酸化被膜または塗装）

でコーテ ィ ングされている場合、

取付け穴周辺のその物質を剥が

します。
菊座金

ナッ ト

ナッ ト

平座金

取付けブラケッ ト

または接地バス

ワイヤブラシを使用してねじから

塗装を剥がし、 接地接続を最大化

します。

エンクロージャの

背面

溶接スタ ッ ド

サブパネル

菊座金

パネル前面をめっきするか、

パネル前面の塗装を剥がします。

サブパネル

ナッ ト

ナッ ト

菊座金

平座金

菊座金

菊座金

パネルの両側の塗装を剥が

して菊座金を使用します。

タ ップ穴

ボルト

平座金

接地バスまたは

取付けブラケッ ト

取付けブラケッ トが非導電性物質 （陽極酸化被膜

または塗装） でコーテ ィングされている場合、

取付け穴周辺のその物質を剥がします。

接地バスまたはシャーシを背面パネルにボルトで取付ける方法
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複数のサブパネルのボンデ ィ ング

複数のサブパネルをボンディ ングする と、キャビネッ ト内部で高周波

エネルギーに対する低インピーダンスの共通出口経路が作成されま

す。サブパネルが互いにボンディ ング されておらず、共通低インピー

ダンス経路を共有していない場合、インピーダンスの差異によ り、ネッ

ト ワークおよび複数のパネルにまたがる他のデバイ スに影響を与え

る場合があ り ます。

• 25.4mm（1.0 インチ）x 6.35mm（0.25 インチ）のワイヤの網組を使用

して、各サブパネルの上面と底面をキャビネッ ト にボンディ ン

グして ください。基本的に、編組の幅を広く かつ編組を短くする

と、ボンディ ングの効果が高ま り ます。

• 各留め具の周り の塗装を剥がして、金属同士の接触を最大限に

し ます。

図12 - 複数のサブパネルとキャビネッ トの推奨事項

ワイヤ編組 25.4 x 6.35mm
（1.0 x 0.25 インチ）

キャビネッ トから

塗装を剥がします。

 サブパネルに

ボンディングされた

キャビネッ トの接地バス

ワイヤ編組 25.4 x 6.35mm
（1.0 x 0.25 インチ）
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ノ イズゾーンの確立

Bulletin 2094システムで2094-BLxxSまたは2094-XL75S-Cx LIMモジュー

ルを使用し、LIM モジュールの上部にAC (EMC) ラ インフ ィルタを取

付けた状態で、IAMモジュールの左側にLIMモジュールを取付ける場

合、以下のガイ ド ラ インに従って く ださい。

• ク リーンゾーン (C) は、Bulletin 2094 システムの右下です（灰色の

配線路）。

• 汚染ゾーン (D)はBulletin 2094システムの左上と、LIMモジュール

の上下です（黒色の配線路）。

• 最汚染ゾーン (VD) は、フ ィルタ出力から IAM モジュールまでで

す。EMCフ ィルタ（負荷側）にシールドケーブルが必要です。編組

シールド を付属のク ランプに取付ける必要があ り ます。

• SERCOS光ファイバーケーブルは電気的ノ イズの影響を受け

ませんが、高感度の特性を持つため、ク リーンゾーンに敷設し

て く ださい。イーサネッ ト ケーブルはノ イズの影響を受けやす

いため、ク リーンゾーンに敷設し ます。

図13 - ノ イズゾーン（IAMモジュールの左側にLIM を取付けた場合）

(1) ド ライブシステムの I/O ケーブルに （汚染） リレー配線が含まれる場合、 ケーブルを LIM モジュー

ルの I/O ケーブルと共に汚染配線路に敷設します。

(2) 150mm （6.0 インチ） の分離スペースを確保できない場合、 かわりに接地されたスチールシールド

を使用します。 例については、 『System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual』 (Pub.No. GMC-RM001)
を参照して く ださい。

C

C
D

VD

D

D

DD

D

D

VDD

C

ライン ・ インターフ ェイス ・

モジュール

Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 システム

汚染配線路 クリーン配線路

モータ電源ケーブル

最汚染フ ィルタ /IAM の

接続を分離 （配線路外）

光ファイバーケーブル

VAC 負荷

VAC ライン

AC ライン

フ ィルタ

（CE 適合の

ために必要）

I/O(1)、 フ ィードバック、

イーサネッ トケーブル

シールドケーブルに DC24V
切換え信号を通します。

シールドケーブルに、 エンコーダ、

アナログ、 登録、 通信信号を通します。

I/O(1) および安全ケーブル

150mm （6.0 インチ）

以内に影響を受けやすい

機器を設置しないで

く ださい。 (2)
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Bulletin 2094システムで2094-BLxxSまたは2094-XL75S-Cx LIMモジュー

ルを使用し、IAMモジュールの後部にAC (EMC) ラ インフ ィルタを取

付けた状態で、IAMモジュールの右側にLIMモジュールを取付ける場

合、以下のガイ ド ラ インに従って く ださい。

• ク リーンゾーン (C) は、Bulletin 2094 システムの左下です（灰色の

配線路）。

• 汚染ゾーン (D)はBulletin 2094システムの右上と、LIMモジュール

の上下です（黒色の配線路）。

• 最汚染ゾーン (VD) は、フ ィルタ出力から IAM モジュールまでで

す。EMCフ ィルタ（負荷側）にシールドケーブルが必要です。編組

シールド を付属のク ランプに取付ける必要があ り ます。

• SERCOS 光ファ イバーケーブルは電気的ノ イズの影響を受けま

せんが、高感度の特性を持つため、ク リーンゾーンに敷設して く

ださい。イーサネッ ト ケーブルはノ イズの影響を受けやすいた

め、ク リーンゾーンに敷設し ます。

図14 - ノ イズゾーン（LIM を使用し、IAMモジュールの後部にEMC フ ィルタを

取付けた場合）

(1) ド ライブシステムの I/O ケーブルに （汚染） リレー配線が含まれる場合、 ケーブルを LIM モジュー

ルの I/O ケーブルと共に汚染配線路に敷設します。

(2) 150mm （6.0 インチ） の分離スペースを確保できない場合、 かわりに接地されたスチールシールド

を使用します。 例については、 『System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual』 (Pub.No. GMC-RM001)
を参照して く ださい。

VD

D

D

D

VD

C

C D D D

I/O(1)、 フ ィードバック、

イーサネッ トケーブル

ライン ・ インターフェイス ・

モジュール

クリーン配線路 汚染配線路

モータ電源ケーブル

VAC 負荷

VAC ライン

AC (EMC)
ライン

フ ィルタ

制御 VAC、 補助 VAC 出力、

および DC24V ブレーキ

I/O

最汚染フ ィルタ /IAM の接続を

分離 （配線路外）

シールドケーブルに DC24V
切換え信号を通します。

シールドケーブルに、 エンコーダ、

アナログ、 登録、 通信信号を通します。

I/O(1) および安全ケーブル

光ファイバー

ケーブル

Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 システム

150mm（6.0 インチ）以内に

影響を受けやすい機器を

設置しないで ください。(2)
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Bulletin 2094システムで2094-BLxxSまたは2094-XL75S-Cx LIMモジュー

ルを使用し、LIM モジュールの後部にAC (EMC) ラ インフ ィルタを取

付けた状態で、ド ラ イブの右側にLIM モジュールを取付ける場合、以

下のガイ ド ラ インに従って く ださい。

• ク リーンゾーン (C) は、Bulletin 2094 システムの左下です（灰色の

配線路）。

• 汚染ゾーン (D)はBulletin 2094システムの右上と、LIMモジュール

の上下です（黒色の配線路）。

• 最汚染ゾーン (VD)は、フ ィルタ出力から ド ライブまでです。EMC
フ ィルタ（負荷側）にシールド ケーブルが必要です。編組シール

ド を ク ランプに取付ける必要があ り ます（付属する場合）。

• SERCOS 光ファイバーケーブルは電気的ノ イズの影響を受けま

せんが、高感度の特性を持つため、ク リーンゾーンに敷設して く

ださい。イーサネッ ト ケーブルはノ イズの影響を受けやすいた

め、ク リーンゾーンに敷設し ます。

図15 - ノ イズゾーン（LIMモジュールの後部にEMC フ ィルタを取付けた場合）

(1) ド ライブシステムの I/O ケーブルに （汚染） リレー配線が含まれる場合、 ケーブルを LIM モジュー

ルの I/O ケーブルと共に汚染配線路に敷設します。

(2) 150mm （6.0 インチ） の分離スペースを確保できない場合、 かわりに接地されたスチールシールド

を使用します。 例については、 『System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual』 (Pub.No. GMC-RM001)
を参照して く ださい。

(3) 2094 取付けブラケッ ト を使用できるのは、 2094-ALxxS および 2094-XL75S-Cx LIM モジュールのみです。

2094-BLxxS、 2094-AL09、 および 2094-BL02 LIM モジュールでは使用できません。

C

D

D

D

VD

C

VD

D D D

LIMPR
S

PR

ライン ・ インターフェイス ・ モジュール

クリーン配線路 汚染配線路

モータ電源ケーブル

2094 取付け (3)

ブラケッ ト  x2

VAC 負荷
VAC ライン

AC (EMC)
ライン

フ ィルタ

制御 VAC、 補助 VAC
出力、 および DC24V
ブレーキ

LIM 
I/O

最汚染フ ィルタ /IAM の接続を

分離 （配線路外）

150mm （6.0 インチ） 以内に

影響を受けやすい機器を

設置しないで ください。 (2）

I/O(1)、 フ ィードバック、

イーサネッ トケーブル

シールドケーブルに DC24V
切換え信号を通します。

シールドケーブルに、 エンコーダ、

アナログ、 登録、 通信信号を通します。

I/O(1) および安全ケーブル

光ファイバーケーブル

Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 システム
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第 2 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システム設置の計画
DCコモンバス構成で2094-BLxxSまたは2094-XL75S-Cx -LIMモジュー

ルを使用し、フォ ロ ワIAMモジュールを リーダIAMモジュールの下部

に取付ける場合、DC コモン・バス・ケーブル（最汚染）を他のすべての

ケーブルから分離して く ださい（配線路外）。

図16 - ノ イズゾーン（DC コモンバス）

(1) ド ライブシステムの I/O ケーブルに （汚染） リレー配線が含まれる場合、 ケーブルを LIM モジュー

ルの I/O ケーブルと共に汚染配線路に敷設します。

(2) 150mm （6.0 インチ） の分離スペースを確保できない場合、 かわりに接地されたスチールシールド

を使用します。 例については、 『System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual』 (Pub.No. GMC-RM001)
を参照して く ださい。

CD

VD

D D

D

VDD

C

VD D D

D
D D

D

C

C

ライン ・ インターフェイス ・

モジュール

Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 システム

汚染配線路 クリーン配線路

モータ電源ケーブル

VAC ライン、 補助 VAC 出力、 24V

VAC ライン

AC ライン

フ ィルタ

（CE 適合の

ために必要）

VAC 負荷

Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 システム

最汚染フ ィルタ /IAM の接続を

分離 （配線路外）

最汚染 DC バス接続を分離

（配線路外）

光ファイバー

ケーブル

I/O(1)、 フ ィードバック、

イーサネッ トケーブル

シールドケーブルに DC24V
切換え信号を通します。

シールドケーブルに、 エンコーダ、

アナログ、 登録、 通信信号を通します。

I/O(1) および安全ケーブル

I/O(1)、 フ ィードバック、

イーサネッ トケーブル

光ファイバー

ケーブル

150mm （6.0 インチ） 以内

に影響を受けやすい

機器を設置しないで

く ださい。 (2)

150mm （6.0 インチ） 以内に

影響を受けやすい機器を

設置しないで ください。 (2)
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Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システム設置の計画 第 2 章
Bulletin 2094 システムで2094-BL02 LIM モジュールを使用し、IAM モ

ジュールの左側にLIMモジュールを取付ける場合、以下のガイ ド ラ イ

ンに従って く ださい。

• ク リーンゾーン (C) は、Bulletin 2094 システムの右下です（灰色の

配線路）。

• 汚染ゾーン (D)はBulletin 2094システムの左上と、LIMモジュール

の上下です（黒色の配線路）。

• 最汚染ゾーン(VD)は、LIMモジュールのVAC出力がIAMモジュー

ルにジャンパ設定される場所に限定されます。シールド ケーブ

ルは、最汚染ケーブルを配線路に入れる場合にのみ必要です。

• SERCOS 光ファイバーケーブルは電気的ノ イズの影響を受けま

せんが、高感度の特性を持つため、ク リーンゾーンに敷設して く

ださい。イーサネッ ト ケーブルはノ イズの影響を受けやすいた

め、ク リーンゾーンに敷設し ます。

最汚染ゾーンのサイズが縮小されるため、これは推奨レイアウ ト です。

図17 - ノ イズゾーン（IAMモジュールの左側にLIM を取付けた場合）

(1) ド ライブシステムの I/O ケーブルに （汚染） リレー配線が含まれる場合、 ケーブルを LIM モジュー

ルの I/O ケーブルと共に汚染配線路に敷設します。

(2) 150mm （6.0 インチ） の分離スペースを確保できない場合、 かわりに接地されたスチールシールド

を使用します。 例については、 『System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual』 (Pub.No. GMC-RM001)
を参照して く ださい。

?1?

C

D
D

D

D

VD

C

D D D C

ライン ・ インターフェイス ・

モジュール
Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 システム

汚染配線路 クリーン配線路

モータ電源ケーブル

最汚染フ ィルタ /IAM の接続を

分離 （配線路外）

I/O(1)、 フ ィードバック、

イーサネッ トケーブル

シールドケーブルに DC24V
切換え信号を通します。

シールドケーブルに、 エンコーダ、

アナログ、 登録、 通信信号を通します。

I/O(1) および安全ケーブル

光ファイバー

ケーブル

150mm （6.0 インチ）

以内に影響を受け

やすい機器を設置

しないで く ださい。 (2)
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第 2 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システム設置の計画
Bulletin 2094 システムで2094-BL02 LIM モジュールを使用し、IAM モ

ジュールの上部にLIMモジュールを取付ける場合、以下のガイ ド ラ イ

ンに従って く ださい。

• ク リーンゾーン (C) は、Bulletin 2094 システムの右下です（灰色の

配線路）。

• 汚染ゾーン (D)はBulletin 2094システムの左上と、LIMモジュール

の上下です（黒色の配線路）。

• LIM VAC出力が最汚染(VD)です。定格を汚染(D)に抑えるには、

ケーブルの両端に編組ク ランプを取付けたシールドケーブルを

使用し ます。

• SERCOS 光ファイバーケーブルは電気的ノ イズの影響を受けま

せんが、高感度の特性を持つため、ク リーンゾーンに敷設して く

ださい。イーサネッ ト ケーブルはノ イズの影響を受けやすいた

め、ク リーンゾーンに敷設し ます。

図18 - ノ イズゾーン（IAMモジュールの上部にLIM を取付けた場合）

(1) シールド クランプの取付け例については、 『System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual』
(Pub.No. GMC-RM001) を参照して ください。

(2) ド ライブシステムの I/O ケーブルに （汚染） リレー配線が含まれる場合、 ケーブルを汚染配線路

に敷設します。
(3) 150mm （6.0 インチ） の分離スペースを確保できない場合、 かわりに接地されたスチールシールド

を使用します。 例については、 『System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual』 (Pub.No. GMC-RM001)
を参照して く ださい。

VDD

D

D

D

C

C

D

D

ライン ・ インターフェイス ・

モジュール

Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 システム

汚染配線路 クリーン配線路

モータ電源ケーブル

150mm （6.0 インチ） 以内に

影響を受けやすい機器を

設置しないで ください。 (3)

I/O(2)、 フ ィードバック、

イーサネッ トケーブル

シールドケーブルに DC24V
切換え信号を通します。

シールドケーブルに、 エンコーダ、

アナログ、 登録、 通信信号を通します。

I/O(2) および安全ケーブル

光ファイバーケーブル

最汚染の LIM/IAM(1)

接続は、 両端を編組

クランプでシールド

する必要があります。
46 Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015

http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/rm/gmc-rm001_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/rm/gmc-rm001_-en-p.pdf


Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システム設置の計画 第 2 章
システムで2094-SEPM-B24-S IPIMモジュールを使用する場合、以下の

ガイ ド ラ インに従って く ださい。この例では、Bulletin 2094システムで

2094-BL02 LIMモジュールを使用し、IAMモジュールの左側にLIMモ

ジュールを取付けています。

• 他の Bulletin 2094 ド ライブシステムと同様に、ク リーン (C)および

汚染(D)ゾーンを確立します。

• SERCOS 光ファ イバーケーブルは電気的ノ イズの影響を受けま

せんが、高感度の特性を持つため、ク リーンゾーンに敷設して く

ださい。

• IPIM デジタル入力ワ イヤはノ イズの影響を受けやすいため、光

フ ァ イバーケーブルと共にク リーンゾーンに敷設し ます。

• イーサネッ ト ケーブルはノ イズの影響を受けやすいため、ク リー

ンゾーンに敷設し、IPIM モジュールのプログラ ミ ング時にのみ

接続します。

• IDM ネッ ト ワークケーブルは、ノ イズの影響を受けやすい特性

を持ちますが、シールド されているため、ハイブ リ ッ ド ケーブル

と共にエン ク ロージャの外側に敷設する こ と も可能です。

• Bulletin 2090ハイブ リ ッ ドケーブルは汚染ゾーンに敷設します。

最汚染ゾーンのサイズが縮小されるため、これは推奨レイアウ ト です。

図19 - ノ イズゾーン（IPIMモジュール付きのBulletin 2094パワーレール）

(1) ド ライブシステムの I/O ケーブルに （汚染） リレー配線が含まれる場合、 ケーブルを LIM モジュー

ルの I/O ケーブルと共に汚染配線路に敷設します。

(2) 150mm （6.0 インチ） の分離スペースを確保できない場合、 かわりに接地されたスチールシールド

を使用します。 例については、 『System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual』 (Pub.No. GMC-RM001)
を参照して く ださい。
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D D D C

Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 システム

汚染配線路 クリーン配線路
最汚染フ ィルタ /IAM の接続を

分離 （配線路外）

シールドケーブルに DC24V
切換え信号を通します。

シールドケーブルに、 エンコーダ、

アナログ、 登録、 通信信号を通します。

I/O(1) および安全ケーブル

150mm （6.0 インチ）

以内に影響を受け

やすい機器を設置し

ないで く ださい。 (2)

2094-BL02 または 2094-BLxxS
ライン ・ インターフ ェイス ・

モジュール

I/O(1)、 フ ィードバック、

ネッ トワークケーブル

モータケーブルと

ハイブリ ッ ドケーブル

光ファイバーケーブル

と IPIM デジタル

入力ワイヤ
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第 2 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システム設置の計画
Bulletin 2094 システムで個別の入力電源コ ンポーネン ト を使用し、

Bulletin 2094 LIM モジュールを使用しない場合、以下のガイ ド ラ イン

に従って く ださい。

• ク リーンゾーン (C) は、Bulletin 2094 システムの下で、I/O 配線、

フ ィードバッ クケーブル、およびDC フ ィルタが含まれます（灰

色の配線路）。

• 汚染ゾーン (D)はBulletin 2094システムの上であ り（黒色の配線

路）、サーキッ ト ブレーカ、ト ラ ンス、DC24V電源、コンタ ク タ、

AC ラ インフ ィルタ、およびモータ電源ケーブルが含まれます。

• 最汚染ゾーン (VD) は、AC ラ イン (EMC) フ ィルタの VAC 出力が

IAMモジュールにジャンパ設定される場所に限定されます。シー

ルド ケーブルは、最汚染ケーブルを配線路に入れる場合にのみ

必要です。

• SERCOS光ファイバーケーブルは電気的ノ イズの影響を受け

ませんが、高感度の特性を持つため、ク リーンゾーンに敷設し

て く ださい。イーサネッ ト ケーブルはノ イズの影響を受けやす

いため、ク リーンゾーンに敷設し ます。

図20 - ノ イズゾーン（LIMモジュールなし）

(1) ド ライブシステムの I/O ケーブルに （汚染） リレー配線が含まれる場合、 ケーブルを汚染配線路に

敷設します。

(2) IAM の右側に 150mm （6.0 インチ） の分離スペースを確保できない場合、 かわりに接地されたス

チールシールドを使用します。 例については、 『System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual』
(Pub.No. GMC-RM001) を参照して ください。

(3) これはクリーン DC24V で、 あらゆるデバイスに使用できます。 24V はクリーン配線路に入り、 右側

に出ます。
(4) これは汚染 DC24V で、 モータブレーキおよびコンタクタに使用できます。 24V は汚染配線路に入

り、 左側に出ます。
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C C
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汚染配線路 クリーン配線路

モータ電源ケーブル

24V モータ

ブレーキ電源

サーキッ ト
ブレーカ

ト ランス

AC ライン

フ ィルタ
（CE 適合の

ために必要）

DC
フ ィルタ

コンタクタ

Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 システム (2)

(2)

最汚染フ ィルタ /IAM の接続を

分離 （配線路外）

I/O(1)、 フ ィードバック、

イーサネッ トケーブル

シールドケーブルに DC24V
切換え信号を通します。

シールドケーブルに、 エンコーダ、

アナログ、 登録、 通信信号を通します。

I/O(1) および

安全ケーブル

光ファイバー
ケーブル
48 Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015

http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/rm/gmc-rm001_-en-p.pdf


Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システム設置の計画 第 2 章
Logix5000にSERCOS Interfaceモジュールを取付ける場合、以下のガイ

ド ラ インに従って く ださい。

• ク リーンゾーン (C) は、ノ イズが比較的少ないモジュールの真下

です（I/O、アナログ、エンコーダ、登録など）（灰色の配線路）。

• 汚染ゾーン (D) は、電源およびノ イズが多いモジュールの上下で

す（黒色の配線路）。

• SERCOS 光ファイバーケーブルは電気的ノ イズの影響を受けま

せんが、高感度の特性を持つため、ク リーンゾーンに敷設して く

ださい。イーサネッ ト ケーブルはノ イズの影響を受けやすいた

め、ク リーンゾーンに敷設し ます。

図21 - ノ イズゾーン（ControlLogixシャーシ）

Kinetix 6200およびKinetix 6500システムの

ケーブルカテゴリ

以下の表に、Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブコンポーネン ト

に接続するケーブルのゾーン管理要件を示し ます。

表 13 - IAM 電源モジュール （コンバータ側）

(1)

D

D

C

AC
ライン

フ ィルタ

スペアスロッ ト

汚染配線路 クリーン配線路

汚染配線路は ControlLogix コン ト ローラシャーシの真上に通します

（シャーシによりシールド されます）。

ラインフ ィルタ / 電源の

接続を分離 （配線路外）
汚染 I/O

(DC24V I/O、 AC I/O)
クリーン I/O （アナログ、

エンコーダ、 登録）

ワイヤ / ケーブル コネクタ

ゾーン 方法

最汚染 汚染 クリーン
フェライ ト
スリーブ

シールド
ケーブル

CTRL 1 および 2 CPD X

DC-/DC+（非シールドケーブル）

IPD

X

L1、L2、L3（シールドケーブル） X X

L1、L2、L3（非シールドケーブル） X

CONT EN-および CONT EN+（M1 コンタクタ） CED X
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第 2 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システム設置の計画
表 14 - AM 電源モジュールまたは軸モジュール （インバータ側）

表 15 - 制御モジュール

表 16 - ライン ・ インターフェイス ・ モジュール (LIM)

表 17 - シャン トモジュール

ワイヤ / ケーブル コネクタ

ゾーン 方法

最汚染 汚染 クリーン
フェライ ト
スリーブ

シールド
ケーブル

U、V、W（モータ電源） MP X X

COM、PWR (DC24V）、フ ィルタあり  (1)

BC

X

COM、PWR (DC24V)、フ ィルタなし  (2) X

DBRK-、DBRK+（抵抗ブレーキ） X

MBRK-、MBRK+（モータブレーキ） X

(1) これはクリーン DC24V で、 あらゆるデバイスに使用できます。

(2) これは汚染 DC24V で、 モータブレーキおよびコンタクタに使用できます。

ワイヤ / ケーブル コネクタ

ゾーン 方法

最汚染 汚染 クリーン
フェライ ト
スリーブ

シールド
ケーブル

モータフ ィードバック MF X X

補助フ ィードバック

IOD

X X

登録および I/O X X

安全 X

光ファイバー(SERCOS) Rx および Tx 制限なし

イーサネッ ト  PORT1、PORT2 X X

ワイヤ / ケーブル コネクタ

ゾーン 方法

最汚染 汚染 クリーン
フェライ ト
スリーブ

シールド
ケーブル

VAC ライン（メ イン入力） IPL X

補助電源入力 APL X

VAC 負荷（シールドオプシ ョ ン）
OPL

X X

VAC 負荷（非シールドオプシ ョ ン） X

制御電源出力 CPL X

MBRK PWR、MBRK COM P1L/PSL X

ステータス I/O IOL X

補助電源出力 P2L X

ワイヤ / ケーブル コネクタ

ゾーン 方法

最汚染 汚染 クリーン
フェライ ト
スリーブ

シールド
ケーブル

COL、DC+（シールドオプシ ョ ン）
RC

X X

COL、DC+（非シールドオプシ ョ ン） X

サーマルスイッチ TS X X

ファン（存在する場合） 適用しない X
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表 18 - IDM 電源インターフェイスモジュール (IPIM)

表 19 - 抵抗ブレーキモジュール (RBM)

ド ラ イブアクセサリのノ イズ低減のための

ガイ ド ライン

AC (EMC)ラ インフ ィルタまたは外部シャン ト モジュールを取付ける

場合、以下のガイ ド ラ イ ンを参照して、過度の電気的ノ イズが原因で

発生するシステム障害を防止して く ださい。

AC ラインフ ィルタ

AC (EMC) ラ インフ ィルタを取付ける と きは、以下のガイ ド ラ インに

従って く ださい（例と して48ページの図を参照）。

• AC ラ インフ ィルタは、Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブと

同じパネル上の、可能なかぎ り パワーレールの近く に取付けて

く ださい。

• パネルに対する適切な HF ボンディングが必要です。塗装パネル

については、39ページの例を参照して く ださい。

• 入力配線と出力配線はできるだけ離して ください。

ワイヤ / ケーブル

ゾーン 方法

最汚染 汚染 クリーン
フェライ ト
スリーブ

シールド
ケーブル

ハイブリ ッ ド DC バス電源、制御電源、

モジュール間通信、および安全トルクオフ  (1) X X

イネーブル入力 X X

光ファイバー 制限なし

イーサネッ トネッ トワーク X X

IDM ネッ トワーク (1) X X

(1) 独自のハイブリ ッ ド電源および IDM ネッ トワークケーブルを使用することはできません。

ワイヤ / ケーブル コネクシ ョ ン

ゾーン 方法

最汚染 汚染 クリーン
フェライ ト
スリーブ

シールド
ケーブル

抵抗ブレーキモジュール

のコイル電源

TB3-6 および

TB3-7
X

抵抗ブレーキモジュール

の I/O
TB1-1 ～ TB1-5
および TB3-8

X

抵抗ブレーキモジュール

およびモータ電源
TB1 および TB2 X X

230V 電源 TB4 X

重要 CE認証は、AC ラインフ ィルタ と 1つのパワーレールにのみ

適用されます。複数のパワーレールでラインフ ィルタを

共有しても、十分な性能を発揮する場合がありますが、

法的責任はユーザが負うものとします。
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外部シャン ト モジュール

エンク ロージャ外部に外部シャン ト モジュールを取付ける場合、以下

のガイ ド ラ インに従って く ださい。

• 回路コンポーネン トおよび配線を最汚染ゾーンまたは外部シー

ルドエン ク ロージャに取付けます。シャン ト 電源およびフ ァン

配線を金属製の配線管に入れて、EMI とRFIの影響を最低限に抑

えます。

• レジス タ（メ タルク ラ ッ ド以外）は、キャビネッ ト 外部の換気さ

れたシールドエン ク ロージャに取付けます。

• 非シールド配線は可能なかぎ り短 く して く ださい。シャン ト 配

線はキャビネッ ト に対して可能なかぎ り平坦にして く ださい。

• サーマルスイ ッチと フ ァンのワ イヤはシャン ト電源とは分離し

て敷設して く ださい。

図22 - エンクロージャ外部の外部シャン ト モジュール

C

D

D

D D

D

VD

C

VD

D

1394  Digital Servo Controller
300W Shunt Module

BULLETIN 1394  300W SHUNT MODULE

ALLEN-BRADLEY

FOR USE WITH 1394-SJT22-X SYSTEM MODULE

CAT. PART SER.
INPUT DC INPUT AC
FOR FUSE REPLACEMENT USE:
BUSSMAN CAT. NO.

R

ライン ・ インターフェイス ・

モジュール
Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 システム

汚染配線路 クリーン配線路

モータ電源ケーブル

最汚染接続を分離 （配線路外）

ユーザ供給

金属製エンクロージャ

150mm （6.0 インチ）

シャン トモジュールの 4 つの

側面すべての間隔 （最小）

エンクロージャ

2094-BSP2
シャン トモジュール

金属製の配線管

（地域の法令で規定

されている場合）シャン ト ・ サーマル ・ スイッチとファンのワイヤ

（存在する場合）

150mm （6.0 インチ）

以内に影響を受け

やすい機器を設置

しないで く ださい。

ク リーン I/O、 フ ィード

バック、 イーサネッ ト

ケーブル
汚染 I/O および

安全ケーブル

シャン ト電源の配線方法

ツイス トペアを配線管に入れます （第 1 の選択肢）。

シールド ・ ツイス ト ・ ペア （第 2 の選択肢）。

ツイス トペア、 1 フ ィート当たり最低 2 回ねじ ります

（第 3 の選択肢）。
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シャン ト モジュールをエンク ロージャ内部に取付ける場合、以下の追

加ガイ ド ラ インに従って く ださい。

• メ タル・ク ラ ッ ド・モジュールは汚染ゾーンに取付ける こ とがで

きますが、可能なかぎ り Bulletin 2094 ド ラ イブシステムの近くに

取付けて く ださい。

• シャン ト電源ワイヤをモータ電源ケーブルと共に敷設して くだ

さい。

• 非シールド配線は可能なかぎ り短 く して く ださい。シャン ト 配

線はキャビネッ ト に対して可能なかぎ り平坦にして く ださい。

• シャン ト 電源ケーブルは、他の敏感な低電圧信号ケーブルと分

けて く ださい。

図23 - エンクロージャ内部の外部シャン ト モジュール

C
D

D

D
D

D
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C

VD

1394  Digital Servo Controller
300W Shunt Module

BULLETIN 1394  300W SHUNT MODULE

ALLEN-BRADLEY

FOR USE WITH 1394-SJT22-X SYSTEM MODULE

CAT. PART SER.
INPUT DC INPUT AC
FOR FUSE REPLACEMENT USE:
BUSSMAN CAT. NO.

R

D

ライン ・ インターフェイス ・

モジュール

Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 システム

汚染配線路 クリーン配線路

モータ電源ケーブル

エンクロージャ

2094-BSP2
シャン ト

モジュール

150mm （6.0 インチ）

シャン トモジュールの 4 つ

の側面すべての間隔 （最小）

シャン ト ・ サーマル ・ スイッチとファンのワイヤ （存在する場合）

最汚染接続を分離

（配線路外）

シャン ト電源の配線方法

ツイストペアを配線管に入れます （第 1 の選択肢）。

シールド ・ ツイス ト ・ ペア （第 2 の選択肢）。

ツイス トペア、 1 フ ィート当たり最低 2 回
ねじ ります （第 3 の選択肢）。

150mm
（6.0 インチ）

以内に影響を

受けやすい機器を

設置しないで

ください。

汚染 I/O および安全ケーブル

クリーン I/O、
フ ィードバック、

イーサネッ トケーブル
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抵抗ブレーキモジュール

RBM モジュールを取付ける場合、以下のガイ ド ラ イ ンに従って く だ

さい。

• 回路コンポーネン トおよび配線を汚染ゾーンまたは外部シール

ドエン ク ロージャに取付けます。RBMモジュールを個別の換気

されたシールドエン ク ロージャに取付ける場合、配線を金属製

の配線管に入れて、EMI と RFIの影響を最低限に抑えます。

• 非シールド配線は可能なかぎ り短 く して く ださい。配線はキャ

ビネッ ト に対して可能なかぎ り平坦にして く ださい。

• RBM モジュールの電源ケーブルと I/O ケーブルは、影響を受け

やすい他の低圧信号ケーブルとは分離して敷設し ます。

図24 - ノ イズゾーン（AM電源モジュールの上部にRBM を取付けた場合）

モータブレーキおよびサーマルスイ ッチ

サーマルスイ ッチおよびブレーキはモータ内部に取付けますが、軸モ

ジュールへの接続方法はモータシ リーズに応じて異な り ます。

配線のガイ ド ラ インについては、119ページの「モータ /抵抗ブレーキ

(BC)コネク タの配線」を参照して ください。ド ラ イブ/モータの組合せ

の内部接続図については、250ページの「軸モジュール/ ロータ リ モー

タの配線例」を参照して く ださい。
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D

D

VD

D

D

D
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C

ライン ・ インターフェイス ・

モジュール

Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 システム

汚染配線路 クリーン配線路

モータ電源ケーブル

最汚染 LIM/IAM の接続を分離

（配線路外）

RBM I/O

LIM VAC 入力電源

150mm （6.0 インチ）

以内に影響を受け

やすい機器を設置

しないで ください。

光ファイバーケーブル

汚染 I/O および安全ケーブル

クリーン I/O、
フ ィードバック、

イーサネッ トケーブル
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 第 3 章

ド ライブシステムのKinetix 6200および

Kinetix 6500取付け

この章では、Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブコンポーネン ト

をBulletin 2094パワーレールに取付けるためのシステムの取付け手順

について説明し ます。

この手順は、パネルの準備と Bulletin 2094パワーレールの取付けが完

了し、システムのボンディ ング方法について理解している こ と を前提

と します。こ こに記載されていない機器およびアクセサ リ の取付け手

順については、製品に付属する手順書を参照して く ださい。

項目 ページ

操作を開始する前に 56

取付け順序の決定 57

パワーレールへの モジュールの取付け 59

制御モジュールの取付け 61

感電の危険：感電の危険を防止するために、Bulletin 2094 パ
ワーレールと ド ライブモジュールの取付けと配線をすべ

て行なってから、 電源を投入して ください。 電源を投入

すると、 コネクタ端子を使用していない場合でも端子に

電圧が印加されることがあります。

注意 ： 切削、 穿孔、 ねじ切り、 溶接のすべての作業を、 シ

ステムをエンクロージャから取り外した状態で行なえる

よ うに、システムの設置を計画して く ださい。 このシステ

ムは開放型構造であるため、金属の削り屑がシステム内に

入らないように注意して く ださい。金属の削り屑などの異

物が回路内に残っていると、装置が損傷する可能性があり

ます。
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操作を開始する前に 作業を開始する前に、Bulletin 2094パワーレールの取付け と 2094取付

けブラケ ッ ト の使用を検討して く ださい。

2094取付けブラケッ トの使用

AC ラ インフ ィルタを介してパワーレールまたはLIMモジュールを取

付ける場合、Bulletin 2094取付けブラケッ ト を使用できます。Kinetix 6200
およびKinetix 6500ド ラ イブシステムで取付けブラケッ ト を使用する場

合は、『2094 Mounting Bracket Installation Instructions』(Pub.No. 2094-IN008)
を参照して ください。

2094パワーレールの取付け

Bulletin 2094パワーレールの長さは、1つのIAMモジュールと最大7つ
の追加のAM/IPIM モジュール、または最大6つの追加のAM/IPIM モ

ジュールと1つのシャン ト モジュールの取付けに対応します。各スロ ッ

ト のコネク タピンは保護カバーで覆われています。カバーはピンを損

傷から保護する と と もに、取付け時にピン と ピンの間に異物が混入し

ないよ う に設計されています。パワーレールの取付けについては、

『Kinetix 6000 Power Rail Installation Instructions』(Pub.No. 2094-IN003) を
参照して く ださい。

Kinetix 6000M ド ラ イブ・モータ一体型(IDM)システムは、Bulletin 2094
（400Vク ラス）パワーレール構成でサポート されています。Bulletin 2094
パワーレールには、最大4 つの IDM 電源イ ン ターフ ェ イ ス (IPIM) モ
ジュールを取付ける こ とができます。詳細は、『Kinetix 6000M Integrated
Drive-Motor System User Manual』(Pub.No. 2094-UM003)を参照して く だ

さい。

注意： 取付け時のパワーレールの損傷を防止するために、各

スロッ トのモジュールの取付け準備が完了するまで保護カ

バーを取り外さないで ください。
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取付け順序の決定 図25 に示すよ う に、IAM モジュール、AM/IPIM モジュール、シャン ト

モジュール、およびスロ ッ ト ・フ ィ ラー・モジュールは左から右の順番

で取付けて く ださい。軸モジュールと IPIMモジュールは、消費電力の

大きい順番に左から右に取付けます。

消費電力は、サーボ軸で消費される平均電力(kW)です。Motion Analyzer
ソ フ ト ウ ェアを使用して軸のサイズを選択した場合、軸に必要な電力

量の計算値を消費電力の値と して使用できます。Motion Analyzer ソ フ

ト ウ ェアを使用しなかった場合は、各モジュールの連続電力値(kW)
を使用して取付け順序を決定できます。

表 20 - Kinetix 6200/6500 （400V クラス） 軸モジュール

表 21 - Kinetix 6000M （400V クラス） IPIM モジュール

図25 - モジュールの取付け順序の例

項目 2094-BMP5-M 2094-BM01-M 2094-BM02-M 2094-BM03-M 2094-BM05-M

連続出力電力

（公称値）
1.8kW 3.9kW 6.6kW 13.5kW 22.0kW

項目 2094-SEPM-B24-S

連続出力電力（公称値） 15.0kW

最大の消費電力

最小の消費電力

一体型軸モジュール
2094-BC02-M02-M

 IPIM モジュール

2094-SEPM-B24-S
 軸モジュール

2094-BM01-M
 軸モジュール

2094-BM01-M
 軸モジュール

2094-BMP5-M
 軸モジュール

2094-BMP5-M

 シャン ト

モジュール
2094-BSP2

 スロッ ト ・

フ ィ ラー ・

モジュール
2094-PRF
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重要 IAMモジュールは、パワーレールの一番左のスロッ トに取

付ける必要があります。AM/IPIM モジュール、シャン ト モ

ジュール、スロッ ト・フ ィ ラー・モジュールは、IAMモジュー

ルの右側に取付けます。

シャン ト モジュールは、最後のAM/IPIM モジュールの右側

に取付ける必要があります。シャン ト モジュールの右側

に取付ける こ とができるのは、スロ ッ ト・フ ィ ラー・モ

ジュールのみです。

フ ォロワ IAM モジュールを取付けたパワーレールには、

シャン トモジュールを取付けないで ください。コモン・バ

ス・フォロワ IAM モジュールでは、内部、レール取付け型、

および外部のシャン トモジュールは無効になります。

感電の危険：感電による人体への危険を防止するために、

パワーレールのすべての空スロッ トに 2094-PRF スロッ ト・

フ ィ ラー・モジュールを取付けて ください。パワー・レー

ル ・ コネク タにモジュールが取付けられていないと、

Bulletin 2094 システムが無効になりますが、 制御電源はあ

ります。
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パワーレールへの
モジュールの取付け

以下の手順に従って、IAMモジュール、AMモジュール、IPIMモジュー

ル、シャン ト モジュール、および- ス ロ ッ ト ・フ ィ ラー・モジュールを取

付けて く ださい。

1. パワーレールのコネク タから保護カバーを取り外します。

2. 次の使用可能なスロ ッ ト と取付けるモジュールを決定します。

3. 取付けブラケッ ト をパワーレールのスロ ッ トに掛けます。

ヒン ト パワーレールに取付ける方法はどのモジュールでも同

じですが、ここに示す例では IAMモジュールのみ使用して

います。

重要 IAM モジュールは、パワーレールの一番左のスロッ

トに取付ける必要があります。軸モジュール、シャ

ン ト モジュール、スロ ッ ト・フ ィ ラー・モジュール

は、IAMモジュールの右側に取付けます。

注意： 各 IAM モジュール、AM モジュール、IPIM モジュー

ル、シャン トモジュール、およびスロッ ト ・フ ィ ラー・

モジュールの背面にあるピンの損傷を防止し、 モ

ジュールのピンをパワーレールに正し く対応させる

ためにステップ 3～ステップ 6 に示すようにモジュー

ルを掛けて ください。

パワーレールをパネルに垂直に取付けてから、 モ

ジュールを取付ける必要があります。パワーレールが

水平の場合は、 モジュールを取付けないで ください。

パワーレール

IAM/AM 電源モジュール、 IPIM
モジュール、 シャン ト

モジュール、 またはスロッ ト ・

フ ィ ラー ・ モジュール

（IAM 電源モジュールを示す）

追加の軸モジュール、

シャン トモジュール、 またはスロッ ト ・

フ ィ ラー ・ モジュール用のスロッ ト

パワーレールの

スロッ ト

取付けブラケッ ト
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4. モジュールを下向きに回して、 パワーレールのガイ ド ピンをモ
ジュール背面にあるガイ ドピンの穴に合わせます。

5. モジュールをパワーレールのコネク タにゆっ く り と押し込み、 最
終的な取付け位置に収めます。

6. 取付けねじを 2.26Nm （20 ポンド インチ） トルクで締めます。

ガイドピンの穴

直立状態の

パワーレール （側面図）

ガイ ドピン

モジュールを下向きに回して、

ガイ ドピンに合わせます。

IAM/AM 電源モジュール、 IPIM モジュール、

シャン トモジュール、 または

スロッ ト ・ フ ィ ラー ・ モジュール （側面図）

（IAM 電源モジュールを示す）

IAM/AM 電源モジュール、 IPIM モジュール、 シャン トモジュール、

またはスロッ ト ・ フ ィ ラー ・ モジュール （背面図）

（AM 電源モジュールを示す）

ヒン ト パワーレールに実装されているコネク タ とガイ ド ピン

の数は、IAM電源モジュールでは2つまたは3つ、AM電源モ

ジュールでは1つまたは2つ、他のすべてのモジュールで

は1つです。

パワーレール

ブラケッ ト をスロッ トに

固定します。

IAM/AM 電源モジュール、

IPIM モジュール、 シャン ト

モジュール、 またはスロッ ト ・

フ ィ ラー ・ モジュール

（IAM 電源モジュールを示す）

2 倍幅の IAM/AM 電源モジュールの

底面の前面図

（AM 電源モジュールを示す）

取付けねじ

1 倍幅の AM モジュール、

IPIM モジュール、 シャン ト

モジュール、 またはスロッ ト ・

フ ィ ラー ・ モジュール

（AM 電源モジュールを示す）
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Bulletin 2094 ド ラ イブシステムのAM モジュール、IPIM モジュール、

シャン ト モジュール、またはス ロ ッ ト ・フ ィ ラー・モジュールご とに、

ステップ1～ステップ6を繰返し ます。

制御モジュールの
取付け

IAM/AM電源モジュールは2つの取付けフ ッ ク を備え、1つのねじ切

り穴が空いています。制御モジュールは、2つの取付けス タ ッ ド、ガイ

ド ピン、および制御モジュールと電源モジュールを接続するための固

定用のねじを備えます。

以下の手順に従って、制御モジュールをIAM（インバータ）電源モジュー

ルまたはAM電源モジュールのいずれかに取付けて く ださい。この手

順では、IAM電源モジュールを使用しています。

1. IAM 電源モジュールからすべての入力電源を切断します。

電源投入インジケータが消灯しているこ とを確認します。 インジ

ケータが点灯している場合、 IAM および AM 電源モジュールの

信号コネクタに電圧が印加されています。

重要 2094-BC04-M03-M/2094-BC07-M05-M（2倍幅）IAMモジュール、およ

び 2094-BM03-M/2094-BM05-M（2倍幅）AM モジュールを取付け

る場合、取付けねじは2つです。

重要 便宜上、IAM/AM電源モジュールをパワーレールに取付け

てから、制御モジュールを取付けて ください。

パワーレールのコ ネ ク タ が下向きの状態で電源モ

ジュールを平らな面に置 く と、ド ラ イブ前面のパワー

レールを固定する取付けねじの押し返しが、制御モ

ジュールの取付けの妨げになります。

注意： 機器の損傷を防止するために、電源投入インジ

ケータが点灯している場合には、 Bulletin 2094 制御モ

ジュールを電源モジュールに取付けないで ください。

IAM 電源モジュールからすべての入力電源を切断して

から、 制御モジュールを取付けます。
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2. 制御モジュールを電源モジュールの前面に配置します。

3. 電源モジュールのフッ クにかみ合う よ うに、 制御モジュールの取
付けスタ ッ ドを合わせます。

4. 信号コネクタ とガイ ドピンが対応するよ うに、 制御モジュールを
電源モジュールの方向に回します。

IAM または AM 電源

モジュール （IAM 電源

モジュールを示す）
固定用の

ねじ

2094-SE02F-M00-Sx
または 2094-EN02D-M01-Sx

制御モジュール

さねはぎ継ぎの

ねじ切り穴

取付けフック

取付けスタ ッ ド

（他の取付けスタ ッ ドは図示しない）

ガイ ドピン

信号コネクタ

電源投入インジケータ

取付けスタ ッ ド

（右側）

左側の取付けスタ ッ ド とフ ッ クは

図示されていません。

取付けフック

（右側）

IAM または AM 電源モジュール

（IAM 電源モジュールを示す）

2094-SE02F-M00-Sx
または 2094-EN02D-M01-Sx

制御モジュール

左側の取付けスタ ッ ド とフ ックは

図示されていません。

取付けスタ ッ ド と

フ ッ クを対応させ

ます （右側）。

ガイ ドピン

さねはぎ継ぎに

合わせます。

ガイ ドピンをさねはぎ継ぎ

のいずれかの側に揃えます。

IAM または AM 電源モジュール

（IAM 電源モジュールを示す）

2094-SE02F-M00-Sx
または 2094-EN02D-M01-Sx

制御モジュール
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5. 固定用のねじを締めます。

6. ステップ 2 ～ステップ 5 を繰返して、 Bulletin 2094 パワーレール

に取付けた各 IAM/AM 電源モジュールに制御モジュールを取付

けます。

固定用のねじ

（1.1Nm （10.0 ポンドインチ） の

トルクで締めます）

IAM または AM 電源モジュール

（IAM 電源モジュールを示す）

2094-SE02F-M00-Sx
または 2094-EN02D-M01-Sx

制御モジュール
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Notes:
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 第 4 章

コネク タのデータおよび機能説明

この章では、ド ラ イブのコネク タ と イ ンジケータ（コネク タのピン配

列を含む）を図示し、Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブの機能に

ついて説明し ます。

Kinetix 6000M ド ラ イブ・モータ一体型(IDM)ユニッ ト およびIDM電源

インターフェ イ スモジュール (IPIM) のコネク タの位置および信号に

ついては、『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System User Manual』
(Pub.No. 2094-UM003)を参照して く ださい。

項目 ページ

2094 電源モジュール および制御モジュールの機能 66

制御信号の仕様 73

電源およびリレーの仕様 77

フ ィードバックの仕様 83

安全速度モニタ機能 92
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2094電源モジュール

および制御モジュール
の機能

以下の図に、IAM/AM電源モジュールおよび制御モジュールのコネク

タ と インジケータを示し ます。また、Kinetix 6000M IPIMモジュールの

SERCOS Interfaceおよびイーサネッ ト ネッ ト ワークのコネク タ も示し

ます。IPIM モジュールのその他の機能と イ ンジケータについては、

『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System User Manual』 (Pub.No.
2094-UM003)を参照して く ださい。

図26 - IAM電源モジュールの機能と インジケータ

図27 - AM電源モジュールの機能と インジケータ

1  2

DC-
DC+

L3
L2
L1

CONT EN-
CONT EN+

CTRL 2
CTRL 1

1  2 
1

  2
  3

  4
  5

  6

W
V
U

MBRK -
MBRK +

COM
 PWR

DBRK -
DBRK +

1 
 2

  3
  4

1 
 2

  3
  4

  5
  6

1

4

5

2

3

6

7

9

8

Kinetix 6200 または Kinetix 6500 
IAM 電源モジュール （上面図） 
（2094-BC01-MP5-M を示す）

Kinetix 6200 または Kinetix 6500
IAM 電源モジュール （前面図）

（2094-BC01-MP5-M を示す）

品目 説明

1 制御電源 (CPD) コネクタ

2 DC バス /AC 入力電源 (IPD) コネクタ

3 コンタクタイネーブル (CED) コネクタ

4 モータ・ケーブル・シールド・クランプ

5 モータ電源 (MP) コネクタ

6 モータ / 抵抗ブレーキ (BC) コネクタ

7 ノード・アドレス・スイッチ

8 電源投入インジケータ

9 取付けねじ

W
V
U

MBRK -
MBRK +

COM
 PWR

DBRK -
DBRK +

1 
 2

  3
  4

1 
 2

  3
  4

  5
  6

1
2

3

5

4

Kinetix 6200 または Kinetix 6500
AM 電源モジュール （上面図）

（2094-BMP5-M を示す）

Kinetix 6200 または Kinetix 6500
AM 電源モジュール （前面図）

（2094-BMP5-M を示す）

品目 説明

1 モータ・ケーブル・シールド・クランプ

2 モータ電源 (MP) コネクタ

3 モータ / 抵抗ブレーキ (BC) コネクタ

4 電源投入インジケータ

5 取付けねじ
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図28 - 制御モジュールの機能と インジケータ (SERCOS)
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Kinetix 6200
制御モジュール （上面図）

（2094-SE02F-M00-S1 を示す）

Kinetix 6200
制御モジュール （前面図）

（2094-SE02F-M00-S1 を示す）

品目 説明

1 ガイドピン (2x)

2 固定用のねじ

3 SERCOS 通信速度および光強度スイッチ

4 SERCOS 送信 (Tx) コネクタ  (1)

(1) IPIM モジュールのその他の機能とインジケータについて

は、 『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor User Manual』
(Pub.No. 2094-UM003) を参照して く ださい。

5 SERCOS 受信 (Rx) コネクタ  (1)

品目 説明

6 4 文字のステータスディスプレイ

7 ポート 1 ステータスインジケータ

8 ド ライブ・ステータス・インジケータ

9 通信ステータスインジケータ

10 DC バス・ステータス・インジケータ

11 安全ロック・ステータス・インジケータ

（2094-SE02F-M00-S1 モジュールのみ）

12 I/O、安全、補助フ ィードバック (IOD) コネクタ

13 電源モジュール取付けねじの点検口

14 モータフ ィードバック (MF) コネクタ

品目 説明

15 イーサネッ ト (PORT1) コネクタ  (1)

(1) Kinetix 6000M IPIM モジュールには、 2 つのイーサネッ トポー

トがあります。IPIMモジュールのこれらのポートの機能は、

Kinetix 6200 制御モジュールのイーサネッ トポート と同じで

す。詳細は、『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor User Manual』 (Pub.No.
2094-UM003) を参照して く ださい。

Kinetix 6200
制御モジュール （底面図）

（2094-SE02F-M00-S1 を示す）

2094-SEPM-B24-S
IPIM モジュール （上面図）

2094-SEPM-B24-S
IPIM モジュール （底面図）
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図29 - 制御モジュールの機能と インジケータ (Ethernet)

表 22 - Kinetix 6200 および Kinetix 6500 電源モジュールおよび制御モジュールの

コネクタ

2

3

2

7

4 5 6

1

10

12

11

13

9

8

14

品目 説明

1 ガイドピン (2x)

2 固定用のねじ

品目 説明

3 4 文字のステータスディスプレイ

4 ポート 1 ステータスインジケータ

5 ポート 2 ステータスインジケータ

6 モジュール・ステータス・インジケータ

7 ネッ トワーク・ステータス・インジケータ

8 DC バス・ステータス・インジケータ

9 安全ロック・ステータス・インジケータ

（2094-EN02D-M01-S1 モジュールのみ）

10 I/O、安全、補助フ ィードバック (IOD) コネクタ

11 電源モジュール取付けねじの点検口

12 モータフ ィードバック (MF) コネクタ

品目 説明

13 イーサネッ ト (PORT1) コネクタ

14 イーサネッ ト (PORT2) コネクタ

Kinetix 6500
制御モジュール （上面図）

（2094-EN02D-M01-S1 を示す）

Kinetix 6500
制御モジュール （前面図）

（2094-EN02D-M01-S1 を示す）

Kinetix 6500
制御モジュール （底面図）

（2094-EN02D-M01-S1 を示す）

参照番号 説明 コネクタ モジュール

IOD ユーザ I/O（ド ライブ）、安全、

補助フ ィードバック
44 ピン高密度 D-Sub（メス） 制御

MF モータフ ィードバック 15 ピン高密度 D-Sub（メス） 制御

CPD 制御入力電源（ド ライブ） 2 ポジシ ョ ンプラグ / ヘッダ IAM

IPD VAC 入力電源（ド ライブ）および

DC バス  
6 ポジシ ョ ンプラグ / ヘッダ IAM

CED コンタクタイネーブル 2 ポジシ ョ ンプラグ / ヘッダ IAM

MP モータ電源 4 ポジシ ョ ンプラグ / ヘッダ IAM/AM

BC モータ / 抵抗ブレーキ 6 ポジシ ョ ンプラグ / ヘッダ IAM/AM

Tx および Rx SERCOS 送信および受信 SERCOS 光ファイバー(2) 制御

PORT1 および
PORT2 EtherNet/IP ネッ トワーク RJ-45 イーサネッ ト (2) 制御
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I/O、安全、および補助フ ィードバッ ク コネク タの

ピン配列

Kinetix 6200およびKinetix 6500の安全参考マニュアルにアクセスする

ための リ ン クは、12 ページの「参考資料」を参照して く ださい。

IOD ピン  (1) 説明 信号 IOD ピン (1) 説明 信号

1 サインディ ファレンシャル入力 +
A ディ ファレンシャル入力 +

AUX_SIN+
AUX_A+

23 
(S52) 安全制限速度入力 0 SLS_IN_CH0

安全停止入力 2 SS_IN_CH2 (2)

2 サインディ ファレンシャル入力-
A ディ ファレンシャル入力-

AUX_SIN-
AUX_A-

24 
(S62) 安全制限速度入力 1 SLS_IN_CH1

安全停止入力 3 SS_IN_CH3 (2)

3 コサインディ ファレンシャル入力 +
B ディ ファレンシャル入力 +

AUX_COS+
AUX_B+

25 リセッ ト リファレンス RESET_REF

4 コサインディ ファレンシャル入力-
B ディ ファレンシャル入力-

AUX_COS-
AUX_B-

26 (S34) リセッ ト入力 RESET_IN

5 データディ ファレンシャル入力 +
インデックスディ ファレンシャル入力 +

AUX_DATA+
AUX_I+

27 (S11) パルステスト出力 0 TEST_OUT_0

6 データディ ファレンシャル入力-
インデックスディ ファレンシャル入力-

AUX_DATA-
AUX_I-

28 (S21) パルステスト出力 1 TEST_OUT_1

7 クロック出力 + AUX_CLK+ 29 (68) 安全制限速度出力 0 SLS_OUT_CH0

8 クロック出力- AUX_CLK- 30 (78) 安全制限速度出力 1 SLS_OUT_CH1

9 エンコーダ 5V 電源出力 EPWR5V (3) 31 (S32) ドアモニタ入力 0 DM_IN_CH0

10 エンコーダコモン ECOM 32 (S42) ドアモニタ入力 1 DM_IN_CH1

11 エンコーダ 9V 電源出力 EPWR9V (3) 33 (X32) ロックモニタ入力 0 LM_IN_CH0

12 予約 – 34 (X42) ロックモニタ入力 1 LM_IN_CH1

13 予約 – 35 (51) ドア制御チャネル出力- DC_OUT_CH0

14 24V 電源出力 24VPWR (2) 36 (52) ドア制御チャネル出力 + DC_OUT_CH1

15 24V コモン 24VCOM (2) 37 (S72) イネーブル・スイッチ・

モニタ入力 0
ESM_IN_CH0

16 予約 – 38 (S82) イネーブル・スイッチ・

モニタ入力 1
ESM_IN_CH1

17 (A1) 安全 24V 電源入力 SPWR 39 24V 電源出力 24VPWR (4)

18 (A2) 安全 24V コモン SCOM 40 24V コモン 24VCOM (4)

19 (S12) 安全停止入力 0 SS_IN_CH0 41 デジタル入力 1
（ド ライブイネーブル） 

INPUT1 (5)

20 (S22) 安全停止入力 1 SS_IN_CH1 42 デジタル入力 2（原点） INPUT2 (5)

21 (34) 安全停止出力 0 SS_OUT_CH0 43 デジタル入力 3（登録 1） INPUT3 (5)

22 (44) 安全停止出力 1 SS_OUT_CH1 44 デジタル入力 4（登録 2） INPUT4 (5)

(1) かっこ内の識別子は、 Guardmaster® MSR57P セーフテ ィ リレーおよび PowerFlex 750 シリーズ安全オプシ ョ ン端子を示します。

(2) この信号は、 2094-SE02F-M00-S0 および 2094-EN02D-M01-S0 制御モジュールにのみ適用されます。 この電源を使用して安全 24V (SPWR/SCOM) 入力に電力を供給しま

す。 この 24V 電源を外部の安全デバイスに接続しないで く ださい。

(3) どちらの電源がエンコーダに必要かを特定してから、 指定された電源にのみ接続します。 両方の接続に接続しないで ください。
(4) 信号 24VPWR と 24VCOM (IOD-39 と IOD-40) を DC24V ソースと して使用し、 デジタル入力を動作します （入力当たり最大 50mA）。
(5) かっこ内はデフォルトの割付けです。 SERCOS IDN 書込み命令を使用して、 デフォルトの割付けを変更できます。 詳細は、 73 ページの 「デジタル入力」 を

参照して ください。

注意： コンポーネン トの損傷を防止するため、どちらの電源

がエンコーダに必要かを特定してから、 5V または 9V のいず

れかの電源に接続し、 両方の電源に接続しないで ください。
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図30 - 44 ピンのI/O、安全、および補助フ ィードバッ ク (IOD) コネク タのピンの

方向

モータ・フ ィードバッ ク・コネク タのピン配列

図31 - 15 ピン・モータ・フ ィードバッ ク (MF) コネク タのピンの方向

Pin 30

Pin 44

Pin 1

Pin 15

Pin 16

Pin 31

MF ピン 説明 信号 MF ピン 説明 信号

1 サインディ ファレンシャル入力 +
A ディ ファレンシャル入力 +

MTR_SIN+
MTR_AM+

9 クロック出力 + MTR_CLK+

2 サインディ ファレンシャル入力-
A ディ ファレンシャル入力-

MTR_SIN-
MTR_AM-

10 データディ ファレンシャル入力 / 出力-
インデックスディ ファレンシャル入力-

MTR_DATA-
MTR_IM-

3 コサインディ ファレンシャル入力 +
B ディ ファレンシャル入力 +

MTR_COS+
MTR_BM+

11 モータサーモスタ ッ ト（通常閉） (1) MTR_TS

4 コサインディ ファレンシャル入力-
B ディ ファレンシャル入力-

MTR_COS-
MTR_BM-

12 ホール整流 S1 入力 MTR_S1

5 データディ ファレンシャル入力 / 出力 +
インデックスディ ファレンシャル入力 +

MTR_DATA+
MTR_IM+

13 ホール整流 S2 入力 MTR_S2

6 エンコーダコモン MTR_ECOM 14 エンコーダ 5V 電源出力 MTR_EPWR5V (2)

7 エンコーダ 9V 電源出力 MTR_EPWR9V (2) 15 クロック出力- MTR_CLK-

8 ホール整流 S3 入力 MTR_S3

(1) モータに熱保護が組み込まれている場合にのみ適用されます。 サーマルスイッチのコモン (TS-) 信号は、 Bulletin 2090 ケーブルの MF-6 (ECOM) に接続します。

(2) どちらの電源がエンコーダに必要かを特定してから、 指定された電源にのみ接続します。 両方の接続に接続しないで ください。

注意： コンポーネン トの損傷を防止するため、どちらの電源

がエンコーダに必要かを特定してから、 5V または 9V のいず

れかの電源に接続し、 両方の電源に接続しないで ください。

重要 460V システムでは、同じ DCバスのすべての軸のモータ電

源ケーブルの合計長が 240m（787 フ ィー ト ）を超えないよ

うにして く ださい。ド ラ イブ とモータ を接続する電源

ケーブルは、90m（295.5 フ ィー ト ）を超えないよ うにして

く ださい。

システム性能はこれらのケーブル長の仕様でテス ト済

みです。これらの制限は、CE要件を満たす場合にも適用さ

れます。

Pin 11

Pin 6

Pin 15

Pin 1

Pin 10

Pin 5
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イーサネッ ト通信コネク タのピン配列

図32 - 8 ピンイーサネッ ト  PORT1およびPORT2 コネク タのピンの方向

IAM入力コネク タのピン配列

表 23 - 制御電源コネクタ

表 24 - DC バスおよび入力電源コネクタ

表 25 - コンタクタ ・ イネーブル ・ コネクタ

注意 ： コンポーネン トの損傷を防止するため、 どちらの電

源がエンコーダに必要かを特定してから、 5V または 9V の

いずれかの電源に接続し、 両方の電源に接続しないで く だ

さい。

ピン 説明 信号

1 送信 + TD+

2 送信- TD-

3 受信 + RD+

4 予約 —

5 予約 —

6 受信- RD-

7 予約 —

8 予約 —

1 8

CPD ピン 説明 信号

1
制御電源 VAC 入力

CTRL 2

2 CTRL 1

IPD ピン 説明 信号

1 未調整の内蔵電源。AC ライン入力、3 相ブリ ッ

ジ整流器、およびフ ィルタコンデンサで構成さ

れます。

DC-

2 DC+

3 シャーシグラウンド

4

3 相入力電源

L3

5 L2

6 L1

CED ピン 説明 信号

1 3 相電源コンタクタ用の制御スト リングで使

用される、リレー制御のドライ接点

CONT EN-

2 CONT EN+
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IAM/AMモータ電源およびブレーキコネク タの

ピン配列

表 26 - モータ電源コネクタ

表 27 - モータブレーキ / 抵抗ブレーキコネクタ

MP ピン 説明 信号

4 シャーシグラウンド

3

3 相モータ電源

W

2 V

1 U

重要 460V システムでは、同じ DCバスのすべての軸のモータ電

源ケーブルの合計長が240m（787 フ ィー ト ）を超えないよ

うにして く ださい。ド ラ イブ とモータ を接続する電源

ケーブルは、90m（295.5 フ ィ ー ト ）を超えないよ うにして

く ださい。

システム性能はこれらのケーブル長の仕様でテス ト済

みです。これらの制限は、CE要件を満たす場合にも適用

されます。

BC ピン 説明 信号

6
モータブレーキの接続

MBRK-

5 MBRK+

4 モータ・ブレーキ・コモン COM

3 +24V ブレーキ入力電源

（LIM モジュールまたはユーザ供給）
PWR

2 RBM モジュール接続

（RBM モジュールおよび安全スト リング）

DBRK-

1 DBRK+
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制御信号の仕様 このセ ク シ ョ ンでは、Kinetix 6200 およびKinetix 6500 ド ラ イブの I/O
(IOD)、通信、コンタ ク タ イネーブル(CED)、ブレーキ(BC)、および制御

電源(CPD) コネク タについて説明し ます。

デジタル入力

制御モジュールのマシンインターフェ イ スに、4つの割付け可能な入

力を使用できます。IAM/AMモジュールはそれぞれ、登録、原点、イネー

ブル、正方向のオーバ ト ラベル、負方向のオーバ ト ラベルの各入力に

対し て、DC24V (200mA) を供給し ます。これらはシン ク入力であ り、

ソースデバイ スが必要です。デジタル入力には、DC24V電源およびコ

モン接続が必要です。

4つのデジタル入力(IOD-41～IOD-44)にはデフォル ト の割付けが設

定されていますが、特定のアプ リ ケーシ ョ ンのニーズに応じて割付け

を変更する こ とができます。

表 28 - デジタル入力のデフォルトの IDN 割付け

Kinetix 6200制御モジュールのデジタル入力のデフォル ト 設定を変更

するには、SERCOS IDN書込み命令を使用し ます。例えば、デジタル入

力4 (IOD-44)は、IDN P-0-055によって構成されます。デフォル ト 値は

4（登録2）です。SERCOS IDN書込み命令を使用してIDN P-0-055の値を

7に変更する と、デジタル入力4は回生OK と して構成されます。デジタ

ル入力の IDN値は、74 ページの表に記載されています。デフォル ト の

IDN値の変更については、279 ページの付録 Dを参照して く ださい。

Kinetix 6500制御モジュールのデジタル入力のデフォル ト 設定を変更

するには、Logix Designer アプ リ ケーシ ョ ンを使用し ます。デフォル ト

値の変更については、171 ページの「ド ラ イブモジュールの構成」を参

照して く ださい。

重要 登録入力のEMC 性能を向上させるには、『System Design for
Control of Electrical Noise Reference Manual』(Pub.No. GMC-RM001) を参照

して ください。

重要 オーバト ラベル制限入力機器は通常閉に設定する必要

があります。

IOD ピン 入力 IDN タイプ デフォルト

41 1 P-0-052

INT

Enable（イネーブル）

42 2 P-0-053 Home（原点復帰）

43 3 P-0-054 Registration 1（登録 1）

44 4 P-0-055 Registration 2（登録 2）
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表 29 - デジタル入力の機能

表 30 - デジタル入力の仕様

機能 説明 デフォルトの動作 IDN 値

Enable 
（イネーブル）

コン ト ローラ構成でイネーブル入力のチェ ックを指定する

と、アクテ ィブ状態ではパワーエレク ト ロニクス装置がモー

タを制御し、非アクテ ィブ状態ではモーシ ョ ンを防止します。

コン ト ローラがモーシ ョ ンを指令し、チェ ッ ク権限を持って

いるときに、入力が非アクテ ィブの場合、ド ライブは例外を生

成します。この状況のドライブ動作はプログラム可能です。

機能は常に非アクテ ィブです。コン ト ローラ

がド ライブにイネーブル入力をモニタする

ように指令した場合、ド ライブはベンダー固

有の初期化フォルト（イネーブル入力割付

け）を発行します。

1

Home（原点復帰）

アクテ ィブ状態は、原点復帰シーケンスに参照センサが見つ

かったことを示します。通常、この信号のト ランジシ ョ ンは、

マシン軸のリファレンス位置を確立するために使用される。

機能は常に非アクテ ィブです。コン ト ローラ

がド ライブに原点復帰手順を実行するよう

に指令した場合、ド ライブはベンダー固有の

例外（センサ割付け）を発行します。

2

Registration 1
（登録 1）

非アクテ ィブからアクテ ィブへのト ランジシ ョ ン（正のト ラ

ンジシ ョ ンともいう）またはアクテ ィブから非アクテ ィブへ

のト ランジシ ョ ン（負のト ランジシ ョ ンともいう）は、登録移

動に使用する位置の値をラッチするために使用される。

機能は常に非アクテ ィブです。コン ト ローラ

がド ライブに登録手順を実行するように指

令した場合、ド ライブはベンダー固有の例外

（センサ割付け）を発行します。

3

Registration 2 
（登録 2）

4

Positive Over-travel
（正方向のオー

バト ラベル）

コン ト ローラ構成でハードウェアオーバト ラベル入力の

チェ ックを指定する場合、非アクテ ィブ状態はポジシ ョ ン制

限を正方向に超過したことを示します。

コン ト ローラがチェ ック権限を持っているときに、入力が非

アクテ ィブの場合、ド ライブは例外を生成します。この状況の

ドライブ動作はプログラム可能です。

機能は常に非アクテ ィブです。コン ト ローラ

がド ライブにハードウェアオーバト ラベル

入力をモニタするように指令した場合、ド ラ

イブはベンダー固有の初期化フォルト（オー

バト ラベル入力割付け）を発行します。

5

Negative Over-travel 
（負方向のオー

バト ラベル）

コン ト ローラ構成でハードウェアオーバト ラベル入力の

チェ ックを指定する場合、非アクテ ィブ状態はポジシ ョ ン制

限を負方向に超過したことを示します。

コン ト ローラがチェ ック権限を持っているときに、入力が非

アクテ ィブの場合、ド ライブは例外を生成します。この状況の

ドライブ動作はプログラム可能です。

機能は常に非アクテ ィブです。コン ト ローラ

がド ライブにハードウェアオーバト ラベル

入力をモニタするように指令した場合、ド ラ

イブはベンダー固有の初期化フォルト（オー

バト ラベル入力割付け）を発行します。

6

Regeneration OK 
（回生 OK）

非アクテ ィブ状態は、外部回生電源にフォルトが発生し、

ド ライブによって回生電源の例外が生成されていることを

示します。

機能は常にアクテ ィブです。コン ト ローラが

ドライブにフォルト出力状態の回生電源が

存在することを示した場合、ド ライブはベン

ダー固有の初期化フォルト（回生 OK 入力割付

け）を発行します。

7

項目 値

タイプ Active High、シングルエンド、電流シンク

機能の割付け
イネーブル、原点、正方向のオーバト ラベル、負方向の

オーバト ラベル、登録 1、登録 2、回生 OK

デフォルト機能の割付け (SERCOS) (1) 入力 1 = イネーブル 入力 3 = 登録 1
入力 2 = 原点 入力 4 = 登録 2

入力電流（24V を印加しているとき） 標準 11mA

オン時入力電圧 合計 21.6 ～ 26.4V (200mA)

オフ時入力電圧 -1.0 ～ 3.0V

パルス除去フ ィルタ

原点
登録
その他すべての機能

15msec
公称 1.0μsec
公称 1.0msec

伝播遅延（登録機能のみ） 10μsec

登録の再現性 500nsec

ウィンドウ表示登録の無効から有効へのイベン ト遅延 最小 125μsec

原点からマーカへのイベン ト遅延 最小 10μsec

入力応答時間（無効） 最大 25msec

入力応答時間（イネーブル、正方向のオーバト ラベル、回生 OK 入力） 最大 20msec

(1) デフォルト設定は、フ ェーズアップ時の Logix Designer の構成設定または SERCOS IDN 書込み命令を使用して上書きされます。デフォルト値の変更については、

279 ページの付録 D を参照して く ださい。
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図33 - デジタル入力回路 

イーサネッ ト通信の仕様

PORT1およびPORT2 (RJ-45) Ethernet コネク タは、Logix コン ト ローラ

との通信（Kinetix 6500制御モジュール）および安全構成のプログラ ミ

ング（Kinetix 6200およびKinetix 6500制御モジュール）に対応し ます。

SERCOS通信の仕様

Rx およびTx SERCOS コネ ク タは、Kinetix 6200 制御モジ ュールでの

Logix5000 コン ト ローラ との通信に対応し ます。

INPUT

INPUTx

24VCOM

24VPWR
IOD-39

IOD-41, IOD-42, IOD-43, or IOD-44

IOD-40

Kinetix 6200 または Kinetix 6500 制御モジュール

DC24V 

項目 値

通信 100BASE-TX、全二重

周期的な更新間隔 最小 1.0msec

埋め込みスイッチ機能

3 ポート、カ ッ トスルー、IEEE-1588 パケッ トでの時間

補正、制限付きフ ィルタ、4 つのプライオリテ ィ レベル

付きサービスの品質

自動 MDI/MDIX クロスオーバ

検出 / 補正
はい

ポート間の同期差異- 最大 100nsec

ケーブル配線 CAT5e シールド、最大 100m（328 フ ィート）

項目 値

データ速度 4 および 8Mbps、DIP スイッチで選択可能 (1)

(1) Kinetix 6000M IDMシステムは8Mbpsのみサポート し、この設定のためにハード配線で接続されています。

光強度 Low power または High power、DIP スイッチで選択可能

周期的な更新間隔 最小 500μsec

ノードアドレス 001 ～ 099 (2)

(2) ノードアドレス割付けは、 IAM モジュールから開始します。 同じパワーレールの追加軸のノード

アドレスは、 左から右に増加して割付けます （IAM モジュールアドレスから開始）。

各 IDM ユニッ トは独自のノード ・ アドレス ・ スイッチを備え、 任意の有効なアドレスに設定でき

ます。 ただし、 パワーレールの IAM/AM モジュールおよび IDM ユニッ トには、 固有のノードアドレ

スを設定する必要があります。
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コンタ ク タ・イネーブル・リ レー

コン タ ク タ イネーブルは、リ レー駆動型接点であ り、所定のフォル ト

状態でド ラ イブの電子部品を保護するために3相電源イネーブル制御

ス ト リ ングで使用し ます。これは 1A 未満の と きに AC120V または

DC24V まで対応し ます。コン タ ク タ イネーブルはコンバータの機能

で、軸モジュールでは使用でき ません。ア クテ ィ ブ状態はド ラ イブが

動作可能であ り、フォル ト が発生していないこ と を示し ます。

図34 - コンタ ク タ・イネーブル・リ レー回路

表 31 - コンタクタ ・ イネーブル ・ リレー出力仕様 

注意： コンタクタ ・ イネーブル・ リレーの配線が必要です。

人体への危険またはド ライブの損傷を防止するために、 コ

ンタクタ ・ イネーブル ・ リレーを 3 相電源イネーブル制御

スト リングに配線して ください。

• シャ ッ ト ダウンフ ォルト状態が発生すると、ド ラ イブ

から 3相電源が切断されます。

• パワーレールに未使用スロ ッ トが存在する場合、ド ラ

イブ動作が禁止されます。

• 3相電源の前に、制御電源がドライブに投入されます。

配線例については、 244 ページの 「IAM モジュールの配線例

（LIM モジュールなし）」 を参照して ください。

重要 パワーレールのすべてのスロッ トには、モジュールが取

付けられているこ とが必要です。そうでないときは、コ

ンタクタ・イネーブル・リレーが閉じません。

CONT EN-

CONT EN+

通常開リレー

Bulletin 2094
IAM 電源モジュール

項目 値 最小 最大

オン時電流 リレーが閉じたときの電流フロー – 1A

オン時抵抗 リレーが閉じたときの接点抵抗 – 1Ω

オフ時電圧 リレーが開いたときの接点間の電圧 – AC120V または
DC24V
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電源およびリレーの
仕様

こ こでは、Bulletin 2094電源モジュールのブレーキ リ レー(BC)、入力電

源(IPD)、モータ電源(MP)、および制御電源(CPD)コネク タについて説

明し ます。

モータ /抵抗ブレーキリ レー

ブレーキオプシ ョ ンは、モータのブレーキコ イルに電圧が印加された

と きに解除されるスプ リ ングセッ ト抑速ブレーキです。ユーザ供給の

24V電源は、ソ リ ッ ド・ステー ト ・ リ レー（シ リ ーズC）および機械式 リ

レー（シ リ ーズAおよびB）経由でブレーキ出力を駆動し ます。ソ リ ッ

ド・ステー ト ・ブレーキのド ラ イバ回路は、下記を提供し ます。

• ブレーキ電流過負荷保護

• ブレーキ過電圧保護

図35に示すよ う に、2つの接続が（ユーザ供給）モータ/抵抗ブレーキ入

力電源（BC-3 と BC-4）に必要であ り、モータおよび抵抗ブレーキ出力

それぞれにも 2つの接続が必要です。配線は、以前 リ リ ース されたシ

リーズ と同一です。表32に示すよ う に、接続には+24Vおよび電流の定

格が設定されています。

表 32 - ブレーキリレー出力仕様

図35 - ブレーキリ レー回路（シリーズC）

(1) ノ イズ抑制デバイス

項目 説明 IAM/AM 電源モジュール 最大値

オン時電流 (1) リレーが閉じたときの

電流フロー

2094-BC01-Mxx-M、2094-BC02-M02-M、
2094-BMP5-M、2094-BM01-M、2094-BM02-M

3.0A
2094-BC04-M03-M、2094-BC07-M05-M、
2094-BM03-M、2094-BM05-M

オン時抵抗 リレーが閉じたときの接点抵抗 1Ω

オフ時電圧 リレーが開いたときの接点間の電圧 30V

(1) 指定された最大電流よりも大きい電流が必要なモータの場合は、 リレーを追加する必要があります。

24V PWR (BC-3)

FQB22P10

MBRK+ (BC-5)

MBRK– (BC-6)

(1)

DBRK+ (BC-1)

DBRK– (BC-2)

24V COM (BC-4)

24V PWR (BC-3)

FQB22P10 (1)

24V COM (BC-4)

抵抗ブレーキモジュール回路
Bulletin 2094

IAM/AM 電源モジュール

モータブレーキ回路
Bulletin 2094

IAM/AM 電源モジュール

コン ト

ロール

ボード

コン ト

ロール

ボード

重要 モータ・パーキング・ブレーキ切換え頻度は、1分間に

10サイクルを超えてはなりません。
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モータブレーキ（BC-5 およびBC-6）を解除するための リ レーの制御

は、Logix Designerアプ リ ケーシ ョ ンで構成可能です（159 ページの「軸

プロパテ ィ の構成」を参照）。ア クテ ィ ブ信号は、モータブレーキを開

放します。電源投入および電源切断の遅延は、BrakeEngageDelayTime設
定と BrakeReleaseDelayTime設定によって指定されます。ブレーキコ イ

ルの電流については、261 ページの「ブレーキの制御例」を参照して く

ださい。

抵抗ブレーキ リ レー（BC-1およびBC-2）は、抵抗ブレーキモジュール

(RBM) コンタ ク タを制御し ます。RBM モジュールは、内部コンタ ク タ

を使用してモータを ド ラ イブと抵抗負荷間で切換える こ とで、ド ラ イ

ブとモータ間で配線されます。RBM モジュールの接点遅延は、モータ

電源入力ラ イン間のコンタ ク タが完全に閉じ るのにかかる時間で、ソ

フ ト ウ ェアで構成する必要があ り ます。配線例については、285 ページ

から始まる「RBMモジュールの内部接続図」を参照して く ださい。

以下の手順は、ブレーキを制御する方法の1つです。

1. 239 ページで始まる付録 A に示す適切な内部接続図に従って、 機

械式ブレーキを配線します。

2. Logix Designer アプリ ケーシ ョ ンで、 BrakeEngageDelay と

BrakeReleaseDelay に時間を入力します。

Axis Properties→Parameter List を参照します。遅延時間は、『Kinetix
Rotary Motion Specifications Technical Data』(Pub.No. GMC-TD001)
の適切なモータ ・ ファ ミ リー ・ ブレーキ仕様の表から取得したも

のでなければなり ません。

3. ド ラ イブ停止動作のデフォルト設定(Current Decel & Disable)を使

用します。

Logix Designerアプ リ ケーシ ョ ンでAxis Properties→Actions→Stop
Action を参照して ください （このステップは Kinetix 6500 サーボ

ド ライブにのみ適用されます）。

4. モーシ ョ ン軸の停止(MAS)命令を使用して、サーボモータを 0rpm
まで減速します。

5. モーシ ョ ン ・サーボ ・オフ (MSF) 命令を使用して、 ブレーキを作

動させ、 ド ラ イブを無効にします。

重要 アレン・ブラ ド リー製ロータ リモータで使用できる抑

速ブレーキは、モータシャフ ト を定格ブレーキ保持ト

ルク以下で 0rpm に保持するよ う に設計されており、

モータシャフ トの回転を停止したり、安全デバイスと

して使用したりするこ とを意図したものではありま

せん。

サーボ ド ラ イブを 0rpm に指定し、モータ シャ フ ト が

0rpmであることを確認した後でのみブレーキを作動さ

せる必要があります。
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入力電源のサイクル数

電源サイ クルの数はシステム静電容量（DCバスフォ ロ ワを含む）に反

比例し ますが、最大4軸の場合は1分間に2 コンタ ク タサイ クルを超え

る こ と、および5～8軸の場合は1分間に1 コンタ ク タサイ クルを超え

る こ とはできません。

サイ クル数は、コンバータ定格電力と合計のシステム静電容量によっ

ても異な り ます。合計のシステム静電容量の計算については、275 ペー

ジから始まる付録 Cを参照して く ださい。

表 33 - 最大入力電源サイクルの仕様 (460V)

例えば、2094-BC02-M02-M IAM電源モジュールを搭載し、合計静電容

量が2,000μFの4軸システムでは、計算値は、0.52 x 10,000/2000 = 1分間

当た り 2.6サイ クルです。ただし、この値はシステム制限に基づき、4軸
では2.0に低減されます。

項目
2094-BC01-MP5-M、
2094-BC01-M01-M 2094-BC02-M02-M 2094-BC04-M03-M 2094-BC07-M05-M

メイン AC 入力電源のサイクル

（10,000μf の 1 分間当たりのサイクル数） 0.12 0.52 2.15 4.30
Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015 79



第 4 章 コネクタのデータおよび機能説明
ピーク電流の仕様

図36 - 負荷デューテ ィサイクルの- プロフ ァ イル例

表 34 - ピーク ・ デューテ ィ ・ サイクルの用語の定義

D = T
T

PK x 100%

I
Cont

I Base

I
PK

T PK

T

用語 定義 (1)

(1) 電流値はすべて RMS と して指定されます。

定格連続電流 (ICont) 連続出力が可能な電流の最大値 

ピーク定格電流 (IPKmax) 
ド ライブが出力可能なピーク電流の最大値。この定格は

TPKmax を下回る過負荷時にのみ有効です。

デューテ ィサイクル (D) 

ピークの時間とアプリケーシ ョ ン期間の比率で、以下の

ように定義されます。

ピークの時間 (TPK)
所定の負荷プロファイルのピーク電流の時間 (IPK)。TPKmax
以下であることが必要です。

ピーク電流 (IPK) 
所定の負荷プロファイルのピーク電流のレベル。IPK は

ドライブの定格ピーク電流 (TPKMAX) 以下であることが

必要です。

基底電流 (IBase) 
所定の負荷プロファイルのピーク電流のパルス間の電流

レベル。IBase はドライブの定格連続電流 (ICont) 以下である

ことが必要です。

負荷プロファイル

IPK、IBase、TPK、および D（または T）値で構成され、過負荷状態

でのドライブの動作を完全に指定します。これらの値は、

ド ライブの負荷プロファイルと して一括して定義され

ます。

アプリケーシ ョ ン期間 (T) IPK (TPK) および IBase の時間の合計。

D = T
T

PK x 100%
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図37 - ピークインバータ過負荷(TPK < 2.0sec)

(1) 基底電流 (IBase) およびピーク電流 (IPK) は、 ド ライブの定格連続電流 (ICont) の割合です。

図38 - ピークインバータ過負荷(TPK < 2.0sec)

(1) 基底電流 (IBase) およびピーク電流 (IPK) は、 ド ライブの定格連続電流 (ICont) の割合です。
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以下の Bulletin 2094 電源モジュールに

適用されます。

2094-BC01-MP5-M、 2094-BMP5-M、
2094-BC01-M01-M、 2094-BM01-M、
2094-BC02-M02-M、 2094-BM02-M、
2094-BC04-M03-M、 2094-BM03-M
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以下の Bulletin 2094 電源モジュールに

適用されます。

2094-BC07-M05-M、 2094-BM05-M
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制御電源

IAM電源モジュールには、論理回路のAC入力電源が必要です。

表 35 - 制御電源の入力電源の仕様

表 36 - 制御電源の所要電流

Kinetix 6000Mシステムでは、制御電源の所要電流の合計はパワーレー

ルの各IPIM モジュールご とに計算し、表36 のパワーレールの軸数に

該当する値を加算して く ださい。

重要 制御電源入力のCE認可には、AC (EMC) ラインフ ィルタが必

要です。配線例については、241 ページの「電源の配線例」

を参照して ください。

重要 2094-BCxx-Mxx-M (460V) IAM モジュールには、単相制御電源入

力のためにステップ・ダウン・ト ランスが必要です。米国

電気工事規定 (NEC)および現地の電気工事規定は、ここに

記載する値や方法に優先します。これらの法令への遵守

については、機械メーカが責任を負います。

項目 値

入力電圧 AC95 ～ 264V rms、単相

入力電源周波数 47 ～ 63Hz

制御電源 AC 入力電流

AC220/230V rms のときの公称値
AC110/115V rms のときの公称値
最大突入電流 （0 ピーク）

6A
6A
98A (1)

(1) 制御入力電圧が AC230V、 周囲温度が 50°C (122°F) である 8 軸システムでは、 最大突入期間は 1/2 ライ

ンサイクル未満です。 以下の式を使用して、 軸数と制御入力電圧が異なるシステムの最大突入電

流を計算して ください。

IPK = 0.043 x (VIN) + 6.72 x ( 軸数 ) + 0.000333 x (VIN
2) - 0.816 x ( 軸数 )2 + 0.0358 x ( 軸数 x VIN)

パワーレールのモジュール

AC110/115V 入力 AC220/230V 入力

入力電流

A
入力 VA
VA

入力電流

A
入力 VA
VA

IAM モジュールのみ 0.56 67 0.36 85

IAM と 1 つの AM モジュール 0.99 119 0.64 153

IAM と 2 つの AM モジュール 1.43 172 0.92 220

IAM と 3 つの AM モジュール 1.87 224 1.20 287

IAM と 4 つの AM モジュール 2.31 277 1.48 354

IAM と 5 つの AM モジュール 2.74 329 1.75 421

IAM と 6 つの AM モジュール 3.18 382 2.03 488

IAM と 7 つの AM モジュール 3.62 434 2.31 555

IDM 電源インターフェイス

モジュール (IPIM)

IPIM モジュールの所要電流の仕様と計算例については、

『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor User Manual』(Pub.No. 2094-UM003)
を参照して く ださい。
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フ ィードバッ クの
仕様

制御モジュールには、以下のタ イプのエンコーダからモータフ ィード

バッ ク信号と補助フ ィードバッ ク信号を使用できます。これらの仕様

を以下に示し ます。

表 37 - モータフ ィードバックと補助フ ィードバックの一般的な仕様

アブソ リ ュー ト位置機能

ド ラ イブのアブソ リ ュー ト 位置機能は、ド ラ イブの電源がオフのと き

にマルチターンの保持制限内でモータの位置を追跡し ます。アブソ

リ ュー ト 位置機能は、マルチ・ターン・エンコーダを使用する場合にの

み有効です。

表 38 - アブソリュート位置の識別子の例

図39 - アブソ リ ュー ト位置の保持制限

(1) Heidenhain EnDat 2.2 のアブソリュート位置の保持制限 (±64) は最低の場合の数値です。

項目 モータフ ィードバック 補助位置フ ィードバック

フ ィードバック装置のサポート

• Stegmann Hiperface
• 汎用TTLインクリ メンタル

• 汎用サイン /コサインインクリ メンタル

• Tamagawa 17ビッ トシリアル
• Heidenhain EnDat 2.1
• Heidenhain EnDat 2.2

• Stegmann Hiperface
• 汎用TTLインクリ メンタル

• 汎用サイン /コサインインクリ メンタル
• Heidenhain EnDat 2.1
• Heidenhain EnDat 2.2

電源電圧 (MTR_EPWR5V) (1) 5.1 ～ 5.4V

電源電流 (MTR_EPWR5V) (1) 最大 300mA

電源電圧 (MTR_EPWR9V) (1) 8.3 ～ 9.9V

電源電流 (MTR_EPWR9V) (1) 最大 150mA

サーモスタ ッ ト
シングルエンド、500Ω 未満 = フォルト

なし、10kkΩ 以上 = フォルトあり
適用しない

(1) EPWR_5V および EPWR_9V は、 I/O (IOD) コネクタのモータ ・ フ ィードバック ・ インターフェイスと補助フ ィードバックインターフェイス間で

共有されます。

ヒン ト インテリジェン ト アブソ リ ュート、高分解能、およびインク

リ メンタルエンコーダのLogix Designer アプリケーシ ョ ンでの

自動構成は、アレン・ブラ ド リーのモータでのみ可能です。

エンコーダタイプ
モータ / アクチュエータ
の Cat. No. 参照番号

モータ / アクチュエータの Cat. No. 例 モータ / アクチュエータ
ファ ミ リー

Stegmann Hiperface

-M MPL-B310P-M、MPM-Bxxxxx-M、MPF-Bxxxxx-M、
MPS-Bxxxxx-M、MPAR-B3xxxx-M、MPAI-BxxxxxM

MP シリーズ

-V MPL-B230P-V、MPAS-Bxxxx1-V05、MPAS-Bxxxx2-V20、
MPAR-B1xxxx-V、MPAR-B2xxxx-V、MPAI-BxxxxxV

Stegmann Hiperface（磁気スケール） - xBx LDAT-Sxxxxxx-xBx LDAT シリーズ

Heidenhain EnDat -7 RDB-B21519-7 RDD シリーズ

+2048+1024-2048 -1024 +64-64

4096 回転、 Kinetix 6200 ド ライブ、 Stegmann Hiperface エンコーダ （- M および- V フ ィードバック識別子の付いた MP シリーズモータ / アクチュエータ）

2048 回転、 Kinetix 6500 ド ライブ、 Stegmann Hiperface エンコーダ

（- M および- V フ ィードバック識別子の付いた MP シリーズモータ / アクチュエータ）

128 回転、 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ、 LDAT シリーズ ・ リニア ・
スラスタ、 Stegmann Hiperface エンコーダおよび RDD シリーズ ・

ダイレク ト ・ ド ライブ ・ モータ、 Heidenhain EnDat エンコーダ (1) 付き
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モータ フ ィードバッ クの仕様

Kinetix 6200およびKinetix 6500制御モジュールは、多 く の場合、15ピン

(MF) モータ・フ ィードバッ ク・コネク タを使用してコネク タピンを共

有するため、複数タ イプのフ ィードバッ ク装置をサポー ト し ます。

表 39 - デバイスタイプ別のモータフ ィードバック信号

以下の図は、モータ・サーモス タ ッ ト ・イ ン ターフェ イ スを示し ます。

すべてのフ ィードバッ ク タ イプに対してサーモス タ ッ ト 信号を示し

ていますが、これはフ ィードバッ ク装置の機能ではないため、一部の

モータはこの機能をサポー ト し ません。

図40 - モータ・サーモスタ ッ ト・インターフ ェ イス

MF ピン Stegmann Hiperface 汎用 TTL
インクリ メンタル

汎用サイン /
コサイン
インクリ メンタル

Tamagawa 17
ビッ トシリアル

Heidenhain EnDat 2.1 Heidenhain EnDat 2.2

1 MTR_SIN+ MTR_AM+ MTR_AM+ – MTR_SIN+ –

2 MTR_SIN- MTR_AM- MTR_AM- – MTR_SIN- –

3 MTR_COS+ MTR_BM+ MTR_BM+ – MTR_COS+ –

4 MTR_COS- MTR_BM- MTR_BM- – MTR_COS- –

5 MTR_DATA+ MTR_IM+ MTR_IM+ MTR_DATA+ MTR_DATA+ MTR_DATA+

6 MTR_ECOM MTR_ECOM MTR_ECOM MTR_ECOM MTR_ECOM MTR_ECOM

7 MTR_EPWR9V – – – – –

8 – MTR_S3 MTR_S3 – – –

9 – – – – MTR_CLK+ MTR_CLK+

10 MTR_DATA- MTR_IM- MTR_IM- MTR_DATA- MTR_DATA- MTR_DATA-

11 MTR_TS MTR_TS MTR_TS MTR_TS MTR_TS MTR_TS

12 – MTR_S1 MTR_S1 – – –

13 – MTR_S2 MTR_S2 – – –

14 – MTR_EPWR5V MTR_EPWR5V MTR_EPWR5V MTR_EPWR5V MTR_EPWR5V

15 – – – – MTR_CLK- MTR_CLK-

+5V

1 kΩ

8.25 kΩ

0.1 μF

MTR_TS

+5V

Jumper

Kinetix 6200 または Kinetix 6500
制御モジュール
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表 40 - Stegmann Hiperface の仕様

図41 - Stegmann Hiperface インターフ ェ イス、MTR_SINおよびMTR_COS信号

図42 - Stegmann Hiperface インターフ ェ イス、MTR_DATA信号

項目 値

プロ ト コル Hiperface

メモリサポート
プログラムされないか、またはアレン・ブラ ド リーの

モータデータでプログラムされます。

Hiperface データ通信 9600bps、8 データビッ ト、パリテ ィなし

サイン / コサイン補間 2048 カウン ト / 正弦波の周期

入力周波数 (AM/BM) 最大 250kHz

入力電圧 (AM/BM) 0.6 ～ 1.2V、p-p、ド ライブ入力で測定

ライン損失検出 (AM/BM) 平均 (sin2 + cos2) > 定数

ノイズフ ィルタ (AM/BM)
2 ステージ粗カウン トパルス除去フ ィルタ、除去パルス

計算付き

インクリ メンタル

位置検証

インクリ メンタルアキュムレータとシリアルデータ間の

位置の比較は、50msec 未満ごとに実行されます。

56 pF

MTR_SIN+ or

MTR_COS+

MTR_SIN- or

MTR_COS-

+

1 kΩ

+

to AqB Counter

1 kΩ

1 kΩ

1 kΩ
121 Ω

56 pF

220 pF

2 kΩ

220 pF

to A/D Converter

2 kΩ

+2.5V+2.5V

-

-

Kinetix 6200 または Kinetix 6500
制御モジュール

+

to UART

from UART

from UART

100 pF

MTR_DATA+

MTR_DATA-

1 kΩ

to AqB Counter

1 kΩ

1 kΩ

100 pF
1 kΩ

121 Ω

56 pF

56 pF

+5V

-

網掛け部分は、 回路の一部ですが、 他のフ ィードバッ

ク装置タイプをサポートするコンポーネン ト を示しま

す （Stegmann Hiperface サポートには使用されない）。

Kinetix 6200 または Kinetix 6500
制御モジュール
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表 41 - 汎用 TTL インクリ メンタルの仕様

図43 - 汎用TTL インク リ メ ン タル、MTR_AMおよびMTR_BM信号

項目 値

TTL インクリ メンタルエンコーダ

のサポート
5V、ディ ファレンシャル A quad B

カ ド ラチャ補間 4 カウン ト / 正弦波の周期

ディ ファレンシャル入力電圧

(MTR_AM、MTR_BM、MTR_IM)
1.0 ～ 7.0V

DC 電流ドロー

(MTR_AM、MTR_BM、MTR_IM)
最大 30mA

入力信号周波数

(MTR_AM、MTR_BM、MTR_IM)
最大 5.0MHz

エッジ分離

(MTR_AM および MTR_BM)
2 エッジ間で最小 42nsec

ライン損失検出

(MTR_AM および MTR_BM)
平均 (MTR_AM2 + MTR_BM2) > 定数

ノイズフ ィルタ

(MTR_AM および MTR_BM)
2 ステージ粗カウン トパルス除去フ ィルタ、

除去パルス計算付き

整流検証
整流角度検証はホール信号のト ランジシ ョ ンごと

に実行されます。

ホール入力

(MTR_S1、MTR_S2、MTR_S3)
シングルエンド、TTL、オープンコレクタ、

またはなし

MTR_AM- or

MTR_BM-

1 kΩ

to A/D Converter

56 pF

+2.5V +2.5V

56 pF

1 kΩ

121 Ω

MTR_AM+ or

MTR_BM+

2 kΩ
1 kΩ

1 kΩ

220 pF

220 pF

2 kΩ

+

+

to AqB Counter

-

-

網掛け部分は、 回路の一部ですが、 他のフ ィード

バック装置タイプをサポートするコンポーネン ト

を示します （汎用 TTL インク リ メンタルサポート

には使用されない）。

Kinetix 6200 または Kinetix 6500
制御モジュール
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図44 - 汎用TTL インターフ ェ イス、MTR_IM信号

図45 - 汎用TTL インターフ ェ イス、MTR_S1、MTR_S2、またはMTR_S3信号

表 42 - 汎用サイン / コサインインクリ メンタルの仕様

汎用サイン / コサインインターフェ イ スの図については、85 ページを

参照し て く だ さ い。これは、Stegmann Hiperface (MTR_AM および

MTR_BM)信号の図と同じです。

ホール(MTR_S1、MTR_S2、MTR_S3)信号の図については、87 ページを

参照して く ださい。

+

to UART

from UART

from UART

MTR_IM-

56 pF

MTR_IM+

1 kΩ

to AqB Counter

1 kΩ

1 kΩ

1 kΩ

121 Ω

56 pF

100 pF 100 pF

+5V

-

網掛け部分は、 回路の一部ですが、 他のフ ィードバック装置タイプをサポートする

コンポーネン ト を示します （汎用 TTL インクリ メンタルサポートには使用されない）。

Kinetix 6200 または Kinetix 6500
制御モジュール

215 ΩMTR_S1,

MTR_S2,

or MTR_S3

+5V

0.1 μF

3.32 kΩ

+5VKinetix 6200 または Kinetix 6500
制御モジュール

項目 値

サイン / コサイン補間 2048 カウン ト / 正弦波の周期

入力周波数

(MTR_SIN および MTR_COS)
最大 250kHz

ディ ファレンシャル入力電圧

(MTR_SIN および MTR_COS)
0.6 ～ 1.2V、p-p

ライン損失検出

(MTR_SIN および MTR_COS)
平均 (sin2 + cos2) > 定数

ノイズフ ィルタ

(MTR_SIN および MTR_COS)
2 ステージ粗カウン トパルス除去フ ィルタ、

除去パルス計算付き

整流検証
整流角度検証はホール信号のト ランジシ ョ ンごと

に実行されます。

ホール入力

(MTR_S1、MTR_S2、MTR_S3)
シングルエンド、TTL、オープンコレクタ、

またはなし
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表 43 - Tamagawa 17 ビッ トシリアルの-仕様

Tamagawa 17ビ ッ ト ・シ リ アル・インターフェ イ スの図については、

85 ページ を参照して く ださい。これは、Stegmann Hiperface 
(MTR_DATA)信号の図と同じです。

表 44 - EnDat 2.1 インターフェイスの仕様

EnDat サイン / コサイン インターフェ イ スの図については、85 ページ

を参照し て く だ さ い。これは、Stegmann Hiperface (MTR_SIN および

MTR_COS)の図と同じです。

項目 値

Tamagawa モデルサポート TS5669N124

プロ ト コル Tamagawa 専用

メモリサポート
アレン・ブラ ド リーのモータデータでプログラム

されています。

ディ ファレンシャル入力電圧 1.0 ～ 7.0V

データ通信 2.5Mbps、8 データビッ ト、パリテ ィなし

バッテリ 3.6V、ド ライブ外部の薄型コネクタキッ トに配置

項目 値

プロ ト コル EnDat 2.1

メモリサポート プログラムされません。

Endat 2.1 データ通信 4Mbps、同期

サイン / コサイン補間 2048 カウン ト / 正弦波の周期

入力周波数

(MTR_SIN および MTR_COS)
最大 250kHz

ディ ファレンシャル入力電圧

(MTR_SIN および MTR_COS)
0.6 ～ 1.2V、p-p

ライン損失検出

(MTR_SIN および MTR_COS)
平均 (sin2 + cos2) > 定数

ノイズフ ィルタ

(MTR_SIN および MTR_COS)
2 ステージ粗カウン トパルス除去フ ィルタ、

除去パルス計算付き

インクリ メンタル位置検証
インクリ メンタルアキュムレータとシリアルデータ

間の位置の比較は、50msec 未満ごとに実行されます。
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図46 - シリアル通信用のEnDat 2.1およびEnDat 2.2 インターフ ェ イスの図

表 45 - EnDat 2.2 インターフェイスの仕様

網掛け部分は、 回路の一部ですが、 他のフ ィード

バック装置タイプをサポートするコンポーネン ト を

示します （EnDat サポートには使用されない）。

Kinetix 6200 または Kinetix 6500
制御モジュール

項目 値

メモリサポート プログラムされません。

EnDat 2.2 データ通信 4Mbps、同期
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表 46 - サードパーティ製モータの EnDat エンコーダのサポート要件

要件
EnDat 2.1 
（サイン / コサイン）

EnDat 2.2 
（デジタルのみ）

EnDat 2.2 
（サイン / コサイン）

サポート される

モデル

ECI1319 / EQI1331
ECI1118 / EQI1130
ECI119

LC483
LIC4000
ECN125
ROQ437
ECN1123 / EQN1135
ECN1325 / EQN1337

ECN113
ECN1313 / EQN1325
ECN413 / EQN425
ROQ425

最大ケーブル長 50m（164 フ ィート）

位置の初期設定 デジタル

位置の追跡 サイン / コサイン信号を使用 デジタル サイン / コサイン信号を使用

ケーブル配線 シールド、ツイストペア Heidenhain EnDat 2.2 ケーブルのみ シールド、ツイストペア

ブロブ

プログラ ミング
不要

立上げ /
フ ィールド交換

Kinetix 6200 または Kinetix 6500 ド ライブ：

メ ッセージ命令を使用して 1 回のみ手順を実行し、エンコーダのブロブファイルをプログラムする必要がありま

す（Kinetix 6500 ド ライブを使用）。これにより、他のすべてのロックウェル・オート メーシ ョ ンのモータと同様に動

作します。これは Stegmann エンコーダのサードパーティのモータの要件に似ています。ただし、Kinetix 6000 ド ライ

ブではな く、Kinetix 6500 ド ライブを使用します。

Kinetix 6500 ド ライブのみ：

Logix Designer の整流テスト手順（RSLogix 5000 ソフ トウェアのバージ ョ ン 19 でリ リース）を実行し、整流オフセッ ト値

を取得してコン ト ローラに保存します。この手順は、ド ライブを新しいモータに接続するたびに実行する必要が

あります。

データ周波数 100kHz 4.125MHz 100kHz

サイン / コサイン

周波数
0 ～ 250kHz – 0 ～ 250kHz

重要 システムのEnDatフ ィードバックを正常にサポートするに

は、以下に示すように、Logix Designerアプリケーシ ョ ンのド

ライブのModule Properties タブで、適切なフ ァームウェアリ

ビジ ョ ンのキーイング構成を選択する必要があります。

• EnDat 2.1エンコーダでは、Kinetix 6200 ド ライブのファーム

ウェアリビジ ョ ン 1.35 以降を使用します。

• EnDat 2.2エンコーダでは、Kinetix 6200 ド ライブのファーム

ウェアリビジ ョ ン 1.40 以降を使用します。

重要 ド ラ イブ とモータ を正し く 統合するには、サードパー

ティ製モータのEndatエンコーダに関する立上げの注意事

項を参照して ください。
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補助位置フ ィードバッ クの仕様

Kinetix 6200およびKinetix 6500-制御モジュールは、多くの場合、44ピン

(IOD) コネク タを使用してコネク タピンを共有するため、複数タ イプ

のフ ィードバッ ク装置をサポー ト し ます。

表 47 - デバイスタイプごとの補助フ ィードバック信号

補助フ ィードバッ クチャネルの仕様は、整流に関連する仕様を除いて

はモータ・フ ィードバッ ク・チャネルと同じです。

補助フ ィードバッ ク装置の9.0Vおよび5.0V電源は、モータ・フ ィード

バッ ク・チャネルで共有されます。合計電流容量を 83 ページの表に示

し ます。

アレ ン・ブ ラ ド リ ーのBulletin 842HR、844D、845H、および845T-エン

コーダは、補助フ ィードバッ ク接続の推奨エンコーダです。

表 48 - アレン ・ ブラ ド リーの補助フ ィードバックエンコーダ

これらのアレン・ブラ ド リーのエンコーダの詳細は、『Kinetixモーシ ョ

ンのアクセサ リ の仕様テクニカルデータ』(Pub.No. GMC-TD004)を参

照して く ださい。

IOD ピン
Stegmann 
Hiperface

汎用 TTL
インクリ メンタル

汎用サイン / コサイン
インクリ メンタル

Heidenhain 
EnDat 2.1

Heidenhain 
EnDat 2.2

1 AUX_SIN+ AUX_AM+ AUX_SIN+ AUX_SIN+ –

2 AUX_SIN- AUX_AM- AUX_SIN- AUX_SIN- –

3 AUX_COS+ AUX_BM+ AUX_COS+ AUX_COS+ –

4 AUX_COS- AUX_BM- AUX_COS- AUX_COS- –

5 AUX_DATA+ AUX_IM+ AUX_IM+ AUX_DATA+ AUX_DATA+

6 AUX_DATA- AUX_IM- AUX_IM- AUX_DATA- AUX_DATA-

7 – – – AUX_CLK+ AUX_CLK+

8 – – – AUX_CLK- AUX_CLK-

9 AUX_EPWR5V AUX_EPWR5V AUX_EPWR5V AUX_EPWR5V AUX_EPWR5V

10 AUX_ECOM AUX_ECOM AUX_ECOM AUX_ECOM AUX_ECOM

11 AUX_EPWR9V – – – –

Cat. No. 説明

842HR-MJDZ115FWYD（マルチターン）

842HR-SJDZ115FWYD（シングルターン）

サイズ 25、サイン / コサイン、正方形のフランジ、

3/8 インチシャフ ト、DC5V または 9V、デジタル

RS-485 インターフェイス、M23 17 ピンコネクタ

844D-B5CC1FW
サイズ 20、インクリ メンタル、正方形のフランジ、

3/8 インチシャフ ト、DC5V、5V DLD 出力、ラジアル

コネクタ

844D-B5CC1CS

844D-B5CC1DR

845H-SJDN14FWY2
サイズ 25、インクリ メンタル、正方形のフランジ、

3/8 インチシャフ ト、DC5V、5V DLD 出力、ラジアル

コネクタ

845H-SJDN14CSY2

845H-SJDN14DRY2

845T-DN13EFW HS35、中空軸インクリ メンタル、5/8 インチシャフ

ト、テザー3/8 インチ・ボルト・オン、DC5V、5V DLD
出力、10 ピンコネクタ

845T-DN13ECS
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安全速度モニタ機能 安全速度モニタ付き Kinetix 6200 およびKinetix 6500 制御モジュール

(Cat.No. 2094-xx02x-Mxx-S1)は、安全 ト ルクオフ、安全速度モニタ、およ

びド ア制御/ モニタの各機能を搭載し ます。速度モニタは、制御停止/
無効などの他の停止カテゴ リ、さ らに制御停止や位置保持などに対応

し ます。

93 ページの表に、安全速度モニタ制御モジュールがサポー トする動作

の安全モードの概要を示し ます。また、表には動作モードに応じて異

なる有効な I/O も記載されています。安全速度モニタ制御モジュール

は、表に記載されたモードに加えて、以下の2つの安全機能をサポー ト

し ます。

• 安全最大速度

• 安全方向モニタ

これらの機能は、安全停止機能を利用する他のモード とは独立して操

作できます。

ソ フ ト ウ ェア構成によ り安全最大速度機能がアクテ ィ ブになってい

る場合、フ ィードバッ ク速度がモニタ され、ユーザプログラ ム可能な

制限と比較されます。測定された速度が制限を超えている場合、安全

停止機能が実行されます。

ソ フ ト ウ ェア構成よ り安全方向モニタがアクテ ィ ブになっている場

合、フ ィードバッ ク方向がモニタ され、誤った方向へのモーシ ョ ンが

検出された と きに安全停止機能が実行されます。

新し い安全速度モニ タ制御モジ ュールを取付け る と、事前構成は

Disabled動作モードにな り ます。新しいモジュールを取付ける と きは、

最初にLogix Designerアプ リ ケーシ ョ ンを使用して、基本的なド ラ イブ

構成を完了する必要があ り ます。次に、安全構成ツールを使用して安

全機能を構成し ます。安全構成プロセスの一環と して、安全機能が構

成され、正常に動作し、安全回路をロ ッ クでき る こ と を確認して く だ

さい。

安全機能の接続は、2090-K6CK-D44M薄型コネク タキ ッ ト を使用して

IOD コネ ク タで行ないます。安全入力と安全出力をサポー ト するに

は、ユーザ供給の24V電源(IOD-17およびIOD-18)が必要です。

表 49 - 安全 I/O の電源仕様

項目 値

定格電圧
DC21.6 ～ 28.8V（公称 24V）
IEC/EN 60204 および IEC/EN 61558-1 に準拠

定格電流 最大 0.105A
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表 50 - 安全モードの動作

安全機能の構成 と 配線の詳細は、『Kinetix 6200 and Kinetix 6500 Safe
Speed Monitoring Safety Reference Manual』(Pub.No. 2094-RM001) を参照

して く ださい。

安全モード 説明

SS
 In

pu
t

SL
S I

np
ut

ES
M

 In
pu

t

LM
 In

pu
t (1

)

DM
 In

pu
t

DC
 O

ut
pu

t

Disabled（無効） すべての安全機能が無効です。 – – – – – –

Safe Stop（安全停止）
ド ライブは、安全停止入力の非アクテ ィブ化時または停止カテゴリ

フォルトの発生時に構成された停止カテゴリをアクテ ィブにします。
√ – – √ – √

Safe Stop with Door Monitoring 
（ドアモニタ付き安全停止）

ド ライブは安全停止に加え、ドアのステータスをモニタ します。 √ – – √ √ √

Safe Limited Speed（安全制限速度）

ド ライブは安全停止に加え、フ ィードバック速度をモニタして、構成可能

な安全速度制限と比較します。速度が制限を超えると、ド ライブは構成さ

れた停止カテゴリを起動します。

√ √ – √ – √

Safe Limited Speed with Door Monitoring 
（ドアモニタ付き安全制限速度）

ド ライブは安全停止と安全制限速度に加え、ドアのステータスをモニタ

します。
√ √ – √ √ √

Safe Limited Speed with Enabling Switch 
Control（イネーブルスイッチ制御付

き安全制限速度）

ド ライブは安全停止と安全制限速度に加え、イネーブルスイッチ入力の

ステータスをモニタ します。
√ √ √ √ – √

Safe Limited Speed with Door Monitor and 
Enabling Switch（ドアモニタおよび

イネーブルスイッチ付き安全制限

速度）

ド ライブは安全停止と安全制限速度に加え、ドアとイネーブルスイッチ

入力のステータスをモニタ します。
√ √ √ √ √ √

Safe Limited Speed (status only）
（安全制限速度（ステータス専用）） 

ド ライブは安全停止に加え、フ ィードバック速度をモニタして、構成可能

な安全速度制限と比較します。速度が制限を超えた場合、システム

ステータスをセーフテ ィ・プログラマブル・ロジック・コン ト ローラ用の

安全出力として使用できます。停止動作は行なわれません。

√ √ – √ – √

Slave, Safe Stop（スレーブ、安全停止）

ド ライブは安全停止と同じ機能を実行します。ただし、ドアモニタ入力は

上流軸からのドア制御出力として処理され、その内部ドア制御信号により

AND 論理演算を実行してカスケード されたドア制御出力を形成します。

√ – – – – √

Slave, Safe Limited Speed（スレーブ、

安全制限速度）

ド ライブは安全制限速度モード と同じ機能を実行します。ただし、ドア

モニタ入力は上流軸からのドア制御出力として処理され、その内部ドア

制御信号により AND 論理演算を実行してカスケード されたドア制御出力

を形成します。

√ √ – – – √

Slave, Safe Limited Speed (status only） 
（スレーブ、安全制限速度

（ステータス専用））

ド ライブは安全制限速度（ステータス専用）モード と同じ機能を実行しま

す。ただし、ドアモニタ入力は上流軸からのドア制御出力として処理さ

れ、その内部ドア制御信号により AND 論理演算を実行してカスケード さ

れたドア制御出力を形成します。

√ √ – – – √

(1) この入力の使用はオプシ ョ ンです。
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第 4 章 コネクタのデータおよび機能説明
安全トルクオフ機能 安全 ト ルク オフ機能付きの Kinetix 6200 および Kinetix 6500 制御モ

ジュール(Cat.No. 2094-xx02x-Mxx-S0)は、モニタ対象のデジタル入力に

応じて、インバータボードの電源 ト ランジスタを安全にオフにする機

能を搭載し ます（カテゴ リ 0停止）。このド ラ イブは、安全 ト ルクオフ機

能の他の軸へのカスケードに対応するデュアルチャネル出力、および

安全回路の リ セッ ト入力もサポー ト し ます。2090-K6CK-D44S0コネク

タキッ トおよび2090-CS0DSDS-AAxxケーブルは、この用途専用に設計

されています。詳細は、131ページの図71を参照して く ださい。

安全機能の構成 と 配線の詳細は、『Kinetix 6200 and Kinetix 6500 Safe
Torque-off Safety Reference Manual』(Pub.No. 2094-RM002) を参照して く

ださい。
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 第 5 章

Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ライブ

システムの接続

この章では、Kinetix 6200およびKinetix 6500 システムコンポーネン ト

の配線と ケーブル接続の手順を記載し ます。

基本的な配線の要件 このセクシ ョ ンでは、Kinetix 6200およびKinetix 6500ド ラ イブモジュー

ルの基本的な配線について説明し ます。

項目 ページ

基本的な配線の要件 95

入力電源構成の決定 97

特定の電源構成での接地ジャンパの設定 102

モジュール式ド ライブシステムの接地 105

電源配線の要件 107

電源配線のガイ ドライン 109

IAM/AM モジュールコネクタの配線 110

モータ・ケーブル・シールド・クランプの適用 122

フ ィードバックおよび I/O ケーブル接続 123

フ ィードバックおよび I/O コネクタの配線 127

外部シャン トモジュールの接続 132

IPIM モジュールの接続 133

RBM モジュールの接続 134

SERCOS 光ファイバーケーブルの接続 135

Kinetix 6000M ド ライブ・モータ一体型 SERCOS 接続 138

イーサネッ トケーブルの接続 139

注意 ： 切削、 穿孔、 ねじ切り、 溶接のすべての作業を、 シ

ステムをエンクロージャから取り外した状態で行なえるよ

うに、システムの設置を計画して ください。 このシステムは

開放型構造であるため、 金属の削り屑がシステム内に入ら

ないように注意して く ださい。 金属の削り屑などの異物が

回路内に残っていると、装置が損傷する可能性があります。

感電の危険：感電の危険を防止するために、Bulletin 2094 パ
ワーレールと ド ライブモジュールの取付けと配線をすべ

て行なってから、 電源を投入して く ださい。 電源を投入

すると、 コネクタ端子を使用していない場合でも端子に

電圧が印加されることがあります。
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第 5 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続
独自のケーブルの作成

互換性のあるモータおよびアクチュエータのケーブルを作成する場

合、以下のガイ ド ラ インに従って く ださい。

• ケーブルの円周方向 360° を完全に接続するために、ケーブルシー

ルド をケーブル両端のコネク タのシェルに接続します。

• 可能な場合は、ツ イス ト・ペア・ケーブルを使用し ます。相互の

デ ィ フ ァ レンシャル信号、および適切に接地リ ターンを行なっ

ているシングルエン ド信号をよ り線にします。

薄型コネク タキッ ト 、ド ラ イブ側の（適合）コネク タキッ ト 、およびモー

タ側のコネク タキ ッ ト のカタ ログ番号については、『Kinetix モーシ ョ

ンのアクセサ リ の仕様テクニカルデータ』(Pub.No. GMC-TD004)を参

照して く ださい。

電源ケーブルと信号ケーブルの経路

機械またはシステム上に電源と信号を配線する場合、付近の リ レー、

ト ランス、その他の電子ド ラ イブから発生した ノ イズがモータやエン

コーダのフ ィードバッ ク信号、入出力通信、その他の影響受けやすい

低電圧信号内に誘導される こ とがあるため注意が必要です。これは、

システムフォル ト や通信障害の原因にな り ます。

高電圧ケーブルと低電圧ケーブルを配線管に敷設する例について

は、38 ページの「電気的ノ イズの低減」を参照して く ださい。詳細は

『System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual』
(Pub.No. GMC-RM001)を参照して く ださい。

重要 こ こでは、大多数のアプリケーシ ョ ンで使用できる、一

般的な PWMサーボシステムの配線構成、サイズ、手順につ

いて説明します。米国電気工事規定 (NEC)、使用する地域の

電気工事規定、特殊な動作温度、デューテ ィサイクル、シ

ステム構成などの必要条件がある場合は、ここに記載さ

れる値や方法よりもそちらを優先して ください。

重要 市販のケーブルはEMI を最小限に抑えるよ う設計されて

いるため、システム性能を最適化するために、ハン ド メ

イ ドのケーブルではな く、市販のケーブルを使用するこ

とをお奨めします。

独自のケーブルを作成して、Kinetix 6000M ド ライブ・モータ

一体型システムで使用されるハイブリ ッ ドケーブルお

よびネッ トワークケーブルのかわりに使用するこ とは

できません。
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Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続 第 5 章
入力電源構成の決定 入力電源を Kinetix 6200 またはKinetix 6500 システムに配線する前に、

接続する入力電源のタ イプを決定する必要があ り ます。IAM 電源モ

ジュールは、接地環境と未接地環境のいずれでも動作する よ う に設計

されています。

接地された電源構成

接地された (WYE)電源構成では、3相電源をニュー ト ラル点に接地で

きます。このタ イプの接地電源構成を使用する こ と をお奨めし ます。

図47 - 接地された電源構成（WYE 2次）

IAM電源モジュールは、接地された配電向けの接地ジャンパが取付け

られた状態で出荷されます。

LIM モジュールを使用する場合と使用しない場合のそれぞれの入力

電源の内部接続図については、241 ページから始まる「電源の配線例」

を参照して く ださい。

注意： LIMモジュールを入力電源に使用している場合、VAC LINE
入力電源は設置構成からのものでなければなりません。 LIM
モジュールを入力電源に使用していない場合は、 未接地、

隅接地、 およびインピーダンス接地の電源構成が許可され

ますが、 適切なド ライブ動作のためには、 接地ジャンパを

未接地位置に設定する必要があります。 また、 アクテ ィブ

コンバータが DC バス電圧を供給する場合も、接地ジャンパ

を設定する必要があります。

詳細は、 102 ページの 「特定の電源構成での接地ジャンパの

設定」 を参照して ください。
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パワーレールの
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接続します。

3 相
AC ライン

フ ィルタ

M1
コンタクタ

Bulletin 2094
IAM 電源モジュール （上面図）

回路保護

重要 設備内に接地された配電があるこ とが分かっていると

きは、接地ジャンパを移動する必要はありません。
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第 5 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続
図48 - 隅接地された電源構成（デルタ 2次）

図49 - インピーダンス接地された電源構成（WYE 2次）

LIMモジュールを使用する場合と使用しない場合のそれぞれの入力

電源の内部接続図については、241 ページの付録 Aを参照して く ださ

い。
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3 相
入力 VAC

位相グラウンド

重要 インピーダンス設置および隅接地された電源構成に接

地接続があったと しても、Kinetix 6000 ド ライブシステムを

取付けているときは接地されていないものと して扱わ

れます。
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未接地の電源構成

未接地の電源構成（図50）には、ニュー ト ラル接地点はあ り ません。未

接地、インピーダンス接地、および隅接地の電源構成が許可されます

が、ジャンパ（IAM電源モジュールの内部）を120k Ωレジス タの反対側

に移動する必要があ り ます。IAM電源モジュールの接地ジャンパ（デ

フォル ト 構成）は、接地された配電向けに設定されています。

図50 - 未接地の電源構成

LIMモジュールを使用する場合と使用しない場合のそれぞれの入力

電源の内部接続図については、241 ページの付録 Aを参照して く ださ

い。

重要 設備内で未接地、インピーダンス接地、または隅設置の

配電があるこ とが確かな場合は、接地ジャンパ（接地さ

れた電源用に構成された）を、IAM電源モジュール内部の

未接地の電源用の位置に移動する必要があります。

詳細は、102 ページの「特定の電源構成での接地ジャンパ

の設定」を参照して ください。

L3

L2

L1 1  2

DC-
DC+

L3
L2
L1

CONT EN-
CONT EN+

CTRL 2
CTRL 1

1  2 
1  2  3  4  5  6

W
V
U

MBRK -
MBRK +

COM
 PWR

DBRK -
DBRK +

1 
 2

  3
  4

1 
 2

  3
  4

  5
  6

ト ランス

3 相
入力 VAC

シャーシグラウンド

ボンディ ングされた

キャビネッ トの接地

接地グリ ッ ドまたは

配電接地

パワーレールの

接地スタ ッ ドに

接続します。

M1
コンタクタ

Bulletin 2094
IAM 電源モジュール （上面図）

ト ランス （デルタ） 2 次

回路
保護

注意 ： 未接地のシステムでは、 各位相の電位は配電グラウ

ンドを基準にしません。 このため、 アースグラウンドに対

する電位が不明になることがあります。
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DC コモンバス構成 IAM 電源モジュールを DC コモンバス構成で使用する場合、IAM モ

ジュールは- リーダIAMまたはフォロワIAMモジュールと呼ばれます。

IAM（非コモンバス）と リーダIAMモジュールの3相入力電源接続は同

じです。リーダIAMモジュールはDCバスの放電を行ない、さ らにコモ

ン・バス・フ ォ ロ ワ・ド ラ イブに対してDCバス- プ リ チャージ、バス調

整、欠相検出、および地絡検出を行ないます。フォ ロ ワIAMモジュール

には3相入力電源接続はあ り ませんが、リーダ IAMモジュールからの

DCバス接続があ り ます。

表 51 - IAM モジュールの名称と使用方法

Bulletin 2094 リ ーダ IAM電源モジュールはBulletin 2094以外のフォ ロ

ワ ド ラ イブ との動作が可能であ り、同様にBulletin 2094 フォ ロ ワ IAM
モジュールはBulletin 2094以外のコモン・バス・ リーダ・ド ラ イブとの動

作が可能です。ただし、Bulletin 2094以外の リ ーダ / フォ ロ ワ ド ラ イブ

は、Bulletin 2094 リ ーダ/フォ ロ ワIAMモジュールと同じ機能要件を満

たしている必要があ り ます。

図51 - 標準的なDC コモンバス構成

モジュール 配線 特長

IAM 3 相入力電源付き コモン・バス・モードで配線されない

リーダ IAM
3 相入力電源付きで、フォロワ

IAM モジュールへの DC コモン

バス接続がある

コモン・バス・モードで配線される

フォロワ IAM
3 相入力電源はな く、リーダ IAM
モジュールからの DC コモンバ

ス接続がある

コモン・バス・モードで配線され、Logix 
Designer アプリケーシ ョ ンを使用して

構成する

重要 Bulletin 2094以外のコモン・バス・リーダ IAMモジュールにプ

リチャージ機能がない場合、外部プリチャージ回路を追

加し てから、Bulletin 2094 コ モン・バス・フ ォ ロワ IAM モ

ジュールに接続する必要があります。
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コモンバスのヒ ューズ保護要件

Bulletin 2094 リ ーダ IAM電源モジュールの使用時にDCバス ヒ ューズ

が必要になるのは、複数のBulletin 2094 フォ ロ ワ IAM モジュールに配

線する場合のみです。複数のフ ォ ロ ワ IAM モジュールを配線する場

合、DC コモンバス電源を追加のド ラ イブに延長するための端子台が

必要です。DCバス端子台と各フォ ロ ワ IAM モジュール間のDCバス

の両端に ヒ ューズを取付ける必要があ り ます。これらの ヒ ューズは、

各フォ ロ ワIAMモジュールのDC入力電流に基づいて定格されていな

ければな り ません。

Bulletin 2094以外のコモン・バス・ リ ーダ・ド ラ イブを使用する場合、コ

モン・バス・ リ ーダ・ド ラ イブ と フォ ロ ワ IAM モジュール間のDCバス

の両端にDCバス ヒ ューズが必要です。これらの ヒ ューズは、コモン・

バス・ リーダ・ド ラ イブDC出力電流に基づいて定格されていなければ

な り ません。複数のフォ ロ ワ IAM モジュールを使用している と きは、

DC バス端子台 と 各フ ォ ロ ワ IAM モジ ュールの間 と同様に、非

Bulletin 2094 コモン・バス・ リ ーダ と 端子台の間の DC バスの両端に

ヒ ューズを取付ける必要があ り ます。

推奨されるサーキッ ト ブレーカ / ヒ ューズサイズについては、32 ペー

ジの「サーキ ッ ト ブレーカ / ヒ ューズの選択」を参照して く ださい。内

部接続図については、245 ページの「DCコモンバスの配線例」を参照し

て く ださい。
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特定の電源構成での
接地ジャンパの設定

未接地、隅設置、およびインピーダンス接地の電源構成を使用する場

合は、接地ジャンパを設定する必要があ り ます。接地ジャンパを設定

する こ とは、Bulletin 8720MC回生電源またはアクテ ィブコンバータに

よってDCバス電源が供給される場合にも必要とな り ます。

ジャンパの設定では、IAM電源モジュールをパワーレールから取り外

し、IAMモジュールを開いてジャンパを移動し ます。

接地ジャンパの設定を最適化するには、パワーレールから IAM電源モ

ジュールを取り外し、接地された静電安全ワーク ステーシ ョ ン と して

装備された固体表面を上にして配置し ます。

コモンバス構成で未接地の入力電源を使用する場合は、以下の表を使

用して接地ジャンパの設定場所を判断して く ださい。

表 52 - 設定する接地ジャンパ

重要 配電が接地済みの場合、接地ジャンパの設定は不要で

す。105 ページの「モジュール式ドライブシステムの接地」

に進んで ください。

注意 ： ラインと中性線間の電圧保護機能はな く なったた

め、接地ジャンパを移動する際に装置が損傷する危険があ

ります。

注意 ： 本ド ライブには、 静電気 (ESD) による損傷を受けやす

い部品が含まれています。 ド ライブの取付け、 テス ト、 保

守、修理を行なう場合は、静電防止対策が必要になります。

静電防止対策を怠ると、装置が損傷する可能性があります。

静電防止対策の詳細は、 『Guarding Against Electrostatic Damage』
(Pub. No. 8000-4.5.2) または該当する ESD 保護のハンドブックを

参照して ください。

リーダド ライブ フォロワド ライブ ジャンパを設定するドライブ

Kinetix 6200/6500 IAM
電源モジュール

Kinetix 6200/6500 IAM
電源モジュール

リーダドライブ

Kinetix 6200/6500 IAM
電源モジュール

Kinetix 6200/6500 以外の

ドライブ
リーダドライブ

Kinetix 6200/6500 以外の

ドライブ

Kinetix 6200/6500 IAM
電源モジュール

フォロワド ライブ

（リーダド ライブに設定がない

場合）

注意： 機器が損傷する恐れがあります。設備の接地構成は、

正確に判断しなければなりません。接地された電源構成（デ

フォルト）の場合は接地ジャンパを移動しないで ください。

接地ジャンパを移動するのは、 未接地、 隅設置、 およびイ

ンピーダンス接地の電源の場合か、 アクテ ィブコンバータ

が DC バス電圧を供給する場合です。
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表 53 - 接地ジャンパ構成

接地ジャンパの設定

以下の手順に従って、未接地の電源用に接地ジャンパを設定して くだ

さい。

1. IAM モジュールをパワーレールから取り外します。

方法の詳細は、 232 ページの 「Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド

ラ イブ モジュールの取り外し」 を参照して ください。

2. 前面パネルの上下のねじを取り外します。

実際のハード ウェアについては、 104 ページの図を参照して くだ

さい。

3. 前面パネルを回転させて右側に開き、 接地ジャンパを探します。

接地構成 例の図 接地ジャンパ構成 適切な構成の利点

接地あり  (wye) 97 ページの図 47 接地電源（デフォルト設定）

• ULおよびEMC適合

• 電気的ノイズの低減

• 最も安定した動作

• コンポーネン ト とモータの

ベアリングにかかる電圧の

スト レスが低減される。

• AC-フ ィード、

接地なし

• 隅接地

• インピーダンス接地

99 ページの図 50
98 ページの図 48
98 ページの図 49 接地されていない電源用に設定

• 地絡が起こったときに、重大な

装置の損傷を防ぐことができる。

• 漏れ電流を低減する。
アクテ ィブコンバータ

からの DC バス
248 ページの図 101

注意 ： 人体への危険を防止するため、 電源が投入されてい

るときは、 接地ジャンパのアクセスエリアを閉鎖したまま

にする必要があります。 電源が投入されていた後で切断さ

れた場合は、 DC 電圧が消失するまで少な く とも 5 分待ち、

DC バス電圧が存在しないことを確認してから、 接地ジャン

パにアクセスして ください。

重要 フロン トパネルを IAM モジュールから取り外さな

いで く だ さい。前面パネルのステータ スイ ンジ

ケータ とスイ ッチも、IAM モジュールにリボンケー

ブルで接続されています。リボンケーブルはヒン

ジのよ うに機能し、フロン トパネルを開いて接地

ジャンパにアクセスできます。
Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015 103



第 5 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続
4. 接地ジャンパを移動します。

5. IAMモジュールのフロン トパネルと 2つのねじを元の位置に取付

けます。

1.6Nm （14 ポンド インチ） トルクで締めます。

6. IAM モジュールをパワーレールに取付けます。

方法の詳細は、 235 ページの 「Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド

ラ イブ モジュールの交換」 を参照して ください。

図52 - 接地ジャンパの設定（460V IAM電源モジュール）

IAM モジュール

（シリーズ B および C）
構成

接地 （デフォルト） 未接地

2094-BC01-MP5-M (460V)

P16 および P17 P18 および P19

2094-BC01-M01-M (460V)

2094-BC02-M02-M (460V)

2094-BC04-M03-M (460V)

2094-BC07-M05-M (460V)

P16

P18

P17
(behind P18)

P19

P18

P19

底面のねじ

前面パネル

（取り外した状態）

接地構成

（デフォルト設定） 用に

設定された接地ジャンパ

接地されていない構成用に

設定された接地ジャンパ

上面のねじ

2094-BC01-MP5-M、
2094-BC01-M01-M、
2094-BC02-M02-M、
2094-BC04-M03-M、 または

2094-BC07-M05-M
IAM 電源モジュール (460V)

取り外し可能なジャンパ

重要 接地された電源構成のデフォルトのジャンパ設定を使

用して く ださい。未接地電源の場合は、上図に示すよ う

にジャンパを移動します。
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モジュール式ド ライブ
システムの接地

マシンまたはプロセスシステムのすべての機器と コンポーネン ト に

は、シャーシに接続された共通するアースグラ ウン ド点が必要です。

接地されたシステムは、短絡保護のために接地パスを提供し ます。モ

ジュールとパネルを接地する こ とによって、短絡、過渡的な過電圧、お

よび機器シャーシへの通電した導線の偶発的な接続によって起こ る

可能性がある、感電の危険および機器の損傷を最低限に抑える こ とが

できます。

システムのサブパネルに対するパワーレールの接地

2094-PRxおよび2094-PRSxパワーレールには、ボンディ ングされたキャ

ビネ ッ ト 接地バスに接続する編組接地ス ト ラ ッ プ（100mm（3.9 イ ン

チ））が付属し ます。取付けブラケ ッ ト を使用する場合は、も う 一方の

端をパワーレールの接地スタ ッ ド また取付けブラケッ ト の接地スタ ッ

ドのいずれかに接続して く ださい

図53 - 編組接地ス ト ラ ップの接続例

パワーレールの寸法については、『Kinetix 6000 Power Rail Installation 
Instructions』(Pub.No. 2094-IN003)を参照して く ださい。

注意 ： 米国電気工事規定 (NEC) には、 接地要件、 規則、 定義

が記載されています。 使用する地域のすべての法令に従っ

て、 システムを安全に接地して ください。

CE の接地要件については、 26 ページの 「承認機関」 を参照

して ください。

LIM

PRS

PR

LIM

PR/PRS

LIMPR
S

PR

LIMPR
S

PR PR
PR

接地グリ ッ ドまたは

配電接地

ボンディングされた

キャビネッ ト接地バス

編組

接地スト ラ ップ

2094 パワーレール

（2094-PRSx を示す）

ボンディ ングされた

キャビネッ ト接地バス

ボンディングされた  
接地バス

2094 取付けブラケッ ト上の

2094 パワーレール

（2094-PRSx を示す）

2094 取付けブラケッ ト上の

ライン ・ インターフ ェイス ・

モジュール （2094-ALxxS を示す）
接地グリ ッ ドまたは

配電接地

接地グリ ッ ドまたは

配電接地

編組

接地スト ラ ップ

網組接地

スト ラ ップ

接地スタ ッ ド

接地スタ ッ ド

接地スタ ッ ド

2094 取付けブラケッ ト

(2094-XNBRKT-1)

2094 取付けブラケッ ト

(2094-XNBRKT-1)
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取付けブラケ ッ ト の寸法については、『2094 Mounting Brackets 
Installation Instructions』(Pub.No. 2094-IN008)を参照して く ださい。

複数のサブパネルの接地

この図では、シャーシグラ ウン ドは複数のサブパネルに延長されてい

ます。

図54 - 1ヶ所の接地ポイン ト に接続されたサブパネル

高周波(HF)ボンディ ングは図示されていません。HFボンディ ングに

ついては、40 ページの「複数のサブパネルのボンディ ング」を参照して

く ださい。

重要 AC ラインフ ィルタにパワーレールまたはLIM モジュール

を取付けるために 2094取付けブラケッ ト を使用する場合

は、編組接地ス ト ラ ッ プをパワーレールから取り外し

て、取付けブラケッ トの接地スタ ッ ドに取付ける必要が

あります。

NEC および該当する地域の

法令に従って ください。

ボンディ ングされた

接地バス

接地グリ ッ ドまたは

配電接地
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電源配線の要件 ワ イヤは、最小定格75°C (167°F)の銅製である こ とが必要です。メ イン

AC電源の同調は任意ですが、安全で適切な動作のためにアースグラ

ウン ド接続が必要です。

IPIMモジュールの電源配線要件については、『Kinetix 6000M Integrated
Drive-Motor System User Manual』(Pub.No. 2094-UM003)を参照して く だ

さい。

内部接続図については、241 ページの「電源の配線例」を参照して く だ

さい。

表 54 - IAM 電源配線の要件

重要 米国電気工事規定 (NEC)および現地の電気工事規定は、

ここに記載する値や方法に優先します。

Bulletin 2094 ド ライ

ブの Cat. No. 説明

接続する端子 推奨

ワイヤサイズ

mm2 (AWG)

剥く長さ

mm（インチ）

トルク値

Nm （ポンドインチ）ピン 信号

2094-BC01-Mxx-M
2094-BC02-M02-M

DC バス(1)

および

VAC 入力電源

IPD-1
IPD-2
IPD-3
IPD-4
IPD-5
IPD-6

10 ～ 2.5
(8 ～ 14)

10
(0.38)

1.2 ～ 1.5
(10.6 ～ 13.2)

2094-BC04-M03-M 10 ～ 6
(8 ～ 10) 16

(0.63)
2.4 ～ 3.0
(21.6 ～ 26.5)

2094-BC07-M05-M 30 (3)

2094-BCxx-Mxx-M

制御入力電源
CPD-1 CTRL 2 4 ～ 2.5

(12 ～ 14) 10
(0.38)

0.5 ～ 0.6
(4.4 ～ 5.3)CPD-2 CTRL 1

コンタクタ

イネーブル

CED-1 CONT EN- 4 ～ 2.5
(12 ～ 14) (2)

0.5 ～ 0.6
(4.4 ～ 5.3)CED-2 CONT EN+

(1) DC コモンバス接続 （リーダ IAM からフォロワ IAM モジュール） は、 できるだけ短く して く ださい。

(2) コンタクタイネーブル配線の実際のゲージは、 システム構成に応じて異なります。 機械メーカ、 NEC、 および該当する地域の法令を考慮する

必要があります。

L3
L2
L1

DC-
DC+

注意 ： 人体への危険または機器の損傷を防ぐために、 取付

けが電線のタイプ、 導線のサイズ、 分岐回路保護、 および

デ ィ スコネク ト デバイスに関する仕様に準拠しているこ

とを確認して く ださい。 電気機器を安全に設置するための

規則は、米国電気工事規定 (NEC) および地域の規定で定めら

れています。

注意 ： 人体への危険および装置の損傷を防止するために、

モータ電源コネク タは接続目的にのみ使用して く ださい。

電源の投入 / 切断の目的では使用しないで ください。

注意 ： 人体への危険または装置の損傷を防止するために、

シールドで保護した電源ケーブルを接地し、 シールドに高

電圧がかからないようにして く ださい。
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表 55 - IAM/AM 電源配線の要件

表 56 - シャン トモジュール電源配線の要件

Bulletin 2094
ド ライブの
Cat. No.

説明

接続する端子
推奨ワイヤサイズ

mm2 (AWG)
剥く長さ

mm（インチ）

トルク値

Nm（ポンドインチ）ピン 信号

2094-BC01-Mxx-M、
2094-BC02-M02-M、
2094-BMP5-M、
2094-BM01-M、
2094-BM02-M

モータ電源 

MP-4
MP-3
MP-2
MP-1

モータ電源ケーブルは

モータ / ド ライブの

組合せに応じて異なる。

6 ～ 1.5
(10 ～ 16)

10 (0.38) 0.5 ～ 0.6
(4.4 ～ 5.3)

2094-BC04-M03-M、
2094-BM03-M

10 ～ 1.5
(8 ～ 16)

10 (0.38) 1.2 ～ 1.5
(10.6 ～ 13.2)

2094-BC07-M05-M、
2094-BM05-M

30 ～ 2.5
(3 ～ 14)

16 (0.63) 2.4 ～ 3.0
(21.6 ～ 26.5)

IAM または AM 
(230 または 460V)
2094-BCxx-Mxx-M
および 2094-BMxx-M

ブレーキ電源 

BC-6
BC-5
BC-4
BC-3
BC-2
BC-1

MBRK-
MBRK+
COM
PWR
DBRK-
DBRK+

0.75 (18) 10 (0.38) 0.22 ～ 0.25
(1.9 ～ 2.2)

W
V
U

ド ライブ

モジュールの
Cat. No.

説明

接続する端子 推奨

ワイヤサイズ

mm2 (AWG)

トルク値

Nm（ポンド インチ）ピン 信号

2094-BSP2 シャン ト

モジュール

（200/400V クラス）

1394-SRxxxx
外部パッシブ・シャン ト・

モジュール

RC-1 DC+

10 (8) (1) 1.2 ～ 1.5
(10.6 ～ 13.2)

RC-2 INT

RC-3 COL

サーマルスイッチ
TS-1 TS1

0.75 (18) 0.22 ～ 0.25
(1.9 ～ 2.2)TS-2 TS2

(1) 105°C (221°F)、 600V
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電源配線のガイ ド
ライン

IAMおよびAM電源モジュールの電源コネク タを配線する場合は、以

下のガイ ド ラ インを参照して く ださい。

IPIMモジュールの電源配線のガイ ド ラ インについては、『Kinetix 6000M
Integrated Drive-Motor System User Manual』(Pub.No. 2094-UM003)を参照

して く ださい。

IAMおよびAM電源モジュールのコネク タを配線する場合は、以下の

手順を実行して く ださい。

1. 推奨される剥く長さ と同じ長さの外部被膜を除去して、 各コネク

タプラグに接続するワイヤを準備します。

2. ケーブル/ワイヤを IAMおよびAM電源モジュールに敷設します。

3. ワイヤをコネク タプラグに差し込みます。

第 4 章のピン配列表、または付録 A の内部接続図を参照してくだ

さい。

4. コネク タねじを締めます。

5. 各ワイヤを軽く引っ張り、 端子から抜けないこ とを確認します。
緩いワイヤは再挿入して締め付けます。

6. コネク タプラグをモジュールコネク タに差し込みます。

重要 Kinetix 6200 およびKinetix 6500 ド ライブモジュールのコネク

タ位置については、66 ページの「2094電源モジュール およ

び制御モジュールの機能」を参照して ください。

ワイヤを固定するためにねじを締める場合のトルク値に

ついては、107 ページから始まる表を参照して ください。

ワイヤから外部被膜を除去する場合の剥 く長さについ

ては、107 ページから始まる表を参照して ください。

重要 システム性能を向上させるには、41 ページの「ノ イズ

ゾーンの確立」で確立した通りに、ワイヤおよびケーブ

ルを配線管内に敷設します。

重要 外部被膜を除去するときは、より線を傷つけたり、

切断したり、その他の損傷を与えたり しないよ う

に十分注意して ください。
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第 5 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続
IAM/AMモジュール

コネク タの配線

このセクシ ョ ンでは、IAMおよびAM電源モジュールの接続に関する

例と配線表を示し ます。

制御電源(CPD) コネク タの配線

こ の例は、すべての IAM、リ ーダ IAM、またはフ ォ ロ ワ IAM 電源モ

ジュールに適用されます。

図55 - IAM電源モジュール（CPD コネク タ）

表 57 - 制御電源 (CPD) コネクタ

CTRL 2

CTRL 1

1      2

Bulletin 2094
IAM 電源モジュール （上面図）

重要 2094-BL75Sおよび 2094-XL75S-C2 LIM モジュールは、最大8軸に

入力電源を供給できます。2094-XL75S-C1 LIM モジュールは、

最大16軸に入力電源を供給できます。

IPIM モジュールの制御電源負荷はKinetix 6000M システム向

けに計算する必要があり、LIMモジュールの制御電源入力

には十分な定格電流が必要です。LIMモジュールが電流要

件をサポート しない場合、ディ スク リート部品を使用す

る必要があります。

重要 ステップ・ダウン・ト ランスを介した制御電源の絶縁は、

すべての460V アプリケーシ ョ ンに必要です。使用する場

合は、絶縁ト ランス出力のいずれかのレグを接地しない

で ください。

米国電気工事規定 (NEC)および現地の電気工事規定は、こ

こに記載する値や方法に優先します。これらの法令への

遵守については、機械メーカが責任を負います。

詳細および内部接続図は、それぞれ82 ページの「制御電

源」および 244 ページの「IAM モジュールの配線例（LIM モ

ジュールなし）」を参照して ください。

CPL コネクタ （LIM モジュール(1)） または他の単相入力

CPD コネクタ

（IAM モジュール）
推奨

ワイヤサイズ

mm2 (AWG)

剥く長さ

mm（インチ）

トルク値

Nm（ポンドインチ）

2094-ALxxS、 2094-BLxxS、
または 2094-XL75S-Cx LIM
モジュール

2094-AL09 および 2094-BL02 
LIM モジュール

CPL ピン 信号 CPL ピン 信号 CPD ピン 信号

1 CTRL 1 2 L1 1 CTRL 2
2.5 (14) 10 (0.38) 0.5 ～ 0.6

(4.4 ～ 5.3)2 CTRL 2 1 L2/N 2 CTRL 1

(1) Bulletin 2094 電源モジュールは、 2094-BL02、 2094-BLxxS、 および 2094-XL75-Cx LIM モジュールに対してのみ使用できます。
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Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続 第 5 章
入力電源(IPD) コネク タの配線

この例は、すべてのIAMモジュールまたはコモン・バス・ リ ーダIAM電

源モジュールに適用されます。

図56 - IAM電源モジュール（IPD コネク タ）

表 58 - 入力電源 (IPD) の接続

表 59 - 終端の仕様

注意 ： IPD コネクタプラグを配線し、 そのプラグをモジュー

ルコネクタに完全に収めたら、 入力電源接続が適切である

ことを確認して ください。 配線 / 極性が誤っているか、 ま

たは配線が緩んでいると、 装置が爆発したり損傷すること

があります。

DC-

DC+

L3

L2

L1
1  2  3  4  5  6

Bulletin 2094 
IAM 電源モジュール （上面図）

OPL コネクタ （LIM モジュール(1)） または他の 3 相入力

(1) Bulletin 2094 電源モジュールは、 2094-BL02、 2094-BLxxS、 および 2094-XL75-Cx LIM モジュールに対してのみ

使用できます。

IPD コネクタ

（IAM またはリーダ IAM
モジュール）

2094-AL09
LIM モジュール

2094-ALxxS、 2094-BLxxS、
または 2094-XL75S-Cx LIM
モジュール

OPL ピン 信号 OPL ピン 信号 IPD ピン 信号

1 L1’ 4 L1’ 6 L1

2 L2’ 3 L2’ 5 L2

3 L3’ 2 L3’ 4 L3

4 1 3

適用しない
2 DC+

1 DC-

IAM モジュールの
Cat. No. 入力 VAC

推奨

ワイヤサイズ

mm2 (AWG)

剥く長さ

mm（インチ）

トルク値

Nm （ポンド インチ）

2094-BC01-Mxx-M
2094-BC02-M02-M

AC460V

2.5 (14) 10 (0.38) 1.2 ～ 1.5
(10.6 ～ 13.2)

2094-BC04-M03-M 6 (10)
16 (0.63) 2.4 ～ 3.0

(21.6 ～ 26.5)2094-BC07-M05-M 30 (3)
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第 5 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続
この例は、コモン・バス・フォロワIAM電源モジュールに適用されます。

図57 - IAM電源モジュール（IPD コネク タ）

表 60 - 入力電源 (IPD) の接続

表 61 - 終端の仕様

注意 ： IPD コネクタプラグを配線し、 そのプラグをモジュー

ルコネクタに完全に収めたら、 コモンバス電源接続が適切

であることを確認して ください。 配線 / 極性が誤っている

か、 または配線が緩んでいると、 装置が爆発したり損傷す

ることがあります。

DC-

DC+

L3

L2

L1

1  2  3  4  5  6

Bulletin 2094 
IAM 電源モジュール （上面図）

IPD コネクタ

（IAM またはフォロワ IAM モジュール）

IPD ピン 信号

6 N.C.

5 N.C.

4 N.C.

3

2 DC+

1 DC-

重要 3相入力電源をコモン・バス・フォロワ IAMモジュールに接

続しないで ください。

IAM モジュールの
Cat. No. 入力 VAC

推奨

ワイヤサイズ

mm2 (AWG)

剥く長さ

mm（インチ）

トルク値

Nm（ポンドインチ）

2094-BC01-Mxx-M
2094-BC02-M02-M

AC460V

2.5 (14) 10 (0.38) 1.2 ～ 1.5
(10.6 ～ 13.2)

2094-BC04-M03-M 6 (10)
16 (0.63) 2.4 ～ 3.0

(21.6 ～ 26.5)2094-BC07-M05-M 30 (3)
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Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続 第 5 章
コンタ ク タ イネーブル(CED) コネク タの配線

この例は、すべての IAM、コモン・バス・ リ ーダ IAM、またはコモン・バ

ス・フォ ロ ワ IAM電源モジュールに適用されます。

図58 - IAM電源モジュール（CED コネク タ）

表 62 - コンタクタイネーブル (CED) コネクタ

CONT EN-

CONT EN+

1      2

Bulletin 2094 
IAM 電源モジュール （上面図）

注意： コンタクタ ・ イネーブル・ リレーの配線が必要です。

人体への危険またはド ライブの損傷を防止するために、 コ

ンタクタ ・ イネーブル ・ リレーを制御ス ト リングに配線し

て く だ さい。 76 ページの 「コ ン タ ク タ ・ イネーブル ・ リ

レー」 を参照して ください。

コモンバス構成では、 リーダおよびフォロワド ライブのコ

ンタクタイネーブル (CED) 接続は、 制御スト リングに直列に

配線する必要があります。

内部接続図については、 240 ページの 「内部接続図の脚注」

を参照して ください。

LIM モジュール(1) I/O (IOL) コネクタまたは

他の制御スト リング

CED ピン 信号

推奨

ワイヤサイズ

mm2 (AWG)

剥く長さ

mm（インチ）

トルク値

Nm（ポンド インチ）2094-ALxxS、 2094-BLxxS、
または 2094-XL75S-Cx LIM
モジュール

2094-AL09 および
2094-BL02
LIM モジュール

IO_COM1 IO_COM 1 CONT EN-
2.5 (14) (2) 10 (0.38) 0.5 ～ 0.6

(4.4 ～ 5.3)COIL_E2 COIL_A2 2 CONT EN+

(1) Bulletin 2094 電源モジュールは、 2094-BL02、 2094-BLxxS、 および 2094-XL75-Cx LIM モジュールに対してのみ使用できます。

(2) コンタクタイネーブル配線の実際のゲージは、 システム構成に応じて異なります。 機械メーカ、 NEC、 および該当する地域の法令を考慮する必要があり

ます。
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第 5 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続
モータ電源(MP) コネク タの配線

モータ電源(MP) コネク タへの接続には、ロータ リ モータ、リ ニアモー

タ、およびモータ駆動型アクチュエータが含まれます。

この例は、AMモジュールおよびIAM 電源モジュールのインバータセ

クシ ョ ンに適用されます。

図59 - IAM/AM電源モジュール（MP コネク タ）

ケーブルシールド終端

工場で取付け済みのモータおよびア クチュエータ用のBulletin 2090
モータ電源ケーブルはシールド されており、取付け時に編組ケーブル

シールド を ド ラ イブで終端する必要があ り ます。ケーブルジャケッ ト

の一部を除去して、シールド編組を剥き出す必要があ り ます。剥き出

した範囲は、IAM またはAMモジュールの上面でク ランプする必要が

あ り（付属のク ランプを使用）、電線をモータ電源(MP)コネク タプラグ

で終端する必要があ り ます。

注意： MP コネクタプラグを配線するときにモータ電源接続

が適切で、 そのプラグがモジュールのコネクタ と完全にか

み合っていることを確認します。 配線 / 極性が誤っている

か、 または配線が緩んでいると、 装置が爆発したり損傷す

ることがあります。

W

V

U

1 
  2

   
3 

  4

Bulletin 2094 
IAM/AM 電源モジュール

（IAM モジュールを示す）

ケーブル ・ シールド ・ クランプ

横滑り式

回して

開く

感電の危険 ： 安全面で感電の危険を防ぐために、 シール

ド電源ケーブルが少な く とも 1 か所で接地されているこ

とを確認して くだ

さい。
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Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続 第 5 章
MPシリーズモータおよびアクチュエータ コネク タ

円形のDINコネク タを装備するBulletin MPLモータ（カタ ログ番号が4
または7）は、バヨ ネ ッ ト 型コネク タを装備するモータ（カ タ ログ番号

が2）用のケーブルには使用できません。バヨネッ ト 型コネク タを装備

するモータは、廃止されま した。

表 63 - MP シリーズ (Bulletin MPL) モータのカタログ番号

バヨネッ ト 型コネク タはモータシャフ ト またはエン ドプレー ト に面

して取付ける こ とができ、電源、フ ィードバッ ク、ブレーキの各接続用

に個別のコネク タを提供し ます。円形のDIN型コネク タは最大180°回
転し、同じコネク タに電源とブレーキの配線を兼ね備えるため、ブレー

キコネク タがな く な り ま した。

図60 - バヨネッ ト型および円形のDIN型モータ コネク タ

MPシ リーズ(Bulletin MPARおよびMPAS) リ ニアアクチュエータ とMP
シ リーズ(Bulletin MPS)ステンレススチール製モータ も、ねじ式(M4)コ
ネク タから SpeedTec (M7) コネク タに移行し ま した。

モータの Cat. No. /SpeedTec DIN 型コネクタ モータの Cat. No. / ねじ式 DIN 型コネクタ モータの Cat. No. / バヨネッ ト型コネクタ

MPL-B15xxx-xx7xAA

MPL-B2xxx-xx7xAA

MPL-B15xxx-xx4xAA

MPL-B2xxx-xx4xAA
適用しない

MPL-B3xxx-xx7xAA、MPL-B4xxx-xx7xAA、
MPL-B45xxx-xx7xAA、MPL-B5xxx-xx7xAA

適用しない
MPL-B3xxx-xx2xAA、MPL-B4xxx-xx2xAA、
MPL-B45xxx-xx2xAA、MPL-B5xxx-xx2xAA

MPL-B6xxx-xx7xAA、MPL-B8xxx-xx7xAA、
MPL-B9xxx-xx7xAA 適用しない

MPL-B6xxx-xx2xAA、MPL-B8xxx-xx2xAA、
MPL-B9xxx-xx2xAA

バヨネッ ト型コネクタ

フ ィードバック /
電源コネクタ

フ ィードバック / 電源 /
ブレーキコネクタ

ねじ式 (M4) コネクタ

電源および

ブレーキコネクタ
フ ィードバック

コネクタ

電源および

ブレーキコネクタ
フ ィードバック

コネクタ

SpeedTec (M7) コネクタ

側面図

側面図

側面図
Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015 115



第 5 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続
モータ電源の配線例

モータ電源の配線手順は、モータフ ァ ミ リ ーご とに少し異な り ます。

使用するモータ またはア クチュエータに対応するケーブルは、その

モータ またはアクチュエータに取付けられたコネク タに応じて異な

り ます。円形のDIN 型コネク タおよびバヨ ネ ッ ト 型コネ ク タの詳細

は、115 ページの「MPシ リーズモータおよびアクチュエータ コネク タ」

を参照して く ださい。

表 64 - モータ電源ケーブルの対応表 - バヨネッ ト型コネクタ

表 65 - モータ電源ケーブルの対応表 - ねじ式 DIN 型コネクタ

表 66 - モータ電源ケーブルの対応表 - SpeedTec DIN 型コネクタ

これらのケーブルには3相電源ワ イヤのみが含まれます。モータ/アク

チュエータはブレーキがないか、またはブレーキ接続用の個別のコネ

ク タを搭載します。サーマル・ス イ ッチ・ワ イヤは、フ ィードバッ クケー

ブルに含まれます。

モータ /
アクチュエータ

コネクタ

タイプ
モータ / アクチュエータの Cat. No. モータ電源ケーブル

（ブレーキワイヤ付き）

モータ電源ケーブル

（ブレーキワイヤなし）

MP シリーズ (Bulletin MPL)
バヨネッ ト型

MPL-B3xxx-xx2xAA、MPL-B4xxx-xx2xAA、
MPL-B45xxx-xx2xAA、MPL-B5xxx-xx2xAA、
MPL-B6xxx-xx2xAA、MPL-B8xxx-xx2xAA、
MPL-B960B-xx2xAA、MPL-B960C-xx2xAA、
MPL-B980B-xx2xAA、および MPL-B980C-xx2xAA

適用しない

2090-XXxPMP-xxSxx (1)

MPL-B960D-xx2xAA、MPL-B980D-xx2xAA 2090-MCNPMP-6Sxx

1326AB (M2L/S2L) 1326AB-Bxxxx-M2L/S2L 2090-XXxPMP-xxSxx (1)

(1) Bulletin MPL または 1326AB モータはバヨネッ ト型コネクタを装備します。 これらのケーブルには、 標準 (Cat.No. 2090-XXNPMP-xxSxx) および連続フレックス

(Cat.No. 2090-XXTPMP-xxSxx) を使用できます。

モータ /
アクチュエータ

コネクタ

タイプ
モータ / アクチュエータの Cat. No. モータ電源ケーブル

（ブレーキワイヤ付き）

モータ電源ケーブル

（ブレーキワイヤなし）

MP シリーズ (Bulletin MPL)
円形

（ねじ式）の

DIN 型

MPL-B15xxx-xx4xAA、MPL-B2xxx-xx4xAA
2090-XXNPMF-xxSxx（標準）

または
2090-CPBM4DF-xxAFxx
（連続フレックス）

2090-CPWM4DF-xxAFxx 
（連続フレックス）

MP シリーズ (Bulletin MPS) MPS-Bxxxx

MP シリーズ (Bulletin MPAS) MPAS-Bxxxx

MP シリーズ (Bulletin MPAR) MPAR-B1xxx および MPAR-B2xxx（シリーズ A）

モータ /
アクチュエータ

コネクタ

タイプ
モータ / アクチュエータの Cat. No. モータ電源ケーブル(1)

（ブレーキワイヤ付き）

モータ電源ケーブル (1)

（ブレーキワイヤなし）

MP シリーズ (Bulletin MPL)

円形 (SpeedTec)
の DIN 型

MPL-B15xxx-xx7xAA、MPL-B2xxx-xx7xAA、
MPL-B3xxx-xx7xAA、MPL-B4xxx-xx7xAA、
MPL-B45xxx-xx7xAA、MPL-B5xxx-xx7xAA、
MPL-B6xxx-xx7xAA、MPL-B8xxx-xx7xAA、
MPL-B9xxx-xx7xAA

2090-CPBM7DF-xxAAxx（標準）

または

2090-CPBM7DF-xxAFxx
（連続フレックス）

2090-CPWM7DF-xxAAxx 
（標準）または

2090-CPWM7DF-xxAFxx 
（連続フレックス）

MP シリーズ (Bulletin MPM) MPM-Bxxxx

MP シリーズ (Bulletin MPF) MPF-Bxxxx

MP シリーズ (Bulletin MPS) MPS-Bxxxx

RDD シリーズ RDD-Bxxxx

LDC シリーズ LDC-Cxxxx

MP シリーズ (Bulletin MPAS) MPAS-Bxxxx

MP シリーズ (Bulletin MPAI) MPAI-Bxxxx

MP シリーズ (Bulletin MPAR)
MPAR-B3xxx、
MPAR-B1xxx および MPAR-B2xxx（シリーズ B）

(1) -2090-CPxM7DF-xxAxxx ケーブルを使用する場合、 モータ側の O リングを取り外す必要があります。
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Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続 第 5 章
内部接続図については、250 ページから始まる「軸モジュール/ ロータ

リ モータの配線例」を参照して く ださい。

図61 - モータ電源の終端（ブレーキワイヤなしのケーブル）

上図のケーブル・シールド・ク ランプは、IAMモジュールに取付けられ

ています。ケーブルは、各AMモジュールのク ランプに同じ方法で接続

し ます。

これらのケーブルには、3相電源ワ イヤ とブレーキワ イヤが含まれま

す。ブレーキワ イヤには、導線をモータブレーキ (BC) コネク タに接続

する前にケーブルク ランプの下で折返すシールド編組（下図の灰色の

部分）があ り ます。サーマル・ス イ ッチ・ワ イヤは、フ ィードバッ クケー

ブルに含まれます。

内部接続図については、250 ページから始まる「軸モジュール/ ロータ

リ モータの配線例」を参照して く ださい。

図62 - モータ電源の終端（ブレーキワイヤ付きのケーブル）
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Bulletin 2094
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1 
 2

  3
  4

1 
 2

  3
  4

  5
  6

抵抗 / モータブレーキ

(BC) コネクタ

モータ電源 (MP)
コネクタ

Bulletin 2094 
IAM/AM 電源モジュール

（IAM モジュールを示す）

MP シリーズ ・

ケーブル ・

ブレーキ ・ ワイヤ

モータ ・ ケーブ

ル ・ シールド ・

クランプ
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上図のケーブル・シールド・ク ランプは、IAMモジュールに取付けられ

ています。ケーブルは、各AMモジュールのク ランプに同じ方法で接続

し ます。

ケーブルシールドおよび リ ード線については、アレン・ブラ ド リ ーの

ほぼすべてのケーブルアセンブ リ で準備処理が施されています。モー

タ電源ケーブルシールド と ワ イヤに準備処理が必要な場合は、以下の

ガイ ド ラ インに従って く ださい。

図63 - ケーブルシールド と リード線の準備処理

内部接続図については、250 ページから始まる「軸モジュール/ ロータ

リ モータの配線例」を参照して く ださい。

表 67 - モータ電源 (MP) コネクタ

表 68 - 終端の仕様

W

V

U

モータ電源

ケーブル

剥き出された編組

25.4mm （1.0 インチ）

外部被膜

105mm （4.1 インチ）

130mm （5.1 インチ）

剥く長さ （下表を参照）

サーボモータ MP コネクタ （IAM/AM モジュール）

MP シリーズ、 LDC シリーズ、

および 1326AB (M2L/S2L) MP ピン 信号

U/ 茶色 1 U

V/ 黒色 2 V

W/ 青色 3 W

緑色 / 黄色 4

IAM/AM モジュール
Cat. No.

推奨

ワイヤサイズ

mm2 (AWG)

剥く長さ

mm（インチ）

トルク値

Nm（ポンド

インチ）

2094-BC01-Mxx-M、2094-BMP5-M、2094-BM01-M
2094-BC02-M02-M、2094-BM02-M

モータ電源ケーブ

ルはモータ / ド ラ

イブの組合せに

応じて異なる。

最大 6 (10)

10 (0.38) 0.5 ～ 0.6
(4.4 ～ 5.3)

2094-BC04-M03-M、2094-BM03-M 最大 10 (8) 10 (0.38) 1.2 ～ 1.5
(10.6 ～ 13.2)

2094-BC07-M05-M、2094-BM05-M 最大 30 (3) 16 (0.63) 2.4 ～ 3.0
(21.6 ～ 26.5)
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モータ /抵抗ブレーキ(BC) コネク タの配線

この例は、AMモジュールおよびIAM 電源モジュールのインバータセ

クシ ョ ンに適用されます。

図64 - IAM/AM電源モジュール（BC コネク タ）

DC24Vブレーキ入力電源の接続

RBMモジュールの接続

表 70 - モータ / 抵抗ブレーキ (BC) コネクタ

MBRK-

MBRK+

COM

PWR

DBRK-

DBRK+

1  
 2 

  3
   4

   5
   6

Bulletin 2094
IAM/AM 電源モジュール

（IAM モジュールを示す）

重要 システムに LIM モジュールが含まれる場合、DC24V を LIM モ

ジュール（P1LまたはPSLコネクタ）から給電できます。

表 69 - モータ / 抵抗ブレーキ (BC) コネクタ  (1)

(1) Bulletin 2094 電源モジュールは、 2094-BL02、 2094-BLxxS、 および 2094-XL75-Cx LIM モジュールに対してのみ

使用できます。

2094-ALxxS、 2094-BLxxS、
2094-XL75S-Cx LIM モジュール

2094-AL09 および 2094-BL02
LIM モジュール

BC コネクタ

（IAM/AM モジュール）

P1L ピン 信号 PSL ピン 信号 BC ピン 信号

1 IO_PWR2 1 MBRK PWR 3 PWR

2 IO_COM2 2 MBRK COM 4 COM

RBM モジュールの I/O 接続
BC コネクタ

（IAM/AM 電源モジュール）

TB3 ピン 信号 MP ピン 信号 (1)

(1) Kinetix 6200 および Kinetix 6500 IAM/AM 電源モジュールの DBRK 出力を使用するには、 ファームウェア

リビジ ョ ン 1.071 以降が必要です。

6 COIL_A1 1 DBRK+

7 COIL_A2 2 DBRK-
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モータブレーキ接続

モータブレーキの配線手順は、モータフ ァ ミ リーご とに少し異な り ま

す。使用するモータ またはアクチュエータに対応するケーブルは、そ

のモータ またはアクチュエータに取付けられたコネク タに応じて異

な り ます。円形のDIN型コネク タおよびバヨネッ ト型コネク タの詳細

は、115 ページの「MPシ リーズモータおよびアクチュエータ コネク タ」

を参照して く ださい。

表 71 - モータ ・ ブレーキ ・ ケーブルの対応表 - バヨネッ ト型コネクタ

表 72 - モータ ・ ブレーキ ・ ケーブルの対応表 - ねじ式 DIN 型コネクタおよび円形

のプラスチック製コネクタ

表 73 - モータ ・ ブレーキ ・ ケーブルの対応表 - SpeedTec DIN 型コネクタ

モータシリーズ
コネクタ

タイプ
ブレーキワイヤ ケーブル Cat. No.

MPL-B3xxx-xx2xAA、MPL-B4xxx-xx2xAA、
MPL-B45xxx-xx2xAA、MPL-B5xxx-xx2xAA、
MPL-B6xxx-xx2xAA、MPL-B8xxx-xx2xAA、MPL-B9xxx-xx2xAA バヨネッ ト型

モータにはブレーキ

コネクタがあります。

ブレーキワイヤはブ

レーキケーブルに含

まれます。

2090-UXxBMP-18Sxx
ブレーキケーブル (1)

1326AB (M2L/S2L)

(1) Bulletin MPL および 1326AB モータはバヨネッ ト型コネクタを装備します。 これらのケーブルには、 標準 (Cat.No. 2090-UXNBMP-18Sxx) および連続フレッ

クス (Cat.No. 2090-UXTBMP-18Sxx) を使用できます。

モータシリーズ
コネクタ

タイプ
ブレーキワイヤ ケーブル Cat. No. 

MPL-B15xxx-xx4xAA、MPL-B2xxx-xx4xAA

円形

（ねじ式）の

DIN 型

モータ / アクチュエー

タにはブレーキコネ

クタがありません。

ブレーキワイヤは

電源ケーブルに含ま

れます。

2090-XXNPMF-xxSxx（標準）

または

2090-CPBM4DF-xxAFxx 
（連続フレックス）

MPS-Bxxx、
MPAS-Bxxx、MPMA-Bxxx、
MPAR-B1xxx、MPAR-B2xxx（シリーズ A）

モータシリーズ
コネクタ

タイプ
ブレーキワイヤ ケーブル Cat. No. (1)

MPL-B15xxx-xx7xAA、MPL-B2xxx-xx7xAA

円形 (SpeedTec)
の DIN 型

モータ / アクチュエー

タにはブレーキコネ

クタがありません。

ブレーキワイヤは

電源ケーブルに含ま

れます。

2090-CPBM7DF-xxAAxx（標準）

または

2090-CPBM7DF-xxAFxx 
（連続フレックス）

MPL-B3xxx-xx7xAA、MPL-B4xxx-xx7xAA、
MPL-B45xxx-xx7xAA、MPL-B5xxx-xx7xAA、
MPL-B6xxx-xx7xAA、MPL-B8xxx-xx7xAA、
MPL-B9xxx-xx7xAA

MPM-Bxxx、MPF-Bxxx、MPS-Bxxx

MPAS-Bxxx、
MPAR-B1xxx、MPAR-B2xxx（シリーズ B）、
MPAR-B3xxx、
MPAI-Bxxx

(1) 2090-CFBM7xx-xxAxxx ケーブルを使用する場合、 モータ側の O リングを取り外す必要があります。

重要 ブレーキコ イルを制御する場合は、サージ抑制を使用

します。261 ページの「ブレーキの制御例」を参照して く

ださい。
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図65 - ブレーキケーブルの準備処理

表 74 - モータ / 抵抗ブレーキ (BC) コネクタ

表 75 - 終端の仕様

105mm （4.1 インチ）

外部被膜

剥く長さ 10mm （0.375 インチ）

ブレーキケーブル

モータ ・ ブレーキ ・ ワイヤ
BC コネクタ

（IAM/AM モジュール）

2090-UXxBMP-18Sxx
ブレーキケーブル

2090-XXNPMF-xxSxx
2090-CPBMxDF-xxAxxx
電源ケーブル

2090-CPBM6DF-16AAxx
電源ケーブル

BC ピン 信号

BR+ BR+/MBRK+ MBRK+ 5 MBRK+

BR- BR-/MBRK- MBRK- 6 MBRK-

BC コネクタ

（IAM/AM モジュール）
推奨

ワイヤサイズ

mm2 (AWG)

剥く長さ

mm（インチ）

トルク値

Nm（ポンド

インチ）BC ピン 信号

BC-6
BC-5
BC-4
BC-3
BC-2
BC-1

MBRK-
MBRK+
COM
PWR
DBRK-
DBRK+

0.75 (18) 10 (0.38) 0.22 ～ 0.25
(1.9 ～ 2.2)
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モータ・ケーブル・
シールド・ク ランプ
の適用

この手順は、モータ電源(MP)コネク タの配線が完了し、ケーブル・シー

ルド・ク ラ ンプを適用する準備が完了している こ と を前提と し ます。

以下の手順に従って、モータ・ケーブル・シールド・ク ラ ンプを適用し

て く ださい。

1. スプ リ ングで留められたク ランプを押し下げます。

2. ケーブル編組の露出部分がク ランプに揃う よ う に位置を合わせ
ます。

3. スプ リ ングを開放して、 ケーブルおよびケーブル編組をク ランプ
で確実に固定します。

4. 余分な力がかからないよ う にケーブルと ク ランプの周りにタ イ
ラ ップを取付けます （横滑り式ク ランプのみ）。

5. IAM、AM、または IPIM モジュールごとに、ステップ 1 ～ステッ

プ 4 を繰返します。

ヒン ト ド ライブは、回して開くかまたはスライ ド して開 くかの

いずれかのケーブルクランプを装備しています。

ドライバーの刃先

3.5mm （0.14 インチ）

ド ライバーの刃先を

スロッ トに差し込みます。

横滑り式ケーブルクランプ回転式ケーブルクランプ

親指でクランプを

押し開けます。

横滑り式ケーブルクランプから回転式ケー

ブルクランプに交換することができます。

回転式ケーブルクランプには、 以下の特長

があります。

• スプリングを押し下げるときに、

ド ライバーを使用する必要がない

• タ イラ ップが不要であり、非推奨で

ある

タイラップ
外部被膜

モータケーブル

剥き出しの編組

（クランプの下）

横滑り式ケーブルクランプ

IAM/AM モジュールの

上面にある通気孔

モータ
ケーブル

剥き出しの編組

（クランプの下）

ケーブルクランプ

外部被膜
水平ケーブルクランプの方向の例

垂直ケーブル

クランプの

方向の例

モータケーブル

外部被膜 剥き出しの編組

（クランプの下）

回転式ケーブルクランプ

IAM/AM モジュールの上面にある通気孔
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フ ィードバッ クおよび
I/Oケーブル接続

市販の成形済みコネク タ付きのケーブルはEMI を最低限に抑える よ

う に設計されているため、システム性能を向上させるために、ハン ド

メ イ ドのケーブルではな く、市販のケーブルを使用する こ と をお奨め

します。ただし、独自のフ ィードバッ クおよびI/Oケーブルを作成する

ために、その他のオプシ ョ ンを選択する こ と もでき ます。

表 76 - モータのフ ィードバックと I/O の接続オプシ ョ ン

モータフ ィードバッ クの配線手順は、モータフ ァ ミ リーご とに少し異

な り ます。使用するモータまたはアクチュエータに対応するケーブル

は、そのモータまたはアクチュエータに取付けられたコネク タに応じ

て異な り ます。円形のDIN型コネク タおよびバヨネッ ト 型コネク タの

詳細は、115 ページの「MP シ リ ーズモータおよびアクチュエータ コネ

ク タ」を参照して く ださい。

表 77 - モータ ・ フ ィードバック ・ ケーブルの対応表 - バヨネッ ト型コネクタ

アプ リ ケーシ ョ ンで使用されるモータ と ド ラ イブ間のフ ィードバッ

クケーブルのピン配列については、125 ページから始まる「フラ イング・

リード・フ ィードバッ ク・ケーブルの ピン配列」を参照して ください。

円形のDIN型コネク タおよびバヨネッ ト型コネク タの詳細は、115 ペー

ジの「MPシ リーズモータおよびアクチュエータ コネク タ」を参照して

く ださい。

接続オプシ ョ ン コネクタキッ ト Cat. No. ケーブル 使用するケーブルのタイプ

成形済みコネクタ 適用しない モータフ ィードバック モータに使用可能なフライング・リード・

ケーブルについては、表 77 および表 78 を

参照して ください。
薄型コネクタキッ ト

2090-K6CK-D15M モータフ ィードバック

2090-K6CK-D44M I/O インターフェイス、安全、

補助フ ィードバック

ユーザ供給のフライング・リード・

ケーブル

薄型コネクタキッ ト 2090-K6CK-D44S0 I/O およびセーフオフ信号の

カスケード
2090-CS0DSDS-AAxx

パネル取付け型ブレーク

アウト・ボード・キッ ト
2090-UXBK-D15xx モータフ ィードバック

モータに使用可能なフライング・リード・

ケーブルについては、表 77 ～表 79 を参照

して く ださい。

モータ / アクチュエータ コネクタタイプ フ ィードバックタイプ
フ ィードバックケーブル

成形済み フライングリード

MPL-Bxxxx-S/Mx2xAA

バヨネッ ト型

高分解能エンコーダ

2090-UXNFBMP-Sxx 2090-XXxFMP-Sxx (1)MPL-A3xxx-Hx2xAA
MPL-A4xxx-Hx2xAA
MPL-A45xxx-Hx2xAA

インクリ メンタルエンコーダ

1326AB-Bxxxx-M2L/S2L 高分解能エンコーダ 2090-UXNFBMP-Sxx 2090-XXxFMP-Sxx (1)

F シリーズ インクリ メンタルエンコーダ 2090-UXNFBHF-Sxx 2090-XXNFHF-Sxx

(1) Bulletin MPL および 1326AB (M2L/S2L) モータはバヨネッ ト型コネクタを装備します。 これらのケーブルには、 標準 (Cat.No. 2090-XXNFMP-Sxx) および

連続フレックス (Cat.No. 2090-XXTFMP-Sxx) を使用できます。
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表 78 - モータ ・ フ ィードバック ・ ケーブルの対応表 - ねじ式 DIN 型コネクタ

表 79 - モータ ・ フ ィードバック ・ ケーブルの対応表 - SpeedTec DIN 型コネクタ

モータ / アクチュエータ
コネクタ

タイプ

フ ィードバック

タイプ

フ ィードバックケーブル (1)

成形済み フライングリード

MPL-B15xxx-V/Ex4xAA
MPL-B2xxx-V/Ex4xAA

円形

（ねじ式）の

DIN 型

高分解能

エンコーダ

適用しない

2090-XXNFMF-Sxx（標準）

または 2090-CFBM4DF-CDAFxx
（連続フレックス）

MPL-B15xxx-Hx4xAA
MPL-B2xxx-Hx4xAA

インクリ メンタル

エンコーダ

MPS-Bxxxx-S/M 

高分解能

エンコーダ

MPAS-Bxxxxx-V/A

MPAR-B1xxxx-V および

MPAR-B2xxxx-V（シリーズ A）

(1) -2090-CFBM7xx-xxAxxx ケーブルを使用する場合、 モータ側の O リングを取り外す必要があります。

モータ / アクチュエータ
コネクタ

タイプ

フ ィードバック

タイプ

フ ィードバックケーブル (1)

成形済み フライングリード

MPL-B15xxx-V/Ex7xAA 
MPL-B2xxx-V/Ex7xAA

円形

(SpeedTec) の
DIN 型

高分解能

エンコーダ

2090-CFBM7DD-CEAAxx 
（標準）または
2090-CFBM7DD-CEAFxx
（連続フレックス）

2090-CFBM7DF-CEAAxx（標準）

または 2090-CFBM7DF-CEAFxx
（連続フレックス）

MPL-B15xxx-Hx7xAA、
MPL-B2xxx-Hx7xAA

インクリ メンタル

エンコーダ

MPL-B3xxx-S/Mx7xAA、
MPL-B4xxx-S/Mx7xAA、
MPL-B45xxx-S/Mx7xAA、
MPL-B5xxx-S/Mx7xAA、
MPL-B6xxx-S/Mx7xAA、
MPL-B8xxx-S/Mx7xAA、
MPL-B9xxx-S/Mx7xAA

高分解能

エンコーダ

MPL-B3xxx-Hx7xAA(2) 
MPL-B4xxx-Hx7xAA(2) 
MPL-B45xxx-Hx7xAA(2) 
LDAT-Sxxxxxx-xBx(2)

インクリ メンタル

エンコーダ
適用しない

2090-XXNFMF-Sxx（標準）

または 2090-CFBM7DF-CDAFxx
（連続フレックス）

MPF-Bxxxx-S/M 

円形

(SpeedTec) の
DIN 型

高分解能

エンコーダ

2090-CFBM7DD-CEAAxx 
（標準）または
2090-CFBM7DD-CEAFxx
（連続フレックス）

2090-CFBM7DF-CEAAxx
（標準）または
2090-CFBM7DF-CEAFxx 
（連続フレックス）

MPS-Bxxxx-S/M 

MPM-Bxxxxx-S/M

MPAS-Bxxxxx-V、
MPAR-B1xxxx-V および

MPAR-B2xxxx-V（シリーズ B）、
MPAR-B3xxxx-M

MPAI-BxxxxxM3

RDB-Bxxxx-7/3

適用しない

2090-XXNFMF-Sxx（標準）

または 2090-CFBM7DF-CDAFxx
（連続フレックス）

MPAS-Bxxxxx-A インクリ メンタル

エンコーダ

LDC-Cxxxx (2)
サイン / コサイン

エンコーダまたは

TTL エンコーダ

(1) 2090-CFBM7xx-xxAxxx ケーブルを使用する場合、 モータ側の O リングを取り外す必要があります。

(2) これらのモータ / リニアスラスタには SpeedTec DIN 型コネクタが装備されていますが、 フ ィードバックオプシ ョ ンにはリス ト され

たケーブルに付属する追加の導線が必要です。
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フ ライング・リード・フ ィードバッ ク・ケーブルの

ピン配列

アプ リ ケーシ ョ ンで使用されるモータ と ド ラ イブ間のフ ィードバッ

クケーブルのピン配列については、以下の表を参照して く ださい。

表 80 - 2090-XXxFMP-Sxx フ ィードバックケーブル

バヨネッ ト型コネクタ 高分解能フ ィードバック
ド ライブ MF の
コネクタピンロータ リモータの

コネクタピン

MPL-B3xxx ～ MPL-B9xxx-M/Sx2xAA、
1326AB-Bxxx-M2L/S2L

A Sin+ 1

B Sin- 2

C Cos+ 3

D Cos- 4

E Data+ 5

F Data- 10

K 予約 14

L 予約 6

N EPWR_9V 7

P ECOM 6

R TS+ 11

S TS- –

T 予約 12

U 予約 13

V 予約 8
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表 81 - 2090-XXNFMF-Sxx または 2090-CFBMxDF-xxAxxx フ ィードバックケーブル

円形の DIN 型

コネクタピン
高分解能フ ィードバック

インクリ メンタル

フ ィードバック

ド ライブ MF の

コネクタピン

ロータ リモータ

MPL-B15xxx ～ MPL-B2xxx-V/Ex4/7xAA 
MPF/MPS-Bxxx-M/S

RDB-Bxxxxx-3/7

MPL-B15xxx-Hx4/7xAA
MPL-B2xxx-Hx4/7xAA
MPL-A3xxx-Hx7xAA
MPL-A4xxx-Hx7xAA
MPL-A45xxx-Hx7xAA

MPL-B3xxx ～ MPL-B9xxx-M/Sx7xAA 
MPM-Bxxxxx-M/S

リニアモータ 適用しない LDC-Cxxxx LDC-Cxxxx

リニア

アクチュエータ

MPAS-Bxxxxx-VxxSxA
MPAR-Bxxxx、 MPAI-Bxxxx 適用しない

MPAS-Bxxxxx-ALMx2C
LDAT-Sxxxxxx-xBx

1 Sin+ Sin+ AM+ 1

2 Sin- Sin- AM- 2

3 Cos+ Cos+ BM+ 3

4 Cos- Cos- BM- 4

5 Data+ Data+ IM+ 5

6 Data- Data- IM- 10

7 予約 CLK+ (1)
予約 9

8 予約 CLK- (1)
予約 15

9 予約 EPWR_5V EPWR_5V 14

10 予約 ECOM ECOM 6

11 EPWR_9V 予約 予約 7

12 ECOM 予約 予約 6

13 TS+ TS+ TS+ 11

14 TS- TS- TS- –

15 予約 予約 S1 12

16 予約 予約 S2 13

17 予約 予約 S3 - 8

(1) RDB-Bxxxxx-3/7 ダイレク ト ・ ド ライブ ・ モータにのみ適用されます。
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フ ィードバッ クおよび
I/O コネク タの配線

これらの手順は、Kinetix 6200およびKinetix 6500 システムの取付けお

よびすべての電源配線が完了し、フ ィードバッ クおよび I/O ケーブル

を接続する準備が完了している こ と を前提と し ます。

成形済みモータ・フ ィードバッ ク・ケーブルの接続

成形済みコネク タ付きのモータ・フ ィードバッ ク・ケーブルは、制御モ

ジュールの15ピン・モータ・フ ィードバッ ク (MF) コネク タに直接差し

込みます（配線不要）。

図66 - IAM/AM電源モジュール/制御モジュール（MF コネク タ）

接続 参照先

成形済みケーブル
127 ページの「成形済みモータ・フ ィードバック・ケーブル

の接続」。

パネル取付け型

ブレークアウトボード

128 ページの「パネル取付け型ブレークアウト・ボード・

キッ トの 接続」。

薄型コネクタ 129 ページの「薄型コネクタキッ トの配線」。

重要 成形済みコネクタ付きのBulletin 2090ケーブルを使用する

場合は、システム性能を向上させるために取付けねじを

締めます（指で締める）。

Kinetix 6200 または Kinetix 6500
（前面図）

（制御モジュール付きの

IAM 電源モジュールを示す）

Kinetix 6200 または Kinetix 6500 （側面図）

（制御モジュール付きの IAM 電源

モジュールを示す）

成形済みコネクタ

（2090-UXNFBMP-Sxx ケーブル）

モータフ ィードバック (MF) コネクタ
Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015 127



第 5 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続
パネル取付け型ブレークアウ ト・ボード・キッ トの

接続

2090-UXBK-D15xx-パネル取付け型ブレークアウ ト ・ボード・キ ッ ト に

は、DINレール・ブレークアウ ト ・ボードおよびケーブルが含まれます。

ケーブルは、ブレークアウ ト ボード とモータフ ィードバッ ク (MF)コネ

ク タ間を接続します。フラ イング・ リード・モータ・フ ィードバッ ク・ケー

ブルからのワ イヤを端子に接続し ます。

図67 - IAM/AM電源モジュール/制御モジュール（MF コネク タ）

2090-UXBC-D15xx
ブレークアウトケーブル

2090-UXBB-D15
パネル取付け型ブ

レークアウトボード

ワイヤ終端

モータフ ィードバック (MF)
コネクタ

Kinetix 6200 または Kinetix 6500
（前面図）

（制御モジュール付きの

IAM 電源モジュールを示す）

Kinetix 6200 または Kinetix 6500 （側面図）

( 制御モジュール付きの IAM 電源

モジュールを示す）

コネクタの仕様については、 『CN2 Motor Feedback 
Breakout Board Installation Instructions』 (Pub.No. 2090-IN006)
を参照して ください。
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薄型コネク タキッ トの配線

2090-K6CK-DxxM-薄型コネク タキッ ト は、フ ラ イング リードのモータ

フ ィードバッ ク、補助フ ィードバッ ク、およびI/O接続を終端するのに

適しています。また、2094-BL02 LIMモジュールのI/O接続にも適用で

きます。

表 82 - 薄型コネクタキッ ト

図68 - 制御モジュール付き IAM/AM電源モジュール（IOD/MF コネク タ）

コネクタキッ ト

の Cat. No. 説明 対応するケーブル

2090-K6CK-D15M
モータフ ィードバック用の薄型コネクタキッ ト (15 ピン、オス、D-Sub)。Kinetix 6200 および

Kinetix 6500-制御モジュールと共に使用し、インクリ メンタルフ ィードバックまたは高分解能

フ ィードバック付きのモータに対応します。

2090-XXxFMP-Sxx、
2090-XXNFMF-Sxx、
2090-CFBMxDF-CxAxxx

2090-K6CK-D44M I/O 用の薄型コネクタキッ ト (44 ピン、オス、D-Sub)。Kinetix 6200 および Kinetix 6500 制御モジュー

ルと共に使用し、I/O、安全、および補助フ ィードバックを接続します。

ユーザ側で

用意します。

2090-K6CK-D44S0 I/O および安全トルクオフ信号のカスケード用の薄型コネクタキッ ト (44 ピン、オス、D-Sub)。
Kinetix 6200 または Kinetix 6500（安全トルクオフ、- S0 制御モジュール）と共に使用します。

2090-CS0DSDS-AAxx

I/O、 安全、

補助フ ィードバック

(IOD) コネクタ

2090-K6CK-D15M
フライング ・ リード ・ ケーブ

ル付き薄型コネクタキッ ト

コネクタの仕様については、

『Low-profile Connector Kit Installation 
Instructions』 (Pub.No. 2094-IN007) を
参照して ください。

モータフ ィードバック

(MF) コネクタ

Kinetix 6200 または

Kinetix 6500 （前面図）

（制御モジュール付きの

IAM 電源モジュールを

示す）

Kinetix 6200 または Kinetix 6500 （側面図）

（制御モジュール付きの IAM 電源

モジュールを示す）

2090-K6CK-D44M
フライング ・ リード ・ ケーブル付き

薄型コネクタキッ ト

コネクタの仕様については、 『Low-profile
Connector Kit for I/O, Safety, and Auxiliary Feedback

Installation Instructions』 (Pub.No. 2090-IN021) を
参照して く ださい。

2090-K6CK-D44S0
フライングリードおよび

2090-CS0DSDS-AAxx ケーブル付き

薄型コネクタキッ ト

コネクタの仕様については、 『Low-profile
Connector Kit for I/O and Cascading Safe Torque-off Signals

Installation Instructions』 (Pub.No. 2090-IN043) を
参照して く ださい。

重要 ド ライブ・フ ィードバック・コネクタ D-sub付き薄型コネク

タのカバーのシールドを完全な状態に保つには、取付け

ねじの締付けが重要です。0.4Nm（3.5ポンド インチ）のトル

クで締めて ください。
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第 5 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続
図69 - （15 ピン）フ ライング・リード・フ ィ ードバッ ク・ケーブル接続の配線

2090-K6CK-D15M コネク タキッ ト

図70 - （44 ピン）I/O、安全、および補助フ ィードバッ クケーブル接続の配線

2090-K6CK-D44M コネク タキッ ト

Pin 1

Pin 10

Pin 5

Pin 11

Pin 6

Pin 15

1
2

3
4

5
6

7
8

9
10

11
12

13
14

15
0

Pin 1 Pin 11

Pin 10

Pin 5

Pin 6

Pin 15

15 ピン （オス） モータフ ィードバック

薄型コネクタ

フ ィードバック信号については、

第 4 章を参照して ください。

タイ

ラ ップ

剥き出しの編組

（クランプの下）

シールド クランプ

外部被膜

編組シールド

フォイルシールド

ワイヤ被膜

裸線

クランプをひっ く り返して

小型ワイヤを固定します。

取付け

ねじ

アプリケーシ ョ ンのモータフ ィードバックの内部

接続図については、 付録 A を参照して ください。

2090-K6CK-D15M
薄型コネクタキッ ト

Bulletin 2090
フ ィードバックケーブル

Bulletin 2090
フ ィードバック

ケーブル

コネクタキッ トの仕様については、 『Low Profile Connector Kit 
Installation Instructions』 (Pub.No. 2094-IN007) を参照して く ださい。
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2090-K6CK-D44M
薄型コネクタキッ ト

余分な力がかか

らないように

タイラ ップ (4x)
を使用します。

小径ケーブルのクラン

プをひっ く り返します。

補助フ ィードバックと I/O の

ワイヤとケーブル

モーシ ョ ン許可ジャンパの取付け

（2094-xx02x-M0x-S0 制御モジュールに

適用）

安全ワイヤと

ケーブル

高周波ボンディングの

ためにシールド クラン

プ (3x) を使用します。

キッ トのピンの番号は IOD コネクタに

対応しています。 ピン 27、 28、 39、
および 40 は複数の端子を備えており、

追加の接続に対応します。

安全、 補助フ ィードバック、

I/O 信号については、 第 4 章
を参照して ください。

コネクタキッ トの仕様については、 『Low Profile 44-pin Connector Kit 
Installation Instructions』 (Pub.No. 2090-IN021) を参照して ください。
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図71 - （44 ピン）I/Oおよび安全トルクオフのカスケード フ ィードバッ ク接続の

配線2090-K6CK-D44S0 コネク タキッ ト

この例では、Bulletin 2090薄型コネク タキ ッ ト と ケーブルを使用した

3 つの安全 ト ルクオフ ド ラ イブを示しています。図のよ う に直角ケー

ブルコネク タを使用してケーブルを左側に送っています。ケーブルは

折り返して、次のド ラ イブまたは他のデバイ スにカスケード し ます。

図72 - 安全トルク・オフ・ケーブルのカスケードの-例

P2

P1

P4

P3

P6
P5

P2

P1

P4

P3

P6
P5

40

42

39

39

41

40  

0

40

44

39

39

43

40

14

25

17

26

18

15

0

0

27

28

19

20

23

24

21

22

27

28

19

20

23

24

21

22

14

25

17

26

18

15

0

0

40

42

39

39

41

40  

0

40

44

39

39

43

40

S0

IN

S0

OUT

14

25

17

26

18

15

0

0

2090-K6CK-D44S0
薄型コネクタキッ ト

小径ケーブルのクラン

プをひっ く り返します。

モーシ ョ ン許可ジャンパの取付け

（2094-xx02x-M0x-S0 制御モジュールに

適用）

ピンの番号は IOD （44 ピン） コネクタに対応

しています。 IOD-39 は P1-39 および P2-39 です。

ピン 39 と 40 は複数の端子を備えており、

各入力ごとの接続に対応します。

安全および I/O 信号については、

第 4 章を参照して ください。

シュリンク包装された被膜

高周波ボンディングのために

シールド クランプ (2) を使用して、

ケーブルシールド との接触を最大化します。

余分な力がかからないように

タイラ ップ (2) を使用します。

I/O
ケーブル / ワイヤ

S0 セーフオフカス

ケードケーブル

安全ケーブル /
ワイヤ

2090-CS0DSDS-AAxx-安全トルクオフのカスケードケーブル

前の 2094 パワーレールまたは

他のカスケードデバイスからの

入力ケーブル

次の 2094 パワーレールまたは

他のカスケードデバイスへの

出力ケーブル

2094-BCxx-Mxx-M
IAM 電源モジュール、

2094-xx02x-M0x-S0
制御モジュール付き

2094-BMxx-M 
AM 電源モジュール、

2094-xx02x-M0x-S0
制御モジュール (2) 付き

2094-K6CK-D44S0
カスケード ・

コネクタ ・ キッ ト (3)

2094-K6CK-D15M
フ ィードバック ・

コネクタ ・ キッ ト (3)

I/O 配線

入力コネクタ

出力コネクタ

安全配線

底面図
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外部シャントモジュール
の接続

外部パッシブ・シャン ト ・モジュールを配線する場合は、以下のガイ ド

ラ インに従って く ださい。

表 83 - シャン トモジュールの配線

図73 - シャン ト モジュールのジャンパ設定

(1) これらはデフォルトのジャンパ設定です。

重要 ワイヤを固定するためにねじを締める場合のトルク値に

ついては、107 ページから始まる表を参照して ください。

重要 システム性能を向上させるには、第2章で確立した通り

に、ワイヤおよびケーブルを配線管内に敷設します。

使用する

シャン トモジュール
Cat. No. ド ライブ

モジュール
方法

パワーレール取付け型

シャン トモジュール
2094-BSP2 適用しない

• 内部シャン トジャンパが RC-2 と RC-3の間に配置されていることを確

認します（図73を参照）。

• サーマルスイッチのジャンパが TS-1 と TS-2 の間に配置されているこ

とを確認します（図73を参照）。

パワーレールのシャン

トモジュールに接続さ

れた外部パッシブ・

シャン ト・モジュール

1394-SRxxxx
2094-BSP2
シャン ト

モジュール

• RC-2 と RC-3の間の内部シャン トジャンパを取り外します。

• TS-1と TS-2の間のサーマルスイッチのジャンパを取り外します

（シャン トモジュールにサーマルスイッチがある場合）。

• ノ イズゾーンの注意事項については、52 ページの「外部シャン トモ

ジュール」を参照して ください。

• 249 ページの「シャン トモジュールの配線例」を参照して ください。

• Bulletin 1394シャン トモジュールに付属するインスト レーシ ョ ンイン

スト ラクシ ョ ン (Pub.No. 2090-IN004)を参照して ください。

1 
 2

  
3

1 
 2

1 
 2

  
3

1 
 2

COL
INT
DC+

TS2
TS1

COL
INT
DC+

TS2
TS1外部シャン ト レジスタ

(RC) コネクタ

Kinetix 6000 シャン トモジュール （上面図）

(Cat.No. 2094-BSP2)

外部サーマルスイッチ

(TS) コネクタ

ケーブル ・

シールド ・

クランプ

ジャンパ (1)
132 Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015

http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/in/2090-in004_-en-p.pdf


Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続 第 5 章
IPIMモジュールの接続 こ こでは、Kinetix 6000M ド ラ イブ・モータ一体型(IDM) システムの接

続の概要を示し ます。

• ノ イズゾーンの注意事項については、29 ページの第 2 章を参照し

て く ださい。

• Kinetix 6000M ド ライブ・モータ一体型 (IDM)システムの内部接続図は、

260 ページの付録 A を参照して く ださい。

• IPIMモジュールの配線の詳細は、『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor 
System User Manual』(Pub.No. 2094-UM003) を参照して く ださい。

図74 - IPIMモジュールの接続

重要 システム性能を向上させるには、第2章で確立した通り

に、ワイヤおよびケーブルを配線管内に敷設します。

SH1
42+
42-
SH2
CN+
CN-
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RTN
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SE1
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DC+
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1   2   3   4   5   6   7   8   9
1   2   3   4   5   6   7   8   9 10 11 12
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0

1234
5

6 7

8 9
0

1234
5

6 7

D
S1

S10

N

1 2
3

PORT 1 PORT 2 NETWORK

2090-CHBP8S8-12AAxx ハイブリ ッ ドケーブル

（IDM ユニッ ト間）

MDF-SBxxxxx-Qx8xB-S
IDM ユニッ ト

2090-CNSxPxS-AAxx
ネッ トワーク

ケーブル

2090-CNSSPxS-AAxx
ネッ トワークケーブル

2090-CHBIFS8-12AAxx
ハイブリ ッ ドケーブル
（IPIM モジュールから

最初の IDM ユニッ トへ）

2090-CTSRP ネッ トワーク

終端抵抗

（最後の IDM ユニッ ト

のみ）

2090-CTHP8 ハイブリ ッ ド終端抵抗

（最後の IDM ユニッ トのみ）

2094-SEPM-B24-S
IPIM モジュール （前面図）

• デジタル入力コネクタ (1、 2、 3)
• ネッ トワーク ・ ノード ・ アドレス ・ スイッチ (S1、 S10)
• ステータスインジケータ (D、 N)

DC バスコネクタ

モジュール間

通信コネクタ

安全トルクオフ

コネクタ

イネーブル

入力コネクタ

2094-SEPM-B24-S
IPIM モジュール （上面図）

Ethernet
コネクタ

（図示なし）

IDM ネッ トワーク

コネクタ

• イネーブルコネクタ  
• SERCOS コネクタ (TX、 RX)

ケーブル

クランプ
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RBMモジュールの接続 Bulletin 2090抵抗ブレーキモジュール (RBM) を配線する場合は、以下

のガイ ド ラ インに従って く ださい。

アプリ ケーシ ョ ンでRBMモジュールが必要な場合に、Bulletin 2094 IAM/
AM電源モジュールに配線する と きには、以下を参照して ください。

• パネルにRBMモジュールを取付ける場合にノイズゾーンを確立

するには、49 ページの「Kinetix 6200およびKinetix 6500システムの 
ケーブルカテゴリ」を参照して く ださい。

• 抵抗ブレーキモジュールからのBulletin 2094 ド ライブ・インターフェ

イス・ケーブル(Cat.No. 2090-XXNRB-xxF0Px)

• 下図および285 ページから始まる付録 Eの図

• RBM モジュールに付属するインス ト レーシ ョ ンインス ト ラクシ ョ

ン (Pub.No. 2090-IN009)

図75 - RBMモジュールの接続

重要 システム性能を最適化するには、第2章で確立した通り

に、ワイヤおよびケーブルを配線管内に敷設します。

1  2

DC-
DC+

L3
L2
L1

CONT EN-
CONT EN+

CTRL 2

CTRL 1

1  2 
1  2  3  4  5  6

W
V
U

MBRK -
MBRK +

COM
 PWR

DBRK -
DBRK +

1 
 2

  3
  4

1 
 2

  3
  4

  5
  6

I/O 接続

(TB3) コネクタ

コンタクタ ・ ステータス ・

インジケータ

モータ接続

(TB2) コネクタ
ド ライブ接続

(TB1) コネクタ

モータ ・ ケーブル ・

シールド ・ クランプ

RBM モジュール

（前面図）

モータへ

クランプの下で

剥き出された

シールド網組

2090-XXNRB-xxF0Px
RBM/Bulletin 2094

インターフェイスケーブル

モータ電源
ケーブルクランプ

（剥き出しの
シールド編組

（クランプの下））

Bulletin 2090 モータ電源ケーブル

Bulletin 2094
IAM/AM 電源モジュール （上面図）

（IAM 電源モジュールを示す）
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SERCOS光フ ァ イバー

ケーブルの接続

この手順は、Logix5000 SERCOS Interfaceモジュール/PCIカードおよび

Kinetix 6200制御モジュールの取付けと、光フ ァ イバーケーブルの接続

準備が完了している こ と を前提と し ます。

SERCOS光フ ァ イバー リ ングの接続には、SERCOS受信(Rx) コネク タ

と送信 (Tx) コネ ク タ を使用し ます。Kinetix 6200制御モジュールおよ

びIPIM モジュールのSERCOS コネク タの位置については、66 ページ

を参照し て く ださい。Logix5000 SERCOS Interface モジュールまたは

PCIカードにある コネク タの位置については、以下の図を参照して く

ださい。

プラ スチッ クケーブルは、最大32m（105.0フ ィー ト ）の長さのものを使

用でき ます。グ ラ スケーブルは、50～200m（164.2～656.7 フ ィー ト ）の

長さのものを使用できます。

図76 - CompactLogix、ControlLogix、およびSoftLogixのSERCOS コネク タ

Logix5000 モジ ュールの送信側から制御モジ ュールまたは IPIM モ

ジュールの受信側にケーブルを接続して、次にド ラ イブと ド ラ イブ間

の送信側から受信側に接続し、最後のド ラ イブの送信側からLogix5000
モジュールの受信側にケーブルを戻し ます。

以下の例では、SoftLogixおよびControlLogix コン ト ローラ を使用して

いますが、CompactLogix コン ト ローラの接続方法も同じです。

2094-SE02F-M00-Sx 制御モジ ュールの接続には、2090-SCEP0-2 (0.2m
(7.1 インチ））ケーブルを使用し ます。

SERCOS interfaceTM

Tx (rear)

Rx (front)

OKCP

0

8

4

C 67
5

321

9AB

ED F

TX

RX

OK

CP

Tx (rear)

Rx (front)

ControlLogix コン ト ローラ

1756-MxxSE SERCOS Interface
モジュール

SERCOS 受信コネクタ : Rx （前面）

SERCOS 送信コネクタ : Tx （背面）

前面図

底面図

SoftLogix コン ト ローラ

1756-PM16SE SERCOS Interface PCI カード

（パーソナルコンピュータの背面

から見た場合）

SERCOS 受信コネクタ : Rx

SERCOS 送信コネクタ : Tx

前面図

CompactLogix
コン ト ローラ

1768-M04SE SERCOS
Interface モジュール

Logix Designer
アプリケーシ ョ ン

注意 ： SERCOS Rx および Tx コネクタの損傷を防止するために、

光ファイバーケーブルを Kinetix 6200 制御モジュール /IPIM モ

ジュールに接続するときは、 手で締めて く ださい。 レンチ

や他の工具などは使用しないで ください。

注意 ： 詳細は、 『Fiber-optic Cable Installation and Handling Instructions』
(Pub.No. 2090-IN010) を参照して ください。
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図77 - 光フ ァ イバーケーブルの例 - SoftLogixプラ ッ ト フ ォーム

以下の例では、2台のLogix5000モジュールが個別のシャーシに取付け

られています。

図78 - 光フ ァ イバーケーブルの例 - 2つのLogixプラ ッ ト フ ォーム

2094-BM03-Mおよび2094-BM05-M（2倍幅）軸モジュールの接続には、

2090-SCEP0-3（0.3m（12.0 インチ））ケーブルを使用し ます。

2094-BMP5-M、2094-BM01-M、および2094-BM02-M（1倍幅）軸モジュー

ルの接続には、2090-SCEP0-2（0.2m（7.1インチ））ケーブルを使用します。
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62006200
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62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

受信

送信

SoftLogix プラッ ト フォーム

1784-PM16SE SERCOS Interface PCI カード

受信

送信

SERCOS 光ファイバーリング

Kinetix 6200
システム

送信

受信

Kinetix 6200
システム

重要 CompactLogix コン ト ローラ (Cat.No. 1768-M04SE)は、モジュール

当たり ４軸に制限されています。

SERCOS interfaceTM

Tx (rear)

Rx (front)

OKCP

SERCOS interfaceTM

Tx (rear)

Rx (front)

OKCP

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

1756-MxxSE SERCOS Interface モジュール

送信

受信

受信

送信

送信

SERCOS 光ファイバーリング

受信送信

受信

SERCOS 光ファイバー

リング

Kinetix 6200
システム

Logix プラッ ト フォーム

（ControlLogix コン ト ローラを示す）

Logix プラッ ト フォーム

（ControlLogix
コン ト ローラを示す）

重要 取付け前に光フ ァ イバーケーブルのコネク タをきれい

にして く ださい。コネク タ内にほこ りが入ると、信号強

度が低下する こ とがあ り ます。詳細は、『Fiber-optic Cable
Installation and Handling Instructions』(Pub.No. 2090-IN010) を参照して

ください。
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Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  システムの接続 第 5 章
図79 - 光フ ァ イバーケーブルの例 - -2倍幅モジュール付き Logix プラ ッ ト

フ ォーム

以下の例では、2 番目のKinetix 6200システムは個別のキャビネッ ト で

絶縁されて、バルクヘッ ド アダプタで接続されています。

図80 - 光フ ァ イバーケーブルの例 - バルクヘッ ドアダプタ付き Logix プラ ッ ト

フ ォーム

SERCOS interfaceTM
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Interface モジュール SERCOS 光ファイバーリング

Kinetix 6200 システム

（5 軸パワーレール）

Logix プラッ ト フォーム

（ControlLogix コン ト ローラを示す）

重要 信号損失を防止するために、バルクヘッ ドアダプタを使

用してグラスケーブルを接続しないで く ださい。バルク

ヘッ ドアダプタは、プラスチッ クケーブル間の接続にの

み使用します。

SERCOS interfaceTM

Tx (rear)

Rx (front)
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SERCOS 光ファイバーリング
SERCOS リング

SERCOS 光ファイバー ・

バルクヘッ ド ・ アダプタ

Logix プラッ ト フォーム

（ControlLogix コン ト ローラを示す）

送信

受信送信
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受信 送信

キャビネッ ト
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システム

Kinetix 6200
システム
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Kinetix 6000M ド ライブ・

モータ一体型SERCOS
接続

Kinetix 6200 SERCOS リ ングには、Kinetix 6000M ド ラ イブ・モータ一体

型(IDM)ユニッ ト と IDM電源インターフェ イ スモジュール(IPIM)が
含まれます。光フ ァ イバーは、ド ラ イブ と ド ラ イブ間およびド ラ イブ

と IPIMモジュール間に接続します。IDMネッ ト ワーク接続は、IPIMモ

ジュールから IDMユニッ ト へ続きます。

IPIMモジュールからKinetix 6200 (2094-BMxx-M) ド ラ イブに接続する

場合、0.2m（7.1 インチ）ケーブルを使用する必要があ り ます。

図81 - 光フ ァ イバーケーブルの例 - Kinetix 6000M (IPIM)モジュール付き Logix5000
プラ ッ ト フ ォーム

この例では、すべてのド ラ イブモジュールと IPIM モジュールが同じ

SERCOS リ ング上に配置されています。リ ングの起点 と 終点は、

1756-M16SE SERCOS モジュールです。IPIM モジュールに接続されて

いる IDMユニッ ト （図示なし）も、SERCOS リ ングに属し ます。

IDMユニッ ト を含むKinetix 6000 IDMシステムの例については、

『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System User Manual』
(Pub.No. 2094-UM003)を参照して く ださい。

SERCOS interfaceTM

Tx (rear)

Rx (front)

OKCP

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

0.2 m
(7.1 in.)

0.1 m
(5.1 in.)

62006200
SAFE SPEED

1756-M16SE SERCOS
Interface モジュール SERCOS 光ファイバーリング

Logix プラッ ト フォーム

（ControlLogix コン ト ローラを示す）

2094-SEPM-B24-S IPIM モジュール

2094-BMxx-M AM 電源モジュール、

2094-SE02F-M00-Sx 制御モジュール付き

Kinetix 6200 システム

（4 軸パワーレール）
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イーサネッ ト
ケーブルの接続

この手順は、ControlLogix またはCompactLogix EtherNet/IP モジュール

およびBulletin 2094制御モジュールの取付け と、イーサネッ ト ・ネッ ト

ワーク・ケーブルの接続準備が完了している こ と を前提と し ます。

EtherNet/IP ネッ ト ワークは、PORT1およびPORT2 コネク タを使用し

て接続し ます。

表 84 - EtherNet/IP コネクタの位置

シールド Ethernetケーブルは、最大78m（256 フ ィー ト ）の長さのものを

使用できます。ただし、ド ラ イブと ド ラ イブ間、ド ラ イブと コン ト ロー

ラ間、またはド ラ イブと ス イ ッチ間を接続する イーサネッ ト ケーブル

の合計長が100m（328 フ ィー ト ）を超えないよ う にして く ださい。

チャネル全体を固定ケーブルではな く、よ り線ケーブルで構成する場

合、最大長の計算式は以下の通り です。

最大長 = (113-2N)/y（単位: m）

N = チャネル内の接続数

y = 固定ケーブルと比較した場合の損失係数（標準1.2～1.5）

図82 - ControlLogixおよびCompactLogix イーサネッ ト ポー トの位置

ドライブ

ファ ミ リー
Cat. No. EtherNet/IP ネッ トワーク 参照先

Kinetix 6500 2094-EN02D-M01-Sx 安全構成と Logix Designer アプリケー

シ ョ ンのプログラ ミング
68 ページ

Kinetix 6200 2094-SE02F-M00-Sx 安全構成のプログラ ミング 67 ページ

Kinetix 6000M 2094-SEPM-B24-S モニタ、診断、ファームウェア

アップグレード
67 ページ

1 (Front)

2 (Rear)

00:00:BC:2E:69:F6

1

2

LNK1LNK2NET OK

1

2

ControlLogix コン ト ローラ

（1756-ENxTR EtherNet/IP モジュールを示す）

ControlLogix イーサネッ トポート

ポート数は、 1756-EN2T モジュールは 1 つのみ、

1756-EN2TR および 1756-EN3TR モジュールは 2 つです。

底面図

前面図

CompactLogix 5370 L1、 L2、
および L3 コン ト ローラ

（1769-L36ERM コン ト ローラを示す）

ポート 1 （前面）

ポート 2 （背面）
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1756-ENxT EtherNet/IPモジュールでは、リ ニアおよびス ター型ネッ

ト ワーク構成を使用できます。1756-ENxTRモジュールおよび

CompactLogix 5370 コン ト ローラでは、リ ニア、リ ング(DLR)、およびス

ター型ネッ ト ワーク構成を使用できます。

この例では、リ ニア ト ポロジを使用して、すべてのデバイ スを接続し

ています。Kinetix 6500制御モジュールは、デュアルポー ト 接続によ る

ド ラ イブと ド ラ イブ間接続に対応し ます。

図83 - イーサネッ ト配線例 - リニア

重要 コン ト ローラ と ド ライブ間のト ラフ ィ ッ クを配線する

ために外部イーサネッ ト スイ ッチを使用する場合は、

IEEE-1588同期機能付きのスイ ッチを使用する必要があり

ます。

PORT 2

PORT 1

ControlLogix プラッ ト フォーム

Kinetix 6500 モジュール式多軸サーボ ・ ド ライブ ・ システム

 1585J-M8CBJM-x Ethernet （シールド） ケーブル

1756-ENxT EtherNet/IP モジュール

2094-EN02D-M01-Sx 制御モジュール （底面図）

Kinetix 6500
ド ライブシステム

 1585J-M8CBJM-OM3
0.3m （1.0 フ ィート） イーサネッ トケーブル
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この例では、デバイス・レベル・ リ ング(DLR) ト ポロジを使用して、ド ラ

イブを接続しています。DLR ト ポロジはフォル ト 冗長です。例えば、リ

ング内のデバイスを切り離しても、リ ング内の残り のデバイスは通信

を保持し続けます。

図84 - イーサネッ ト配線例 - DLR リ ング

重要 DLR トポロジには、デュアルポート 1756-ENxTRモジュールが

必要です。

PORT 2

PORT 1

ControlLogix プラッ ト フォーム

Kinetix 6500 モジュール式多軸サーボ ・ ド ライブ ・ システム

 1585J-M8CBJM-x Ethernet （シールド） ケーブル

1756-ENxTR EtherNet/IP モジュール

2094-EN02D-M01-Sx 制御モジュール （底面図）

Kinetix 6500
ド ライブシステム

 1585J-M8CBJM-OM3
0.3m （1.0 フ ィート） イーサネッ トケーブル
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この例では、ス ター ト ポロジを使用して、デバイスを接続しています。

各デバイスをス イ ッチに直接接続して、この ト ポロジをフォル ト ト レ

ランス と して設定できます。2094パワー・レール・モジュールと他のデ

バイ スは、独立して動作し ます。したがって、1つのデバイ スが失われ

ても、他のデバイ スの動作には影響し ません。

図85 - イーサネッ ト配線例 - スター

PORT 2

PORT 1

ControlLogix プラッ ト フォーム

Kinetix 6500 モジュール式多軸サーボ ・ ド ライブ ・ システム

1756-ENxT EtherNet/IP モジュール

 1783-EMS
Stratix スイッチ

 1585J-M8CBJM-x Ethernet （シールド） ケーブル

2094-EN02D-M01-Sx 制御モジュール （底面図）

Kinetix 6500
ド ライブシステム

その他の Ethernet
デバイスへ

 1585J-M8CBJM-OM3
0.3m （1.0 フ ィート） イーサネッ トケーブル
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 第 6 章

Kinetix 6200 ド ライブシステムの構成

および始動

この章では、Logix5000 SERCOS通信モジュール付きのKinetix 6200 シ

ステムコンポーネン ト の構成手順を説明し ます。

Kinetix 6000M-ド ライブ・

モータ一体型システム
の構成

Kinetix 6000M ド ラ イブ・モータ一体型(IDM)システムを構成する場合

は、この章と同様の手順を実行して ください。Logix Designerアプ リ ケー

シ ョ ンを使用して、各IDM ユニッ ト に ノード ア ド レスを割付け、IDM
システムを構成し ます。

IDMユニッ ト をSERCOS リ ングで構成する場合、IPIMモジュールを構

成する必要はあ り ません。ただし、IPIMモジュールをLogix5000シャー

シの構成済みEthernetモジュールに接続し、I/O構成ツ リー内のEthernet
モジュールの下に追加する と、IPIM モジュールをプロジェ ク ト に含

める こ とができ ます。IPIM モジュールをプロジェ ク ト で使用するに

は、ア ドオンプロフ ァ イルも必要です。これによ り、IPIMモジュールの

ステータス情報を構成ソフ ト ウ ェアで表示して、アプ リ ケーシ ョ ンプ

ログラムで使用できます。ControlFLASHソ フ ト ウ ェアを使用する と、

IPIM モジュールフ ァームウ ェアのア ップグレードにEthernet接続も

使用できます。

IDMシステムに固有の構成およびス ター ト ア ップ手順については、

『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System User Manual』
(Pub.No. 2094-UM003)を参照して く ださい。

項目 ページ

Kinetix 6000M-ド ライブ・モータ一体型システムの構成 143

ド ライブモジュールの構成 144

Logix5000 SERCOS Interface モジュールの構成 150

ド ライブへの電源の Kinetix 6200 投入 163

軸のテストおよびチューニング 166

ヒン ト 作業を開始する前に、モーシ ョ ン・コン ト ロール・アプリ

ケーシ ョ ンの各 ド ラ イ ブ コ ンポーネン ト、Logix5000 モ

ジュール、およびサーボモータ /アクチュエータのカタロ

グ番号を確認して ください。
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第 6 章 Kinetix 6200 ド ライブシステムの構成および始動
ド ライブモジュールの
構成

以下の手順に従って、IAM 電源モジ ュールおよび IAM/AM 電源モ

ジュールに取付けた制御モジュールを構成して く ださい。

1. IAM および AM 電源モジュールに電源が投入されておらず、 通

信ケーブルが対応するコネク タに差し込まれている こ と を確認

します。

通信の確認方法については、 135 ページの 「SERCOS 光ファ イ

バーケーブルの接続」 を参照して ください。

2. ノード ・ アドレス ・ スイ ッチを設定して、 IAM 電源モジュールの

基本ノードアドレスを設定します。

SERCOS 通信の有効なノードアドレスは 001 ～ 099 です。左側の

スイ ッチは最上位桁 (MSD)、右側のスイ ッチは最下位桁 (LSD) の
設定です。

IAM 電源モジュールの基本ノードアド レスの設定によ り、 IAM
（インバータ） モジュールに取付けられた制御モジュールのノー

ドア ド レスが決定されます。 同じパワーレール上のすべてのス

ロ ッ トのノードアドレス指定は、 （IAM インバータから） 左から

右に増加します。

3. 制御電源を切断後再投入して、 IAM モジュールを初期化します。

重要 パワーレールに1つまたは複数のIDM電源インター

フェイスモジュール(IPIM)を取付ける場合のKinetix 6000M 
IDMシステムに固有のシステム構成については、

『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System User Manual』
(Pub.No. 2094-UM003)を参照して ください。

構成対象 作業の開始手順

IAM モジュール ステップ 2

制御モジュール ステップ 4

Kinetix 6000M IDM システム (1)

(1) Kinetix 6000M ド ライブ・モータ一体型 (IDM) システムの SERCOS 光ファイバーケーブル接続は、

138 ページに記載されています。

Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor User Manual 
(Pub.No. 2094-UM003)

操作 使用するスイッチ

(MSD/LSD) ノードアドレスを増加する プラス (+) スイッチ

(MSD/LSD) ノードアドレスを減少する マイナス (-) スイッチ

重要 基本ノードアド レスの設定は、IAM電源モジュール

の初期設定後にのみ有効になります。

MSD の減少

MSD

MSD の増加

LSD の減少

LSD

LSD の増加
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Kinetix 6200 ド ライブシステムの構成および始動 第 6 章
4. DIPスイ ッチ1 と 2を使用して、SERCOSの通信速度を設定します。

どの光強度設定を使用すべきかは、 お使いの SECOS ケーブルの

タイプと長さによって決ま り ます。

5. 2094-SE02F-M00-Sx 制御モジュールが取付けられた 2094-BMxx-M
軸モジュールごとに、 ステップ 4 を繰返します。

重要 複数の IAM 電源モジュールを同じ SERCOS Interface モ
ジュールに接続する場合、各モジュールには固有

のノードアドレスを設定する必要があります。

146ページのノードア ド レスの指定例を参照して

ください。

設定 スイッチ スイッチの位置

通信速度 4Mbps SW2 ON

通信速度 8Mbps (1)

(1) Kinetix 6000M IDM システムは 8Mbps のみサポート し、 この設定のためにハード配線で

接続されています。

SW2 OFF

Low 出力光強度 SW1 OFF

High 出力光強度 SW1 ON

強度設定 (1)

(1) その他の要因には、 バルクヘッ ド コネクタの使用とケーブルの屈曲による減衰が含まれ

ます。

プラスチック  (2)

(2) Cat.No. 2090-SCxP

ガラス  (3)

(3) Cat.No. 2090-SCVG

Low ≤ 15m（49.2 フ ィート） ≤ 100m（382 フ ィート）

High > 15m（49.2 フ ィート） > 100m（382 フ ィート）

1 2 1 2

1
 2

4Mbps アプリケーシ ョ ン用の

DIP スイッチ設定

（high 強度設定）

8Mbps アプリケーシ ョ ン用の

DIP スイッチ設定

（high 強度設定）

ON
OFF

SERCOS 通信速度

および光強度スイッチ

ON
OFF

ON 位置のスイッチ

OFF 位置のスイッチ

Kinetix 6200 IAM 電源モジュール （上面図）

2094-SE02F-M00-Sx 制御モジュール付き
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図86 - ノードア ド レスの指定例1

例1では、Kinetix 6200（6軸）ド ラ イブシステム1のパワーレールに、4つ
の制御モジュール、1つのシャン ト モジュール、および1つのスロ ッ ト ・

フ ィ ラー・モジュールが取付けられています。シャン ト モジュールと

ス ロ ッ ト ・フ ィ ラー・モジュールにはSERCOS ノード ア ド レ スが割付

けられていませんが、システムはス ロ ッ ト 位置で識別し ます。

Kinetix 6200（2軸）ド ラ イブシステム2のパワーレールには、2つの制御

モジュールが取付けられています。（システム 2）制御モジュールの基

本ノードアドレスには、007以上のアドレスを設定する必要があ り ます。

SERCOS interfaceTM

Tx (rear)

Rx (front)

OKCP

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

0  0  1

Kinetix 6200 ド ライブ

システム 2
（2 軸パワーレール）

006 = スロッ ト ・ フ ィ ラー ・ モジュールのスロッ ト位置
005 = シャン トモジュールのスロッ ト位置
004 = 制御モジュール (AM 軸 4) のノードアドレス
003 = 制御モジュール (AM 軸 3) のノードアドレス
002 = 制御モジュール (AM 軸 2) のノードアドレス
001 = 制御モジュール (IAM 軸 1) の基本ノードアドレス

Logix プラッ ト フォーム

（ControlLogix を示す）

SERCOS 光ファイバー

リング

1756-MxxSE SERCOS 
Interface モジュール

008 = 制御モジュール (AM 軸 2) のノードアドレス
007 = 制御モジュール (IAM 軸 1) の基本ノードアドレス

Kinetix 6200 ド ライブ

システム 1 （6 軸パワーレール）

受信

受信

送信

送信

送信

受信

基本ノード ・ アドレス ・

スイッチ

重要 各AM（制御）モジュールのノード ア ド レスは、IAM電源モ

ジュールの基本ノードア ド レスのスイ ッチ設定により

定義されます。

軸モジュールをシャン ト モジュールまたはスロ ッ ト・

フ ィ ラー・モジュールの右側に取付けないで く ださい。

隣接していない軸間の距離が追加されると、電気的ノ イ

ズとインピーダンスが増加する場合があるため、光フ ァ

イバーケーブルの長さを伸長する必要があります。

重要 スロッ ト・フ ィ ラー・モジュールは、パワーレールの未使

用スロッ ト を埋めるために使用する必要があります。た

だし、スロッ ト ・フ ィ ラー・モジュールはAM電源モジュー

ルまたは2094-BSP2シャン トモジュールに置き換えること

ができます（パワーレール当たり最大1つの2094-BSP2シャ

ン トモジュール）。
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図87 - ノードア ド レスの指定例2

この例では、SERCOS Interfaceモジュール1が軸1～4を制御し、モジュー

ル 2 が軸 5 ～ 7 を制御し ます。ス ロ ッ ト ・フ ィ ラー・モジ ュールには

SERCOS ノード ア ド レスは割付けられませんが、システムはスロ ッ ト

位置で識別し ます。

2つのSERCOS Interfaceモジュールは、図のよ う に2つの個別の

ControlLogixシャーシに取付ける こ と も、同じシャーシに取付ける こ

と も可能です。

SERCOS interfaceTM

Tx (rear)

Rx (front)

OKCP

SERCOS interfaceTM

Tx (rear)

Rx (front)

OKCP

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

0  0  1

008 = スロッ ト ・ フ ィ ラー ・ モジュールのスロッ ト位置

007 = 制御モジュール (AM 軸 7) のノードアドレス

006 = 制御モジュール (AM 軸 6) のノードアドレス

005 = 制御モジュール (AM 軸 5) のノードアドレス

004 = 制御モジュール (AM 軸 4) のノードアドレス

003 = 制御モジュール (AM 軸 3) のノードアドレス

002 = 制御モジュール (AM 軸 2) のノードアドレス

001 = 制御モジュール (IAM 軸 1) の基本ノードアドレス

Logix プラッ ト フォーム

（ControlLogix を示す）

SERCOS 光ファイバーリング-

1756-MxxSE SERCOS Interface
モジュール 1

Kinetix 6200 ド ライブシステム

（8 軸パワーレール）

受信 受信

送信

送信

送信

受信

Logix プラッ ト フォーム

（ControlLogix を示す）

1756-MxxSE SERCOS Interface
モジュール 2

送信 受信

基本ノード ・ アドレス ・

スイッチ

重要 各AM（制御）モジュールのノード ア ド レスは、IAM電源モ

ジュールの基本ノードア ド レスのスイ ッチ設定により

定義されます。

軸モジュールをシャン ト モジュールまたはスロ ッ ト・

フ ィ ラー・モジュールの右側に取付けないで く ださい。

隣接していない軸間の距離が追加されると、電気的ノ イ

ズとインピーダンスが増加する場合があるため、光フ ァ

イバーケーブルの長さを伸長する必要があります。

重要 スロッ ト・フ ィ ラー・モジュールは、パワーレールの未使

用スロッ ト を埋めるために使用する必要があります。た

だし、スロッ ト ・フ ィ ラー・モジュールはAM電源モジュー

ルまたは2094-BSP2シャン トモジュールに置き換えること

ができます（パワーレール当たり最大1つの2094-BSP2シャ

ン トモジュール）。
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図88 - ノードア ド レスの指定例3

こ の例では、Kinetix 6200（8 軸）パワーレールに、1 つの2 倍幅IAM モ

ジュール、2つの2倍幅AMモジュール、1つの1倍幅AMモジュール、お

よび1つのス ロ ッ ト ・フ ィ ラー・モジュールが取付けられています。ス

ロ ッ ト ・フ ィ ラー・モジュールにはSERCOS ノード ア ド レ スは割付け

られませんが、システムはス ロ ッ ト 位置で識別し ます。

2倍幅モジュールの一番左のス ロ ッ ト によ り、ノード ア ド レスが決定

し ます。し たがって、上の例では、ノー ド ア ド レ ス 02、04、06（2 倍幅モ

ジュールの一番右のス ロ ッ ト ）は使用されていません。

SERCOS interfaceTM

Tx (rear)

Rx (front)

OKCP

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

0  0  1

008 = スロッ ト ・ フ ィ ラー ・ モジュールのノードアドレス

007 = AM モジュール （軸 4） のノードアドレス

006 = 未使用 （AM モジュールの一番右のスロッ ト）

005 = AM モジュール （軸 3） のノードアドレス

004 = 未使用 （AM モジュールの一番右のスロッ ト）

003 = AM モジュール （軸 2） のノードアドレス

002 = 未使用 （IAM モジュールの一番右のスロッ ト）

001 = IAM モジュール （軸 1） の基本ノードアドレス

Logix プラッ ト フォーム

（ControlLogix コン ト ローラを示す）

SERCOS 光ファイバーリング

1756-MxxSE SERCOS Interface
モジュール

Kinetix 6200 ド ライブシステム

（8 軸パワーレール）

受信

送信

送信

受信

基本ノード ・ アドレス ・

スイッチ

重要 各AM（制御）モジュールのノード ア ド レスは、IAM電源モ

ジュールの基本ノードア ド レスのスイ ッチ設定により

定義されます。

軸モジュールをシャン ト モジュールまたはスロ ッ ト・

フ ィ ラー・モジュールの右側に取付けないで く ださい。

隣接していない軸間の距離が追加されると、電気的ノ イ

ズとインピーダンスが増加する場合があるため、光フ ァ

イバーケーブルの長さを伸長する必要があります。

重要 スロッ ト・フ ィ ラー・モジュールは、パワーレールの未使

用スロッ ト を埋めるために使用する必要があります。た

だし、スロッ ト ・フ ィ ラー・モジュールはAM電源モジュー

ルまたは2094-BSP2シャン トモジュールに置き換えること

ができます（パワーレール当たり最大1つの2094-BSP2シャ

ン トモジュール）。
148 Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015



Kinetix 6200 ド ライブシステムの構成および始動 第 6 章
図89 - ノードア ド レスの指定例4

この例では、Kinetix 6200（5軸）パワーレールに、2つの1倍幅軸モジュー

ルと 1つの IDM システムが取付けられています。ス ロ ッ ト ・フ ィ ラー・

モジュールと IPIMモジュールにはSERCOS ノード ア ド レスは割付け

られませんが、システムはス ロ ッ ト 位置で識別し ます。

パワーレールのノードア ド レスの設定は前の例と同じです。ノードア

ド レス 002 と 005はあらゆる IDM ユニッ ト に使用でき ますが、混同を

避けるため、IDMユニッ ト のノードア ド レス指定は20から開始されて

います。軸モジュールと異な り、各IDMユニッ ト には、そのユニッ ト の

ノードアド レスを決定するスイ ッチが搭載されています。この例では、

IDM ユニ ッ ト の ノード ア ド レ ス指定はシーケンシャルですが、必ず

シーケンシャルにする必要はあ り ません。

SERCOS interfaceTM

Tx (rear)

Rx (front)

OKCP

0.1 m
(5.1 in.)

8 9
0

1234
5

6 7

8 9
0

1234
5

6 7

D
S1

S10

N

1 2
3

8 9
0

1234
5

6 7

8 9
0

1234
5

6 7

8 9
0

1234
5

6 7

8 9
0

1234
5

6 7

8 9
0

1234
5

6 7
8 9

0
1234

5
6 7

8 9
0

1234
5

6 7

8 9
0

1234
5

6 7
S1

S10

S1

S10

S1

S10

62006200
SAFE SPEED

62006200
SAFE SPEED

0.2 m
(7.1 in.)

62006200
SAFE SPEED

0  0  1

1756-MxxSE SERCOS
Interface モジュール SERCOS 光ファイバーリング

Logix プラッ ト フォーム

（ControlLogix コン ト ローラ

を示す）

Kinetix 6000 システム

（5 軸パワーレール）

005 = スロッ ト ・ フ ィ ラー ・ モジュールの

スロッ ト位置
004 = AM モジュール （軸 3） のノードアドレス

003 = AM モジュール （軸 2） のノードアドレス

002 = IPIM モジュールのスロッ ト位置

001 = IAM モジュール （軸 1） の基本ノードアドレス

ネッ トワーク ・ ノード ・

アドレス ・ スイッチ

（カバーを取り外した状態）

受信

送信

送信

受信

基本ノード ・ アドレス ・

スイッチ

MDF-SBxxxxx
IDM ユニッ ト

20 = IDM ユニッ ト 1

21 = IDM ユニッ ト 2

23 = IDM ユニッ ト 4
22 = IDM ユニッ ト 3

重要 パワーレールに取付けた軸モジュールと IDMシステム間

でノードアドレスが重複する場合（同じ SERCOSリング内）、

エラーコード NODE FLT 133が生成されます。SERCOS リング上

の各ノードアドレスは、001～099の範囲内で固有であるこ

とが必要です。IPIM モジュールと同じパワーレール上の

軸は、IDMユニッ ト と同じ SERCOS リング内に配置する必要

はありません。
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Logix5000 SERCOS Interface
モジュールの構成

この手順は、Kinetix 6200 システムが配線済みで、通信速度と光強度ス

イ ッチの構成が完了している こ と を前提と し ます。

ControlLogix、CompactLogix、またはSoftLogix SERCOS モジュールを構

成する と きにLogix Designer アプ リ ケーシ ョ ンを使用する際のヘルプ

は、12ページの「参考資料」を参照して く ださい。

Logix5000 コン ト ローラの構成

以下の手順に従って、Logix5000 コン ト ローラを構成して く ださい。

1. SERCOS Interfaceモジュール /PCI カードを含むLogix5000シャー

シに電源を投入して、 Logix Designer アプ リ ケーシ ョ ンを起動し

ます。

2. File メニューから New を選択します。

New Controller ダイアログボッ クスが開きます。

3. 新しいコン ト ローラを構成します。

a. Type プルダウン メニューから、 コン ト ローラタイプを選択し

ます。

b. Revision プルダウン メニューから、 リ ビジ ョ ンを選択します。

c. ファ イルの名前を入力します。

d. Chassis Type プルダウン メニューから、シャーシを選択します。

e. Logix5000 プロセッサが取付けられたスロ ッ ト を入力します。

4. OK をク リ ッ ク します。

重要 スロッ ト・フ ィ ラー・モジュールは、パワーレールの未使

用スロッ ト を埋めるために使用する必要があります。た

だし、スロッ ト ・フ ィ ラー・モジュールはAM電源モジュー

ルまたは2094-BSP2シャン トモジュールに置き換えること

ができます（パワーレール当たり最大1つの2094-BSP2シャ

ン トモジュール）。
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5. Edit メニューから、 Controller Properties を選択します。

Controller Properties ダイアログボッ クスが開きます。

6. Date/Time タブをク リ ッ ク します。

7. Enable Time Synchronization をチェッ ク します。

これによ り、 コン ト ローラをグランドマスタークロ ッ ク と して割

付けます。 モーシ ョ ンモジュールは、 グランドマスターと して割

付けるモジュールにクロ ッ クを設定します。

8. OK をク リ ッ ク します。

重要 Logix5000シャーシ内の1つのモジュールのみをグラ

ンドマスタークロッ クと して割付けることができ

ます。
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Logix5000モジュールの構成

以下の手順に従って、Logix5000モジュールを構成して く ださい。

1. コン ト ローラオーガナイザで I/O Configuration を右ク リ ッ ク して

から、 New Module を選択します。

Select Module ダイアログボッ クスが開きます。

2. Motion カテゴ リ を展開して、 実際のハード ウェア構成に応じて

1756-MxxSE、1756-L60M03SE、1768-M04SE、または 1784-PM16SE
を選択します。

この例では、 1756-M16SE モジュールが選択されています。

3. OK をク リ ッ ク します。

New Module ダイアログボッ クスが開きます。

4. 新しいモジュールを構成します。

a. モジュール名を入力します。

b. Logix5000 SERCOS モジュールが取付けられたスロ ッ ト （一番

左のスロ ッ ト =0） を入力します。

c. Open Module Properties をチェッ ク します。

5. OK をク リ ッ ク します。

コン ト ローラオーガナイザの I/O Configuration フォルダの下に新

しいモジュールが表示され、 Module Properties ダイアログボッ ク

スが開きます。
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6. SERCOS Interface タブをク リ ッ ク します。 以下の表を参照してく

ださい。

7. データ速度 (Data Rate) の設定が、制御モジュールの設定と同様に

DIP スイ ッチ 1 （通信速度） と対応しているこ とを確認するか、

または Auto Detect 設定を選択します。

8. Cycle Timeプルダウン メニューから、以下の表に従ってCycle Time
を選択します。

9. Transmit -Power プルダウン メニューから、 High を選択します。

デフォルト設定は High ですが、 この設定はケーブル長 （次のレ

シーバまでの距離） およびケーブルタイプ （グラスまたはプラス

チッ ク） に応じて異な り ます。

10. Transition to Phase 設定を入力します。

Transition to Phase のデフ ォル ト 設定は 4 （フ ェーズ 4） です。

Transition to Phase 設定は、 指定したフェーズで リ ングを停止し

ます。

11. OK をク リ ッ ク します。

12. Logix5000 モジュールごとに、ステップ 1 ～ステップ 11 を繰返し

ます。

Logix5000 SERCOS モジュール 軸数 データ速度

1756-M03SE または
1756-L60M03SE 最大 3

4 または 8Mbps
1756-M08SE 最大 8

1756-M16SE または

1784-PM16SE 最大 16

1768-M04SE 最大 4

データ速度 軸数 サイクルタイム

4Mbps

最大 2 0.5msec

最大 4 1msec

最大 8 2msec

軸 9 ～ 16 はサポート されません

8Mbps (1)

(1) Kinetix 6000M IDM システムは 8Mbps のみサポート し、 この設定のためにハード配線で接続さ

れています。

最大 4 0.5msec

最大 8 1msec

最大 16 2msec

ヒン ト 軸数とモジュールの制約は、ステップ 6に記載され

ています。
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Kinetix 6200 ド ラ イブモジュールの構成

以下の手順に従って、Kinetix 6200ド ラ イブモジュールを構成して くだ

さい。

1. 作成した Logix5000 モジュールを右ク リ ッ ク してから、

New Module を選択します。

Select Module ダイアログボッ クスが開きます。

2. Drives カテゴ リ を展開して、 実際のハード ウェア構成に対応する

ド ラ イブコンポーネン ト を選択します。

Kinetix 6200 ド ラ イブモジュールの場合は、 選択内容は制御モ

ジュールと電源モジュールの組合せに基づきます。 この例では、

2094-SE02F-M00-S1 制御モジュールおよび 2094-BC02-M02-M
IAM 電源モジュールが選択されています。

重要 Kinetix 6200 ド ライブモジュール(Cat.No. 2094-SE02F-M00-Sx、
2094-BCxx-Mxx-M、および2094-BMxx-M)を構成するには、

Logix Designerアプリケーシ ョ ンまたはRSLogix 5000ソフ

トウェアのバージ ョ ン17.00以降を使用する必要があ

ります。

Kinetix 6000M IDM ユニッ ト (Cat.No. MDF-SBxxxxx) を構成する

には、Logix Designer アプリケーシ ョ ンまたはRSLogix 5000
ソフ トウェアのバージ ョ ン 20.01以降を使用する必要

があります。
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3. OK をク リ ッ ク します。

New Module ダイアログボッ クスが開きます。

4. 新しいモジュールを構成します。

a. モジュール名を入力します。

b. ノードアドレスを入力します。

ド ラ イブのノード設定に対応するよ うに、 ソフ ト ウェアでノード

アドレスを設定します。 144 ページの 「ド ラ イブモジュールの構

成」 （ステップ 2） を参照して ください。

c. Open Module Properties をチェッ ク します。

5. OK をク リ ッ ク します。

6. Associated Axes タブをク リ ッ ク します。

7. New Axis をク リ ッ ク します。

New Tag ダイアログボッ クスが開きます。
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8. 軸の名前を入力します。

デフォルトのデータタイプは AXIS_SERVO_DRIVE です。

9. OK をク リ ッ ク します。

コン ト ローラオーガナイザのUngrouped Axesフォルダの下に軸が

表示されます。

10. 軸を Node 1 に割付けます。

11. Apply をク リ ッ ク します。

New Axis をク リ ッ ク して新しいタグを作成する と、 Auxiliary Axis
(Node 129) は Node 1 と同じ構成になり ます。

12. 変更を行なった場合は、 Apply をク リ ッ ク します。

13. Power タブをク リ ッ ク します。

ヒン ト 補助軸フ ィードバッ クポー ト をフ ィードバッ ク専用軸

と して構成するこ とができます。この機能により、各ド

ライブモジュールを SERCOS リング上に 2軸 / ノード と して

表示されるよ うに構成できます。基本ノードは、モータ

フ ィードバックを使用するサーボ軸で、基本ノード (+128)
は補助フ ィードバッ クポー ト を使用するフ ィードバッ

ク専用軸です。

補助フ ィ ー ドバッ クは、Kinetix 6000M IDM ユニ ッ ト ではサ

ポート されません。
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14. Bus Regulator Catalog Number プルダウン メニューから、 実際の

ハード ウェア構成に対応するシャン トオプシ ョ ンを選択します。

15. これをアプ リ ケーシ ョ ンに適用する場合、 追加のバス静電容量を
計算し、 こ こに値を入力するか （バージ ョ ン 20.00 以降）、 または

279 ページの付録 D を参照して、 Add Bus Cap パラ メータを設定

します。

Additional Bus Capacitance フ ィールドは、 IAM 電源モジュールに

のみ適用されます。

16. OK をク リ ッ ク します。

17. Bulletin 2094 AM 電源モジュールと制御モジュールの組合せごと

に、および IDM ユニッ ト ごとに、 ステップ 1 ～ステップ 10 を繰

返します。

IAM 電源モジュール ハードウェア構成に使用するシャン トオプシ ョ ン 選択するオプシ ョ ン

IAM モジュールまたはコモン・バス・

リーダ IAM モジュールとして構成(1)

内部シャン ト レジスタのみ Internal または <none>

Bulletin 2094（レール取付け）シャン トモジュール (2) 2094-BSP2

Bulletin 1394 パッシブ・シャン ト・モジュール（2094-BSP2
シャン トモジュールに接続）

1394-SRxxxx

外部アクテ ィブ・シャン ト・モジュール Internal または <none>

コモン・バス・フォロワ IAM モジュールと

して構成 (3)
該当せず。シャン トはフォロワ IAM モジュールでは

無効です。
CommonBus Follow

(1) 3 相電源が投入されていない状態で DC バス電圧が印加される場合、 ド ライブでは Internal、 <none>、 2094-BSP2、 1394-SRxxxx を選択できません。

(2) 2094-BCxx-Mxx-M 電源モジュール付きの 2094-BSP2 シャン トモジュールを使用するには、 Motion Database 5.12.1 以降を使用する必要があります。 詳

細は、 ロックウェル ・ オート メーシ ョ ンのテクニカルサポートまでお問い合わせください。
(3) 3 相電源または DC バス電源が投入されている場合、 ド ライブでは CommonBus Follow を選択できません。

2094-BSP2 シャン ト モジュールへの配線時に Bulletin 1394 外部

シャン トモジュールの損傷を防止するには、電源の投入前に

適切な460V ヒューズが取付けられていることを確認します。

詳細は、『Kinetixモーシ ョ ンのアクセサリの仕様　テクニカル

データ』 (Pub.No. GMC-TD004)を参照して ください。

重要 Bulletin 1394または2094シャン トモジュールを使用するよう

に構成する場合、IAMバスレギュレータの容量の属性は、

パワーレール構成に基づいて使用可能な合計のシャン

ト電力量（割合）を表示します。

シャン ト電源の仕様と例については、『Kinetixモーショ ンの

アクセサリの仕様　テクニカルデータ』(Pub.No. GMC-TD004)を
参照して ください。

重要 DC コモン・バス・アプリケーシ ョ ンでは、合計のバス

静電容量と追加のバス静電容量を計算して、リーダ

IAM電源モジュールのAdd Bus Capパラメータを設定する

必要があります。ただし、ステップ 15 または「付録 D」
の説明のように Logix Designer アプリケーシ ョ ンを使用

してパラメータを設定できます。

計算の詳細は、275ページから始まる付録 C を参照し

て ください。Add Bus Capパラメータの設定については、

279ページから始まる付録 Dを参照して ください。
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モーシ ョ ングループの構成

以下の手順に従って、モーシ ョ ングループを構成して く ださい。

1. コン ト ローラオーガナイザの Motion Groups を右ク リ ッ ク して、

New Motion Group を選択します。

New Tag ダイアログボッ クスが開きます。

2. 新しいモーシ ョ ングループの名前を入力します。

3. OK をク リ ッ ク します。

新しいモーシ ョ ングループが Motion Groups フォルダの下に表示

されます。

4. 新しいモーシ ョ ングループを右ク リ ッ ク して、Properties を選択し

ます。

Motion Group Properties ダイアログボッ クスが開きます。

5. Axis Assignment タブをク リ ッ ク して、 軸 （以前に作成済み） を

Unassigned から Assigned に移動します。

6. Attribute タブをク リ ッ ク して、 アプ リ ケーシ ョ ンに応じてデフォ

ルト値を編集します。

7. OK をク リ ッ ク します。
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軸プロパテ ィの構成

以下の手順に従って、モータフ ィードバッ クの軸のプロパテ ィ を構成

して く ださい。

1. コン ト ローラオーガナイザで軸を右ク リ ッ ク して、Properties を選

択します。

Axis Properties ダイアログボッ クスが開きます。

2. Drive/Motor タブをク リ ッ ク します。

3. Change Catalog （カタログの変更） をク リ ッ ク します。

Change Catalog Number ダイアログボッ クスが開きます。

4. アプ リ ケーシ ョ ンに対応するモータのカタ ログ番号を選択し
ます。

モータのカタログ番号を確認するには、 モータ銘板を参照して く

ださい。

5. OK をク リ ッ ク します。

6. Drive/Motor タブで、Drive Enable Input Checking をチェッ クします。

オンの場合 （デフォルト ） 、 ハード ・ ド ラ イブ ・ イネーブル入力

信号が必要である こ とを意味します。 この要件を削除するには、

チェッ クを解除します。

7. Apply をク リ ッ ク します。

8. Motor Feedback タブをク リ ッ ク して、表示される Feedback Type が

実際のハード ウェア構成に対応しているこ とを確認します。
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9. Units タブをク リ ッ ク して、 アプ リ ケーシ ョ ンに応じてデフォル

ト値を編集します。

10. Conversion タブをク リ ッ ク して、 アプ リ ケーシ ョ ンに応じてデ

フォルト値を編集します。

この例では、 Positioning Mode プルダウン メニューから Rotary が

選択されています。

11. 変更を行なった場合は、 Apply をク リ ッ ク します。

12. Fault Actions タブをク リ ッ ク します。

13. Set Custom Stop Action をク リ ッ ク します。

Custom Stop Action Attributes ダイアログボッ クスが開き、 サーボ

モータ と RBM モジュールの遅延時間を設定できます。

14. 遅延時間を構成します。

a. Brake Engage Delay Time を入力します。

b. Brake Release Delay Time を入力します。

c. Resistive Brake Contact Delay time （範囲は 0 ～ 1000msec） を設

定します。

d. Close をク リ ッ ク して、 Custom Stop Action Attributes ダイアロ

グボッ クスを閉じます。

15. Apply をク リ ッ ク します。

ヒン ト モータブレーキの推奨応答時間については、『Kinetixロー

タ リモーシ ョ ンの仕様　テクニカルデータ』 
(Pub.No. GMC-TD001)を参照して ください。

2090-XB33-xxおよび2090-XB120-xx RBMモジュールの推奨遅延

時間は、71msecです。
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16. Bulletin 2094 AM 電源モジュールと制御モジュールの組合せごと

に、 ステップ 1 ～ステップ 15 を繰返します。

以下の手順に従って、補助軸のプロパテ ィ を構成して く ださい。

1. コン ト ローラオーガナイザで補助軸を右ク リ ッ ク して、Properties
を選択します。

Axis Properties ダイアログボッ クスが General タブで開きます。

2. 軸が補助軸ノードに関連付けられている場合、Axis Properties ダイ

アログボッ クスの General タブで、 Axis Configuration を Feedback
Only に設定します。

3. Drive/Motor タブをク リ ッ ク します。

Drive/Motor タブは使用されているアンプを表示し、 Loop 
Configuration は Aux Feedback Only です。 アンプがサーボ （モー

タ） 構成にプライマ リ ノードを使用している場合、 この項目し

か選択できません。

重要 補助フ ィードバックは、Kinetix 6000M IDMユニッ トではサ

ポート されません。
Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015 161



第 6 章 Kinetix 6200 ド ライブシステムの構成および始動
4. Aux Feedback タブをク リ ッ ク します。

5. Feedback Type プルダウン メニューから、補助フ ィードバッ クモー

タに対応するフ ィードバッ ク タイプを選択します。

6. OK をク リ ッ ク します。

7. Logix5000 プログラムを確認して、 ファ イルを保存します。

プログラムのダウンロード  

Logix5000構成が完了したら、プログラムをLogix5000プロセッサにダ

ウンロードする必要があ り ます。

重要 Aux Feedback タブは、使用する補助フ ィードバッ クタ

イプ用に構成する必要があり ます。この例では、

SRMフ ィードバック装置が使用されています。
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ド ライブへの電源の
Kinetix 6200投入

この手順は、Kinetix 6200 システム（LIM モジュール付きまたはLIM モ

ジュールなし）およびSERCOS Interface モジュールの配線と構成が完

了している こ と を前提と し ます。

LIM モジュールのステータ ス インジケータの ト ラブルシューテ ィ ン

グ、およびLIMモジュールのサーキッ ト ブレーカ、コネク タ、ステータ

ス イ ンジケータの位置については、『Line Interface Module Installation
Instructions』(Pub.No. 2094-IN005)を参照して く ださい。

コネク タの位置およびIPMモジュールIDMユニッ ト のステータ ス イ

ンジケータの ト ラブルシ ューテ ィ ングについては、『Kinetix 6000M
Integrated Drive-Motor System User Manual』(Pub.No. 2094-UM003)を参照

して く ださい。

以下の手順に従って、Kinetix 6200ド ラ イブシステムに電源を投入して

く ださい。

1. モータへの負荷を切り離します。

2. 制御電源のソースを決定します。

3. 制御モジュールの4文字のステータスインジケータを確認します。

注意 ： DC バスのコンデンサは、 入力電源の遮断後も高電圧

を蓄えている場合があります。ド ライブを取り扱う前には、

DC バス電圧を計測して安全なレベルであることを確認する

か、 またはド ライブ前面の警告ラベルに記載されている時

間が完全に過ぎるまで待って く ださい。 この予防策を守ら

ない場合、 重大な人身傷害事故や人命に関わる事故につな

がる可能性があります。

注意 ： 人体への危険および装置の損傷を防止するた

めに、モータへの負荷を切り離して ください。システ

ムに初めて電源を投入する場合、各モータのすべての

リンケージが解放されていることを確認します。

制御電源 操作

LIM モジュールから

給電する

1. CB1、 CB2、 CB3 が OFF 位置にあることを確認します。

2. 3 相入力電源を LIM モジュールの VAC ラインコネクタに

投入します。

3. CB3 を ON 位置に設定します。

4. CB2 を ON 位置に設定します。

5. メインのステップ 3 に進みます。

LIM モジュールから

給電しない

1. (AC95 ～ 264V) 制御電源を IAM モジュール （CPD コネク

タ） に投入します。

2. メインのステップ 3 に進みます。

4 文字のステータスインジケータ
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4 文字のステータスインジケータには、 複数のメ ッセージが表示

されます。 例えば、 制御モジュールの電源投入時には BOOT、

INIT、 および LOAD が表示されます。

4. 3 相入力電源のソースを決定します。

5. 制御モジュールの4文字のステータスディ スプレイを確認します。

4 文字のステータスディ スプレイでは、 ノードア ド レスがス ク

ロールして、 最終的な構成に到達するまでフェーズが順番に表示

されます。

4 文字のステータスディスプレイ  (1)

(1) 2094 ド ライブシステムに Kinetix 6000M IDM システムが含まれる場合、 ド ライブのステータス

インジケータが点灯していることを確認して く ださい。

操作

ON ステップ 4 に進みます。

ON ではない
1. 制御電源の接続を確認します。

2. メ インのステップ 2 に戻ります。

3 相電源 操作

LIM モジュールから

給電する

1. CB1 を ON 位置に設定します。

2. 各軸のハードウェアイネーブル入力信号が 0V である

ことを確認します。(1)

3. メインのステップ 5 に進みます。

(1) IDM ユニッ トのハードウェアイネーブル入力は IPIM モジュール上です。

LIM モジュールから

給電しない

1. AC324 ～ 528V (460V) 入力電源を IAM モジュール （IPD コネ

クタ） に投入します。

2. 各軸のハードウェアイネーブル入力信号が 0V である

ことを確認します。 (1)

3. メインのステップ 5 に進みます。

4 文字のステータスインジケータ ステータス 操作

CP-0 がスクロールする

ドライブは閉じた SERCOS リングを検索しています

（フ ェーズ 0）。CONFIGURING を待つか、または適切な処理

を行ないます。

光ファイバー接続を確認します。

CP-1 がスクロールする

ドライブはアクテ ィブノードを検索しています

（フ ェーズ 1）。CONFIGURING を待つか、または適切な処理

を行ないます。

ノードアドレスを確認します。

CP-2 がスクロールする

ドライブは通信のためにノードを構成しています

（フ ェーズ 2）。CONFIGURING を待つか、または適切な処理

を行ないます。

プログラムモータおよびド ライブ構成を

取付けたハードウェアと照合します。

CONFIGURING をスクロールする

ドライブはデバイス固有のパラメータを構成してい

ます（フ ェーズ 3）。フ ェーズ 4 に達すると、ド ライブの

状態が表示されます。

モータのカタログ番号と選択内容を照合

します。(1)

ド ライブ状態をスクロールする

（S H U T D O W N または S T O P P E D など）
ド ライブは構成され、アクテ ィブです（フ ェーズ 4）。 ステップ 6 に進みます。

エラーコードのメ ッセージを

スクロールする
ドライブにフォルトが発生しています。

200 ページの「フォルト コード」に進んで

ください。

(1) Logix Designer アプリケーシ ョ ンでモジュール名をハイライ トすることによって、 モジュールから診断情報を取得できます。 Pseudo Key Failure は、 多くの場合、

選択したモータと取付けたモータが対応していないことを示します。
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6. 制御モジュールの前面にあるステータスインジケータを確認し
ます。

216 ページの 「制御モジュールのステータスインジケータ」 のド

ラ イブ、 通信、 バスの各ステータス ・ インジケータの ト ラブル

シューティングの表を参照して ください。IPIM モジュール /IDM
ユニッ ト のステータスインジケータの ト ラブルシューテ ィ ング

の表については、 『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System
User Manual』 (Pub.No. 2094-UM003) を参照して ください。

7. Logix5000 SERCOS モジュールにある 3 つの SERCOS インジケー

タを確認します。

3 つの SERCOS インジケータ ステータス 方法

緑色と赤色に点滅する 通信の確立中

3 つのインジケータすべ

てが緑色に点灯するまで

待ちます。

緑色に点灯 通信準備完了

166 ページの「軸のテスト

およびチューニング」に

進んで ください。

緑色と赤色に点滅しない /
緑色に点灯していない

SERCOS モジュールに

フォルトが発生

特定の手順と ト ラブル

シューテ ィングについて

は、対応する Logix5000 の
マニュアルを参照して く

ださい。
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軸のテス ト および
チューニング

この手順は、Kinetix 6200 ド ラ イブおよびLogix5000 SERCOS Interfaceモ
ジュールが構成されていて、システムに電源が投入されている こ と を

前提と しています。

ControlLogix、CompactLogix、またはSoftLogix SERCOSモジュールで軸を

テス トおよびチューニングする と きにLogix Designerアプ リ ケーシ ョ ン

を使用する際のヘルプは、12ページの「参考資料」を参照して ください。

軸のテス ト

以下の手順に従って、軸をテス ト して く ださい。

1. 負荷が各軸から除去されているこ とを確認します。

2. Motion Group フォルダ内の軸を右ク リ ッ ク して、 Properties を選

択します。

Axis Properties ダイアログボッ クスが開きます。

3. Hookup タブをク リ ッ ク します。

4. テス ト用の回転数と して 2.0 を入力するか、 または、 アプリ ケー

シ ョ ンに適した数値を入力します。

テス ト 実行するテス ト内容

Test Marker (1)

(1) ブレーキ付きモータをテス トする場合は、 テス トに先立ち、 ブレーキ回路を出力状態

にしてブレーキを解除します。

モータシャフ ト を回転して、マーカ検出性能を

確認する。

Test Feedback (1)
モータシャフ ト を回転して、フ ィードバック接

続が正し く配線されていることを確認する。

また、極性も定義できます。

Test Command & Feedback
モータの回転を指令して、モータ電源とフ ィー

ドバック接続が正し く配線されていることを

確認する。また、極性も定義できます。
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5. テス ト 対象の軸にハード ウ ェア イネーブル入力信号を印加し
ます。

6. 目的のテス ト (Marker/Feedback/Command & Feedback)をク リ ッ ク

して、 接続を確認します。

Online Command ダイアログボッ クスが開きます。画面に表示され

るテス ト手順に従ってください。 テス トが完了する と、 Command
Status は Executing から Command Complete に変化します。

7. OK をク リ ッ ク します。

Online Command - Apply Test ダ イ ア ロ グボ ッ ク スが開き ます

（Feedback テス ト と Command & Feedback テス トのみ）。 テス トが

完了する と、Command Status は Executing から Command Complete
に変化します。

8. OK をク リ ッ ク します。

9. テス トが正常に完了したかど うかを確認します。

注意 ： 人体への危険および装置の損傷を防止するた

めに、 24V イネーブル信号はテスト対象の軸にのみ印

加します。

重要 IDMユニッ トのハードウェアイネーブル入力は IPIM
モジュール上です。

状態 操作

テストが正常に完了すると、以下のダイアログボックスが開

きます。

1. OK をクリ ックします。

2. ハードウェアイネーブル入力(1) 信号を除去します。

3. 168 ページの 「軸のチューニング」 に進んで ください。

テストが失敗すると、以下のダイアログボックスが開きます。 1. OK をクリ ックします。

2. テス ト中にバス ・ ステータス ・ インジケータが緑色に

点灯していることを確認します。

3. ハードウェアイネーブル入力 (1) 信号がテスト対象の軸に

印加されていることを確認します。

4. Conversion タブに入力した変換定数を確認します。

5. メ インのステップ 6 に戻り、 再度テスト を実行します。

(1) IDM ユニッ トのハードウェアイネーブル入力は IPIM モジュール上です。
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軸のチューニング

Load Observer機能（ド ラ イブフ ァームウ ェアの リ ビジ ョ ン1.124以降

で利用可能）によ り、軸をチューニングせずに、良好な性能がもたら

されます。自動チューニングゲイン と共に負荷オブザーバを使用す

る こ とによ り、システム性能を最大化できます。負荷オブザーバの詳

細は、『Motion System Tuning Application Techniques』
(Pub.No. MOTION-AT005)の 負荷オブザーバの機能に関するセク

シ ョ ンを参照して く ださい。

以下の手順に従って、軸をチューニングして く ださい。

1. 負荷がチューニング対象の軸から除去されている こ と を確認し

ます。

2. Tune タブをク リ ッ ク します。

3. Travel Limit と Speed に値を入力します。

この例では、 Travel Limit の値は 5、 Speed の値は 10 ですが、 プロ

グラムされたユニッ ト の実際の値はアプ リ ケーシ ョ ンに応じて

異なり ます。

4. Direction プルダウン メニューから、 設定を選択します。

デフォルトは、 Forward Uni-directional です。

5. アプ リ ケーシ ョ ンに応じて、 各 Tune ボッ クスをオンにます。

6. チューニング対象の軸にハード ウェアイネーブル入力信号を印
加します。

注意 ： モータの予期しない応答が生じる可能性を低

減するために、 最初に負荷を除去した状態でモータ

をチューニングしてから、 負荷を接続して正し く応

答するようにチューニング手順を再度実行します。

注意 ： 人体への危険および装置の損傷を防止するた

めに、 24V イネーブル信号はチューニング対象の軸に

のみ印加します。
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7. Start Tuning をク リ ッ ク して、 軸を自動チューニングします。

Online Command - Tune Servo ダイアログボッ クスが開きます。テ

ス トが完了する と、 Command Status は Executing から Command
Complete に変化します。

8. OK をク リ ッ ク します。

Tune Bandwidth ダイアログボッ クスが開きます。

実際のバンド幅の値 (Hz) はアプ リ ケーシ ョ ンによって異な り、

モータ と負荷を接続してから調節する必要があ り ます。

9. 今後の参照用にバンド幅のデータを記録します。

10. OK をク リ ッ ク します。

Online Command - Apply Tune ダイアログボッ クスが開きます。テ

ス トが完了する と、 Command Status は Executing から Command
Complete に変化します。

11. OK をク リ ッ ク します。

重要 IDMユニッ トのハードウェアイネーブル入力は IPIM
モジュール上です。
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12. テス トが正常に完了したかど うかを確認します。

13. 軸ごとに軸のテス トおよびチューニングを繰返します。

状態 操作

テストが正常に完了すると、以下のダイアログボックスが開きます。 1. OK をクリ ックします。

2. 前に印加されたハードウェアイネーブル入力(1)

信号を除去します。

3. ステップ 13 に進みます。

テス トが失敗すると、以下のダイアログボックスが開きます。 1. OK をクリ ックします。

2. モータ速度を調整します。

3. 詳細は、 対応する Logix5000 モーシ ョ ンモジュール

のユーザーズマニュアルを参照して く ださい。

4. ステップ 7 に戻り、 再度テスト を実行します。

(1) IDM ユニッ トのハードウェアイネーブル入力は IPIM モジュール上です。
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 第 7 章

Kinetix 6500 ド ライブシステムの構成

および始動

この章では、ControlLogix EtherNet/IPモジュール付きのKinetix 6500シ
ステムコンポーネン ト の構成手順を説明し ます。

ド ライブモジュールの
構成

以下の手順に従って、IAM電源モジュールのノードア ド レスを構成し

て く ださい。この設定によ り、Bulletin 2094パワーレールに取付けられ

た各制御モジュールのノード ア ド レスを確立し ます。

1. IAM および AM 電源モジュールに電源が投入されておらず、 通

信ケーブルが対応するコネク タに差し込まれている こ と を確認

します。

通信の確認方法については、 139 ページの 「イーサネッ ト ケーブ

ルの接続」 を参照して ください。

項目 ページ

ド ライブモジュールの構成 171

Logix EtherNet/IP モジュールの構成 175

ド ライブへの電源の Kinetix 6500 投入 190

軸のテストおよびチューニング 192

ヒン ト 作業を開始する前に、モーシ ョ ン・コン ト ロール・ア

プリケーシ ョ ンの各ド ライブコンポーネン ト、Logixモ
ジュール、およびサーボモータ / アクチュエータのカ

タログ番号を確認して ください。

構成対象 作業の開始手順

IAM モジュール ステップ 2

制御モジュール ステップ 4
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2. ノード ・ アドレス ・ スイ ッチを設定して、 IAM 電源モジュールの

基本ノードアドレスを設定します。

EtherNet/IP ネッ ト ワーク通信の有効なノードアドレスは 001 ～

254 です。 左側のスイ ッチは最上位桁 (MSD)、 右側のスイ ッチは

最下位桁 (LSD) の設定です。

IAM 電源モジュールの基本ノードアド レスの設定によ り、 IAM
（インバータ） モジュールに取付けられた制御モジュールのノー

ドア ド レスが決定されます。 同じパワーレール上のすべてのス

ロ ッ トのノードアドレス指定は、 （IAM インバータから） 左から

右に増加します。 Kinetix 6500 ド ラ イブにはプライベート ・ ネッ

ト ワーク ・ アド レス (http://192.168.1.x) があ り ますが、 使用する

必要はあ り ません。

IP アドレスの最後の 8 ビッ トは、IAM 基本ノードアドレスによっ

て決ま り ます。 例えば、 プライベート ・ ネッ ト ワーク ・ アドレス

を使用しており、 ノード ・ アドレス ・ スイ ッチが 001 に設定され

ている場合、 IP アドレスは http://192.168.1.1 にな り ます。 基本

ノード ・ アドレス ・ スイ ッチが 002 に設定されている場合は、 IP
アドレスは http://192.168.1.2 になり ます。

3. 制御電源を切断後再投入して、 IAM モジュールを初期化します。

操作 使用するスイッチ

(MSD/LSD) ノードアドレスを増加する プラス (+) スイッチ

(MSD/LSD) ノードアドレスを減少する マイナス (-) スイッチ

重要 基本ノードアドレスの設定は、IAM電源モジュールの

初期設定後にのみ有効になります。

重要 複数のIAM電源モジュールを同じ EtherNet/IPモジュール

に接続する場合、各モジュールには固有のノードア

ドレスを設定する必要があります。

173ページのノードアドレスの指定例を参照して くだ

さい。

ヒン ト プライベートネッ トワークを使用しないで IP アドレ

スを構成する方法については、ロッ クウェル・オート

メーシ ョ ンのナレッジ  ベース (520452) を参照して くだ

さい。

MSD の減少

MSD

MSD の増加

LSD の減少

LSD

LSD の増加
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4. IAM および各 AM 制御モジュールのノード ア ド レスを確認し

ます。

ノードアドレスが 4 文字ディ スプレイにスク ロールして表示され

ます。 例えば、 IAM 電源モジュールの基本ノードアドレスが 001
の場合、 隣接する AM 制御モジ ュールの ノ ー ド ア ド レ スは

192.168.1.2 にな り ます。

図90 - ノードア ド レスの指定例1

例1では、Kinetix 6500（6軸）ド ラ イブシステム1のパワーレールに、4つ
の制御モジュール、1つのシャン ト モジュール、および1つのスロ ッ ト ・

フ ィ ラー・モジュールが取付けられています。シャン ト モジュールと

ス ロ ッ ト ・フ ィ ラー・モジュールには IP ア ド レスが割付けられていま

せんが、システムはス ロ ッ ト 位置で識別し ます。

Kinetix 6500（2軸）ド ラ イブシステム2のパワーレールには、2つの制御

モジュールが取付けられています。（システム 2）制御モジュールの基

本ノードアドレスには、007以上のアドレスを設定する必要があ り ます。

0  0  1
0  0  7

Kinetix 6500 ド ライブ  
システム 2
（2 軸パワーレール）

192.168.1.6 = スロッ ト ・ フ ィ ラー ・ モジュールのスロッ ト位置

192.168.1.5 = シャン トモジュールのスロッ ト位置

192.168.1.4 = 制御モジュール (AM 軸 4) の IP アドレス

192.168.1.3 = 制御モジュール (AM 軸 3) の IP アドレス

192.168.1.2 = 制御モジュール (AM 軸 2) の IP アドレス

192.168.1.1 = 制御モジュール (IAM 軸 1) の IP アドレス

ControlLogix プラッ ト フォーム

1756-ENxT EtherNet/IP モジュール

192.168.1.8 = 制御モジュール (AM 軸 2) の IP アドレス
192.168.1.7 = 制御モジュール (IAM 軸 1) の IP アドレス

Kinetix 6500 ド ライブ

システム 1
（6 軸パワーレール）

 1595J-M8CBJM-x イーサネッ ト

（シールド） ケーブル

 基本ノードアドレスは

001 に設定されています。

基本ノードアドレスは

007 に設定されています。

重要 各AM（制御）モジュールの IPアドレスは、IAM電源モジュー

ルの基本ノードア ド レスのスイ ッチ設定により定義さ

れます。

軸モジュールをシャン ト モジュールまたはスロ ッ ト・

フ ィ ラー・モジュールの右側に取付けないで く ださい。

隣接していない軸間の距離が追加されると、電気的ノ イ

ズとインピーダンスが増加する場合があるため、光フ ァ

イバーケーブルの長さを伸長する必要があります。
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図91 - ノードア ド レスの指定例2

この例では、EtherNet/IPモジュール1が軸1～4を制御し、モジュール2
が軸5～7を制御し ます。ス ロ ッ ト ・フ ィ ラー・モジュールにはIPア ド レ

スは割付けられませんが、システムはス ロ ッ ト 位置で識別し ます。

2つのEtherNet/IPモジュールは、図のよ う に2つの個別のControlLogix
シャーシに取付ける こ と も、同じシャーシに取付ける こ と も可能です。

重要 スロッ ト・フ ィ ラー・モジュールは、パワーレールの未使

用スロッ ト を埋めるために使用する必要があります。た

だし、スロッ ト・フ ィ ラー・モジュールはAM電源モジュー

ルまたは2094-BSP2シャン トモジュールに置き換えること

ができます（パワーレール当たり最大1つの2094-BSP2シャ

ン トモジュール）。

0  0  1

192.168.1.8 = スロッ ト ・ フ ィ ラー ・ モジュールの

スロッ ト位置
192.168.1.7 = 制御モジュール (AM 軸 7) の IP アドレス

192.168.1.6 = 制御モジュール (AM 軸 6) の IP アドレス

192.168.1.5 = 制御モジュール (AM 軸 5) の IP アドレス

192.168.1.4 = 制御モジュール (AM 軸 4) の IP アドレス

192.168.1.3 = 制御モジュール (AM 軸 3) の IP アドレス

192.168.1.2 = 制御モジュール (AM 軸 2) の IP アドレス

192.168.1.1 = 制御モジュール (IAM 軸 1) の IP アドレス

Kinetix 6500
ド ライブシステム

（8 軸パワーレール）

 1595J-M8CBJM-x 
（シールド）

イーサネッ トケーブル

ControlLogix
プラッ ト フォーム

1756-ENxT EtherNet/IP モジュール 1 1756-ENxT EtherNet/IP モジュール 2

ControlLogix プラッ ト フォーム

 基本ノードアドレスは

001 に設定されています。

重要 スロッ ト・フ ィ ラー・モジュールは、パワーレールの未使

用スロッ ト を埋めるために使用する必要があります。た

だし、スロッ ト・フ ィ ラー・モジュールはAM電源モジュー

ルまたは2094-BSP2シャン トモジュールに置き換えること

ができます（パワーレール当たり最大1つの2094-BSP2シャ

ン トモジュール）。
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Logix EtherNet/IP
モジュールの構成

この手順は、Kinetix 6500 ド ラ イブシステムの配線が完了している こ と

を前提と し ます。

ControlLogix EtherNet/IPモジュールの構成に関するLogix Designerアプ

リ ケーシ ョ ンの使用については、12ページの「参考資料」を参照して く

ださい。

Logix コン ト ローラの構成

以下の手順に従って、Logix コン ト ローラを構成して く ださい。

1. EtherNet/IP モジュールが取付けられた Logix シャーシに電源を投

入してから、 Logix Designer アプリ ケーシ ョ ンを起動します。

2. File メニューから New を選択します。

New Controller ダイアログボッ クスが開きます。

3. 新しいコン ト ローラを構成します。

a. Type プルダウン メニューから、 コン ト ローラタイプを選択し

ます。

b. Revision プルダウン メニューから、 リ ビジ ョ ンを選択します。

c. ファ イルの名前を入力します。

d. Chassis Type プルダウン メニューから、シャーシを選択します。

e. Logix プロセッサが取付けられたスロ ッ ト を入力します （一番

左のスロ ッ ト = 0）。

4. OK をク リ ッ ク します。

5. Edit メニューから、 Controller Properties を選択します。
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Controller Properties ダイアログボッ クスが開きます。

6. Date/Time タブをク リ ッ ク します。

7. Enable Time Synchronization をチェッ ク します。

これによ り、 コン ト ローラをグランドマスタークロ ッ ク と して割

付けます。 モーシ ョ ンモジュールは、 グランドマスターと して割

付けるモジュールにクロ ッ クを設定します。

8. OK をク リ ッ ク します。

重要 グランドマスタークロッ クと して割付けることが

できるのは、Logixシャーシ内の1つのモジュールの

みです。
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Logixモジュールの構成

以下の手順に従って、Logixモジュールを構成して く ださい。

1. コン ト ローラオーガナイザで I/O Configuration を右ク リ ッ ク して

から、 New Module を選択します。

Select Module ダイアログボッ クスが開きます。

2. Communications カテゴ リ を展開して、 実際のハード ウェア構成

に応じて 1756-EN2F、 1756-EN2T、 1756-EN2TR、 または

1756-EN3TR を選択します。

この例では、 1756-EN2T モジュールが選択されています。

3. OK をク リ ッ ク します。

New Module ダイアログボッ クスが開きます。
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4. 新しいモジュールを構成します。

a. モジュール名を入力します。

b. Logix EtherNet/IPモジュールが取付けられたスロ ッ ト を入力し

ます （一番左のスロ ッ ト = 0）。

c. Ethernet Address のオプシ ョ ンを選択します。

この例では、 Private Network アドレスが選択されています。

d. EtherNet/IP モジュールのアドレスを入力します。

この例では、 アドレスの最後の 8 ビッ トは 100 です。

5. Module Definition 領域の Change をク リ ッ ク します。

Module Definition ダイアログボッ クスが開きます。

6. Time Sync Connection プルダウン メニューから、 Time Sync and 
Motion を選択します。

7. OK をク リ ッ ク して、 Module Definition ダイアログボッ クスを閉

じます。

8. モジュール定義の変更の確認が求められた場合は、 Yes をク リ ッ

ク します。

9. OKをク リ ッ ク して、New Moduleダイアログボッ クスを閉じます。

新しいモジュールが、 コン ト ローラオーガナイザの I/O 
Configuration フォルダの下に表示されます。

10. Logix モジュールごとに、ステップ 1 ～ステップ 9 を繰返します。

重要 Time Sync 機能は、イーサネ ッ ト ネ ッ ト ワークでの

モーシ ョ ンコン ト ロールを有効にします。これを

設定しないと、モーシ ョ ンアプリケーシ ョ ンを実

行することはできません。
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Kinetix 6500 ド ラ イブモジュールの構成

以下の手順に従って、Kinetix 6500ド ラ イブモジュールを構成して くだ

さい。

1. 作成した Logix EtherNet/IP モジュールを右ク リ ッ ク してから、

New Module を選択します。

Select Module ダイアログボッ クスが開きます。

2. Motion カテゴ リ を展開して、実際のハード ウェア構成に対応する

2094-EN02D-M01-Sx 制御モジュールを選択します。

3. OK をク リ ッ ク します。

New Module ダイアログボッ クスが開きます。

重要 Kinetix 6500 ド ライブモジュール(Cat.No. 2094-EN02D-M01-Sx、
2094-BCxx-Mxx-M、および2094-BMxx-M)を構成するには、Logix 
Designerアプリケーシ ョ ンまたはRSLogix 5000ソフ トウェア

のバージ ョ ン8以降を使用する必要があります。
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4. 新しい制御モジュールを構成します。

a. モジュール名を入力します。

b. Ethernet Address のオプシ ョ ンを選択します。

この例では、 Private Network アドレスが選択されています。

c. EtherNet/IP モジュールのアドレスを入力します。

この例では、アドレスの最後の 8 ビッ トは 1 です。この値は、IAM
電源モジュールの基本ノードア ド レス と一致しなければな り ま

せん。

5. Module Definition 領域の Change をク リ ッ ク します。

Module Definition ダイアログボッ クスが開きます。

6. Power Structure プルダウン メニューから、 アプ リ ケーシ ョ ンに対

応する Bulletin 2094 電源モジュールを選択します。

この例では、 2094-BC02-M02-M IAM モジュールが選択されてい

ます。

7. OK をク リ ッ ク して、 Module Definition ダイアログボッ クスを閉

じます。

8. モジュール定義の変更の確認が求められた場合は、 Yes をク リ ッ

ク します。

9. OK をク リ ッ ク して、 Module Properties ダイアログボッ クスを閉

じます。

2094-EN02D-M01-S1 モジュールが、 I/O Configuration フォルダ

の EtherNet/IP モジュールの下に表示されます。

ヒン ト プライベートネッ トワークを使用しないで IP アド レ

スを構成する方法については、ロッ クウェル・オート

メーシ ョ ンのナレッジベース (520452) を参照して く だ

さい。
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10. 作成した 2094-EN02D-M01-S1 モジュールを右ク リ ッ ク して、

Properties を選択します。

Module Properties ダイアログボッ クスが開きます。

11. Associated Axes タブをク リ ッ ク します。

12. New Axis をク リ ッ ク します。

New Tag ダイアログボッ クスが開きます。

13. 軸の名前を入力します。

AXIS_CIP_DRIVE は、 デフォルトの Data Type です。

14. OK をク リ ッ ク します。

新しい軸 (Axis_1）はコン ト ローラオーガナイザの Motion Groups →
Ungrouped Axes の下に表示され、 Axis 1 と して割付けられます。
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New Axis をク リ ッ ク して新しいタグを作成する と、Axis 2 は Axis 1
と同じ構成にな り ます。

15. Apply をク リ ッ ク します。

16. Digital Input タブをク リ ッ ク します。

デジタル入力 (1 ～ 4） にはデフォルト値が割付けられます。 アプ

リ ケーシ ョ ンのニーズに応じて、 プルダウン メニューを使用して

割付けを変更するこ とができます。

アプ リ ケーシ ョ ンで割付けが不要な場合、 またはデフォルトの割

付けを削除する場合は、 割付けを解除できます。

17. Digital Input 1プルダウン メニューから、Unassigned を選択します。

これによ り、 IOD-41 から Enable の割付けが解除されます。

ヒン ト Axis 2 を Feedback Only（フ ィードバッ ク専用）軸と して構成す

るこ とができます。このオプシ ョ ン機能により、各制御

モジュールを EtherNet/IPネッ トワーク上に 2軸と して表示

されるよ う に構成できます。Axis 1 はモータのフ ィ ー ド

バッ クポート を使用するサーボ軸で、Axis 2は補助フ ィー

ドバックポート を使用するフ ィードバック専用軸です。
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18. Apply をク リ ッ ク します。

19. Power タブをク リ ッ ク します。

20. Bus Regulator Action プルダウン メニューから、 実際のハード ウェ

ア構成に対応するシャン トオプシ ョ ンを選択します。

選択タイプ 操作

Disable IAM 電源モジュールの内部のシャン ト レジスタを無効に

します。

Shunt Regulator 内部または外部シャン トオプシ ョ ンを選択します。

Common Bus Follower (1)

(1) 3 相電源または DC バス電源が投入されている場合、ド ライブでは Common Bus Follower を選択

できません。

IAM 電源モジュールをコモン・バス・フォロワ IAM
モジュールとして構成します。

選択する
項目

操作

Shunt 
Regulator

Internal を選択して、IAM 電源モジュールの内部にシャン ト レジスタ

を使用します。

External を選択し、External Shunt プルダウンメニューを使用して Bulletin 
1394 シャン トモジュール～ Bulletin 2094-BSP2 シャン トモジュールを

選択します。(1)

(1) 3 相電源が投入されていない状態で DC バス電圧が印加される場合、 ド ライブでは Internal、
2094-BSP2、 1394-SRxxxx-を選択できません。

2094-BSP2 シャン ト モジュールへの配線時に Bulletin 1394
外部シャン トモジュールの損傷を防止するには、電源

の投入前に適切な 460V ヒ ューズが取付けられている

ことを確認します。

詳細は、『Kinetixモーシ ョ ンのアクセサリの仕様　テク

ニカルデータ』 (Pub.No. GMC-TD004)を参照して ください。

重要 Bulletin 1394または2094シャン トモジュールを使用す

るように構成する場合、IAMバスレギュレータの容

量の属性は、パワーレール構成に基づいて使用可

能な合計のシャン ト電力量（割合）を表示します。

詳細は、『Kinetixモーシ ョ ンのアクセサリの仕様　テ

クニカルデータ』 (Pub.No. GMC-TD004) を参照して く だ

さい。
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21. これをアプ リ ケーシ ョ ンに適用する場合、 追加のバス静電容量を
計算し、 こ こに値を入力するか （バージ ョ ン 18.00 以降）、 または

279 ページの付録 D を参照して、 Add Bus Cap パラ メータを設定

します。

Additional Bus Capacitance フ ィールドは、 IAM 電源モジュールに

のみ適用されます。

22. OK をク リ ッ ク します。

23. 2094-EN02D-M01-Sx 制御モジュールごとに、ステップ 1 ～ステッ

プ 18 を繰返します。

モーシ ョ ングループの構成

以下の手順に従って、モーシ ョ ングループを構成して く ださい。

1. コン ト ローラオーガナイザの Motion Groups を右ク リ ッ ク して、

New Motion Group を選択します。

New Tag ダイアログボッ クスが開きます。

2. 新しいモーシ ョ ングループの名前を入力します。

3. OK をク リ ッ ク します。

新しいモーシ ョ ングループが Motion Groups フォルダの下に表示

されます。

重要 DCコモン・バス・アプリケーショ ンでは、合計のバス

静電容量と追加のバス静電容量を計算して、リー

ダ IAM電源モジュールのAdd Bus Capパラメータを設定

する必要があります。ただし、ステップ21または「付

録 D」の説明のように Logix Designer アプリケーシ ョ ン

を使用してパラメータを設定できます。

計算の詳細は、275ページから始まる付録 C を参照

して く ださい。Add Bus Capパラ メータの設定につい

ては、279ページから始まる付録 D を参照して く だ

さい。
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4. 新しいモーシ ョ ングループを右ク リ ッ ク して、Properties を選択し

ます。

Motion Group Properties ダイアログボッ クスが開きます。

5. Axis Assignment タブをク リ ッ ク して、 軸 （以前に作成済み） を

Unassigned から Assigned に移動します。

6. Attribute タブをク リ ッ ク して、 アプ リ ケーシ ョ ンに応じてデフォ

ルト値を編集します。

7. OK をク リ ッ ク します。

軸プロパテ ィの構成

以下の手順に従って、補助軸のプロパテ ィ を構成して く ださい。

1. コン ト ローラオーガナイザで補助軸を右ク リ ッ ク して、Properties
を選択します。
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2. Master Feedback カテゴ リ をク リ ッ ク します。

3. 補助軸フ ィードバッ クを構成します。

a. Type プルダウン メニューから、 補助フ ィードバッ ク タイプを

選択します。

b. Startup Method プルダウン メニューから、補助フ ィードバッ ク

のスタート アップ方法を選択します。

以下の手順に従って、軸のプロパテ ィ を構成して く ださい。

1. コン ト ローラオーガナイザで軸を右ク リ ッ ク して、Properties を選

択します。

2. Motor カテゴ リ をク リ ッ ク します。

Motor Device Specification ダイアログボッ クスが開きます。

重要 Aux Feedback タブは、使用する補助フ ィードバックタ

イプ用に構成する必要があります。この例では、

Hiperfaceフ ィードバック装置が使用されています。
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3. Data Source プルダウン メニューから、 Catalog Number を選択し

ます。

4. Change Catalog （カタログの変更） をク リ ッ ク します。

Change Catalog Number ダイアログボッ クスが開きます。

5. アプ リ ケーシ ョ ンに対応するモータのカタ ログ番号を選択し
ます。

モータのカタログ番号を確認するには、 モータ銘板を参照して く

ださい。

6. OK をク リ ッ ク して、Change Catalog Number ダイアログボッ クス

を閉じます。

7. Apply をク リ ッ ク します。

モータ固有のモータデータが Motor カテゴ リに表示されます。

8. Scaling カテゴ リ をク リ ッ ク して、 アプ リ ケーシ ョ ンに応じてデ

フォルト値を編集します。

9. 変更を行なった場合は、 Apply をク リ ッ ク します。
Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015 187



第 7 章 Kinetix 6500 ド ライブシステムの構成および始動
10. Load カテゴ リ をク リ ッ ク して、アプ リ ケーシ ョ ンに応じてデフォ

ルト値を編集します。

11. 変更を行なった場合は、 Apply をク リ ッ ク します。

12. Actions カテゴ リ をク リ ッ ク します。

Actions to Take Upon Conditions ダイアログボッ クスが開きます。

このダイアログボッ クスから、動作をプログラムして、例外（フォ

ルト ）用の動作を変更できます。詳細は、221 ページの「Logix5000
コン ト ローラおよびド ライブの動作」 を参照して ください。
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13. Parameters をク リ ッ ク します。

Motion Axis Parameters ダイアログボッ クスが開きます。

このダイアログボッ クスから、サーボモータおよびRBMモジュー

ルの遅延時間を設定できます。 モータブレーキの推奨遅延時間に

ついては、『Kinetix モーシ ョ ンコン ト ロール選択ガイ ド』 (Pub.No.
GMC-SG001) を参照して ください。

例えば、 ResistiveBrakeContactDelay (0 ～ 1000msec) の推奨値は、

71msec です。

14. OK をク リ ッ ク します。

15. Bulletin 2094 AM 電源モジュールと制御モジュールの組合せごと

に、 ステップ 1 ～ステップ 14 を繰返します。

16. Logix プログラムを確認して、 ファ イルを保存します。

プログラムのダウンロード  

Logix構成が完了したら、プログラムをLogixプロセッサにダウンロー

ドする必要があ り ます。
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ド ライブへの電源の
Kinetix 6500投入

この手順は、Kinetix 6500 システム (LIM モジュール付きまたはLIM モ

ジュールなし）およびEtherNet/IPモジュールの配線と構成が完了して

いる こ と を前提と し ます。

LIM モジュールのステータ ス インジケータの ト ラブルシューテ ィ ン

グ、およびLIMモジュールのサーキッ ト ブレーカ、コネク タ、ステータ

ス イ ンジケータの位置については、『Line Interface Module Installation
Instructions』(Pub.No. 2094-IN005)を参照して く ださい。

以下の手順に従って、Kinetix 6500システムに電源を投入して ください。

1. モータへの負荷を切り離します。

2. 制御電源のソースを決定します。

3. 制御モジュールの4文字のステータスディ スプレイを確認します。

4 文字のステータスディ スプレイには、 複数のメ ッセージが表示

されます。 例えば、 制御モジュールの電源投入時には BOOT、

INIT、 LOAD、 DONE、 および TEST が表示されます。

感電の危険：感電の危険を防止するために、 Bulletin 2094
パワーレールと ド ライブモジュールの取付けと配線を

すべて行なってから、 電源を投入して く ださい。 電源

を投入すると、 コネクタ端子を使用していない場合で

も端子に電圧が印加されることがあります。

注意 ： 人体への危険および装置の損傷を防止するた

めに、モータへの負荷を切り離して ください。システ

ムに初めて電源を投入する場合、各モータのすべての

リンケージが解放されていることを確認します。

制御電源 操作

LIM モジュール

から給電する

1. CB1、 CB2、 CB3 が OFF 位置にあることを確認します。

2. 3 相入力電源を LIM モジュールの VAC ラインコネクタに

投入します。

3. CB3 を ON 位置に設定します。

4. CB2 を ON 位置に設定します。

5. メインのステップ 3 に進みます。

LIM モジュール

から給電しない

1. (AC95 ～ 264V) 制御電源を IAM モジュール （CPD コネクタ）

に投入します。

2. メインのステップ 3 に進みます。

4 文字のステータスディスプレイ

4 文字のステータスディスプレイ 操作

ON ステップ 4 に進みます。

ON ではない
1. 制御電源の接続を確認します。

2. メ インのステップ 2 に戻ります。
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4. 3 相入力電源のソースを決定します。

5. 制御モジュールの4文字のステータスディ スプレイを確認します。

6. 制御モジュールの前面にあるステータスインジケータを確認し
ます。

216 ページの 「制御モジュールのステータス インジケータ」 の

PORT1、 PORT2、 OK、 DC バス、 安全ロ ッ クの各ステータスイ

ンジケータの ト ラブルシューティングの表を参照して ください。

7. Logix EtherNet/IPモジュールの- 4文字ディ スプレイおよびステー

タスインジケータを確認します。

『ControlLogix Enhanced Redundancy System User Manual』 (Pub.No.
1756-UM535) の 4 文字ディ スプレイ と、 EtherNet/IP モジュール

の LINK、 NET、 OK の各ステータスインジケータの ト ラブル

シューティングの表を参照して ください。

3 相電源- 操作

LIM モジュールから給

電する

1. CB1 を ON 位置に設定します。

2. 各軸のハードウェアイネーブル入力信号が 0V であ

ることを確認します。

3. メインのステップ 5 に進みます。

LIM モジュールから給

電しない

1. AC324 ～ 528V (460V) 入力電源を IAM 電源モジュール

（IPD コネクタ） に投入します。

2. 各軸のハードウェアイネーブル入力信号が 0V であ

ることを確認します。

3. メインのステップ 5 に進みます。

4 文字のステータス
ディスプレイ

ド ライブステータス

BOOT、INIT、LOAD、DONE、TEST
ド ライブは初期設定中です。この 4 文字のワード

シーケンスは、最大 3 回スクロールを継続します。

ファームウェアバージ ョ ン

(x.xxx) をスクロールする

ド ライブの現在のファームウェアリビジ ョ ンを

スクロールしています。

IP = 192.168.1.1 をスクロール

する
ドライブの IP アドレスをスクロールしています。

CONFIGURING をスクロール

する

ド ライブは、コン ト ローラからの構成情報を

受取っている。

STANDBY をスクロールする
ド ライブは Logix EtherNet/IP モジュールとの通信を

確立しよう と しています。

STOPPED をスクロールする
ド ライブの構成は完了していますが、制御ループ

が無効です。

エラーコードのメ ッセージ

をスクロールする

ド ライブにフォルトが発生しています。198 ページ

から始まる「ステータス  インジケータの解釈」を参

照して ください。
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軸のテス ト および
チューニング

この手順は、Kinetix 6500 ド ラ イブと ControlLogix EtherNet/IPモジュー

ルの構成が完了し、システムに電源が投入されている こ と を前提と し

ます。

ControlLogix EtherNet/IPモジュールで軸をテス トおよびチューニング

する と きにLogix Designerアプ リ ケーシ ョ ンを使用する際のヘルプは、

12ページの「参考資料」を参照して く ださい。

軸のテス ト

以下の手順に従って、軸をテス ト して く ださい。

1. 負荷が各軸から除去されているこ とを確認します。

2. Motion Group フォルダ内の軸を右ク リ ッ ク して、 Properties を選

択します。

Axis Properties ダイアログボッ クスが開きます。

3. Hookup Tests カテゴ リ をク リ ッ ク します。

重要 軸のテス ト とチューニングを行なう前に、制御モジュー

ルのステータ スインジケータが、216 ページの「制御モ

ジュールのステータスインジケータ」に記載されるよ う

に動作することを確認して ください。
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4. テス ト用の回転数と して 2.0 を入力するか、 または、 アプリ ケー

シ ョ ンに適した数値を入力します。

5. I/O コネク タの IOD-41 にハード ウェアイネーブル入力が必要で

あるかど うかを判断します。

Logix Designer アプ リ ケーシ ョ ンでは、 デジタル入力 1 (IOD-41)
はデフォルトで Enable に構成されています。この設定は 182 ペー

ジで変更している可能性があ り ます。

6. テス ト 対象の軸にハード ウ ェア イネーブル入力信号を印加し
ます。

7. 目的のタブ (Marker/Motor Feedback/Motor and Feedback) をク リ ッ

ク します。

この例では、 Motor and Feedback のテス トが選択されています。

8. Start をク リ ッ ク します。

RSLogix 5000 - Motor and Feedback Test ダイアログボッ クスが開き

ます。 Test State は Executing です。

テス トが正常に完了する と、 Test State が Executing から Passed に

変わり ます。

テス ト 実行するテスト内容

Marker（マーカ）
モータシャフ ト を回転して、マーカ検出性能を

確認する。

モータフ ィードバック
モータシャフ ト を回転して、フ ィードバック

接続が正し く配線されていることを確認する。

Motor and Feedback（モータおよび

フ ィードバック）

モータの回転を指令して、モータ電源とフ ィー

ドバック接続が正し く配線されていることを

確認する。

デジタル入力 1 の構成 操作

Enable（有効） ステップ 6 に進みます。

Unassigned（割付けられていない） ステップ 7 に進みます。

注意 ： 人体への危険および装置の損傷を防止するた

めに、 24V イネーブル信号はテスト対象の軸にのみ印

加します。
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9. OK をク リ ッ ク します。

方向を確認す る ダ イ ア ロ グ

ボッ クスが開きます。

10. Yes をク リ ッ ク します。

11. テス トが失敗する と、 以下のダイアログボッ クスが開きます。

a. OK をク リ ッ ク します。

b. テス ト中にバス ・ ステータス ・ インジケータが緑色に点灯して

いるこ とを確認します。

c. ハード ウェアイネーブル入力信号がテス ト対象の軸に印加さ

れているこ とを確認します。

d. Scaling カテゴ リに入力されている単位の値を確認します。

e. メ インのステップ 7 に戻り、 再度テス ト を実行します。

軸のチューニング

負荷オブザーバ機能（ド ラ イブフ ァームウェアの リ ビジ ョ ン2.001以降

で利用可能）によ り、軸をチューニングせずに、良好な性能がもたら さ

れます。自動チューニングゲイン と共に負荷オブザーバを使用する こ

とによ り、システム性能を最大化できます。負荷オブザーバの詳細は、

『Motion System Tuning Application Techniques』(Pub.No. MOTION-AT005)
の 負荷オブザーバの機能に関するセクシ ョ ンを参照して ください。

以下の手順に従って、軸をチューニングして く ださい。

1. 負荷がチューニング対象の軸から除去されている こ と を確認し

ます。

注意 ： モータの予期しない応答が生じる可能性を低

減するために、 最初に負荷を除去した状態でモータ

をチューニングしてから、 負荷を接続して正し く応

答するようにチューニング手順を再度実行します。
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2. Autotune カテゴ リ をク リ ッ ク します。

3. Travel Limit と Speed に値を入力します。

この例では、 Travel Limit の値は 5、 Speed の値は 10 ですが、 プロ

グラムされたユニッ ト の実際の値はアプ リ ケーシ ョ ンに応じて

異なり ます。

4. Direction プルダウン メニューから、アプ リ ケーシ ョ ンに適切な設

定を選択します。

デフォルトは、 Forward Uni-directional です。

5. アプ リ ケーシ ョ ンに応じて、 他のフ ィールドを編集します。

6. I/O コネク タの IOD-41 にハード ウェアイネーブル入力が必要で

あるかど うかを判断します。

Logix Designer アプ リ ケーシ ョ ンでは、 デジタル入力 1 (IOD-41)
はデフォルトで Enable に構成されています。この設定は 182 ペー

ジで変更している可能性があ り ます。

7. チューニング対象の軸にハード ウェアイネーブル入力信号を印
加します。

デジタル入力 1 の構成 操作

Enable（有効） ステップ 7 に進みます。

Unassigned（割付けられていない） ステップ 8 に進みます。

注意 ： 人体への危険および装置の損傷を防止するた

めに、 24V イネーブル信号はチューニング対象の軸に

のみ印加します。
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8. Start をク リ ッ ク します。

RSLogix - Autotune ダイアログボッ クスが開きます。 テス トが正

常に完了する と、Test State が Executing から Success に変わり ます。

チューニングされた値は、 Loop と Load のパラ メータ表に設定さ

れます。 実際のバンド幅の値 (Hz) はアプリ ケーシ ョ ンに応じて

異なるため、 モータ と負荷の接続後に調整が必要になる場合があ

り ます。

9. OK をク リ ッ ク して、 RSLogix 5000 - Autotune ダイアログボッ ク

スを閉じます。

10. OK をク リ ッ ク して、Axis Properties ダイアログボッ ク スを閉じ

ます。

11. テス トが失敗する と、 以下のダイアログボッ クスが開きます。

a. OK をク リ ッ ク します。

b. モータ速度を調整します。

c. 詳細は、対応する Logix モーシ ョ ンモジュールのユーザーズマ

ニュアルを参照して ください。

d. ステップ 8 に戻り、 再度テス ト を実行します。

12. 軸ごとに軸のテス トおよびチューニングを繰返します。
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 第 8 章

Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ライブ

システムのト ラブルシューテ ィ ング

この章には、Kinetix 6200およびKinetix 6500 システムコンポーネン ト

に関する ト ラブルシューテ ィ ング表を記載し ます。

安全に関する
注意事項

Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブの ト ラブルシューテ ィ ングで

は、以下の安全に関する注意事項に従って く ださい。

項目 ページ

安全に関する注意事項 197

ステータス  インジケータの解釈 198

一般的なシステム障害のト ラブルシューテ ィ ング 219

Logix5000 コン ト ローラおよびド ライブの動作 221

注意 ： DC バスのコンデンサは、 入力電源の遮断後も高電圧

を蓄えている場合があります。ド ライブを取り扱う前には、

DC バス電圧を計測して安全なレベルであることを確認する

か、 またはド ライブ前面の警告ラベルに記載されている時

間が完全に過ぎるまで待って く ださい。 この予防策を守ら

ない場合、 重大な人身傷害事故や人命に関わる事故につな

がる可能性があります。

注意 ： ド ライブのフォルト回路を排除したり、 無視したり

しないで く ださい。 フォルトの原因を特定し、 修正してか

ら、 システムを稼働させて く ださい。 フォルト を修正せず

にシステムを稼動すると、 マシンシの動作が制御不能にな

り、 人体への危険および装置の損傷につながる可能性があ

ります。

注意 ： ト ラブルシューテ ィ ングに使用するテス ト機器 （オ

シロスコープ） は、 正し く接地する必要があります。 テス

ト機器を適切に接地していないと、 人身傷害事故が発生す

る可能性があります。
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ステータス
インジケータの解釈

以下の ト ラブルシューテ ィ ング表を使用して、フォル ト の原因を特定

して、適切な処置を講じてフォル ト を解決して く ださい。システムの

ト ラブルシューテ ィ ングを行なった後も、依然と してフォル ト が存在

する場合は当社までご連絡く ださい。

Kinetix 6000M IDMシステムのエラーコード

IAMモジュールは、IAMモジュールと同じバッ クプレーンにある IPIM
でフォル ト が発生するたびに、単一の汎用 IPIM フォル ト を報告し ま

す。IPIMフォル ト が発生する と、コンタ ク タが開きます。このフォル ト

のLogix軸タグはIPIMFaultです。

IPIMモジュールはSERCOSデバイスではないため、IAMモジュールは

すべての IPIM フォル ト を Logix モーシ ョ ンサブシステムに報告し ま

す。IPIMフォル ト を リ セッ ト するには、IAMモジュールでフォル ト リ

セッ ト を実行し ます。フォル ト ・ リ セッ ト ・コマン ド をIAMモジュール

に発行する と、IAM と同じバ ッ ク プレーンにあ るすべての IPIM モ

ジュールに対しても フ ォル ト リ セ ッ ト が生成されます。IPIM のフォ

ル ト ステータスの詳細は、IAMモジュールへのメ ッセージで確認でき

ます。

IPIM モジュールをEtherNet/IPデバイ ス と してLogix環境に接続して

も、IAM モジュールを介したフォル ト 報告機能は無効化されません。

Logixモーシ ョ ンサブシステムでIPIMモジュールのフォル ト ステータ

スに対処でき るのは、IAMフォル ト 報告機能のみです。IPIMフォル ト

は、イーサネッ ト コネ クシ ョ ン上のLogix にも報告されます。ただし、

IPIMフォル ト を リ セッ トするには、IAMモジュールにフォル ト リ セッ

ト命令を適用する必要があ り ます。EtherNet/IPネッ ト ワークを介して

IPIMモジュールをLogix環境に統合する と、Logixプログラムで追加機

能を利用できます。

IDM ド ラ イブ・モータ一体型システムの ト ラブルシューテ ィ ングの

詳細は、『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System User Manual』
(Pub.No. 2094-UM003)を参照して く ださい。

4文字デ ィ スプレイ メ ッセージ

制御モジュールには、ステータ スおよびフ ォル ト メ ッ セージを示す

4 桁のディ スプレ イがあ り ます。テキス ト 文字列が長い場合は、ス ク

ロールして表示されます。

4文字ディ スプレ イ メ ッセージの表に、メ ッセージをプラ イオ リ テ ィ

順に示します。プラ イオ リ テ ィが異なる メ ッセージが表示される場合、

例えば、ド ラ イブにフォル ト と ア ラームの両方が存在する場合は、プ

ラ イオ リ テ ィの高いメ ッセージのみが表示されます。同じプラ イオ リ

テ ィ の メ ッセージが表示される場合、例えば、複数のフォル ト が存す

る場合は、ラ ウン ド ロビン形式で メ ッセージが表示されます。
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IPア ド レスが表示されるのは、電源投入後の1回のみであ り、そのと き

にIPア ド レスが取得されます。新しい安全構成が安全構成ツールから

適用される と、安全署名IDが20秒間表示されます。

電源投入時にディ スプレ イでス ク ロール表示する メ ッセージについ

ては、191ページの表を参照して く ださい。

表 85 - 4 文字ディスプレイメ ッセージ

ドライブの状態

表示される文字列

プライオリテ ィ

表示される

メ ッセージの

最大数

フ ィードバック専用に

構成されていない補助

フ ィードバック

フ ィードバック専用に構成された

補助フ ィードバック

軸 1 軸 1 Axis 2 （軸 2）

IP アドレス表示 (1) IP = xxx.xxx.xxx.xxx 1 2

SERCOS ノードアドレス表示 (2) Sercos NODE = xx
1 2

安全署名 ID (3) SAFETY SIGNATURE = xxxxxxx

ファームウェアアップグレード FIRMWARE UPDATE
2 2

フォルトの結果、 停止するために減速中 ABORTING 脚注を参照 (4)

初期化フォルト -標準およびフォルト コード  (5) INIT FLT Sxx X1:INIT FLT Sxx X2:INIT FLT Sxx

3 4 (6)

初期化フォルト -製造メーカおよびフォルト コード (5) INIT FLT Mxx X1:INIT FLT Mxx X2:INIT FLT Mxx

セーフテ ィ フォルト (5) SAFE FLT xx 脚注 (4) を参照

ノード フォルト (5) NODE FLT xx 脚注 (4) を参照

メジャーフォルト -標準およびフォルト コード (5) FLT Sxx X1:FLT Sxx X2:FLT Sxx

メジャーフォルト -製造メーカおよびフォルト コード (5) FLT Mxx X1:FLT Mxx X2:FLT Mxx

マイナーフォルト -標準およびフォルト コード (5) FLT Sxx X1:FLT Sxx X2:FLT Sxx
4 3 (7)

マイナーフォルト -製造メーカおよびフォルト コード (5) FLT Mxx X1:FLT Mxx X2:FLT Mxx

禁止-標準およびフォルト コード (5) INHIBIT Sxx 脚注 (4) を参照
5 2

禁止フォルト -製造メーカおよびフォルト コード (5) INHIBIT Mxx 脚注 (4) を参照

安全制限速度 SAFE LIMITED SPEED 脚注 (4) を参照

6 10

電源投入 (8) ‘BOOT’…’INIT’…’LOAD’…’DONE’…’BOOT’…’INIT’…’DONE’…‘LOAD’…’TEST’…FW 
Version: X.XXX

CIP 接続の待機中 STANDBY

接続 CONNECTING

ド ライブ属性の構成中 CONFIGURING

同期化中 (1) SYNCING

DC バスアップの待機中 PRE-CHARGE

ド ライブがシャッ トダウンした SHUTDOWN 脚注 (4) を参照

ド ライブ軸が停止した STOPPED 脚注を参照 (9)

ド ライブが始動中 STARTING 脚注 (4) を参照

ド ライブが稼動中 RUNNING 脚注 (4) を参照

ド ライブがテスト手順を実行中 TESTING 脚注 (4) を参照

無効の結果、 停止するために減速中 STOPPING 脚注 (4) を参照

アラームフォルト -標準のフォルト コード (5) ALARM Sxx X1:ALARM Sxx X2:ALARM Sxx

アラームフォルト -製造メーカ  固有のフォルト コード (5) ALARM Mxx X1:ALARM Mxx X2:ALARM Mxx

ノードアラーム NODE ALARM xx 脚注 (4) を参照

(1) 2094-EN02D-M01-Sx EtherNet/IP 制御モジュールにのみ適用されます。

(2) 2094-SE02F-M00-Sx SERCOS 制御モジュールにのみ適用されます。

(3) 2094-xx02x-M0x-S1 （安全速度モニタ） 制御モジュールにのみ適用されます。

(4) 状態は、 補助フ ィードバック専用軸ではサポート されません。
(5) コードに続いて、 簡単な説明用の文字列が表示されます。
(6) 軸 1 に 1 つのノード フォルト、 2 つの初期化、 安全、 メジャー、 またはマイナーフォルト、 および軸 2 に 1 つの初期化、 メジャー、

またはマイナーフォルト。
(7) 軸 1 に 1 つのノード フォルト、 1 つの初期化、 安全、 メジャー、 またはマイナーフォルト、 および軸 2 に 1 つの初期化、 メジャー、

またはマイナーフォルト。
(8) 一重引用符に囲まれたテキスト （‘BOOT‘ など） が、 1 ワードずつ表示されます （スクロールしない）。

(9) 状態は表示されません。
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フ ォルト コード

これらのフォル ト コードの表は、異常を解決するためのものです。フォ

ル ト が検出される と、4文字のステータ ス インジケータはディ スプレ

イ メ ッセージをス ク ロール表示し ます。これは、フォル ト コードがク

リ アされる まで繰返されます。

SAFE FLT フ ォル ト コー ド の ト ラ ブルシ ューテ ィ ングについては、

『Kinetix 6200 およびKinetix 6500 Safe Speed Monitoring Safety Reference
Manual』(Pub.No. 2094-RM001)を参照して く ださい。

表 86 - フォルト コードの概要

フォルト コードの

タイプ
説明

FLT Sxx
標準のランタイム異常

FLT Mxx

INIT FLT Sxx
初期化プロセスで発生する異常で通常動作を妨害

INIT FLT Mxx

NODE FLTxx パワーレールのすべてのド ライブの通常動作を妨害する異常

NODE ALARM xx
パワーレールのすべてのド ライブの通常動作を妨害する異常。

ただし、アラームをコン ト ローラに報告する動作以外は発生し

ない。

INHIBIT Sxx 通常動作を妨害し、ド ライブモジュールの有効化が阻害されて

いることを示す状態。INHIBIT Mxx

ALARM Sxx
ALARM Mxx

通常動作に影響を与える可能性のある状態の警告。ただし、

アラームをコン ト ローラに報告する動作以外は発生しない。

ヒン ト 工場で設定された制限範囲外の状態で ト リガされる

フォルト コードは、ディスプレイ メ ッセージの終端に FL
が付加されます。例: FLT S03…MTR OVERSPEED FL 

ユーザが設定した制限範囲外の状態によって ト リガさ

れるフォルト コードは、ディスプレイ メ ッセージの最後

にULが付けられます。例: FLT S04…MTR OVERSPEED UL
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表 87 - FLT Sxx フォルト コード

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置

FLT S02…MTR COMMUTATION (Illegal Hall State) ホールフ ィードバック入力の

状態が不適切です。
接続が不適切です。

• モータフ ィードバッ ク

(MF) コネク タのホール

配線をチェ ックする。

• エンコーダへの 5V電源

をチェ ックする。

FLT S03…MTR OVERSPEED FL Motor Overspeed モータ速度が最大定格速度の 125% を超えている。 • ノ イズについてケーブ

ルをチェ ックする。

• チューニングをチェ ッ

クする。

FLT S04…MTR OVERSPEED UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Motor Overspeed モータ速度がユーザ速度制限を超えている。

FLT S05…MTR OVERTEMP FL nn Motor Overtemperature

モータサーモスタ ッ ト、

モータサーミスタ、または

エンコーダ温度センサが、

工場で設定されたモータの

温度制限を超えていることを

示している。nn サブコードは

以下のように定義される。

モータ周囲温度が

高い、または電流が

過剰

• 周囲温度の定格連続

トルク内（未満）で動作

する。

• 周囲温度を下げるか、

またはモータ冷却を

強める。

01 ：モータサーモスタ ッ ト

またはサーミスタ
モータ配線エラー

モータフ ィードバック

(MF) コネクタのモータ

配線をチェ ックする。

02 ：エンコーダ温度センサ
モータ選択が不適切

です。

適切なモータが選択され

ていることを確認する。

FLT S06…MTR OVERTEMP UL nn
(Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Motor Overtemperature

モータサーモスタ ッ ト、

モータサーミスタ、または

エンコーダ温度センサが、

工場で設定されたモータの

温度制限を超えていることを

示している。nn サブコードは

以下のように定義される。

モータ周囲温度が

高い、または電流が

過剰

• 周囲温度の定格連続

トルク内（未満）で動作

する。

• 周囲温度を下げるか、

またはモータ冷却を

強める。

01 ：モータサーモスタ ッ ト

またはサーミスタ
モータ配線エラー

モータフ ィードバック

(MF) コネクタのモータ

配線をチェ ックする。

02 ：エンコーダ温度センサ
モータ選択が不適切

です。

適切なモータが選択され

ていることを確認する。

FLT S07…MTR OVERLOAD FL Motor Thermal Protection
モータの熱モデルの温度が

定格の 110% を超えたことを

示す。

マシンのデューテ ィ

サイクルには、モー

タの連続定格を超え

る RMS 電流が必要と

なる。

コマンドプロファイルを

変更して、減速するか

または時間を延長する。FLT S08…MTR OVERLOAD UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Motor Thermal Protection
モータの熱モデルの温度が、

ユーザがプログラム可能な

制限を超えたことを示す。
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FLT S10…INV OVERCURRENT IPM Fault

IPM フォルト出力が、過電流、

温度超過、または電源の問題

により、電源ト ランジスタが

オフになったことを示して

いる。

モータケーブルが

短絡

モータ電源ケーブとコネ

クタの導通を確認する。

モータ巻線が内部で

短絡

モータからモータ電源

ケーブルを切り離す。

モータを手動で回転させ

ることが困難な場合、

必要に応じて交換する。

ド ライブ温度が高す

ぎる。

• 通気孔が詰まっていな

いか、またはフ ァ ンの

不具合の有無をチェ ッ

クする。

• ユニッ ト周囲のスペー

スが不十分であるため

に、冷却が制限されて

いないことを確認

する。

• 周囲温度が高すぎない

ことを確認する。

定格連続電力または

製品の環境定格を

超える動作

• 定格連続電力内で動作

している。

• 加速度を減らす。

• 減速度を減らす。

ド ライブのコンポー

ネン トに短絡、過電

流、または故障が

発生している。

すべての電源とモータの

接続を取り外して、DC
バスから U、V、W モータ

出力への導通チェ ックを

実行する。導通が存在す

る場合、端子間のワイヤ

ファイバーをチェ ック

する。導通が存在しない

場合、修理のためにド ラ

イブを送付する。

FLT S11…INV OVERTEMP FL Inverter Overtemperature インバータのサーマルスイッ

チがト リ ップした。

IAM または AM 電源

モジュールのファン

が故障した。

故障したモジュールを

交換する。

キャビネッ トの周囲

温度が定格を超えて

いる。

キャビネッ ト温度を

チェ ックする。

マシンのデューテ ィ

サイクルには、イン

バータの連続定格を

超える RMS 電流が

必要となる。

コマンドプロファイルを

変更して、減速するかま

たは時間を延長する。

ド ライブシステムの

空気の流れが制限さ

れているか、または

遮断されている。

空気の流れをチェ ックし

て、ケーブルをドライブ

システムから離して再敷

設する。

FLT S13…INV OVERLOAD FL Inverter Thermal Protection
電源ト ランジスタの熱モデル

の温度が定格の 110% を超え

たことを示す。
マシンのデューテ ィ

サイクルには、イン

バータの連続定格を

超える RMS 電流が

必要となる。

コマンドプロファイルを

変更して、減速するかま

たは時間を延長する。FLT S14…INV OVERLOAD UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Inverter Thermal Protection

電源ト ランジスタの熱モデル

の温度が、ユーザがプログラ

ム可能な制限を超えたことを

示す。

表 87 - FLT Sxx フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置
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FLT S16…GROUND CURRENT (Ground Fault) 過剰な地絡電流がコンバータ

に検出された。

配線エラー
モータ電源配線をチェ ッ

クする。

モータ内部で地絡
入力電源配線をチェ ック

する。

内部不具合 モータを交換する。

FLT S18…CONV OVERTEMP FL Converter Overtemperature コンバータのサーマル

スイッチがト リ ップした。

電源回路に過剰な

熱が存在する。

• 加速度を減らす。

• 指令されたモーシ ョ ン

のデューテ ィサイクル

(ON/OFF)を減らす。

• モーシ ョ ンに許可され

る時間を延ばす。

• より大きな IAM 電源モ

ジュールを使用する。

• 通気孔が詰まっていな

いか、またはフ ァ ンの

不具合の有無をチェ ッ

クする。

• ユニッ ト周囲のスペー

スが不十分であるため

に、冷却が制限されて

いないことを確認

する。

FLT S20…CONV OVERLOAD FL Converter Thermal Protection コンバータの熱モデルの温度

が定格を超えたことを示す。

電源回路に過剰な

電流が流れている。

• 加速度を減らす。

• 指令されたモーシ ョ ン

のデューテ ィサイクル

(ON/OFF)を減らす。

• モーシ ョ ンに許可され

る時間を延ばす。

• より大きな IAM 電源モ

ジュールを使用する。

FLT S21…CONV OVERLOAD UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Converter Thermal Protection
コンバータの熱モデルの温度

が、ユーザがプログラム可能

な制限を超えたことを示す。

FLT S22…AC POWER LOSS AC Power Loss
軸が有効なときに、3 つの AC
入力位相すべてが存在しない

ことが検出された。

主電源（3 相）が切断

されたときに、軸が

有効であった。

軸を無効にしてから電源

を切断する。

FLT S23…AC PHASE LOSS nn AC Phase Loss

一部の AC 入力位相が存在し

ないことが検出された。nn
サブコードは以下のように

定義される。

01 ：L1 が存在しない。

02 ：L2 が存在しない。

03 ：L3 が存在しない。

AC ライン制御機器に

不具合が存在する。

すべての位相の入力 AC
電圧をチェ ックする。

FLT S25…PRECHARGE FAILURE Pre-charge Failure

コンバータプリチャージ回路

が、一定期間の充電後に DC バ
スが適切な電圧レベルに達し

ていないことを検出した。

AC 入力電圧が低い。
すべての位相の入力 AC
電圧をチェ ックする。

内部不具合
当社までお問い合わせ

ください。

FLT S29…SHUNT OVERLOAD FL Shunt Thermal Protection シャン ト回路の熱モデルの温度が定格を超えたこと

を示す。

• 適切なサイズのシャン

ト を使用するか、また

はアプリケーシ ョ ンの

デューテ ィサイクルを

修正する。

• システムが内部シャン

ト を使用する場合、外

部シャン ト を使用して

容量を追加する必要が

ある。

FLT S30…SHUNT OVERLOAD UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Shunt Thermal Protection シャン ト回路の熱モデルの温度が、ユーザが

プログラム可能な制限を超えたことを示す。

表 87 - FLT Sxx フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置
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FLT S31…SHUNT MODULE Shunt Module Fault
多軸システムでシャン ト

モジュールにフォルトが発生

している。

Bulletin 2094 シャン ト

モジュールの温度超

過フォルト インジ

ケータが赤色に点灯

218 ページの「温度フォル

ト・ステータス・インジ

ケータ」を参照して くだ

さい。

Bulletin 2094 シャン ト

モジュールのシャン

ト フォルト インジ

ケータが赤色に点灯

218 ページの「シャン ト・

フォルト・ステータス・イ

ンジケータ」を参照して

ください。

Bulletin 2094 シャン ト

モジュールが

パワーレールに

存在しない。

パワーレールにシャン ト

モジュールを取付ける。

空のスロッ ト をスロッ

ト・フ ィ ラー・モジュール

で埋める。

FLT S33…BUS UNDERVOLT FL Bus Undervoltage

3 相電源が存在するときに、

DC バス電圧が制限を下回っ

ている。

フォロワのパワーレールの

軸が有効な場合に、DC バス

電圧が不足電圧を下回った。

460V システムの DC
バス電圧が 275V 未満

です。

• 入力 AC電源の電圧レベ

ルを確認する。

• AC電源の障害または

電圧降下をチェ ック

する。

• AC 入力に無停電電源装

置(UPS)を取付ける。

• フォロワ軸を無効にし

てから電源を切断

する。

FLT S34…BUS UNDERVOLT UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Bus Undervoltage

DC バスを充電しよう と した

ときに、DC バス電圧として

ユーザ制限未満の値が測定

された。

FLT S35…BUS OVERVOLT FL Bus Overvoltage
DC バス電圧として工場の

制限を超える値が測定

された。

電力の回生が過剰

です。

減速またはモーシ ョ ンプ

ロファイルを変更する。

モータを外部の機械

的な電源で駆動して

いる場合に、ド ライ

ブ電源から回生して

いるピークエネル

ギーが大きすぎる可

能性がある。システ

ムでは過負荷を回避

するためにフォルト

が発生する。

より大きなシステム

（モータ と ド ライブ）を

使用する。

460V システムの DC
バス電圧が 820V を

超えている。

シャン トモジュールを

取付ける。

FLT S38…FUSE BLOWN Blown Fuse (Bus Loss) ヒューズ溶断が動力機構で

検出された。
ヒューズ溶断

当社に連絡して、修理の

ためにモジュールを返却

する。

FLT S41…MTR AQB STATE FL Motor Feedback State Error

AQB エンコーダ信号の無効な

状態ト ランジシ ョ ンの数が、

工場の制限を超えている。

モータフ ィード

バック配線が開いて

いる、短絡している、

または見つから

ない。

• ツイス ト・ペア・ワイヤ

にシールドケーブルを

使用する。

• フ ィードバッ クを潜在

的なノ イズ源から離し

て敷設する。

• システム接地をチェ ッ

クする。

• モータ / エンコーダを

交換する。

FLT S41…AUX AQB STATE FL Aux Feedback State Error

補助フ ィードバック

配線が開いている、

短絡している、また

は見つからない。

表 87 - FLT Sxx フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置
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FLT S42…MTR AQB STATE UL Motor Feedback State Error

AQB エンコーダ信号の無効な

状態ト ランジシ ョ ンの数が、

ユーザ制限を超えている。

モータフ ィードバッ

ク配線が開いてい

る、短絡している、ま

たは見つからない。

• ツイス ト・ペア・ワイヤ

にシールドケーブルを

使用する。

• フ ィードバッ クを潜在

的なノ イズ源から離し

て敷設する。

• システム接地をチェ ッ

クする。

• モータ / エンコーダを

交換する。

FLT S42…AUX AQB STATE UL Aux Feedback State Error

補助フ ィードバック

配線が開いている、

短絡している、また

は見つからない。

FLT S43…MTR FDBK LOSS FL

Feedback Loss

• サイン / コサインエンコー

ダで、サイン /コサイン信号

の平方根の合計と し て工

場の制限を下回る値が測

定された。

• TTL エンコーダで、ディ ファ

レンシャルA/B信号の絶対

値が工場の制限値 を 下

回っている。

モータフ ィードバッ

ク配線が開いてい

る、短絡している、ま

たは見つからない。

• モータエンコーダ配線

をチェ ックする。

• Logix Designerアプリケー

シ ョ ンで接続テスト を

実行する。FLT S43…AUX FDBK LOSS FL

補助フ ィードバック

配線が開いている、

短絡している、また

は見つからない。

FLT S44…MTR FDBK LOSS UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Motor Feedback Loss

• サイン / コサインエンコー

ダで、サイン /コサイン信号

の平方根の合計 と し て

ユーザ制限を下回る値が

測定された。

• TTL エンコーダで、ディ ファ

レンシャルA/B信号の絶対

値がユーザ制限値 を 下

回っている。

モータフ ィードバッ

ク配線が開いてい

る、短絡している、ま

たは見つからない。

• モータエンコーダ配線

をチェ ックする。

• Logix Designerアプリケー

シ ョ ンで接続テスト を

実行する。
FLT S44…AUX FDBK LOSS UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Aux Feedback Loss

補助フ ィードバック

配線が開いている、

短絡している、また

は見つからない。

FLT S45…MTR FDBK COMM FL

Feedback Serial Comms

フ ィードバック装置からのシ

リアル・データ・パケッ ト内の

連続する欠落パケッ トまたは

破損パケッ トの数が、工場設

定の制限値を超えている。

インテリジェン トエ

ンコーダとの通信が

確立されなかった。

• モータ選択を確認

する。

• モータが自動識別をサ

ポート していることを

確認する。

• モータエンコーダ配線

を確認する。

FLT S45…AUX FDBK COMM FL

FLT S46…MTR FDBK COMM UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Motor Fdbk Serial Comms
フ ィードバック装置からのシ

リアル・データ・パケッ ト内の

連続する欠落パケッ トまたは

破損パケッ トの数が、ユーザ

設定の制限値を超えている。

インテリジェン トエ

ンコーダとの通信が

確立されなかった。

• モータ選択を確認

する。

• モータが自動識別をサ

ポート していることを

確認する。

• モータエンコーダ配線

を確認する。

FLT S46…AUX FDBK COMM UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Aux Feedback Serial Comms

FLT S47…MTR ENC SELF TEST nn
Feedback Self Test

フ ィードバック装置が内部エ

ラーを検出した。サブコード

(nn) はユーザ用コード

フ ィードバック装置

に損傷がある。

当社に連絡して、修理の

ためにモジュールを返却

する。
FLT S47…AUX ENC SELF TEST nn

FLT S50…POS HW OTRAVEL Hardware Overtravel - Positive
軸が物理的なト ラベルリ ミ ッ

ト を超えて正方向に移動

した。 専用オーバト ラベル

入力がアクテ ィブで

はない。

• 配線をチェ ックする。

• モーシ ョ ンプロファイ

ルを確認する。

• ソフ トウェアで軸構成

を確認する。
FLT S51…NEG HW OTRAVEL Hardware Overtravel - Negative

軸が物理的なト ラベルリ ミ ッ

ト を超えて負の方向に移動

した。

FLT S52…POS SW OTRAVEL
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Software Overtravel - Positive

軸位置がソフ トウェア最大設定を超えている。

• モーシ ョ ンプロファイ

ルを確認する。

• オーバト ラベル設定が

適切であることを確認

する。

FLT S53…NEG SW OTRAVEL
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Software Overtravel - Negative

表 87 - FLT Sxx フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置
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FLT S54…POSN ERROR Excessive Position Error 位置誤差制限を超えている。

ド ライブまたは

モータのサイズが

不適切です。

• フ ィード・フォワード・

ゲインを増やす。

• フォローイングエラー

制限または時間を

増やす。

• 位置ループチューニン

グをチェ ックする。

• システムのサイズを

確認する。

機械システムが仕様

の範囲外です。

• 機械システムの整合性

が仕様制限内であるこ

とを確認する。

• モ ー タ 電 源 配 線 を

チェ ックする。

FLT S55…VEL ERROR nn Excessive Velocity Error

速度誤差が一定期間において

制限を超過した。nn サブコー

ドは以下のように定義さ

れる。

00 ：速度ループフ ィードバッ

クを参照する速度誤差

01 ：非速度フ ィードバックを

参照する速度誤差

（デュアルフ ィードバッ

ク構成内）

ド ライブまたは

モータのサイズが

不適切です。

• 速度誤差制限または時

間を増やす。

• 速度ループチューニン

グをチェ ックする。

• システムのサイズを確

認する。

機械システムが仕様

の範囲外です。

• 機械システムの整合性

が仕様制限内であるこ

とを確認する。

• モ ー タ 電 源 配 線 を

チェ ックする。

• 加速度を減らす。

FLT S56…OVERTORQUE
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Overtorque Limit
モータ トルクがユーザが

プログラム可能な設定を

超えている。

• 強引なモーシ ョ ン

プロファイル。

• 機械的なビンデ ィ

ング

• モーシ ョ ンプロファイ

ルを確認する。

• トルク超過設定が適切

であることを確認

する。

• システムのサイズを

確認する。

• トルクオフセッ ト を

確認する。

機械システムが仕様

の範囲外です。

• 機械システムの整合性

が仕様制限内であるこ

とを確認する。

FLT S57…UNDERTORQUE
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Undertorque Limit
モータ トルクがユーザが

プログラム可能な設定を

下回った。

• 構成された制限が

不適切です。

• 構成された

モーシ ョ ンが

不適切です。

• ド ライブ /モータの

サイズが不適切

です。

• モーシ ョ ンプロファイ

ルを確認する。

• トルク超過設定が適切

であることを確認

する。

• システムのサイズを

確認する。

機械システムが仕様

の範囲外です。

• 機械システムの整合性

が仕様制限内であるこ

とを確認する。

FLT S60…ILLEGAL MODE Illegal Control mode 無効な動作モードを試行

した。

軸 1 はデュアル

フ ィードバックまた

は負荷フ ィードバッ

クに構成され、軸 2 も

フ ィードバック専用

動作に構成されてい

るが、フ ィードバッ

ク属性値が異なる。

• 1軸のみにAux Feedback を
使用する。

• 補助フ ィードバッ クに

ついて、軸1と軸2が
同じフ ィードバック

構成であることを確認

する。

表 87 - FLT Sxx フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ
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FLT S61…ENABLE INPUT Drive Enable Input

ド ライブが有効な場合に、

ハードウェアイネーブル

入力のアクテ ィブ状態が

解除された。

ド ライブ・イネーブ

ル・ハードウェア

入力がアクテ ィブで

はないときに、ソフ

トウェアから軸を有

効にしよう と した。

ド ライブイネーブル入力

フォルト を無効にする。

軸が有効な場合に、

ド ライブイネーブル

入力がアクテ ィブか

ら非アクテ ィブに

切換わった。

ド ライブがソフ トウェア

から有効になっていると

きに、ド ライブ・イネーブ

ル・ハードウェア入力が

アクテ ィブであることを

確認する。

FLT S62…CONTROLLER
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Controller Initiated Exception
コン ト ローラがドライブに

例外を生成するように要求

した。

ユーザ構成の

ソフ トウェアオーバ

ト ラベル

• 軸をオーバト ラベルの

範囲外に移動する。

• オーバト ラベルフォル

ト をクリアする。

• オーバト ラベルの構成

をチェ ックする。

• コン ト ローラの資料を

参照する。

表 87 - FLT Sxx フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置
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表 88 - FLT Mxx フォルト コード

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置

FLT M01…SELF SENSING Self-sensing Startup Fault 自己検知整流スタートアップ

アルゴリズムが失敗した。

モータの負荷が

軽すぎる、または

重すぎる。

フォルト をクリアして

再試行する。

機械的な障害

• 摩擦を減らす

• 機械的な障害の有無を

チェ ックする。

FLT M02…MOTOR VOLTAGE Motor Voltage Mismatch モータ電圧がドライブ電圧に

対応していない。

Logix Designer の構成を

確認する。

Logix Designer の構成を訂正

する。

ド ライブに接続され

たモータが誤って

いる。

適切なモータをド ライブ

に接続する。

FLT M04…MTR FDBK FILTER nn
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Motor Feedback Filter
過剰なレベルのノイズがデジ

タル・フ ィードバック・フ ィル

タによって検出された。

nn フ ィールドは以下のよう

に定義される。

01：サインまたは A チャネル

02：コサインまたは

B チャネル

モータフ ィードバッ

ク配線が開いてい

る、短絡している、ま

たは見つからない。

• ツイス ト・ペア・ワイヤ

にシールドケーブルを

使用する。

• フ ィードバッ クを潜在

的なノ イズ源から離し

て敷設する。

• システム接地をチェ ッ

クする。

• モータ / エンコーダを

交換する。

FLT M04…AUX FDBK FILTER nn
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Aux Feedback Filter

補助フ ィードバック

配線が開いている、

短絡している、また

は見つからない。

FLT M05…MTR FDBK BATT LOSS Motor Encoder Battery Loss

バッテリバックアップされた

モータエンコーダのバッテリ

電圧が、アブソリュート位置

が使用できな く なるほど

低い。 バッテリ低下または

バッテリ接続が不良

• バッテリを交換する。

• バッテリ接続をチェ ッ

クする。

FLT M06…MTR FDBK BATT LOW Motor Encoder Battery Caution

バッテリバックアップされた

モータエンコーダのバッテリ

電圧が注意レベルを下回って

いる。

FLT M07…MTR INCR LOSS Motor Incremental Position Loss アブソリュートエンコーダ位

置またはホールエッジ（使用

可能な場合）に対するインク

リ メンタルエンコーダ位置の

周期チェ ックが、許容範囲外

であることを示している。

モータフ ィードバッ

ク配線が開いてい

る、短絡している、ま

たは見つからない。

• モータエンコーダ配線

をチェ ックする。

• Logix Designerアプリケー

シ ョ ンで接続テス ト を

実行する。FLT M07…AUX INCR LOSS Aux Incremental Position Loss

補助フ ィードバック

配線が開いている、

短絡している、また

は見つからない。

FLT M10…CTRL OVERTEMP FL
Control Module 
Overtemperature

制御モジュールの温度が制限

を超えている。

キャビネッ トの周囲

温度が 50°C (122°F) を
超えている。 キャビネッ トの周囲温度

を下げる。
FLT M11…CTRL OVERTEMP UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Control Module 
Overtemperature 制御モジュールの温度がユーザ制限を超えている。

FLT M12…POWER CYCLE FL Pre-charge Overload

コンバータは、電源の入れ直

しが多すぎるためにプリ

チャージ回路が制限を超えて

いると判断した。
DC バス電源を入れ直

す頻度が多すぎる。

電源サイクルを 1 分間に

最大 2 回に制限する。

FLT M13…POWER CYCLE UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Pre-charge Overload

コンバータは、電源の入れ直

しが多すぎるためにプリ

チャージ回路がユーザ定義の

制限に近付いていると判断

した。

FLT M14…CURR FDBK OFFSET
Excessive Current Feedback 
Offset

電流フ ィードバック・ハードウェア・フォルトが検出

された。

電源モジュールを交換

する。
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FLT M15…REGEN PWR SUPPLY
Regenerative Power Supply 
Fault

ド ライブが有効な場合に、

ハードウェアの回生 OK 入力

のアクテ ィブ状態が解除さ

れた。

回生ユニッ トの故障
故障した回生ユニッ ト を

リセッ トする。

FLT M19…DC BUS LIMIT DC Bus Limited Position Error

DC バス制限状態時に、位置誤

差がプログラム可能な期間に

おいてユーザ制限を超過

した。

アプリケーシ ョ ンに

よって、DC バスから

過剰な負荷が発生

した。

アプリケーシ ョ ンを修正

して DC バスの負荷を軽

減する。

コンバータのサイズを大

き く してバス容量を追加

する。

FLT M25…COMMON BUS DC Common Bus Fault
コモン・バス・フォロワ動作向

けの構成時に、AC 電源がドラ

イブによって検出された。

構成または接続が

不適切です。

IAM の電源構成とワイヤ

が対応していることを

チェ ックする。

FLT M26…RUNTIME ERROR Runtime Drive Error ド ライブファームウェアに回復不能なランタイム

エラーが発生した。

制御電源を切断後再投入

する。

モジュールを交換する。

FLT M27…BACKPLANE COMM Backplane COM バックプレーンの通信に問題

が検出された。

電気的ノイズ
制御電源を切断後再投入

する。

モジュールの接続

不良 

電源オフのときに、レー

ルに電源モジュールを再

度設置し、電源モジュー

ルに制御モジュールを再

度取付ける。

モジュールの不具合 モジュールを交換する。

FLT M28…SAFETY COMM Internal Safety Communication ド ライブ内の安全ハードウェアとの通信に障害が

発生した。

制御電源を切断後再投入

する。

モジュールを交換する。

FLT M64…SENSOR ASSIGNMENT No Quick View message
• 原点、登録1, または登録2のデジタル入力機能が

要求されたが、入力に割付けられていない。

• 複数の入力が同じ機能に割付けられている。

適切な機能を 4 つの

有効なデジタル入力に

割付ける。

FLT M68…IPIM IPIM Module Fault パワーレールの 1 つまたは複数の IPIM モジュールで

フォルトが発生した。

『Kinetix 6000M Integrated 
Drive-Motor System User Manual』
(Pub.No. 2094-UM003) のト ラ

ブルシューテ ィングの

章を参照する。

表 88 - FLT Mxx フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置
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表 89 - INIT FLT フォルト コード

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置

INIT FLT S03…NVMEM CHKSUM
User Non-volatile Memory 
Checksum

ユーザ不揮発性メモリ内の

データにチェ ックサムエ

ラーがある。

制御ボードのソフ ト

ウェアエラーによ

り、不揮発性メモリ

が破損した。

• 制御電源を切断後再投

入するか、またはド ラ

イブをリセッ トする。

• 当社に連絡して、修理

のためにモジュールを

返却する。

INIT FLT M01…ENCODER DATA
Smart Encoder Data Corruption 
Fault

スマートエンコーダに格納

されたモータデータに

チェ ックサムエラーがある。

インテリジェン トエ

ンコーダの不具合

• 制御電源を切断後再投

入するか、またはド ラ

イブをリセッ トする。

• フォルトがクリアされ

ない場合、モータ を交

換する。

INIT FLT M02…MTR DATA RANGE nn Motor Data Range Error

モータデータブロブ内の

データが範囲外です。nn サブ

コードは以下のように定義

される。

01 ：ブロブのメモリマップの

リビジ ョ ンがファーム

ウェアでサポート されて

いない。

02 ：定格電流が範囲外。

03 ：ピーク電流が範囲外。

04 ：定格電力が範囲外。

05 ：過負荷制限が範囲外。

06 ：熱容量が範囲外。

07 ：熱抵抗が範囲外。

08 ：モータ抵抗が範囲外。

09 ：モータインダクタンスが

範囲外。

10 ：イナーシャが範囲外。

11 ：定格速度が範囲外。

12 ：最大速度が範囲外。

13 ：定格トルクが範囲外。

14 ： トルク定数が範囲外。

15 ：逆起電力が範囲外。

16 ：極ピッチが範囲外。

コン ト ローラから入力され

たブロブにエラーがある場

合、50 がサブコードに追加さ

れる。

インテリジェン ト

エンコーダの不具

合、またはモータ

ファイルが不適切

です。

• 制御電源を切断後再投

入するか、またはド ラ

イブをリセッ トする。

• モーシ ョ ンデータベー

スの妥当性をチェ ッ ク

する。

• フォルトがクリアされ

ない場合、モータ を交

換する。

INIT FLT M03…MTR ENC STARTUP
Motor Feedback 
Communication Startup

モータ・フ ィードバック・

ポートでスマートエンコー

ダとの通信を確立できな

かった。

モータの選択または

接続が不適切です。

モータ選択をチェ ック

する。

配線の不具合
モータエンコーダ配線を

チェ ックする。

INIT FLT M03…AUX ENC STARTUP
Auxiliary Feedback 
Communication Startup

補助フ ィードバックポート

でスマートエンコーダとの

通信を確立できなかった。

モータの選択または

接続が不適切です。

モータ選択をチェ ック

する。

配線の不具合
モータエンコーダ配線を

チェ ックする。

INIT FLT M04…MTR ABS SPEED
Motor Absolute Encoder 
Overspeed Fault

電源がオフのときに、モータ

のバッテリバックアップさ

れたエンコーダに過度の速

度が検出された。

電源がオフのときに

モータの速度が

高い。

フォルト をクリアして

再度原点復帰する。
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INIT FLT M05…MTR ABS TRAVEL
Motor Absolute Encoder 
Power-off Travel

モータのバッテリバック

アップされたエンコーダの

電源オフ時のト ラベル範囲

を超えている。

電源がオフのときに

ト ラベル距離が

大きい。

フォルト をクリアして

再度原点復帰する。

INIT FLT M06…MTR ABS STARTUP Motor Absolute Startup Speed

モータ・アブソリュート・

エンコーダは、モータ速度が

100rpm を超えるため、電源投

入後に位置を正確に特定で

きない。

電源投入時の過剰な

モータ回転によるマ

シンの機械的な動き

電源投入前にマシンモー

シ ョ ンを停止できるよう

にする。

INIT FLT M07…COMMUTATION 
OFFSET（Kinetix 6500 ド ライブ

のみ）

Uninitialized Commutation 
Offset

サードパーティのモータに

格納された整流オフセッ ト

が初期化されていない。

サードパーティの

モータにロックウェ

ル・オート メーシ ョ

ンのモータデータが

設定されていない。

Logix Designer アプリケー

シ ョ ンから整流テスト を

実行する。

INIT FLT M12…INVALID KCL REV Invalid KCL revision FPGA イメージがハードウェア動作に対応して

いない。

• 制御モジュールを適切

なファームウェアにフ

ラッシュする。

• モジュールを交換

する。

INIT FLT M13…INVALID BSP REV Invalid BSP revision ボード・サポート・パッケージがハードウェア動作に

対応していない。

• 制御モジュールを適切

なファームウェアにフ

ラッシュする。

• モジュールを交換

する。

INIT FLT M14…SAFETY FIRMWARE Invalid Safety Firmware ロード された安全ファームウェアが、ド ライブ

ファームウェアに有効なリビジ ョ ンではない。

制御モジュールを安全

ファームウェアの適切な

リビジ ョ ンにフラッシュ

する。

INIT FLT M19…VOLTAGE MISMATCH
Voltage Mismatch on Power 
Rail

IAM が、230V と 460V の両方のモジュールが同じパワー

レールに取付けられていることを検出した。

不適合の AM モジュール

を IAM モジュールに対応

したモジュールに交換

する。

INIT FLT M20…UNKNOWN MODULE Unknown Axis on Backplane
モジュール式バックプレー

ンで不明なモジュールが検

出された。

モジュールの不具合

• 制御電源を切断後再投

入する。

• モジュールを交換

する。

INIT FLT M21…FACTORY CFG Factory Configuration
工場設定の構成データが失

われているか、または誤って

いる。

モジュールのメモリ

の不具合

問題のあるモジュールを

交換する。

INIT FLT M22…ILLEGAL ADDRESS Illegal Node Switch Setting AM ノードアドレスが範囲外

(>254) です。

IAM ノードスイッチ

で、AM ノードアドレ

スが 254 より大きい

値に設定されている。

すべての AM ノードアド

レスが 254 未満になるよ

うに IAM ノードアドレス

を選択する。

INIT FLT M23…SERIES MISMATCH Series Mismatch on Power Rail SERCOS および EtherNet/IP 制御モジュールが同じパワー

レールに存在する。

不適合な制御モジュール

を交換する。

INIT FLT M24…OPEN SLOT Open Power Rail Slot IAM がパワーレールに空き

スロッ ト を検出した。

モジュールが見つか

らないか、またはモ

ジュールのピンが

曲がっている。

• モジュール背面にある

制御ピンをチェ ック

する。

• 空きスロッ トにスロッ

ト・フ ィ ラー・モジュー

ルを取付ける。

表 89 - INIT FLT フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置
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INIT FLT M32…MTR KEYING nn
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Motor Keying Fault

取付けられたモータモデル

が軸構成のモデルと一致し

ない。nn サブコードは以下の

ように定義される。

01 ：エンコーダ通信が予測さ

れるが、 動作していない。

02 ：フ ィードバックタイプが

一致しない。

03 ：モータ ID が一致しない。

04 ：シングルターンン分解能

が一致しない。

モータデータベース

から選択された

モータが不適切

です。

軸のプロパティ構成での

モータ選択を確認する。

INIT FLT M33…ENABLE UNASSIGNED
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Enable Input Not Assigned イネーブル機能の使用が要求されたが、デジタル

入力に割付けられていない。

使用可能なデジタル

入力にイネーブルを

割付ける。

INIT FLT M34…OTRAVEL 
UNASSIGNED
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Overtravel Input Not Assigned 正方向または負方向のオーバト ラベル機能の使用が

要求されたが、デジタル入力に割付けられていない。

使用可能なデジタル入力

を目的のオーバト ラベル

機能に割付ける。

INIT FLT M35... NAND FLASH nn Storage failure

nn サブコードは以下のよう

に定義される。

01 ：メ イン ・ アプリケーシ ョ

ン ・ ス ト レージの故障

02 ：ログ ・ フ ァイル ・

ス ト レージの故障

03 ：Web ファイルスト レージ

の故障

メモリコンポーネン

トの不具合

• 制御電源を切断後再投

入するか、またはド ラ

イブをリセッ トする。

• 問題が解決しない場合

は、制御モジュールを

交換する。

表 89 - INIT FLT フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置
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表 90 - NODE FLT フォルト コード

4 文字

ディスプレイメ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置

NODE FLT 01…LATE CTRL UPDATE 
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Control Update Fault コン ト ローラからの複数の連

続する更新が失われた。

過度のネッ トワーク

ト ラフ ィ ッ ク

• モーシ ョ ンネッ トワー

クから不要なネ ッ ト

ワークデバイスを取り

外す。

• ネッ トワーク トポロジ

を変更し て、コモンパ

スを共有するデバイス

を減らす。

• より高速/高性能の

ネッ トワーク機器を使

用する。

ノ イズの多い環境

• 信号配線と電源配線を

分離する。

• シールドケーブルを使

用します。

• 電源デバイスにスナバ

回路を追加する。

NODE FLT 02…PROC WATCHDOG Processor Watchdog Fault プロセッサ動作をモニタするウォッチド ッグ回路で

問題が検出された。

• 制御電源を切断後再投

入するか、またはド ラ

イブをリセッ トする。

• 問題が解決しない場合

は、制御モジュールを

交換する。

NODE FLT 03…HARDWARE nn Hardware Fault

ド ライブに内部ハードウェア問題がある。nn サブ

コードは以下のように定義される。

• 制御電源を切断後再投

入するか、またはド ラ

イブをリセッ トする。

• 問題が解決しない場合

は、電源モジュールま

たはパワーレールを交

換する。

01 ：スロッ ト ID が無効。
パワーレールまたは

電源モジュールの不

具合
02 ：スロッ ト ID を読取ること

ができない。

03 ：不揮発性メモリの書込み

が失敗した。

メモリコンポーネン

トの不具合

• 制御電源を切断後再投

入するか、またはド ラ

イブをリセッ トする。

• 問題が解決しない場合

は、制御モジュールを

交換する。

04 ：不揮発性メモリの読取り

が失敗した。

NODE FLT 04…DATA FORMAT ERROR 
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Data Format Error
コン ト ローラと ド ライブ間の

メ ッセージでデータ・フォー

マッ ト・エラーが検出された。

メモリコンポーネン

トの不具合

• 制御電源を切断後再投

入するか、またはド ラ

イブをリセッ トする。

• 問題が解決しない場合

は、制御モジュールを

交換する。

NODE FLT 06…LOST CTRL CONN
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Lost Controller Connection コン ト ローラとの通信が失わ

れた。

• イーサネッ ト ケー

ブルの不具合

• イーサネッ ト ケー

ブルが切り離され

ている。

Ethernet 接続をチェ ック

する。

コン ト ローラが電源

を失った。

コン ト ローラの動作を

チェ ックする。

NODE FLT 08…LOGIC WATCHDOG
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Custom Logic Update Timeout
カスタムロジック動作をモニ

タするウォッチド ッグ回路で

問題が検出された。

制御モジュールの

不具合

• 制御電源を切断後再投

入するか、またはド ラ

イブをリセッ トする。

• 問題が解決しない場合

は、制御モジュールを

交換する。
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NODE FLT 09…IP ADDRESS
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Duplicate IP Address
このド ライブと同じサブネッ

ト上の他の EtherNet デバイス

の IP アドレスが同じです。

ノードスイッチ設定

が不適切です。

ネッ トワークでまだ使用

されていないノードアド

レスを選択する。

NODE FLT 128…DRAM TEST DRAM Test Fault DRAM の電源投入時のテスト

がメモリ問題を示した。

メモリコンポーネン

トの不具合

• 制御電源を切断後再投

入するか、またはド ラ

イブをリセッ トする。

• 問題が解決しない場合

は、制御モジュールを

交換する。

NODE FLT 129…FPGA CONFIG FPGA Configuration Fault FPGA が適切に構成されて

いない。

コンポーネン トの不

具合
モジュールを交換する。

NODE FLT 133…SERCOS ADDRESS 
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Duplicate Sercos Node Address この軸と他の 1 つまたは複数の軸に同じ SERCOS アド

レスが設定されている。

SERCOS リング上のすべて

の軸のノードスイッチ構

成をチェ ックして、アド

レスの重複がないように

調整する。

NODE FLT 139…SERCOS RING
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Sercos Ring Fault
アクテ ィブで動作可能な状態

になった後に SERCOS リングが

アクテ ィブではない。

SERCOS ケーブルが緩

んでいるか、または

損傷している。

光ファイバーケーブルが

存在し、適切に接続され

ていることをチェ ック

する。

表 90 - NODE FLT フォルト コード  ( 続き )

4 文字

ディスプレイメ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置

表 91 - NODE ALARM フォルト コード

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置

NODE ALARM 01…CTRL UPDATE
Control Connection Update 
Alarm

制御更新アラームビッ トによ

り、コン ト ローラからの更新

の遅延が示された。

過度のネッ トワーク

ト ラフ ィ ッ ク

• モーシ ョ ンネッ トワー

クから不要なネ ッ ト

ワークデバイスを取り

外す。

• ネッ トワーク トポロジ

を変更し て、コモンパ

スを共有するデバイス

を減らす。

• より高速/高性能の

ネッ トワーク機器を使

用する。

ノ イズの多い環境

• 信号配線と電源配線を

分離する。

• シールドケーブルを使

用します。

• 電源デバイスにスナバ

回路を追加する。

NODE ALARM 05…CLOCK SYNC Clock Jitter Alarm
デバイスが同期モードで動作

しているときに、Sync Variance
が Sync Threshold を超えている。

• 周波数が大き く 異

なるグラン ドマス

タークロ ッ クに切

換わった。

• グラン ドマスター

クロ ッ ク との接続

が失われた。

• ド ライブが同期時に

自動的に修正する。

• ネッ トワーク接続を

復旧する。

NODE ALARM 128…NODE SWITCH No Quick View message
電源投入後に初めて読取られ

てから ノードアドレスのス

イッチが変更された。

電源投入後にノード

スイッチが調整さ

れた。

ノードスイッチを電源投

入時の設定に戻す。
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表 92 - INHIBIT フォルト コード

4 文字

ディスプレイメ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置

INHIBIT S01…ENABLE INPUT
Axis Enable Input Fault - Start 
Inhibit

Enable Input Checking が有効になっている場合に、イネー

ブル入力が非アクテ ィブであることがド ライブに

よって検出されるか、軸が Stopped 状態のサブ状態で

ある Starting/Running/Testing/Hold であると、ド ライブに

Axis Enable Input start inhibit と表示される。

• Enable に割付けられた

デジ タ ル入力がア ク

テ ィ ブであることを確

認する

• モジュールのイネーブ

ル入力の配線を確認

する

• デジタル入力の割付け

を確認する

INHIBIT S02…MOTOR NOT 
CONFIGURED

Motor Not Configured モータが適切に構成されていない。

Logix Designer アプリケー

シ ョ ンでモータの構成を

確認する。

INHIBIT S03…FEEDBACK NOT 
CONFIGURED

Feedback Not Configured フ ィードバックが適切に構成されていない。

Logix Designer アプリケー

シ ョ ンでフ ィードバック

の構成を確認する。

INHIBIT S04…COMMUTATION NOT 
CONFIGURED

Commutation Not Configured - 
Standard Start Inhibit 対応する永久磁石モータの整流が構成されていない。

適切なモータフ ィード

バック整流整合が選択さ

れていることを確認

する。

INHIBIT M05…SAFE TORQUE OFF Start Inhibit – Safe Torque Off 安全機能は動力部を無効にしている。

• 安 全 入 力 の 配 線 を

チェ ックする。

• 安全デバイスの状態を

チェ ックする。

表 93 - ALARM フォルト コード

4 文字

ディスプレイメ ッセージ

Logix Designer
フォルト メ ッセージ

問題または現象 原因 処置

ALARM S52…POS SW OTRAVEL
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Software Overtravel - Positive

軸位置がソフ トウェア最大設定を超えている。

• モーシ ョ ンプロフ ァイ

ルを確認する。

• オーバト ラベル設定が

適切であることを確認

する。

ALARM S53…NEG SW OTRAVEL
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Software Overtravel - Negative

ALARM M13…POWER CYCLE UL
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

適用しない (1)

コンバータは、電源の入れ直

しが多すぎるためにプリ

チャージ回路が制限を超えて

いると判断した。

DC バス電源を入れ直

す頻度が多すぎる。

電源サイクルを 1 分間に

最大 2 回に制限する。

(1) SERCOS 読取り IDN メ ッセージ命令を使用して、 このフォルト状態のステータスをチェ ッ クできます。
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制御モジュールのステータスインジケータ

表 94 - ド ライブ ・ ステータス ・ インジケータ （SERCOS 制御モジュール）

表 95 - 通信ステータスインジケータ （SERCOS 制御モジュール）

表 96 - バス ・ ステータス ・ インジケータ

状態 ドライブステータス 処置

消灯 電力なし 電源を投入する

緑色 / 赤色に交互に点灯 自己テスト（電源投入時の診断） 緑色に点灯するまで待つ

緑色に点滅 (1) スタンバイ（デバイスが構成されていない） 緑色に点灯するまで待つ

緑色に点灯 通常動作、フォルトなし 適用しない

赤色に点滅 マイナーフォルト（回復可能） 4 文字のフォルト メ ッセージを参照

赤色に点灯 メジャーフォルト（回復不能） 4 文字のフォルト メ ッセージを参照

(1) この状態は、 SERCOS リングフェーズ 0、 1、 2、 および 3 と同じです。

状態 ド ライブステータス 原因 処置

消灯 通信なし  (1)

光ファイバーの接続が緩んでいる。
光ファイバーケーブルの接続が適切であ

ることを確認する。

光ファイバーケーブルが断線している。 光ファイバーケーブルを交換する。

受信光ファイバーケーブルが SERCOS 送信コ

ネクタに接続されている（またはその逆）。

SERCOS 光ファイバーケーブルの接続が適切

であることを確認する。

緑色に点滅 (2) 通信の確立中

システムが SERCOS 通信を確立するプロセス

を継続している。
緑色のインジケータが点灯するまで待つ。

ド ライブモジュールのノードアドレス設定

が SERCOS コン ト ローラ構成と一致しない。

ノードスイッチ設定が適切であることを

確認する。

緑色に点灯 通信準備完了 フォルトなし / 故障なし 適用しない

赤色に点灯 通信なし ノードアドレスが重複している。

ノードアドレス指定が適切であることを

確認する。171 ページの「ド ライブモジュー

ルの構成」を参照して ください。

(1) 詳細は、 『Fiber-optic Cable Installation and Handling Instructions』 (Pub.No. 2090-IN010) を参照して ください。

(2) この状態は、 SERCOS リングフ ェーズ 1、 2、 および 3 と同じです。

状態 バスステータス 状態

消灯

電力なし、または DC バスが

存在しない。

• バス電源が投入されていない場合、これは通常の動作です。

• フォルトが存在します。200 ページの「フォルト コード」のト ラブルシューテ ィ

ングを参照して ください。

フォロワ IAM にバス電源が

存在する。

• フォロワ IAMモジュールが、Logix Designerアプリケーシ ョ ンでコモン・バス・フォロ

ワと して構成されていません。

• DCバス電圧の印加後、インジケータが緑色の点滅を開始するまでの2.5秒の遅延

は、プリチャージを完了するためのコモン・バス・リーダ・モジュール時間を確

保するための通常の動作です。

緑色に点滅

バス電源が存在せず、軸が

無効である。

メジャーフォルトなし。

以下の場合、これは通常の動作です。

• 24Vがハードウェアイネーブル入力に印加されていない。

• MSO命令が、Logix Designerアプリケーシ ョ ンで指令されていない。

緑色に点灯

バス電源が存在せず、軸が

有効である。

メジャーフォルトなし。

以下の場合、これは通常の動作です。

• 24Vがハードウェアイネーブル入力に印加されている。

• MSO命令が、Logix Designerアプリケーシ ョ ンで指令されている。
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表 97 - 安全ロック ・ ステータス ・ インジケータ

表 98 - ポート 1 およびポート 2 の Ethernet 通信ステータスインジケータ

表 99 - モジュールおよびネッ トワーク ・ ステータス ・ インジケータ
（EtherNet/IP 制御モジュール）

シャン ト モジュールのステータスインジケータ

シャン ト モジュールの各ステータス インジケータは、特定の ト ラブル

シューテ ィ ング情報を示し ます。

表 100 - 一般的なシャン トモジュールのト ラブルシューテ ィング

状態 (1)

(1) このステータスインジケータは、 2094-xx02x-M0x-S1 制御モジュールにのみ適用されます。

ステータス

消灯 電力なし、または安全回路が構成されていない。

アンバーに点滅 安全回路が構成されているが、ロックされていない。

アンバーに点灯 安全回路がロックされている。

状態 ステータス

消灯 リンクパートナが存在しない。

緑色に点滅 リンクパートナが存在し、通信している。

緑色に点灯 リンクパートナが存在し、通信していない。

状態 ステータス

消灯 電力なし、または IP アドレスが定義されていない。

緑色 / 赤色に交互に点灯 自己テストモード（電源投入時の診断）

緑色に点滅
スタンバイ（デバイスが構成されていない、またはコネク

シ ョ ンが確立されていない。）

緑色に点灯
通常動作。デバイスには少な く とも 1 つのコネクシ ョ ンが確

立されている。

赤色に点滅
回復可能なマイナーフォルトまたはコネクシ ョ ンタイム

アウト

赤色に点灯 回復不能なメジャーフォルトまたは IP アドレスの重複

モジュール ステータス 条件

シャン ト

フォルトがラッチされる。 フォルト状態が修正されてクリアされるまで

フォルトがクリアされる。

• MASR、MAFR、MGSR命令、またはHIM（赤色の停止ボタン）を使用する。

• DCバスの放電後のみ（バス・ステータス・インジケータが点滅）

• ド ライブは、2094-BSP2シャン トモジュールまたはBulletin 1394外部シャン ト

モジュールを使用して構成する必要がある。

IAM/AM

無効（DC バス調整時）

• 2094-BSP2シャン トモジュールを 230Vシステムで使用する。

• Bulletin 1394外部シャン トモジュールを使用して 230Vまたは460Vのいずれかの

システムを構成する。

• コモン・バス・フォロワ・モードで構成する。

DC バスの放電が有効 ドライブ（IAM またはリーダ IAM モジュール）の 3 相電源を切断する。

DC バスの放電が無効 コモン・バス・フォロワ・モードで構成する。

重要 一部のフォルト状態では、ド ライブおよびシャン ト

モジュールのフォルト をクリアするために、2つの

リセッ ト コマンドが必要な場合があります。
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表 101 - バス ・ ステータス ・ インジケータ

表 102 - 温度フォルト ・ ステータス ・ インジケータ

表 103 - シャン ト ・ フォルト ・ ステータス ・ インジケータ

表 104 - シャン トモジュールのすべてのステータスインジケータ

バス ・ ステータス ・

インジケータ
ステータス 原因 処置

点滅 制御電源が投入され、バス電圧が DC60V 未満の場合は、通常の状態です。 適用しない

緑色に点灯 制御電源が投入され、バス電圧が DC60V を超えている場合は、通常の状態です。 適用しない

消灯 制御電源が存在しない。 内部電源の故障
シャン トモジュールを

交換する。

温度超過フォルト イ

ンジケータ
ステータス 原因 処置

消灯 通常の状態 適用しない

赤色に点灯

シャン トモジュールの内

部温度が動作温度仕様を

超えている。

シャン トモジュールのファンの故障 シャン トモジュールを交換する。

シャン トモジュールの温度が定格を超え

ている。

• シャン ト モジュールが冷却されるま

で待つ。

• フォルト をリセッ トする。

• IAM モジュールのバスレギュレータ構

成を確認する。

外部が温度超過状態
外部温度スイッチが開いている。

• シャン ト モジュールが冷却されるま

で待つ。

• フォルト をリセッ トする。

• IAM モジュールのバスレギュレータ構

成を確認する。

TS ジャンパが存在しない。 ジャンパを取付ける。

シャン ト ・ フォル

ト ・ インジケータ
ステータス 原因 処置

消灯 通常の状態 適用しない

赤色に点灯
内部または外部シャン ト

レジスタが短絡している。

シャン トジャンパの誤配線、または RC
コネクタの短絡

• 誤配線（短絡）状態を修正する。

• 問題が解決しない場合は、シャン ト

モジュールを交換する。外部シャン ト配線の誤配線（短絡）

シャン ト ・ モジュー

ル ・ ステータス ・

インジケータ

ステータス 原因 処置

• バスステータス

• 温度超過フォルト

• シャン ト フォルト

3 つのステータスインジ

ケータすべてが同時に点

滅する。

シャン トモジュールのハードウェアの

故障

• 電源を切断後再投入する。

• 問題が解決しない場合は、シャン ト

モジュールを交換する。
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一般的なシステム
障害のト ラブル
シューテ ィ ング

これらの障害では、常にフォル ト コードが表示されるわけではあ り ま

せんが、性能を改善するために ト ラブルシューテ ィ ングが必要な場合

があ り ます。

表 105 - 一般的なシステム障害のト ラブルシューテ ィング

状態 原因 処置

軸またはシステムが不安定

位置フ ィードバック装置が不適切ですか、または開いて

いる。
配線をチェ ックする。

トルクモードに突発的に移行する。
主要な動作モードのプログラム内容を

チェ ックする。

モータチューニング制限の設定が高すぎる。
Logix Designer アプリケーシ ョ ンでチューニ

ングを実行する。

位置ループゲインまたは位置コン ト ローラの加速 / 減速度

の設定が誤っている。

Logix Designer アプリケーシ ョ ンでチューニ

ングを実行する。

不適切な接地またはシールド技術が原因で、位置フ ィード

バックまたは速度コマンド ラインにノイズが送信され、軸

の動きが不安定になる。

配線と接地をチェ ックする。

モータ選択制限の設定が誤っている（サーボモータが軸

モジュールに対応していない）。

• セッ トアップをチェ ックする。

• Logix Designerアプリケーシ ョ ンで

チューニングを実行する。

機械的共振

ノ ッチフ ィルタまたは出力フ ィルタが必

要なことがある（Logix Designer アプリケー

シ ョ ンの Axis Properties ダイアログボックス

の Output タブを参照）。

モータの目的の加速 / 減速を

取得できない。

トルク制限の設定が低すぎる。
電流制限が適切に設定されていることを

確認する。

構成で選択されているモータが不適切です。

Logix Designer アプリケーシ ョ ンで、適切な

モータを選択してチューニングを実行

する。

システムイナーシャが過剰です。

• モータサイズと アプ リ ケーシ ョ ンの

ニーズをチェ ックする。

• サーボシステムのサイズを検討する。

システム摩擦トルクが過剰です。
モータサイズとアプリケーシ ョ ンの

ニーズをチェ ックする。

使用可能な電流が不十分なため、適切な加速 / 減速を供給で

きない。

• モータサイズと アプ リ ケーシ ョ ンの

ニーズをチェ ックする。

• サーボシステムのサイズを検討する。

加速制限が不適切です。
制限の設定を確認し、必要に応じて修正

する。

速度制限が不適切です。
制限の設定を確認し、必要に応じて修正

する。

モータが速度コマンドに応

答しない。

軸の無効化後、軸を 1.5 秒間有効にできない。
軸を無効にして、1.5 秒間待ってから軸を

有効にする。

イネーブル信号が印加されていないか、またはイネーブル

配線が不適切です。

• コン ト ローラをチェ ックする。

• 配線をチェ ックする。

モータ配線が開いている。 配線をチェ ックする。

モータ・サーマル・スイッチがト リ ップした。
• フォルトの有無をチェ ックする。

• 配線をチェ ックする。

モータの誤動作 モータを修理または交換する。

モータ とマシンの間のカップリングが損傷している（例え

ば、モータは動くが、負荷 / マシンは動かない）。
システム構造をチェ ックして修正する。

主要な動作モードの設定が誤っている。 制限をチェ ックして適切に設定する。

速度制限または電流制限の設定が不適切です。 制限をチェ ックして適切に設定する。
Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015 219



第 8 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブシステムのト ラブルシューテ ィング
コマンドまたはモータ

フ ィードバック信号ワイヤ

にノイズが存在する。

インス ト レーシ ョ ンインス ト ラクシ ョ ンに準拠した推奨接

地を実施していない。

• 接地を確認する。

• ノ イズ源からワイヤを離して敷設

する。

• 『System Design for Control of Electrical Noise』
(Pub.No.GMC-RM001)を参照して ください。

ライン周波数が存在する可能性がある。

• 接地を確認する。

• ノ イズ源からワイヤを離して敷設

する。

可変周波数が、ギアの歯またはボールスクリューのボール

などが原因で発生する、速度フ ィードバックリ ップルまた

は外乱の可能性がある。周波数は、モータ送電コンポーネン

トまたはボールスクリューの速度の倍数であり、速度の外

乱が発生する可能性がある。

• モータを切り離して検査する。

• 機械的な性能をチェ ッ ク して改善する

（ギアボックスやボールスクリューの

機構など）。

回転しない。

モータ接続が緩んでいるか、開いている。 モータの配線と接続をチェ ックする。

モータに異物が詰まっている。 異物を取り除く。

モータ負荷が過剰です。 サーボシステムのサイズを確認する。

ベアリングが磨耗している。 修理するためにモータを返却する。

モータブレーキが印加されている（存在する場合）。

• ブレーキの配線と機能をチェ ック

する。

• 修理するためにモータを返却する。

モータが負荷に接続されていない。 カップリングをチェ ックする。

モータ過熱

デューテ ィサイクルが大きすぎる。
コマンドプロファイルを変更して、加速 /
減速を減らすか、または時間を長くする。

ロータが部分的に消磁して過剰なモータ電流が発生して

いる。
修理するためにモータを返却する。

異常なノイズ

モータチューニング制限の設定が高すぎる。
Logix Designer アプリケーシ ョ ンでチューニ

ングを実行する。

モータ内に緩んだ部品が存在する。

• 緩んだ部品を取り外す。

• 修理するためにモータを返却する。

• モータを交換する。

通しボルトまたはカップリングが緩んでいる。 ボルト を締める。

ベアリングが磨耗している。 修理するためにモータを返却する。

機械的共振

ノ ッチフ ィルタが必要なことがある（Logix 
Designer アプリケーシ ョ ンの Axis Properties ダ
イアログボックスの Output タブを参照）。

不規則な動作- モータは

固定され、 制御なしに

動作するか、 または

低減されたトルクで動作し

ている。

モータ電源の位相 U と V、U と W、または V と W が逆に

なっている。

モータ電源配線をチェ ックして、修正

する。

サイン、コサイン、またはロータ リードが、フ ィードバック・

ケーブル・コネクタで反転している。

モータフ ィードバック配線をチェ ックし

て修正する。

表 105 - 一般的なシステム障害のト ラブルシューテ ィング ( 続き )

状態 原因 処置
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Logix5000 コン ト ローラ

およびド ライブの動作

Logix Designer アプ リ ケーシ ョ ンを使用して、ド ラ イブフォル ト /例外

の発生時のBulletin 2094制御モジュールの応答方法を構成でき ます。

適用する ド ラ イブ動作のセッ ト は、CIP Motion (Kinetix 6500)サーボド

ラ イブを使用しているか、またはSERCOS (Kinetix 6200)サーボド ラ イ

ブを使用しているかに応じて異な り ます。

Kinetix 6500 ド ラ イブの例外動作

Kinetix 6500 (CIP Motion) ド ラ イブでは、Logix Designerアプ リ ケーシ ョ

ンのAxis Properties ダイアログボッ ク スのActions カテゴ リ から例外動

作を構成できます。

表 106 - Kinetix 6500 ド ライブの例外動作の定義

ヒン ト INIT FLT xxx フォルトは電源投入後に常に生成されますが、

まだド ライブが有効になっていないため、停止動作は適

用されません。

ALARM xxxおよびNODE ALARM xxx フォルトは停止動作を ト リ

ガしないため、適用されません。

例外動作 定義

Ignore コン ト ローラは例外条件を完全に無視します。プランナの動作に必

要な一部の例外については、Ignore オプシ ョ ンは使用できません。

Alarm

コン ト ローラは Motion Alarm Status ワードの対応するビッ トに 1 をセッ

トするが、それ以外で軸の動作に影響することはない。Ignore と同様

に、ド ライブに必要な例外については、Alarm オプシ ョ ンは使用でき

ません。例外動作を Alarm に設定している場合、例外条件がクリアさ

れると Alarm は自動的に解決します。

Fault Status Only

Alarm と同様に、Fault Status Only ではコン ト ローラが Motion Fault Status ワー

ドの対応するビッ トに 1 をセッ トするように指示するが、それ以外

で軸の動作に影響することはない。ただし、Alarm とは異なり、例外状

態がクリアされた後にフォルト をクリアするには、明示的な Fault 
Reset が必要です。Ignore および Alarm と同様に、ド ライブに必要な例外

については、Fault Status Only オプシ ョ ンは使用できません。

Stop Planner

コン ト ローラは Motion Fault Status ワードの対応するビッ トに 1 をセッ

ト して、構成された最大減速度で計画されたすべてのモーシ ョ ンの

制御停止を実行するようにモーシ ョ ンプランナに指示する。例外状

態がクリアされた後にフォルト をクリアするには、明示的な Fault 
Reset が必要です。ド ライブに必要な例外については、Stop Planner オプ

シ ョ ンは使用できません。

Stop Drive

例外が発生すると、Fault Status ワードの対応するビッ トに 1 がセッ ト

され、発生した例外のためにド ライブで定義された停止動作を使用

して軸が停止します。停止動作を指定するためのコン ト ローラベー

スの構成はないため、停止動作はデバイスによって異なる。

Shutdown

例外が発生すると、ド ライブ  はドライブに定義された停止動作（Stop 
Drive でのように）を使用してモータを停止して、電源モジュールが無

効にされる。オプシ ョ ンで、Shutdown Action 属性を Drop DC Bus 向けに構

成している場合は、コンタクタが開きます。Shutdown Reset が明示的に

要求されて、ド ライブの動作が回復します。
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構成できるのは、選択したド ラ イブの例外のみです。224ページから始

まる「ド ラ イブの例外/フォル ト動作」の各表に、プログラム可能なフォ

ル ト 動作に関する制御属性を示し ます。

図92 - Logix Designer Axis Properties - Actions カテゴリ

これは、Kinetix 6500（EtherNet/IPネッ ト ワーク）サーボド ラ イブのダイ

アログボッ ク スです。
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Kinetix 6200 ド ラ イブのフォルト動作

Kinetix 6200 (SERCOS) ド ラ イブでは、Logix Designerアプ リ ケーシ ョ ン

のFault Actions タブのAxis Propertiesダイアログボッ ク スからフォル ト

動作を構成できます。

表 107 - Kinetix 6200 ド ライブのフォルト動作の定義

構成できるのは、選択したド ラ イブのフォル ト のみです。224ページか

ら始ま る「ド ラ イブの例外/ フォル ト 動作」の各表に、プログ ラ ム可能

なフォル ト動作に関する制御属性を示します。構成できないフォル ト

にはすべて、シャ ッ ト ダウンのフォル ト 動作が設定されます。

図93 - Logix DesignerのAxis Properties - Fault Actions タブ

これは、Kinetix 6200 (SERCOS)サーボド ラ イブのダイアログボッ ク ス

です。

ド ライブの

フォルト動作
定義

Shutdown

「ド ライブの例外 / フォルト動作」の各表（表 108 ～表 111）に定義される

ように、ド ライブは軸を無効にします。さらに、Logix Designer の軸は

シャッ トダウン状態になり、この軸をカム操作またはギア操作のマス

タと して使用しているすべての軸が無効になります。また、フォルトが

発生した軸の AxisHomedStatus タグはクリアされます。シャッ トダウンは

フォルトに対する最も深刻度の高い動作であり、通常は、電源を即座に

切断しないとマシンまたはオペレータを危険にさらす可能性のある

フォルトのために指定されます。

Disable Drive 「ド ライブの例外 / フォルト動作」の表 108 に定義されるように、ド ライ

ブは軸を無効にします。

Stop Motion

軸が最大減速度で減速します（Logix Designer アプリケーシ ョ ン→ Axis 
Properties → Dynamics タブで設定）。軸が停止すると、サーボループは有効

なままですが、フォルトがリセッ ト されるまで新しいモーシ ョ ンを生

成できません。これはフォルトに対する最も軽度な停止機構です。通

常、深刻度の低いフォルトに使用します。

Status Only

ド ライブは動作を継続します。ステータスは、4 文字のフォルト・ステー

タス・インジケータと ド ライブ・ステータス・インジケータによって示

されます。アプリケーシ ョ ンプログラムでは、すべてのモーシ ョ ンフォ

ルト を処理する必要があります。通常、この設定は、標準的なフォルト

動作が不適切なアプリケーシ ョ ンでのみ使用して ください。

Motor Overtemp フォルト (FLT S05) の
ドライブフォルト動作 / 属性
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ド ラ イブの例外/ フ ォルト動作

表 108 - ド ライブ動作、 FLT Sxx フォルト コード

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト

メ ッセージ

説明
CIP Motion の

例外動作

SERCOS の
フォルト動作

FLT S02…MTR COMMUTATION (Illegal Hall State) モータ・エンコーダ・ホール入力がすべて高い

か、またはすべて低い。
Coast/Disable Coast/Disable

FLT S03…MTR OVERSPEED FL Motor Overspeed モータ速度がモータの最大定格速度の 125% を

超えている。
Coast/Disable Coast/Disable

FLT S04…MTR OVERSPEED UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Motor Overspeed
モータ速度が最大定格速度の 125% を超えてい

る。100% ト リ ップポイン トは、ユーザ速度制限ま

たはモータの定格基底速度未満で指令される。

Decel/Hold 適用しない

FLT S05…MTR OVERTEMP FL nn Motor Overtemperature モータサーモスタ ッ ト、モータサーミスタ、また

はエンコーダ温度センサが、工場で設定された

モータの温度制限を超えていることを示してい

る。nn サブコードは以下のように定義される。

01 ：モータサーモスタ ッ トまたはサーミスタ

02 ：エンコーダ温度センサ

Coast/Disable Coast/Disable

FLT S06…MTR OVERTEMP UL nn
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Motor Overtemperature Decel/Hold 適用しない

FLT S07…MTR OVERLOAD FL
Motor Thermal 
Protection

モータの熱モデルの温度が定格の 110% を超え

たことを示す。
Decel/Disable Decel/Disable

FLT S08…MTR OVERLOAD UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Motor Thermal 
Protection

モータの熱モデルの温度が、ユーザがプログラ

ム可能な制限を超えたことを示す。
Decel/Hold 適用しない

FLT S10…INV OVERCURRENT IPM Fault
IPM フォルト出力が、過電流、温度超過、または

電源の問題により、電源ト ランジスタがオフに

なったことを示している。

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

FLT S11…INV OVERTEMP FL
Inverter 
Overtemperature インバータ温度が制限を超えている。

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

FLT S13…INV OVERLOAD FL
Inverter Thermal 
Protection

電源ト ランジスタの熱モデルの温度が定格の

110% を超えたことを示す。
Coast/Disable Coast/Disable

FLT S14…INV OVERLOAD UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Inverter Thermal 
Protection

電源ト ランジスタの熱モデルの温度が、ユーザ

がプログラム可能な制限を超えたことを示す。
Decel/Hold 適用しない

FLT S16…GROUND CURRENT (Ground Fault) 過剰な地絡電流がコンバータに検出された。

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

FLT S18…CONV OVERTEMP FL
Converter 
Overtemperature コンバータ温度が制限を超えている。

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

FLT S20…CONV OVERLOAD FL
Converter Thermal 
Protection

コンバータの熱モデルの温度が定格を超えた

ことを示す。

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

FLT S21…CONV OVERLOAD UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Converter Thermal 
Protection

コンバータの熱モデルの温度が、ユーザがプロ

グラム可能な制限を超えたことを示す。
Decel/Hold 適用しない

FLT S22…AC POWER LOSS AC Power Loss 軸が有効なときに、3 つの AC 入力位相すべてが

存在しないことが検出された。
Coast/Disable Decel/Disable

FLT S23…AC PHASE LOSS nn AC Phase Loss

一部の AC 入力位相が存在しないことが検出

された。nn サブコードは以下のように定義さ

れる。

01 ：L1 が存在しない。

02 ：L2 が存在しない。

03 ：L3 が存在しない。

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

（IAM モジュール）
Decel/Hold
（AM モジュール）

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

（IAM モジュール）
Decel/Hold
（AM モジュール）

FLT S25…PRECHARGE FAILURE Pre-charge Failure
コンバータプリチャージ回路が、一定期間の

充電後に DC バスが適切な電圧レベルに達して

いないことを検出した。

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）
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FLT S29…SHUNT OVERLOAD FL
Shunt Thermal 
Protection

シャン ト回路の熱モデルの温度が定格を超えた

ことを示す。

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

FLT S30…SHUNT OVERLOAD UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Shunt Thermal 
Protection

シャン ト回路の熱モデルの温度が、ユーザがプ

ログラム可能な制限を超えたことを示す。
Decel/Hold 適用しない

FLT S31…SHUNT MODULE Shunt Module Fault 多軸システムでシャン トモジュールにフォルト

が発生している。

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

FLT S33…BUS UNDERVOLT FL Bus Undervoltage DC バスを充電しよう と したときに、DC バス電圧

として工場の制限未満の値が測定された。

Decel/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

Decel/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

FLT S34…BUS UNDERVOLT UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Bus Undervoltage DC バスを充電しよう と したときに、DC バス電圧

としてユーザ制限未満の値が測定された。
Decel/Hold 適用しない

FLT S35…BUS OVERVOLT FL Bus Overvoltage DC バス電圧として工場の制限を超える値が

測定された。

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

FLT S38…FUSE BLOWN
Blown Fuse 
(Bus Loss) ヒューズ溶断が動力機構で検出された。

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

Coast/Disable（開コン

タクタ・イネーブ

ル・リレー）

FLT S41…MTR AQB STATE FL
Motor Feedback State 
Error

AQB エンコーダ信号の無効な状態ト ランジシ ョ

ンの数が、工場の制限を超えている。

Coast/Disable Coast/Disable

FLT S41…AUX AQB STATE FL
Aux Feedback 
State Error

Coast/Disable Coast/Disable

FLT S42…MTR AQB STATE UL
Motor Feedback State 
Error

Decel/Hold Coast/Disable

FLT S42…AUX AQB STATE UL
Aux Feedback 
State Error

Decel/Hold Coast/Disable

FLT S43…MTR FDBK LOSS FL Feedback Loss サイン / コサインエンコーダで、サイン / コサイ

ン信号の平方根の合計としてユーザ制限を下回

る値が測定された。

TTL エンコーダで、ディ ファレンシャル A/B 信号

の絶対値がユーザ制限値を下回っている。

重要：非インテリジェン ト SIN/COS エンコーダ

搭載のモータまたはホール効果センサを備えた

インクリ メンタルエンコーダ搭載のモータは、

高速実行時にフ ィードバックケーブルの回線が

1 つしか開いていない場合に、フ ィードバック損

失フォルト を認識しません。

Coast/Disable Coast/Disable

FLT S43…AUX FDBK LOSS FL Feedback Loss Coast/Disable Coast/Disable

FLT S44…MTR FDBK LOSS UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Motor Feedback Loss Decel/Hold 適用しない

FLT S44…AUX FDBK LOSS UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Aux Feedback Loss Decel/Hold 適用しない

FLT S45…MTR FDBK COMM FL Feedback Serial Comms フ ィードバック装置からのシリアル・データ・パ

ケッ ト内の連続する欠落パケッ トまたは破損パ

ケッ トの数が、工場設定の制限値を超えている。

Coast/Disable Coast/Disable

FLT S45…AUX FDBK COMM FL Feedback Serial Comms Coast/Disable Coast/Disable

FLT S46…MTR FDBK COMM UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Motor Fdbk Serial 
Comms

フ ィードバック装置からのシリアル・データ・

パケッ ト内の連続する欠落パケッ トまたは破損

パケッ トの数が、ユーザ設定の制限値を超えて

いる。

Decel/Hold 適用しない

FLT S46…AUX FDBK COMM UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Aux Feedback Serial 
Comms

Decel/Hold 適用しない

FLT S47…MTR ENC SELF TEST nn Feedback Self Test フ ィードバック装置が内部エラーを検出した。

サブコード (nn) は工場用コード

Coast/Disable Coast/Disable

FLT S47…AUX ENC SELF TEST nn Feedback Self Test Coast/Disable Coast/Disable

FLT S50…POS HW OTRAVEL
Hardware Overtravel 
Positive

正のハードウェアオーバト ラベル入力がモニタ

されている。
Decel/Disable Coast/Disable

FLT S51…NEG HW OTRAVEL
Hardware Overtravel - 
Negative

負のハードウェアオーバト ラベル入力がモニタ

されている。
Decel/Disable Coast/Disable

表 108 - ド ライブ動作、 FLT Sxx フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト

メ ッセージ

説明
CIP Motion の

例外動作

SERCOS の
フォルト動作
Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015 225



第 8 章 Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブシステムのト ラブルシューテ ィング
FLT S52…POS SW OTRAVEL
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Software Overtravel - 
Positive

フ ィードバック位置が正方向の制限と比較

された。
適用しない Coast/Disable

FLT S53…NEG SW OTRAVEL
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Software Overtravel - 
Negative

フ ィードバック位置が負方向の制限と比較

された。
適用しない Coast/Disable

FLT S54…POSN ERROR Excessive Position Error 位置誤差が、プログラム可能な期間において

ユーザ制限を超えている。
Coast/Disable Decel/Disable

FLT S55…VEL ERROR nn Excessive Velocity Error

速度誤差が一定期間において制限を超過した。

nn サブコードは以下のように定義される。

00 ：速度ループフ ィードバックを参照する速度

誤差

01 ：非速度フ ィードバックを参照する速度誤差

（デュアルフ ィードバック構成内）

Coast/Disable Decel/Disable

FLT S56…OVERTORQUE
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Overtorque Limit モータ トルクがユーザがプログラム可能な設定

を超えている。
Decel/Hold 適用しない

FLT S57…UNDERTORQUE
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Undertorque Limit モータ トルクがユーザがプログラム可能な設定

を下回った。
Decel/Hold 適用しない

FLT S60…ILLEGAL MODE Illegal Control mode 無効な動作モードを試行した。 Decel/Hold Decel/Hold

FLT S61…ENABLE INPUT Drive Enable Input ド ライブが有効な場合に、ハードウェアイネー

ブル入力のアクテ ィブ状態が解除された。
Decel/Disable Decel/Disable

FLT S62…CONTROLLER
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Controller Initiated 
Exception

コン ト ローラがドライブに例外を生成するよう

に要求した。
Coast/Disable 適用しない

表 108 - ド ライブ動作、 FLT Sxx フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト

メ ッセージ

説明
CIP Motion の

例外動作

SERCOS の
フォルト動作
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表 109 - ド ライブ動作、 FLT Mxx フォルト コード

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト

メ ッセージ

説明
CIP Motion の

例外動作

SERCOS の

フォルト動作

FLT M01…SELF SENSING
Self-sensing Startup 
Fault

自己検知整流スタートアップアルゴリズムが

失敗した。
Coast/Disable Coast/Disable

FLT M02…MOTOR VOLTAGE
Motor Voltage 
Mismatch モータ電圧がドライブ電圧に対応していない。

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

FLT M04…MTR FDBK FILTER nn
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Motor Feedback Filter 過剰なレベルのノイズがデジタル・フ ィード

バック・フ ィルタによって検出された。nn
フ ィールドは以下のように定義される。

01 ：サインまたは A チャネル

02 ：コサインまたは B チャネル

Coast/Disable 適用しない

FLT M04…AUX FDBK FILTER nn
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Aux Feedback Filter Coast/Disable 適用しない

FLT M05…MTR FDBK BATT LOSS
Motor Encoder Battery 
Loss

バッテリバックアップされたモータエンコー

ダのバッテリ電圧が、アブソリュート位置が使

用できな く なるほど低い。

Decel/Hold Decel/Disable

FLT M06…MTR FDBK BATT LOW
Motor Encoder Battery 
Caution

バッテリバックアップされたモータエンコー

ダのバッテリ電圧が注意レベルを下回って

いる。

Decel/Hold Decel/Disable

FLT M07…MTR INCR LOSS
Motor Incremental 
Position Loss

アブソリュートエンコーダ位置またはホール

エッジ（使用可能な場合）に対するインクリ メ

ンタルエンコーダ位置の周期チェ ックが、許容

範囲外であることを示している。

Coast/Disable Coast/Disable

FLT M07…AUX INCR LOSS
Aux Incremental 
Position Loss

Coast/Disable Coast/Disable

FLT M10…CTRL OVERTEMP FL
Control Module 
Overtemperature 制御モジュールの温度が制限を超えている。 Coast/Disable Coast/Disable

FLT M11…CTRL OVERTEMP UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Control Module 
Overtemperature 

制御モジュールの温度がユーザ制限を超えて

いる。
Decel/Hold 適用しない

FLT M12…POWER CYCLE FL Pre-charge Overload
コンバータは、電源の入れ直しが多すぎるため

にプリチャージ回路が制限を超えていると判

断した。

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

FLT M13…POWER CYCLE UL
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Pre-charge Overload
コンバータは、電源の入れ直しが多すぎるため

にプリチャージ回路がユーザ定義の制限に近

付いていると判断した。

Decel/Hold 適用しない

FLT M14…CURR FDBK OFFSET
Excessive Current 
Feedback Offset

電流フ ィードバック回路には、過度のオフセッ

ト補正が必要です。

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

FLT M15…REGEN PWR SUPPLY
Regenerative Power 
Supply Fault

ド ライブが有効な場合に、ハードウェアの回生

OK 入力のアクテ ィブ状態が解除された。

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

FLT M19…DC BUS LIMIT
DC Bus Limited Position 
Error

DC バス制限状態時に、位置誤差がプログラム可

能な期間においてユーザ制限を超過した。
Decel/Hold Decel/Disable

FLT M25…COMMON BUS DC Common Bus Fault コモン・バス・フォロワ動作向けの構成時に、AC
電源がドライブによって検出された。

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

Coast/Disable

FLT M26…RUNTIME ERROR Runtime Drive Error ド ライブファームウェアに回復不能なランタ

イムエラーが発生した。

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

FLT M27…BACKPLANE COMM Backplane COM バックプレーンの通信に問題が検出された。

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）
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FLT M28…SAFETY COMM
Internal Safety 
Communication

ド ライブ内の安全ハードウェアとの通信に障

害が発生した。

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）

FLT M64…SENSOR ASSIGNMENT Sensor Assignment
原点、登録 1, または登録 2 のデジタル入力機能

が要求されたが、入力に割付けられていない。

複数の入力が同じ機能に割付けられている。

Coast/Disable Coast/Disable

FLT M68…IPIM IPIM Module Fault パワーレールの 1 つまたは複数の IPIM
モジュールでフォルトが発生した。

適用しない

Coast/Disable（開コ

ンタクタ・イネー

ブル・リレー）、

IAM モジュールに

適用

表 109 - ド ライブ動作、 FLT Mxx フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト

メ ッセージ

説明
CIP Motion の

例外動作

SERCOS の

フォルト動作

表 110 - ド ライブ動作、 NODE FLT フォルト コード

4 文字ディスプレイ

メ ッセージ

Logix Designer
フォルト

メ ッセージ

説明

CIP Motion および

SERCOS ド ライブの

動作

NODE FLT 01…LATE CTRL UPDATE
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Control Update Fault コン ト ローラからの複数の連続する更新が失われた。 Decel/Disable

NODE FLT 02…PROC WATCHDOG
Processor Watchdog 
Fault

プロセッサ動作をモニタするウォッチド ッグ回路で問題が

検出された。
Coast/Disable

NODE FLT 03…HARDWARE nn Hardware Fault

ド ライブに内部ハードウェア問題がある。nn サブコードは以下

のように定義される。

01 ：スロッ ト ID が無効。

02 ：スロッ ト ID を読取ることができない。

03 ：不揮発性メモリの書込みが失敗した。

04 ：不揮発性メモリの読取りが失敗した。

Coast/Disable 
（開コンタクタ・

イネーブル・リレー）

NODE FLT 04…DATA FORMAT ERROR
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Data Format Error コン ト ローラと ド ライブ間のメ ッセージでデータ・フォーマッ

ト・エラーが検出された。
Coast/Disable

NODE FLT 06…LOST CTRL CONN
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Lost Controller 
Connection コン ト ローラとの通信が失われた。 Decel/Disable

NODE FLT 08…LOGIC WATCHDOG
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Custom Logic Update 
Timeout

カスタムロジック動作をモニタするウォッチド ッグ回路で

問題が検出された。

Coast/Disable 
（開コンタクタ・

イネーブル・リレー）

NODE FLT 09…IP ADDRESS
（Kinetix 6500 ド ライブのみ）

Duplicate IP Address このドライブと同じサブネッ ト上の他の EtherNet デバイスの

IP アドレスが同じです。
Coast/Disable

NODE FLT 128…DRAM TEST DRAM Test Fault DRAM の電源投入時のテストがメモリ問題を示した。

Coast/Disable 
（開コンタクタ・

イネーブル・リレー）

NODE FLT 129…FPGA CONFIG
FPGA Configuration 
Fault FPGA が適切に構成されていない。

Coast/Disable 
（開コンタクタ・

イネーブル・リレー）

NODE FLT 133…SERCOS ADDRESS
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Duplicate Sercos Node 
Address

この軸と他の 1 つまたは複数の軸に同じ SERCOS アドレスが設定

されている。
Coast/Disable

NODE FLT 139…SERCOS RING
（Kinetix 6200 ド ライブのみ）

Sercos Ring Fault アクテ ィブで動作可能な状態になった後に SERCOS リングが

アクテ ィブではない。
Decel/Disable
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表 111 - ド ライブ動作、 SAFE FLT フォルト コード

4 文字ディスプレイ メ ッセージ

Logix Designer
フォルト

メ ッセージ

説明

CIP Motion および

SERCOS ド ライブの

動作

SAFE FLT 01…INTERNAL HDWR nn Internal Hardware

内部ハードウェアフォルトが検出された。安全トルクオフ

(-S0) モデルでは、nn サブコードは以下のように定義される。

01 ：内部 SPI 通信フォルト。

02 ：内部 SPI 書込みバッファオーバーランが検出された。

03 ：内部 SPI バッファ書込み衝突が検出された。

04 ：内部 SPI 読取りバッファエラーが検出された。

05 ：内部 SPI 読取りバッファオーバーフローが検出された。

06 ：内部 SPI データ整合性の不良が検出された。

07 ：内部ウォッチド ッグ ・ タイムアウト ・ リセッ トが発生

した。

08 ：内部スタ ック ・ オーバーフロー ・ リセッ トが発生

した。

09 ：内部スタ ックアンダーフローが検出された。

10 ：電源の電圧降下が検出された。

11 ：過電圧モニタ回路テスト失敗。

12 ：不足電圧モニタ回路テスト失敗。

13 ：フラ ッシュダウンロード時にエラーが発生した。

14 ：内部フラッシュプログラ ミングの不良が検出された。

15 ：安全ファームウェアのチェ ックサム確認が失敗した。

16 ：Boot ブロックがアクテ ィブ。

Coast-Disable
（コンタクタ・イネー

ブル・リレーを開く ）

SAFE FLT 02…INVALID CONFIG
Invalid Configuration 
Fault 1 つまたは複数の安全属性の値が無効です。 Coast-Disable

SAFE FLT 03…MP OUT nn
Motion Power Output 
Fault

モーシ ョ ン電源出力回路でフォルトが検出された。安全ト

ルクオフ (-S0) モデルでは、nn サブコードは以下のように定

義される。

01 ：ゲート電源評価フォルト

02 ：ゲート イネーブル評価フォルト

Coast-Disable

SAFE FLT 04…RESET AT POWERUP Reset at Powerup リセッ トが電源投入時にアクテ ィブと して検出された。 Coast-Disable

SAFE FLT 05…FEEDBACK 1 Motor Feedback Fault フ ィードバック損失または無効な状態変更がモータ AQB
入力で検出された。

Coast-Disable

SAFE FLT 06…FEEDBACK 2
Auxiliary Feedback 
Fault

フ ィードバック損失または無効な状態変更が補助 AQB 入

力で検出された。
Coast-Disable

SAFE FLT 07…DUAL FB SPEED 
Feedback Speed 
Compare Fault

2 つのフ ィードバック装置間で速度の不一致が検出

された。
Coast-Disable

SAFE FLT 08…DUAL FB POSITION
Feedback Position 
Compare Fault

2 つのフ ィードバック装置間で位置の不一致が検出

された。
Coast-Disable

SAFE FLT 09…SS IN nn SS Input Fault

安全停止 (SS) 入力回路が問題を検出した。安全トルクオフ

(-S0) モデルでは、nn サブコードは以下のように定義

される。

01 ：入力 0 のパルステストが失敗した。

02 ：入力 0 の光カプラテストが失敗した。

03 ：入力 1 のパルステストが失敗した。

04 ：入力 1 の光カプラテストが失敗した。

05 ：入力 3 の光カプラテストが失敗した。

06 ：入力 4 の光カプラテストが失敗した。

Coast-Disable (1)

SAFE FLT 10…SS OUT nn SS Output Fault

安全停止 (SS) 出力回路が問題を検出した。安全トルクオフ

(-S0) モデルでは、nn サブコードは以下のように定義

される。

01 ：出力 0 のフォルトが検出された。

02 ：出力 1 のフォルトが検出された。

Coast-Disable (1)
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SAFE FLT 11…DECELERATION Deceleration Fault モータが十分な速度で減速していないことが検出された。 Coast-Disable

SAFE FLT 12…STOP SPEED Zero Speed Fault 停止遅延が終了するまでにゼロ速度が検出されなかった。 Coast-Disable

SAFE FLT 13…MOTION AFTER STOP
Motion After Stopped 
Fault

軸がすでに停止したことが検出されて、ドアがロック解除

された後に、モーシ ョ ンが検出された。
Coast-Disable

SAFE FLT 14…SLS IN SLS Input Fault 安全制限速度 (SLS) 入力回路が問題を検出した。 Coast-Disable (1)

SAFE FLT 15…SLS OUT SLS Output Fault 安全制限速度 (SLS) 出力回路が問題を検出した。 Coast-Disable (1)

SAFE FLT 16…SLS SPEED SLS Speed Fault モニタ速度が安全制限速度 (SLS) の制限を超過した。 Coast-Disable (1)

SAFE FLT 17…SMS SPEED SMS Speed Fault モニタ速度が安全最大速度 (SMS) の制限を超過した。 Coast-Disable (1)

SAFE FLT 18…ACCELERATION Acceleration Fault モータが十分な速度で加速していないことが検出された。 Coast-Disable (1)

SAFE FLT 19…DIRECTION Direction Fault モニタ方向が禁止された方向であることが検出された。 Coast-Disable (1)

SAFE FLT 20…DM IN DM Input Fault ドアモニタ (DM) 入力が、ON であるべきときに OFF であるこ

とが検出された。
Coast-Disable (1)

SAFE FLT 21…DOOR MONITORING Door Monitoring ドアモニタ (DM) 入力が、不正な状態であることが検出

された。
Coast-Disable (1)

SAFE FLT 22…DC OUT DC Output Fault ドア制御 (DC) 出力回路が問題を検出した。 Coast-Disable (1)

SAFE FLT 23…LM IN LM Input Fault ロックモニタ (LM) 入力回路が問題を検出した。 Coast-Disable (1)

SAFE FLT 24…LOCK MONITORING LM Input State Fault
ロックモニタ (LM) 入力が、ドアをロックする必要があると

きに OFF であること、またはドアが開いているときに ON で

あることが検出された。

Coast-Disable (1)

SAFE FLT 25…ESM IN ESM Input Fault イネーブル・スイッチ・モニタ (ESM) 入力が、ON であるべき

ときに OFF であることが検出された。
Coast-Disable (1)

SAFE FLT 26…ESM MONITORING ESM Input State Fault イネーブル・スイッチ・モニタ (ESM) 入力が、不正な状態で

あることが検出された。
Coast-Disable (1)

SAFE FLT 27…ENCODER 1 VOLTAGE Encoder 1 Voltage Fault エンコーダ電圧が制限範囲外です。 Coast-Disable

SAFE FLT 28…ENCODER 2 VOLTAGE Encoder 2 Voltage Fault エンコーダ電圧が制限範囲外です。 Coast-Disable

(1) 安全停止フォルトの動作は、 安全構成のパラメータ設定によって決まります。

表 111 - ド ライブ動作、 SAFE FLT フォルト コード  ( 続き )

4 文字ディスプレイ メ ッセージ

Logix Designer
フォルト

メ ッセージ

説明

CIP Motion および

SERCOS ド ライブの

動作
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 第 9 章

Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ライブ

モジュールの取り外しおよび交換

この章では、Kinetix 6200およびKinetix 6500 システムコンポーネン ト

の取 り外し手順と交換手順を記載しています。

操作を開始する前に 取り外し と交換手順を開始する前に、使用する以下のツールを準備し

ます。

• マイナスド ライバー：3.5mm（0.14インチ）

• 電圧計

項目 ページ

操作を開始する前に 231

Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  モジュールの取り外し 232

Kinetix 6200 および Kinetix 6500 ド ライブ  モジュールの交換 235

パワーレールの取り外し 236

パワーレールの交換 237

注意 ： 本ドライブには、 静電気 (ESD) による損傷を受けやす

い部品が含まれています。 ド ライブの取付け、 テス ト、 保

守、修理を行なう場合は、静電防止対策が必要になります。

静電防止対策を怠ると、装置が損傷する可能性があります。

静電防止対策の詳細は、『Guarding Against Electrostatic Damage』 (Pub.
No. 8000-4.5.2) または該当する ESD 保護のハンドブックを参照

して ください。
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垂

Kinetix 6200および

Kinetix 6500 ド ライブ

モジュールの取り外し

以下の手順に従って、制御モジュール、電源モジュール、IPIM、シャン

ト 、およびス ロ ッ ト ・フ ィ ラー・モジュールをBulletin 2094 パワーレー

ルから取り外して く ださい。

1. すべての制御電源と入力電源がシステムから切断されている こ

とを確認します。

2. 作業を行な う前に、 DC バスが完全に放電されるまで 5 分間待ち

ます。

3. 作業対象の IAM/AM モジュールのすべてのコネク タをラベルで

分類して、 取り外します。

各コネク タの詳細は、 66 ページを参照して ください。

4. 以下の例に示すよ うに、 モータケーブルをケーブル ・ シールド ・
ク ランプから取り外します。

注意 ： 感電の危険または人体への危険を防止するた

めに、 すべての電源が切断されていることを確認し

てから手順を実施して く ださい。 このシステムには

複数の電源を使用できます。 システムをオフにする

ためには、 複数のディ スコネク ト スイ ッチが必要な

場合があります。

注意 ： この製品には、 エネルギーが蓄積されたデバ

イスが含まれます。感電の危険を防止するために、コ

ンデンサのすべての電圧が放電されていることを確

認してから、 このユニッ トの保守、 修理、 取り外し

を行なって く ださい。 本書に記載された手順を行な

えるのは、これを行なう資格があり、ソリ ッ ドステー

ト制御装置と Pub.No. NFPA 70E の安全手順に慣れている

方のみです。

刃先のサイズが 3.5mm （0.14 インチ） の

ド ライバーを差し込み、 スプリングを

押し下げてケーブルを取り外します。

横滑り式

ケーブルクランプ

ド ライバーの刃先を

スロッ トに差し込みます。

直ケーブルクランプ

の方向の例

ケーブルクランプ

モータ
ケーブル

IAM/AM モジュールの上面にある通気孔

水平ケーブルクランプの

方向の例

回転式

ケーブル

クランプ

親指で押し

開けます。
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制御モジュールの取り外し

電源モジュールから制御モジュールを取 り外して制御モジュールを

交換する こ とや、制御モジュールと電源モジュールを 1つのユニッ ト

と して取り外すこ とができます。これによ り、例えば、軸をパワーレー

ルの他のスロ ッ ト に移動する こ とができます。制御モジュールと電源

モジュールを 1つのユニッ ト と して取 り外す場合は、234ページの「ド

ラ イブモジュールの取り外し」を参照して く ださい。

これは、Kinetix 6200またはKinetix 6500ド ラ イブシステムをパワーレー

ルに取付けている場合の手順です。

以下の手順に従って、制御モジュールを取り外して く ださい。

1. 制御モジュールの上面にある固定用のねじを緩めます。

2. 制御モジュールと電源モジュールをつかんで、 ガイ ドピンが完全
に見えるまで制御モジュールをコネク タからゆっ く り と引き出
します。

制御モジュールの取付けス タ ッ ドはフ ッ ク を軸にして回転し

ます。

3. 制御モジュールをフッ クから持ち上げて、 制御モジュールを電源
モジュールから取り外します。

Bulletin 2094
制御モジュール

取付けスタ ッ ド

とフ ック

制御モジュール

信号コネクタから

引き出します。

ガイ ドピンを揃えます。

Bulletin 2094 IAM または

AM 電源モジュール

（IAM 電源モジュールを示す）

固定用のねじ
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ド ラ イブモジュールの取り外し

電源モジュールから制御モジュールを取 り外して電源モジュールを

交換する こ とや、制御モジュールと電源モジュールを 1つのユニッ ト

と して取 り外すこ とができます。

以下の手順に従って、電源モジュールを取り外して く ださい。

1. 各モジュールの底面中央にある取付けねじを緩めます。

2. モジュールの上下を両手でつかんで、 ガイ ドピンが完全に現れる
までモジュールをコネクタからやさし く引き出します （モジュー
ルは上面ブラケッ トで回る）。

3. パワー・レール・スロ ッ トからブラケッ ト を持ち上げて、モジュー
ルをパワーレールから取り外します。

ヒン ト 制御モジュールと電源モジュールのペアの再利用を検

討している場合、これらを 1つのユニッ ト と して取り外

すと、例えば、パワーレールの他のスロッ トに軸を移動

するこ とができます。

重要 この手順は、Bulletin 2094-BSP2シャン ト モジュール、

2094-PRFスロッ ト ・フ ィ ラー・モジュール、および

2094-SEPM-B24-S IPIMモジュールにも適用されます。

パワーレール

（側面図）

ガイ ドピン

Bulletin 2094
電源モジュール （側面図） 
（IAM 電源モジュールを示す）
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Kinetix 6200および

Kinetix 6500 ド ライブ

モジュールの交換

以下の手順に従って、Bulletin 2094パワーレールから制御モジュール、

電源モジュール、シャン ト モジュール、およびス ロ ッ ト ・フ ィ ラー・モ

ジュールを交換して く ださい。

Replace the Drive Modules

以下の手順に従って、ド ラ イブモジュールを交換して く ださい。

1. 電源モジュール、 シャン ト モジュール、 または- スロ ッ ト ・ フ ィ

ラー ・ モジュールのいずれのモジュールを交換するかを決定し

ます。

2. パワーレールのコネク タから保護カバーを取り外して、 交換用ド
ライブモジュールを取付ける準備を行ないます。

3. 取付けブラケッ ト をパワーレールのスロ ッ トに掛けます。

4. パワーレールのガイ ド ピン と ド ラ イブモジュールの背面にある
ガイ ドピンの穴の位置を合わせます （上図を参照）。

5. 取付けねじを 2.26Nm （20 ポンド インチ） トルクで締めます。

制御モジュールの交換

制御モジュールの交換については、61ページの「制御モジュールの取

付け」を参照して く ださい。

制御モジュールの交換を完了している場合は、以下の手順を実行して

く ださい。

1. モジュールコネクタを再度接続します。

2. システムに電源を再投入します。

状況 操作

既存のパワーレールのドライブモジュールを

交換する。
ステップ 3 に進みます。

新しいパワーレールのドライブモジュールを

交換する。
ステップ 2 に進みます。

重要 ピ ンが適切に収ま っ ているよ う に、ド ラ イ ブモ

ジュールを交換する前にパワーレールは垂直方

向になっていなければなりません。

ヒン ト パワーレールに実装されているコネク タ とガイ

ドピンの数は、IAM電源モジュールでは2つまたは3
つ、AM電源モジュールでは 1 つまたは 2 つ、他のす

べてのモジュールでは1つのみです。
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3. システムが正常に動作するこ とを確認します。

パワーレールの
取り外し

この手順は、パワーレールからすべてのモジュールを取り外している

こ と を前提と しています。

以下の手順に従って、パワーレールを取り外して く ださい。

1. 編組接地ス ト ラ ップをパワーレールの右側にある接地スタ ッ ド

から切り離します。

2. 取付けボルト を緩めます （ボルト を取り外す必要はあ り ません）。

3. パワーレールを持ち上げて、 取付けボルト を取り外します。

ヒン ト パラ メータ設定は Logix Designer アプリケーシ ョ ン内

に存在するため、チューニングまたはセッ ト アップ

手順を実行する必要はありません。

ただし、2094-xx02x-M0x-S1安全速度制御モジュールを

交換 し た後で、同 じ IP ア ド レ スの以前の制御モ

ジュールから安全構成（Webページ）が取得されるこ

と があ り ます。こ の状況を解消する には、Internet
Explorer →ツール→イン ターネッ ト オプシ ョ ンを選

択し、閲覧の履歴で削除をク リ ッ クするこ とによっ

て、一時フ ァ イル、Cookie、Web フ ォームの情報を削除

して く ださい。

編組接地スト ラ ップ

100mm （3.9 インチ）

ボンディングされた

キャビネッ トの接地
パワーレール

2094-PRx

編組接地スト ラ ップ

100mm （3.9 インチ）

ボンディングされた

キャビネッ トの接地

パワーレール
2094-PRSx
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パワーレールの交換 これは、パネルのパワーレールの位置を変更する必要がな く、取 り外

したパワーレールの取付けボル ト を再利用する場合の手順です。

以下の手順に従って、パワーレールを交換して く ださい。

1. 交換用パワーレールを既存の取付けボルトの位置に合わせます。

2. 取付けボルト を締めます。

3. 編組接地ス ト ラ ップをパワーレールの接地スタ ッ ドに再度取付
けます （236 ページを参照）。

重要 パワーレールの位置を変更する必要がある場合、また

は取り外したパワーレールとは設置可能なモジュール

数が異な るパワーレールを取付ける場合は、『Kinetix
6000 Power Rail Installation Instructions』(Pub.No. 2094-IN003) を参

照して く ださい。

注意： 取付け時のパワーレールの損傷を防止するために、各

スロッ トのモジュールの取付け準備が完了するまで保護カ

バーを取り外さないで ください。

重要 パワーレールとサブパネル間のボンデ ィ ングを

改善するには、亜鉛めっき された（塗料が塗られ

ていない）スチールでサブパネルを構成します。
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Notes:
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付録 A

内部接続図

この付録では、Kinetix 6200およびKinetix 6500 システムコンポーネン

ト の配線例およびシステムのブロ ッ クダイアグラムを示し ます。

項目 ページ

内部接続図の脚注 240

電源の配線例 241

DCコモンバスの配線例 245

シャン トモジュールの配線例 249

軸モジュール/ ロータ リモータの配線例 250

軸モジュール/ リニアモータ /アクチュエータの配線例 255

Kinetix 6000M ド ライブ・モータ一体型の配線例 260

ブレーキの制御例 261

システムのブロックダイアグラム 262
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付録 A 内部接続図
内部接続図の脚注 この付録では、Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブシステムの配

線に役立つ配線例を示し ます。以下の脚注は、以降のページの配線例

に適用し ます。

脚注 説明

1 電源配線仕様については、107ページの「電源配線の要件」を参照して ください。

2 入力ヒューズとサーキッ トブレーカのサイズについては、32ページの「サーキッ トブレーカ /ヒューズの選択」を参照して く だ

さい。

3 AC (EMC)ラインフ ィルタは可能なかぎり ド ライブの近くに配置して、汚れたワイヤを配線路に入れないで ください。配線路に入

れる場合は、ド ライブシャーシとフ ィルタケースに接地されたシールド付きのシールドケーブルを使用します。ACラインフ ィ

ルタの仕様については、『Kinetixモーシ ョ ンのアクセサリの仕様　テクニカルデータ』(Pub.No. GMC-TD004)を参照して ください。

4 接続には端子台が必要です。

5 2094-BCxx-Mxx-M (460V) IAMモジュールには、単相制御電源入力のためにステップ・ダウン・ト ランスが必要です。米国電気工事規定

(NEC)および現地の電気工事規定は、ここに記載する値や方法に優先します。これらの法令への遵守については、機械メーカが責

任を負います。

6 2094-BLxxSおよび2094-XL75S-C2 LIMモジュールは、最大8軸に入力電源を供給できます。2094-XL75S-C1 LIMモジュールは、最大16軸に入

力電源を供給できます。16軸を超えるコモン・バス・システムの場合は、複数のLIMモジュール（または制御電源ト ランス）が必要

です。Kinetix 6000Mシステムでは、制御電源の電流を計算し、LIMモジュールのサイズを決定する必要があります。

7 2094-BLxxSおよび2094-XL75S-Cx LIMモジュールは、2つのIAMモジュールに接続でき、各IAMモジュールには独自のラインフ ィルタを設

定できるため、最大電流仕様を超過しません。

8 コンタクタコイル(M1)には、ACコイル動作用に内蔵サージサプレッサが必要です。『Kinetixサーボド ライブの仕様　テクニカル

データ』(Pub.No. GMC-TD003)を参照して く ださい。

9 主電源を切断している場合、ド ライブイネーブル入力は開状態であることが必要です。開状態でないと、ド ライブフォルトが

発生します。主電源の回復後、ド ライブが有効になるまでに、少な く とも 1.0秒の遅延が必要です。

10 CE要件を満たすには、ケーブル・シールド・クランプを使用する必要があります。グラウンドへの外部接続は不要です。

11 ジャンパのデフォルト構成は、ユーザサイ トの接地済みの電源用です。未接地のサイ トではブリーダレジスタにジャンパを設

定して、高圧の静電気の蓄積を防止する必要があります。詳細は、97ページの「入力電源構成の決定」を参照して く ださい。

12 内部プリチャージレジスタを使用するには、PR2と PR3間のジャンパを図のようにします。外部プリチャージ /回路が必要な場合

は、ジャンパを取り外します。詳細は、『8720MC Regenerative Power Supply Installation Manual』(Pub.No. 8720MC-RM001)を参照して ください。

13 注意 ： 安全回路の実装およびリスクアセスメン トについては、 機械メーカが責任を負い

ます。国際規格 EN 1050 と EN 954 の評価、および安全遂行カテゴリを参照して ください。詳

細は、 『Understanding the Machinery Directive』 (Pub.No. SHB-900) を参照して ください。

14 注意 ： コンタクタ ・ イネーブル ・ リレーの配線が必要です。 人体への危険またはド ライ

ブの損傷を防止するために、 コンタクタ ・ イネーブル ・ リレーを安全制御スト リングに

配線して ください。 詳細は、 76 ページの 「コンタクタ ・ イネーブル ・ リレー」 を参照し

て ください。 3 相電源イネーブル制御回路をコンタクタ ・ イネーブル・ コネクタに配線す

るための推奨最小ワイヤサイズは、 1.5mm2 (16 AWG) です。

15 参照されるBulletin 2094電源モジュールは、個別の軸モジュール(Cat.No. 2094-BMxx-M)または一体型軸モジュール(Cat.No. 2094-BCxx-Mxx-M)
内に存在する同じ軸モジュールのいずれかです。

16 モータケーブルの仕様については、『Kinetixモーシ ョ ンのアクセサリの仕様　テクニカルデータ』(Pub.No. GMC-TD004)を参照して く

ださい。

17 ワイヤの色はフライング・リード・ケーブルに関するもので、成形済みのケーブルコネクタによっては異なる場合があります。

18 モータ電源ケーブル(2090-XXNPMF-xxSxxおよび2090-CPBM6DF-16AAxx)にはドレインワイヤがあり、ケーブル・シールド・クランプの下

で折り返す必要があります。

19 MPL-Bxx、MPM-Bxx、MPF-Bxx、MPS-Bxxx、MPAR-Bxxx、MPAS-Bxxxの各エンコーダは、DC+9V電源を使用します。

20 ブレーキのコネクタピンには、それぞれプラス (+)とマイナス (-)またはFと Gのラベルが付いています。電源のコネクタピンに

は、それぞれU、V、W、GNDまたはA、B、C、Dのラベルが付いています。
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内部接続図 付録 A
電源の配線例 下記の例は、ラ イン・イ ン ターフェ イ ス・モジュール (LIM)、DC コモン

バス配線、およびシャン ト モジュール配線のいずれかを含む電源配線

の構成に適用し ます。

図 94 - 1 つの IAM モジュールの配線例、 2094-BL02 LIM モジュール付き
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制御電源 (CPD)
コネクタ

* ユーザ供給のコンポーネン ト を

示します。

コンタクタイネーブル

(CED) コネクタ

脚注 14

モータブレーキ

接続

抵抗ブレーキ接続

DC24V 出力

(PSL) コネクタ

モータ / 抵抗

ブレーキ (BC)
コネクタ

3 相
モータ電源

接続

脚注 16

モータ電源

(MP) コネクタ

ケーブル ・

シールド ・ クランプ

脚注 10

 2094-BCxx-Mxx-M
IAM 電源モジュール

ボンディングされた

キャビネッ ト

接地バス *

VAC ライン 3 相
(IPL) 入力

AC324 ～ 528V RMS
脚注 1

パワーレール

接地スタ ッ ド

グラウンド

VAC 負荷 3 相
(OPL) 出力

AC324 ～ 528V RMS
脚注 1

STOP *I/O (IOL)
コネクタ

脚注 13、 14

2094-BL02
ライン ・ インターフェイス ・

モジュール

DC バスおよび

3 相入力 (IPD)
コネクタ

単相 (CPL) 出力

AC195 ～ 264V RMS
脚注 1

入力ヒューズ*

脚注については、 240 ページの表を参照して ください。
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図 95 - 複数の IAM モジュールの配線例、 LIM モジュール付き
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脚注 16

モータ電源 (MP) コネクタ

ケーブル ・
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脚注 10ボンディング

された

キャビネッ ト

接地バス *

VAC ライン 3 相
(IPL) 入力

AC324 ～ 528V RMS
脚注 1

パワーレール

接地スタ ッ ド

VAC 負荷 3 相 (OPL) 出力

AC324 ～ 528V RMS
脚注 1

STOP *I/O (IOL)
コネクタ

脚注 13、 14

2094-BLxxS または 2094-XL75S-Cx
ライン ・ インターフェイス ・

モジュール

DC バスおよび

3 相入力 (IPD)
コネクタ

制御電源

単相 (CPL) 出力

AC195 ～ 264V RMS
脚注 1

3 相
AC ライン

フ ィルタ、
脚注 3
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脚注については、 240 ページの表を参照して ください。
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内部接続図 付録 A
図 96 - 複数の IAM モジュールの配線例、 LIM モジュール付き （続き）
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脚注については、 240 ページの表を参照して ください。

CPL コネクタ、LIM から

CPL コネクタ、LIM から

P1L コネクタ、 LIM から

IOL コネクタ、LIM および

CED コネクタ、IAM_1 から

注意： コンタクタイネーブル (CED) リレーの配線が必要です。

人体への危険またはド ライブへの損傷を防ぐには、 コンタ

クタ ・ イネーブル・ リレーを制御スト リングに配線します。

詳細は、 76 ページの 「コンタ ク タ ・ イネーブル ・ リレー」

を参照して ください。
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付録 A 内部接続図
図 97 - IAM モジュールの配線例 （LIM モジュールなし）
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脚注については、 240 ページの表を参照して ください。
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内部接続図 付録 A
DC コモンバスの配線例

図 98 - リーダ IAM モジュールの配線例、 1 つのフォロワ IAM モジュール付き
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付録 A 内部接続図
図 99 - リーダ IAM モジュールの配線例、 複数のフォロワ IAM モジュール付き
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制御スト リングまたは LIM I/O と直列に配線します。

脚注については、 240 ページの表を参照して ください。
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内部接続図 付録 A
図 100 - リーダ IAM モジュールの配線例、 複数のフォロワ IAM モジュール付き
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脚注については、 240 ページの表を参照して ください。
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付録 A 内部接続図
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内部接続図 付録 A
シャン ト モジュールの配線例

Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブシステムで使用可能な

Bulletin 1394外部シャン ト モジュールのカタ ログ番号については、

『Kinetixモーシ ョ ンのアクセサ リ の仕様　テクニカルデータ』

(Pub.No. GMC-TD004)を参照して く ださい。

図 102 - 内部動作用に配線されたシャン トモジュール （デフォルト構成）

取付けについては、『Kinetix 6000 Shunt Module Installation Instructions』
(Pub.No. 2094-IN004)を参照して く ださい。

図 103 - シャン トモジュールの配線例、 外部パッシブシャン ト付き

取付けについては、『External Shunt Module Installation Instructions』
(Pub.No. 2090-IN004)を参照して く ださい。
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重要 Kinetix 6000 シャン トモジュールの TS コネクタには、 サー

マルスイ ッチ付きのパッシブシャン トのみが配線でき

ます。 外部パッシブシャン トにサーマルスイッチがない

場合は、 TS コネクタのジャンパをそのまま （デフォルト

構成） にして く ださい。
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付録 A 内部接続図
軸モジュール/
ロータ リモータの
配線例

以下の例は、アレン・ブラ ド リ ーのロータ リ モータ付きのKinetix 6200
およびKinetix 6500 ド ラ イブに適用されます。

図 104 - AM モジュールの配線例、 MP シリーズ (Bulletin MPL-B) ロータリモータ付き

重要 このページの Bulletin MPL モータの配線例は、 バヨネッ ト

型コネクタを装備したモータに適用されます。
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ブレーキ (BC) コネクタ

モータ電源
(MP) コネクタ

ケーブル ・
シールド ・
クランプ

脚注 10

IAM （インバータ） または

AM 電源モジュール

脚注 15

MPL-B3xx…MPL-B9xx (460V)
高分解能フ ィードバック付き

サーボモータ

モータフ ィード
バック (MF)
コネクタ

2090-XXxPMP-xxSxx
モータ電源ケーブル

脚注 16

3 相モータ電源

モータ
フ ィードバック

サーモスタ ッ ト

2090-UXxBMP-18Sxx ブレーキケーブル

脚注 16

ユーザ供給
DC24V 

2090-XXxFMP-Sxx （フライングリード）

フ ィードバックケーブル

脚注 16、 17

適切な接地方法については、

薄型コネクタの図 （左下） を

参照して く ださい。

脚注については、 240 ページの表を
参照して ください。

2090-K6CK-D15M
薄型コネクタキッ ト

フ ィードバック ・

ケーブル ・ シールドの

接地方法

クランプをひっ く り

返して小型ケーブルを

固定します。

剥き出しのシールドを

クランプの下で固定します。

クランプねじ (2)

クランプ

バヨネッ ト型コネクタ
（ブレーキ付き）

バヨネッ ト型コネクタ
（ブレーキなし）

フ ィードバック /
電源コネクタ

フ ィードバック / 電源 /
ブレーキコネクタ

2090-K6CK-D15M
コネクタキッ ト

コネクタキッ トの仕様については、
『Low Profile Connector Kit Installation Instructions』
(Pub.No. 2094-IN007) を参照して ください。

モータブレーキ

MPL-B3xx…MPL-B45xx (460V)
インクリ メンタルフ ィード

バック付きサーボモータ

3 相モータ電源

モータフ ィードバック

サーモスタ ッ ト

2090-XXxFMP-Sxx （フライングリード）

フ ィードバックケーブル

脚注 16、 17

適切な接地方法については、

薄型コネクタの図 （左下） を

参照して ください。

2090-K6CK-D15M
コネクタキッ ト

重要 このページの Bulletin MPL モータの配線例は、円形の DIN 型

（ねじ式） コネクタを装備するモータに適用されます。
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内部接続図 付録 A
図 105 - AM モジュールの配線例、 MP シリーズ (Bulletin MPL-B および MPS-B)
モータ付き

C/W

B/V

A/U

MBRK+

MBRK-

F/+

G/-

W

V

U

SIN+

SIN-

COS+

COS-

DATA+

DATA-

+5VDC

ECOM

GREEN

WHITE/GREEN

GRAY

WHITE/GRAY

BLACK

WHITE/BLACK

RED

WHITE/RED

3

4

5

6

1

2

9

10

1

2

3

4

5

10

14

6

14

12

+9VDC

TS+

ORANGE

WHITE/ORANGE

11

13

7

11

4

3

2

1

6

5

4

3

2

1

Green/Yellow

Blue

Black

Brown

Black

White

GND

F

G

W

V

U

GND

Shield

W

V

U

MBRK -

MBRK +

COM

PWR

DBRK -

DBRK +
BR+

BR-

C

B

A

TS-

AM+

AM-

BM+

BM-

IM+

IM-

+5VDC

ECOM

BLUE

WHITE/BLUE

GREEN

WHITE/GREEN

GRAY

WHITE/GRAY

BLACK

WHITE/BLACK

RED

WHITE/RED

1

2

3

4

5

10

14

6

12

TS-

S1

+9VDC

TS+

ORANGE

WHITE/ORANGE

7

11

S2

S3

YELLOW

WHITE/YELLOW

13

8

3

4

5

6

1

2

14

15

16

17

12

11

13

9

10

MBRK+

MBRK-

D/

COM

Blue

COM

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

モータブレーキ

抵抗ブレーキ
接続

モータ / 抵抗

ブレーキ (BC) コネクタ
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脚注 10

脚注 15

MPL-B15xx、 MPL-B2xx、 MPS-Bxxx
高分解能フ ィードバック付き

サーボモータ

モータフ ィード
バック (MF) コネクタ

3 相モータ電源

モータ
フ ィードバック

サーモスタ ッ ト

ユーザ供給
DC24V 

3 相モータ電源

モータ
フ ィードバック

サーモスタ ッ ト

MPL-B15xx、 MPL-B2xx
インクリ メンタルフ ィード

バック付きサーボモータ

モータブレーキ

適切な接地方法については、

薄型コネクタの図 （左下） を

参照して ください。

適切な接地方法については、

薄型コネクタの図 （左下） を

参照して ください。

フ ィードバック ・ ケーブ

ル ・ シールドの接地方法

クランプをひっ く り返して

小型ケーブルを固定します。

剥き出しのシールドを

クランプの下で固定します。

クランプねじ (2)

クランプ

脚注については、 240 ページの表を

参照して く ださい。

円形の DIN 型コネクタ

電源およびブレーキ

コネクタ

フ ィードバック

コネクタ

脚注 20

2090-XXNFMF-Sxx （標準） または

2090-CFBM4DF-CDAFxx （連続フレックス）

（フライングリード） フ ィードバック

ケーブル 脚注 16、 19、 20

2090-XXNFMF-Sxx （標準） または

2090-CFBM4DF-CDAFxx （連続フレックス）

（フライングリード） フ ィードバックケーブル

脚注 16

2090-XXNPMF-xxSxx （標準）

または 2090-CPBM4DF-xxAFxx
（連続フレックス） モータ

電源ケーブル
脚注 16、 18

ブレーキなしの連続フレッ
クスアプリケーシ ョ ンには、
2090-CPWM4DF-xxAFxx-ケーブル

を使用します。

IAM （インバータ） または

AM 電源モジュール

2090-K6CK-D15M
コネクタキッ ト

2090-K6CK-D15M
薄型コネクタキッ ト

2090-K6CK-D15M
コネクタキッ ト

コネクタキッ トの仕様については、
『Low Profile Connector Kit Installation Instructions』
(Pub.No. 2094-IN007) を参照して く ださい。

重要 このページの Bulletin MPL モータの配線例は、円形の DIN 型

(SpeedTec) コネクタを装備するモータに適用されます。
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付録 A 内部接続図
図 106 - AM モジュールの配線例、 MP シリーズモータ (Bulletin MPL-B、 MPM-B、
MPF-B、 および MPS-B) 付き
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適切な接地方法については、

薄型コネクタの図 （左下） を

参照して ください。

適切な接地方法については、

薄型コネクタの図 （左下） を

参照して く ださい。

フ ィードバック ・ ケーブル ・

シールドの接地方法

クランプをひっ く り返して

小型ケーブルを固定します。

剥き出しのシールドを

クランプの下で固定します。

クランプねじ (2)

クランプ

脚注については、 240 ページの表を

参照して く ださい。

円形の DIN 型コネクタ

電源および

ブレーキコネクタ

フ ィードバック

コネクタ

脚注 20

2090-CFBM7DF-CEAAxx （標準） または

2090-CFBM7DF-CEAFxx （連続フレックス）

（フライングリード） フ ィードバックケーブル

脚注 16、 19、 20

2090-XXNFMF-Sxx （標準） または

2090-CFBM7DF-CDAFxx （連続フレックス）

（フライングリード） フ ィードバックケーブル

脚注 16

IAM （インバータ） または

AM 電源モジュール

2090-K6CK-D15M
コネクタキッ ト

2090-K6CK-D15M
薄型コネクタキッ ト

2090-K6CK-D15M
コネクタキッ ト

コネクタキッ トの仕様については、
『Low Profile Connector Kit Installation Instructions』
(Pub.No. 2094-IN007) を参照して ください。

2090-CPxM7DF-xxAAxx （標準）

または 2090-CPxM7DF-xxAFxx
（連続フレックス）

モータ電源ケーブル、

脚注 16
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内部接続図 付録 A
図 107 - A-M モジュールの配線例、 RDD シリーズ ・ ダイレク ト ・ ド ライブ ・

モータ付き
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『Low Profile Connector Kit Installation Instructions』
(Pub.No. 2094-IN007) を参照して く ださい。
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付録 A 内部接続図
図 108 - AM モジュール (460V) の配線例、 1326AB モータ付き
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コネクタキッ トの仕様については、
『Low Profile Connector Kit Installation Instructions』
(Pub.No. 2094-IN007) を参照して ください。
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内部接続図 付録 A
軸モジュール/ リニア

モータ /アクチュエータ

の配線例

以下の例は、アレン・ブラ ド リ ーの リ ニアモータおよびアクチュエー

タ付きのKinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブに適用されます。

図 109 - AM モジュールの配線例、 MP シリーズ一体型リニアステージ付き
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（左下） を参照して く ださい。
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接地方法
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返して小型ケーブル

を固定します。

剥き出しのシールドを

クランプの下で固定します。

クランプねじ (2)

クランプ

脚注については、 240 ページの表を

参照して く ださい。
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2090-CFBM7DF-CEAFxx （連続フレックス）
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脚注 16、 19
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コネクタキッ トの仕様については、
『Low Profile Connector Kit Installation Instructions』
(Pub.No. 2094-IN007) を参照して ください。

2090-CPWM7DF-16AAxx （標準）
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付録 A 内部接続図
図 110 - AM モジュールの配線例、 MP シリーズ電動シリンダ付き
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適切な接地方法については、

薄型コネクタの図 （左下）

を参照して く ださい。

フ ィードバック ・

ケーブル ・ シールドの

接地方法

クランプをひっ く り

返して小型ケーブル

を固定します。

剥き出しのシールドを

クランプの下で固定します。

クランプねじ (2)

クランプ

脚注については、 240 ページの表を

参照して ください。

（フライングリード） モータ ・

フ ィードバック ・ ケーブルについては、

表 112-を参照して く ださい。

脚注 16、 19

モータ電源ケーブルに

ついては、 表 112 を

参照して ください。

脚注 16、 18

IAM （インバータ） または

AM 電源モジュール

モータフ ィードバック (MF)
コネクタ

2090-K6CK-D15M
コネクタキッ ト

2090-K6CK-D15M
薄型コネクタキッ ト

コネクタキッ トの仕様については、
『Low Profile Connector Kit Installation Instructions』
(Pub.No. 2094-IN007) を参照して ください。

MPAR-Bxxxxx （シリーズ A）
高分解能フ ィードバック付き

電動シリンダ

モータブレーキ

3 相モータ電源

モータ
フ ィードバック

サーモ
スタ ッ ト

適切な接地方法について

は、 薄型コネクタの図

（左） を参照して ください。

（フライングリード） モータ ・ フ ィー

ドバック ・ ケーブルについては、

表 112 を参照して く ださい。

脚注 16、 19

2090-K6CK-D15M
コネクタキッ ト
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内部接続図 付録 A
表 112 - MP シリーズ電動シリンダの電源ケーブルとフ ィードバックケーブル

図 111 - AM モジュールの配線例、 LDAT シリーズ ・ リニア ・ スラスタ付き

MP シリーズ電動シリンダ
Cat. No.

フ
レ
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Cat. No.

フ ィードバックケーブル
Cat. No.

MPAR-B1xxx（シリーズA）(1) 32 2090-XXNPMF-16Sxx（標準）または

2090-CPxM4DF-16AFxx（連続フレックス）

2090-XXNFMF-Sxx（標準）または

2090-CFBM4DF-CDAFxx（連続フレックス）MPAR-B2xxx（シリーズA） 40

MPAR-B1xxx（シリーズB） 32

2090-CPxM7DF-16AAxx（標準）または

2090-CPxM7DF-16AFxx（連続フレックス）
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MPAR-B2xxx（シリーズB） 40

MPAR-B3xxx 63

MPAI-B2xxxx 64

MPAI-B3xxxx 83

MPAI-B4xxxx 110

MPAI-B5xxxx 144

(1) Bulletin MPAR （シリーズ A） 電動シリンダには、 ねじ式 (M4) コネクタ と必須のねじ式 (M4) ケーブルコネクタが装備されています。
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適切な接地方法については、

薄型コネクタの図

（左下） を参照して ください。
フ ィードバック ・

ケーブル ・ シールドの

接地方法

クランプをひっ く り返して

小型ケーブルを固定します。

剥き出しのシールドを

クランプの下で固定します。

クランプねじ (2)

クランプ
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参照して く ださい。
IAM （インバータ） または

AM 電源モジュール

モータフ ィードバック
(MF) コネクタ

2090-K6CK-D15M
コネクタキッ ト

2090-K6CK-D15M
薄型コネクタキッ ト

コネクタキッ トの仕様については、
『Low Profile Connector Kit Installation Instructions』
(Pub.No. 2094-IN007) を参照して ください。
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脚注 16、 18
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付録 A 内部接続図
図 112 - AM モジュールの配線例、 LDC シリーズ ・ リニア ・ モータ付き

（ケーブルコネクタ付き）
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を固定します。
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脚注 16
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（連続フレックス）
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脚注 16、 18

IAM （インバータ） または
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コネクタ

2090-K6CK-D15M
コネクタキッ ト

2090-K6CK-D15M
薄型コネクタキッ ト

コネクタキッ トの仕様については、
『Low Profile Connector Kit Installation Instructions』
(Pub.No. 2094-IN007) を参照して ください。
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内部接続図 付録 A
図 113 - AM モジュールの配線例、 LDC シリーズ ・ リニア ・ モータ付き

（フライング ・ リード ・ ケーブル付き）
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コネクタキッ トの仕様については、
『Low Profile Connector Kit Installation Instructions』
(Pub.No. 2094-IN007) を参照して ください。
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付録 A 内部接続図
Kinetix 6000M ド ライブ・

モータ一体型の配線例

以下の例は、Kinetix 6000M ド ラ イブ・モータ一体型(IDM) システム付

きのKinetix 6200 ド ラ イブに適用されます。

図 114 - IPIM モジュールの配線例、 IDM ユニッ ト付き

注意 ： Kinetix 6000M IDM システムを Kinetix 6200 ド ライブと共に使用する場合、 IPIM モジュールのみが、

安全フ ィードバックモニタ信号をパワーレール上の隣接する （下流） ド ライブに送ります。 予期

せぬ動作に起因する人体への危険を防止するため、 安全フ ィードバッ クコネクシ ョ ンがパワー

レール上の各ド ライブを通じて供給されるよ うにするこ とで、 カスケード式安全ス ト リングの

フ ィードバックコンタクタがKinetix 6200 ド ライブによって開かれたことを安全デバイスが認識でき

るようにして く ださい。
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Kinetix 6000M IPIM モジュール

 MDF-SBxxxxx-Qx8xB-S 
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内部接続図 付録 A
ブレーキの制御例 Bulletin 2094 IAM/AM モジュールの リ レー出力(MBRK± BC-5および

BC-6) は、モータブレーキの直接制御に適してお り、DC30V の リ レー

電圧制限、および以下に示すよ う に リ レー電流制限があ り ます。

表 113 - ブレーキリレーの電流制限

表 114 - <1.0A のときのコイル定格電流

表 115 - >1.0A および ≤1.3A のときのコイル定格電流

Bulletin 2094 IAM/AM 電源モジュール ブレーキの定格最大電流

2094-BC01-Mxx-M、2094-BC02-M02-M、2094-BMP5-M、
2094-BM01-M、2094-BM02-M

3.0A
2094-BC04-M03-M、2094-BC07-M05-M、2094-BM03-M、
2094-BM05-M

対応するブレーキモータ / アクチュエータ  コイル電流

MPL-B1510、MPL-B1520、MPL-B1530 0.43～0.53A

MPL-B210、MPL-B220、MPL-B230 0.46～0.56A 

MPL/MPF-B310、MPL/MPF-B320、MPL/MPF-B330
0.45～0.55A

MPS-B330、MPM-B115、MDF-SB1003

MPL-B420、MPL-B430、MPL-B4520、MPL-B4530、MPL-B4540、MPL-B4560

0.576～0.704AMPF-B430、MPF-B4530、MPF-B4540

MPS-B4540、MPM-B130、MDF-SB1153、MDF-SB1304

1326AB-B4xxx 0.88A

対応するブレーキモータ コイル電流

MPL-B520、MPL-B540、MPM-B165 1.05～1.28A

1326AB-B5xxx 1.20A
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付録 A 内部接続図
システムのブロ ッ ク
ダイアグラム

こ こには、Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ラ イブモジュールのブロ ッ

クダイアグラムを記載しています。LIMモジュールのブロ ッ クダイア

グラムおよび各製品の関連資料については、12ページの「参考資料」を

参照して く ださい。

図 115 - IAM/AM 電源モジュール （インバータ） のブロックダイアグラム
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内部接続図 付録 A
図 116 - IAM 電源モジュール （コンバータ） のブロックダイアグラム
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付録 A 内部接続図
図 117 - シャン トモジュールのブロックダイアグラム
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付録 B

ド ライブフ ァームウェアのアップ
グレード

この付録では、ControlFLASH ソ フ ト ウ ェアを使用してフ ァームウ ェ

アをア ップグレードする手順を示し ます。

Kinetix 6000Mシステム

のフ ァームウェアの
アップグレード

Kinetix 6000M ド ラ イブ・モータ一体型(IDM) システムのフ ァームウ ェ

アをアップグレードするには、ControlFLASHソフ ト ウ ェアを使用しま

す。IDM ユニッ ト のア ップグレード手順では、軸モジュールと同様に

SERCOS Interfaceを使用します。ただし、IPIMモジュールのファームウェ

アのアップグレードには、EtherNet/IPネッ ト ワークを使用します。

IDMシステムに固有のフ ァームウ ェアのアップグレード手順につい

ては、『Kinetix 6000M Integrated Drive-Motor System User Manual』
(Pub.No. 2094-UM003)を参照して く ださい。

項目 ページ

Kinetix 6000Mシステムのファームウェアのアップグレード 265

ControlFLASHソフ トウェアを使用するド ライブファームウェアのアップ

グレード
266
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付録 B ド ライブファームウェアのアップグレード
ControlFLASHソフ トウェア

を使用するドライブ
フ ァームウェアの
アップグレード

ControlFLASHソ フ ト ウ ェアを使用した軸モジュールフ ァームウェア

のア ップグレードには、コン ト ローラ通信の設定、ア ップグレードす

る ド ラ イブの選択、およびフ ァームウェアをアップグレードする こ と

が含まれます。

操作を開始する前に

ソ フ ト ウ ェア とモジュールのファームウェア リ ビジ ョ ンは、ド ラ イブ

システムで使用するネッ ト ワーク (SERCOSまたはEtherNet/IP)によっ

て異な り ます。

表 116 - Kinetix 6200 (SERCOS Interface) のシステム要件

表 117 - Kinetix 6500 （EtherNet/IP ネッ トワーク） のシステム要件

重要 xx02x-Mxx-S0 （安全トルクオフ） ド ライブフ ァームウェア

に更新済みの安全ファームウェアが含まれる場合、 最初

に安全入力をオフにする必要があります。 オフにしない

とアップグレードは失敗します。

説明 Cat. No. ファームウェア
リビジ ョ ン

RSLogix 5000ソフ トウェアまたは
Studio 5000 Logix Designer

RSLogix 5000ソフ トウェア 17.x以降

Logix Designerアプリケーシ ョ ン 21.x以降

ControlLogix SERCOSモジュール
1756-MxxSE 17.16以降

1756-L60M03SE 17.2以降

CompactLogix SERCOSモジュール 1768-M04SE 17.16以降

SoftLogix SERCOS PCIカード 1784-PM16SE 17.10以降

RSLinx®ソフ トウェア 2.54以降

ControlFLASHソフ トウェアキッ ト (1) 4.00.00以降

アップグレード対象のKinetix 6200 ド ライブモジュールのカタログ番号

アップグレード対象のKinetix 6200 ド ライブモジュールのネッ トワークパス

説明 Cat. No. ファームウェア
リビジ ョ ン

RSLogix 5000ソフ トウェアまたは
Studio 5000 Logix Designer

RSLogix 5000ソフ トウェア 18.x以降

Logix Designerアプリケーシ ョ ン 21.x以降

RSLinxソフ トウェア 2.54以降

ControlFLASHソフ トウェアキッ ト  (1)

(1) ControlFLASH キッ トは、 http://support.rockwellautomation.com/controlflash からダウンロード して く ださい。

サポートについては、 ロッ クウェル ・ オート メーシ ョ ンのテクニカルサポート ((440) 646-5800)
（北米） までお問い合わせください。
ControlFLASH に関する情報 （ド ライブ固有ではない） については、 『ControlFLASH Firmware Upgrade Kit
Quick Start』 (Pub.No. 1756-QS105) を参照して く ださい。

8.00.017以降

アップグレード対象のKinetix 6500 ド ライブモジュールのカタログ番号

アップグレード対象のKinetix 6500 ド ライブモジュールのネッ トワークパス
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ド ライブファームウェアのアップグレード 付録 B
Logix5000通信の構成

この手順は、Logix5000 コン ト ローラ との通信方法がEthernetプロ ト コ

ルを使用している こ と を前提にしています。また、Logix5000 Ethernet
モジュールがすでに構成されている こ と も前提にしています。

詳細は、『ControlLogixシステム  ユーザーズマニュアル』

(Pub.No. 1756-UM001)を参照して く ださい。

以下の手順に従って、Logix5000通信を構成して く ださい。

1. RSLinx Classic ソフ ト ウェアを起動します。

2. Communications プルダウン メニューから、 Configure Drivers を選

択します。

Configure Drivers ダイアログボッ クスが開きます。

重要 ターゲッ ト ド ライブをアップグレードする前に、 制御電

源を CPD-1 と CPD-2 に投入してお く必要があります。

SERCOS ド ライブの場合は、この手順を開始する前に、ター

ゲッ トの IAM（インバータ）モジュールまたは AM モジュー

ルの 4 文字ステータスインジケータが、 CP-2、 CONFIGURING、
STOPPED、 RUNNING、 または PRE-CHARGE をスクロール表示し

ている必要があります。

EtherNet/IP ド ライブの場合は、 この手順を開始する前に、

ターゲッ トの IAM （インバータ） モジュールまたは AM モ

ジュールの 4 文字ステータスインジケータが、 STANDBY、
CONFIGURING、 CONNECTING、 STOPPED、 RUNNING、または PRE-CHARGE
をスクロール表示している必要があります。

注意 ： ファームウェアアップグレード時に予期しないモー

タの動作による人体への危険および機器の損傷を防止する

ために、 3 相 AC 入力電源またはコモンバス DC 入力電源をド

ライブに印加しないで ください。
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付録 B ド ライブファームウェアのアップグレード
3. Available Drive Types プルダウン メニューから、 Ethernet devices を
選択します。

4. Add New をク リ ッ ク します。

Add New RSLinx Classic Driver ダイアログボッ クスが開きます。

5. 新しいド ライバ名を入力します。

6. OK をク リ ッ ク します。

Configure driver ダイアログボッ クスが開きます。

7. IP アドレスを入力します。

Kinetix 6200 ド ラ イブシステムの場合は、 Logix イーサネッ ト モ

ジュールの IP アドレスを入力します。

Kinetix 6500 ド ラ イブシステムの場合は、 IAM 電源モジュールの

IP アドレスを入力します。

8. OK をク リ ッ ク します。

Configured Driversの下に新しいイーサネッ ト ド ラ イバが表示され

ます。

9. Close をク リ ッ ク します。

10. RSLinx application ダイアログボッ クスを最小化します。
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ド ライブファームウェアのアップグレード 付録 B
フ ァームウェアのアップグレード

以下の手順に従って、アップグレードする ド ラ イブモジュールを選択

して く ださい。

1. ControlFLASH ソフ ト ウェアを起動します。

ControlFLASH ソフ ト ウェアにアクセスするには、 以下のいずれ

かの方法を使用します。

• Logix Designer アプリ ケーシ ョ ンの Tools メニューから、

ControlFLASH を選択します。

• スタート→すべてのプログラム→ FLASH Programming Tool →
ControlFLASH を順番に選択します。

Welcome to ControlFLASH ダイアログボッ クスが開きます。

2. Next をク リ ッ ク します。

Catalog Number ダイアログボッ クスが開きます。

3. ド ラ イブモジュールを選択します。

この例では、 Kinetix 6500 制御モジュールが選択されています。

Kinetix 6200 制御モジュールをアップグレードする場合は、

Bulletin 2094 電源モジュールと制御モジュールの組合せを選択し

ます。
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付録 B ド ライブファームウェアのアップグレード
4. Next をク リ ッ ク します。

Select Device to Update ダイアログボッ クスが開きます。

5. イーサネッ ト ノード、Logix5000バッ クプレーン、およびEtherNet/
IP ネッ ト ワークモジュールを順に展開します。

6. アップグレードするサーボド ライブを選択します。

7. OK をク リ ッ ク します。

Firmware Revision ダイアログボッ クスが開きます。

8. アップグレードするファームウェア リ ビジ ョ ンを選択します。

9. Next をク リ ッ ク します。

Summary ダイアログボッ クスが開きます。

10. ド ラ イブのカタ ログ番号と フ ァームウェア リ ビジ ョ ンを確認し
ます。
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ド ライブファームウェアのアップグレード 付録 B
11. Finish をク リ ッ ク します。

以下の ControlFLASH の警告ダイアログボッ クスが開きます。

12. Yes をク リ ッ ク します （準備が完了している場合のみ）。

以下の ControlFLASH の警告ダイアログボッ クスが開きます。

これは、 Kinetix 6500 制御モジュールの警告例です。 Kinetix 6200
制御モジュールをアップグレードする場合、 警告は異なり ます。

13. 警告を確認して、 OK をク リ ッ ク します。

Progress ダイアログボッ ク ス

が開き、 アップグレードが開

始します。

制御モジ ュールの 4 文字ステータ ス イ ンジケータが CP-2、
CONFIGURING、STOPPED、RUNNING、または PRE-CHARGE
から FIRMWARE UPDATE に変化し、アップグレードが進行中で

あるこ とが表示されます。

ド ラ イブにアップグレード情

報が送信された後に、 ド ラ イ

ブが リ セ ッ ト さ れて、 診断

チェッ クが実行されます。
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付録 B ド ライブファームウェアのアップグレード
14. Progress ダイアログボッ クスの処理が完了するまで待ちます。

通常、 このプロセスには数分かかり ます。

15. Update Status ダイアログボッ クスが開き、 以下に示すよ うに処理

結果 （成功 / 失敗） を表示します。

16. OK をク リ ッ ク します。

重要 このプロセス中に、 ド ライブの電源を切断して再

投入しないで く ださい。 これを行なう と、 フ ァー

ムウェアアップグレードが正常に完了しません。

アップグレードの結果 表示と必要なステップ

成功

1. Update Status ダイアログボックスの Status 領域が緑色

になり、 Update complete と表示されます。

2. ステップ 16 に進みます。

失敗

1. Update Status ダイアログボックスの Status 領域が赤色

になり、 Update failure と表示されます。

2. ト ラブルシューテ ィ ングについては、 『ControlFLASH 
Firmware Upgrade Kit Quick Start』 (Pub.No. 1756-QS105) を参照

して ください。
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ド ライブファームウェアのアップグレード 付録 B
フ ァームウェアアップグレードの確認

以下の手順に従って、フ ァームウェアアップグレードが成功したこ と

を確認して く ださい。

1. RSLinx ソフ ト ウェアを起動します。

2. Communications プルダウン メニューから、RSWho を選択します。

3. イーサネッ ト ノード、Logix5000バッ クプレーン、およびEtherNet/
IP ネッ ト ワークモジュールを順に展開します。

4. ド ラ イブモジュールを右ク リ ッ ク して、Device Properties を選択し

ます。

Device Properties ダイアログボッ クスが開きます。

5. 新しいファームウェア ・ リ ビジ ョ ン ・ レベルを確認します。

6. Close をク リ ッ ク します。

ヒン ト フ ァームウェアアップグレードの確認はオプシ ョ ン

です。
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付録 B ド ライブファームウェアのアップグレード
Notes:
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付録 C

DC コモン・バス・アプリケーシ ョ ン

この付録には、DCコモンバス用に構成されたKinetix 6200およびKinetix
6500 モジュール式ド ラ イブシステムに固有の追加のバス静電容量を

計算するための情報と例を記載し ます。

また、Bulletin 2094 シ ャ ン ト モジ ュールおよびKinetix 6000M IPIM モ

ジュールの静電容量の計算についても説明し ます。

操作を開始する前に これらの手順は、Kinetix 6200またはKinetix 6500 DCコモン・バス・シス

テムの取付け と配線が完了している こ と を前提と し ます。

DriveExplorerソ フ ト ウ ェアまたはLogix Designerアプ リ ケーシ ョ ンで追

加のバス静電容量(Add Bus Cap)パラ メータを設定する前に、以下の値

を計算する必要があ り ます。

• 合計バス静電容量

• 追加のバス静電容量

項目 ページ

操作を開始する前に 275

合計バス静電容量の計算 276

追加のバス静電容量の計算 277

Bulletin 2094 ド ライブの静電容量の値 277

コモンバスの静電容量の例 278
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付録 C DC コモン ・ バス ・ アプリケーシ ョ ン
合計バス静電容量の
計算

合計バス静電容量とは、Bulletin 2094コモン・バス・モジュールのすべて

の静電容量値の合計です。特に、これには、以下の各モジュールの静電

容量値が含まれます。

• リーダIAM（コンバータおよびインバータ）モジュール

• リーダIAMパワーレールの各AMモジュールとシャン トモジュー

ル（存在する場合）

• リーダIAMパワーレールの各IPIMモジュール（存在する場合）

• 各フォロワ IAM（コンバータおよびインバータ）モジュール

• フォロワ IAMパワーレールの各AMモジュール

• フォロワ IAMパワーレールの各IPIMモジュール（存在する場合）

IAMモジュール、AMモジュール、IPIMモジュール、およびシャン ト モ

ジュールの静電容量の値については、277ページの「Bulletin 2094 ド ラ

イブの静電容量の値」を参照して く ださい。

表 118 - IAM モジュールの最大バス静電容量

重要 システムの合計バス静電容量がリーダ IAM 電源モジュー

ルの- プリチャージ定格を超えると、IAMモジュールの4 文
字ディスプレイに、 電源サイクルの制限状態であること

がスクロール表示されます。 入力電源が投入されている

場合、 ディスプレイに電源サイクルのフォルト制限状態

であることがスクロール表示されます。

この状態を修正するには、 リーダ IAM 電源モジュールを

より大きなモジュールに交換するか、 あるいは AM 電源

モジュールまたは IPIM モジュールを取り外して合計バス

静電容量を小さ くする必要があります。

リーダ IAM （400V クラス） モジュール
最大バス静電容量

μF

2094-BC01-MP5-M
4585

2094-BC01-M01-M

2094-BC02-M02-M 8955

2094-BC04-M03-M 8955

2094-BC07-M05-M 17,915

重要 合計バス静電容量が上の表の値を超過する場合、 リーダ

IAM モジュールのサイズを大き くするか、 またはパワー

レールの他のモジュールを取り外して合計バス静電容

量を小さ くする必要があります。
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DC コモン ・ バス ・ アプリケーシ ョ ン 付録 C
追加のバス静電容量の
計算

追加のバス静電容量は、Bulletin 2094コモン・バス・モジュールのすべて

のフォ ロ ワ IAM、AM、およびIPIM モジュールの静電容量値の合計で

す。特に、これには、以下の各モジュールの静電容量値が含まれます。

• 各フォロワ IAM（コンバータおよびインバータ）モジュール

• フォロワ IAMモジュールのパワーレールの各AMモジュール

• フォロワ IAMモジュールのパワーレールの各IPIMモジュール

Kinetix 6200 (SERCOS)ド ラ イブまたはKinetix 6500 (CIP Motion)ド ラ イ

ブを使用している場合、この付録を使用して追加のバス静電容量を計

算し、Module Properties→Power タブの順に選択し、Bus Capacitanceに値

を入力し ます。

278ページの例では、値は790μFです。

Bulletin 2094 ド ライブの

静電容量の値

Bulletin 2094コモン・バス・アプ リ ケーシ ョ ンの合計バス静電容量と追

加のバス静電容量を計算する場合、以下の表を使用して く ださい。

表 119 - IAM/AM （400V クラス） モジュール

表 120 - シャン トモジュール （400V クラス）

表 121 - IPIM モジュール （400V クラス）

IAM コンバータ
（400V クラス）

静電容量
μF

AM インバータ
（400V クラス）

静電容量
μF

2094-BC01-MP5-M
110

2094-BMP5-M 75

2094-BC01-M01-M 2094-BM01-M 150

2094-BC02-M02-M 220 2094-BM02-M 270

2094-BC04-M03-M 940 2094-BM03-M 840

2094-BC07-M05-M 1410 2094-BM05-M 1175

シャン トモジュール
（200/400V クラス）

静電容量

μF

2094-BSP2 470

IPIM モジュール
（400V クラス）

静電容量

μF

2094-SEPM-B24-S 840
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付録 C DC コモン ・ バス ・ アプリケーシ ョ ン
コモンバスの
静電容量の例

この例では、リーダIAMパワーレールモジュールの静電容量(1335μF)
と フォ ロワIAMパワーレールモジュールの静電容量(790μF)の合計が、

合計バス静電容量である 2125μF と等し く な り ます。

フォ ロ ワIAMモジュールのパワーレールの合計は、追加のバス静電容

量である 790μF と等し く な り ます。

図 118 - コモンバスの静電容量の計算

LIM モジュール

（オプシ ョ ンの

コンポーネン ト）

3 相
入力電源

Bulletin 2094 リーダ IAM
電源モジュール

AC ライン

フ ィルタ

Bulletin 2094 フォロワ

IAM 電源モジュール
追加のバス静電容量 : 790μF

合計バス静電容量 : 2125μF

DC コモンバス

2094-PRF スロッ ト ・ フ ィ ラー ・

モジュール、 適用しない
2094-BSP2 シャン トモジュール、 470μF
2094-BMP5-M AM モジュール、 75μF
2094-BM01-M AM モジュール、 150μF
2094-BM01-M AM モジュール、 150μF
2094-BC02-M02-M IAM コンバータ、 220μF
2094-BC02-M02-M IAM インバータ、 270μF

2094-PRF スロッ ト ・ フ ィ ラー ・ モジュール、 適用しない

2094-BM01-M AM モジュール、 150μF
2094-BM01-M AM モジュール、 150μF
2094-BC02-M02-M IAM コンバータ、 220μF
2094-BC02-M02-M IAM インバータ、 270μF
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付録 D

デフォルトのIDNパラ メータ値の

変更

この付録では、アプ リ ケーシ ョ ンがデフォル ト 構成に対応しないと

きにIDNパラ メータ値をデフォル ト 以外の値に変更する場合の、

Kinetix 6200 (SERCOS) ド ラ イブシステムに固有の手順を示し ます。

この手順は、1つまたは複数のKinetix 6000M IDMシステムが存在す

る場合にも適用されます。

操作を開始する前に Logix5000 プロセッサには、リ アルタ イ ム と非 リ アルタ イ ムのデータ

を ド ラ イブに送信するモーシ ョ ンプランナがあ り ます。このド ラ イブ

通信は、SERCOS Interfaceの電信セッ ト を介して実行されます。各電信

は、識別子またはIdent (IDN)番号を持っています。スケー リ ング、ルー

プゲイン、リ アルタ イムのループ閉情報などのパラ メータのデータは、

すべて以下のよ う に構成されます。

表 122 - IEC 規格資料での IDN 命令のフォーマッ ト  

Logix5000 と Kinetix 6200 の間のド ラ イブ製品の構造には、デフォル ト

構成がIntegrated Architecture™のマシン構成に一致していないと きに再

構成でき るデフォル ト パラ メータがあ り ます。

この手順を使用して、以下に示すよ う なド ラ イブ機能を変更できます。

• コモンバス構成での追加のバス静電容量

– RSLogix 5000ソフ ト ウェアのバージ ョ ン20.00以降またはLogix
Designer アプ リ ケーシ ョ ンを使用する と、 I/O configuration →

Sercos module → Drive module properties → Power タブからバス

静電容量の値を設定できます （第 6 章を参照）。

• I/O構成用のデジタル入力割付け

項目 ページ

操作を開始する前に 279

IDNパラ メータ値の変更 281

IDN番号 名称

機能/説明

バイ ト長 最小入力値/
最大入力値

スケーリング /
分解能

単位

重要 IDN 値は、 SERCOS リングがフ ェーズアップするたびにデ

フォルト設定に戻ります。 デフォルトの IDN 値を変更す

る メ ッ セージ命令を プログラムに収めている場合、

フェーズアップ時に命令を再度実行して、 その値を保持

する必要があります。
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付録 D デフォルトの IDN パラメータ値の 変更
以下のフローチャー ト を使用して、デフォル ト構成の変更が必要であ

るかど う かを判断し ます。

図 119 - 構成のフローチャート

SERCOS IDN Read 命令を使用して、

現在のデフォルトの IDN パラメータ値

を読取ります。

アプリケーシ ョ ンに適した IDN 値を

計算 / 選択します。

計算 / 選択した

IDN 値は IDN Read 命令の

値と一致していますか ?

SERCOS IDN Write 命令を使用して

IDN パラメータ値を

変更します。

パラメータはすでに適切に
設定されているため、

IDN パラメータ値を変更する

必要はありません。

START

いいえ はい

281 ページ

283 ページ

283 ページ
280 Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015



デフォルトの IDN パラ メータ値の 変更 付録 D
IDNパラ メータ値の

変更

このセク シ ョ ンでは、280ページの構成のフ ローチャー ト に従って、

IDNパラ メータ値を変更するためにLogix Designer アプ リ ケーシ ョ ン

のSERCOS IDN書込み命令を使用する必要があるかど う かを判断し

ます。

現在のIDNパラ メータ値の読取り

以下の手順に従って、現在のIDN値を読取って く ださい。

1. Logix Designer アプリ ケーシ ョ ンのプログラムを起動します。

2. 現在の IDNパラ メータ値を読取るよ うに、メ ッセージ構成 (MSG)
命令を構成します。

この例では、 制御モジュールのデジタル入力の割付けを読取るよ

うにメ ッセージ構成 (MSG) 命令を設定します。

a. Message Type プルダウン メニューから、 SERCOS IDN Read を

選択します。

b. Identification Number プルダウン メニューから、P-0-052 を選択

します。

この例は、 IOD-41 の割付けを読取るための設定です （Enable が

デフォルト設定、 1 が Enable IDN 値）。他のデジタル入力 IDN の

割付けと値については、 73 ページの 「デジタル入力」 を参照して

ください。

3. New Tag をク リ ッ ク します。
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付録 D デフォルトの IDN パラメータ値の 変更
4. New Tag ダイアログボッ クスが開きます。

5. Destination タグの名前を入力します。

この例では、 タグ名は Read_Value です。

6. OK をク リ ッ ク します。

この例では、 MSG 命令は P-0-052 IDN 値を読取り、 これをデジ

タル入力 1 (IOD-41) に接続し、新しいタグで指定した宛先に配置

します。

7. Communication タブをク リ ッ ク します。

8. Browse をク リ ッ ク します。

9. MSG 命令を読取る Bulletin 2094 モジュールを選択します。

10. OK をク リ ッ ク します。
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デフォルトの IDN パラ メータ値の 変更 付録 D
新しい IDN値の計算/選択

追加のバス静電容量の値を変更するには、計算が必要です。フォ ロ ワ

IAMパワーレールのフォロ ワIAMモジュール、各AMモジュール、およ

び各IPIMモジュールのすべての静電容量値の合計を算定し ます。

詳細は、277ページの「追加のバス静電容量の計算」を参照して ください。

デジタル入力の割付けを変更する場合は、計算は不要であ り、新しい

値を選択するだけです。

新しい IDNパラ メータ値の書込み

以下の手順に従って、新しいIDNパラ メータ値を書込んで く ださい。

1. アプ リ ケーシ ョ ンに必要な IDN パラ メータ値を書込むよ うに、

メ ッセージ構成 (MSG) 命令を構成します。

この例では、 制御モジュールのデジタル入力の割付けを書込むよ

うにメ ッセージ構成 (MSG) 命令を設定します。

a. Message Type プルダウン メニューから、 SERCOS IDN Write を

選択します。

b. Identification Number プルダウン メニューから、P-0-052 を選択

します。

2. New Tag をク リ ッ ク します。
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付録 D デフォルトの IDN パラメータ値の 変更
3. New Tag ダイアログボッ クスが開きます。

4. Source タグの名前を入力します。

この例では、 タグ名は Write_Value です。

5. OK をク リ ッ ク します。

この例では、 新しいタグは、 MSG 命令が既存の P-0-052 IDN 値

の上書きに使用するソース値 （入力した値） を作成して、 デジタ

ル入力 1 (IOD-41) に接続します。

6. Communication タブをク リ ッ ク します。

Communication タブが開きます。

7. Browse をク リ ッ ク します。

8. Bulletin 2094 モジュールを選択します。

9. OK をク リ ッ ク します。

MSG 命令は、 新しい IDN 値をド ライブに書込みます。

10. OK をク リ ッ ク して、 Message Configuration ダイアログボッ クス

を閉じます。

ヒン ト SERCOS IDN Write 命令が成功したこ と を確認するに

は、 該当の IDN に対して SERCOS IDN Read 命令を実行

します。
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付録 E

RBMモジュールの内部接続図

この付録には、Kinetix 6200およびKinetix 6500モジュール式サーボ・ド

ラ イブ・システムに固有のBulletin 2090抵抗ブレーキモジュール(RBM)
の内部接続図を記載し ます。

操作を開始する前に これらの手順は、RBMモジュールがKinetix 6200またはKinetix 6500サー

ボ・ド ラ イブ・システムに取付けられている こ と を前提と しています。

RBMモジュールの取付け手順については、『Resistive Brake Module
Installation Instructions』(Pub.No. 2090-IN009)を参照して く ださい。

Kinetix 6200 ド ラ イブシステムの場合は、Logix Designerアプ リ ケーシ ョ

ンでRBM モジュールの遅延時間を設定でき ます。159ページの「軸プ

ロパテ ィの構成」を参照して く ださい。

Kinetix 6500 ド ラ イブシステムの場合は、Logix Designerアプ リ ケーシ ョ

ンでRBM モジュールの遅延時間を設定でき ます。185ページの「軸プ

ロパテ ィの構成」を参照して く ださい。

項目 ページ

操作を開始する前に 285

RBMモジュールの配線例 286

注意 ： 内部配線図は、 制御回路を実装する方法における一

般的な推奨事項として使用する必要があります。 実際のア

プリケーシ ョ ンは、 機械メーカのリスクアセスメン トに基

づ く要件によって異なることがあります。 機械メーカはリ

スクアセスメン ト を実施して、 マシンに適用する安全カテ

ゴリレベルを決定する必要があります。
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付録 E RBM モジュールの内部接続図
RBMモジュールの

配線例

この例の図は、Bulletin 2090 RBMモジュールに配線された

2094-BCxx-Mxx-Mおよび2094-BMxx-M ド ラ イブと 2094-BLxxS または

2094-XL75S LIMモジュールを示し ます。

図 120 - RBM の配線例
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RBM モジュールの内部接続図 付録 E
RBM モジュールの例 （続き）
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付録 E RBM モジュールの内部接続図
Notes:
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付録 F

変更履歴

この付録では、本書に対する改訂内容の概要を示し ます。複数の改訂

にわたってどのよ う な変更が加えられたかを特定するための情報が

必要な場合は、この付録を参照して く ださい。これらの情報は、本書の

以前の改訂で追加された情報に基づいてハード ウ ェアまたはソ フ ト

ウ ェアをア ップグレードするかど う かを決定する場合に特に役に立

ちます。

2094-UM002E-EN-P - 
May 2012

項目 ページ

2094-UM002E-EN-P - May 2012 289

2094-UM002D-EN-P - February 2011 290

2094-UM002C-EN-P - May 2010 290

2094-UM002B-EN-P - March 2010 291

項目

Kinetix 6000M ド ライブ・モータ一体型(IDM)システムの頭字語の追加

「Kinetix 6200およびKinetix 6500 ド ライブシステム」に IPIMモジュールを追加

Kinetix 6000M ド ライブ・モータ一体型(IDM)を標準のシステム取付け図に追加し、カタログ

番号の説明を追加

「最小限の間隔要件」に IPIMモジュールを追加

「ノ イズゾーンの確立」に IPIMモジュールを追加

「取付け順序の決定」に IPIMモジュールを追加

モータ電源、ブレーキ、フ ィードバックケーブルの対応表を改訂し、MPL-A/B15xxx-xx7xAAお
よびMPL-A/B2xxx-xx7x-AA低イナーシャモータと SpeedTec (M7)コネクタ付きMPAR-A/B1xxxおよび

MPAR-A/B2xxx電動シリンダを追加

ド ライブ間の安全トルクオフ信号のカスケードに使用する2090-K6CK-D44S0 と
2090-CS0DSDS-AAxx-ケーブルを追加

IPIMモジュールの接続の概要と他の図および参考資料へのリンクを追加

Kinetix 6000M ド ライブ・モータ一体型SERCOS接続を追加-

イーサネッ トケーブルの接続を追加

IDMシステム構成の概要を更新

IDMシステムのト ラブルシューテ ィングの概要を更新

既存の円形DIN型(SpeedTec)コネクタの内部接続図を更新し、SpeedTec (M7)コネクタ付き

Bulletin MPL-A/B15xxx-xx7xAAおよび

MPL-A/B2xxx-xx7x-AA低イナーシャモータを追加

MPシリーズ(Bulletin MPAI)電動シリンダの内部接続図を更新し、フレーム64および

144ケーブルのカタログ番号を追加

MPシリーズ(Bulletin MPAR)電動シリンダの内部接続図を更新し、SpeedTec (M7)コネクタに

対応するケーブルのカタログ番号を変更

Kinetix 6000M ド ライブ・モータ一体型の配線例を追加

「ブレーキの制御例」にBulletin MDFのカタログ番号を追加 

IDMシステムのファームウェアアップグレードの概要を追加

手順と表を更新し、IPIMモジュールの値を追加
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付録 F 変更履歴
2094-UM002D-EN-P - 
February 2011

2094-UM002C-EN-P - 
May 2010

項目

システム構成図を更新し、パワーレールとケーブルクランプの再設計機能を追加

Heidenhain EnDat高分解能フ ィードバックと RDDシリーズ・ダイレク ト・ド ライブ・モータの

サポート を追加

コ ミ ュニケーシ ョ ン図を更新し、ド ライブ間2倍幅構成を追加

取付け図を更新し、パワーレールとケーブルクランプの再設計機能を追加

IAMおよびAM電源モジュールの図を更新し、ケーブルクランプの再設計機能を追加

電源ケーブルのカタログ番号を更新し、標準（非フレックス） SpeedTec DINケーブルを追加

ブレーキケーブルのカタログ番号を更新し、標準（非フレックス） SpeedTec DINケーブルを

追加

フ ィードバックケーブルのカタログ番号を更新し、標準（非フレックス） SpeedTec DIN
ケーブルを追加

Bulletin 1336外部アクテ ィブ・シャン ト・モジュールを削除 ロックウェル・オート メーシ ョ

ン Encompassパートナソリューシ ョ ンの参照情報を追加

寸法図を更新し、パワーレールとケーブルクランプの再設計機能を追加

軸モジュール/ロータ リモータの配線例を更新し、標準（非フレックス） SpeedTec DINモータ

電源およびフ ィードバックケーブルを追加

項目

カタログ番号の説明

ピーク電流の仕様

接地ジャンパの設定

MPシリーズ(Bulletin MPL)モータコネクタ

モータ電源ケーブルの対応表

モータブレーキケーブルの対応表

モータ・フ ィードバック・ケーブルの対応表 - バヨネッ ト型

モータ・フ ィードバック・ケーブルの対応表 - 円形DIN型/プラスチック製

IAMモジュール(460V)電源仕様

AMモジュール（インバータ） 460V電源仕様

製品寸法
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変更履歴 付録 F
2094-UM002B-EN-P - 
March 2010

項目

標準的なEtherNet/IPの取付け

Kinetix 6200およびKinetix 6500のカタログ番号

Kinetix 6000、Kinetix 6200、およびKinetix 6500 ド ライブの互換性

イーサネッ トケーブル長の制限事項

イーサネッ トケーブルをノイズゾーン図に追加

EtherNet/IP制御モジュールの機能とインジケータ

安全トルクオフ機能

モータ電源ケーブルの対応表

モータ・ブレーキ・ケーブル接続の配線

モータおよびフ ィードバックケーブルの組み合わせ

イーサネッ トケーブルの接続

RSLogix 5000ソフ トウェア、バージ ョ ン 18の更新

Kinetix 6500 ド ライブシステム（新しい章） RSLogix 5000ソフ トウェア、バージ ョ ン 18の構成と

スタートアップ

Kinetix 6500 ド ライブシステムに対応したフォルト コード とステータスインジケータの

ト ラブルシューテ ィング表

MPシリーズ(Bulletin MPM)およびRDDシリーズ・ダイレク ト・ド ライブ・ロータ リ・モータの

最大フ ィードバックケーブル長に関する仕様

MPシリーズ(Bulletin MPM)ロータ リモータの内部接続図

RDDシリーズ(Bulletin RDB)ダイレク ト・ド ライブ・モータの内部接続図

Bulletin MPMモータ・ブレーキ・アプリケーシ ョ ンのコイル電流定格

ControlFLASHの手順を改訂し、Kinetix 6500 ド ライブを追加

追加バス静電容量の計算手順を改訂し、Kinetix 6500 ド ライブを追加
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付録 F 変更履歴
Notes:
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索引

数字
1756-EN2T 175
1756-EN2TR 175
1756-EN3TR 175
1756-MxxSE 150
1768-M04SE 150
1784-PM16SE 150
2090-CS0DSDS-AAxx 123, 129, 131
2090-K6CK-D15M 123, 129, 130, 250
2090-K6CK-D44M 123, 129, 130
2090-K6CK-D44S0 123, 129, 131
2094パワーレール 56
4文字のステータス

ディスプレイ  163, 164, 190, 191

A
Actionsタブ 188
ACラインフ ィルタ

選択 31
ノ イズ低減 51

Alarm 221

C
CB1、CB2、CB3 163, 190
CE適合 26
ControlFLASH

アップグレードの確認 273
ソフ トウェアキッ ト  266
ト ラブルシューテ ィング 272
ファームウェア

アップグレード  265
Conversionタブ 160

D
Date/Timeタブ 151, 176
DCコモンバス

構成 157, 183
静電容量の値 277
内部接続図 245, 246, 247, 248
ヒューズ保護要件 101
標準的な取付け 19
フォロワ IAM 100
プリチャージ 19, 100, 276
リーダ IAM 19, 100

DIN型コネクタ  115
DIPスイッチ 153
Disable Drive 223

E
EMC

ケーブルシールド  117
モータの接地終端 114

EMI (電磁波障害)
ボンディング 38

Enable Time Synchronization 151, 176
EtherNet/IP

PORT1およびPORT2コネクタ  139
ケーブルの接続 139
接続 75
モジュール 175

モジュールのプロパティ  177

F
Fault Status Only 221

H
HFボンディング 38
Hookup

タブ  166

I
I/O

仕様 73
接続 123
ピン配列 69

IAMモジュール
取付け 59

IDMシステム
SERCOSの構成 143
互換性 26
内部接続図 260
ファームウェア

アップグレード  265
IDMフォルト コード  198
IDN

値、デジタル入力 74
値の書込み 283
値の変更 279
値の読取り  281
計算、値 283
割付け 73

Ignore 221
IPIMモジュール

カタログ番号 24
互換性 26
コネクタ識別子 67
取付け 59
配線 133
パワーレールからの取り外し  234

K
Kinetix 6000Mシステム

互換性 26

L
Logix Designerアプリケーシ ョ ン  150, 175, 266

M
Motion Group Properties 158, 185
Motorタブ 186
MPLコネクタ

DIN型 115
バヨネッ ト型 115

O
OKステータスインジケータ  191, 217
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索引
R
RBM 54
RSLinxソフ トウェア 266
RSLogix 5000ソフ トウェア 266

S
SERCOS

接続 75
ケーブルの接続 135
モジュール 150
モジュールのプロパティ  152

SERCOSの構成
IAM 144
IDMシステム 143
SERCOSモジュール 150, 152
基本ノードアドレス 144
制御モジュール 144

Shutdown 221
Status Only 223
Stop Drive 221
Stop Motion 223
Stop Planner 221

U
Units タブ 160

あ
アースグラウンド  105
アクチュエータ

LDAT 257
MPAI 256
MPAR 256
MPAS 255

安全 92, 94
安全ロック・ステータス・

インジケータ  191, 217
ピン配列 69
モードの動作 93

安全速度モニタ  92
安全トルクオフ  94
安全ロック・ステータス・

インジケータ  165

い
一体型軸モジュール

BCコネクタの配線 119
CEDコネクタの配線 113
CPDコネクタの配線 110
IPDコネクタの配線 111
MPコネクタの配線 114
SERCOSの構成 144
カタログ番号 24
構成、EtherNet/IP 171
コネクタ識別子 68
コネクタの場所 66
軸のプロパティ  159, 161, 185, 186
ステータスインジケータ  216
制御モジュールの交換 235
内部接続図 241, 242, 244, 245, 246, 247, 248
配線の要件 107, 108
パワーレールからの取り外し  232

インバータ  262

う
薄型コネクタキッ ト

配線 129

え
エンクロージャ

要件 30
エンクロージャの選択 34
エンコーダ 91

か
外部シャン ト レジスタ  52

配線 132
カタログ番号

IPIMモジュール 24
一体型軸モジュール 24
シャン トモジュール 24
スロッ ト・フ ィ ラー・モジュール 24
制御モジュール 24

関連資料 12

き
基本ノードアドレス 144

例、2つのControlLogixシャーシの使用 147
例、2つのパワーレールの使用 146
例、2倍幅モジュールの使用 148
例、IDMシステムの使用 149

基本ノードアドレス、EtherNet/IP 172
例、2つのControlLogixシャーシの使用 174
例、2つのパワーレールの使用 173

く
クランプ 122

け
ケーブル

CE要件 27
イーサネッ トケーブルの長さ  139
カテゴリ  49
経路 30
シールド、EMC 117
シールドクランプ 122
独自のケーブルの作成 96
ノ イズゾーン  41
光ファイバーケーブルの長さ  135

こ
交換

パワーレール上のモジュール 235
合計バス静電容量

計算 276
例 278

高周波
エネルギー 40
294 Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015



索引
構成
EtherNet/IP 175
軸プロパティ  159, 185
遅延時間 160, 189
ド ライブモジュール 155, 179
フ ィードバック専用軸 156, 182

構成、EtherNet/IP
EtherNet/IPモジュール 177
IAM 171
基本ノードアドレス 172
制御モジュール 171
プライベートネッ トワーク  172

構成、SERCOS
通信速度 145

互換性
IDMシステム 26
ネッ トワーク  25

コネクタ識別子
一体型軸モジュール 68
軸モジュール 68
制御モジュール 68

コネクタの場所
IPIMモジュール 67
一体型軸モジュール 66
軸モジュール 66
軸モジュール、SERCOS 67
軸モジュール、イーサネッ ト  68

コモンバス (DCコモンバスを参照)
コンタクタ・イネーブル・リレー 76
コン ト ローラプロパティ  151, 175
コンバータ  263

さ
サーキッ トブレーカ

LIM 163, 190
選択 32

サージ抑制 120
サーマルスイッチ 54
サイクルタイム 153
参考資料 12

し
シールドクランプ 122
軸が不安定 219
軸のチューニング

Tune タブ 168
バンド幅 169

軸のテスト
Hookupタブ  166
接続テスト  192

軸モジュール
コネクタ識別子、SERCOS 67
コネクタ識別子、イーサネッ ト  68
コネクタの場所 66
軸のプロパティ  159, 161, 185, 186
ステータスインジケータ  216
取付け 59
配線の要件 108
パワーレールからの取り外し  232
パワーレールでの交換 235

システム
コンポーネン ト  14
接地 105
取付け要件 30

システムの概要
DCコモンバス 19
EtherNet/IP 21, 22, 23
IDMシステム 18
LIM付き  16
LIMなし  17
SERCOS 20

システムのブロックダイアグラム
インバータ  262
コンバータ  263
シャン トモジュール 264

シャン トモジュール 264
温度ステータスインジケータ  218
カタログ番号 24
シャン ト・フォルト・ステータス・

インジケータ  218
ト ラブルシューテ ィング 217
取付け 59
内部接続図

2094 249
パッシブ  249

配線の要件 108
バス・ステータス・インジケータ  218
パワーレールからの取り外し  234
パワーレールでの交換 235

仕様
EtherNet/IP接続 75
SERCOS接続 75
安全 92, 94

I/O電源 92
モードの動作 93

コンタクタ・イネーブル・リレー 76
制御電源入力 82
デジタル入力 73
電源

サイクル 79
電力

消費 36
ピーク拡張 80
フ ィードバック

モータおよび補助、一般的 83
ブレーキリレー 77
補助フ ィードバックエンコーダ 91
モータサーマル 84
モータフ ィードバック

EnDat 2.1 88
EnDat 2.2 89
Stegmann 85
Tamagawa 88
サイン /コサイン

インクリ メンタル 87
汎用TTL 86

資料、関連 12

す
スイッチ

基本ノードアドレス 144, 172
通信速度 145
光強度レベル 145
Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015 295



索引
ステータスインジケータ  165, 191, 198, 216
4文字 163, 164, 190, 191
EtherNet/IPモジュール 191
SERCOS Interfaceモジュール 165
安全ロックステータス 217
通信ステータス 216
ド ライブステータス 216
バスステータス 216
ポート 1ステータス 217
ポート 2ステータス 217

ステータスインジケータの解釈 198
スロッ ト・フ ィ ラー・モジュール

カタログ番号 24
取付け 59
パワーレールからの取り外し  234
パワーレールでの交換 235

せ
制御電源

入力仕様 82
制御モジュール

SERCOSの構成 144
カタログ番号 24
構成、EtherNet/IP 171
コネクタ識別子 68
電源モジュールからの取り外し  233
電源モジュールでの交換 235
取付け 61

制御モジュールの交換 235
制御モジュールの取り外し  233
成形済みフ ィードバックケーブル 127
静電容量の値 277
接続

I/O 123
IPIMモジュール 133
SERCOSケーブル 135

例 136
例、バルクヘッ ド  137

イーサネッ トケーブル 139
例 140

外部シャン ト レジスタ  132
成形済みフ ィードバックケーブル 127
抵抗ブレーキモジュール 134
パネル取付け型ブレーク

アウトキッ ト  128
フ ィードバック  123
モータ・シールド・クランプ 122

接続テスト  192
接地

ジャンパの設定 102
接地された電源構成 97
ド ライブの設置

ト ランス 31
ラインフ ィルタ  31

設置の計画 29
接地、複数のサブパネル 106
選択

ACラインフ ィルタ  31

そ
送電レベル 153
ソフ トウェア

RSLinx 266

た
対象読者 11
ダウンロード

プログラム 162

ち
遅延時間 160, 189
軸のチューニング

Autotune タブ 195

つ
追加のバス静電容量

計算 277
例 278

通信ステータスインジケータ  165, 216
通信速度 145
通信の確立中 216

て
データ速度 153
データタイプ 156, 181
抵抗ブレーキモジュール

内部接続図 286
配線 134

デジタル
入力 73

デジタル入力
IDN値 74
IDN割付け 73

電源
ケーブル、CE 27
サイクル 79

電源投入 163, 190
電源と信号の配線経路 96
電力

消費 36

と
頭字語 11
投入、電源 163, 190
独自のケーブルの作成 96
ド ライブ

互換性 25
ステータスインジケータ  165, 191
タブ 159

ド ライブ・ステータス・インジケータ  216
ド ライブの取付け 59
ド ライブの設置 29

HFボンディング 38
エンクロージャの選択 34
間隔要件 37
ケーブルカテゴリ  49
サーキッ トブレーカ  32
ノ イズゾーン  41
ヒューズの選択 32
ボンディング、サブパネル 40
ボンディングの例 39
296 Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015



索引
ト ラブルシューテ ィング
4文字ディスプレイメ ッセージ 198
Alarm 221
ControlFLASH 272
Disable Drive 223
Fault Status Only 221
Ignore 221
Logix/ ド ライブのフォルト動作 221
OKステータスインジケータ  217
Shutdown 221
Status Only 223
Stop Drive 221
Stop Motion 223
Stop Planner 221
安全に関する注意事項 197
安全ロック・ステータス・インジケータ  

217
一般的なシステム障害 219

異常なノイズ 220
回転しない 220
軸が不安定 219
フ ィードバックのノイズ 220
不規則な動作 220
モータの加速/減速 219
モータの過熱 220
モータの速度 219

シャン トモジュール 217
温度ステータスインジケータ  218
シャン ト・フォルト・ステータス・

インジケータ  218
バス・ステータス・インジケータ  

218
通信ステータスインジケータ  216
ド ライブ・ステータス・インジケータ  

216
ネッ トワーク・ステータス・インジケー

タ  217
バス・ステータス・インジケータ  216
フォルト コード  200
フォルト コードの概要 200
フォルト動作 223
ポート 1ステータスインジケータ  217
ポート 2ステータスインジケータ  217
例外動作 221

ト ランス
サイズの選択 31

取付け、ド ライブ
2094パワーレール 56
IAMモジュール 59
IPIMモジュール 59
軸モジュール 59
システム取付け要件 30
シャン トモジュール 59
スロッ ト・フ ィ ラー・モジュール 59
制御モジュール 61
取付けブラケッ ト  56
モジュールの取付け順序 57

取付け、ド ライブアクセサリ
ACラインフ ィルタ  51
RBM 54
外部シャン ト レジスタ  52
サーマルスイッチ 54
モータブレーキ 54
薄型コネクタキッ ト  129

取付けブラケッ ト  56
ト レーニング 11

な
内部接続図

2094、1326AB付き  254
2094、LDAT付き  257
2094、LDCシリーズ付き  258, 259
2094、MPAI付き  256
2094、MPAR付き  256
2094、MPAS付き  255
2094、MPL/MPM/MPF付き  252
2094、MPL/MPS付き  251
2094、MPL付き  250
2094、RDDシリーズ付き  253
IDMシステム 260
RBM 286
脚注 240, 286
シャン トモジュール

2094 249
パッシブ  249

電源、DCコモンバス 245, 246, 247, 248
電源、LIM付き IAM 241, 242
電源、LIMなし IAM 244

に
入力

コネクタのピン配列、IAM 71
電源ソース 164

入力電源ソース 191
入力電源配線

3相デルタ  98
高/低抵抗 98
接地された電源構成 97
接地ジャンパの設定 102
入力電源の決定 97
未接地の電源構成 99

ね
ネッ トワーク・ステータス・インジケータ  

217
ネッ トワークの互換性 25

の
ノードアドレス 155
ノ イズ

異常 220
ゾーン  41
低減 51
フ ィードバック  220
Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015 297



索引
は
ハードウェア

イネーブル入力 167, 168
ハードウェアイネーブル入力 193, 195
配線

I/O接続 123
IAM

BCコネクタ  119
CEDコネクタ  113
CPDコネクタ  110
IPDコネクタ  111
MPコネクタ  114

IPIMモジュール 133
SERCOS光ファイバーケーブル 135
アースグラウンド  105
イーサネッ トケーブル 139
薄型コネクタ  129
外部シャン ト レジスタ  132
接地された電源構成 97
接地ジャンパの設定 102
抵抗ブレーキモジュール 134
電源と信号の経路 96
独自のケーブルの作成 96
入力電源のタイプ 97
未接地の電源構成 99
モータ・ケーブル・シールド・

クランプ 122
モータ電源 117
要件 95

IAM 107
IAM/AM 108
シャン トモジュール 108

配線のガイドライン  109
バス

ステータスインジケータ  165, 191
レギュレータ  157, 183

バス・ステータス・インジケータ  216
パネル

取付け型ブレークアウトキッ ト  128
要件 30

バヨネッ ト型コネクタ  115
パラメータ  189

ド ライブ
IDN 279

パワーレール
交換 237
取り外し  236
編組スト ラ ップの接続 105

パワーレールからの取り外し  232
パワーレールでのモジュールの交換 235
バンド幅 169

ひ
ピーク拡張

インバータ過負荷曲線 81
仕様 80
負荷デューティサイクル 80
用語の定義 80

光ファイバー
RxおよびTx接続 135
信号 75

光ファイバーケーブル
ドライブと IPIM間 138
ド ライブと ド ライブ間 137

ヒューズの選択 32
表記規則 11
標準的な取付け

DCコモンバス 19
EtherNet/IP 21, 22, 23
IDMシステム 18
LIM付き  16
LIMなし  17
SERCOS 20

ピン配列
I/O、安全、補助フ ィードバック  69
入力コネクタ、IAM 71
モータおよびブレーキコネクタ  72
モータ・フ ィードバック・

コネクタ  70, 125

ふ
ファームウェアアップグレード  265

アップグレードの確認 273
フ ィードバック

ケーブル、CE 27
ケーブルとピン配列 123
仕様 83
タブ 159
フ ィードバック専用軸 156, 182
モータ・フ ィードバック・

コネクタ  68
フォルト コード  200

IDMシステム 198
フォルト コードの概要 200
フォルト動作

タブ 160
フォロワ

IAM 100
不規則な動作 220
プライベートネッ トワーク  172
プリチャージ 19, 100, 276
ブレーキリレー 77
プログラムのダウンロード  189
ブロックダイアグラム

インバータ  262
コンバータ  263
シャン トモジュール 264

へ
編組スト ラップ 105

ほ
ポート 1ステータス

インジケータ  165, 191, 217
ポート 2ステータス

インジケータ  165, 191, 217
補助

フ ィードバック
エンコーダ 91

補助フ ィードバック
ピン配列 69
298 Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015



索引
ボンディング
EMI (電磁波障害) 38
高周波エネルギー 40
サブパネル 40
例 39

本マニュルについて 11

み
未接地の電源構成 99

も
モータ

Motor Feedback タブ 159
MPLコネクタ

DIN型 115
バヨネッ ト型 115

加速/減速の問題 219
過熱 220
ケーブルの長さ  26, 30
サーマル仕様 84
シールドクランプ配線 122
接地終端 114
速度 219
チューニング 166, 192
テスト  166, 192
電源およびブレーキのピン配列 72
電源配線

3相およびブレーキ 117
3相のみ 117

内部接続図
1326AB 254
MPL 250
MPL/MPM/MPF 252
MPL/MPS 251
RDDシリーズ 253

フ ィードバックピン配列 70, 125
ブレーキ 54

モジュール
取付け順序 57
プロパティ

SERCOSモジュール 152
ド ライブモジュール 155

モジュールのプロパティ
EtherNet/IPモジュール 177
ド ライブモジュール 179

ら
ライン・インターフェイス・モジュール

3相電源 164, 191
サーキッ トブレーカ  163, 190
内部接続図 241, 242, 244

ラインフ ィルタの選択 31

り
リーダ IAM 19, 100
リニアモータ

LDCシリーズ 258, 259
リレー出力 261
Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015 299



索引
Notes:
300 Rockwell Automation Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015





Publication 2094-UM002F-JA-P - September 2015 Copyright © 2015 Rockwell Automation, Inc. All Rights Reserved. Printed in the U.S.A.

当社のサポートサービス

ロ ッ クウェル・オート メーシ ョ ンは、製品の使用に際しての技術情報をWebで提供しています。

http://www.rockwellautomation.com/supportには、テクニカルノー トやアプ リ ケーシ ョ ン ノー ト、サンプルコー

ド、およびソ フ ト ウ ェア・サービス・パッ クへの リ ン クが用意されています。 また、当社のサポー ト センター

(https://rockwellautomation.custhelp.com/)で、ソフ ト ウェアの更新、サポートチャ ッ トおよびフォーラム、技術情

報、FAQおよび製品更新通知の登録を利用するこ とができます。

さ らに、取付け、構成、および ト ラブルシューテ ィ ングのために複数のサポー ト プログラムをご用意していま

す。 詳細は、代理店またはロ ッ クウェル・オート メーシ ョ ンの担当者に問い合わせるか、または

http://www.rockwellautomation.com/services/online-phoneをご覧ください。

設置支援

設置から  24 時間以内に問題が発生した場合は、このマニュアルに記載された情報を確認して ください。 また、

モジュールの起動と動作の初期支援のための特別なカスタマサポート番号にご連絡いただく こ と もできます。

製品の返品

ロ ッ ク ウェル・オート メーシ ョ ンでは、製造工場からの出荷時に、製品が完全に動作するこ とを確認するための

テス ト を行なっています。 製品が機能せず返品する必要がある と きには、以下のよ うに手続きを行なって くだ

さい。

マニュアルに関するご意見や要望 

お客様のコ メン トはよ り良いマニュアル作りに役立ちます。 このマニュアルの改善点に関するご提案は、この

フォーム (Pub. No. RA-DU002 (http://www.rockwellautomation.com/literature/から入手可能))に記入してお送り

ください。

米国またはカナダ 1.440.646.3434

米国またはカナダ以外 http://www.rockwellautomation.com/rockwellautomation/support/overview.page の Worldwide Locator をご利用いただ くか、 お近

くのロックウェル ・ オート メーシ ョ ン代理店にお問い合わせください。

米国 代理店に連絡して く ださい。 返品手続きを行なうには、代理店にカスタマサポートのケース番号を知らせ

る必要があります（ケース番号は上記の電話番号にお問い合わせください）。

米国以外 返品手続きについては、お近くのロックウェル・オート メーシ ョ ン代理店にお問い合わせください。

ロックウェル ・ オート メーシ ョ ンでは、 以下の Web サイ トで最新の製品環境情報を公開しています。

http://www.rockwellautomation.com/rockwellautomation/about-us/sustainability-ethics/product-environmental-compliance.page

http://www.rockwellautomation.com/rockwellautomation/distributor-locator/sales-locator.page
http://www.rockwellautomation.com/support
https://rockwellautomation.custhelp.com/
http://www.rockwellautomation.com/services/online-phone
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/du/ra-du002_-en-e.pdf
http://www.rockwellautomation.com/literature/
http://www.rockwellautomation.com/rockwellautomation/about-us/sustainability-ethics/product-environmental-compliance.page

	Kinetix 6200およびKinetix 6500モジュール式多軸サーボドライブ　ユーザーズマニュアル、Publication 2094-UM002F-JA-P 
	お客様へのご注意
	変更内容
	新規および更新情報

	目次
	はじめに
	本マニュルについて
	対象読者
	表記規則
	参考資料

	第1章 開始
	Kinetix 6200および Kinetix 6500ドライブ システム
	標準的なハードウェア 構成
	標準的な通信構成
	カタログ番号の説明
	Kinetixドライブ コンポーネントの 互換性
	Kinetix 6000Mドライブ・ モータ一体型システム の互換性
	承認機関
	CE要件（LIMモジュールなしのシステム）
	CE要件（LIMモジュール付きのシステム）


	第2章 Kinetix 6200およびKinetix 6500ドライブ システム設置の計画
	システム設計のガイド ライン
	システム取付け要件
	トランスの選択
	ACラインフィルタの選択
	サーキットブレーカ/ヒューズの選択
	エンクロージャの選択
	最小限の間隔要件

	電気的ノイズの低減
	モジュールのボンディング
	複数のサブパネルのボンディング
	ノイズゾーンの確立
	Kinetix 6200およびKinetix 6500システムの ケーブルカテゴリ
	ドライブアクセサリのノイズ低減のための ガイドライン


	第3章 ドライブシステムのKinetix 6200および Kinetix 6500取付け
	操作を開始する前に
	2094取付けブラケットの使用
	2094パワーレールの取付け

	取付け順序の決定
	パワーレールへの モジュールの取付け
	制御モジュールの 取付け

	第4章 コネクタのデータおよび機能説明
	2094電源モジュール および制御モジュール の機能
	I/O、安全、および補助フィードバックコネクタの ピン配列
	モータ・フィードバック・コネクタのピン配列
	イーサネット通信コネクタのピン配列
	IAM入力コネクタのピン配列
	IAM/AMモータ電源およびブレーキコネクタの ピン配列

	制御信号の仕様
	デジタル入力
	イーサネット通信の仕様
	SERCOS通信の仕様
	コンタクタ・イネーブル・リレー

	電源およびリレーの 仕様
	モータ/抵抗ブレーキリレー
	入力電源のサイクル数
	ピーク電流の仕様
	制御電源

	フィードバックの 仕様
	アブソリュート位置機能
	モータフィードバックの仕様
	補助位置フィードバックの仕様

	安全速度モニタ機能
	安全トルクオフ機能

	第5章 Kinetix 6200およびKinetix 6500ドライブ システムの接続
	基本的な配線の要件
	独自のケーブルの作成
	電源ケーブルと信号ケーブルの経路

	入力電源構成の決定
	接地された電源構成
	未接地の電源構成

	DCコモンバス構成
	コモンバスのヒューズ保護要件

	特定の電源構成での 接地ジャンパの設定
	接地ジャンパの設定

	モジュール式ドライブ システムの接地
	システムのサブパネルに対するパワーレールの接地
	複数のサブパネルの接地

	電源配線の要件
	電源配線のガイド ライン
	IAM/AMモジュール コネクタの配線
	制御電源(CPD)コネクタの配線
	入力電源(IPD)コネクタの配線
	コンタクタイネーブル(CED)コネクタの配線
	モータ電源(MP)コネクタの配線
	モータ/抵抗ブレーキ(BC)コネクタの配線

	モータ・ケーブル・ シールド・クランプ の適用
	フィードバックおよび I/Oケーブル接続
	フライング・リード・フィードバック・ケーブルの ピン配列

	フィードバックおよび I/Oコネクタの配線
	成形済みモータ・フィードバック・ケーブルの接続
	パネル取付け型ブレークアウト・ボード・キットの 接続
	薄型コネクタキットの配線

	外部シャントモジュール の接続
	IPIMモジュールの接続
	RBMモジュールの接続
	SERCOS光ファイバー ケーブルの接続
	Kinetix 6000Mドライブ・ モータ一体型SERCOS 接続
	イーサネット ケーブルの接続

	第6章 Kinetix 6200ドライブシステムの構成 および始動
	Kinetix 6000M-ドライブ・ モータ一体型システム の構成
	ドライブモジュールの 構成
	Logix5000 SERCOS Interface モジュールの構成
	Logix5000コントローラの構成
	Logix5000モジュールの構成
	Kinetix 6200ドライブモジュールの構成
	モーショングループの構成
	軸プロパティの構成
	プログラムのダウンロード

	ドライブへの電源の Kinetix 6200投入
	軸のテストおよび チューニング
	軸のテスト
	軸のチューニング


	第7章 Kinetix 6500ドライブシステムの構成 および始動
	ドライブモジュールの 構成
	Logix EtherNet/IP モジュールの構成
	Logixコントローラの構成
	Logixモジュールの構成
	Kinetix 6500ドライブモジュールの構成
	モーショングループの構成
	軸プロパティの構成
	プログラムのダウンロード

	ドライブへの電源の Kinetix 6500投入
	軸のテストおよび チューニング
	軸のテスト
	軸のチューニング


	第8章 Kinetix 6200およびKinetix 6500ドライブ システムのトラブルシューティング
	安全に関する 注意事項
	ステータス インジケータの解釈
	Kinetix 6000M IDMシステムのエラーコード
	4文字ディスプレイメッセージ
	フォルトコード
	制御モジュールのステータスインジケータ
	シャントモジュールのステータスインジケータ

	一般的なシステム 障害のトラブル シューティング
	Logix5000コントローラ およびドライブの動作
	Kinetix 6500ドライブの例外動作
	Kinetix 6200ドライブのフォルト動作
	ドライブの例外/フォルト動作


	第9章 Kinetix 6200およびKinetix 6500ドライブ モジュールの取り外しおよび交換
	操作を開始する前に
	Kinetix 6200および Kinetix 6500ドライブ モジュールの取り外し
	制御モジュールの取り外し
	ドライブモジュールの取り外し

	Kinetix 6200および Kinetix 6500ドライブ モジュールの交換
	Replace the Drive Modules
	制御モジュールの交換

	パワーレールの 取り外し
	パワーレールの交換

	付録 A 内部接続図
	内部接続図の脚注
	電源の配線例
	DCコモンバスの配線例
	シャントモジュールの配線例

	軸モジュール/ ロータリモータの 配線例
	軸モジュール/リニア モータ/アクチュエータ の配線例
	Kinetix 6000Mドライブ・ モータ一体型の配線例
	ブレーキの制御例
	システムのブロック ダイアグラム

	付録 B ドライブファームウェアのアップ グレード
	Kinetix 6000Mシステム のファームウェアの アップグレード
	ControlFLASHソフトウェア を使用するドライブ ファームウェアの アップグレード
	操作を開始する前に
	Logix5000通信の構成
	ファームウェアのアップグレード
	ファームウェアアップグレードの確認


	付録 C DCコモン・バス・アプリケーション
	操作を開始する前に
	合計バス静電容量の 計算
	追加のバス静電容量の 計算
	Bulletin 2094ドライブの 静電容量の値
	コモンバスの 静電容量の例

	付録 D デフォルトのIDNパラメータ値の 変更
	操作を開始する前に
	IDNパラメータ値の 変更
	現在のIDNパラメータ値の読取り
	新しいIDN値の計算/選択
	新しいIDNパラメータ値の書込み


	付録 E RBMモジュールの内部接続図
	操作を開始する前に
	RBMモジュールの 配線例

	付録 F 変更履歴
	2094-UM002E-EN-P - May 2012
	2094-UM002D-EN-P - February 2011
	2094-UM002C-EN-P - May 2010
	2094-UM002B-EN-P - March 2010

	索引
	数字
	A
	C
	D
	E
	F
	H
	I
	K
	L
	M
	O
	R
	S
	U
	あ
	い
	う
	え
	か
	き
	く
	け
	こ
	さ
	し
	す
	せ
	そ
	た
	ち
	つ
	て
	と
	な
	に
	ね
	の
	は
	ひ
	ふ
	へ
	ほ
	み
	も
	ら
	り


	裏表紙


<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /All
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.6
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams true
  /MaxSubsetPct 1
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments false
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness false
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts false
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Remove
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages false
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Average
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth 8
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 2.00000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /FlateEncode
  /AutoFilterColorImages false
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages false
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Average
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth 8
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 2.00000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /FlateEncode
  /AutoFilterGrayImages false
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages false
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Average
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /PDFXOutputConditionIdentifier (CGATS TR 001)
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName (http://www.color.org)
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<
    /ENU ([Based on 'RA Print April 09'] Use these settings to create Adobe PDF documents for quality printing on desktop printers and proofers.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /BleedOffset [
        0
        0
        0
        0
      ]
      /ConvertColors /NoConversion
      /DestinationProfileName (U.S. Web Coated \(SWOP\) v2)
      /DestinationProfileSelector /UseName
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure true
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks true
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles true
      /MarksOffset 6
      /MarksWeight 0.250000
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /UseName
      /PageMarksFile /RomanDefault
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /LeaveUntagged
      /UseDocumentBleed false
    >>
    <<
      /AllowImageBreaks true
      /AllowTableBreaks true
      /ExpandPage false
      /HonorBaseURL true
      /HonorRolloverEffect false
      /IgnoreHTMLPageBreaks false
      /IncludeHeaderFooter false
      /MarginOffset [
        0
        0
        0
        0
      ]
      /MetadataAuthor ()
      /MetadataKeywords ()
      /MetadataSubject ()
      /MetadataTitle ()
      /MetricPageSize [
        0
        0
      ]
      /MetricUnit /inch
      /MobileCompatible 0
      /Namespace [
        (Adobe)
        (GoLive)
        (8.0)
      ]
      /OpenZoomToHTMLFontSize false
      /PageOrientation /Portrait
      /RemoveBackground false
      /ShrinkContent true
      /TreatColorsAs /MainMonitorColors
      /UseEmbeddedProfiles false
      /UseHTMLTitleAsMetadata true
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


