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8軸までの多軸同期制御が必要な装置まで制御可能

ネットワークサーボ
MINAS A6N 
に対応

小型装置にジャストフィット

FP0H
位置決めRTEXユニット

AFP0HM4N（4軸タイプ）
標準価格〈税別〉：16,1500円

AFP0HM8N（8軸タイプ）
標準価格〈税別〉：231,700円

パルサー入力機能

接続されたパルサーにより、
手動運転で各軸を制御可能
●チャンネル数 ： 最大3ch
●計数範囲 ： 
　−2,147,483,648～2,147,483,647パルス
●入力モード ： 
　位相入力、方向判別入力、個別入力
　（各モード逓倍機能あり）

多軸同期制御

充実のモーション機能

■電子ギア
マスタ軸とスレーブ軸の速度の
比率を変更する機能

■電子クラッチ
電子ギアの出力に対して、
クラッチの接続をする機能

■電子カム
マスタ軸の動作と設定した
カムパターンからスレーブ軸の
移動量を決定し、出力する機能

RTEX通信
指令更新周期1ms/8軸

小型PLCで最大16軸の制御が可能
※同期制御

4軸タイプ：仮想軸含め6軸まで
（仮想軸 ： 2軸）

8軸タイプ：仮想軸含め8軸まで
（仮想軸 ： 2軸）

電子ギア

電子クラッチ

電子カム

補間制御

■2軸、3軸直線補間制御

■2軸円弧補間制御

■3軸螺旋補間制御

直線補間

円弧補間

螺旋補間
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Ethernet

各社 PLC

FP7

シリンダ

インターネット

リモート I/O

高速ネットワークを使ったモーション制御から
オープンネットワーク対応まで小型PLCで実現

RTEX（Realtime Express）の特長

さまざまなアプリケーションに対応

煩雑な配線が不要で設計工数、配線工数を削減

ガントリ機構制御 カム機構制御

高速ネットワークと高性能サーボで同期制御を実現

特  長

最大軸数は16軸。8軸ユニットを2台まで装着可能
※同期制御
　4軸タイプ：仮想軸含め6軸まで（仮想軸：2軸）
　8軸タイプ：仮想軸含め8軸まで（仮想軸：2軸）

（注1）：EtherNet/IPは、
　　　 ODVAの商標または 
　　　 登録商標です。

コントロールユニット

ＥtherNet/IP、Modbus-TCP、MCプロトコル対応
各種ロボットやPLCと簡単に接続し、制御や通信が行なえます。

ネットワークで状態監視
モータの状況や予兆保全につながるデータの取得が可能です。

ネットワークサーボアンプ MINAS A6N に対応
配線工数を大幅に削減します。

2軸ガントリ制御と、補間制御を組み合わせて
なめらかに精度よくステージ制御が可能です。

主軸に同期してあらかじめ設定されたカム動作に
基づき従軸モータの回転を制御できます。

主な適用業界：電子部品、液晶製造、工作機械など
主な適用装置：検査装置、塗布装置、レーザ加工機など

主な適用業界：包装機、食品／薬品、一般機械など
主な適用装置：ロータリーカッタ、印刷機、挿入機など

コントロール
ユニット

位置決め
RTEX
ユニット

Webサーバ

Web画面

Web サーバで見られる
MINAS のデータ
▪基本情報
  位置・速度・トルク
  アンプ品番・モータ品番
▪不具合情報
  エラーコード
  エラー履歴
▪状態表示
  サーボアンプ内部温度
  エンコーダ内部温度
  劣化診断

ドライバ情報 フィードバック

Ethernetケーブル

8軸省配線

モーション指令

FP0H RTEX

FP0H RTEX
位置（補間） ： ヘリカル制御
同期 ： ガントリ ・ カム制御

指令更新周期1ms/8軸

Ethernetベース
CAT5eケーブル
高い耐ノイズ性

応答周波数 ： 3.2kHz
最高速度 ： 6,500r/min.

最大パルス周波数 ： 4Gpps　分解能 ： 23bit

MINAS A6N

電子ギア 電子クラッチ

電子カム

直線補間 円弧補間

螺旋補間

X軸・Z軸：円弧・直線補間Y軸：ガントリ

Y1

Y2

X
Z
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LD
ラダー
ダイアグラム

ST
ストラクチャード
テキスト

FBD
ファンクション
ブロック
ダイアグラム

SFC
シーケンシャル
ファンクション
チャート

I L
インストラクション
リスト

カメラ撮影など

実位置

モータ

コンペア出力
シャッタ
トリガ

位置コンペア設定値

PPS 現在位置 指令位置圧入

ストローク

TIMETORQUE
位置偏差発生

トルク制限値

TIME

偏差カウンタクリアで
現在位置で停止

位置決め制御用FBライブラリ対応

充実の便利機能

プログラミングソフトウェア
Control FPWIN Pro7

設定した位置でのカメラ撮像に最適

フープ材の頭だしに最適

トルク停止を伴う圧入制御に最適

特  長

※Configurator PM7-RTEXは、
   Control FPWIN Pro7 Ver.7.3.0.0以降にて対応。

開発者が得意な言語あるいは処理に適した言語でプログラムできます。
C言語のような構造化可能な高級言語（ストラクチャードテキスト）も
サポート。

構造化プログラミングにより機能・工程ごとに分割作成が可能で、
作成効率が飛躍的に向上します。

PLC本体からプログラムやコメントの読み込みができ保守性が向上。

プログラムの一部のブラックボックス化によるノウハウの漏洩防止や
保守性の向上が可能です。

1. 5つのプログラミング言語が使用可能

2. 実績あるプログラムの再利用が簡単

4. PLC本体からソースプログラムのアップロードが可能

3. ノウハウの漏洩防止が可能

5. FPシリーズ全機種のプログラミングが可能

国際標準 IEC 61131-3に準拠。
PLC open認定のプログラミングソフトウェア

Control FPWIN Pro7から
Configurator PM7-RTEXを起動し、
簡単にパラメータ設定、
位置決め動作設定が可能です。

設定したサーボモータのエンコーダ位置でトリガ出力がON 位置制御でトルク制御機能を組み合わせると簡易圧入制御（トルク制御）が
可能です。トルク制限値でモータ停止後、トルクの発生を停止させます。サーボモータ内での位置比較により、コントローラの通信、演

算の遅延がなく、高精度なタイミングで検出が可能。 トルクの印加を停止させます。偏差カウンタの溜まりパルスが
ないため、即時反転動作が可能です。

■高精度位置コンペア ■偏差カウンタクリア

ユーザ
Webサイトより
ダウンロード

FBを利用して
プログラムを簡単作成

PLC
FBFB

ファンクションブロックは弊社 Web サイトで公開中

一連の処理（プログラム）を部品化して登録し、
１つの命令として使用できる機能

What is FB?
ファンクションブロックとは？

ファンクションブロック化

プログラム

ファンクションブロック（FB）

ポイント
ポイント

サーボアンプに接続されたセンサ信号ONでただちにモータが停止。

サーボアンプに接続されたセンサ信号ONから設定移動量でモータが停止。

センサ信号がサーボアンプに直接入力されるため、ネットワー
クを介したコントローラの通信、演算の遅延がなく、精度の高
い停止が可能。

■ラッチ停止機能

■ラッチ補正Ｊ点制御

ポイント

1

3

2

マークセンサ

PPS

JOG
TIME

カッタ
（切断）

PPS

JOG

設定pulse TIME

［ラッチ停止機能］

［ラッチ補正J点制御］
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●在庫・納期・価格など、販売に関するお問い合わせは

0120-394-205
※受付時間／9：00 ～ 17：00（12：00 ～ 13：00、弊社休業日を除く）
Webサイト industrial.panasonic.com/ac/

●技術に関するお問い合わせは
FAデバイス技術相談窓口

パナソニック インダストリアル マーケティング＆セールス株式会社

〒574-0044 大阪府大東市諸福7丁目1番1号
産業デバイス事業部
パナソニック インダストリー株式会社

本社 ☎03-5251-8713

仙台オフィス ☎022-371-0766

茨城オフィス ☎029-243-8868

高崎オフィス ☎027-363-2033

さいたまオフィス ☎048-643-4735

八王子オフィス ☎042-656-8421

横浜オフィス ☎045-450-7750

松本オフィス ☎0263-28-0790

名古屋オフィス ☎052-951-3073

静岡オフィス ☎054-275-1130

浜松オフィス ☎053-457-7155

豊田オフィス ☎0566-62-6861

北陸オフィス ☎076-222-9546

大阪オフィス ☎06-6908-3817

京都オフィス ☎075-681-0237

姫路オフィス ☎079-224-0971

岡山オフィス ☎086-245-3701

広島オフィス ☎082-247-9084

高松オフィス ☎087-811-2488

福岡オフィス ☎092-481-5470

仕様

外形寸法図（単位：mm） 外形寸法図のCADデータは、Webサイトよりダウンロードできます。
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同
期
機
能

対 応 機 能 電子ギア、電子クラッチ、電子カム

軸 数

同 期
グ ル ー プ 数 ４グループ

マ ス タ 軸 存在軸、仮想軸、パルス入力から選択可能
ス レ ー ブ 軸 1マスタ軸あたり最大8軸

電子ギア 動 作 設 定 ギア比設定
動 作 方 式 ダイレクト方式、直線加減速方式

電 子
クラッチ

ト リ ガ 種 別
クラッチＯＮトリガ：接点方式

クラッチＯＦＦトリガ：接点入力、接点入力＋位相指定
接点方式はエッジ、レベル選択可能

接 続 方 式 ダイレクト方式、直線すべり方式

電 子カム

カ ム 曲 線 ２０種類より選択、位相（０〜１００％）内で複数曲線指定可能
分 解 能 １,０２４、２,０４８、４,０９６、８,１９２、１６,３８４、３２,７６８
カムパターン数 ４〜１６（分解能による）
カムパターン
設 定 方 法

カム曲線方式、カムポイント方式
（Configurator PM7-RTEXから設定）

そ
の
他
仕
様

ソフトリミット
機 能 設 定 範 囲

ｐｕｌｓｅ                ：－２，１４７，４８２，６２４〜２，１４７，４８２，６２４ｐｕｌｓｅ
μｍ（０．１μｍ）       ：－２１４，７４８，２６２．４〜２１４，７４８，２６２．４μｍ
μｍ（１μｍ）          ：－２，１４７，４８２，６２４〜２，１４７，４８２，６２４μｍ
ｉｎｃｈ（０．００００１ｉｎｃｈ）：－２１，４７４．８２６２４〜２１，４７４．８２６２４ｉｎｃｈ 
ｉｎｃｈ（０．０００１ｉｎｃｈ）：－２１４，７４８．２６２４〜２１４，７４８．２６２４ｉｎｃｈ 
ｄｅｇｒｅｅ（０．１ｄｅｇｒｅｅ）：－２１４，７４８，２６２．４〜２１４，７４８，２６２．４ｄｅｇｒｅｅ
ｄｅｇｒｅｅ（１ｄｅｇｒｅｅ）：－２，１４７，４８２，６２４〜２，１４７，４８２，６２４ｄｅｇｒｅｅ

モニタ判定
ト ル ク 判 定 トルク判定　有効／無効　エラー／ワーニング選択可能

０．０〜５００．０％

実 速 度 判 定 実速度判定　有効／無効　エラー／ワーニング選択可能
０〜５,０００ｒｐｍ

バ ッ ク ア ッ プ パラメータ、位置決めデータはフラッシュメモリにて保存（バッテリレス）
・ リミット入力ＣＷＬ、ＣＣＷＬモニタ、近傍（ＤＯＧ）モニタ
・ 汎用入力２点、汎用出力２点（ＡＭＰからの入出力）
・ 補助出力接点、補助出力コード
・ トルク制限機能

※１「アブソリュートエンコーダ付きサーボモータ」対応。
アブソリュート原点復帰は、アブソリュートエンコーダ付きのＡ６ファミリーのサーボモータと組み合わせて
使用します。
A6NF、A6NEのサーボアンプが対象。
サーボアンプのソフトバージョンがＶｅｒ1.24（A6NF、A6NE）から対応。

種         類 4軸タイプ ８軸タイプ
項　目 ご注文品番 AFP0HM4N AFP0HM8N
制 御 軸 数 4軸 8軸

補 間 制 御 2軸直線補間、2軸円弧補間
3軸直線補間、3軸螺旋補間

占 有 I / O 点 数 入力128点、出力128点

自
動
運
転

位 置
制 御

位 置 指 定 方 式 アブソリュート（絶対位置指定）、インクリメント（相対位置指定）

位 置 指 定 単 位

ｐｕｌｓｅ
μｍ（指令最小単位は０．１μｍ、１μｍからの選択）
ｉｎｃｈ（指令最小単位は０．００００１ｉｎｃｈ、０．０００１ｉｎｃｈからの選択）
ｄｅｇｒｅｅ（指令最小単位は０．１ｄｅｇｒｅｅ、１ｄｅｇｒｅｅからの選択）

位 置 指 令 範 囲

ｐｕｌｓｅ                   ：－２，１４７，４８２，６２４〜２，１４７，４８２，６２４ｐｕｌｓｅ
μｍ（０．１μｍ）          ：－２１４，７４８，２６２．４〜２１４，７４８，２６２．４μｍ
μｍ（１μｍ）             ：－２，１４７，４８２，６２４〜２，１４７，４８２，６２４μｍ
ｉｎｃｈ（０．００００１ｉｎｃｈ）：－２１，４７４．８２６２４〜２１，４７４．８２６２４ｉｎｃｈ
ｉｎｃｈ（０．０００１ｉｎｃｈ） ：－２１４，７４８．２６２４ 〜２１４，７４８．２６２４ｉｎｃｈ
ｄｅｇｒｅｅ（０．１ｄｅｇｒｅｅ）：－２１４，７４８，２６２．４〜２１４，７４８，２６２．４ｄｅｇｒｅｅ
ｄｅｇｒｅｅ（１ｄｅｇｒｅｅ）   ：－２，１４７，４８２，６２４〜２，１４７，４８２，６２４ｄｅｇｒｅｅ

速 度 指 令 範 囲

ｐｕｌｓｅ  ：１〜２，１４７，４８２，６２４ｐｐｓ　　　　　　
μｍ     ：１〜２，１４７，４８２，６２４μｍ/ｓ
ｉｎｃｈ    ：０．００１〜２，１４７，４８２．６２４ｉｎｃｈ/ｓ　　　
ｄｅｇｒｅｅ：０．００１〜２，１４７，４８２．６２４ｒｅｖ/ｓ

加 減 速 方 式 直線加減速、Ｓ字加減速
加 速 時 間 ０〜１０，０００ｍｓ（１ｍｓ単位で設定可能）
減 速 時 間 ０〜１０，０００ｍｓ（１ｍｓ単位で設定可能）
位置決めテーブル数 各軸　標準エリア６００点、拡張エリア８９点

制
御
方
式

単 軸 ＰＴＰ制御（Ｅ点制御、Ｃ点制御）、
ＣＰ制御（Ｐ点制御）、速度制御（Ｊ点制御）

2 軸
補間

直線補間 Ｅ点、Ｐ点、Ｃ点制御、合成速度または長軸速度指定
円弧補間 Ｅ点、Ｐ点、Ｃ点制御、中心点または通過点指定

3 軸
補間

直線補間 Ｅ点、Ｐ点、Ｃ点制御、合成速度または長軸速度指定
螺旋補間 Ｅ点、Ｐ点、Ｃ点制御、中心点または通過点指定

起 動 時 間 標準エリア３ｍｓ以下、拡張エリア５ｍｓ以下
そ の 他
機 能

ドゥエル
タ イ ム ０〜３２，７６７ｍｓ（１ｍｓ単位で設定可能）

手
動
運
転

ＪＯＧ
運 転

速 度 指 令 範 囲

ｐｕｌｓｅ  ：１〜２，１４７，４８２，６２４ｐｐｓ　
μｍ     ：１〜２，１４７，４８２，６２４μｍ/ｓ
ｉｎｃｈ    ：０．００１〜２，１４７，４８２．６２４ｉｎｃｈ/ｓ
ｄｅｇｒｅｅ：０．００１〜２，１４７，４８２．６２４ｒｅｖ/ｓ

加 減 速 方 式 直線加減速、Ｓ字加減速
加 速 時 間 ０〜１０，０００ｍｓ（１ｍｓ単位で設定可能）
減 速 時 間 ０〜１０，０００ｍｓ（１ｍｓ単位で設定可能）

原 点
復 帰

速 度 指 令 範 囲

ｐｕｌｓｅ  ：１〜２，１４７，４８２，６２４ｐｐｓ　
μｍ     ：１〜２，１４７，４８２，６２４μｍ/ｓ
ｉｎｃｈ   ：０．００１〜２，１４７，４８２．６２４ｉｎｃｈ/ｓ
ｄｅｇｒｅｅ：０．００１〜２，１４７，４８２．６２４ｒｅｖ/ｓ

加 減 速 方 式 直線加減速
加 速 時 間 ０〜１０，０００ｍｓ（１ｍｓ単位で設定可能）
減 速 時 間 ０〜１０，０００ｍｓ（１ｍｓ単位で設定可能）

復 帰 方 式 ＤＯＧ方式（3種）、リミット方式（2種）
データセット方式、Z相方式、当て止め方式（2種）

パルサー
運 転 速 度 指 令 範 囲 パルサーの入力に同期して動作

停
止
機
能

減 速 停 止 減速時間 起動している動作の減速時間
非 常 停 止 減速時間 ０〜１０，０００ｍｓ（１ｍｓ単位で設定可能）
リミット 停 止 減速時間 ０〜１０，０００ｍｓ（１ｍｓ単位で設定可能）
エ ラ ー 停 止 減速時間 ０〜１０，０００ｍｓ（１ｍｓ単位で設定可能）
システ ム 停 止 減速時間 即停止（０ｍｓ）

種         類 4軸タイプ ８軸タイプ
項　目 ご注文品番 AFP0HM4N AFP0HM8N

※１


