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Err27.4 指令異常

項目 内容

対象となる制御モード サイクリック位置制御

 

(Command Code: 2xh)

検知内容 指令位置の変化が過大

原因（例）

サーボオン中に発生：

・指令位置の急変

・Update Counterの異常

サーボオフからオンへの変化で発生：

・サーボオフ中の指令位置の初期化不全

処置 上位コントローラのソフトを修正し、コマンドを正常にしてください

パラメータが適切に設定された状態でErr27.4が発生する場合は、上位コントローラがサーボに与えるコマンドに

 
問題があります。通信ログツール”Log Reader”を用いてアラーム発生時のログをとり、解析してください。

上位

 
コントローラ

 

上位

 
コントローラ

コマンドに

 
問題あり

サーボA5N LEDが

 
27.4で点滅

Log Reader

USB

通信ログを

 
解析
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通信データブロック
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コマンド
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Byte0
C/R 
(0) Update Counter MAC-ID (0 to 31)
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Stop
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16-byteモード

 
サイクリック位置制御の場合
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レスポンス

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0

Byte0
C/R 
(1) 

Update Counter 
Echo Actual MAC-ID (0 to 31)

Byte1
CMD 
Error Command Code Echo (2xh)

Byte2
Servo 
Active

Servo 
Ready Alarm Warning Torque 

Limited
Homing 

Complete
In 

Progress
In 

Position

Byte3
SI-MON5 
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SI-MON4 
/EX-SON
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/EXT3
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SI-MON1 
/EXT1 Home POT 

/NOT
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/POT

Byte4

Response Data 1 
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Byte5
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Byte8

Response Data 2 
(Actual Velocity)

Byte9

Byte10

Byte11

Byte12

Response Data 3 
(Torque)
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Byte15
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H
L
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MH

H

L
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16-byteモード

 
サイクリック位置制御の場合
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Err27.4 事例
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事例1: 指令位置の急変

0x1CD806BC  483,919,548 
0x1CD7F5C5  483,915,205

-4,343 pulse

1回転が10,000 pulseの電子ギア設定で、更新周期1 msの事例。

 4,343 pulseはモータの約半回転分に相当する異常な変化。

※異常発生からアラーム発生までの遅れは、指令フィルタ等によるもの。

アラーム発生
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指令位置の急変

指令更新周期

指令位置

 
[pulse]

速度

Time

Time

積分 微分

このように急変した場合に

 Err27.4が発生
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事例2: Update Counterの異常

アラーム発生

異常

更新周期1 ms, 通信周期0.5 msの事例。

 Update Counterは2連続同値が正しく、3連続となるのは異常。
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Update Counter

指令更新周期 (e.g.1 ms)

通信周期

 
(e.g.0.5 ms)

リセット解除後の一時的な

 
無効データ送信時 有効データ送信時

最初の有効データ

 
送信時にカウンタ値を１

0

1

2

3

コマンド

 
コード

00h (NOP) 20h (Cyclic Position)

コマンド更新タイミングでカウントアップした値をUpdate Counterに設定。
リセット解除後の無効データ（NOP）送信時は0、最初の有効データ送信時に1、

 それ以降はフリーランカウンタとしてインクリメント。

指令更新周期 : 通信周期 = 2 : 1 の場合
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事例3: サーボオフ中の指令位置の初期化不全

ここでサーボ

 
アクティブ

実位置

 
0x00000000

指令位置

 
0x00000690

サーボオフ中に、指令位置を実位置で初期化する処理が行われていない。

 このため、サーボアクティブになる時の指令位置が実位置から大きく離れており、指令位置の急変を

 検知してErr27.4が発生。

※電子ギアで1回転が10,000 pulseに設定された事例

位置が大きく離れている

アラーム発生
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サーボオフ中の指令位置

Servo Active が0の間は、周期的に指令位置を実位置で初期化してください。

 そうしないと、指令位置は絶対位置で伝送するため、サーボオフ中に外力で実位置が

 変化した場合、次回のサーボオン時に指令位置まで急に戻り危険です。（※）

指令位置

実位置

指令位置

実位置

指令位置

実位置

外力でスライダが移動

指令位置まで急に戻り

 
危険（※）

悪い例悪い例

※指令異常Err27.4でアラームになる場合もあります。

Servo-ON 
(Servo Active = 1)

Servo-OFF 
(Servo Active = 0)

Servo-ON 
(Servo Active = 1)
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パラメータ設定

Err27.4はパラメータ設定が不適切な場合にも発生することがあります。
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指令更新周期と通信周期

Pr7.20 Pr7.21 指令更新

 
周期

通信周期

最大軸数

可能な

 
制御モード

フル

 
クローズ

 
制御

 
(※)

16byte 
モード

 
Pr7.22 
bit0=0

32byte 
モード

 
Pr7.22 
bit0=1

6 1 1.000 ms 1.000 ms 32 16 PP, CP, CV, CT ○

3 2 1.000 ms 0.500 ms 32 16 PP, CP, CV, CT ○

3 1 0.500 ms 0.500 ms 32 16 PP, CP, CV, CT ○

1 1 0.166 ms 0.166 ms 10 - CP, CV, CT -

0 2 0.166 ms 0.083 ms 5 - CP, CV, CT -

※フルクローズ制御ではPr0.01=6に、セミクローズ制御ではPr0.01=0に設定。

コントローラの仕様と整合するように周期に関するパラメータを設定してください。



2014/1/23  Rev. 1 Motor Business Division, Appliances CompanyPage 15

駆動禁止入力

駆動禁止入力の制御は上位コントローラが行うため、Pr5.04を1（出荷値）に設定して

 サーボでの制御を無効にしてください。また、Pr7.23のbit2を0（出荷値）に設定して、

 上位コントローラがRTEX経由で駆動禁止入力をモニタできるようにしてください。
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