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取扱説明書 

ＤＣサーボモータ用 

速度・トルク・電圧制御型ドライバ 

USE-2A 
 

単一電源 

最大出力５A 

ＲｏＨＳ対応 



 

●このたびはUSE-2A をお買い求め頂きましてまことにありがとうございます。本書は USE-2A の仕様、 

使用方法について説明しています。USE-2A をご利用になる前には必ず本書を熟読の上、正しくお使い下 

さい。 

 

－ 本製品の特徴 － 

 

● 単一電源              煩わしい制御電源が不要です 

● ワイドな電源範囲        ＋１２Ｖから＋５０Ｖまで使用可能でＤＣサーボモータの選択肢が広がります。 

● ３種類の制御モード       速度、トルク、電圧制御の３種類の制御モードが選択可能です。 

● エンコーダ付きモータに対応  速度制御時にタコゼネ又はエンコーダフィードバックが選択可能です。 

● ワイドな変換係数         エンコーダフィードバック時は８種類の変換係数が選択でき、エンコーダ付き 

                       モータの選択肢が広がります 

● 断線検出機能           ラインドライバタイプのエンコーダを使用された場合エンコーダ断線検出機能 

                      が働きモータの暴走を防ぐことができます。 

● ＩＲ補償回路搭載         電圧制御でも負荷変動に対し速度変動を少なくできます。 

● チョークコイル搭載        出力回路にＬＣフィルタ回路を内蔵しているため小型コアレスモータ、 

                      ボイスコイルニアモータ等にも使用できます。 

● 小型・軽量             Ｗ１０５×Ｄ７３．５×Ｈ２８，重量２２０ｇ 

 



 

― 保証について ― 

 

●納入後１年以内にユーザー殿での取り扱い方法に誤りがなく故障した場合は、弊社への持ち込み又は荷物での発送

に限って無償修理致します。修理には多少の日数を要しますのでご了承願います。 

●製品がユーザー殿での取り扱いミスにより故障した場合又は如何なる故障でも納入後１年を経過したものは有償修

理となります。その際も前記同様弊社への持ち込み又は荷物での発送に限って修理いたします。 

修理には多少の日数を要するため、重要なシステムに導入される場合は予備品の購入をご検討頂きますようお願い申

し上げます。 

●荷物で発送される場合の輸送中に起きた破損については責を負いかねますので、発送の際、緩衝材を充分入れてで

きるだけ製品に外部の振動が伝わらないように(０.５Ｇ以下)梱包してくださるようお願い申し上げます。 

●次の項目は本製品の価格に含まれておりませんので予めご了承ください 

Ａ） システムの適合性の検討、判断（設計時） 

Ｂ） 試運転及び調整（モータとの適合調整は有償にて対応しております） 

Ｃ） 故障の現地判定及び現地修理 

 

― 使用上のご注意 ― 

 

●定格および使用環境を守ってお使いください。 

●弊社製品は、人命にかかわるような状況下で使用される機器に用いられることを目的として設計，製造されたもので

はありません。特殊用途での使用をご検討の際には、弊社営業窓口までご照会ください。 

●弊社では、品質，信頼性の向上に努めておりますが、システム設計の際には故障による、人身事故，火災事故，社会

的な損害を生じさせないための冗長設計，延焼対策設計，誤動作防止設計等、安全設計に十分ご注意下さい。 

●本製品は今後特性改良等のため、予告なく仕様を変更する場合があります。 

― 製品の寿命について ― 

 

●部品により経年劣化による寿命があります。予防保全のため下記の年数が経過した場合はオーバーホールに 

よる部品交換を行なってください。 

Ｎｏ． 部品名 寿命 使用条件 

１ 主回路用電解コンデンサ ５年 負荷率：定格負荷の 50%以下 

使用条件：平均周囲温度が 40℃ 

２ その他の電解コンデンサ ５年 使用条件：平均周囲温度が 40℃ 

年間使用時間 6400 時間 

 

 

 

 



 

― 安全上のご注意 ― 

 

本書では、USE-2A を安全に使用していただくために、注意事項を次のような表示で示しています。ここで示した注意事

項は、安全に関する重大な内容を記載しています。必ず守って下さい。 

 

 取り扱いを誤った場合に、危険な状況が起こりえて、人が死亡または重症を受ける可

能性が想定される内容を表示します。 

 

 取り扱いを誤った場合に、危険な状況が起こりえて、人が中程度の障害や軽傷を受け

る可能性が想定される場合。および物的損害の発生が想定される内容を表示します。 

 

 

 
してはならない内容を表示します。 

 

 
しなければならない内容を表示します。 

 

 

● 通電中は、端子部および内部には絶対に手を触れないで下さい。感電の恐れがあります 

● ケーブルは、無理に引っ張ったり曲げたり、重いものを載せないで下さい。感電、火災の恐れがありま

す。 

● 可動部を絶対に手で触れないでください。ロータに巻き込まれてケガをする恐れがあります 

● ドライバ内部には絶対に手を触れないでください。感電の恐れがあります。 

● ドライバおよびモータのアース端子は必ず接地してください。感電の恐れがあります。 

● 移動・配線・保守・点検は電源を遮断してパネル面の表示用 LED が完全に消えたことを確認後行ってく

ださい。感電の恐れがあります。 

● 運転中、モータの回転部には絶対に触れないようにしてください。けがの恐れがあります。 

 

 

● 水、油、薬品などの飛沫がかかる場所、腐食性ガス、可燃性ガスのある場所では使用しないで下さい。 

● 定格の電源電圧で使用して下さい。火災の恐れがあります。 

● ドライバ・モータ・周辺機器は、温度が高くなりますので触れないでください。やけどの恐れがありま

す。 

● 配線は正しく確実に行って下さい。 

● モータとドライバは指定された組み合わせで使用してください。火災の恐れがあります。 

● 通電中や電源遮断後しばらくの間は、ドライバの放熱器・モータなどが高温になっている場合がありま

すので触れないでください。   やけどの恐れがあります。 

● 筐体の縁に沿って強く触れないでください。けがの恐れがあります。 

 

 

 

！ 危険 

！ 注意 

 禁止 

！ 強制 

！  危険 

！  注意 



 

● 直射日光のあたる場所では使用、または保管しないで下さい。 

● 周囲温度や相対湿度が仕様値の範囲を超えるような場所では使用、または保管しないで下さい。 

● 塵、埃などの多い場所では使用、または保管しないで下さい。 

● 直接振動や衝撃が伝わる場所では使用、または保管しないで下さい。 

● 修理や改造はしないでください。 

 

 

● 即時に動作を停止しできるように外部に非常停止回路を設置してください。 

 

 

 

 禁止 

！ 強制 
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特記事項 

 
－ ご使用の前に必ずお読み下さい － 

 
◆ 本製品を使用される前に付属品が全て揃っているかどうか１４ページの付属品リストを見て確認してください 
 
◆ 試運転時はモータを固定し、機械系と切り放した状態で動作確認後、機械に取り付けてください。 
 
◆ モータ回転中はモータ及びそれにより駆動されている機械に絶対触れないでください。 
 
◆ モータの正転とはモータの出力軸より見て軸がＣＣＷ（反時計方向）への回転を言い、本ドライバは指令電圧 
  がプラスのとき、出力の極性はＭ＋がＭ－に対してプラスの極性になります。 
  正転時タコゼネ又はエンコーダ F/V変換の電圧極性がマイナスのときとフィードバックが正常に働きます。 
  極性が逆の場合はモータは暴走します。その際モータの極性を逆にするか、タコゼネの極性若しくは 
  エンコーダの A相、B相を逆につなぎ変えて下さい。 
 
◆ エンコーダは必ずモータ直結タイプをご使用ください。モータ軸からギア等を介してエンコーダが接続されて 
  いる場合はバックラッシュにより制御が安定しません。 
 
◆ エンコーダは速度フィードバックの安定のため１００ｐｐｒ以上をご使用ください。それ未満の場合は弊社技術 
  にご相談ください。 
 
◆ 振動（０．５Ｇ以下）・衝撃の加わらない場所に設置してください。 
 
◆ ドライバの周辺は空気の対流があり、周囲温度が周辺５ｃｍ以内定格温度（５０℃）以下の場所に設置してくだ 
  さい。 
 
◆ 電源を投入される前に必ずご希望の制御モード（速度制御、トルク制御、電圧制御）に応じてジャンパ設定を 
  行ってください。ジャンパ設定によりモータが暴走することがあります。 
 
◆ 本ドライバの仕様は改良のため予告なく変更することがありますので予めご了承下さるようお願い申し上げま 
  す 
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1. 型式について 

 

UＳＥ－２Ａ－MAX３．５Ａ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

シリーズ名 

 

定格出力電流値 

 

制御タイプ Ａ：速度・トルク・電圧 

 

オプション 

ＩａＦｓボリュームによる最大電流調整済み 

（ボリュームはペイントロックされます） 
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2. 主な仕様 

 項 目  内  容 備 考 

型 式 USE-2A  

制御モード 速度、トルク、電圧 ジャンパによる切り替え 

駆動方式 ＰＷＭ（４０ＫＨｚ以上） ドライバ出力より見て 

主電源電圧 ＋１２Ｖ～５０Ｖ±１０％ 単一電源 

連続定格出力電流 ±２Ａrms  

最大出力電流 ±５Ａ（－０％～＋５％） ＩａＦｓボリュームＭＡＸ時 

最大出力電圧 ±２０ＶＤＣ 主電源電圧２４Ｖ、出力２Ａのとき 

速度帰還電圧 ±６Ｖ～±２５．５ＶDC 定格回転時のタコゼネの電圧 

指令入力 ０～±１０Ｖ  

指令入力ｲﾝﾋﾟｰﾀﾞﾝｽ ２００ＫΩ  

速度分解能 ５０００：１以上 速度制御モード時、タコゼネ使用時 

速度安定度１ ±０．５％以下（０～１００％負荷時） 速度制御モード時 

速度安定度２ ±０．５％以下（０～＋５０℃） エンコーダ使用時 

電流応答速度 ２００μｓｅｃ以下  

エンコーダ最大応答周波数 ５００ＫＨｚ（内部は４逓倍で動作） Ａ相又はＢ相の周波数 

入力信号 サーボＯＮ、アラームリセット、Ｐ制御  

アラーム出力 ループエラー、オーバーヒート 

エンコーダ断線エラー 

出力はアラーム時Ｈｉｇｈ 

調 

整 

ボ 

リ 

ュ 

| 

ム 

ＺＥＲＯ 速度オフセット  

ＳＰＤ 速度フルスケール ３回転ボリューム使用 

ＧＡＩＮ Ｐ制御時の比例ゲイン  

ＩａＦｓ 電流フルスケール 最大電流値の１０％～１００％ 

Ｐ 速度ループ比例ゲイン  

ＬＯＯＰ 速度ループ（積分・比例）ゲイン  

ＩＲＣ ＩＲ補正ゲイン 電圧制御時のみ有効 

表 

示 

機 

能 

ＰＷＲ 電源が入力されていることを示す  

ＬＥ ループエアラーアラームを示す 最大電流が約１秒間継続された 

又はモータ暴走時等 

ＯＨ オーバーヒートアラームを示す 出力電流の実効値が２A を超えて 

継続運転された 

ＥＥ エンコーダ断線エラー ラインドライバのみ有効 

ﾁｪｯｸ 

端子 

ＴＧ 速度波形の観測用 タコゼネとエンコーダ兼用 

ＩＭ モータのアマチュア電流観測用  

外形 Ｗ１０５×Ｄ７３．５×Ｈ２８  

重量 ２１０ｇ   〃 

動作温度・湿度 ０～５０℃、３５～８０％ 結露なきこと 

保存温度・湿度 －２０～＋８５℃、３５～８０％ 結露なきこと 
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3. ブロックダイアグラム 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

LOOP

Va

SPD

ZERO
IaFs

Ia

ALARM

指令電圧

ゲート

駆動 FET

ブロック

電流検出

温度検出

ヒューズ

主電源＋

MOTOR

＋ －

主電源－サーボON

－

＋ ＋

－

タコゼネ

CMP

CMP

DC-DC
5V

+12V

-12V

P

GAIN

IRC

+12V～50V

Ｆ／Ｖ

エンコーダφＡ，φＢ

ジャンパ

P制御

Vs

ジャンパ

Vs
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4. コネクタ信号表 

ＴＢ１：電源、モータ、タコゼネ接続用 

 

 

 

 

 

 

 

 

電線側端子台型式：XW4B―０７Ｂ１-H１（オムロン） 

 

ＴＢ２：入出力制御信号用 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

電線側端子台型式：XW4B―０９Ｂ１-H１（オムロン） 

使用電線サイズ：ＡＷＧ２８～ＡＷＧ１６ (より線) 

電線むき長さ：７ｍｍ 

 

 

 

ＣＮＥ：エンコーダ接続用 

 

★オープンコレクタのときはここに接続 

 

★オープンコレクタのときはここに接続 

 

 

 

 

適合ソケット：ＸＨＰ－７（日本圧着端子製造） 

コンタクト：ＢＸＨ－００１Ｔ－Ｐ０．６（ 〃 ） 

信 号 名 内    容 ＩＮ／ＯＵＴ 

ＴＧ－ タコゼネ－ ＩＮ 

ＴＧ＋ タコゼネ＋ ＩＮ 

ＦＧ アース接続用 － 

Ｍ－ モータ－ ＯＵＴ 

Ｍ＋ モータ＋ ＯＵＴ 

０Ｖ 電源０V ＩＮ 

＋Ｖ 電源１２Ｖ～５０V ＩＮ 

信 号 名 内    容 IN／OUT  

－ＣＯＭ 指令入力グランドコモン － 

ＲＥＦ 指令入力 ＩＮ 

－１２ 指令用補助電源(最大５mAmax) ＯＵＴ 

＋１２ 指令用補助電源(最大５mAmax) ＯＵＴ 

－ＣＯＭ 入出力信号グランドコモン － 

ＡＬＭ アラーム出力 ＯＵＴ 

Ｐ ／Ｐ制御 ＩＮ 

ＲＳＴ ／アラームリセット ＩＮ 

ＳＯＮ ／サーボＯＮ ＩＮ 

Ｎｏ． 信号名 ＩＮ／ＯＵＴ 

１ Ａ相 ★ ＩＮ 

２ ／Ａ相 ＩＮ 

３ Ｂ相 ★ ＩＮ 

４ ／Ｂ相 ＩＮ 

５ ＋５Ｖ ＯＵＴ 

６ ０Ｖ ＯＵＴ 

７ シールド  

7mm 

先端を予備半田しないこと 

（正しい接続ができなくなります） 
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+12Ｖ ～50Ｖ

０ V

主電源

（ お客様ご用意）

DCサーボ

モータ

＋

－

Ｍ＋

Ｍ－

ＦＧ

注１

μ ＳＥ－２Ａ側

ＴＢ１

注２

＋Ｖ

０Ｖ

タコゼネ

＋

－

ＴＧ＋

ＴＧ－

電線側端子台： XW4B-07B1-H1（ オムロン）

5. 回路接続図例 

5-1）ＴＢ１：主電源、モータ及びタコゼネの接続 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注１）主電源の電圧及び電流はモータの定格より選定します。１３ページの「主電源の電圧及び電流の設定に 

   ついて」を参照して下さい 

注２）モータの配線はノイズ低減のため２芯シールド線を使用すると効果的です。 

   シールド線の端末処理は１点接地ではなくモータ側とドライバ側の両端接地にして下さい。 

   シールド線を使用されない場合はモータフレームとドライバシャーシ間の電位を同じにしてください。 

   ＴＢ１のＦＧ端子は内部でシャーシに接続されています。 
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サーボオン

アラームリセット

アラーム

+12V（ 補助電源５ｍＡ max） 注３

１ｋ Ω

200KΩ

ＴＢ２

50Vmax

ＵＳＥ －２Ａ側

Ｐ制御

－ＣＯＭ

-12V（ 補助電源５ｍＡ max） 注３

１ｋ Ω

ﾎ゚ ﾃﾝｼｮﾒｰﾀ

1

2

3
ＳＴＡＲＴ

正転指令の場合の接続

5KΩ

逆転指令の場合

外部電圧指令

REF

-COM

+12V

2kΩ 1kΩ

電線側端子台： XW4B-0９ B1-H1（ オムロン）

注４

＋

－

2kΩ

2kΩ

1kΩ

1kΩ

 

5-2）ＴＢ２：指令電圧、その他の入出力インターフェイス 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注３）指令電圧設定用の補助電源です。精度は１２Ｖ±６％程度となります。短絡防止用でシリーズに１ｋΩの抵抗 

   が挿入されています。 

注４）指令入力信号はドライバからのスイッチングノイズよりの干渉を軽減するためシールド線を使用されると 

   効果的です。この場合シールド端末処理は片側一点接地をお勧めします。 

注５）正転／逆転指令を連続してひとつのポテンショメータで行う場合はボリュームの①番に－１２V、③番に＋１２ 

   V を接続しポテンショメータの抵抗値を１０KΩにして下さい。 
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ＣＮＥ

１

２

３

４

５

６

７

μ ＳＥ －２Ａ 側

DCサーボ

モータ

エンコーダ

シールド

Ａ相

/Ａ相

Ｂ相

/Ｂ相

＋５Ｖ

０Ｖ

150Ω

150Ω

＋５Ｖ

ＡＭ２６ＬＳ３２相当品

注６

注７

注７

適合ソケット：ＸＨＰ－７(日圧）

適合コンタクト：ＢＸＨ－００１Ｔ－Ｐ０．６

注８

 

5-3）ＣＮＥ：エンコーダ接続用 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注６）エンコーダは必ずモータと軸が直結したものをご使用ください。ギア等を介した場合はバックラッシュのため 

   制御が安定しません。 

   パルス数は１００パルス／１回転以上のものをご使用ください。パルスが少ないエンコーダをご使用されると 

   制御が不安定となります。 

注７）オープンコレクタタイプのエンコーダをご使用される場合はＡ相を１番、Ｂ相を３番に接続してください。 

   さらに内部のスイッチＳＷ１－３をＯＦＦにしてください 

注８）シールドは１点接地をお勧めします。エンコーダ側で接地されている場合は７番に接続されない方がノイ 

   ズからの影響を防ぐことができる場合があります。 

注９）エンコーダ用電源+5V の出力電流は最大 50mA以下としてください 



 9 

 

6. 入出力信号 

6-1）指令入力信号 

  指令入力は０～±１０Ｖの電圧を与えます。入力インピーダンスは２００ＫΩとなります。 

6-2）タコゼネレータ入力信号 

  速度の帰還入力です。極性によりモータが暴走する場合があります。そのときはプラスマイナスの極性を 

  逆にして下さい。本ドライバはプラス指令（正転指令）のときタコゼネ－入力の電圧がマイナスになっていれ 

  ば正常となります。 

  タコゼネの入力電圧範囲は定格回転時±６Ｖ～±５０Ｖです。これを超えるタコゼネを使用される場合は弊 

  社技術までご相談ください。 

6-3）サーボＯＮ入力信号 

  ＬＯＷレベル（－ＣＯＭと短絡）を入力することにより駆動可能状態になります 

6-4）アラームリセット入力信号 

  ＬＯＷレベルを入力（－ＣＯＭと短絡）することによりアラームが解除されます。 

6-5）Ｐ制御入力 

  ＬＯＷレベル（－ＣＯＭと短絡）を入力することで速度アンプが比例アンプ（Ｐ制御）となります。 

  主にトルク制御用に使用しますが、速度制御時の停止時に本入力で内部ドリフトによるモータの回転を 

  抑えることができます。尚、Ｐ制御時は“ＧＡＩＮ”ボリュームが有効となります 

6-6）アラーム出力信号 

  本出力は正常時ＬＯＷでアラーム時 HIGH レベルとなります。アラーム出力時基板上の LED “LE”，“OH” 

  “EE”の何れかが点灯しますので点灯を確認し原因を究明してください。 

  アラーム出力時は出力が遮断されモータは自然停止します。本出力は Vce＝４０V、Ic＝２０ｍA以下で 

  ご使用ください。 

 ＬＥ（ループエラー） 

  速度アンプが約１秒間飽和したときで、過負荷による場合、タコゼネ又はエンコーダ断線によりモータが 

  暴走した場合、指令電圧に対しモータの回転数が上がりきらない場合、トルク制御でボリューム“ＩａＦｓ”で 

  制限された電流出力が継続された場合等が考えられます。 

  ループエラーアラームをユーザー殿の都合で無効にされたい場合はスイッチ SW1-５（LE）を 

  ON にしてください。 

 ＯＨ（オーバーヒート） 

  出力電流の実効値が±２A を超えた状態で継続運転された場合で、モータ過負荷の可能性があります。 

 ＥＥ（エンコーダエラー） 

  エンコーダにラインドライバタイプを使用しＡ相、／Ａ相、Ｂ相、／Ｂ相何れかの相が断線した場合です 

6-7）エンコーダ入力信号 

  ラインドライバ又はオープンコレクタタイプのエンコーダが使用可能で、ラインドライバの場合はスイッチ 

  ＳＷ１－３をＯＮ、オープンコレクタの場合はＯＦＦにしてご使用ください。ラインドライバタイプの場合は 

  断線時アラームが発生します。 
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7. 入出力回路図 

 

入力信号回路図                           出力信号回路図 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

        入力 ON電圧 ＜ ０．３V 

 

8. ジャンパ及びスイッチ設定 

8-1）ＪＰ１（制御モードの設定用） 

ご希望の制御モード（速度制御、トルク制御、電圧制御）によりジャンパ設定を行って下さい。ジャンパ設定を正しく 

行わないとモータが暴走する場合がありますので注意して設定してください。 

ジャンパの場所は部品配置図（１４ページ）を参照して下さい 

制御モード 制御の形態 ｼﾞｬﾝﾊﾟＪＰ１ その他の設定 

速度制御 

（タコゼネ） 

出荷時の設定 

タコゼネを用いた場合 

指令電圧とモータ回転速度が比例する。

負荷変動があってもモータ回転数が変動

しない 

ＰＩ，ＴＧショート 

 

 

速度制御 

（エンコーダ） 

エンコーダを用いた場合 

指令電圧とモータ回転速度が比例する。

負荷変動があってもモータ回転数が変動

しない 

ＰＩ，ＦＶショート  

トルク制御 指令電圧とモータアマチュア電流（モータ

トルク）が比例する 

全てオープン 

 

 

 

ＴＢ２のＰ制御をＣＯＭ

に短絡 

又は SW1-6 を ON 

 

電圧制御 指令電圧とモータ端子電圧が比例する。

負荷変動があるとモータ回転数が変動す

る 

ＰＩ，ＶＳショート 

 

 

 

 

ジャンパピンの型式：ＸＪ８Ａ―０２１１ メーカ：オムロン 

２ｋ Ω

１ｋ Ω

１０ｋ Ω

１２Ｖ

入力信号

－ＣＯＭ

 

出力信号 １ｋ Ω

１０ｋ Ω

３．３Ｖ

４．７ｋ Ω
Ｖｃｅ＜４０Ｖ

Ｉｃ ≦２０ｍＡ
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8-2）スイッチＳＷ１の設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Ｆ０，Ｆ１，Ｆ２（Ｆ／Ｖ変換係数） 

エンコーダを使用した速度制御時のＦ／Ｖ変換係数の設定用でエンコーダのパルス数とモータの最大回転数に 

より設定します。設定値は下表に従ってください 

 

Ｆ０ Ｆ１ Ｆ２ エンコーダの使用最大周波数 Ｆ／Ｖの変換係数 

ＯＦＦ ＯＦＦ ＯＦＦ ４ＫＨｚ ２．１１２Ｖ／ＫＨｚ 

ＯＮ ＯＦＦ ＯＦＦ ８ＫＨｚ １．０５６Ｖ／ＫＨｚ 

ＯＦＦ ＯＮ ＯＦＦ １６ＫＨｚ ０．５２８Ｖ／ＫＨｚ 

ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ３２ＫＨｚ ０．２６４Ｖ／ＫＨｚ 

ＯＦＦ ＯＦＦ ＯＮ ６４ＫＨｚ ０．１３２Ｖ／ＫＨｚ 

ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ １２８ＫＨｚ ０．０６６Ｖ／ＫＨｚ 

ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ２５６ＫＨｚ ０．０３３V／ＫＨｚ 

ＯＮ ＯＮ ＯＮ ５１２ＫＨｚ ０．０１７V／ＫＨｚ 

 

注１）エンコーダの周波数は A相又は B相の周波数です。 

注２）速度ループの安定を図るため FV変換の係数をできるだけ大きく設定してください。 

   そのため使用されるエンコーダの最大周波数を算出し、表の中でその値を超えて且つ最小の周波数に 

   設定してください。 

   例）モータの定格回転数：５０００ｒｐｍ 

      エンコーダのパルス数：５００ｐｐｒ 

      ５００×５０００ 
                ≒ ４１．７（ＫＨｚ） 
          ６０ 

      となり上の表で６４ＫＨｚの設定となります 

Ｆ０，Ｆ１，Ｆ２ ：Ｆ／Ｖの変換係数設定用（詳細は別記） 

 

ＥＴ    ：ＯＦＦ →エンコーダ：オープンコレクタタイプ 

       ＯＮ  →エンコーダ：ラインドライバタイプ 

 

ＬＥ    ：ＯＦＦ → ループエラーアラーム有効 

       ＯＮ →        〃      無効 

 

Ｐ     ：ＯＦＦ → ＰＩ制御（比例・積分制御） 

       ＯＮ →  Ｐ制御（比例制御） 

ON 
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 ＥＴ（エンコーダタイプ） 

エンコーダタイプの設定用でオープンコレクタの場合はＯＦＦ、ラインドライバの場合はＯＮで使用します。 

ラインドライバの場合は断線機能が有効となりＡ相，／Ａ相，Ｂ相，／Ｂ相のいずれかの相が欠相した場合に 

エンコーダエラーアラームが発生し、モータを自然停止させます。 

 ＬＥ（ループエラー） 

ループエラーアラーム時モータ出力を遮断する場合はＯＦＦ、遮断しない場合はＯＮにしてください。 

通常はＯＦＦで使用します。 

 Ｐ（比例制御） 

比例積分制御の場合はＯＦＦ、比例制御の場合はＯＮにします。トルク制御時はこのスイッチを ONにしても 

有効となります。入力信号の P制御と全く同じ機能を有します。 

 

9. 調整用ボリューム 

9-1）“ＩａＦｓ” ボリューム（電流フルスケール調整用） 

最大出力電流の調整用です。右回し端で１００％、左回し端で最大の約１０％に絞られます。最大電流は 

通常モータの定格電流の２倍から３倍程度に設定してください。 

モータ定格電流に対し過大な電流値を設定されるとモータ内のマグネットが減磁する可能性があります。 

１００％時の最大出力電流値は±５．２Ａとなります。 

9-2）“ＳＰＤ” ボリューム（モータ速度調整用） 

速度制御、電圧制御時のフィードバックゲイン調整用となります。 

速度制御時は指令電圧が±１０Ｖのときモータが定格回転数になるように調整します。 

定格回転数はチェック端子“ＴＧ”の電圧をテスター等で測定し設定してください。 

電圧制御時は指令電圧が±１０Ｖのときモータ端子電圧が定格電圧になるように調整します。 

9-3）“ＺＥＲＯ” ボリューム（オフセット調整用） 

速度アンプのオフセット調整用です。指令入力電圧０Ｖ又は指令入力を開放してモータが停止するように 

調整してください。 

9-4）“ＬＯＯＰ” ボリューム（ループゲイン調整用） 

速度アンプのループゲイン調整用です。負荷状態に応じてモータのハンチングが収まるように調整してく 

ださい。左回しで比例ゲインが下がり、積分量が増加します。右回しで比例ゲインが上がり、積分量が減 

少します。負荷が軽い場合は左回し、負荷が重い場合は右に回してダンピング調整を行ってください。 

本ボリュームはＰ制御時は機能しません。 

9-5）“Ｐ”ボリューム（比例成分調整用） 

速度アンプの比例ゲイン調整用です。ＬＯＯＰボリュームと併用し調整用を行ってください。右回しで 

比例ゲインが増大し速度応答が速くなりますが回しすぎると微振動が発生する場合があります。 

本ボリュームはＰ制御時は機能しません 

9-6）“ＧＡＩＮ”ボリューム（Ｐ制御時のゲイン調整用） 

比例制御（Ｐ制御）時に本ボリュームが有効となります。トルク制御時の指令電圧対出力電流の比率を調整 

できます。ボリューム左回し端のとき指令電圧±１０Ｖで出力電流が“ＩａＦｓ”ボリュームで設定された最大電流と 

なります。右回し端のときゲインが約４．３倍となり指令電圧±２．３Ｖで最大電流となります。 
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9-7）“ＩＲＣ”ボリューム（ＩＲ補償調整用） 

電圧制御時のみ本ボリュームが有効となります。通常本ボリュームの調整はSPDボリュームによる出力電圧調整

を行った後に行います。 

電圧制御時 Ｉ×Ｒ（電機子電流×電機子抵抗）による回転数の低下を補正するためのもので、モータに合わ 

せて調整します。回し過ぎると負荷が重くなったとき回転数が上昇することがありますので実負荷で最適な位置 

に調整して下さい。回転計等のモータ回転数を検出する手段がある場合は、負荷を軽くしたり重くしたりしながら 

回転数の変動幅が少なくなるように調整してください。 

尚、本ボリュームは速度制御時とトルク制御時は必ず左いっぱいに絞ってご使用ください。出荷時は左に絞られて 

います。 

 

10. 表示 LED 

基板上のＬＥＤでドライバの状態を確認できるようになっています。ＬＥＤの場所は部品配置図を参照してください 

・PWＲ（緑色） ・・・・・・・電源が入力されていることを示します。電源が入力されていても点灯しない場合は 

               ヒューズが切れている可能性があります。その際は修理となりますので弊社技術に 

               ご相談ください。 

・ＬＥ（赤色） ・・・・・・・・・・・・・・ ループエラーアラームが発生しています。 

・OH（赤色） ・・・・・・・・・・・・・・ オーバーヒートアラームが発生しています 

・ＥＥ（赤色） ・・・・・・・・・・・・・・ エンコーダ断線アラームが発生しています。 

 

11. チェック端子 

基板上のチェック端子でタコゼネの波形とモータの電流波形がモニターできるようになっています 

・ＳＧ ・・・・・・・・・・ 波形測定用基準０V です。 

・ＩＭ ・・・・・・・・・・ モータのアマチュア電流波形が観察できます。 

            スケールは最大電流±５Ａのとき±５Ｖとなります（±１V/A） 

・TG ・・・・・・・・・・ タコゼネ又はエンコーダＦ／Ｖ変換の速度波形が観察できます。 

            スケールはタコゼネの場合は発生係数、エンコーダの場合はＳＷ１－１，２，３ 

            （Ｆ０，Ｆ１，Ｆ２）の設定による発生係数を参照し換算してください。 
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12. 主電源の電圧及び電源の電流値の設定について 

本ドライバの入力電源は１２Ｖ～５０Ｖとワイドになっておりますが定格が低電圧のモータを高電圧で 

使用するとモータがリップル電流で異常に発熱したり、フラッシュオーバーを起こしモータが故障する可能性が 

あります。 

モータ及びドライバを効率よくご使用頂くためモータの定格電圧により主電源電圧を設定してください。 

通常以下の式により設定します 

     主電源電圧：Ｖｄ、モータ定格電圧：Ｖａ、モータアマチュア抵抗：Ｒａ、モータ定格電流：Ｉｒ 

     最大出力電流：ＩａMAX として 

      

 

 
主電源の電流はモータの定格出力より設定して下さい 
主電源電流：Ｉｄ（Ａ）は次式より求めて下さい。モータ定格出力Ｐ（Ｗ）、主電源電圧Ｖｄ（Ｖ）として 

              
      

 

 

使用する電源はピーク電流対応のものをお勧めします。 

例）イーター電機工業殿 ＰＦシリーズ、 

サンケン電気殿 ＳＬＳシリーズ、 

ＴＤＫラムダ殿 ＺＷＳ－ＰＡＦシリーズ、ＰＳシリーズ 

コーセル殿 FCA シリーズ 

 

13. トルク制御時の取り扱いについて 

トルク制御時はＰ制御入力をＬＯＷにするか又はスイッチＳＷ１－６をＯＮにしてください 

指令電圧対出力電流は“ＧＡＩＮ”ボリュームにより設定してください。ボリューム左回し端で指令電圧±１０Ｖに対し 

出力電流は最大電流となります。右回し端で指令電圧±２．１Ｖに対し最大電流となります。 

最大出力電流は“ＩａＦｓ”ボリューム右回し端で±５．２Ａ（±５％）となります。 

最大出力電流値はボリューム“ＩａＦｓ”を絞ることにより約１０％まで小さくすることができます。その際指令電圧に

対し出力電流は最大電流までリニアに出力されます。 

 

14. 付属品 

No． 品名 型式 メーカー 数量 

１ ＴＢ１用電線側端子台 XW4B―０７Ｂ１-H１ オムロン １ 

２ ＴＢ２用電線側端子台 XW4B―０９Ｂ１-H１ オムロン １ 

３ ＣＮＥ用ハウジングソケット ＸＨＰ－７ 日圧 １ 

４ 上記用コンタクトピント ：ＢＸＨ－００１Ｔ－Ｐ０．６ 日圧 ８ 

 

Ｖａ ＋ Ｒａ × （ＩａMAX－Ｉｒ） 
２×Va  ≧ Ｖｄ ≧  
                   ０．８ 

           Ｐ 
Ｉｄ （Ａ） ＝            Ｋ＝０．６～０．８ （モータ及びドライバ効率）         
         Ｋ ・ Ｖｄ 
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15. 部品配置図 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

● 調整用ボリューム 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＴＢ１ 

ＴＢ２ 

ＣＮＥ 

ジャンパＪＰ１ スイッチＳＷ１ 
表示ＬＥＤ 

チェック端子 

 IRC    LOOP    P     IaFs   GAIN     SPD   ZERO 



 16 

28

12 16

1
0
5

7
9
1
(
取

り
付

け
ピ

ッ
チ

)
7

73.5

1
22-M3

1
6

2-M3(7)59.5(取り付けピッチ)7

SPDZERO GAIN IaFs P LOOP

S
G

T
G

I
M

IRC

COM

REF

-12V

+12V

COM

ALM

P

RST

SON

TB2

CNE

TG-

TG+

FG

M-

M+

0V

+V

TB1

1.3

16. 外形図 
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17. A001 からの置き換えのお客様へ 

従来品 A001 からの置き換えの場合は以下に対比表を示しますのでご参照ください 

仕様 A001 USE-2A 

電源電圧（ＤＣ） ＋２０Ｖ～＋２８Ｖ ＋１２Ｖ～＋５０Ｖ 

電源電圧（ＡＣ） １８Ｖ～２４Ｖ 非対応 

定格出力電流 ±１．５Ａ ±２Ａ 

最大出力電流 ±３Ａ ±５Ａ 

制御モード 速度、トルク、電圧 速度、トルク、電圧（ＩＲ補正機能付き） 

速度モードでのエンコ

ーダ対応 

非対応 対応（エンコーダの最大周波数５００ＫＨｚ） 

指令電圧 ０～±１０Ｖ ０～±１０Ｖ 

入力インピーダンス １００ｋΩ ２００ｋΩ 

サーボＯＮ入力 ＭＦＲ サーボＯＮ （入力論理は同じ） 

比例（Ｐ）制御入力 ＴＲＱ端子オープン（High）で比例制御 Ｐ制御端子クローズ（Low）で比例制御 

内部ＤＩＰスイッチでも設定可能 

アラーム出力 ＡＢＮ：アラーム時 Lｏｗ ＡＬＭ：アラーム時Ｈｉｇｈ 

調整ボリューム 

 

 

 

 

 

・オフセット調整（OFFSET）多回転タイプ 

・速度フルスケール（SPEED） 

・比例制御時のゲイン調整（GAIN） 

・電流制限（IaFs） 

・比例ゲイン調整（P） 

・積分調整スイッチ（DSI） 

・オフセット調整（ZERO） 

・速度フルスケール（SPD）多回転タイプ 

・比例制御時のゲイン調整（GAIN） 

・電流制限（IaFs） 

・比例ゲイン調整（P） 

・比例積分調整（LOOP） 

・ＩＲ補正（IRC） 電圧制御時使用 

アラーム機能 

 

パワー素子過熱（オーバーヒート） 

制御異常（オーバースピード） 

パワー素子周辺過熱（オーバーヒート） 

過負荷及び制御異常（ループエラー） 

エンコーダ断線異常（エンコーダエラー）但し

ラインドライバのみ有効 

表示 LED ・オーバーヒート(ＯＨ)赤色 LED 

・オーバースピード（ＯＳS）赤色ＬＥＤ 

・電源入力（PWＲ）緑色 LED 

・オーバーヒート（OH）赤色 LED 

・ループエラー（ＬＥ）赤色 LED 

・エンコーダエラー（ＥＥ）赤色 LED 

波形チェック用端子 なし ＴＧ（速度波形）、ＩＭ（モータ電流波形）、ＳＧ

（グランド） 

駆動方式 トランジスタ PWM（ｆ＝２０KHｚ） MOSFET PWM（ｆ＝４０KHｚ以上） 

チョークコイル 後付け対応 （μＳＡ－２－□Ｌにて） 標準で搭載 

ＲｏＨＳ規制 非対応 対応 

 

 

 

 

 

 



                                                             USE2A-M08 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

製造元 

株式会社バンガードシステムズ 
ME 事業部 

本社 埼玉県所沢市東所沢１－２７－２３ 

TEL： 04-2951-5381  FAX ：04-2951-5383 

URL：http://www.hp-vanguard.com 

 

販売元 

シチズン千葉精密 株式会社 

本社 千葉県八千代市吉橋１８１１－３ 

TEL：047-458-7935  FAX：047-458-7962 

URL： http://ccj.citizen.co.jp/ 

E-mail：info@ccj.citizen.co.jp 
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