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ステッピングモータコントローラ：DS102/112シリーズ

数量
1～63

日目発送
33
目
3
目発
3 1 6
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DT100
（ハンディターミナル）

手元操作上位機種

USB I/ORS232C

PC

PLC

D100-R9-2 DS100-CNT-2

D214-1-□E
D214-1-□R

D214-2-□E
D214-2-□R

DS100-USB-1.8

DS102/112

DS102/112

DS100-IO-2

モータコントローラ 自動ステージ

制御機器

I/O

DS102/112

自動ステージ
（16ピンコネクタ）
・KS102シリーズ
・KXSシリーズ

自動ステージ
（12ピンコネクタ）
・上記16ピンコネクタ仕様以外

電磁弁
近接センサ
各種I/O
etc.

（注1）
（注1）USBハブを使用する事で、PC

1台で最大4リンクネットワーク
（24軸）まで制御可能です。

DS100-LINK2-0.5

DS100-LINK3-0.5

ハンディーターミナル：DT100

自動ステージ

SPEC
DT100

30,000

数量
1～63

日目発送
33
目
3
目発
3 1 6
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https://www.surugaseiki.com/

DS102/112制御ソフトウェア：DSCONTROL-WIN

ステージコントローラ サンプルプログラム

SPEC
DSCONTROL-WIN

5,000

数量
1～63

日目発送
33
目
3
目発
3 1 6
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CCWLS CWLS

＜近接原点検出行程＞

＜原点検出行程＞

NORG

ORG

ORG

a点

b点

b点

開始位置1 開始位置2

開始位置3

開始位置4開始位置5

LD

SD

SD

JD

JD JOG

SD

※

※実線は急停止設定時、
　点線は減速停止設定時
　の場合を表します。

（a点検出時
センサOFF）

（a点検出時
センサON）

※

F速度

L速度

F速度
L速度

L速度
SD
L速度

F速度
L速度
SD
L速度

L速度

F速度
L速度

L速度

JOG

L速度

原点復帰方法
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CCWLS CWLS

＜近接原点検出行程＞

＜原点検出行程＞

NORG

ORG

ORG

a点

b点

b点

開始位置1開始位置2

開始位置3

開始位置4 開始位置5

LD

SD

SD

JD

JDJOG

SD

※

※実線は急停止設定時、
点線は減速停止設定時
の場合を表します。

（a点検出時
センサOFF）

（a点検出時
センサON）

※

F速度

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

L速度

F速度
L速度

SD
L速度

L速度

F速度
L速度

L速度

JOG

L速度

CCWLS CWLS

＜原点検出行程＞

ORG

a点

開始位置1 開始位置2

開始位置3

開始位置4

LD

SD

JD

JD

JD
JOG

※

※実線は急停止設定時、
点線は減速停止設定時
の場合を表します。

※

L速度

F速度

L速度

L速度
SD

F速度

L速度
SD
L速度

F速度

L速度
SD
L速度

F速度

L速度

JOG

JOG
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CCWLS CWLS

＜原点検出行程＞
ORG

a点

開始位置1開始位置2

開始位置3

開始位置4

LD

SD

JD

※

※実線は急停止設定時、
　点線は減速停止設定時
　の場合を表します。

※

F速度

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

SD

L速度

F速度
L速度

SD
L速度

L速度

F速度
L速度

JOG

JD
JOG

JD
JOG

CWLS

JD

JD
JOG

JOG

SD

SD

F速度
L速度

F速度
L速度

L速度
※

※

L速度

SD
L速度開始位置3

開始位置1 開始位置2

CCWLS

CCWLS（a点）

※実線は急停止設定時、
点線は減速停止設定時
の場合を表します。

CCWLS

CCWLS

JD

JD
JOG

JOG

SD

SD

F速度
L速度

L速度

L速度

SD
L速度

F速度
L速度

開始位置3

開始位置1開始位置2

CWLS（a点）

※

※

※実線は急停止設定時、
点線は減速停止設定時
の場合を表します。

原点復帰方法

自動ステージ

【タイプ4】 CW方向に検出を行い、ORG信号のCW側エッジ（a点）の検出行程を行います。

【タイプ5】 CCW方向に検出を行い、CCWLS信号のCW側エッジ（a点）の検出行程を行います。

【タイプ6】 CW方向に検出を行い、CWLS信号のCCW側エッジ（a点）の検出行程を行います。
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CWLS

ORG

JD JOG

JD JOG

b点

c点

CCWLS

＜原点検出行程＞

TIMING

＜励磁タイミング検出行程＞

CWLS

ORG

JD

JD

JOG

JOG

b点

c点

CCWLS

＜原点検出行程＞

TIMING

＜励磁タイミング検出行程＞

○ 検出開始位置
● 検出完了位置
F速度 駆動速度（設定スピード）
L速度 起動速度（設定スピード）
JD（JOG） 検出JOG間隔（JD＝L速度）
LD リミット検出停止時間300msec
SD センサ検出停止時間300msec

【タイプ8】 タイプ2実行後、TIMING信号のCW側エッジ（c点）の検出行程を行います。

【タイプ9】 タイプ3実行後、TIMING信号のCCW側エッジの検出行程を行います。

【タイプ10】 タイプ4実行後、TIMING信号のCW側エッジの検出行程を行います。

【タイプ11】 タイプ5実行後、TIMING信号のCCW側エッジの検出行程を行います。

【タイプ12】 タイプ6実行後、TIMING信号のCW側エッジの検出行程を行います。

【タイプ7】 タイプ1実行後、TIMING信号のCCW側エッジ（c点）の検出行程を行います。

TIMING信号を使って原点復帰をする場合（タイプ7～12）

ステッピングモータの励磁状態がドライバで規定される励磁原点のとき、TIMING出力がONになります。
（ステップ角が0.72°のモータの場合、7.2°ごとにTIMING出力がONになります）
ステージの原点センサとTIMING出力とでAND回路を構成すると、原点センサ内でのモータ停止位置のばらつきが抑えられ、より正確な原点
を検出することができます。


