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電気仕様：KGW06/KAW06
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モーターリード（青）
モーターリード（赤）
モーターリード（橙）
モーターリード（緑）
モーターリード（黒）
CWLS出力
CCWLS出力
オープン
電源入力（＋）
ORG出力
電源入力（－）
F.G.

MOTOR センサ基板
CWLS

ORG1

CCWLS
Vin Vout

GND

レギュレータ基板

原点端面（ストローク中心）反端面

CCWリミット CWリミット

メカストッパ

CCWリミット

原点センサ

CWリミット

未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

メカリミット メカリミット反端面原点端面

CWリミット CCWリミットストローク中心
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リンク機能により、最大3台のコントローラと連結（最大6軸制御）して使用することが可能です。

USB RS232C

USB
LINK

RS232C

2軸

DT100
（ハンディターミナル）

12ピン仕様
ステージ

D214-2-□E
D214-2-□Ｒ（ロボットケーブル）

パーソナル
コンピュータ

D100-R9-2

DS100-USB-1.8
（注1）

（注1）USBハブを使用する事で、PC1台で最大4リンク
ネットワーク（24軸）まで制御可能です。 汎

用
I/O

制
御

I/O

I/O

PLC
（シーケンサ）

I/O

外部制御
機器

DS102/112

ケーブル
P.1-207～

ケーブルP.1-208～

ハンディターミナル
P.1-199

■接続例

DS102/112 制御ソフトウェア
DSCONTROL-WIN    P.1-200

CCWLS CWLS

＜原点検出行程＞
ORG

a点

開始位置1 開始位置2
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開始位置4

LD

SD

JD

JD

JD
JOG

※

※

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

F速度
L速度
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※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。

【タイプ3】CCW方向に検出を行い、ORG信号の
CCW側エッジ（a点）の検出行程を行います。

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

※

※

F速度

L速度

F速度
L速度
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SD

SD
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SD
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F速度
L速度

JOG

JDJOG

JDJOG

※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

【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。


