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一般的なモーション制御 ストーバー独自方式：PLCプログラミング不要

モーション制御の方法

電源

PLC

サーボアンプ

サーボモータ・サーボギヤードモータ
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PLC
タッチパネル等

ドライブ
コントローラ

リーンギヤードモータ

PLC等より
接点信号出力

ドライブコントローラに予め設定されたモーション
制御設定に従ってリーンギヤードモータは制御され
ます

PLC上でのモーション制御プログラミングに

従って、サーボモータは制御されます



軸モデルの選定

電子ギア（減速比・搬送量等）の設定

モーション制御の設定方法

減速比
搬送量

ボールねじ、ラックアンドピ
ニオンなどは、ここで1回転

当たりの搬送量を設定するこ
とで、モーション制御設定で
の計算を不要としています

直動系モーション 回転系モーション



次の制御ブロック中断した時の次
の制御ブロック

＜上記の場合：以下を繰り返します＞
ブロック⓪：730mm送り
ブロック①：600mm戻し
ブロック②：300mm送り
ブロック③：120mm戻し
ブロック④：200mm送り
ブロック⑤：200mm戻し
ブロック⑥：138mm送り →⓪に戻る

モーション制御の設定方法

◆上記のように各動作の順番を指定することで複雑な動きをシーケンスとして設
定できます

◆各シーケンスの始動トリガーを接点信号とすることでモーション制御を行う
◆始動トリガーは５個：５つのモーションシーケンス制御が可能
◆各シーケンスのステップ数：100ステップ以上（他の設定により変動します）




