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電氣規格 ： KRE04360/KRE06360

自動滑台

滑台款型 KRE04360-C KRE06360-C

馬達（※1）

類型 5相步進馬達　0.75A/相
製造商 東方馬達株式會社

款型（※2） C005C-90215P-1
步進角 0.72°

聯接頭 款型 HR10A-10R-12PC（71）（廣瀨電機株式會社）
接收側款型 HR10A-10P-12S（73）（廣瀨電機株式會社）

感應器

原點感應器 有
款型 光電素子　EE-SX4320（歐姆龍株式會社）

電源電壓 DC5～24V  ±10%
消耗電流 合計35mA以下

操縱輸出 NPN集電極開路輸出　DC5～24V  8mA以下
殘留電壓0.3V以下 （負荷電流2mA時）

輸出理論 檢出（遮光）時：輸出電晶體OFF （非導通）

電氣規格

　※1　馬達單體性能詳情見  P.1-213～
※2　款型為駿河精機獨創管理型式

針排列 結線圖

時序圖

原點檢出刻度位置［°］

KRE04360 0（原點端面：遮光板的CCW側邊緣）
6（反端面：遮光板的CW側邊緣）  　

KRE06360 0（原點端面：遮光板的CCW側邊緣）
4（反端面：遮光板的CW側邊緣）  　

單位［°］

※原點回歸為使用DS102/DS112系列控制器進行原點回歸類型4時。  
※坐標為設計上的數值。  實際可能發生±0.5°左右尺碼誤差。  
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馬達引線
馬達引線
馬達引線

馬達引線
感應器電路板

調節器開路

開路
開路

開路

馬達引線

ORG

Vin

GND

Vout電源輸入(+)
ORG輸出

藍
紅
橙
綠
黑

電源輸入(-)

MOTOR

※使用DS102/DS112控制器時，
　敬請將感應器理論設定為以下。  
　˙極限感應器理論：A（N.O.）
　˙原點感應器理論：B（N.C.）
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KRE系列推薦原點回歸方法

DS112/102

適應步進馬達控制器

■ 控制器   　P.1-197～

輸入電源 泛用輸入輸出埠 驅動器型（分割數）
一般（Full/Half） 微步進（1〜1/250［16階段］）

AC100-240V 無 DS102ANR DS102AMS
有 DS102ANR-IO DS102AMS-IO

DC24V 無 DS112ANR DS112AMS
有 DS112ANR-IO DS112AMS-IO

我社的自動滑台根據款型感應器的規格有所不同。  因此， 以推薦以外的原點回歸方法可能無法正常動作。  
接續我社控制器時， 敬請設定為推薦原點回歸方法使用。  

【類型3】 對CCW方向進行檢出， 對ORG信號的
CCW側邊緣（a點）進行檢出工程。  

【類型4】 對CW方向進行檢出， 對ORG信號的CW側
邊緣（a點）進行檢出工程。  

【類型9】 類型3執行後， 對TIMING信號的CCW側
邊緣進行檢出工程。  

【類型10】 類型4執行後， 對TIMING信號的CW側
邊緣進行檢出工程。  

CCWLS CWLS

<原點檢測行程>

ORG

a點

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

※

※

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

※實線表示突然
停止設定時，
虛線表示減速
停止設定時。

CWLS

<原點檢測行程>

ORG

a點

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

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

※實線表示突然停止
設定時，虛線表示
減速停止設定時。

CCWLS

原點回歸隊列  P.1-201〜

適應驅動器

■ 驅動器　    P.1-205〜

款型 CVD507-K-A9 CRD5107P
分割數 1〜1/250（16階段） 1〜1/250（16階段）

DC24V系輸入



1
181

蝸輪蝸杆

直接驅動

滾珠絲杠

自
動
旋
轉

XY

Z

水平面Z

XYZ

測角

旋轉

X

組合

控制元件

φ39

φ40

φ59

φ60

φ75

φ100

φ180

其他

款型 選擇代碼 可選代碼

旋轉滑台φ75/φ100/φ180：KS402

自動滑台

2 附屬電纜選項

1

75G φ75mm
100C φ100mm
180C φ180mm

客戶需要規格 滑台面尺寸 ＋ 附屬電纜   KS402-100C
φ100mm 2m

選擇例

■�最適合想要高精度以廣域角度定位時及
360°連續旋轉時的旋轉滑台。 

■�透過孔型適合旋轉電纜處理及偏光元件等。 

電纜   P.1-207～
電氣規格見P.1-183～2

配置
款型 KS402-75G-5 KS402-100C-5 KS402-180C-5

機
械
規
格

移動量 360° 360°
滑台面尺寸 φ75mm φ100mm φ180mm
移動結構（減速比） 蝸桿傳動（1/144） 蝸桿傳動（1/180） 蝸桿傳動（1/180）
導軌 交叉滾子軸承 組合角面接觸滾珠軸承 組合角面接觸滾珠軸承
主材質-表面處理 鋁-黑耐酸鋁處理
自重 1.16kg 2.5kg 9.7kg

精
度
規
格

分辨率 0.0025°/脈衝（Full） 0.004°/脈衝（Full） 0.004°/脈衝（Full）
MAX速度 25°/sec［10kHz］ 20°/sec［5kHz］ 20°/sec［5kHz］
定位精度 0.03°以內 0.05°以內
反復定位精度 ±0.005°以內 ±0.005°以內
耐荷重 10kgf【98N】 15kgf【147N】 30kgf【294N】
力矩剛性 0.15″/N˙cm 0.07″/N˙cm 0.02″/N˙cm
空轉 0.005°以內 0.004°以內 0.01°以內
背隙 0.005°以內 0.004°以內 0.01°以內
平行度 120μm以內 100μm以內
偏芯量 5μm以內
面振動量 20μm以內 60μm以內

感
應
器

極限感應器 有（切換開關） 有（切換開關）
原點感應器 有
近接原點感應器 -

附屬螺絲（六角帶孔螺釘） M4-12　4個 M6-16　4個 M6-12　4個

1 滑台面尺寸

代碼 規格 電纜款型
無記號 2m D214-2-2E

1 2m單側散線 D214-2-2EK
2 4m D214-2-4E
3 4m單側散線 D214-2-4EK
4 僅聯接頭（無電纜） －
5 無電纜（標準） －
6 可撓式電纜2m D214-2-2R
7 可撓式電纜4m D214-2-4R
8 可撓式電纜4m單側散線 D214-2-4RK
9 可撓式電纜2m單側散線 D214-2-2RK

KS402 -     75G -  □5

※見 P.1-207, 209～更詳細的信息，電纜。
※請選擇“無記號，2，6或7” 

時步進電機控制器連接(DS102/112)

KS402-100C

KS402-180C

KS402-75G
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外形尺碼圖

KS402-75G

KS402-100C

KS402-180C

(透射孔直徑Φ��）
自上面開孔 深度�.�Φ��(H�)

感应器用遮光板夹具(M�)
緊固扭矩:�cN・m

�-M� 深度�

连接头HR��A-��R-��P(HRS)
�-M� 深度�

�-M� 深度 �

��
.�

��
.�

��
��

��
����

��

Φ�
�

�.�

限位感應器切換開關

�-�.�通孔
（M�用螺栓孔）

���.�
��.���

��
��

�� ��

Φ��

��

��

�

�
�� ��

��
�� ��

��

�.
�

�.
�

KS���-��

CAD
DATA

181
120
100

25 25

61

連接頭HR10A-10R-12P

（HRS）
4-7通孔

(M6用螺栓孔)

感應器用遮光板夾具（M4）

緊固扭矩：25c∙Nm

限位感應器切換開關

92

（透射孔直徑φ16）
自上面開孔 深度8φ16(H7)

10
0

12
0 25

25

8-M4深度6

φ100

（
54

.5
）

70

8

22
61φ3

6
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70
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0
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50
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220 （57.6）
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16
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1879050
50

20
0

22
0

70

（M3固定螺栓）
感應器用遮光板夾具

6

8-M6深度8

φ180

250 
180

54

φ60透射孔

59
12 5

19

(M6用螺栓孔)
4-6.5通孔φ11沉孔

44

90

連接頭HR��A-��R-��P
（HRS）

12-M4深度6

φ
36
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電氣規格˙可選：KS402

自動滑台

滑台款型 KS402-75G KS402-100C KS402-180C

馬達（※1）
類型 5相步進馬達　0.75A/相（東方馬達株式會社）

款型（※2） PK544-PMB-C18(□42mm) PK544PB-C18(□42mm) PK544PB(□42mm)
步進角 0.36° 0.72°

聯接頭 款型 HR10A-10R-12P（73）（廣瀨電機株式會社）
接受側適合聯接頭 HR10A-10P-12S（73）（廣瀨電機株式會社）

感應器

極限感應器 有（PM-F25） 有（PM-F25,R25）
原點感應器 有（PM-F25） 有（PM-L25）

狹縫原點感應器 -
款型 微型光電感測器　PM-□25（Panasonic Industrial Devices SUNX）

電源電壓 DC5〜24V　±10％
消耗電流 合計45mA以下（1感應器平均　15mA）

操縱輸出
NPN集電極開路輸出　DC30V以下50mA以下

殘留電壓2V以下（負荷電流50mA時）
殘留電壓1V以下（負荷電流16mA時）

輸出理論 CWLS,CCWLS　檢出（遮光）時：輸出電晶體OFF（非導通）
ORG　檢出（進光）輸出電晶體OFF（非導通） 檢出（遮光）時：輸出電晶體OFF（非導通）

電氣規格

※1　馬達單體性能詳情見  P.1-213～
※2　款型為駿河精機獨創管理號碼

時序圖

KS402-75G、 KS402-100C、 KS402-180C（KS402-180C僅檢出（遮光））
原點…以刻度0 ［°］ 檢出（進光）。  （使用DS102/112系列控制器進行原點回歸類型4時）
CW極限、 CCW極限…可任意變更位置。  

針排列

結線圖

○KS402-75G,100C,180C可透過開關設定極限機能ON、 OFF（解除）。  
○KS402-75G,100C,180C因可變更感應器用遮光板的位置， 可設定任意移動角。  

1 10

12

9

8

7

6

2

3

4

5

11

�
�
�
�
�
�
�
�
�
��
��
��

馬達引線
馬達引線
馬達引線
馬達引線
馬達引線
CWLS輸出
CCWLS輸出
開路
電源輸入（＋）
ORG輸出
電源輸入（－）
F.G.

MOTOR CWLS
OUT�
OUT�

藍
紅
橙
綠
黑

CCWLS
OUT�
OUT�

ORG
OUT�
OUT�

（黑）

（藍）
（白）

（茶）

（黑）

（藍）
（白）

（茶）

（黑）

（藍）
（白）

（茶） �
�
�
�
�
�
�
�
�
��
��
��

馬達引線
馬達引線
馬達引線
馬達引線
馬達引線
CWLS輸出
CCWLS輸出
開路
電源輸入（＋）
ORG輸出
電源輸入（－）
F.G.

MOTOR CWLS
OUT�
OUT�

藍
紅
橙
綠
黑

CCWLS
OUT�
OUT�

ORG
OUT�
OUT�

KS���-��G/KS���-���C KS���-���C

（黑）

（藍）
（白）

（茶）

（黑）

（藍）
（白）

（茶）

（黑）

（藍）
（白）

（茶）
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原點回歸方法

我社的自動滑台根據款型感應器的規格有所不同。  因此， 以推薦以外的原點回歸方法可能無法正常動作。  
接續我社控制器時， 敬請設定為推薦原點回歸方法使用。  

■KS402系列 推薦原點回歸方法　原點回歸隊列  P.1-201〜
類型  3：對CCW方向進行檢出，對ORG信號的CCW側邊緣進行檢出工程。  
類型  4：對CW方向進行檢出，對ORG信號的CW側邊緣進行檢出工程。  
類型  9：類型3執行後，對TIMING信號的CCW側邊緣進行檢出工程。  
類型10：類型4執行後，對TIMING信號的CCW側邊緣進行檢出工程。  

適應驅動器

■ 驅動器　    P.1-205〜

款型 CVD507-K-A9 CRD5107P
分割數 1〜1/250（16階段） 1〜1/250（16階段）

DC24V系輸入

適應步進馬達控制器

■  控制器   　     P.1-197〜

輸入電源 泛用輸入輸出埠 驅動器型
Full/Half 1〜1/250（16階段）

AC100-240V 無 DS102ANR DS102AMS
有 DS102ANR-IO DS102AMS

DC24V 無 DS112ANR DS112AMS
有 DS112ANR-IO DS112AMS-IO

使用連結功能，最多可與�台控制器連接(最多�軸控制)使用。

USB RS���C

USB
LINK

RS���C

�軸

DT���
(手持終端設備)

��針規格
滑台

D���-�-□E
D���-�-□Ｒ(可撓式電纜)

電腦

D���-R�-�

DS���-USB-�.�
(注�)

(注�) 使用USB集線器，每台PC最多可控制�個
連接網路(��軸)。

通
用

I/O
控

制
I/O

I/O

PLC
(序列器)

I/O

外部制御
機器

DS���/���

電纜
P.�-���～

電纜P.�-���～

DS���/��� 控制軟體
DSCONTROL-WIN    P.�-���

手持終端設備
P.�-���

■連接示例

CCWLS CWLS

<原點檢測行程>
ORG

a點

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

※

※

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

※實線表示突然停止設
定時、虛線表示減速停
止設定時。

【類型3】向CW方向進行檢測，執行ORG信號的
CW側緣(a點)的檢測工序。

CWLS

<原點檢測行程>
ORG

a點

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

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

JDJOG

JDJOG

※實線表示突然停止設定
時，虛線表示減速停止設
定時。

CCWLS

【類型4】沿 CW 方向進行檢測，執行 ORG 信號的
CW 側緣 (a 點 ) 的檢測工序。
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New
KRE10360

KRE10360-□
1 滑台面尺寸

1 2

10 φ100mm

配置
款型 KRE10360

機
械
規
格

移動量 360°
滑台面尺寸 φ100mm
移動結構（減速比） 蝸桿傳動(1/90)
導軌 深溝玉軸受
滑台材質 鋁-鋁青銅
自重 1.8kg

精
度
規
格

分辨率 0.008°/脈衝(Full)
MAX速度 40°/sec[5kHz]
定位精度 0.05°以內
反復定位精度 ±0.01°以內
耐荷重 15kgf【147N】
力矩剛性 0.08″/N‧cm
空轉 0.02°以內
背隙 0.02°以內
平行度 120μm以內
偏芯量 5μm以內
面振動量 35μm以內

附屬螺絲（六角帶孔螺釘） M6-16　4個
感
應
器

極限感應器 有（切換開關）
原點感應器 有

※圖片為示意圖。 安裝孔位置˙形狀
　可能與實際產品不同。 

2 附屬電纜選項

※單側散線為反滑台側。 
※見 P.1-207, 209～更詳細的信息，電纜。
※請選擇“代碼A，C，F或H” 

時步進電機控制器連接(DS102/112)

代碼 規格 電纜款型
A 2m D214-2-2E
B 2m單側散線 D214-2-2EK
C 4m D214-2-4E
D 4m單側散線 D214-2-4EK
E 僅聯接頭（無電纜） －
F 可撓式電纜2m D214-2-2R
G 可撓式電纜2m單側散線 D214-2-2RK
H 可撓式電纜4m D214-2-4R
J 可撓式電纜4m單側散線 D214-2-4RK

無記號 無電纜（標準） －

電纜   P.1-207～
電氣規格見P.1-179～

旋轉滑台：KRE10360

自動滑台
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CAD數據
3D‧2D New

KRE10360

8

5
0

（
4
1
.5
）

4-M4 深度6
PK544PB

4-φ7通孔
(M6用螺栓孔)

φ
3
6

4
9
.5

2
2

2
5

2
5

120

100
2525

1
2
0

9
8
.9

1
0
0

179
59

φ100
φ14（H7）深度13

自反面開孔φ4（H7）深度8

感應器用遮光板夾具（M4）

緊固扭矩：8cN•m

連接頭HR10A-10P-12S

限位感應器切換開關

外形尺碼圖
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φ39

φ40

φ59

φ60

φ75

φ100

φ180

その他

蝸輪蝸杆

直接驅動

滾珠絲杠

自
動
旋
轉

XY

Z

水平面Z

XYZ

測角

旋轉

X

組合

控制元件

φ39

φ40

φ59

φ60

φ75

φ100

φ180

其他

滑台款型 KRE10360

馬達（※1）
類型 5相步進馬達　0.75A/相（東方馬達株式會社）

款型（※2） PK544PB
步進角 0.72゜

聯接頭 款型 HR10A-10R-12P（73）（廣瀨電機株式會社）
接受側適合聯接頭 HR10A-10P-12S（73）（廣瀨電機株式會社）

感應器

極限感應器 有（PM-F25）
原點感應器 有（PM-F25）

狹縫原點感應器 －
款型 微型光電感測器　PM-□25（Panasonic Industrial Devices SUNX）

電源電壓 DC5〜24V　±10％
消耗電流 合計45mA以下（1感應器平均　15mA）

操縱輸出
NPN集電極開路輸出　DC30V以下50mA以下

殘留電壓2V以下（負荷電流50mA時）
殘留電壓1V以下（負荷電流16mA時）

輸出理論 CWLS,CCWLS　檢出（遮光）時：輸出電晶體OFF（非導通）
ORG　檢出（進光）輸出電晶體OFF（非導通）

電気仕様

※1　馬達單體性能詳情見  P.1-213～
※2　款型為駿河精機獨創管理號碼

New

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

馬達引線
馬達引線
馬達引線
馬達引線
馬達引線
CWLS輸出
CCWLS輸出
開路
電源輸入（＋）
ORG輸出
電源輸入（－）
F.G

MOTOR CWLS
OUT1
OUT2

藍
紅
橙
綠
黑

CCWLS
OUT1
OUT2

ORG
OUT1
OUT2

（黑）

（藍）
（白）

（茶）

（黑）

（藍）
（白）

（茶）

（黑）

（藍）
（白）

（茶） 1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

馬達引線
馬達引線
馬達引線
馬達引線
馬達引線
CWLS輸出
CCWLS輸出
開路
電源輸入（＋）
ORG輸出
電源輸入（－）
F.G

MOTOR
CWLS

OUT1
OUT2

藍
紅
橙
綠
黑

CCWLS
OUT1
OUT2

ORG
OUT1
OUT2

KS402-75/KS402-100 KS402-180

（黑）

（藍）
（白）

（茶）

（黑）

（藍）
（白）

（茶）

（黑）

（藍）
（白）

（茶）
1 10

12

9

8

7

6

2

3

4

5

11

電氣規格 ： KRE10360

自動滑台

○KS402-75G,100C,180C可透過開關設定極限機能ON、 OFF（解除）。  
○KS402-75G,100C,180C因可變更感應器用遮光板的位置， 可設定任意移動角。  

針排列 結線圖

時序圖

原點…以刻度0 ［°］檢出（進光）。  （使用DS102/112系列控制器進行原點回歸類型4時）
CW極限、 CCW極限…可任意變更位置。  
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DS112/102

輸入電源 泛用輸入輸出埠 驅動器型
Full/Half 1〜1/250（16階段）

AC100-240V 無 DS102ANR DS102AMS
有 DS102ANR-IO DS102AMS

DC24V 無 DS112ANR DS112AMS
有 DS112ANR-IO DS112AMS-IO

【類型 3】 對CCW方向進行檢出，對ORG信號的CCW側邊緣進行檢出工程。 【類型 4】 對CCW方向進行檢出，對ORG信號的CCW側邊緣進行檢出工程。

【類型 9】 類型3執行後， 對TIMING信號的CCW側邊緣進行檢出工程。  【類型10】 類型4執行後， 對TIMING信號的CCW側邊緣進行檢出工程。   

CCWLS CWLS

<原點檢測行程>
ORG

a點

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

※

※

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

※實線表示突然停止設
定時、虛線表示減速停
止設定時。

【類型3】向CW方向進行檢測，執行ORG信號的
CW側緣(a點)的檢測工序。

原點回歸隊列  P.1-201〜

New
原點回歸方法

我社的自動滑台根據款型感應器的規格有所不同。  因此， 以推薦以外的原點回歸方法可能無法正常動作。  
接續我社控制器時， 敬請設定為推薦原點回歸方法使用。  

CWLS

<原點檢測行程>
ORG

a點

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

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

JDJOG

JDJOG

※實線表示突然停止設定
時，虛線表示減速停止設
定時。

CCWLS

【類型4】沿 CW 方向進行檢測，執行 ORG 信號的
CW 側緣 (a 點 ) 的檢測工序。

適應驅動器

■ 驅動器　      P.1-205〜

款型 CVD507-K-A9 CRD5107P
分割數 1〜1/250（16階段） 1〜1/250（16階段）

DC24V系輸入

適應步進馬達控制器

■  控制器   　     P.1-197〜
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KS451-40

■�最適合360°高速旋轉時的旋轉滑台。  

旋轉滑台φ39：KS451

自動滑台

款型 可選代碼

1 附屬電纜選項

1 2

客戶需要規格 滑台面尺寸 ＋ 附屬電纜 ＋ 附屬基板規格   KS451-40-1V
φ39mm 2m單側散線 帶24V對應基板

配置
款型 KS451-40-5

機
械
規
格

移動量 360°
滑台面尺寸 φ39mm
移動結構 直接傳動馬達
導軌 滾珠軸承（深溝滾珠軸承）
主材質ー表面處理 鋁 黑耐酸鋁處理 鐵
自重 0.3kg

精
度
規
格

分辨率 0.72°/脈衝（Full）
0.36°/脈衝（Half）

MAX速度 72°/sec［100Hz］
定位精度 -
反復定位精度 -
耐荷重 1.0kgf【9.8N】
力矩剛性 2.50″/N˙cm
空轉 0.05°以內
背隙 -
平行度 100μm以內
偏芯量 -
面振動量 50μm以內

感
應
器

極限感應器 -
原點感應器 有
狹縫原點感應器 -

附屬螺絲（六角帶孔螺釘） M3－28　3個

選擇例

2 附屬基板規格

代碼 規格
無記號 24V對應基板無

V 24V對應基板
帶K-PCBA24

※KS451-40系列為感應器電源電壓5V輸入規格。 
　�使用我社控制器以外操縱時，敬請檢討感應器放大器基板。 

KS451-40-□□
電纜   P.1-207～
電氣規格見P.1-191～

代碼 規格 電纜款型
無記號 2m D214-2-2E
1 2m單側散線 D214-2-2EK
2 4m D214-2-4E
3 4m單側散線 D214-2-4EK
4 僅聯接頭（無電纜） -
5 無電纜（標準） -
6 可撓式電纜2m D214-2-2R
7 可撓式電纜4m D214-2-4R
8 可撓式電纜4m單側散線 D214-2-4RK
9 可撓式電纜2m單側散線 D214-2-2RK

5

※見 P.1-207, 209～更詳細的信息，電纜。
※請選擇“無記號，2，6或7”�
時步進電機控制器連接(DS102/112)
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CAD數據
3D‧2D

配置
款型 K-PCBA24
外形尺碼 50（W）×50（D）×16（H）mm
聯接頭款型 171825-6（Tyco Electronics Japan（G.K.））
適合聯接頭 171822-6（附屬品）
電源電壓 DC24V±10％
消耗電流 30mA以下
操縱輸出 NPN集電極開路輸出　DC24V  500mA以下
使用環境 0〜40℃、 20〜80％RH（非結露）

附屬品 聯接頭2個　171822-6（Tyco Electronics Japan（G.K.））
接觸頭12個　170204-1（Tyco Electronics Japan（G.K.））

外形尺碼圖

KS451-40

φ55
φ39

22.5

32
32

22.5
16 16
10 10

22
.5

35 28
.2

23
.7

22
.5

16
16

10
10

(M3用螺栓孔)
3-φ3.5通孔φ6沉孔

4-Ｍ2.6深度4

8-Ｍ2深度4

透射孔直徑φ8（H7） 連接頭HR10A-10J-12P
（HRS）

連接頭HR10A-10P-12S
（HRS）

24V對應感應器放大器基板：K-PCBA24
使用
說明書

使用K-PCBA24時不需要我社控制器， 在使用運動控制板及可編程邏輯控制器（PLC）驅動EE-SX1103感應器使用的自動滑台時所需。  一般而言， 此類操縱機
器的感應器輸入迴路使用光耦合器， 需要10mA左右的動作電流。  此外， 感應器電流為DC24V。  但EE-SX1103感應器內藏的我社自動滑台為DC5V動作， 輸
出電流僅為1mA左右， 因此無法直接接續此類操縱機器。  
此時， 只需將K-PCBA24作為感應器放大器組入， 電源電壓即變為DC24V， 輸出電流亦可最大達到500mA。  

K-PCBA24

■感應器放大器基板及驅動器的接續示例 ●敬請注意感應器破損。  

外形尺碼圖 ■全體構成圖

J1 J2

4-φ3.5通孔

40 55

40
5

5

17
16

　標記表示連接器1針的位置。

滑台

連接至馬達驅動器

控制電路

附帶連接頭（※）
附帶連接頭（※）

D214-2-2EK

K-PCBA24

J1 J2

※用戶自行進行附帶連接頭
的夾緊。

馬達導線 藍色

馬達導線 紅色

馬達導線 橙色

馬達導線 綠色

馬達導線 黑色

CWLS輸出

CCWLS輸出

開路

電源輸入(＋)

ORG輸出

電源輸入(－)

F.G.

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

（KS451-40）

<滑台>

（D214-2-2EK）

<2m一端散線電纜>

(用戶使用的馬達驅動器)

<馬達驅動器>

（K-PCBA24）

<感測器放大器電路板>

<附帶連接器>

J1 J2

電源

電源輸入

制御回路

電源

馬達輸出

※1：連接時請參考用戶使用的馬達驅動器使用說明書等。
※2：請根據使用者使用的控制電路連接。

<附帶連接器>

CWLS輸出

CCWLS輸出

電源輸入(－)

電源輸入(＋)

ORG輸出

電源輸入(－)

CWLS輸出

CCWLS輸出

電源輸入(－)

電源輸出(＋)

ORG輸出

電源輸入(－)

1

2

3

4

5

6

CWLS輸出

CCWLS輸出

電源輸入(－)

電源輸入(＋)

ORG輸出

電源輸入(－)

1

2

3

4

5

6

1

2

3

4

5

6

CWLS輸出

CCWLS輸出

電源輸入(－)

電源輸出（＋）

ORG輸出

電源輸入(－)

DC24V(＋)輸出

DC24V(－)輸出

1

2

3

4

5

6

馬達導線 藍色

馬達導線 紅色

馬達導線 橙色

馬達導線 綠色

馬達導線 黑色

CWLS輸出

CCWLS輸出

電源輸入(－)

電源輸入(＋)

ORG輸出

電源輸入(－)

F.G.

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

各種制御用

入輸出信号

※1

※1

※1

※2

控制電路

藍

紅

橙

綠

黑

茶

黃

灰

紫

白

※�此基板的需要˙不要， 請見使用滑
台的感應器配置（電源， 電壓欄）。  

※�亦有滑台無需此基板。  

※聯接頭敬請客戶自行加工。  此外配線敬請使用0.2mm2以上粗電線。  基板安裝用螺絲敬請客戶自行準備。  
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電氣規格˙可選：KS451

自動滑台

滑台款型 KS451-40

馬達
類型 5相步進馬達　0.75A/相
款型 特別規格
步進角 0.72°

聯接頭 款型 HR10A-10J-12P（73）（廣瀨電機株式會社）
接受側適合聯接頭 HR10A-10P-12S（73）（廣瀨電機株式會社）

感應器

極限感應器 —
原點感應器 有
狹縫原點感應器 —

款型 光電素子　EE-SX1103（歐姆龍株式會社）
電源電壓 DC5V
消耗電流 合計25mA以下

操縱輸出
NPN集電極開路輸出
DC5V以下1.2mA以下

殘留電壓0.4V以下（負荷電流0.3mA時）
輸出理論 檢出（遮光）時：輸出電晶體OFF（非導通）

電氣規格

※進行原點回歸時及想要抑制振動時， 推薦使用微步進。  （驅動器：CVD507-K-A9  P.1-187～）

針排列 結線圖

時序圖

原點檢出範圍［°］

KS451-40 0〜11°

KS451-40
注意：�時序圖表上的CW/CCW方向表示馬達旋轉。  關於馬

達CW旋轉， 上面板為以下旋轉方向。   
KS451-40：CW

1 10
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原點回歸方法

我社的自動滑台根據款型感應器的規格有所不同。  因此， 以推薦以外的原點回歸方法可能無法正常動作。  
接續我社控制器時， 敬請設定為推薦原點回歸方法使用。  

■KS451 推薦原點回歸方法　　原點回歸隊列   P.1-201〜
類型  3：對CCW方向進行檢出，對ORG信號的CCW側邊緣進行檢出工程。  
類型  4：對CW方向進行檢出，對ORG信號的CW側邊緣進行檢出工程。  
類型  9：類型3執行後，對TIMING信號的CCW側邊緣進行檢出工程。  
類型10：類型4執行後，對TIMING信號的CW側邊緣進行檢出工程。  

適應驅動器

■ 驅動器　    P.1-205〜

款型 CVD507-K-A9 CRD5107P
分割數 1〜1/250（16階段） 1〜1/250（16階段）

DC24V系輸入

適應步進馬達控制器

■  控制器   　     P.1-197〜

輸入電源 泛用輸入輸出埠 驅動器型
Full/Half 1〜1/250（16階段）

AC100-240V 無 DS102ANR DS102AMS
有 DS102ANR-IO DS102AMS-IO

DC24V 無 DS112ANR  DS112AMS
有 DS112ANR-IO DS112AMS-IO

使用連結功能，最多可與�台控制器連接(最多�軸控制)使用。
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■連接示例
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※實線表示突然停止設定
時、虛線表示減速停止設
定時。

【類型3】向CW方向進行檢測，執行ORG信號的
CW側緣(a點)的檢測工序。
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※實線表示突然停止設
定時、虛線表示減速停
止設定時。

CCWLS

【類型4】向CW方向進行檢測，執行ORG信號的CW
側緣(a點)的檢測工序。




