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Instruction type Command name Reference chapter 

high speed command PLSY pulse output  For details, please refer to Chapter 11 11.3.1 

 

Instruction type Command name Reference chapter 

high speed command PLSR with acceleration and 
deceleration variable speed pulse 
output command 

 For details, please refer to Chapter 11 11.2.5 

 

Instruction type Command name Reference chapter 

high speed command PWM pulse width modulation 
command 

 For details, please refer to Chapter 11 11.3.3 

 

Instruction type Command name Reference chapter 

high speed command DPLSR with acceleration and 
deceleration variable speed pulse 
output command 

 For details, please refer to Chapter 11 11.2.6 

 

Instruction type Command name Reference chapter 

high speed command PLS multi-speed pulse output 
command 

 For details, please refer to Chapter 11 11.2.7 

 

Instruction type Command name Reference chapter 

high speed command HTOUCH read position capture 
instruction 

 For details, please refer to Chapter 11 11.3.4 
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Chapter 11 11.2.1 
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DPTI maximum fixed-length interrupt 
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For detailed instructions, please refer to 
Chapter 11 11.2.9 
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DSZR with DOG search origin return 
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For detailed instructions, please refer to 
Chapter 11 11.2.2 
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DRVI: Relative Position Control Instruction For detailed instructions, please refer to 
Chapter 11 11.2.3 
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DRVA absolute position control instruction For detailed instructions, please refer to 
Chapter 11 11.2.4 
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Chapter 11 11.2.7 
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DVIT interrupt fixed length For detailed instructions, please refer to 
Chapter 11 11.2.8 
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Command name Reference chapter 
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LIN linear path interpolation command For detailed instructions, please refer to 
Chapter 11 11.4.1 
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CW Clockwise arc path interpolation 
command 

For detailed instructions, please refer to 
Chapter 11 11.4.2 
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CCW counterclockwise arc path interpolation 
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For detailed instructions, please refer to 
Chapter 11 11.4.3 
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STOPDV pulse output stop command For detailed instructions, please refer to 
Chapter 11 11.2.10 
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PLSV variable speed pulse output command For detailed instructions, please refer to 
Chapter 11 11.3.2 

 



 

 

⚫ 

⚫ 

1． 

⚫ 

 

⚫ 

⚫ 



⚫ 

 

⚫ 



⚫ 

⚫ 

 

⚫ 

⚫ 



⚫ 

 

⚫ 

⚫ 



⚫ 

 

⚫ 

⚫ 

⚫ 



 

⚫ 

⚫ 
⚫ 

 

 

⚫ 

⚫ 
⚫ 



 

⚫ 

⚫ 

⚫ 

⚫ 



 



 

 

 

 

⚫ 

⚫ 

 

⚫ 

～



⚫ 

 

⚫ 



 

 

～

 

～

 

⚫ 



 

 

⚫ 

 

 

⚫ 

 



 

 

 



 



 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 



 



 

 

 

 



 



 

 

 







 







 













 



 

 

 

（ ） 

（ ） 

（ ） 

⚫ 

       

       

       

       

       

       

       

       

      

     

 
 

   

    

      

    

     

   

    

   

      

      

      

      

     

    

    

   

（ ） 



（ ） 

～ ～

～

～

～ ～

～

A

B

+1 +1 -1-1

OFF

ON

OFF

ON

A

B

+1

+1 +1

+1 +1 +1

+1 +1 -1-1-1-1

-1-1-1-1

OFF

ON

OFF

ON

 

 



 

 

→

→



→

 

X6 



 

→
→

 



 

 



 

 

②

 



 

 



 

 



 

 

 
 

 

 

 

 

 

 



 

 



①

 

 



 

①



 

 

 

 



①

 



 

．



 

 

 

 

 



①



 



 



 

 

 

 

 

 

 



 

 

 



～

～



 

⚫ 

⚫ 



 

 

 

 
 
 
 
 

 

～



 

 







 



～ ～

①

②

③

 

 

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～ ～

～

～

～

～ ～

～ ～



～

～ ～

～ ～

～

～

 

 



 

～

～

 

 



 

 
 
 

 
 

 

 





 

⚫ 【 】

⚫ 

～



⚫ 

 





 



 



【 】 【 】



【 】 【 】

【 】

【 】

【 】

【 】

 

 



 

 
 

  



  

 

 

 



 

⚫ 

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～



～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

（ ）

（ ）

⚫ 

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～



～

～

～

～

～

～

～

～

（ ）

（ ）

⚫ 

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

（ ）

⚫ 

～

～

～



～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

（ ）

⚫ 

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

（ ）

⚫ 

～

～



～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

（ ）

 

 



～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

 





 

 

 

 



 

～

 

 



 

 

 



 

 



 



① 

② 

③ 

 

 

 



 
① 
② 
③ 

④ 

⑤ 



 
① 

② 
③ 

④ 
⑤ 



【 】

【 】

【 】

⑥ 【 】

⑦

⑦ 

 【 】 【 】



① 【 】

② 【 】

③ 【 】

④ 【 】

⑤

⑤ 

⑥ 【 】

⑦ 【 】

 

 

⚫ 

⚫ 

⚫ 

⚫ 



 

⚫ 

⚫ 

⚫ 

⚫ 

 



⚫ 

⚫ 

⚫ 

⚫ 

 

 

 









 



 

⑤

②

③

①

④

⑥



 

■

■



■

■



■

■

①

②

Energy flow status 

Busy 

Completion signal 

Stop state 

Speed 

scan cycle 



■

■

①

② 



■

■

■

Energy flow 

status 

Busy 

Completion 

signal 

Speed 

scan cycle 



■

■

■

■

■

■



■

■



■

、 

、 

、 

■



■

■

■



、 

、 

、 

、 

■

𝐴𝑐𝑐𝑒𝑙𝑒𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛𝑡𝑖𝑚𝑒 =

(𝑆𝑒𝑡𝑠𝑝𝑒𝑒𝑑 𝑃𝑢𝑙𝑠𝑒⁄ 𝑟𝑒𝑞𝑢𝑖𝑟𝑒𝑑𝑓𝑜𝑟𝑜𝑛𝑒𝑟𝑒𝑣𝑜𝑙𝑢𝑡𝑖𝑜𝑛𝑜𝑓𝑡ℎ𝑒𝑚𝑜𝑡𝑜𝑟)×60

𝑀𝑎𝑥𝑖𝑚𝑢𝑚𝑚𝑜𝑡𝑜𝑟𝑠𝑝𝑒𝑒𝑑
×

𝑀𝑎𝑥𝑖𝑚𝑢𝑚𝑚𝑜𝑡𝑜𝑟𝑠𝑝𝑒𝑒𝑑

(𝑆𝑒𝑡𝑎𝑐𝑐𝑒𝑙𝑒𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛∧𝑑𝑒𝑐𝑒𝑙𝑒𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛 𝑃𝑢𝑙𝑠𝑒⁄ 𝑟𝑒𝑞𝑢𝑖𝑟𝑒𝑑𝑓𝑜𝑟𝑜𝑛𝑒𝑟𝑒𝑣𝑜𝑙𝑢𝑡𝑖𝑜𝑛𝑜𝑓𝑡ℎ𝑒𝑚𝑜𝑡𝑜𝑟)×60
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