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スタートアップマニュアル 

Ｓｉ－Ｗａｖｅ ＪＯＧ操作 

～初めて Si servo を使用される方へ～ 
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１．必要な部品を揃えよう・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Ｐ２ 

 Si servo を使用する際、必要となる部品を説明します。 

 

２．接続してみよう・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ Ｐ５ 
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１．必要な機器を揃えよう 

○ドライバー 

 ・Ｓｉ ｓｅｒｖｏには以下の種類があります。 

  Ｓｉ－０２ＬＤＥ 

  Ｓｉ－０２ＤＥ 

  Ｓｉ－０５ＬＤＥ 

  Ｓｉ－０５ＤＥ 

 ※型式の詳細は取扱説明書を参照して下さい。 

 

○モータ 

 ・Ｓｉ用モータには以下の種類があります。 

  ＴＳ３６９２Ｎ６１Ｓ０２ 

  ＴＳ３６４１Ｎ６１Ｓ０２ 

  ＴＳ３６１７Ｎ３７０Ｓ０４ ＴＳ３６８０Ｎ３７０Ｓ０４ 

  ＴＳ３６１７Ｎ３７１Ｓ０４ ＴＳ３６８０Ｎ３７１Ｓ０４ 

  ＴＳ３６５３Ｎ３２４Ｓ０４ ＴＳ３６８１Ｎ３２４Ｓ０４ 

  ＴＳ３６５３Ｎ３２５Ｓ０４ ＴＳ３６８１Ｎ３２５Ｓ０４ 

  ＴＳ３６５３Ｎ３２７Ｓ０４ ＴＳ３６８１Ｎ３２７Ｓ０４ 

 

 ※型式の詳細は取扱説明書を参照して下さい。 

 

 

○モータケーブル 

 ・Ｓｉ－ＭＣＢ□□Ｍ…Ｓｉ－０２ＬＤＥ 

Ｓｉ－０２ＤＥ 

  モータ側コネクタ  ：１７２１５９－１ 

（ＡＭＰ） 

  ドライバー側コネクタ：ＥＨＲ－４ 

   （ＪＳＴ） 

 ・Ｓｉ－ＭＣＢＨＣ□□Ｍ…Ｓｉ－０５ＬＤＥ 

Ｓｉ―０５ＤＥ 

  モータ側コネクタ  ：１７２１５９－１ 

（ＡＭＰ） 

  ドライバー側コネクタ：XW4B-04B1-H1 

（ＯＭＲＯＮ） 

※「□□」はケーブル寸法を示します。 

 ※モータケーブルは、ドライバーの種類に合わせて 

ケーブルを選択してください。 

Si-02LDE,Si-02DE 

動力 ｴﾝｺｰﾀﾞ 
ブレーキ付モータ 

ＴＳ３６５３Ｎ３２４Ｓ０４ 

モータ側へ 

ドライバー側へ 

Ｓｉ－ＭＣＢ□□Ｍ 

Si-05LDE,Si-05DE 

モータ側へ 

ドライバー側へ 

Ｓｉ－ＭＣＢＨＣ□□Ｍ 
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○エンコーダケーブル 

 ・Ｓｉ－ＥＣＢ□□Ｍ 

  モータ側コネクタ  ：１７２１６２－１ 

（ＡＭＰ） 

  ドライバー側コネクタ：PADP-16V-1-S 

（ＪＳＴ） 

※「□□」はケーブル寸法を示します。 

 ※エンコーダケーブルは、全機種共通です。 

 

○電源ケーブル 

 ・Ｓｉ－ＰＷＢＣ□□Ｍ…Ｓｉ－０２ＬＤＥ 

Ｓｉ－０２ＤＥ 

  ドライバー側コネクタ：ＥＨＲ－５ 

   （ＪＳＴ） 

 ・Ｓｉ－ＰＷＢＨＣ□□Ｍ…Ｓｉ－０５ＬＤＥ 

Ｓｉ－０５ＤＥ 

  ドライバー側コネクタ：XW4B-05B1-H1 

（ＯＭＲＯＮ） 

   

 

  

※「□□」はケーブル寸法を示します。 

※電源ケーブルは、ドライバーの種類に合わせてケーブルを選択してください。 

 

○ＲＳ４８５マスターケーブル 

 ・Ｓｉ－ＲＳＭ□□Ｍ 

  ドライバー側コネクタ：ＰＡＰ－０４Ｖ－Ｓ（ＪＳＴ） 

  反対側は、ＲＳ４８５通信ユニットへ接続します。 

（例：ＵＳＢ‐００３など） 

※「□□」はケーブル寸法を示します。 

※パラメータ設定に使用します。 

 

 

 

○ＲＳ４８５スレーブケーブル 

 ・Ｓｉ－ＲＳＳ ｌ＝５００ｍｍ 

  コネクタ（両端）：ＰＡＰ－０４Ｖ－Ｓ   （ＪＳＴ） 

 ※Ｓｉをシリアル通信制御で２台以上使用する場合に必要です。（１台の場合は不要） 

モータ側へ ドライバー側へ 

Ｓｉ－ＲＳＭ□□Ｍ 

ドライバー側へ 

Ｓｉ－ＥＣＢＣ□□Ｍ 

Ｓｉ－ＰＷＢＣ□□Ｍ 

ご使用になるスイッチング電源に 

合わせて加工をお願いします。 

  詳細は取扱説明書 14-4 項を参照下さい。 

ＲＳ４８５通信ユニットに接続します。 

詳細は取扱説明書 14-7 項を参照下さい。 

ドライバー側へ 

！ 

！ 
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○Ｉ／Ｏケーブル 

 ・Ｓｉ－ＩＯＢ□□Ｍ 

  ドライバー側コネクタ：ＰＡＤＰ－２０Ｖ－１－Ｓ   （ＪＳＴ） 

  ※「□□」はケーブル寸法を示します。 

※端末処理は、ご使用になるシーケンサーなどに合わせて加工をお願いします。 

  ※シーケンサーなどでＩ／Ｏ制御を行う場合に使用します。 

   通信機能を使用する場合は不要です。 

 

○その他のケーブル（特殊仕様の時に使用します。 詳細はお問い合わせしてください。） 

・回生ケーブル      Ｓｉ－ＲＧＶＣ ｌ＝１０００ｍｍ 

・電磁ブレーキケーブル  Ｓｉ－ＢＲＫ□□Ｍ 

 

 

○通信ユニット（ＵＳＢ－ＲＳ４８５変換ユニット） 

 ・ＵＳＢ－００３…パソコンのＵＳＢポートを使用し 

Ｓｉドライバと通信を行うためのユニット 

  ※本ユニットは弊社推奨の通信ユニットです。 

  ※ディップＳＷの設定を確認してください。 

 

 

 

 

 

☆その他用意して頂く機器 

○電源ユニット 

  出力電圧：ＤＣ２４Ｖ 

  電源容量：７５Ｗ以上（１台当たり） 

  ※相当品をお客様にてご用意してください。 

 

○パソコン 

  Ｓｉドライバと通信を行います。 

モニタ、設定、指令、調整などの操作を 

  行う為に使用します。 

  ※通信はＵＳＢポートを使用して下さい。 

 

動作モード SW1 SW2 

RS485 終端あり 
1 2 3 4 1 2 

ON ON ON OFF ON OFF 

USB-003 接続 
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２．接続してみよう 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

３．動かしてみよう 

①準備 

・ＵＳＢ―００３のドライバーをパソコンにインストールする。㈲ヒューマンデータ 

※ＵＳＢ－００３の取扱説明書を参照してください。 

 

②Ｓｉ－Ｗａｖｅをパソコンインストールする 

※弊社三明電子産業㈱のホームページから、会員登録後、ダウンロードを行ってください。 

 

③Ｓｉ－ＷａｖｅとＳｉドライバーが通信していることを確認する 

 

 

 

 

 

 

※通信状態の確認方法：正常に通信している時は、運転ランプが緑色になっています。 

通信ユニット 

ＵＳＢ－００３ 

ドライバー 

モータ 

ＤＣ２４Ｖ電源 

通信ケーブル 

Ｓｉ－ＲＳＭ□□Ｍ 

電源ケーブル 

Ｓｉ－ＰＷＢＣ□□Ｍ 

モータケーブル 

Ｓｉ－ＭＣＢ□□Ｍ 

エンコーダケーブル 

Ｓｉ－ＥＣＢ□□Ｍ 

http://www.hdl.co.jp/
http://www.sanmei-ele.co.jp/
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④ＳｉＷａｖｅでＳｉドライバの 

パラメータを確認する 

       ・「パラメータ」ウィンドウを開く。 

・４５：入力方式を「１５５５」に設定 

※全ての操作を通信で行う設定です。 

        

      ⑤Ｓｉドライバとの通信設定を行う。 

        ・ツールバー「システム」から「通信設定」を 

        選択する。 

       ・ポート番号、ボーレートを設定する。 

       ※各数値はパソコンのデバイスマネージャにて 

        ご確認下さい。 

       ・軸番号「９Ａ」を選択。 

       ※９Ａは、どのモータとも通信可能な番号です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑥ＳｉＷａｖｅのコマンド通信画面から 

実際にＳｉモータを回してみる 

 

操作例 

ＳＶＯＮ→ ＰＪＯＧ  モータ正転 

→ＪＯＧＯＦＦ モータ停止 

→ ＮＪＯＧ  モータ逆転 

→ＪＯＧＯＦＦ モータ停止 

 詳細は取扱説明書を参照してください。 

  

 

連続運転動作を行うためには、ポイントテーブルの入力を行ってください。 

（別途「Si servo ポイントテーブル編」を参照下さい。） 

！ 


