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安全監視機能を使用したライン 
 
【システム構成】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

【概略】 

モーションコントローラは欧州安全規格「EN ISO13849-1：2008 カテゴリ 3 PLd」の適合認証を取得し

ています。本サンプルプログラムは安全監視機能を使用して，非常停止スイッチ・ライトカーテンなど

の入力により危険源である装置の駆動部への動力を遮断する安全制御を行います。 
 

【制御のポイント】 

Point1：安全信号（非常停止スイッチ，ライトカーテン，動力遮断信号等）を二重化し，モーション

CPU とシーケンサ CPU でお互いに安全信号を照合して信号の正当性を監視します。 

Point2：ユーザ側でシーケンスプログラムによる安全回路を自由に作成することができるので，回路の

追加・修正が容易に行えます。また同一ベース上で一般制御と安全制御ができ，システム構

成のコンパクト化を図ることができます。 

Point3：速度監視機能により，安全性を考慮した設定速度（安全速度）で速度監視を行います。安全柵

内で作業（装置のメンテナンスや段取りなど）を行う場合に，駆動部の動力を遮断しなくて

も安全性を確保して装置を運転することが可能です。 

Point4：用途に応じた停止カテゴリ(下記)で停止することができます。サーボ ON 状態のまま安全停止

することにより，軸の同期状態を維持したまま安全に停止することができ，運転の再開が迅

速に行え，安全性と生産性を同時に向上させることができます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Q06UDEHCPU
Q172DSCPU

GOT

軸 1

モーション CPU：Q172DSCPU 
シーケンサ CPU：Q06UDEHCPU 
基本ベース ：Q35DB 

安全信号ユニット：Q173DSXY 
ＧＯＴ ：GT16**-V 
出力ユニット ：QY40P 

サーボアンプ：MR-J4-B 
サーボモータ：HG-SR 

<<使用機器・ソフトウェア>> 

軸 2

QY40P 

No.1 コンベア軸 

エンジニアリング環境 ：MELSOFT MT Works2(モーションコントローラ)，MELSOFT GX Works2(シーケンサ)， 
MELSOFT GT Works3(GOT) 

モーション CPU 本体 OS：SW8DNC-SV22QL 

Q173DSXY 

No.2 コンベア軸 

停止カテゴリ 0 

駆動部の電源を直ちに排除する停止 

［無制御(フリーラン)停止］ 

停止カテゴリ 1 

停止するまで駆動部に電源を供給し，

停止後に電源を排除する停止 

［制御停止］ 

停止カテゴリ 2 

駆動部に電源を供給し続けた停止 

［制御停止］ 

停停止止ｶｶﾃﾃｺｺﾞ゙ﾘﾘ 00  

(無制御) 
速度 

STO 速度 

停停止止ｶｶﾃﾃｺｺﾞ゙ﾘﾘ 11  

(制御) 
速度

SS1速度 
(制御,監視or遅延)

STO

(制御) 
速度 

SS2 
速度 
/位置

(制御,監視or遅延)

SOS
位置 

(制御) 

(SOS)(STO)

時間 時間 時間 
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EN規格で定義されている安全機能 

略称 安全機能名称 概要 

STO Safe torque off モータへのエネルギー遮断 

SS1 Safely stop 1 制御停止後にモータへのエネルギー遮断 

SS2 Safely stop 2 遮断しない制御停止 

SOS Safely operating stop 停止監視 

SLS Safely-limited speed 速度監視 

SSM Safe Speed Monitor 規定速度内時のモニタ用出力信号 

SBC Safe Break Control 安全ブレーキ制御 

【安全監視機能構成】 

＊1：安全回路はGX Works2を使用して作成し，シーケンサCPUとモーションCPUに同じロジックの

シーケンスプログラムを書き込みます。 

＊2：モータエンコーダとは別に，外付けエンコーダか汎用のフォトセンサや近接センサを 

用いた回転検出用のパルス信号をユーザにて用意してください。 

相互確認 

マルチ CPU 間

高速バス通信

シーケンサ CPU 

安全信号監視 

速度監視 

停止監視 

安全速度モニタ 

安全回路＊1 

(動力遮断,SBC 等) 

モーション CPU 

安全信号監視 

速度監視 

停止監視 

安全速度モニタ 

モーション CPU が自動作成

するシーケンスプログラム

で実施 

モーション CPU がシステム

内部で実施 

ユーザ作成の安全シーケン

スプログラムにて実施 

安全信号ユニット（Q173DSXY） 

安全信号 

非常停止

スイッチ 

ライトカーテン，

ドアスイッチ等

動力遮断信号（STO） 

動力遮断信号（STO） 

安全回路＊1 

(動力遮断,SBC 等)

モータエンコーダ
フィードバック 

外部補助パルス発生器
＊2
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注意 
 
● 本サンプルプログラムを実際のシステムへ流用するときは，対象システムにおいてインターロック条件

が必要な箇所を検討し追加してください。また制御に問題がないことを十分検証してください。 

● 本サンプルプログラムは、安全監視機能を説明するために作成されたもので，実際のラインにそのまま

適用しても安全性を担保する事はできません。 

安全監視機能に使うプログラムも，安全ライフサイクル（Vモデル）に沿った設計と検証を実施してくだ

さい。 

 

【GOT サンプル画面】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

［GOT：Home 画面］ 

画面選択 

言語選択

［GOT：接続機器の設定］ 

安全速度監視機能を使用する場合，

GOT をバス接続しないでください。 

バス接続を行なった場合，速度監視が

正常に動作しないことがあります。 
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本画面と設定値リストを比較してパラメータの検証を行います。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※画面データサンプルは英語環境での設定となっています。初回立上げ時に GT Designer3 の 

言語切換えプレビュー列 No.を｢2｣→｢1｣に設定変更して日本語表示にしてください。 

 

 

 

 

コンベア起動スイッチ 

ON にてコンベア 1，2が起動します。再度 ON すると停止します。 

［GOT：メイン画面］ 

現在速度モニタ 

各軸の現在速度を 

表示します。 

状態表示ランプ 

安全監視機能のステータス，

および出力信号の状態を表

示します。 

［GOT：安全パラメータ確認画面］ 

エンコーダ診断スイッチ 

停止監視時のエンコーダ

チェック用の微小動作を起

動します。 

JOG 運転スイッチ 

各軸の正転･逆転の JOG 動作を行います。
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【モーション CPU パラメータ設定】 

 

(1) システム設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
(2) 基本設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

軸 1：No.1 コンベア軸 

軸 2：No.2 コンベア軸 

安全監視機能を使用する場合はモーション CPU の演算周期

設定は 0.8ms 以上を推奨します。 

0.8ms より短い時間を設定した場合，演算周期オーバとな

る恐れがあります。 

安全監視エラー発生時に全軸を緊急停止状態とする

ために本設定で内部リレー(M20)を割り付け，安全監

視エラー(SM57)ON 時に M20 を OFF します。 
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(3) 安全信号監視パラメータ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

項  目 内  容 

安全信号ユニット使用台数 
実装する安全信号ユニットの台数を設定します。 

「0」を設定したときは，安全信号照合を行いません。 

安全信号不一致許容時間 
各CPUへの信号入力時間差，信号読み出し時間差を吸収するための許容時間を設定します。 

「0」を設定したときの不一致許容時間は0.1sです。 

先頭デバイス番号 

安全信号ユニットの先頭デバイス番号をシーケンサCPU側，モーションCPU側それぞれ設定します。

・シーケンサCPU側はPCパラメータでのI/O割付設定とあわせてください。 

・モーションCPU側は，他のモーション管理ユニットのI/O番号や，リミット出力データの出力

デバイスと重複しないようにしてください。 

局番号 安全信号ユニットの局番設定を，本局番号に合わせてください。 

マルチCPU共有デバイス 

シーケンサCPUとモーションCPU間での安全監視に関する情報交換用のための共有デバイスエリア

です。 

各マルチCPU間高速通信エリアのユーザ自由エリア範囲内で設定してください。 

・安全信号照合機能のみ使用時の占有点数 

シ－ケンサCPU側：50点，モーションCPU側：50点 

・安全信号照合＋速度監視機能使用時の占有点数 

シ－ケンサCPU側：200点，モーションCPU側：1400点 
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(4) 速度監視パラメータ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

項  目 内  容 

速度監視軸番号 
速度監視を実行するサーボ軸番号を設定します。 

「0」の場合，当該パラメータブロック未使用を示します。 

速度監視異常検出時間 
速度監視実行時（速度監視許可中）にモータ回転速度が安全回転数を超過した場合の異常検出まで

の許容時間を設定します。 

軸単位設定 
速度監視を実行するサーボ軸の単位設定を選択します。 

サーボデータ設定と同一設定としてください。 

モータ1回転パルス数 
速度監視を実行するサーボ軸の機械系で決まるモータ1回転のフィードバックパルスを設定します。

サーボデータ設定値と同一設定としてください。 

モータ1回転移動量 
速度監視を実行するサーボ軸の機械系で決まるモータ1回転の機械移動量を設定します。 

サーボデータ設定値と同一設定としてください。 

モータエンコーダ分解能 速度監視を実行するサーボ軸の使用エンコーダの1回転パルス数を設定します。 

外部センサ 1回転パルス数 速度監視を実行するサーボ軸に機械的接続される外部パルス入力の1回転パルス数を設定します。 

外部センサ 1回転移動量 
速度監視を実行するサーボ軸に機械的接続される外部パルス入力の1回転に相当する機械移動量を

設定します。 

安全速度 
速度監視を実行するサーボ軸の安全速度（速度監視許可中の上限速度）を機械系換算の速度として

設定します。 

安全モータ回転数 
速度監視を実行するサーボ軸の安全速度（速度監視許可中の上限速度）をモータ回転速度として設

定します。 

許容位置偏差量 
速度監視を実行するサーボ軸の速度監視許可中における位置指令値とフィードバック位置との差分

量（位置偏差量）の許容値を設定します。 

許容速度偏差量 
速度監視を実行するサーボ軸の速度監視許可中における速度指令値とモータ回転数との差分量（速

度偏差量）の許容値を設定します。目安として安全速度の90%としてください。 

SSMヒステリシス幅 
速度監視処理（SLS）実行時における安全速度モニタ信号（SSM信号）出力用のヒステリシス幅（速

度幅）を設定します。 

SSM出力Yデバイス番号 

速度監視処理（SLS）実行時における安全速度モニタ信号（SSM信号）出力に割当てる安全信号ユニッ

トのシーケンサCPU側Yデバイス番号を設定します。SSM信号不要時にはFFFFを設定ください 

モーションCPU側は，シーケンサCPU側の設定Yデバイス番号に相当するYデバイス番号が割付けられ

ます。 

外部センサ入力 

Xデバイス番号 

速度監視を実行するサーボ軸に機械的に接続されたパルス出力機構のパルスを入力する安全信号ユ

ニットのシーケンサCPU側の入力(X)デバイス番号（2点占有）を設定します。 

速度監視入出力デバイス番号 

速度監視機能に関するフラグのモーションCPU側のデバイス番号（X/Y 各2点占有）を設定します。

・Y[設定デバイス番号] ：速度監視要求信号 

・X[設定デバイス番号] ：速度監視許可フラグ 

・Y[設定デバイス番号＋1]：停止微小動作要求信号 

・X[設定デバイス番号＋1]：停止微小動作中フラグ  

 

安全速度監視(5000mm/min 以下)と

停止監視(0mm/min)の2種類のパラ

メータを設定します。 



8 BCN-B62005-653-A 

(5) サーボデータ設定 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(6) パラメータブロック 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

【モーション CPU 安全シーケンスプログラム設定】 

モーション CPU の安全シーケンスプログラムはシーケンサエンジニアリングソフトウェア GX Works2 を使用

して作成します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

＊PC パラメータはデフォルトのままとし，モーション CPU には書込まないでください。 

＊GX Works2 でモーション CPU と通信する場合はモーション CPU 前面の SW2 を｢1｣に設定してください。 

 GX Works2 MT Works2 

SW2 
｢1｣以外 × ○ 

｢1｣ ○ × 

○:通信可 ×:通信不可 

 

モータ 1回転移動量：10[mm]

PC タイプ「Q03UD」，プログラム言語「ラダー」を

設定します。 
※モーションCPUのシーケンスプログラム処理機能は，

Q03UDCPU相当ではありません。プログラムサイズ， 

使用可能デバイス，使用命令などが限定されます。 

詳細はQ173D(S)CPU／Q172D(S)CPUモーションコント

ローラプログラミングマニュアル（安全監視機能編）

を参照してください。 

GX Works2：ラダー編集ツール 

MT Works2：モーションプログラム編集ツール 
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【シーケンサ CPU パラメータ設定】 

 

(1) I/O 割付設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(2) プログラム設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

安全信号ユニットの種別は，32点の 

入出力混合を選択し，安全信号ユニット

の先頭デバイス番号を設定します。 

詳細設定で安全信号ユニットは上記の設定にします。 

※エラー時出力モードが「クリア」となっていない場合，電源投

入時や24時間連続稼動時に「安全監視エラー」となります。 

ユーザ安全シーケンスプログラム

（本サンプルプログラム） 
[モーションCPUが自動作成するシーケンスプログラム] 

SSU_CMP：安全信号照合シーケンスプログラム 

SLS_CMP：速度監視シーケンスプログラム 

※プロジェクトにないプログラム名を指定するため，設定画面終了時に

下記のメッセージが表示されますが，モーションCPUから設定プログ

ラムが転送されるため，エラーにはなりません。｢OK｣を選択して終了

してください。 
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(3) PC システム設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(4) マルチ CPU 設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

デフォルト値(10.00ms)から変更し

ないでください。 

P0～P19を安全監視用シーケンスでローカル

ポインタとして使用しています。共通ポイン

タを使用する場合は，P20以降を使用してく

ださい。使用した場合，シーケンサCPUで自

己診断エラーとなり，シーケンサCPUが停止

します。 

マルチCPU間同期立上げの設定にします。 
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【サンプルプログラム構成】 

ファイル名称 内容 機種 
エンジニアリング

ソフトウェア 

Vol7_Safety_Motion.mtw 
･モーション制御プログラム 

･安全監視パラメータ 
Q172DSCPU 

MELSOFT MT Works2

Vol7_Safety_Motion.gxw 
モーション CPU 側 

安全シーケンスプログラム 
MELSOFT GX Works2

Vol7_Safety_PLC.gxw 
シーケンサ CPU 側 

安全シーケンスプログラム 
Q06UDEHCPU 

Vol7_Safety_GOT.GTW GOT 画面データ GT16**-V(640x480) MELSOFT GT Works3

 

【使用デバイス】 
 
ﾃﾞﾊﾞｲｽ 
No. 

内容 
ﾃﾞﾊﾞｲｽ
No. 

内容 

X200 動力入スイッチ M0 動力入スイッチ立下り 
X201 非常停止スイッチ 1 M1 速度・停止監視中 
X202 非常停止スイッチ 2 M5 安全速度以下フラグ 
X203 ライトカーテン M10 SS1 停止フラグ 
X204 ドアスイッチ M20 緊急停止入力 
X205 SS1 停止スイッチ M21 サーボプログラムキャンセル 

X206 SLS メンテナンスモード切換スイッチ T0 STO/SS1 停止遅延タイマー 
X207 SOS メンテナンスモード切換スイッチ T1 SOS/SS2 停止遅延タイマー 

X20A 遮断信号(システム制御) C0 停止監視時間カウンタ 

X218 外部エンコーダ A相 B0 コンベア起動(GOT) 
X219 外部エンコーダ B相 B1 原点復帰 

Y20B 動力遮断信号(STO) B2 エラーリセット(GOT) 
Y20C ドアロック開 B6 異常ランプ(GOT) 

X300 速度監視許可フラグ B11 No.1 コンベア軸 JOG 前進(GOT) 
X302 停止監視許可フラグ B12 No.1 コンベア軸 JOG 後退(GOT) 
X303 停止微小動作中フラグ B13 No.2 コンベア軸 JOG 前進(GOT) 

Y300 速度監視要求フラグ B14 No.2 コンベア軸 JOG 後退(GOT) 

Y302 停止監視要求フラグ W0 No.1 コンベア軸 
JOG 速度設定(GOT)：[mm/min] Y303 停止微小動作要求フラグ W1 

  W2 No.2 コンベア軸 
JOG 速度設定(GOT)：[mm/min]   W3 

  W10 No.1 コンベア軸 
速度モニタ(GOT)：[mm/min]   W11 

  W12 No.2 コンベア軸 
速度モニタ(GOT)：[mm/min]   W13 

 

 

【サンプル安全シーケンスプログラム構成】 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

動力遮断(STO) 

安全停止 1 (SS1) 

速度監視 (SLS) 

停止監視 (SOS) 

停止監視中の微小動作 

START 

END 

動力遮断(STO) 

安全停止 1 (SS1) 

START 

END 

<<モーション CPU 側>> <<シーケンサ CPU 側>> 

同一ロジック 

モーション CPU 側のみ 
*安全信号の制御ではないので
シーケンサ CPU 側にはありま
せん。 

安全入出力信号 
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【モーション CPU 側サンプル安全シーケンスプログラム】 
サンプルシーケンスプログラムは英語環境の設定になっています。初回立上げ時に GX Works2 の 

｢ツール｣→｢言語の選択｣にてプロジェクト言語を｢英語｣→｢日本語｣に変更してください。 

 

 

 

 

 

 

 
 

安全停止 1 (SS1)：動力遮断時にモータ減速時間分の遅延処理を行います。 

動力遮断 (STO)：動力投入スイッチ(X200)により STO 信号(Y20B)を ON します。 

安全監視された入力信号

動力投入スイッチ(X200)は，リリース(ON→OFF)し
たときに起動するようにして，短絡などによる 
意図しない再投入を防止します。 

速度監視中はライトカーテン，ドアスイッチ
による動力遮断を無効にして，ライン内への
立ち入りを可能とします。 

速度監視中，動力遮断中にドアロックを解除します。 

安全監視エラー時に OFF します。 

SS1 停止押しボタンスイッチ 

SS1 遅延時間 1.0s

[モーション SFC 処理] 
SS1停止スイッチ(X205)ON時，停止指令により運転を停止します。

動力投入押しボタンスイッチ

安全監視される出力信号
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停止監視中 微小動作(エンコーダ整合性確認)：GOT のスイッチにより微小動作を起動します。 

停止監視（SOS)：SOS 停止スイッチにより停止監視を起動します。 

速度監視（SLS)：保全モード切換(X206)により速度監視を起動します。 

保全モード切換(SLS)スイッチ

[モーション SFC 処理] 
・保全モード SLS (X206)切換時，運転速度を安全速度に速度変更します。 
・実速度≦安全速度で安全速度フラグ(M5)を ON します。 

[モーション SFC 処理] 
保全モード SOS(X207)切換時，停止指令により運転を停止します。 

停止監視中の停止状態が約 1時間を超えると「安全監視エラー」
となります。このため停止状態が 50 分(3000s)継続した時に GOT
で警告ランプを点灯して微小動作の起動を促します。

SS2 遅延時間 1.0s 

GOT の微小動作要求スイッチ

保全モード切換(SOS)スイッチ
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【シーケンサ CPU 側サンプル安全シーケンスプログラム】 
モーション CPU 側と同一ロジックになっています。 

回路説明についてはモーション CPU 側を参照してください。 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

安全停止 1 (SS1)：動力遮断時にモータ減速時間分の遅延処理を行います。 

動力遮断 (STO)：動力投入スイッチ(X200)により STO 信号(Y20B)を ON します。 
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【モーションＳＦＣサンプルプログラム内容】 
 

プログラム構成 

No. プログラム名称 自動起動 実行タスク 処理概要 

0 Main する ノーマル メイン処理 

1 Motion control する ノーマル モーション制御 

2 Home Position しない ノーマル 原点復帰 

3 JOG operation しない ノーマル JOG 運転 

4 Conveyor Start しない ノーマル コンベア起動 

5 Safe Speed Chg する ノーマル 安全速度切換 
 
 

 

(1) No.0 Main ：メイン処理 ノーマルタスク［自動起動］ 

初期データの設定と常時実行処理を行います。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

初期設定

常時実行処理

エラーリセット処理 

GOT 表示処理 

 W10L:No.1 コンベア速度モニタ 

 W12L:No.1 コンベア速度モニタ 

 B6:異常ランプ 

JOG速度を設定

SS1，SOS 実行時のコンベア停止処理 

安全監視エラー発生時の緊急停止処理 

実速度が安全速度以下であることを検出 
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(2) No.1 Motion control：モーション制御 ノーマルタスク［自動起動］ 

GOT からの起動により各モーション制御用のタスクを起動します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(3) No.2 Home Position：原点復帰 ノーマルタスク 

各軸の原点復帰サーボプログラムを実行します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

全軸サーボ ON 要求フラグ ON

各軸サーボ ON ステータス確認

原点復帰起動 
JOG 運転起動 コンベア運転起動 
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(4) No.3 JOG Operation：JOG 運転 ノーマルタスク 

各軸の JOG 運転を行います。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(5) No.4 Conveyor Start：コンベア起動 ノーマルタスク 

No.1，No.2 のコンベアを 10000mm/min で運転します。 

GOT での起動スイッチ(B0)を OFF すると停止します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

GOT の JOG スイッチが ON の間， 

該当 JOG 指令ビットを ON します。 

<GOT> 

W0L：No.1 コンベア軸 JOG 速度設定 

W2L：No.2 コンベア軸 JOG 速度設定 

 

B11：No.1 コンベア軸 JOG 前進 

B12：No.1 コンベア軸 JOG 後退 

B13：No.2 コンベア軸 JOG 前進 

B14：No.2 コンベア軸 JOG 後退 
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(6) No.5 Safe Speed Chg：安全速度切換 ノーマルタスク 

速度監視の起動要求（メンテナンススイッチ）により安全速度への速度変更を行います。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

速度監視の起動要求（メンテナンススイッチ）ON 

安全速度以下(3000.00mm/min)に速度変更 

速度監視の起動要求（メンテナンススイッチ）OFF 

運転速度(10000.00mm/min)へ速度変更 

END


