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POWERQ64PN

QX40 QY40P

Q06UDEHCPU

Q172DSCPU

QY40P
QX40
Q173DSXY

Q173DSXY

GOT

（a）

vol.07 安全監視機能を使用したライン安全監視機能を使用したライン

《アプリケーション》

●各種ライン装置

●圧入機

●プレス機

●印刷機

●縦ピロー包装機

●横ピロー包装機

ベルトコンベア上を車体が移動

前後の窓ガラスをロボットにて装着

モデルシステム

《機器構成》

動作フロー

■1  ベルトコンベア駆動軸１
■2  ベルトコンベア駆動軸2

（A） 窓ガラス取付け工程(無人)
（B） シート取付け工程（有人）

（a） 窓ガラス装着ロボット
（b） 非常停止ボタン
（c） ライトカーテン

無人の組立ラインは
人が入るとラインを停止したい。

課題
1

現場の課題

安全信号の配線

手順1 手順2

システム構成の設定

手順3
安全監視機能
パラメータの設定立上げ手順

シーケンサCPU
GOT
基本ベース

Q06UDEHCPU
GOT1000シリーズ
Q35DB　

：
：
：

：
：

サーボアンプ
サーボモータ

MR-J4-B
HG-SR

モーションCPU
安全信号ユニット
入出力ユニット　

Q172DSCPU
Q173DSXY
QX40、QY40P　

：
：
：

遮 断 機 能

有人の組立ラインは
安全な速度を担保したい。

課題
2

速度監視機能

ベルトコンベア上を車体が移動

シートを車体内に据付

（A）

（B）

（c） （b）

※1

次の工程

（a）

ベルトコンベア上

前後の窓ガラスをロ

動作フ

■■■ ■ ベルトコンベア駆動軸１
■■■ ■ ベルトコンベア駆動軸2

（A）窓ガラス取付け工程(無人)
（B） シート取付け工程（有人）

（a）窓ガラス装着ロボット
（b）非常停止ボタン
（c）ライトカーテン

無人の組立ラインは
人が入るとラインを停止したい。

課題
1

現場の課題

有人の組立ラインは
安全な速度を担保した

課題
2

ベルトコンベア上

シートを車体

（A）

（B）

（c） （b）

次の工

■1

■2

※1:モーションコントローラ、サーボアンプは安全カテゴリ３, PLd, SIL2に対応しています。
      装置のリスク分析結果にもとづき適用可否や追加の安全方策を検討してください。

（b）

ベルトコンベア駆動軸１

ベルトコンベア駆動軸2
速度監視機能

MELSERVO-J4 Solutions 
現場の課題はこれで解決！

ACサーボ MELSERVO



現場の課題は で解決！

・サーボアンプの安全機能を使用した場合
サーボアンプMR-J4-BはSTO機能に標準で対応しています。ライトカー
テンなど１点だけを使用する場合に最適です。

・機能　STO
・サーボアンプMR-J4の仕様

入力信号

出力信号

点  数

1点×2系統

1点×2系統

内  容

ユーザ用安全信号

動力遮断ステータスライトカーテン

ライトカーテン

<STOによる遮断>

MR-J4-B

MR-J4-BMR-J4-B

ノーヒューズ
遮断器 (MCCB)

サーボアラーム用
電磁接触器（MC）*1

*1. STO機能により2個の電磁接触器を削減できます。
ただし、この図では、アラーム発生時の電源遮断用に、電磁接触器を1個取り付けています。

機能安全の充実で、用途に応じた
安全システムを構築。

遮 断 機 能

・セーフティロジックユニットMR-J3-D05を使用した場合

参考：サーボアンプで実現できる機能

・モーションCPUの安全信号監視機能を使用した場合

解決
1

モーションCPUとシーケンサCPUで独立して２重に安全監視しています。
iQ Platform上に一般制御と安全制御を混在でき、安全システムをシンプ
ルに構築することができます。ライトカーテン、非常停止ボタンなど複数点
の安全信号監視が必要なシステムに適しています。

速度監視でラインの安全性を確保。 速度監視機能（SLS）解決
2

速度監視機能(SLS)はモータ速度

が安全速度となっていることを監視

する機能です。

指令速度とフィードバック速度を安

全速度と比較することにより安全速

度を保証しています。異常時、STO

またはSS1により動力を遮断します。

モーションCPU
シーケンサCPU 安全信号ユニット

動力遮断(STO出力)

シーケンサ側 モーション側
MR-J4-B

MCCB

MC

追加エンコー
ダ

なしに

速度監視可
能！

安全速度>指令速度
安全速度>フィードバック速度
シーケンサCPUとモーションCPUで
速度監視をします。
安全速度を超えると動力遮断をします。

・機能　STO,SS1,SS2,SOS,SLS,SBC,SSM
・安全信号ユニットQ173DSXYの仕様

入力信号

出力信号

点  数

20点×2系統

  1点×2系統

11点×2系統

内  容

ユーザ用安全信号

遮断信号

ユーザ用安全信号

セーフティロジックユニットMR-J3-D05はSTO機能とSS1機能を内蔵し、
サーボアンプ２台分の安全入出力信号を持っています。
SS1機能を使用する場合に最適です。

・機能　STO,SS1
・セーフティロジックユニットMR-J3-D05の仕様

入力信号

出力信号

点  数

2点×2系統

4点×2系統

内  容

ユーザ用安全信号

動力遮断出力

動力遮断（STO出力）

MC

シーケンサ側
端子台

ライトカーテン

非常停止
ボタン

モーション側
端子台

MCCB

サーボモータ
モータ
停止

*1. STO機能により2個の電磁接触器を削減できます。
ただし、この図では、アラーム発生時の電源遮断用に、電磁接触器を1個取り付けています。

でラインの安全性を確保。 

全信号ユニット

MCCB

MC

ダ

で

ます。

<STO/SS1>

サーボモータサーボモータ
モータ
停止モータ

停止

ノーヒューズ
遮断器 (MCCB)

サーボアラーム用
電磁接触器 (MC) *1

安全ロジックユニット
MR-J3-D05や
安全シーケンサMELSEC OS/WSシリーズなど



立上げ手順

 

手順1

安全信号の配線

安全信号ユニットを使用した場合

の安全システムを配線する例を示

します。安全信号となるライトカー

テンの信号はCPUに配線し、安

全信号ユニットからの動力遮断信

号はサーボアンプのSTO端子に

配線します。

◎SSCNET構成

◎安全信号監視パラメータ ◎速度監視パラメータ

◎アンプ設定

安全信号となるライトカーテンの信号
はモーションCPU側とシーケンサ
CPU側に配線してください。

ポイント1
安全信号ユニットからのモーション
CPU側動力遮断信号とシーケンサ
CPU側動力遮断信号はMR-J4-Bの
STO1とSTO2に配線してください。 

手順2

システム構成の設定

システム構成画面でサーボアン

プ、サーボモータの設定をします。

 

ダブルクリック

手順3

 

安全信号監視機能
パラメータの設定

クリック

  

パラメータ設
定だけで

簡単に安全
監視！

安全信号監視パラメータでは安
全信号ユニットの使用台数などを
設定し、速度監視パラメータでは
速度監視軸番号や安全速度など
を設定します。

DC24V

4

STO1

STO COM

3

STO2

5

CN8

( MR-J4- B )

L1 L2 L3L11 L21

L1 L2 L3

6

TOFB1

TOFB2

7

Motion IO
1B01

1B09

1A19

1A18

1A17

1A01

PLC IO
2B01

2B09

2A19

2A18

2A17

2A01

ライトカーテン

ライトカーテン確認

ライトカーテン確認 センサ

センサ ライトカーテン

( Q173DSXY )

TOF COM

8

(1)

(2)

遮断確認信号

動力遮断信号
シーケンサCPU側

モーションCPU側

安全信号ユニット

ライトカーテン

ライトカーテン

遮断確認信号

動力遮断信号

（主回路電源）

主回路電源制御電源

遮断信号

遮断確認信号

遮断確認信号

遮断信号

サーボアンプ
外部電源

ポイント２

※この接続例はEN ISO 13849-1
　カテゴリ3PLdに適合しています。
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三菱 FA 検索
インターネットによる情報サービス「三菱電機FAサイト」

三菱電機FAサイトでは、製品や事例などの技術情報に加え、トレーニングスクール情報や
各種お問い合わせ窓口をご提供しています。また、メンバー登録いただくとマニュアルや
CADデータ等のダウンロード、ｅラーニングなどの各種サービスをご利用いただけます。

（1） モーションCPUの安全監視機能と組み合せた場合の機能
（2） サーボアンプで実現できる機能
（3） セーフティロジックユニットMR-J3-D05と組み合せた場合の機能

の
機能安全

◎安全規格

安全規格 IEC61800-5-2 （2）（3）（1）

○ ○○

－ －○

－ －○

－ －○

（2）（3）（1）

－ ○○

－ －○

－ －○

V：速度
Vmax：指定速度制限値
S1，S2：指定停止位置

安全領域

速度

速度

V

Vmax

SLS信号

速度

SBC
時間

V

安全規格 IEC61800-5-2

機能安全の充実で、世界標準のセーフティ・サーボへ機能安全の充実で、世界標準のセーフティ・サーボへ

速度

速度

STO信号（B接点）

時間

速度
（無制御）

停止カテゴリ0
V

EM1

速度

V

SOS信号（B接点）

EM2

SS2

時間

SSM出力信号

速度

EM2
SS1

STO信号（B接点）

時間

速度
（制御）

停止カテゴリ1
V

Safe STOP 1
（SS1）

外部機器からの入力信
号に基づき、減速を開
始します（EM2）。停止
が確認できる指定時間
経過したら、STO機能が
実行されます。（SS1）
IEC 60204-1の停止カ
テゴリ1に相当します。

Safe Speed Monitor
（SSM）

モータ速度が規定速度
内の時、安全出力信号
を出力します。

Safe Torque off
（STO）

外部機器からの入力信
号に基づき、モータ駆動
エネルギーをドライブユ
ニット内で電子的に遮
断します。（２次側出力
遮断）。
IEC 60204-1の停止カ
テゴリ0に相当します。

Safe STOP 2
（SS2）

外部機器からの入力信
号に基づき、減速を開
始します（EM2）。停止
が確認できる指定時間
経過したら、SOS機能が
実行されます。（SS2）
IEC 60204-1の停止カ
テゴリ2に相当します。

Safely-limited speed
（SLS）

規定速度制限値を超え
ないことを監視する機能。
指定速度制限値を超え
ると、STOまたはSS1に
よりエネルギーを遮断し
ます。

Safe Brake Control
（SBC）

外部ブレーキ制御用に
安全出力信号を出力し
ます。

速度

速度

Vmax

時間

S1

S2

SOS信号

位置

V

Safe operating stop
（SOS）

モータが定められた範囲
以上に停止位置から外
れない事を監視します。
モータにエネルギーを提
供した状態です。


