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序文 

本書に含まれる内容は ATI Industrial Automation, Inc. の所有物であり、ATI Industrial Automation, Inc. による書面

での事前の同意なしに、本ドキュメントの全て、またはその一部を複製することはできません。本書の中の情報は予

告なく変更される可能性があり、また、ATI Industrial Automation, Inc.の誓約として解釈されるべきものではありませ

ん。本取扱説明書は F/T systemへの変更を反映、取り入れるために定期的に改訂されます。 

 

ATI Industrial Automation, Inc. は、本書に含まれるエラーや記載漏れに関して一切の責任を負いません。今後を

見据えたお客様からの厳格な評価をお待ちしております。 

 

Copyright © (2019) by ATI Industrial Automation, Inc., Apex, North Carolina USA. All Rights Reserved. 

Published in the USA. 

 

ATI Industrial Automation, Inc (ATI) 社の製品がロボット装置および/または自動機での使用を意図していることを考

慮し、ATIは同社の製品を、ATIのコンポーネントまたはシステムの故障や誤作動が人命をおびやかしたり人体に危

害を及ぼしたりするようなアプリケーションで使用することを推奨していません。人命を脅かす可能性のあるシステム

で ATI のコンポーネントを使用または組み込む者は、ATI のコンポーネントの誤作動が直接または間接的な負傷ま

たは死亡の脅威を引き起こさないということを ATI に保証した上で ATI の事前の同意を得ることとし、 (そのような同

意を得た場合でも) ATIのコンポーネントを使用したことによる負傷または死亡に関する請求、損失、責任、およびそ

れによって生じた費用からの免責を保証するものとします。 

 

すべての商標は、該当する所有者の財産です。Windows🄬は、マイクロソフト社の登録商標です。 

 

RoHS適合性 

 

このデバイスは EU指令 CE 2011/65/EU (RoHS) に適合しています。 
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注記 

カスタマサービスにお問い合わせいただく前に本取扱説明書をご確認ください。お問い合

わせいただく際には、次の情報をお手元にご用意ください： 

1. シリアルナンバー (例：FT01234) 

2. トランスデューサーのモデル (例：Axia80など) 

3. キャリブレーション (例：US‑15‑50、SI‑65‑6など) 

4. ご質問または問題についての正確且つ完全なご説明 

• ステータスコードについては、「第 4.8項 – ステータスコード」を参照ください。 

• ステータスコマンドに対するシステムの応答については、「第 5.13 – ステータスコマ
ンド：“status”」を参照ください。 

5. コンピュータまたはソフトウェアの情報 (オペレーティングシステム、PC のタイプ、ドラ

イバ、アプリケーションソフトウェア、および構成に関するその他の関連情報)  

可能な限り、F/Tシステムの傍からお電話ください。 

必要であれば、ATI代理店にサポートを依頼して下さい。 

 

ATI製品の販売およびサービスに関する情報： 

ATI Industrial Automation  

1031 Goodworth Drive  

Apex, NC 27539 USA 

www.ati‑ia.com 

電話：+1.919.772.0115 

Fax：+1.919.772.8259 

Application Engineering 

電話：+1.919.772.0115、内線 511 

Fax：+1.919.772.8259 

E‑メール：ft_support@ati‑ia.com 
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適合性宣言 
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用語集 

用語 定義 

Active Configuration  

(アクティブな構成) 
システムが現在使用している構成 

ADC アナログ／デジタル変換器 

Baud Rate (ボーレート) 
システム内のデータ伝送速度に関する数値。１回のデータ伝送中に発生する１秒当たりの

電気振動回数を示す。 

Calibration (キャリブレーション) 
Net F/Tが正確なトランスデューサーの読み取り値を報告するために使用する工場出荷時

のデータ。キャリブレーションは所定の負荷範囲に適用される。 

Complex Loading (複合荷重) 純粋には複数軸に及ぶ力またはトルク荷重 

Configuration (構成) 
報告される力およびトルクの単位、使用されるキャリブレーション、全てのツール転送デー

タを含むユーザー定義設定 

Control Panel  

(コントロールパネル) 

ユーザーがシステム設定を調整できる、パーソナルコンピュータのオペレーティングシステ

ムの機能 

Coordinate Frame (座標枠) Point of Origin (起点) を参照すること。 

CRC 

CRC (巡回冗長検査) は、主にデジタルネットワークやデータ保存装置で使用される誤り

検出符号の一種で、ローデータの偶発的な変更の検出に使用される。システムに入る

データブロックに対しては、そのデータの多項式の除算の余りに基づいて、短い検査用の

値が付加されている。 

Data Rate (データレート) ネットワークにデータを出力できる速度 

Delimiter (区切り文字) 複数の値を持つシーケンスを区切る、コンマなどの文字。 

Force (力) 物体を押し引きする力。数学的には、力 = 質量×加速度、と表される。 

FS フルスケール。 

FTまたは F/T (力とトルク) 力とトルク 

Fxy Fxと Fyの成分から構成される合成力ベクトル 

Hysteresis (ヒステリシス) 前回加えられた負荷の残効によって生じる測定源 

Interface Plate  

(インターフェースプレート) 

センサを別の表面に取り付ける独立したプレート。インターフェースプレートは、MAP また

は TAP のボルトパターンが、ロボットアームまたはお客様側ツールと一致しない場合に多

く使用される。インターフェースプレートは、プレートの片側に 2 つのボルトパターンが配

置。片側に MAPまたは TAP用パターン、反対側にロボットアームまたはお客様側ツール

のパターン。 

IP64 
イングレス保護規格「64」は、埃や水の飛沫の侵入防止を指定する。IP64は、水やその他

の流体にデバイスを浸漬させたときの保護を保証していない。 

Mounting Adapter Plate  

(取付けアダプタプレート) | MAP 
インターフェースプレートやロボットアームなどの固定面に取り付けられるセンサの表面 

MCU 
マイクロコントローラ・ユニット。センサのソフトウェアと電子回路を構成する要素。MCU

は、メモリを内蔵した中央演算処理装置を含む。 

N/A 該当なし 

NVM 
不揮発性メモリ。デバイスの電源を切って再投入した後も取り出すことのできる、情報の保

存またはデバイスメモリ。 

Overload  

(オーバーロード) 

センサに負荷可能な定格測定範囲を超える負荷がセンサに加えられている状態。過負荷

の結果として、正確性が低下し、センサ寿命が低減する可能性がある。 

PCB プリント基板 

P/N ピン番号 

Point of Origin (起点) 全ての力とトルクの測定が開始されるトランスデューサー上の位置。座標枠ともいう。 

Power Cycle  

(電源サイクル) 
デバイスへの電源を遮断し、再度回復する動作 

Resolution (分解能) 測定可能な負荷の最小変化値。通常は「精度」よりも小さい値である。 

Sample Rate (サンプルレート) ADCが装置内部でサンプリングする速度 
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用語 定義 

Sense loads (感知負荷) ATI F/Tセンサは、お客様側ツールで作動させた力とトルクの集積としての負荷を感知する。 

Sensor (センサ) 検出された負荷を電気信号に変換するコンポーネント 

Status Bit (ステータスビット) ATI F/Tセンサから送信されるコンピュータデータの単位 

Status Word (ステータスワード) ステータスコード。 

Tool Adapter Plate 

(ツールアダプタプレート) | TAP 

インターフェースプレートやお客様側ツールなどの固定された表面に取り付けるセンサ表

面。 

Torque (トルク) 物体を回転させる力の測定値。数学的には、トルクという。 

Transducer (トランスデューサー) 

トランスデューサーはすべてセンサとしての機能も果たす (もしくは、センサを有している) 

が、すべてのセンサはトランスデューサーにはならない。つまり、トランスデューサーはセン

サ以上の機能を果たしている。トランスデューサーは、信号調整回路ならびに 1 台のセン

サ/アクチュエータで構成される。 

Txy Txと Tyから成る合力トルクベクトル 
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1. 安全にご使用いただくために 

このセクションでは、本製品に関して守っていただくべき全般的な安全ガイドライン、本取扱説明書内の通知に

ついての説明、本製品に関する安全上の注意事項について説明します。より具体的な通知は本取扱説明書の

適応するセクション内に埋め込まれています。 

1.1 通知についての説明 

以下に示す通知は、すべての ATI製品取扱説明書で使用されており、本製品に特有のものではありま

せん。製品使用時には、ロボットメーカーおよび/または装置で使用されているその他のコンポーネント

のメーカーからの全ての通知に注意を払って下さい。 

 

危険：従わなければ死亡または重大な障害を招く情報または指示に関する通知です。通

知は、危険な状態の本質、危険を回避しなかった場合に引き起こされる結果、およびその

ような状態を回避する方法についての説明を提供します。 
  

 

警告：従わなければ死亡または重大な障害を招く可能性がある情報または指示に関する

通知です。通知は、危険な状態の本質、危険を回避しなかった場合に引き起こされる結

果、およびそのような状態を回避する方法についての説明を提供します。 
  

 

注意：従わなければ中程度の障害または装置の破損を招く可能性のある情報または指

示に関する通知です。通知は、危険な状態の本質、危険を回避しなかった場合に引き起

こされる結果、およびそのような状態を回避する方法についての説明を提供します。 
  

注記：従わなければ装置の破損を招く可能性のある、製品のメンテナンス、操作、設置、またはセッ

トアップに関する具体的な情報または指示についての通知です。通知は具体的なグリース、運用の

グッド・プラクティス、メンテナンスのコツを強調する場合がありますが、これに限定されるものではあ

りません。 

1.2 一般安全ガイドライン 

お客様は、センサの定格が運用時に予測される最大の負荷とトルクに対応していることを確認する必要

があります。静的力はロボットの加速または減速による動的力を下回るため、ロボットにより生じる動的

力に注意して下さい。 
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1.3 安全注意事項 

 

注意：センサの修正または分解は、損傷の原因となり、保証が無効になる場合がありま 

す。ロボットへのセンサの取付けやセンサへのお客様側ツールの取付けを行う際は、付

属の取付けインターフェースプレートと、所定のツール側取付けボルトパターンを使用して

下さい。詳細については、ATIウェブサイトのお客様側図面のセクションを参照下さい。 
  

 

注意：センサの開放部の点検は器具の損傷の原因となります。センサの開放部をのぞき

こまないで下さい。 
  

 

注意：センサを過負荷状態にしないで下さい。センサの単軸過負荷の値を上回ると、修理

不可能な損傷を引き起こします。 
  

 

注意：IP64 のシールに触れないで下さい。シールに触れると、センサの誤動作が生じる

場合があります。 
  

 

注意：輸送中は、定格範囲を超える衝突および衝撃負荷からセンサを保護して下さい。衝

撃によってセンサの性能が損なわれる可能性があります。定格範囲の詳細については、

「第 9 項 – 仕様」を参照下さい。 
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2. 製品概要 

Serial Axia 力／トルク (F/T) センサは、力とトルクの 6 成分 (Fx、Fy、Fz、Tx、Ty、Tz) を測定し、このデータ

をパーソナルコンピュータに伝達します。センサのデータ通信は、RS485プロトコルを使用して行われます。 

センサの取付け側は、お客様のロボットに搭載された取付けインターフェースプレートに取り付けられます。

ツール側は、お客様のツールに取り付けられます。取付け側とツール側のボルトパターンはいずれも、6 個の

M5 ねじ穴と 2 個の滑合ダボ穴のある 71.12 mm の円形です (詳細はお客様側図面を参照下さい)。センサ

定格は IP64 です。M8 6 ピン式オスコネクタは、電源と信号用です。ピン配列については、「第 3.5 項 – シリ
アルと電源接続のピンおよびワイヤ配列」を参照下さい。利用可能なケーブル構成に関しては、「表 2.1」を参

照下さい。 

お客様側図面に関しては、ATI ウェブサイトの該当するセンサモデルのウェブページを参照下さい：

https://www.ati-ia.com/products/ft/ft_ModelListing.aspx。 

Serial Axia センサは、以下の機能を持ちます。 

• 較正済みの力／トルクデータの提供 

• バイアス機能 

• カットオフ周波数を持つプログラマブル・ローパスフィルタリング 

• リンク／アクティビティ (L/A)、診断 (DIAG)、ステータスの LED インジケータ表示 (詳細については、

「第 4.2項 – Serial Axiaセンサの LED出力」を参照下さい) 

図 2.1 – Serial Axia F/T センサ 

 

 

 
 

 

 

  

6ピン式オス M8 

電源とイーサネット用

コネクタ 

IP64シール 

ツール側  

(お客様ツール) 
リンク／ 

アクティビティ  

(L/A) LED 
診断 (DIAG) LED 

ステータス LED 

ロボットまたは

フィクスチャとの

取付け側 
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表 2.1 – Serial Axiaケーブル構成 

構成 
ケーブル 

部品番号 
ケーブルの説明 

(1) センサからお客様側アプリケーションの USB

接続までのケーブル 

 

(1) クロック同期用オプションセンサケーブル。

USB ケーブル  (9105-C-ZC33-ZC34-XXX) の

USB タイプ A プラグに含まれるオーディオジャック

から、お客様側アプリケーションまでのケーブル 

9105-C-
ZC33- 

ZC34-XXX 
 

9105-CP- 
ZC38-U-1.81 

6 ピン式メス M8 コネクタ～

USB タイプ Aプラグ 

 

3.5 mm のステレオオーディ

オ用ジャックプラグ～信号ワ

イヤの接地と信号ワイヤの

接続で使用する未終端 

注： 

1. データのオンデマンド送受信でセンサとのインターフェースを確保するため、センサケーブル

9105-CP-ZC38-U-1.8を、ハードウェア組込式のクロック同期の手段として使用できます。

(詳細は「第 2.2項－同期機能の概要」を参照下さい。) 

2. 部品番号に含まれる「X」は、ケーブルの長さを表しています。 

3. ケーブルの仕様に関しては、「第 9.4項－ケーブルの仕様」および ATIウェブサイトのお客
様側図面を参照下さい。 

 

2.1 Axiaモデルの概要 

Axiaセンサは、3モデルで提供されています。各モデルの概要を以下の表にまとめています。 

表 2.2 – Axiaモデル 

モデル 部品番号 識別用の溝数 1 素材 

Axia80-M8 9105-RS485-Axia80-M8 3 
アルミニウム 

Axia80-M20 9105-RS485-Axia80-M202 0 

Axia80-M50 9105-RS485-Axia80-M50 2 ステンレス鋼 

注： 

1. 識別用の溝は、センサ本体の物理的な凹部です (図 2.2を参照下さい)。これらの溝により、

センサモデルを肉眼で素早く識別できます。 

2. 旧 9105-RS485-Axia80 

3. 較正範囲については、「第 9.3項 – 較正範囲」を参照下さい。 

図 2.2 – 識別用の溝 (図は Axia80-M8) 

 

 

 
  

識別用 

の溝 
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2.2 同期機能の概要 

同期機能は、ケーブル 9105-CP-ZC38-U-1.8 を使用している場合に利用できます (表 2.1を参照下さ

い)。赤色と黒色のコンダクタ (表 3.5) に対して最低 5 Vの立ち上がりエッジをユーザーが与えると、セ

ンサの同期機能が起動します。同期機能が起動すると、センサは直近の収集データポイントを出力しま

す。この出力は、RS-485ケーブルインターフェースで送信される “s” コマンド (第 5.3項－クエリコマ
ンド：“s” または “c” ) からの出力と同等です。 

 

電気パルスは、以下の図に示す通りです。パルスの立ち上がりエッジは、5 Vでスタートします。電圧が

5 ~ 12 V の範囲から外れると、パルスは立ち下がりエッジになります。12 V は、ケーブルの許容最大

電圧です (「第 9.4.2項－9105-CP-ZC38-U-1.8」の仕様の説明を参照下さい)。同期機能は、電圧が 5 

~ 12 Vの範囲外になると無効になります。 

図 2.3 – 電気パルス 

 

 

 
 

 

  

立ち下がりエッジ 

立ち上がりエッジ 
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3. 設置 

 

警告：回路 (電気、水、空気など) が通電中に、センサでメンテナンスや修理を行うと、死亡また

は深刻な負傷に見舞われる場合があります。お客様の安全手順と方針に従って、通電中のすべ

ての回路を放電し、遮断されていることを確認して下さい。 
  

 

注意：お客様のインターフェースよりも深い留め具を使用すると、センサの本体に貫通し、電子部

品を損傷し、保証が無効になります。詳細については、ATIウェブサイトのお客様図面を参照下さ
い。 

  

 

注意：留め具に使用するねじロッカーは、絶対に二回以上使用しないで下さい。留め具が緩み、

機器の損傷の原因になる場合あがります。留め具を再利用する場合は、必ず新品のねじロッ

カーを使用して下さい。 
  

 

注意：センサの静電気による損傷を防いで下さい。センサまたはセンサに接続したケーブルの取

扱いの際には、正しい接地手順に従って下さい。これを怠るとセンサが破損する場合がありま

す。 
  

 

注意：設置の間は、センサとケーブルコネクタに過度に力を加えないで下さい。コネクタが破損し

ます。設置の間、センサとケーブルコネクタのキー溝を合わせ、コネクタに過度の力が加わらな

いようにします。 

 

 
 
 

3.1 インターフェースプレート 

センサの取付け側はロボットアームに取り付けられ、センサのツール側はお客様のツールに取り付けら

れます。センサをロボットアームとお客様のツールに適応させるために、インターフェースプレートが必

要になる場合、カスタムロボット取付け用およびツールインターフェース用プレートを、ATIで提供できま

す。センサの取付け機能の詳細については、ATI ウェブサイトのお客様図面を参照下さい。 

 

注意：ロボット取付け用およびツールインターフェース用のプレートを誤って取り付けた場

合、F/T センサが正しく機能しません。センサの取付け側とツール側のボルトパターンは

同一であるため、ロボット取付け用とツールインターフェース用のプレートが正しく取り付

けられていることを確認して下さい。 
  

 

注意：お客様側ツールは、ツールインターフェース用のプレートだけに接触させて下さい。

お客様のツールがセンサの他の箇所に接触すると、センサが負荷を正しく感知しません。 

 

 

  

センサコネクタの 

キー溝 

ケーブルコネクタの 

キー溝 
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お客様側でインターフェースプレートの設計および組立てを行う場合、以下の点を考慮して下さい。 

• インターフェースプレートに、取付け留め具およびダボピン用のホルト穴と、ロボットまたはお客様

側デバイスとの正確な位置合わせ用のボスが設けられていること。 

• インターフェースプレートは、取付け留め具のねじが正しく嵌まるように、十分な厚みのものを使用

して下さい。 

• 取付け留め具は、センサのハウジングに接触したり、内部電子機器と衝突したりしないこと。ねじ

の深さ、取付けパターン、その他の詳細については ATI ウェブサイトのお客様側図面を参照下さ
い。 

• 長さ要件を上回り、インターフェースプレートとロボットおよびお客様側ツールとの平面接続を阻

害するダボピンを使用しないで下さい。長さ要件を上回る留め具は、接触面に隙間を作り、破損

の原因になります。 

• センサにかかる最大の力およびトルク値により、インターフェースプレートが歪まないようにして下

さい。最大値については、「第 9項 – 仕様」を参照下さい。 

• インターフェースプレートの取付け面は、平面で、センサと平行とします。 

図 3.1 – インターフェースプレート 
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3.2 ケーブルの配線 

ケーブルの配線と曲げ半径は、お客様の用途に応じます。ケーブルが固定状態のモーションレス用途

と異なり、動的用途ではケーブルは反復的動作に露出します。動的用途の場合、ロボットの反復的動

作に露出せず、その動作でセンサのケーブル接続が損傷しない位置に、ケーブルを配線します。 

注記：支持可能な最大ケーブル長は 25 m 

図 3.2 – センサケーブルの配線 
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注意：コネクタを反復的動作に露出させると、コネクタが損傷します。ロボットの反復的動

作がケーブルコネクタと衝突しないように、コネクタ周囲にケーブルを配線します。 

安定性を補強するために、ジップタイを使って、ケーブルを取付けブラケットに固定します (下図を参

照)。ジップタイがケーブルジャケットに接触しないようにして下さい。 

図 3.3 – コネクタのジップタイの使用 

 

 

 

 

注意：間違ったケーブル配線は、負傷や重要な電気回線の機能不良、または装置の損傷

の原因になる場合があります。電気回線、特にセンサのコネクタに接続されている場合は、

応力破損、尖った曲げ、または装置からの切断が起こらないように配線しなければなりませ

ん。間違った配線によるセンサまたはケーブルの損傷は、保証の対象となりません。 

センサのケーブルは、全体の動きを通じて応力、引張、ねじれ、切断、その他の損傷が起こらないよう

に配線して下さい。フックまたはループストラップまたは Velcro®ストラップを使って、ケーブルを固定しま

す。ケーブルタイやジップタイを使用しないで下さい。 

図 3.4 – ケーブルにフックとループまたは Velcro®ストラップを使用する 

 

  

2 個のジップタイでコネクタを

安定させ、固定。ジップタイは
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ロボットアームの完全な動作を
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フックとループまたは Velcro®ストラップを使って

ロボットアーム周囲にケーブルを固定する 
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注意：ケーブルをまとめる、またはケーブルをロボットアームに固定する場合、ケーブルタ

イまたはジップタイを使用しないで下さい。ケーブルタイまたはジップタイを直接ケーブル

に取り付けると、F/T センサとロボットコントローラの電源と信号通信が遮断されます。

ケーブルジャケット表面には、フックとループまたは Velcro ストラップを使用します。ケー

ブルを固定または束ねるときの間違った方法と正しい方法の例を、下記の図で説明して

います。 

 

間違った方法 正しい方法 

 

  

 

注意：ストラップをケーブルに締付け過ぎて、ケーブルを損傷または破損させないで下さ

い。 

  

 

注意：ケーブルを配線する場合、表 3.1 で指定される最小曲げ半径よりも狭く曲げないで

下さい。曲げ半径が狭くなり過ぎると、ロボットアームの反復的な動きの疲労から、ケーブ

ルが破損します。 

 

表 3.1 – センサケーブルの曲げ半径と動的より角度 

ケーブル部品 No. 
ケーブル径 

mm (in) 

静止曲げ半径  

(室温) 

動的曲げ半

径 

(室温) 

単位長さ当たり 

動的ケーブル 

より角度 

mm in mm in 

9105-C-ZC33-ZC34-XXX 6.2 (.24) 31 1.3 62 2.5 180/mまたは 55/ft 

注： 
1. 温度はケーブルの可とう性に影響します。ATI は低温の場合に、最小動的曲げ角度を広くすることを推奨してい

ます。 

  

ロボットアームの周りにケーブルを固定

するためにジップタイを使用しない 

ケーブルを束ねるために

ジップタイを使用しない 

ロボットアームの周りにケーブル

を固定するために Velcro®スト

ラップを使用する 

ケーブルを束ねる

ために Velcro®スト

ラップを使用する 
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3.3 センサのロボットへの取付け 

必要な部品：図 3.9 と ATI ウェブサイトのお客様側図面を参照下さい。 

必要なツール：4 mm六角棒スパナまたは 4 mm薄型六角棒スパナ (ATIキット P/N 9105-IP-2126に同梱) 

必要な消耗品：清潔なラグ、Lactite® 242 (該当する場合は、ステップ 3 を参照下さい) 

1. 取付け面の汚れをとります。 

2. 取付けインターフェースプレートを、取付け留め具でロボットアームに取り付けます。 

注記：センサを取付けインターフェースに取り付ける場合、お客様側ツールまたはインターフェースプ

レートをセンサに取り付ける場合、以下の点に注意して下さい。 

• 嵌合い長さは 4.5 mm 以上とし、最大嵌合い長さは、お客様側図面に記載されるねじ深さを

下回らないものとします。 

• 別途指定される場合を除き、6 個の M5 穴付きボルト (クラス 12.9) に Loctite 242 を塗布

し、留め具によりセンサが取付けプレートに固定されるようにします。 

3. センサを取付けインターフェースプレートに取り付けます。 

a. 4 mm六角棒スパナを使用して、センサを 6個のM5穴付きボルト (クラス 12.9) で、取付けイン

ターフェースプレートに固定します。以下の表の仕様に従って、留め具を締め付けます。 

表 3.2 – Axiaモデルのトルク値 

型番 トルク 

Axia80-M8 
52 in-lbs (5.88 Nm) 

Axia80-M20 

Axia80-M50 75 in-lbs (8.47 Nm) 

4. センサをロボットに取り付けた後、お客様側ツールまたはツールのインターフェースプレートを取り

付けることができます。 

注記：ツールはツール側面を除き、センサの他の部分に接触させないで下さい。センサが正しく負荷

を検出できなくなります。 
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図 3.5 – センサのロボットへの取付け 

 

 

 

 

 

注記：ケーブルをセンサに取り付けて、電源を投入した後は、以下に示す各項を参照の上、お客様

側でセンサのステータスを監視することができます： 

• Serial Axiaセンサの LED出力に関しては、「第 4.2項－Serial Axiaセンサの LED出力」を
参照下さい。 

• USB ケーブルの LED 出力に関しては、「第 4.3 項－USB ケーブル (部品番号 9105-C-

ZC33-ZC34-XXX) の LED出力」を参照下さい。 

5. ケーブルをセンサとお客様側アプリケーションに接続します。「第 3.5 項－シリアルと電源接続のピ
ンおよびワイヤ配列」を参照下さい。 

a. ケーブルの 6 ピン式メス M8 コネクタを、センサの M8 コネクタに接続します。4.43 in-bls (0.5 

Nm) まで締め付けます。 

b. USB タイプ Aプラグをお客様側アプリケーションに接続します。 

c. ユーザー側で必要に応じて、部品番号 9105-CP-ZC38-U-1.8 の信号ケーブル (表 2.1) のステ

レオオーディオ用ジャックプラグを、USBタイプ Aプラグのジャックに接続できます。(図 3.6を参

照下さい。) 

d. お客様側接続部にケーブルを配線します。 
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図 3.6－信号ケーブルのステレオオーディオ用ジャックプラグと USB タイプ Aプラグの接続 

 

 
 

 

 

6. USB プラグをお客様側アプリケーションまたはコンピュータに接続した後で、オペレーティングシステ

ムが正しいCOMポートドライバを獲得するまで、数分待ちます。COMポートドライバが自動インストー

ルを実行しない場合は、ウェブサイト：http://www.ftdichip.com/Support/Documents/InstallGuides.htm 

から詳細な情報を入手して下さい。 

7. インストールの完了を確認します。 

a. コントロールパネルの System and Security (システムとセキュリティ) を選択します。 

図 3.7－コントロールパネル 
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b. システムとセキュリティのパネルの Device Manager (デバイスマネージャー) を選択します。 

図 3.8－システムとセキュリティのパネル 

 
c. デバイスマネージャーの Ports (ポート) (COM & LPT) の下に、Serial Axiaセンサの COM

ポートが割り当てられています。 

図 3.9－デバイスマネージャー 

 
 

8. USB ケーブル経由でコマンドを送るため、シリアルコンソールを設定します (「第 3.6 項－Serial Axia

センサとの通信の設定」を参照下さい)。 

9. ケーブルを正しく配線して固定します (「第 3.2項－ケーブルの配線」を参照下さい)。 

10. 取付けが完了した後で、センサの精度検査を実施できます (「第 3.6項－Serial Axiaセンサとの通信
の設定」を参照下さい)。 

11. 通常の操作を安全に開始して下さい。 
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3.4 センサのロボットからの取外し 

必要な工具：4 mm六角棒スパナ 

1. 電源など、すべての通電回路の電源を遮断します。 

2. センサの接続箇所から、6 ピン式メスM8ケーブルを取り外します。 

3. お客様側ツールおよび／またはインターフェースプレートを支えたまま、お客様側ツールをセンサ

に取り付けたお客様側のねじを取り外します。 

4. センサを支えたまま、4 mm六角棒スパナを使用して、センサを取付けインターフェースプレートま

たはロボットに固定した、6個のM5穴付きボルトを取り外します。 

5. センサを取り外します。 

 

図 3.10－センサのロボットからの取外し 
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3.5 シリアルと電源接続のピンおよびワイヤ配列 

 

注意：ケーブルシールドが正しく接地されていることを確認して下さい。ケーブルが適切に

シールドされていない場合、通信エラーやセンサ不作動の原因になります。 

以下の項では、Serial Axia センサのコネクタ、および表 2.1 のケーブルに適用可能なコネクタのピン配

列について説明しています。供給電圧の定格については、以下の表または「第 9.2 項 – 電気仕様」を
参照下さい。追加ケーブルの技術仕様に関しては、「第 9.4項－ケーブルの仕様」を参照下さい。 

表 3.3 – 電源 1 

電源 
電圧 消費電力 

最小 公称 最大 最大 

DC電源 12 V 24 V 30 V 1.5 W 

注： 
1. 電源入力は逆極性が保護されています。電源と電源入力のアース端子が逆に差し込まれると、逆極性保護機

能により、間違って配線された電源入力の損傷が防止され、またセンサ上での通電が停止します。 

3.5.1 Serial Axiaセンサの 6ピン式 M8オスコネクタのピン配列 

Serial Axia センサの M8 コネクタ (ZC28) の信号と対応するピン番号を、以下の表に記載し

ています。 

表 3.4 – 6ピン式オス M8 ZC22 コネクタ (電源とイーサネット) のピン配列 

コネクタ概念図 ピン番号 信号 

 

1 RS485+ 

2 RS485- 

3 CLK_SYNC 

4 グランド (CLK_SYNC用) 

5 V + 

6 V - 

3.5.2 ケーブル部品番号 9105-CP-ZC38-U-1.8のピン配列 

USB ケーブル (部品番号 9105-C-ZC33-ZC34-XXX)をお客様側装置に接続するケーブル 

(部品番号 9105-CP-ZC38-U-1.8) の未終端ワイヤの信号と対応するピン番号を、以下の表に

記載しています。 

表 3.5 – ケーブル部品番号 9105-CP-ZC38-U-1.8、ワイヤジャケットの色、信号 

ワイヤジャケットの色 信号 

- シールド 

黒色 グランド 

赤色 CLK_SYNC 
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3.6 Serial Axiaセンサとの通信の設定 

Serial Axiaセンサは、ユーザーのアプリケーションに合わせてプログラムに従って使用されるシリアルデ

バイスです。お客様側のパーソナルコンピュータやロボットとケーブルを経由してこのセンサを接続した

場合、お客様側コンピュータが、センサに COMポートを割当てます。この後で、コンピュータのシリアル

コンソールを使用することで、ユーザー側でセンサとの通信が可能になります。PuTTY などのシリアル

コンソールの無料ソフトウェアをオンラインで入手することができます。シリアルコマンドの説明は、「第 5

項－シリアルコマンド」および「第 6 項－Serial Axia センサ “Robot Mode”(ロボットモード)」に記載して

います。 

PuTTYなどのシリアルコンソールを設定する場合の追加の注意事項については、以下の手順を参照し

て下さい。 

1. Axiaセンサの USB ドライバをインストールします。 

注記：コンピュータとファイアウォールの設定によっては、センサケーブルをコンピュータの USB ポー

トに接続すると、USB ドライバの自動インストールが実行されます。自動インストールが実行されな

い場合は、ウェブサイト：http://www.ftdichip.com/Drivers/VCP.htm を参照の上、Serial Axia の

USBケーブルで使用するドライバにアクセスして下さい。 

 

2. Serial Axiaセンサデバイスに割り当てられた COMポートを確認します。 

• Windows®の場合は、コントロールパネルから、デバイスマネージャー＞ Ports (ポート)＞USB 

Serial Port (USB シリアルポート) の順に選択して進みます。次の図では、センサに対して

COM6が割当てられています。 

図 3.11－デバイスマネージャー、ポートの割当て 
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3. シリアルコンソールを開きます。ここでは、PuTTY を例として使用します。セッションの構成設定用の

ウィンドウが開きます。 

4. 構成を設定します： 

a. Connection type (接続タイプ) で、Serial (シリアル) のラジオボタンを選択します。 

図 3.12－接続タイプ：シリアルの設定 

 
b. Serial Line (シリアルライン) のフィールドに、手順 2で割り当てられた COMポートを入力します。 

c. Speed (速度) のフィールドに、ボーレート初期設定値 115200、または、ユーザー側で設定した

Serial Axiaセンサのボーレートを入力します。ボーレートの設定方法の詳細は、「第 5.9.11項－
ボーレートコマンド：“set baud”」を参照下さい。 

注記：シリアルコンソールの構成で設定したボーレートが Serial Axia センサのボーレート設

定に合致しない場合、コンソールの端末ウィンドウが開きますが、コマンドを送信することはで

きません。 

 

図 3.13－COMポートとボーレートの設定 

 

d. Open (開く) を選択します。 
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e. 端末ウィンドウが表示された後で、ユーザー側でコマンドの入力を開始することができます。 

f. 「第 5項－シリアルコマンド」または「第 6項－Serial Axiaセンサ “Robot Mode”(ロボットモー
ド)」に従ってコマンドを入力した後で、(エンター) キーを押して、コマンドを送信します。 

注記：入力するコマンドは、大文字と小文字を区別しません。 

 

図 3.14－PuTTY端末ウィンドウ 
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3.7 精度検査の手順 

センサを最初にロボットに取り付けた後、およびメンテナンスで年に 1 度、以下の手順を実行して下さ

い。 

注記：ツール側の質量は、アプリケーションで使用されるツールの重量でも構いません。 

 

1. 一定の質量を、F/T センサのツール側に取り付けます。 

a. センサの取付け側とツール側をブリッジするケーブルを取り外します。 

2. センサに通電します。30 分間のウォームアップを行います。外部からの温度変化の影響を最小限

に抑えます。 

3. センサが以下の位置を通過するように、ロボットを動かします。 

a. 各位置でセンサの出力、Fx, point n、Fy, point n、Fz, point n を、バイアスを含めず記録します。 

• ポイント 1：+Z 上 

• ポイント 2：+X 上 

• ポイント 3：+Y 上 

• ポイント 4：-X 上 

• ポイント 5：-Y 上 

• ポイント 6：-Z 上 

4. Fx, average、Fy, average、Fz, averageを計算します。 

a. 以下の式を使用して、計算を実行します。 

 
 

5. 6ポイントのそれぞれについて、以下の計算を行います。 

 
 

  

ツールの質量 

http://www.ati-ia.com/


F/Tセンサ、Serial Axia取扱説明書 

文書番号：#9610-05- Serial Axia-05 

 

Pinnacle Park  1031 Goodworth Drive  Apex, NC 27539  Tel: +1 919.772.0115  Fax: +1 919.772.8259  www.ati-ia.com 

30 

6. 6ポイントすべてに対して計算したツール質量は、お互いの偏差がセンサの最悪時の精度定格の

2倍未満でなければなりません。 

• 例：Axia80-M20センサの定格精度は、全軸の 2%の範囲です。500 N Fxy 範囲と 900 N Fz 

範囲の場合、単独データポイントの許容誤差は、それぞれ±10 N Fxy と±18 N Fz になりま

す。Fz の公差が上回るため、あるデータポイントが+18 N、もう一つのデータポイントが-18 N に

なり、誤差の合計範囲 (最大-最小) は 36 N です。 

• また、新しいセンサで試験が実施された場合、ツールの質量はこの試験の結果 36 N 以内にな

る必要があります。 

7. この試験に合格しない場合、センサを ATI まで送付の上、診断または再較正を受けて下さい。 
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4. 操作 

ソフトウェアを使用して Serial Axisセンサを操作する場合に必要な内容を、以下の項で説明します。 

4.1 センサ環境 

 

注意：センサケーブルの外装が損傷すると、密封されたセンサに湿気や水が入る可能性

があります。センサの損傷する防ぐために、ケーブルジャケットが劣化していないことを確

認して下さい。 
  

注記：センサは、磁気共鳴画像 (MRI) 装置から放出される磁場など、非常に強力で不定の電磁場

と反応する場合があります。 

ユーザーは、環境内の埃と水がセンサの定格 IP64 を上回っていないことを確認する必要があります。 

4.2 Serial Axiaセンサの LED出力 

センサは、リンク／アクティビティ (L/A)、診断 (DIAG)、ステータスの 3 つの LED ユニットを装備して

います。各装置はオフ、赤色、緑色、赤色と緑色 (橙色) を表示します。 

4.2.1 LEDセルフテストシーケンス 

センサに電源を入れると、センサがセルフテストを行い、LED がそれぞれ以下の順序で点灯

します。 

表 4.1 –LEDセルフテストシーケンス 

シーケンス 

順序 
LED 状態 時間 

1 すべて オフ 

各 LED とも約 1秒 

2 ステータス 赤色 

3 DIAG 赤色 

4 L/A 赤色 

5 ステータス 緑色 

6 DIAG 緑色 

7 L/A 緑色 

4.2.2 L/A LED 

各 LEDは、通信ポートのリンク／アクティビティを以下のように知らせます。 

表 4.2 – L/A LED 

LED状態 リンク アクティビティ 状態 

オフ なし なし 
シリアルのリンク／アクティビティが検出さ

れない。 

緑色 あり あり 

シリアルのリンク／アクティビティが検出さ

れる。リンクの作動後、ランプが 5 秒間緑

色に点灯。 
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4.2.3 DIAG LED 

各 LEDは、Serial Axiaセンサインターフェースの診断通信ステータスを以下のように知らせま
す。 

表 4.3 – DIAG LED 

LED状態 説明 

赤色 

以下を除き、STATUSワードでエラーを知らせます。 

1. ゲージ温度が範囲外 

2. ゲージが切断 

オフ シリアルインターフェースが「稼働」状態。エラー検出なし。 

4.2.4 センサステータス LED 

各 LEDは、センサのヘルス状態を以下のように知らせます。 

表 4.4 – センサステータス LED 

LED状態 説明 

オフ センサの通電、STATUSを検査中 

赤色 
STATUS ワードでエラーを知らせる、またはシステム情報ページでシ
ステム不良ステータスを報告 

緑色 通常の動作。STATUSワードでエラーなしを知らせる。 

赤色／緑色  

(橙色) 
F/T軸の範囲外を知らせる。 

4.3 USBケーブル (部品番号 9105-C-ZC33-ZC34-XXX) の LED出力 

USB タイプ A プラグは、電源 (PWR)、送信中 (Tx)、受信中 (Rx) の 3 つの LED ユニットを装備し
ています。LED ステータスに関しては、以下の表を参照下さい。 

表 4.5 – USBケーブルのステータス LED 

図 LED状態 説明 

 

オフ 電源が供給されていない。 

緑色 電源が供給されている。 

 

オフ データがセンサに送信されていない。 

青色 データをセンサに送信中。 

 

オフ USBポートはデータを受信していない。 

黄色 USBポートはデータを受信中。 
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4.4 サンプルレート 

電源投入時の初期設定のサンプルレートは、電源を停止する前にユーザーが設定したレートです。サ

ンプルレートは、不揮発性メモリに保存されます。ADC レートが、現在のサンプルレートを制御します。

以下の表に、端数処理後と正確なサンプルレートを一覧にしています。 

表 4.6 – サンプルレート 

端数処理後のサンプルレート 0.5 kHz 1 kHz 2 kHz 4 kHz 8 kHz 

正確なサンプルレート 488 Hz 976 Hz 1,953 Hz 3,906 Hz 7,912 Hz 

4.4.1 サンプルレートとデータレート 

データレートは、イーサネットネットワークでデータを出力できる速度です。 

データレートがサンプルレートを上回る場合、次のサンプルが内部で読み込まれるまで、ネット
ワーク上の重複したサンプル出力がお客様に表示されます。お客様のシステムの他のデバイス
の出力と同じレートで、センサがデータを送信できるように、データレートを速くすると有効な場
合があります。例：Axia と同じアプリケーション上のデバイスが 7,000 Hz でデータを出力してい
る場合、センサがその速度で内部サンプリングしていない場合でも、お客様側で、同じ 7,000 Hz 

で Axia からネットワークへのデータ出力が要求される場合があります。 

サンプルレートがデータレートを上回る場合、お客様はネットワークですべての内部サンプルの
データを受け取ることができません。ただし、高速のサンプルレートでの作業を可能にするフィ
ルタがあれば、フィルタが低速のデータレートで動作する場合よりも、高い周波数ノイズ源をフィ
ルタリングします。 

4.5 ローパスフィルタ 

電源投入時の初期設定の選択は、フィルタなしです。フィールドは、現在のフィルタ選択を制御します。
遮断周波数 (例：周波数- 3 dB) は、サンプルレートの選択に依存し、これは「第 4.4 項 – サンプル
レート」で定義されます。各種サンプリングレートの遮断周波数を、以下の表に一覧にしています。 

表 4.7 – ローパスフィルタリング 

選択 

フィルタ 

-3 dB遮断周波数 (Hz) 

488 Hzの 

サンプルレート 

976 Hzの 

サンプルレート 

1,953 Hzの 

サンプルレート 

3,906 Hzの 

サンプルレート 

7,912 Hzの 

サンプルレート 

0 200 350 500 1,000 2,000 

1 58 115 235 460 935.10 

2 22 45 90 180 364.04 

3 10 21 43 84 169.52 

4 5 10 20 40 81.24 

5 2.5 5 10 20 39.84 

6 1.3 3 5 10 20.31 

7 0.6 1.2 2.4 4.7 9.37 

8 0.3 0.7 1.4 2.7 5.47 
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図 4.1 – サンプルレート 0.5 kHzのフィルタ減衰 

 
 

図 4.2 – サンプルレート 1 kHzのフィルタ減衰 
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図 4.3 – サンプルレート 2 kHzのフィルタ減衰 

 
 

図 4.4 – サンプルレート 4 kHzのフィルタ減衰 
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図 4.5 – サンプルレート 8 kHzのフィルタ減衰 

 

 

4.6 バイアス 

バイアシングは、重力 (ツール重量) またはその他の作用力の影響を排除するのに有効です。バイア

ス機能を使用する場合、ソフトウェアは、現在センサに作用している力とトルクのデータを収集し、これら

の測定値を今後の測定値の参照として使用します。将来の測定値は、この参照値を引いた後で送信さ

れます。バイアスは、センサを「ゼロアウト」または「テア」すると呼ばれる場合もあります。 
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4.7 ツール変換 

初期設定では、力とトルクは ATI により設定されるセンサの原点を基準に報告されます。センサの原点

については、図面を参照して下さい。ツール変換機能により、センサの原点以外の基準点での力とトル

クの測定が可能になります。 

 

注意：お客様が設定した基準点が、力の加わる箇所と同一である場合、センサに加わるト

ルクの報告はありません。その結果、センサが過負荷状態になる場合があります (「第
4.7.1 項 – ツール変換中のセンサの過負荷の回避」を参照下さい)。したがって、過負荷

状態を評価する場合は、センサの原点を基準点に使用して下さい。 

ユーザーは、3 つの変位 (Dx、Dy、Dz) と 3 つの回転 (Rx、Ry、Rz) などの連続したパラメータセットを

入力して、基準点を定義します。 

Dx = -97.3 mm、Dy = 46.1 mm、Dz = 201.82 mm、Rx = +90回転、Ry = +180回転、Rz = 0回転 

パラメータセットの値にゼロが入力される場合、ツール変換はそのパラメータでは実行されません。すべ

てのパラメータにゼロを入力すると、ツール変換機能はオフになります。新しいパラメータセットが入力さ

れ、保存されると、それまで入力されていたパラメータセットは無効になります。 

ユーザーがパラメータセットを入力した後、最初に変位が実行されます。ユーザーの変位は、以下の図

に示される、センサの原点から基準座標系の原点を参照します。以下の図では、ユーザーの基準座標

系の原点は、センサの原点を基準に回転していません。 

図 4.6 – ツール変換：距離 

 

  

お客様ツール 
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変位の後、ユーザーの原点は以下の順序で回転します。 

1. 最初に X軸を中心に回転します。 

• この例で Rx = +90回転を思い出して下さい。以下の図では、ユーザーの原点は X軸を中心に

+90回転します。 

図 4.7 – ツール変換：X軸周囲の回転 

 

2. 2回目の回転は、新しいユーザー出力基準座標系の Y軸を中心とします。 

• この例では、Ry = +180回転です。以下の図で、ユーザーの原点は、新しいユーザー出力基準

座標系の Y軸を中心に+180回転します。 

図 4.8 – ツール変換：Y軸周囲の回転 

 

3. 3回目の最後の回転は、新しいユーザー出力基準座標系の Z軸を中心とします。 

• この例では、Rz = 0°回転です。したがって、ユーザーの原点はそれ以上回転しません。 

回転の完了後、最後のユーザー基準座標系の原点が設定されます。 
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4.7.1 ツール変換中のセンサの過負荷の回避 

お客様ツール、さらにセンサにトルクが適用されているのを検出しない基準原点を、ユーザー

が設定することは可能です。トルクは、力を基準原点からの距離で乗算した値です。お客様の

基準原点が、力の加わる点と同一の場合、その力からお客様の基準原点までの距離はゼロ

です。どの力を距離ゼロで乗算しても、トルクはゼロです。ソフトウェアのツール変換は、セン

サにトルクが適用されていないことを報告します。ただし、センサの原点は変化せず、力はセ

ンサの原点から一定の距離で適用されます。したがって、お客様が過負荷状態を評価する場

合、お客様はセンサの原点を基準点に使用する必要があります。 

 

4.7.2 シリアルインターフェースによるツール変換機能 

ユーザーは、3つの移動点 (Dx / Dy / Dz) と 3種類の回転 (Rx / Ry / Rz) を 1つのパラ

メータセットとして入力することで、基準点を定義します。ユーザーは、シリアルコンソールのイ

ンターフェースによって、ツール変換コマンドを出すことができます。パラメータセットと単位を

シリアルコンソールに書き込む際に必要なコマンドに関しては、「第 5.9項－書き込み “set” 

コマンド」を参照下さい。 
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4.8 ステータスコード 

センサの現在の状況を示すビット番号 0 から 31 までのビットマップを以下の表に示しています。ユー

ザーは、シリアルコマンドを使用して、ステータスコードを読み出すことができます (「第 5.3.4 項－指定
子 “!” を含む出力の解釈方法」を参照下さい)。 

表 4.8 – ステータスコード 

ビット 

番号 
説明 

エラー 

表示 

0 
内部温度範囲外：温度が-5～70C の範囲外の場合に、このビットがアクティブ 

(high)。 
あり 

1 
供給電圧範囲外：入力電圧が 12 V～32 Vの範囲外の場合に、このビットがアクティ

ブ (high)。 
あり 

2 
ゲージ破損：ゲージが正のフルスケールを読み出す場合、常にこのビットはアクティ

ブ (high)。状況が解消された後、32のサンプル期間を自動リセット。 
あり 

3 

ビジービット。センサは以下のアクティビティの 1 つ以上を実行しており、F/T データ

に一時的に影響する場合があります。 

• NVMへの変更をコミット 

• フィルタ時定数を変更 

• 使用中の較正を変更 

• ADCサンプリングレートを変更 

• ADC ISRオーバーラン 

なし 

4 予約 あり 

5 
その他のエラービット。この表で規定されていないエラーが存在する場合は必ず、こ

のビットが設定されます。 
あり 

6～15 予約 あり 

16 モニタリング条件 (0～15) ラッチ なし 

17～26 予約 あり 

27 

ゲージ範囲外：ゲージサンプルが gageMinRange から gageMaxRange の範囲外

の場合に常にこのビットが設定される。このビットは、32 サンプル期間 high 状態が

続き、最後のサンプル後、データへのサンプルの影響が時間で弱まるようにします。 

あり 

28 エラーシミュレート。このビットは、ユーザーエラー処理のテストに使用されます。 なし 

29 
較正チェックサムエラー。アクティブな較正で無効なチェックサムが見つかると、この

ビットがアクティブになります。 
あり 

30 

力／トルク範囲外：力／トルクサンプルが範囲外または飽和の場合常にこのビットが

アクティブになります。このビットは 32 サンプル期間 high 状態が続き、最後のサン

プルの後に、サンプルのデータへの影響が時間で弱まるようにします。 

あり 

31 
エラー：エラーを示すステータスコード人が設定されると、常にこのビットが設定され

ます。 
あり 

4.8.1 ステータスコード：感知範囲超過 

F/T負荷がセンサの検出能力を超えると、表 4.8のビット 30が設定されます。以下の条件のい

ずれかが TRUEの場合、ビット 30が設定されます。 

• Fxyと Tz軸で使用される較正範囲の合計パーセントが、105%を上回る。以下の Fxy Tz式を

参照下さい。 
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• Fzと Txy軸で使用される較正範囲の合計パーセントが、105%を上回る。以下の Fz Txy式を

参照下さい。 

 

上記の式で使用される較正後の範囲については、「第 9.3項 – 較正範囲」を参照下さい。 

• 例： 

較正範囲 0 (SI-500-20) を使用する Axia80-M20 センサは、以下の負荷を受け、較

正範囲は以下の値になります。 

表 4.9 – 力／トルク範囲外の例 

軸 適用負荷 
較正範囲 0 

表 8.3の値 

Fx 87.5 N 500 N 

Fy -151.6 N 500 N 

Fz -500.0 N 900 N 

Fx 1.0 Nm 20 Nm 

Fy 2.0 Nm 20 Nm 

Fz -17.5 Nm 20 Nm 

Fxy Tz式は、以下のように簡素化されます。 

 

 

Fz Txy式は、以下のように簡素化されます。 

 

 

簡素化された Fxy Tz式は TRUEであるため、表 4.8のビット 30が設定されます。 
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5. シリアルコマンド 

これらのシリアルコマンドは、センサのステータス、パラメータの表示、設定の調整に使用します。シリアルコン

ソールの設定に関しては、「第 3.6項－Serial Axiaセンサとの通信の設定」を参照下さい。 

5.1 ヘルプコマンド：“h” または “?” 

ヘルプコマンドは、主要なコマンドとソフトウェアバージョンの一覧を報告します。 

“h”コマンドフォーマット： 

ユーザー： h 

レスポンス： 

============================================================================ 

ATI Ethernet Axia F/T Version: 1.0.17 => Feb 21 2018 14:03:20 BL=3 

=> Enter most commands without operands to display current status. 

============================================================================ 

BIAS [ON | OFF | <values>] => Control user bias 

PEAK => View/set/clear peak values 

SET => Print all fields 

SET [field-name] => Print matching field(s) 

SET [field-name] [value] => Write field with value 

VIEW [0 | 1 | A] => View calibrations: 0, 1, or Active 

DIAG => Diagnostic status report 

SIMERR [ON | OFF] => Control simulated error 

RESET => Reset the MCU 

STATUS => Print Status Report 

SAVEALL => Save all parameters to NVM 

C [HD01234567FTXYZMS in any order] => Continuous mode 

C 0->7=gages XYZ=Forces/Torques M=Magnitude C=Counts U=Units 

C H=Hex D=Decimal F=Force T=Torque ‘>’=condensed ‘<’=formatted 

C S=checkSum #=LineCounter @=ADC_SampleCounter !=StatusWord 

C Press multiple keys to exit 

S => Single Sample, same format as Continuous mode 

============================================================================ 
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5.2 リセットセンサコマンド：“reset” 

“reset”コマンドは、MCUをリセットします。 

“reset”コマンドフォーマット： 

ユーザー： reset 

レスポンス： 

============================================================================ 

RESET due to SoftwareReset 

SPI EEPROM 24-bit address => M95M01 

SPI EEPROM POST = Good 

SPI EEPROM Parameter status: copy 0 Good, copy 1 Good 

Entering main loop 

 

 

ADC reset 

============================================================================ 

ATI Ethernet Axia F/T Version: 1.0.17 => Feb 21 2018 14:03:20 BL=3 

=> Enter most commands without operands to display current status. 

============================================================================ 

BIAS [ON | OFF | <values>] => Control user bias 

PEAK => View/set/clear peak values 

SET => Print all fields 

SET [field-name] => Print matching field(s) 

SET [field-name] [value] => Write field with value 

VIEW [0 | 1 | A] => View calibrations: 0, 1, or Active 

DIAG => Diagnostic status report 

SIMERR [ON | OFF] => Control simulated error 

RESET => Reset the MCU 

STATUS => Print Status Report 

SAVEALL => Save all parameters to NVM 

C [HD01234567FTXYZMS in any order] => Continuous mode 

C 0->7=gages XYZ=Forces/Torques M=Magnitude C=Counts U=Units 

C H=Hex D=Decimal F=Force T=Torque ‘>’=condensed ‘<’=formatted 

C S=checkSum #=LineCounter @=ADC_SampleCounter !=StatusWord 

C Press multiple keys to exit 

S => Single Sample, same format as Continuous mode 

============================================================================ 
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5.3 クエリコマンド：“s” または “c” 

クエリコマンドは、FTデータの高速データ送信を開始します。“s” コマンドは、力当たりのカウントまた

はトルク当たりのカウントで調整された FTデータを、1行で報告します。“c” コマンドは、データ出力が

停止するまで、例えば“enter”キーなど、ユーザーが別のキーを押したままの状態で停止する FT デー

タを連続した行で報告します。“c”コマンドは、rdtRateで指定されたレートでデータを報告します。クエリ

コマンドの発行によって報告されたデータは調整可能です。詳細は以下の項で説明しています。 

 

クエリ “s” コマンドフォーマット： 

ユーザー： s 

レスポンス： > 34.928 N 10.234 N -0.370 N -0.1196 Nm -0.0787 Nm -0.9156 Nm 

 

クエリ “c” コマンドフォーマット： 

ユーザー： c 

レスポンス： > 34.946 N 10.277 N -0.398 N -0.1179 Nm -0.0791 Nm -0.9163 Nm 

34.915 N 10.290 N -0.419 N -0.1179 Nm -0.0793 Nm -0.9154 Nm 

34.922 N 10.253 N -0.397 N -0.1185 Nm -0.0783 Nm -0.9159 Nm 

… 

… 

… 

 

ユーザー： <“Enter” などの別のキーを押したまま、データ送信が停止するのを待つ> 

戻りデータなし。 

5.3.1 力／トルク当たりカウントの FT 値への変換 

実際の力とトルクの値を取得するために、各力の値を力当たりカウント (cpf) 係数で割り、各ト

ルク値をトルク当たりカウント (cpt) 係数で割る必要があります。cpf 係数と cpt 係数は、“set” 

コマンドを使って取得できます。「第 5.8項－セットコマンド：“set”」を参照下さい。 

例：較正から N 当たり 1,000,000 カウント、Fz から 4,500,000 カウントが報告される場合、Z 

軸で加わる力は 4.5 N です。 

 

5.3.2 クエリ “c” または “s” コマンドの二次コマンド 

二次コマンドまたは指定子を使用することで、クエリ “c” または “s” コマンドから報告される

データのタイプを調整できます。この機能は、ユーザーがデータを外部ファイルに保存するた

めに独自のプログラムを開発する場合や、数字データをチャートなどで表示する場合に便利

な機能です。二次コマンドの一覧を、表 5.1に記載しています。 

“s” または “c” コマンドが指定子なしで発行されると、前回の “c” または “s” コマンドの指

定子がデータ印刷で使用されます。電源投入時の初期設定指定子は、「FXYZTXYZ」です。 
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表 5.1 – 二次 “c” または “s” コマンド 

カテゴリ 

二次 

コマンド 

または 

指定子 

注記 

ゲージ番号 

0 

ゲージ値はカウントのみ印字されます。 

 

全ゲージ番号をすべて、または単一のゲージ番号のみの報告が可能

です。 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

軸 

X ユーザーは x、y、z 軸の力とトルクデータの表示を選択できます。出力

値は F/T カウントまたは工学単位で表示されます。カウントは、カウント

値を cpfまたは cptで調整するか除算する方法で単位に変換されます。

「第 5.3.1 項 – 力／トルク当たりカウントの F/T 値への変換」を参照下
さい。 

y 

z 

m 

力および／または

トルク 

f XYZM力データが表示されます。 

t XYZM トルクデータが表示されます。 

大きさ m 

力またはトルクデータが、x、y、z 軸のベクトル成分の大きさで表示され

ます。出力値は、F/T カウントまたは工学単位で表示されます。カウント

は、カウント値を cpfまたは cptで調整するか除算する方法で単位に変

換されます。「第 5.3.1 項 – 力／トルク当たりカウントの F/T 値への変
換」を参照下さい。 

カウントまたは

単位 

c XYZMデータがカウントで表示されます。 

u 
XYZM データは選択したユーザー単位、N または Nm などで表示され

ます。単位は初期設定です。 

数値システム 
h 

データは 16進数で表示されます。例外として、単位で印字されるデータ

は、初期設定で常に 10進数で表示されます。 

d データは 10進数で表示されます。 

フォーマット 

> 
データはフォーマットされた人間が読める出力、ラインアップされたカラ

ムなどで表示されます。「>」が初期設定です。 

< 

データは先行ゼロ、後置ゼロ、不要なブランクを含まない圧縮出力で表

示されます。この出力は、自動設定で使用される高速アプリケーション

を目的としています。 

ソフトウェアプログ

ラムの開発を支

援する追加入力 

s このコマンドは CRCを指定します。 

# 
このコマンドは、“c” または “s” 行が印字されると毎回インクリメントさ

れる、サンプルカウンタを指定します。 

@ 
このコマンドは、ADC が読み出されると毎回インクリメントされる、ADC

読み出しカウンターを指定します。 

トラブル 

シューティング 
! 

このコマンドは、32 ビットステータスコード (「第 5.3.4 項 – ステータス
コードの 16進数出力の解釈方法」を参照) を指定します。 
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5.3.3 二次コマンド (指定子) の例 

以下は指定子付きの “c” または “s” コマンドの例です。 

1. C XTYは以下のように解釈されます。 

ユーザー： s xty 

レスポンス： 0.001 N 0.0009 Nm 

a. Cは連続した行でデータを報告するコマンドです。 

b. Xは、力が初期設定であるため、Fxの印字を指定します。 

c. T は (現在の行で) このあと x、y、z、または m が表示されると常に、トルクの印字を指

定します。 

d. Yは Tyの印字を指定します。 

2. C TXYが以下のように解釈されます。 

ユーザー： s txy 

レスポンス： 0.0009 Nm 0.0009 Nm 

a. Cは連続した行でデータを報告するコマンドです。 

b. T は (現在の行で) このあと x、y、z、または m が表示されると常に、トルクの印字を指

定します。 

c. Xは Txの印字を指定します。 

d. Yは Tyの印字を指定します。 

3. S D0123は以下のように解釈されます。 

ユーザー： s d01234567 

レスポンス： 246123 245592 246707 246029 

a. Sはデータを単一行で報告するコマンドです。 

b. Dは行の ADC値 (カウント) の 10進数印字を指定します。 

c. 0～7の数字は、対応するゲージ番号のデータの印字を指定します。例えば、0はゲー

ジ 0のデータの印字を指定し、3はゲージ 3のデータの印字を指定します。 

4. S CDFXYZTXYZは以下のように解釈されます。 

ユーザー： s cdfxyztxyz 

レスポンス： 961 959 963 960 966 965 

a. Sはデータを単一行で報告するコマンドです。 

b. C と Dは、x、y、z、または mの F/Tデータ (カウント) の 10進数印字を指定します。 

c. F は (現在の行で) このあと X、Y、Z、または M が表示されると常に、トルクの印字を

指定します。 

d. T は (現在の行で) このあと X、Y、Z、または M が表示されると常に、トルクの印字を

指定します。 
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5.3.4 指定子 “!” を含む出力の解釈方法 

指定子 “!” を含む出力は 16 進数による出力を報告しますので、表 4.8 のステータスコード

に関連付けられた 32 ビット 2 進数に変換する必要があります。ビットパターンの例に関して

は、以下の表を参照下さい。 

表 5.2 – ビットパターンの例 

ビット番号 
簡単な説明  

(表 4.8を参照) 
ビットパターン 

0 温度 0x80000001 

1 供給電圧 0x80000002 

2 ゲージ破損 0x80000004 

3 ビジービット 0x80000008 

4 予約 N/A 

5 その他 0x80000020 

6～15 
予約 N/A 

16～26 

27 ゲージ範囲外 0x88000000 

28 エラーシミュレート 0x10000000 

29 較正チェックサムエラー 0xA0000000 

30 F/T範囲外 0xC0000000 

31 エラー 0x80000000 

-- 正常 0x00000000 

複数のエラーがある場合、ビットパターンが異なることがあります。 

例： 

ユーザー： s ! 

レスポンス： 80000005 

ユーザーは、無料のオンライン計算機を使用して、16 進数を 2 進数に変換します。 

16進数 8 0 0 0 0 0 0 5 

2進数 1000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0101 

2 進数は合計 32 ビットです。最下位ビットは以下の表の右端です。“1” はビットのオンを意

味します。“0” はビットのオフを意味します。 

2進数 1 0 0 0 0 000 0000 0000 0000 0000 00 0 0 0 1 0 1 

ビット 

位置 
31 30 29 28 27 26～6 5 4 3 2 1 0 

この例では、ビット番号 0、2、31 がオンです。先に示した表に従うと、センサは「温度」、「ゲー

ジ破損エラー」、「エラー」ステータスコードがオンです。詳細は、表 4.8 を参照下さい。 
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5.4 バイアスコマンド：“bias” 

“bias” コマンドは、センサの現在のバイアスステータスを報告します。 

“bias” コマンドフォーマット： 

ユーザー： bias 

レスポンス： BIAS OFF 

この場合、コマンドは、バイアス機能がオフの状態になっていることを報告します。 

 

5.4.1 二次バイアスコマンド：“on”、“off”、“[値]” 

二次コマンドの使用により、バイアス機能のオン／オフを切り替えることができます。機能をオ

ンにすると、FT出力が 0に設定されます。機能をオフにすると、バイアスビットがクリアされま

す。また、ユーザーは、ユーザーが決定した値を使用してセンサのバイアスを行うことができま

す。 

機能の “on” と “off” の切り替えに使用する “bias” コマンドフォーマット： 

ユーザー： bias on 

レスポンス： BIAS ON 

 

ユーザーが決定した値を使用して、機能をオンに切り替える場合に使用する “bias” コマンド

フォーマット： 

ユーザー： bias [values] 

レスポンス  ：BIAS 

 

5.5 ピークコマンド：“peak” 

“peak” コマンドは、最後の “reset” または “peak reset” コマンド発行以降に、実行時間と常時に発生

した Fx / Fy / Fz / Tx / Ty / Tzの最高値と最低値を報告します。 

“peak” コマンドフォーマット： 

ユーザー： peak 

レスポンス： F/T Units RunPeak- RunPeak+ AllPeak- AllPeak+ 

--- ----- -------- -------- -------- -------- 

Fx N 34.205 35.264 -750.000 750.000 

Fy N 7.573 10.596 -750.000 750.000 

Fz N -4.591 3.248 -1350.000 1350.000 

Tx Nm -0.157 0.071 -30.000 30.000 

Ty Nm -0.138 -0.042 -30.000 30.000 

Tz Nm -0.952 -0.890 -30.000 30.000 
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5.6 ピークリセットコマンド：“peak reset” 

“peak reset” コマンドを使用して、実行時間と常時に発生した Fx / Fy / Fz / Tx / Ty / Tzの最高値と最

低値を以下の値に設定できます。 

“peak reset”コマンドフォーマット： 

ユーザー： peak reset 

レスポンス： F/T Units RunPeak- RunPeak+ AllPeak- AllPeak+ 

--- ----- -------- -------- -------- -------- 

Fx N 2147.484 -2147.484 -750.000 750.000 

Fy N 2147.484 -2147.484 -750.000 750.000 

Fz N 2147.484 -2147.484 -1350.000 1350.000 

Tx Nm 2147.484 -2147.484 -30.000 30.000 

Ty Nm 2147.484 -2147.484 -30.000 30.000 

Tz Nm 2147.484 -2147.484 -30.000 30.000 

5.7 セーブオールコマンド：“saveall” 

“saveall” コマンドは、パワーサイクルを通じて維持されるすべての値を NVMに記録します。 

“saveall” コマンドフォーマット： 

ユーザー： saveall 

レスポンス： Parameters saved to NVM bank 0 

Parameters saved to NVM bank 1 

5.8 セットコマンド：“set” 

“set” コマンドは、すべてのパラメータを報告します。場合によっては、ユーザーがこれらのパラメータを

書き込むことができます。パラメータを表 5.3に一覧で記載しています。 

“set” コマンドフォーマット： 

ユーザー： set 

レスポンス： Field Value 

----- ----- 

serialNum FT22835 

partNum SI-500-20 

calFamily NET 

... 

表 5.3のフィールドに関して NVMに保存されたパラメータを読み出す場合は、“set [フィールド]” を入

力します。 

例： 

ユーザー： set cpf 

レスポンス： Field Value 

----- ----- 

cpf 100000 
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表 5.3 – “SET” のフィールドと値 

フィールド Long名 
ユーザーの読み

出し／書き込み 
説明 内容の例 データ型 

serialNum 
F/T Serial  

(F/Tシリアル) 

読み出し 

F/Tシリアル番号 FT001234 STRING(8) 

partNum 

Calibration Part 
Number  

(較正部品番号) 
較正部品番号 Num-4 STRING(30) 

calFamily 
Calibration Family 

(較正ファミリ) 

フィールドは常に

「NET」を読み出

す。 

NET STRING(8) 

calTime 
Calibration Time 

(較正時間) 

センサが較正され

た日時 
1970-01-01 00:00 STRING(30) 

max0 
Max Fx Counts  

(最大 Fxカウント) 

読み出し 
この軸の最大定格

値 (F/T カウント) 
214748647 

32 ビット符号な

し整数 

max1 
Max Fy Counts  

(最大 Fyカウント) 

max2 
Max Fz Counts  

(最大 Fzカウント) 

max3 
Max Tx Counts  

(最大 Txカウント) 

max4 
Max Ty Counts  

(最大 Tyカウント) 

max5 
Max Tz Counts  

(最大 Tzカウント) 

forceUnits 
Force Units  

(力の単位) 

読み出し 

力の単位： 
0 = Lbf 
1 = N 
2 = Klbf 
3 = kN 
4 = Kg 

1 

8ビット符号なし

整数 

torqueUnits 
Torque Units  

(トルクの単位) 

トルク単位： 
0 = Lbf-in 
1 = Lbf-ft 
2 = Nm 
3 = Nmm 
4 = Kg-cm 
5 = kN-m 

2 

cpf 
Counts per Force 

(力当たりカウント) 

読み出し 

力単位当たりの較

正カウント 
1000000 

32 ビット符号な

し整数 

cpt 
Counts per Torque 

(トルク当たりカウント) 

トルク単位当たり

の較正カウント 

peakPos0 PeakLoadsPosFx 

常時ピーク正の 

力／トルク負荷 

(F/T カウント) 

2395927 

peakPos1 PeakLoadsPosFy 624574 

peakPos2 PeakLoadsPosFz 0 

peakPos3 PeakLoadsPosTz 0 

peakPos4 PeakLoadsPosTy 159210 

peakPos5 PeakLoadsPosTz 74910 
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表 5.4 – “SET” のフィールドと値 

フィールド Long名 
ユーザーの読み

出し／書き込み 
説明 内容の例 データ型 

peakNeg0 PeakLoadsNegFx 読み出し 

常時ピーク負の 

力／トルク負荷 

(F/T カウント) 

-988570 

32 ビット符号な

し整数 

peakNeg1 PeakLoadsNegFy -2099525 

peakNeg2 PeakLoadsNegFz -91487584 

peakNeg3 PeakLoadsNegTx -48751 

peakNeg4 PeakLoadsNegTy -12854 

peakNeg5 PeakLoadsNegTz 0 

sensorHwVer N/A (該当なし) 読み出し 
センサハードウェ

アのバージョン 
0 16ビット整数 

adcRate 

N/A (該当なし) 
読み出しと 

書き込み 

ADC更新レート 

(Hz)。ADCレート

は以下のいずれ

かとする 

(単位 Hz)。 

488 
976 
1953 
3906 
7812 

976 

16ビット整数 

rdtRate 

RDT変換レート 

(Hz)。RDT変換

レートは 1から

adcRateの範囲と

する。 40 

rdtSize 

送信される各

UDPパケットに含

める RDT レコード

数 

filTc 

N/A (該当なし) 
読み出しと 

書き込み 

IIR フィルタシフト

値 
0 

8ビット整数 

calib 

使用する構成：0

または 1 

このビットは、先行

するフィールドに 2

組の較正のどちら

を表示するかを制

御する。 

0 
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表 5.5 – “SET” のフィールドと値 

フィールド Long名 
ユーザーの読み

出し／書き込み 
説明 内容の例 データ型 

location N/A (該当なし) 
読み出しと 

書き込み 

センサの物理位置

を表示する。 
Alexのベンチ String(40) 

serNum 

N/A (該当なし) 読み出し 

シリアル番号 シリアル番号 String(100) 

hwProdCode 
ハードウェア製品

コード 
HW製品コード String(20) 

hwRev 
ハードウェア改訂

番号 
0 16ビット整数 

ttdu 

N/A (該当なし) 

読み出しと 

書き込み 

ツール変換距離単

位： 
0 = in 
1 = ft 
2 = mm 
3 = cm 
4 = m 

0 

8ビット整数 

ttau 

ツール変換角度単

位： 

0 = 度 

1 = ラジアン 

ttdx Dx 

ツール変換距離 

浮動小数点型 

ttdy Dy 

ttdz Dz 

ttrx Rx 
ツール変換回転角

度 
ttry Ry 

ttrz Rz 

baud 

N/A (該当なし) 
読み出しと 

書き込み 

UAR ボーレート。

300 ボ ー と 3M

ボーの範囲とす

る。ボーレート変更

は SAVEALL コマ

ンドが発行される

までの一時的なも

の。 

115200 32ビット整数 

msg 

自発的なエラー

メッセージ： 

1 = 自発的なメッ

セージを印刷 

0 = 自発的なメッ

セージを印刷しな

い 

0 8ビット整数 
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5.9 書き込み “set” コマンド 

ユーザーは、二次 “set”コマンドを使用することによって、表 5.3 に示した特定のフィールドで保存済み

パラメータの書き込みや編集を行うことができます。すべての書き込みコマンドは、“saveall”コマンドが

発行されるまでの一時的なものです。“saveall” コマンドが発行されると、パラメータは NVM に保存さ

れます。 

5.9.1 メッセージコマンド：“set msg” 

ユーザーは、報告される自発的なエラーメッセージを変更することができます。この場合、以

下の通りとなります。 

• [1] = 自発的なメッセージを印刷する 

• [0] = 自発的なメッセージを印刷しない 

“set msg”の読み出しと書き込みのコマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

ユーザー： set msg 

レスポンス： Field Value 

----- ----- 

msg 1 

ユーザー： set msg 0 

レスポンス： msg was 1 now 0 

5.9.2 RDTサンプルレートコマンド：“set rdtRate” 

ユーザーは、1から ADC レート値の範囲内の値を入力することで、RDTサンプリングレートを

設定できます。“set rdtrate”サンプルレートの読み出しと書き込みのコマンドフォーマットの例

は以下の通りです。 

ユーザー： set rdtRate 

レスポンス： Field Value 

----- ----- 

rdtRate 976 

ユーザー： set rdtRate 800 

レスポンス： rdtRate was 976 now 800 

5.9.3 ADCサンプルレートコマンド：“set adcRate” 

ユーザーは、表 4.6に示された値を使用して、ADCサンプリングレートを設定できます。 

“set adcRate” の読み出しと書き込みのコマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

ユーザー： set adcrate 

レスポンス： Field Value 

----- ----- 

adcRate 976 

ユーザー： set adcRate 7812 

レスポンス： adcRate was 976 now 7812 
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5.9.4 フィルタリングレベルコマンド：“set filTc” 

ユーザーは、表 4.7 に示された値を使用して、フィルタリングレベルを設定できます。 

“set filTc”の読み出しと書き込みのコマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

ユーザー： set filTc 

レスポンス： Field Value 

----- ----- 

filTc 0 

ユーザー： set filTc 1 

レスポンス： filTc was 0 now 1 

 

5.9.5 較正範囲コマンド：“set calib” 

ユーザーは、較正範囲を設定できます。この場合、以下の通りとなります。 

0 = 較正範囲 0 

1 = 較正範囲 1 

範囲内の値は、表 8.3に一覧で示しています。 

“set calib”の読み出しと書き込みのコマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

ユーザー： set calib 

レスポンス： Field Value 

----- ----- 

CALIB 0 

ユーザー： set calib 1 

レスポンス： calib was 0 now 1 

 

5.9.6 センサ位置コマンド：“set location” 

ユーザーは、センサの物理的位置を書き込むことができます。位置に空白が含まれている場

合は、パラメータを引用符で囲む必要があります。 

“set location”の読み出しと書き込みのコマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

ユーザー： set location 

レスポンス： Field Value 

----- ----- 

Location robot 1 

ユーザー： set location”robot in lab” 

レスポンス： location was robot 1 now robot in lab 
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5.9.7 ツール変換距離単位コマンド：“set ttdu” 

ユーザーは、以下のように、ツール変換距離の単位を設定できます。 

• 0 = in 

• 1 = ft 

• 2 = mm 

• 3 = cm 

• 4 = m 

“set ttdu”の読み出しと書き込みのコマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

ユーザー： set ttdu 

レスポンス： Field Value 

----- ----- 
ttdu 1 

ユーザー： set ttdu 0 

レスポンス： ttdu was 1 now 0 

 

5.9.8 ツール変換角度単位コマンド：“set ttau” 

ユーザーは、以下のように、ツール変換角度の単位を設定できます。 

• 0 = 度 

• 1 = ラジアン 

“set ttau”の読み出しと書き込みのコマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

ユーザー： set ttdu 

レスポンス： Field Value 
----- ----- 
ttau 0 

ユーザー： set ttau 1 

レスポンス： ttau was 0 now 1 
 

5.9.9 ツール変換距離コマンド：“set ttdx”、“set ttdy”、“set ttdz” 

ユーザーは、ツール変換距離の書き込みまたは編集を行うことができます。 

読み出しと書き込みのコマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

ユーザー： set ttdx 

レスポンス： Field Value 

----- ----- 
ttdx 0 

ユーザー： set ttdx 100 

レスポンス： ttdx was 0 now 100 
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5.9.10 ツール変換回転角度コマンド：“set ttrx”、“set ttry”、“set ttrz” 

ユーザーは、ツール変換距離の書き込みまたは編集を行うことができます。 

読み出しと書き込みのコマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

ユーザー： set ttrx 

レスポンス： Field Value 

----- ----- 
ttrx 0 

ユーザー： set ttrx 30 

レスポンス： ttrx was 0 now 30 

 

5.9.11 ボーレートコマンド：“set baud” 

ユーザーは、センサのボーレートを設定できます。ボーレートは、300から 3000000 までの値

でなければなりません。 

“set baud” の読み出しと書き込みのコマンドフォーマット： 

ユーザー： set baud 

レスポンス： Field Value 

----- ----- 
baud 115200 

ユーザー： set baud 300 

レスポンス： baud was 115200 now 300 

Changing the RS-485 baud rate to 300 now! 

Make sure you change your console baud rate to match. 

コンソールのボーレートを上記のように合わせて変更するレスポンスは、図 5.1の“speed”(s速

度) のフィールドを参照します。この図は、PuTTYの場合ですが、他のシリアルコンソールの

場合は値が異なることがあります。 

図 5.1－“set baud”レートに合わせた速度の変更 
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5.10 エラーシミュレートコマンド：“simerr” 

“simerr” コマンドは、表 4.8 のビット 28 を参照します。ビット 28 のステータスの表示またはビット 28

のオン／オフの切り替えを行う場合に、このコマンドを発行します。エラーシミュレートコマンドは、お客

様側でエラー処理ルーチンのテストが必要な場合に便利なコマンドです。エラーシミュレートが発生し

た場合、“red” (赤色) のステータス LED が点灯します (「第 4.2.4 項－センサステータス LED」を参

照下さい)。 

“simerr” の読み出しコマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

ユーザー： simerr 

レスポンス： SIMERR ON 

“simerr” の書き込みコマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

ユーザー： simerr off 

レスポンス： SIMERR OFF 

 

5.11 表示較正コマンド：“view” 

表示較正コマンドは、F/T 部品番号、単位、較正日、特定の単独の較正や複数の較正の較正ファミリ

などのプロパティを報告します。表示コマンドは、二次演算子と併用可能です。この場合は、以下の通

りとなります。 

• 0 = 較正 0 

• 1 = 較正 1 

• A = アクティブな構成 

• (演算子なし) = すべての較正 

“view” コマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

ユーザー： view 0 

レスポンス： Field Contents 

----- -------- 

CalSlot 0 

serialNum FT22835 

partNum SI-500-20 

calFamily NET 

calTime 2/6/2018 

forceUnits N 

torqueUnits Nm 
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5.12 診断ステータスコマンド：“diag” 

診断ステータスコマンドは、センサ内のゲージ毎のレポートを生成します。この情報を「第 9.3 項 – 較
正範囲」の値と比較します。トラブルシューティングでは、「第 5.13項－ステータスコマンド：“status”」を

使用します。 

“diag” コマンドフォーマット： 

ユーザー： diag 

レスポンス： Gage Counts Axis Units F/T AllPeak- AllPeak+ ToolTransform 

---- ------ ----- ---- --- -------- -------- ------------- 

0 -254360 Fx N 34.972 -750.000 750.000 Dx 0.000 in 

1 89944 Fy N 10.240 -750.000 750.000 Dy 0.000 in 

2 360233 Fz N 2.530 -1350.000 1350.000 Dz 0.000 in 

3 398749 Tx Nm -0.118 -30.000 30.000 Rx 0.000 deg 

4 176726 Ty Nm -0.081 -30.000 30.000 Ry 0.000 deg 

5 156030 Tz Nm -0.909 -30.000 30.000 Rz 0.000 deg 

6 -1386148 24.5 *C 

7 6293685 39.1 *C 
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5.13 ステータスコマンド：“status” 

センサのハードウェア内に根本的問題が生じていると考えられる場合、“status” コマンドを使用して、詳

細な情報を取得したり、トラブルシューティングの情報をユーザーから ATIに送信したりすることができ

ます。 

“status” コマンドフォーマット (内容は、センサ間で異なります)： 

ユーザー： status 

レスポンス： NVM-Image-0 Good 529 K bytes == 

NVM-Image-1 Good 529 K bytes == 

SPI-Param-0 Good 1164 bytes 

SPI-Param-1 Good 1164 bytes 

RAM-Param Good 1164 bytes 

UART ---- 115.4 KHz RX faults: 1 

SPI-ADC ---- 14.0 MHz 

SPI-EEPROM ---- 14.0 MHz 

MCU-Clock Good 168.0 MHz 

MCU-Part Good PIC32MZ2048EFH064 A1 S/N: 7fedd880 39c4fb9a 

MCU-FPU ---- ID=a7 REV=32 UFRP=1 FC=1 HAS08=1 F64=1 L=1 W=1 3D=0 PS=0 D=1 

S=1 

FS=1 FO=0 FN=0 MAC=0 ABS=1 NAN=1 RM=0 

MCU-WatchDg Good Timeout = 62.500 ms Windowed = Off 

MCU-RCON Good BrownOutReset PowerOnReset 

MCU-Supply Good 15.3 V 

MCU-Regs Good 

MCU-PC Good 

MCU-RAM ---- 512 K bytes Errors: 0 

MCU-GPIO Good 

PCB-Temp Good 39.7 *C 

Gage-Temp Good 25.2 *C 

ADC-Gages Good Spikes: 0 

ADC-RegWr Good Rate= 976 Hz Resets=1 

ADC-Intrpt Good ISR overruns: 0 CRC errors: 0 

PHY-State Good ISR overruns: 0 

EEPROM Good Retries: 0 

MonTime Good Max: 694 uS 

Stack Good 393868 bytes available of 395632 bytes allocated 

Host Good Name: AXIAETHERNET IP: 0.0.0.0 Gateway: 0.0.0.0 MAC: 

00:16:bd:00:22:1e 

 

  

http://www.ati-ia.com/


F/Tセンサ、Serial Axia取扱説明書 

文書番号：#9610-05- Serial Axia-05 

 

Pinnacle Park  1031 Goodworth Drive  Apex, NC 27539  Tel: +1 919.772.0115  Fax: +1 919.772.8259  www.ati-ia.com 

60 

6. Serial Axiaセンサ“Robot Mode” (ロボットモード) 

Serial Axiaセンサは、“robot mode” の状態で以下のアクションを実行することができます： 

• “robot mode” の実行と停止 

• FT値の一回の読み出し結果、または連続の読み出し結果の印刷 

• 力当たりのカウントとトルク当たりのカウントの印刷 

上記の基本的なコマンドの他に、Serial Axiaセンサはより高度な以下のアクションを実行することができます： 

• 出力値を 16 ビットまたは 32 ビットのどちらかに設定 

• ADCサンプルレートの設定 

• IIR フィルタシフト値の設定 

• 較正値の設定 

• 現在の出力ビットまたは較正値の表示 

• FTデータのバイアス 

“robot mode” の実行と停止のコマンド、および FTデータの獲得と操作のコマンドの説明に関しては、以下の項を

参照下さい。シリアルコンソールの設定に関する注意事項は、「第 3.6項－Serial Axiaセンサとの通信の設定」を参
照下さい。 

注記：ユーザーが “robot mode” を実行した後は、コマンド発行後に (Enter) キーを押さないで下さい。例えば、

“r” の文字をユーザーがタイピングすると、ソフトウェアは即時にその入力コマンドを認識し、データを出力しま

す。なお、コンソールでは、ユーザーが入力したコマンドの表示やエコーは行われません。 

6.1 “Robot Mode” の実行と停止：“m” コマンド 

“robot mode”の実行または停止を行うため、パーソナルコンピュータのシリアルポートに USBケーブル

経由でセンサを最初に接続しておく必要があります。シリアルコンソールを開き、次に、文字 “m” をタ

イピングして “robot mode” を実行します。この後で、センサをロボットに取り付けます。「第 3.3項－セ
ンサのロボットへの取付け」を参照下さい。例： 
<ユーザーが “m” と入力する> 

レスポンス： Parameters saved to NVM bank 0 

Parameters saved to NVM bank 1 

“robot mode” を停止する場合は、ロボットからセンサを取り外して下さい。「第 3.4項－センサのロボッ
トからの取外し」を参照下さい。パーソナルコンピュータにセンサを取り付けて、シリアルコンソールを開
きます。“m” の文字をタイピングします。例： 

<ユーザーが “m” と入力する> 

レスポンス： Parameters saved to NVM bank 0 

6.2 FT値の単独測定値の印刷：“r” コマンド 

各々の軸の単独 FT測定値を受信する場合は、文字 “r” をタイピングします。出力は 16進数です。

FT値の間に区切り文字はありません。 

出力のフォーマットは、N (レコード番号 0 ~ 9)、Fx / Fy / Fz / Tx / Ty / Tz、です。 

上記出力の解釈方法に関しては、「第 6.5項－ロボットモード測定値の解釈」を参照下さい。 

“r” コマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

<ユーザーが “r” と入力する> 

レスポンス： 200000000FFFFFFFFFFFF0000 
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6.3 FT値の連続出力または高速ストリーミングの印刷と停止：“s” コマンド、“e” コマンド 

各々の軸の FT値の連続出力の受信または高速ストリーミングの開始を行う場合は、文字 “s” をタイピ

ングします。出力は 16進数です。出力のフォーマットは、N (レコード番号 0 ~ 9)、Fx / Fy / Fz / Tx / Ty 

/ Tz、です。FTの間に区切り文字はありません。上記出力の解釈方法に関しては、「第 6.5項－ロボット
モード測定値の解釈」を参照下さい。 

“s” コマンドフォーマットの例は以下の通りです。 

<ユーザーが “s” と入力する> 

レスポンス： 0FFFF000000000000FFFFFFFF 

1FFFF000000000000FFFFFFFF 

2FFFF000000000000FFFFFFFF 

3FFFF000000000000FFFFFFFF 

4FFFF000000000000FFFFFFFF 

5FFFF000000000000FFFFFFFF 

6FFFF000000000000FFFFFFFF 

7FFFF000000000000FFFFFFFF 

8FFFF000000000000FFFFFFFF 

9FFFF000000000000FFFFFFFF 

0FFFF000000000000FFFFFFFF 

 

FT値の連続出力の受信やストリーミングを停止する場合は、ストリーミングが停止するまで、任意の

キーボード文字 (または e) を押して下さい。 

6.4 各軸に関する力当たりのカウントとトルク当たりのカウントの印刷： “p” コマンド 

各軸に関する力当たりのカウントとトルク当たりのカウントの値を印刷する場合は、文字 “p” をタイピン

グします。“p” コマンドのフォーマットは以下の通りです：Fx 当たりのカウント (単位表示：ニュートンま

たは N)、Fy 当たりのカウント (N)、Fz 当たりのカウント (N)、Tx 当たりのカウント (単位表示：メートル

当たりのニュートン)、Ty 当たりのカウント (Nm)、Tz 当たりのカウント (Nm)。例： 

<ユーザーが “p” と入力する> 

レスポンス： 10000.00, 10000.00, 10000.00, 10000.00, 10000.00, 10000.00 
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6.5 ロボットモード測定値の解釈 

“robot mode” (ロボットモード) の FT測定値を 10進数の値にして解釈する方法の例を以下に説明し

ます。 

力当たりのカウントとトルク当たりのカウントに対する “p” コマンドと、単独 FT測定値に対する “r” コ

マンドの出力は、以下の通りです。 

P =  

R =  

この場合の “p” コマンドフォーマット： 

表 6.1－ “p” コマンドフォーマット 

Fx 当たりの 

カウント 

Fy 当たりの 

カウント 

Fz 当たりの 

カウント 

Tx 当たりの 

カウント 

Ty 当たりの 

カウント 

Tz 当たりの 

カウント 

15.2588 15.2588 15.2588 15.2588 15.2588 15.2588 

10進数の “r” コマンドフォーマット： 

表 6.2－ “r” と “s” のコマンドフォーマット 

カウンター Fxカウント Fyカウント Fzカウント Txカウント Tyカウント Tzカウント 

1 FFFF 0000 0023 0000 0000 0000 

無料のオンライン計算機を使用して、16進数の値を 10進数の値に変換します。 

16進数から 10進数への変換を行った後で、“r” コマンドによる出力を “p” コマンドによる出力で割

り、人間が見て分かる形式の FT値にします。例： 
Fx= FFFF÷15.2588 = -1÷15.2588 = -0.06554 N 

Fy= 0000÷15.2588 = 0÷15.2588 = 0 N 

Fz= 0023÷15.2588 = 35÷ 15.2588 = 2.2938 N 

Tx= 0000÷15.2588 = 0÷15.2588 = 0 N 

Ty= 0000÷15.2588 = 0÷15.2588 = 0 N 

Tz= 0000÷15.2588 = 0÷15.2588 = 0 N 

6.6 その他のコマンド 

以下の項では、“robot mode” (ロボットモード) の高度なコマンドについて順に説明していきます。これ

らのコマンドはすべて、パーソナルコンピュータのシリアルポートに USBケーブル経由でセンサを接続

した状態で発行されなければなりません。コマンドを発行して設定を調整した後で、センサをロボットに

取り付けて下さい。「第 3.3項－センサのロボットへの取付け」を参照下さい。センサの設定を再度調整
する場合は、センサをロボットから外す必要があります。「第 3.4項－センサのロボットからの取外し」を
参照下さい。 

 

6.6.1 各々の軸の 16ビットまたは 32ビットの出力値の設定： “w” コマンド 

2バイトまたは 16 ビットの出力値 (16進数の 4文字) を選択する場合は、文字 “w” の後に 

“2” とタイピングします。初期設定は、16 ビットの出力値です。4バイトまたは 32 ビットの出力

値 (16進数の 8文字) を選択する場合は、文字 “w” の後に “4” とタイピングします。例： 

<ユーザーが “w2” と入力する> 

レスポンス： Parameters saved to NVM bank 0 

Parameters saved to NVM bank 1 

16 ビットの読み出しでは、32 ビットの読み出しの上位 16 ビットを表示するため、ユーザーは、

32 ビットの出力モードの方が 16 ビットの出力モードよりも分解能や精度が高い FTデータを

得ることができます。 
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6.6.2 ADCサンプルレートの設定：“a” コマンド 

センサに対して設定する ADCサンプルレートは、シリアルコンソールのサンプルレートと同じ

設定でなければなりません。図 5.1を参照下さい。 

文字 “a” の後に続けて、以下の ADCサンプルレートを示す 0から 4 までの 1つの値をタイ

ピングします。 

• 488の場合、0 

• 976の場合、1 

• 1953の場合、2 

• 3906の場合、3 

• 7912の場合、4 

選択した ADCサンプルレートは、NVMに保存されます。ADCサンプルレートの詳細は、「第
4.4項－サンプルレート」を参照下さい。例： 
<ユーザーが “a0” と入力する> 

レスポンス： Parameters saved to NVM bank 0 

Parameters saved to NVM bank 1 

6.6.3 IIR フィルタシフト値の設定：“f” コマンド 

文字 “f” の後に続けて、0から 8 までの 1つのインデックス値をタイピングします。この値は、

NVMに保存されます。フィルタリングの詳細は、「第 4.5項－ローパスフィルタ」を参照下さ
い。例： 

<ユーザーが “f0” と入力する> 

レスポンス： Parameters saved to NVM bank 0 

Parameters saved to NVM bank 1 

6.6.4 較正値の設定：“c” コマンド 

文字 “c” の後に続けて、“0” と “1” のどちらかの値をタイピングします。この値は、NVMに

保存されます。技術仕様の詳細は、「第 9.3項－較正範囲」を参照下さい。例： 
<ユーザーが “c0” と入力する> 

レスポンス： Parameters saved to NVM bank 0 

Parameters saved to NVM bank 1 

6.6.5 NVMの現在の出力ビットまたは較正値の表示： “r” コマンド 

NVMに保存される現在の値を確認する場合、文字 “w” または “c” の後に続けて “r” と

タイピングします。例： 

<ユーザーが “cr” と入力する> 

レスポンス： 0 
Parameters saved to NVM bank 0 

Parameters saved to NVM bank 1 

6.6.6 バイアスコマンド：“o” コマンド 

文字 “o” のコマンドを入力すると、FT出力がゼロにリセットされます。このコマンドを入力した

際には、レスポンスはありません。 
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7. メンテナンス 

7.1 定期点検 

システムの配線を頻繁に移動する工業向けアプリケーションを使って、ケーブルジャケットの摩耗の兆

しがないか確認します。Axia センサは IP64 規格品です。センサ上または内部に、ごみや埃が溜まらな

いようにして下さい。センサの表面は、環境的な汚染であれば、イソプロピルアルコールで清掃できま

す。センサ自体は、作動範囲内で使用され、適切なトルク仕様で固定されていれば、摩耗が起こりませ

ん。「第 9項 – 仕様」と「第 3.3項 – センサのロボットへの取付け」を参照下さい。 

7.2 定期較正 

国内規格に従ったトレーサビリティを維持するために、センサと電子部品の定期較正が要求されます。

較正に関しては、該当する ISO-9000 系の規格に従って下さい。ATI Industrial Automation では、年 1

回の精度検査を推奨しています。「第 3.6項 – 精度検査の手順」を参照下さい。 

8. トラブルシューティング 

この項では、Ethernet Axia の設定時および使用時に発生する、一部の問題に対して回答を行っています。質

問または問題に続いて、想定される回答または解決策が記載されています。参照しやすいようにカテゴライズ

されています。 

本項の情報は、現場で発生する多くの質問に答えたものです。お客様の問題または質問が、マニュアルで対

処されている場合、カスタマサービスが利用できます。 

注記 

カスタマサービスに連絡する前にマニュアルをお読み下さい。ご連絡の前に、以下の情報をご用意下さい。 

1. シリアル番号 (FT01234など)  

2. センサ型式 (Axiaなど)  

3. 較正 (US-15-50、SI-65-6など)  

4. 質問または問題の詳細と完全な説明 

• ステータスコード；「第 4.8項 – ステータスコード」を参照下さい。 

• ステータスコマンドに対するシステムの応答については、「第 5.13 – ステータスコマンド：“status”」を参

照ください。 

5. コンピュータとソフトウェア情報。オペレーティングシステム、PC 形式、ドライバ、アプリケーションソフト

ウェア、その他の構成に関する関連情報。 

可能であれば、F/Tシステムの近くで電話して下さい。 

トラブルシューティングに関する追加情報が必要な場合や、カスタマサービス担当にご相談いただく場合の ATI 連

絡先： 

ATI Industrial Automation 

1031 Goodworth Drive 

Apex, NC 27539 USA 

www.ati-ia.com 

 

Application Engineering 

Tel: +1.919.772.0115、内線 511 

Fax: +1.919.772.8259 

メール; ft_support@ati-ia.com 
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8.1 電源投入時のエラー 

表 8.1 – 電源投入 

症状 原因と解決策 

電源投入フェーズから 20秒後、ステータス LED

が赤い状態が続く。 

センサのケーブル接続を確認して下さい。 

センサのケーブルが破損していないか確認して下さい。 

センサの内部エラーの可能性があります。 

電源投入後 20秒間、ステータス LEDが赤く、そ

の緑色になる。 
通常の動作 

L/A LEDが緑にならない、緑で点滅しない。 イーサネットケーブルの接続を確認して下さい。 

8.2 力とトルク測定値のエラー 

センサのひずみゲージのデータが誤っていると、力／トルク測定値のエラーの原因となります。以下の
表の一覧は、間違ったデータの基本的状況です。この表を使って、問題をトラブルシュートして下さい。
ほとんどの場合、未処理ひずみゲージデータを調べている間に、問題を特定しやすくなります。詳細は、
「第 5.3 項－クエリコマンド：“s” または “c”」を参照下さい。 

表 8.2 – 力とトルク測定値のエラー 

症状 原因 解決策 

センサはお客様デバイス
に測定データを流してい
ません。 

センサが正しく取り付けられていな
い可能性があります。 

センサが正しく取り付けられていることを確
認します。ロボット取付けとツールアダプタ
プレートが、センサの正しい側に取り付けら
れていることを確認します。詳細は「第 3 項 

– 設置」を参照下さい。 

「Force/Torque Out of 

Range (力／トルク範囲
外)」または「Gage Out 

Range (ゲージ範囲外)」
ビットが設定されています 

(「第 4.8項 – ステータス
コード」参照)。 

センサが、較正範囲内から外れてい
ると報告し、不正確になり寿命を短く
する可能性があります。 
 
“Force/Torque Out of Range (力／
トルク範囲外)” ビットが設定されて
いる場合、詳細については「第 4.8.1

項－ステータスコード：感知範囲超
過」を参照下さい。 

精度検査を実施して下さい。「第 3.6 項－
Serial Axia センサとの通信の設定」を参照
下さい。センサが精度検査で不合格となっ
た場合は、センサを ATIに返送し、診断して
もらいます。 

「Broken Gage Bit (ゲー
ジ破損ビット)」が設定され
ています (「第 4.8 項 – 

ステータスコード」を参
照)。 

センサ内で電気事故が発生している
可能性があります。 

センサを ATIに送り、診断してもらいます。 

ノイズ：力トルク測定値の
逸脱 (センサ未荷重時) 

がフルスケールカウント
の 0.05%を上回る場合は
異常です。 

ノイズは、おそらく接地の不備による
機械的振動と電気妨害を原因として
いる可能性があります。 

ノイズは、システム内のコンポーネン
トの故障を示す場合もあります。 

Axia センサの DC 供給電圧に、重畳ノイズ
が皆無かわずかであることを確認します。セ
ンサは据付工事で接地する必要がありま
す。「第 8.3項 – ノイズ低減」を参照下さい。 
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表 8.3 – 力とトルク測定値のエラー 

症状 原因 解決策 

ドリフト：負荷が除去また
は適用された後、未処理
ゲージ測定値が安定せ
ず、増減し続けます。 

温度変化や機械的結合により、ある
程度のドリフトが発生するのは、正
常です。ツールプレートがセンサ本
体に接触する場合に、機械的結合
が起こります。例：ツールアダプタと
センサ本体の間のデブリ、あるいは
ホースとワイヤがツールに取り付け
られる用途。 

バイアスコマンドを使用して解決されたデー
タモードで、未処理ゲージ測定値のシフトが
多く見つかります。 

ヒステリシス：センサが負
荷状態から無負荷になる
場合、ゲージ測定値が迅
速かつ完全に、元の測定
値に戻りません。 

ヒステリシスは、機械的結合 (「ドリ
フト」の項で説明) または内部故障
により起こります。 

バイアスコマンドを使用して、測定値をゼロ
に戻して下さい。 

8.3 ノイズ低減 

8.3.1 機械的振動 

多くの場合、認知されるノイズは、実際にはツールやロボットアームの振動による力および／ま
たはトルクが、実際に変動しているためです。Ethernet Axia センサは、一定のしきい値以上に
周波数を減衰できるデジタルローパスフィルタ機能があります。デジタルローパスフィルタが不
十分な場合、アプリケーションソフトウェアにデジタルフィルタを追加できます。 

8.3.2 電気妨害 

センサの電気ノイズの影響を減らすために、以下を実行します。 

• モーターまたはその他のノイズ発生装置による干渉が認められる場合、センサの接地接続
を確認します。 

• 適切な接地が可能ではない、またはノイズを減らせない場合、センサのデジタルローパス
フィルタの使用を検討して下さい。 

• 電源がクラス 1、アース接地接続が行われていることを確認します。  
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8.4 検出感度の変更 

Axia センサの状態を測定する場合、センサの感度検査も利用できます。センサに確認済みの負荷を
適用し、システム出力が確認済み負荷と一致することを確認します。例えば、ロボットアームに搭載され
たセンサに、エンドエフェクタが取り付けられている場合などです。以下のプロセスを実行して、感度の
値を設定します。 

1. エンドエフェクタに可動部品が含まれている場合、既知の位置に移動する必要があります。 

a. エンドエフェクタの重力負荷で、センサの多くの出力軸に負荷が作用するような方向に、ロ

ボットアームを配置します。 

2. 出力測定値を記録します。 

3. 別の負荷がかかるようにロボットアームの位置を合わせ、出力が前回の測定値から大幅に変化す

るようにします。 

4. 2回目の出力測定値を記録します。 

5. 最初の測定値と 2回目の測定値の差を探します。 

6. 差を感度の値として用います。 

サンプルセット間で感度の値が変動する場合でも、これらの値を使って粗エラーを検出できます。解決
された出力と未処理センサ電圧のいずれかを使用できます (このプロセスのすべての手順で、同じ値
を使用する必要があります)。 
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9. 仕様 

Ethernet Axiaセンサのインターフェースの要求事項を、以下の項で扱っています。 

9.1 環境条件 

表 8.1 – 環境条件 

パラメータ 値 

Storage Temperature (保管温度)、C -20～+85 

Operating Temperature (動作温度)、C 0～+65 

Relative Humidity (相対湿度) <95%、結露なし 

9.2 電気仕様 

表 8.2 – 電源 1 

電源 
電圧 

最大消費電力 
最小 公称 最大 

DC電源 12 V 24 V 30 V 1.5 W 

注記： 

1. 電源入力は逆極性が保護されています。電源と電源入力のアース端子が逆に差し込まれると、逆極性

保護機能により、間違って配線された電源入力の損傷が防止され、またセンサ上での通電が停止しま

す。 

9.3 較正範囲 

表 9.3 – 較正範囲 0 と構成範囲 1 

型式 Axia80-M8 Axia80-M20 Axia80-M50 

パラメータ Fxy Fz Txyz Fxy Fz Txyz Fxy Fz Txyz 

較正範囲 0 150 N 470 N 8 Nm 500 N 900 N 20 Nm 1,200 N 2,000 N 50 Nm 

較正範囲 1 75 N 235 N 4 Nm 200 N 360 N 8 Nm 480 N 800 N 20 Nm 

注記： 

1. Axia80センサはそれぞれ、上記の両方の較正範囲で較正されています。 
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9.4 ケーブルの仕様 

9.4.1 9105- C-ZC33-ZC34-XXX 

表 8.4－9105- C-ZC33-ZC34-XXX 

6ピン式メス A コード M8 コネクタおよび USB タイプ Aプラグ 

パラメータ 値 

電圧定格 12 ~ 30 V 

IP定格 
IP67：M8 コネクタを取り付けている場合 

IP50：USB コネクタ 

動作温度範囲 (最低 ~ 最高) -5ºC ~ 70ºC 

ねじれ定格 180º/m のねじれサイクルを 100万回 

曲げ定格 表 3.1に定める曲げ半径で、曲げサイクルを 100万回 

 

 

 

9.4.2 9105-CP-ZC38-U-1.8 

表 8.5－9105-CP-ZC38-U-1.8、クロック同期用センサケーブル 

パラメータ 値 

電圧定格 最大 12 VDC 
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10. 販売条件 

以下の条件は、ATI 社内で使用され、要求に応じて提供される ATI の標準条件を補足し、また同条件から抜

粋したものです。 

ATIは、本条件に基づき購入された力トルクセンサが、出荷日から 1年間、通常の使用の下で素材と製品に欠

陥が発生しないことを購入者に保証します。RMA に基づく修理の保証期間は、当初の保証期間か、修理後

の製品の出荷日から 90 日間の、いずれか長い方とします。ATI はこの保証の下で責任を負いませんが、以下

の場合を除きます。(a) 購入者が欠陥を発見してから 30 日以内に、クレーム対象の欠陥とその詳細が書面で

ATI に通知される場合。いずれの場合も通知保証期間の末日までに行われている。(b) 保証期間の末日から

10 日以内に、欠陥品目が ATI により受領される場合。本保証に基づく ATI の完全な責任と購入者の唯一の

救済措置は、欠陥部品または品目の修理または交換 (ATIが選択) に制限され、あるいはATIの選択により、

品目に支払われた代金の返金に制限されます。前記の保証は、ATI 関係者以外の人物による不適切な取付

け、操作、メンテナンス、修理の結果生じる欠陥または故障には適用されません。 

ATI は、いかなる場合も、いかなる種類の偶発的、付随的、または特別な損害に責任を持たず、かかる損害の

可能性が ATI に通知されている場合も同様とします。ATI の累積責任はいかなる場合も、クレームまたは紛争

の対象となる品目に支払われた代金を上回らないものとします。ATI は、ATI が供給していない装置またはそ

の他の品目の故障に対して、いかなる種類の責任も負担しません。 

本条件に基づき供給された製品またはサービスから生じる、または何らかの関連性のある、あらゆる形態の

ATIに対する訴訟は、訴因の発生から 1年以上を経過している場合、受け付けることができません。 

本条件に記載される保証および救済の制限条項の変更または延長を生じる表明または合意は、ATI により承

認されていません。また ATIの執行役員により署名された書面以外に、ATIによる承認のあるものとして用いる

ことはできません。 

ATI により書面で別途合意される場合を除き、本条件に基づき製品とサービスを提供する過程で、ATI が製造

または開発したすべての設計、図面、データ、発明、ソフトウェア、その他の技術、および特許、著作権、その

他の知的財産保護法のすべての権利は、ATI の財産であり、今後も変わりません。本条件に基づく製品また

はサービスの販売は、以下で明示的に付与されるライセンスを除き、販売された製品に関連する場合もその他

の場合も、ATI が所有または管理する特許、著作権、その他の知的財産権に基づく明示的または暗黙的なラ

イセンスの譲渡を発生させません。 

本条件に基づき製品およびサービスを提供する過程で、ATI は、ATI の製品の設計、操作、またはその他の

側面に関連した ATI の極秘および社有情報を購入者に開示する場合があります。ATI と購入者間で、ATI か

ら購入者に提供されたコンピュータソフトウェアを含むがこれに制限されない、このような情報の所有権は ATI

にあり、かかる情報は、本条件に基づき ATI から供給された製品を、購入者の社内事業で操作する際に購入

者が使用する場合に限定して、購入者にライセンス (使用許諾) が付与されます。 

ATI の事前の書面による許可なく、購入者は他の目的でかかる情報を使用せず、第三者にかかる情報を提供

せず、開示しません。購入者はあらゆる合理的な注意を払い、かかる情報の不正な使用または開示を防ぐこと

に同意するものとします。 

購入者は本条件に基づき、以下のいずれかの情報の開示または使用に関して責任を負いません。すなわち 

(a) ATI から受領したときに、一般に周知されている情報、(b) 購入者の過失以外で、公開されている、または

一般に周知されている情報、(c) ATI から受領する以前に購入者が所有していた情報、(d) 開示する権利のあ

る第三者から購入者が合法的に取得している情報、または (f) 裁判所命令またはその他の政府当局により開

示が要求されている情報、この場合、かかる情報の極秘性を維持することを条件とします。 
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