
電子回路内蔵モータ
技術情報

WE CREATE MOTION JP
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全般

Faulhaberのスピードコントロールシステムは、スピードの制御
可能な高度にダイナミックなドライブシステムです。ドライブエレ
クトロニクスが既に一体化され、各モータに適合しています。 
スピードコントローラがコンパクトに統合され、多様な接続の可
能性により、ラボ技術、製造設備、オートメーション技術、ピックア
ンドプレイスマシン、工作機械、ポンプ等々の用途への適合を実
現します。
スペース最適化／アドオン方式による電子制御機器の統合によ
り、スペース要件が低減され、設備やスタートアップが簡素化さ
れます。
一体化された電子装置により、外部のセットポイントの入力によ
るPIコントローラを使用するスピード制御が実現します。別途の
切替入力により回転方向の変更が可能です。速度信号は周波数
出力を介して読み取ることができます。
モータは、電圧コントローラとして、もしくは固定速度モードで任
意に作動させることができます。
ソフトウェア「FAULHABER Motion Manager」を介して、スピード
コントローラシステムを用途に導入することができます。設定値
入力の種類や拡大縮小、操作モード、制御パラメータは調整が可

能です。スピードコントローラ用USBプログラミングアダプタを使
用して設定を行い、コンタクトボードを使用してリボンケーブル
を接続します。

インターフェース - 別々のI/O
■  PWMもしくはアナログ電圧値を介した速度設定用の設定値
入力

■  モータ回転方向を指定する為の切替入力としてのデジタル入
力

■  デジタル出力は、周波数出力又はエラー出力のいずれかで設
定できます。

注意

取付けおよびスタートアップのための装置マニュアル、ならびに
「FAULHABER Motion Manager」ソフトウェアは、ご注文に応じ
て、またはwww.faulhaber.comで利用可能です。

技術情報
スピードコントロールシステム

標準接続
ブラシレスDCサーボモータ
スピードコンローラ一体型内蔵

USB

シリーズ 22/32xx…BX4 SC

シリーズ 2214/3216/4221…BXTH SC

シリーズ 26xx…B SC

シリーズ 1525/1935/3153…BRC

ƒ
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技術データの説明 

スピード・コントロールシステムの次のデータシートの値は、定
格電圧および22度の環境温度で測定または計算されています。

電子部品への給電Up [V DC]
電子制御の許容供給電圧の範囲を示します。

モータへの給電Umot [V DC]
システム全体に統合されたベースモータのための許容供給電圧
の範囲です。

モータの定格電圧UN [V]
2つの巻き線層間の電圧。これはデータシートパラメータが測定
または計算される場合の電圧です。必要とされるスピードに応じ
て、供給電圧の許容範囲内で電圧を調整することが可能です。

無負荷回転数n0 [min-1]
アイドリング中、ならびに、定格電圧における定常状態でのモー
タ回転数を示しています。 

ピークトルクMmax. [mNm]
熱限界を超えない状態でデータシートに指定された時間、一定
負荷での定格電圧や負荷でのS2動作（追加冷却なしでの起動）
でモータが到達出来る規定トルクを示します。 他に定義されて
いない限り、ピークトルクに適用される連続トルクの2倍に等しい
値となります。
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例: 3242...BX4 SC

トルク定数km [mNm/A]
モータトルクと電流入力間の比率を示す定数。

起動トルク[MA]
室温および定格電圧でモータが起動するときの負荷トルク。この
値は、マグネットタイプ、マグネット温度、巻線温度に応じて変化
します。 

PWMスイッチング周波数ƒPWM [kHz]
パルス幅変調は、2つの値の間の電圧の変化を示します。SCS
に統合されたモータは、小さな値の電気時間定数を有しま
す。PWMに関連する損失を低く抑えるため、高いスイッチング周
波数が必要です。

電気効率 [%]
制御装置の消費電力と供給電力の比。

電子部品へのスタンバイ電流Iel [A]
一体化装置によるシステム全体のさらなる電流消費を示します。

回転数範囲 [min-1]
高い定格電圧での定常状態における連続操作に対する最大の
無負荷回転数を示します。必要とされる回転数に応じて、与えら
れたシステム限界内で電圧を変えることができます。
設置方式IM B 5に従うプラスチックフランジ上へのシステムの取
り付け。

軸ベアリング
ブラシレスDCモータに使用されるベアリング。

動作点

速
度

トルク

最大トルク

 ブラシレスDCサーボモータ 

3242 ... BX4 SC
22℃環境、定格電圧 3242 G
回路への電源  U P  
モータへの電源  U mot  
モータへの 定格電圧  U N  
無負荷回転数 (at  U N  )  n 0  
ピークトルク(maxについてS2モード。3s/2s)  M max.  
トルク定数  k M  
PWMスイッチング周波数  f PWM  
効率

スピードコントローラ内蔵
4極技術

JP.indd   13 16.04.20   10:26

技術情報
スピードコントロールシステム
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最大軸負荷[N]
指定された軸径の出力軸の最大許容軸負荷。ボールベアリング
を備えたモータの負荷および寿命の値は、メーカの仕様に基づ
いています。この値は、後部および第2のシャフト端には適用され
ません。

軸の遊び[mm]
シャフトとベアリング間のクリアランスを指し、ボールベアリング
の場合は追加されたベアリングも含みます。 

動作温度範囲[°C]
定格状態におけるシステム全体の最小および最大動作温度を示
します。

ハウジング材料
ハウジング材料、および必要に応じて表面処理。

重量[g]
標準システムの一般的な重量は、部品の違いに応じて変わりま
す。

機械公差仕様がない場合の長さ寸法
ISO 2768に従う公差：

 6  = ± 0.1 mm

 30  = ± 0.2 mm

 120  = ± 0.3 mm

非規定値の公差はご要望に応じます。
モータ軸の全ての機械寸法は、モータ方向において軸方向の軸
負荷された状態で測定されています。

連続運転の定格値
次の値は、定格電圧、22度の環境温度、IM B 5の取付け方式で測
定されたものです。
取付け方式IM B 5は、2つのベアリングプレート、自由前軸端、ベ
アリング近くの取り付けフランジを備える、取り付け脚なしのドラ
イブのフランジ取付けを定義します。

定格トルク MN [mNm]
定常状態において温度が最大許容巻き線温度および／または
モータの動作温度範囲を超えない温度である定格電圧におけ
る、最大連続トルク（S1モード）。モータはここで金属フランジに
取り付けられ、モータの一般的な標準構成で利用される冷却量
に近くなります。この値は、モータが例えばS2モードにおいて間
欠運転するか、さらなる冷却が適用される場合には超過しても構
いません。

定格電流 IN [A]
連続動作における定格トルクによる定常状態での一般的な最大
連続電流。この値は、ドライブがスタート／ストップモードでスタ
ートフェーズである場合に間欠動作するか、さらなる冷却が行わ
れている場合には超過しても構いません。

定格回転数 nN  [min-1]
与えられた定格トルクから決められた定常状態における一般的
な定格回転数。
この値は、モータの損失がn/M特徴曲線上にある効果が考慮さ
れています。

M [mNm]
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Operating point at rated values

Plastic flange
Metal flange

Recommended operation areas

PD

MN=MD

n0@ 30V

n0 @ UN

おすすめの動作領域

ワット
プラスチックフランジ
金属フランジ
断続動作
定格値での動作点 

例: 連続動作での定格値に対する性能グラフ。

性能グラフの説明
性能グラフは、サーボドライブの可能な動作点を示しています。 
プラスチックフランジ（約100mm x 100mm x 10mm）上に周囲
温度 22 ºC で本来のフランジ取付け（IM B5）を行う場合、濃いブ
ルーのエリアの動作点には絶えず到達します。
アルミニウムフランジ（約100mm x 100mm x 10mm）上に周囲
温度 22 ºC で本来のフランジ取付け（IM B5）を行う場合、薄いブ
ルーのエリア内PDまでの動作点には絶えず到達します。
最大達成可能速度は、モータ供給電圧によります。定格電圧で
は、最大達成可能動作点は、定格電圧ライン上にある無負荷点か
ら定格点の間となります。
供給電圧が増加すると、速度は定格電圧ラインを越えます。 
この場合、電子部品への最大電圧あるいはモータ電源が超過す
ることがあってはなりません。
動作可能な速度範囲は軸トルクに応じて示されています。
破線で表されている部分は間欠運転または冷却する事により可
能な潜在的な作動点を表します。

連続トルク MD [mNm]
定格電圧における定常状態での最大の推奨連続トルク、および
アルミニウムフランジへの取り付けを示します。スピードコント
ロールシステムを用いることで、連続トルクは、同時に定格トルク
に対応します。 
ここでは、回転数は、連続トルクに比例します。連続トルクは、連
続出力から独立しており、モータを間欠運転するか、冷却ができ
る場合には超過が可能です。

技術情報
スピードコントロールシステム

4



56

連続出力 PD [W]
アルミニウムフランジに取り付ける場合の、定常状態における連
続動作の最大出力パワーを示します。この値は連続トルクから独
立しており、冷却要因に対し線形的に応答し、モータを間欠運転
するか、冷却ができる場合には超過が可能です。

定格電圧曲線 UN [V]
定格電圧曲線は、UNでの連続動作点を示します。起動点は、ドラ
イブの無負荷スピード n0 に対応します。この曲線より上の動作
点は定格電圧の上昇によって、下の動作点は定格電圧の低減に
よって得ることができます。

注意

新しいMotion Manager 6で
簡単に初期設定。

冷却要因、動作点、周辺温度によっては、オペレーティングソフト
を使って電流制限パラメータを調整する必要があります。詳しく
は技術マニュアルを参照してください。

技術情報
スピードコントロールシステム
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スピードコントロールシステム
基本構造

1

2

3

4

5

6

7

8

FAULHABER BX4 SC

1  モータ
2  ハウジング
3  マウント・フランジ
4  エレクトロニクス PCB
5  エンドキャップ

1

2

3

4

5

FAULHABER BRC

1  リヤカバー
2  ドライブエエレクトロニクス
3  ハウジング付ボールベアリング
4  コイル
5  マグネット
6  シャフト
7  ローターバックアイアン
8  ワッシャー付ボールベアリング

6
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FAULHABER B-Flat SC

1  エンドキャップ 
2  エレクトロニクス PCB
3  モータ（フロント）

1

2

3

FAULHABER BXTH SC

1  エンドキャップ 
2  エレクトロニクス PCB
3  モータ（フロント）

1

2

3

スピードコントロールシステム
基本構造

7



WE CREATE MOTION

31 53 K 012 BRC

1525 … BRC 1935 … BRC

3153 … BRC

スピードコントローラ内蔵  
ブラシレスDCモータ

継続的にスムーズな駆動を発揮する効率的なモータシリーズは、極め
て長寿命です。連続動作に最適化された BRC 系列のモータは高性能
のベアリングとコギングのない動作、および直線速度とトルク範囲が
特徴です。スピード・コントローラ一体型ブラシレスモータは精密な動
作と動性の高い速度制御が可能です。

これにより対応ソフトウェアを使用して作動点と動作を精密に制御す
ることができます。直径 15 ～ 31 mm のこれらのモータはスペースが
非常に限られた場所への設置に適しており、堅牢な設計により高負荷
用途にも適しています。このモータは必要な制御モードに応じて、時計
回り、反時計回りを問わず動作可能です。これらのモータの周波数出
力は、モータ位置の精密な再現性と決定を可能にします。

31 モータ径 [mm]

53 モータ長 [mm]

K シャフトタイプ

012 定格電圧 [V]
BRC 製品系列

製品コード番号

モータ直径 15 ... 31 mm

モータ長 25 ... 53 mm

定格電圧 6 ... 24 V

速度 最大 25,000 min-1

トルク 最大 5.9 mNm

連続出力 最大 17.5 W

特長

製品シリーズ

8



FAULHABER BRC

本シリーズの特長

   一体型スピード・コントローラによるプログラミン
グ可能なモータ特性

   高い信頼性と長寿命

   動的にバランスの取れたロータ, 静かな走行

    コギングなし

   幅広い線速度／トルク範囲

   スムーズな動作

9



WE CREATE MOTION

22 32 S 024 BX4 SC

2232 … BX4 SC 2250 … BX4 SC

3242 … BX4 SC 3242 … BX4 SCDC

3268 … BX4 SC 3268 … BX4 SCDC

スピードコントローラー内蔵
ブラシレスDCサーボモータ

スピードコントローラ一体型のドライブシステムではブラシレスDCサー
ボモータとモータユニットに取り付けられた僅か長さ18mmの直径に
対応し、制御装置の利点を組み合わせています。

様々な精密ギアヘッドと組み合わせが可能であるため、ラボ技術、製造
設備、オートメーション技術、機械製造等の幅広い市場分野でご使用
いただけます。Motion Manager と組み合わせて工場でデフォルトを
事前構成しているため、システムに素早く簡単にスタートアップが可能
です。

選択可能なホールセンサタイプ (デジタル/アナログ) により最適な幅
広い速度範囲が実現可能です。対応するタイプに合った電流制限が統
合されており、過負荷やそれによる損害の可能性からモータを保護し
ます。出力 2 本線バージョンの SCDC によりブラシレス DC モータを
特定の用途において簡単に交換することができます。

22 モータ径 [mm]

50 モータ長 [mm]

S 出力タイプ

024 定格電圧 [V]
BX4 製品系列
SC 内蔵スピードコントローラ

製品コード番号

モータ直径 22 ... 32 mm

モータ長 49.6 ... 85.4mm

定格電圧 12 ... 24 V

速度 最大 14,000 min-1

トルク 最大 99 mNm

連続出力 最大 53 W

特長

製品シリーズ
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FAULHABER BX4 SC

本シリーズの特長

   4 極技術による高トルクとスピード剛性

   設置スペースの限られた場所での速度制御、
オプションのアナログホールセンサにより、
50 min-1 からの低い速度範囲でも使用可能

   一体化して電流制限が有り、モジュール式の
直径基準による取付けコンセプト

   Motion Manager とプログラミングアダプタを使用し
たシンプルで便利なプログラミングシステム

   高い信頼性と長寿命

   動的にバランスの取れたロータ, 静かな走行

11



WE CREATE MOTION

26 22 S 012 B SC 8:1

2610 … B SC 2622 … B SC

スピードコントローラ内臓  
フラットブラシレスDCマイク
ロモータ

電子回路一体型のブラシレス DC サーボモータは B-Flat シリーズのモ
ータがベースです。B-Flat シリーズの場合、3 つの自己支持型銅製フラ
ットコイルを使用している 4 極ブラシレス DC サーボモータは、スペー
スに余裕のないところでのドライブ システム用途に最適です。一体型
の電子アクチュエーションユニットとして、スピード・コントローラはす
でにこれらのモータで使用可能です。このスピード・コントローラが特
別な理由はモータ回路盤に完全に一体化されており、モータの長さが
全く増えないということです。非常にフラットな設計の一体型ギアヘッ
ドと組み合わせて、出力トルクの高い非常にコンパクトなドライブ シス
テムを提供できるモータです。 

26 モータ径 [mm]

22 モータ長 [mm]

S 出力タイプ

012 定格電圧 [V]
B 製品系列

SC  内蔵スピード・コントローラ

8:1 ギアヘッド減速比

製品コード番号

モータ直径 26 mm

モータ長 10.4 … 22 mm

定格電圧 6 ... 12 V

速度 最大 13,000 min-1

トルク 最大 100 mNm

連続出力 最大 1.6 W

特長

製品シリーズ
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FAULHABER B-Flat SC

本シリーズの特長

   薄型設計モデル

  スピードコントローラ一体型で10～22㎜の長さ

   4 極設計

   使いやすさ

   小型、薄型で高ギア比の一体スパーギアタイプ

   精密な回転数制御

13



WE CREATE MOTION

2214 … BXT H SC 3216 … BXT H SC

4221 … BXT H SC

スピードコントローラを内蔵したモータは、ブラシレス DC サーボモータの
利点と直径に対応した電子制御回路を組み合わせており、完全に一体化さ
れてもモータサイズは僅か 6.2 mm 長くなるのみです。

種類が豊富な精密ギアヘッドと組み合わせが可能な為、ポンプ、ハンドヘル
ドデバイス、生産設備、研究ラボ、産業・FA機器等の幅広い市場でご使用
頂けます。Motion Manager と組み合わせて工場出荷時の事前デフォルト
設定によりシステムに素早く簡単にスタートアップが可能です。

モータの極数が多い事とデジタルホールセンサによって最適な幅広い速度
範囲を実現します。各タイプに一致した内蔵電流制限回路はモータを過負
荷やそれによる潜在的な破壊から保護します。BXT H モータと内蔵スピード
コントローラの組み合わせは、スペースや高トルクの条件下で精密な回転数
制御が求められる場合に理想的なソリューションです。

22 モータ径 [mm]

14 モータ長 [mm] 

S 出力タイプ

024 定格電圧 [V]
BXTH 製品系列
SC 内蔵スピードコントローラ

製品コード番号

モータ直径 22 / 32 / 42 mm

モータ長 21 / 23 / 28 mm

定格電圧 12 ... 24 V

速度 最大 10 000 min-1

トルク 最大 92 mNm

連続出力 最大 60 W

特長

製品

22 14 S 024 BXTH SC

スピードコントローラ内蔵  
ブラシレスDCモータ

14



製品特長

    14 極設計による高トルクとスピード剛性

   設置スペースの限られた場所での速度制御：
モータの極数が多い為、200 rpm からの低速範囲でも
使用可能

   電流制限回路内蔵、モジュラー式外径適合実装
コンセプト

   Motion Manager とプログラミングアダ
プタを使用した簡単で便利なプログラミング

   高信頼性と長寿命

   32、42㎜タイプは両軸に対応

FAULHABER BXT SC
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全般
空間最適化ファールハーバモーションコントロールシステムには
数多くのシリーズがあります。標準接続が完備され、様々な市場
の要素に適合し、多様な接続の可能性により、ラボ技術、製造設
備、ピックアンドプレイスマシン、工作機械、ロボットや特殊機械
製造等の幅広い用途への利用が実現します。無料でダウンロー
ドできるモーションマネージャーを介して、容易に素早く作動さ
せることが可能です。

V2.5世代
  立証された技術が集約されたBLモータは、多様なサイズと性
能クラスがあります
  極めてシンプルな設定とスタートアップ
  数多くの設定オプション
  医療、ラボ技術、製造設備、オートメーション技術、医療技術か
ら航空宇宙業界等の分野で活躍しています

モーションコントロールシステム
特長の比較

V2.5世代 V3.0世代

電圧範囲 ■ モータ: 最大30V
■ エレクトロニクス: 最大30V, オプションで分離

■ モータ: 最大50V
■ エレクトロニクス: 最大50V, 標準で分離

PWMスイッチング周波数 78 kHz 100 kHz

最大トルク 最大190 mNm 最大320 mNm

モータタイプ 22xx BX4 CxD
32xx BX4 Cx
3564 B Cx

32xx BX4 RS / CO / ET
3274 BP4 RS / CO / ET

入力／出力 DigIn:  最大3
DigOut:  最大1
AnIn:  1
(配線によってすべてのI/Oが利用できるとは限りません)

DigIn:  3
DigOut:  2
AnIn ±10V:  2
 (標準)

通信 ■ RS232 
■ CANopen

■ RS232  
■ EtherCAT
■ CANopen
 ■ USB

コントローラ ポジション、速度、電流制限 ポジション、速度,  電流/トルク

オペレーティングモード ■   様々なインターフェイスに応じた、 インター
フェイスやアナログ(RS)を介した設定値
入力によるポジション、速度及び電流の制御 

■   プロファイル設定を考慮したプロファイルポジショ
ンモード(PP) とプロファイル速度モード(PV)

■   サイクル同期ポジション、サイクル同期速度または
サイクル同期トルク (CSP, CSVまたはCST)

■   ポジション、速度、トルクまたは電圧 (APC, AVC, ATC, 
ボルト)のアナログ入力

プロファイルオペレーション すべてのオペレーティングモードにおけるリニア台形プロフ
ァイル

PPモードおよびPVモードにおける
直線スピードもしくはsin² スピード

自律処理 RS232インターフェイスのバージョンあり すべてのバージョンで最大8シーケンシャルプログラム
（パスワード保護はオプション）

保護クラス n/a IP 54 (オプションとしてシャフトシール付き)

V3.0世代
V2.5 シリーズが可能とする特長と性能を越える用途で利用され
る一体型モーションコントローラの新しい世代
  高出力
  迅速制御
  新オペレーティングモード
  セットポイントと実際の値に対するI/Oのフレキシブルな使用
  追加のI/Oとインターフェイス
  シーケンシャルプログラムは、あらゆるインターフェイス技術
におけるシンプルなローカルオートメーションに対してBASIC
でプログラムすることができます
  拡張された診断機能
  バージョン6.0を始めとして、モーションマネージャを使ってシ
ンプルなスタートアップが実現
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モーションコントロールシステム V2.5
技術情報

特長
V2.5世代のFAULHABERモーションコントロールシステムは、極め
て機能的なポジショニングシステムです。ドライブエレクトロニク
スが既に一体化され、モータのタイプに一致しています。モーショ
ンコントロールシステムの機能は、V2.5世代の外部MCBL 300xフ
ァウルハーバモーションコントローラのものと全く同じものです。

制御位置でのサーボドライブとしての使用に加え、スピードも制
御可能です。内蔵された電流制御により、トルクが制限され、過負
荷から防護されます。

V2.5世代のモーションコントロールシステムはRS232もしくは
CANインターフェイス付きで使用できるため、ネットワークに繋ぐ
ことも可能です。PCによる操作に加え、あらゆる一般的な産業制
御による制御も可能です。

モータと制御電子機器との一体化により、空間上の要件が低減さ
れ、据え付けやスタートアップが容易になります。

標準接続
一体型
モーションコントローラおよび RS232/CAN インターフェイス付
きブラシレスDCサーボモータ

CANopen
USB
RS232

シリーズ 32xx...BX4 CS/CO

シリーズ 3564...B CS/CO

シリーズ 22xx...BX4 CSD/COD

C
U
R

3268 モータシリーズ
G シャフトタイプ 
024 定格電圧
BX4 電子整流ブラシレス
CS シリアルインタフェース RS232

製品コード番号

3268 G 024  BX4 CS

特長と利点
  小型サイズ
  モジュラー設計、様々なパフォーマンス設定
  省配線
  「FAULHABER Motion Manager
」ソフト経由でパラメータ設定
  幅広いアクセサリー
  USBインターフェース用アダプタ
  シンプルなスタートアップ
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オペレーティングモード
ポジショニング操作
ドライブは予め設定された位置に移動し、この期間中、速度と位
置に対して規定された限界を維持します。運動制御システムが広
範囲の負荷に対して導入可能です。リミットスイッチは直接評価
されます。リミットスイッチと基準スイッチによりポジションが初
期化されます。

スピードコントロール
誤差が持続することなく、PIスピードコントローラを介して予め
設定した目標速度に制御されます。

電流制御
最大電流を設定しモータ電流を制限することにより、ドライブを
保護することが可能です。必要に応じて、一体型熱モデルを用い
て電流を連続電流に制限することができます。

モーションプロファイル
加速およびブレーキランプならびに最大スピードは、スピードお
よびポジショニング動作にプリセット可能です。

自主操作
RSのバージョンでは、自由にプログラム可能なプロセスがモーシ
ョンコントローラに保存ができます。RS232インターフェイスがな
くても操作は可能です。

保護機能
 ESD に対する保護
 エレクトロニクスおよびモータの過負荷保護
 過熱からの自己保護
 ジェネレータの過電圧保護モード

オペレーティングモード (CS)
  ポジション制御
‒ インターフェースを介したセットポイントの入力
‒ アナログセットポイント
‒ ギアリングモード
‒ステッピングモータ運転
  速度制御
‒ インターフェイスを介したセットポイントの入力
‒ アナログセットポイント
  トルク制御 
‒ インターフェイスを介したセットポイントの入力
‒ アナログセットポイント
 電圧コントローラモードでサーボアンプとして作動

オペレーティングモード (CO)
 プロファイルポジションモード(PP)
 プロファイル速度モード(PV)
 ホーミングモード

オプション
モータや電子アクチュエータへの個別電源供給はオプション対
応となります（アプリケーションの安全の為に重要です）。この場
合、第三の電源入力は必要ありません。またコントローラに応じ
て追加プロミングアダプタと接続サポートもご用意できます。モ
ードとパラメータの要求に応じて特別に事前設定することも可
能です。

インターフェース - 別々のI/O
セットポイントの入力
操作モードに応じて、セットポイントはコマンド入力、アナログ電
圧値、PWM信号、直交位相信号を介して入力できます。

エラー出力（オープンコレクタ）
エラー出力（工場設定）として構成されています。また、デジタル
入力、フリースイッチ出力、速度制御、あるいは到達位置の確認
信号としても使用できます。

その他のデジタル入力
リファレンススイッチの評価用です。

ネットワーク
V2.5世代のFAULHABERモーションコントロールシステムは、全
部で2種類のネットワークバリアントがあります。

RS-RS232インターフェースを備えたシステム
製造設備、およびハイレベルなコントローラを使用しないすべて
の用途にも適しています。ネットモードを使用すれば、複数のRS
コントローラを1台のRS232インターフェイスで利用することも可
能です。

モーションコントロールシステム V2.5
構成、ネットワーク、インタフェース
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CO ‒ CANopen acc. to CiA 402
CANopenインターフェース、または、例えばProfi bus/Prifi NETま
たはEtherCAT上のゲートウェイを介した、直接的なPLC上での
FAULHABERモーション・コントローラの操作に理想的なバリア
ント。

インターフェース　―　バス接続
RS232バージョン 
最大115Kbaudの転送率でPCに接続し、RS232インターフェース
を使用することで、一台のPC/PLCで複数のドライブに接続するこ
とが可能です。制御用コンピュータについては特別なカスタマイ
ズは不要で、。そのインターフェースはオンラインで制御データ
や数値を取得することも可能です。
包括的ASCIIコマンドはプログラミングと操作に対して利用する
ことができます。これは「FAULHABER Motion Manager」を使用
することで他コントロール用コンピュータから設定することが可
能です。 
さらにこれらのコマンドから複雑なプロセスを作成してドライブ
上に格納することができます。スピード、位置決めコントローラ、
ステッピングモータ、電子ギアユニットとして一度アナログ入力
を介してプログラムすればRS232インターフェースから独立して
動かすことも可能です。

CANopen付きバージョンCO  
CANopenインターフェース付きのコントローラーのパターンは、
様々な用途で最適な統合を実現するために利用可能となってい
ます。CANopenは、インターフェースを小さい電子モジュールに
も統合可能なため、ネットワークのマイクロドライブに理想的で
す。そのサイズと効率的な通信手順により、産業の自動化での使
用に理想的に適合します。
COバージョンは標準的なオペレーションモードのCiA402を提供
します。すべてのパラメータは操作対象に直接保存されます。そ
のため「FAULHABER Motion Manager」もしくはオートメーショ
ン市場で共通化された標準構成ツール作成に貢献します。 
COバージョンはさまざまなCANopenデバイスをご使用の
方、PLCによるモーション・コントローラをご使用の方に最適で
す。ダイナミックなPDOマッピングによってCANネットワークに極
めて高い効率を発揮します。

モデルはCiA 301 V4.02のCANopen通信プロファイルacc.をサ
ポートします。転送率とノードナンバーはCiA 305 V1.11で定義
されたLSSプロトコルに一致したネットワーク経由で設定され
ます。 
その為、弊社では「FAULHABER Motion Manager最新版」をご
使用頂くことをお薦めしております。

注意
取付けおよびスタートアップのための装置マニュアル、通信およ
び機能マニュアル、ならびに「FAULHABER Motion Manager」ソ
フトウェアは、ご注文に応じて、またはwww.faulhaber.comで利
用可能です。

COの特長
CO

NMT with node guarding •
Baud rate 1 Mbit max., LSS

EMCYオブジェクト •
SYNCHオブジェクト •
Server SDO 1 x

PDOs 4 x Rx
4 x Tx
（動的
マッピング）

PDO ID adjustable

Confi guration Motion Manager from V5

Trace Any PDO

Standard operating 
modes

- Profi le Position Mode
- Profi le Velocity Mode 
- Homing

•
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モーションコントロールシステム V2.5
技術情報

全般

システム内容
ドライブシステムは、ブラシレスDCサーボモータ、高分解能のエ
ンコーダおよびモーション・コントローラを、コンパクトで完璧な
ドライブユニットに統合することができます。
モータの整流は機械的ではなく、電気的に行われるた
め、FAULHABERモーション・コントロール・システムの寿命は、主
に、モータのベアリングの寿命に左右されます。
FAULHABERーは、一体型モーション・コントローラを備えたすべ
てのシステムで、高精度かつ予荷重のあるボールベアリングを使
用しています。モータ軸受耐用年数に影響する要因としては、静
的、動的ラジアル軸受負荷、周囲温度条件、モータスピード、衝撃
及び振動負荷、使用上のシャフトカップリングの精度などが挙げ
られます。 
極めて高いトルクを小型サイズで求められるようなサーボの用
途に、4極DCサーボモータである、一体型FAULHABERBX4シリー
ズが最適です。部品点数が極めて少なく、接着された部品がない
堅牢な構造を有するため、高温や高衝撃性、振動性負荷など、厳
しい環境下での用途に最適です。
頑強な構造とコンパクトなデザインにより、V2.5世代のFAULHA-
BERモーションコントロールシステムはオートメーション用途で
の利用に最適です。

オプションおよびアクセサリ

FAULHABERーでは標準製品を特定用途向けカスタマイズを
得意としております。次の標準オプションおよびアクセサリ部品
は、FAULHABERモーション・コントロール・システム用に利用可
能です：
 シャフト長さの変更
  フラット用、ギア用、プーリ用などシャフトの特徴とピニオンの
形状の変更
  高速および／または高負荷での用途に対する変更
  カスタマイズされた特別構成およびファームウェア
  モータとエレクトロニクスに対する分離電源
  構成と接続アダプタ
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トルク定数km [mNm/A]
モータトルクと電流入力間の比率を示す定数。

PWMスイッチング周波数ƒƒPWM [kHz]
パルス幅変調は、2つの値の間の電圧の変化を示します。MCS
に統合されたモータは、小さな値の電気時間定数を有しま
す。PWMに関連する損失を低く抑えるため、高いスイッチング周
波数が必要です。

電気効率 [%]
制御装置の消費電力と供給電力の比。

電子部品へのスタンバイ電流Iel [A]
一体化装置によるシステム全体のさらなる電流消費を示します。

回転数範囲 [min-1]
高い定格電圧(30V)での定常状態における連続操作に対する最
大の無負荷回転数を示します。必要とされる回転数に応じて、与
えられたシステム限界内で電圧を変えることができます。
設置方式IM B 5に従うプラスチックフランジ上へのシステムの取
り付け。

軸ベアリング
ブラシレスDCモータに使用されるベアリング。

最大軸負荷[N]
指定された軸径の出力軸の最大許容軸負荷。ボールベアリング
を備えたモータの負荷および寿命の値は、メーカの仕様に基づ
いています。この値は、後部および第2のシャフト端には適用され
ません。

データシートの補足説明
モーション・コントロールシステムの次のデータシートの値は、定
格電圧および22度の環境温度で測定または計算されています。
標準バージョンでは、V2.5世代のMCSにはモータおよび電子部
品用にそれぞれ別の入力はありませんが、オプションとして装備
することはできます（第三の電源入力が必要）。

電子部品への給電UB /UEL [V DC]
一体型コントロール部品の許容供給電圧の範囲を示します。

モータへの給電--/UB [V DC]
システム全体に統合されたベースモータのための許容供給電圧
の範囲です。

モータの定格電圧UN [V]
2つの巻き線層間の電圧。これはデータシートパラメータが測定
または計算される場合の電圧です。必要とされるスピードに応じ
て、供給電圧の許容範囲内で電圧を調整することが可能です。

無負荷回転数n0 [min-1]
アイドリング中、ならびに、定格電圧および正弦コミュテーション
における定常状態でのモータ回転数を示しています。 

最大トルクMmax. [mNm]
熱限界を超えない範囲でデータシートに記載された期間におけ
る、一定の負荷下での定格電圧および定格条件に従ったS2動作
（追加のコールドなしでのコールドスタート）において、ドライブ
が到達可能なトルクを示します。他に定義されていない限り、最
大トルクに適用される値は、連続トルクの2倍です。
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例: 3242...BX4 Cx
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動作点

最大トルク

 モーションコントロールシステム 
 V2.5、4 象限 PWM 
 RS232 、 CANopenインターフェース 

3242 ... BX4 Cx
22℃環境、定格電圧 3242 G
回路への電源  U B /U EL  
モータへの電源1)  --/U B  
モータへの 定格電圧  U N  
無負荷回転数 (at  U N  )  n 0  
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技術情報
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モーション・コントロール・システム V2.5
技術情報

軸の遊び[mm]
シャフトとベアリング間のクリアランスを指し、ボールベアリング
の場合は追加されたベアリングも含みます。 

動作温度範囲[°C]
定格状態におけるシステム全体の最小および最大動作温度を示
します。

ハウジング材料
ハウジング材料、および必要に応じて表面処理。

重量[g]
標準システムの一般的な重量は、部品の違いに応じて、個々のイ
ンターフェース内で変わります。

機械公差仕様がない場合の長さ寸法
ISO 2768に従う公差：

 6  = ± 0.1 mm

 30  = ± 0.2 mm

 120  = ± 0.3 mm

非規定値の公差はご要望に応じます。
モータ軸の全ての機械寸法は、モータ方向において軸方向の軸
負荷された状態で測定されています。

連続運転の定格値

次の値は、定格電圧、22度の環境温度、IM B 5の取付け方式で測
定されたものです。

取付け方式IM B 5は、2つのベアリングプレート、自由前軸端、ベ
アリング近くの取り付けフランジを備える、取り付け脚なしのドラ
イブのフランジ取付けを定義します。

定格トルク MN [mNm]
定常状態において温度が最大許容巻き線温度および／または
モータの動作温度範囲を超えない温度である定格電圧におけ
る、最大連続トルク（S1モード）。モータはここで金属フランジに
取り付けられ、モータの一般的な標準構成で利用される冷却量
に近くなります。この値は、モータが例えばS2モードにおいて間
欠運転するか、さらなる冷却が適用される場合には超過しても
構いません。

定格電流 IN [A]
連続動作における定格トルクによる定常状態での一般的な最大
連続電流。この値は、ドライブがスタート／ストップモードでスタ
ートフェーズである場合に間欠動作するか、さらなる冷却が行わ
れている場合には超過しても構いません。

定格回転数 nN [min-1]
与えられた定格トルクから決められた定常状態における一般的
な定格回転数。
この値は、モータの損失がn/M特徴曲線上にある効果が考慮さ
れています。

例: 連続動作での定格値に対する性能グラフ

M [mNm]
10 9030 4020 6050 70 800

Watt

302010

1 000

0

  2 000

3 000

4 000

5 000

6 000

7 000

8 000

n [min-1]

intermittent operation
Operating point at rated values

Plastic flange
Metal flange

Recommended operation areas

PD

MN=MD

n0@ 30V

n0 @ UN

おすすめの動作領域

ワット
プラスチックフランジ
金属フランジ
断続動作
定格値での動作点 
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性能グラフの説明

動作可能な速度範囲は軸トルクに応じて示されています。

性能グラフは、サーボドライブの可能な動作点を示しています。 

プラスチックフランジ（約100mm x 100mm x 10mm）上に周囲
温度 22 ºC で本来のフランジ取付け（IM B5）を行う場合、濃い
ブルーのエリアの動作点には絶えず到達します。

アルミニウムフランジ（約100mm x 100mm x 10mm）上に周
囲温度 22 ºC で本来のフランジ取付け（IM B5）を行う場合、薄
いブルーのエリア内PDまでの動作点には絶えず到達します。

最大達成可能速度は、モータ供給電圧によります。定格電圧で
は、最大達成可能動作点は、定格電圧ライン上にある無負荷点
から定格点の間となります。

供給電圧が増加すると、速度は定格電圧ラインを越えます。 

この場合、電子部品への最大電圧あるいはモータ電源が超過す
ることがあってはなりません。

破線で表されている部分は間欠運転または冷却する事により可
能な潜在的な作動点を表します。

連続トルク MD [mNm]
定格電圧における定常状態での最大の推奨連続トルク、および
アルミニウムフランジへの取り付けを示します。モーション・コン
トロール・システムを用いることで、連続トルクは、同時に定格ト
ルクに対応します。 
ここでは、回転数は、連続トルクに比例します。連続トルクは、連
続出力から独立しており、モータを間欠運転するか、冷却ができ
る場合には超過が可能です。

連続出力 PD [W]
アルミニウムフランジに取り付ける場合の、定常状態における連
続動作の最大出力パワーを示します。この値は連続トルクから独
立しており、冷却要因に対し線形的に応答し、モータを間欠運転
するか、冷却ができる場合には超過が可能です。

定格電圧曲線 UN [V]
定格電圧曲線は、UNでの連続動作点を示します。起動点は、ドラ
イブの無負荷スピード n0 に対応します。この曲線より上の動作
点は定格電圧の上昇によって、下の動作点は定格電圧の低減に
よって得ることができます。

新しいMotion Manager 6で
簡単に初期設定

冷却要因、動作点、周辺温度によっては、オペレーティングソフト
を使って電流制限パラメータを調整する必要があります。詳しく
は技術マニュアルを参照してください。

モーションコントロールシステム V2.5
技術情報
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FAULHABER B Cx

1  ヒートシンク/カバー
2  熱伝導パッド
3  サーマル保護
4   パワーステージ付モー
ションコントローラ

5  ハウジング
6  アナログホールセンサ
7  ブラシレス DC サーボモータ

モーションコントロールシステム V2.5

FAULHABER BX4 CxD/Cx

1  熱伝導パッド
2   サーマル保護
3  フレックスボードと付 PCB
4  フランジ、電子機器側
5  フランジモータ側
6  ハウジング
7  ブラシレス DC サーボモータ

基本構造

1

2

3

4

5

6

7

24



77

モーションコントロールシステム V3.0
技術情報

特長
V3.0世代のファウルハーバー・モーションコントロールシステム
は、ファウルハーバーの製品群から選ばれた適合するギアヘッド
やボールネジとの組み合わせに用いるための3つのモータ設計
において、高度にダイナミックなポジショニングシステムです。モ
ータのパラメータは、工場出荷時に事前設定されています。パス
への適用は、バージョン6.0からのFAULHABER Motion Manager
を用いたスタートアップ中に行われます。

制御位置でのサーボドライブとしての使用に加え、スピードまた
は電流も制御可能です。スピードおよび位置の実際の値は、一体
型エンコーダで確認します。リミットスイッチとリファレンススイッ
チは、直接接続が可能です。

制御のセットポイントは、通信インターフェース、アナログ入力、ま
たはPWM入力を介してプリセットするか、内部に保存されている
シーケンシャルプログラムから引き出すことが可能です。

製品コード番号

通信インターフェースとしてサポートされているのは、デバイスの
違いに応じて、RS232またはCANOpenであり、オプションとしては
EtherCATがあります。ドライブのすべての機能は、ここでは、すべ
てのインターフェースを介して制限なく使用可能です。

V3.0世代のファウルハーバー・モーションコントロールシステム
は、3つの異なるモータにおいて使用可能なため、完璧に拡張可
能です：

  MCS 3242 ... BX4

  MCS 3268 ... BX4

  MCS 3274 ... BP4

考えられる応用範囲は、実験室でのオートメーションから産業向
け製造設備、オートメーション技術および航空産業用ロボットま
で、多岐に渡ります。

システムの電気的接続は、M12プラグおよび拡張ケーブルによっ
て確立されます。フランジ形状は、全サイズに対して同一です。

MCS モーションコントロールシステム
3268 モータシリーズ
G ドライブのタイプ
024 定格電圧 [V]
BX4 ブラシレスの電気通信
ET EtherCATインターフェース

MCS 3268 G 024 BX4 ET

利点
 さまざまなサイズがあるため、完璧に拡張可能

 超ダイナミックなコントロール

 さまざまなセットポイントのインターフェース

 全てにおいてスタンドアロンの操作が可能

 M12プラグを介した接続

 ステータスLEDによる迅速なフィードバック

  無料のFAULHABER Motion Managerバージョン6.0

 アダプタボードによる構成

違いに応じて、RS232または
EtherCATがあります。ドライ
てのインターフェースを介し

V3.0世代のファウルハーバー
は、3つの異なるモータにお
能です：

MCS 3242 ... BX4

MCS 3268 ... BX4

  MCS 3274 ... BP4

考えられる応用範囲は、実験
け製造設備、オートメーショ
で、多岐に渡ります。

システムの電気的接続は、M
て確立されます。フランジ形
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モーションコントロールシステム V3.0
技術情報

ユーザ設定
モータ制御
ドライブの電流、スピード、位置はコントローラカスケードによっ
て制御可能です。オプションのパイロットパスを用いて、どんなに
素早い動きでも優れた再現性で確実に制御可能です。調整可能
なフィルタは、多様なエンコーダおよびロードに適用可能です。

モーションプロファイル
加速およびブレーキランプならびに最大スピードは、プロファイ
ルポジションモード(PP)およびプロファイル速度モード(PV)の動
作モードにおいて、スピードおよびポジショニング動作にプリセ
ット可能です。

自主操作
BASICで書かれた最大8つのシーケンシャルプログラムは、コン
トローラで直接に保存と直接が可能です。それらのシーケンシャ
ルプログラムの1つは、自動スタートアプリケーションとして構成
可能です。アクセス保護が起動可能です。

保護および診断機能
V3.0世代のファウルハーバー・モーション・コントロールシステム
のは、熱モデルによって、モータや電子部品を過負荷から保護し
ます。供給電圧はモニタリングされ、回生動作での使用も可能で
す。その際、外部装置は、ダイナミック動作中に過電圧から保護さ
れます。

プロファイルポジションモード(PP)／プロファイル速度モード(PV)
動作のターゲットのみがコントローラに示されるアプリケーショ
ン。加速およびブレーキランプならびに最大スピードは、一体型
プロファイルジェネレータを通じて考慮されます。そのため、プロ
ファイルベースの動作は、例えばRS232またはCANopenのよう
な標準ネットワークとの組み合わせに適合しています。

サイクル同期ポジション(CSP)／サイクル同期速度(CSV)／サイク
ル同期トルク(CST)
比較的高レベルのコントローラが、多軸に対しても同期してパ
スプランを実行するアプリケーション用。位置、スピード、電流
に対するセットポイントは、常にアップデートされます。一般的
なアップデートレートは、数ミリ秒の範囲内です。そのため、サ
イクルモードは、主にEtherCATとの組み合わせに適合していま
す。CANopenも使用可能です。

アナログポジションコントロール(APC）／アナログ速度
コントロール(AVC)／アナログトルクコントロール(ATC)
コントロールのセットポイントが、アナログ値として示されるか、
または、例えば直接接続されたリファレンスエンコーダを介して
示されるアプリケーション用。そのため、これらの動作モードは、
特に、比較的高レベルのマスターを備えていないスタンドアロン
の動作に適合しています。

電圧コントローラ（電圧モード）
電圧コントローラでは、電流制限コントローラのみが用いられま
す。全てのコントロールループは、比較的高レベルのシステムに
よって閉じられています。セットポイントは、通信システムまたは
アナログ入力を介してセット可能です。

インターフェース - 別々のI/O
リミットスイッチとリファレンススイッチの接続、またはリファレ
ンスエンコーダの接続のための3つのデジタル入力。ロジックレ
ベルは切り替え可能です。
セットポイントまたは実際の値として自由に使用できる2つのア
ナログ入力(±10V)。
保持しているブレーキの直接起動のためのエラー出力、または
フレキシブルな診断出力として自由に使用できる2つのデジタル
出力が利用可能です。

オプション
全てのコントローラは、オプションとしてEtherCATインターフェー
スを装備することができます。
高度にダイナミックなアプリケーションのために、ブレーキチョ
ッパの使用によって、回復エネルギーを称賛させるのに役立ち
ます。

オ
ブ
ジ
ェ
ク
ト
辞
書

エラーの取り扱い

デバイス制御 モータ制御

診断

ハードウェアドライバ

+

‒
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ネットワーク
RS-RS232インターフェースを備えたシステム
デバイス構成、および取り付けられたコントローラ上でモーショ
ン・コントローラが操作される全ての用途に最適。ネットモード
の使用によって、RS232インターフェース上で複数のRSコントロ
ーラを操作することも可能です。送信レートは、9600ボーと115キ
ロボーの間となります。

CO ‒ CANopen acc. to CiA 402
CANopenインターフェース、または、例えばProfi bus/Prifi NETま
たはEtherCAT上のゲートウェイを介した、直接的なPLC上での
ファウルハーバー・モーション・コントローラの操作に理想的な
バリアント。ダイナミックPDOマッピングならびにノードガーディ
ングまたはハートビートもサポートしています。セットポイントお
よび実際の値に対するリフレッシュレートは、一般的に10msか
らです。

ET ‒ EtherCAT
ダイレクトEtherCATインターフェースを備えたモーション・コン
トローラ。コントローラはCiA402サーボドライブプロファイルの
CoEを介して呼び出されます。パスプランニングおよび多軸動作
のインターポレーションを実行する高パフォーマンスのインダス
トリアルコントローラとの組み合わせに最適。セットポイントお
よび0.5msからの実際の値に対するリフレッシュレートがサポー
トされています。

記載されている動作モードおよび機能の全ては、使用されてい
る通信インターフェースから独立して利用可能です。

注意
取付けおよびスタートアップのための装置マニュアル、通信およ
び機能マニュアル、ならびに「FAULHABER Motion Manager」ソ
フトウェアは、ご注文に応じて、またはwww.faulhaber.comで利
用可能です。

全般
システム内容
ドライブシステムは、ブラシレスDCサーボモータ、高分解能のエ
ンコーダおよびモーション・コントローラを、コンパクトで完璧な
ドライブユニットに統合することができます。
モータの整流は機械的ではなく、電気的に行われるため、ファ
ウルハーバー・モーション・コントロール・システムの寿命は、主
に、モータのベアリングの寿命に左右されます。
ファウルハーバーは、一体型モーション・コントローラを備えた
すべてのシステムで、高精度かつ予荷重のあるボールベアリン
グを使用しています。モータ軸受耐用年数に影響する要因とし
ては、静的、動的ラジアル軸受負荷、周囲温度条件、モータスピー
ド、衝撃及び振動負荷、使用上のシャフトカップリングの精度な
どが挙げられます。 
極めて高いトルクを小型サイズで求められるような、非常にダイ
ナミックなサーボ用途向けには、一体型4極DCサーボモータで
ある、ファウルハーバーBX4/BP4シリーズが最適です。部品点数
が極めて少なく、接着された部品がない堅牢な構造を有するた
め、高温や高衝撃性、振動性負荷など、厳しい環境下での用途に
最適です。
堅牢な構造、コンパクトな設計、工業レベルの標準ケーブルを使
用した接続コンセプトにより、新しいファウルハーバー・モーショ
ン・コントロールシステムは、オートメーション用途に最適です。

オプションおよびアクセサリ
ファウルハーバーは、顧客特性に応じた標準製品のカスタマイ
ズを得意としています。次の標準オプションおよびアクセサリ部
品は、ファウルハーバー・モーション・コントロール・システム用
に利用可能です。
■  工業グレードの接続およびプラグ付きのインターフェースケ
ーブル

■  シャフト長さの変更
■  フラット用、ギア用、プーリ用などシャフトの特徴とピニオン
の形状の変更

■  高速および／または高負荷での用途に対する変更
■  シャフトシールによる保護分類の適用
■ 接続と構成アダプタ

■  カスタマイズされた特別構成およびファームウェア

モーションコントロールシステム V3.0
技術情報
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モーションコントロールシステム V3.0
技術情報

トルク定数km [mNm/A]
モータトルクと電流入力間の比率を示す定数。

PWMスイッチング周波数ƒƒPWM [kHz]
パルス幅変調は、2つの値の間の電圧の変化を示します。MCS
に統合されたモータは、小さな値の電気時間定数を有しま
す。PWMに関連する損失を低く抑えるため、高いスイッチング周
波数が必要です。

電気効率 [%]
制御装置の消費電力と供給電力の比。

電子部品へのスタンバイ電流Iel [A]
一体化装置によるシステム全体のさらなる電流消費を示します。

軸ベアリング
ブラシレスDCモータに使用されるベアリング。

最大軸負荷[N]
指定された軸径の出力軸の最大許容軸負荷。ボールベアリング
を備えたモータの負荷および寿命の値は、メーカの使用に基づ
いています。この値は、後部および第2のシャフト端には適用され
ません。

軸の遊び[mm]
軸とベアリングの間の遊びは、
ボールベアリングのための追加のベアリングのクリアランスを含
みます。 

動作温度範囲[°C]
定格状態におけるシステム全体の最小および最大動作温度を示
します。

データシートの補足説明
モーション・コントロールシステムの次のデータシートの値は、定
格電圧および22度の環境温度で測定または計算されています。
モーション・コントロールシステムは一般的に、同じ接地接続を
備えたモータおよび電子部品のために、それぞれ別の入力を提
供します。必要に応じて、これらの入力は、共通の供給として用い
ることができます。

電子部品への給電Up [V DC]
一体型コントロール部品の許容供給電圧の範囲を示します。

モータへの給電Umot [V DC]
システム全体に統合されたベースモータのための許容供給電圧
の範囲です。

定格電圧 UN [V]
ブロックコミュテーションを使用した2つの巻き線層間の電圧。こ
れはデータシートパラメータが測定または計算される場合の電
圧です。必要とされるスピードに応じて、供給電圧の許容範囲内
で電圧を調整することが可能です。

無負荷回転数n0 [min-1]
アイドリング中、ならびに、定格電圧および正弦コミュテーション
における定常状態でのモータ回転数を示しています。 

最大トルクMmax. [mNm]
熱限界を超えない範囲でデータシートに記載された期間におけ
る、一定の負荷下での定格電圧および定格条件に従ったS2動作
（追加のコールドなしでのコールドスタート）において、ドライブ
が到達可能なトルクを示します。他に定義されていない場合、最
大トルクに適用される値は、連続トルクの2倍です。

例:MCS 3242...BX4
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動作点

最大トルク

 モーションコントロールシステム 
 V3.0、4 象限 PWM 
 RS232 、 CANopenインターフェース 

MCS 3242 ... BX4 RS/CO
22℃環境、定格電圧 MCS 3242G
回路への電源  U P  
モータへの電源  U mot  
モータへの 定格電圧  U N  
無負荷回転数 (at  U N  )  n 0  

JP.indd   33 16.04.20   10:26
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回転数範囲 [min-1]
高い定格電圧(30V)での定常状態における連続操作に対する最
大の無負荷回転数を示します。必要とされる回転数に応じて、与
えられたシステム限界内で電圧を変えることができます。
組立て方法IM B5に従うプラスチックフランジ上へのシステムの
取り付け。

ハウジング材料
ハウジング表面処理：アルマイト処理、フランジはステンレススチ
ールで構成されています。

保護の分類
接触、外部本体および水に対するハウジングの保護レベルを示
します。指定IPに従うコードは、ハウジングが接触や異物（1番目
の数字）および湿度または水（2番目の数字）に対して提供する保
護レベルを示します。
メンテナンス測定は、軸シールのような追加の保護測定による決
められた時間間隔で行います。詳しくは装置マニュアルを参照し
てください。

重量[g]
標準システムの一般的な重量は、部品の違いに応じて、個々のイ
ンターフェース内で変わります。

機械公差仕様がない場合の長さ寸法
ISO 2768に従う公差：

 6  = ± 0.1 mm

 30  = ± 0.2 mm

 120  = ± 0.3 mm

非規定値の公差はご要望に応じます。
モータ軸の全ての機械寸法は、モータ方向において軸方向の軸
負荷された状態で測定されています。

連続運転の定格値

次の値は、定格電圧、22度の環境温度で、IM B 5の組立て方法で
測定されたものです。

組立て方法IM B 5は、2つのベアリングプレート、自由前軸端、ベア
リング近くの取り付けフランジを備える取り付け脚なしのドライ
ブのフランジ取付けを定義します。

定格トルク MN [mNm]
定常状態において温度が最大許容巻き線温度および／または
モータの動作温度範囲を超えない温度である定格電圧におけ
る、最大連続トルク（S1モード）。モータはここで金属フランジに
取り付けられ、モータの一般的な標準構成で利用される冷却量
に近くなります。この値は、モータが例えばS2モードにおいて間
欠運転するか、さらなる冷却が適用される場合には超過しても
構いません。

定格電流 IN [A]
連続動作における定格トルクによる定常状態での一般的な最大
連続電流。この値は、ドライブがスタート／ストップモードでスタ
ートフェーズである場合に間欠動作するか、さらなる冷却が行わ
れている場合には超過しても構いません。

定格回転数 nN [min-1]
与えられた定格トルクから決められた定常状態における一般的
な定格回転数。
この値は、モータの損失がn/M特徴曲線上にある効果が考慮さ
れています。

例: 連続動作での定格値に対する性能グラフ。

M [mNm]
10 9030 4020 6050 70 800

Watt

302010

1 000

0

  2 000

3 000

4 000

5 000

6 000

7 000

8 000

n [min-1]

intermittent operation
Operating point at rated values

Plastic flange
Metal flange

Recommended operation areas

PD

MN=MD

n0@ 30V

n0 @ UN

おすすめの動作領域

ワット
プラスチックフランジ
金属フランジ
断続動作
定格値での動作点 

モーションコントロールシステム V3.0
技術情報
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性能グラフの説明

動作可能な速度範囲は軸トルクに応じて示されています。性能
グラフは、サーボドライブの可能な動作点を示しています。

プラスチックフランジ（約100mm x 100mm x 10mm）上に周囲
温度 22 ºC で本来のフランジ取付け（IM B5）を行う場合、濃い
ブルーのエリアの動作点には絶えず到達します。

アルミニウムフランジ（約100mm x 100mm x 10mm）上に周
囲温度 22 ºC で本来のフランジ取付け（IM B5）を行う場合、薄
いブルーのエリア内PDまでの動作点には絶えず到達します。

最大達成可能速度は、モータ供給電圧によります。定格電圧で
は、最大達成可能動作点は、定格電圧ライン上にある無負荷点
から定格点の間となります。

供給電圧が増加すると、速度は定格電圧ラインを越えます。この
場合、電子部品への最大電圧あるいはモータ電源が超過するこ
とがあってはなりません。

破線で表されている部分は間欠運転または冷却する事により可
能な潜在的な作動点を表します。

連続トルク MD [mNm]
定格電圧における定常状態での最大の推奨連続トルク、および
アルミニウムフランジへの取り付けを示します。モーション・コン
トロール・システムを用いることで、連続トルクは、同時に定格ト
ルクに対応します。 
ここでは、回転数は、連続トルクに比例します。連続トルクは、連
続出力から独立しており、モータを間欠運転するか、冷却ができ
る場合には超過が可能です。

連続出力 PD [W]
アルミニウムフランジに取り付ける場合の、定常状態における連
続動作の最大出力パワーを示します。この値は連続トルクから独
立しており、冷却要因に対し線形的に応答し、モータを間欠運転
するか、冷却ができる場合には超過が可能です。

定格電圧曲線 UN [V]
定格電圧カーブは、UNでの連続動作点を示します。起動点は、ド
ライブの無負荷スピード n0 に対応します。このカーブの上の動
作点は、定格電圧の上昇により、下の動作点は定格電圧の低減
によって得ることができます。

新しいMotion Manager 6で
簡単に初期設定

冷却要因、動作点、周辺温度によっては、オペレーティングソフト
を使って電流制限パラメータを調整する必要があります。詳しく
は技術マニュアルを参照してください。
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WE CREATE MOTION

3564 K 024 B CS

3564 … B Cx

モーションコントローラ内臓  
ブラシレスDCサーボモータ

3564...B Cx シリーズは何よりも極めて安定性の高い速度制御とスムー
ズな動作が際立っています。

これらの特徴により、コンパクトなモーション・コントローラ一体型サー
ボドライブは光学、特殊機械製造で使用される溶接マシンやバランシ
ングマシン、測量システム等、振動に敏感な用途での使用に最適です。
一体型の電流制御によりドライブのトルクを必要に応じて制限し、ドラ
イブを過負荷から保護する信頼性を高めています。

インターフェイス (RS232 または CANopen) はネットワークへのシンプ
ルな接続を可能にします。モータと制御機器を一つのユニットに統合
することにより、スペースと配線の両方の要件を最小化し、設置とスタ
ートアップを簡素化します。制御機器は工場出荷時にすでに完全にモ
ータに合わせて設定されています。プログラミングは Motion Mana-
ger を使用して簡単にできます。

35 モータ径 [mm]

64 モータ長 [mm]

K シャフトタイプ

024 定格電圧 [V]
B 製品系列

CS  一体型モーションコントロー
ラ、RS232 インターフェース

製品コード番号

モータ直径 [] 40 x 54 mm

モータ長 84 mm

定格電圧 24 V

速度 最大 14,000 min-1

トルク 最大 71 mNm

連続出力 最大 73 W

特長

製品シリーズ
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FAULHABER B Cx

本シリーズの特長

   1 ～ 14,000 min-1 の幅広い速度範囲 

   RS232 または CANopen インターフェイス
USBインターフェース用アダプタ

   一体化した電流制限付のコンパクトな取付コンセプト

   Motion Manager とプログラミングアダプタを使
用したシンプルで便利なプログラミング

   最少配線デザイン

   スムーズな動作
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WE CREATE MOTION

22 32 S 024 BX4 CS D

2232 … BX4 CxD 2250 … BX4 CxD

3242 … BX4 Cx 3268 … BX4 Cx

モーションコントローラー内臓  
ブラシレスDCサーボモータ

V2.5 世代の非常に動的な位置決めシステムは一体型の直径対応モー
ションコントローラ、または取り付け済みの非常にコンパクトなモーシ
ョンコントローラを備えた 2 つのモータで使用できます。高トルク、優
れた体積/性能比、非常に動的な制御特性を備えた異なるバージョン
は医療、ラボ技術、製造設備、オートメーション技術、ロボット工学、特
殊機械製造等の幅広い市場分野に適しています。一体型の電流制御は
必要に応じてドライブのトルクを制限し、ドライブを過負荷から保護す
る信頼性を高めています。

インターフェイス (RS232 または CANopen) はネットワークへのシンプ
ルな接続を可能にします。モータと制御機器を一つのユニットに統合
することにより、スペースと配線の両方の要件を最小化し、設置とスタ
ートアップを簡素化します。制御機器は工場出荷時にすでに完全にモ
ータに合わせて設定されています。プログラミングは Motion Mana-
ger を使用して簡単にできます。

22 モータ径 [mm]

32 モータ長 [mm]

S 出力タイプ

024 定格電圧 [V]
BX4  製品系列
CS  一体型モーションコントローラ、

RS232 インターフェース
D 直径対応

製品コード番号

モータ直径 Ø 22; [] 40 x 54 mm

モータ長 50 … 90 mm

定格電圧 12 ... 24 V

速度 最大 11,300 min-1

トルク 最大 96 mNm

連続出力 最大 48 W

特長

製品シリーズ
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FAULHABER BX4 CxD/Cx

本シリーズの特長

   1 ～ 11,300 min-1 の幅広い速度範囲 

   RS232 または CANopen インターフェイス
USBインターフェース用アダプタ

   一体化した電流制限付のコンパクトな取付コンセプト

   Motion Manager とプログラミングアダプタを使
用したシンプルで便利なプログラミングシステム

   最低限の配線要件

   スムーズな動作
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WE CREATE MOTION

MCS 32 42 G 024 BX4 ET

MCS3242 … BX4 RS/CO MCS3242 … BX4 ET

MCS3268 … BX4 RS/CO MCS3268 … BX4 ET

MCS3274 … BP4 RS/CO MCS3274 … BP4 ET

モーションコントローラー内臓  
ブラシレスDCサーボモータ

最新の V3.0 世代のモーション・コントロール・システムは連続トルク 
76 ～ 160 mNm の 3 つのパフォーマンスクラスで利用できます。この
ドライブは完成されたコンパクトな駆動ユニットのブラシレスDCサー
ボモータ、高分解能実際値エンコーダ、モーション・コントローラで構
成されています。多数の異なる通信インターフェイス、動性の高い制御
性、保護クラス IP 54 の堅牢な設計、M12 コネクタによる業界標準の
接続により、オートメーション技術、産業用特殊機械製造からロボット
工学や航空宇宙業界まで、産業環境での使用が可能です。

精密ギアヘッドや高品質リードスクリューシステムとの組み合わせによ
り、様々な異なる用途向けのシステム全体でのソリューションを可能に
しています。このシステムはあらゆるインターフェイスと組み合わせてス
タンドアロン軸としても、様々なマスター制御のスレーブモードとしても
使用することができます。さらに、ホームページからダウンロードできる
様々なライブラリやアプリケーションノートが柔軟な用途の可能性をサ
ポートしています。ドライブのすべての機能はすべての標準インターフェ
イスから制限なしでここで利用できます。

MCS モーションコントロールシステム
3242 モータシリーズ 
G シャフトタイプ

024 定格電圧 [V]
BX4  製品系列
ET  EtherCATインターフェース

製品コード番号

モータ直径 [] 42 x 50 mm

モータ長 75 … 100 mm

定格電圧 24 V

速度 最大 11,600 min-1

トルク 最大 160 mNm

連続出力 最大 140 W

特長

製品シリーズ
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FAULHABER MCS

本シリーズの特長

  コンパクト設置スペースでの最大トルク

   インターフェイス: RS232、CANopen、EtherCAT、
USB を介した構成

   オプションで利用可能な保護クラス IP 54

   Motion Manager とプログラミングアダプタを使用
したシンプルで便利なプログラミング

  標準化されたプラグと接続ケーブルのコンセプト

  追従動作またはスタンドアロン動作で
ユニバーサルに使用可能

  広範囲にわたる保護および診断機能、
ローカルステータス LED
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