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【共通の注意事項】
１． 送信時の各コマンドは全て、大文字にて送信願います。現在のところ小文字は受け付けません。
２ ．本版の仕様は、ＫＲ３２０Ａのバージョン ２．０．０－レビジョン ０．０．０以上で利用できます。-1

２ ．本版の仕様は、ＫＲ３４０Ａのバージョン １．０．０－レビジョン ３．０．０以上で利用できます。-2

２ ．本版の仕様書内には、一部ＫＲ３２０Ａの旧バージョン １．Ｘ．Ｘ系の説明記述があります。-3

３． 仕様は改良のため、予告なしに変更する場合がありますのでご了承下さい。
最新の仕様書は弊社ホームページよりダウンロードできます。

ノヴァ電子ホームページ http://www.novaelec.co.jp/
４. 電源投入後、通信のみで動作させる場合、動作コマンドを発行する前に、必ず、ＳＰＤコマンドを

発行し、速度を決定して下さい。
５． 「ＫＲ３４０Ａ コマンド」と書かれているものは、ＫＲ３４０Ａのみのコマンドです。

何も書かれていないもの（注意書きもないもの）は、ＫＲ３２０Ａ／ＫＲ３４０Ａ共通のコマンドです。
６． 連続して、コマンドを発行（送信）する際は、少なくとも１０msec以上の間隔を置いて発行して下さい。
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通信条件等

ＫＲ３２０Ａとの通信するには、使用する通信ポートを以下の設定にして下さい。

通信速度 ： ９６００ＢＰＳ
データビット ： ８ビット
ストップビット ： １ビット
フロー制御 ： なし
パリティビット ： なし

現在は、通信速度は固定となっています。

ＫＲ３４０Ａとの通信での、工場出荷時の設定は以下の通りです。

通信速度 ： ９６００ＢＰＳ
データビット ： ８ビット
ストップビット ： １ビット
フロー制御 ： なし
パリティビット ： なし
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ＰＲＧ

内容：
ＫＲ３２０Ａ／ＫＲ３４０Ａ内に記憶させてあるプログラムを実行させるコマンド
指定された軸のプログラムを、指定番号から実行します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△[軸指定][指定ＲＥＧ番号][CR]

ＰＲＧ△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ ＲＥＧ番号（１０進数）
Ｚ
Ｕ

・軸指定は、まとめて行うことができます。
例えば、Ｘ軸、Ｙ軸を ＲＥＧ番号０から実行させる場合。

ＰＲＧ△ＸＹ０[CR]

となります。

レスポンス：
なし
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ＪＯＧ

内容：
連続ドライブコマンド
指定された軸のドライブを開始します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△[動作方向指定][軸指定][CR]

ＪＯＧ△ ＋ Ｘ [CR]
－ Ｙ

Ｚ
Ｕ

・軸指定は、まとめて行うことができます。
例えば、Ｘ軸を＋方向にドライブし、Ｙ軸を－方向にドライブさせたい場合。

ＪＯＧ△＋Ｘ－Ｙ[CR] または ＪＯＧ△Ｘ－Ｙ[CR]

となります。

・軸指定の前の＋指定は、省略可能です。

レスポンス：
なし
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ＰＡＢ

内容：
絶対位置移動ドライブを行います。
指定された軸を絶対位置にドライブを開始します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△[Ｘ軸の絶対位置移動座標]、[Ｙ軸の絶対位置移動座標]、
[Ｚ軸の絶対位置移動座標、[Ｕ軸の絶対位置移動座標][CR]

ＰＡＢ△００００００００、００００００００、００００００００、００００００００[CR]

Ｕ軸座標(ﾊﾟﾙｽ)
Ｚ軸座標(ﾊﾟﾙｽ)

Ｙ軸座標(ﾊﾟﾙｽ)
Ｘ軸座標(ﾊﾟﾙｽ)

・個別に、絶対位置座標への移動を行いたい場合。
不要な、軸の数値指定を無視し、カンマのみを入れて下さい。

例）Ｙ軸のみを絶対位置座標１５００パルスに移動したい場合。
PAB△, 1500[CR]

例）Ｕ軸のみを絶対位置座標１５００パルスに移動したい場合。
PAB△, , , 1500[CR]

レスポンス：
なし
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ＰＩＣ

内容：
相対位置移動ドライブを行います。
指定された軸を相対位置にドライブを開始します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△[Ｘ軸の相対位置移動座標]、[Ｙ軸の相対位置移動座標]、
[Ｚ軸の相対位置移動座標]、[Ｕ軸の相対位置移動座標][CR]

ＰＩＣ△００００００００、００００００００、００００００００、００００００００[CR]

Ｕ軸座標(ﾊﾟﾙｽ)
Ｚ軸座標(ﾊﾟﾙｽ)

Ｙ軸座標(ﾊﾟﾙｽ)
Ｘ軸座標(ﾊﾟﾙｽ)

・個別に、相対位置座標への移動を行いたい場合。
不要な、軸の数値指定を無視し、カンマのみを入れて下さい。

例）Ｙ軸のみを現在位置より１５００パルスに移動したい場合。
PIC△, 1500[CR]

例）Ｕ軸のみを現在位置より１５００パルスに移動したい場合。
PIC△, , , 1500[CR]

・逆回転を希望する場合は、数値の前に－(ﾏｲﾅｽ)を付けて下さい。
例）ＸＹ軸を現在位置より－１５００パルスに移動したい場合。

PIC△-1500, -1500[CR]

レスポンス：
なし
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ＣＬＬ

内容：
論理カウンターをクリアします。
指定された軸のＭＣＸ３１４内部、論理位置カウンタ(LP)の設定をゼロクリアーします。
論理カウンタの詳細に関しては「ＭＣＸ－３１４」のマニュアルを参照下さい。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△[軸指定][CR]

ＣＬＬ△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

・軸指定は、まとめて行うことができます。
例えば、Ｘ軸とＺ軸のクリアを行いたい場合。

ＣＬＬ△ＸＺ[CR]

となります。

レスポンス：
なし
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ＣＬＲ

内容：
実位置カウンターをクリアします。
指定された軸のＭＣＸ３１４内部、実位置カウンタ(EP)の設定をゼロクリアーします。
実位置カウンタの詳細に関しては「ＭＣＸ－３１４」のマニュアルを参照下さい。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△[軸指定][CR]

ＣＬＲ△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

・軸指定は、まとめて行うことができます。
例えば、Ｘ軸とＺ軸のクリアを行いたい場合。

ＣＬＲ△ＸＺ[CR]

となります。

レスポンス：
なし
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ＳＰＤ

内容：
ドライブ速度変更、並び、現在速度読み出しコマンド
このコマンドは、ＭＣＸ３１４に対し、直接的に現在のﾄﾞﾗｲﾌﾞ速度を変更します。
または、現在の各軸の動作速度値を取得します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

速度設定の場合
コマンド△[Ｘ軸の速度指定]、[Ｙ軸の速度指定]、[Ｚ軸の速度指定]、[Ｕ軸の速度指定][CR]

ＳＰＤ△００００００００、００００００００、００００００００、００００００００[CR]

Ｕ軸速度
Ｚ軸速度

Ｙ軸速度
Ｘ軸速度

注３）実際のドライブ速度は、上記設定値に速度倍率を乗じた値となります。

ドライブ速度 ＝ 軸速度 × 速度倍率

・個別に、速度指定を行いたい場合。不要な、軸の数値指定を無視し、カンマのみを入れて下さい。
例）Ｙ軸のみを速度変更する場合。

SPD△, 1500[CR]

速度取得の場合
コマンド[CR]

ＳＰＤ[CR]

レスポンス：
速度設定の場合

なし

速度取得の場合
ＳＰＤ△００００００００、△００００００００、△００００００００、△００００００００[LF][CR]

Ｕ軸現在速度
Ｚ軸現在速度

Ｙ軸現在速度
Ｘ軸現在速度

注４）実際のドライブ速度は、上記設定値に速度倍率を乗じた値となります。

ドライブ速度 ＝ 軸現在速度 × 速度倍率
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ＰＯＳ

内容：
現在位置ポイントの取得
全ての位置座標ポイントを返します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。
注３）レスポンスの各軸現在位置ﾊﾟﾙｽ数は、１６進数です。

コマンド[CR]

ＰＯＳ[CR]

レスポンス：

ＰＯＳ△００００００００、００００００００、００００００００、００００００００[CR]

Ｕ軸現在位置(ﾊﾟﾙｽ)
Ｚ軸現在位置(ﾊﾟﾙｽ)

Ｙ軸現在位置(ﾊﾟﾙｽ)
Ｘ軸現在位置(ﾊﾟﾙｽ)
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ＨＯＭ

内容：
指定軸の原点復帰を行います。
原点復帰のモードは、ＫＲ３２０Ａ／ＫＲ３４０Ａに記録されているものになります。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△[軸指定]△[CR]

ＨＯＭ△ Ｘ △[CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

・軸指定は、まとめて行うことができます。
例えば、ＸＹ軸を同時に原点復帰させる場合。

ＨＯＭ△ＸＹ△[CR]

となります。

レスポンス：
なし
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ＳＴＯ

内容：
指定軸のドライブを減速停止します。
但し、ドライブ速度が、初速度より低い場合は、即停止となります。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンをいみします。

コマンド△[軸指定][CR]

ＳＴＯ△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

・軸指定は、まとめて行うことができます。
例えば、ＸＹ軸を同時に停止させる場合。

ＳＴＯ△ＸＹ[CR]

となります。

レスポンス：
なし
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ＶＡＲ

内容：
ＫＲ３２０本体のバージョン情報を取得します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド[CR]

ＶＡＲ[CR]

レスポンス：

ＶＡＲ△×××××××－×××××××－×[LF][CR]
制御軸数

レビジョン番号
バージョン番号

制御軸数：ＫＲ３２０の場合は ２ が入ります。
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＶＥＲ

内容：
ＫＲ３４０本体のバージョン情報を取得します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド[CR]

ＶＥＲ[CR]

レスポンス：

ＶＥＲ△×××××××－×××××××－×[LF][CR]
制御軸数

レビジョン番号
バージョン番号

制御軸数：ＫＲ３４０の場合は ４ が入ります。
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2000年2月７日改訂ＩＸＳ （注意：ＫＲ３４０Ａでは利用できません。）

内容：
指定されたインデックス・データをＥＥＰ－ＲＯＭに書き込みます。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。
注３）インデックス番号は別紙【資料】EEPROMﾃﾞｰﾀ構成に書かれいる番号を示します。

コマンド△[軸指定][インデックス番号]、[インデックスデータ][CR]
インデックス番号 ００～５３（プログラム・データ）、５６～７１（パラメータ・データ）

ＩＸＳ△ Ｘ ００、００００００００[CR]
Ｙ インデックスデータ
Ｚ インデックス番号
Ｕ

注４）インデックス・データは必ず８桁の数値を設定します。
例えば、インデックス・データが ’１２３’の場合
８桁ならば ０００００１２３ とします。

レスポンス：

送ったデータが、下記形式で帰ってきます。

インデックス番号０～５３、６８の場合
ＩＸＳ△ Ｘ ００、△００００００００[CR]

Ｙ インデックスデータ
Ｚ インデックス番号
Ｕ

または、

インデックス番号５４～６７、６９～７２の場合
ＩＸＳ△ Ｘ ００、△００００[CR]

Ｙ インデックスデータ
Ｚ インデックス番号
Ｕ
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ＩＸＲ （注意：ＫＲ３４０Ａでは使用できません）

内容：
指定されたインデックス・データを読み出します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。
注３）インデックス番号は別紙【資料】EEPROMﾃﾞｰﾀ構成に書かれいる番号を示します。

コマンド△[軸指定][インデックス番号][CR]

ＩＸＲ△ Ｘ ００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ インデックス番号
Ｕ

レスポンス：

インデックス番号 ００～５３（プログラム・データ）、６８（原点オフセット量）

ＩＸＲ△ Ｘ ００、△００００００００[CR]
Ｙ インデックスデータ
Ｚ インデックス番号
Ｕ

インデックス番号 ５４～７２（パラメータ・データ）

ＩＸＲ△ Ｘ ００、△００００[CR]
Ｙ インデックスデータ
Ｚ インデックス番号
Ｕ

注４）インデックス・データの詳細は【資料】参照。
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ＳＥＴ

内容：
ＥＥＰ－ＲＯＭに書かれたパラメータの内容をＭＣＸ３１４に対し設定します。
尚、設定される範囲のパラメータは

・リミット動作設定
・リミット論理レベル設定
・インポジション有無設定
・インポジションアクティブレベル設定
・サーボアラーム有無設定
・サーボアラームアクティブレベル設定
・偏差カウンタクリア動作設定
・偏差カウンタクリアアクティブレベル設定
・加速カウンタオフセット（Ａ０）設定
・レンジ設定
・加／減速度設定
・初速度設定

です。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△[軸指定][CR]

ＳＥＴ△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

レスポンス：
なし
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ＩＤＣ

内容：
ＫＲ３２０Ａ／ＫＲ３４０Ａがプログラム運転中に、本コマンドを発行すると、現在のプログラム番号
（KR320A:REG No.[0～53]/KR340A:REG No.[0～1999]）を返します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△[軸指定][CR]

ＩＤＣ△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

レスポンス：

ＩＤＣ△ Ｘ ００００[LF][CR]
Ｙ プログラム番号
Ｚ
Ｕ
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( KR320A ﾌｧｰﾑﾊﾞｰｼｮﾝ 1.XX.XX 系 の場合 )ＩＮＲ

内容：
ＫＲ３２０Ａの入力信号とコネクタ（ＣＮ３）の信号をビット構成による１６進数で返します。
尚、コネクタ信号は、軸指定に関係なく、その時の状態が帰ります。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△[軸指定][CR]

ＩＮＲ△ Ｘ [CR]
Ｙ

レスポンス：

ＩＮＲ△ Ｘ ００、△００００００００[CR]
Ｙ

コネクタ(CN3)信号のビット構成から
なる１６進数

入力信号のビット構成からなる１６進数

入力信号ビット構成（各ビットは、各信号がＯＮの時'１'となり、ＯＦＦの時'０'となります）

7 6 5 4 3 2 1 0
入力信号

ＨＬＭＴ＋

ＨＬＭＴ－

ＮＨＯＭＥ

ＨＯＭＥ

ＥＣ－Ｚ

ＩＮＰＯＳ

ＡＬＡＲＭ

（空き）

例）例えば、Ｘ軸の「ＡＬＡＲＭ」と「ＨＯＭＥ」の信号がＯＮしている場合
レスポンスは、

ＩＮＲ△Ｘ４８，△※※※※※※※※[LF][CR]
となります。（コネクタ信号は、任意の値）
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( KR340A 並び KR320A ﾌｧｰﾑﾊﾞｰｼｮﾝ 2.XX.XX 系 の場合 )ＩＮＲ

内容：
ＫＲ３２０Ａ／ＫＲ３４０Ａの入力信号とコネクタ（ＣＮ３）の信号をビット構成による１６進数で返します。
尚、コネクタ信号は、軸指定に関係なく、その時の状態が帰ります。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△[軸指定][CR]

ＩＮＲ△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

レスポンス：

ＩＮＲ△ Ｘ ００、△００００００００[CR]
Ｙ
Ｚ コネクタ(CN3)信号のビット構成から
Ｕ なる１６進数

入力信号のビット構成からなる１６進数

入力信号ビット構成（各ビットは、各信号がＯＮの時'１'となり、ＯＦＦの時'０'となります）

7 6 5 4 3 2 1 0
入力信号

ＨＬＭＴ＋

ＨＬＭＴ－

ＨＯＭＥ

ＮＨＯＭＥ

ＥＣ－Ｚ

ＫＲ３２０Ａ（空き）／ＫＲ３４０Ａ プログラム実行中フラグ
（KR320はVer 2.0.0 （１：実行中／０：不実行）
で対応予定です。）

ＩＮＰＯＳ

ＡＬＡＲＭ

例）例えば、Ｘ軸の「ＡＬＡＲＭ」と「ＨＯＭＥ」の信号がＯＮしている場合
レスポンスは、

ＩＮＲ△Ｘ８４，△※※※※※※※※[CR]
となります。（コネクタ信号は、任意の値）
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コネクタ(CN3)の信号ビット構成（各ビットは、各信号がＯＮの時'１'となり、ＯＦＦの時'０'となります）

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

原点出し開始ストローブ

ドライブ開始ストローブ

Ｘ軸指定

Ｙ軸指定

（予約）

（予約）

レジスタ指定０

レジスタ指定１

レジスタ指定２

レジスタ指定３

レジスタ指定４

レジスタ指定５

（レジスタ指定６）

停止

動作モード０

動作モード１

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16
0 0 0 0 0 0 0 0

ストローブ受理

Ｘ軸ドライブ中

Ｙ軸ドライブ中

（予約）

（予約）

エラー０

エラー１

エラー２

例）例えば、「Ｘ軸指定」がＯＮで、「ストローブ受理」がＯＮで、「Ｘ軸ドライブ中」の場合
レスポンスは、

ＩＮＲ△※、※※，０００３０００４[LF][CR]
となります。（軸指定と入力信号は、任意の値）
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＩＮＰ

内容：
ＫＲ３４０Ａの汎用入出力信号をビット構成による１６進数で返します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。
注３）[LF]は 0x0a ラインフィードを意味します。

コマンド[CR]

ＩＮＰ[CR]

レスポンス：

ＩＮＰ△００００００００[LF][CR]

入力信号のビット構成からなる１６進数

出力信号のビット構成からなる１６進数

入力信号ビット構成（各ビットは、各信号がＯＮの時'０'となり、ＯＦＦの時'１'となります）
出力信号ビット構成（各ビットは、各信号がＯＮの時'１'となり、ＯＦＦの時'０'となります）

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

IN0
IN1
IN2
IN3
IN4
IN5
IN6
IN7
IN8
IN9
IN10
IN11
IN12
IN13
IN14
IN15

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

OUT0
OUT1
OUT2
OUT3
OUT4
OUT5
OUT6
OUT7
OUT8
OUT9
OUT10
OUT11
OUT12
OUT13
OUT14
OUT15
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ＯＵＴ

内容：
出力信号制御を行います。
ビットパターンによる、１６進数で指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△[軸指定]データ[CR]

ＯＵＴ△ Ｘ ００[CR]
Ｙ
Ｚ 下記、ビット構成からなる１６進数
Ｕ

ビット構成

7 6 5 4 3 2 1 0
0 0 0 0 0 0 入力信号

ＯＵＴ０ 0:OFF / 1:ON

ＯＵＴ１ 0:OFF / 1:ON

例）もしＸ軸のＯＵＴ０をＯＮする場合
ＯＵＴ△Ｘ０１[CR]

となります。

例）もしＹ軸のＯＵＴ０、１共にＯＮする場合
ＯＵＴ△Ｙ０３[CR]

となります。

レスポンス：
ＫＲ３２０Ａの場合 なし
ＫＲ３４０Ａの場合 ＯＵＴ△※００[LF][CR][LF]
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＯＴＰ

内容：
汎用出力信号制御を行います。
ビットパターンによる、１６進数で指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド△データ[CR]

ＯＴＰ△ ００００[CR]

下記、ビット構成からなる１６進数

ビット構成

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

OUT0
OUT1
OUT2
OUT3
OUT4
OUT5
OUT6
OUT7
OUT8
OUT9
OUT10
OUT11
OUT12
OUT13
OUT14
OUT15

レスポンス：
なし
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ＲＥＳ

内容：
コントロールＩＣ ＭＣＸ３１４に対しリセット動作を行います。
このコマンドは、コントロールＩＣにのみリセット動作を行うもので、本体のリセットではありません。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

コマンド[CR]

ＲＥＳ[CR]

レスポンス：
なし

【注意】このコマンド発行後は、電源をＯＦＦにして、再起動してください。
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＳＣＩ

内容：
通信ポートの条件を書き換え、または、読み出しを行います。
書き換えた場合、本体のリセットまたは、電源再投入が必要となります。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。
注３）[LF]は 0x0a ラインフィードを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド[CR]

ＳＣＩ[CR]

書き込みを行う場合
コマンド△[ボーレート]、[データビット]、[ストップビット]、[パリティ][LF][CR]

ＳＣＩ△１９２００、８、１、０[CR]

書き込みデータ種別
ボーレート ：１９２００ [19200bps]

９６００ [ 9600bps]

データビット ：８ [8bit]
７ [7bit]

ストップビット ：１ [1bit]
２ [2bit]

パリティ ：０ [ﾊﾟﾘﾃｨなし]
１ [奇数ﾊﾟﾘﾃｨ]
２ [偶数ﾊﾟﾘﾃｨ]

レスポンス：

読み出し時
コマンド△[ボーレート]、[データビット]、[ストップビット]、[パリティ][LF][CR]

※帰ってくるデータも上記、書き込みデータ種別のフォーマットとなります。

書き込み時
書き込みデータが帰ります。
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＰＲ＊

内容：
ＥＥＰ－ＲＯＭプログラムデータエリアの書き換え、または
読み出しを行います。
１６進数による４バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド[軸指定]△[インデックス番号][LF][CR]

ＰＲ Ｘ △００００[CR]
Ｙ
Ｚ インデックス番号
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド[軸指定]△[インデックス番号]、[データ][CR]

ＰＲ Ｘ △００００、００００００００[CR]
Ｙ
Ｚ インデックス番号
Ｕ

レスポンス：

読み出しを行う場合
書き込みを行う場合

コマンド[軸指定]△[インデックス番号]、[データ][LF][CR]

ＰＲ Ｘ ００００、００００００００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ インデックス番号
Ｕ
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＯＧ１

内容：
原点サーチ速度１のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＯＧ１△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][CR]

ＯＧ１△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：
読み出し時 ＯＧ１△（軸記号）００００[LF][CR]

データ
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＯＧ２

内容：
原点サーチ速度２のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＯＧ２△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][LF][CR]

ＯＧ２△ Ｘ ００００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：
読み出し字時 ＯＧ２△（軸記号）００００[LF][CR]

データ
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＭＯ１

内容：
動作モード１のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＭＯ１△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][CR]

ＭＯ１△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：

読み出しを行う場合
書き込みを行う場合

コマンド△[軸指定][データ][LF][CR]

ＭＯ１△ Ｘ ００００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＭＯ２

内容：
動作モード２のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＭＯ２△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][CR]

ＭＯ２△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：

読み出しを行う場合
書き込みを行う場合

コマンド△[軸指定][データ][LF][CR]

ＭＯ２△ Ｘ ００００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＲＡＴ

内容：
速度倍率のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＲＡＴ△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][CR]

ＲＡＴ△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：

読み出しを行う場合
書き込みを行う場合

コマンド△[軸指定][データ][LF][CR]

ＲＡＴ△ Ｘ ００００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＡＣＳ

内容：
加減速度のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＡＣＳ△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][CR]

ＡＣＳ△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：

読み出しを行う場合
書き込みを行う場合

コマンド△[軸指定][データ][LF][CR]

ＡＣＳ△ Ｘ ００００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＤＲＳ

内容：
初速度のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＤＲＳ△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][CR]

ＤＲＳ△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：

読み出しを行う場合
書き込みを行う場合

コマンド△[軸指定][データ][LF][CR]

ＤＲＳ△ Ｘ ００００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＤＲ１

内容：
ドライブ速度１のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＤＲ１△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][CR]

ＤＲ１△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：

読み出しを行う場合
書き込みを行う場合

コマンド△[軸指定][データ][LF][CR]

ＤＲ１△ Ｘ ００００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＤＲ２

内容：
ドライブ速度２のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＤＲ２△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][CR]

ＤＲ２△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：

読み出しを行う場合
書き込みを行う場合

コマンド△[軸指定][データ][LF][CR]

ＤＲ２△ Ｘ ００００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ



- 37 -

ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＤＲ３

内容：
ドライブ速度３のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＤＲ３△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][CR]

ＤＲ３△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：

読み出しを行う場合
書き込みを行う場合

コマンド△[軸指定][データ][LF][CR]

ＤＲ３△ Ｘ ００００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＤＲ４

内容：
ドライブ速度４のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＤＲ４△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][CR]

ＤＲ４△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：

読み出しを行う場合
書き込みを行う場合

コマンド△[軸指定][データ][LF][CR]

ＤＲ４△ Ｘ ００００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＨＯＳ

内容：
原点出しシーケンスのデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＨＯＳ△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][CR]

ＨＯＳ△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：

読み出しを行う場合
書き込みを行う場合

コマンド△[軸指定][データ][LF][CR]

ＨＯＳ△ Ｘ ００００[LF][CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＯＦＳ

内容：
原点オフセット量のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による４バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＯＦＳ△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定][データ][CR]

ＯＦＳ△ Ｘ ００００００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：
なし
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＴＭ１

内容：
タイマー１のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＴＭ１△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定]、[データ][CR]

ＴＭ１△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：
なし
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＴＭ２

内容：
タイマー２のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＴＭ２△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定]、[データ][CR]

ＴＭ２△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：
なし
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ＫＲ３４０Ａ コマンド

ＴＭ３

内容：
タイマー３のデータエリアの書き換え、または読み出しを行います。
１６進数による２バイトデータで指定します。

フォーマット：

注１）△マークは半角スペースを意味します。
注２）[CR]は 0x0d キャリッジリターンを意味します。

読み出しを行う場合
コマンド△[軸指定][CR]

ＴＭ３△ Ｘ [CR]
Ｙ
Ｚ
Ｕ

書き込みを行う場合
コマンド△[軸指定]、[データ][CR]

ＴＭ３△ Ｘ ００００[CR]
Ｙ
Ｚ データ
Ｕ

レスポンス：
なし
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【資料】

EEPROM：93C66 256×16bitＫＲ３２０Ａ ＥＥＰＲＯＭデータ構成

00～7F:Ｘ軸データ 80～FF：Ｙ軸データ

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 インデックス０データ

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16 D23～0:符号付き出力パルス

（-8388608～ +8388607）
相対/絶対 0:相対パルス指定、1:絶対位置指定

0:CW円弧補間指定、1:CCW円弧補間

速度選択 00:ドライブ速度１
01:ドライブ速度２
10:ドライブ速度３
11:ドライブ速度４

次連続実行 0:次連続実行しない、1:次連続実行する

タイマー選択 00:タイマーなし
01:タイマー１
10:タイマー２
11:タイマー３

補間 00:Ｘ、Ｙ軸独立
01:直線補間終点
10:円弧補間終点
11:拡張コマンド

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
6A D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 インデックス５３データ

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
6B D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
[インデックス５４データ]6C （ 空き ）

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
[インデックス５５データ]6D

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
6E 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 原点サーチ速度１

[インデックス５６データ]

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
6F 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 原点サーチ速度２

[インデックス５７データ]
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15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
70 動作モード１

[インデックス５８データ]
リミット動作 0:即停止、1:減速停止

リミットアクティブレベル
0:GND短絡、1:オープン

サーボインポジション有効
0:無効、1:有効

サーボインポジションアクティブレベル
0:GND短絡、1:オープン

サーボアラーム有効
0:無効、1:有効

サーボアラームアクティブレベル
0:GND短絡、1:オープン

偏差カウンタクリア(OUT0)動作
0:無効、1:有効

偏差カウンタクリアアクティブレベル
0:ON、1:OFF

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
71 動作モード２

[インデックス５９データ]
原点近傍アクティブレベル

0:GND短絡、1:オープン
原点アクティブレベル

0:GND短絡、1:オープン
Ｚ相アクティブレベル

0:GND短絡、1:オープン

プログラム動作 0:シングル、1:反復

プログラムステップ動作
0:無効、1:有効

補間線速一定 0:無効、1:線速一定

エンドパルス 0:RUN、 1:エンドパルス
(10 msec)

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
72 0 0 0 0 0 0 0 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 速度倍率（１～ 500）

[インデックス６０データ]

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
73 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 加減速度（１～ 8000）

[インデックス６１データ]

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
74 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 初速度（１～ 8000）

[インデックス６２データ]

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
75 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 ドライブ速度１（１～ 8000）

[インデックス６３データ]

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
76 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 ドライブ速度２（１～ 8000）

[インデックス６４データ]

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
77 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 ドライブ速度３（１～ 8000）

[インデックス６５データ]

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
78 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 ドライブ速度４（１～ 8000）

[インデックス６６データ]
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15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
79 原点出しシーケンス

[インデックス６７データ]
モード 速度 速度 方向 速度 方向 速度 方向

オフセット ステップ３ ステップ２ ステップ１

モード：00 モード１ 速度：00 原点サーチ速度１ 方向：00 不実行
01 モード２ 01 原点サーチ速度２ 01 ＋方向
10 モード３ 10 －方向
11 指定不可 11 指定不可

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
7A D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 原点オフセット量(-8388608～+8388607)

[インデックス６８データ]15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
7B 0 0 0 0 0 0 0 0 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
7C D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 タイマー１（１～ 65535）×10ms

[インデックス６９データ]

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
7D D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 タイマー２（１～ 65535）×10ms

[インデックス７０データ]

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
7E D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 タイマー３（１～ 65535）×10ms

[インデックス７１データ]

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
[インデックス７２データ]7F
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【資料】

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ EEPROM：32×8bitＫＲ３４０Ａ ＥＥＰＲＯＭデータ構成
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ RRPROM：93C66 256×16bit

プログラムエリア
0000～0F9F:Ｘ軸データ 1000～1F9F：Ｙ軸データ 2000～2F9F：Ｚ軸データ 3000～3F9F：Ｕ軸データ

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
00 D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 インデックス０データ

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
01 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16 D23～0:符号付き出力パルス

（-8388608～ +8388607）
相対/絶対 0:相対パルス指定、1:絶対位置指定

0:CW円弧補間指定、1:CCW円弧補間

速度選択 00:ドライブ速度１
01:ドライブ速度２
10:ドライブ速度３
11:ドライブ速度４

直線補間動作 0:２軸直線補間、1:３軸直線補間

タイマー選択 00:タイマーなし
01:タイマー１
10:タイマー２
11:タイマー３

動作 00:Ｘ、Ｙ、Ｚ、Ｕ軸独立
01:直線補間終点
10:ＸＹ円弧補間終点
11:拡張コマンド

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0F9E D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 インデックス１９９９データ

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0F9F D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
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パラメータエリア
00～1F:Ｘ軸データ 20～3F：Ｙ軸データ 40～5F：Ｚ軸 60～7F：Ｕ軸

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
00 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 原点サーチ速度１

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
01 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 原点サーチ速度２

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
02 動作モード１

リミット動作 0:即停止、1:減速停止

リミットアクティブレベル
0:GND短絡、1:オープン

サーボインポジション有効
0:無効、1:有効

サーボインポジションアクティブレベル
0:GND短絡、1:オープン

サーボアラーム有効
0:無効、1:有効

サーボアラームアクティブレベル
0:GND短絡、1:オープン

偏差カウンタクリア(OUT0)動作
0:無効、1:有効

偏差カウンタクリアアクティブレベル
0:ON、1:OFF

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
03 動作モード２

原点近傍アクティブレベル
0:GND短絡、1:オープン

原点アクティブレベル
0:GND短絡、1:オープン

Ｚ相アクティブレベル
0:GND短絡、1:オープン

プログラム動作 0:シングル、1:反復

プログラムステップ動作
0:無効、1:有効

補間線速一定 0:無効、1:線速一定

エンドパルス 0:RUN、 1:エンドパルス
(100 msec)

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
04 0 0 0 0 0 0 0 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 速度倍率（１～ 500）

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
05 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 加減速度（１～ 8000）

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
06 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 初速度（１～ 8000）

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
07 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 ドライブ速度１（１～ 8000）



- 49 -

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
08 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 ドライブ速度２（１～ 8000）

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
09 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 ドライブ速度３（１～ 8000）

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0A 0 0 0 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 ドライブ速度４（１～ 8000）

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0B 原点出しシーケンス

モード 速度 速度 方向 速度 方向 速度 方向

オフセット ステップ３ ステップ２ ステップ１

モード：00 モード１ 速度：00 原点サーチ速度１ 方向：00 不実行
01 モード２ 01 原点サーチ速度２ 01 ＋方向
10 モード３ 10 －方向
11 指定不可 11 指定不可

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0C D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 原点オフセット量(-8388608～+8388607)

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0D 0 0 0 0 0 0 0 0 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0E D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 タイマー１（１～ 65535）×10ms

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0F D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 タイマー２（１～ 65535）×10ms

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
10 D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 タイマー３（１～ 65535）×10ms

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
11 * * * * * * * * 0 * * * * * * * 通信設定

通信速度COM2 通信速度COM1
データ長 データ長 0:8bit 1:7bit

パリティ パリティ 0:なし 1:あり
奇数／偶数 奇数／偶数 0:偶数 1:奇数

ｽﾄｯﾌﾟﾋﾞｯﾄ ｽﾄｯﾌﾟﾋﾞｯﾄ 0:1stop bit 1:2stop bit
使用
0:しない 通信速度：000 600bps
1:する 001 1200bps

010 2400bps
011 4800bps
100 9600bps(ﾃﾞﾌｫﾙﾄ)
101 19200bps
110 31250bps
111 38400bps
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【資料】
拡張コマンド

拡張コマンド時の「インデックスデータ(プログラムエリア)」内のデータ構成です。

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16

コマンドエリア(6bit) データエリア(24bit)

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0

コマンド

コード ２進表記 命令コマンド コード ２進表記 命令コマンド
００H 000000B NOP ＮＯＰ （何もしない） ２０H 100000B （予約）
０１H 000001B JMP ジャンプ ２１H 100001B （予約）
０２H 000010B CAL コール ２２H 100010B （予約）
０３H 000011B REP 反復 ２３H 100011B （予約）
０４H 000100B （予約） ２４H 100100B （予約）
０５H 000101B INP 入力待ち ２５H 100101B （予約）
０６H 000110B IJP 入力判定 ２６H 100110B （予約）
０７H 000111B OUT 汎用出力 ２７H 100111B （予約）
０８H 001000B OTP 出力ＯＮパルス ２８H 101000B （予約）
０９H 001001B CNT 円弧補間中心 ２９H 101001B （予約）
０ＡH 001010B （予約） ２ＡH 101010B （予約）
０ＢH 001011B TIM タイマー ２ＢH 101011B （予約）
０ＣH 001100B （予約） ２ＣH 101100B （予約）
０ＤH 001101B RET コールリターン ２ＤH 101101B （予約）
０ＥH 001110B RNY Ｙ軸起動 ２ＥH 101110B （予約）
０ＦH 001111B WTY Ｙ軸終了待ち ２ＦH 101111B （予約）
１０H 010000B HOM 原点復帰 ３０H 110000B （予約）
１１H 010001B RNZ Ｚ軸起動 ３１H 110001B （予約）
１２H 010010B RNU Ｕ軸起動 ３２H 110010B （予約）
１３H 010011B WTZ Ｚ軸終了待ち ３３H 110011B （予約）
１４H 010100B WTU Ｕ軸終了待ち ３４H 110100B （予約）
１５H 010101B （予約） ３５H 110101B （予約）
１６H 010110B （予約） ３６H 110110B （予約）
１７H 010111B （予約） ３７H 110111B （予約）
１８H 011000B （予約） ３８H 111000B （予約）
１９H 011001B （予約） ３９H 111001B （予約）
１ＡH 011010B （予約） ３ＡH 111010B （予約）
１ＢH 011011B （予約） ３ＢH 111011B （予約）
１ＣH 011100B （予約） ３ＣH 111100B （予約）
１ＤH 011101B （予約） ３ＥH 111101B （予約）
１ＥH 011110B （予約） ３ＥH 111110B （予約）
１ＦH 011111B （予約） ３ＦH 111111B END プログラム終了
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ＮＯＰコマンド NOP 00H

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) データエリア(24bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

動作：
「何もしない」という動作を行います。
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ジャンプコマンド JMP 01H

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) データエリア(24bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

動作：
データエリアに指定された数値を、ＲＥＧ番号とし、指定されたＲＥＧ番号位置に、プログラム実行を移します。

指定出来る数値：０～１９９９ (0h～76Ch) KR340A
：０～５３ (0h～35h) KR320A
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コールコマンド CAL 02H

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) データエリア(24bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

動作：
データエリアに指定された数値を、ＲＥＧ番号とし、指定されたＲＥＧ番号位置に、プログラム実行を移します。

指定出来る数値：０～１９９９ (0h～76Ch) KR340A
：０～５３ (0h～35h) KR320A
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反復コマンド REP 03H

ＫＲ３２０Ａの場合

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 0 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) 反復終了ＲＥＧ番号(8bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

反復回数(16bit)

ＫＲ３４０Ａの場合

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 0 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) 反復終了ＲＥＧ番号(16bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

反復回数(8bit)
動作：

このコマンドの設定されているＲＥＧ位置の次のＲＥＧ位置と「反復終了ＲＥＧ番号」に設定された、ＲＥＧ位置
との間を「反復回数分」実行します。

指定出来る数値
反復終了ＲＥＧ番号：０～１９９９ (0h～76Ch) KR340A

：０～５３ (0h～35h) KR320A

反復回数 ：１～２５５ (1h～FFh) KR340A
：１～65535 (1h～FFFFh) KR320A
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入力待ちコマンド INP 05H

ＫＲ３２０Ａの場合

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) ステータス 1/0(1bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

入力ポート番号(8bit)

ＫＲ３４０Ａの場合

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) 入力ポート番号(7bit)
ステータス 1/0 (1bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0



- 56 -

入力判定コマンド IJP 06H

ＫＲ３２０Ａの場合

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) ステータス 1/0(1bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

ジャンプ先ＲＥＧ番号(8bit) 入力ポート番号(8bit)

ＫＲ３４０Ａの場合

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) 入力ポート番号(7bit)
ステータス 1/0 (1bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

ジャンプ先ＲＥＧ番号(16bit)
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汎用出力コマンド OUT 07H

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 0 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) ステータス 1/0 (1bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

出力ポート番号(8bit)
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出力ＯＮパルスコマンド OTP 08H

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) 出力ポート番号(8bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

パルス時間[msec](16bit)



- 59 -

円弧補間中心コマンド CNT 09H

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 1 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

D23～0:符号付きパルス数(24bit)
(-8388608～8388607)
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タイマーコマンド TIM 0BH

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

タイマー時間[msec](16bit)
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コールリターンコマンド RET 0DH

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
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Ｙ軸起動コマンド RNY 0EH

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) オプション(8bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

実行ＲＥＧ番号(16bit)
動作：

実行ＲＥＧ番号とし、指定されたＲＥＧ番号位置から、Ｙ軸のプログラムを実行します。

オプション部に”１”が指定されている場合、Ｙ軸プログラムの終了を待ちます。

指定出来る数値

実行ＲＥＧ番号：０～１９９９ (0h～76Ch) KR340A
：０～５３ (0h～35h) KR320A

オプション ：０ Ｙ軸のプログラム終了を待たない。
１ Ｙ軸のプログラム終了を待つ。
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Ｙ軸終了待ちコマンド WTY 0FH

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 0 1 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

動作：
Ｙ軸のプログラム実行が終了するのを待ちます。
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Ｚ軸起動コマンド RNZ 11H

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 1 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) オプション(8bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

実行ＲＥＧ番号(16bit)
動作：

実行ＲＥＧ番号とし、指定されたＲＥＧ番号位置から、Ｚ軸のプログラムを実行します。

オプション部に”１”が指定されている場合、Ｚ軸プログラムの終了を待ちます。

指定出来る数値

実行ＲＥＧ番号：０～１９９９ (0h～76Ch) KR340A
：０～５３ (0h～35h) KR320A

オプション ：０ Ｚ軸のプログラム終了を待たない。
１ Ｚ軸のプログラム終了を待つ。
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Ｚ軸終了待ちコマンド WTZ 13H

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 1 0 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

動作：
Ｚ軸のプログラム実行が終了するのを待ちます。
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Ｕ軸起動コマンド RNU 12H

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 1 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit) オプション(8bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

実行ＲＥＧ番号(16bit)
動作：

実行ＲＥＧ番号とし、指定されたＲＥＧ番号位置から、Ｕ軸のプログラムを実行します。

オプション部に”１”が指定されている場合、Ｕ軸プログラムの終了を待ちます。

指定出来る数値

実行ＲＥＧ番号：０～１９９９ (0h～76Ch) KR340A
：０～５３ (0h～35h) KR320A

オプション ：０ Ｕ軸のプログラム終了を待たない。
１ Ｕ軸のプログラム終了を待つ。
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Ｕ軸終了待ちコマンド WTU 14H

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

動作：
Ｕ軸のプログラム実行が終了するのを待ちます。
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原点復帰コマンド HOM 10H

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

動作：
原点復帰動作を指定してある動作に基づき行います。
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プログラム終了コマンド END 3FH

D31 D30 D29 D28 D27 D26 D25 D24 D23 D22 D21 D20 D19 D18 D17 D16
1 1 1 1 1 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0

コマンドエリア(6bit)

D15 D14 D13 D12 D11 D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

動作：
プログラムの終了を示します。




