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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

TBS-ASTIO-2_1 

位置ずれする

動かない
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逆方向に回転する

意図しない速度で回転する

振動が大きい・異音がする

アラームが発生する

αSTEP（I/O制御）トラブルシューティング

位置座標が異常な値になる（AZシリーズ）
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
注意事項

(1) 安全にご使用いただくため、システムを構成する各機器・装置のマニュアルや取扱説明書など

を入手し、「安全上のご注意」「安全上の要点」など安全に関する注意事項を含め、

内容を確認の上使用してください。

(2) 本資料の一部または全部を、オリエンタルモーター株式会社の許可なしに

複写、複製、再配布することを禁じます。

(3) 本資料の記載内容は、2024年 1月時点のものです。

本資料の記載内容は、改良のため予告なく変更されることがあります。

(4) 本資料は当社製品に関するトラブルシューティングについて記載しております。

当社製品に関する配線や取扱、操作方法に関しては商品個別の取扱説明書を参照するか、

ご不明な点はお客様ご相談センターまでお問い合わせください。

当社製品以外の機器に関する取扱、操作方法に関しては、対象機器の取扱説明書を参照するか、

機器メーカーまでお問い合わせください。
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
本資料の対象となる製品と範囲について

本資料の対象となる製品は、外部にパルス発振器を必要とせずに、I/O制御でモーターが駆動可能な

ステッピングモーター用ドライバを対象としています。

I/O制御で駆動可能なドライバとは、予め運転データをドライバ内に設定しておき、上位からデータNo.の選択や

START信号を入力して駆動を行う製品です。

※ ダイレクトI/Oのみ、リモートI/Oは除く （ネットワーク制御に関する部分を除く）
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
本資料の対象となる製品と範囲について

●各シリーズのデータ設定方法について

運転データおよびパラメータは、以下の方法で設定、確認が可能です。

本資料では主にサポートソフトMEXE02での設定、確認方法について記載しています。

データ設定方法 AZ AR

MEXE02
（サポートソフト）

○
（USB-mini-B）

○
（専用ケーブル）

OPX-2A
（データ設定器）

－ ○

ネットワーク経由 ○ ○
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
MEXE02 ステータスモニタについて

「モニタを開始する」をONにする

初めに当社サポートソフトMEXE02のステータスモニタにて「指令位置」と「検出位置」の確認をお願いします。
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
モーターが位置ずれする場合の確認フロー

サポートソフトMEXE02
ステータスモニタ確認する

⑤停止精度αSTEP(I/O制御)トラブルシューティング

「アラームが発生する」を参照

②運転データの設定に間違いがある
③上位マスタからの入力信号に間違いがある
④電源の瞬断

Yes

Yes

No

①機構上ですべりが発生している

Yes

No

No

START

指令位置が正しく
変化する

アラームが
発生する

指令位置＝検出位置
となる
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
トラブル：位置ずれする

位置ずれする場合、原因は以下のことが考えられます。

□ ① 機構上ですべりが発生している

□ ② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある

□ ③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

□ ④ 電源の瞬断

□ ⑤ 停止精度

意図しない速度で回転する挙動を伴う場合には、
αSTEP（I/O制御）トラブルシューティング「意図しない速度で回転する」編も併せてご確認ください。
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
① 機構上ですべりが発生している

位置ずれする場合、原因は以下のことが考えられます。

□ ① 機構上ですべりが発生している

□ ② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある

□ ③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

□ ④ 電源の瞬断

□ ⑤ 停止精度
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

（確認項目）

① 機構上ですべりが発生している

締結部ですべりが発生していないか

ステータスモニタで指令位置は意図した位置になっていて、指令位置と検出位置が等しい場合、

モーターと機構を締結している箇所が緩んでいたり、機構のすべりが原因のことがあります。

モーターの確認に入る前にカップリングなどの締結部の緩みやベルトコンベアのスリップなどにより、

すべりが発生していないかご確認ください。

機構の締結部全てに油性ペン等でマークをして、現象発生時にずれがないか確認します。

マークにずれがある場合は締結が十分でない可能性が高いため、キーの抜けや緩みがないか、再度締め付け

するなど機構側の見直しをしてください。

例） 締結部にマーキング

ベルトプーリカップリング

直線でマークして

ずれを判別
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある

位置ずれする場合、原因は以下のことが考えられます。

□ ① 機構上ですべりが発生している

□ ② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある

□ ③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

□ ④ 電源の瞬断

□ ⑤ 停止精度
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

1) 運転データの設定が間違っていないか

2) 分解能（電子ギヤ）設定が異なっていないか

3) 外部伝達機構の設定が異なっていないか

運転データ・パラメータの設定に間違いがあると、意図した運転が行えず、異なる動作や異なる位置で

停止してしまうことがあります。

（確認項目）

② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

1） 運転データの設定が間違っている

運転データNo、運転方式、位置の設定が間違っていないか再度ご確認ください。

例） AZ-位置決め機能内蔵タイプ サポートソフトMEXE02 運転データ画面

② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある

【参考】 当社WEBサイト：動画ライブラリー「ユーザー単位系設定支援ウィザード」

任意の単位で表示・入力するための機能です。機構にあわせた単位表示を簡単に設定できます（AZシリーズのみ）。
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある

2) 分解能（電子ギヤ）設定が異なっている

電子ギヤパラメータを設定することでモーター出力軸1回転あたりの分解能を設定できます。

ギヤードタイプご使用の場合は、設定した分解能を減速比で割ることで算出できます。

設定が正しいか再度ご確認ください。
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある

電子ギヤパラメータの設定方法です。

例） AZ-位置決め機能内蔵タイプ サポートソフトMEXE02パラメータ（モーター・機構）画面

分解能10,000P/Rに変更する場合の設定例です。

電子ギヤを初期値から変更すると「機構諸元設定」が「ABZO設定を優先」から「マニュアル設定」に変わります。

※ABZO設定を優先：モーター側パラメータ（書き換え不可）

マニュアル設定：ドライバ側パラメータ
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある

電子ギヤパラメータの確認方法です。

例） AZ-位置決め機能内蔵タイプ サポートソフトMEXE02 ユニット情報モニタ

ユニット情報モニタより実行（採用値）パラメータをご確認ください。
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある

3) 外部伝達機構の設定が異なっている

10回転等、ある程度の動きがわかりやすい回転量で一方向に複数回おこなった際に計算通りの移動量と

なっているかご確認ください。

モーター分解能 ： 1000step／回転

減速比 ： 3

ボールねじのリード ： 6mm

モーター1回転あたりの

移動量［mm/r］

（緒元） モーター分解能 ： 1000 ［p/r］ （＝1000 ［step/ 回転］）

ベルトプーリの減速比 ： 3 （1次側プーリ：2次側プーリ＝1：3）

ボールねじのリード ： 6 ［mm/r］ （＝6 ［mm/回転］）

移動量 ： 100 ［mm］

＝
（ボールねじのリード）

（減速比）
＝

6

3
＝ 2［mm/r］

移動に必要な

ステップ数
＝

（移動量）×（分解能）

（モーター1回転あたりの移動量）
＝ 50,000［step］

例） ボールねじ駆動における必要なステップ数の算出
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

位置ずれする場合、原因は以下のことが考えられます。

□ ① 機構上ですべりが発生している

□ ② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある

□ ③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

□ ④ 電源の瞬断

□ ⑤ 停止精度
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

上位マスタ側から入力信号に間違いがあると、意図した運転が行えず、異なる動作や異なる位置で

停止してしまいます。

（確認項目）

③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

1） データ選択信号（M0など）の選択とSTART信号の入力タイミングが合っていない

2） 駆動中に運転に影響する信号が入力されていないか
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

（確認手順）

1) データ選択信号（M0など）の選択とSTART信号の入力タイミングが正しいか

意図した運転データを選択して実行するためには、データ選択信号（M0など）が正しく選択されていこと、

またSTART信号の入力間隔を規定（※）以上空ける必要があります。 ※AZシリーズ：2ms、ARシリーズ：4ms

ⅰ） 正しい運転データ番号が選択されているか確認する

ⅱ） データ選択信号をONしてからSTART信号をONするまでに、規定以上の間隔を空けているか確認する

ⅰ） 正しい運転データ番号が選択されているか確認する

例） AZ-位置決め機能内蔵タイプ サポートソフトMEXE02 ステータスモニタ

運転番号 ： 現在運転実行している、
または直前に実行済の番号

選択番号 ： 現在選択されている番号
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

意図した運転番号又は選択番号になっていない場合、下記内容をご確認ください。

・正しい運転データNo. （M0～M7）が選択されているか

例） AZ-位置決め機能内蔵タイプ サポートソフトMEXE02 内部I/Oモニタ（INPUT）

③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

意図した運転番号又は選択番号になっていない場合、下記内容をご確認ください。

・サポートソフトMEXE02 ステータスモニタの運転データNo.実行履歴が正しく変化しているか

例） AZ-位置決め機能内蔵タイプ サポートソフトMEXE02 ステータスモニタ

③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

数字：実行した運転データNo
－ ：運転データ以外の運転

停止・JOG・ZHOME運転など

運転データ実行履歴

現在 過去
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

上図は、運転データNo.1で運転するところをNo.0が実行されていた事例です。

このようにM0信号とSTART信号が同時に入力された場合、M0の信号を認識できないことがまれに発生し、本来の

No.1の運転データ以外の運転が実行され、意図した運転が行えず、異なる動作や異なる位置で停止してしまいます。

START信号

M0信号

10ms/div

指令速度

検出速度

信号のタイミング

取扱説明書より サポートソフトMEXE02 波形モニタ

ⅱ） データ選択信号をONしてからSTART信号をONするまでに、規定以上の間隔を空けているか確認する

例） AZ-位置決め機能内蔵タイプ
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

（参考） 「ON信号検出不感時間[ms]」（AZシリーズのみ）

設定した時間を超えると、入力信号がONになります。ノイズ対策や機器間のタイミングの合わせ込み等に

ご使用いただけます。
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

2） 駆動中に運転に影響する信号が入力されていないか

意図せずモーターの運転に影響する信号が入力され、位置ずれにつながる場合があります。

（FREE･C-ON･CLR･STOP-COFF･STOP・PAUSE入力等）

現象が発生した際に入力されている上記信号の状態をご確認ください。

③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

ⅰ） 内部I/Oモニタにて入力信号の状態を確認する

ⅱ） 波形モニタにて入力信号のタイミングを確認する

（確認手順）
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

例） AZ-位置決め機能内蔵タイプ サポートソフトMEXE02 内部I/Oモニタ（INPUT）

③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

ⅰ） 内部I/Oモニタにて入力信号の状態を確認する
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

例） AZ-位置決め機能内蔵タイプ サポートソフトMEXE02 波形モニタ

③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

ⅱ）波形モニタにて入力信号のタイミングを確認する

指令速度

検出速度

信号のタイミング

100ms/div

このケースでは、運転データNo.1で位置決め運転中にSTOP信号が入力された事例です。

意図せずSTOP信号が入力され、位置決め運転が中断された為、IN-POS（※）信号が出力されていません。

※ IN-POS 位置決め運転完了時に出力される信号
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
④ 電源の瞬断

位置ずれする場合、原因は以下のことが考えられます。

□ ① 機構上ですべりが発生している

□ ② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある

□ ③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

□ ④ 電源の瞬断

□ ⑤ 停止精度
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

ドライバへの電源供給が瞬断状態となると、位置ずれする可能性があります。

電源供給の復帰に伴いドライバは復帰しますが、運転は停止しますので再度運転開始を行ってください。

主電源が制御電源も兼ねている場合は、電源再投入と同じ状態であるためアラームが発生しません。

1） 主電源投入回数に変化が見られるか（AZシリーズのみ）

2） 高速運転時や負荷が大きくなったタイミングで発生していないか

3） 電源容量は足りているか

（確認項目）

④ 電源の瞬断
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

1） 主電源投入回数に変化が見られるか（AZシリーズのみ）

ユニット情報モニタがある機種では主電源投入回数が確認できます。

主電源が投入される毎にカウントアップしていきますので、回数変化をモニタする事で意図しない主電源遮断が

起きていないか確認してください。

なお、運転中に主電源のみ遮断した場合には、「主電源オフ」アラームが出力されます。

④ 電源の瞬断

例） AZ-位置決め機能内蔵タイプ サポートソフトMEXE02 ユニット情報モニタ画面
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
④ 電源の瞬断

2） 電源容量は足りているか

高速運転時や負荷が大きくなったときは必要な電力も大きくなります。

瞬間的にでも電力消費が大きくなるタイミングで発生していないかご確認ください。

瞬断が発生する場合は電源容量が足りていない可能性があります。

以下のような状況の場合、電源の瞬断が発生している可能性があります。

例1） 低速では回転するが、高速にすると途中で止まる

例2） 複数軸を動かしており、軽いワークでは問題ないが重いワーク時に発生。単軸では問題ない

例3） 複数軸を同時起動したタイミングでのみ発生し、発生するのは最も負荷や速度が厳しそうな軸
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

ご使用製品、台数によって必要な電源容量は異なります。

仕様をご確認いただき、電源容量を満たしているかご確認ください。

例） WEBサイトから必要な電源容量を確認（DC電源入力製品の場合）

④ 電源の瞬断
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

例） WEBサイトから必要な電源容量を確認（AC電源入力製品の場合）

④ 電源の瞬断
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」
⑤ 停止精度

位置ずれする場合、原因は以下のことが考えられます。

□ ① 機構上ですべりが発生している

□ ② 運転データ・パラメータの設定に間違いがある

□ ③ 上位マスタからの入力信号に間違いがある

□ ④ 電源の瞬断

□ ⑤ 停止精度
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αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

機構や制御を含めた停止精度が影響をしていることがあります。

停止精度として主に以下の要因が考えられます。

・ 製品仕様、特性

・ 機構側の精度（ベルトの伸び、機構上でのすべり）

⑤ 停止精度

1） 運転を繰り返した際に誤差が累積するか

2） モーター出力軸の誤差はどのくらいか

（確認項目）

1） 運転を繰り返した際に誤差が累積するか

誤差が累積する場合：機構の精度

誤差が累積しない場合：停止精度

一方向に運転させると基本的に誤差が同じ方向に累積されるため、累積の有無を確認しやすくなります。
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2） モーター出力軸の誤差はどのくらいか

モーターの出力軸における実際のずれ量を測定し、停止精度以内になっているか確認します。

αSTEPの角度精度を表すものとしては次の静止角度誤差が一般的です。

● 静止角度誤差

ローターの理論上の停止位置と実際の停止位置とのずれのことです。ローターの任意の停止位置を出発点とし、

1ステップずつ360°測定したときの（＋）方向と（－）方向の最大値との幅を表します。

αSTEPの静止角度誤差は±3～5分（0.05～0.083°）となっており、無負荷時であれば±3～5分以下での

位置決め精度になります。

⑤ 停止精度

●ARシリーズ（標準タイプ）の静止角度誤差

●AZシリーズ（標準タイプ）の静止角度誤差
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● 角度－トルク特性

モーターを定格電流で励磁し、モーター軸に外部よりトルクを加え、ローターに角度変化を与えたときの

角度とトルクの関係を角度－トルク特性といいます。静止角度誤差は±3～5分以内ですが、これは

無負荷条件での値です。実際の用途において摩擦負荷は必ず存在しており、角度－トルク特性より、

停止時も摩擦負荷に応じて最大±1.8°の角度変位を生じます。

⑤ 停止精度

（摩擦負荷による変位角度の目安）

角度－トルク特性より、摩擦負荷による変位角度は以下のように概算で求められます。

（ 変位角度［°］）＝ × sin-1 （摩擦負荷トルク［N･m］）

（停止時保持トルク［N･m］）
×

（減速比）

1

ギヤードモーターの減速比
（標準タイプの場合は1）

50

1
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摩擦負荷が一定の場合、一方向運転のときには変位角度は一定ですが、正逆両方向から運転をおこなうときには

往復で2倍の変位角度を生じます。停止精度が必要な場合には必ず一方向からの位置決めをおこなってください。

※下図のように原点を基準にC方向に位置決め運転を行う必要があります。

⑤ 停止精度



38

αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

また、サポートソフトMEXE02のステータスモニタを活用することでモーター指令位置、検出位置の確認が可能です。

⑤ 停止精度

例） AZ-位置決め機能内蔵タイプ サポートソフトMEXE02 ステータスモニタ画面
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対策方法としてαSTEP制御モードを下記のように変更すること変位量を低減することが可能です。

ノーマルモード・α制御モード（CST）：位置偏差が±1.8°以上生じたとき、位置補正を行う

電流制御モード・サーボエミュレーションモード（SVE）：位置偏差が1step以上生じたとき、位置補正を行う

※制御モード変更のみの場合、変更前に比べモーター起動応答性が低下します。

必要に応じて位置・速度ループゲイン等の変更をお願いします。

指令位置と検出位置に変位が発生した場合の対策について

αSTEPは角度－トルク特性によって摩擦負荷に応じて最大±1.8°の角度変位が生じることがあります。

停止時にも指令位置と検出位置に変位が発生することがあります。

（分解能によって角度変位の大きさは変わりませんが、分解能設定が大きいほど指令位置と検出位置の差は

発生しやすくなります。）

⑤ 停止精度



40

αSTEP（I/O制御） 「位置ずれする」

●設定方法（電流制御モード/サーボエミュレーションモード）

・CCM入力信号で変更を行う（AZシリーズのみ）

CCM入力OFFで「α制御モード」、ONで「サーボエミュレーションモード」に切り替えます

・サポートソフトMEXE02でパラメータ変更を行う

AZシリーズ ： 基本設定パラメータ - カレントコントロールモード 「CCM入力に従う→サーボエミュレーション（SVE）」

ARシリーズ ： モーターパラメータ - 制御モード 「ノーマルモード→電流制御モード」

⑤ 停止精度

例） AZ-位置決め機能内蔵タイプ サーボエミュレーション設定方法
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⑤ 停止精度

例） AZM98AC-PS10（WEBサイトの製品ページから確認）

（用語について）

バックラッシ ：ギヤの遊び。バックラッシ角度の範囲は制御できないため、小さいほど高精度位置決めが可能

ノンバックラッシ：出力軸のバックラッシが無いか、3分以下のこと

ロストモーション：任意位置で正転、逆転の双方から位置決めした時の停止角度の差

ギヤードモーターを使用する場合、ギヤの精度によって位置ずれが発生することがあります。

製品仕様よりご確認ください。
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お問い合わせ窓口
お客様ご相談センター
モーターの使い方や選び方、納期、価格、ご注文など何でもお気軽にお問い合わせください。
受付時間 平日 9:00～19:00（土日祝日・その他当社規定による休日を除く）

TEL 0120-925-410 FAX  0120-925-601

オリエンタルモーター株式会社 https://www.orientalmotor.co.jp/ja
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