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Small

Flexible

Powerful

Cost-
effective
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Turbo PMAC2 Eth-Lite “Clipper”

4/8軸制御用ローコストTurbo PMAC2
小さい（220mm×110mm）
安い（@142,400）
高機能（Turbo PMAC2-PCI,UMACとソフト完
全互換）

拡張性あり



4

Clipperハードウェア仕様

⑤Ethernet/Modbus通信ポート

⑥リモートI/O(ACC-34AA)
⑦ホールセンサ入力

⑧DC電源供給

⑨トルク指令, A/B相入力

①RS232C通信ポート
②フラグ入力,位置比較出力

パルス出力

③手パ入力,パルス出力

④オンボードTTL I/O

⑩拡張バス
(ACC-1P,-8ES,-8FS)

Turbo PMAC2 Eth-Lite
“Clipper”
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Clipperハードウェア仕様

① RS232Cポート
上位PCと常時接続
タッチパネル（発紘電機製モニタッチ）とプログラム
レス通信

Ethernetポートと同時使用可能

② フラグ入力,位置比較出力,パルス出力
原点センサ入力,リミットセンサ入力,ユーザフラグ入
力（汎用）×4軸分
パルス出力×4軸分
位置比較出力×4軸分
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Clipperハードウェア仕様

③ 手パ入力,パルス出力
手パ（手動パルスジェネレータ）用A/B相入力×2ch
パルス+方向出力×2軸分
汎用D/A出力（12bit Filtered PWM）も可能（Opt.12）

④ オンボードTTL I/O
入力×8点,出力×8点
ジャンパにより入出力の変更可能

⑤ Ethernet/Modbus通信ポート
上位PCと常時接続
Modbus機器の制御にも対応（Option）
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Clipperハードウェア仕様

⑥ リモートI/O(ACC-34AA)ポート
リモートI/O（ACC-34AA）接続専用ポート
ACC-34AAは1枚で入力34点/出力34点のI/Oを提
供

DC24V仕様,絶縁タイプ
最大32枚をディジーチェーン接続（最大入力1088点
/出力1088点）

⑦ ホールセンサ入力
磁極検出用ホールセンサ入力（U/V/W）×4軸分
汎用入力（TTL）として利用可能
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Clipperハードウェア仕様

⑧ DC電源供給
Clipper電源供給用端子台
DC5+V@3A（15W）
DC+12V～+15V@0.3A（4.5W）
DC-12V～15V@0.25A（3.8W）

⑨ トルク指令,A/B相入力
+/-10Vトルク指令（12bit Filtered PWM）×4軸分
A/B相フィードバック入力×4軸分
AENA,AFAULT出力×4軸分
汎用A/D入力×2chも追加可能（Opt.12）
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Clipperハードウェア仕様

⑩ 拡張バス

下記アクセサリカードをスタックすることにより多様
なアプリケーションに対応

高精度AD（ACC-28B）接続用I/F
（ACC-8ESまたは-8FS使用時は不要）

ACC-8TS

高分解能1Vp-p正弦波入力I/F（4096分割）ACC-51S

フルデジタルPWM指令出力用軸I/FACC-8FS

高精度（18bit）アナログ指令用軸I/F
2相電流指令可能

ACC-8ES

4軸拡張カード（最大8軸の制御が可能）ACC-1P

機　　能型　式
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Clipperハードウェア仕様

入力8点,出力8点（TTL）汎用I/O

パルス／方向出力×2ch汎用パルス出力

12bit×1ch（オプション）汎用D/A

12bit×2ch（オプション）汎用A/D

A/B相矩形波入力×4ch（4逓倍前7MHz）+2ch（手パ入力用）カウンタ入力

+/-10Vアナログトルク指令（12bit Filtered PWM）×4軸分
（ソフト設定によりPulse/Dir指令に切換え可能）

軸制御用指令出力

DC+5V @3A
DC+12V～+15V @0.3A
DC-12V～-15V @0.25A

供給電源

Ethernet100BaseT×各1ポート（同時使用不可）
RS232Cポート×1ポート

通信インタフェース

各種設定及びプログラムをFlash RAMに保存可能バックアップ

RAM内蔵（256k×24bit SRAM）メモリ

Freescale製DSP56300シリーズ
（80MHz標準,160MHzオプション）

プロセッサ
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Clipperソフトウェア仕様

PID+速度FF,加速度FF,摩擦FF
高級言語による独自サーボアルゴリズム組込み（OpenServo）も可能

制御アルゴリズム

ルックアヘッド,フォワード／インバースキネマティクス演算高度軌道演算

電子ギア,電子カム,モーション同期I/O出力（同期M変数）同期制御機能

インタプリタ／コンパイル型合計64プログラムPLC機能

バックラッシュ補正,工具径補正その他の補正機能

ボールねじピッチ誤差補正,直交軸補正,平面補正位置補正機能

±235カウント位置決め範囲

最小1ms加減速時間

台形／S字加減速,任意加減速パターン作成（PVTモード）可能加減速方式

Pulse他任意の工業単位に設定可能制御単位

2軸～9軸直線補間,2軸円弧補間（回転可）,3軸螺旋補間,スプライン補間補間制御

PTP制御,軌跡（CP）制御制御方式

最大8軸／8座標系（仮想軸を含めると最大32軸／16座標系）制御軸数


