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6 Software tool and configuration 

parameters 
6.1 Configuring the device using the software tool 
HM58  PS  encoder  with  SSI  interface is  supplied with a  software  expressly 
developed and  released  by  Lika  Electronic  in  order  to  easily  programme and 
configure the device. The software tool is compatible with the whole series of 
HM- and EM- programmable encoders from Lika Electronic: programmable 
encoder with SSI serial output (PS code); programmable encoder with parallel 
output  (PN and PY codes);  programmable encoder with analogue output  (PA 
code). It allows the operator to set the working parameters of the device and 
monitor whether the device is running properly. The program is supplied for free 
and can be installed in any PC fitted with a Windows operating system 
(Windows XP or later). Communication is established using RS-232 serial cable 
and port. The executable file LIKA_PROGRAMMABLE_ENCODER_Vx_x.EXE is 
available in  the  enclosed  documentation  or  at  the  address www.lika.biz > 
PRODUCTS > ROTACOD > HM58 P).  The program is designed to be installed 
simply by copying the executable file to the desired location and there is no 
installation process.  To launch it just double-click the file icon. To close the 
program press the Exit button in the File menu of the CONFIGURATION page. 

 
 

警 告 
Please be aware that the following compatibilities between the 
hardware-software version of the device and the software version of the 
executable file have to be respected compulsorily. 

 
 
 
 
 
 
 

注記 
Before  starting  the  program,  connect  the  device  to  the  personal  computer 
through a serial port. The serial interface of the SSI programmable encoder is a 
RS-232 type connector. Should the personal computer not be equipped with a 
serial port,  you must install  a USB / RS-232 converter, easily available in the 
market. 
The serial cable must be connected as shown in the section “4.9 RS-232 serial 
connection” on page 21. 
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確認必須 HW-SW EXE ファイル 
 1-1 Up to ... 

SSI インターフェース付エンコーダモデル：HM58  PS  に は L i ka 社 に て 開 発 ・
発 売 さ れ た ソ フ ト ウェア が 提 供 さ れ ま す 。これ に て 簡 単 に 装 置 のプロ グ
ラ ム と 構 成 が で き ます。ソ フ ト ウ ェ ア ツ ー ルは L i k a 社 か ら 提 供 さ れ る 以
下 の H M 及 び E M シ リ ー ズ プ ロ グ ラ マ ブ ルエン コ ー ダ 用 の ツ ー ルと互 換
性 が あ り ま す 。S SI シ リ ア ル 出 力 (P S コ ー ド ) 付 プ ロ グ ラ マ ブ ル エンコ ー
ダ 、 パ ラ レ ル 出 力 （PN 及 び PY コ ー ド ） 付 プ ロ グ ラ マ ブ ル エ ンコー ダ  
、ア ナ ロ グ 出 力（PA コ ー ド ）付 プ ロ グ ラ マ ブル エ ン コ ー ダ 。こ の ソフ ト
を 使 っ て 、 オ ペ レ ータは デ バ イ ス の 操 作 パラメ ー タ を 設 定 し 、 デバイ ス
が 正 常 に 動 作 し て いるか モ ニ タ ー す る こ とがで き ま す 。 ソ フ ト ウェア は
無 償 で 提 供 さ れ 、ど んな ウ ィ ン ド ウ ズ オ ペレー テ ィ ン グ Ｐ Ｃ（Win d ow s  
X P 及 び 、そ れ 以 降 機 種 ）に も イ ン ス ト ト ールで き ま す 。通 信 は RS- 23 2
シ リ ア ル ケ ー ブ ル 及びポ ー ト 経 由 で 実 施 されま す 。 実 行 フ ァ イ ル
「  LIKA_PROGRAMMABLE_ENCODER_Vx_x.EXE」は 添 付 資 料 内 、 或 は Ｌｉｋ ａ
社 ホ ー ム ペ ー ジ www.lika.biz  > PRODUCTS > ROTACOD > HM58 P)からダウンロー
ドできます。プログラムは実行ファイルを所要のメディアに単純にコピーしてインストール
できるように設計されています。インストールプロセスは不要です。稼働時はファイルアイ
コンをダブルクリックするだけです。プログラムを終了する場合は、コンフィグレーション
ページのファイルメニュー内の Exit ボタンを押すだけです。 

デバイスのハード及びソフトウェアー間の相互互換性にはご注意ください。実
行ファイルのソフトウェアバージョンについては必ず確認してください。 

プログラムをスタートする前に、デバイスをＰＣのシリアルポートに接続してくだ
さい。SSI プログラマブルエンコーダのシリアル通信インターフェースは RS-232
タイプのコネクターです。ユーザのＰＣにシリアルポートが装備されていない場合
は、USB/RS-232 コンバータをインストールしなければなりません。市販のコンバ
ータが使用できます。シリアルケーブルは第 4 章「4.9 RS-232 シリアル結線」21
ページに示すように接続してください。 

ソフトウェアツール及び構成パラメータ 

ソフトウェアによる装置の構成 
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6.1.1 解説ページとコマンド 

In each page of the Lika Electronic configuration tool software there are the left 
navigation bar and the usual menu bar on the top. 

In the left navigation bar the following buttons are available: 
 Identification button: it allows to enter the IDENTIFICATION page in order 

to search and activate the communication with the device connected 
through the serial port; see on page 33; 

 Configuration button: it allows to enter the page where the configuration 
parameters are located; see on page 38; 

 Load / save configuration button: it  enters the page where the current 
configuration of the encoder can be saved; or a previously saved 
configuration can be loaded; see on page 61. 

 
 

In the menu bar the File, Edit and About menus are available; they contain the 
following commands. 

 
File menu 
The commands in the File menu are exactly the same as the ones located in the 
left navigation bar, that is: 
 Identification command;  

Configuration command; 
 Load / save configuration; 
 the Exit command causes the program to terminate. 
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Lika 社のコンフィグツールソフトの各ページでは、左側にナビゲーション（案内）
バーがあり、通常のメニューバーがトップ位置に配置します。 

左端のナビゲーションバーには、以下のボタンが活用できます： 
•  Identification （認証）ボタン： シリアルポート経由で接続されるデバイスとの通
信状態を探してアクティブ（能動化）にするために、認証ページに入ることができ
ます。33 ページを参照ください。 
•  Configuration（コンフィグ）ボタン： Configuration（コンフィグ）パラメータがあ
るページに入ることができます。38 ページを参照ください。 
• Configuration（コンフィグ）ボタンの Load( 読み出し) / Save（保存）：エンコーダ
の現在コンフィグ値が保存されているページに入るか、或いは直前に保存されたコ
ンフィグを読み出すことができます。61 ページを参照ください。 

メニューバーにはファイル、エディット（編集）及びアバウト（検索）メニューがありま
す。それぞれ以下のコマンドが用意されています。 
 
ファイルメニュー： 

ファイルメニューのコマンドは左端のナビゲーションバーのものと全く同じです。つまり： 
•  Identification（認証）コマンド：  

•   Configuration (構成) コマンド： 
•  Load （読み出し）/ save（保存）実行： 

•  Exit（エグジット）コマンドはプログラムを終了します。 
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編集メニュー 
 Language command: the same as the English / Italian flags below in the 

page. It  allows the  operator  to choose the  language used to display  the 
menu bar, the buttons and the diagnostic messages; 

 View RS-232 messages command: it allows to enter the page where the 
transmission / reception messages exchanged between the program and the 
encoder are shown; 

 Load default parameters command: the same as the Load default 
parameters button in the IDENTIFICATION page, see on page 37. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

About（概要）メニュー 
It shows some information on the application software and the contact details 
to reach Lika Electronic. 
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•  言語コマンド： English（英国） / Italian（イタリア）国旗にて言語選択。オペレ
ータはメニューバー、ボタン及び診断メッセージを表示するために使用する拳固を
選ぶことができます。 
•  View RS-232 messages command（RS-232 メッセージコマンド一覧）: ここで、プ
ログラムとエンコーダ間で交換できる送信/受信メッセージが表示されているペー
ジに入ることができます。 
•  Load default parameters command（初期値パラメータコマンドの読み込み）: 
IDENTIFICATION（認証）ページの初期値パラメータボタンの読み込みと同じです。
37 ページを参照ください。 

アプリケーションソフトウェアに関する情報および Lika 社への連絡詳細情報のお
知らせメニューです。 
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The structure and contents of the menus is shown in the following scheme: 

 
 

File（ファイル）               Edit（編集）            About（概要） 
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Language（言語） 
View RS-232 messages（RS232メッセージ一覧） 
Load default parameters（初期値パラメータ読み出し） 

Identification（認識） 
Configuration（構成） 
Load / Save 読出し/保存 
Exit (退出) 

メニューの構成と記載内容は以下の要領で知らされます。 
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6.2 IDENTIFICATION（認証）ページ 

When you start the program by double-clicking the 
LIKA_PROGRAMMABLE_ENCODER_Vx_x.EXE executable file, the 
IDENTIFICATION page is displayed. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

First of all this page allows the operator to choose the language used 
to display texts and items in the user interface. Click the Italian flag 
icon to choose the Italian language;  click the UK flag icon to choose the 
English language. 
If you click the www.lika.biz link below in the page, you enter the Lika Electronic 
web  site  page  where  the  technical  documentation  and  information  on  the 
device  as well  as  the downloadable files  for  installing  the software  tool  are 
available. 

 
At this stage the buttons in the left navigation bar as well as the commands in 
the menu bar are not available; furthermore the fields in the ENCODER box 
show a question mark (“?”) as the connected device has not been identified yet. 
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LIKA_PROGRAMMABLE_ENCODER_Vx_x.EXE 実行ファイルをダブルクリックして
プログラムをスタートすると、IDENTIFICATION（認証）ページが表示されます。 

先ず、このページでオペレータは表示テキストやユーザインタフェースで使用される
言語を選ぶことができます。イタリアン国旗アイコン    をクリックすればイタ
リア語、イギリス国旗アイコン      をクリックすれば英語が選べます。If you 
click the www.lika.biz をクリックすると Lika 社のウェブサイトへ入れます。そこに技
術データ、デバイスに関する情報、その他ソフトウェアツールのインストール用にダ
ウンロードできるファイルなどが揃っています。 
 
 

 
 

この段階では左端のナビゲーションバーおよびメニューバーのコマンドは使用でき
ません。更に ENCODER ボックス内のフィールドにはクエスチョン（疑問）マーク 
(“?”)があり、接続デバイスはまだ認識されていません。 
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Before starting the identification process please make sure the unit is connected 
properly to the personal computer and the power is on. The software will force 
the settings of the personal computer serial port to the values required by the 
serial port of the connected device, thus it is not necessary to set the 
parameters of the pc serial port in the Windows Device Manager menu first. 

For any information on the characteristics of the serial connection please refer 
to the section “4.9 RS-232 serial connection” on page 21. 

 
 

警告 
a sure one only device is connected to the personal computer and on when you 
start a device searching process! 

 
 
 

Now you are ready to establish the connection to the encoder: press the DEVICE 
SEARCH button in the COM PORT box. During the connection attempt a blue 
arrow appears next to the DEVICE SEARCH button. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

If the connection is established properly, a green tick (√) appears next to the 
DEVICE SEARCH button and the fields in the ENCODER box are filled with 
information relating to the connected device. Furthermore the buttons in the 
left navigation bar and the commands in the menu bar become active. 
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認識プロセスを開始する前に、ユニットが PC に正しく接続され、電源が入ってい
るか確認してください。ソフトウェアは接続されているデバイスのシリアルポート
を経由して PC のシリアルポート設定を強制的に実行します。最初にウィンドウズ
デバイスマネージャーメニューで設定する必要もありません。 
 
シリアル接続の性能に関する情報は 21 ページ「4.9 章 RS-232 シリアル接続」を参
照ください。 

デバイス検索プロセスを始めるときは PC に接続されているデバイスは一個のデバイ
スのみ、且つ電源が入っていることを確認ください。 

これで、エンコーダとの接続の準備ができました。COM ポート ボックスの DEVICE 
SEARCH（デバイス検索）ボタンを押してください。接続作業中はデバイス検索ボ
タンの隣にブルーの矢印が現れます。 

接続が正しく実行されると、緑のレ点 (√) マークが DEVICE SEARCH ボタンのそば
に現れ、ENCODER ボックス内のフィールドは接続されたデバイスに関連した情報
で満たされます。更に、左端ナビゲーションバー内のボタンとメニューバー内のコ
マンドが有効になります。 
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On the contrary, if  the program is not able to establish a connection to the 
encoder, a red X (X) appears next to the DEVICE SEARCH button. 
Should this happen, please check that the unit is connected properly and the 
power is on. Make sure that the power supply voltage is correct. Also check that 
the serial cable characteristics meet the requirements described in the section 
“4.9 RS-232 serial connection” on page 21. 

警 告 
Make sure one only device is connected to the personal computer and on when 
you start a device searching process! 
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上記と異なり、もしプログラムがエンコーダとの接続を完了できなかった場合は、
DEVICE SEARCH （デバイス探査）ボタンの隣に赤字で X (X) が現れます。 

もしこれが表示されたら、ユニットが正しく接続されていて、電源がオンになって
いるか確認してください。電源電圧が正常かどうかも確認してください。また、シ
リアルケーブルの特性が 21 ページの「4.9 章 RS-232 シリアル結線」の要求仕様に適
合しているかどうか確認してください。  

デバイス検索プロセスを始めるときは PC に接続されているデバイスは一個のデバイ
スのみ、且つ電源が入っていることを確認ください。 
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6.2.1 COM ポートボックス 

COM ポートボックスには以下の機能を持っています。 

Device search（デバイスサーチ） 
AＰＣ fter having connected a device to the serial port of your personal 
computer and turned it on, press this button to start establishing a 
communication and allow the program to detect it.  During the connection 
attempt a blue arrow appears next to the button. If the connection is established 
properly, a green tick (√) appears next to the DEVICE SEARCH button and the 
fields in the ENCODER box are filled with information relating to the connected 
device. Furthermore the buttons in  the left  navigation bar  and  the commands 
in  the menu bar become active. 
On the contrary, if  the program is not able to establish a connection to the 
encoder, a red X (X) appears next to the DEVICE SEARCH button. 
Should this happen, please check the unit is connected properly and the power is 
on. Make sure that the power supply voltage is correct. Also check that the 
serial cable characteristics meet the requirements described in the section “4.9 
RS-232 serial connection” on page 21. 

警告 
Make sure one only device is connected to the personal computer and on when 
you start a device searching process! 

 
 
 

Port（ポート） 
It shows the list of the serial ports available in the personal computer. It is not 
necessary either to choose the serial port where the unit is connected or to set 
the parameters of the pc serial port in the Windows Device Manager menu first 
as the program automatically scroll through the available ports and search in 
each one for a  device which is  connected and on. Furthermore it  forces the 
settings of the personal computer serial port to the values required by the serial 
port of the connected device. For any information on the characteristics of the 
serial connection please refer to the section “4.9 RS-232 serial connection” on 
page 21. 

 
 

6.2.2 ENCODER（エンコーダ）ボックス 

ENCODER（エンコーダ）ボックスでは、 以下の機能が有効です: 

Device type（デバイスタイプ） 
When the connection  is established properly  and the device is  detected,  the 
main  characteristics  of  the  unit  are  shown  respecting  the  structure  of  the 
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ユーザＰＣのシリアルポートにデバイスが接続され、電源投入されたら、このボタ
ンを押して通信を開始し、プログラムにデバイスを検出させてください。接続状況
確認中は、このボタンの横に青色矢印が現れます。接続が正しく完了したら、
DEVICE SEARCH ボタンの横に緑色のレ点 (√)が現れ ENCODER ボックスのフィ
ールド内に接続されたデバイスに関する情報で満たされます。更に、左端のナビゲ
ーションボタン及びメニューバーコマンドが有効になります。その逆に、プログラ
ムがエンコーダとの接続ができない場合は、DEVICE SEARCH ボタンの横に赤字
の X(X)が現れます。その場合は、デバイスが正しく接続され電源が入っているか確
認して下さい。電源電圧が適正化確認してください。また、シリアルケーブルの特
性が 21 ページの「第 4.9 章 RS-232 シリアル接続」の要求仕様を満たしているか確
認してください。 

デバイス検索プロセスを始めるときは PC に接続されているデバイスは一個のデバ
イスのみ、且つ電源が入っていることを確認ください。 

ＰＣ内で有効なシリアルポートリストを表示します。プログラムが自動的に有効ポ
ートをスクロールし、接続されている各デバイスを一つずつ捜索するので、デバイ
スが接続されているシリアルポートを選択したり、最初に Windows Device 
Manager (デバイスマネージャーメニュー)で、ＰＣシリアルポートのパラメータを
設定したりする必要がありません。更に、PC のシリアルポートの設定内容を接続
デバイスのシリアルポートにより要求されるデータに設定します。シリアル接続の
特性についての情報は、21 ページの「4.9 章 RS-232 シリアル接続」を参照くださ
い。 

接続が正しく完了し、デバイスが検出されたら、デバイスの主要特性が発注コード
に基づいて表示されます。 
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ordering code. They are: device series (HM or EM series); singleturn resolution 
(expressed in bits) / multiturn resolution (expressed in number of revolutions; for 
example: 18/16384), output type (PN: programmable encoder with parallel 
output  and NPN driver;  PY:  programmable encoder  with  parallel  output  and 
Push-Pull driver; PS: programmable encoder with SSI serial output; PA: 
programmable encoder with analogue output). 

 
 

Serial number（シリアル番号） 
When the connection is established properly  and the device is  detected,  the 
univocal serial number of the device is shown next to this item. 

 
Output type（出力タイプ） 
Whes the connection is established properly and the device is detected, the type 
of output of the device is shown next to this item: PARALLEL, SSI or ANALOGUE. 

 
Version（バージョンまたは更新版） 
When the connection is established properly  and the device is  detected,  the 
software and hardware versions of the device are shown next to this item. 

 
Read parameters（パラメータ読み取り） 
This button allows the operator to force a new read of the device parameters. 
During the connection attempt a blue arrow appears next to the button. If the 
program is not able to establish a connection to the encoder, the fields in the 
ENCODER box and listed above show a question mark (“?”). 

 
Load default parameters（初期値パラメータのロード） 
Default parameters are set  at the factory by Lika Electronic engineers to allow 
the operator to run the device for standard operation in a safe mode. As soon as 
you press this button the default  parameters are uploaded and activated. All 
parameters which have been set previously are overwritten, thus previously set 
values are lost. The complete list of machine data and relevant default 
parameters preset by Lika Electronic engineers is available on page 70. 

警告 
 soon as you press this button, all parameters which have been set previously are 
overwritten, thus previously set values are lost! 
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They are: デバイスシリーズ名称 (HM か EM シリーズ); 単回転分解能 (ビット数で
表示) / 多回転分解能 (分解能で表示;例: 18/16384), 出力タイプ(PN: パラレルビット
出力と NPN ドライバー付きプログラマブルエンコーダ; PY: パラレル出力とプッ
シュプルドライバー付きプログラマブルエンコーダ; PS: SSI シリアル出力付きプ
ログラマブルエンコーダ; PA: アナログ出力付きプログラマブルエンコーダ). 

正しく結線され、デバイスが検出されたら、デバイスの一義的な シリアル番号が
この項目の横に表示されます。 

接続が正しく完了し、デバイスが検出されると、右横にデバイスの出力タイプ：
「PARALLEL（パラレル出力）, SSI or ANALOGUE（アナログ）」が表示されま
す。 

接続が正しく完了し、デバイスが検出されると、ソフトウェアとハードウェアバ
ージョンがこの右横に表示されます。 

このボタンでオペレータはデバイスのパラメータ読み出すことができます。接続
が実施されているときは青色矢印がこのボタンの横に現れます。エンコーダとの
接続が完了できない場合は、「ENCODER ボックス」フィールドにはクエスチョ
ンマーク「“?”」表示されます。 

工場出荷時に Lika Electronic 社エンジニアにて 設定された初期値パラメータでは、
安全モードでの標準運転ができるようになっています。このボタンを押せば、直ち
に初期値パラメータがアップロードされ、動作準備完了となります。あらかじめセ
ットされた全パラメータは再書き込みされ、以前の設定データは焼失します。 Lika 
Electronic 社エンジニアにより工場出荷時のマシンデータ及び関連初期値パラメー
タが 70 ページに記載されています。 

このボタンを押したら、以前に設定されたすべてのパラメータが重ね書きされ、以
前の記憶データは焼失します。 
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6.3 CONFIGURATION（コンフィグレーション：構成）ページ 

When you press the  CONFIGURATION button in the left navigation page you 
enter the CONFIGURATION page. This page allows the operator to start 
programming and monitoring the unit. The following window will appear: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.3.1 POSITION：（位置情報）ボックス 

In the POSITION box at the top left of the page the following functions are 
available. The cyclical movement of the blue arrows located at the top right of 
the Position field  is  intended to  show the  proper  communication  with  the 
device. 

Position（位置情報） 
It shows the current position information of the connected device; if enabled, 
the set  scaling is  applied.  The value is expressed in pulses.  The value can be 
represented  in  either  decimal  or  hexadecimal  format,  click  the  DEC  or  HEX 
option buttons in this box to choose the desired display format. 

 
Turns（回転数） 
It shows the number of revolutions already performed by the encoder. As soon 
as the number of revolutions set next to the parameter Number of revolutions 
(multiturn resolution) is achieved, the counter zero sets and then restarts again 
the increasing count. The value can be represented in either decimal or 
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左端のナビゲーション・ページの「CONFIGURATION ボタン」を押すと、コンフ
ィグレーション（構成）ページに入ります。このページでは、デバイスのプログラ
ミングやモニタリングができます。 次の画面が表示されます： 

ページ左端最上段の「POSITION（位置情報）」ボックスには以下の機能が装備さ
れています。反復動作する青色矢印が「Position」フィールドの右上に現れるのは
デバイスとの正しい通信が実行されていることを示しています。 

接続されたデバイスの現在位置情報が表示されます。表示された場合は、スケー
リング（拡大・縮小機能）が適用されます。データ値はパルスで表示されます。
データは、10 進数（デシマル）又は 16 進数（ヘキサデシマル）で表示されます。
「DEC」又は「HEX」を押して、要望の表示フォーマットを選択してください。 

ここではエンコーダにて既に実行された回転数が表示されます。パラメータ
「Number of revolutions (多回転での回転数)」の右横に設定された回転数に達する
と、直ちにカウンターがゼロ設定され、その後加算カウントを再開します。データ
は、10 進数（デシマル）又は 16 進数（ヘキサデシマル）で表示されます。 
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hexadecimal format, click the DEC or HEX option buttons in this box to choose 
the desired display format. 

 
 

Counts/rev（カウント数/回転） 
It  shows the current  position information in  the  revolution.  As  soon as  the 
number of information per revolution (namely, counts per revolution, cpr) set 
next to the parameter Counts per revolution (singleturn resolution) is 
achieved, the counter restarts again the increasing count. The value is expressed 
in pulses. The value can be represented in either decimal or hexadecimal format, 
click the DEC or HEX option buttons in this box to choose the desired display 
format. 

 
 
 

6.3.2 PRESET（プリセット） / OFFSET（オフセット）ボックス 
The functions in this box are activated and thus available only if the parameter 
Enable preset / offset in the ENCODER CONFIGURATION box is set to 
ENABLED; on the contrary, if DISABLED is set, they are not available. 
Furthermore they have  a  different  meaning  depending  on  the  value  of  the 
parameter Select preset / offset in the ENCODER CONFIGURATION box 
whether it is set to PRESET or OFFSET. In the first case (Select preset / offset = 
PRESET) the functions in this box are used to set the preset, thus both the box 
and the  button  are  labelled  consequently;  while  in  the  second case  (Select 
preset / offset = OFFSET) the functions in this box are used to set the offset, 
thus both the box and the button are labelled consequently. 

 
Preset（プリセット） 
This function is available only if the parameter  Enable preset / offset in the 
ENCODER CONFIGURATION box is set to ENABLED and  the parameter  Select 
preset / offset in the ENCODER CONFIGURATION box is set to PRESET. 
This parameter allows the operator to enter the preset value. 
The Preset function is meant to assign a value to a desired physical position of 
the encoder. The chosen physical position will get the value set next to this item 
and all the previous and following positions will get a value according to it. This 
function is useful, for example, when the zero position of the encoder and the 
zero position of the axis need to match. The preset value will be set for the 
position  of  the  encoder  (the  current  position  is  displayed  next  to  the  item 
Position in the POSITION box) in the moment when the preset value is 
activated. To activate the preset,  stop the encoder in the desired position and 
then  press  the Activate  preset button  in  this  box (otherwise connect  the 
Preset / Offset input as explained on page 19). 
Default = 0 (min. = 0, max. = 4294967296) 
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「DEC」又は「HEX」を押して、要望の表示フォーマットを選択してください。 

ここでは現在の回転数内の現在位置情報が表示されます。パラメータ「Counts per 
revolution (単回転分解能)」の横で設定された 1 回転での位置情報（1 回転での計数
値、cpr）に達したら、直ちに計数が再開され加算カウントが始まります。データ
はパルス数で表示されます。 データは、10 進数（デシマル）又は 16 進数（ヘキサ
デシマル）で表示されます。「DEC」又は「HEX」を押して、要望の表示フォーマ
ットを選択してください。 

このボックスの機能は「ENCODER CONFIGURATION （エンコーダ構成）」ボッ
クスのパラメータ「Enable (有効) preset / offset」に「Enabled（有効）」が設定され
たときだけ有効となり、その逆に、「DISABLED（無効）」に設定されていると無
効になります。更に、「ENCODER CONFIGURATION （エンコーダ構成）」ボッ
クスのパラメータ「Select preset/offset （プリセット/オフセット選択） が「PRESET 

(プリセット)」又は「OFFSET（オフセット）」のいずれにセットされるかで意味が
変わります。前者のケース (Select preset / offset = PRESET) ではこのボックスの機
能はプリセット値の設定用に使用され、ボックスもボタンもそれに伴ったラベルに
なります。後者のケース (Select preset / offset = OFFSET) では機能はオフセットに設
定されるので、ボックスもボタンもそれに伴ったラベルになります。 

この機能は「ENCODER CONFIGURATION」ボックスのパラメータ「Enable preset / offset 
（有効プリセット/オフセット）」が「ENABLED（有効）」に設定されていれば 「ENCODER 
CONFIGURATION」ボックスの パラメータ「Select preset / offset（選択プリセット/オフセ
ット）」ボックスは「 PRESET（プリセット）」に設定されます。このパラメータにてオペ
レータはプリセット値の設定ができるようになります。「Preset（プリセット）」機能でエ
ンコーダの希望位置にデータの割り当てができます。選択された（物理的）位置にデータが
セットされると、次のデータや全ての前後の位置情報はこの値に関連した数値に設定されま
す。この機能は例えば、エンコーダのゼロ位置と機械軸のゼロ（原点）が合っていなければ
ならない場合に役に立ちます。プリセット値が有効に設定された瞬間にプリセット値がエン
コーダ位置情報としてセットされます（現在位置情報は POSITION ボックスの「Position」
のとなりに表示されます）プリセットを有効にするためには、エンコーダを所望の位置で停
止し、このボックス内の「Activate preset button （プリセット有効ボタン）」を押してくだ
さい。 (或いは、19 ページで説明した Preset / Offset 入力に接続してください。初期値 = 0 (最
小値 = 0, 最大値 = 4294967296) 
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設定例 
Here follows an example useful to better understand the preset function and 
the meaning of the related parameters and commands: Preset and Activate 
preset. 

To know the position information which will be transmitted by the encoder, first 
of all we must calculate the so-called stored preset value. 
The stored preset  value is equal to the encoder position read in the moment 
when the Activate preset command is sent minus the value set next to the 
parameter Preset. 
For instance, if you set the value “=50” next to the parameter  Preset and the 
position of the encoder when the Activate preset command is sent is “=1000”, 
then the stored preset value will be: 1000 – 50 = 950. 

Thus the encoder position information to be transmitted will  result  from the 
following calculation: 

if current encoder position  stored preset value, then: 
Transmitted position information = current encoder position – stored 
preset value. 

Otherwise, if current encoder position < stored preset value, then: 
Transmitted position information = current encoder position - stored 
preset  value + overall  set  resolution (Total  set  counts in Programming 
mode: Scaling). 

If a Preset value has been never set previously and anyway the Activate preset 
command has been never sent,  the transmitted position information and the 
current position information necessarily match as Preset = 0 and stored preset 
value = 0. 
When you enter a Preset value and then execute the Activate preset 
command, the system saves the so-called stored preset value. It follows that the 
transmitted position information and the Preset value  match as the  current 
encoder position – stored presed value = Preset; in other words, for the desired 
encoder position the value set next to the Preset item is output and displayed. 
For instance, let's suppose that we set the value “50” next to the item Preset 
and then we execute the Activate preset command after having stopped the 
encoder at position “1000” (Position = 1000; after having sent the command by 
pressing the button Activate preset, Position = 50; Turns = 0;  Counts/rev = 
50). So we need the encoder to output the value “50” when it reaches the real 
position “1000”. The stored preset value will be “950”. 
Thus it follows that: 
Transmitted position information = current encoder position (=”1000”) 
-stored preset value (=”950”) = 50. 
The following transmitted position information will be: 
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プリセット機能と関連パラメータ及びコマンド：「Preset and Activate preset（プリセット及
ぶプリセット有効）」の意味を分かりやすく理解するために役立つ例をご提示します。 
エンコーダによって伝送される位置情報を知るためには先ず、いわゆる、保存されたプリセ
ット値 (Stored Preset Value) を計算しなければなりません。 
保存されたプリセット値はプリセット有効命令 (Active  Preset) が出された時点では、エンコ
ーダの位置値からパラメータプリセット(Preset) 横にセットされた値を引いた値と同じです。
例えば、プリセット(Preset) 横のパラメータに「＝50」をセットし、プリセット有効コマンド
(Active  Preset) が送信されると、エンコーダは「＝1000」となるので、保存プリセット値は
「100－50＝950」となります。 
 
このように、伝送されるエンコーダ位置情報は以下の計算結果となります： 
もし、エンコーダ現在値が≥ 保存プリセット値、の場合 
伝送位置情報は＝エンコーダ現在値 - 保存プリセット値、 
 
でなければ、もしも、エンコーダ現在≤ 保存プリセット値、 
伝送位置情報＝エンコーダ現在値 - 保存プリセット値＋全設定分解能（プログラミングモー
ド：スケーリング(Programming: Scaling) での合計設定カウント数(Total set count) ） 
 
以前にプリセット(Preset) 値が設定されていなくて、プリセット有効 (Active Preset )コマンド
が送信されたことがない場合は、プリセット(Preset) ＝０、保存プリセット＝０なので、伝送
位置情報は現在位置情報と同じでなければなりません。プリセット(Preset) 値を入力し、プリ
セット有効 (Active Preset) コマンドを実行すると、システムは保存プリセットデータとして
保存します。 
プリセット(Preset) 値を入力し、プリセットコマンドを実行したら、システムが所謂、保存プ
リセット値を保存します。続いて、伝送位置情報とプリセット値がエンコーダ現在値―保存
プリセット値＝プリセットとして一致。言い換えると、目的のエンコーダ値として、プリセ
ット(Preset) 項目の隣の値が出力及び表示値です。 
 
例えば、プリセット項目の隣に「50」と言う値をセットすると仮定します、そして、エンコ
ーダを位置「1000」（位置値＝1000：プリセット有効 (Active Preset) ボタンを押してコマン
ド送信後プリセットコマンド有効 (Active Preset)を実行、位置値 (Position) ＝50、回転数値 
(Turn) ＝０、カウント/回転 (Counts / rev) ＝50）。 
ここで、エンコーダ出力値は実際の位置「1000」に達したときに「50」の出力値が必要です。
保存プリセット値は「950」、したがって、 
伝送位置情報＝エンコーダ現在値（＝「1000」）－保存プリセット値（＝「950」）＝50． 
 
後続の伝送位置情報は以下ようになります： 
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Transmitted position information = current encoder position (=”1001”) 
-stored preset value (=”950”) = 51. 
… 
Transmitted position information = current  encoder position (=”998”)  
-stored preset value (=”950”) = 48. 
Transmitted position information = current  encoder position (=”999”)  
-stored preset value (=”950”) = 49. 
And so on. 

Please pay attention to the following condition! As previously stated, if current 
encoder position < stored preset value, then: 
Transmitted position information = current encoder position - stored 
preset value + overall set resolution. 
For instance, if the overall set resolution is 2048 (Total set counts in 
Programming mode: Scaling = 2048), when the current encoder position is 
lower than “950”, it will be as follows: 
Transmitted position information = current  encoder position (=”948”)  
-stored preset value (=”950”) + overall set resolution (2048) = 2046. 
Transmitted position information = current  encoder position (=”949”)  
-stored preset value (=”950”) + overall set resolution (2048) = 2047. 
Transmitted position information = current  encoder position (=”950”)  
-stored preset value (=”950”) = 0. 
And so on. 

 
NOTE 
 When Programming mode: Scaling is set, then Preset must be less than or 

equal to Total set counts (Counts per revolution  Number of 
revolutions). 

 When Programming mode: Start / Stop is set, then  Preset must be less 
than or equal to Counts to be displayed). 

 When Programming mode: Prog is set, then Preset must be less than or 
equal to Counts to be displayed). 

If  you  set  a  greater  value  the Value  not  valid:  preset  greater  than  the 
maximum position error message is displayed. 

 
警告  
Check the Preset parameter value and then execute the Activate preset 
command every time you enter new values next to the following parameters: 
Counts per revolution and/or Number of revolutions in Programming 
mode: Scaling; Counts to be displayed in Programming mode: Start / Stop; 
and Counts to be displayed in Programming mode: Prog. 
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伝送位置情報 = エンコーダ現在値 (=”1001”) –保存プリセット値 (=”950”) = 51. 
… 
伝送位置情報 = エンコーダ現在値  (=”998”) -保存プリセット値(=”950”) = 48. 
伝送位置情報= エンコーダ現在値  (=”999”) -保存プリセット値(=”950”) = 49. 
などなど、 
以下の条件にご注意ください。以前にも述べたように、エンコーダ現在値< 保存プ
リセット値の場合は： 

伝送位置情報＝エンコーダ現在値―保存プリセット値＋全設定分解能 
例えば、全設定分解能が 2048（プログラミングモードでの合計設定カウント数：ス
ケーリング＝2048）、エンコーダ現在値が 950 以下だと以下のようになります。 
伝送位置情報＝エンコーダ現在値(=”948”)―保存プリセット値(=”950”)＋全設定分解
能(2048)＝2046． 
伝送位置情報＝エンコーダ現在値(=”949”)―保存プリセット値(=”950”)＋全設定分解
能(2048)＝2047． 
伝送位置情報= エンコーダ現在値  (=”950”) -保存プリセット値(=”950”) = 0. 
などなど、 
 

•  プログラミングモード：スケーリング（Programming mode: Scaling）をセット、次にプリセッ
ト（Preset）値はトータルセットカウント（Total set counts）より少ないか同じ（1 回転で
のカウント値 x 回転数)でなければなりません。 

•  プログラミンングモード：開始/停止（Programming mode: Start  /  Stop）をセット、次にプリ
セット（Preset）値は表示カウント値（Counts to be displayed）より少ないか同じでなけれ
ばなりません。 

•  プログラミンングモード：Prog (Programming mode: Prog)をセット, 次にプリセット（Preset）

値は表示カウント値（Counts to be displayed）より少ないか、同じでなければなりません。 
 もし、大きすぎる値をセットすると、「Value not valid（値無効）」：プリセット値が最大

値より大きいとエラーメッセージが表示 

プリセット（Preset）パラメータ値を確認して下さい。 以下のパラメータの次に新しい値を
入力する際は毎回プリセット有効（Activate preset）コマンドを実行してください。 
プログラミングモード：スケーリング（Programming mode: Scaling）での 1 回転でのカウント数
（Counts per revolution）と/又は回転数（Number of revolutions）： 
プログラミングモード：スタート /ストップでの表示カウント数（ Counts to be displayed）：プ
ログラミング：Prog（Programming:Prog）  での、表示カウント数(Counts to be displayed) 
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Activate preset（プリセット有効） 
This function is active only when the parameter Enable preset / offset in the 
ENCODER CONFIGURATION box is set to ENABLED and the parameter  Select 
preset / offset in the ENCODER CONFIGURATION box is set to PRESET. 
Press this button to activate the preset function. The preset value (it is set next 
to the Preset item above) will  be set for the position of  the encoder in the 
moment when the preset  value is  activated. To activate  the preset, stop the 
encoder in the desired position and then press this Activate preset button. The 
chosen physical position will get the value set next to the  Preset item and all 
the previous and following positions will  get a value according to it.  For any 
further  information on the preset  function and the meaning of  the  related 
parameters and commands Preset and Activate preset refer to page 39. 

警告 
The Preset / Offset hardware input works in parallel with the Activate preset 
command. For any information on using the Preset / Offset input refer to the 
section “4.7 Preset / Offset” on page 19. 

 
 
 

Offset（オフセット） 
This function is available only if the parameter  Enable preset / offset in the 
ENCODER CONFIGURATION box is set to ENABLED and  the parameter  Select 
preset / offset in the ENCODER CONFIGURATION box is set to OFFSET. 
This parameter allows the operator to enter the offset value. 
The offset function is meant to assign a value to a desired physical position of 
the encoder so that the output position information will be shifted according to 
the value set next to this  Offset item. The number of transmitted values will 
match the set resolution (Total set counts), but the output information will 
range  between  the Offset value  (minimum  value)  and  the  sum  of  the  set 
resolution + the Offset value (maximum value). The offset value will be set for 
the  position  of the  encoder (the  current  position  is  displayed  next to the 
Position item in the  POSITION box) in the moment when the offset value is 
activated. To activate the offset,  stop the encoder in the desired position and 
then  press  the Activate offset button  in  this  box (otherwise connect  the 
Preset / Offset input as explained on page 19). 

 
 

例 
Here follows an example useful to better understand the offset function and the 
meaning of the related parameters and commands: Offset and Activate offset. 

To know the position information which will be transmitted by the encoder, first 
of all we must calculate the so-called stored preset value (see the explanation 
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この機能は「ENCODER CONFIGURATION（エンコーダ構成）」ボックス内のパラメータ
プリセット/オフセット有効（Enable preset / offset）が有効に設定され、「ENCODER 
CONFIGURATION」ボックス内の プリセット/オフセット選択（Select preset / offset） がプリ
セットに設定された時だけ Active(有効)になります。プリセット機能を有効にするためにこ
のボタンを押してください。 プリセット値 (上記 プリセット（Preset）項目の隣にセットされ
ます。) はプリセット値が有効になった時点でのみエンコーダ位置データをセットします。
プリセットを有効にするには、エンコーダを所要の位置に止めて、このボタンプリセット有
効（Activate Preset）を押してください。選択された物理的位置は Preset 項目の隣にセットさ
れ、すべての以前の、及びこれからの位置情報はこの値に基づいた値となります。プリセッ
ト機能及び関連パラメータに関する意味、それと Preset コマンドに及びプリセット有効
（Activate Preset）ついての追加情報は 39 ページを参照ください。 

プリセット / オフセットハードウェア入力は プリセット有効（Activate Preset） コマンド
と並行して働きます。プリセット / オフセット入力に関する情報は 19 ページの「4.7

章 Preset / Offset」を参照ください。 
 

この機能は 「ENCODER CONFIGURATION（エンコーダ構成）」内のパラメー
タプリセット/オフセット有効（Enable preset / offset）  が ENABLED（有効）且つパラメー
タリセット/オフセット選択（Select preset / offset）が OFFSET にセットされているときに
のみ有効です。 
このパラメータでオペレータがオフセット値を入力することができます。 

オフセット機能はエンコーダの所要の物理的位置にデータを割り当てることを意
味しますので、出力位置情報はオフセット（Offset） 項目の横で設定される値分だけ
シフトします。送信された値は設定された分解能(Total set counts)と一致しますが、
出力情報値の範囲はオフセット（Offset）  値 (最小値)と設定分解能＋ Offset 値 (最大
値)の和までとなります。オフセット値はオフセット値が有効になった瞬間にエン
コーダの位置値（現在値として設定され、POSITION ボックス内の Position 項目の
横に表示）用にセットされます。オフセットを起動するのに、エンコーダを所要の
位置に停止させて下さい。そして、ボックス内のオフセット有効(Activate offset）ボタ
ンを押してください。  (或は 19 ページの説明の様に Preset / Offset 入力に接続して
ください。). 

ここで、オスセット機能と関連パラメータ及びコマンドの意味をより良く理解する
ために役立つ例を紹介します；オフセット（Offset）及びオフセット有効(Activate offset）

エンコーダから送信される位置情報を知るために、先ず保存プリセット値（39 ペ
ージのプリセット（Preset）パラメータの説明を参照ください）を計算しなければな
りません。 
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for the  Preset parameter on page  39); the preset value is always  “=0” in the 
moment when we press the Activate offset command. 
The stored preset  value is equal to the encoder position read in the moment 
when the Activate offset command is sent minus the preset value; as stated, 
when we activate the offset function, the preset value is always 0. 
For instance, if the position of the encoder when the Activate offset command 
is sent is “=0”, then the stored preset value will be: 0 – 0 = 0. 

Thus the encoder position information to be transmitted will  result  from the 
following calculation: 

Transmitted position information = current encoder position – stored 
preset value + Offset value. 

 
Here is a positive example concerning the so-called “Shifted Gray code” or “Gray 
Excess code”; we are going to deal with it in the following section “Shifted Gray 
code or Gray Excess code”; let's suppose that the overall set resolution is “=360” 
(Total set counts in Programming mode: Scaling = 360). 

Thus in the example it follows that: 
Transmitted position information = current encoder position (=”0”) 
-stored preset value (=”0”) + Offset value (=”76”) = 76. 
The following transmitted position information will be: 
Transmitted position information = current encoder position (=”1”) 
-stored preset value (=”0”) + Offset value (=”76”) = 77. 
… 
Transmitted position information = current  encoder position (=”358”)  
-stored preset value (=”0”) + Offset value (=”76”) = 434. 
Transmitted position information = current  encoder position (=”359”)  
-stored preset value (=”0”) + Offset value (=”76”) = 435. 
And so on. 

シフトされたグレーコード又はグレイエクセスコード 
 
 
 
The offset function is very useful when we need to set the values for the 
so-called “Shifted Gray code” or “Gray Excess code”. 
As Binary code, the Gray code (for any information refer to the  Output code 
parameter on page 48) represents the information through the base-2 number 
system; but the binary strings are ordered so that two successive values differ in 
only one bit; and this property is preserved even at transition from the last to 
the first  position of  the sequence, provided that  the number of  information 
(namely, the resolution) is a power of 2.When the number of information 
(resolution) is not a power of  2, the main feature of the Gray code (i.e. 
successive values differ in exactly one bit) is lost at 
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オフセット有効(Activate offset） コマンドが押された瞬間は、プリセット値は常に「＝
０」です。保存されたプリセット値はオフセット有効(Activate offset）コマンドが送信
された時点でのエンコーダ位置からプリセット値を引いた値と同じです。オフセッ
ト機能を有効にすると、プリセット値は常に「０」です。例えば、オフセット有効
(Activate offset）コマンドが送信されたときのエンコーダ値が「＝０」だとすると、保
存されたプリセット値も：「０－０＝０」です。このように伝送されるエンコーダ
位置情報は以下の計算結果になります。 
「伝送位置情報＝エンコーダ現在値―保存されたプリセット値＋Offset 値」 

以下に「シフトされたグレーコード、或いはグレイエクセスコード」に関する「正
値」の例を示します。事項ではシフトされたグレーコード、或いはグレイエクセス
コードを取り扱います。全設定分解能が」＝360」（Total set counts in Programming 
mode: Scaling = 360).であることを考慮すると。 

例では以下のようになります： 
伝送位置情報 = 現在エンコーダ位置 (=「0」) -保存プリセット値 (=「0」) + Offset 値 
(=”76”) = 76. 
次の伝送位置情報は： 

伝送位置情報 = 現在エンコーダ位置 (=「1」) -保存プリセット値 (=「0」) + Offset 値 
(=「76」) = 77. 
… 

伝送位置情報= 現在エンコーダ位置 (=「358」) -保存プリセット値 (=「0」) + Offset 
値 (=「76」) = 434. 
伝送位置情報= 現在エンコーダ位置 (=「359」) -保存プリセット値 (=「0」) + Offset value 
(=「76」) = 435. 
等 

オフセット機能は「シフトされたグレーコード又はグレイエクセスコード」で値を
設定しなければならないときは非常に有効です。 
バイナリーコードと同じく、グレーコード出力コード（Output code）パラメータにつ
いての情報は 48 パージに記載）は 2 進数を基準として情報を表示します。しかし、
2 進数列では連続した 2 数値では一つのビットしか違いません。更に、情報数値（つ
まり分解能）2 の累乗であれば、この特性は連続数値での最後から最初まで保持さ
れます。 
情報数値（分解能）が 2 の累乗でない、グレーコードの主な特徴（つまり、隣接し
た値に変化する際に、常に 1 ビットしか変化しない）最後の位置から最初の位置へ
戻る連続性が無くなります。 
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transition from the last position of the sequence back to the first position. This 
could lead to the same measuring errors affecting the Binary code. Let's 
suppose, for instance, that an encoder has a resolution of 360 information per 
turn. The sequence of the Gray code is shown in the following Figures (HIGH 
logic level is represented in black). 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Decimal ... 356 357 358 359 0 1 2 3 ... 
 
 

As you can easily see in the Figures, more than one bit changes from position 
359 to position 0 and this disagrees with the main rule of the Gray code. To 
compensate for this “hitch”, the so-called “Shifted Gray” or “Gray Excess” code 
has to be used. This is a method intended to calculate a new sequence of Gray 
code values so that the Gray code rule is always respected. 
The  value (first output information in the “Shifted Gray” code instead of using 
0) results from the following algorithm: 

 
Integral Gray — Shifted Gray 

 = 
2 

 
where: 
 Integral Gray: it represents the number of pulses expressed in power of 2 

immediately higher than the resolution involved (in the example: 512 = 29);  
Shifted Gray: it represents the resolution involved (even numbers only; 360 

in the example). 
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Bit 1 (LSB)           

Bit 2           

Bit 3           

Bit 4           

Bit 5           

Bit 6           

Bit 7           

Bit 8           

Bit 9 (MSB)           

10進 ... 356 357 358 359 0 1 2 3 ... 
グレイ ... 111010110 111010111 111010101 111010100 000000000 000000001 000000011 000000010 ... 

このことで、バイナリーコードによって生じる同じような測定誤差が生じる可能性
があります。 例えば、エンコーダの分解能が 1 回転で 360 情報とするとグレーコー
ドは以下のシーケンスで示されます (High (ハイ)ロジックが黒で示されています)。 

上記チャートで簡単に分かるように、位置 359 から位置０への変化で 1 ビット以上
が変化していることが容易に分かります。これはグレーコードの本来の規則と一致
しません。この hitch「食い違い」を修正するために、いわゆる、「シフトグレイ」
或いは「グレイエクセス」コード採用されることになりました。この方法は新グレ
ーコード値を算出するので、グレーコードが常に評価される結果になっています。 

Δ値（「０」を使用しない「シフトグレイ」コード内の最初の出力情報）は以下の
アルゴリズムにて算出されます。 
 

インテグラル（集積）グレー  シフトグレイ 

２         
ここで、 

•  集積グレー: これは関連分解能のすぐ上の 2 の累乗で表されるパルス数を意味し
ます。 (例では: 512 = 29);  

• シフトグレイ: 関連分解能を意味します。 (偶数のみ; 例では 360)。 
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So: 

 
512 — 360 

 = = 76 
2 

 
It follows that the first output information (instead of 0) will be 76, while the 
last position will be 360 + (  - 1) = 435. In this way shifting from 435 back to 76 
does not cause the main feature of the Gray code to be lost, as shown in the 
following Figure. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Decimal ... 434 435 76 77 … Position 
… 358 359 0 1 ... 

 
 

First position Last position 
76 435 

 
 
 

 
360° 
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Bit 1 (LSB)       

Bit 2       

Bit 3       

Bit 4       

Bit 5       

Bit 6       

Bit 7       

Bit 8       

Bit 9 (MSB)       

従って、 
 
512 — 360 

 = = 76 
2 
 
これに従い、最初の出力情報（０の代わりに）は 76 となります。一方最後の位置は 360
＋（Δ-1）=435 です。以下の図で示すように、このように 435 から 76 まで戻っても
グレーコードの主な特徴が無くなる事はありません。 

初期位置   最終位置 
76 435 
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Please note that: 

• the initial count value is not zero (in the example the first output value is 
76); 

• the final  count  value  does not  coincide  with  the max.  value of  the 
information requested (in the example, the last value is 435, while the 
number of requested information is 360). 

See also the EXAMPLE in the explanation concerning the Offset parameter on 
page 42. 

 
 

注記 
The following relation must be always considered to know the maximum value 
which is allowed in this parameter: 
Offset value  Max total counts (4294967296) – set overall resolution (Total 
set counts or Counts to be displayed). 
If you set a greater value the Value not valid, offset + maximum set position 
greater than the maximum transmitted position error message is displayed. 

 
警告 
Check the Offset parameter value and then execute the Activate offset 
command every time you enter new values next to the following parameters: 
Counts per revolution and/or Number of revolutions in Programming 
mode: Scaling; Counts to be displayed in Programming mode: Start / Stop; 
and Counts to be displayed in Programming mode: Prog. 

Default = 0 (min. = 0, max. =  Max total counts (4294967296) – set overall 
resolution (Total set counts or Counts to be displayed) 

 
 

Activate offset（オフセット有効） 
This function is active only when the parameter Enable preset / offset in the 
ENCODER CONFIGURATION box is set to ENABLED and the parameter  Select 
preset / offset in the ENCODER CONFIGURATION box is set to OFFSET. 
Press this button to activate the offset function. The offset value (it is set next to 
the Offset item above) will be used to calculate the information to be output for 
the position of the encoder in the moment when the offset value is activated. 
To activate the offset,  stop the encoder in the desired position and then press 
this Activate offset button. The chosen physical position will get the value 
according to the Offset item and all the previous and following positions will  
get  a  value  according  to  it. For  any  further  information  on  the  offset 
function and the meaning of the related parameters and commands Offset and 
Activate offset refer to page 42. 
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以下の点ご注意ください。 
•  初期計数値はゼロではありません (例では初期出力値は  76); 
•  最終計数値は要求された情報の最高値ではありません (例：最終値が 435, 一方要
求された情報値は 360). 
42 ページのオフセット（Offset）パラメータに関する説明の中の例題も参照してくだ
さい。 

このパラメータで許される最大値を知るためには、以下の関係式を常に考慮しなければなり
ません。 
オフセット（Offset）値 ≤ 最大合計値(Max total counts)  (4294967296) – 全セット分解能 (合計
設定カウント数(Total set counts) 又は 表示カウント数（Count to be displayed). 
もし、大きすぎる値を設定すると、 値は有効値ではない, オフセット + 最高設定位置が最大
送信位置よりも大きい エラーが表示されます。 

以下のパラメータの横に新しい値を入力する度に、Offset（オフセット） パラメータ値を確
認し、次に Activate offset（オフセット有効） コマンドを実行してください: Counts per 
revolution（１回転のカウント数） 及び/または Programming mode 内の Number of revolutions
（回転数） : Scaling; Programming mode 内の Counts to be displayed（表示カウント数） : Start 
/ Stop; 及び Programming mode 内の Counts to be displayed（表示カウント数） : Prog. 
初期値 = 0 (min. = 0, max. =  Max total counts（最高合計カウント数） (4294967296) – 全分解
能 (Total set counts（全カウント数）または Counts to be displayed（表示カウント数）) 

この機能はエンコーダコンフィグレーション（構成）ボックスが有効に設定されたときパラ
メータ Enable preset / offset（プリセット/オフセットが有効） が有効になり、エンコーダコ
ンフィグレーションボックスがオフセットに設定されると、パラメータ Select preset / offset
（プリセット/オフセット選択）有効になります。  
このボタンを押してオフセット機能を有効にしてください。オフセット値 (上記 Offset 項目
の次にセットされます。)はオフセット値が有効になったらエンコーダの位置として出力さ
れるを情報を計算するために使用されます。 オフセットを有効にするにはエンコーダを所
要の位置で停止して Activate offset （オフセット有効）ボタンを押してください。選ばれた

物理的位置はオフセット（Offset）項目により値が得られ、以前のすべて及び後の位置デー

タがそれにより決定されます。オフセット機能及び関連パラメータやコマンドオフセット
（Offset）及び Activate offset （オフセット有効）に関しての詳細は 42 ページを参照くださ
い。 
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警告 
The Preset / Offset hardware input works in parallel with the Activate offset 
command. For any information on using the Preset / Offset input refer to the 
section “4.7 Preset / Offset” on page 19. 

 
 
 
 

6.3.3 DIAGNOSTICS（診断）ボックス 

This box is designed to show the error messages which could be triggered while 
programming the encoder. 
Here are the available error messages. 

No error（エラーメッセージ無し） 
有効なエラーがありません。 
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プリセット/ オフセット ハードウェアー入力は Activate offset（オフセット有効） コ
マンドと並行して動作します。プリセット/オフセット入力の使い方については 19

ページ「4.7 章 プリセット/ オフセット」を参照ください。 

このボックスはエンコーダのプログラミング中に機能が働きエラーメッセージを
表示するように考案されています。ここにはエラーメッセージが入っています。 
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6.3.4 ENCODER CONFIGURATION（エンコーダ構成）ボックス 

Output code（出力コード） 
The  absolute  encoder  provides  the  absolute  position  information  in  a  code 
format.  Thus the output information can be represented in  BINARY,  GRAY or 
BCD code. Select the required code format in the drop-down box. 

バイナリーコード 
In the base-2 number system only two digits are used: 0 and 1. For this reason it 
is the base of data processing in computing and electronic systems where 0 and 
1 can be represented, electronically, as states “off” and “on”. Binary code 
represents the information through the base-2 number system. It is very 
efficient, but has a great disadvantage from the point of view of the measuring 
equipment: more than one digit at a time often changes in consecutive 
positions. Because of the variations caused by gate delays, line impedances, etc. 
transitions  do  not occur  simultaneously  and  this could result  in  erroneous 
readings and therefore lead to significant measuring errors. Consider, for 
instance, the following sequence: 

 
 
 
 
 

From position 1 to 2 (decimal), the last two digits both change in the binary 
representation (0 →1; 1 →0). The same happens from position 3 to 4, where the 
last three digits all change (0 →1; 1 →0; 1 →0). During operation, a sensing 
error of the detection elements could result in a positioning command error. For 
instance,  let's  suppose the following wrong sequence:  0001 → 0011 → 0010 
(position 1 →3 →2 instead of 1 →2 →3). Motion controller would command 
position 1, then position 3 and then a reverse motion to position 2. 

 
注記 
Please consider that Lik encoders are designed to ensure that only consecutive 
position values are always transmitted. 

 
Binary code 4-bit representation (high logic level is represented in black) 

 
 
 
 

１０進法    0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 
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Bit 1 (LSB)                 
Bit 2                 
Bit 3                 
Bit 4 (MSB)                 

Decimal（10進法） 0 1 2 3 4 5 6 7 
Binary (4 ビット) 0000 0001 0010 0011 0100 0101 0110 0111 
Gray (4 ビット) 0000 0001 0011 0010 0110 0111 0101 0100 

アブソリュートエンコーダはアブソリュート位置情報をコードフォーマットで出力します。
出力情報は BINARY（バイナリ―）, GRAY（グレー）または BCD コードに変換することが
できます。ドロップダウンボックスから必要なコードフォーマットを選んでください。 

ベースの２数値システムでは 2 桁が使用されます：0 と１のみです。その結果０及
び 1 がオフとオンとして認識され電子計算や電子システムでのデータの基本とな
っています。バイナリーコードではベースの 2 数値システムを活用して情報を表し
ます。これは非常に役に立ちますが、測定器の観点からすると大きな欠点も有して
います。同じ位置にもかかわらず 1 桁以上が同時に変化することです。これは通信
線間のインピーダンス等により入力時の時間遅れ等により発生する変化が原因で
す。変換が同時でないために読み取り誤差が生じ、その結果大きな計測誤差として
読み取られます。例えば、以下の数列で考えてみましょう。 

1 から 2 (10 進法)への移動でバイナリでは、 最後の 2 桁が変化 (0 →1; 1 →0)してい
ます。同じことが 3 から 4 への移動でも起こっていて、最後の 3 桁がすべて (0 →
1; 1 →0; 1 →0)変化しています。操作時に検出回路で検出誤差が生じると結果とし
て位置情報誤差となってしまいます。例えば、以下の間違ったシーケンス例で考
えてみましょう。 0001 → 0011 →0010 (位置 1 →2 →3 の代わりに 1 →3 →2)：動作
制御コントローラはコマンド位置 1、次に位置 3、その後位置２へ戻るよう命令を
出します。 

Lika 社エンコーダでは常に同時に位置値が送信される場合のみを確認するよう設
計されていることをご了解ください。 

バイナリーコード 4-ビット 表示 (ハイロジックレベルが黒で表示) 
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GRAY CODE（グレーコード） 
As binary code, also Gray code, patented by Bell Laboratories researcher Frank 
Gray in 1947, represents the information through the base-2 number system; 
but the binary strings are ordered so that two successive values differ in only 
one  bit  (see  the  table  here  below);  and  this  property  is  preserved  even  at 
transition from the last to the first position of the sequence, provided that the 
number of information (namely, the resolution) is a power of 2 (otherwise, we 
must exploit the property of the so-called ”Shifted Gray” code or “Gray Excess” 
code, see the section “Shifted Gray code or Gray Excess code” on page 43 where 
the Offset function  is  explained).This  is  a  safer  method  than binary  code, 
because any sequence where more than one bit at a time changes can be easily 
and immediately detected by the control unit. Anyway, the maximum error is 
always the value of the LSB. 
It was originally called “reflected binary code” as it "may be built up from the  
conventional binary code by a sort of reflection process". The Gray sequence in 
base 2 (G ) in fact is constructed starting from the operation of reflecting the 

1 3 

starting from the operation of reflecting the strings in base 2 (G ); and so on. 
See the 
Figure. To 
construct 
the strings 
in base 2 
(G ), you 
must reflect 
the two 
values in 
base 1 (G ), 
namely 0 
and 1. Then 
prefix 0 to 

1 1 

(below the line). To have the strings in base 3 (G ), you must reflect the values in 
2 2 

(above the line) and prefix 1 to the reflected G strings (below the line). And so 
on, in a recursive and iterative way. 

 
Gray code 4-bit representation (high logic level is represented in black) 

 
 
 
 
Decimal 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 
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Bit 1 (LSB)                 
Bit 2                 
Bit 3                 
Bit 4 (MSB)                 

2 

strings in  base  1  (G );  and  the  Gray  sequence  in  base  3  (G )  is  constructed 
2 

 
 
 
 
 
 

2 
 
 
 
 

1 

 
 
 
the normal  G strings (above the line) and prefix 1 to the reflected  G strings 

3 

base 2 (G ), namely 00, 01, 11 and 10. Then prefix 0 to the normal G strings 
2 

バイナリーコード及びグレーコードは 1947 年にベル研究所のフランク・グレー氏の特許案
件です。これは 2 個の番号システムにより 
バイナリーコードもグレーコードもベル研究所のフランク・グレー氏が特許 
を取得しました。情報を 2 個の番号のみで表わしています。しかし、バイナリ文字列は、2
つの連続した値が 1 ビットだけ異なるように順序付けられます（以下の表を参照）。 情報
の数（すなわち解像度）が 2 の累乗であるならば、この特性はシーケンスの最後から最初の
位置への遷移であっても保存される（そうでなければ、いわゆる " 「グレーコード」または

「グレー余分」コードについては、「オフセット（Offset）機能が説明されている 43 ページ
の「グレーコードまたはグレー余分コードのシフト」」のセクションを参照してください）。
これは、バイナリーコードよりも安全な方法です。なぜなら、一度に複数のビットが変化す
るシーケンスは、コントロールユニットによって簡単かつ即座に検出できるからです。 と
にかく、最大誤差は常に LSB の値です。 
これは、元来「反射バイナリーコード」と呼ばれていました。「一種の反射プロセスによっ
て従来のバイナリーコードから構築される可能性がある」ためです。 実際には基底 2（G）
のグレイシーケンスは、1 3 基底 2（G）の文字列を反映させる操作から開始する。 等々。 

グレイコード 4 ビット表現（高論理レベルは黒で表される） 

次に、通常の G1 文字列（行の上に）とプレフィックス 1 を反射した G1 文字列（行の下）に
プレフィックスを付けます。 文字列を基数 3（G1）にするには、基数 2（G2）の値、つまり
00,01,11、および 10 を反映させる必要があります。次に、通常の G2 文字列（行の上）に 0 を
接頭し、 G2 文字列を反映しています（行の下）。 再帰的で反復的なやり方で。 

図を参照してく
ださい。 ベース
2（G2）の文字
列を構成するに
は、ベース 1
（G1）の 2 つの
値、つまり 0 と
1 を反映させる
必要がありま
す。 
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BCD CODE 
BCD code (the acronym for binary-coded decimal) represents the decimal 
numbers using for each digit the corresponding 4-bit binary value. This means 
that  only  binary numbers from 0 (0000) to  9  (1001)  are  used.  For  instance: 
decimal  number  123 is represented as: 0001 0010 0011 (1111011 in binary 
code).  The main  advantage of  the  BCD code is  its  straight  relation with the 
decimal code which allows to easily convert the binary numbers into decimal 
numbers and vice versa. On the other hand it requires more memory. BCD code is 
more and more rarely used, in particular in outdated electronics and spare 
parts now. 

 
Default = binary 

 
警告 
Make sure that the Master and the Slave are configured exactly the same. 

 
 
 

Protocol（プロトコル） 
It  allows to set  the SSI protocol the transmission of  the output  information 
complies with: RIGHT ALIGNED (= LSB RIGHT ALIGNED); TREE (= TREE FORMAT); 
LEFT ALIGNED (= MSB LEFT ALIGNED). For any information on the characteristics 
and the transmission mode of each implemented protocol refer to the specific 
point in the section “SSI interface” on page 22. 
Default = RIGHT ALIGNED 

 
警告 
Make sure that the Master and the Slave are configured exactly the same. 

 
 
 

Positive counting direction（正のカウント方向） 
It allows to set whether the position information output by the encoder 
increases when the shaft rotates clockwise or counter-clockwise. Clockwise and 
counter-clockwise rotations are viewed from the shaft. It is possible to choose 
the following options: CW (STANDARD) and CCW (INVERTED). When the 
counting direction is set to CW (STANDARD) -Positive counting direction = 
CW (STANDARD)-, if the Complementary input (see on page 20) has LOW logic 
level (0VDC) the encoder will provide the increasing count when the encoder is 
turning clockwise (and the decreasing count when the encoder is turning 
counter-clockwise); on the contrary if the Complementary input has HIGH logic 
level (+VDC) the encoder will provide the increasing count when the encoder is 
turning counter-clockwise (and the decreasing count when the encoder is 
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10 

BCD コード（2 進化 10 進数の略語）は、各桁に対応する 4 ビットの 2 進値を使用す
る 10 進数を表します。 つまり、0（0000）から 9（1001）までの 2 進数のみが使用
されます。 たとえば、10 進数 123 は、0001 0010 0011（バイナリコードで 1111011）
と表されます。 BCD コードの主な利点は、2 進数を 10 進数に簡単に変換できる 10
進コードとの直線関係であり、逆もまた同様です。 一方、それはより多くのメモリ
を必要とする。 BCD コードはますます稀にしか使用されていません。 

マスターとスレーブがまったく同じに設定されていることを確認してください。 

デフォルト=バイナリ 

それは、SSI プロトコルを設定することを可能にし、出力情報の送信は以下に従う：RIGHT 
ALIGNED（= LSB RIGHT ALIGNED）; ツリー（=ツリー形式）; 左揃え（=左揃え）。 実装
された各プロトコルの特性と伝送モードに関する情報は、22 ページの「SSI インタフェース」
のセクションの特定のポイントを参照してください。 
デフォルト=右揃え 

マスターとスレーブがまったく同じに設定されていることを確認してください 

軸が時計回りまたは反時計回りに回転すると、エンコーダによって出力される位置情報が増
加するかどうかを設定できます。 時計回りと反時計回りの回転は軸から見られます。 次の
オプションを選択することができます：CW（標準）と CCW（反転）。 カウント方向を CW
（標準）に設定すると、 

- 正のカウント方向= CW（スタンダード） - コンプリメンタリ入力（20 ページ参照）
が LOW ロジックレベル（0VDC）の場合、エンコーダは時計回りに回すと増加し
ます（エンコーダが 反時計回りに）。 逆にコンプリメンタリ入力が HIGH ロジッ
クレベル（+ VDC）の場合、エンコーダは反時計回りに回転するとカウントアップ
し、エンコーダが時計回りに回転するとカウントダウンします。 オプション CCW

（INVERTED）が設定されている場合 
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turning clockwise). When the option CCW (INVERTED) is set -Positive counting 
direction = CCW (INVERTED)-, if the Complementary input has LOW logic level 
(0VDC)  the  encoder  will  provide  the  increasing  count when  the  encoder  is 
turning counter-clockwise (and the decreasing count when the encoder is 
turning clockwise); on the contrary if the Complementary input has HIGH logic 
level (+VDC) the encoder will provide the increasing count when the encoder is 
turning clockwise (and the decreasing count when the encoder is turning 
counter-clockwise). For any information on the Complementary input refer to 
the section “Electrical connection“ on page 17 and in particular to the section 
“4.8 Counting direction“ on page 20. 
Default = CW (standard) 

警告 
After  having  set  the  new counting  direction  it  is  necessary  to  set  also  the 
preset / offset functions. 

 
 
 

Enable preset / offset（プリセット/オフセットを有効にする） 
It enables / disables the preset / offset functions. When this parameter is set to 
ENABLED, the functions available in the  PRESET / OFFSET box are active and 
can be set; otherwise they are disabled. For any information on the preset and 
offset functions refer to the section “6.3.2 PRESET / OFFSET box” on page 39. 
Default = enabled 

 
Select preset / offset（プリセット/オフセットの選択） 
This item is available only if  the parameter Enable preset /  offset is set to 
ENABLED. It allows to activate either the preset function (Select preset / offset 
= PRESET) or the offset function (Select preset / offset = OFFSET) by using the 
items available in the PRESET / OFFSET box. After having enabled the preset / 
offset  functions  (Enable preset  /  offset =  ENABLED), this item  allows  to 
activate either the preset function or the offset function. The parameters in the 
PRESET / OFFSET box will have a different meaning depending on the value of 
this parameter whether it is set to PRESET or OFFSET. In the first case (Select 
preset / offset = PRESET) the functions in the box are used to set the preset, 
thus both the box and the button are labelled consequently; while in the second 
case (Select preset / offset = OFFSET) the functions in the box are used to set 
the offset, thus both the box and the button are labelled consequently. For any 
information on the preset and the offset functions refer to the section  “6.3.2 
PRESET / OFFSET box” on page 39. 
Default = preset 
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- 正のカウント方向 (positive counting direction) = CCW（インバート） - コンプリメンタリ入力が
LOW ロジックレベル（0VDC）の場合、エンコーダは反時計回りに回転するとカウントアッ
プし、エンコーダが時計回りに回転するとカウントダウンします。 逆にコンプリメンタリ入
力が HIGH ロジックレベル（+ VDC）の場合、エンコーダは時計回りに回すとカウントアッ
プし、エンコーダが反時計回りに回すとカウントが減少します。 コンプリメンタリ入力に関
する情報は、17 ページの「電気的接続」のセクション、特に 20 ページの「4.8 カウント方向」
のセクションを参照してください。 
デフォルト= CW（標準） 

新しいカウント方向を設定した後、プリセット/オフセット機能も設定する必要があります。 

プリセット/オフセット機能の有効/無効を切り替えます。 このパラメータを ENABLED に設
定すると、PRESET / OFFSET ボックスで使用可能な機能が有効になり、設定できます。 そ
れ以外の場合は無効になります。 プリセットとオフセットの機能に関する情報は、39 ペー
ジの「6.3.2 プリセット/オフセットボックス」を参照してください。 
デフォルト=有効 

この項目は、プリセット/オフセット（Enable preset / offset）が有効（Enabled）に設定されてい
る場合にのみ使用できます。 PRESET / OFFSET ボックスで使用可能な項目を使用して、プ
リセット機能（Select preset / offset = PRESET）またはオフセット機能（Select preset / offset 
= OFFSET）を有効にすることができます。プリセット/オフセット機能を有効にした後
（Enable preset / offset = ENABLED）、プリセット機能またはオフセット機能のいずれかを
有効にすることができます。 PRESET / OFFSET ボックスのパラメータは、PRESET また
は OFFSET に設定されているかどうかにかかわらず、このパラメータの値によって異なる
意味を持ちます。最初のケース（Select preset / offset = PRESET）では、ボックス内の関数
を使用してプリセットを設定するので、ボックスとボタンの両方にラベルが付けられます。 
2 番目のケース（Select preset / offset = OFFSET）では、ボックス内の関数を使用してオフ
セットを設定します。したがって、ボックスとボタンの両方にラベルが付けられます。プリ
セットとオフセット機能については、「6.3.2 プリセット/オフセットボックス」（39 ページ）
を参照してください。 

デフォルト=プリセット 
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Enable parity bit（パリティビットを有効にする） 
It enables / disables the use of the parity bit  for checking in a very basic way 
whether errors occur during transmission. The parity bit is the simplest form of 
error detecting code and offers the advantage that only one bit is required for 
error detection. On the other hand it only indicates that a parity error occurred 
in the transmission and there is no way to determine which particular bit  is 
corrupted. Furthermore  the  parity  bit  is  only  guaranteed  to  detect  an  odd 
number of bit errors. If an even number of bits have errors, the parity bit records 
the correct number of ones, even though the data is corrupt. It can be either 
even or odd (see the following parameter Select parity bit). When even parity 
bit is set (Select parity bit = EVEN), the sum of the bits having HIGH logic level 
(=1) in the character has to be even; therefore if, for instance, the sum of the 
bits having logic level 1 in the character is 3, parity bit 1 will be added before 
transmission in order to have an even number of bits, namely 4 bits, having logic 
level 1; on the contrary if the sum is 4, parity bit 0 will be added as an even 
number of bits already have logic level 1. The reverse when odd parity bit is set 
(Select parity bit = ODD). In this case the sum of the bits having HIGH logic 
level  (=1)  in  the  character  has to  be  odd. See also  the following parameter 
Select parity bit. 
Default = disabled 

 
 

Select parity bit（パリティビットを選択） 
This parameter is available only if Enable parity bit = ENABLED. It sets whether 
the parity bit has to be even or odd. For complete information on the parity bit 
refer to the explanation of the previous parameter Enable parity bit. 
Default = even 

 
警告 
Make sure that the Master and the Slave are configured exactly the same. 

 
 
 

SSI clock number（SSIクロック番号） 
It sets the number of SSI clock signals required by the Master for the 
transmission  of  the  data  word. Enter  the  needed  value  and  then  press  the 
confirmation button on the right. 
In the SSI serial transmission the data bits are clocked out once at a time at 
each rising edge of the clock signal sent by the controller, starting from the MSB 
(Most Significant Bit) up to the LSB (Least Significant Bit), until the completion 
of the data word transmission. This means that up to n + 1 rising edges of the 
clock signals are required for each data word transmission (where n is the bit 
resolution set for the device); for instance, a 13-bit encoder (Total set counts = 
8192 = 213)  needs minimum 14 clock edges. The additional clock over the n 
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送信中にエラーが発生したかどうかを非常に基本的な方法で確認するために、パリティビッ
トの使用を有効/無効にします。パリティビットは、エラー検出コードの最も単純な形式であ
り、エラー検出に必要なビットは 1 ビットのみであるという利点があります。他方では、伝
送においてパリティエラーが発生し、どの特定のビットが破損しているかを判断する方法が
ないことを示すだけである。さらに、パリティビットは、奇数のビットエラーを検出するこ
とのみが保証される。偶数ビットにエラーがある場合、パリティビットは、データが破損し
ていても正しい数の 1 を記録します。これは、偶数または奇数のいずれかになります（次の
パラメータ選択パリティビットを参照）。偶数パリティビットがセット（パリティビット=
選択 EVEN）されている場合、キャラクタの HIGH 論理レベル（= 1）を有するビットの和は
偶数でなければならない。したがって、たとえば、文字における論理レベル 1 を有するビッ
トの合計が 3 である場合、送信前にパリティビット 1 が追加され、論理レベル 1 を有する偶
数ビット、すなわち 4 ビットを有する。逆に、奇数パリティビットがセットされている場合
（パリティビット= ODD の場合）、論理値 1 の偶数ビットが既に存在するので、パリティビ
ット 0 が加算される。この場合、文字における HIGH 論理レベル（= 1）を有するビットの合
計は奇数でなければならない。パリティビットの選択も参照してください。 
デフォルト=無効 

このパラメータは、パリティビット有効（Enable parity bit） = ENABLED の場合にのみ使用で
きます。 パリティビットが偶数であるか奇数であるかを設定します。 パリティビットの詳
細については、前のパラメータのパリティビットの説明を参照してください。 
デフォルト=偶数 

マスターとスレーブがまったく同じに設定されていることを確認してください。 

これは、データワードの送信のためにマスタが必要とする SSI クロック信号の数を設定しま
す。 必要な値を入力し、右側の確認ボタンを押します。 
SSI シリアル送信では、データビットは、コントローラによって送信されたクロック信号の
各立ち上がりエッジで、MSB（最上位ビット）から LSB（最下位ビット）まで、完了するま
で 1 回ずつクロック出力されます データワード送信のステップ これは、各データワード伝
送（n はデバイスに設定されたビット分解能）にクロック信号の n + 1 個までの立ち上がりエ
ッジが必要であることを意味します。 例えば、13 ビットエンコーダ（合計セット数（Total set 

counts） = 8192 = 213）は、最小 14 クロックエッジを必要とする。  
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value is intended to activate the pause time TM (time monoflop). This parameter 
allows to set the number of SSI clock signals required by the Master for the 
transmission of the data word. You have to set at least the number of clocks 
equal to the set bit resolution as the clock signal for the activation of the time 
monoflop is triggered by default. Consider that the number of clock signals can 
be higher than the set resolution, higher does not matter at all, but never lower 
(of course this must comply with the characteristics of the chosen protocol)! If 
the number of clocks is greater than the number of bits of the data word, then 
the system will send a zero (low logic level signal) at each additional clock, zeros 
will  either lead (LSB RIGHT ALIGNED protocol)  or follow (MSB LEFT ALIGNED 
protocol) or lead and/or follow the data word (TREE FORMAT protocol). 
Default = 32 (min. = 1, max. = 32) 

 
警告 
Make sure that the Master and the Slave are configured exactly the same. 

 
 
 

SSI timeout（SSIタイムアウト） 
It sets the minimum pause time Tm (Time Monoflop) between the transmission 
of two data words.  After the monoflop time has expired (it is calculated from 
the end of the clock signal transmission), the encoder is then ready for the next 
transmission and therefore the data signal is switched high. The value is 
expressed in µs. For complete information refer to the section “SSI interface” on 
page 22. 
Default = 12 (min. = 12, max. = 100) 

 
警告 
Make sure that the Master and the Slave are configured exactly the same. 

 
 
 

Number of shifted bits（シフトされたビットの数） 
It shows the number of positions the LSB is shifted with respect to the last clock 
of the word. 

 
例 
Let's suppose the MSB LEFT ALIGNED protocol is set; when you enter an overall 
resolution of 1073741824 information  (230)  = 218 singleturn resolution + 212 
multiturn resolution), the value “2” will be displayed next to this item. 
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n 値に対する追加のクロックは、一時停止時間 TM（時間モノフルップ）をアクティブにする
ためのものです。 このパラメータにより、データワードの送信にマスタが必要とする SSI ク
ロック信号の数を設定できます。 デフォルトでモノフォップ時間が起動されるクロック信号
がトリガされるので、少なくとも設定されたビット分解能に等しいクロック数を設定する必
要があります。 クロック信号の数は、設定された解像度よりも高く、高くはまったく問題は
ありませんが、決して低くしないことを考慮してください（もちろん、これは選択したプロ
トコルの特性に従わなければなりません）！ クロックの数がデータワードのビット数より大
きい場合、システムは各追加クロックでゼロ（ロー論理レベルの信号）を送信し、ゼロ（LSB 
RIGHT ALIGNED プロトコル）または MSB LEFT ALIGNED プロトコル）またはリード（lead）
および/またはデータワード（TREE FORMAT プロトコル）に従う。 

デフォルト= 32（最小= 1、最大= 32） 

マスターとスレーブがまったく同じに設定されていることを確認してください 

これは、2 つのデータワードの送信間の最小休止時間 Tm（Time Monoflop）を設定する。 モ
ノフロップ時間が経過した後（クロック信号の送信の終わりから計算される）、エンコー
ダは次の送信の準備ができており、したがってデータ信号はハイに切り換えられる。 値は
μs で表されます。 詳細については、22 ページの「SSI インターフェース」を参照してくだ
さい。 
デフォルト= 12（最小= 12、最大= 100） 

マスターとスレーブがまったく同じに設定されていることを確認してください。 

LSB がワードの最後のクロックに対してシフトされた位置の数を示します。 

MSB LEFT ALIGNED プロトコルが設定されているとしましょう。 1073741824 情報（230）= 218
のシングルレット解像度+ 212 マルチターン解像度の全体的な解像度を入力すると、この項目の隣
に値 "2"が表示されます 
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6.3.5 RESOLUTION SETTING box（解決策設定ボックス） 

The three graphic buttons available in the RESOLUTION SETTING box allows to 
programme the encoder work mode and to set its resolution in the way that 
best suits the requirements of the specific application. The functions available in 
the box are different for each programming mode. 
The available programming modes are: 
 Programming mode: Scaling: it allows to set the number of information 

per revolution and the number of revolutions needed by the specific 
application, see below in the page. 

 Programming mode: Start / Stop: TEACH IN, it allows to programme the 
encoder by considering directly the physical travel  of the application you 
need to measure and control, see on page 56. 

 Programming mode: Prog: it allows to programme the encoder when you 
exactly know the number of encoder information (counts) for the physical 
travel of the application you need to measure and control, see on page 59. 

 
 
 

Programming mode: Scaling（プログラミングモード：スケーリング） 
Press this button to enter the SCALING programming mode and activate the 
relevant functions. 
The SCALING programming mode allows to set the number of information per 
revolution (parameter  Counts per revolution) and the number of revolutions 
(parameter Number  of  revolutions)  according  to the  requirements  of the 
specific application. Thanks to this characteristics the HM58 PS programmable 
encoder can be interchangeable with the whole series of SSI encoders 
manufactured by Lika Electronic. 

 
 

Counts per revolution（1回転当たりのカウント数） 
This  parameter  is  available  only  when  the Programming  mode:  Scaling is 
enabled. 
This parameter sets the number of information per revolution needed by the 
application (singleturn resolution). Enter the needed value and then press the 
confirmation button on the right. 
You are allowed to set whatever integer value less than or equal to the number 
of  physical  information per revolution or hardware counts (Max counts 
per revolution in the ENCODER SPECIFICATIONS box) as the encoder is able 
to manage dynamically the resolutions which are not  a power of  2 (see the 
section “6.6 “Red zone” compensation” on page  66). If you set a value greater 
than the number of physical information per revolution, then the Value higher 
than the hardware resolution,  please set a lower value error  message is 
displayed. 
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RESOLUTION SETTING ボックスにある 3 つのグラフィックボタンを使用すると、エンコー
ダの作業モードをプログラムし、特定のアプリケーションの要件に最も適した方法で解像
度を設定することができます。 ボックス内で利用可能な機能は、プログラミングモードご
とに異なります。使用可能なプログラミングモードは次のとおりです。 
• プログラミングモード：スケーリング(Programming mode: Scaling)：情報の数を設定できま
す。特定のアプリケーションで必要とされる回転数および回転数については、以下のペー
ジを参照してください。 
• プログラミングモード：スタート/ストップ(Programming mode: Start/Stop)：TEACH IN を使
用すると、 
エンコーダを使用して、計測と制御が必要なアプリケーションの物理的な移動を直接考慮
してください（56 ページを参照）。 
• プログラミングモード：Prog (Programming mode :Prog)：エンコーダをプログラムすること
ができます。 
測定および制御が必要なアプリケーションの物理的な移動のエンコーダ情報（カウント）
の数を正確に把握してください（59 ページを参照）。 

SCALING プログラミングモードに入り、関連機能を有効にするには、このボタンを押しま
す。 
SCALING プログラミングモードでは、特定のアプリケーションの要件に応じて 1 回転あた
りの情報数（1 回転あたりのパラメータ数(Counts per revolution)）と回転数（パラメータ回転
数(Number of revolution)）を設定できます。 この特性のおかげで、HM58 PS プログラマブル
エンコーダは、Lika Electronic 製の SSI エンコーダシリーズ全体と互換性があります。 

このパラメータは、プログラミングモード：スケーリング(Programming mode: Scaling)が有効
な場合にのみ使用できます。このパラメータは、アプリケーションが必要とする 1 回転あ
たりの情報数（シングルレット解像度）を設定します。 必要な値を入力し、右側の確認ボ
タンを押します。 
エンコーダは、エンコーダの能力ではない解像度を動的に管理することができるため、回
転数またはハードウェア数（ENCODER SPECIFICATIONS ボックスで 1 回転あたりの最大カ
ウント(Max. counts per revolution)）あたりの物理情報の数以下の整数値を設定できます 2（66
ページの「6.6「レッドゾーンの補正」を参照）。 1 回転あたりの物理情報の数よりも大き
な値を設定すると、ハードウェアの解像度よりも高い値が設定され、低い値のエラーメッ
セージが表示されます。 
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For any information on the number of physical information per revolution and 
the number of physical revolutions refer to the encoder specifications listed in 
the ENCODER SPECIFICATIONS box below. 
Default = 262144 (min. = 1, max. = 262144) 

 
注記 
If the preset / offset functions are active, after having set a new value next to 
this item Counts per revolution, then you must check the value in the 
parameter Preset / Offset and activate it  by sending the relevant  command 
Activate preset / Activate offset). 

 
 

Number of revolutions(回転数) 
This  parameter  is  available  only  when  the Programming  mode:  Scaling is 
enabled. 
This parameter sets the number of revolutions needed by the application 
(multiturn resolution). Enter the needed value and then press the confirmation 
button on the right. 
You are allowed to set whatever integer value less than or equal to the number 
of physical revolutions (Max number of revolutions in the ENCODER 
SPECIFICATIONS box) as the encoder is able to manage dynamically the 
resolutions which are not a power of 2 (see the section “6.6 “Red zone” 
compensation”  on  page 66).  If  you set  a  value  greater  than the  number of 
physical revolutions,  then the Value higher than the hardware resolution, 
please set a lower value error message is displayed. 
For any information on the number of physical information per revolution and 
the number of physical revolutions refer to the encoder specifications listed in 
the ENCODER SPECIFICATIONS box below. 
Default = 16384 (min. = 1, max. = 16384) 

注記 
If the preset / offset functions are active, after having set a new value next to 
this  item Number  of  revolutions,  then  you  must check  the  value  in  the 
parameter Preset / Offset and activate it  by sending the relevant  command 
Activate preset / Activate offset). 

 
例 
HM58 PS 18/16384 multiturn encoder. 

Physical resolution (refer to the specifications listed in the ENCODER 
SPECIFICATIONS box): 
 Max counts per revolution = 262144 info per turn = 18 bit (218) 
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1 回転あたりの物理情報の数と物理的な回転数に関する情報は、下の「エンコーダ
仕様」ボックスに記載されているエンコーダの仕様を参照してください。 

デフォルト= 262144（最小= 1、最大= 262144） 
。 

プリセット/オフセット機能がアクティブな場合、この項目の隣に新しい値を設定した後、1
回転あたりのカウント数(counts per revolution)を確認し、パラメータプリセット/オフセット
(preset/offset)の値をチェックして関連するコマンドプリセット有効/オフセット有効（Activate 

Preset/Activate Offset）を送信して有効にする必要があります。 

このパラメータは、プログラミングモード：スケーリングが有効な場合にのみ使用できます。
このパラメータは、アプリケーションが必要とする回転数（マルチターン解像度）を設定し
ます。 必要な値を入力し、右側の確認ボタンを押します。 
エンコーダが 2 の累乗ではない解像度を動的に管理できるので、物理的な回転の数（エンコ
ーダ仕様ボックスでの最大回転数）以下の任意の整数値を設定することができます 「6.6」
レッドゾーンの「補償」を参照）。 物理的な回転数よりも大きな値を設定すると、Value 
higher than the hardware resolution, please set a lower value（ハードウェ
アの解像度よりも高い値が設定されています。低い値を設定してください）のエラーメッセ
ージが表示されます。 
1 回転あたりの物理情報の数と物理的な回転数に関する情報は、下の「エンコーダ仕様」ボ
ックスに記載されているエンコーダの仕様を参照してください。 
デフォルト= 16384（最小= 1、最大= 16384） 

プリセット/オフセット機能が有効な場合は、このNumber  of  revolutions項目の横に新しい値
を設定した後、プリセット/オフセットパラメータの値をチェックして、関連するプリセット
有効化/オフセットの有効化コマンドを送信（Activate preset / Activate offset）して有効にする
必要があります。 

HM58 PS 18/16384 多回転エンコーダ 

物理的な解像度（エンコーダの仕様に記載されている仕様を参照）： 
• 1 回転あたりの最大カウント= 262144 1 回転あたりの情報= 18 ビット（218） 
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 Max number of revolutions = 16384 revolutions = 14 bit (214)  

Max total counts = 4294967296 = 32 bit (232) 

 
You need  to  set  a 11-bit singleturn resolution (Counts per revolution = 
2048); and a 10-bit multiturn resolution (Number of revolutions = 1024):  
Activate Programming mode: Scaling 
 Set the number of information per revolution: Counts per revolution = 

2048 (211) 
 Set the number of revolutions: Number of revolutions = 1024 (210) 

In the Total set counts field below the overall programmed resolution will be 
displayed: 2097152 (2048 * 1024). 

 
 
 

Total set counts（合計セット数） 
It is available only when the Programming mode: Scaling parameter is 
enabled. 
It shows the overall programmed resolution which results from the number of 
information per revolution Counts per revolution multiplied by the number of 
revolutions Number of revolutions, as set in the two previous parameters. 

 
Programming mode: Start / Stop（プログラミングモード：開始/停止） 
Press this button to enter the START / STOP programming mode and activate the 
relevant functions. 
The START /  STOP programming mode (TEACH IN)  allows to  programme the 
encoder by considering directly the physical travel of the application you need 
to measure and control;  the set output range (the overall  information to be 
output which is set next to the item Counts to be displayed) is defined over 
the travel of the specific application and is comprised between the ends of the 
axis: the origin of the axis, i.e. the point where you press the 1 – Start teaching 
button, and the end of the axis, i.e. the point where you press the 2 - Stop 
teaching button; this is then repeated cyclically. 
To programme the encoder using the START / STOP programming mode proceed 
as follows: 
 set the number of information you need for measuring and controlling your 

axis travel next to the item Counts to be displayed; 
 move to the origin of the axis travel you need to measure; in other words, 

move the axis to the point where it starts the travel, i.e. to the 0 point; 
 now press the 1 – Start teaching button; at this stage the display fields in 

the POSITION box are “frozen” and not available; 
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• 最大回転数= 16384 回転= 14 ビット（214）• 最大合計カウント= 4294967296 = 32
ビット（232） 

11 ビットのシングルレットの解像度（1 回転あたりのカウント数= 
2048）。 10 ビットのマルチターン分解能（回転数= 1024）： 
• プログラミングモードを有効にする：スケーリング 
• 1 回転あたりの情報数を設定する：1 回転あたりのカウント数=2048（211） 
• 回転数を設定する：回転数= 1024（210） 
下の[Total set counts]フィールドには、プログラム解像度全体が表示されます：2097152（2048 
* 1024）。 

プログラミングモード：スケーリングパラメータが有効な場合にのみ使用できます。1 回転
あたりの情報の数から得られる全体的なプログラムされた分解能を表示します。1 回転あた
りのカウント数に 2 回転数を掛けた数。 
 
 
 

START / STOP プログラミングモードに入り、関連する機能を有効にするには、このボタンを
押します。 
START / STOP プログラミングモード（TEACH IN）を使用すると、測定と制御が必要なアプ
リケーションの物理的な移動を直接考慮してエンコーダをプログラムすることができます。 
設定された出力範囲（表示される項目数の次に設定される出力すべき全体情報）は、特定の
アプリケーションの移動にわたって定義され、軸の端部、すなわち軸の原点、すなわち 1 - Start
ティーチングボタンを押すポイントと、2 - Stop ティーチングボタンを押したポイントの軸の
最後。 これは周期的に繰り返されます。 
START / STOP プログラミングモードを使用してエンコーダをプログラムするには、以下の手
順に従います。 
• 測定と制御に必要な情報の数を軸の移動表示されるアイテムの横にある Counts 
to be displayed（表示カウント）の横にセットしてください。 
• 測定が必要な軸移動の原点に移動してください。 言い換えると、 

移動を開始する点、すなわち 0 点に軸を移動してください。 
• ここで、1-Start ティーチングボタンを押します。 この段階で、POSITION ボックスは「フ

リーズ」され、使用できません。 
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 move to the end of the axis travel you need to measure; in  other  words, 

move the axis to the final point where it stops the travel; 
 now press the 2 - Stop teaching button. 

 
例 1 
Here follows a first example useful to better understand how to programme the 
encoder using the START / STOP programming mode. 
Let's suppose you need to measure and control the linear travel of an axis; the 
length of the travel is known, it is 3 metres. We need the information to be 
displayed with a resolution of thousandths of a metre (i.e. millimetres 
resolution). 
So, let's proceed as follows: 
 set the number of information you need to display next to the item Counts 

to be displayed; as the travel is 3 metres long and we need a thousandths 
resolution (millimetres), then set Counts to be displayed = 3000; 

 now move the axis to the 0 point;  in other words,  move it  to the point 
where the travel starts; in this point the displayed position value will be “0”;  

press the 1 – Start teaching button; 
 move the axis to the end of the travel; in other words, move it to the point 

where  the travel  stops;  in  this  point  the displayed position value will  be 
“2999”; 

 press the 2 - Stop teaching button to close the programming procedure. 

 
参考例 2 
Here follows a second example useful to better understand how to programme 
the encoder using the START / STOP programming mode. 
Let's suppose you need to measure and control  the angular  movement of  a 
device; the magnitude of the displacement is known, it is 90°, but we need the 
position to be displayed with an angular resolution of one arcsecond. 
So, let's proceed as follows: 
 set the number of information you need to display next to the item Counts 

to be displayed; as the magnitude of the movement is 90° and we need the 
information  to  be  displayed  in  arcseconds,  we  must  set: Counts  to be 
displayed = 324000; 

 now move the axis to the 0 point;  in other words,  move it  to the point 
where the travel starts; in this point the displayed position value will be “0”;  

press the 1 – Start teaching button; 
 move the axis to the end of the travel; in other words, move it to the point 

where  the travel  stops;  in  this  point  the displayed position value will  be 
“323999”; 

 press the 2 - Stop teaching button to close the programming procedure. 
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• 測定する必要がある軸移動の最後部に移動します。 言い換えると、移動を停止する
最後の点に軸を移動します。 

• そこで、2 ストップティーチングボタンを押してください。 

ここでは、START / STOP プログラミングモードを使用してエンコーダをプログラムする方
法を理解するのに役立つ最初の例を示します。 
軸の直線移動を測定して制御する必要があるとしましょう。 移動量わかっています、それは
3 メートルです。 我々は、情報を 1000 分の 1 メートル（すなわち、ミリメートルの分解能）
の分解能で表示する必要がある。 
だから、次のように進めましょう： 

• アイテム Counts to be displayed 横に表示する必要がある情報の数を設定します。 移動
距離が 3 メートルで、1000 分の 1 の分解能（ミリメートル）が必要な場合は、Counts を 3000
に設定します。 
• 今度は、軸を 0 点に移動します。 言い換えれば、それを移動量の開始点ポイントに移動し
ます、この時点で表示される位置の値は "0"になります。 
• 1 - ティーチング開始（Start teaching）ボタンを押します。 

• 軸を移動量の終点に移動してください。言い換えれば、停止位置に移動します。 
この時点で表示される位置の値は "2999"になります。 

• 2- ティーチング停止（Stop teaching）ボタンを押してプログラミング手順を終了しま
す。 

ここでは、START / STOP プログラミングモードを使用してエンコーダをプログラムする方
法をよりよく理解するのに役立つ 2 番目の例を示します。 
デバイスの角度動作を測定して制御する必要があるとしましょう。 変位の幅は既知であり、
90°です。1 角度秒の角度分解能で表示する必要があります。 
だから、次のように進めましょう： 
• アイテム数 Counts to be displayed の横に表示する必要がある情報の数を設定する 
 移動の大きさが 90°で、情報が角度秒で表示される必要があるため、次のように設定する
必要があります。表示するカウント（Counts to be displayed） = 324000; 

• 今度は、軸を 0 点に移動します。 言い換えれば、移動開始点に移動します。この時点で表
示される位置の値は "0"になります。 

• 1 - ティーチング開始（Start teaching）ボタンを押します。 
• 軸を移動終点移動する。 言い換えれば、移動最終点に移動して下さい。 

この時点で表示される位置の値は "323999"になります。 
• 2 ストップティーチング（Stop teaching）ボタンを押してプログラミング手順を終了します。 
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For instance,  when the position of the axis will  be “7201” (Position = 7201), 
then the angular position of the device will be 2° 0' 1”. 

 
 

Counts to be displayed（表示カウント数） 
This parameter is available only when the Programming mode: Start / Stop is 
enabled. 
It sets the overall information to be output for the travel comprised between the 
ends of the axis: the origin of the axis, i.e. the point where you press the  1 
–Start teaching button, and the end of the axis, i.e. the point where you press 
the 2 - Stop teaching button; in other words it sets the output range of the 
information to be displayed. 
Default = 4294967296 (min. = 1, max. = 4294967296) 

 
 

1 – Start teaching（ティーチング開始） 
This button is available only when the Programming mode: Start / Stop is 
enabled. 
After  having moved the  axis to the  start  position  (0  position),  i.e.  the point 
where the travel we need to measure starts, press this button in order to bind 
the first value of the output range to the physical position you have moved the 
axis to (axis origin). As soon as you press this button, the display fields in the 
POSITION box are “frozen” and not available. 

 
2 - Stop teaching（ティーチング停止） 
This button is available only when the Programming mode: Start / Stop is 
enabled. 
After having moved the axis to the end position, i.e. the point where the travel 
we need to measure stops, press this button in order to bind the last value of 
the output range to the physical position you have moved the axis to (axis end). 

 
警告 

• If  the start  position (1 – Start teaching) and final  position (2 - Stop 
teaching) match (i.e., you do not change the axis position during 
programming process and press both the buttons when the axis is in the 
same exact position), then the error message is displayed. 

• If the travel is over the maximum encoder limits, then the error message is 
displayed. 

• If you set the start position, move the axis in a direction and then reverse the 
movement of the axis so going back over the start position, then the error 
message is displayed. 
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例えば、軸の位置が「7201」（位置= 7201）である場合、装置の角度位置は 2°0'1 "になり
ます。 

このパラメータは、プログラミングモードの Start / Stop が有効な場合にのみ使用できます。 
これは、軸の端点間に含まれる移動、すなわち、軸の原点、すなわち 1 -Start ティーチング
ボタンを押した点と軸の終点、つまり 2 ストップティーチングボタンを押した位置間、 言
い換えると、表示される情報の出力範囲を設定します。 
デフォルト= 4294967296（最小= 1、最大= 4294967296） 
 

このボタンは、プログラミングモード(Programming mode: Start / Stop)：が有効な場合
にのみ使用できます。軸を開始位置（0 の位置）つまり測定を開始する必要のある点に移動
した後、をこのボタンを押して、出力範囲の最初の値を、軸を移動した物理位置に書き込
みます （軸の原点）。 このボタンを押したら、直ちに POSITION ボックスの表示フィール
ドが「フリーズ」し、使用できなくなります。 

このボタンは、プログラミングモード：開始/停止（Programming mode: Start / Stop）
が有効な場合にのみ使用できます。軸を終点位置、つまり測定を停止する必要がある点に
移動した後、このボタンを押して出力範囲の最後の値を軸を移動した物理的位置に関連付
けます（軸の終点） 。 

• スタート位置（1 – Start teaching）と最終位置（2 - Stop teaching）が一致している（つま
り、プログラミングプロセス中に軸位置を変更せず、軸が同じ正確な位置にあるときに両
方のボタンを押す） エラーメッセージが表示されます。 

• 移動量がエンコーダの最大値を超えると、エラーメッセージが表示されます。 
• 開始位置を設定した場合は、軸を一方向に移動し、軸の移動を逆にして開始位置を逆戻り
すると、エラーメッセージが表示されます。 
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Programming mode: Prog（プログラミングモード：Prog） 
Press  this  button  to  enter  the PROG  programming  mode and  activate the 
relevant functions. 
The  PROG programming  mode allows  to  programme the  encoder  when  you 
exactly know the number of encoder information (counts) for the physical travel 
of the application you need to measure and control. The length of the travel you 
need to measure and control must be set next to the item Encoder HW counts 
and is expressed in counts. While the output range to be displayed must be set 
next to the item Counts to be displayed. Information is repeated cyclically. 

例 
Here follows an example useful to better understand how to programme the 
encoder using the PROG programming mode. 
Let's suppose we need to measure and control the angular displacement of a 
device; the magnitude of the displacement is 27°. We can easily calculate the 
number of encoder information corresponding to a 27 degree rotation. If the 
maximum number of information per turn (i.e. in the 360 degrees) is 262144 
(the Max counts per revolution field in the ENCODER SPECIFICATIONS box = 
262144), we can set the following ratio: 262144 / 360 = x / 27 => 262144 * 27 / 
360 = 19661. So the number of encoder information in the 27 degree rotary 
displacement will be 19661. 
Now let's proceed as follows: 
 set the number of information you need to display next to the item Counts 

to  be displayed;  let's  suppose  we  need  to  express  the  displacement  in 
degrees; thus set: Counts to be displayed = 27; 

 now enter the number of encoder information corresponding to a 27 degree 
rotation, thus set: Encoder HW counts = 19661. 

 
 

Counts to be displayed（表示されるカウント数） 
This parameter is available only when the Programming mode: Prog is enabled. 
It allows to enter the number of information you need to display for the travel 
whose length is set next to the following item Encoder HW counts, in other 
words it sets the output range to be displayed. 
Default = 4294967296 (min. = 1, max. = 4294967296) 

 
 

Encoder HW counts（エンコーダＨＷカウント数） 
This parameter is available only when the Programming mode: Prog is enabled. 
It sets the length of the displacement you need to measure and control 
expressed in encoder information (counts). When needed, calculate the portions 
of a turn by considering the  Max counts per revolution. For instance: if the 
displacement is 1.8 turn long, enter: 262144 * 1.8 = 471859 counts. 
Default = 4294967296 (min. = 1, max. = 4294967296) 
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このボタンを押して PROG プログラミングモードに入ると、関連する機能が有効になりま
す。PROG プログラミングモードでは、計測と制御が必要なアプリケーションの物理的な移
動量に対するエンコーダ情報（カウント）の数が正確に分かっていれば、エンコーダをプロ
グラムすることができます。 測定と制御が必要な移動距離は、Encoder HW counts 隣で、
カウント数で表示されます。 表示する出力範囲は、Counts to be displayed.（表示する項目数）
の横で設定する必要があります。 情報は周期的に繰り返されます。 
 
 

ここでは、PROG プログラミングモードを使用してエンコーダをプログラムする方法をより
よく理解するのに役立つ例を示します。デバイスの角変位を測定して制御する必要があると
しましょう。 変位の大きさは 27°である。 27 度の回転に対応するエンコーダ情報の数を容
易に計算することができます。 1 回転あたりの最大情報数（360 度）が 262144（ENCODER 
SPECIFICATIONS ボックスの 1 回転あたりの最大カウント数（Max counts per revolution ）
=262144）、262144/360 = x / 27 => 262144 * 27/360 = 19661 となります。したがって 27 度の
回転変位のエンコーダ情報の数は 19661 になります。 
今度は次のように進めましょう： 
 
• アイテム Counts to be displayed の横に表示する必要がある情報の番号をセットしてくださ
い。 変位を度で表現する必要があるとしましょう。 そうすると；表示されるカウント数
（Counts to be displayed）= 27; 
• 今度は、27 度に対応するエンコーダ情報の数を入力しましょう。エンコーダの HW カウ
ント（Encoder HW counts ）= 19661 と設定してください。 

このパラメータは、プログラミングモード：Prog が有効な場合にのみ使用できます。 移動

距離の表示に必要な情報数を Encoder HW counts（エンコーダＨＷカウント）の次に移
動距離として入力にすることができます。つまり表示する出力範囲を設定します。 
デフォルト= 4294967296（最小= 1、最大= 4294967296） 
 

このパラメータは Programming mode: Prog（プログラミングモード Prog）が有効のときのみ使
用できます。 これは、エンコーダ情報（カウント）として表された計測および制御が必要
な変位の長さを設定します。  
必要に応じて、Max counts per revolution（最大回転数）を考慮して回転数の分も計算しま
す。 たとえば、変化量が 1.8 回転の場合は、262144 * 1.8 = 471859 カウントを入力します。 
Default = 4294967296 (min. = 1, max. = 4294967296) 
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6.3.6 エンコーダ仕様ボックス 

Max counts per revolution（最高回転数） 
It displays the number of physical information per revolution the device is able 
to output (namely, the singleturn resolution: 262144 cpr -counts per 
revolution-, i.e. 218). 
If  you need to  set  a  custom singleturn resolution  refer  to  the Counts per 
revolution parameter on page 54. 

 
Max number of revolutions（最高回転数） 
It  displays  the  number  of  physical  revolutions  the  device  is  able  to  output 
(namely, the multiturn resolution: 16384 turns, i.e. 214). 
If  you  need to  set  a  custom multiturn  resolution  refer  to  the Number  of 
revolutions parameter on page 55. 

 
Max total counts（最高合計カウント数） 
It displays the overall physical resolution of the device (4294967296, i.e. 232). The 
overall physical resolution results from the following calculation: 
Max total counts = Max counts per revolution  Max number of 
revolutions. 
If you need to set a custom overall resolution refer to the parameters  Counts 
per revolution on page 54 and Number of revolutions on page 55. 
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デバイスが出力できる 1 回転あたりの物理情報の数を表示します（つまり、1 回転あたりの
単回転分解能 262144 cpr - 1 回転あたりの回転数、つまり 218）。特別な単回転分解能の設定
が必要なある場合は、51 ページの Counts per revolution （回転でのカウント数）パラメータ
を参照してください。 
 

デバイスが出力できる物理的な回転数を表示します（つまり、多回転分解能：16384 ターン、
つまり 214）。 
特別の多回転分解能を設定する必要がある場合は、Number of revolutions（回転数）パラメ
ータを参照してください。 
 

デバイスの全体的な物理的分解能が表示されます（4294967296、つまり 232）。 全部の物
理的解像度は、次の計算結果になります。 
最大総カウント数= 1 回転あたりの最大カウント数 x 最大回転数。 
特別の全体的な分解能を設定する必要がある場合は、Counts per revolution （1 回転あたり
のカウント）」（54 ページ）および「回転数」（55 ページ）を参照してください。 
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6.4 LOAD / SAVE （ロード/保存構成ページ） 

When you press the LOAD / SAVE CONFIGURATION button in the left 
navigation page you enter the LOAD / SAVE CONFIGURATION page. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

This page allows the operator to save the current encoder configuration to 
a .dat file;  or to load a previously saved  configuration. The current encoder 
configuration is listed in the pane on the right. 

 
 

6.4.1 エンコーダ構成をファイルに保存する 

To save the current encoder configuration just press the SAVE NEW 
CONFIGURATION TO FILE button. As soon as you press the button the Save as 
dialogue box appears on the screen and the “Starting process...” message 
appears on the display box below in the page. The operator must type the .dat 
file name and specify the path where the file has to be located. When you press 
the SAVE button to confirm, the dialogue box closes. If the process is carried out 
properly, then the “- file created successfully; - file written correctly; ...process 
carried out” message appears on the display box. Otherwise the Errore: 
sorgente del riferimento non trovata warning message appears on the 
display box. 
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左側のナビゲーション・ページで LOAD / SAVE CONFIGURATION ボタンを押すと、
LOAD / SAVE（ロード/保存構成）ページが表示されます。 

このページでは、現在のエンコーダ設定を.dat ファイルに保存できます。 以前に保存した設定
内容をロードする（読み込む）ことができます。 現在のエンコーダ設定が右側の表示枠にに表
示されます。 

現在のエンコーダ設定を保存するには、SAVE NEW CONFIGURATION TO FILE（新設定をフ
ァイルに保存）ボタンを押してください。 
ボタンを押すと、Save as ダイアログボックスが画面に表示され、ページの下の表
示ボックスに「Starting process ...」というメッセージが表示されます。 
オペレータは.dat ファイル名を入力し、ファイルを保存される経路（パス）を指定
する必要があります。 
確定のために SAVE ボタンを押すとダイアログボックスが閉じます。 
プロセスが適切に実行されると、 - file created successfully; - file written correctly " - フ
ァイルが正常に作成されました。 - 正しく書かれたファイル。 ...処理が実行されま
した "というメッセージが表示されます。 
それ以外の場合は、表示ボックスに Error: Reference source not found.（エラー：
参照元が見つかりません）。警告メッセージが表示されます。 
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6.4.2 ファイルからのエンコーダ構成のロード 
When you need to load an encoder configuration you have previously saved to a 
file, press the LOAD CONFIGURATION FROM FILE button. As soon as you press 
the button, the Open dialogue box appears on the screen and the “Starting 
process...” message appears on the display box below in the page. The operator 
must select the folder and then the file where the configuration has been saved. 
When you press the OPEN button to confirm, the dialogue box closes. If the 
process is carried out properly, then the “- opening the configuration file; - file 
read successfully; - parameters written correctly; ...process carried out” message 
appears  on  the  display  box. Otherwise  the Error  reading the  file warning 
message appears on the display box. 
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以前にファイルに保存したエンコーダー構成をロードする必要がある場合は、LOAD CONFIGURATION 
FROM FILE（ファイルから構成読出し）ボタンを押します。 
 
ボタンを押すとすぐに、画面に「Open dialogue  box  」（ダイヤログボックスオープン）が表示
され、ページの下にある表示ボックスに“Starting process...”」（処理中です….）というメッセー
ジが表示されます。 
 
オペレータはフォルダを選択してから、設定が保存されているファイルを選択する必要があります。 OPEN ボタ
ンを押して確定すると、ダイアログボックスが閉じます。 
 
プロセスが適切に実行されている場合は、“- opening the configuration file; - file read successfully; - parameters 
written correctly; ...process carried out”  "( - 設定ファイルを開きます。 - ファイルの読み取りに成功しました。 - 
正しく書かれたパラメータ。 ...処理が実行されました "というメッセージが表示されます。 
 
それ以外の場合は、ファイルを読むときのError  reading  the  file (ファイル読み取りエラー)警告
メッセージが表示されます。 
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6.5 エラーメッセージ 

(アルファベット順) 
 

注意：現在設定されている解像度でパリティビットを有効にするには、「SSIクロッ
ク数」が設定されているクロック数より大きい必要があります。 
As previously stated (see the parameter SSI clock number on page 52), in the 
SSI serial transmission  n + 1 rising edges of the clock signals are required for 
each data word transmission (where n is the bit resolution set for the device); 
for instance, a 13-bit encoder (Total set counts = 8192 = 213) needs minimum 
14 clock edges. The additional clock over the n value is intended to activate the 
pause time TM (time monoflop). Please note that you have to set at least the 
number of  clocks equal  to the set  bit  resolution  as  the  clock signal  for  the 
activation of the time monoflop is triggered by default. When you enable the 
parity bit (Enable parity bit = ENABLED) the system requires a further bit for 
the error detection; thus the data word will be necessarily one bit longer. If the 
number of set clock signals is equal to the overall requested resolution, then the 
system needs a further SSI clock for the activation of the parity bit. 

 
例 
Set singleturn resolution = Counts per revolution = 2048 (211); 
Set multiturn resolution = Number of revolutions = 1024 (210); 
Set overall resolution = Total set counts = 2097152 (221); 
Minimum number of SSI clock signals requested = SSI clock number = 21 
If Enable parity bit =  ENABLED,  the minimum number  of  SSI clock  signals 
requested will be = SSI clock number = 22 (21 + 1) 

 
 

注意：最大搬送位置は、設定されたSSIクロック数より大きい値が必要です。 
The operator  has tried to  enter  next  to  the item SSI  clock number in the 
ENCODER CONFIGURATION box a number of SSI clock signals lower than the 
set overall resolution (Total set counts).  The operator has to set next to the 
item SSI clock number at  least  the  number  of  clocks  equal  to  the  set  bit 
resolution. For example, for a 13-bit encoder (Total set counts = 8192 = 213) 
you must set SSI clock number  13. 

 
無効な文字 
You entered an invalid character or comma (such as , \ / : * ? “ < > |). All the 
fields only allow integer values. 
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SSI シリアル伝送では、前述（52 ページの SSI クロック数のパラメータ参照）したように、SSI シリアル伝
送では、n + 1 クロック信号の立ち上がりエッジが各データワード伝送に必要です（n はデバイスのビット分
解能です）。例えば、13 ビットエンコーダ（Total set counts（合計セット数）= 8192 = 213）は、最小 14
クロックエッジを必要とします。 n 値に対する追加のクロックは、休止時間 TM（時間モノフルップ）を有
効にすることを目的としています。初期値でタイムモノフロップがトリガされる時間の有効化のためのクロ
ック信号が設定され、ビット分解能に等しいクロック数以上を設定する必要があることに注意してください。
パリティビット（Enable parity bit = ENABLED）を有効にすると、システムはエラー検出のためにさらに
ビットを必要とします。 したがって、データワードは必然的に 1 ビット長くなります 
セットされたクロック信号の数が要求された全体的な分解能に等しい場合、システムはパリティビットを有効
にするために更なる SSI クロックを必要とします。 

シングルレット分解能を設定する= 1 回転あたりのカウント= 2048（211）; 
マルチターン分解能を設定する=回転数= 1024（210）; 
全体の分解能＝合計セットカウント数 =   2097152 (221); 
要求された SSI クロックの最小値＝SSI クロック数＝21 
もし、パリティビット有効＝有効；SSI クロック信号の最小値＝SSI クロック番号= 
22(22+1 )  

オペレータは、ENCODER CONFIGURATION ボックスの項目 SSI クロック番号の隣に、設定された全
体分解能（Total set counts）よりも低い SSI クロック信号数を入力しようとしました。 オペレータは、
項目 SSI クロック数の少なくとも次の値を、設定されたビット分解能に等しいクロック数に設定する必
要があります。 たとえば、13 ビットエンコーダ（合計セット数= 8192 = 213）では、SSI クロック数
213 を設定する必要があります 

無効な文字またはコンマ入力された（例えば、\/：*を「<>|？）。すべてのフ
ィールドは整数値のみを許可します。 
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表示される数は、エンコーダカウントのハードウェアよりも低くなければなりません 

（Counts to be displayed must be lower than the hardware counts of the encoder） 
While configuring the encoder in the PROG programming mode (see on page 
59), the operator  has set  next  to  the item Counts to be displayed a  value 
higher than the number of encoder information which defines the application 
displacement as set next to the parameter Encoder HW counts. 

 
ファイル作成エラー(Error creating the file) 
If an error occurs while saving the encoder configuration to file (see the section 
“6.4.1 Saving the encoder configuration to a file” on page  61), then this error 
message is displayed. 

 
ファイル読み込みエラー（Error reading the file） 
If an error occurs while uploading an encoder configuration file (see the section 
“6.4.2 Loading the encoder  configuration from a file” on page 62),  then this 
error message is displayed. 

 
ハードウェア上の分解能より大きい 
（Value higher than the hardware resolution, please set a lower value） 

The operator  entered next  to  the  parameter Counts  per  revolution in  the 
RESOLUTION SETTING box a value greater than the number of physical 
information per revolution (see Max counts per revolution in the 
RESOLUTION SETTING box); or: he entered next to the parameter Number of 
revolutions in the RESOLUTION SETTING box a value greater than the number 
of physical revolutions (see  Max number of revolutions in the RESOLUTION 
SETTING box). 

 
値は無効、オフセット＋設定最大位置が最大搬送可能位置より大きい 
Value not valid, offset + maximum set position greater than the maximum transmitted position 
The operator entered next to the parameter  Offset in the OFFSET box a value 
greater than the one resulting from the following calculation: 

Max total counts (4294967296) – set overall resolution (Total set counts or 
Counts to be displayed). 
Please enter a lower offset value. 

 
値は無効：プリセット値が最大値より大きい 
Value not valid: preset greater than the maximum position 
The operator has entered next to the parameter Preset in the PRESET box a 
value greater than the set overall resolution. 

 
 
 

MAN HM58 PS SSI E 1.0 Software tool and configuration parameters 64 of 72

PROGプログラミングモードでのエンコーダを設定する際に（59ページ参照）、オペレータは、Counts to be 
displayed (表示されるカウント数)の横にのパラメータHWエンコーダカウントに次の設定変位として
Encoder HW counts（エンコーダＨＷカウント数）パラメータの横のアプリケーション用変位
数定義エンコーダ情報の数よりも高い値に設定しています 

（61 ページの「ファイルへのエンコーダ構成データ保存 6.4.1」の項を参照）エンコーダ構成ファイルを
保存中にエラーが発生した場合、このエラーメッセージが表示され 

エンコーダの構成ファイルをアップロード中（62 ページの「ファイルからエンコーダ構成ロード 6.4.2」
を参照）エラーが発生したら、このエラーメッセージが表示されます。 
 

オペレータがパラメータ、Counts  per  revolution（回転数）の隣の Resolution 
Setting（設定分解能）ボックスに 1 回転当りの物理的情報よりも大きな値を入力し
ました。（Resolution Setting Box の 1 回転での最大カウント数を参照ください。）
または、Resolution Setting Box 内のパラメータ、Number of Revolution 1 回転当り
の物理的情報よりも大きな値を入力しました。（Resolution Setting Box の 1 回転で
の最大回転数を参照ください。）  
 

オペレータが Offsetボックス内のパラメータオフセットの隣に以下の計算値より大
きな値を入力した:Max total counts（最大合計カウント数） (4294967296) – 設定さ
れた総分解能 (トータル設定カウント数又は 表示カウント値)).低いオフセット値を入力
して下さい。 
 

オペレータが Preset ボックス内のPresetパラメータに総分解能値より大きな値を入
力した。 
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 When Programming mode: Scaling is set, then Preset must be less than or 

equal to Total set counts (Counts per revolution  Number of 
revolutions). 

 When Programming mode: Start / Stop is set, then  Preset must be less 
than or equal to Counts to be displayed). 

 When Programming mode: Prog is set, then Preset must be less than or 
equal to Counts to be displayed). 
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•  Programming mode: Scaling （プログラミングモード：スケーリング）がセット

されたときに、Preset （プリセット値）が以下の値と同じか又は小さい Total 
set counts（トータルセットカウント） (Counts per revolution(1 回転当りのカウント数) < 
Number of revolutions(回転数). 

•  Programming mode: Start / Stop（プログラミングモード：スタート/ストップ） がセ
ットされるときに、Preset（プリセット値）が Counts to be displayed（表示カ

ウント値）より小さいか同じ 
•  Programming mode: Prog （プログラミングモード：Prog） の時に、Preset（プリ

セット値）が  Counts to be displayed（表示値）より小さいか同じ 
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6.6 “レッドゾーン” 補正 

Most of  the  encoders  suffer the  problem  of the so-called  “red zone”. This 
problem occurs when the overall resolution (i.e. the number of information per 
revolution  the number of revolutions) is not a power of 2. 
When this problem arises, the device must operate within the “red zone” for a 
certain number of positions. The size of the “red zone” is variable. To calculate it 
we must subtract the overall set resolution from the overall physical resolution 
of the device as many times as until the difference is less than the overall set 
resolution. When the encoder crosses the limit of the last value in the overall 
physical resolution, a counting error occurs, i.e. a jump in the position count. The 
problem is represented graphically in the following Figure. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

例 

18/16384 multiturn encoder. 

Physical resolution: 
 Singleturn physical resolution = 262144 counts/turn = 18 bits (218)  

Multiturn physical resolution = 16384 revolutions = 14 bits (214) 
 Overall physical resolution = 4294967296 = 32 bits (232) 

 
Set values: 
 Information per revolution = 262144 = 218 

 Number of revolutions = 6748 = it is NOT a power of 2 
 Overall set resolution = 1768947712 = it is NOT a power of 2 
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エンコーダのほとんどは、いわゆる「レッドゾーン」の問題抱えています。この問題は
全体の分解能が（即ち、１回転での情報数 x 回転数）が 2 の累乗でない場合に発生しま
す。この問題が発生した場合、デバイスは、限られた範囲のポイント数「レッドゾーン」
内で動作しなければなりません。「レッドゾーン」のサイズは可変です。違いは、月の
全体的な解像度未満になるまでと、それを計算するために、デバイス全体の物理的分解
能からセットされた分解能を何度も引いて、残り数が全体の設定分解能よりも小さくな
らなければいけません。エンコーダが全部の物理的な分解能の中で最終値の範囲を超え
てしまった場合、計数エラーが発生します。位置カウント数がジャンプします。問題は、
次の図にグラフで表されます。 
 

伝送位置情報 

設定分解能の
全体 

物理的分解能の全体 

赤の
範囲 

位置データ 

18/16384 多回転エンコーダ 
 
物理的分解能: 

• 単回転物理上分解能 = 262144 カウント/回転 = 18 ビット (218) • 多回転物理上分
解能 = 16384 回転 = 14 ビット (214) 
• 物理上総分解能 = 4294967296 = 32 bits (232) 

設定値： 
•  1 回転の情報数 = 262144 = 218 
•  回転数 = 6748 = 2 の累乗ではない 

•  全分解能 = 1768947712 = 2 の累乗ではない。 
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This can be proved easily: 
Overall physical resolution 

= 
Overall set resolution 

 
 

It  follows  that  for  757071872 positions  (4294967296 -  1768947712  2 = 
757071872), i.e. for 2888 revolutions, the encoder will work within the limits of 
the so-called “red zone”. After position 757071872 (i.e. at the end of the “red 
zone”) a position error (namely, a “jump” in the position count) would happen as 
the following position would be “0”. See the Figure in the previous page. 

 
 

This encoder from Lika Electronic was designed to dynamically compensate the 
problem of the “red zone”.  An algorithm developed by Lika Electronic in fact 
allows to recognize the “red zone” so adding a compensation; in this way at the 
counting overflow where the max. physical resolution point is located, namely 
4294967296, a counting error does not occur. 
The matter is overcome as shown in the following Figure. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

As you can easily understand, the transmitted position is consistent although 
the encoder is working within the limits of the “red zone”. 

 
 

警告 
Please mind the following limitation. 
It concerns the number of revolutions you are allowed to carry out while the 
encoder is switched off; if this value is exceeded, the compensation of the “red 
zone” is lost as well as the counting position. 
This value is variable and depends on the set number of revolutions (Number of 

, see the parameter Number of revolutions) and has to be calculated in 
two different  ways depending on whether  the  set  number of  revolutions is 
greater than or less than 8192. 
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4294967296 

= 2,427...
1768947712 

revolutions 

 
このことは簡単に証明できます: 

全体の物理的分機能  4294967296 
             =                                           = 2,421…… 

全設定分解能   1768947712 

位置情報 757071872（4294967296 - 1768947712 * 2 =757071872）はすなわち、2888 回
転の場合、エンコーダは、いわゆる「赤色ゾーン」の範囲内で動作します。       .  

位置 757071872 の後（すなわち、「赤色ゾーン」の終わり）、次の位置が「0」にな
るので、位置誤差（すなわち、位置カウントにおける「ジャンプ」）が起来ます。 前
のページの図を参照してください。 

Lika Electronic のこのエンコーダは、「レッドゾーン」の問題をダイナミックに補正す
るように設計されています。 Lika Electronic によって開発されたアルゴリズムでは、
実際には「レッドゾーン」を認識して補償を追加することができます。 このようにし
てカウントオーバーフロー時には、 物理的な分解能位置が、つまり 4294967296 とな
り、カウントエラーは発生しません。 
この問題は次の図に示すように解決されます 

伝送位置
情報 

全設定 
分解能 

全物理的 
分解能 

容易に理解できるように、エンコーダが「赤いゾーン」の範囲内で作業していても、送信され
た位置は一貫しています 

以下の制限に留意してください。 
エンコーダの電源を切っている間に実行できる回転数に関係します。 この値を超え
ると、「レッドゾーン」の補償はカウント位置と同様に失われます。 

この値は可変であり、設定された回転数（設定値に関しては、Number of revolutions
で設定されたパラメータをご覧ください。）に依存し、設定された回転数が 8192

より大きいか、または 8192 より小さいかによって、2 つの異なる方法で計算する必
要があります 
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ケース 1 
If the set number of revolutions (Number of revolutions) is  8192, then the maximum 
number of revolutions you will  be allowed to carry out while the encoder is 
switched off (N max revolutions) will be as follows: 

 
N 

回転数 

 
 
 
 

Muiturn physical resolution 
cycles 

umber of revolutions 

 
 

ケース 2 
Otherwise, if the set number of revolutions (Number of revolutions) is > 8192, then the 
maximum number of revolutions you will  be allowed to carry out  while the 
encoder is switched off (N max revolutions) will be as follows: 

 
max revolutions 

 
 
 

Multiturn physical resolution 
red zone 

umber of revolutions 

 
 

Thus, if we use the values already reported in  the example above in this 
paragraph, we will have as follows: 

物理的分解能: 
 Singleturn physical resolution = 262144 counts per turn = 18 bits (218)  

Multiturn physical resolution = 16384 revolutions = 14 bits (214) 
 Overall physical resolution = 4294967296 = 32 bits (232) 

設定値: 
 Counts per turn = 262144 = 218 

 Number of revolutions = 6748 = it is NOT a power of 2 
 Overall set resolution = 1768947712 = it is NOT a power of 2 
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RESIDUAL ( 

) = INTEGER ( 
N

N =

 
そこで 

214 
)

umber of revolutions 

) = RESIDUAL ( 
NN 

サイクル 

2 最大回転数 * N 

INTEGER ( 
N 

N
サ

214 
)

umber of revolutions 

N = SIZE red zone 

where
 
SIZE = 

もし、回転数設定値が (Number of revolutions) が  8192 ならば、エンコーダが電源遮断
までに事実上使用できる最高回転数 (N max revolutions) は以下のようになります。 

それ以外では、もし回転数設定値 (Number of revolutions) が > 8192 で、電源遮断までに
実施できる最高回転数 (N max revolutions) は以下のようになります。 

Thus, 当 パ ラ グ ラ フ の 上 記 例 で 、す で に 使 用 さ れ た 数 値 を 使 用 す
る 場 合 は 、 以 下 の 結 果 と な り ま す 。  

• 単回転物理的分解能= 262144 counts per turn = 18 bits (218) • 多回転物理的分解能 = 
16384 回転 = 14 bits (214) 

•  全設定分解能 = 4294967296 = 32 bits (232) 

•  一回転カウント数 = 262144 = 218 
•  回転数 = 6748 = it is NOT a power of 2 

•  全設定分解能 = 1768947712 = これは２の累乗ではありません。 
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サイクル 



 
 
 
 

umber of revolutions max revolutions 

result from the following calculations: 

 
214 = 16384 

INTEGER (             ) = 2 (2,427978...) 
6748 

 
N 

umber of revolutions 

 
 
 

From the  example  above it  follows  that  the  number  of  revolutions you  are 
allowed to carry out while the encoder is switched off will be 6748. 
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= 6748 2 
= * 6748 

2 

N =

 
So: 

HM58 PS 

 
The set number of revolutions (N ) is  8192, thus N will 

cycles 

cycles 

2 
N = max revolutions * N 

分解能(N)のセット番号は  8192, ここで、N は以下の計算で求められます。 

上記例によると、エンコーダが電源遮断されるまでに設定できる回転数は 6748
となります。 
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7 初期値パラメータリスト 
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Parameters list Default value   
Preset 0   
Offset 0   
Output code binary   

Protocol right aligned 
(LSB right 

  

Positive counting direction CW (standard)   
Enable preset / offset enabled   
Select preset / offset preset   
Enable parity bit disabled   
Select parity bit even   
SSI clock number 32   
SSI timeout µs 12   
Programming mode: 
Scaling Scaling   

Counts per revolution PPR 262144   
Number of revolutions R 16384   
Total set counts P 4294967296   
Counts to be displayed in 
Programming mode: Start / 
Stop 

 
4294967296 

  

Counts to be displayed in 
Programming mode: Prog 4294967296   

Encoder HW counts P in 
Programming mode: Prog 4294967296   

パラメータリスト 初期値 
Preset（プリセット） 0 
Offset（オフセット） 0 
Output code（出力コード） Binary（バイナリー） 

Protocol（プロトコール） 
右並び (LSB （最下位ビット）右並び) 

Positive counting direction（加算計数方向） CW (標準) 
Enable preset / offset（プリセット/オフセッ有効） 有効 
Select preset / offset（プリセット/オフセット選択） プリセット 
Enable parity bit（パリティビット有効） 無効 
  
Select parity bit（パリティビット選択） Even 
SSI clock number（SSIクロック番号） 32 
SSI timeout µs（SSIタイムアウト、マイクロ秒） 12 
Programming mode: Scaling 
（プログラミングモード：スケーリング） 

スケーリング（拡大縮小） 

Counts per revolution PPR（１回転でのカウント数、PPR） 262144 
Number of revolutions R（回転数、R） 16384 
Total set counts P（合計設定カウント数、P） 4294967296 
Counts to be displayed in Programming mode: Start / Stop 
（プログラミングモード：スタート/ストップでの表示カウント数） 

 
4294967296 

Counts to be displayed in Programming mode: Prog 
（プログラミングモードでの、表示カウント数） 

4294967296 

Encoder HW counts P in Programming mode: Prog 
（プログラミングモードでの、エンコーダモデル：HW 表示カウント数） 

4294967296 

パラメータリスト Default value 
Preset（プリセット） 0 
Offset（オフセット） 0 
Output code（出力コード） Binary（バイナリ） 

Protocol（プロトコール） 
右並び (LSB （最下位ビット）右並び) 

Positive counting direction（加算計数方向） CW (標準) 
Enable preset / offset（プリセット/オフセット有効） 有効 
 

初期値パラメータリス
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This device is to be supplied by a Class 2 Circuit or Low-Voltage Limited 
Energy or Energy Source not exceeding 30 VDC. Refer to the ordering 
code for supply voltage rate. 
Please check the supply voltage specification in the product datasheet. 
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