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●外形寸法：Size
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注：
［４０６，２０８］表記　ＡＢＨ－４０６，２０８の寸法　
［４０４］　　　　表記　ＡＢＨ－４０４の寸法
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Speed contro l  s ty le dig ita l  ＡＣ servo amplif ier for the battery power supply   

ABH2 Series ABH2シリーズ
2軸一体デジタルＡＣサーボドライバ

■ＡＧＶ関連搭載用として好評いただいているＡＢＥ－Ｄｕｏをリニューアル。
DSPによるフルデジタルサーボとして、進化して生まれ変わりました。

■多彩な指令形態での制御が可能です。
２軸一体型ドライバの特色を生かし、指令入力用にアナログ４チャンネル入力を装備しています。

各軸の速度やトルク指令に対して、補正アナログ入力（ステアリング指令）を与えることが出来ます。

 さらにメモリ上の内部指令、マスタースレーブ運転、加減速設定、極性などパラメータやＩ／Ｏ入力と

組み合わせて指令を与えることが可能です。

■システムの立ち上げや、メンテナンスに便利な専用ツールを用意。
制御パラメータの設定変更、運転状態のモニタなどが、専用のパラメータ設定器、または、

専用ソフトウェアを組み込んだパソコンで管理が可能です。

■対応モータには、車輪付モータを用意しています。
モータ単体タイプのBシリーズはもちろんのこと、ＡＧＶに最適な車輪付モータＡＷＲⅡシリーズも

ラインナップしています。

株式会社　ワコー技研

■ＡＧＶ、電動カートなどを２輪駆動で、速度差ステアリング制御を行うサーボドライバです。
２軸分のドライバーを一体化したコンパクトでローコストな製品です。
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マスター／スレーブ

運転も可能



●型式表記　：　Type

ＡＢＨ２－ ◇ ◆◆
01

04

06

08

No . 定格電流

26 .0Arms

　5 .6Arms

12 .5Arms

21 .2Arms

瞬時最大

56 .6Arms

11 .3Ａrms

28 .2Arms

42 .4Arms

ＤＣ２４Ｖ

ＤＣ２４Ｖ～４８Ｖ４

２

No . 電源電圧（ 定格） 動作保証

ＤＣ２０Ｖ～２８Ｖ

ＤＣ２０Ｖ～５６Ｖ

◇仕様電源種別 ◆出力容量種別

●仕様：Specif ication   

ドライバ 型式 ABH2 -208 ABH2 -401 ABH2 -404 ABH2 -406

対
応
モ
ー
タ

2
4
V

巻
線

4
8
V

巻
線

単体

車輪型

容量

単体

容量

380W　（最大）

B3 0 1 E-D2

50W　（最大） 165W　（最大）

A WR Ⅱ0 1 0 B（φ130）

400W　（最大）

B4 0 1 E-D4

300W（最大）

A WR Ⅱ0 3 0 Ｂ （φ200）

７５０W　（最大）

B7 5 2 E-D4

A WR Ⅱ0 7 5 B（φ230）

オ ーバ ードライブ率 200%

モータ構 造 ＰＭ形同期モータ

モータセン サ ＢＲＸ形ブラシレスレゾルバ（１Ｘ）

電
源

主電源

制御電源

ＤＣ２４Ｖ（定格）
ＤＣ２０Ｖ～２８Ｖ（動作保証）

ＤＣ２４Ｖ～４８Ｖ（ 定格）
ＤＣ２０Ｖ～５６Ｖ（ 動作保証）

定格相電流

瞬時最大電流

26.0Arms

56.6Arms

5.6Arms

11.3Arms

12.5Arms

28.2Arms

21.2Arms

42.4Arms

パワー制御方式 ＰｏｗｅｒＭＯＳＦＥＴによる三相正弦波ＰＷＭ

ア ナ ロ グ電圧入力

指
令
方
法

４チャンネル入力。入力インピーダンス１０ＫΩ以上
ユニポーラ（０Ｖ～５Ｖ）、バイポーラ（ー１０Ｖ～＋１０Ｖ）切替可能

Ｃｈ０入力：Ａ軸の速度またはトルク指令　／　Ｃｈ１入力：Ｂ軸の速度またはトルク指令
ＣＨ２入力：Ａ軸補正（軌道修正）　／　Ｃｈ３入力：Ｂ軸補正（軌道修正）

B5 0 0 E-D2 B1 0 1 E-D2 B2 0 1 E - D2 / B301E-D2

車輪型

内部指令 ３つの速度（トルク）をメモリ上に記憶。 Ｉ／Ｏ入力でアナログ 入力と 内部指令１～３の選択が可能。

２軸の一方をマスター軸とし、マスター軸の発生トルクをそのままスレーブ軸の指令と して動作さ せます。マスタースレ ー ブ

その他 加速度制御、極性切り替えなど

制
御
入
力

制
御
出
力

指令選択

指令極性

起 動 補正O N /O F F

サーボON/OFF

ス タ ー ト／ストップ

アラームリセット

ブレーキ解 除

アナログ指令またはメモリー上にプリセットした内部指令を切り替えます。 （ 軸単位で可）

軸ごとの指令の極性を変えてモータの指令に対する回転方向を変えること ができます。

アナログ補正入力の有効／無効を切り替えます。 （ 軸単位で可）

出力パワーのＯＮ／ＯＦＦの制御（ 軸単位で可）

指令信号の有効／無効の切り替えを行います。（加速度制御のトリガーと 兼用）

アラーム発生時のサーボ停止の 解除入力。

保持ブレーキの強制解除を行うための入力。（通常は サーボＯＮ／ＯＦＦ制御に 連動）

エンコーダ信 号

レディ

エラー

エ ラ ー ／ ア ラ ームコード

テスト用電源出力

モニタ電圧出力

モニタＬＥＤ

使用環境

各軸Ａ、Ｂ相信号オープンコレクタ出力１２８，２５６，５１２， １０２４／Revo lu t i o nの切替が可能。 （ Z相は ありません）

運転可能状態を出力します。

エラー状態（重異常状態） を出力します。

アラーム／エラー状態を３ビットコードで出力します。

テスト用電源として　＋５V（２００ｍAMAX)　±10V（ １０ ０ｍAMAX)を出力

　２チャンネル装備。速度、出力トルクなどがアナログ電圧でモニタできます。モニタ内容はパラメータで設定可能。

POWER（緑） ,READY(緑)　ERROR（赤） .ERROR/ALARM(CODE )  (赤 )

０～４５℃　８５％Ｒｈ以下

●オプション:Option

◇ケーブル

（注）ＡＷＲⅡ、ＡＮＲⅡシリーズのモータケーブ

ルは、モータ直出しのためオプションでの取扱は

ありません。延長される場合は、モータの電流

値にあった配線材で、端子台等で中継して行っ

てください。

■レゾルバケーブル（AWRⅡ/ANRⅡ用）

型式 線長

GP-RC2 ２ｍ

GP-RC3 ３ｍ

GP-RC5 ５ｍ

GP-RC8 ８ｍ

型式 線長

■パソコン通信ケーブル

型式

NS-RS9

NS-RS25

ＰＣ側コネクタ

D-SUB 9P i nオ ス

D-SUB 25P inメ ス

◇メンテナンス機器

■パソコン用　パラメータ管理・ 状態モニター用ソフトウェア

OS

型式 動作環境

Te lABH fo r Win dows

Te lABH

CPU

メモリ

CDROM

HDD

COMポート

Mic rosof t　Windows９５，９８，９８SE（Second Ed i t ion )，Me(Mi l l en n um　 Ed i t i o n ）
Windows　NT4 .0SP5以上，Windows2000Prof e ss i o n a l S P2以上

Windows　XP　HomeEd it ion／Profess i o n a l 　 E d i t i o n

上記OSが推奨しているCPU速度、メモリ容量以上搭載さ れてい ること 。

HDD空き容量１０M以上

１ポート　
USB→COMポート変換器利用可能（ ただし対応OS使用のこと ）

インストール時に 必要

OS

COMポート

FDD

D O S /V機　 M i c o r o s o f t 　 MS -D O S Ve r ６ ． ２ が動作していること

NEC機　NEC　MS-DOSVer5 .0A以上が動作してい ること

※ 注 意
W i n d o w s の D O S ウ イ ン ド ウ
で の 動 作 は 保 証 し ま せ ん 。

１ポート　（USB→COMポート変換器は 使用できません）

３．５インチ２DD対応ドライブ　１機　（インストールに必要） 　 FDDでの起動も可能。

■パラメータ設定器

TBX

型式

パソコンを使用せずに、手元で状態表示、 パラメ ータ調整が行えます。
（ご利用の際は、専用ケーブル（型式：TB -ABH)が必要です。 ）

仕様

●制御ブロック図：BlockDiagram

アナログ０（A軸指令)

アナログ２（Ａ軸補正)
（ステアリング指令）

指令選択０
指令選択１

加算極性
加算スイッチ

スタート・ストップ

指令極性
マスタ／スレーブ

制御モード切替

制御回路サーボON/OFF
アラームリセット

保持ブレーキ解除

A相
B相

A軸エンコーダ信
号

A相
B相

B軸エンコーダ信
号

レディ
エラー

＋５Ｖ
＋１０Ｖ
-１０Ｖ

テスト電源

A軸保持ブレーキ出力
B軸保持ブレーキ出力

POWER

ERROR

0

1

2

CODE

READY

凡例

内部パラメータとして
設定出来る項目

I/Oで制御

制御入出力

指令信号

トルク制御

モータ
電流制御

レゾルバ
処理

速度制御

∫

＋

＋
比例ゲイン

積分ゲイン

＋

ー

モータ

レゾ
ルバ

+/-

+/-

＋＋

ゲイン

オフセット

＋

＋

ゲイン

オフセット

＋

Ａ軸内部指令１

内部指令２

内部指令３

＋

0

+/-

時定数

トルク制御

モータ
電流制御

レゾルバ
処理

速度制御

∫

＋ ＋
比例ゲイン

積分ゲイン

＋

ー

モータ

レゾ
ルバ

+/-

+/-

＋＋

ゲイン

オフセット

＋

＋

ゲイン

オフセット

＋

B軸

＋

+/-

時定数

ビジー

０
１
２

エラー／アラームコード

モニタ電圧出力

アナログ1（B軸指令)

アナログ3（B軸補正)
（ステアリング指令）

指令選択０
指令選択１

加算極性
加算スイッチ

スタート・ストップ

指令極性
マスタ／スレーブ

制御モード切替


