
ロボットコントローラユニット

MRCUシリーズ
技術資料

お買い上げいただきありがとうございます。
この技術資料には、製品の取り扱いかたや安全上の注意事項を示しています。
• 技術資料をよくお読みになり、製品を安全にお使いください。
• お読みになった後は、いつでも見られるところに必ず保管してください。
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1 はじめに

お使いになる前に

製品の取り扱いは、電気・機械工学の専門知識を持つ有資格者が行なってください。
お使いになる前に、「安全上のご注意」をよくお読みのうえ、正しくお使いください。ま
た、本文中の警告・注意・重要に記載されている内容は、必ずお守りください。
この製品は、一般的な産業機器への組み込み用として設計・製造されています。その他の
用途には使用しないでください。
この警告を無視した結果生じた損害の補償については、当社は一切その責任を負いません
ので、あらかじめご了承ください。

技術資料・取扱説明書について

製品をお使いになるときは、本書と取扱説明書を併せてお読みください。
取扱説明書については、当社のWEBサイトからダウンロードしていただくか、
支店・営業所にお問い合わせください。
https://www.orientalmotor.co.jp/

種類 品番 概要

MRCUシリーズ 技術資料（本書）
-

ロボットコントローラユニット特
有の内容を説明しています。

MRC01 ユーザーズマニュアル
HM-60454

ロボットコントローラの内容を説
明しています。

AZシリーズ miniドライバ
RS-485通信タイプ
ユーザーズマニュアル

HM-60423
ドライバの機能、設置･接続方法
などについて説明しています。
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製品の概要

MRCUは、AZシリーズ/AZシリーズ搭載アクチュエータで構成したロボットを制御する
コントローラです。
AZシリーズのドライバがMRCUの内部で配線された状態で搭載されているため、
ドライバ－コントローラ間の配線作業が不要になった製品です。

■対応するロボットタイプ
最大7軸（周辺機器を含む）までで構成されたロボットを制御可能です。
各ロボットの詳細は
ロボットコントローラ MRC01 ユーザーズマニュアル（HM-60454）を参照ください。

■制御方法
EtherNet/IPのImplicit通信（周期通信）で運転する。
I/Oを入力しての運転はできません。

https://www.orientalmotor.co.jp/
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安全上のご注意

コントローラは平滑な金属板に設置して使用する。けがの原因になります。
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使用上のお願い

ロボットコントローラ MRC01 ユーザーズマニュアル（HM-60454）を参照ください。
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2 ハードウェア
システム構成

ロボットコントローラユニット
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準備

■製品の製品の確認
次のものがすべて揃っていることを確認してください。
不足したり破損している場合は、お買い求めの支店・営業所までご連絡ください。
• コントローラ........................................1台

■品名の見方
コントローラの品名は、銘板に記載された品名で確認してください。
銘板の見方については「銘板の情報」をご覧ください。

MRCU 6A 1D 1
① ② ③ ④

① シリーズ MRCU：MRCUシリーズ

② ロボット軸数 2A：2軸 3A：3軸 4A：4軸 5A：5軸 6A：6軸

③ 搭載ドライバ種類 1D：AZD-KR2D

④ 周辺軸数 なし：0軸 1：1軸 2：2軸

■組み合わせ可能な製品
コントローラと組み合わせが可能な製品については
AZシリーズ miniドライバRS-485通信タイプユーザーズマニュアル（HM-60423）
を参照ください。
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■各部の名称と機能

分類 名称 説明

コネクタ

電源コネクタ（CN1） 主電源と制御電源を接続します。

モーター/エンコーダ/電磁ブレーキ
コネクタ（CN2）

モーター、エンコーダ、電磁ブレーキ
を接続します。

EtherNet/IP用通信コネクタ EtherNet/IPケーブルでスキャナを接続
します。

USB通信コネクタ MEXE02をインストールしたパソコン
を接続します。（USB Bタイプ）
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モーター/エンコーダ/電磁ブレーキ
コネクタ（CN2）

USB通信コネクタ

冷却用ファン

電源コネクタ（CN1）

Ethernet/IP用通信コネクタ

モーター/エンコーダ/電磁ブレーキコネクタは電源コネクタに近い順に軸1、軸2・・・の
設定となります。

（例）MRCU6A1D1の場合（周辺軸1軸）

（例）MRCU4A1Dの場合（周辺軸なし）

電源コネクタ
軸1軸6

周辺軸

軸1軸4

FG端子

（例）MRCU5A1D2の場合（周辺軸2軸）

軸1軸5

周辺軸1

周辺軸2



設置

■設置場所

コントローラは、機器組み込み用に設計、製造されています。風通しがよく、

点検が容易な次のような場所に設置してください。

• 屋内に設置された筐体内（換気口を設けてください）

• 使用周囲温度 0～+40℃（凍結しないこと）

• 使用周囲湿度 85 %以下（結露しないこと）

• 爆発性雰囲気、有害なガス（硫化ガスなど）、および液体のないところ

• 直射日光が当たらないところ

• 塵埃や鉄粉などの少ないところ

• 水（雨や水滴）、油（油滴）、およびその他の液体がかからないところ

• 塩分の少ないところ

• 連続的な振動や過度の衝撃が加わらないところ

• 電磁ノイズ（溶接機、動力機器など）が少ないところ

• 放射性物質や磁場がなく、真空でないところ

• 海抜1,000 m以下
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■設置方法

コントローラはEtherNet/IP用通信コネクタを上側にして、

垂直（縦位置）に設置してください。

コントローラは平滑な板などに設置してご使用ください。

【重要】

• コントローラの周囲には、発熱量やノイズが大きい機器を設置しないでください。

• コントローラは、上位システムや他の熱に弱い機器の下側に設置しないでください。

• コントローラの周囲温度が40℃を超えるときは、ファンで冷却したり、

コントローラと他の製品の間に空間を設けるなど、換気条件を見直してください。

平滑な板

EtherNet/IP用通信コネクタ

OK

NG
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接続

コントローラの接続例、電源の接続方法、接地方法などについて説明しています。

■接続例

※1 当社のケーブルです。別途お買い求めください。
※2 電源を間違えて配線すると、内部の入力回路が短絡するおそれがあるため、

サーキットブレーカまたはサーキットプロテクタの接続を推奨します。
※3 I/Oを使用した制御はこの製品では行えません。

【重要】
• コネクタは確実に接続してください。コネクタの接続が不完全だと、
動作不良を起こしたり、モーターやドライバが破損する原因になります。

• ケーブルを接続するときは、CN1～CN3コネクタに負担がかからないよう、
ケーブルを固定してください。コネクタに負担がかかると接続不良の原因になり、
ドライバが正常に動かなくなるおそれがあります。

• モーターとドライバ間の配線距離は10 m以下にしてください。
10 mを超えると、ドライバから放射されるノイズが増加する原因になります。

• 主電源のケーブルと制御電源のケーブル長さは2 m以下にしてください。

USB通信コネクタに接続
USBケーブル

EtherNet/IP通信用
コネクタに接続

CN2に接続 接続ケーブル※1
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サーキット
ブレーカー※2

サーキット
ブレーカー※2



■主電源、制御電源の接続（CN1）

●推奨コネクタ

コントローラに接続するコネクタは以下の製品を推奨します。

品番：NR-2410-PF、NR-2410CPS-PF（七星科学研究所製）

●ピンアサイン

コンタクト挿入側から見た図です。

記載に従いNo.1～7、No.10を全て配線しご使用ください。

No. 名称

1 主電源

2 主電源

3 主電源

4 GND

5 GND

6 GND

7 制御電源

8 -

9 -

10 フレームグランド

●電源電流容量

・入力電源電圧：DC24V±5％

・主電源の電流容量

組み合わせる製品によって主電源の電流容量が異なります。

必要な容量については、

AZシリーズminiドライバ RS-485通信タイプ ユーザーズマニュアル（HM-60423）

に記載している電源電流容量の項目をご参照下さい、

●コントローラの接地

コントローラは必要に応じて接地してください。

接地線は、溶接機や導入機器などと共有しないでください。
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■EtherNet/IPケーブルの接続（CN3、CN4）

EtherNet/IPケーブルをEtherNet/IP通信コネクタ（CN3、CN4）に接続します。

●ピンアサイン

■USBケーブルの接続

B

■ノイズ対策
ノイズ対策についてはロボットコントローラ MRC01 ユーザーズマニュアル（HM-60454）を参照ください。
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点検・保守

■点検
ロボットの運転後は、定期的に次の項目について点検することをおすすめします。

異常があるときは使用を中止し、ネットワーク対応製品専用ダイヤル、
またはお買い求めの支店・営業所にお問い合わせください。

【点検項目】
• コントローラの開口部が目詰まりしていないか確認してください。
• コントローラに埃などが付着していないか確認してください。
• コントローラの接続部に緩みがないか確認してください。
• コントローラに異臭や異常がないか確認してください。

■保証
製品の保証については、当社のWEBサイトでご確認ください。

https://www.orientalmotor.co.jp/

■廃棄

製品は、法令または自治体の指示に従って、正しく処分してください。
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周辺機器

■リレー接点保護部品・回路

リレー接点保護部品・回路については
ロボットコントローラ MRC01 ユーザーズマニュアル（HM-60454）を参照ください。

仕様

■製品仕様

電源
入力電圧 DC24V±5％

入力電流 24A（最大）

インターフェース
フィールドネットワーク

EtherNet/IP

制御軸数 3～7軸※

※エンドエフェクタを含めた軸数です。
コントローラで制御できるロボットは1台です。

■一般仕様

使用環境

周囲温度 0～+40℃（凍結しないこと）

湿度 85 %以下（結露しないこと）

高度 海抜1,000 m以下

雰囲気 腐食性ガス、塵埃がないこと。水、油が直接かからないこと。

保存環境
輸送環境

周囲温度 －25～+70 ℃（凍結しないこと）
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3 運転
運転を始める前に行なっていただきたい内容やコマンドについて説明しています。
以下の内容はロボットコントローラ MRC01 ユーザーズマニュアル（HM-60454）を
参照ください。

・コントローラで制御できるロボット
・運転準備のながれ
・原点の設定
・位置リミットの設定
・動作確認
・データのバックアップ
・メンテナンス
・運転プログラムの作成
・コマンド
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ロボットの設定

MRC Studioでロボットの情報を設定します。
通常のMRC01の手順とは異なる内容を本書で説明しています。

1. MRC Studioを起動します。

2. ［通信ポート］をクリックし、「MRC01」を選択します。

3. スタート画面で［セットアップ］をクリックします。

4. 事前準備で「コントローラとドライバの接続を外して下さい。」と案内がありますが、

本製品は筐体内部のドライバの接続を外す必要はありません。

「接続を外しました」にチェックを入れてください。

チェックを入れ、次の手順へ進めてください
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5.ロボットタイプを選択して「次へ」をクリックしてください。

（画像はロボットタイプ「垂直多関節」「3リンクベース軸旋回+Rz軸」を選択した場合）

6.エンドエフェクタの数量、タイプを選択して「次へ」をクリックしてください。
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7.コントローラの設定を実施してください。

8.ドライバの接続設定を行います。

STEP1を実施して下さい。

STEP2については、本製品はすでに設定済みのため、対応不要です。

STEP3へ進んでください。以降の設定は画面の内容に従って行ってください。
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4 トラブルシューティング
アラーム機能やインフォメーション機能について説明しています。
以下の内容はロボットコントローラ MRC01 ユーザーズマニュアルを参照ください。

・通信異常の検出
・アラーム一覧
・タイミングチャート
・インフォメーション

アラーム

詳細ついては、ロボットコントローラMRC01ユーザーズマニュアルをご参照ください。

コントローラには、温度上昇、接続不良、運転操作の誤りなどから
コントローラを保護するアラーム機能が備わっています。
アラームが発生するとALM-A出力がON、ALM-B出力がOFFになり、ロボットが停止します。
このとき、モーターは励磁したままになります。
アラームの内容については、EtherNet/IP、またはMRC Studioで、
発生中のアラームを確認できます。

■アラームの解除

■アラームの履歴
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