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Instruction type Command name Reference chapter 

high speed command PLSY pulse output  For details, please refer to Chapter 11 11.3.1 

 

Instruction type Command name Reference chapter 

high speed command PLSR with acceleration and 
deceleration variable speed pulse 
output command 

 For details, please refer to Chapter 11 11.2.5 

 

Instruction type Command name Reference chapter 

high speed command PWM pulse width modulation 
command 

 For details, please refer to Chapter 11 11.3.3 

 

Instruction type Command name Reference chapter 

high speed command DPLSR with acceleration and 
deceleration variable speed pulse 
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Instruction type Command name Reference chapter 

high speed command PLS multi-speed pulse output 
command 

 For details, please refer to Chapter 11 11.2.7 

 

Instruction type Command name Reference chapter 

high speed command HTOUCH read position capture 
instruction 

 For details, please refer to Chapter 11 11.3.4 
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DPTI maximum fixed-length interrupt 
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Chapter 11 11.2.9 
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Chapter 11 11.2.8 
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Chapter 11 11.4.1 
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Chapter 11 11.4.2 
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Chapter 11 11.4.3 
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Chapter 11 11.2.10 

 

Instruction 
type 

Command name Reference chapter 

High speed 
command 

PLSV variable speed pulse output command For detailed instructions, please refer to 
Chapter 11 11.3.2 

 



 

 

⚫ 

⚫ 

1． 

⚫ 

 

⚫ 

⚫ 



⚫ 

 

⚫ 



⚫ 

⚫ 

 

⚫ 

⚫ 



⚫ 

 

⚫ 

⚫ 



⚫ 

 

⚫ 

⚫ 

⚫ 



 

⚫ 

⚫ 
⚫ 

 

 

⚫ 

⚫ 
⚫ 



 

⚫ 

⚫ 

⚫ 

⚫ 



 



 

 

 

 

⚫ 

⚫ 

 

⚫ 

～



⚫ 

 

⚫ 



 

 

～

 

～

 

⚫ 



 

 

⚫ 

 

 

⚫ 

 



 

 

 



 



 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 



 



 

 

 

 



 



 

 

 







 







 













 



 

 

 

（ ） 

（ ） 

（ ） 

⚫ 

       

       

       

       

       

       

       

       

      

     

 
 

   

    

      

    

     

   

    

   

      

      

      

      

     

    

    

   

（ ） 



（ ） 

～ ～

～

～

～ ～

～

A

B

+1 +1 -1-1

OFF

ON

OFF

ON

A

B

+1

+1 +1

+1 +1 +1

+1 +1 -1-1-1-1

-1-1-1-1

OFF

ON

OFF

ON

 

 



 

 

→

→



→

 

X6 



 

→
→

 



 

 



 

 

②

 



 

 



 

 



 

 

 
 

 

 

 

 

 

 



 

 



①

 

 



 

①



 

 

 

 



①

 



 

．



 

 

 

 

 



①



 



 



 

 

 

 

 

 

 



 

 

 



～

～



 

⚫ 

⚫ 



 

 

 

 
 
 
 
 

 

～



 

 







 



～ ～

①

②

③

 

 

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～ ～

～

～

～

～ ～

～ ～



～

～ ～

～ ～

～

～

 

 



 

～

～

 

 



 

 
 
 

 
 

 

 





 

⚫ 【 】

⚫ 

～



⚫ 

 





 



 



【 】 【 】



【 】 【 】

【 】

【 】

【 】

【 】

 

 



 

 
 

  



  

 

 

 



 

⚫ 

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～



～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

（ ）

（ ）

⚫ 

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～



～

～

～

～

～

～

～

～

（ ）

（ ）

⚫ 

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

（ ）

⚫ 

～

～

～



～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

（ ）

⚫ 

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

（ ）

⚫ 

～

～



～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

（ ）

 

 



～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

 





 

 

 

 



 

～

 

 



 

 

 



 

 



 



① 

② 

③ 

 

 

 



 
① 
② 
③ 

④ 

⑤ 



 
① 

② 
③ 

④ 
⑤ 



【 】

【 】

【 】

⑥ 【 】

⑦

⑦ 

 【 】 【 】



① 【 】

② 【 】

③ 【 】

④ 【 】

⑤

⑤ 

⑥ 【 】

⑦ 【 】

 

 

⚫ 

⚫ 

⚫ 

⚫ 



 

⚫ 

⚫ 

⚫ 

⚫ 

 



⚫ 

⚫ 

⚫ 

⚫ 

 

 

 









 



 

⑤

②

③

①

④

⑥



 

■

■



■

■



■

■

①

②

Energy flow status 

Busy 

Completion signal 

Stop state 

Speed 

scan cycle 



■

■

①

② 



■

■

■

Energy flow 

status 

Busy 

Completion 

signal 

Speed 

scan cycle 



■

■

■

■

■

■



■

■



■

、 

、 

、 

■



■

■

■



、 

、 

、 

、 

■

𝐴𝑐𝑐𝑒𝑙𝑒𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛𝑡𝑖𝑚𝑒 =

(𝑆𝑒𝑡𝑠𝑝𝑒𝑒𝑑 𝑃𝑢𝑙𝑠𝑒⁄ 𝑟𝑒𝑞𝑢𝑖𝑟𝑒𝑑𝑓𝑜𝑟𝑜𝑛𝑒𝑟𝑒𝑣𝑜𝑙𝑢𝑡𝑖𝑜𝑛𝑜𝑓𝑡ℎ𝑒𝑚𝑜𝑡𝑜𝑟)×60

𝑀𝑎𝑥𝑖𝑚𝑢𝑚𝑚𝑜𝑡𝑜𝑟𝑠𝑝𝑒𝑒𝑑
×

𝑀𝑎𝑥𝑖𝑚𝑢𝑚𝑚𝑜𝑡𝑜𝑟𝑠𝑝𝑒𝑒𝑑

(𝑆𝑒𝑡𝑎𝑐𝑐𝑒𝑙𝑒𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛∧𝑑𝑒𝑐𝑒𝑙𝑒𝑟𝑎𝑡𝑖𝑜𝑛 𝑃𝑢𝑙𝑠𝑒⁄ 𝑟𝑒𝑞𝑢𝑖𝑟𝑒𝑑𝑓𝑜𝑟𝑜𝑛𝑒𝑟𝑒𝑣𝑜𝑙𝑢𝑡𝑖𝑜𝑛𝑜𝑓𝑡ℎ𝑒𝑚𝑜𝑡𝑜𝑟)×60

(100𝐾 10⁄ 𝐾)×60

6000
×

6000

(1000𝐾 10⁄ 𝐾)×60
= 100𝑚𝑠



■

■

Energy 

flow status 

Busy 

Completion 

signal 

Speed 

Target 

location 

Actual 

location 

scan cycle 



■

、 

、 

、 

、 

■



■

■

Energy flow 

status 

Completion 

signal 

Busy 

Speed 

Target 

location 

Actual 

location 

scan cycle 



■

、 

、 

、 

、 

■



■

■

Energy 

flow status 

Busy 

Speed to 

reach 

Target 

speed 

Actual 

speed 



■

、 

、 

、 

、 

■



 

※

※

※

※

※

※

Energy 

flow status 

Busy 

Forward jog 

Reverse jog 

Speed 



※

※

※

※

※

※

※

※

 

 



 

① 

② 【 】

③ 【 】

④ 【 】

⑤ 【 】

⑥ 【 】

⑦ 【 】



 

 

① 

② 
③ 
④ 

 【 】

 【 】



 【 】

 【 】

 【 】

 【 】

 【 】

 【 】

 

 

 



～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～

～ ～

～

～

～

～ ～

～

～

～

～ ～

～ ～

～

～

 

◆ 

◆ 
◆ 
◆ 

◆ 

 



 

 

① 【 】 【 】 【 】

② 【 】

③ 【 】

④ 【 】

⑤ 【 】

 



① 
② 
③ 
④ 

 
① 

② 



 

 



 

 

Pulse

Direction

OFF

ON

OFF

ON

Positive 
rotation

Reverse 
rotation

Pulse + Direction

Positive 
rotation

Reverse 
rotation

OFF

ON

OFF

ON

Positive 
rotation

Reverse 
rotation

Positive pulse + negative pulse

Start

S
p
e
e
d

DOG:ON
Zero 

point:ON

Origin return 
speed

Crawling 
speed

DOG:OFF Start

S
p
e
e
d

DOG:ON

Origin return 
speed

Crawling 
speed



Start

Speed

Target 
position

Running 
speed

Mobile 
volume

Start

S
p
e
e
d

Running 
speed

Speed 
change

Speed 
change

Energy 
flow 
OFF

Start

S
p
e
e
d

Set 
position

Running speed

Modification 
frequency

V3

Modification 
frequency

Start

Speed

Target 
position

Running speed

Energy 
flow off

Start

S
p
e
e
d

Target 
position

Running speed

1 2 ...N

Pulse Width

Periodicity
→

→

→

→

...



Start

Speed

Mobile 
volume

Running speed

Interrupt 
input：on

Start

Speed

Target 
position

DPIT

Interruptions

V1

V2

Maximum 
position

Maximum number of pulses output

Number of interrupt 
output pulses

Speed

Mobile 
volume

Running speed

Start

Start

Target position(x,y)

Center of 
circle position

Start
Passing 
Location

Target 
position
(x,y)

Start
x

Target position
（x,y）

y

F
r
o
m
 

a
x
i
s
 

m
o
v
e
m

e
n
t
 

a
m
o
u
n

t

S
l
a
v
e
 

a
x
i
s
 

s
p
e
e
d

Spindle travel 
amount

Speed 
Synchronizatio

n

Simultaneous 
completionStart End

Total 
movement

Amount of pre-
sync movement Amount of 

movement after 
synchronization

Total 
movement



 



 

Maximum 
frequency

（Vmax）

Given output 

frequency（Vset）

Deceleration 
time(Tdec)

Baseline speed

（Vbasic）

Acceleration 
time(Tacc)

Minimum 
Frequency(Vmin)

Time(T)



 

 

 

T

F
F acc

500max
min_


=

maxF T

accFmin_



① 

② 

③ 

 

 

maxF

accFmin_ accFmin_

accFmin_ maxF



Start

Positioning function 
confirmation

Related Soft Components 
Confirmation

User program writing

End

11.2 Overview of PLC    
positioning functions

11.3 Precautions when using 
positioning commands

11.4 Positioning components 
associated with positioning 
commands

11.5 Application Examples

Reference 
section

Reference 
section

Reference 
section

 

⚫ 

⚫ 

DOG:OFF Start

S
p
e
e
d

DOG:ON

Origin return 
speed

Crawling 
speed





⚫ 

T

F
F acc

500max
min_


=

maxF T

accFmin_



 

⚫ 

～

⚫ 

DSZR  (S1)  (S2)  (D1)  (D2)







T

F
F acc

500max
min_


=

maxF T

accFmin_



⚫ 

 



⚫ 

⚫ 

 

T

F
F acc

500max
min_


=

maxF

T

accFmin_



⚫ 



 

⚫ 

～

⚫ 

） 



T

F
F acc

500max
min_


=

maxF

T

accFmin_



⚫ 

 

⚫ 

～

～

⚫ 



 

 

 

T

F
F acc

500max
min_


=

maxF T

accFmin_



 

⚫ 

～

～

⚫ 



⚫ 

 

 

 

T

F
F acc

500max
min_


=

maxF T

accFmin_



 

⚫ 

～

⚫ 



⚫ 

T

F
F acc

500max
min_


=

maxF T

accFmin_

P NF

maxF minF

upT
downT



②

③

)(2000
)()(

minmax

11

FF

TFFFF
P

upNNNN

−

−+


−−

)(2000
)()(

minmax

11

FF

TFFFF
P downNNNN

−

−+
 −−

minF

)(2000
)()()(

minmax

min1min1

FF

TTFFFF
P

downup

−

+−+


)(2000
)()()(

minmax

11

FF

TTFFFF
P

downupMMMM

−

+−+


−−



 

⚫ 

DVIT  (S1)  (S2)  (D1)  (D2)



⚫ 

T

F
F acc

500max
min_


=

maxF T

accFmin_

 

 

 



⚫ 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 



⚫ 

⚫ 



 

⚫ 

STOPDV (S1) (S2) (S3) (D)

T

F
F acc

500max
min_


=

maxF T

accFmin_



⚫ 

⚫ 

T

F
F acc

500max
min_


=

maxF T

accFmin_

 

 



⚫ 

 

 



⚫ 

⚫ 

 

 

 
 

 

 

 

 

 



⚫ 

 



⚫ 

～

⚫ 

 

 

 



 

• 

～

～

⚫ 



• 

⚫

 



⚫ 

⚫ 

⚫ 

⚫ 

 



 

 

⚫ 

⚫ 

Start
x

Target position
（x,y）

y

LIN (S) (D1) (D2)



 

 

 

 

 

 

 



Y（Y1）

Start （50000，0）
（0，0）

X（Y0）

（50000，50000）
End Point Location

（0，50000）

Synthesis speed

⚫ 
① 

② 

③ 

④ 

⑤ 

⑥ 

 



⚫ 

⚫ 

1) 

2) 

3) 



4) 

5) 

6) 

7) 

8) 



⚫ 

1) 

2) 

3) 

4) 

 

⚫ 

CCW (S) (D1) (D2)



⚫ 

Start

Target 
position(x,y)

Center of circle

Start

Passing 
Location

Target 
position
(x,y)

X

Y

（0,0）

 

 

 

 



 

 

 

Start
（2000，5000）

End(6000，1000)

Center of circle（6000，
5000）

X

Y

（0,0）

⚫ 





 

 



 

（ ） 

X0
X1

X2
X3

X5
X4

X6

X7

A
B

A
B

B

B

A

A

External 
spindle 
source

Y0 Shaft 
electronic cam

Y2 Shaft 
electronic cam

Y4 Shaft 
electronic cam

Y6 Shaft 
electronic cam

Y0~Y7
Output 
shaft

Internal virtual 
spindle

VC3M

Y0Pulse
Y1Direction/

CCW

Y2Pulse

Y3Direction/C
CW

Y4Pulse

Y5Direction/C
CW

Y6Pulse

Y7Direction/C
CW

 

（ ） 

（ ） 



X0

X1

A

B

External Part
 Main axis 

Source source

Internal virtual 
spindle

VC3M

Y0Pulse

Not using

convex Wheel 
Make Energy

SM600

External input rise/
fall

Compare interrupt 
signal valid

Week Period / 
Non Periodic 

Select

Delayed start 
enable

Stop mode 
selection

Main axis 
Source source 
Select Select

Electric 
electronic Gear 

Wheel Ratio

Electronic 
Gear

No.1 
electronic cam

No. 2 
electronic cam

No.3 
electronic cam

No.4 
electronic cam

Scaling from axis

Y1Direction

Start Start 
Method Mode 

Select

Software Launch

Touch hair 
stop Select

External input rise/fall 
stop

Compare interrupt 
signal stop

Software Stop

Start

Stop

 



 

Start

Axis control 
settings

Execution Control

Stop Control

End

1. Spindle selection: external input or 
internal virtual connection

2. Electronic gear ratio.

3. Output mode selection: Pulse / Pulse 
+ Direction / CW + CCW

4. Start-up mode: external input/software/
comparison interrupt triggered start-up

5. Cam table selection: electronic gear/N 
electronic cam table (N:1,2,3,4)

6. Cycle setting: cycle execution/non-cycle 
execution

7. Stop mode: execute this cycle 
stop/immediate stop

8. Trigger stop: external input stop/software 
stop/comparison interrupt stop

 

 

 



 

① 【 】

② 【 】



【 】

③ 【 】

④ 【 】

⑤ 【 】

⑥ 
⑦ 

 

 

① 【 】

② 【 】

③ 【 】

④ 【 】

⑤ 【 】

⑥ 【 】



 



 

① 【 】

② 【 】

③ 【 】

④ 【 】

⑤ 【 】

⑥ 【 】

⑦ 【 】

 

① 

② 
③ 

④ 



Cam enable SM

Select the specified X-
point edge method

SDxx=0~15

Externally triggered 
rising edge

Electronic cam 
actuation

Externally triggered 
falling edge

Cam enable SM

Select the software 
startup method

SDxx=16

Electronic cam 
actuation



Cam enable SM

Compare interrupt 
triggered start methods

SDxx=17

Compare 
interruptions

Electronic cam 
actuation

 



 

Cam enable SM

SDxx=1~100K （P范围1~100K）

Electronic cam 
actuation

SD sets the number of 
delay pulses

P

External input 
rising edge

External input falling 
edge



Cam enable SM

SDxx=1~100K （P Scope 1~100K）

Electronic cam 
actuation

SD sets the number of 
delay pulses

P

Cam enable SM

SDxx=1~100K (P range 1~100K)

Compare 
interruptions

Electronic cam 
actuation

SD sets the number of 
delay pulses

P

 



 

① 【 】

② 【 】



③ 【 】

④ 【 】

 

Cam enable SM

Electronic cam 
execution cycle

Stop Mode

Implementation of the 
current cycle completed

Positi
on



Cam enable SM

Electronic cam 
execution cycle

Stop Mode

Stop immediately

Positi
on

 

：

：



 

Cam enable 
SM

Electronic cam 
execution cycle

Cycle completion marker

Position
 

 

User program 
zeroing



 

① 
② 

③ 【 】

④ 

【 】

【 】

【 】

【 】

【 】

【 】

【 】



⑤ 
⑥ 

Spindle position 
SD612/SD613

M1

Y10

0 1000 2000 3000 4000 5000

 

 

⚫ 

 



⚫ 

⚫ 

 



 

⚫ 

⚫ 

 

⚫ 



⚫ 

⚫ 

 

⚫ 

⚫ 



⚫ 

 

 

 

 【 】 【 】



 【 】

 

 



 

 

 

 【 】 【 】



 【 】

 



 



 

 



 

 

① 
② 
③ 
④ 
⑤ 



⑥ 

⑦ 

 

 

 

① 
② 

③ 



 

～

 

 

 

 

～

～

 

 



 ▼



 ▼

 

 

～ ～

 



 

 ▼



 ▼

 

 

 

 



 ▼

 ▼



 

 

 

 



 ▼



 ▼

 



 

 

 



 

 





 

 

 

 

 

 

 



 

－

 

 

 



 

 

 

 





 

→

 

 



 



 

（ ） 



（ ） 





（ ） 



（ ） 





（ ） 



（ ） 





（ ） 



（ ） 





 

 

 



 

 

 



 

 

～

～

 

 



 

 

～

～

 

 



～



～

～

～



～



～

～

～



～

～



～

～

 

（ ） 



（ ） 



（ ） 

（ ） 



（ ） 

（ ） 



（ ） 



（ ） 

























 



～





∣

～


