
ȷɔəɑɕɖɌɛɜɑɚɍɜɌɓɚɎɌɞɑɗɑɕ 

Unidrive ɚɍɓɚɜəɌɫ ɛɜɑɓɑəɞɌɢɔɫ
ˤ·͙͍͙͔ͫͦͦͨͪͦͦ͒ͭ͘͟͡Έͤ·͔ ͔͍͔͙ͨͪͦ͋ͪ͊ͦ͊ͭ͘͡ ;͊ͫͭͦͭ· 

лΣтр ͟ˤͭ -нΦу ˸ˤͭ ͒͡Ύ ͭΎ͔͎͗ͦͦ͡ ͔͙ͪ͗ͣ͊ ͪ͊͋ͦͭ· 

200 ʕ / 400 ʕ  / 575 ʕ  / 690 ʕ

18 ͙ ΌͤΎ 2021
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Control Techniques ˶ ͙͔͚ͤ͊͟ AC & ˿ ͔͍ͪͦ ͙͍ͨͪͦ͒· ͙͍͍ͨͪͦͦ͒ͫͭ͊͘ UK

AC & ˿ ͔͍ͪͦ ͙͍ͨͪͦ͒·

COMMANDER UNIDRIVE DIGITAX

C200 C300 M600 M700 M750

V/F
˾͔͍͔͔͊ͦͣͤͯͭͦͭͦͪͤͦ͘͟͟ ͍͔͙͔ͯͨͪ͊ͤ͡

V/F
˾͔͊ͦͣͤͯͭͦ͘͟ ͍͔͔ͭͦͪͤͦ͟ ͍͔͙͔ͯͨͪ͊ͤ͡
˭͔͊ͣͤͯͭͦ͟ ͍͔͔ͭͦͪͤͦ͟ ͍͔͙͔ͯͨͪ͊ͤ͡

˾͔͊ͦͣͤͯͭͦ͘͟ ͍͔͔ͭͦͪͤͦ͟ ͍͔͙͔ͯͨͪ͊ͤ͡ ˽˸ ͍͙͎͔͒͊ͭ͡Ύ͙ͣ

- - ˭͊ͣͤͯͭ͟·͚ ͍͔ͭͦͪͤ͟·͚ ͔͍͔͙ͫͪͦͪ͗ͣ

AC

0.25͟ ˤςͭ132͟ ˤͭ 0.75͟ ˤςͭ2.8͟ ˤͭ 0.25͟ ˤςͭ5.5͟ ˤͭ

˿͔͍ͪͦ

2.5Aς464A
200% ͨ ͔͔͎ͪͪͯ͊͘͟

1.5A ς16A
300% ͨ ͔͔͎ͪͪͯ͊͘͟
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˶ͯ;΄͙͚ ͙͍͔̂ͤͪͫ͊͡Έͤ·͚ ˽͔͍͔ͪͦ͋ͪ͊ͦ͊ͭ͘͡Έ

Control Techniques ͍͙͍͔ͯͫͭ͊ͤ͊͊ͭ͡ ͫͭ͊ͤ͒͊ͪͭ· ͍ ͍͔͙͙ͯͨͪ͊ͤ͡ 
Ή͔͍͙͎͔ͭͪͦ͒͊ͭ͟͡͡Ύ͙ͣ ͫ 1973.

Á˶͙͔͚ͤ͊͟ UnidriveΎ͍͡Ύ͔ͭͫΎ ͺ͎͚͊ͣ͊ͤͫͦ͟͡ ͔͙ͫͪ͒ ͍ͨͪͦ͒ͯͭͦ͟Control 
Techniques

Á˩΅͔ ͍1996, Control Techniques͔͍ͨͪ·ͣ ͦ͋Ά͔͙͙͒ͤ͡ ͍͔͙͔ͯͨͪ͊ͤ͡ 
͙ͪ͊͘͡;ͤ·͙ͣ ͙͙ͭͨ͊ͣ Ή͔͍͙͎͔͔͚ͭͪͦ͒͊ͭ͟͡͡ ͍ ͦ͒ͤͦͣ ͔ͨͪͦ͒ͯͭ͟Σ 
͙͔ͦ͋ͪͭ͊͘Ύ ͦͤ͟ͼ͔ͨͼ͙Ό ͙͍͔ͯͤͪͫ͊͡Έ͎ͤͦͦ ͔͍͔ͨͪͦ͋ͪ͊ͦ͊ͭ͘͡Ύ ;͊ͫͭͦͭ·

Áˤ ͤ͊ͫͭͦΎ΅͙͚ ͔ͣͦͣͤͭ ͔͔͋ͦ͡1,000,000 Ή͔͍͙͎͔͔͚ͭͪͦ͒͊ͭ͟͡͡ ͨͦ 
͍͔ͫͣͯ ͙ͣͪͯ ͍ͯͨͪ͊͡ΎΌͭͫΎ ͔͍͔ͨͪͦ͋ͪ͊ͦ͊ͭ͘͡Ύ͙ͣUnidrive
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˶ͯ;΄͙͚ ͙͍͔̂ͤͪͫ͊͡Έͤ·͚ ˽͔͍͔ͪͦ͋ͪ͊ͦ͊ͭ͘͡Έ.. ͒ ͡Ύ ͍͊΄͙ͻ ͙͔͔͙͚ͨͪͣͤͤ

̂˽˾ˢˤ˶˩˹ˮ˩ 
˸˻˸˩˹́˻˸

̂˽˾ˢˤ˶˩˹ˮ˩
˿˴˻˾˻˿́̎̑

̂˽˾ˢˤ˶˩˹ˮ˩˽˻˶˻ˬ˩˹ˮ˩˸

͙̏ͫͭͪͯ͘͟Ύ
˶͙͔͚͔ͭͤͦ ͙͍͍ͨͪͦͦ͒ͫͭͦ͘

˹͊ͣͦͭ͊͟
ˮͫͨ·͔ͭ͊ͭ͡Έͤ·͔ ͔ͫͭͤ͒·

Χ
ˮ ͎͔ͣͤͦͦ ͎͔͒ͪͯͦ

˹͊ͫͦͫ·
˴ͪ͊ͤ·

˽ͦ͒Ά͔ͣͤ·͔ ͔ͣͻ͙͊ͤͣ͘·
˴͍͔͚͔ͦͤͪ·
˽͙͎ͦͪ͊͡ͺ͙Ύ

Χ
ˮ ͎͔ͣͤͦͦ ͎͔͒ͪͯͦ

͍̂ͨ͊ͦ͊͟͟
˸͙͍͊ͪͪͦ͊͟͟

͔͙͍͙͔̊ͭ͊͋ͪͦ͊ͤ͡
˨͔͔͍ͪͦͦ͋ͪ͊͋ͦͭ͊͟
˽͙͍͍ͪͦͦ͒ͫͭͦ͘ ΄͙ͤ

Χ
ˮ ͎͔ͣͤͦͦ ͎͔͒ͪͯͦ
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˿ ͙ͦ͒ͤͣ ͙͍͔ͯͤͪͫ͊͡Έͤ·ͣ ͔͍͔͔ͨͪͦ͋ͪ͊ͦ͊ͭͣ͘͡ ͒͡Ύ ͍͔͙ͯͨͪ͊ͤ͡Ύ ͪ͊ͤ͘·͙ͣ 
Ή͙ͭ͊ͨ͊ͣ ͙͍͍ͨͪͦͦ͒ͫͭ͊͘Χ

Á ˭ͤ͊;͙͔ͭ͡Έͤͦ ͯͨͪͦ΅͔͊ͭͫΎ ͔͙͍͙͔ͨͪͦͭͪͦ͊ͤ͟

Á ˤ͊΄͔͚ ͔ͦͣ͊ͤ͒͟ ͔͙͍ͨͪͦͭͪͦ͟΅͙͍ͦ͟ ͔ͤͦ͋ͻ͙ͦ͒ͣͦ ͙ͯ͘;͙ͭΈ ͭͦ͡Έͦ͟ 
͙ͦ͒ͤ ͨͪͦ͒ͯͭ͟ςͨ ͦͯ͡;͊Ύ ͍ͦͣͦ͗ͤͦͫͭ͘Έ ͙ͨͦͭͪ͊ͭͭΈ ͋ͦ͡Έ΄͔ 
͍͔͔͙ͪͣͤ ͤ͊ ͎͙͔͒ͪͯ ͊͒͊͘;͙

Á ˤ· ͔͔ͣͦ͗ͭ ͙͔ͣͭΈ ͔͙͍͔͒ͤͫͭͤͤͯΌ ͙͍͔ͯͤͪͫ͊͡ΈͤͯΌ ͔͊ͣͤͯ͘ ͒͡Ύ ͡Ό͋·ͻ ͤͯ͗͒ ͍ ͔ͭͻ͙ͤ;͔ͫͦͣ͟ 
͙͍͙͙ͦ͋ͫͯ͗͊ͤ͡Σ ͔͔ͪͣͦͤͭ ͙͙͡ Ήͫͨͯ͊ͭ͊͟͡ͼ͙͙

˶ͯ;΄͙͚ ͙͍͔̂ͤͪͫ͊͡Έͤ·͚ ˽͔͍͔ͪͦ͋ͪ͊ͦ͊ͭ͘͡Έ.. ͒ ͡Ύ ͍͊΄͙ͻ ͙͔͔͙͚ͨͪͣͤͤ
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̏ͺͺ͔͙͍͔ͭͤͦ͟ ͍͔͙͔ͯͨͪ͊ͤ͡.. ˽ ͦ͒ͻͦ͒Ύ΅͔͔ ͒͡Ύ ͡Ό͎͋ͦͦ ͙ͭͨ͊ ͍͙͎͔͒͊ͭ͡Ύ

˻͋ͪ͊ͭͤ͊Ύ ͍ͫΎ͘Έ
Á ˤ͔ͫͭͪͦͤͤ·͚, ͫ ͍͔ͪͻ͎͙͙͚͙͔͋ͤͭͪ͟ͺ͔͚ͫ ͚ͦ͋ͪ͊ͭͤͦ ͍ͫΎ͙͘
Á ˽͔͙͍͔ͦ͒͒ͪ͗͊ͭͫΎ ΄͙͙͚ͪͦ͟ ͙͒͊ͨ͊ͦͤ͘  ͙͍ͭͨͦ ͒͊ͭ;͙͍ͦ͟ ͚ͦ͋ͪ͊ͭͤͦ ͍ͫΎ͙͘ck technologies:

Á ˾͔ͦ͘͡Έ͍͔ͪ·
Á ͔̏ͤͦ͒ͪ͟·͍·͎ͫͦͦͦ͟ ͔ͪ͊ͪ͘΄͔͙ͤΎΣ ͍͟͡Ό;͊ΎSinCos, EnDat, SSI, HIPERFACE, BiSS

ˣ͔͒͊ͭ͘;͙͍ͦ͟·͚͔͙ͪ͗ͣ
Á ˣ͔͒͊ͭ͘;͙͍͔͍͔͙͔ͦͦͯͨͪ͊ͤ͟͡ ͙͊ͫͤͻͪͦͤͤ·͙ͣ ͔͍͍͙͎͔ͫͪͦ͒͊ͭ͡Ύ͙ͣΣ ͙͎͙͙͋ͪ͒ͤ·͙ͣ 
͍͙͎͔͒͊ͭ͡Ύ͙ͣ ͤ͊ ͨͦͫͭͦΎͤͤ·ͻ ͎͙ͣ͊ͤͭ͊ͻ

Á ˿͙͔͙͔ͤ͗ͤ ͙͙ͫͭͦͣͦͫͭ ͙͔ͫͫͭͣ·
Á ˽͍ͦ·΄͔ͤͤ͊Ύ ͚ͦͭ͊ͦͯͫͭͦ͘͟;͙͍ͦͫͭΈ ͙ ͔ͤ͊͒͗ͤͦͫͭΈ ͙͔ͫͫͭͣ·

ˤ·ͫͦͦͭͦ͟;͔ͤͦ ͍͔͙͔ͯͨͪ͊ͤ͡ Ή͔͍͙͎͔͔ͭͪͦ͒͊ͭͣ͟͡͡
Á ˾͊ͦͣͤͯͭ͘͟·͚ ͙ ͊ͣͤͯͭ͘͟·͚  ͔͙ͪ͗ͣ· ͍͔͙ͯͨͪ͊ͤ͡Ύ
Á ˢ͙ͫͤͻͪͦͤͤ·͚Σ ͔͍͍͙͎͔ͫͪͦ͒͊ͭ͡ΈΣ ͙͎͙͙͋ͪ͒ͤ·͚ ˽˸ ͍͙͎͔͒͊ͭ͡Έ
Á ˹͔ͫͯ΅͊Ύ ;͊ͫͭͦͭ͊ ͒ͦ16 kHz, ͍ ͦ ͍͔ͫͣ ͙͔͒͊ͨ͊ͦͤ͘ ͣͦ΅͔͚ͤͦͫͭ
Á ͙͙̊ͪͤ͊ ͨͦͦͫ͡· ͙ͨͪͦͨͯͫ͊ͤ͟Ύ ͦͤͭͯͪ͊͟ ͭͦ͊͟ ͒ͦ 3,000 ˥ ͼ
Á ͙͙̊ͪͤ͊ ͨͦͦͫ͡· ͙ͨͪͦͨͯͫ͊ͤ͟Ύ  ͦͤͭͯͪ͊͟ ͙ͫͦͪͦͫͭ͟ 250 ˥ ͼ
Á ˨ͦͫͭͯͨͤ· ͍·ͫͦͦ͟;͊ͫͭͦͭͤ·͔ ͙͔͙ͫͨͦͤͤ͡Ύ͒͡Ύ ͍ͫͭ͊ͤͦ͟ ͙ ͼ͔͙ͤͭͪͺ͎ͯ

ˤ·ͫͦ͊͟Ύ ͙͍͙͔ͨͪͦͦ͒ͭ͘͡ΈͤͦͫͭΈ ͙ ͍·ͫͦ͊͟Ύ ͣͦ΅ͤͦͫͭΈ
Á ˻͍͙͔ͭͫͯͭͫͭ ͙ͦͣͨͪͦͣͫͫ͊͟ ͔ͣ͗͒ͯ ͣͦ΅ͤͦͫͭΈΌ ͙ ͊͟;͔͍ͫͭͦͣ ͍͔͙ͯͨͪ͊ͤ͡Ύ
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Á ͍͔͙̂͡;͔͙͔ͤ ͙͍͙͔ͨͪͦͦ͒ͭ͘͡Έ͙ͤͦͫͭ ͣ͊΄͙ͤ·

Á ˿͙͔͙͔ͤ͗ͤ ͙ͫͦ͗ͤͦͫͭ͡ ͙͔ͫͫͭͣ·

Á ˻͔͔͋ͫͨ;͔͙͔ͤ ͔͙͋ͦͨ͊ͫͤͦͫͭ͘ ͔͍ͦͨͪ͊ͭͦͪͦΣ ͍ͨͦͦ͘͡ΎΎ ͙ͣ ͍͙͔͚͍͍͊ͣͦ͒ͫͭͦ͊ͭ͘Έ ͫ ͔ͭͯ͟΅͙ͣ ͨͪͦͼ͔ͫͫͦͣ

Á ˮ͔͎ͤͭͪ͊ͼ͙Ύ ͔͔͍͔ͤͨͦͫͪ͒ͫͭͤͤͦ ͍ ͙͔ͫͫͭͣ· ͔͙͋ͦͨ͊ͫͤͦͫͭ͘

Á ˻͙͒ͤ ͙͙͡ ͍͒͊ ͍ͻͦ͒͊ ͔͎͋ͦͨ͊ͫͤͦͦ͘ ͦͭ͟͡Ό;͔͙ͤΎ ͪͯͭ͟Ύ΅͔͎ͦ ͔ͣͦͣͤͭ͊ ό{¢hύ  ͔͙ͫͪͭͺ͙ͼ͙͍ͪͦ͊ͤ·SIL3 / PLe

¸ MiS210 ͦ ͨͼ͙Ύ ͔͙͋ͦͨ͊ͫͤͦͫͭ͘* ͒͡Ύ ͔͒ͼ͔͙͍͚ͤͭͪ͊ͦ͊ͤͤͦ͘͡ ͔͙͋ͦͨ͊ͫͤͦͫͭ͘ ͍͙͔͙͒͗ͤΎ

- ˿͙͔͙͔ͤ͗ͤ ͎͙ͤ͊ͪͯ͘͟ ͤ͊ ͼ͔ͤͭͪ͊͡Έͤ·͚ ˽˶˴ ͔͙͋ͦͨ͊ͫͤͦͫͭ͘ ςͨ ͍ͦͦ͘͡Ύ͔ͭ ͙͙ͫͤͭ͘Έ ͊ͭͪ͊ͭ͘· 

- ͔̂ͣͤΈ΄͔͙͔ͤ ͍͍ͨͪͦͦ͒ͦ

- ˸͔ͤΈ΄͔ ͍͔ͪͣΎ ͔ͪ͊͟ͼ͙͙

- ˶͔͎ͦ͟ ͍͙͍͔ͯͫͭ͊ͤ͊͊ͭͫ͡Ύ ͙ ͙͔͎͙͔ͤͭͪͪͯͭͫΎ ͍ ͤ͊͋ͦͪ ͺͯͤ͟ͼ͙͚ ˽̉

- ˻͔͔͋ͫͨ;͙͍͔͊ͭ SIL3 / Ple͙ͨͪ ͙ͫͨͦ͡Έ͍͙͙ͦ͊ͤ͘Safe EnDatΉ͔ͤͦ͒ͪ͟(ͫͦͪͦ͟ύ

- ˻͋΄͙ͪͤ·͚ ͤ͊͋ͦͪ ͺͯͤ͟ͼ͙͚ ͔͙͋ͦͨ͊ͫͤͦͫͭ͘ ͍͙͔͙͒͗ͤΎ

SS1, SS2, SLS, SOS, SDI, SSM, SES, SLP, SLA, SBC, Two Hand Control

- ˣ͔ͦͨ͊ͫͤͦͫͭ͘Έ ;͔͔ͪ͘ ͨͪͦͭͦͦ͟͡· ͍ͫΎ͙͘

Á ˣ͔ͦͨ͊ͫͤͦͫͭ͘Έ ;͔͔ͪ͘Ethernet ͫ CIP Safety

Á Fail Safe ;͔͔ͪ͘ EtherCAT, FSoE(ͫͦͪͦ͟)

- ˹͔͍͙͙͊ͫͣ͊͘Ύ ͦͼ͔ͤ͊͟ TUV Rheinland

˿͍͔͍͙͔ͦͦͭͭͫͭ ͫͭ͊ͤ͒͊ͪͭ͊ͣ ͔͙͋ͦͨ͊ͫͤͦͫͭ͘

*
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˿͍͔ͦͪ΄͔ͤͤ·͔ ͙ͦͣͣͯͤ͊͟͟ͼ͙ͦͤͤ·͔ ͍͙ͦͣͦ͗ͤͦͫͭ͘

˻˨ˮ˹ ˽˾ˮˤ˻˨
˸˻ˬ˩́ ˤ˿˫
Á ˿͊ͣ͊Ύ ͎͙͋͊͟Ύ ͨ͊ͭ͡ͺͦͪͣ͊ ͤ͊ ͪ·͔ͤ͟

Á ˣ͎͊ͦ͒͊ͪ͡Ύ ͔ͤͫͦ͟͡Έ͙ͣ͟ ͨͪͦͭͦͦ͊ͣ͟͡Σ ͔͙͍͔ͨͦ͒͒ͪ͗͊ͣ·ͣ ͙ͦ͒ͤͣ ͙͍ͨͪͦ͒ͦͣ, 

ͪ͊ͤ͘·͔ ͙͔ͫͫͭͣ· ͎ͣͦͯͭ ͍͔ͫͦͣͫͭͤͦ ͙ͫͨͦ͡Έ͍ͦ͊ͭ͘Έ ͦ͒ͤͦ ͔ͪ΄͔͙͔ͤ

Á ˿͙͔͙͔ͤ͗ͤ ͊ͭͪ͊ͭ͘ ͤ͊ ͔͙͍͙͔ͨͪͦͭͪͦ͊ͤ͟ ͙ ͙ͫͦ͗ͤͦͫͭ͡

Á ˽͎͔ͦͣͦ͊ͭ ͙͙͙͍ͦͨͭͣͪͦ͊ͭ͘Έ ͫ͊͒͟͡ ͍͙ͦ͋ͦͪͯ͒ͦ͊ͤΎ ͙ ˭ˮ˽

Á EtherNet/IP, Modbus TCP/IP, RTMoE, ͙  PROFINET RT ͔͙͍ͨͦ͒͒ͪ͗͊ΌͭͫΎ ͫͭ͊ͤ͒͊ͪͭͤͦ, ͦ ͙͒ͤͣ ͔͍͔͔ͨͪͦ͋ͪ͊ͦ͊ͭͣ͘͡

͍͔͔ͦ͒ͤͦͪͣͤͤͦ

Á ˮͫͨͦ͡Έͯ͘Ύ ͫͭ͊ͤ͒͊ͪͭͤ·͔ ͍͔ͫͭͪͦͤ·͔ͨͪͦͭͦͦ͟͡· ͍ͫΎ͙͘ ͍ͦͣͦ͗ͤͦ͘Χ

Á ˽ͦ͒͟͡Ό;͙ͭΈͫΎ  ͟HMI ;͔͔ͪ͘Modbus/TCP

Á ˻͍͔͔͒ͤͦͪͣͤͤͦ ͫ ͍·ͫͦͦͫͦͪͦͫͭͤ͟͟·ͣ ͟ ͼ͔ͤͭͪ͊͡Έͤͦͣͯ ˽˶˴ ͙ͫͨͦ͡Έͯ͘Ύ EtherNet/IP ͙ ͡P͙ROFINET

Á Real-time Motion over Ethernet (RTMoE) ͦ ͔͔͋ͫͨ;͙͍͔͊ͭ  ͙ͫͤͻ͙͙͍ͪͦͤͪͦ͊ͤͤ͘·͚ ͔ͦ͋ͣͤ ͒͊ͤͤ·͙ͣ  ͔ͣ͗͒ͯ 

͙͍͙ͨͪͦ͒͊ͣ ͫ ͍͔͔͔ͪͣͤͣ ͼ͙͊͟͡нрл ҡǎ 

Á ˤ͔ͤ͒ͪΎ͚͔ͭ ͫͦ͗ͤ͡·͔Σ ͍·ͫͦͦͭͦ͟;ͤ·͔ Ή͔ͭͪͦͤͤ͟͡·͔ ͙͔͙ͨͪͦ͗ͤ͡Ύ ͒͡Ύ ͙͔͚ͤͤ͡·ͻ ͍͍͊ͦ͡ ͔͋͘ ͔ͤͦ͋ͻ͙͙ͦ͒ͣͦͫͭ ͍ 

ͣͦ΅ͤͦͣ ˽˶˴ς;ͭͦ ͤ͊͘;͙͔ͭ͡Έͤͦ ͔͒΄͔͍͔͡ ͎͙͒ͪͯͻ ͔ͪ΄͔͙͚ͤ ͤ͊ ͪ·͔ͤ͟

250 Õs drive-to-drive ʩʠʥʭʨʦʥʥʘʷ ʧʝʨʝʜʘʯʘ 

ʜʘʥʥʳʭ

ʇʦʜʜʝʨʞʢʘ RPI ʚʧʣʦʪʴ ʜʦ2 ms

ʄʘʢʩʠʤʫʤ ʜʦ 10 

ʦʜʥʦʚʨʝʤʝʥʥʳʭ ʩʦʝʜʠʥʝʥʠʡ

ʇʦʜʜʝʨʞʢʘ1 ms 

ʚʨʝʤʷ ʮʠʢʣʘ
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ˮ͔͎ͤͭͪ͊ͼ͙Ύ ͫ ͍͔͒ͯ΅͙͙ͣ ͔ͫͭΎ͙ͣ ͍ͫΎ͙͘

˻˨ˮ˹ ˽˾ˮˤ˻˨
˸˻ˬ˩́ ˤ˿˫

Á ˹͔ͫͦ͟͡Έͦ͟ ͍ͨͪͦͭͦͦͦ͟͡ ͍ ͚ͦ͒ͤͦ ͔͙ͫͭ

Á ˤ·͔͔͒ͤͤ͡·͔ ͔͔͍ͫͭ·͔ ͦͣͣͯͭ͊ͭͦͪ͟·Σ 

͍͔ͫͭͪͦͤͤ·͔ ͍ ͙͍ͨͪͦ͒·Σ ͒͡Ύ ͙͙ͦͨͭͣ͊͘ͼ͙͙ 

͍͔͙ͯͨͪ͊ͤ͡Ύ ͭͪ͊ͺ͙ͦͣ͟

Á ˮͫͨͦ͡Έ͚͔ͯͭ͘ ͍·͙͍͙͔ͫͦͦͨͪͦͦ͒ͭ͘͟͡Έͤ·͔ ͙ 

Ή͙ͦͤͦͣ͟;ͤ·͔ ͺͯͤ͟ͼ͙͙ RTMoEͦ ͍͔͔͒ͤͦͪͣͤͤͦ 

ͫ ͙͔͚ͫͫͭͣͦ ͙͔͒ͫͨͭ;͔͎ͪͫͦͦ͟ ͍͔͙ͯͨͪ͊ͤ͡ΎΣ 

͔͔ͦ͋ͫͨ;͙͍͔͚͊ͣͦ ͙ͭͪ͊͒ͼ͙ͦͤͤ·ͣ ˽˶˴
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Á HTTP ͨ ͔͙͍ͦ͒͒ͪ͗͊ΌͭͫΎ:

Á ˤ͔ͫͭͪͦͤͤ·͚ Ethernet (M700, M702)

Á SI-Ethernet ͦ ͨͼ͙Ύ (M600, M701)

Á ˨͙͔ͦͨͦͤͭ͡͡Έ͎ͤͦͦ ͎͎ͨͪͦͪ͊ͣͣͤͦͦ 
͔͔ͦ͋ͫͨ;͔͙ͤΎ ͔ͤ ͔͔ͭͪ͋ͯͭͫΎ 

Á ˨ͦͣ͊΄ͤΎΎ ͙ͫͭͪ͊ͤͼ͊ κ ͔ͨ͊ͤ͡Έ ͙͙͎ͣͦͤͭͦͪͤ͊ 
ͨͦ͊͘͟·͍͔͊ͭ ͫͦͫͭͦΎ͙͔ͤ ͍͙ͦ͋ͦͪͯ͒ͦ͊ͤΎ ͙ 
͙͙ͫͭͦͪΌ ͦ΄͙͋ͦ͟

Á ̂͒ͦ͋ͤ͊Ύ ͍͙͎ͤ͊͊ͼ͙Ύ ͨͦ ͒͊ͤͤ·ͣ ͨͪͦ͒ͯͭ͊͟

Á ˨ͦͫͭͯͨ ͟ ͙͔͔͙ͣͤͤ͘Ό ͔͍ͨ͊ͪ͊ͣͭͪͦ 
͔͍͔ͨͪͦ͋ͪ͊ͦ͊ͭ͘͡Ύ

˨ͦͫͭͯͨ ;͔͔ͪ͘ ͍͔͋-͙ͫͭͪ͊ͤͼͯ
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ˮ͔͎ͤͭͪ͊ͼ͙Ύ ͫ ͍͔͒ͯ΅͙͙ͣ ͔ͫͭΎ͙ͣ ͍ͫΎ͙͘

˽͔ͦ͒͒ͪ͗͊͟ ͋ͦ͡Έ΄͙͍ͤͫͭ͊ ͍ͨͪͦͭͦͦͦ͟͡
˸ͦ͒ͯ͡Έͤ͊Ύ SI- drive ͫ ͙͔ͫͭͣ͊ ͪ͊ͫ΄͙͔͙ͪͤΎ ͔ͨͪ͒ͤ͊ͤ͊͘;͔ͤ͊ ͒͡Ύ 
͙͔͎ͤͭͪ͊ͼ͙͙ ͙ͨͪ͊ͭ͟;͔͙ͫ͟ ͍ ͡Ό͋ͯΌ ͍ͯͫͭ͊ͤͦͯ͟ Χ

Á ˤ·͙͍͙͔ͫͦͦͨͪͦͦ͒ͭ͘͟͡Έͤ͊Ύ ͍ͫΎ͘Έ ͒͡Ύ ͙ͫͤͻ͙͙͍ͪͦͤͪͦ͊ͤͤ͘·ͻ ͙͔ͫͫͭͣ  
͒͡Ύ EtherCAT͙  POWERLINK

Á ˨͡Ύ ͔͙ͤͫͤͻ͙͙͍ͪͦͤͪͦ͊ͤͤ͘·ͻ͙͔ͫͫͭͣ ͔ͫͭΈ PROFINET, EtherNet/IP, 
Modbus TCP/IP

Á ˨͡Ύ ͔ͪͭͪͦͺ͙͙ͭ ͔͍ͨͪͦͭͦ͟ ͔͙ͣͦ͒ͪͤ͊͘ͼ͙͙ ͣ· ͔͙͍͔ͨͦ͒͒ͪ͗͊ͣ 
CANopen, Interbus, PROFIBUS, DeviceNet


