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注意事項１（重要） 

著作権 
本マニュアルの記載事項はＰｒｏｊｅｃｔ Ｄｒｅｓｓに帰属します。 
本マニュアルは著作権法および、国際著作権条約により保護されています。 

 

禁止事項 
第三者に対して、本マニュアルを販売、販売を目的とした宣伝、使用、営業、 
複製を禁止します。 
著作権者に無断で、公的場での公開行為、転載を禁じます。 
本マニュアルの改変、公開を禁止します。 
本マニュアルの内容又は、知りえた情報を、人命、医療、犯罪に関わる行為への使用を禁 
じます。 

 

転載、複製 
本マニュアルの転載・複製につきまして、著作権者の許可が必要です。 
改変転載はこれを厳重に禁じます。 
 

責任の制限 
本マニュアルに記載した情報誤り、添付ソフトに起因する損害が生じた場合でもＰｒｏｊ

ｅｃｔＤｒｅｓｓは一切の責任を負いません。 
添付されたソフトはお客様の回線状況、契約状況、機器等の設定状況により条件が違いま

すので、使用の際はお客様の責任のもと十分な検証を行い使用してください。 
 

内容改定について 
本マニュアル、機器の詳細仕様は改変の必要が発生した場合、予告なしに内容の改変をお

こなうことがございます。 
 

  同意について 
  キット品（部品）は、作成行為を行った時点で、注意事項に同意したものとみなします。 
  完成品は、所定の使用を行った時点より注意事項に同意したものとみなします。 
 

連絡先 
Ｐｒｏｊｅｃｔ Ｄｒｅｓｓ 
〒989-3122 宮城県仙台市青葉区栗生３－７－２ クオリティーハイム協栄Ｃ２０３ 
TEL 022-796-8068 
E-mail: dress_support@projectdress.jp 
 



注意事項２（重要） 

 
１、 サーボモーター制御ユニットは湿気を避け風通しの良い涼しい室内で使用ください。 
 
２、 接続ケーブル類に負荷が掛からない状態で使用 又は、設置してください。 
 
３、 使用 設置は、直射日光等直接当たる場所や高温になる場所を避けて設置願います。 
 
４、 本器はユニット完成品ですが、接続される機器や、接続された機器の設置状況によっては、

危険や損害を招く事がございます。 
以上理由により製作物の部品と考え、自己責任での使用に同意いただいたものといたしま

す。 
５、 人命に関わる使用、医療用機器には絶対に使用しないで下さい。 
 
６、 本製品を利用した転売品は転売者の責任において行ってください。 

サポートに対しても転売者にて行ってください。 
 

７、仕様及び外観は、予告なく変更する場合が有ります。 
 
８、本製品の改造は、行わないでください。 
 
９、安全基準やモラルに違反するような使用は行わないで下さい。 
 
１０、強力なサーボモーターを使用した場合、指の切断や、思わぬけがの原因となる事が考え

られます。 
   テストや運用には、事故を避ける対策を十分にとって開発、使用を行ってください。 
 



Servo Motor Controller G2 付属品及び仕様 
 

付属品 
1. Servo Motor Controller G2本体 

2. 本マニュアル。 

 

Servo Motor Controller G2仕様 

○ 電源電圧：ＤＣ４．5－５．５Ｖ（安定化されていること）５．５Ｖは絶対値 
○ 電流：１２ｍＡ（制御ユニットのみ、使用サーボで消費電力は変わります。） 
○ 入力端子：５Ｖ電源（推奨値）、ＧＮＤ、スイッチ入力、サーボモーター接続端子。 
○ 出力端子：サーボ位置出力端子 
 
○ 負荷検出機能によるサーボ起動機能、およびリターン機能。 
○ ポジション１、ポジション２による２点間移動動作。 
○ 電源投入時の位置指定機能（ポジション１の位置または、電源切断時の位置） 
○ サーボロック解除機能。（使用ＲＣサーボモーターによって非対応の機種有） 
○ サーボ移動速度の変更機能（最低速度０°―９０°移動時間約１４秒  
               最高速度 使用サーボの最高速度） 
○ スイッチＯＮ入力時間 ＞５０ｍＳ （ソフトウエアチャタリング防止機能） 
○ スイッチＯＦＦ入力時間 ＞２ｍＳ 
○ 起動時１．５Ｓのサーボ初期値移動時間ディレイ（入力は無応答） 
○ ＰＷＭ ＯＮ時間の調整範囲 約２５０μＳ～２２９０μＳ 
○ ＰＷＭレート 約２０ｍＳ 
 
○ 重量   ：２９ｇ 
○ 大きさ  ：Ｗ ５５ｍｍ、Ｄ ４０ｍｍ、Ｈ ２０ｍｍ 
 



Servo Motor Controller G２接続方法 
 
１、 接続方法図 

 
○ 電源電圧は、安定化された５Ｖの電圧を加え逆電圧は絶対、印加しないで下さ

い。 
 
○ 電池で駆動する場合は、ニッカド電池やニッケル水素電池等の１．２Ｖ電圧 

の二次電池を４本直列（４．８Ｖ）、１．５Ｖの乾電池３本を直列（４．５Ｖ） 
等で使用して下さい。 
 

○ ＳＷ端子は、１ＫΩでプルアップされております。 
何も接続しないままでは、ＨＩレベルとなりますので、スイッチをＧＮＤと切

替信号入力間に接続しスイッチ押下にてＬＯレベルを作成いたします。 
 

○ サーボモーター接続端子には、ラジコン用サーボモーター以外の機器は接続し



ないで下さい。 
 
○ スイッチング電源や、パルス性のノイズが電源ラインに乗る恐れのある電源の

場合、必ず電源ラインに数百 uF 程度のコンデンサを並列に接続して下さい。 
 
注意：機械式スイッチを使用した場合、スイッチのコンディションでチャタリング

を起こす事があります。 
その場合スイッチを接触状態の良好なスイッチに変える、1μＦのセラミッ

クコンデンサをＧＮＤとＳＷに並列接続して下さい。 
チャタリング現象を緩和することができます。 
尚、当機はソフトチャタリング軽減機能が装備されておりますが、それでも

チャタリングによる誤動作が起こる場合スイッチ交換を推奨いたします。 
 
バッテリー電源を使用した場合、電圧の低下でサーボモーターの電流値が下

がり、負荷動作機能で設定した負荷電流値に達しない場合が考えられますの

で、余裕を持った設定を行うか、バッテリーではなく定電圧電源を使用する

ことをお勧めします。 
推奨は５Ｖ定電圧電源です。 



Servo Motor Controller G2 設定方法 
注意 
  ＶＲを設定する為のドライバーは必ず２．４ｍｍのマイナス精密ドライバーを使し 

てください。（回転途中でドライバーの外れ等起きないようにしてください。） 
ＶＲは非常にデリケートに出来ておりますので、ゆっくり、慎重に回してください。 
何度も回しすぎると、回転部がゆるくなり接触不良の原因となります。 

 
１、 設定方法。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

① まずカバーを外します。 
② 電源とスイッチをターミナル端子に接続します。（接続図参照） 
③ サーボモーターを端子に差し込みます。 
④ MODE スイッチの１をＯＮに切り替えます。（設定モード） 
⑤ COMMAND スイッチを希望の設定位置に設定します。 
⑥ SELECT スイッチを押下するとＬＥＤが点灯し、設定可能状態となります。 
⑦ COMMAND によりＤＩＰスイッチ２、又は ANALOG を使用し設定します。 
⑧ SELECT スイッチを押下しＬＥＤが消灯すると１項目設定完了になります。 
※ 設定モード、通常モードはＤＩＰスイッチ１によりリアルに変更可能です。 

設定項目選択スイッチ 

設定用ＤＩＰスイッチ 

ＤＩＰスイッチ１ 

通常、設定切替 

ターミナル端子 

ＤＩＰスイッチ２ 

ロジック設定用 ２値設定用 

ボリューム 

アナログ値設定用 

ポジション、移動速度、負荷等

設定選択、確定スイッチ 

サーボモーター接続端子 



COMMAND ダイヤル設定項目について 

０－ポジション１設定 (ANALOG) サーボによりモニター 
 ANALOG ボリュームにより設定し、右方向に回すと正側のパルス幅が増します。 
※このポジションを設定する前に必ず、ANALOG の位置を真ん中に合わせてから

行って下さい。 
 当機は、多くのサーボモーターに対応するため、通常より広いＰＷＭの信号幅が

設定できるようになっています。 
 右いっぱい、又は左いっぱいより設定を行うとサーボモーターの回転限界のスト

ッパーに強く当たり、負荷をかけ破損する可能性が有ります。 
 
１－ポジション２設定 (ANALOG) サーボによりモニター 
 ポジション２の注意事項を守って下さい。 
 
２－移動速度設定 (ANALOG) モニター無し 
 モニター機能はございませんので、設定後動作確認願います。左側へ回すと遅く

なり右側へ回すと速くなります。 
 
３－動作モード (DIP 2 ＯＦＦ－リアルモード、ＯＮ－トグルモード) 
 リアルモードは、スイッチを押している間ポジション２へ動き、離すとポジショ

ン１へ動きます。上位に制御系をつなぐ場合に重宝します。 
 リアルモードでは、負荷動作は無効になります。 
 トグルモードは、反転モードです。スイッチをＯＮ－ＯＦＦでポジションの変更

が発生します。 
 
４－電源ＯＮ時の位置設定 （DIP 2 ＯＦＦ―ＯＦＦ時の位置、ＯＮ－ポジショ

ン１） 
 電源が投入された時のサーボモーターの位置を規定します。 
 トグルモードでのみ有効です。 
 
５－サーボロック解除設定 （DIP 2 ＯＦＦ－停止時サーボロック有効、ＯＮ－

停止時サーボロック無効） 
 サーボロックを解除すると、目的ポジションへ移動した後、サーボのトルクを 
切断し、サーボの軸を外力で回せるようにする設定です。 
電源を切った状態でサーボ軸を回せないモーターに、この機能は使えません。 
※ＳＧ－９０等、制御的にサーボロックを使用できないサーボモーターが少で 



すが存在することを確認しています。 
 
６－ＰＵＳＨ負荷レベル設定 (ANALOG) 設定は負荷設定を参照 
 止まっている状態のサーボ軸を外力で回す力を加えた場合、どれくらいの力を加

えるとポジション反転動作へ移行させるかの設定。（８番の設定が関連する） 
 動作的には、ＤＶＤプレイヤーのディスクトレイを押すと自動的にローディング

されますが、同様の動作となります。 
 
７－リターン負荷レベル設定 (ANALOG)  設定は負荷設定を参照 
 移動動作中のサーボモーター軸を反転動作させるのに必要な止める外力を設定

します。 
 ポジション移動中、障害物に衝突した場合、元のポジションに戻る動作になりま

す。 
 動作的には、ＤＶＤプレイヤーのトレイを閉める際にディスクが挟まり動かなく

なると、自動でトレイが開きますが、同様の反転動作です。 
 
８－負荷動作モード （DIP 2 ＯＦＦ－リターン、スタート＆リターン） 
 リターンのみを選ぶと、サーボに外力が加わっても反転動作はいたしません。 
 障害物が動作を邪魔した場合のみリターン動作が実行されます。 
 スタート＆リターンを選択した場合、停止時でも外力で反転し、障害物が動作を 
邪魔した場合も反転します。 
※障害物がポジション１、ポジション２のすぐ近くの場合、停止トルクが設定値 

に達しない場合、リターン動作が行われない場合が有ります。 
 
負荷動作は、サーボの移動速度に左右される為、サーボの移動速度を変更した 
場合、負荷操作設定を再設定する必要が有ります。 

 
９－負荷動作 （DIP 2 ＯＦＦ－無効、ＯＮ－有効） 

   負荷動作を有効にするか、無効にするかの設定です。 
   負荷動作を有効にするとサーボロック解除機能は、無効となります。 

 
※ＤＩＰ １が設定モードになっている場合、ＬＥＤが点灯していない状態であれ

ば、設定項目選択スイッチ、ＤＩＰ ２、アナログ値設定ＶＲは自由に変更可能

です。 
 
 



負荷動作機能について 

追加でフィードバック用のセンサーを必要としない当機の負荷動作機能は、回路の

知識や手間を省き、ＲＣサーボモーターの手軽な応用を可能にする画期的な機能で

す。 
ある程度の動作特性による制限事項を理解いただき、より良いアプリケーションに

使用いただけるように記載いたします。 
 
動作原理は、サーボモーター消費電流量を監視し、設定値と比較して動作を決定し

ております。 
監視できる電流量は、平均電流量で０．１Ａ～１Ａ程度のサーボモーターが使用で

きます。 
ピーク値ではなく単位時間あたりの平均電流値の為、サーボモーターのカタログに

は記載されない、データであることに注意が必要です。 
通常の標準的なサーボモーターは、無負荷回転時の電流で０．２Ａ～０．６Ａ程度

に収まるものが多いようです。 
 
使用するサーボモーターには、ある程度制限が有ります。 
理想として要求する特性は、下記のようになります。 
１、電源が入っていない状態で、スピンドル軸を手で回せる事（使用予定のホーン

を付けた状態） 
 
２、サーボモーターの軸が無負荷で回っている状態と無理に止めた状態の電流値の

差が多い機種を推奨。 
 差が少ない機種であれば、リターン機能のみ使用することをお考えください。 
  この件については、デジタルサーボよりアナログサーボの方が特性的に相性が

良いようです。 
  デジタルサーボを使用した場合、ＰＵＳＨ負荷レベルとリターン負荷レベルに、

差があまり無い場合が多く、強く押さないと起動しない品種が多いようです。 
  電源が入っていない状態で、スピンドルを手で回せる機種であれば、まったく

使用できないという機種は少ないようです。 
 
３、ギヤがメタルのもの。   
  キヤ欠けの故障が少ないのがメリットです。 
※負荷機能は、モーター軸に外力を加える事が前提の為、場合によってはサーボ 

モーターにダメージを与える可能性が有ることを理解して下さい。 



 負荷設定について 

○６－ＰＵＳＨ負荷レベル設定 及び７－リターン負荷レベル設定 
１．設定前に下記の設定を済ませてください。 

０－ポジション１設定 図１参照 
１－ポジション２設定 図１参照 
３－動作モード (DIP 2 ＯＮ－トグルモード) 
２－移動速度設定 
７－リターン負荷レベル設定 (VR を右いっぱいに設定) 
８－負荷動作 （DIP 2 ＯＮ－スタート＆リターン） 
９－負荷動作 （DIP 2 ＯＮ－有効） 
 
 

負荷レベルを確実に、正確に設定するた為、図１のようにポジション１、ポジション２

の動作角を設定いたします（ポジション２は図２のねじよりももっと左側の位置） 
 

図２のようにサーボの固定ねじを利用してねじを設置し、サーボ移動途中の障害物代 
わりにします。 
図１のように動作角が設定されている為、図２の状態の時、ねじが障害物になりポジ 
ション２へ、到達できなくなる為、負荷動作設定を楽に行うことができます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

① ② ポジション１

ポジション２ 
ポジション２

この位置で止まってしまう 



２．６－ＰＵＳＨ負荷レベル設定（COMMAND ダイヤルは６です） 
   下記フローを参考に設定して下さい。 

８－負荷動作 （DIP 2 ＯＮ－スタート＆リターン）モードです。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ホーンを手で回す 

 

 

 

完了 

PUSH レベル設定

ホーンを手で回す 

No

Yes 

Yes

No 

No 

Yes

もっと弱い力で動作させたい

反転動作する

指定外の動作が認められる 

ＤＩＰ １をＯＮ 

SELECT SW を押す

ＶＲを回す 

SELECT SW を押す

RETURN

VR 設定処理 

ＤＩＰ １を OFF

VR を真ん中にする 

VR を左へ１目盛り回す

VR を左へ１目盛り回す

VR を右へ１目盛り戻す

動作保障の為ＶＲを１／２目盛り右へ回す

VR 設定処理へ

VR 設定処理へ

VR 設定処理へ

VR 設定処理へ

VR 設定処理へ



２．７－ＰＵＳＨ負荷レベル設定（COMMAND ダイヤルは６です） 
   下記フローを参考に設定して下さい。 
 
８－負荷動作 （DIP 2 ＯＦＦ－リターン） 始める前に設定願います。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

反転スイッチを押す 

 

VR を左へ１目盛り回す

１０回正常に動く 

 

完了 

リターンレベル設定 

No

Yes

Yes

No

No

Yes

※反転スイッチとは、接続方法で記載

した、ＩＮ端子とＧＮＤ端子を結ぶ

スイッチのことです。 

障害物に衝突

し反転 

もっと弱い力で反転させたい

VR 右いっぱいに設定 

VR を左へ１目盛り回す

VR を左へ１目盛り回す

動作保障の為ＶＲを１／２目盛り左へ回す

反転スイッチを押す 

反転スイッチを押す 

ＤＩＰ １をＯＮ 

SELECT SW を押す 

ＶＲを回す 

SELECT SW を押す 

RETURN

VR 設定処理 

VR 設定処理へ

VR 設定処理へ

VR 設定処理へ

VR 設定処理へ

VR 設定処理へ

ＤＩＰ １を OFF 

反転スイッチを押す 



位置出力端子について 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
位置出力端子は、負荷動作機能をサポートするために実装されています。 
入力端子以外の要因で、現在位置が変わる為、それを外部のコントローラーへ知ら

せるための信号になります。 
ＬＯ出力でポジション１、ＨＩ出力でポジション２の位置を示します。 
ＰＣや他のコントローラーと連動する際、非常に重宝します。 
 
又、ＬＥＤの表示について、設定時はＳＥＬＥＣＴを押した後の設定変更が可能な

状態の時に、点灯します。（もう一度ＳＥＬＥＣＴを押して、設定が確定され時Ｌ

ＥＤは消灯します。） 
通常動作時は、リターン動作が有効な設定でリターン動作が行われた時、ＬＥＤの

状態が反転します。 
 
 

位置出力 
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