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　インバータもサーボもモータを制御する装置です。商用電源を電力変換し、

電圧（電流）、周波数を制御して、モータを希望どおりの速度で回転させるという

基本機能は同じです。お客様から要求される性能、機能によって使い分けます。 

　インバータは、モータの回転数を自由自在に変化させ、安定した動力を供給

します。また、従来、上位コントローラで制御していた機能を標準搭載するなど、

進化を続けています。更に、1000シリーズインバータはあらゆるモータの制御
を実現します。汎用の誘導モータはもちろん、効率のよい同期モータ（��なし

／��付き）も制御可能です。生活関連機器、社会インフラ設備など皆さまの

身近なところから産業機械まで、ワイドな用途で使用されています。更に、ファン

やポンプの場合はモータの回転数を調節することで無駄な電力消費を抑え、

省エネに貢献します。 

　一方、サーボは指令された位置、速度に素早く追従させる制御を行います。

モータはエンコーダ付きの専用同期モータを制御します。指令された位置、

速度に従って、忠実、確実に移動することを得意としており、高速で高精度な

位置決めが要求される工作機械や半導体製造装置などに使用されています。 

インバータとサーボの違いは？ 

マトリクスコンバータ エンコーダ 
　サーボドライブには、機械・装置の動きを精密に制御（モー

ションコントロール）するための位置センサ（エンコーダ）が

不可欠です。エンコーダの性能は、サーボモータの制御性能、

ひいては機械・装置の性能を左右する重要な要素です。また、

エンコーダは、サーボモータとともに機械・装置に組み込ま

れるため小形が望まれ、更に、使用される環境が厳しいため

振動・衝撃や温度変動などに耐えなければなりません。 

　当社が開発してきたエンコーダを検出方式で分類すると、

光学式、磁気式（磁気ドラム形、リラクタンス形、��タイプ）

があります。今回は光学式、��タイプ磁気式を中心に紹介します。 
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主としてモータの回転数（周波数） 

・滑らかな動きを供給 
・速度制御が基本 
  トルク制御、位置制御も対応可能 

汎用誘導・同期モータ（��なし／��付き） 

�台のインバータで複数台のモータを駆動可能 

広い 

生活関連、産業機械など広範囲 

 

制御対象 

制御特徴 
 
 

制御モータ種類 

制御モータ台数 

容量範囲 

使用分野 

容量範囲 

位置決め精度 

最大トルク 

始動・停止頻度 

速度応答性 

速度制御範囲 

速度制御精度 
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主としてメカ位置 

・素早く、高精度な動きを供給 
・位置制御が得意 
  速度制御、トルク制御も対応可能 

エンコーダ付き専用同期モータ 

�台のサーボで�台のモータを駆動 

狭い 

高速・高精度が求められる分野 

・ファン、ポンプ、コンプレッサ 
・コンベヤ、自動立体倉庫 
・押出機、遠心分離機、撹拌機 

・クレーン、エレベータ、エスカレータ 
・モノレール、ケーブルカー、電気自動車 
・粉砕機　　・業務用洗濯機、洗車機 

・半導体製造装置 
・電子部品実装機械 
・ロボット 

・工作機械 
・印刷機械 
・搬送機械 

・射出成形機 
・金属加工機 
 

インバータ 1000 シリーズ ��サーボドライブ シリーズ 
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光学式エンコーダ 
　光学式は、高分解能化、高精度化を容易に実現で

き、回転形サーボの高性能化に適しています。 

　光学式は、発光ダイ

オード（�� ）からの

光を回転ディスクに

設けたスリットを通し

て、受光素子で読み

取り、この信号を処理

して回転角度を検出

します。 

　スリット数を増やす

ことで高分解能化が

可能ですが、回転ディ

スクの直径が大きく

なります。また、位置情報の伝送がパルス出力では、

回路の高速化や高速回転時のパルス伝送速度に

限界があります。 

　そこで、位置情報をデータとして出力するシリアル

伝送を採用し、逓倍処理と伝送フォーマット変換を

専用��!�で行うことで、スリット数を増加すること

なく、高分解能化と小形化が可能となりました。 

　また、光学式には、位置検出の際、電源"�時を基点と

するインクリメンタル式と、電源"�#"$$にかかわらず

原点からの変位情報を有し、電源"�時にこの情報を取り

出す絶対値式があります。 

　当社は、処理速度を上げた専用��!�の開発などにより、

分解能��ビット（約���万パルス／回転）のインクリ

メンタル式及び絶対値式のエンコーダを開発し、サーボ

ドライブの性能を向上しています。 

 

磁気式エンコーダ 
　磁気式は、耐環境性に優れています。そのなかで、磁気

ドラム形とリラクタンス形は、高分解能化が可能なため、工作

機械の主軸モータや真空モータなどに採用されています。 

　また、��タイプは、小形化などに優れ、高速回転、中空

構造への対応が容易であるため、超小形サーボモータ

やロボット用中空

モータなどに採用

されています。 

　ここでは、小形化

に適した��タイプ

について紹介し

ます。 

��タイプ磁気式エンコーダ 
　�極に着磁した磁石が発生する磁界を磁界検出素子で

検出した信号が、�回転で�周期の正弦波形であることを

利用しています（��：�回転で�周期の信号を発生する構成）。 

　一対の磁界検出素子（��と��、��と-B）から磁石の�

回転につき�周期の正弦波及び余弦波のアナログ信号が

得られます。これらの信号の逆正接を求めることで回転

角度（�回転内の絶対位置）が得られます。 

　��タイプの磁気式エンコーダは、連続性の磁界を検出

対象としていて、エンコーダの出力信号精度や分解能は、

磁界検出精度及び信号処理精度に依存するため、小径

でも高精度・高分解能が可能です。また、信号処理部を

モータに搭載せず別置きできるため、耐振動性に優れて

います。そのほか、高速回転や中空構造に対応できます。 
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検出部 信号処理部 

1Xタイプ磁気式エンコーダの構成 

光学式エンコーダ検出部（例） 

超小形 モータ（出力2W） 

受光素子 

スリット 

回転ディスク 

LED

モータ 
シャフト 

磁界検出素子 

磁石 

光学式 
（光の強弱を検出） 

磁気式（磁気ドラム形） 
（多極着磁した磁気ドラムの 
  発生磁界の変化を検出） 

磁気式（リラクタンス形） 
（歯車状磁性体による 
  リラクタンスの変化を検出） 

磁気式（�Xタイプ） 
（�極着磁した 
  磁石の発生磁界を検出） 

・高分解能化容易 
・高精度化容易 
・小形 

・耐環境性良好 
・高分解能化可能 

・耐環境性良好 
・高分解能化容易 
・中空構造容易 

・耐環境性良好 
・超小形、薄形 
・中空構造容易 

・高性能サーボ 

・高性能サーボ 
・主軸モータ 
・真空モータ 

・クリーン環境モータ 
・真空モータ 

・ロボット用モータ 
・中空モータ 

検出方式（原理） 特長 適用分野 

例（当社製品の場合） 

インバータ サーボ 

主な用途（1000シリーズ） 主な用途（ シリーズ） 

安川インバータ 1000シリーズ 

安川サーボドライブ シリーズ 

モータ部 エンコーダ部 


