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4 電気結線 
警告 
Electrical  connection has to  be carried  out  by qualified  personnel  only,  with 
power supply disconnected and mechanical parts compulsorily in stop. 

 
 

警告 
If wires of unused signals come in contact, irreparable damage could be caused 
to the device. Thus they must be cut at different lengths and insulated 
singularly. 

 
 

4.1 Cable and connectors connections + I2C serial interface 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

1 IP58およびIQ58シリーズでのみ使用可能 
2 IP-、CKP-モデルでのみ利用可能 

 
4.2 T12 ケーブル仕様 
Model : LIKA T12 cable 
Cross section : 4 x 0.25 mm2 + 4 x 2 x 0.14 mm2 twisted pairs (24/26 AWG) 
Jacket : TPU, extra flexible 
Shield : tinned copper braid, coverage > 85% Outer 
diameter : 6.1 mm ±0.1 mm (0.24” ±0.004”) 
Min. bending radius : fix min. 25 mm (0.98”) / dynamic min. 45 mm (1.77”) Work 
temperature : fix -40 +90°C (-40° +194°F) / dyn -50 +90°C (-58° +194°F) 
Conductor resistance : < 90 Ω/km (0.25 mm2), < 148 Ω/km (0.14 mm2) 
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機能 T12 ケーブル M23 12-ピン 1 M12 12-ピン 
A 紫色 1 3 
/A 黄色 2 4 
B 灰色 3 5 
/B 桃色 4 6 
0 緑色 5 9 
/0 茶色 6 10 

+5Vdc +30Vdc 茶色/緑色 7 2 
0Vdc 白色/緑色 8 1 

原点パルス設定 2 白色 9 7 
計数方向 2 青色 10 8 

SDA 赤色 11 11 
SCL 2 黒色 12 12 

シールド シールド ケース ケース 

ケーブルとコネクタの接続+ I2C シリアルインターフェース 

電気接続は、資格のある担当者のみが行う必要があり、電源は切断し、機械部品は
強制的に停止後行ってください。 

未使用の信号線が接触すると、デバイスに修復不可能な損傷を与える可能性があり
ます。 したがって、それらは異なる長さに切断され、単独で絶縁されなければな
りません。 

モデル    : LIKA T12 cable 
断面積    : 4 x 0.25 mm2 + 4 x 2 x 0.14 mm2 ツイストペア (24/26 AWG)  

ジャケット  : TPU, 特別フレキシブルタイプ 
シールド   : メッキ銅箔網, カバー範囲 > 85%  
外径       : 6.1 mm ±0.1 mm (0.24” ±0.004”) 

最小曲げ半径   : 固定時最少. 25 mm (0.98”) / 可動時 最短半径. 45 mm (1.77”)  
操作温度範囲   : 停止時 -40 +90°C (-40° +194°F) / 動作時 -50 +90°C (-58° +194°F)  

導体抵抗     : < 90 Ω/km (0.25 mm2), < 148 Ω/km (0.14 mm2) 
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4.3 M23 12-ピンコネクタ仕様 

M23 12-pin connector 
Male 
Clockwise 

Only available on IP58 and IQ58 series 
 
 

4.4 M12 12-ピンコネクタ仕様 

 
Male 
Frontal side 
A coding 

 
 

4.5 シールド結線 
For signals transmission always use shielded cables. The cable shielding must be 
connected properly to the metal ring nut 3 of the connector in order to ensure a 
good earthing through the frame of the device. To do this disentangle and 
shorten the shielding 1 and then bend it over the part 2; finally place the ring 
nut 3 of the connector. Be sure that the shielding 1 is in tight contact with the 
ring nut 3. 
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信号伝送には、常にシールドケーブルを使用してください。 デバイスのフレームを介して良
好な接地を確保するために、ケーブルシールドをコネクタの金属リングナット 3 に適切に接続
する必要があります。 これを行うには、シールド 1 を解きほぐして短くし、パーツ 2 の上で
曲げます。 最後に、コネクタのリングナット 3 を配置します。 シールド 1 がリングナット 3
にしっかりと接触していることを確認してください。 

M23 12 ピンコネクタ 

オス 
時計回り 

IP58 および IQ58 シリーズでのみ使用可能 

オス 
正面側 

コーディング 
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4.6 グランド結線 
Minimize noise by connecting the shield and/or the connector housing and/or 
the  frame to  ground. Make  sure  that  ground  is  not  affected  by  noise.  The 
connection point to ground can be situated both on the device  side and on 
user’s side. The best solution to minimize the interference must be carried out by 
the user. You are advised to provide the ground connection as close as possible 
to the encoder. 

 
4.7 AB0, /AB0 出力チャンネル 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4.8 Index pulse setting input (IP-, CKP- models only) 

注記 
The Index pulse setting input is only available on IP-, CKP- models. 

 
This  encoder  provides  the zero  signal  (Index  pulse)  once  per revolution  as 
relative positioning reference (home position, see the Figure here above). In this 
way a  unique position can be  identified at  a  well-known point  in  the  360° 
revolution  of the  encoder  shaft. This  input allows  to  set  the  point in  the 
revolution  at  which  the  0  pulse  will  be  output. This  function  is  useful,  for 
example, when you want the zero position of the encoder and the zero 
mechanical position of the axis to match. When you want to set the position of 
the  0 signal  in  the revolution  you must  send a command  via  PLC or  other 
controller to the encoder through the dedicated input. Connect the Index pulse 
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シールドおよび/またはコネクタハウジングおよび/またはフレームをアースに接続することに
より、ノイズを最小限に抑えます。 地面がノイズの影響を受けていないことを確認してくださ
い。 アースへの接続ポイントは、デバイス側とユーザー側の両方に配置できます。 干渉を最小
限に抑えるための最善の解決策は、ユーザーが実行する必要があります。 エンコーダのできる
だけ近くにアース接続を提供することをお勧めします。 

インデックスパルス設定入力（IP-、CKP-モデルのみ） 

このエンコーダは、相対位置基準（ホームポジション、上の図を参照）として 1

回転ごとに 1 回ゼロ信号（インデックスパルス）を提供します。このようにして、
エンコーダシャフトの 360°回転のよく知られたポイントで一意の位置を特定で
きます。この入力により、0 パルスが出力される回転のポイントを設定できます。
この機能は、たとえば、エンコーダのゼロ位置と軸のゼロ機械的位置を一致させ
たい場合に役立ちます。回転数の 0 信号の位置を設定する場合は、PLC または他
のコントローラを介して専用入力を介してエンコーダにコマンドを送信する必要
があります。使用しない場合は、インデックスパルス設定入力を 0Vdc に接続して
ください。 

インデックスパルス設定入力は、IP モデル、CKP モデルでのみ使用
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setting input to 0Vdc if not used. To set the zero position, connect the Index 
pulse setting input to +Vdc for 100 µs at least, then disconnect +Vdc. Normally 
voltage must be at 0Vdc. We suggest moving the axis to the desired position, 
then  activate  the Index  pulse setting  function  while the  encoder  and the 
mechanical assembly are in stop. 

警告 
Please check the position of the 0 pulse and set it if necessary whenever you set 
a new resolution next  to the Resolution parameter or reverse the counting 
direction. 

 
注記 
The width of the 0 pulse can be set next to the  Index length parameter. Two 
options are available: 90° el (gated A, B) and 180° el (gated A). Please note 
that the 0 pulse having a width of 90 electrical degrees is synchronised with A 
and B  pulses, while  the  0  pulse having a  width  of  180 electrical  degrees is 
synchronised with A pulse. For further information please refer to page 35. 

 
注記 
It  is possible to set  the 0 pulse position also by either  pressing the  external 
button located in the rear side of the encoder enclosure -see the “4.11 Index 
pulse setting external button (Figure 1) (IP-, CKP- models only)” section on page 
23 -  this  option  is only available  on IP-,  CKP- models;  or  by means of  the 
programming interface -see the  Index position parameter on page  35 - this 
option is available on both IP- and IQ- series. 

 
 
 

4.9 Counting direction input (IP-, CKP- models only) 

注記 
The Counting direction input is only available on IP-, CKP- models. 

 
By default the phase relationship between A and B channels is so that the rising 
edge of  A  channel  leads the  rising  edge of  B channel  when the  encoder  is 
rotating  in  a  clockwise  direction  (see  the  “4.7  AB0,  /AB0  output  channels” 
section on page  20). Thus the counter in the subsequent electronics will get a 
count up. This input allows to have a count up also when the encoder is rotating 
in a counter-clockwise direction (otherwise a count down when the encoder is 
rotating in a clockwise direction). Connect the Counting direction input to 0Vdc if 
not used. Connect the Counting direction input to 0Vdc to have an increasing 
count when the encoder is turning clockwise; connect the Counting direction 
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ゼロ位置を設定するには、インデックスパルス設定入力を少なくとも 100 µs の間+ 
Vdc に接続してから、+ Vdc を切断します。通常、電圧は 0Vdc でなければなりませ
ん。軸を目的の位置に移動し、エンコーダと機械アセンブリが停止しているときに
インデックスパルス設定機能をアクティブにすることをお勧めします。 

分解能パラメータの横に新しい分解能を設定するか、カウント方向を逆にするた
びに、0 パルスの位置を確認し、必要に応じて設定してください。 

0 パルスの幅は、インデックス長パラメータの横に設定できます。 2 つのオプショ
ンが利用可能です：90°el（ゲート A、B）と 180°el（ゲート A）。 電気度 90 度
の幅の 0 パルスは A および B パルスと同期し、電気度 180 度の幅の 0 パルスは A
パルスと同期することに注意してください。 詳細については、35 ページを参照し
てください。 

エンコーダエンクロージャの背面にある外部ボタンを押しても、0 パルス位置を
設定できます。「4.11 インデックスパルス設定外部ボタン（図 1）（IP-、CKP-モ
デルのみ）」セクションを参照してください。 23 ページ-このオプションは、IP-、
CKP-モデルでのみ使用できます。 またはプログラミングインターフェイスを使用
して（35 ページの「インデックス位置パラメータ」を参照）、このオプションは
IP シリーズと IQ シリーズの両方で使用できます。 

カウント方向入力（IP-、CKP-モデルのみ） 

カウント方向入力は、IP モデル、CKP モデルでのみ使用できます。 

デフォルトでは、A チャネルと B チャネル間の位相関係は、エンコーダが時計回りに回転しているときに
A チャネルの立ち上がりエッジが B チャネルの立ち上がりエッジよりも先になるようになっています
（「4.7AB0、/ AB0 出力チャネル」セクションを参照）。 20）。 したがって、後続の電子機器のカウン
ターはカウントアップされます。 この入力により、エンコーダが反時計回りに回転しているときもカウ
ントアップできます（そうでない場合は、エンコーダが時計回りに回転しているときにカウントダウンし
ます）。 使用しない場合は、カウント方向入力を 0Vdc に接続します。 エンコーダが時計回りに回転し
ているときにカウントが増加するように、カウント方向入力を 0Vdc に接続します。 
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input to +Vdc to have an increasing count when the encoder is turning 
counter-clockwise. Clockwise and counter-clockwise directions are viewed from 
the shaft side (see the Figure on page 33). 

 
警告 
The  counting  direction  can  be  set  also  through  the  programming  tool. The 
Counting direction parameter implies that the Counting direction input is set 
to 0Vdc. Otherwise the resulting will be contrary to what is expected or 
intended.  The Counting direction parameter  allows the  operator  to  choose 
between the CW and CCW options. When the counting direction is set to CW 
-Counting direction = CW-, if the Counting direction input has LOW logic level 
(0Vdc) the encoder will provide the increasing count when the shaft is turning 
clockwise (and the decreasing count when the shaft is turning 
counter-clockwise); on the contrary if the Counting direction input has HIGH 
logic level (+Vdc) the encoder will provide the increasing count when the shaft 
is turning counter-clockwise (and the decreasing count when the shaft is 
turning clockwise). When the  CCW option is set -Counting direction = CCW-, 
if the Counting direction input has LOW logic level (0Vdc) the encoder will 
provide the increasing count when the shaft is turning counter-clockwise 
(and the decreasing count when the shaft is turning clockwise); on the 
contrary if the Counting direction input has HIGH logic level (+Vdc) the encoder 
will provide the increasing count when the shaft is turning clockwise (and the 
decreasing count when the shaft is turning counter-clockwise). 

 
警告 
After setting the new counting direction it is  necessary to set also the Index 
pulse. 
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エンコーダが反時計回りに回転しているときにカウントが増加するように、カウント方向入
力を+ Vdc に接続します。 時計回りと反時計回りの方向は、シャフト側から見たものです（33
ページの図を参照）。 

カウント方向はプログラミングツールからも設定できます。カウント方向パラメータは、カ
ウント方向入力が 0Vdc に設定されていることを意味します。そうしないと、結果は期待また
は意図されたものに反することになります。カウント方向パラメータを使用すると、オペレ
ーターは CW オプションと CCW オプションのどちらかを選択できます。カウント方向が CW-
カウント方向= CW-に設定されている場合、カウント方向入力の論理レベルが LOW（0Vdc）
の場合、エンコーダは、シャフトが時計回りに回転しているときにカウントを増やします（シ
ャフトが回転しているときにカウントを減らします）。反時計回り）;逆に、カウント方向入
力の論理レベルが HIGH（+ Vdc）の場合、エンコーダは、シャフトが反時計回りに回転して
いるときにカウントを増加させます（シャフトが時計回りに回転しているときにカウントを
減少させます）。 CCW オプションが設定されている場合-カウント方向= CCW-、カウント方
向入力の論理レベルが LOW（0Vdc）の場合、エンコーダは、シャフトが反時計回りに回転し
ているときにカウントを増加させます（シャフトが回転しているときにカウントを減少させ
ます）。時計回り）;逆に、カウント方向入力の論理レベルが HIGH（+ Vdc）の場合、エンコ
ーダは、シャフトが時計回りに回転しているときにカウントを増加させます（シャフトが反
時計回りに回転しているときにカウントを減少させます）。 

新しいカウント方向を設定した後、インデックスパルスも設定する必要があります。 
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4.10 Diagnostic LEDs (Figure 1) (IP-, CKP- models only) 

注記 
The Diagnostic LEDs are only available on IP-, CKP- models. 

 
Two LEDs located in the rear side of the encoder enclosure are intended to show 
visually the work status of the device as explained in the following table. 

 
 
 
 
 
 
 
 

概 説 

It warns of the presence of an error: 
SPI communication error between the 

1 microcontroller and the ASIC designed to read 
the disk 
An error occurred at power on while 

2 uploading the configuration data from the 
EEPROM 
An error occurred while reading the encoder 
position immediately after starting the 
encoder or after setting either the resolution 
or the counting direction 
Communication error between the encoder 
and the PC 

 
 
 
 

4.11 Index pulse setting external  button (Figure  1) (IP-,  CKP- models 
only) 

注記 
The Index pulse setting external button is available only on IP-, CKP- models. 

This  encoder  provides  the zero  signal  (Index  pulse)  once  per revolution  as 
relative positioning reference (home position, see the Figure on page 20). In this 
way a unique position can be  identified at  a  well-known point  in  the  360° 
revolution of the encoder shaft. The external button located in the rear side of 
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赤 LED              
(マイコンエラー) 

 
 
 
 
 

ON 

緑 LED 
(状態表示) 概 説 

ON エンコーダが電源投入され、正常に動作している 

OFF エンコーダがオフです。 ディスクの読み取り中
にASICでエラーが発生しました 

3 
 
 
4 

診断 LED（図 1）（IP-、CKP-モデルのみ） 

エンコーダエンクロージャの背面にある 2 つの LED は、次の表で説明するように、
デバイスの動作ステータスを視覚的に示すことを目的としています。 
 

エラーの存在を警告します。 
マイクロコントローラとディスクを読み取るよう
に設計された ASIC 間の SPI 通信エラー 
１． EEPROM から構成データをアップロード中に電源

投入時にエラーが発生しました。 
２． エンコーダ起動直後、または分解能またはカウント

方向を設定した後、 
３． エンコーダ位置の読み取り中にエラーが発生しま

した。 
４． エンコーダと PC 間の通信エラー 
 

インデックスパルス設定外部ボタン（図 1）（IP-、CKP-モデルのみ） 

診断 LED は、IP モデル、CKP モデルでのみ使用できます。 

インデックスパルス設定外部ボタンは、IP モデル、CKP モデルでのみ使用できま

このエンコーダは、相対位置基準（ホームポジション、20 ページの図を参照）とし
て、1 回転ごとに 1 回ゼロ信号（インデックスパルス）を提供します。 このように
して、エンコーダシャフトの 360°回転のよく知られたポイントで一意の位置を特
定できます。 
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the encoder enclosure allows to set the point in the revolution at which the 0 
pulse will be output. This function is useful, for example, when you want the 
zero position of the encoder and the zero mechanical position of the axis to 
match. When you want to set the position of the 0 signal in the revolution you 
must move the axis to the desired position, then press the Index pulse setting 
button while the encoder and the mechanical assembly are in stop. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Figure 1 - Diagnostic LEDs and Index pulse setting button 

 
 
 

警告 
Please do not press the Index pulse setting external button when the encoder 
configuration interface program is running. 

 
 

警告 
Please check the position of the 0 pulse and set it if necessary whenever you set 
a new resolution next  to the Resolution parameter or reverse the counting 
direction. 

 
 

注記 
The width of the 0 pulse can be set next to the  Index length parameter. Two 
options are available: 90° el (gated A, B) and 180° el (gated A). Please note 
that the 0 pulse having a width of 90 electrical degrees is synchronised with A 
and B  pulses, while  the  0  pulse having a  width  of  180 electrical  degrees is 
synchronised with A pulse. For further information please refer to page 35. 
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エンコーダ筐体の背面にある外部ボタンを使用すると、0 パルスが出力される回転
のポイントを設定できます。 この機能は、たとえば、エンコーダのゼロ位置と軸の
ゼロ機械的位置を一致させたい場合に役立ちます。 回転数で 0 信号の位置を設定す
る場合は、軸を目的の位置に移動し、エンコーダと機械アセンブリが停止している
ときにインデックスパルス設定ボタンを押す必要があります。 

0 パルスの幅は、インデックス長パラメータの横に設定できます。 2 つのオプションが利用
可能です：90°el（ゲート A、B）と 180°el（ゲート A）。 電気度 90 度の幅の 0 パルスは A
および B パルスと同期し、電気度 180 度の幅の 0 パルスは A パルスと同期することに注意し
てください。 詳細については、35 ページを参照してください。 

図 1-診断 LED とインデックスパルス設定ボタン 

診断用 LED 

エンコーダ構成インターフェースプログラム実行中は、インデックスパルス設定外
部ボタンを押さないでください。 

分解能パラメータの横に新しい分解能を設定するか、カウント方向を逆にするた
びに、0 パルスの位置を確認し、必要に応じて設定してください。 

インデックス（原点） 

パルス設定ボタン 
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注記 
It is possible to set the 0 pulse position also by either sending a signal via PLC or 
other controller through the dedicated input -see the “4.8 Index pulse setting 
input (IP-, CKP- models only)” section on page 20- option only available on IP-, 
CKP- models; or by means of the programming interface -see the Index 
position parameter on page 35- option available on both IP- and IQ- series. 

 
 
 

4.12 I2C (Inter Integrated Circuit) serial connection 
The IP58/IQ58/IQ36 programmable encoder is equipped with a serial interface 
for the parametrization and set-up of the device. The serial  interface is a I2C 
(Inter Integrated Circuit) type interface. To communicate with the encoder, you 
must connect the device to the personal computer through a USB socket using 
the specific connection kit supplied by Lika Electronic upon request. The 
connection kit code is KIT IP/IQ58. It is provided with a terminal for connecting 
the cable of the devices having ZCW output circuit code. 
ZCZ connection devices need the kit to be matched with a cable - M23 12-pin 
female connector cordset, EC-IP/IQ-M23 order code (only available for  IP58 
and IQ58 series); ZCM connection devices need the kit  to be matched with a 
cable - M12 12-pin female connector cordset, EC-IP/IQ-M12 order code. 

To connect the encoder to the connection kit, please refer to the following table 
and the label applied to the connection kit terminal: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

* 警告 
+5Vdc power supply from the USB connection. Do not connect any external 
power supply sources. 

 
 
 

警告 
Please make sure that only one encoder is connected to the KIT IP/IQ58 when 
you activate the USB connection ! 
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エンコーダ/コードセットケーブル 

茶色/緑色 

白色/緑色 

赤色 
黒色 

機 能 

+5Vdc 電源 * 

0Vdc 

SDA シリアルデータライン 
SCL シリアルクロックライン 

ターミナル 

PWR+ 

PWR- 
SDA 
SCL 

PLC または他のコントローラを介して専用入力を介して信号を送信することによっても 0 パ
ルス位置を設定することができます-20 ページの「4.8 インデックスパルス設定入力（IP-、CKP-
モデルのみ）」セクションを参照-オプションのみ IP-、CKP-モデルで利用可能。 またはプロ
グラミングインターフェイスを使用して-35 ページの「インデックス位置パラメータ」を参
照-IP シリーズと IQ シリーズの両方で使用可能なオプション。 

IP58 / IQ58 / IQ36 プログラマブルエンコーダには、デバイスのパラメータ化とセッ
トアップのためのシリアルインターフェースが装備されています。 シリアルイン
ターフェースは I2C（Inter Integrated Circuit）タイプのインターフェースです。 エ
ンコーダと通信するには、要求に応じて Lika Electronic が提供する特定の接続キッ
トを使用して、USB ソケットを介してデバイスをパーソナルコンピュータに接続
する必要があります。 接続キットコードは KITIP / IQ58 です。 ZCW 出力回路コー
ドを持つ機器のケーブルを接続するための端子が付いています。 
 
ZCZ 接続デバイスには、キットをケーブルと一致させる必要があります-M23 12 ピ
ンメスコネクタコードセット、EC-IP / IQ-M23 注文コード（IP58 および IQ58 シリ
ーズでのみ使用可能）。 ZCM 接続デバイスには、キットをケーブルと一致させる
必要があります-M12 12 ピンメスコネクタコードセット、EC-IP / IQ-M12 注文コー
ド。 

エンコーダを接続キットに接続するには、次の表と接続キット端子に貼付されて
いるラベルを参照してください。 

USB 接続からの+ 5Vdc 電源。 外部電源を接続しないでください。 

USB 接続をアクティブにするときは、1 つのエンコーダのみが KIT IP / IQ58 に接続
されていることを確認してください。 

I2C（集積回路間）シリアル接続 



IP58, IQ58, IQ36 

 
注記 
Before configuring the encoder by means of  the programming interface, you 
must connect it to the personal computer through the KIT IP/IQ58 connection 
cable. You are required to install the drivers of the USB Serial Converter and the 
USB Serial  Port  first. The  drivers  are  available  for  download  at  the  address 
http://www.lika.it/eng/prodotti.php?id_cat=267&id_fam=271&filtro=170 . 

 
 
 

4.12.1 KIT IP/IQ58 USB ドライバのインストール 

Please follow the steps in the documents listed below to install the drivers of 
both the USB Serial Converter and the USB Serial Port of the KIT IP/IQ58. The 
drivers package and the relevant  documents are found inside the WINDOWS 
2.12.0 folder. As stated, the drivers are available for download at  the address 
http://www.lika.it/eng/prodotti.php?id_cat=267&id_fam=271&filtro=170 . 
If  you  need to  install  the  drivers  under Microsoft  Windows XP operating 
system, please refer to the following document:  
Installation_Guide_for_WindowsXP.pdf. 
If  you need to install  the drivers under Microsoft Windows Vista operating 
system, please refer to the following document: 
 Installation_Guide_for_VISTA.pdf. 
If you need to install the drivers under Microsoft Windows 7 operating system, 
please refer to the following document: Installation_Guide_for_Windows7.pdf.  
If you need to install the drivers under Microsoft Windows 8 operating system, 
please refer to the following document: Installation_Guide_for_Windows8.pdf.  
If  you  need  to  install  the  drivers  under Microsoft  Windows 10 operating 
system, please refer to the following document: 
Installation_Guide_for_Windows10.pdf. 

 
 

予備操作としてお願いします: 
1. connect the encoder to the KIT IP/IQ58 terminal through the encoder 

cable or using either the M23 12-pin connector cordset or the M12 
12-pin connector cordset (for the cable connection scheme please refer 
to the table in the previous page); you do not need to power the 
encoder by means of an external power pack as the device gets the 
power from USB; 

2. connect the cable fitted with the USB connector to a USB socket of your 
PC; after a few seconds a message will appear in the notification area of 
the Windows taskbar and the  USB Serial Converter drivers installation 
wizard will start. Then follow the instructions in the above mentioned 
pdf documents. 
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プログラミングインターフェースを使用してエンコーダを構成する前に、KIT IP / 
IQ58 接続ケーブルを介してエンコーダをパーソナルコンピュータに接続する必要
があります。 最初に、USB シリアルコンバーターと USB シリアルポートのドライ
バをインストールする必要があります。 ドライバーは、アドレス
http://www.lika.it/eng/prodotti.php?id_cat=267&id_fam=271&filtro=170 
からダウンロードできます。 

以下のドキュメントの手順に従って、キット IP / IQ58 の USB シリアルコンバーターと
USB シリアルポートの両方のドライバをインストールしてください。ドライバパッケー
ジと関連ドキュメントは、WINDOWS2.12.0 フォルダ内にあります。前述のように、ド
ライバはアドレスhttp://www.lika.it/eng/prodotti.php?id_cat=267&id_fam=271&filtro=170 
からダウンロードできます。 
Microsoft Windows XP オペレーティングシステムでドライバをインストールする必要が
ある場合は、次のドキュメントを参照してください。 
Installation_Guide_for_WindowsXP.pdf。 
Microsoft Windows Vista オペレーティングシステムでドライバをインストールする必要
がある場合は、次のドキュメントを参照してください。 
 Installation_Guide_for_VISTA.pdf。 
Microsoft Windows 7 オペレーティングシステムでドライバをインストールする必要があ
る場合は、次のドキュメントを参照してください：Installation_Guide_for_Windows7.pdf。 
Microsoft Windows 8 オペレーティングシステムでドライバをインストールする必要があ
る場合は、次のドキュメントを参照してください：Installation_Guide_for_Windows8.pdf。 
Microsoft Windows 10 オペレーティングシステムでドライバをインストールする必要が
ある場合は、次のドキュメントを参照してください：
Installation_Guide_for_Windows10.pdf。 

エンコーダケーブルを介して、または M2312 ピンコネクタコードセットま
たは M1212 ピンコネクタコードセットを使用して、エンコーダを KIT IP / 
IQ58 端子に接続します（ケーブル接続スキームについては、前のページの
表を参照してください）。 デバイスは USB から電力を取得するため、外部
パワーパックを使用してエンコーダに電力を供給する必要はありません。 

USB コネクタが付いているケーブルを PC の USB ソケットに接続します。 
数秒後、Windows タスクバーの通知領域にメッセージが表示され、USB シ
リアルコンバータドライバのインストールウィザードが起動します。 次
に、上記の PDF ドキュメントの指示に従います。 



IP58, IQ58, IQ36 

 
After  installation  you can  launch  the  executable  file  and  open  the  encoder 
programming interface; to  know more refer  to  the  “Programming  interface” 
section on page 28. 
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インストール後、実行可能ファイルを起動して、エンコーダプログラミングイン
ターフェイスを開くことができます。 詳細については、28 ページの「プログラミ
ングインターフェイス」セクションを参照してください。 



IP58, IQ58, IQ36 

 
5 プログラミング インターフェース 
5.1 ソフトウェアツールを使用したエンコーダの設定 
IP58/IQ58/IQ36 programmable incremental encoder is supplied with a software 
expressly developed and released by Lika Electronic in order to easily programme 
and configure the device. It allows the operator to set the working parameters 
of the device and monitor whether the device is running properly.  The program 
is  supplied  for  free  and  can  be  installed  in  any  PC  fitted  with  a  Windows 
operating system (Windows XP or later). The name of the program executable 
file is  KIT_IP_IQ58_vx.x.exe where vx.x is the release version of the file.  
The program is available for download at the following address 
 http://www.lika.it/eng/prodotti.php?id_cat=267&id_fam=271&filtro=170 . 
The program is designed to be installed simply by copying the executable file 
(*.exe file) to the desired location and there is no installation process. To launch 
the program just double-click the file icon. To close the program press the EXIT 
button in the title bar. 

 
 
 

警告 
Please be aware that the following compatibilities between the 
hardware-software version of the device and the software version of the 
executable file have to be respected compulsorily. 

 
 
 
 
 
 
 

The new programming interface (from v2.0 release on) allows the connection to 
both the IP58 series and the IQ58 series using either the KIT IP58 (if you already 
have one) or the KIT IP/IQ58. 
The programming interface (from v2.5 release on) allows also the connection to 
the IQ36 series using either the KIT IP58 (if  you already have one) or the KIT 
IP/IQ58. 
The older programming interface (R1, R1_1 releases) allows the connection to 
the IP58 series only, using the KIT IP58. 
In  all  cases you must  comply  with  the  hardware  and  software  compatibility 
indicated in the table. 
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Compatibility HW Connection kit EXE FILE 
IP58 1.0 KIT IP58 R1, R1_1 
IP58, IQ58 1.0 KIT IP58, KIT IP/IQ58 From v2.0 up to … 
IQ36 1.0 KIT IP58, KIT IP/IQ58 From v2.5 up to … 

IP58 / IQ58 / IQ36 プログラマブルインクリメンタルエンコーダには、デバイスを簡単に
プログラムおよび構成するために、Lika Electronic 社によって明示的に開発およびリリー
スされたソフトウェアが付属しています。 これにより、オペレーターはデバイスの動作
パラメータを設定し、デバイスが正常に実行されているかどうかを監視できます。 この
プログラムは無料で提供されており、Windows オペレーティングシステム（Windows XP
以降）を搭載した任意の PC にインストールできます。 プログラム実行可能ファイルの
名前は KIT_IP_IQ58_vx.x.exe です。ここで、vx.x はファイルのリリースバージョンです。 

プログラムは、次のアドレスからダウンロードできます。 
http://www.lika.it/eng/prodotti.php?id_cat=267&id_fam=271&filtro=170 . 
プログラムは、実行可能ファイル（* .exe ファイル）を目的の場所にコピーするだけで
インストールできるように設計されており、インストールプロセスはありません。 プロ
グラムを起動するには、ファイルアイコンをダブルクリックするだけです。 プログラム
を閉じるには、タイトルバーの EXIT ボタンを押します。 

デバイスのハードウェアソフトウェアバージョンと実行可能ファイルのソフトウ
ェアバージョンの間の次の互換性を強制的に尊重する必要があることに注意して
ください。 

互換性 HW 接続キット EXE ファイル 
IP58 1.0 KIT IP58 R1, R1_1 
IP58, IQ58 1.0 KIT IP58, KIT IP/IQ58 From v2.0 up to … 
IQ36 1.0 KIT IP58, KIT IP/IQ58 From v2.5 up to … 

 

新しいプログラミングインターフェース（v2.0 リリース以降）では、KIT IP58（す
でにお持ちの場合）または KIT IP / IQ58 のいずれかを使用して、IP58 シリーズと
IQ58 シリーズの両方に接続できます。 
プログラミングインターフェイス（v2.5 リリース以降）では、KIT IP58（すでにお
持ちの場合）または KIT IP / IQ58 のいずれかを使用して IQ36 シリーズに接続する
こともできます。 
プログラミングインターフェイス（v2.5 リリース以降）では、KIT IP58（すでにお
持ちの場合）または KIT IP / IQ58 のいずれかを使用して IQ36 シリーズに接続する
こともできます。 
すべての場合において、表に示されているハードウェアとソフトウェアの互換性に
準拠する必要があります。 



IP58, IQ58, IQ36 

 
注記 
Before starting the program and establishing a communication with the device, 
it  is necessary to connect  it  to the personal  computer.  The interface is a  I2C 
(Inter Integrated Circuit) serial interface. To communicate with the encoder, you 
must connect the device to the personal computer through a USB port using 
the specific connection kit order code KIT IP/IQ58 supplied by Lika Electronic. 
For  any  further  information  please  refer to  the “4.12  I2C  (Inter  Integrated 
Circuit) serial connection” section on page 25. 

 
 

警告 
Please make sure that only one encoder is connected to the KIT IP/IQ58 when 
you activate the USB connection ! 

 
警告 
Please always close the programming interface before disconnecting the 
encoder ! 

 
 
 
 

5.2 プログラムスタート 

To launch the program just double-click the  KIT IP_IQ58_vx.x.EXE executable 
file. 

The  main  page  of  the  configuration  interface  will  appear  on  the  screen. A 
further page is dedicated to the diagnostic information; it can be accessed by 
pressing the ADVANCED DIAGNOSTICS button below in the page (see on page 
39). 

 
First of all the main page allows the operator to choose the language used to 
display texts and items in the user interface. Click the Italian flag icon at 
the top-right of the page to choose the Italian language; click the UK flag 

icon to choose the English language. 
 

Two sections can be found in the main page of the configuration interface: 
1. a top section groups the items needful for establishing the connection 

between the encoder and the interface, the connection buttons as well 
as the drop-down boxes designed to select the interface type and the 
series of the encoder to connect; 

2. a bottom section called PROGRAMMABLE PARAMETERS shows the list of 
the parameters to be used to program the encoder; also the buttons 
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プログラムを起動してデバイスとの通信を確立する前に、プログラムをパーソナ
ルコンピュータに接続する必要があります。 インターフェースは I2C（Inter 
Integrated Circuit）シリアルインターフェースです。 エンコーダと通信するには、
Lika Electronic 社が提供する特定の接続キット注文コード KITIP / IQ58 を使用して、
USB ポートを介してデバイスをパーソナルコンピュータに接続する必要がありま
す。 詳細については、25 ページの「4.12I2C（集積回路間）シリアル接続」セクシ

USB 接続をアクティブにするときは、1 つのエンコーダのみが KIT IP / IQ58 に接続
されていることを確認してください。 

エンコーダを外す前に、必ずプログラミングインターフェースを閉じてください。 

プログラムを起動するには、KITIP_IQ58_vx.x.EXE 実行可能ファイルをダブルクリッ
クするだけです。 

設定インターフェースのメインページが画面に表示されます。 別のページは診断情
報専用です。 このページの下にある[高度な診断]ボタンを押すとアクセスできます
（39 ページを参照）。 

まず、メインページでは、オペレーターがユーザーインターフェイスにテキストや
アイテムを表示するために使用する言語を選択できます。 ページの右上にあるイタ
リア国旗     のアイコンをクリックして、イタリア語を選択します。  
 
英国の旗     をクリックします。アイコンで英語を選択します。 
 
（本資料は英語版からの翻訳文です） 

上部のセクションには、エンコーダとインターフェース間の接続を確立す
るために必要な項目、接続ボタン、およびインターフェースのタイプと接
続するエンコーダのシリーズを選択するために設計されたドロップダウ
ンボックスがグループ化されています。 
PROGRAMMABLE PARAMETERS と呼ばれる下部のセクションには、エ
ンコーダのプログラミングに使用されるパラメータのリストが表示され
ます。 

 

 

構成インターフェースのメインページには、次の 2 つのセクションがあります。 



IP58, IQ58, IQ36 

 
needful for checking the work status of the encoder and entering the 
diagnostic information page can be found below in this section. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

5.3 エンコーダとの結線 
When you start the program, the system automatically recognizes the type of 
interface you plugged into (INTERFACE TYPE: “KIT IP58” or “KIT IP/IQ58”). No 
action is required. 
You must select the series of the encoder you need to connect to instead. To do 
this open the ENCODER drop-down box and select from the options in the list: 
“IP58, IP58S, CKP58” or “IQ58, IQ58S, CKQ58” or “IQ36, CKQ36”.  The encoder 
model can be found in the label applied to the device enclosure. 

 
If the connection is established properly, a green tick appears next to both the 
CONNECT buttons; on the contrary, if the program is not able to establish a 
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また、エンコーダの動作状態を確認し、診断情報ページに入るのに必要な
ボタンは、このセクションの下にあります。 

プログラムを起動すると、システムは接続したインターフェースのタイプ（イン
ターフェースタイプ：「KITIP58」または「KITIP / IQ58」）を自動的に認識します。 
アクションは必要ありません。 
代わりに、接続する必要のある一連のエンコーダを選択する必要があります。 こ
れを行うには、[エンコーダ]ドロップダウンボックスを開き、リストのオプション
から[IP58、IP58S、CKP58]または[IQ58、IQ58S、CKQ58]または[IQ36、CKQ36]を
選択します。 エンコーダモデルは、デバイスエンクロージャに貼付されているラ
ベルに記載されています。 

接続が正しく確立されると、両方の CONNECT ボタンの横に緑色のチェックマー
ク が表示されます。 逆に、プログラムがエンコーダへの接続を確立できない場
合は、いずれかのボタンの横または両方のボタンの横に赤い X が表示されます。 



IP58, IQ58, IQ36 

 
connection to the encoder, a red X appears next to either button or next to 

both buttons. If you do not choose the right encoder model, a red X appears 
next to the ENCODER button and the items in the PROGRAMMABLE 
PARAMETERS section are not available. After positive connection the fields in 
the page are filled with information acquired from the connected device. 
Furthermore the buttons and the commands become active. 

 
 

5.4 パラメータの設定 

警告 
To  save  the  data  on  the  EEPROM permanently,  you  must  press  the ENTER 
button in the keyboard after having entered the new value. The parameter is 
saved instantly. 

 
 
 

内部位置レジスタ 
It is used to show the value in the internal position register, that is: the current 
position of the encoder.  When you start  the program, 0 appears next to this 
item. Press the START button to start the routine which allows to 
continuously read and display the current position: the encoder current position 
appears on the field. Press the STOP button to stop the routine; the last 
position  value  is  kept  “frozen”  in  the  display  field. After  having  set  a  new 
resolution value, a zero setting operation is carried out by the system. If  the 
routine is running, the 0  value is shown  in the  internal position  register; 
otherwise the last “frozen” position is shown. 

 
 

分解能 
This parameter allows the operator to set the custom number of pulses that the 
encoder will output per each revolution (PPR). Please enter the desired value 
and then press the ENTER button to confirm. If you set a value that is out of 
range (lower or greater than allowed), the system automatically sets either the 
minimum or the maximum value in the range. 
After having set the resolution, set also the encoder maximum rotational speed, 
see the Max rpm parameter. Please always consider the pulse multiplication 
factor  (x 1,  x  2 or x 4) of the  subsequent  electronics before entering a  new 
resolution value. 
Default = 1024 (min. value = 1; max. value = 65536) - IP58 series 
Default = 1024 (min. value = 1; max. value = 16384) - IQ58 and IQ36 series 
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適切なエンコーダモデルを選択しない場合、[エンコーダ]ボタンの横に赤い X が
表示され、[プログラム可能なパラメータ]セクションの項目は使用できません。 確
実に接続した後、ページのフィールドには、接続されたデバイスから取得した情報
が入力されます。 さらに、ボタンとコマンドがアクティブになります。 

EEPROM にデータを永続的に保存するには、新しい値を入力した後、キーボードの
ENTER ボタンを押す必要があります。 パラメータは即座に保存されます。 

これは、内部位置レジスタの値、つまりエンコーダの現在の位置を表示するために
使用されます。 プログラムを起動すると、この項目の横に 0 が表示されます。 

START ボタン を押して、現在の位置を継続的に読み取って表示できるルーチン
を開始します。エンコーダの現在の位置がフィールドに表示されます。 STOP ボタ

ン を押してルーチンを停止します。 最後の位置の値は、表示フィールドで「フ
リーズ」されたままになります。 新しい分解能値を設定した後、システムによっ
てゼロ設定操作が実行されます。 ルーチンが実行中の場合、0 の値が内部位置レジ
スタに表示されます。 それ以外の場合は、最後の「凍結」位置が表示されます。 

このパラメータを使用すると、オペレーターは、エンコーダが回転（PPR）ごとに
出力するカスタムパルス数を設定できます。 希望の値を入力し、ENTER ボタンを
押して確認してください。 範囲外の値（許可されている値よりも小さい値または
大きい値）を設定すると、システムは範囲内の最小値または最大値を自動的に設
定します。 

分解能を設定した後、エンコーダの最大回転速度も設定します。最大 rpm パラメ
ータを参照してください。 新しい分解能値を入力する前に、後続の電子機器のパ
ルス評価倍率（x 1、x2 または x4）を常に考慮してください。 
デフォルト= 1024（最小値= 1;最大値= 65536）-IP58 シリーズ 
デフォルト= 1024（最小値= 1;最大値= 16384）-IQ58 および IQ36 シリーズ 



IP58, IQ58, IQ36 

 
例 
Here are some examples useful for better understanding the application field of 
the programmable resolution. We assume that the pulse multiplication factor in 
the following electronics is x 1. 

 
例 1 
Let's assume that the encoder is mounted on the driven draw roller  of a slitter 
and the circumference of the roller is 753 mm. 
We  can  set  a  resolution  of  7530  PPR  (Resolution =  7530)  to  control  the 
movement of the roller with a tenth of a millimetre resolution. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

In this way we convert a rotary measurement value (for example: 10000 PPR) 
into a linear measurement value, thus we are able to control the unwinding of a 
plastic or paper web from the reel  and activate the blades to  cut  1-m long 
sheets with a tenth of a millimetre resolution. 

 
 

例 2 
Let's  assume that  an  axis  is  guided  by  a  ball  screw;  a  motor  fitted  with  a 
reduction  gearbox  having  1:50 reduction  ratio  is  installed  at  an  end  of  the 
system, while the encoder is installed at the opposite end of the system. 
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プログラム可能な解像度のアプリケーション分野をよりよく理解するのに役立つ
いくつかの例を次に示します。 以下の電子機器のパルス増倍率は x1 であると仮定
します。 

エンコーダがスリッターの駆動ローラに取り付けられており、ローラの円周が
753mm であると仮定します。 
7530 PPR（分解能= 7530）の分解能を設定すると、10 分の 1 ミリメートルの分解能
でローラの動きを制御できます。 

駆動ローラ 

モータ 

エンコーダ 

このようにして、回転測定値（例：10000 PPR）を線形測定値に変換します。これ
により、リールからのプラスチックまたは紙のウェブの巻き戻しを制御し、ブレー
ドをアクティブにして 1m の長さのシートを 10 分の 1 ミリメートルの分解能で切
断できます。 

軸がボールねじによってガイドされていると仮定しましょう。 システムの端には減
速比 1:50 の減速ギアボックスを備えたモータが取り付けられ、エンコーダはシステ
ムの反対側に取り付けられています。 
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As we know the reduction ratio of the reduction gearbox, we can set a suitable 
resolution in order to control the motion of the motor precisely and calculate 
the input speed starting from the known output speed. 

 
 

例 3 
Let's assume that the encoder is mounted on the SF-I draw wire unit and the 
application has a 5500-mm long linear travel. 
We can  set  a  resolution of  55000 PPR (Resolution = 55000) to control  the 
movement  of  the  cable  and  thus  of  the  axis  with  a  tenth  of  a  millimetre 
resolution. 
In this way we convert a rotary measurement value (55000 PPR) into a linear 
measurement value, therefore we are able to control the 5.5-m long linear travel 
with a tenth of a millimetre resolution. 

 
例 4 
Let's  assume that  the  encoder  is  used  to  control  the  movement  of  a  chain 
conveyor.  The chain conveyor is equipped with multiple stations and has an 
overall length of 14.847 m. If we set a resolution of 14847 PPR (Resolution = 
14847) we have precise control over the movement of the chain conveyor and 
its positioning at the stations with a millimetre resolution. 

 
 

計数方向 
By default the phase relationship between A and B channels is so that the rising 
edge  of  A channel  leads the  rising  edge of  B channel  when the  encoder  is 
rotating in a clockwise direction (see the Figure on page 35). 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Thus the counter in the subsequent electronics will get a count up. This 
parameter allows to have a count up also when the encoder is rotating in a 
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減速ギアボックスの減速比がわかっているので、モータの動きを正確に制御し、既
知の出力速度から入力速度を計算するために、適切な分解能を設定できます。 

エンコーダが SF-I ドローワイヤユニットに取り付けられており、アプリケーショ
ンの直線移動距離が 5500mm であると仮定します。 
55000 PPR（分解能= 55000）の分解能を設定して、ケーブルの動き、つまり軸の動
きを 10 分の 1 ミリメートルの分解能で制御できます。 

このようにして、回転測定値（55000 PPR）を線形測定値に変換するため、長さ 5.5m

の直線移動を 10 分の 1 ミリメートルの分解能で制御できます。 

エンコーダがチェーンコンベヤーの動きを制御するために使用されると仮定しま
しょう。 チェーンコンベヤーは複数のステーションを備えており、全長は 14.847m
です。 14847 PPR の解像度を設定した場合（解像度=14847）チェーンコンベヤー
の動きとステーションでの位置をミリメートルの解像度で正確に制御できます。 

デフォルトでは、A チャネルと B チャネル間の位相関係は、エンコーダが時計回り
に回転しているときに A チャネルの立ち上がりエッジが Bチャネルの立ち上がりエ
ッジよりも先になるようになっています（35 ページの図を参照）。 

したがって、後続の電子機器のカウンターはカウントアップされます。 このパラ
メータを使用すると、エンコーダが反時計回りに回転しているときにもカウント
アップできます（そうでない場合は、エンコーダが時計回りに回転しているとき
にカウントダウンします）。 
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counter-clockwise direction (otherwise a count  down when the  encoder  is 
rotating in a clockwise direction). Set Counting direction = CW to have the 
increasing count when the shaft is turning clockwise; set Counting direction = 
CCW to have the increasing count when the shaft is turning counter-clockwise. 
Clockwise and counter-clockwise directions are viewed from the shaft side (see 
the Figure in the previous page). 
Default = CW (min. value = CCW; max. value = CW) 

 
警告 
The counting direction can be set both via hardware (see the Counting direction 
input, “4.9 Counting direction input (IP-, CKP- models only)” section on page 21 - 
this option is only available on IP-, CKP- models) and via software by 
programming  the Counting direction parameter.  If  not  used,  the  Counting 
direction input must be connected to 0Vdc. The Counting direction parameter 
implies that the Counting direction input is set to 0Vdc. Otherwise the resulting 
will  be  contrary  to  what  is  expected  or  intended. The Counting  direction 
parameter allows the operator two choose between the CW and CCW options. 
When the counting direction is set to CW -Counting direction = CW-, if the 
Counting direction input has LOW logic level (0Vdc) the encoder will provide the 
increasing count when the shaft is turning clockwise (and the decreasing count 
when the shaft is turning counter-clockwise); on the contrary if the Counting 
direction input has HIGH logic level (+Vdc) the encoder will provide the 
increasing count when the shaft is turning counter-clockwise (and the 
decreasing count when the shaft is turning clockwise). When the CCW option is 
set -Counting direction = CCW-, if the Counting direction input has LOW logic 
level (0Vdc) the encoder  will  provide the increasing count when the shaft  is 
turning counter-clockwise (and the decreasing count when the shaft is turning 
clockwise); on the contrary if the Counting direction input has HIGH logic level 
(+Vdc) the encoder will provide the increasing count when the shaft is turning 
clockwise (and the decreasing count when the shaft is turning 
counter-clockwise). 
For any information on the electrical connection of the Counting direction input 
refer to the “Electrical connection“ section on page 18 and to the “4.9 Counting 
direction input (IP-, CKP- models only)“ section on page 21. 

 
警告 
After having set the new counting direction it is necessary to set also the Index 
pulse. 
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シャフトが時計回りに回転しているときにカウントが増加するように、カウント方
向= CW を設定します。 シャフトが反時計回りに回転しているときにカウントが増
加するように、カウント方向= CCW を設定します。 時計回りと反時計回りの方向は、
シャフト側から見たものです（前ページの図を参照）。 

デフォルト= CW（最小値= CCW;最大値= CW） 

カウント方向は、ハードウェア（カウント方向入力、「4.9 カウント方向入力（IP-、CKP-
モデルのみ）」（P.21）のセクションを参照）と、IP-、CKP-モデルでのみ使用可能）の両
方で設定できます。カウント方向パラメータをプログラムすることにより、ソフトウェア
を介して。使用しない場合は、カウント方向入力を 0Vdc に接続する必要があります。カ
ウント方向パラメータは、カウント方向入力が 0Vdc に設定されていることを意味します。
そうしないと、結果は期待または意図されたものに反することになります。カウント方向
パラメータを使用すると、オペレーターは CW オプションと CCW オプションのどちらか
を選択できます。カウント方向が CW-カウント方向= CW-に設定されている場合、カウン
ト方向入力の論理レベルが LOW（0Vdc）の場合、エンコーダはシャフトが時計回りに回
転しているときにカウントを増加させます（シャフトが回転しているときにカウントを減
少させます）。反時計回り）;逆に、カウント方向入力の論理レベルが HIGH（+ Vdc）の場
合、エンコーダは、シャフトが反時計回りに回転しているときにカウントを増加させます
（シャフトが時計回りに回転しているときにカウントを減少させます）。 CCW オプショ
ンが設定されている場合-カウント方向= CCW-、カウント方向入力の論理レベルが LOW
（0Vdc）の場合、エンコーダは、シャフトが反時計回りに回転しているときにカウントを
増加させます（シャフトが回転しているときにカウントを減少させます）。時計回り）;
逆に、カウント方向入力の論理レベルが HIGH（+ Vdc）の場合、エンコーダは、シャフト
が時計回りに回転しているときにカウントを増加させます（シャフトが反時計回りに回転
しているときにカウントを減少させます）。 

カウント方向入力の電気的接続に関する情報については、18 ページの「電気的接続」セク
ションおよび 21 ページの「4.9 カウント方向入力（IP-、CKP-モデルのみ）」セクションを
参照してください。 

新しいカウント方向を設定した後、インデックスパルスも設定する必要があります。 
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インデックス長 
This parameter allows to set the width of the Index pulse (0 pulse) expressed in 
electrical degrees.  Two options are available and selectable in the drop-down 
box: 90° el (gated A, B) and 180° el (gated A). Please note that the 0 pulse 
having a width of 90 electrical degrees is synchronised with A and B pulses, 
while the 0 pulse having a width of 180 electrical degrees is synchronised with A 
pulse. See the Figure below. 
Default = 90° el (gated A, B) 
Min. value = 90° el (gated A, B); max. value = 180° el (gated A) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

インデックスポジション 
This  encoder  provides  the zero  signal  (Index  pulse)  once  per revolution  as 
relative positioning reference (home position, see the Figure above). In this way a 
unique position can be identified at a well-known point in the 360° revolution of 
the encoder shaft. This function allows to set the point in the revolution at 
which the 0 pulse will be output. It is useful, for example, when you want the 
zero position of the encoder and the zero mechanical position of the axis to 
match. When you want to set the position of the 0 signal in the revolution you 
must move the axis to the desired position, then press the SET button next to 
this Index position item while the encoder and the mechanical assembly are in 
stop. 

 
 
 
 
 
 

MAN IP58_IQ58_IQ36 E 1.4    プログラミングインターフェース 35 / 44

このパラメータを使用すると、電気度で表されるインデックスパルス（0 パルス）
の幅を設定できます。 ドロップダウンボックスでは、90°el（ゲート A、B）と 180°
el（ゲート A）の 2 つのオプションを使用して選択できます。 電気度 90 度の幅の
0 パルスは A および B パルスと同期し、電気度 180 度の幅の 0 パルスは A パルス
と同期することに注意してください。 下の図を参照してください。 
デフォルト= 90°el（ゲート A、B） 

最小 値= 90°el（ゲート A、B）; 最大 値= 180°el（ゲート A） 

このエンコーダは、相対位置基準（ホームポジション、上の図を参照）として 1

回転ごとに 1 回ゼロ信号（インデックスパルス）を提供します。 このようにして、
エンコーダシャフトの 360°回転のよく知られたポイントで一意の位置を特定で
きます。 この機能により、0 パルスが出力される回転点を設定できます。 たとえ
ば、エンコーダのゼロ位置と軸のゼロ機械的位置を一致させたい場合に便利です。 
回転中の 0 信号の位置を設定する場合は、軸を目的の位置に移動し、エンコーダ
と機械アセンブリが停止しているときに、このインデックス位置項目の横にある
SET ボタンを押す必要があります。 



IP58, IQ58, IQ36 

 
警告 
Please check the position of the 0 pulse and set it if necessary whenever you set 
a new resolution next  to the Resolution parameter or reverse the counting 
direction. 

 
注記 
The width of the 0 pulse can be set next to the  Index length parameter. Two 
options are available: 90° el (gated A, B) and 180° el (gated A). Please note 
that the 0 pulse having a width of 90 electrical degrees is synchronised with A 
and B  pulses, while  the  0  pulse having a  width  of  180 electrical  degrees is 
synchronised with A pulse. For further information please refer to page 35. 

 
注記 
It is possible to set the 0 pulse position also by either sending a signal via PLC or 
other controller through the dedicated input -see the “4.8 Index pulse setting 
input (IP-, CKP- models only)” section on page 20-; or by pressing the external 
button located in the rear side of the encoder enclosure -see the “4.11 Index 
pulse setting external button (Figure 1) (IP-, CKP- models only)” section on page 
23. Both these options are only available on IP-, CKP- models. 

 
 
 
 

出力回路 

注記 
This parameter is only available on IP-, CKP- models, it is not displayed if you 
connect with IQ-, CKQ- models. 

This parameter allows to set the voltage level of AB0, /AB0 output channels. You 
can choose between 5V and the encoder power supply voltage level (+Vdc). In 
the drop-down box select the 5V (line driver/TTL) option to have a voltage 
level of 5V at output channels; select the  5-30V (PP/LD universal) option to 
have a voltage level at output channels according to the encoder power supply 
voltage level (5V to 30V). 
Default = 5-30V (PP/LD universal) 
Min. value = 5V (Line driver/TTL); max. value = 5-30V (PP/LD universal) 

例 
Let's assume that the encoder power supply voltage level is 12V; in this case you 
can have the output channels at either 5V voltage level -by setting the 5V (Line 
driver/TTL) option- or 12V -by setting the 5-30V (PP/LD universal) option-. 
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分解能パラメータの横に新しい分解能を設定するか、カウント方向を逆にするた
びに、0 パルスの位置を確認し、必要に応じて設定してください。 

0 パルスの幅は、インデックス長パラメータの横に設定できます。 2 つのオプシ
ョンが利用可能です：90°el（ゲート A、B）と 180°el（ゲート A）。 電気度 90
度の幅の 0 パルスは A および B パルスと同期し、電気度 180 度の幅の 0 パルスは
A パルスと同期することに注意してください。 詳細については、35 ページを参照
してください。 

PLC または他のコントローラを介して専用入力を介して信号を送信することによ
っても 0 パルス位置を設定することができます-20 ページの「4.8 インデックスパ
ルス設定入力（IP-、CKP-モデルのみ）」を参照してください。 または、エンコ
ーダエンクロージャの背面にある外部ボタンを押します。「4.11 インデックスパ
ルス設定外部ボタン（図 1）（IP-、CKP-モデルのみ）」セクションを参照してく
ださい。 

このパラメータは、IP-、CKP-モデルでのみ使用可能であり、IQ-、CKQ-モデルに
接続している場合は表示されません。 

このパラメータにより、AB0、/ AB0 出力チャネルの電圧レベルを設定できます。 5V
とエンコーダ電源電圧レベル（+ Vdc）のどちらかを選択できます。 ドロップダウ
ンボックスで、5V（ラインドライバ/ TTL）オプションを選択して、出力チャネル
の電圧レベルを 5V にします。 5-30V（PP / LD ユニバーサル）オプションを選択し
て、エンコーダ電源の電圧レベル（5V～30V）に応じた出力チャネルの電圧レベル
を設定します。 
デフォルト= 5-30V（PP / LD ユニバーサル） 
最小 値= 5V（ラインドライバ/ TTL）; 最大 値= 5-30V（PP / LD ユニバーサル） 

エンコーダの電源電圧レベルが 12V であると仮定しましょう。 この場合、5V（ラ
インドライバ/ TTL）オプションを設定することで 5V 電圧レベル、または 5-30V
（PP / LD ユニバーサル）オプションを設定することで 12V のいずれかの出力チャ
ネルを持つことができます。 
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最高回転数 rpm 
It allows to optimize the encoder performance (by keeping the most efficient 
ratio between either the rotational speed and the precision in the case of the 
IP58 encoder; or the rotational speed and the edge distance in the case of the 
IQ58/IQ36 encoders), depending on the maximum speed the application is able 
to reach. Since the maximum speed and the resolution are strictly correlated, 
some options may be disabled or limited as you enter increasing resolutions. If 
more options are available -2250; 4500; 9000 for IP58 encoder; xxxrpm(100 
kHz); xxxrpm (300 kHz); xxxrpm (500 kHz) for IQ58 and IQ36 encoders-, the 
operator has to select the speed value option that is immediately higher than 
the maximum speed of the application. If you do not know the maximum speed 
the application is  able to  reach, please enter  the maximum rotational  speed 
option available. 

例 
Let's assume that the resolution of an IP58 encoder is 1024 PPR; in this case 
three options are available for the operator to choose from:  2250,  4500 and 
9000 rpm. If the maximum speed of the application is 4000 rpm, he has to 
select the 4500 rpm option; if the maximum speed of the application is 4500 
rpm, he has to select the 9000 rpm option; if he does not know the maximum 
speed of the application, then he has to select the 9000 rpm option. 

 
注記 
Please note that the maximum counting frequency of an encoder, expressed in 
kHz, results from the number of revolutions per minute (RPM) -i.e. its rotational 
speed- and the number of pulses per revolution (PPR) -i.e. its resolution. It can 
be calculated by using the following algorithm: 

 
RPM * PPR 

Maximum counting frequency (kHz) = 
60 * 1000 

 
It follows that the higher the maximum rotational speed of the encoder and its 
resolution, the higher the counting frequency. This has to be considered 
carefully when you program the encoder, in particular referring to the maximum 
counting frequency of the encoder as stated in the technical specifications, to 
the following electronic equipment and to the length of the cables. 

 
If  you reverse the formula you can easily calculate the maximum number of 
revolutions starting from the value of the counting frequency (as allowed by the 
encoder, permitted by the subsequent electronics and accepted by the cable run) 
and the desired number of pulses per revolution: 
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これにより、エンコーダのパフォーマンスを最適化できます（IP58 エンコーダの場
合は回転速度と精度、IQ58 / IQ36 エンコーダの場合は回転速度とエッジ距離の最も
効率的な比率を維持することにより）。 アプリケーションが到達できる最大速度
で。 最大速度と分解能は厳密に相関しているため、分解能を上げると、一部のオ
プションが無効になったり制限されたりする場合があります。 より多くのオプシ
ョンが利用可能な場合-2250; 4500; IP58 エンコーダの場合は 9000。 xxxrpm（100 
kHz）; xxxrpm（300 kHz）; IQ58 および IQ36 エンコーダの場合は xxxrpm（500 kHz）
-、オペレーターは、アプリケーションの最大速度よりちょっと高い速度値オプシ
ョンを選択する必要があります。 アプリケーションが到達できる最大速度がわか
らない場合は、使用可能な最大回転速度オプションを入力してください。 

IP58 エンコーダの分解能が 1024PPR であると仮定しましょう。 この場合、オペレ
ーターは 2250、4500、9000rpm の 3 つのオプションから選択できます。 アプリケ
ーションの最高速度が 4000rpm の場合、4500rpm オプションを選択する必要があ
ります。 アプリケーションの最高速度が 4500rpm の場合、9000rpm オプションを
選択する必要があります。 アプリケーションの最高速度がわからない場合は、
9000rpm オプションを選択して下さい。 

kHz で表されるエンコーダの最大カウント周波数は、1 分あたりの回転数（RPM）
に起因することに注意してください。 その回転速度-および 1 回転あたりのパルス
数（PPR）-すなわち その分解能。 次のアルゴリズムを使用して計算できます。 

最大カウント周波数（kHz） 

したがって、エンコーダの最大回転速度とその分解能が高いほど、カウント周波
数が高くなります。 これは、エンコーダをプログラムするときに慎重に検討する
必要があります。特に、技術仕様に記載されているエンコーダの最大カウント周
波数、次の電子機器、およびケーブルの長さを参照してください。 

式を逆にすると、カウント周波数の値（エンコーダで許可され、後続の電子機器
で許可され、ケーブル配線で受け入れられる）と 1 回転あたりの必要なパルス数
から始まる最大回転数を簡単に計算できます。 
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Maximum counting frequency (kHz) * 60 * 1000 

RPM = 
PPR 

 
The reversed formula  can be very  useful  -for  instance-  when you know the 
maximum counting frequency that is applicable to the system (because of the 
encoder,  the  following electronics  and the cable length)  and you  need  to 
calculate the maximum rotational speed the encoder is allowed to reach at the 
desired resolution. 

 
 

エンコーダステータス 
It displays the work status of the encoder. 
Press the READ button to update the status visualization. 
If the encoder is working properly, the NO ERROR message appears on the right 
of the READ button. If  a  fault  condition  arises,  the WARNING message  is 
invoked to appear. By pressing the  CLEAR ERROR button the system tries to 
solve the problem. If this is not possible, please press the ADVANCED 
DIAGNOSTICS button to learn more about the occurred fault. 
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最大カウント周波数（kHz）* 60 * 1000 

逆の式は、たとえば、システムに適用できる最大カウント周波数がわかっていて
（エンコーダ、次の電子機器、およびケーブル長のため）、エンコーダの最大回
転速度を計算する必要がある場合に非常に役立ちます。 希望の分解能に到達する
ことができます。 

エンコーダの動作状態を表示します。 
READ ボタンを押して、ステータスの視覚化を更新します。 
エンコーダが正常に動作している場合は、READ ボタンの右側に NO ERROR メッ
セージが表示されます。 障害状態が発生すると、WARNING メッセージが呼び出
されて表示されます。 CLEAR ERROR ボタンを押すと、システムは問題の解決を
試みます。 これが不可能な場合は、ADVANCED DIAGNOSTICS ボタンを押して、
発生した障害の詳細を確認してください。 
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5.5 診断ページ 

When you press the  ADVANCED DIAGNOSTICS button in the main page, you 
enter the DIAGNOSTICS page. 
In  this  page  you  can  find  detailed  information  on  the  work  status  of  the 
encoder. The current status is described in the window in the middle-right side 
of the page. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Press the READ button to update the status visualization. 
If an error occurs and the system is not able to solve it by pressing the CLEAR 
ERROR button, please take note of the error code that appears in the window 
and reach Lika Electronic's After Sales and Technical Service. 

 
Press the BACK TO MAIN PAGE button to display back the main page. 
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メインページの ADVANCEDDIAGNOSTICS（高度な診断）ボタンを押すと、
DIAGNOSTICS ページに入ります。 
このページでは、エンコーダの動作ステータスに関する詳細情報を見つけることが
できます。 現在のステータスは、ページの中央右側のウィンドウに表示されます。 

READ ボタンを押して、ステータスの視覚化を更新します。 

エラーが発生し、システムが CLEAR ERROR ボタンを押しても解決できない場合
は、ウィンドウに表示されるエラーコードをメモして、Lika Electronic 社のアフタ
ーセールスおよびテクニカルサービスに連絡してください。 

[メインページに戻る]ボタンを押して、メインページに戻ります。 



IP58, IQ58, IQ36 

 
6 初期値パラメータリスト 

 
 
 
 
 
 
 

* 1024 PPR is the default resolution of the PROG order code version only, for 
instance: IP58-H-PROGZCZ48RL2. Versions with factory preset resolution may 
provide different PPR information, see your specific order code in the label 
applied to the encoder enclosure, for instance: CKP58-H-1000ZCM415RL2 (in 
this case: preset resolution = 1000 PPR). 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

MAN IP58_IQ58_IQ36 E 1.4 初期値パラメータリスト 40 / 44 

パラメータリストlist 初期値   
分解能 1024 *   
計数方向 CW   
インデックス長 90° el (ゲートされた A, B)   
インデックス位置 0   
出力回路 5-30V (PP/LD 汎用回路)   
 
最高回転数 

9000 - IP58 

12000 rpm (204 Khz) – IQ58 

12000 rpm (204 Khz) - IQ36 

  

1024 PPR は、PROG 注文コードバージョンのみのデフォルトの分解能です。例：
IP58-H-PROGZCZ48RL2。 工場出荷時のプリセット分解能のバージョンでは、
異なる PPR 情報が提供される場合があります。エンコーダエンクロージャに適
用されているラベルの特定の注文コードを参照してください。例：
CKP58-H-1000ZCM415RL2（この場合：プリセット分解能= 1000 PPR）。 
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