
PMACシリーズカタログ
プログラマブル多軸モーションコントローラ

*モーション性能16.6μs/1軸、50μs/8軸を指します。（2016年7月現在 当社調べ）

・世界最高レベル*の
 モーション制御による超精密動作

・高い機能開発自由度により広がる創造性

・マルチベンダ対応による最適なシステム構築



もっと自由で、もっとオープンな制御技術̶
それが、Programmable Multi Axis Controller ”PMAC”

それは、時代が求めたコントローラ。

オムロンは、
人間の可能性を信じ続けます。

近年、製品への消費者ニーズの多様化や製品サイクルの短期化に

対応するため、生産現場には精密加工技術やロボット技術など

最先端技術が導入され、より「高い生産性」と「高品質なモノづくり」

の実現が求められています。

これからの変化に柔軟に対応するために、もっと自由に、もっと

オープンな技術で、お客様のアイデアを実現できないか̶

オムロンが出した答えは

「Programmable Multi Axis Controller（PMAC）」。

世界最高レベル*のモーション制御性能と、創造性豊かなアイデアを

実現する自由度を併せ持つコントローラです。

お客様の創造性豊かなアイデアで、最高の装置を実現していただく

ために。そして、それによって作られる製品が、世の中の人々を豊か

にするために。

2015年9月、新たにオムロングループに加わった米国デルタ タウ 

データ システムズ社が開発したPMACは、オムロンの理念・技術

と融合してさらに進化を遂げました。その可能性は、お客様の

アイデアによって無限に広がります。
*モーション性能16.6μs/1軸、50μs/8軸を指します。（2016年7月現在 当社調べ）

それが、 g

オム は

PMAC series
Programmable Multi Axis Controller
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超高速サーボ
サイクル演算
ドライブ制御

モーションプログラム
実行

PTP・CP制御
CNC制御（オプション）

位置補正機能
クロス補正・平面補正
XY補正・3D補正

PLCプログラム実行
モーション同期プログラム
モーション非同期プログラム

高度軌道計算
インバースキネマティクス

ルックアヘッド　
スペクトラム分解

Programmable Multi Axis Controller（PMAC）はモーション制御に特化した多軸制御用精密コントローラです。

世界最高レベル* のモーション制御により、超高速応答性能が求められる精密リニアモータ駆動制御、

ナノメータ位置決め制御等、半導体製造装置に代表される先端生産技術の現場で高い評価を得ています。

超高速・高精度
超高速サーボサイクル演算による高精度多軸同期

制御ができます。サーボサイクル16.6μs/軸（50μs/

8軸）での位置・速度・トルク・電流フルクローズド制御

が可能。さらに、モーションプログラム、PLCプロ

グラム、高度軌道計算、位置補正機能を高速に実行

し、位置決め精度や速度安定性を向上します。また、

高性能CPUによる集中制御により、多軸制御におい

ても同期性を失わず、高精度制御が可能です。

高い機能開発自由度
C言語／専用言語／ Gコードが使用可能。これらの

高い機能開発自由度が、お客様の創造性を制限か

ら解き放ち、独自の制御プログラムを作り込むこと

ができます。例えば、MATLAB®で設計した独自の

サーボアルゴリズムを使用したり、PID制御と同期

したプログラムを追加したり、独自メカ機構を制御

したり…お客様の創造性がさらに広がります。

選べる・つながる
オムロンの豊富な制御機器製品はもちろん、様々な他社製品に接続できるため、お客様のモノづくりに最適な

構成を自由に構築できます。

超音波モータ、ボイスコイルモータなど様々なモータにつながり、位置、速度、トルク指令の他にモータにより

近い転流指令（2相アナログ指令、ダイレクトPWM指令）も可能。ガルバノスキャナ指令にも対応しています。

また、豊富な入力フィードバックインターフェイスを持ち、AB相信号、リニアスケールの1Vp-p正弦波信号、

各種シリアルデータインターフェイス、レーザ干渉計のパラレルバイナリ信号に対応しています。

超高速演算による制御の革新

* モーション性能16.6μs/1軸、50μs/8軸を指します。（2016年7月現在 当社調べ）

4   |   Programmable Multi Axis Controller 



加工機
EB露光装置、リニアコータ、シールディスペンサ、

ウェハ検査装置などの超精密な動作を

実現しています。

放電加工機、ウォータージェット、レーザ加工機、

プラズマ加工機、超精密鏡面加工機などで高速かつ

超高精度な加工を実現しています。

半導体・FPD製造／検査装置

ロボット 学術研究
シンクロトロン施設のアンジュレータやモノクロメータ

の制御など、最先端研究の場でもPMACの超高速制御

性能が活用されています。

特殊なメカ機構を制御できるため、お客様独自の

ロボット機構を有する装置で採用されています。

お客様独自の技術を組み込んだ高度な装置開発を可能にする
PMACは、生産現場や高度な学術研究用途など、多彩な現場で
活かされています。

お客様での革新事例
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最高の装置を実現するための豊富なモーション機能

モーションプログラムを複数ブロック先読みし、
滑らかな加減速を実現。精度を保ったまま総
実行時間を短縮できます。

ダイナミックルックアヘッド演算

モータ制御機能

メカ機構の歪み等の影響をテーブルにより補正
する機能を用意し、より精度の高い動作を可能
にします。

位置補正機能

位置・速度を自動的に計算する

複数軸を高度に同期する

E M

△X △X △X △X △X

平面補正
（XYの位置に対するZ方向の補正）

ボールねじピッチ誤差補正
（X方向の動きに対するX方向の誤差補正）

Y

z

ハードウェア処理で位置が一致した時にパルス
を出力します（100ns以下で反応）。指令では
なく実際の位置を見て出力を制御するため、
正確に同期を取ることができます。

超高速位置比較機能

EQU1_High
（レジスタ１） 

EQU1_Low
（レジスタ2）  

モーター＃１
ステージ

リニアスケール
（ステージの実際の位置）

Stop Stop
Stop

Stop

Stop

Stop

Start

Start

Start

Start

Start Start

X

一つの軌跡指令を応答性の異なる2軸に自動的に
振り分ける機能です。例えばガルバノ（高応答）とXY
ステージ（長ストローク）の同時制御などに有効です。

モーションスペクトル分解

元の軌跡指令

ステージ
への指令

ガルバノ
への指令

Net
Trajectory
T(z)

Low-PassFilter

To
Standard
Servo
To

Fast-Tool
Servo

Optional
Downsampler

+
－

T(z)l

T(z)h

U軸

V軸
X軸

W軸

Y軸
Y X

レンズ
レーザー発振器

対象ワーク

メカ機構で結合されたガントリの平行2軸を、
リアルタイムに位置をモニタし、ヨーイングを
抑えて正確に同期動作させる機能です。

ガントリ・クロスカップリング制御

ServoCtrlα

ServoCtrlβ

Xctlaα

Xctlaβ

Gantry
Motor α

Gantry
Motor β

DesPosα

DesPosβ

ActPosα

ActPosβ

+

++

+
++

－

－

－
－

PMACは、位置・速度・トルク・電流・電圧のドラ
イバ機能を兼ね備えており、さまざまな種類の
アンプとインタフェースで接続できます。
また、Power PMACには複数のサーボアルゴ
リズムを備えているだけでなく、ユーザはカスタム
サーボアルゴリズムも動作させることができ
ます。これにより、外部デバイスによる遅延なく、
複数のモータを正確に同期することができます。

キネマティクス演算式をサブルーチンに記述
することで、ロボットなどの独自メカ機構の制御
が可能です。メカ機構の制御だけでなく、レーザ
ヘッダ移動量（速度）をレーザパルス量へ変換
するなどの応用もできます。

フォワード／インバースキネマティクス

位置-
モード
ドライブ 速度-

モード
ドライブ トルク-

モード
ドライブ 正弦波-

モード
ドライブ ダイレクトPWM-

モード
ドライブ

指令位置
指令速度

指令トルク
指令フェーズ電流

指令フェーズ電圧

速度
フィルタ

d
dt

フェーズ
転流

電流
フィルタ 電力変調

E モータ

フェーズ電流
位置

位置
フィルタ

Y

X

L1

L2

［Ｘ,Y］

B

A

軌跡生成の
補間
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モーションの動作をプロファイルする

外部入力に同調してプログラムが動作する

負荷の変動を自動的に補正して、負荷が変わった場合
でも期待されるモーション動作を忠実に再現します。

適応制御

サーボからの速度フィードバックと、リニアスケール
など外部デバイスからの位置フィードバックを
併用することで、より高精度な制御が可能です。
（高精度プレス機の下死点位置制御など）

デュアルフィードバック

モータのコギングトルクやメカ機構による速度
ムラを抑制する機能です。

トルク補正

一つのモータに対して、２つのサーボループを
直列結合したような動作を可能にする機能です。
位置制御で目的位置到達後に荷重制御に切り
替えて指定荷重をかけるような制御が可能です。

カスケード結合制御

振動要因の共振周波数を軌道プレフィルターにより
指令時に取り除くことで、振動の発生を抑制します。

制振制御

PMAC

サーボアンプ

速度FB

アブソスケール
位置FB

±10Vトルク指令
M

ENC

360360

コギングトルク

電気角度

4

2
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-4

0 90 180 2700 90 180 270
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0.0
0.5
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-1.0
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0.0
0.5
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0 500 1000 2000 25001500

+

－

仮想PMACモータ 物理的なデバイスのPMACモータ

補助
軌道指令

位置
軌道指令

実位置

位置ループ モータ

オープン・
レジスタ

実際の
補助値

補助ループ

Ixx02 Ixx05

Ixx06
Ixx02

Ixx03,
Ixx04

Ixx03,
Ixx04

ECT
ソース・
アドレス

ECT
ソース・
アドレス

位置
センサ

補助
センサ

or
Ixx02

or
Ixx05サーボ・

フィルタ
サーボ・
フィルタ

出力
デバイス

ECT
エントリ
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ServoCtrl
Terms

Inertia
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2K/(Js )
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Vibration Suppression Move Mode(Suppression Off)

Vibration Suppression Move Mode(Suppression On)
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0.10
0.15

0.00

-0.10
-0.15

-0.05
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制振制御OFF

制振制御ON

外乱を抑制する

スプラインモード 動作・パスブレンディング
モータの加減速プロファイルを作成し、速度変化
を指定する動作モードです。
例えば台形とSカーブを組み合わせた加減速
プロファイルを作成し、タクト短縮とステージ
安定性を両立できます。

非常に滑らかで複雑なプロファイルおよび輪郭
を生成する機能です。動作境界であっても位置、
速度、および加速度の連続性を確保します。
多次元空間における軌跡も動作境界であっても
位置、方向、プロファイルの連続性を確保します。

Power PMACは、実際に動いている処理よりも、
常に先行して計算し、半径／曲率が変化する
とき、求心加速度の滑らかな遷移を可能に
します。直線補間モード動作、円弧補間モード
動作およびPVTモード動作をブレンドすることが
できます。

速度プロファイル指定（PVT動作モード）

300
v

0

150
0

0
0.2 1.0 t0.80.60.4

500 600 500

300
v

0

150
0

0
0.2 t0.6 0.80.4

500 900 225

100 100 75 100100 100 75 100

VEL

すべてのセグメントが同時

時間
(追加済み) (追加済み)

直線／円弧

TTTTT

INC
SPLINE500
X10000
X9000
X10500
X12000

セグメント境界で速度または
加速の不連続はない

セグメントが定速で
実行された場合

T

直線／直線 円弧／円弧

非正接ブレンド

正接ブレンド

Vc = △P

etc etc

カムテーブルを使用せずにモーションプログラム
で電子カムを実現できる機能です。時間の代わり
に外部軸に同調してモーションプログラムを
実行します。例えば他のコントローラで制御され
たワークの送り量に合わせて複数軸を同期制御
させ、ねじ切りやパイプの曲げ加工をする場合
などに有効です。

外部タイムベースコントロール

Variable
Speed
Drive

Z
Amplifier

Encoder

Cutting Path

Work Piece

+X

+Z

E

E

E

X
Amplifier

Spindle
Motor

Z
Motor

X
MotorPMAC



PMACシリーズ  商品ラインアップ
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省スペースで小型機械への組み込みに最適
省スペースタイプ

形CK3E
省スペース
厚さ28.6mmの省スペースボディで
小型機械への組み込みや制御盤の小型化に貢献

コストパフォーマンス
ローコストで250μs～の高速多軸制御を実現

省配線
EtherCAT®通信対応でサーボドライバやI/Oをはじめとする
フィールドネットワーク機器とひとつにつながり省配線化

CK3Eシステム構成例

ファイバ同軸変位センサ
ZWシリーズ

画像処理システム 
FHシリーズ

ACサーボシステム
1Sシリーズ 

多機能型小型インバータ
MX2シリーズV2タイプ 
形3G3MX2-V2 

I/O
NXシリーズ
セーフティコントローラ
NXシリーズ

ソフトウェア統合開発環境 マシンオートメーション
コントローラ
NX1P

プログラマブルターミナル
NAシリーズ

Ethernet

プログラマブル多軸モーションコントローラ
形CK3E

形CK3E-1□10
メインメモリ1GB、Flashメモリ1GB
EtherCAT1ポート、Ethernet1ポート
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多軸モーションコントローラとモータアンプがひとつに
モータアンプ内蔵オールインワンタイプ

Power Brick LV／AC

ハイパフォーマンスと拡張性を兼ね備えたフラッグシップモデル
モジュール式ラックタイプ

Power UMAC
高いカスタマイズ性
お客様のアプリケーションに必要な構成を選択し、
最適な制御システムを構築

モジュール方式を採用
お客様の制御システムを複数の構成に拡張し、
各マシンオプションのハードウェアの共通性を維持

フレキシブル
フレキシブルな接続性と複数の通信方式により、
強力で汎用性の高いマシン制御技術が利用可能

Power UMAC
1GHzシングルコアまたは1.2GHzデュアルコア
Linux リアルタイムOS搭載

統合
コントローラ、アンプ、I/Oを統合しひとつに

使いやすさ
ハードウェアと配線を最小・シンプルに

パッケージ化
小型で設置スペース削減に配慮したデザイン

Power UMACシステム構成例：レーザーマーキング装置

リニアスケール
（EnDat2.2, BiSS, ENSISなど)

PC（Ethernet）

ドライバ
（2相転流、PWM）

アクチュエータ
（XY2-100）

レーザ干渉計
（パラレルバイナリ）

レーザON/OFF
トリガ信号（PWM）

リニアモータ

注. 詳細は当社販売員にお問い合わせください。

Power Brick AC
4、6、8軸
240VAC

Power Brick LV
4または8軸
12-65VDC (80V オプション)



PMACシリーズセレクション

仕様一覧

ソフトウェア モジュール式ラックタイプ（Power UMAC）オプション
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タイプ

形式

外観

モーション制御

インターフェース

メモリ

Windows OS

メーカー

ソフト名称 用途

Power PMAC
IDE

コントローラの設定、
ユーザーのプログラムの作成、
デバックを行うための
パソコン用のソフトウェアです。

Power PMAC
NC

Power PMAC
NC SDK

コントローラで工作機などの
CNCマシンの制御を行うときに
使用するパソコン用のソフトウェアです。
HMIのカスタマイズを行う場合に使用します。
製品にはカスタマイズ用の
拡張ソースコードが含まれています。

コントローラで工作機などの
CNCマシンの制御を行うときに
使用するパソコン用のソフトウェアです。
HMI画面のカスタマイズを
行わない場合に使用します。

Power PMAC
NC Runtime

コントローラを
EtherCATマスタとして
EtherCATネットワークを設定、
モニタする場合に使用する
パソコン用のソフトウェアです。
Power PMAC IDEに同梱されています。

EC-Engineer

コントローラと通信する.NETベースの
HMIアプリケーションを作成するための、
.NETコンポーネントおよび
通信ライブラリ集です。

Power PMAC
Development
Kit（PDK）

最大モーション制御軸数

モーション制御周期

制御方式

Ethernetポート

EtherCATポート

MACROポート

アナログ I/O

デジタル I/O

フィードバック

RAM

Flash

ストレージ

デジタルI/Oボード

ACC-65E

入力24点／出力24点、自己保護機能（過電流など）
DC12～24V／PNPタイプ／絶縁
端子台

オプション
D-Sub 15ピン（メス）

ACC-14E 48ビット 入力／出力ボード
DC5V

ACC-66E

入力48点、ソースタイプ、
自己保護機能（ツェナーダイオードによる過電圧保護）
DC12～24V／絶縁
端子台

オプション
D-Sub 15ピン（メス）

ACC-67E

出力48点、自己保護機能（過電流など）
DC12～24V／PNPタイプ／絶縁
端子台

オプション
D-Sub 15ピン（メス）

ACC-68E

入力24点／出力24点、自己保護機能（過電流など）
DC12～24V／NPNタイプ／絶縁
端子台

オプション
D-Sub 15ピン（メス）

モジュール式ラックタイプ
（Power UMAC）

デルタ タウ データ システムズ社

ー

ー

1GB、2GB

2GB、4GB、8GB、16GB

○

○
（オプションボード）

○
（オプションボード）

○
（オプションボード）

○
（オプションボード）

オプションボードで以下可能
アナログ（単相±10V）
パルス（パルス／方向）

二相アナログ（120度位相差、±10V）
三相ダイレクトPWM

オプションボードで以下可能
ABZ相
正弦波

パラレルバイナリ
各種シリアルエンコーダ

16.6μs～

256

形3-4112A□U-□□0-B00000
形3-4241BEU-□□□-B00000

省スペースタイプ
（CK3E）

EtherCAT通信による制御コマンド発行

○

○

ー

ー

ー

ー

オムロン株式会社

ー

ー

1GB

1GB

250μs～

8、16、32

形CK3E-1□10
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モータアンプ内蔵オールインワンタイプ（Power Brick LV／AC）

○

アナログI/Oボード

ACC-59E3

入力16点　16ビット　A/D変換
入力レンジ：±10V、4～20mA

入力16点　16ビット　A/D変換
入力レンジ：±10V、4～20mA
出力8点　16ビット　DAC
出力レンジ：±10V

入力16点　16ビット　A/D変換
入力レンジ：±10V、4～20mA
出力8点　16ビット
出力レンジ：4～20mA

入力16点　16ビット　A/D変換
入力レンジ：±10V、4～20mA
出力8点　18ビット
出力レンジ：4～20mA

入力16点　16ビット　A/D変換
入力レンジ：±10V、4～20mA
出力8点　18ビット　DAC
出力レンジ：± 10V

高機能フィールドバス通信ボード

ACC-72EX

フィールドバスインタフェース

DeviceNet ‒ マスタ

DeviceNet ‒ スレーブ

CANopen ‒ マスタ

CANopen ‒ スレーブ

EtherCAT ‒ マスタ

EtherCAT ‒ スレーブ

EtherNet/IP™ ‒ スキャナ／マスタ

EtherNet/IP™ ‒ アダプタ／スレーブ

Open Modbus/TCP

軸インタフェースボード

ACC-24E3 2 または 4軸 デジタルアンプ（PWM）インタフェース
TBコネクタ または DB-15コネクタ

ACC-24E3
メザニンボード

デジタルフィードバック

アナログフィードバック

ACC-24E3A 2 または 4軸 アナログアンプ（±10V）インタフェース
TBコネクタ または DB-15コネクタ

高機能エンコーダフィードバック

ACC-51E 2軸 4096x 高分解能 アナログエンコーダ 補間ボード

ACC-84E UMAC汎用シリアルエンコーダインタフェース

MACROボード

ACC-5E3 Powerシリーズ専用

電源ボード

ACC-E1

ACC-F1

AC115／230V入力 UMAC電源

DC24V入力 UMAC電源

高電圧タイプ（AC）

モータアンプ内蔵

4、6、8

形PBA□

低電圧タイプ（LV）

モータアンプ内蔵

デルタ タウ データ システムズ社

ー

ー

1GB、2GB

2GB、4GB、8GB

○
（オプション）

○
（オプション）

○
（オプション）

○
（オプション）

オプションで以下可能
ABZ相
正弦波

パラレルバイナリ
各種シリアルエンコーダ

16.6μs～

4、8

形PBL□



・Microsoft Windows®およびVisual Studio は、米国Microsoft Corporationの米国およびその他の国における登録商標または商標です。

・EtherCAT®は、ドイツBeckhoff Automation GmbHによりライセンスされた特許取得済み技術であり登録商標です。

・EtherNet/IP™およびDeviceNet™はODVAの商標です。

・MATLAB®は、MathWorks®社の登録商標です。

・スクリーンショットはマイクロソフトの許可を得て使用しています。

・その他、記載されている会社名と製品名などにつきましては、各社の登録商標または商標です。

・本カタログで使用している製品写真や図にはイメージ画像が含まれており、実物とは異なる場合があります。

・PMACはProgrammable Multi Axis Controllerの略称です。

・MACROはMotion And Control Ring Opticalの略称です。
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https://www.fa.omron.co.jp/contact/tech/chat/?WT.mc_id=300068904cs00017

 Web

 
/

 Web www.fa.omron.co.jp /

I-Web

0120-919-066
055-982-5015

 9:00 12:00 / 13:00 17:00
 9:00 17:00 12/31 1/3

2025 4SBCE-093G

 www.fa.omron.co.jp

C OMRON Corporation 2017-2025  All Rights Reserved.
CSM_2_7



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /PageByPage
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Off
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails true
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Preserve
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 150
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.00000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.76
    /HSamples [2 1 1 2] /VSamples [2 1 1 2]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 150
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.00000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.76
    /HSamples [2 1 1 2] /VSamples [2 1 1 2]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 150
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.00000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile (None)
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
    /JPN <FEFF30ab30bf30ed30b052364f5c7528>
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [600 600]
  /PageSize [595.247 841.833]
>> setpagedevice




