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保証範囲 
 

   １．本シリーズ製品の保証期間は，お買い上げ頂いた日より３年間です．保証期間中に弊社の判断により欠陥が判 

明した場合には，本シリーズ製品を弊社に引き取り，修理または交換を行います． 

 

   ２．保証期間内外に関わらず，弊社製品の使用，供給（納期）または故障に起因する，お客様及び第三者が被った， 

直接，間接，２次的な損害あるいは，遺失利益の損害に付いて，弊社は本シリーズ製品の販売価格以上の責任 

を負わないものとしますので，予めご了承ください． 

 

 

 

免責事項 
 

   １．本マニュアルに記載された内容に沿わない，製品の取付，接続，設定，運用により生じた損害に対しましては， 

一切の責任を負いかねますので，予めご了承ください． 

 

   ２．本シリーズ製品は，一般電子機器用（工作機械・計測機器・ＦＡ／ＯＡ機器・通信機器等）に製造された半導 

体製品を使用していますので，その誤作動や故障が直接，生命を脅かしたり，身体・財産等に危害を及ぼした 

りする恐れのある装置（医療機器・交通機器・燃焼機器・安全装置等）に適用できるような設計，意図，また 

は，承認，保証もされていません． 

ゆえに本シリーズ製品の安全性，品質および性能に関しては，本マニュアル（またはカタログ）に記載してあ 

ること以外は明示的にも黙示的にも一切保証するものではありませんので，予めご了承ください． 

 

   ３．保証期間内外に関わらず，お客様が行った弊社の承認しない製品の改造または，修理が原因で生じた損害に対 

しましては，一切の責任を負いかねますので，予めご了承ください． 

 

   ４．本マニュアルに記載された内容について，弊社もしくは，第三者の特許権，著作権，商標権，その他の知的所 

有権の権利に対する保証または実施権の許諾を行うものではありません． 

また本マニュアルに記載された情報を使用したことにより第三者の知的所有権等の権利に関わる問題が生じた 

場合，弊社は，その責任を負いかねますので，予めご了承ください． 



 

 

 

安全にお使い頂くために 
 

 この度は，弊社ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシリーズ製品をご採用頂きまして，誠に有り難う御座います． 

本書は，本シリーズ製品をご使用して頂く場合の取扱い，留意点に付いて記入してありますので，必ずご 

一読の上ご利用をお願い致します． 

 尚，本マニュアルは，本書が添付された本シリーズ製品常設箇所付近の分かりやすい場所に常時保管し， 

必要に応じて適宜参照・確認頂きますよう，お願い致します． 
 

 
 

安全上の注意 

本シリーズ製品のご使用前に，必ずこのユーザーズマニュアル及び付属書類を全て熟読し，内容

を理解してから正しくご使用下さい．本シリーズ製品の知識，安全の情報及び注意事項の全てに

付いて習熟してからご使用下さい． 

本ユーザーズマニュアルでは，安全注意事項のランクを「警告」，「注意」として区分してあり

ます． 

 
 

     警 告 

 

この表示を無視して，誤った取扱いをすると，人が死亡または重傷を負
う可能性が想定される内容を示しています． 

 

 

 
 

 注 意 
この表示を無視して，誤った取扱いをすると，人が傷害を負う可能性ま
たは物的損害が想定される内容を示しています． 

 

  

 

 

１．対象ユーザー 
 

注 意 

本シリーズ製品およびマニュアルは，以下の様な，ユーザーを対象としています． 

 

・拡張用ボードの増設および配線に付いて基本的な知識を有している方． 
・制御用電子機器およびパソコン等に付いて基本的な知識を有している方． 

 

 



 

 

 

２．適合Ｂｕｓ 
 

警 告 

ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０ＭはPC/104 Bus Ver2.5適合したボードです． 

PC/104 Bus Ver2.5が動作する環境以外では使用しないでください． 

 

 

３．環境条件 
 

 
警 告 

 

本シリーズ製品は，下記の環境条件下で保管・ご使用ください． 

・ 動作周囲温度  ０℃ ～ ＋５０℃ 

・ 動作周囲湿度  ２０％ＲＨ ～ ８５％ＲＨ（結露せぬこと） 

・ 保存周囲温度  －１５℃ ～ ＋７５℃ 

・ 保存周囲湿度  １０％ＲＨ ～ ９０％ＲＨ（結露せぬこと） 

・ 雰 囲 気      腐食性ガス・引火性ガス・オイルミスト・塵埃のないこと 

・ 標 高         海抜３０００ｍ以下 

                  （３００ｍ毎に２℃の上限値を下げた範囲で使用してください） 

 

 

 

４．適合ケーブルおよび通信システム 
 

警 告 

 

Motionnetに適合した製品以外と通信ケーブルを接続しないでください． 

 

 

通信ケーブルはシールド付きＬＡＮケーブルＣＡＴ５ｅまたはＣＡＴ６を使用してください． 

     これら以外の通信ケーブルを使用すると誤動作の原因となります． 

 

     スレーブ間またはマスターとスレーブ間のケーブル長は６０ｃｍ以上にしてください． 

     ケーブルが短すぎると誤動作の原因となります． 

 

     合計の伝送距離は５０ｍ以内にしてください．伝送距離が長すぎると誤動作の原因となります． 

 

 

     １系統に接続するモジュールの数は３２個以内にしてください．３３個以上を接続した場合，        

誤動作の原因となります． 

 

１系統に接続するモジュールのモジュールＩＤ（アドレス）は重複しないようにしてください． 

モジュールＩＤが重複すると誤動作および故障の原因となります． 

 

 



 

 

 

５．運搬・取り付け 
 

警 告 

本製品にふれる前に，金属に触り身体の静電気を取り除いてください． 
静電気は，本ボードの故障の原因になります． 
 
本製品を静電気の帯びやすい梱包材（エアーキャップなど）でくるまないでください． 
静電気は，本ボードの故障の原因になります． 
 
本製品のコネクタピン部分に触らないで下さい． 
コネクタピン部分が汚れますと，誤動作の原因になります． 
 
本製品の上に重いものを載せないで下さい． 重いものを乗せますと，部品が損傷し故障
の原因になります． 
 
本製品のジャンパー設定は，スタッキング前に行ってください．  電源がＯＮの状態で
設定しますと，設定を正しく認識しないで誤動作の原因になります． 
 
本製品のジャンパー設定は，正しく行ってください．設定を間違えますと 誤動作の原因
になります． 
 
本製品をスタッキングする時は，必ず電源をＯＦＦにし，電源コードを抜いてから作業
を行ってください． 
電源コードを抜かないで作業を行った場合，故障の原因になります．また，装置が思わ
ぬ動作をすることがあります． 
 
本製品をスタッキングする時は，ボードが平行になるように，金メッキ部分のコネクタ
ピンを深く挿入してください． ボードが斜めに取り付けられたり，挿入が浅かったりし
ますと，接触不良などにより誤動作，故障の原因になります． 
 
本製品をスタッキングする時は，取り付け金具を，取り付けネジにより確実に固定して
ください． 取り付けが不十分ですと誤動作の原因になります． 
 
本製品を落としたり乱暴に扱わないでください．衝撃や振動が故障の原因となります． 
 
本製品の半田面を手で直接触らないでください． 
部品の突起などにより怪我をする恐れがあります． 

 



 

 

 
６．配 線 
 

警 告 

 

外線用コネクタへの配線作業や外線用コネクタの着脱は，パソコン等の電源をＯＦＦし

電源コードを抜いてから行ってください． 

電源コードを抜かないで作業を行った場合，故障の原因になります．また，装置が思ぬ

動作をすることがあります． 

 

外線用コネクタへの配線は，コネクタ信号表などをよく確認し，正しく配線してくださ

い．間違った配線をしますと，故障・焼損の原因になります． 

 

外部から供給する電源は，必ず定格以内でご使用下さい．定格以外で使用されますと，

故障・焼損・誤動作の原因となります． 

 

入出力回路に接続する回路は，必ず定格電流・電圧以内でご使用ください．定格以外で

使用されますと，故障・焼損・誤動作の原因となります． 

 

外部配線用コネクタは，推奨のコネクタをご使用ください．推奨以外のコネクタを使用

されますと，接触不良などにより誤動作の原因となります． 

 

外部配線用コネクタは，必ずロックしてご使用ください．ロックしないで使用されます

と，コネクタが外れる，または接触不良などにより誤動作の原因となります． 

 

外部配線用ケーブルは，引っ張っる，または重い荷重を掛けないでください．コネクタ

が外れる，または接触不良などにより誤動作の原因となります． 

 

外部配線用ケーブルは，モータの配線やＡＣ電源ケーブルなど，ノイズの多い配線とは

出来るだけ離してください．配線が近いとノイズが  誤動作の原因となります． 

 

 

７．試運転・調整 
 

警 告 

 
本シリーズ製品を使用し装置を動作させる時は，プログラムのデバッグを充分行ってか
ら動作させてください．プログラムに間違いがありますと，思わぬ動きをすることがあ
ります． 
 
本シリーズ製品に添付してあるサンプルプログラムを使用し装置を動作させる時，最初
は速度の低いところで，また機械系に合った設定を行って動作を確認してください．機
械系に合わない設定で動作を行うと思わぬ動きをすることがあります． 
 

 

８．廃 棄 
 

警 告 

 
本シリーズ製品を廃棄する時は，関連する法律・規則に従って処理してください． 
 



 

 

【 用語解説 】 

（１）ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシリーズ製品用語 

用 語 説    明 

システム通信 この通信により各ローカルデバイスの接続状態，デバイスの種類，および入出力ポートの 

設定等を取得する． 

サイクリック通信 ローカルデバイスとのサイクリックな通信（番号の若いローカルデバイスから順番に通信を

行い，最後の番号との通信が終了したら，再度若い番号からのデバイスとの通信を開始す

る）．入出力ポートの状態を入出力する． 

データ通信 この通信はモーションデバイス（G9003）等とデータの通信を行う．センターデバイスでは，

サイクリック通信をサイクリック的に連続して行うが，ＣＰＵからのデータ通信コマンドに

より，サイクリック通信に割込むかたちでデータ通信を行う．サイクリック通信を開始して

いないとデータ通信はできない． 

セ ン タ ー デ バ イ ス

（G9001A） 

ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシステムのローカルデバイスと通信を行うデバイス． 

ローカルデバイス センターデバイスにより制御されるＤＩＯデバイス（G9002）とモーションデバイス(G9003）

の総称 

ＤＩＯデバイス (G9002) 入出力ポートを４個持ったＤＩＯデバイス．センターデバイスより制御される． 

モーションデバイス

（G9003） 

１軸のモーション制御を行うモーションデバイス． 

センターデバイスからの通信による各種コマンドにより制御される． 

Ｌｉｎｅ センターデバイスのシリアル通信ライン，通信回線，伝送ライン，系統． 

ライン番号 マスターボードに搭載されているセンターデバイスの通信ラインの識別番号 

ローカルデバイス情報 システム通信により取得される１ライン上にあるローカルデバイスの情報 

モジュールＩＤ モジュールを識別するためのＩＤ．００ｈ～３Ｆｈ（０～６３）まで設定可能． 

マスターボード センターデバイスを搭載したボード． 

ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシステムの通信の制御はこのボードで行う． 

スレーブ 通信ボードと複数のモジュールで構成される． 

モジュール スレーブを構成する基板．ＤＩＯモジュールとモーションモジュールがある． 

ＤＩＯスレーブ 通信ボードとＤＩＯモジュールで構成されるスレーブ 

モーションスレーブ 通信ボードとモーションモジュールで構成されるスレーブ 

複合スレーブ 通信ボードとモーションモジュールとＤＩＯモジュールで構成されるスレーブ 

ＤＩＯモジュール ＤＩＯデバイスを搭載した基板 

モーションモジュール モーションデバイスを搭載した基板 

表１ ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシリーズ製品用語 

 



 

 

 

（２）モーションモジュール用語 

用 語 説 明 

制御軸 このモーションモジュールで制御されるモータ(サーボモータ，パルスモータなど)は｢制御軸｣と云

い他の種モータ(例えばスピンドル回転のモータ)とは制御対象を別に表現する． 

連続送り 停止位置は指定せず，速度のみ指示して起動する．停止コマンドによって停止する． 

位置決め制御 途中の経路は問題とせず，指定目標位置に移動後停止する制御を云う． 

相対座標 

（ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ） 

現在点を相対的な原点と考え目標位置をその原点から見た座標値と考える． 

モーションモジュールでは送り座標はすべて相対座標で指示する． 

移動単位， 

速度単位 

移動単位，すなわち座標値は[ﾊﾟﾙｽ]，速度は[ﾊﾟﾙｽ／sec]すなわち[PPS]で表現する． 

動作速度 位置決め，原点復帰，連続送りなどの指示速度は総称して｢動作速度｣と言い， 

ＦＨレジスタ(ＲＦＨ)の値×速度倍率が動作速度となる． 

ベース速度 ベース速度はＦＬレジスタ(ＲＦＬ)と速度倍率設定レジスタ（ＲＭＧ）で規定され，起動時は停止

から直接ベース速度に達する．停止時はこの速度から即停止する． 

加速は動作速度がベース速度以上の時に行われ，減速は動作速度がベース速度になったとき終了す

る．（自動加減速時） 

補助速度 一部の原点復帰において，原点突入速度に使われる．あるいはバックラッシュ動作， 

スリップ動作時の速度に使われる．図１に速度パターン図を示す． 

 

 

 

 

 

 

 

 

図１ 速度パターン図（直線加減速，速度倍率１倍の例） 

 

軸センサ モータにより直動するテーブル機構の例を図２に示す． 

図中の｢＋ＥＬＳ,－ＥＬＳ,ＤＬＳ,ＯＬＳ｣を軸センサとよぶ． 

  ｢±ＥＬＳ｣ 極限センサ(Stroke End－Limit Sensor)は直動軸の両端に配置される． 

移動方向のＥＬＳがキャリッジを検出した時，モーションモジュールは指 

令パルス出力を即停止，あるいは減速して止める．ＥＬＳの検出状態では 

ＥＬＳの逆方向にのみ移動できる．±は座標の方向と一致する．原点復帰 

方法の選択により，ＥＬＳをセンサ原点と兼用することもできる． 

  ｢ＯＬＳ｣  センサ原点 あるいは 高速原点復帰時の減速センサの機能を果たす． 

いずれの機能に使用するかは原点復帰方法の選択による． 

  ｢ＤＬＳ｣ ＤＬＳは減速センサ．ＤＬＳ検出でベース速度に減速する． 

モーションモジュールでは原点復帰時の減速センサの機能としてＯＬＳが 

多く使われる． 

  ｢Ｚ相｣  原点としてエンコーダ（ＥＮＣ）のＺ相信号を使用する場合に使われる． 

ＯＬＳにより減速を開始して，指定したn回目（ｎは１～１５）のＺ相で 

原点完了となる．ＥＮＣ Ｚ相の代わりに，1回転に1パルスを発生するよ 

うに回転軸に設けたフォトインタラプタなどもＺ相信号に使用できる． 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２   軸センサ（直動軸） 

 

（次ページへ続く） 

 

ＲＦＬ 

補助速度 

動作速度 

ベース速度 

位置決め 
ＲＦＨ 

原点復帰 
ＲＦＨ 

ＲＦＬ 

Ｆ 

Ｔ 

－(CCW)  ｷｬﾘｯｼﾞ  ＋(CW) 

-ELS OLS (DLS) +ELS 

ｴﾝｺｰﾀﾞ ﾓｰﾀ 
ﾎﾞｰﾙﾈｼﾞ 



 

 

 

（前ページからの続き） 

用 語 説 明 

外部同期入出力 モーションモジュールでは外部と同期をとるためにＬＴＣＨ信号，ＣＬＲ信号，ＣＭＰ出力があり

ます． 

 ｢ＬＴＣＨ｣   ＬＴＣＨ入力によりカウント値をラッチすることができる． 

         モーションモジュールのＤＩＰＳＷで入力可にする． 

 ｢ＣＬＲ｣    ＣＬＲ入力によりカウント値をクリアすることができる． 

         モーションモジュールのＤＩＰＳＷで入力可にする． 

 ｢ＣＭＰ出力｣  指定したカウンタと設定したコンパレータデータを比較して，コンパレータ 

条件成立時に外部へ出力する． 

また一定カウントごとに出力する「同期出力」機能もある． 

(コンパレータ３のみ) 

指令パルスと 

モータドライバ 

｢指令パルス｣   モータドライバーへの出力を云う．指令パルス列信号がサーボドライバ 

またはパルスモータドライバに与えられる． 

指令１パルスは，パルスモータの場合はモータを１ステップ角回転させ 

る．サーボモータの場合は，位置の検出器（通常モータに組込まれてい 

るエンコーダ）を１パルス分を回転させる． 

したがって｢指令パルス｣１パルスは位置(移動量)を有し， 

｢指令パルス周波数｣は回転速度となる． 

｢ドライバ｣   モーションモジュールに接続されるモータドライバはパルス列入力形式 

であれば適合する．したがってモータドライバがパルス列入力形式であ 

ればモータはサーボモータ，リニアモータあるいはパルスモータでも制 

御対象となる． 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３ 指令パルスとモータ・モータドライバ 

 

速度のオーバ 

ライド 

動作中に，動作速度ＦＨレジスタ（ＲＦＨ）に速度データ書込みを行うことで，動作速度の変更を

行う． 

位置のオーバ 

ライド 

位置のオーバライドは，当初位置決め送りを(例えば移動量１０，０００)スタートさせた後 

終点に達する前に，異なる終点に変更する動作を云う． 

動作の模様は２通りある． 

（１）当初の終点値より遠方に変更する場合． 

（２）当初の終点値より手前に変更した場合． 

（２）の場合は指示された時点で停止し，逆方向へ戻り，新たな終点に向う． 

バックラッシュ 

動作， 

スリップ動作 

バックラッシュ補正は動作方向が変化する毎に，指令動作の直前に予め設定してある補正量が挿入

される． 

スリップ動作は動作方法に無関係に補正量が入る． 

スリップ動作は（送り滑りのあるような）フリクションドライブ機構などに有用． 

表２ モーションモジュール用語 
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１．はじめに 
   このマニュアルは，ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシリーズ製品の 

（１）ｍｏｔｉｏｎＣＡＴの特長・仕様・構成 

（２）ｍｏｔｉｏｎＣＡＴマスタボード 「ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍ」のハードウェア等についての 

 取扱説明書です． 

     ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシリーズ製品のスレーブの接続・設定等については各々のスレーブマニュアルを参照してください． 

     尚，この説明書ではＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０ＭをＭＣＡＴ１１０Ｍと呼びます． 

     設定頂く、ベースアドレスをＢＡＲと表記します． 

 

２．motionCAT(Motion by Control Automation Technology)とは 
ｍｏｔｉｏｎＣＡＴは，Motionnet® を使用したモーション制御用省配線システムです． 

特に接続されるモータードライバーはメーカを選ばず，接続できます． 

通信マスターは，複数のスレーブとLANケーブルで接続され，マルチドロップ形式で通信制御します． 

 

※．Motionnetは日本パルスモーター株式会社の登録商標です．日本パルスモーター製G9000シリーズを使用し，LANケーブルを介し

て高速通信によりモータ制御，I/O制御を行います． 

 

２．１ mｏｔｉｏｎCATシリーズ（ＰＣ／１０４タイプ）製品の特長 

（１）省配線システム → 省コスト配線 一般のLANケーブルを使用しています． 

（２）モータ制御として1系統に接続できるモータは３２台が制御できます．  

（３）I/O制御なら ３２点ｘ３２台＝１０２４点を制御できます． 

（４）１系統のLANケーブル長は最大５０ｍです． 

（５）モータ制御スレーブはパルス列入力形式のドライバーと接続します． 

サーボモータ，パルスモータなどメーカフリーです． 

（６）ＣＰＤボードシリーズからのソフトウェアの移植が容易に出来ます． 

（７）マスターボード上のI/Oポート用メモリが伝送周期ごとに自動的に更新され，I/O制御が容易にできます． 

（８）短い伝送時間，早いレスポンス → ２０Ｍｂｐｓ 

伝送周期は次表の通りです． 

１系統の接続数 ８台 １６台 ３２台 記  事 

伝送周期 0.12ms 0.24ms 0.49ms 
ﾃﾞｰﾀ通信時間 19.3us/6byte 

（モーションデバイスの１レジスタ書込み） 

表２．１－１   伝送周期 
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２．２ ｍｏｔｉｏｎＣＡＴスレーブの接続ルール 

ＭＣＡＴ１１０Ｍとの接続について, 次の｢通信ケーブル接続ルール｣を守って下さい．  

 

■ 通信ケーブル接続ルール 

① 使用ケーブル・・・・・・・・・・シールド付きＬＡＮケーブル ＣＡＴ５e 又は ＣＡＴ６を使用する． 
② 各系統の総モジュール数・・・・・３２モジュール以下であること． 
③ 各系統のケーブル総延長・・・・・５０ｍ以下であること． 
④ スレーブ間の最短ケーブル長・・・６０ｃｍ以上であること. 
⑤ 最遠端モジュールを終端処理・・・通信設定ＳＷ（終端設定）をONにする． 

（各スレーブのユーザーズマニュアル参照） 

⑥ LAN コネクタの出入り接続・・・・スレーブの２個のLANコネクタの接続順はない．(接続順フリー) 
 

２．３ 通信仕様 

項  目 内  容 

基準クロック  ４０MHzまたは８０MHz（製品により異なります） 

通信速度  ２.５M，５M，１０M，２０Mbps 

通信符号  ＮＲＺ符号 

通信プロトコル  日本パルスモータオリジナル（Motionnet） 

通信方式  半２重通信 

通信Ｉ／Ｆ  ＲＳ－４８５，パルストランス結合 

接続方式  マルチ・ドロップ接続 

伝送距離 ５０ｍ 

ローカルデバイス接続個数 ３２個 

サイクリック通信周期 

２０Ｍｂｐｓ時 

１ラインにローカルデバイスを ８個使用時 ･･･ ０.１２ms 

１ラインにローカルデバイスを１６個使用時 ･･･ ０.２４ms 

１ラインにローカルデバイスを３２個使用時 ･･･ ０.４９ms 

データ通信時間 ３ワード（※）通信時 (ﾓｰｼｮﾝﾃﾞﾊﾞｲｽの１ﾚｼﾞｽﾀ書込)  ･･･  １９.３μs 

通信データ長 １～３ワード／フレーム 

通信ケーブル断線対策 断線検出モーション停止機能有り 

※．１ワード＝２バイト＝１６ビット 

表２．３－１   通信仕様 

 

２．４ ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシリーズ製品スレーブの構成 

ｍｏｔｉｏｎＣＡＴは，マスターボードからマルチドロップ形式で，複数のスレーブを接続できます． 

ＭＣＡＴ１１０Ｍは通信ラインには最大３２個のモジュールを接続できます． 

スレーブは１つの通信ボードと，これに追加する１～４（６）枚のモジュールで構成されます．通信ボードはｔ通信 

機能を有します．モジュールにはモーションモジュールとＤＩＯモジュールがあります． 

下表に弊社スレーブの製品構成・型式を示します． 

種 別 製 品 名 型 式 名 記 事 

ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ 

ＨＭＧ １軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ（１軸×１） ＨＭＧ－Ｐ１ 

ﾊﾟﾙｽ列 

位置決め 

ＨＭＧ ２軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ（１軸×２） ＨＭＧ－Ｐ２ 

ＨＭＧ ３軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ（１軸×３） ＨＭＧ－Ｐ３ 

ＨＭＧ ４軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ（１軸×４） ＨＭＧ－Ｐ４ 

ＨＭＧ ５軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ（１軸×５） ＨＭＧ－Ｐ５ 

ＨＭＧ ６軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ（１軸×６） ＨＭＧ－Ｐ６ 

DIO ｽﾚｰﾌﾞ 

ＨＭＧ DIO 32 ｽﾚｰﾌﾞ  （16IN/16OUT×1） ＨＭＧ－Ｄ１ 

ｶﾌﾟﾗｰ絶縁型 

汎用入出力 

ＨＭＧ DIO 64 ｽﾚｰﾌﾞ  （16IN/16OUT×2） ＨＭＧ－Ｄ２ 

ＨＭＧ DIO 96 ｽﾚｰﾌﾞ  （16IN/16OUT×3） ＨＭＧ－Ｄ３ 

ＨＭＧ DIO128 ｽﾚｰﾌﾞ  （16IN/16OUT×4） ＨＭＧ－Ｄ４ 

複合ｽﾚｰﾌﾞ 

ＨＭＧ １軸 ＋ DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ ＨＭＧ－Ｐ１Ｄ１ 

上記の複合 

ＨＭＧ １軸 ＋ DIO64 ｽﾚｰﾌﾞ ＨＭＧ－Ｐ１Ｄ２ 

ＨＭＧ １軸 ＋ DIO96 ｽﾚｰﾌﾞ ＨＭＧ－Ｐ１Ｄ３ 

ＨＭＧ ２軸 ＋ DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ ＨＭＧ－Ｐ２Ｄ１ 

ＨＭＧ ２軸 ＋ DIO64 ｽﾚｰﾌﾞ ＨＭＧ－Ｐ２Ｄ２ 

ＨＭＧ ３軸 ＋ DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ ＨＭＧ－Ｐ３Ｄ１ 

表２．４－１   ｍｏｔｉｏｎＣＡＴ製品構成・型式 
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２．５ 制御概要 

２．５．１ 制御概要 

（１）ｍｏｔｉｏｎＣＡＴの構成 

  ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシステムはマスターボードとスレーブで構成されます． 
ＭＣＡＴ１１０Ｍマスターボードには通信回線（ライン）を制御するセンターデバイス（Ｇ９００１Ａ）が１個 
搭載され，１系統のラインを制御できます．また，ひとつのスレーブは通信ボードと，これに追加する１～４個の
モジュールで構成されます．モジュールにはモーションモジュールとＤＩＯモジュールがあります． 
１個のモーションモジュールには１軸制御用のモーションデバイス（Ｇ９００３）が１個搭載されています． 
１個のＤＩＯモジュールには１６ＩＮ／１６ＯＵＴのＩ／Ｏを制御するＤＩＯデバイス（Ｇ９００２）が１個搭載
されています． 
また，各モジュールに搭載されているモーションデバイスとＤＩＯデバイスを総じてローカルデバイスと呼びます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２．５－１   ｍｏｔｉｏｎＣＡＴ構成 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２．５－２   ＨＭＧ型スレーブ構成 

 

デバイス名 型 名 機 能 

センターデバイス G9001A 
１ラインに接続されている全てのローカルデバイスに対

して通信制御を行う． 

ローカルデバイス 

モーションデバイス G9003 １軸分のモーションコントロールを行う． 

ＤＩＯデバイス G9002 
入力２ポート，出力２ポートを持ち 16IN/16OUT の I/O 制

御を行う 

表２．５－１   デバイス種別 

ﾏｽﾀｰﾎﾞｰﾄﾞ 

  

PC/104 

Bus 

PC/104 

Bus 

I/F 

ｾﾝﾀｰﾃﾞﾊﾞｲｽ 

#1 G9001A 
ｽﾚｰﾌﾞ 

1 

ｽﾚｰﾌﾞ 

2 

ｽﾚｰﾌﾞ 

n 

ﾗｲﾝ 1 

ＨＭＧ型スレーブ 

ﾓｼﾞｭｰﾙ C 

ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ 

G900x 

ﾓｼﾞｭｰﾙ C 

ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ 

G900x 

基本構成 

ﾓｼﾞｭｰﾙ C 

ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ 

G900x 

 

通信ﾎﾞｰﾄﾞ 
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（２）モジュールＩＤ 

（１）モジュールＩＤ（Ｍ ＩＤ）はモジュールを識別するためのアドレス（ＩＤ）です． 

通信ボードの Ｍ ＩＤ ロータリＳＷ で設定します． 

ベースとなるモジュールの‘Ｍ ＩＤ’をＨＥＸ００～３Ｃ（０～６０）で設定します． 

同一ＬＩＮＥ内に接続するＭ ＩＤは重複しないようにして下さい． 

注意：ソフトウェアの関数で指定する ‘Ｍ ＩＤ’を ロータリＳＷに設定します． 

 

（２）後続モジュールの ‘Ｍ ＩＤ’ 
＃２以降のモジュールの‘Ｍ ＩＤ’は重ね順に＋１したアドレスになります． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２．５－３   スレーブの構成・名称とモジュールＩＤ 

#4 ﾓｼﾞｭｰﾙ 4 

M ID=MID+3 

#3 ﾓｼﾞｭｰﾙ 3 

M ID=MID+2 

#2 ﾓｼﾞｭｰﾙ 2 

M ID=ID+1 

#1 ﾓｼﾞｭｰﾙ 1 

M ID=ID+0 

通信ボード 

ＬＡＮコネクタ１ 

 

ＬＡＮコネクタ２ 

 

下位 

 

上位 

ﾓｼﾞｭｰﾙ ID(M ID) 

ﾛｰﾀﾘ SW 

重ね順 

複合ﾓｼﾞｭｰﾙ ＨＭＧ－Ｐ３Ｄ１ の例 

(通信) (P1) (P2) (P3) (D1) 

 

通信設定ＳＷ 



 

5 

 

２．５．２ 通信の概要 

  motionCATはＭｏｔｉｏｎｎｅｔ通信を使用しています． 

  Ｍｏｔｉｏｎｎｅｔの通信にはサイクリック通信とデータ通信があります． 

 

（１）サイクリック通信 

Ｍｏｔｉｏｎｎｅｔでは常に通信回線の制御権はセンターデバイスが持っています． 

各ローカルデバイスはセンターデバイスの許可がなければデータの送出ができません． 

センターデバイスは接続されている各ローカルデバイスのうち，一番若いモジュールＩＤを持つものから順番に通信を

行います．まずセンターデバイスから，最初のローカルデバイスへ通信を行います．この通信を受け取れるデバイスは

通信回線（１ライン）上にひとつしか存在しません（モジュールＩＤの重複は不可） 

そして通信を受け取ったローカルデバイスが，次に通信回線を使用する権利を得ることとなり，ローカルデバイスから

センターデバイスに向けて通信が行われます．これがワンセットの通信です． 

センターデバイスはこのような応答を，モジュールＩＤ順にすべてのローカルデバイスに対して行います． 

そして，最後のモジュールＩＤとの応答が終了すると，再度一番若いモジュールＩＤのローカルデバイスから順番に同

じ処理を繰り返します．このように順番にすべてのローカルデバイスとの応答を繰り返す通信をサイクリック通信と呼

びます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２．５－４   サイクリック通信のワンセット 

 

【 サイクリック通信で取り扱うデータ 】 

サイクリック通信はソフトウェア側からの停止コマンドがない限り，常に行われます． 

サイクリック通信でやりとりされるデータのサイズは４バイトです． 

このサイズ内で通信されるデータは，ローカルデバイスごとに内容が異なります． 

 

デバイス名称 センタからローカルへの通信内容 ローカルからセンタへの返信内容 

G9002(DIO ﾃﾞﾊﾞｲｽ) 出力ポートへの出力データ 入力ポートから入力されたデータ 

G9003 

(ﾓｰｼｮﾝﾃﾞﾊﾞｲｽ) 

汎用出力ポートへの出力データ 汎用入力ポートからの入力データ 

モーションデバイスのステータス 

表２．５－２   サイクリック通信で取り扱うデータ 

 

  通信時間については「２．５．３ 通信時間の計算方法」で後述します． 

マスターボード 

ｾﾝﾀｰﾃﾞﾊﾞｲｽ 

G9001A 

モジュール 

ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ 

G900x 

特定のデバイスアドレスへの通信 

センターデバイスから回線使用許可を得ることで，自分の情報を

センターデバイスへ通信することができる． 
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【 サイクリック通信によるデータ取得とモジュールＩＤ 】 

   ＭＣＡＴ１１０ＭマスターボードにはＩ／Ｏポート用メモリ（ポートデータ）があります． 

このメモリはサイクリック通信により，各モジュールの入出力ポートの状態に更新されます． 

これにより，通常のメモリをアクセスするようにＩ／Ｏの状態を操作することができます． 

   下表にＩ／Ｏポート用メモリのアドレスマップ（512 ﾊﾞｲﾄﾓｰﾄﾞ,16bit設定時）を記します． 

 

ｱﾄﾞﾚｽ 読込み（ＩＮＰ） 

ポートデータ（ＤＡＴＡ） 

書込み（ＯＵＴ） 

ポートデータ（ＤＡＴＡ） 

   

ＢＡＲ＋１００ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  0 ﾎﾟｰﾄ1,0ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  0 ﾎﾟｰﾄ1,0設定 

＋１０２ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  0 ﾎﾟｰﾄ3,2ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  0 ﾎﾟｰﾄ3,2設定 

＋１０４ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  1 ﾎﾟｰﾄ1,0ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  1 ﾎﾟｰﾄ1,0設定 

＋１０６ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  1 ﾎﾟｰﾄ3,2ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  1 ﾎﾟｰﾄ3,2設定 

＋１０８ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  2 ﾎﾟｰﾄ1,0ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  2 ﾎﾟｰﾄ1,0設定 

＋１０Ａ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  2 ﾎﾟｰﾄ3,2ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  3 ﾎﾟｰﾄ3,2設定 

～   

＋１ＦＣ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63 ﾎﾟｰﾄ1,0ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63 ﾎﾟｰﾄ1,0設定 

＋１ＦＥ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63 ﾎﾟｰﾄ3,2ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63 ﾎﾟｰﾄ3,2設定 

～
 

  

＋３００ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID  0 ﾎﾟｰﾄ1,0ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID  0 ﾎﾟｰﾄ1,0設定 

＋３０２ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID  0 ﾎﾟｰﾄ3,2ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID  0 ﾎﾟｰﾄ3,2設定 

＋３０４ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID  1 ﾎﾟｰﾄ1,0ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID  1 ﾎﾟｰﾄ1,0設定 

＋３０６ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID  1 ﾎﾟｰﾄ3,2ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID  1 ﾎﾟｰﾄ3,2設定 

＋３０８ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID  2 ﾎﾟｰﾄ1,0ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID  2 ﾎﾟｰﾄ1,0設定 

＋３０Ａ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID  2 ﾎﾟｰﾄ3,2ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID  3 ﾎﾟｰﾄ3,2設定 

～   

＋３ＦＣ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID 63 ﾎﾟｰﾄ1,0ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID 63 ﾎﾟｰﾄ1,0設定 

＋３ＦＥ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID 63 ﾎﾟｰﾄ3,2ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ2ﾓｼﾞｭｰﾙID 63 ﾎﾟｰﾄ3,2設定 

   

表２．５－３   ポートデータアドレス 
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（２）データ通信 

モーションデバイスに対する動作指示等はデータ通信で行います． 

データ通信は，任意のタイミング（ソフトウェアからの通信指示のタイミング）で，サイクリック通信に割り込む形で

行われます．（注１） 

例えば以下のような順序でサイクリック通信が行われていると仮定します． 

 

 

 

 

 

 

ここで“アドレスｎ”とは，モジュールＩＤ＝ｎのローカルデバイスを表現しています．図中の矢印は，サイクリック

通信が行われる順番を表します．ここで【Ａ】のタイミングでデータ通信コマンドが発行されると，以下のようになり

ます． 

 

 

 

 

図２．５－５   データ通信 

 

サイクリック通信の１周期に要する時間が延びますが，目的のデバイスとのやりとりは迅速に行えます． 

データ通信も，サイクリック通信と同様に特定のローカルデバイスに対してデータが送られた後，そのローカルデバイ 

スからの応答通信がセンターデバイスに対して送られます． 

  通信時間については「２．６．３ 通信時間の計算方法」で後述します． 

 

注１．任意のタイミングと説明しましたが若干の制約があります． 

データ通信を連続して行いたい場合や，通信エラーによりデータ通信をリトライする場合などは，必ず１回の 

サイクリック通信を挟んで行います． 

 

 

 

 

図２．５－６   データ通信は連続しない 

 

【 データ通信コマンドとモジュールＩＤの指定 】 

l   次表で指定したモジュールIDのデータ通信コマンドについて説明します． 
 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ １ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ 
モジュールＩＤ 

00h～3Fh 

図２．５－７   データ通信コマンドとシステム通信コマンドのビット構成 

 

コマンド種類 コマンド 説 明 

データ通信 
0100 0000 00## #### 

(4000h～403Fh) 

指定したデバイスへ送信用ＦＩＦＯ内のデータを送信します． 

応答データは受信用ＦＩＦＯに格納されます． 

   注．＃記号のビット：＃ビットの上位から順に，モジュールＩＤの上位ビットを設定します． 

表２．５－４   データ通信コマンドとシステム通信コマンドの内容 

ｱﾄﾞﾚｽ n + 1 ｱﾄﾞﾚｽ n ｱﾄﾞﾚｽ n + 2 ｱﾄﾞﾚｽ m 

【Ａ】 

ｱﾄﾞﾚｽ n + 1 ｱﾄﾞﾚｽ n ｱﾄﾞﾚｽ n + 2 ｱﾄﾞﾚｽ m 
ﾃﾞｰﾀ 

通信 

ｱﾄﾞﾚｽ n + 1 ｱﾄﾞﾚｽ n ｱﾄﾞﾚｽ n + 2 
ﾃﾞｰﾀ 

通信 

ﾃﾞｰﾀ 

通信 
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２．５．３ 通信時間の計算方法 

通信時間の計算は以下のように分けられます． 

（１）サイクリック通信に要する時間 

（２）１回のデータ通信に要する時間 

（３）データ通信を含んだトータルのサイクリック時間 

ただし，Ｎ：接続するローカルデバイス数 

Ｂ：送信データのバイト数（２バイトデータ送信時：Ｂ＝２） 

Ｋ：通信速度係数 

通信速度(Mbps) Ｋ 

２０ １ 

１０ ２ 

５ ４ 

２.５ ８ 

    とします． 

 

（１）サイクリック周期に要する時間 

基本項目 所要時間（μｓ） 

１ローカルデバイスあたりにかかる通信時間（ＣＴ） ７．７×Ｋ 

 

     サイクリック周期に要する時間（μｓ）＝ （ＣＴ ＋ ７．４）× Ｎ 

 

例．通信速度＝２０Ｍｂｐｓで，ローカルデバイスを３０個接続の時のサイクリック時間 

     サイクリック時間 ＝（７．７ × １ ＋ ７．４ ）× ３０ ＝ ４５３μｓ 

 

（２）１回のデータ通信に要する時間 

データ通信には以下の２タイプがあります． 

（１）ローカルデバイスからの返信にデータが存在する場合（データ長は可変） 

（２）ローカルデバイスからの返信にデータが存在しない場合． 

基本項目 所要時間（μｓ） 

送信時間（ＳＴ） （Ｂ × ０.６ ＋ ３.２５）× Ｋ 

応答時間：返信データ有り（JT） （Ｂ × ０.６ ＋ ５.６５）× Ｋ 

応答時間：返信データ無し（JT） ５.０５ × Ｋ 

 

１回のデータ通信時間（μｓ）＝ ＳＴ ＋ ＪＴ ＋ ７.４ 

 

例１．通信速度＝２０Ｍｂｐｓ，モーションデバイスのひとつのレジスタに書き込む時間 

   モーションデバイスのレジスタに書き込む時は書き込みコマンド（２バイト）＋レジスタデータ（４バイト）

の計６バイトの送信になります．また返信データはありません．（応答フレームのみ） 

 

データ通信時間＝(6×0.6+3.25)×1 + 5.05×1 + 7.4  

       ＝１９．３μｓ 

 

例２．通信速度＝２０Ｍｂｐｓ，モーションデバイスのひとつのレジスタを読み出す時間 

   モーションデバイスのレジスタに書き込む時は読み出しコマンド（２バイト）の送信になります． 

   また返信データは読み出しコマンド（２バイト）＋レジスタデータ（４バイト）の計６バイトになります． 

 

データ通信時間＝(2×0.6+3.25)×1 + (6×0.6+5.65)×1 + 7.4 

       ＝２１．１μｓ 
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（３）データ通信を含んだ，トータルの通信時間 

サイクリック時間にデータ通信時間を加算すれば計算できます． 

 

例１．通信速度＝２０Ｍｂｐｓ，ローカルデバイス３２個接続してサイクリック通信間に送信２バイト， 

受信６バイトのデータ通信（モーションデバイスのレジスタ読み出し）を４回行った場合のサイクル時間 

      トータルの通信時間 ＝ サイクリック時間 ＋（データ通信時間）× データ通信回数 

                ＝ （7.7×1＋7.4）× 32 ＋ {(2×0.6+3.25)×1 +(6×0.6+5.65)×1+7.4}×4 

                ＝ ４８３.２ ＋ ２１.１ × ４ 

                ＝ ５６７.６μｓ 

 

   注１．上記計算値は余裕時間を含んでいるため，実際の通信時間は計算値より小さくなります． 

   注２．通信エラーなどの発生があった場合，リトライの通信があるため上記計算値より大きな値となります． 

   注３．上記通信時間はＢｕｓの遅延時間，ＯＳ・アプリケーションソフトウェアの遅延時間を含みません． 

 

２．５．４ 通信ケーブル断線検出・監視機能 

省配線から生じる万が一の事故（ＬＡＮケーブルの断線など）が生じた場合のモーション停止機能です． 

 

断線検出は各スレーブがサイクリック通信を監視することによって行われます． 

（最後の通信から 20msec の間に通信がない場合断線とみなします：通信速度 20Mbps 時）従って，断線箇所よ

りマスタから見て遠方の，即ち終端側に位置するスレーブは通信が途絶えますから，断線検出を自己検出しス

レーブにつながるモーションモジュールはリセットされます． 

 

一方，断線箇所よりマスタに近いスレーブは断線しても通信が保持される場合はリセットされないことになり

ます．よって，マスタのプログラムはサイクリック通信エラーを監視し（４．１．２ サイクリック通信エラ

ーフラグ（ＩＯＥＲＲ）参照），サイクリック通信停止処置をすることによりこれらのスレーブもリセットさ

せます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２．５－８   断線検出 

 

 

スレーブ 

１ 

スレーブ 

２ 

 

 

マスタ－ボード 

終端側スレーブは，断線検出によりリセット マスター側スレーブは，プログ

ラムでサイクリック通信停止 

 

断
線 

スレーブ 

７ 

 

スレーブ 

８ 
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３．マスターボードハードウェア編 

３．１ ブロック図 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３．１－１   ブロック図 

 

３．２ ポートアドレス 

   ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍで使用しているＧ９００１Ａには、５１２バイトモードと８バイトモードの 

   ２種類のアクセス設定があります．下記にそれぞれの特徴を記載します． 

 

   ８バイトモード 

     特徴：５１２バイトモードに比べ、少ないアドレス空間のみ必要． 

        （アドレス空間：オプションポートを含め、３２バイト空間を使用．） 

        スレーブ側にアクセスする際、入出力バッファを使用する為、５１２バイトモードに比べ時間がかかる． 

 

   ５１２バイトモード 

     特徴：スレーブ側にアクセスするアドレスが全て存在する為、制御データのリード、ライトが短い時間で 

        完了する． 

        アドレス空間として、オプションポートを含め、１０２４バイト空間を必要とする． 

 

   ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍアドレスマップです． 

８バイトモード時 （バス幅１６ｂｉｔ） 

区分 ｱﾄﾞﾚｽ 
読込み（ＩＮＰ） 書込み（ＯＵＴ） 

呼称 内   容 呼称 内   容 

G9001A 

 

 

ＢＡＲ ＋ ０ ＣＭＳＴＳ センターメインステータス(15- 0) ＣＣＭＤ コマンド(15- 0) 

＋ ２ ＣＩＳＴＳ センター割込ステータス(15- 0) - 不使用（予約） 

＋ ４ ＣＢＵＦ 入出力バッファ ＩＮ (15- 0) ＣＢＵＦ 入出力バッファ ＯＵＴ(15- 0) 

＋ ６ ＲＦＩＦＯ データ受信ＦＩＦＯ(15- 0) ＳＦＩＦＯ データ送信ＦＩＦＯ(15- 0) 

 

＋ ６     

～
 

- 不使用（予約） - 不使用（予約） 

＋ Ｆ     

ｵﾌﾟｼｮﾝ 

ﾎﾟｰﾄ 

＋１０ ＤＩＮ 汎用入力状態（J4: ） － 不使用（予約） 

＋１２ ＤＯＵＴ 汎用出力状態 ＤＯＵＴ 汎用出力設定（J4: ） 

＋１４ ＳＴＳ Ｇ９００１Ａステータス － 不使用（予約） 

＋１６ ＳＰＤ 通信速度設定状態 － 不使用（予約） 

＋１８ ＩＮＴＥＮ 割込みイネーブル ＩＮＴＥＮ 割込みイネーブル読込 

＋１Ａ ＩＮＴＳＴ 割込み確認 － 不使用（予約） 

＋１Ｃ ＬＤＳＷ DIP-SW状態読込 － 不使用（予約） 

＋１Ｅ - 不使用（予約） - 不使用（予約） 

＋１Ｆ - 不使用（予約） - 不使用（予約） 

表３．２－１   ボードアドレス(８バイトモード) 

 

Ｐ
Ｃ
／
１
０
４
　
Ｂ
Ｕ
Ｓ

デコーダ

Ｇ９００１Ａ ＲＪ４５

パ
ル
ス
ト
ラ
ン
ス

フォトカプラ ＭＩＬ20

DO 4bit

DI 8bit

EMG
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５１２バイトモード時 （バス幅１６ｂｉｔ） 

区分 ｱﾄﾞﾚｽ 
読込み（ＩＮＰ） 書込み（ＯＵＴ） 

呼称 内   容 呼称 内   容 

G9001A 

 

 

ＢＡＲ ＋ ０ ＣＭＳＴＳ センターメインステータス(15- 0) ＣＣＭＤ コマンド(15- 0) 

＋ ２ ＣＩＳＴＳ センター割込ステータス(15- 0) - 不使用（予約） 

＋ ４ ＣＢＵＦ 入出力バッファ ＩＮ (15- 0) ＣＢＵＦ 入出力バッファ ＯＵＴ(15- 0) 

＋ ６ ＲＦＩＦＯ データ受信ＦＩＦＯ(15- 0) ＳＦＩＦＯ データ送信ＦＩＦＯ(15- 0) 

＋ ８     

～
 

- 不使用（予約） - 不使用（予約） 

＋７７     

＋７８ ＤＩＮＦＯ ローカルデバイス情報(78-B7) ＤＩＮＦＯ ローカルデバイス情報(78-B7) 

＋Ｂ８ ＩＯＥＲＲ 
サイクリック通信エラーフラグ 

(B8-BF) 
ＩＯＥＲＲ 

サイクリック通信エラーフラグ 

リセット(B8-BF) 

＋Ｃ０ ＩＩＮＴ 
入力ポート変化フラグ設定状態 

(C0-DF) 
ＩＩＮＴ 

入力ポート変化フラグ設定 

(C0-DF) 

＋Ｅ０ 
ＩＲＥＳ 

入力ポート変化フラグ 

(E0-FF) 
ＩＲＥＳ 

入力ポート変化フラグリセット 

(E0-FF) 

＋１００ ＤＡＴＡ 
ポートデータ ＩＮ 

(100-1FF) 
ＤＡＴＡ 

ポートデータ ＯＵＴ 

(100-1FF) 

ｵﾌﾟｼｮﾝ 

ﾎﾟｰﾄ 

＋２００ ＤＩＮ 汎用入力状態（J4: ） － 不使用（予約） 

＋２０２ ＤＯＵＴ 汎用出力状態 ＤＯＵＴ 汎用出力設定（J4: ） 

＋２０４ ＳＴＳ Ｇ９００１Ａステータス － 不使用（予約） 

＋２０６ ＳＰＤ 通信速度設定状態 － 不使用（予約） 

＋２０８ ＩＮＴＥＮ 割込みイネーブル ＩＮＴＥＮ 割込みイネーブル読込 

＋２０Ａ ＩＮＴＳＴ 割込み確認 － 不使用（予約） 

＋２０Ｃ ＬＤＳＷ DIP-SW状態読込 － 不使用（予約） 

＋２０Ｄ     

～
 

- 不使用（予約） - 不使用（予約） 

＋３ＦＦ     

表３．２－２   ボードアドレス(５１２バイトモード) 

 

 



 

12 

４．センターデバイス（Ｇ９００１Ａ）・オプションポート 
   マスターボードにはセンターデバイス（Ｇ９００１Ａ）が搭載され，付加機能としてオプションポートが１組 

   あります． 

 

４．１ センターデバイス（Ｇ９００１Ａ） 

   センターデバイス（Ｇ９００１Ａ）はモーションデバイスやＤＩＯデバイスなどのローカルデバイスと通信します． 

   この節ではセンターデバイス（Ｇ９００１Ａ）のステータス，コマンド，レジスタ等の解説をします． 

   運用についてはソフトウェア編を合わせて参照ください．また，この節のレジスタのビット説明で，"０"は書き込み

時 "０" 以外禁止，及び読み出し時 "０" 固定を表します． 

 

４．１．１ ローカルデバイス情報（ＤＩＮＦＯ） 

システム通信により，全ローカルデバイス（デバイス番号０～６３）を順次ポーリングし，ローカルデバイスか 

らの応答により，各ローカルデバイスの接続状態，デバイスの種類，および入出力ポートの設定等の確認を行い， 

「ローカルデバイス情報」を更新します． 

    「ローカルデバイス情報」が既に判っている場合には，アプリケーションから書込む事もできます． 

    ローカルデバイス情報は，各ローカルデバイス毎に８ビット使用します． 

７ ６ ５ ４ ３ ２ １ ０  

 ０ ０ ０     （ローカルデバイス情報） 

 

Ｉ／Ｏの設定      
設定値 ﾎﾟｰﾄ 0 ﾎﾟｰﾄ 1 ﾎﾟｰﾄ 2 ﾎﾟｰﾄ 3 備考 

000 出力 出力 出力 出力  

001 入力 出力 出力 出力  

010 入力 入力 出力 出力  

011 入力 入力 入力 出力  

上記以外 入力 入力 入力 入力  

 

 

 

 

＜ローカルデバイス情報例＞ 

ＨＭ－ＤＩＯ３２Ｃの時は８２ｈ 
ＨＭ－Ｐ１００Ｃの時は ８Ｂｈ 

 

ｱﾄﾞﾚｽ 読込み（ＩＮＰ） 書込み（ＯＵＴ） 

ＢＡＲ ＋７８ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID=0 ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID=0 ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報設定 

＋７９ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID=1 ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID=1 ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報設定 

＋８０ 

～ 

＋Ｂ５ 

ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID=2 ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報 

～ 

ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID=61 ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報 

ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID=2 ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報設定 

～ 

ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID=61 ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報設定 

＋Ｂ６ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID=62 ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID=62 ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報設定 

＋Ｂ７ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID=63 ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID=63 ﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報設定 

表４．１－１   ローカルデバイス情報アドレス 

 

デバイス種類 

０：ＤＩＯデバイス，１：モーションデバイス等 

デバイス使用 

０：使用しない，１：使用する 
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４．１．２ サイクリック通信エラーフラグ（ＩＯＥＲＲ） 

ローカルデバイスの入出力ポートへの通信は全てサイクリック通信で行われます． 

このサイクリック通信で，同じモジュールＩＤのローカルデバイスに対して，３回連続して通信エラーが発生し

た場合にサイクリック通信エラーとして扱います．（断線時もサイクリック通信エラーとなります） 

エラー時には以下のような規則でサイクリック通信エラーフラグの特定のビットが“１”になります． 

これを確認することでエラー対象のローカルデバイスを特定できます． 

エラーによって“１”になったビットを“０”に戻すには，そのビットに対して“１”を書き込むことで行えま

す． 

フラグをリセットするひとつの方法としてリードした“サイクリック通信エラーフラグ”のデータを，そのまま

サイクリック通信エラーフラグリセットへ書き込めばフラグをリセットできます． 

 

    < ビット構成 > 

      読出し ・・・ ０：エラーなし，１：エラー有り 

      書込み ・・・ ０：無視，   １：フラグリセット 

 

“ＢＡＲ＋０Ｂ８ｈ”を読出すとライン１のモジュールＩＤ１５～０を見ることができます． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

ID15 ID14 ID13 ID12 ID11 ID10 ID9 ID8 ID7 ID6 ID5 ID4 ID3 ID2 ID1 ID0 

 

“ＢＡＲ＋２ＢＡｈ”を読出すとライン２のモジュールＩＤ３１～１６を見ることができます． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

ID31 ID30 ID29 ID28 ID27 ID26 ID25 ID24 ID23 ID22 ID21 ID20 ID19 ID18 ID17 ID16 

 

上記のように最下位ビットが一番若いモジュールＩＤを持つローカルデバイスのエラー状態になります． 

 

   サイクリック通信エラーフラグのアドレスの決定は以下のように行います（小数点以下切り捨て） 

     ① アドレス＝ＢＡＲ＋０Ｂ８ｈ+(モジュールＩＤ/８) 

 

ｱﾄﾞﾚｽ(HEX) 読込み（ＩＮＰ） 書込み（ＯＵＴ） 

   

ＢＡＲ ＋Ｂ８ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 15- 0 ｻｲｸﾘｯｸ通信ｴﾗｰﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 15- 0 ｻｲｸﾘｯｸ通信ｴﾗｰﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋ＢＡ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 31-16 ｻｲｸﾘｯｸ通信ｴﾗｰﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 31-16 ｻｲｸﾘｯｸ通信ｴﾗｰﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋ＢＣ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 47-32 ｻｲｸﾘｯｸ通信ｴﾗｰﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 47-32 ｻｲｸﾘｯｸ通信ｴﾗｰﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋ＢＥ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63-48 ｻｲｸﾘｯｸ通信ｴﾗｰﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63-48 ｻｲｸﾘｯｸ通信ｴﾗｰﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

   

 

表４．１－２   サイクリック通信エラーフラグアドレス 
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４．１．３ 入力ポート変化フラグ設定（ＩＩＮＴ） 

サイクリック通信により，接続されているＤＩＯデバイスなどのポート情報は自動的に取得できます． 

またモーションデバイスなどでも，デバイスのステータス情報をサイクリック通信により，センターデバイスは

定期的に取得しています． 

このような入力ポートの変化や，モーションデバイスのステータス変化を検出する時に入力ポート変化フラグを

使用します． 

入力ポート変化フラグ設定は，状態変化を監視したいローカルデバイスの番号に対応するビットを“１”にする

ことで指定します． 

 

    < ビット構成 > 

      読出し ・・・ ０：入力ポート変化フラグ設定なし，１：入力ポート変化フラグ設定状態 

      書込み ・・・ ０：入力ポート変化を監視しない， １：入力ポート変化を監視する 

 

“ＢＡＲ＋０Ｃ０ｈ”を読出すとライン１のモジュールＩＤ３～０の入力ポート変化フラグ設定状態を確認 

できます． 

“ＢＡＲ＋０Ｃ０ｈ”へ書込むとライン１のモジュールＩＤ３～０の入力ポート変化フラグを設定します． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=3 ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=2 ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=1 ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

 

“ＢＡＲ＋２Ｃ２ｈ”を読出すとライン２のモジュールＩＤ７～４の入力ポート変化フラグ設定状態を確認で

きます． 

“ＢＡＲ＋２Ｃ２ｈ”へ書込むとライン２のモジュールＩＤ７～４の入力ポート変化フラグを設定します． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=7 ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=6 ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=5 ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=4 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

 

上記のように４ビット単位ごとに１つのローカルデバイスが対応します．最下位４ビットが，一番若いモジュー

ルＩＤを持つローカルデバイスの入力ポート変化フラグ設定エリアになります． 

この４ビット単位の最下位ビットがポート０に対応し，順にポート３までそれぞれ対応してゆきます． 

別のローカルデバイスに対して設定したい場合，以下の規則によりアドレスを決定してください． 

（小数点以下切り捨て） 

     ① アドレス＝０Ｃ０ｈ＋（モジュールＩＤ／２） 

 

ｱﾄﾞﾚｽ 読込み（ＩＮＰ） 書込み（ＯＵＴ） 

   

ＢＡＲ＋Ｃ０ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  3- 0 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  3- 0 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋Ｃ２ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  7- 4 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  7- 4 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋Ｃ４ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 11- 8 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 11- 8 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋Ｃ６ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 15-12 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 15-12 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋Ｃ８ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 19-16 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 19-16 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋ＣＡ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 23-20 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 23-20 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋ＣＣ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 27-24 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 27-24 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋ＣＥ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 31-24 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 31-24 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋Ｄ０ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 35-32 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 35-32 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋Ｄ２ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 39-36 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 39-36 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋Ｄ４ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 43-40 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 43-40 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋Ｄ６ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 47-44 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 47-44 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋Ｄ８ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 51-48 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 51-48 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋ＤＡ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 55-52 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 55-52 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋ＤＣ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 59-56 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 59-56 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

＋ＤＥ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63-60 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態 ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63-60 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定 

   

表４．１－３   入力ポート変化フラグ設定アドレス 
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４．１．４ 入力ポート変化フラグ（ＩＲＥＳ） 

入力ポート変化フラグ設定を行ったポートの状態に変化があると，そのポートに対応した入力ポート変化フラグ

のビットが“１”になります． 

入力ポート変化フラグを監視することで状態変化があったローカルデバイス，ポート番号（ステータス）を知る

ことができます． 

 

    < ビット構成 > 

      読出し ・・・ ０：入力ポート変化なし，１：入力ポート変化有り 

      書込み ・・・ ０：無視，       １：入力ポート変化フラグリセット 

 

“ＢＡＲ＋０Ｅ０ｈ”を読出すとライン1のモジュールＩＤ３～０の入力ポート変化フラグが読出されます． 

“ＢＡＲ＋０Ｅ０ｈ”へ書込むとライン 1 のモジュールＩＤ３～０の入力ポート変化フラグをリセットします． 

 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=3 ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=2 ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=1 ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

 

“ＢＡＲ＋０Ｅ２ｈ”を読出すとライン２のモジュールＩＤ７～４の入力ポート変化フラグが読み出されます． 

“ＢＡＲ＋０Ｅ２ｈ”へ書込むとライン２のモジュールＩＤ７～４の入力ポート変化フラグをリセットします． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=7 ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=6 ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=5 ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=4 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

ﾎﾟｰﾄ 
3 

ﾎﾟｰﾄ 
2 

ﾎﾟｰﾄ 
1 

ﾎﾟｰﾄ 
0 

 

上記のように４ビット単位ごとに１つのローカルデバイスが対応します．最下位４ビットが，一番若いモジュー

ルデバイスＩＤを持つローカルデバイスの入力ポート変化フラグデータエリアになります． 

この４ビット単位の最下位ビットがポート０に対応し，順にポート３までそれぞれ対応してゆきます． 

 

別のローカルデバイスに対して確認したい場合，以下の規則によりアドレスを決定してください． 

（小数点以下切り捨て） 

     ① アドレス＝０Ｅ０ｈ＋（モジュールＩＤ／２） 

 

フラグをリセットするひとつの方法としてリードした“入力ポート変化フラグ”のデータを，そのまま入力ポー

ト変化フラグリセットへ書き込めばフラグをリセットできます． 

ｱﾄﾞﾚｽ 読込み（ＩＮＰ） 書込み（ＯＵＴ） 

   

ＢＡＲ ＋Ｅ０ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  3- 0 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  3- 0 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋Ｅ２ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  7- 4 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  7- 4 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋Ｅ４ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 11- 8 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 11- 8 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋Ｅ６ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 15-12 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 15-12 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋Ｅ８ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 19-16 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 19-16 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋ＥＡ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 23-20 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 23-20 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋ＥＣ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 27-24 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 27-24 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋ＥＥ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 31-24 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 31-24 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋Ｆ０ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 35-32 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 35-32 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋Ｆ２ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 39-36 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 39-36 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋Ｆ４ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 43-40 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 43-40 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋Ｆ６ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 47-44 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 47-44 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋Ｆ８ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 51-48 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 51-48 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋ＦＡ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 55-52 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 55-52 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋ＦＣ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 59-56 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 59-56 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

＋ＦＥ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63-60 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63-60 入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ 

   

表４．１－４   入力ポート変化フラグアドレス 
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４．１．５ ポートデータ（ＤＡＴＡ） 

ポートデータからの読み出しはＤＩＯデバイスの入力ポートからのデータの確認，またはモーションデバイスの

モーションメインステータスの確認，汎用出力ポート状態の確認に使用します． 

ポートデータへの書込みはＤＩＯデバイスの出力ポートへのデータ設定，またはモーションデバイスの場合は汎

用出力ポートへのデータ設定に使用されます． 

例えば，モジュールＩＤ＝０のデバイスがＤＩＯデバイスならば，“ＢＡＲ＋１００ｈ”の読み出しで，汎用入

力ポートのデータが確認できます． 

同じく“ＢＡＲ＋１０２ｈ”の読み出しで汎用出力状態の確認，書込みで汎用出力設定となります． 

 

アクセスは，下記アドレスマップに記載されているモジュールＩＤと，ポート番号のとおりです． 

ｱﾄﾞﾚｽ 読込み（ＩＮＰ） 

ポートデータ（ＤＡＴＡ） 

書込み（ＯＵＴ） 

ポートデータ（ＤＡＴＡ） 

   

ＢＡＲ ＋１００ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  0 ﾎﾟｰﾄ1,0ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  0 ﾎﾟｰﾄ1,0設定 

＋１０２ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  0 ﾎﾟｰﾄ3,2ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  0 ﾎﾟｰﾄ3,2設定 

＋１０４ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  1 ﾎﾟｰﾄ1,0ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  1 ﾎﾟｰﾄ1,0設定 

＋１０６ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  1 ﾎﾟｰﾄ3,2ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  1 ﾎﾟｰﾄ3,2設定 

＋１０８ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  2 ﾎﾟｰﾄ1,0ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  2 ﾎﾟｰﾄ1,0設定 

＋１０Ａ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  2 ﾎﾟｰﾄ3,2ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID  3 ﾎﾟｰﾄ3,2設定 

～   

＋１ＦＣ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63 ﾎﾟｰﾄ1,0ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63 ﾎﾟｰﾄ1,0設定 

＋１ＦＥ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63 ﾎﾟｰﾄ3,2ﾃﾞｰﾀ ﾗｲﾝ1ﾓｼﾞｭｰﾙID 63 ﾎﾟｰﾄ3,2設定 

   

表４．１－５   ポートデータアドレス 
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４．１．６ センターメインステータス（ＣＭＳＴＳ） 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

BBSY DBSY RBSY SBSY ０ RDBB TDBB REF ０ CAER ERAE EDTE EIOE IOPC BRKF CEND 

図４．１－１   センターメインステータス（ＣＭＳＴＳ）のビット構成 

 

bit 名 称 説    明 備 考 

０ ＣＥＮＤ 

データ送信用ＦＩＦＯ書き込み可能時に１になります．システム通信，またはデータ通信が完了して， 

データ送信用ＦＩＦＯに次データの書き込みが可能になった時に１なり，割り込み信号(#INT)を出力し 

ます．本ビットのクリア方法は，ＲＥＮＶ０レジスタのｂ９の状態によります． 

 

１ ＢＲＫＦ 
ブレークフレーム受信時に１になり，割り込み信号を出力します． 

本ビットのクリア方法は，ＲＥＮＶ０レジスタのｂ９の状態によります． 

 

２ ＩＯＰＣ 

「入力変化割り込み設定」を１にセットした入力ポートの状態が変化した時に１になり，割り込み信号 

を出力します．「入力ポート変化フラグ」の全２５６ビットのＯＲ信号です．全ビットが０になると， 

このビットは０に戻ります． 

 

３ ＥＩＯＥ 

サイクリック通信エラー発生時に１になり，割り込み信号を出力します． 

「サイクリック通信エラ－フラグ」の全６４ビットのＯＲ信号です．全ビットが０になると，このビット 

は０に戻ります． 

 

４ ＥＤＴＥ 
データ通信エラー発生時に１になり，割り込み信号を出力します． 

本ビットのクリア方法は，ＲＥＮＶ０レジスタのｂ９の状態によります． 

 

５ 
ＥＲＡＥ 

注１ 

ローカルデバイス側受信処理エラー発生時に１になり，割り込み信号を出力します．エラーの発生条件は， 

「５．１．２ センター割込ステータス」の”ＥＲＡ”を参照ください．このセンター割込ステータスで， 

エラーが発生したローカルデバイスとエラーの内容の確認ができます．本ビットのクリア方法は， 

ＲＥＮＶ０レジスタのｂ９の状態によります． 

 

６ ＣＡＥＲ 

アプリケーションのアクセスエラーです．送信データが空のままでデータ送信コマンドを書き込む等， 

アプリケーションから不適切なアクセスがあると１になり，割り込み信号を出力します． 

エラーの発生条件は，「５．１．２ センター割込ステータス」の”ＣＡＥ”を参照ください． 

ここでエラーの内容の確認ができます． 

本ビットのクリア方法は，ＲＥＮＶ０レジスタのビット９の状態によります． 

 

７ （未定義）  常に０になります．  

８ ＲＥＦ 
未送信の出力ポートデータがある時１になります．出力ポートエリアにデータを書き込むと１になり， 

全ポートへのサイクリック通信を２回以上エラー無しで行った後に０に戻ります． 

 

９ ＴＤＢＢ 
データ送信用ＦＩＦＯに送信データがある時に１になります． データ送信用ＦＩＦＯに書き込むと１ 

になり，データ送信コマンド，または送信用ＦＩＦＯリセットコマンドを書き込んだ時に０に戻ります． 

 

１０ ＲＤＢＢ 
データ受信用ＦＩＦＯに受信データがある時に１になります．データデバイスからデータを受信すると１ 

になり，アプリケーションが受信データを全て読み出すと０に戻ります． 

 

１１ （未定義） 常に０になります．  

１２ ＳＢＳＹ サイクリック通信スタート中に１になります．  

１３ ＲＢＳＹ リセット処理中に１になります．  

１４ ＤＢＳＹ システム通信中，またはデータ通信中に１になります．  

１５ ＢＢＳＹ 
ＲＥＮＶ０(８)=“１”でブレーク通信コマンド（０６１０ｈ）を発行したとき，ブレーク通信が 

完了するまで“１”となります．それ以外は“０”です． 

 

注１．複数ローカルデバイスにエラーが発生した場合は，ＥＲＡの内容は最後にエラーになったローカルデバイスの情

報になります． 

表４．１－６   センターメインステータス（ＭＳＴＳ）の内容 
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４．１．７ センター割込ステータス（ＣＩＳＴＳ） 

 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

CAE3 CAE2 CAE1 CAE0 ERA3 ERA2 ERA1 ERA0 LNRV ０ EDN5 EDN4 EDN3 EDN2 EDN1 EDN0 

図４．１－２   センター割込ステータス（ＣIＳＴＳ）のビット構成 

 

bit 名 称 説    明 備 考 

５～０ 
ＥＤＮ 

５～０ 

ＭＳＴＳの，ＥＤＴＥ＝１またはＥＲＡＥ＝１のエラー発生時のモジュールＩＤで， 

次回のエラー発生まで記憶されます． 

 

６ （未定義） 常に０になります．  

７ ＬＮＲＶ 

ローカルデバイス側データ未受信時に１になります． 

データ通信がエラーで終了した（ＥＤＴＥ＝１）場合，ローカルデバイス側がセンターデバ 

イスからのデータを受信出来なかった時（ローカルデバイス側は無応答）は１になり，受 

信出来た時（ローカルデバイス側からの通信が，通信障害などで破壊され，センタデバイス 

側が正常に受信できなかった場合．この場合，ローカルデバイス側が正常にデータを受け取 

れたかどうかを確認する作業が必要となります）は０になります． 

次回のエラー発生まで記憶されます． 

 

１１ ～８ 
ＥＲＡ 

３～０ 

ローカルデバイス側が正常受信したにもかかわらず，そのパケットの内容がローカルデバイスの種 

類にマッチしていない場合に発生します． 

このとき以下のようなコードを本ビット部分に記憶します．このコードは次回のエラー発生まで記 

憶されます． 

ｺｰﾄﾞ 発 生 条 件 

0001 
センターデバイス内の“デバイス情報エリア”のＩ／Ｏの設定情報と，ローカルデバイ 

ス側のＩ／Ｏポートの組合せが異なっている場合 

0010 ＤＩＯデバイスがデータ通信を受信した時 

0011 
モーションデバイスが自己の持っている受信バッファ容量（６バイト）以上のデータ 

通信を受信した時 

その他のデバイスが自己の持っている受信バッファ容量以上のデータ通信を受信した時 

   

 

１５ ～１２ 
ＣＡＥ 

３～０ 

アプリケーションがＧ９００１Ａに対して不正なアクセスを行った場合，以下のようなコードを本 

ビット部分に記憶します．このコードは次回のエラー発生まで記憶されます． 

ｺｰﾄ  ゙ 発 生 条 件 

0001 使用ローカルデバイス数がゼロでサイクリック通信スタートコマンドを書き込んだ時 

0010 送信データを送信用ＦＩＦＯに設定しないでデータ送信スタートコマンド書き込んだ時 

0011 

ＤＢＳＹ＝１の時に，①もしくは②のアクセスを行った時 

① 受信用ＦＩＦＯからの読み出し，または送信用ＦＩＦＯへの書き込みを行った時 

② システム通信，またはデータ通信スタートコマンドを書き込んだ時 

0100 
デバイス情報エリアのビット７が“０”となっている（未使用デバイス扱いとなってい 

る）ローカルデバイスに対して，データ通信を行った時 

   

 

表４．１－７   センター割込ステータス（ＣＩＳＴＳ）の内容 
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４．１．８ センターデバイスコマンド（ＣＣＭＤ） 

（１）センター動作 コマンド 

コマンド種類 コマンド 説    明 備 考 

無効コマンド 
0000 0000 0000 0000 

            (0000h) 

無効コマンド 
 

ソフトウェア 

リセットコマンド 

0000 0001 0000 0000 

            (0100h) 

センターデバイス（Ｇ９００１Ａ）をリセットします． 

このコマンド発行後は１００μｓｅｃ以上ウェイトして下さい． 

リセット後の状態 

    「コマンド」･･･････････････････････ ００００ｈ 

  「センターメインステータス」･･･････ ００００ｈ 

  「センター割込ステータス」･････････ ００００ｈ 

  「入出力バッファ」･････････････････ ００００ｈ 

  「データ送信用ＦＩＦＯ」･･･････････ 不定 

  「データ受信用ＦＩＦＯ」･･･････････ 不定 

    「デバイス情報」･･･････････････････ 全て ００ｈ 

  「サイクリック通信エラーフラグ」･･･ 全て ００ｈ 

    「入力ポート変化フラグ設定」･･･････ 全て ００ｈ 

  「入力ポート変化フラグ」･･･････････ 全て ００ｈ 

  「ポートデータ」･･･････････････････ 全て ００ｈ 

  「レジスタ類」･････････････････････ ＲＶＥＲ＝０００１h， 

それ以外全て００００h 

 

 

送信用ＦＩＦＯ 

リセットコマンド 

0000 0010 0000 0000 

            (0200h) 

データ送信用のＦＩＦＯだけをリセットします．  

 

受信用ＦＩＦＯ 

リセットコマンド 

0000 0011 0000 0000 

            (0300h) 

データ受信用のＦＩＦＯだけをリセットします．  

 

センター割込 

ステータスの 

クリアコマンド 

0000 0100 0$$$ 00$$ 

(04xxh) 

コマンドのbit０，１，４，５，６ は以下のように対応します． 

７ ６ ５ ４ ３ ２ １ ０ 

0 CAER ERAE EDTE 0 0 BRKF CEND 

各ビットを“１”とすることで，対応するステータスをクリアします． 

ただし，ＲＥＮＶ０(９)＝“０”の時は無効です． 

 

 

 

 

 

エラーカウンタ 

クリアコマンド 

0000 0110 0000 0000 

(0600h) 

エラーカウントレジスタをゼロクリアします．  

 

ブレーク通信 

コマンド 

0000 0110 0001 0000 

(0610h) 
ＲＥＮＶ０(８)＝“１”と設定して自動ブレーク機能を無効としたとき， 

このコマンドで任意のタイミングでブレーク通信を発行できます． 

ＲＥＮＶ０(８)＝“０”の時は無効です． 

 

 

 

 

全デバイスへの 

システム通信 

コマンド 

0001 0000 0000 0000 

            (1000h) 

全デバイス(モジュールＩＤ０～６３)を順次ポーリングし，モジュールＩ

Ｄに対応した「ローカルデバイス情報」のエリアを更新します． 

 「ローカルデバイス情報」には，以下の内容が含まれます． 

  ① ローカルデバイス使用：応答無しの時に０，有りの時に１に更新 

  ② ローカルデバイス種類：モーションデバイスの時に１に更新． 

③ ローカルデバイスのＩ／Ｏポートの設定情報 

システム通信に対する無応答はエラーではありません． 

ただしＣＲＣミスマッチによるエラーはあり得ます． 

 

サイクリック通信 

除外中の全ローカル 

デバイスへの 

システム通信 

0001 0001 0000 0000 

            (1100h) 

「ローカルデバイス情報」の内，“ローカルデバイス使用”のビットが０

になっている全ローカルデバイスを順次ポーリングし，ローカルデバイス

番号に対応した「ローカルデバイス情報」のエリアを更新します．更新内

容は，コマンド １０００ｈと同じです．システム通信に対する無応答は

エラーではありません．ただしＣＲＣミスマッチによるエラーはあり得ま

す． 

 

指定したローカル 

デバイスへの 

システム通信 

0001 0010 00## #### 

(1200h～123Fh) 

指定したローカルデバイスだけをポーリングし，モジュールＩＤに対応し

た「ローカルデバイス情報」のエリアを更新します．更新内容は，コマン

ド１０００ｈと同じです．システム通信に対する無応答はエラーではあり

ません．ただしＣＲＣミスマッチによるエラーはあり得ます． 

 

（次ページに続く） 
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（前ページからの続き） 

コマンド種類 コマンド 説    明 備 考 

指定したローカル 

デバイスの 

属性情報の取得 

0001 0011 00## #### 

     (1300h～133Fh) 

 

 

ポーリングの応答フレームは，ローカルデバイス属性情報になっていま

す．このコマンドにより，指定したローカルデバイスのポーリングが行

われ，属性情報がデータ受信用ＦＩＦＯにコピーされます．尚，「ロー

カルデバイス情報」のエリアは変化しません． 

■ データ受信用ＦＩＦＯの内容は下記の通りです． 

   bit 4～ 0 ：(データ最長バイト数)／８－１ 

   bit 7～ 5 ：未使用（不定） 

   bit15～ 8 ：機種コード 

(ＤＩＯデバイス：０１ｈ，モーションデバイス：８１ｈ) 

   bit18～16 ：入出力ポートの設定 

   bit19   ：０固定 

   bit31～20 ：モーションデバイス：０００ｈ， 

その他のローカルデバイス：００１ｈ 

 

指定したグループへの 

コマンド送信 

0010 0ggg cccc cccc 

            (2*01h) 

            (2*02h) 

            (2*04h) 

指定したグループのデータデバイスに対しコマンドを送信します． 

ggg = 000の時は全グループ 

cccc cccc 0000 0001(01h):スタート 

0000 0010(02h):ストップ 

0000 0100(04h):ソフトウェアリセット 

 

サイクリック通信の 

開始 

0011 0000 0000 0000 

            (3000h) 

「ローカルデバイス情報」の“ローカルデバイス使用”のビットが１の

デバイスを対象に，サイクリック通信を開始します． 

 

 

サイクリック通信の 

停止 

0011 0001 0000 0000 

            (3100h) 

サイクリック通信を停止します．  

 

データ通信 0100 0000 00## #### 

     (4000h～403Fh) 

指定したデバイスへ送信用ＦＩＦＯ内のデータを送信します． 

応答データは受信用ＦＩＦＯに格納されます． 

 

 

データ通信キャンセル 0100 0001 0000 0000 

            (4100h) 

データ通信を中断させ，送信用ＦＩＦＯをリセットします． 

本コマンドは，送信終了後は無効です． 
 

   注１．＃記号のビット：＃ビットの上位から順に，モジュールＩＤの上位ビットを設定します． 

      ＆記号のビット：ポート０，１の時は０を設定し，ポート２，３の時は１を設定します． 

      ＄記号のビット：設定はどちらの値でも大丈夫です． 

      ＊記号のビット：設定はどちらの値でも大丈夫です． 

表４．１－８   センター動作コマンドの内容 

 

（２）センターレジスタ制御コマンド 

センターデバイス（Ｇ９００１Ａ）の持つレジスタは，アドレスマップ上に割り付けられていません． 

よって，レジスタへアクセスするためには，センターレジスタ制御コマンドを使用しなければなりません． 

コマンド種類 コマンド 説    明 備 考 

ＲＥＮＶ０ 

ライトコマンド 

0101 0101 0000 0000 

(5500h) 

入出力バッファへデータをセットし本コマンドを発行すると入出力バッ

ファの値がＲＥＮＶ０レジスタへコピーされます． 

 

 

ＲＥＮＶ０ 

リードコマンド 

0110 0101 0000 0000 

(6500h) 

このコマンドを発行すると，ＲＥＮＶ０レジスタの値が入出力バッファ

へコピーされます．入出力バッファをリードすることで，ＲＥＮＶ０の

値を得ることができます． 

 

 

エラーカウンタ 

リードコマンド 

0110 0101 0000 0001 

(6501h) 

このコマンドを発行すると，エラーカウンタレジスタの値が入出力バッ

ファへコピーされます．入出力バッファをリードすることで，エラーカ

ウンタの値を得ることができます． 

 

 

サイクリック周期 

レジスタ 

リードコマンド 

0110 0101 0000 0010 

(6502h) 

このコマンドを発行すると，サイクリック周期レジスタの値が入出力バ

ッファへコピーされます．入出力バッファをリードすることで，サイク

リック周期レジスタの値を得ることができます． 

 

受信アドレス 

レジスタ 

リードコマンド 

0110 0101 0000 0011 

(6503h) 

このコマンドを発行すると，受信アドレスレジスタの値が入出力バッフ

ァへコピーされます．入出力バッファをリードすることで，受信アドレ

スレジスタの値を得ることができます． 

 

バージョン情報 

レジスタ 

リードコマンド 

0110 0101 0000 0100 

(6504h) 

このコマンドを発行すると，バージョン情報レジスタの値が入出力バッ

ファへコピーされます．入出力バッファをリードすることで，バージョ

ン情報レジスタの値を得ることができます． 

 

表４．１－９   センターレジスタ制御コマンドの内容 
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（３）ローカルデバイス制御コマンド 

   ８バイトモードに設定した場合，下表のコマンドを書き込む事にで，システム通信により，全ローカルデバイス 

   （デバイス番号０～６３）を順次ポーリングし，ローカルデバイスからの応答により，各ローカルデバイスの接続 

   状態，デバイスの種類，および入出力ポートの設定等の確認を行い，「ローカルデバイス情報」を更新します． 

    

   ５１２バイトモードに設定した場合は，本コマンドは必要ありません． 

 

コマンド種類 コマンド 説    明 備 考 

ローカルデバイス情報 

ライトコマンド 

0101 0000 0xxx xxxx 

(5000h～507Fh) 

ローカルデバイス情報エリアへの書込み 

入出力バッファの内容がデバイス情報エリア内の１ワ

ードに書込まれます 

 

 

サイクリック通信エラーフラグ 

ライトコマンド 

0101 0001 0xxx xxxx 

(5100h～517Fh) 

サイクリック通信エラーフラグへの書込み 

入出力バッファの内容が上記エリアの１ワードに書込

まれます 

 

 

入力ポート変化フラグ設定状態 

ライトコマンド 

0101 0010 0xxx xxxx 

(5200h～527Fh) 

入力ポート変化フラグ設定状態への書込み 

入出力バッファの内容が上記エリアの１ワードに書込

まれます 

 

 

入力ポート変化フラグ 

ライトコマンド 

0101 0011 0xxx xxxx 

(5300h～537Fh) 

入力ポート変化フラグへの書込み 

入出力バッファの内容が上記エリアの１ワードに書込

まれます 

 

ポートデータ 

ライトコマンド 

0101 0100 0xxx xxxx 

(5400h～547Fh) 

ポートデータへの書込み 

入出力バッファの内容が上記エリアの１ワードに書込

まれます 

 

ローカルデバイス情報 

リードコマンド 

0110 0000 0xxx xxxx 

(6000h～607Fh) 

ローカルデバイス情報エリアへの読出し 

入出力バッファの内容がデバイス情報エリア内の１ワ

ードにコピーされます 

 

 

サイクリック通信エラーフラグ 

リードコマンド 

0110 0001 0xxx xxxx 

(6100h～617Fh) 

サイクリック通信エラーフラグへの読出し 

入出力バッファの内容が上記エリアの１ワードにコピ

ーされます 

 

 

入力ポート変化フラグ設定状態 

リードコマンド 

0110 0010 0xxx xxxx 

(6200h～627Fh) 

入力ポート変化フラグ設定状態への読出し 

入出力バッファの内容が上記エリアの１ワードにコピ

ーされます 

 

 

入力ポート変化フラグ 

リードコマンド 

0110 0011 0xxx xxxx 

(6300h～637Fh) 

入力ポート変化フラグへの読出し 

入出力バッファの内容が上記エリアの１ワードにコピ

ーされます 

 

ポートデータ 

リードコマンド 

0110 0100 0xxx xxxx 

(6400h～647Fh) 

ポートデータへの読出し 

入出力バッファの内容が上記エリアの１ワードにコピ

ーされます 

 

表４．１－１０  ローカルデバイス制御コマンドの内容 
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（４）センターレジスタへのデータ読み出しと書込み 

   ■ 読み出し方法 

     ① 読み出す対象のセンターデバイス（ライン番号）へ対象レジスタリードコマンドを書込みます． 

     ② 読み出す対象のセンターデバイス（ライン番号）の入出力バッファを読み出します． 

 

   ■ 書き込み方法 

     ① 書き込む対象のセンターデバイス（ライン番号）の入出力バッファへデータを書込みます． 

     ② 書き込む対象のセンターデバイス（ライン番号）へ対象レジスタライトコマンドを書込みます． 

 

４．１．９ センターデバイスレジスタ 

（１）ＲＥＮＶ０レジスタ （Ｒｅａｄ／Ｗｒｉｔｅ） 

センターデバイス環境設定用の１６ビットのレジスタです．リセット直後の状態は，"００００ｈ"です． 

 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ ０ ０ ０ ０ ０ MCLR BKOF ０ MCSE MERE MEDE MEIE MIOP MBRK MCED 

図４．１－３   ＲＥＮＶ０レジスタのビット構成 

 

bit 名 称 説    明 備 考 

０ ＭＣＥＤ “１”でＣＥＮＤ割込出力をマスク．センター割込ステータスは変化します． 無用な割込 

を無視 １ ＭＢＲＫ “１”でＢＲＫＦ割込出力をマスク．センター割込ステータスは変化します． 

２ ＭＩＯＰ “１”でＩＯＰＣ割込出力をマスク．センター割込ステータスは変化します． 

３ ＭＥＩＥ “１”でＥＩＯＥ割込出力をマスク．センター割込ステータスは変化します． 

４ ＭＥＤＥ “１”でＥＤＴＥ割込出力をマスク．センター割込ステータスは変化します． 

５ ＭＥＲＥ “１”でＥＲＡＥ割込出力をマスク．センター割込ステータスは変化します． 

６ ＭＣＳＥ “１”でＣＡＥＲ割込出力をマスク．センター割込ステータスは変化します． 

７ （未定義） 常に“０”としてください．  

８ ＢＫＯＦ “１”で，自動ブレーク機能を無効とします．  

９ ＭＣＬＲ 以下のステータスビットのクリア方法を選択します． 

ＣＥＮＤ,ＢＲＫＦ,ＥＤＴＥ,ＥＲＡＥ,ＣＡＥＲ 

０：ステータスリードによりクリアされます（デフォルト） 

１：ステータスリードではクリアされません． 

クリアするには，割込ステータスのクリアコマンド(０４ｘｘｈ)を使用します． 

ステータスリードによる自動クリア機能を抑止することができます． 

 

１５～１０ （未定義） 常に“０”としてください．  

表４．１－１１  ＲＥＮＶ０レジスタの内容 
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（２）ＲＥＲＣＮＴ （Ｒｅａｄ ｏｎｌｙ） 

エラーカウンタ用の１６ビットレジスタです．無応答やＣＲＣエラーなどの，通信エラー数を累計カウントします． 

エラー数が６５５３５回以上となった場合，６５５３５という数値でカウンタは停止します． 

カウンタをクリアするには，カウンタクリアコマンド（０６００ｈ）を発行してください． 

またシステム通信に対する無応答もエラーとしてカウントするので注意してください． 

（システム通信に対する無応答は，本来はエラーとしては扱っていません） 

 

（３）ＲＳＹＣＮＴ （Ｒｅａｄ ｏｎｌｙ） 

サイクリック周期測定用の１６ビットレジスタです． 

ＭＳＹＮ（サイクリック周期毎にレベル反転する信号）が変化する間の時間を，１μｓ単位でカウントします． 

カウントは常に行われ，直前のＭＳＹＮ変化前のカウント数を参照できます． 

カウント値は６５５３５（６５５３５μｓ）が上限で，ＭＳＹＮ信号の幅がそれ以上になると測定できません． 

※．サイクリック通信時間の計算値は余裕時間を見ているため，通常は，このレジスタで計測した値は計算値より小

さくなります． 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．１－４   ＲＳＹＣＮＴ 

 

（４）ＲＤＪＡＤＤ （Ｒｅａｄ ｏｎｌｙ） 

最後に正常受信したデータ通信のモジュールＩＤが保持されます． 

 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
最後に正常に受信したデータ通信 

でのモジュールＩＤ 

図４．１－５   ＲＤＪＡＤＤ 

 

（５）ＲＶＥＲ （Ｒｅａｄ ｏｎｌｙ） 

このレジスタは，Ｇ９００１とＧ９００１Ａをソフトウェア的に区別するためのレジスタです． 

弊社ｍｏｔｉｏｎＣＡＴマスターボードは全て最新版Ｇ９００１Ａが搭載されていますので，使用する必要はありません． 

常に以下の値（０００１h）となります． 

 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 

図４．１－６   ＲＶＥＲ 

リードタイミング 

ＭＳＹＮ 

この間隔を，１μｓ 

単位でカウントした 

値がリードできます． 
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４．２ オプションポート 

    オプションポートはマスターボード全体に１組おかれています． 

 

 （１）汎用入力ポート 

（ＢＡＲ＋200H：DIN）（Ｒｅａｄ ｏｎｌｙ） 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

１ １ １ １ １ １ １ １ ＩＮ８ ＩＮ７ ＩＮ６ ＩＮ５ ＩＮ４ ＩＮ３ ＩＮ２ ＩＮ１ 

図４．２－１   汎用入力ポートのビット構成 

 

bit 記号 機   能 備  考 

０～７ ＩＮ１～８ 汎用入力状態 ＯＮで”１“  

８～１５ (未定義) 常に“１”  

表４．２－１   汎用入力ポートの内容 

 

 （２）汎用出力設定ポート 

（ＢＡＲ＋202H：DOUT）（Ｒｅａｄ／Ｗｒｉｔｅ） 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

１ １ １ １ １ １ １ １ ０ ０ ０ ０ ＯＵＴ４ ＯＵＴ３ ＯＵＴ２ ＯＵＴ１ 

図４．２－２   汎用出力設定及び出力状態確認ポートのビット構成 

 

bit 記号 機   能 備  考 

０～３ ＯＵＴ１～４ 汎用出力設定“１”でＯＮ，汎用出力状態 ＯＮで”１“  

４～７ (未定義) 常に“０”  

８～１５ (未定義) 常に“１”  

表４．２－２   汎用出力設定及び出力状態確認ポートの内容 

 

 （３）Ｇ９００１Ａステータス 

（ＢＡＲ＋204H：STS）（Ｒｅａｄ ｏｎｌｙ） 
15～12 11 10 9 8 7～4 3 2 1 0 

1 1 1 1 1 ０ １ＭＳＹＮ １ＭＥＲＦ １ＭＥＲＲ １ＭＣＲＹ 

図４．２－３   Ｇ９００１Ａステータス確認ポートのビット構成 

 

bit 記号 機   能 備  考 
０ ｘＭＣＲＹ 信号ライン信号検出で一定時間Ｌレベル  

１ ｘＭＥＲＲ 異常フレーム受信時と，無応答時に一定時間Ｌレベル  

２ ｘＭＥＲＦ エラー応答フレーム受信時一定時間Ｌレベル  

３ ｘＭＳＹＮ サイクリック周期毎にレベル反転  

表４．２－３   Ｇ９００１Ａステータス確認の内容 

 

 （４）通信速度確認レジスタ 

（ＢＡＲ＋06H：SPD）（Ｒｅａｄ ｏｎｌｙ） 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

１ １ １ １ １ １ １ １ ０ ０ ０ ０ ＳＰＤ０ ＳＰＤ１ ＤＳＷ２ ＤＳＷ１ 

図４．２－４   Ｇ９００１Ａ通信速度確認ポートのビット構成 

 

bit 記号 機   能 備  考 
０ ＤＳＷ１ 通信設定ＳＷ ｂｉｔ０ ＯＮで”１“  

１ ＤＳＷ２ 通信設定ＳＷ ｂｉｔ１ ＯＮで”１“  

２，３ ＳＰＤ１．

０ 

通信設定ｂｉｔ読み出し ＯＮで”１“ 

ＳＰＤ０ ＳＰＤ１ 通信速度 

０ ０ ２０Ｍｂｐｓ 

１ ０ １０Ｍｂｐｓ 

０ １ ５Ｍｂｐｓ 

１ １ ２．５Ｍｂｐｓ 
 

 

表４．２－４   Ｇ９００１Ａ通信速度確認ポートの内容 
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 （５）割込みイネーブル 

（ＢＡＲ＋208H：INTEN）（Ｒｅａｄ／Ｗｒｉｔｅ） 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

１ １ １ １ １ １ １ １ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ INTEN 

図４．２－５   割込みイネーブルポートのビット構成 

 

bit 記号 機   能 備  考 

０ ＩＮＴＥＮ 割込み許可状態 で”１“  

１～７ (未定義) 常に“０”  

８～１５ (未定義) 常に“１”  

表４．２－５   割込みイネーブルポートの内容 

 

 （６）割込み確認 

（ＢＡＲ＋20AH：INTST）（Ｒｅａｄ ｏｎｌｙ） 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

１ １ １ １ １ １ １ １ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ INTST 

図４．２－６   割込み確認ポートのビット構成 

 

Bit 記号 機   能 備  考 
０ ＩＮＴＳＴ  “１”で割込み有り，”０“で割込み無し  

１～７ (未定義) 常に“０”  

８～１５ (未定義) 常に“１”  

表４．２－６   割込み確認ポートの内容 

 

 

 （７）設定スイッチ確認ポート 

（ＢＡＲ＋20CH：LDSW）（Ｒｅａｄ ｏｎｌｙ） 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

１ １ １ １ １ １ １ １ ０ ０ ＥＭＧ 予約 ALEON ＩＭＥＭ 8512 816 

図４．２－７   設定スイッチ確認ポートのビット構成 

 

    スイッチの設定状態及びＥＭＧ状態を確認できます． ＯＮ：１  ＯＦＦ：０ 

 

Bit 記号 機   能 備  考 

０ ８１６ 
スイッチ設定１６ｂｉｔの時     ’１’ が読み込み出来ます．  

スイッチ設定 ８ｂｉｔの時     ’０’ が読み込み出来ます．  

１ ８５１２ 
スイッチ設定５１２バイトモードの時 ’１’ が読み込み出来ます．  

スイッチ設定 ８バイトモードの時  ’０’ が読み込み出来ます．  

２ ＩＭＥＭ 
スイッチ設定ＭＥＭの時       ’１’ が読み込み出来ます．  

スイッチ設定Ｉ／Ｏの時       ’０’ が読み込み出来ます．  

３ ＡＬＥＯＮ 
スイッチ設定ＡＬＥ ＯＮ の時   ’１’ が読み込み出来ます．  

スイッチ設定ＡＬＥ ＯＦＦの時   ’０’ が読み込み出来ます．  

４ 予約 
予備スイッチ設定 ＯＮ の時    ’１’ が読み込み出来ます．  

予備スイッチ設定 ＯＦＦの時    ’０’ が読み込み出来ます．  

５ ＥＭＧ 

ＥＭＧオプション 無し の時    ’０’ が読み込み出来ます．  

ＥＭＧオプション付きで標準動作時  ’０’ が読み込み出来ます．  

ＥＭＧオプション付きで非常停止時  ’１’ が読み込み出来ます．  

６～７ (未定義) 常に“０”  

８～１５ (未定義) 常に“１”  

表４．２－７   設定スイッチ確認ポートの内容 
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ＳＷ４

Ｓ
Ｐ
Ｄ
１

Ｓ
Ｐ
Ｄ
０

 

４．３ ボード上の設定及びコネクタ位置 

４．３．１ ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍ設定箇所 

   ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍの設定箇所は６箇所 コネクタは４箇所です. 

 

 

 

 

 

                                                                                        非常停止電圧設定 

                                                                                        スイッチ 

 

アドレス                                         非常停止有効入力 

各種設定                                         （ショート：無効） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                  割込み選択設定 

 

図４．３－１   ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍコネクタ，スイッチ位置 

 

 

４．３．２ マスターボードの設定 

 

（１）割込み選択設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．３－２   ＭＣＡＴ１１０Ｍ 割込ジャンパ端子 

 

（２）通信速度設定 

通信速度を設定します．接続するスレーブの通信速度設定も同じ値にします． 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．３－３   通信速度ＳＷ 

ＣＰＵへの割込を行う場合は、 

ＩＲＱ０５～１２のいずれか一つを 

対向ジャンパします。 

（同レベルの割込に、他ボードの 

割込みを接続できません） 

１０ 

 １ 

６ 

５ 

Ｐ１ 

ＩＲＱ１２ 
ＩＲＱ１１ 
ＩＲＱ０７ 
ＩＲＱ０６ 
ＩＲＱ０５ 

出荷時は 

９－１０ 

ジャンパ 

（割込なし） 

2.5Mbps

  5Mbps

10Mbps

20Mbps

SPD0SPD1

ON

OFF

ON

ON

ONOFF

OFFOFF
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７

Ａ
６

Ａ
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Ｏ
Ｎ
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Ｏ
Ｆ
Ｆ

Ｍ
Ｅ
Ｍ
／
Ｉ
Ｏ

５
１
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／
８
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ｅ

１
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ｂ
ｉ
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／
８
ｂ
ｉ
ｔ

Ａ
５

（３）アドレス，バス幅，使用空間モード，アドレス空間の設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

名称 機能 ＯＮ ＯＦＦ 

バス幅 

１６ｂｉｔ／８ｂｉｔ 

ＣＰＵボードからのバスアクセスを設定します． 

（使用されるＣＰＵボードに合わせて設定願います） 
16bit 8bit 

使用空間モード 

５１２バイトモード／

８バイトモード 

Ｇ９００１Ａへのアクセスモードを設定 

512 ﾊﾞｲﾄ 

ﾓｰﾄﾞ 

8 ﾊﾞｲﾄ 

ﾓｰﾄﾞ 

５１２バイトアクセス設定 

（全１０２４バイト空間） 

通常はこちらを御利用願います． 

８バイトアクセス設定 

（全３２バイト空間） 

ＣＰＵボードのリソースが少ない

場合に御利用願います． 

アドレス空間 

ＭＥＭ／ＩＯ 

ボードに対してメモリーアクセス又はＩＯアクセスを切り替えます． 

（メモリ：メモリーマップドＩ／Ｏアクセス） 

（Ｉ／Ｏ：Ｉ／ＯマップドＩ／Ｏアクセス） 

メモリ Ｉ／Ｏ 

ＡＬＥ信号 

ＯＮ／ＯＦＦ 

ＡＬＥを使用してアドレスをラッチするかしないかを選択します． 

（ＣＰＵボードによってはＡＬＥ信号を出力できないボードがございます

ので御注意願います．） 

有効 無効 

Ａ９ －Ａ５ アドレス設定 Ａ９－Ａ５（８バイトアクセス時のみ有効） １ ０ 

Ａ１５－Ａ１０ アドレス設定 Ａ１５－Ａ１０ １ ０ 

Ａ１９－Ａ１６ アドレス設定 Ａ１９－Ａ１６（メモリーマップドＩＯ時のみ有効） １ ０ 

Ａ２３－Ａ２０ アドレス設定 Ａ２３－Ａ２０（メモリーマップドＩＯ時のみ有効） １ ０ 

表４．３－１   アドレス，バス幅，使用空間モード，アドレス空間の設定スイッチ機能説明 

 

 ﾊﾞｽ幅 ｱﾄﾞﾚｽ空間 使用空間ﾓｰﾄﾞ ALE信号 ｱﾄﾞﾚｽ設定 

8/16bit IO/MEM 8/512 ﾊﾞｲﾄﾓｰﾄﾞ ON/OFF A23－A20 A19－A16 A15－A10 A9－A5 

○ 8 IO 8 OFF 

無効 有効 

有効 
 8 IO 8 ON 

 8 IO 512 OFF 
無効 

 8 IO 512 ON 

 8 MEM 8 OFF 
左記設定時（8bit/ﾒﾓﾘ）、 

自動的にアドレス空間を 

I/Oにしますので無効です 

 8 MEM 8 ON 

 8 MEM 512 OFF 

 8 MEM 512 ON 

 16 IO 8 OFF 

無効 有効 

有効 
 16 IO 8 ON 

 16 IO 512 OFF 
無効 

 16 IO 512 ON 

 16 MEM 8 OFF 

有効 

有効 
 16 MEM 8 ON 

 16 MEM 512 OFF 
無効 

 16 MEM 512 ON 

表４．３－２   設定スイッチによるアドレス スイッチの有効／無効状態 

 

○印：設定スイッチの出荷設定です． 
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SW5

（４）アドレス，バス幅，使用空間モード，アドレス空間の設定例 

 

      Ｉ／ＯマップドＩ／Ｏアクセス設定例（出荷時設定） 

       ・アドレス設定  ： ‘０００９８０Ｈ’ 

       ・ＡＬＥ信号   ： 使用しない 

       ・アドレス空間  ： Ｉ／ＯマップドＩ／Ｏアクセス 

       ・使用空間モード ： ８バイトモード（実使用空間：３２バイト空間） 

       ・バス幅     ： ８ｂｉｔ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

      メモリーマップドＩ／Ｏアクセス設定例 

       ・アドレス設定  ： ‘０Ｄ８０００Ｈ’ 

       ・ＡＬＥ信号   ： 使用しない 

       ・アドレス空間  ： メモリーマップドＩ／Ｏアクセス 

       ・使用空間モード ： ５１２バイトモード（実使用空間：１０２４バイト空間） 

       ・バス幅     ： １６ｂｉｔ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

（５）非常停止の設定 

                             

   非常停止入力を使用する場合はショートピンをニッパーでカットして 

   ください. 

 

 

 

 

 

 

 

    

 

 

図４．３－６   非常停止 有効入力 

 

   非常停止回路に使用する電源に合わせてＳＷ５を設定してください． 

 

 

   ２４Ｖ入力時 ： ＯＦＦ（出荷時） 

   １２Ｖ入力時 ： ＯＮ 

図４．３－７   非常停止 １２／２４Ｖ切替え
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４．３．３ 汎用入出力とＥＭＧ入力回路 

   入出力回路を次表に示します 

 

項 項   目 内     容 

１ 

回
路
形
式
１ 

汎用入力(IN1～IN8) 

 

 
 

ＥＸＴＰＯＷ： 外部電源 標準２４Ｖ 入力端子 

２ 

外
部
と
の
接
続 

  フォトセンサ入力 

 

 

 

 

 

 

 

  リミットスイッチ入力 
 

 

３ 

回
路
形
式
２ 

汎用出力 (OUT1～OUT4) 

 

 

 

 

 

 

定格負荷電圧 ＤＣ１２Ｖ～ＤＣ２４Ｖ 

使用負荷電流 ８０ｍＡ以下/１点（但し，４点合計負荷電流150mA以下） 

４ 

外
部
と
の
接
続 

 

 

５ 

回
路
形
式
３ 

ＥＭＧ入力 

 

 

 

 
ＥＸＴＰＯＷ： 外部電源 標準２４Ｖ 入力 （ＳＷ５ ＯＦＦ） 

６ 

外
部
と
の
接
続 

  ＥＭＧスイッチ入力 

 

 

 

 

 

 

表４．３－２   汎用入出力回路とＥＭＧ入力回路 

3.6k

EXTPOW

入力端子

外部電源
+24V

+

-

OUT

センサー
ＭＣＡＴ１１０Ｍ側

3.6k

EXTPOW

入力端子

外部電源
+24V

ＭＣＡＴ１１０Ｍ側

スイッチ

EXTPOW

OUT1～OUT4

EXTGND

EXTPOW

EXTGND

外部電源
+24V

R

MCAT110M側 外部回路側

OUT1～OUT4

 
3.6k

EXTPOW端子
(+24V入力)
入力端子

510

EXTPOW端子
(+24V入力)
入力端子1.8k

1.8k

SW5

EXTPOW

入力端子

外部電源
+24V

ＭＣＡＴ１１０Ｍ側

EMGスイッチ510 1.8k

1.8k

SW5
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４．４ コネクタ信号表 

 （１）ＰＣ／１０４ ＢＵＳ コネクタ ： Ｊ１，Ｊ２ 

    下記にＰＣ／１０４コネクタ信号表を記載します ． 

     信号表青部：常時使用している信号  

     信号表緑部：ディップスイッチの設定により変更される信号 

     信号表赤部：ジャンパ設定により変更される信号 

 

    J1 

    Pin Row A Row B 

    1 IOCHK GND 

    2 SD7 RESET 

    3 SD6 +5V 

    4 SD5 IRQ9 

    5 SD4 -5V 

    6 SD3 DRQ2 

J2  7 SD2 -12V 

Pin Row D ROW C  8 SD1 SRDY 

0 GND GND  9 SD0 +12V 

1 MEMCS16 SBHE  10 IOCHRDY KEY 

2 IOCS16 LA23  11 AEN SMEMW 

3 IRQ10 LA22  12 SA19 SMEMR 

4 IRQ11 LA21  13 SA18 IOW 

5 IRQ12 LA20  14 SA17 IOR 

6 IRQ15 LA19  15 SA16 DACK3 

7 IRQ14 LA18  16 SA15 DRQ3 

8 DACK0 LA17  17 SA14 DACK1 

9 DRQ0 MEMR  18 SA13 DRQ1 

10 DACK5 MEMW  19 SA12 REFRESH 

11 DRQ5 SD8  20 SA11 BCLK 

12 DACK6 SD9  21 SA10 IRQ7 

13 DRQ6 SD10  22 SA9 IRQ6 

14 DACK7 SD11  23 SA8 IRQ5 

15 DRQ7 SD12  24 SA7 IRQ4 

16 +5V SD13  25 SA6 IRQ3 

17 MASTER SD14  26 SA5 DACK2 

18 GND SD15  27 SA4 TC 

19 GND KEY  28 SA3 BALE 

    29 SA2 +5V 

    30 SA1 OSC 

    31 SA0 GND 

    32 GND GND 

図４．４－１   ＰＣ／１０４ Ｂｕｓ コネクタ信号表 

 

 

 （２） Ｍｏｔｉｏｎｎｅｔ通信用（ＲＪ４５） ： Ｊ４ 

Ｊ４：Ｍｏｔｉｏｎｎｅｔ通信ライン 

Pin 内 容 

1 ﾌﾚｰﾑｱｰｽにｲﾝﾋﾟｰﾀﾞﾝｽで接続 
2 ﾌﾚｰﾑｱｰｽにｲﾝﾋﾟｰﾀﾞﾝｽで接続 
3 S＋ 
4 予約 
5 予約 
6 S－ 
7 ﾌﾚｰﾑｱｰｽにｲﾝﾋﾟｰﾀﾞﾝｽで接続 
8 ﾌﾚｰﾑｱｰｽにｲﾝﾋﾟｰﾀﾞﾝｽで接続 

表４．４－１   ＲＪ４５（Ｊ４）コネクタ信号表 
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 （３） 汎用入出力用 ： Ｊ３ 

Pin 信号名 Pin 信号名 

1 EMG + 2 EMG - 

3 EXTPOW (＋２４V入力) 4 EXTPOW (＋２４V入力) 

5 IN1 6 IN2 

7 IN3 8 IN4 

9 IN5 10 IN6 

11 IN7 12 IN8 

13 EXTPOW (＋２４V入力) 14 EXTPOW (＋２４V入力) 

15 OUT1 16 OUT2 

17 OUT3 18 OUT4 

19 EXTGND (＋２４V GND) 20 EXTGND (＋２４V GND) 

          オムロン ： XG4C-2034 

推奨ハーネス（ケーブル側）  圧接タイプ ：XG4M-2030-T 

                        バラ線タイプ ：XG5M-2032-N  

表４．４－２   ＤＩＯ部ピンアサイン（Ｊ３） 

 

４．５ マスターボード仕様 

４．５．１ マスターボード ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍハードウェア仕様 

区  分 項   目 仕     様 備       考 

【基本仕様】 ■ 制御Line数 最大１Line制御 １Line最大３２ﾓｼﾞｭｰﾙ接続 

（１Lineケーブル合計長５０ｍ以内） 
 

 

 ■ 通信速度 ２０，１０，５，２．５Ｍｂｐｓ 制御ＬＳＩ： 

 ■ 通信方式 半２重通信 Ｇ９００１Ａ 

 ■ 通信Ｉ／Ｆ ＲＳ－４８５，パルストランス結合 （日本パルスモーター製） 

 ■ 通信ケーブル ＬＡＮケーブルＣＡＴ５ｅ，ＣＡＴ６（シールド付）  

 ■ 接続方式 マルチドロップ  

【Ｂｕｓ仕様】 ■ ＰＣ／１０４ Ｂｕｓ ＰＣ／１０４ Specification Version 2.5 

データバス ８／１６ビット切替ＳＷ有 

 

【汎用入出力】 ■ カプラ絶縁汎用入出力 ８ＩＮ／４ＯＵＴ ＤＩＯポート 

 

● 入力ポート 入力論理    ：入力フォトカプラＯＮ時‘１’ 

定格入力電圧  ：ＤＣ１２Ｖ～ＤＣ２４Ｖ 

使用入力電圧範囲：ＤＣ１２Ｖ～ＤＣ２５Ｖ 

定格入力電流  ：５ｍＡ／１点 

● 出力ポート 出力論理  ：‘１’書込時 出力ＯＮ 

定格負荷電圧：ＤＣ１２Ｖ～ＤＣ２４Ｖ 

負荷電流  ：８０ｍＡ以下／１点 

【ＥＭＧ入力】 ■ カプラ絶縁ＥＭＧ入力 １ＩＮ 
 ジャンパーにより 
 許可／禁止 有り 

 出荷時 禁止 

● ＥＭＧ入力 入力論理    ：入力フォトカプラＯＦＦ時停止 

定格入力電圧  ：ＤＣ１２Ｖ～ＤＣ２４Ｖ 

使用入力電圧範囲：ＤＣ１２Ｖ～ＤＣ２５Ｖ 

定格入力電流  ：５ｍＡ 

【周囲条件】 

■ 供給電源 ＋５V±５％  

■ 消費電流  400ｍA MAX  

■ 温度条件 ０℃ ～ ５０℃ 但し結露せぬこと  

■ ボード形寸 横90.2ｍｍ × 縦95.9ｍｍ（PC/104サイズ）  

表４．５－１   ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍ 仕様 



 

32 

90.2mm
9
5
.9
m
m

23.7mm

11.6mm

SW5

 

４．５．２ ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍマスターボード形寸 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図４．５－２   ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍボード形寸 
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５．ローカルデバイス 

５．１ ＤＩＯデバイス（Ｇ９００２） 

   ＤＩＯデバイスは，ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシステム用のＩ／Ｏデバイスです． 

   弊社ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシリーズ製品ではＤＩＯモジュールに搭載され，センターデバイスから入力ポート２ポート，出力

ポート２ポートの制御ができます．（１ポートは８ビット） 

 

５．１．１ ＤＩＯモジュールＩ／Ｏポート 

ｍｏｔｉｏｎＣＡＴＤＩＯモジュールのポートは４つのポートにより構成されており，ポート３，ポート２が出力,１,０が

入力となっています． 

汎用入力状態は‘１’でＯＮ中，‘０’でＯＦＦ中となります． 

汎用出力状態は‘１’でＯＮ中，‘０’でＯＦＦ中となります． 

汎用出力設定は‘１’書き込みでＯＮ，‘０’書き込みでＯＦＦとなります．（初期化時はすべて０） 

 

 ポート３ ポート２ ポート１ ポート０ 

読み出し 
汎用出力状態 

(OUT16-9) 

汎用出力状態 

(OUT8-1) 

汎用入力状態 

(IN16-9) 

汎用入力状態 

(IN8-1) 

書き込み 
汎用出力設定 

(OUT16-9) 

汎用出力設定 

(OUT8-1) 
不使用 不使用 

図５．１－１   ＤＩＯモジュールポート割付 

 

５．２ モーションデバイス（Ｇ９００３） 

モーションデバイス（Ｇ９００３）は，ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシステム用の軸制御デバイスです． 

センターデバイス(Ｇ９００１Ａ)からの通信による各種コマンドにより，ステッピングモータ，サーボモータ駆動用

の高速パルスが出力できます．定速，直線加減速，Ｓ字加減速により，多種多様な連続動作，位置決め動作，原点復

帰動作等の制御が行えます．また，通信により動作状態確認が行えます． 

また，この節のレジスタのビット説明で，"０"は書き込み時 "０" 以外禁止，及び読み出し時 "０" 固定を表しま

す． 

 

５．２．１ 特 長 

（１）通 信 

伝送速度は最大で２０Ｍｂｐｓです． 

 

（２）加減速制御 

      直線加減速とＳ字加減速が行えます． 

      Ｓ字加減速時には，中間部分に直線加減速部分を付けられます．（Ｓ字範囲設定） 

 

（３）速度のオーバライド 

      全ての動作モードにおいて，動作中に速度の変更ができます． 

 

（４）位置のオーバライド 

      位置決めモードで動作中に目標位置(移動量)の変更ができます． 

      既に新データ位置を通過している時は減速停止（定速動作時は即停止）後，逆方向に動作を開始し，位置決め

を行います． 

 

（５）三角駆動回避機能（ＦＨ補正機能） 

      位置決めモードにおいて，移動量が少ない時に最高速度を自動的に低下させて三角駆動を回避します． 
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（６）豊富なカウンタ回路 

      下記の３カウンタがあります． 

名 称 ﾋﾞｯﾄ長 説 明 カウント入力 

ＣＴＲ１ 

指令位置カウンタ 
２８ 指令位置管理用ｶｳﾝﾀ 指令パルス 

ＣＴＲ２ 

機械位置カウンタ 
２８ 機械位置管理用ｶｳﾝﾀ 

ｴﾝｺｰﾀﾞ(ﾊﾟﾙｻ)入力 

指令パルス 

ＣＴＲ３ 

汎用・偏差カウンタ 
１６ 

指令位置と機械位置との偏差ｶｳﾝﾀ 

ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ一致出力用ｶｳﾝﾀ 

定ﾋﾟｯﾁ信号出力用ｶｳﾝﾀ 

指令パルス 

ｴﾝｺｰﾀﾞ(ﾊﾟﾙｻ)入力 

基準ｸﾛｯｸの1/4069 

指令ﾊﾟﾙｽとｴﾝｺｰﾀﾞ(ﾊﾟﾙｻ)入力の偏差 

   全てのカウンタは，コマンド書き込み，及びＣＬＲ信号入力によりリセットできます． 

      また，コマンド書き込み，ＬＴＣＨ入力，ＯＬＳ入力によりカウンタデータをラッチする事ができます． 

      ＣＴＲ３は，指定したカウント範囲を繰り返すリングカウント機能があります． 

 

（７）コンパレータ機能 

         ３個のコンパレータがあり，設定値と内部カウンタ値との比較を行えます． 

      比較できるカウンタは，ＣＴＲ１(指令位置カウンタ)，ＣＴＲ２(機械位置カウンタ)，ＣＴＲ３(汎用・偏差

カウンタ)より選択できます． 

 

（８）ソフトリミット機能 

      ＣＭＰ１，ＣＭＰ２を使用してソフトリミットの設定ができます． 

      ソフトリミット範囲に入ると即停止または減速停止します．その後は，逆方向のみ動作できます． 

 

（９）バックラッシュ補正 

      バックラッシュ補正機能があります． 

   バックラッシュ補正は動作方向が変わる毎に移動量の補正を行います． 

 

（１０）定ピッチ出力機能 

      指定した一定間隔毎にパルス信号を出力する事ができます． 

 

（１１）振動抑制機能（パルスモータ用） 

         予め，制御定数を指定しておいて，停止直前に逆転と正転の２パルスを付加します． 

         この機能により停止時の振動を低減することができます． 

 

（１２）手動パルサ入力機能 

      手動パルサの信号をモジュールのエンコーダ入力端子に入力して直接モータを動作させる事ができます． 

      入力信号は，９０度位相差信号(１,２,４逓倍)，または，アップ信号とダウン信号です． 

      ＥＬＳ，ソフトリミット設定は有効で，指令パルス出力は停止します．反対方向へは動作できます． 

 

（１３）パルスモータ脱調検出機能 

      指令パルスとエンコーダ信号（ＥＡ／ＥＢ）により動作する偏差カウンタ（ＣＴＲ３）があります． 

      コンパレータを使用してパルスモータの脱調検出や位置決め確認に使用できます． 

 

（１４）指令パルス仕様 

      共通指令パルスモード（共通パルス＋方向信号）と個別指令パルスモード（ＣＷ／ＣＣＷ）とから選択できま

す． 

 

（１５）アイドリングパルス出力機能（パルスモータ用） 

      加速スタート時に自起動周波数(ＦＬ)のパルス数を設定する事ができます． 

      パルスモータの加減速制御で，初速を高めに設定した場合に脱調しにくくなります． 

 

（１６）動作モード 

      基本動作は，連続動作，位置決め動作，原点復帰動作です． 

      オプション的な動作モードビットの設定により，様々な動作を行えます． 

   <動作モード例> 

    ① コマンドによるスタート／ストップ． 

    ② 手動パルサによる連続動作，位置決め動作． 

    ③ 原点復帰動作 

    ④ コマンドによる位置決め動作． 
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（１７）多様な原点復帰シーケンス 

 <原点復帰例> 

① 定速動作でＯＬＳ信号ＯＮで停止                     （センサー原点） 

② 加減速動作でＤＬＳ信号ＯＮで減速し，ＯＬＳ信号ＯＮで停止．       （センサー原点） 

③ 加減速動作でＯＬＳ信号ＯＮで減速停止後逆転しＯＬＳ抜出し後，定速で再突入（センサー原点） 

④ 定速動作でＯＬＳ信号ＯＮ後のＥＺ信号カウントで停止．          （センサー＋Ｚ相） 

⑤ 定速動作でＯＬＳ信号ＯＮで逆転し，ＥＺ信号カウントで停止．       （センサー＋Ｚ相） 

⑥ 加減速動作でＯＬＳ信号ＯＮで減速し，ＥＺ信号カウントで停止．      （センサー＋Ｚ相） 

⑦ 加減速動作でＯＬＳ信号ＯＮで減速停止後逆転し，ＥＺカウントで停止．   （センサー＋Ｚ相） 

⑧ 定速動作でＥＬＳ信号ＯＮで停止．(正常停止)               （ＥＬＳ兼用） 

⑨ 定速動作でＥＬＳ信号ＯＮで逆転し，ＥＺ信号カウントで停止．       （ＥＬＳ兼用＋Ｚ相） 

⑩ 加減速動作でＥＬＳ信号ＯＮで減速停止後逆転し，ＥＺ信号カウントで停止． （ＥＬＳ兼用＋Ｚ相） 

 

５．２．２ モーションモジュールＩ／Ｏポート 

ｍｏｔｉｏｎＣＡＴモーションモジュールのポートは４つのポートにより構成されており，最上位のポート３が出力，ポー

ト２,１,０が入力となっています． 

下図のように，上位から，汎用出力設定，汎用出力状態，モーションメインステータスの上位バイト，下位バイトに

なっています．但し，汎用出力設定，汎用出力状態はＲＥＮＶ２レジスタ設定の初期化後有効となります． 

 

ポート３ ポート２ ポート１ ポート０ 

汎用出力設定ポート 

ＩＯＰＯＢ 

汎用出力状態ポート 

ＩＯＰＩＢ 

モーション 

メインステータス 

ＭＭＳＴＳ(bit15～8) 

モーション 

メインステータス 

ＭＭＳＴＳ(bit7～0) 

図５．２－１   モーションモジュールポート割付 

 

５．２．３ モーションメインステータス（ＭＭＳＴＳ） 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ GRP2 GRP1 GRP0 ０ ０ ０ ＳＢＳＹ ０ ０ ０ ０ ＳＥＶＴ ＳＥＲＲ ＳＥＮＤ ＳＩＮＴ 

図５．２－２   モーションメインステータス（ＭＭＳＴＳ）のビット構成 

 

bit 記 号 機   能 備 考 

０ ＳＩＮＴ ＭＭＳＴＳのｂｉｔ１,２,３のいずれかが １ で １ になります．  

１ ＳＥＮＤ 
動作停止により１になります．ＲＥＮＶ１の bit28=1 の時スタート時リセットされま

す．または割り込みリセットコマンド(０００８ｈ)で０になります． 

 

２ ＳＥＲＲ 
エラー停止，位置のオーバライド失敗，エンコーダ信号異常発生により１になります． 

ＲＥＳＴ読み出しで０になります． 

 

３ ＳＥＶＴ 
ＲＩＲＱで設定されたイベント発生により１になります． 

ＲＩＳＴ読み出しで０になります． 

 

７～４ (未定義) 常に“０”  

８ ＳＢＳＹ パルス出力開始で１になります．動作停止で０になります．（＝ＢＳＹ）  

11～9 (未定義) 常に“０”  

14～12 

GRP2 

～ 

GRP0 

ｸﾞﾙｰﾌﾟ設定状態  無所属ｸﾞﾙｰﾌﾟ：０００，ｸﾞﾙｰﾌﾟ１：００１，ｸﾞﾙｰﾌﾟ２：０１０ 

ｸﾞﾙｰﾌﾟ３：０１１，ｸﾞﾙｰﾌﾟ４：１００，ｸﾞﾙｰﾌﾟ５：１０１ 

ｸﾞﾙｰﾌﾟ６：１１０，ｸﾞﾙｰﾌﾟ７：１１１ 

 

１５ (未定義) 常に“０”  

表５．２－１   モーションメインステータス（ＭＭＳＴＳ）の内容 

注．ＭＭＳＴＳはサイクリック通信により更新されます．従って実際のＧ９００３の状態が反映されるのに最大

サイクリック通信の周期分の遅れが生じます． 
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５．２．４ 汎用出力状態ポート（ＩＯＰＩＢ） 

このポートはＲＥＮＶ２レジスタ設定の初期化後有効となります． 

 
7 6 5 4 3 2 1 0 

ＥＬＬ ＧＲＰ２ ＧＲＰ１ ＧＲＰ０ ＳＶＧＡＩＮ ＳＶＴＬ ＳＶＲＳＴ ＳＶＯＮ 

図５．２－３   汎用出力状態ポート（ＩＯＰＩＢ）のビット構成 

 

bit 記 号 機   能 備 考 
０ ＳＶＯＮ サーボＯＮ出力状態    （‘１’でＯＮ ）  

１ ＳＶＲＳＴ サーボリセット出力状態  （‘１’でＯＮ ）  

２ ＳＶＴＬ サーボトルク制御出力状態 （‘１’でＯＮ ）  

３ ＳＶＧＡＩＮ サーボゲイン切替出力状態 （‘１’でＯＮ ）  

４ ＧＲＰ０ ｸﾞﾙｰﾌﾟ設定状態 無所属ｸﾞﾙｰﾌﾟ：１１１，ｸﾞﾙｰﾌﾟ１：１１０，ｸﾞﾙｰﾌﾟ２：１０１  

５ ＧＲＰ１         ｸﾞﾙｰﾌﾟ３：１００，ｸﾞﾙｰﾌﾟ４：０１１，ｸﾞﾙｰﾌﾟ５：０１０  

６ ＧＲＰ２         ｸﾞﾙｰﾌﾟ６：００１，ｸﾞﾙｰﾌﾟ７：０００  

７ ＥＬＬ ＥＬＳ極性        （ ０：Ａ接，１：Ｂ接 ）  

表５．２－２   汎用出力状態ポート（ＩＯＰＯＢ）の内容 

注．ＩＯＰＩＢはサイクリック通信により更新されます．従って実際のＧ９００３の状態が反映されるのに最大

サイクリック通信の周期分の遅れが生じます． 

 

５．２．５ 汎用出力ポート（ＩＯＰＯＢ） 

このポートはＲＥＮＶ２レジスタ設定の初期化後有効となります． 
7 6 5 4 3 2 1 0 

ＥＬＬ ＧＲＰ２ ＧＲＰ１ ＧＲＰ０ ＳＶＧＡＩＮ ＳＶＴＬ ＳＶＲＳＴ ＳＶＯＮ 

図５．２－４   汎用出力設定ポート（ＩＯＰＯＢ）のビット構成 

 

bit 記 号 機   能 備 考 

０ ＳＶＯＮ サーボＯＮ出力    （‘１’でＯＮ ）  

１ ＳＶＲＳＴ サーボリセット出力  （‘１’でＯＮ ）  

２ ＳＶＴＬ サーボトルク制御出力 （‘１’でＯＮ ）  

３ ＳＶＧＡＩＮ サーボゲイン切替出力 （‘１’でＯＮ ）  

４ ＧＲＰ０ ｸﾞﾙｰﾌﾟ設定 無所属ｸﾞﾙｰﾌﾟ：１１１，ｸﾞﾙｰﾌﾟ１：１１０，ｸﾞﾙｰﾌﾟ２：１０１  

５ ＧＲＰ１         ｸﾞﾙｰﾌﾟ３：１００，ｸﾞﾙｰﾌﾟ４：０１１，ｸﾞﾙｰﾌﾟ５：０１０  

６ ＧＲＰ２         ｸﾞﾙｰﾌﾟ６：００１，ｸﾞﾙｰﾌﾟ７：０００  

７ ＥＬＬ ＥＬＳ極性切り替え  （ ０：Ａ接 １：Ｂ接 ）  

表５．２－３   汎用出力ポート（ＩＯＰＯＢ）の内容 

注．ＩＯＰＯＢはサイクリック通信によりＧ９００３に反映します．従ってＧ９００３へ反映されるのに最大サ

イクリック通信周期分の遅れが生じます． 

 

５．２．６ モーション動作コマンド・コントロールコマンド・レジスタ制御コマンド 

センターデバイスからデータ通信により，以下のコマンドを設定することにより軸制御が行えます． 

コマンドにはデータ無しのコマンドとデータ (レジスタデータ) 付きのコマンドがあります． 

データ無しのコマンドにデータを付けて通信を行った場合，データは無視されます． 

データ付きコマンドで，有効ビット数以上のデータの通信を行った場合，有効ビット数以上のデータは無視されます． 

また，データ付きコマンドにデータを設定せずにセンターデバイスから通信を行った場合，データは更新されません． 

５ワード（１ワードは２バイト）以上のデータの通信を行った場合，センターデバイス側でローカル側受信処理エラ

ー（ＥＲＡＥ）が発生します．この時コマンドは更新されません． 
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（１） モーション動作コマンド 

■ スタートコマンド 

① スタートコマンド 

    停止時に書き込むとスタートします． 

② 残量スタートコマンド 

    位置決め動作を途中停止させた後に書き込むと，位置決めカウンタの残パルス数分動作します． 

③ 移動量付きスタートコマンド 

停止時に移動量とスタートコマンドを書き込みます．移動量は位置決め動作時に有効です． 

移動量を設定せずに通信を行った場合，ＲＭＶレジスタデータ（移動量データ）は０となり，移動量０ 

の動作になります． 

④ 同時スタートコマンド 

ＲＭＤのｂ１４＝１の時，動作をスタート 

 ｺﾏﾝﾄﾞ名 記 号 
1ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

2ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

3ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 
内 容 応 答 

 ＦＬ定速ｽﾀ ﾄー ＳＴＡＦＬ ００５０   ＦＬ定速スタート 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

① ＦＨ定速ｽﾀ ﾄー ＳＴＡＦＨ ００５１   ＦＨ定速スタート 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

 加速ｽﾀｰﾄ ＳＴＡＵＤ ００５３   加速スタート(加速 → ＦＨ定速 → 減速) 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

 残量ＦＬ定速ｽﾀ ﾄー ＣＮＴＦＬ ００５４   残量ＦＬ定速スタート 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

② 残量ＦＨ定速ｽﾀ ﾄー ＣＮＴＦＨ ００５５   残量ＦＨ定速スタート 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

 残量加速ｽﾀｰﾄ ＣＮＴＵＤ ００５７   残量加速スタート 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

 
移動量付 

ＦＬ定速ｽﾀ ﾄー 
ＲＭＳＴＦＬ ００５８ 

ＲＭＶ 

下位ﾃ゙ ﾀー 

ＲＭＶ 

上位ﾃ゙ ﾀー 
ＲＭＶレジスタ書き込み＋ＦＬ定速スタート 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

③ 
移動量付 

ＦＨ定速ｽﾀ ﾄー 
ＲＭＳＴＦＨ ００５９ 

ＲＭＶ 

下位ﾃ゙ ﾀー 

ＲＭＶ 

上位ﾃ゙ ﾀー 
ＲＭＶレジスタ書き込み＋ＦＨ定速スタート 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

 
移動量付 

加速ｽﾀｰﾄ 
ＲＭＳＴＵＤ ００５Ｂ 

ＲＭＶ 

下位ﾃ゙ ﾀー 

ＲＭＶ 

上位ﾃ゙ ﾀー 
ＲＭＶレジスタ書き込み＋加速スタート 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

④ 同時スタート ＣＭＳＴＡ ０００６   ＳＴＡ出力（スレーブ内で有効） 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

  ＳＰＳＴＡ ００２Ａ   ＳＴＡ入力代行（自軸のみ有効） 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

表５．２－４   動作コマンド 

 

■ 速度変更コマンド 

      動作中に書き込むと動作速度を変更します．停止中の書き込みは無視されます． 

ｺﾏﾝﾄﾞ名 記 号 
1ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

2ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

3ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 
内 容 応 答 

ＦＬ定速瞬時速度変更 ＦＣＨＧＬ ００４０   ＦＬ定速へ瞬時速度変更 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＦＨ定速瞬時速度変更 ＦＣＨＧＨ ００４１   ＦＨ定速へ瞬時速度変更 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＦＬ速度減速 ＦＳＣＨＬ ００４２   ＦＬ速度まで減速 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＦＨ速度加速 ＦＳＣＨＨ ００４３   ＦＨ速度まで加速 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

表５．２－５   速度変更コマンド 

 

■ 停止コマンド 

      動作中に書き込むと停止します． 

ｺﾏﾝﾄﾞ名 記 号 
1ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

2ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

3ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 
内 容 応 答 

即停止 ＳＴＯＰ ００４９   即停止 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

減速停止 ＳＤＳＴＰ ００４Ａ   減速停止 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

表５．２－６   停止コマンド 

 

ｺﾏﾝﾄﾞ名 記 号 
1ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

2ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

3ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 
内 容 応 答 

同時停止(ＳＴＰ出力) ＣＭＳＴＰ ０００７   同時停止(ＳＴＰ出力) 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

表５．２－７   停止コマンド 
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（２） モーションコントロールコマンド 

    カウンタのリセット等の各種コントロールを行います． 

 

コマンド名 記 号 
1ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

2ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

3ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 
内 容 応 答 

ＮＯＰコマンド ＮＯＰ ００００   無効コマンド 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＳＥＮＤ割り込み 

リセット 
ＩＮＴＲＳ ０００８   

ＭＭＳＴＳ ｂｉｔ１（ＳＥＮＤ）の 

リセット 
応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ソフトウェア 

リセット 
ＳＲＳＴ ０００４ 

  ソフトウェアリセット 

モーションデバイス（Ｇ９００３）の 

レジスタおよびコマンドをリセットし 

ます（通信関連を除く） 

応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

カウンタリセット 

ＣＵＮ１Ｒ ００２０   ＣＴＲ１(指令位置)リセット 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＣＵＮ２Ｒ ００２１   ＣＴＲ２(機械位置)リセット 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＣＵＮ３Ｒ ００２２   ＣＴＲ３(汎用・偏差)リセット 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

サーボ偏差カウンタ 

クリア出力制御 

ＳＶＣＴＲ

ＣＬＯＵＴ 
００２４   ＳＶＣＴＲＣＬ信号の出力 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＳＶＣＴＲ

ＣＬＲＳＴ 
００２５   ＳＶＣＴＲＣＬ信号のリセット 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＰＣＳコマンド ＰＣＳＯＮ ００２８   

ＰＣＳ信号の入力代行 

ＲＭＤレジスタ（動作モード）でＰＣＳ 

入力有効時に，ＰＣＳ入力ＯＮと同等の

処理を行います． 

応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

カウンタラッチ ＬＴＣＨ ００２９   ＬＴＣＨ信号の入力代行 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

表５．２－８   モーションコントロールコマンド 

 

（３） モーションレジスタ制御コマンド 

■ モーションレジスタ書込みコマンド 

コマンド名 記 号 
１ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

２ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

３ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 
応 答 

ＲＭＶオーバライド書込み ＷＲＭＶＯＲ ００８０ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＭＶ書込み ＷＲＭＶ ００９０ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＦＬ書込み ＷＲＦＬ ００９１ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＦＨ書込み ＷＲＦＨ ００９２ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＵＲ書込み ＷＲＵＲ ００９３ データ  応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＤＲ書込み ＷＲＤＲ ００９４ データ  応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＭＧ書込み ＷＲＭＧ ００９５ データ  応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＤＰ書込み ＷＲＤＰ ００９６ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＭＤ書込み ＷＲＭＤ ００９７ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＵＳ書込み ＷＲＵＳ ００９９ データ  応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＤＳ書込み ＷＲＤＳ ００９Ａ データ  応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＦＡ書込み ＷＲＦＡ ００９Ｂ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

      

ＲＥＮＶ１書込み ＷＲＥＮＶ１ ００９Ｃ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＥＮＶ２書込み ＷＲＥＮＶ２ ００９Ｄ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＥＮＶ３書込み ＷＲＥＮＶ３ ００９Ｅ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＥＮＶ４書込み ＷＲＥＮＶ４ ００９Ｆ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＥＮＶ５書込み ＷＲＥＮＶ５ ００Ａ０ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＥＮＶ６書込み ＷＲＥＮＶ６ ００Ａ１ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

      

ＲＣＴＲ１書込み ＷＲＣＴＲ１ ００Ａ３ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＣＴＲ２書込み ＷＲＣＴＲ２ ００Ａ４ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＣＴＲ３書込み ＷＲＣＴＲ３ ００Ａ５ データ  応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

      

ＲＣＭＰ１書込み ＷＲＣＭＰ１ ００Ａ７ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＣＭＰ２書込み ＷＲＣＭＰ２ ００Ａ８ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

ＲＣＭＰ３書込み ＷＲＣＭＰ３ ００Ａ９ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

      

ＲＩＲＱ書込み ＷＲＩＲＱ ００ＡＣ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー 応答ﾌﾚ ﾑーのみ 

表５．２－９   モーションレジスタ書込みコマンド 
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■ モーションレジスタ読出しコマンドと応答データ 

コマンド名 記 号 

コマンド 応答ﾃﾞｰﾀ 

１ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 
応答ﾃﾞｰﾀ種類 

１ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

２ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

３ﾜｰﾄﾞ目 

ｈｅｘ 

有効 

ﾋﾞｯﾄ数 
ＲＭＶ読出し ＲＲＭＶ ００Ｄ０ ＡＲＭＶ ﾃ゙ ﾀー ００Ｄ０ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２８ 

ＲＦＬ読出し ＲＲＦＬ ００Ｄ１ ＡＲＦＬ ﾃ゙ ﾀー ００Ｄ１ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー １７ 

ＲＦＨ読出し ＲＲＦＨ ００Ｄ２ ＡＲＦＨ ﾃ゙ ﾀー ００Ｄ２ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー １７ 

ＲＵＲ読出し ＲＲＵＲ ００Ｄ３ ＡＲＵＲ ﾃ゙ ﾀー ００Ｄ３ データ ０ １６ 

ＲＤＲ読出し ＲＲＤＲ ００Ｄ４ ＡＲＤＲ ﾃ゙ ﾀー ００Ｄ４ データ ０ １６ 

ＲＭＧ読出し ＲＲＭＧ ００Ｄ５ ＡＲＭＧ ﾃ゙ ﾀー ００Ｄ５ データ ０ １１ 

ＲＤＰ読出し ＲＲＤＰ ００Ｄ６ ＡＲＤＰ ﾃ゙ ﾀー ００Ｄ６ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２４ 

ＲＭＤ読出し ＲＲＭＤ ００Ｄ７ ＡＲＭＤ ﾃ゙ ﾀー ００Ｄ７ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２５ 

ＲＵＳ読出し ＲＲＵＳ ００Ｄ９ ＡＲＵＳ ﾃ゙ ﾀー ００Ｄ９ データ ０ １６ 

ＲＤＳ読出し ＲＲＤＳ ００ＤＡ ＡＲＤＳ ﾃ゙ ﾀー ００ＤＡ データ ０ １６ 

ＲＦＡ読出し ＲＲＦＡ ００ＤＢ ＡＲＦＡ ﾃ゙ ﾀー ００ＤＢ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー １７ 

        

ＲＥＮＶ１読出し ＲＲＥＮＶ１ ００ＤＣ ＡＲＥＮＶ１ ﾃ゙ ﾀー ００ＤＣ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ３０ 

ＲＥＮＶ２読出し ＲＲＥＮＶ２ ００ＤＤ ＡＲＥＮＶ２ ﾃ゙ ﾀー ００ＤＤ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２３ 

ＲＥＮＶ３読出し ＲＲＥＮＶ３ ００ＤＥ ＡＲＥＮＶ３ ﾃ゙ ﾀー ００ＤＥ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ３１ 

ＲＥＮＶ４読出し ＲＲＥＮＶ４ ００ＤＦ ＡＲＥＮＶ４ ﾃ゙ ﾀー ００ＤＦ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２８ 

ＲＥＮＶ５読出し ＲＲＥＮＶ５ ００Ｅ０ ＡＲＥＮＶ５ ﾃ゙ ﾀー ００Ｅ０ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ３２ 

ＲＥＮＶ６読出し ＲＲＥＮＶ６ ００Ｅ１ ＡＲＥＮＶ６ ﾃ゙ ﾀー ００Ｅ１ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ３２ 

        

ＲＣＴＲ１読出し ＲＲＣＴＲ１ ００Ｅ３ ＡＲＣＴＲ１ ﾃ゙ ﾀー ００Ｅ３ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２８ 

ＲＣＴＲ２読出し ＲＲＣＴＲ２ ００Ｅ４ ＡＲＣＴＲ２ ﾃ゙ ﾀー ００Ｅ４ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２８ 

ＲＣＴＲ３読出し ＲＲＣＴＲ３ ００Ｅ５ ＡＲＣＴＲ３ ﾃ゙ ﾀー ００Ｅ５ データ 符号拡張 １６ 

ＲＣＭＰ１読出し ＲＲＣＭＰ１ ００Ｅ７ ＡＲＣＭＰ１ ﾃ゙ ﾀー ００Ｅ７ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２８ 

ＲＣＭＰ２読出し ＲＲＣＭＰ２ ００Ｅ８ ＡＲＣＭＰ２ ﾃ゙ ﾀー ００Ｅ８ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２８ 

    ００Ｅ９ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２８ 

ＲＣＭＰ３読出し ＲＲＣＭＰ３ ００Ｅ９ ＡＲＣＭＰ３ ﾃ゙ ﾀー     

ＲＩＲＱ読出し ＲＲＩＲＱ ００ＥＣ ＡＲＩＲＱ  ﾃﾞ ﾀー ００ＥＣ データ ０ １５ 

ＲＬＴＣ１読出し ＲＲＬＴＣ１ ００ＥＤ ＡＲＬＴＣ１ ﾃ゙ ﾀー ００ＥＤ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２８ 

ＲＬＴＣ２読出し ＲＲＬＴＣ２ ００ＥＥ ＡＲＬＴＣ２ ﾃ゙ ﾀー ００ＥＥ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２８ 

ＲＤＴＣ３読出し ＲＲＬＴＣ３ ００ＥＦ ＡＲＬＴＣ３ ﾃ゙ ﾀー ００ＥＦ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー １７ 

ＲＳＴＳ読出し ＲＲＳＴＳ ００Ｆ１ ＡＲＳＴＳ  ﾃﾞ ﾀー ００Ｆ１ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２３ 

ＲＥＳＴ読出し ＲＲＥＳＴ ００Ｆ２ ＡＲＥＳＴ  ﾃﾞ ﾀー ００Ｆ２ データ ０ １５ 

ＲＩＳＴ読出し ＲＲＩＳＴ ００Ｆ３ ＡＲＩＳＴ  ﾃﾞ ﾀー ００Ｆ３ データ ０ １５ 

ＲＰＬＳ読出し ＲＲＰＬＳ ００Ｆ４ ＡＲＰＬＳ  ﾃﾞ ﾀー ００Ｆ４ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２８ 

ＲＳＰＤ読出し ＲＲＳＰＤ ００Ｆ５ ＡＲＳＰＤ  ﾃﾞ ﾀー ００Ｆ５ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２７ 

ＲＳＤＣ読出し ＲＲＳＤＣ ００Ｆ６ ＡＲＳＤＣ  ﾃﾞ ﾀー ００Ｆ６ 下位ﾃ゙ ﾀー 上位ﾃ゙ ﾀー ２４ 

表５．２－１０  モーションレジスタ読出しコマンド 

注 1．レジスタ読み出しコマンドに４ワード目までデータを付加して通信を行った場合は無応答となり，センタデ

バイス側でデータ通信エラー(ＥＤＴＥ)が発生します． 
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５．２．７ モーションデバイスレジスタ 

すべてのレジスタの初期値は"０"です．設定すべき値が前回と同じ時には，再度書き込む必要は有りません． 

＜ 表記説明 ＞ 

＊表示のﾋﾞｯﾄは，書き込み時には無視され，読み出し時には０になります． 

＆表示のﾋﾞｯﾄは，書き込み時には無視され，読み出し時には空欄表示中の最上位ﾋﾞｯﾄと同一になります． 

(符号拡張) 

 

（１） ＲＭＶ：移動量レジスタ（２８ビット） 

位置決め動作において移動量を設定するレジスタです． 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

& & & &                             

図５．２－５   ＲＭＶ：移動量レジスタのビット構成 

 

動作モードにより設定内容が変わります．設定範囲は -134,217,728 ～ +134,217,727 です． 

動作中にＲＭＶレジスタを変更する事により，位置のオーバライドが行えます． 

 

（２） ＲＦＬ：ベース速度レジスタ（１７ビット） 

加減速付き動作において，ベース速度（初速，停止速度）を設定するレジスタです． 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

* * * * * * * * * * * * * * *                  

図５．２－６   ＲＦＬ：ベース速度レジスタのビット構成 

 

ＦＬ定速動作の速度及び，加減速動作の場合のベース速度を１～100,000(186A0h)の範囲で設定します． 

100,000～131,071(186A0h～1FFFFh) の範囲は全て100,000と見なされます． 

実際の速度はＲＭＧ（速度倍率設定レジスタ）の設定値との計算値になります． 

 
200 

ベース速度[pps] ＝ ＲＦＬ ×          
(ＲＭＧ ＋ 1) 

 

 

（３） ＲＦＨ：動作速度設定レジスタ（１７ビット） 

動作速度を設定するレジスタです． 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

* * * * * * * * * * * * * * *                  

図５．２－７   ＲＦＨ：動作速度レジスタのビット構成 

 

動作中にＲＦＨレジスタを変更する事により，速度のオーバライドが行えます． 

ＦＨ定速動作の速度及び，加減速動作の場合の動作速度を１～100,000(186A0h)の範囲で設定します． 

100,000～131,071(186A0h～1FFFFh) の範囲は全て100,000と見なされます． 

加減速動作の場合にはＲＦＬの設定値よりも大きな値を設定して下さい． 

実際の速度はＲＭＧ（速度倍率設定レジスタ）の設定値との計算値になります． 

 
200 

動作速度[pps] ＝ ＲＦＨ ×          
(ＲＭＧ ＋ 1) 
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（４） ＲＵＲ：加速レートレジスタ（１６ビット） 

加速レートを設定するレジスタです． 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

* * * * * * * * * * * * * * * *                 

図５．２－８   ＲＵＲ：加速レートレジスタのビット構成 

 

加減速動作の場合の加速特性を１～65,535(FFFFh)の範囲で設定します． 

 

（５） ＲＤＲ：減速レートレジスタ（１６ビット） 

減速レートを設定するレジスタです． 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

* * * * * * * * * * * * * * * *                 

図５．２－９   ＲＤＲ：減速レートレジスタのビット構成 

 

加減速動作の場合の減速特性を通常は１～65,535(FFFFh)の範囲で設定します． 

減速開始点を自動（ＲＭＤレジスタのＭＳＤＰ(b12)＝０）に設定する場合でも，ＲＤＲレジスタの設定値が減速

レートとして使用されます．ＲＤＲ＝０に設定した場合，減速レートはＲＵＲで設定した値になります． 

 

（６） ＲＭＧ：速度倍率設定レジスタ（１１ビット） 

速度倍率を設定するレジスタです． 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

* * * * * * * * * * * * * * * * * * * * *            

図５．２－１０  ＲＭＧ：速度倍率設定レジスタのビット構成 

 

ＲＦＬ，ＲＦＨ及びＲＦＡ設定値と速度の関係を2～2,047(07FFh)の範囲で設定します． 

高倍率になるほど設定できる速度間隔は粗くなります． 

動作速度[PPS]は，速度倍率と速度レジスタ設定値との積になります． 

 

（７） ＲＤＰ：減速開始点レジスタ（２４ビット） 

位置決め動作において，減速開始点を設定するレジスタです． 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

# # # # # # # #                         

図５．２－１１  ＲＤＰ：減速開始点レジスタのビット構成 

 

加減速・位置決め動作の場合の減速開始点を決定するための値を設定します． 

＃表示のﾋﾞｯﾄは，書き込み時には無視され，読み出し時にはＲＭＤレジスタのＭＳＤＰ(b12)設定により設定内容

は変化します． 

 

ＭＳＤＰ 設 定 内 容 ＃ビット 

０ 

自動設定値に対するオフセットとなります． 

正数の時は早めに減速開始してベース速度（ＦＬ速度）区間が長くなり， 

負数の時は遅めに減速開始してベース速度（ＦＬ速度）に到達しなくなります． 

ビット２３と同じ 

（符号拡張） 

１ 移動残量が設定値以下になった時に減速を開始します． ０ 
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（８） ＲＭＤ：動作モードレジスタ（２５ビット） 

動作モードを設定するレジスタです． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

MSPE MSY MPCS MSDP METM MSMD MINP MSDE ０    MOD    

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ MIOR MFH MUB MMPH MPH MINT MMSK MADJ MSPO 

図５．２－１２  ＲＭＤ：動作モードレジスタのビット構成 

bit 記 号 内  容 

６～０ ＭＯＤ 

動作モードを設定します． 

ＭＯＤ 
ｈｅｘ 

動作モード 

００ コマンド制御による (＋)方向連続動作 

０８ コマンド制御による (－)方向連続動作 

１０ (＋)方向 原点復帰動作 

１８ (－)方向 原点復帰動作 

１２ (＋)方向 原点抜け出し動作 

１Ａ (－)方向 原点抜け出し動作 

１５ (＋)方向 原点サーチ動作 

１Ｄ (－)方向 原点サーチ動作 

２０ ＋ＥＬまたは＋ＳＬ位置まで動作 

２８ －ＥＬまたは－ＳＬ位置まで動作 

２２ －ＥＬまたは－ＳＬ抜け出し動作 

２Ａ ＋ＥＬまたは＋ＳＬ抜け出し動作 

２４ (＋)方向にＥＺカウント分だけ動作 

２Ｃ (－)方向にＥＺカウント分だけ動作 

４１ 位置決め動作(目標相対位置指定)    

４４ 指令位置(CTR1)０点復帰動作 

４５ 機械位置(CTR2)０点復帰動作 

４６ (＋)方向 １パルス動作 

４Ｅ (－)方向 １パルス動作 

４７ タイマ動作 

０１ パルサ(PA/PB)入力による連続動作 

５１ パルサ(PA/PB)入力による位置決め動作 

５４ パルサ(PA/PB)入力による指令位置０点復帰動作 

５５ パルサ(PA/PB)入力による機械位置０点復帰動作 

７ 未定義 （常に０に設定して下さい．） 

８ ＭＳＤＥ 
０：ＤＬＳ入力は無効になります．（ＲＳＴＳでの確認は可） 

１：ＤＬＳ入力ＯＮにより減速（減速停止）します． 

９ ＭＩＮＰ 
０：ＩＮＰＯＳ入力による動作完了遅延は無効になります．(ＲＳＴＳでの確認は可) 

１：ＩＮＰＯＳ入力ＯＮで動作完了になります． 

１０ ＭＳＭＤ 加減速動作時の加減速特性を設定．(０：直線加減速 １：Ｓ時加減速) 

１１ ＭＥＴＭ 
動作完了タイミングを設定．(０：周期完了 １：パルス完了) 

振動抑制機能を使用する時は，パルス完了にします． 

１２ ＭＳＤＰ 加減速動作時の減速開始点を設定．位置決め動作時に有効．（０：自動設定 １：手動設定）(注１) 

１３ ＭＰＣＳ 

ＰＣＳ入力の有効／無効設定． 

１：位置決め動作時に，ＰＣＳ（ＳＶＲＤＹ）入力ＯＮからパルス数管理を行います． 

ＳＶＲＤＹ信号をサーボレディとして使用している場合は０に設定して下さい． 

１４ ＭＳＹ 
０：即スタート 

１：ＳＴＡ入力，または同時スタートコマンドでスタート 

１５ ＭＳＰＥ １：ＳＴＰ入力または同時停止コマンドで停止．停止方法はＲＥＮＶ１のｂ１９で設定 

１６ ＭＳＰＯ １：異常停止時にＳＴＰ信号自動出力 

１７ ＭＡＤＪ ＦＨ補正機能の設定．(０：ＯＮ １：ＯＦＦ） 

１８ ＭＭＳＫ １：パルス出力をマスクします． 

１９ ＭＩＮＴ １：割込出力(ＳＩＮＴ)をマスク．（ｴﾗｰｽﾃ ﾀーｽ，ｲﾍ゙ ﾝﾄｽﾃ ﾀーｽは変化します．） 

２３～２０ － （予約：常に０を設定して下さい．） 

２４ ＭＩＯＲ 

汎用I/O ﾎﾟｰﾄの出力設定ﾋﾞｯﾄのﾓﾆﾀ方法を選択します．   

出力ﾎ゚ ﾄーの変化時に，ｾﾝﾀ ﾃー ﾊ゙ ｲ゙ｽの入力変化割り込みを動作させたくない時に使用します． 

０：出力設定ﾋﾞｯﾄの状態をﾎﾟｰﾄ 2から読み出せます． 

１：出力設定ﾋﾞｯﾄの状態に関わらず，ﾎﾟｰﾄ 2の対応ﾋﾞｯﾄは"0"になります． 

３１～２５ 未定義 （常に０を設定して下さい．） 

表５．２－１１  ＲＭＤ：動作モードレジスタの内容 

注１．減速開始点自動設定で(減速時間)＞(加速時間×２)に設定した場合，ＦＬまで減速しきれません． 

減速時間が加速時間の２倍を越える場合は，減速開始点をマニュアル設定にして下さい． 
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（９） ＲＵＳ：加速Ｓ字区間レジスタ（１６ビット） 

Ｓ字加速時のＳ字区間を設定するレジスタです． 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

* * * * * * * * * * * * * * * *                 

図５．２－１３  ＲＵＳ：加速Ｓ字区間レジスタのビット構成 

Ｓ字加減速動作のＳ字加速区間を1～50,000(C350h)の範囲で設定します． 

50,000～65,535(C350h～FFFFh) の範囲は全て50,000と見なされます． 

Ｓ字加速区間の範囲ＳＳＵはＲＭＧ（速度倍率設定レジスタ）の設定値との計算値になります． 

"0" を設定した場合，内部演算により "(RFH-RFL)/2" が代用され，直線加速部分のないＳ字加速動作となります． 

"(RFH-RFL)/2"より大きな値を設定した場合，最大加速度まで到達しなくなり，加速時間が計算式と異なります．

このため"(RFH-RFL)/2"以下の値を設定して下さい． 

 

（１０）ＲＤＳ：減速Ｓ字範囲設定レジスタ（１６ビット） 

Ｓ字減速時のＳ字区間を設定するレジスタです． 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

* * * * * * * * * * * * * * * *                 

図５．２－１４  ＲＤＳ：減速Ｓ字区間レジスタのビット構成 

Ｓ字加減速動作のＳ字減速区間を1～50,000(C350h)の範囲で設定します． 

50,000～65,535(C350h～FFFFh) の範囲は全て50,000と見なされます． 

Ｓ字減速区間の範囲ＳＳＤはＲＭＧ（速度倍率設定レジスタ）の設定値との計算値になります． 

"0" を設定した場合，内部演算により "(RFH-RFL)/2" が代用され，直線減速部分のないＳ字減速動作となります． 

"(RFH-RFL)/2"より大きな値を設定した場合，最大加速度まで到達しなくなり，減速時間が計算式と異なります．

このため"(RFH-RFL)/2"以下の値を設定して下さい． 

 

（１１）ＲＦＡ：補助速度レジスタ（１７ビット） 

原点復帰動作での逆転定速度，バックラッシュ補正時の定速度を設定するレジスタです． 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

* * * * * * * * * * * * * * *                  

図５．２－１５  ＲＦＡ：補助速度レジスタのビット構成 

原点復帰動作での逆転定速度として使用します． 

または，バックラッシュ時の移動量補正速度(ＦＡ速度)の速度を１～100,000(186A0h)の範囲で設定します． 

100,000～131,071(186A0h～1FFFFh) の範囲は全て100,000と見なされます． 

実際の動作速度はＲＭＧ（速度倍率設定レジスタ）の設定値との計算値になります． 
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（１２）ＲＩＲＱ：イベント要因設定レジスタ（１３ビット） 

イベント要因を設定します．イベントを発生させたい内容に対応するビットを"１"にします． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ IRNP IRNA IRSA IRSD IROL IRLT IRCL IRC3 IRC2 IRC1 IRDE IRDS IRUE IRUS IREN 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ 

図５．２－１６  ＲＩＲＱ：イベント要因設定レジスタのビット構成 

bit 記 号 内  容 

０ ＩＲＥＮ 正常停止時 

１ ＩＲＵＳ 加速開始時 

２ ＩＲＵＥ 加速終了時 

３ ＩＲＤＳ 減速開始時 

４ ＩＲＤＥ 減速終了時 

５ ＩＲＣ１ コンパレータ１条件成立時 

６ ＩＲＣ２ コンパレータ２条件成立時 

７ ＩＲＣ３ コンパレータ３条件成立時 

８ ＩＲＣＬ ＣＬＲ信号入力によるカウント値のリセット時 

９ ＩＲＬＴ ＬＴＣＨ入力によるカウント値のラッチ時 

１０ ＩＲＯＬ ＯＬＳ入力によるカウント値のラッチ時 

１１ ＩＲＳＤ ＤＬＳ入力ＯＮ時 

１２ ＩＲＳＡ ＳＴＡ入力ＯＮ時 

１３ ＩＲＮＡ グループスタート時 

１４ ＩＲＮＰ グループストップ時 

31～15 未定義 （常に０を設定して下さい．） 

表５．２－１２  ＲＩＲＱ：イベント要因設定レジスタの内容 

 

（１３）ＲＩＳＴ：イベントステータスレジスタ（１３ビット） 

イベント発生要因を確認できます．（読み出し専用） 

イベントが発生した時に，対応するビットが"１"になります． 

このレジスタは，読み出しによりリセットされます． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ ISNP ISNA ISSA ISSD ISOL ISLT ISCL ISC3 ISC2 ISC1 ISDE ISDS ISUE ISUS ISEN 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ 

図５．２－１７  ＲＩＳＴ：イベントステータスレジスタのビット構成 

bit 記 号 内  容 

０ ＩＳＥＮ 正常停止時 

１ ＩＳＵＳ 加速開始時 

２ ＩＳＵＥ 加速終了時 

３ ＩＳＤＳ 減速開始時 

４ ＩＳＤＥ 減速終了時 

５ ＩＳＣ１ コンパレータ１条件成立時 

６ ＩＳＣ２ コンパレータ２条件成立時 

７ ＩＳＣ３ コンパレータ３条件成立時 

８ ＩＳＣＬ ＣＬＲ信号入力によるカウント値のリセット時 

９ ＩＳＬＴ ＬＴＣＨ入力によるカウント値のラッチ時 

１０ ＩＳＯＬ ＯＬＳ入力によるカウント値のラッチ時 

１１ ＩＳＳＤ ＤＬＳ入力ＯＮ時 

１２ ＩＳＳＡ ＳＴＡ入力ＯＮ時 

１３ ＩＳＮＡ グループスタート時 

１４ ＩＳＮＰ グループストップ時 

31～15 未定義 （常に０になります．） 

表５．２－１３  ＲＩＳＴ：イベントステータスレジスタの内容 

 

（１４）ＲＥＳＴ：エラーステータスレジスタ（１５ビット） 

エラー要因を確認できます．（読み出し専用） 

エラーが発生した時に対応するビットが"１"になります．このレジスタは読み出しによりリセットされます． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
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０ ESPE ESEE ESOR ０ ESNT ESPO ESSD ESEM ESSP ESAL ESML ESPL ESC3 ESC2 ESC1 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ 

図５．２－１８  ＲＥＳＴ：エラーステータスレジスタのビット構成 

 

bit 記 号 内  容 

０ ＥＳＣ１ コンパレータ１条件成立による停止時（＋ＳＬＳ） 

１ ＥＳＣ２ コンパレータ２条件成立による停止時（－ＳＬＳ） 

２ ＥＳＣ３ コンパレータ３条件成立による停止時 

３ ＥＳＰＬ ＋ＥＬＳ入力ＯＮによる停止時 

４ ＥＳＭＬ －ＥＬＳ入力ＯＮによる停止時 

５ ＥＳＡＬ ＳＶＡＬＭ入力ＯＮによる停止時 

６ ＥＳＳＰ ＳＴＰ入力による停止時 

７ ＥＳＥＭ （予約：不定） 

８ ＥＳＳＤ ＤＬＳ入力ＯＮによる減速停止時 

９ ＥＳＰＯ 手動パルサバッファカウンタのオーバーフロー発生時 

１０ ＥＳＮＴ 通信エラー発生よる停止時 

１１ 未定義 （常に０になります．） 

１２ ＥＳＯＲ 位置のオーバライドが実行できなかった時 

１３ ＥＳＥＥ エンコーダ入力エラー発生時 注意：停止しない 

１４ ＥＳＰＥ パルサ入力エラー発生時  

31～15 未定義 （常に０になります．） 

表５．２－１４  ＲＥＳＴ：エラーステータスレジスタの内容 
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（１５）ＲＳＴＳ：拡張ステータスレジスタ（２８ビット） 

拡張ステータスを確認できます．（読み出し専用） 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

SERC SPCS SEMG SSTP SSTA SDIN SSD SORG SMEL SPEL SALM SDIR CND3 CND2 CND1 CND0 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ ０ ０ ０ SPH4 SPH3 SPH2 SPH1 SPLS SCP3 SCP2 SCP1 SINP SLTC SCLR SEZ 

図６．２－１９  ＲＳＴＳ：拡張ステータスレジスタのビット構成 

bit 記 号 内  容 

３～０ ＣＮＤ３～０ 

動作状態を表します． 

００００：停止中 １０００：加速中 

０００１：ＳＴＡ入力待ち １００１：ＦＨ定速動作中 

００１０：ＳＶＣＴＲＣＬタイマ完了待ち １０１０：減速中 

００１１：方向変化タイマ完了待ち １０１１：ＩＮＰＯＳ待ち 

０１００：バックラッシュ補正中 １１１１：その他(スタート制御中) 

０１０１：手動ﾊﾟﾙｻ入力待ち １１００：未定義 

０１１０：ＦＡ定速動作中 １１０１： 〃 

０１１１：ＦＬ定速動作中 １１１０： 〃 

４ ＳＤＩＲ 動作方向（０：＋方向  １：－方向） 

５ ＳＡＬＭ ＡＬＭ入力信号がＯＮ状態の時に１になります． 

６ ＳＰＥＬ ＋ＥＬ入力信号がＯＮ状態の時に１になります． 

７ ＳＭＥＬ －ＥＬ入力信号がＯＮ状態の時に１になります． 

８ ＳＯＲＧ ＯＲＧ入力信号がＯＮ状態の時に１になります． 

９ ＳＳＤ 
ＤＬＳ入力信号がＯＮ状態の時に１になります． 
ＤＬＳ入力極性（ＲＥＮＶ１ﾋ ｯ゙ﾄ６），ラッチ機能（ＲＥＮＶ１ﾋ ｯ゙ﾄ５）が反映されます． 

１０ ＳＤＩＮ ＤＬＳ入力端子がＨｉｇｈの時に１になります．（入力端子の状態） 

１１ ＳＳＴＡ 不使用 

１２ ＳＳＴＰ 不使用 

１３ ＳＥＭＧ 不使用 

１４ ＳＰＣＳ ＳＶＲＤＹ（ＰＣＳ）入力信号がＯＮ状態の時に１になります． 

１５ ＳＥＲＣ ＳＶＣＴＲＣＬ出力信号がＯＮ状態の時に１になります． 

１６ ＳＥＺ エンコーダＺ相入力信号がＯＮ状態の時に１になります． 

１７ ＳＣＬＲ ＣＬＲ入力信号がＯＮ状態の時に１になります． 

１８ ＳＬＴＣ ＬＴＣＨ入力信号がＯＮ状態の時に１になります． 

１９ ＳＩＮＰ ＩＮＰＯＳ入力信号がＯＮ状態の時に１になります． 

２０ ＳＣＰ１ ＣＭＰ１比較条件成立時に１になります． 

２１ ＳＣＰ２ ＣＭＰ２比較条件成立時に１になります． 

２２ ＳＣＰ３ ＣＭＰ３比較条件成立時に１になります． 

２３ ＳＰＬＳ パルス出力(±)がＯＮ状態の時に１になります． 注１ 

２４ ＳＰＨ１ 不使用 

２５ ＳＰＨ２ 不使用 

２６ ＳＰＨ３ 不使用 

２７ ＳＰＨ４ 不使用 

31～28 未定義 （常に０になります） 

表５．２－１５  ＲＳＴＳ：拡張ステータスレジスタの内容 

 

注１．CW/CCW信号の論理和出力です． 

 

 

（１６）ＲＣＴＲ１：指令位置カウンタレジスタ（２８ビット） 

ＣＴＲ１（指令位置カウンタ）です． 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

& & & &                             

図５．２－２０  ＲＣＴＲ１：指令位置カウンタレジスタのビット構成 

 

指令パルスのカウント専用です． 

範囲は，-134,217,728 ～ +134,217,727 （符号付２８ビット）です． 

 



 

47 

 

（１７）ＲＣＴＲ２：機械位置カウンタレジスタ（２８ビット） 

ＣＴＲ２（機械位置カウンタ）です． 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

& & & &                             

図５．２－２１  ＲＣＴＲ２：機械位置カウンタレジスタのビット構成 

 

エンコーダ信号(ＥＡ／ＥＢ入力)，パルサ信号(ＰＡ／ＰＢ入力)，指令パルスがカウントできます． 

範囲は，-134,217,728 ～ +134,217,727 （符号付２８ビット）です． 

 

（１８）ＲＣＴＲ３：汎用・偏差カウンタレジスタ（１６ビット） 

ＣＴＲ３（汎用・偏差カウンタ）です． 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

& & & &                             

図５．２－２２  ＲＣＴＲ３：汎用・偏差カウンタレジスタのビット構成 

 

指令パルスとエンコーダ信号／パルサ信号の偏差をカウントできます． 

汎用カウンタとしても使用できます． 

範囲は，-32,768 ～ +32,767 です． 

範囲以上のカウントはせず，最大値を示します． 

 

（１９）ＲＣＭＰ１～３：コンパレータ１～３レジスタ（２８ビット） 

コンパレータ１～３用の比較データを設定します． 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

& & & &                             

図５．２－２３  ＲＣＭＰ１～３：コンパレータ１～３レジスタのビット構成 

 

設定範囲は，-134,217,728 ～ +134,217,727 （符号付２８ビット）です． 

 

（２０）ＲＬＴＣ１：カウンタ１ラッチレジスタ（２８ビット） 

ＣＴＲ１(指令位置)のラッチデータです．（読み出し専用） 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

& & & &                             

図５．２－２４  ＲＬＴＣ１：カウンタ１ラッチレジスタのビット構成 

 

ＬＴＣＨ，ＯＬＳ入力，ＬＴＣＨコマンドによりＣＴＲ１の内容がコピーされます． 

データ範囲は，-134,217,728 ～ +134,217,727 （符号付２８ビット）です． 

 

（２１）ＲＬＴＣ２：カウンタ２ラッチレジスタ（２８ビット） 

ＣＴＲ２(機械位置)のラッチデータです．（読み出し専用） 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

& & & &                             

図５．２－２５  ＲＬＴＣ２：カウンタ２ラッチレジスタのビット構成 

 

ＬＴＣＨ，ＯＬＳ入力，ＬＴＣＨコマンドによりＣＴＲ２の内容がコピーされます． 

データ範囲は，-134,217,728 ～ +134,217,727 （符号付２８ビット）です． 
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（２２）ＲＬＴＣ３：カウンタ３ラッチレジスタ（１７ビット） 

ＣＴＲ３(偏差)または現在速度のラッチデータです．（読み出し専用） 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

$ $ $ $ $ $ $ $ $ $ $ $ $ $ $ %                 

図５．２－２６  ＲＬＴＣ３：カウンタ３ラッチレジスタのビット構成 

 

ＬＴＣＨ，ＯＬＳ入力，ＬＴＣＨコマンドによりＣＴＲ３または現在指令速度の内容がコピーされます． 

ＲＥＮＶ４レジスタの LTFD=0 の時はＣＴＲ３を，LTFD=1の時は現在指令速度をラッチします． 

なお，LTFD=1 で 停止状態の時は，ラッチデータは０になります． 

LTFD=0 の時のデータ範囲は，-32,768 ～ +32,767 となり，LTFD=1 の時は 0 ～100,000 です． 

 

ＣＴＲ３データラッチ時(RENV4 の LTFD(b26)=0)は，＄及び％表示のビットは，ビット 15 と同一状態(符号拡張)

になります． 

現在速度データラッチ時(RENV4 の LTFD(b26)=1)は，＄表示のビットは“０”になり ，％を含む下位１７ビット

は現在速度データになります． 

 

 

（２３）ＲＰＬＳ：移動残パルスレジスタ（２８ビット） 

位置決めカウンタの値(移動残パルス数)を確認できます．（読み出し専用） 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ ０ ０ ０                             

図５．２－２７  ＲＰＬＳ：移動残パルスレジスタのビット構成 

 

スタート時にＲＭＶレジスタの絶対値になり，パルス出力毎にダウンカウントします． 

 

（２４）ＲＳＰＤ：速度モニタレジスタ（２７ビット） 

ＥＺカウント値と，現在速度を確認できます．（読み出し専用） 

 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

AS15 AS14 AS13 AS12 AS11 AS10 AS9 AS8 AS7 AS6 AS5 AS4 AS3 AS2 AS1 AS0 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ ０ ０ ０ ０ IDC2 IDC1 IDC0 ECZ3 ECZ2 ECZ1 ECZ0 ０ ０ ０ AS16 

図５．２－２８  ＲＳＰＤ：速度モニタレジスタのビット構成 

 

bit 記 号 内  容 

16～０ ＡＳ１６～０ 
現在速度をステップ値（ＲＦＬ，ＲＦＨと同一単位）として読出せます． 

停止時には"０"になります． 

19～17 未定義 （常に０になります．） 

23～20 ＥＣＺ３～０ 原点復帰に使用するＥＺ入力のカウント値を読み出せます． 

26～24 ＩＤＣ２～０ アイドリングカウント値を読み出せます． 

31～27 未定義 （常に０になります．） 

表５．２－１６  ＲＳＰＤ：速度モニタレジスタの内容 

 

（２５）ＲＳＤＣ：減速開始点自動演算値レジスタ（２４ビット） 

位置決め動作における，減速開始点自動演算値を確認できます．（読み出し専用） 

 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０                         

図５．２－２９  ＲＳＤＣ：減速開始点自動演算値レジスタのビット構成 
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５．２．８ モーションデバイス環境設定レジスタ 

（１） ＲＥＮＶ１：環境設定１レジスタ（３０ビット） 

環境設定１用レジスタです．主に入出力端子の仕様を設定します． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

ERCL EPW2 EPW1 EPW0 EROR EROE ALML ALMM ORGL SDL SDLT SDM ELM PMD2 PMD1 PMD0 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ ０ PDTC SEDR SEDM DTMF FLTR PCSL LTCL INPL CLR1 CLR0 STPM STAM ETW1 ETW0 

図５．２－３０  ＲＥＮＶ１：環境設定１レジスタのビット構成 

bit 記 号 内  容 

２～０ 

ＰＭＤ０ 

～ 

ＰＭＤ２ 

信号端子名 ｂ２-ｂ０＝１００：個別パルス方式 指令出力 

 
 ＣＷパルス出力 

  ＣＣＷパルス出力 

信号端子名 ｂ２-ｂ０＝０１０：共通パルス方式 指令出力 

  パルス列 

  方向出力 

  設 定 値 ‘０’ ‘１’ 

３ ＥＬＭ ＥＬＳ入力ＯＮ時の処理  (注１) 即停止 減速停止 

４ ＳＤＭ ＤＬＳ入力ＯＮ時の処理 (注２) 減速のみ 減速停止 

５ ＳＤＬＴ 

ＤＬＳ入力のラッチ機能．(注２) 

ＤＬＳ信号幅が短い時にＯＮにします． 

スタート時にＤＬＳ入力がＯＦＦの時は，ラッチ信号はリセットされます． 

また，ＳＤＬＴ＝０にしても，ラッチ信号はリセットされます 

設定しない 設定する 

６ ＳＤＬ ＤＬＳ信号入力極性 Ｂ接 Ａ接 

７ ＯＲＧＬ ＯＬＳ信号入力極性 Ｂ接 Ａ接 

８ ＡＬＭＭ ＳＶＡＬＭ入力ＯＮ時の処理 即停止 減速停止 

９ ＡＬＭＬ ＳＶＡＬＭ信号入力極性 Ｂ接 Ａ接 

１０ ＥＲＯＥ 

±ＥＬＳ,ＳＶＡＬＭ入力により即停止した時に偏差カウンタクリア 

（ＳＶＣＴＲＣＬ）信号を自動出力 

ただし，減速停止した時には出力しません． 

また，ＲＭＤレジスタのＭＯＤ＝"010 X000"(ＥＬＳ位置まで動作)にして， 

ＥＬＳ停止を正常停止とした場合でも即停止であれば出力します 

自動出力しない 自動出力する 

１１ ＥＲＯＲ 原点復帰完了時に偏差カウンタクリア（ＳＶＣＴＲＣＬ）信号を自動出力 自動出力しない 自動出力する 

14～12 ＥＰＷ２～０ 

偏差カウンタクリア出力（ＳＶＣＴＲＣＬ）信号の出力パルス幅 

０００ ００１ ０１０ ０１１ １００ １０１ １１０ １１１ 

１２μｓ １０２μｓ ４０９μｓ １．６ｍｓ １３ｍｓ ５２ｍｓ １０４ｍｓ レベル出力 

１５ ＥＲＣＬ 偏差カウンタクリア出力（ＳＶＣＴＲＣＬ）信号出力論理設定    （０：負論理  １：正論理） 

17～16 ＥＴＷ１～０ ＳＶＣＴＲＣＬ信号出力後ディレー時間 
００ ０１ １０ １１ 

０μｓ １２μｓ １．６ｍｓ １０４ｍｓ 

１８ ＳＴＡＭ ＳＴＡ入力仕様 ０：レベルトリガ １：エッジトリガ 

１９ ＳＴＰＭ ＳＴＰ入力停止設定時(ＲＭＤのｂ１５＝１)停止方法． ０：即停止 １：減速停止 

21～20 ＣＬＲ１～０ ＣＬＲ入力仕様 
００ ０１ １０ １１ 

立ち下がりエッジ 立ち上がりエッジ Ｌレベル Ｈレベル 

２２ ＩＮＰＬ ＩＮＰＯＳ信号入力極性 ０：Ｂ接 １：Ａ接 

２３ ＬＴＣＬ ＬＴＣ信号入力仕様 ０：立ち下がり １：立ち上がり 

２４ ＰＣＳＬ ＳＶＲＤＹ（ＰＣＳ）信号入力極性 ０：Ｂ接 １：Ａ接 

２５ ＦＬＴＲ 不使用（常に０に設定して下さい．） 

２６ ＤＴＭＦ 方向変化タイマ(0.2ms)機能 ０：ＯＮ １：ＯＦＦ 

２７ ＳＥＤＭ ＳＥＮＤ出力禁止．（ﾓ ｼーｮﾝﾒｲﾝｽﾃー ﾀｽは変化します．） ０：許可 １：禁止 

２８ ＳＥＤＲ １：スタート時にＳＥＮＤがリセットされます． 

２９ ＰＤＴＣ 不使用（常に０に設定して下さい．） 

３１，３０ 未定義 （常に０に設定して下さい．） 

表５．２－１７  ＲＥＮＶ１：環境設定１レジスタの内容 

注１．ＥＬＳ入力ＯＮ時の処理を減速停止(ELM=1)に設定した場合，ＥＬＳ入力ＯＮで減速を開始しますので， 

ＥＬＳ位置を通過して停止します．機械系への衝突等に十分御注意下さい． 

 

0v 
0v 

ＣＣＷ方向 

ＣＷ方向 

0v 
0v 

0v 
0v 

xCWP 

xCWN 

xCCWP 

xCCWN 

0v 
0v 

xCWP 

xCWN 

xCCWP 

xCCWN 
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注２．ＲＭＤ(動作モード)レジスタのＭＳＤＥ＝０の場合，ＤＬＳ信号は無視されます． 

ＤＬＳ信号入力を有効にした場合，動作中にＤＬＳ信号がＯＮすると，ＳＤＭ(bit4)，ＳＤＬＴ(bit5)の設定 

により，<(1)減速 (2)ラッチ・減速 (3)減速停止 (4)ラッチ・減速停止>します． 

 

(1) 減速 ＜RENV1 ﾚｼﾞｽﾀの SDM(bit4)=0, SDLT(bit5)=0＞ 

■ 定速動作中はＤＬＳ信号を無視します． 

■ 加減速動作は，ＤＬＳ信号ＯＮによりＦＬ速度まで減速します． 

減速後，または減速中にＤＬＳ信号がＯＦＦになるとＦＨまで加速します． 

■ 加速スタートコマンド書き込み時にＤＬＳ信号がＯＮしている場合は，ＦＬ速度で動作しますが，ＤＬＳ

信号がＯＦＦになるとＦＨまで加速します． 

 

                  [ＦＬ定速動作]                    [ＦＨ定速動作]                        [加減速動作] 

f                                    f                                     f 

                    FLに減速開始 
 FH FH  

    
    

FL  FL  

                             FHに加速開始 

                                       t                                      t                                            t 

DLS信号 OFF ON DLS信号 OFF ON DLS信号 OFF ON OFF 

 

(2) ラッチ・減速 ＜RENV1 ﾚｼﾞｽﾀの SDM(bit4)=0, SDLT(bit5)=1＞ 

■ 定速動作中はＤＬＳ信号を無視します． 

■ 加減速動作中は，ＤＬＳ信号ＯＮによりＦＬ速度まで減速します． 

減速後，または減速中にＤＬＳ信号がＯＦＦになってもＦＬ速度を維持し，ＦＨ速度に加速しません． 

■ 加速スタートコマンド書き込み時にＤＬＳ信号がＯＮしている場合は，ＦＬ速度で動作しますが， 

ＤＬＳ信号がＯＦＦになっても，ＦＨ速度に加速はしません． 

 

[ＦＬ定速動作]                   [ＦＨ定速動作]                         [加減速動作] 

f                               f                                f 

                  FLに減速開始 

 FH  FH  
    
    

FL  FL  
      

                                   t                                t t 

DLS信号 OFF ON DLS信号 OFF ON DLS信号 OFF ON OFF 

 

 

(3) 減速停止 ＜RENV1 ﾚｼﾞｽﾀの SDM(bit4)=1, SDLT(bit5)=0＞ 

■ 定速動作中にＤＬＳ信号がＯＮすると停止します． 

■ 加減速動作中はＤＬＳ信号ＯＮにより，ＦＬ速度まで減速後停止します． 

減速中にＤＬＳ信号がＯＦＦになるとＦＨまで加速します． 

■ スタートコマンド書き込み時にＤＬＳ信号がＯＮしている場合は，スタートせず動作完了になります． 

■ 停止時にイベント発生します． 

 

                   [ＦＬ定速動作]                 [ＦＨ定速動作]                           [加減速動作] 

f                               f                                 f 

                  FLに減速 

 FH FH  

    
             減速中にDLS 

FL  FL           がOFFでFH 

               に再加速 

                                 t                              t t 

DLS信号 OFF ON DLS信号 OFF ON DLS信号 OFF ON OFF 
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(4) ラッチ・減速停止 ＜RENV1 ﾚｼﾞｽﾀの SDM(bit4)=1, SDLT(bit5)=1＞ 

■ 定速動作中にＤＬＳ信号がＯＮすると停止します． 

■ 加減速動作中はＤＬＳ信号ＯＮにより，ＦＬ速度まで減速後停止します． 

■ 減速中にＤＬＳ信号がＯＦＦになっても加速しません． 

■ スタートコマンド書き込み時にＤＬＳ信号がＯＮしている場合は，スタートせず動作完了になります． 

■ 停止時にイベント発生します． 

 

                   [ＦＬ定速動作]                 [ＦＨ定速動作]                           [加減速動作] 

f                                    f                                    f 

                    FLに減速開始 
 FH FH  

    
              減速中にDLS 

FL  FL            がOFF 

      

                                        t                                     t            t 

DLS信号 OFF ON DLS信号 OFF ON DLS信号 OFF ON OFF 

 

 

（２） ＲＥＮＶ２：環境設定２レジスタ（２３ビット） 

環境設定２用レジスタです．汎用ポート，エンコーダ入力，パルサ入力の仕様設定を行います． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

PIM1 PIM0 PINF EZL EDIR EIM1 EIM0 EINF １ １ １ １ １ １ １ １ 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ IDL2 IDL1 IDL0 ０ POFF EOFF PDIR 

図５．２－３１  ＲＥＮＶ２：環境設定２レジスタのビット構成 

bit 記 号 内  容 

７～０ Ｐ０Ｍ 全て‘１’を設定（ボード仕様） 

８ ＥＩＮＦ （予約：常に０を設定して下さい．） 

１０～９ ＥＩＭ１～０ 
エンコーダＡ／Ｂ相 

入力仕様 

ｂ１０,９ ００ ０１ １０ １１ 

逓倍 １逓倍 ２逓倍 ４逓倍 ＵＰ／ＤＯＷＮ 

１１ ＥＤＩＲ エンコーダ入力カウント極性     （０：Ａ相進相，１：Ａ相遅相） 

１２ ＥＺＬ エンコーダＺ相信号の入力極性（０：立ち下がりｴｯｼ゙ ，１：立ち上がりｴｯｼﾞ） 

１３ ＰＩＮＦ （予約：常に０を設定して下さい．） 

１５～１４ ＰＩＭ１～０ 
パルサＡ／Ｂ相 

入力仕様 

ｂ１０,９ ００ ０１ １０ １１ 

逓倍 １逓倍 ２逓倍 ４逓倍 ＵＰ／ＤＯＷＮ 

１６ ＰＤＩＲ パルサ入力カウント極性       （０：Ａ相進相，１：Ａ相遅相） 

１７ ＥＯＦＦ エンコーダ入力マスク 

１８ ＰＯＦＦ パルサ入力マスク． 

１９ 未定義 （常に０を設定して下さい．） 

２２～２０ ＩＤＬ２～０ アイドリングパルス数設定（０～７パルス） 

３１～２３ 未定義 （常に０を設定して下さい．） 

表５．２－１８  ＲＥＮＶ２：環境設定２レジスタの内容 

 

（３） ＲＥＮＶ３：環境設定３レジスタ（３１ビット） 

環境設定３用レジスタです．主に，原点復帰動作方法とカウンタ動作仕様を設定します． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ ０ BSYC CI32 CI31 CI30 CI21 CI20 EZD3 EZD2 EZD1 EZD0 ORM3 ORM2 ORM1 ORM0 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ CU3H CU2H CU1H ０ CU3B CU2B CU1B ０ CU3R CU2R CU1R ０ CU3C CU2C CU1C 

図５．２－３２  ＲＥＮＶ３：環境設定３レジスタのビット構成 

 

（次ページに続く） 
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（前ページからの続き） 

bit 記 号 内  容 

３～０ 

ＯＲＭ３ 

～ 

ＯＲＭ０ 

原点復帰方法を設定します． 

ＯＲＧ 

ﾓｰﾄﾞ 
ＯＲＭ３～０ 原点復帰内容 

０ 0000 

【センサ原点復帰（ＯＬＳ ｏｎ 検出）】 

 定速復帰：OLS onで即停止し完了 
 高速復帰：OLS on検出で減速停止で完了（DLS減速，OLS原点も可能） 

１ 0001 

【センサ原点復帰（ＯＬＳ 検出後抜出し再突入完了） 

 定速復帰：OLS onで即停止後，反転抜出し，再度OLS検出で完了 
 高速復帰：OLS onで減速停止後，反転抜出し，再度OLS 検出で完了 

２ 0010 
【センサ＋エンコーダ原点復帰（ＯＬＳ ｏｎ 検出）】 
 定速復帰：OLS on検出後のZ相で即停止し完了 
 高速復帰：OLS onで減速し，検出後のZ相で即停止し完了 

３ 0011 
【センサ+エンコーダ原点復帰（ＯＬＳ ｏｎ 検出）】 
 定速復帰：OLS on 検出後のZ相で即停止し完了 
 高速復帰：OLS on検出後のZ相で減速停止し完了 

４ 0100 
【センサ反転＋エンコーダ原点(ＯＬＳ ｏｎ 反転）】 
 定速復帰：OLS onで即停止，反転定速のＺ相検出で完了 

 高速復帰：OLS onで減速停止，反転定速のＺ相検出で完了 

５ 0101 
【センサ高速反転＋エンコーダ原点（ＯＬＳ ｏｎ反転）】 
 定速復帰：OLS onで即停止，反転定速のＺ相検出で完了 

 高速復帰：OLS onで減速停止，反転高速のＺ相検出で減速停止し完了 

６ 0110 

【ＥＬＳ兼用センサ原点】 

 定速復帰：ELS onで即停止後,反転定速抜出し,ELS off検出で完了 
 高速復帰：ELS onで減速停止後,反転定速抜出し,ELS off検出で完了 

７ 0111 

【ＥＬＳ反転低速＋エンコーダ原点】 

 定速復帰：ELS onで即停止後，反転定速のＺ相検出で完了 
 高速復帰：ELS onで減速停止後，反転定速のZ相検出で完了 

８ 1000 
【ＥＬＳ反転定速＋エンコーダ原点】 
 定速復帰：ELS onで即停止後，反転定速のＺ相検出で完了 
 高速復帰：ELS onで減速停止後，反転高速のZ相検出で減速停止し完了 

以下はＣＴＲ２クリアを利用した原点復帰 [CTR2（機械ｶｳﾝﾀ）=０]の方法 

９～１２ 1001～1100  

７～４ ＥＺＤ３～０ 原点復帰で使用するＥＺカウント値を設定します．００００（１回目）～１１１１（１６回目） 

９～８ ＣＩ21～20 
CTR2(機械位置) 

のｶｳﾝﾄ入力選択 
ｂ9,8 

００ エンコーダ（パルサ）入力 

０１ 指令パルス 

１０ エンコーダ（パルサ）入力 

12～10 ＣＩ32～30 
CTR3(汎用・偏差) 

のｶｳﾝﾄ入力選択 
ｂ12-10 

０００ 出力パルス 

００１ 
エンコーダ（パルサ）入力 

０１０ 

０１１ 内部基準ｸﾛｯｸ(40MHz)の1/4096分周ｸﾛｯｸ 
１００ 出力パルスとエンコーダ（パルサ）入力 

（偏差カウント） １０１ 

１３ ＢＳＹＣ １：動作中(ＢＳＹ＝Ｌ)の間だけ，ＣＴＲ３を動作させます． 

15,14 未定義 （常に０を設定して下さい．） 

１６ ＣＵ１Ｃ 

ＣＬＲ入力ＯＦＦ→ＯＮ時 

ＣＴＲ１（指令位置） 
を ０：リセットしない 

１：リセットする 
１７ ＣＵ２Ｃ ＣＴＲ２（機械位置）       

１８ ＣＵ３Ｃ ＣＴＲ３（汎用・偏差）      

１９ 未定義 (常に０を設定して下さい．) 

２０ ＣＵ１Ｒ 

原点復帰動作完了時 

ＣＴＲ１（指令位置） 
を ０：リセットしない 

１：リセットする 
２１ ＣＵ２Ｒ ＣＴＲ２（機械位置）       

２２ ＣＵ３Ｒ ＣＴＲ３（汎用・偏差）      

２３ 未定義 (常に０を設定して下さい．) 

２４ ＣＵ１Ｂ 

バックラッシュ補正時  

ＣＴＲ１（指令位置） 
を ０：カウンタを動作させない 

１：カウンタを動作させる 
２５ ＣＵ２Ｂ ＣＴＲ２（機械位置）       

２６ ＣＵ３Ｂ ＣＴＲ３（汎用・偏差）      

２７ 未定義 (常に０を設定して下さい．) 

２８ ＣＵ１Ｈ ＣＴＲ１（指令位置） 
０：カウンタを停止しない 

１：カウンタを停止する 
２９ ＣＵ２Ｈ ＣＴＲ２（機械位置）       

３０ ＣＵ３Ｈ ＣＴＲ３（汎用・偏差）      

３１ 未定義 (常に０を設定して下さい．) 

表５．２－１９  ＲＥＮＶ３：環境設定３レジスタの内容 
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（４） ＲＥＮＶ４：環境設定４レジスタ（２８ビット） 

環境設定４用レジスタです．コンパレータ１～４の設定を行います． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ C2D1 C2D0 C2S2 C2S1 C2S0 C2C1 C2C0 ０ C1D1 C1D0 C1S2 C1S1 C1S0 C1C1 C1C0 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ ０ ０ ０ LTOF LTFD LTM1 LTM0 C3D1 C3D0 C3S3 C3S2 C3S1 C3S0 C3C1 C3C0 

図５．２－３３  ＲＥＮＶ４：環境設定４レジスタのビット構成 

bit 記 号 内  容 

１,０ Ｃ１Ｃ１～０ 
コンパレータ１ 

比較ｶｳﾝﾀ(注１) 

ｂ1,0 = 00 ｂ1,0 = 01 ｂ1,0 = 10 ｂ1,0 = 11 

CTR1(指令位置) CTR2(機械位置) CTR3(汎用･偏差) 比較条件不成立 

４～２ Ｃ１Ｓ２～０ 
コンパレータ１ 

比較方法（注２） 

ｂ4-2 = 000 ｂ4-2 = 001 ｂ4-2 = 010 ｂ4-2 = 011 

常に比較条件 

不成立 

ＲＣＭＰ１データ ＝ 比較ＣＴＲ 

ｶｳﾝﾄ方向無関係 カウントアップ中 カウントダウン中 

ｂ4-2 = 100 ｂ4-2 = 101 ｂ4-2 = 110 ｂ4-2 = 111 

RCMP1＞比較CTR RCMP1＜比較CTR 
＋ＳＬＳとして 常に比較条件 

不成立 (RCMP1＜CTR1) 

６,５ Ｃ１Ｄ１～０ コンパレータ１条件成立時処理選択． 
ｂ6,5 = 00 ｂ6,5 = 01 ｂ6,5 = 10 

処理なし 即停止 減速停止 

７ 未定義 （常に０を設定して下さい．） 

９,８ Ｃ２Ｃ１～０ 
コンパレータ２ 

比較ｶｳﾝﾀ(注２) 

ｂ9,8 = 00 ｂ9,8 = 01 ｂ9,8 = 10 ｂ9,8 = 11 

CTR1(指令位置) CTR2(機械位置) CTR3(汎用･偏差) 比較条件不成立 

12～10 Ｃ２Ｓ２～０ 
コンパレータ２ 

比較方法（注２） 

ｂ12-10 = 000 ｂ12-10 = 001 ｂ12-10 = 010 ｂ12-10 = 011 

常に比較条件 

不成立 

ＲＣＭＰ２データ ＝ 比較ＣＴＲ 

ｶｳﾝﾄ方向無関係 カウントアップ中 カウントダウン中 

ｂ12-10 = 100 ｂ12-10 = 101 ｂ12-10 = 110 ｂ12-10 = 111 

RCMP2＞比較CTR RCMP2＜比較CTR 
－ＳＬＳとして 常に比較条件 

不成立 (RCMP2＞CTR1) 

14,13 Ｃ２Ｄ１～０ コンパレータ２条件成立時処理選択． 
ｂ14,13 = 00 ｂ14,13 = 01 ｂ14,13 = 10 

処理なし 即停止 減速停止 

１５ 未定義 （常に０を設定して下さい．） 

17,16 Ｃ３Ｃ１～０ 
コンパレータ３ 

比較ｶｳﾝﾀ(注３) 

ｂ17,16 = 00 ｂ17,16 = 01 ｂ17,16 = 10 ｂ17,16 = 11 

CTR1(指令位置) CTR2(機械位置) CTR3(汎用･偏差) 比較条件不成立 

21～18 Ｃ３Ｓ３～０ 
コンパレータ３ 

比較方法（注３） 

ｂ21-18 = 0001 ｂ21-18 = 0010 ｂ21-18 = 0011 

ＲＣＭＰ３データ ＝ 比較ＣＴＲ 

ｶｳﾝﾄ方向無関係 カウントアップ中 カウントダウン中 

ｂ21-18 = 0100 ｂ21-18 = 0101 ｂ21-18 = 0111 

RCMP3＞比較CTR RCMP3＜比較CTR 設定禁止 

ｂ21-18 = 1000 ｂ21-18 = 1001 ｂ21-18 = 1010 

定ピッチ信号出力として使用（注３） 

ｶｳﾝﾄ方向無関係 カウントアップ中 カウントダウン中 

その他は常に比較条件不成立 

23,22 Ｃ３Ｄ１～０ コンパレータ３条件成立時処理選択 
ｂ23,22 = 00 ｂ23,22 = 01 ｂ23,22 = 10 

処理なし 即停止 減速停止 

25,24 ＬＴＭ１～０ 
カウンタ(ＣＴＲ１～３)の 

ラッチタイミングを設定 

ｂ25,24 = 00 ｂ25,24 = 01 ｂ25,24 = 10 ｂ25,24 = 11 

LTCH OFF→ON OLS入力 CMP2条件成立 CMP3条件成立 

２６ ＬＴＦＤ １：ＣＴＲ３の代わりに現在速度データをラッチ 

２７ ＬＴＯＦ １：ハードウェアラッチ停止(ソフトラッチのみ有効) 

31～28 未定義 （常に０を設定して下さい．） 

表５．２－２０  ＲＥＮＶ４：環境設定４レジスタの内容 

 

注１．比較カウンタとして ＣＴＲ３（偏差に設定時）を選択した場合には，カウント値の絶対値と，コンパレータデ

ータとの比較となります．（絶対値範囲：0 ～ 32,767） 

注２．Ｃ１Ｓ２～０＝１１０（＋ソフトリミット），またはＣ２Ｓ２～０＝１１０（－ソフトリミット）に設定する場

合には，比較カウンタにＣＴＲ１(指令位置)を選択して下さい．また，ソフトリミット設定時は， 

Ｃ１Ｄ１～０及びＣ２Ｄ１～０の設定にかかわらずに停止します． 

注３．Ｃ３Ｓ３～０＝１０００～１０１０（定ピッチ信号出力）にする場合には，比較カウンタにＣＴＲ３(汎用に設

定)を選択して下さい．他のカウンタは選択できません．また，コンパレータの設定値は正の値にして下さい． 
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（５） ＲＥＮＶ５：環境設定５レジスタ（３２ビット） 

環境設定５用レジスタです．主に移動量の補正データを設定します． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

PSTP ０ ０ ADJ BR11 BR10 BR9 BR8 BR7 BR6 BR5 BR4 BR3 BR2 BR1 BR0 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

PMG4 PMG3 PMG2 PMG1 PMG0 PD10 PD9 PD8 PD7 PD6 PD5 PD4 PD3 PD2 PD1 PD0 

図５．２－３４  ＲＥＮＶ５：環境設定５レジスタのビット構成 

bit 記 号 内  容 

11～０ ＢＲ１１～０ バックラッシュ補正量設定［設定範囲：0～4,095］ 

１２ ＡＤＪ 移動量補正方法選択．（０：補正機能ＯＦＦ，１：バックラッシュ補正） 

14,13 未定義 （常に０を設定して下さい．） 

１５ ＰＳＴＰ （常に０を設定して下さい．） 

26～16 ＰＤ１０～０ 

パルサ入力の分周比設定 

(設定値)/2048 に分周 [設定範囲：0～2,047］ 

０を設定した場合には，分周回路はＯＦＦ(＝2048/2048) 

31～27 ＰＭＧ４～０ 
パルサ入力の逓倍比設定 

(設定値＋１)倍に逓倍［設定範囲：0～31］ 

表５．２－２１  ＲＥＮＶ５：環境設定５レジスタの内容 

 

（６） ＲＥＮＶ６：環境設定６レジスタ（３２ビット） 

環境設定６用レジスタです．振動抑制機能用の時間設定を行います． 

ＲＴ，ＦＴデータが共に０以外の時に振動抑制機能がＯＮになります． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

RT15 RT14 RT13 RT12 RT11 RT10 RT9 RT8 RT7 RT6 RT5 RT4 RT3 RT2 RT1 RT0 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

FT15 FT14 FT13 FT12 FT11 FT10 FT9 FT8 FT7 FT6 FT5 FT4 FT3 FT2 FT1 FT0 

図５．２－３５  ＲＥＮＶ６：環境設定６レジスタのビット構成 

bit 記 号 内  容 

15～０ ＲＴ１５～０ 
下図ＲＴの時間を設定します．［設定範囲：0～65,535］ 

設定単位は ２５ｎｓｅｃ×６４（１．６μｓ）です． 

31～16 ＦＴ１５～０ 
下図ＦＴの時間を設定します．［設定範囲：0～65,535］ 

設定単位は ２５ｎｓｅｃ×６４（１．６μｓ）です． 

表５．２－２２  ＲＥＮＶ６：環境設定６レジスタの内容 

 

下図の破線部分が振動抑制機能により付加されるパルスです． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

設定時間［ＲＴ，ＦＴ］＝設定値 ×１.６(μｓ) 

 

図５．２－３６  振動抑制用逆転パルス 

 

ＣＷパルス 

ＣＣＷパルス 

最終パルス 

ＲＴ／２ 
ＦＴ／２ 

ＲＴ ＦＴ 
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６．ソフトウェア編 

６．１ ソフトウェアの構成 

 ６．１．１ Ｗｉｎｄｏｗｓ版のソフトウェア構成 

弊社の提供するソフトウェアは，ライブラリ関数，ドライバ関数，デバイスドライバの３種類です． 

デバイスドライバはｍｏｔｉｏｎＣＡＴマスターボードＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍへの入出力を行うソフトウェ

アです． 

ドライバ関数はアプリケーションとデバイスドライバをつなぐ入出力関数「デバイスドライバＩ/Ｆ用ライブラリ」で

あり，Ｗｉｎ３２ＡＰＩ関数としてＤＬＬファイルで提供されています． 

ライブラリ関数はドライバ関数で構成され，モーションモジュールＨＭＧ－Ｐｘの初期化，原点復帰，位置決め動作等

の基本的な動作を制御することができます．ライブラリ関数はソースファイルで提供されていますので，適宜変更追加

することができます．また各開発言語用ライブラリ関数の仕様は同様になっています． 

（１）Ｗｉｎｄｏｗｓ版デバイスドライバ 

   ◇WindowsVista･XP/Windows2000用 ・・・ hm110wdm.sys 
（２）Ｗｉｎｄｏｗｓ版デバイスドライバＩ／Ｆ用ＤＬＬ 

   デバイスドライバＩ/Ｆ用ＤＬＬに含まれる各種関数を「ドライバ関数」と称します． 

   ◇WindowsVista･XP/Windows2000用 ・・・ hmct110.dll 
（３）Ｗｉｎｄｏｗｓ版モーションモジュール用ライブラリ関数 

   アプリケーションプログラム用の「ドライバ関数を使用した特定機能処理を行うライブラリ関数」であり， 

   ソースプログラムで提供されます．このライブラリ関数の内容は自由に変更できます． 

   ドライバ関数と対比して「ライブラリ関数」と称します． 

   ◇ＶＣ＋＋用ライブラリ関数ソースファイル    ・・・ ｈ1ｐｘｌ１ａ．ｃ 

    ＶＣ＋＋用ライブラリ関数ヘッダーファイル   ・・・ ｈ1ｐｘｌ１ａ．ｈ 

   ◇ＶＢ６．０用ライブラリ関数ソースファイル   ・・・ ｈ1ｐｘｌ１ａ．ｂａｓ 

   ◇ＶＢ．ＮＥＴ用ライブラリ関数ソースファイル  ・・・ ｈ1ｐｘｌ１ａ．ｖｂ 
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６．１．２ ソフトウェアの構成 

アプリケーションプログラムとこれらのソフトウェアの関連は下図の通りです． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．１－１   ソフトウェアの関連図 

 

６．１．３ ソフトウェアの使用方法 

  「ｈｍｃｔ．ｄｌｌ」をカレントフォルダにコピーして使用します． 

 

６．２ Ｗｉｎｄｏｗｓ用デバイスドライバのインストールとアンインストール 

６．２．１ Ｗｉｎｄｏｗｓ用デバイスドライバのインストール 

   （１）添付ディスクをＣＤドライブに挿入します． 

   （２）エクスプローラを起動し，ＣＤドライブ:￥ｘ８６￥ｉｎｓｔａｌｌ．ｂａｔを起動します． 

   （３）以下の画面が出力されますので、プログラムの指示に従い、アドレス空間の選択、アクセスモードの選択、 

      アドレスの設定を行って下さい。バス番号には通常“０”を設定して下さい。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．２－１   デバイスパラメータの設定画面 

   （４）プログラムの指示に従い、システムを再起動させて完了です。 

 

６．２．２ Ｗｉｎｄｏｗｓ用デバイスドライバのアンインストール 

   （１）添付ディスクをＣＤドライブに挿入します． 

   （２）エクスプローラを起動し，ＣＤドライブ:￥ｍｃ１１０ｕｉｎ．ｅｘｅを実行します． 

HMG-xx 

ﾓｼﾞｭｰﾙ 

ﾓｼﾞｭｰﾙ 

ﾓｼﾞｭｰﾙ 

HMG-xx 

ﾓｼﾞｭｰﾙ 

ﾓｼﾞｭｰﾙ 

ﾓｼﾞｭｰﾙ 

[Ｗｉｎｄｏｗｓ] 

 

ドライバ関数：ｈｍｃｔ１１０．ｄｌｌ 

アプリケーションプログラム 

ライブラリ関数 

ｈ１ｐｘｌ１ａ．ｃ 

ｈ１ｐｘｌ１ａ．ｂａ

 

ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍ(１枚目) 

ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍ(ｎ枚目) 

デバイスドライバ：ｈｍ１１０ｗｄｍ．ｓｙｓ 
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６．３ アプリケーション構築準備 

（１）Ｖｉｓｕａｌ Ｃ＋＋（６．０以上）によるアプリケーションの構築 

 次のファイルをプロジェクトへ追加します． 

■プロジェクト追加ファイル 

◇ライブラリ関数用・・h1pxl1a.c ・・ＶＣ＋＋アプリケーション用ライブラリ関数ソースファイル 

ライブラリ関数のコードがＣ言語で記述されています． 

◇ドライバ関数用 ・・hmct110.lib・・ドライバ関数インポートライブラリ 

 

■インクルードファイル 

◇ライブラリ関数用・・h1pxl1a.h ・・ＶＣ＋＋アプリケーション用ライブラリ関数ヘッダーファイル 

“ｈｐｘｌ１ａ.c”ファイルの中で“#include”されています． 

     （ライブラリ関数を使用せずにアプリケーションの構築も可能です） 

◇ドライバ関数用 ・・hmct110.h ・・ドライバ関数結合用ヘッダーファイル 

“ｈｐｘｌ１ａ.h”ファイルの中で“#include”されています． 

 

（２）Ｖｉｓｕａｌ Ｂａｓｉｃ（６．０）によるアプリケーションの構築 

 次のファイルをプロジェクトへ追加します． 

◇ライブラリ関数用・・h1pxl1a.bas・・ＶＢ６．０アプリケーション用ライブラリ標準モジュールファイル 

このファイルにライブラリ関数の関数定義と関数コードが記述されています． 

     （ライブラリ関数を使用せずにアプリケーションの構築も可能です） 

◇ドライバ関数用 ・・hmct110.bas・・ドライバＩ／Ｆ用ＤＬＬ関数定義標準モジュールファイル 

このファイルに外部関数宣言（Declare），及びユーザー定義型宣言が記述されています． 
 

（３）Ｖｉｓｕａｌ Ｂａｓｉｃ．ＮＥＴによるアプリケーションの構築 

 次のファイルをプロジェクトへ追加します． 

◇ライブラリ関数用・・h1pxl1a.vb・・ＶＢ．ＮＥＴアプリケーション用ライブラリソースファイル 

このファイルにライブラリ関数の関数定義と関数コードが記述されています． 

     （ライブラリ関数を使用せずにアプリケーションの構築も可能です） 

◇ドライバ関数用 ・・hmct110.vb・・ドライバＩ／Ｆ用ＤＬＬ関数定義ソースファイル 

このファイルに外部関数宣言（Declare），及びユーザー定義型宣言が記述されています． 
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６．４ ボードアクセス方法 

  ドライバ関数・ライブラリ関数群では複数のマスターデバイスを制御することができます． 

  ある１つのマスターデバイスにアクセスするためには，まずこのデバイスをオープンし，制御するデバイスハン 

  ドルを取得する必要があります． 

  デバイスをオープンするためには，どのようなハードウェアリソースを持つデバイスをオープンするのかという情 

  報が必要となります．この情報をデバイス情報と呼びます． 

６．４．１ デバイス情報構造体 

  ボード認識のために次に示す HMCT110INFO 型構造体を，ボード枚数最大４枚として，使用枚数分用意します． 

     ［ Ｃ言語： Visual C++ ］ 

       typedef struct _HMCT110INFO {  // デバイス情報 

         DWORD   dwBaseAddress;  // ベースアドレス 

         DWORD   dwIrqNo;   // IRQ番号 

         DWORD   dwNumber;   // 管理番号 

         DWORD   dwAddressSpace;  // アドレス空間 ( 0:IO / 1:MEM ) 

         DWORD   dwAccessMode;  // 使用空間モード (0:8 ﾊﾞｲﾄﾓｰﾄﾞ / 1:512 ﾊﾞｲﾄﾓｰﾄﾞ) 

         DWORD   dwRsrvd;   // 予約 

       } HMCT110INFO, * PHMCT110INFO; 

 

     ［ Visual Basic ］ 

       Public Type HMCT110INFO 

         dwIoAdr         As Long  ' ベースアドレス 

         dwIrqNo         As Long  ' IRQ番号 

         dwNumber        As Long  ' 管理番号 

         dwAddressSpace  As Long  ' アドレス空間 ( 0:IO / 1:MEM ) 

         dwAccessMode    As Long  ' 使用空間モード (0:8 ﾊﾞｲﾄﾓｰﾄﾞ / 1:512 ﾊﾞｲﾄﾓｰﾄﾞ) 

         dwRsrvd         As Long  ' 予約 

       End Type 

 

     ［ Visual Basic .NET］ 

       Public Structure HMCT110INFO 

         Dim  dwIoAdr         As Integer  ' ベースアドレス 

         Dim  dwIrqNo         As Integer  ' IRQ番号 

         Dim  dwNumber        As Integer  ' 管理番号 

         Dim  dwAddressSpace  As Integer  ' アドレス空間 ( 0:IO / 1:MEM ) 

         Dim  dwAccessMode    As Integer  ' 使用空間モード (0:8 ﾊﾞｲﾄﾓｰﾄﾞ / 1:512 ﾊﾞｲﾄﾓｰﾄﾞ) 

         Dim  dwRsrvd         As Integer  ' 予約 

       End Structure 
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６．４．２ ボードアクセス準備手順と終了処理 

   ■準備手順 

    （１）ボード毎にデバイスオ－プン 

     まずＭＣＡＴの枚数を取得し，ボード認識用のデータ構造体を枚数分用意します． 

     次にＭＣＡＴのデバイス情報を取得し，制御したいＭＣＡＴのデバイス情報をデバイスオープン関数 

     に渡します．この結果そのＭＣＡＴがオープンされます 

     また，デバイスオープン関数はこのデバイスにアクセスする為のデバイスハンドル値を返してきます． 

     マスターデバイス枚数が２枚以上の場合には，個々のＭＣＡＴ毎にこの処理を行います． 

     ◆ mct110_GetMstBrdCount()   ・・・ＭＣＡＴの枚数取得 

     ◆ mct110_GetMstBrdInfo()  ・・・ＭＣＡＴのデバイス情報取得 

     ◆ mct110_OpenMstBrd()    ・・・ＭＣＡＴのオープン処理 

 

    （２）初期設定 

     マスターデバイスのオープンに成功した後は，システム通信を開始し，ローカルデバイス情報を自動設定し 

     ます．ポートデータの初期値を設定し，サイクリック通信を開始します．サイクリック通信開始後，データ 

     通信も可能になりますので，ローカルデバイスの初期化を行います． 

     ◆ mct110_rLclInfo()  ・・・ローカルデバイス（ＤＩＯ，モーション）の情報取得 

     ◆ mct110_wCenCmd()  ・・・センターデバイスへのコマンド書込み 

     ◆ mct110_rCenMsts()  ・・・センターデバイスからのセンターメインステータス読出し 

     ◆ mct110_wIoPortB()  ・・・ＤＩＯデバイスのポートへの書込み 

     ◆ mct110_wIoPortW()  ・・・ＤＩＯデバイスのポートへの書込み 

     ◆ mct110_wLclSetInt()   ・・・ローカルデバイスのポート入力変化割込設定 

     ◆ mct110_wPclPort()  ・・・モーションデバイスのポートへの書込み 

     ◆ mct110_wLclSetInt()   ・・・モーションデバイスのポート入力変化割込設定 

     ◆ mct110_wPclReg()  ・・・モーションデバイスのレジスタヘの書込み 

 

    （３）運 用 

     初期設定終了後はデータ通信，サイクリック通信によりローカルデバイスを制御します． 

     ◆ mct110_rIoPortB()   ・・・ＤＩＯデバイスのポートからの読出し 

     ◆ mct110_wIoPortB()   ・・・ＤＩＯデバイスのポートへの書込み 

     ◆ mct110_rIoPortW()   ・・・ＤＩＯデバイスのポートからの読出し 

     ◆ mct110_wIoPortW()   ・・・ＤＩＯデバイスのポートへの書込み 

     ◆ mct110_rLclnt()     ・・・ローカルデバイスのポート入力変化割込読出し 

     ◆ mct110_wLclInt()   ・・・ローカルデバイスのポート入力変化割込リセット 

     ◆ mct110_rPclPort()   ・・・モーションデバイスのポートからの読出し 

     ◆ mct110_wPclPort()   ・・・モーションデバイスのポートへの書込み 

     ◆ mct110_rPclMsts()   ・・・モーションデバイスのモーションメインステータス読出し 

     ◆ mct110_wPclCmd()   ・・・モーションデバイスへのコマンド書込み 

     ◆ mct110_rPclReg()   ・・・モーションデバイスのレジスタからの読出し 

     ◆ mct110_wPclReg()   ・・・モーションデバイスのレジスタヘの書込み 

 

   ■終了処理 

    （４）オープンしたデバイスの「クローズ処理」 

     全ての処理が終了してアプリケーションを終了する場合には，システム上の終了処理を終えてから， 

     オープンしたデバイスの「クローズ処理」を行います． 

     マスターデバイス枚数が２枚以上の場合には，個々のマスターデバイス毎にこの処理を行います． 

     ◆ mct110_CloseMstBrd() ・・・デバイスのクローズ処理 
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６．５ ドライバ関数 

ドライバ関数はアプリケーションとデバイスドライバをつなぐ入出力関数「デバイスドライバＩ/Ｆ用ライブラリ」で

あり，Ｗｉｎ３２ＡＰＩ関数としてＤＬＬファイルで提供されています． 

 

６．５．１ ドライバ関数一覧 

Ｎｏ 関 数 名 機  能 備 考 

１ mct110_GetMstBrdCount( ) ＭＣＡＴの枚数取得 

ＭＣＡＴ１１０ 
２ mct110_GetMstBrdInfo( ) ＭＣＡＴのデバイス情報取得 

３ mct110_OpenMstBrd( ) ＭＣＡＴのオープン 

４ mct110_CloseMstBrd( ) ＭＣＡＴのクローズ 

５ mct110_rCenMsts( ) センターメインステータス読出し 

センターデバイス 
の制御関数 

６ mct110_wCenCmd( ) センターデバイスコマンド書込み 

７ mct110_rCenIsts( ) センター割込ステータス読出し 

８ 
mct110_rCenBuf( ) センターデバイス入出力バッファ読出し 

mct110_wCenBuf( ) センターデバイス入出力バッファ書込み 

９ 
mct110_rCenRFiFo( ) センターデバイス受信用ＦＩＦＯ読出し 

mct110_wCenSFiFo( ) センターデバイス送信用ＦＩＦＯ書込み 

１０ 
mct110_rLclCycErr( ) サイクリック通信エラーフラグ読出し 

サイクリック通信 
mct110_wLclCycErr( ) サイクリック通信エラーフラグリセット 

１１ 
mct110_rLclInfo( ) ローカルデバイス(ＤＩＯ，モーション)情報読出し 

システム通信 
mct110_wLclInfo( ) ローカルデバイス(ＤＩＯ，モーション)情報書込み 

１２ 
mct110_rLclSetInt( ) ローカルデバイス入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定状態読出し 

サイクリック通信 

mct110_wLclSetInt( ) ローカルデバイス入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定書込み 

１３ 
mct110_rLclnt( ) ローカルデバイス入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ読出し 

mct110_wLclInt( ) ローカルデバイス入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞリセット 

１４ 

mct110_rIoPortB( ) ＤＩＯデバイス指定ポート１バイト読出し 

mct110_wIoPortB( ) ＤＩＯデバイス指定ポート１バイト書込み 

mct110_rIoPortW( ) ＤＩＯデバイス指定ポート２バイト読出し 

mct110_wIoPortW( ) ＤＩＯデバイス指定ポート２バイト書込み 

１５ 
mct110_rPclPort( ) モーションデバイス汎用出力ポート出力状態読出し 

mct110_wPclPort( ) モーションデバイス汎用出力ポート出力設定書込み 

１６ mct110_rPclMsts( ) モーションメインステータス読出し 

１７ mct110_wPclCmd( ) モーションデバイス制御コマンド書込 

データ通信 
１８ 
mct110_rPclReg( ) モーションデバイスレジスタ読出し 

mct110_wPclReg( ) モーションデバイスレジスタ書込 

１９ 

mct110_rOptPortB( ) オプションポート１バイト読出し 

ＭＣＡＴ１１０ 

mct110_rOptPortW( ) オプションポート２バイト読出し 

mct110_wOptPortB( ) オプションポート１バイト書込み 

mct110_wOptPortW( ) オプションポート２バイト書込み 

２０ 
mct110_rCenPortW( ) センターデバイス指定ポート２バイト読出し 

mct110_wCenPortW( ) センターデバイス指定ポート２バイト書込み 

表６．５－１   ドライバ関数一覧 
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６．５．２ ドライバ関数の戻り値一覧 

ドライバの諸関数を使用する時，関数の戻り値が異常値（'０'以外）であった場合には，異常内容に対応した処理を行

います．なお，装置に起因する異常はこの異常報告に含まれません．個々の要因毎に，異常発生内容を明確にすると共

に，適切な処置が求められます． 

 

No 
戻り値 

異常内容と確認項目 
記号表記 Ｈｅｘ 

1 NO_ERROR 00000000 
正常 

異常は発生していません 

2 NOT_FOUND 00000001 
デバイスドライバが存在しない 

◎デバイスドライバがインストールされていない 
◎デバイスドライバが所定のフォルダに格納されていない 

3 ALREADY_OPENED 00000002 

既にオープン済のデバイスをオープン 

◎オープン済みデバイスに更にオープン指令 
◇オープンしたデバイスはクローズするまで使用 
（多重のオープンは禁止） 
◎ボード２枚以上使用する場合,オープンするデバイス情報の 
更新を確認します． 

4 INSUFFICIENT_MEMORY 00000004 

デバイス情報格納メモリが不足 

◎アプリケーション用のメモリ不足 
◇パソコン主記憶メモリの不足 
◎システムリソース（ＯＳ用メモリ)の不足 
◇多数のアプリケーション起動 
◇１度に多数のウィンドウを開いた 

5 INVALID_HANDLE 00000008 
無効なデバイスハンドルを指定 

◎デバイスオープンで得られた"デバイスハンドル"の不使用 
◎このデバイスは既にクローズされている 

6 NOT_READY 00000010 

デバイスの入出力ポートが使用できない 

◎デバイス（ボード）内部の入出力ポートがない 
（システム不整合が考えられます．弊社までご連絡下さい） 

7 ILLEGAL_DEVICE 00000020 

ボード固有情報が不正 

◎デバイス情報は正常ですが,ボード機能が不一致です 
（システム不整合が考えられます．弊社までご連絡下さい） 

8 ILLEGAL_ADDRESS 00000040 不正なアドレス 

9 ILLEGAL_IRQNUM 00000080 不正なIRQ番号 

10 ILLEGAL_PARAM 00000100 
関数の引数の値が異常 

◇その他引数の設定値を確認 

11 CYC_COM_ERROR 00010000 

サイクリック通信エラー 

◎スレーブの電源が入っていない 
◎通信ケーブルが断線している 
◎通信ケーブルにノイズが入っている 

12 CYC_COM_STOP 00020000 
サイクリック通信停止中 

◎サイクリック通信がスタートされていない状態でデータ通信をし
ようとした 

13 DATA_COM_ERROR 00040000 データ通信エラー 

14 COM_OTHER ERROR 00080000 
その他の通信エラー 

◎センター割込ステータスで詳細を確認して下さい 

15 OTHER_ERROR 80000000 その他のエラー 

表６．５－２   ドライバ関数の戻り値 
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６．５．３ ドライバ関数仕様 

ここではＶＣ＋＋表記で説明します．ＶＢ，ＶＢ．ＮＥＴを使用される場合，データ型の対応は下表の通りです． 

■ 引数のデータ型，１６進数表記の対応 

言 語 ＶＣ＋＋言語 ＶＢ ＶＢ．ＮＥＴ 

 ８bit BYTE Byte Byte 

データ型 １６bit WORD Integer Short 

 ３２bit DWORD Long Integer 

データ 例 0x0000 &H0 &H0 

  0x1000 &H1000 &H1000 

 

（１） mct110_GetMstBrdCount ( )  ＭＣＡＴ枚数の取得 

機 能 現在システムに装着されているＭＣＡＴ枚数を取得します． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 
ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ＧｅｔＭｓｔＢｒｄＣｏｕｎｔ 

（ ＤＷＯＲＤ＊ ｃｏｕｎｔ ); 

引 数 ＤＷＯＲＤ＊ ｃｏｕｎｔ ・・ 取得したＭＣＡＴ枚数の格納アドレス 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ ｃｏｕｎｔ;  // ＭＮＴの枚数 

ＤＷＯＲＤ ｒｅｔ;    // 関数の戻り値 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ＧｅｔＭｓｔＢｒｄＣｏｕｎｔ( ＆ｃｏｕｎｔ ); 

 

（２） mct110_GetMstBrdInfo ( )  ＭＣＡＴのデバイス情報の取得 

機 能 現在システムに装着されているＭＣＡＴのデバイス情報を取得します． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 
ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ＧｅｔＭｓｔＢｒｄＩｎｆｏ 

（ ＤＷＯＲＤ＊ ｃｏｕｎｔ，ＨＭＣＴ１１０ＩＮＦＯ＊ ｈＩｎｆｏ ); 

引 数 
ＤＷＯＲＤ＊        ｃｏｕｎｔ・・ 取得したＭＣＡＴ枚数の格納アドレス 

ＨＭＣＴ１１０ＩＮＦＯ＊ ｈＩｎｆｏ・・ 取得したＭＣＡＴのデバイス情報の先頭ｱﾄﾞﾚｽ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＭＣＡＴ１１０が２個ＰＣに装着されているとします． 

ＤＷＯＲＤ       ｃｏｕｎｔ＝２;     // ＭＣＡＴは２枚 

ＤＷＯＲＤ       ｒｅｔ;         // 関数の戻り値 

ＨＭＣＴ１１０ＩＮＦＯ ｈＭｃｔＩｎｆｏ［２］； //デバイス情報（２枚分） 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ＧｅｔＭｓｔＢｒｄＩｎｆｏ( ＆ｃｏｕｎｔ，＆ｈＭｃｔＩｎｆｏ［０］ ); 

 

 

（３） mct110_OpenMstBrd ( )   ＭＣＡＴのオープン 

機 能 ＭＣＡＴをオープンし，このＭＣＡＴのデバイスハンドルを取得します． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 
ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ＯｐｅｎＭｓｔＢｒｄ 

（ ＤＷＯＲＤ＊ ｈＤｅｖ，ＨＭＣＴ１１０ＩＮＦＯ＊ ｈＩｎｆｏ ); 

引 数 
ＤＷＯＲＤ＊        ｈＤｅｖ ・・ 取得したデバイスハンドルの格納アドレス 

ＨＭＣＴ１１０ＩＮＦＯ＊ ｈＩｎｆｏ・・ オープンするＭＣＡＴデバイス情報の先頭ｱﾄﾞﾚｽ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ ｒｅｔ;            // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ;           // デバイスハンドル 

ＨＭＣＴ１１０ＩＮＦＯ ｈＩｎｆｏ［２］；//デバイス情報（２枚分） 

// １枚目のＭＣＡＴをオープンします． 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ＯｐｅｎＭｓｔＢｒｄ( ＆ｈＤｅｖ，＆ｈＩｎｆｏ［０］ ); 

 

（４） mct110_CloseMstBrd ( )   ＭＣＡＴのクローズ 

機 能 ＭＣＡＴをクローズします． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｕｂｍｃｔ_ＣｌｏｓｅＭｓｔＢｒｄ（ ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ ); 

引 数 ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ     ・・ デバイスハンドル 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ ｒｅｔ;         // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ;        // デバイスハンドル 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ＣｌｏｓｅＭｓｔＢｒｄ( ｈＤｅｖ ); 

 

 

（５） mct110_rCenMsts ( )    センターメインステータス読出し 

機 能 センターメインステータスを読出します． 
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Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 
ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＣｅｎＭｓｔｓ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ＊ ｗＳｔｓ ); 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ   ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＬｉｎｅ  ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ＊ ｗＳｔｓ   ・・ センターメインステータス 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ ｒｅｔ；     // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ;    // デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｓｔｓ；     // センターメインステータス 

// センタメインステータス読出し 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ｒＣｅｎＭｓｔｓ( ｈＤｅｖ，０，＆ｓｔｓ ); 

 

 

（６） mct110_wCenCmd ( )     センターデバイスへのコマンド書込み 

機 能 センターデバイスへコマンドを書込みます． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 
ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＣｅｎＣｍｄ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＣｍｄ ); 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ   ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＬｉｎｅ  ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ  ｗＣｍｄ   ・・ センターデバイスコマンドコード 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ ｒｅｔ；         // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ;        // デバイスハンドル 

// ＭＣＡＴセンターデバイスのサイクリック通信開始（３０００ｈ） 

ｒｅｔ =ｍｃｔ１１０＿ｒＣｅｎＣｍｄ( ｈＤｅｖ，０，０ｘ３０００ ); 
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（７） mct110_rCenIsts ( )    センター割込ステータス読出し 

機 能 センター割込ステータスを読出します． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 
ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＣｅｎＩｓｔｓ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ＊ ｗＳｔｓ ); 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ   ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＬｉｎｅ  ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ＊ ｗＳｔｓ   ・・ センター割込ステータス 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ ｒｅｔ；    // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ;   // デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｓｔｓ；    // センター割込ステータス 

// ＭＣＡＴセンター割込ステータス読出し 

ｒｅｔ =ｍｃｔ１１０＿ｒＣｅｎＩｓｔｓ( ｈＤｅｖ，０，＆ｓｔｓ ); 

 

（８） mct110_rCenBuf ( )     センターデバイスの入出力バッファ読出し 

    mct110_wCenBuf ( )     センターデバイスの入出力バッファ書込み 

機 能 センターデバイスの入出力バッファを読出し，または書込みます． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＣｅｎＢｕｆ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ＊ ｗＩｎＢｕｆ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＣｅｎＢｕｆ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ  ｗＯｕｔＢｕｆ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ    ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ   ｗＬｉｎｅ   ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ＊  ｗＩｎＢｕｆ  ・・ センターデバイス入出力バッファ読出しデータ 

ＷＯＲＤ   ｗＯｕｔＢｕｆ ・・ センターデバイス入出力バッファ書込みデータ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；      // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;     // デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ   ｗＢｕｆ；     // センターデバイス入出力バッファ読出しデータ 

// ＭＣＡＴセンターデバイスの入出力バッファ読出し 

ｒｅｔ =ｍｃｔ１１０＿ｒＣｅｎＢｕｆ( ｈＤｅｖ，０，＆ｗＢｕｆ ); 

 

（９） mct110_rCenRFifo ( )    センターデバイスの受信用FIFO読出し 

    mct110_wCenSFifo ( )    センターデバイスの送信用FIFO書込み 

機 能 
センターデバイスの受信用FIFOから読出します． 

センターデバイスの送信用FIFOへ書込みます． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩｍｃｔ１１０_ｒＣｅｎＲＦｉｆｏ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ＊ ｗＲｅｃｅｉｖｅ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＣｅｎＳＦｉｆｏ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ  ｗＳｅｎｄ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ    ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ   ｗＬｉｎｅ   ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ＊  ｗＲｅｃｅｉｖｅ・・ センターデバイス受信用FIFO読出しデータ 

ＷＯＲＤ   ｗＳｅｎｄ   ・・ センターデバイス送信用FIFO書込みデータ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；         // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;        // デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ   ｗＤａｔａ；       // 受信用FIFO読出しデータ 

// ＭＣＡＴセンターデバイスの受信用FIFO読出し 

ｒｅｔ =ｍｃｔ１１０＿ｒＣｅｎＲＦｉｆｏ( ｈＤｅｖ，０，＆ｗＤａｔａ ); 
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（１０）mct110_rLclCycErr ( )   サイクリック通信エラーフラグ読出し 

    mct110_wLclCycErr ( )   サイクリック通信エラーフラグリセット 

機 能 
サイクリック通信エラーフラグを読出します． 

サイクリック通信エラーフラグをリセットします． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＬｃｌＣｙｃＥｒｒ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄＰｒｍ，ＷＯＲＤ＊ ｗＦｌａｇ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＬｃｌＣｙｃＥｒｒ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄＰｒｍ，ＷＯＲＤ  ｗＦｌａｇ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ   ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＬｉｎｅ  ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ  ｗＭｉｄＰｒｍ・・ モジュールＩＤ（ＭＩＤ）指定パラメータ 

（０：ＭＩＤ＝ ０～１５，１：ＭＩＤ＝１６～３１， 

２：ＭＩＤ＝３２～４７，３：ＭＩＤ＝４９～６３ ) 

ＷＯＲＤ＊ ｗＦｌａｇ  ・・ エラーフラグ 

ＷＯＲＤ  ｗＦｌａｇ  ・・ エラーフラグ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；        // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;       // デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ   ｗＦｌａｇ；      // サイクリック通信エラーフラグ 

// ＭＣＡＴＭＩＤ＝０～１５のサイクリック通信エラーフラグ読出し 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ｒＬｃｌＣｙｃＥｒｒ( ｈＤｅｖ，０，０，＆ｗＦｌａｇ ); 

備 考 読み出されたエラーフラグのデータを書込むことでエラーフラグをリセットします． 

 

（１１）mct110_rLclInfo ( )    ローカルデバイス情報読出し 

    mct110_wLclInfo ( )    ローカルデバイス情報書込み 

機 能 
ＭＣＡＴに接続されているローカルデバイス情報を読出します． 

ＭＣＡＴに接続されているローカルデバイス情報を書込みます． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＬｃｌＩｎｆｏ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄ，ＢＹＴＥ＊ ｂｙＤａｔａ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＬｃｌＩｎｆｏ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄ，ＢＹＴＥ  ｂｙＤａｔａ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ  ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＬｉｎｅ ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ  ｗＭｉｄ  ・・ モジュールＩＤ(０：ＭＩＤ＝０，・・・，６３：ＭＩＤ＝６３) 

ＢＹＴＥ＊ ｂｙＤａｔａ・・ ローカルデバイス情報 

ＢＹＴＥ  ｂｙＤａｔａ・・ ローカルデバイス情報 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；         // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;        // デバイスハンドル 

ＢＹＴＥ   ｂｙＤａｔａ；      // ローカルデバイス情報 

// ＭＣＡＴデバイス０のローカルデバイス情報読出し 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ｒＬｃｌＩｎｆｏ( ｈＤｅｖ，０，０，＆ｂｙＤａｔａ ); 

備 考 
モジュールＩＤは０～６３まで指定できますが，１ライン接続できるモジュールは 

３２個までです． 
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（１２）mct110_rLclSetInt ( )    ローカルデバイス入力ポート変化割込設定状態読出し 

    mct110_wLclSetInt ( )    ローカルデバイス入力ポート変化割込設定書込み 

機 能 
指定したローカルデバイスのポートの入力変化割込設定状態を読み出します． 

指定したローカルデバイスのポートの入力変化割込を設定します． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＬｃｌＳｅｔＩｎｔ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄＰｒｍ，ＷＯＲＤ＊ ｗＤａｔａ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＬｃｌＳｅｔＩｎｔ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄＰｒｍ，ＷＯＲＤ  ｗＤａｔａ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ   ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＬｉｎｅ  ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ  ｗＭｉｄＰｒｍ・・ モジュールＩＤ（ＭＩＤ）指定パラメータ 

（ ０：ＭＩＤ＝ ０～ ３， １：ＭＩＤ＝ ４～ ７ 

２：ＭＩＤ＝ ８～１１， ３：ＭＩＤ＝１２～１５， 

４：ＭＩＤ＝１６～１９， ５：ＭＩＤ＝２０～２３， 

６：ＭＩＤ＝２４～２７， ７：ＭＩＤ＝２８～３１， 

８：ＭＩＤ＝３２～３５， ９：ＭＩＤ＝３６～３９， 

１０：ＭＩＤ＝４０～４３，１１：ＭＩＤ＝４４～４７， 

１２：ＭＩＤ＝４８～５１，１３：ＭＩＤ＝５２～５５， 

１４：ＭＩＤ＝５６～５９，１５：ＭＩＤ＝６０～６３ ） 

ＷＯＲＤ＊ ｗＤａｔａ  ・・ ローカルデバイス４個分(１６ポート)入力変化割込設定状態 

ＷＯＲＤ  ｗＤａｔａ  ・・ ローカルデバイス４個分(１６ポート)入力変化割込設定データ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；        // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;       // デバイスハンドル 
 

// ＭＣＡＴデバイス０のポート０の入力変化を監視設定 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ｗＬｃｌＳｅｔＩｎｔ( ｈＤｅｖ，０，０，０ｘ０００１ ); 

備 考 

１．入力変化割込設定データ 

例．ＤＩＯデバイス，ｗＭｉｄＰｒｍ＝０の時 
 デバイス３ デバイス２ デバイス１ デバイス０ 
ｂｉｔ 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

                 

 

ポート３ 

ポート２ 

ポート１ 

ポート０ 

 

２．モジュールＩＤは０～６３まで指定できますが，１ライン接続できるモジュール 

は３２個までです． 
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（１３）mct110_rLclInt ( )     ローカルデバイス入力ポート変化フラグ読出し 

    mct110_wLclInt ( )     ローカルデバイス入力ポート変化フラグリセット 

機 能 
指定したローカルデバイスのポートの入力ポート変化フラグを読み出します． 

指定したローカルデバイスのポートの入力ポート変化フラグをリセットします． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＬｃｌＩｎｔ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄＰｒｍ，ＷＯＲＤ＊ ｗＦｌａｇ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＬｃｌＩｎｔ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄＰｒｍ，ＷＯＲＤ  ｗＦｌａｇ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ   ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＬｉｎｅ  ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ  ｗＭｉｄＰｒｍ・・ モジュールＩＤ指定パラメータ 

（ ０：ＭＩＤ＝ ０～ ３， １：ＭＩＤ＝ ４～ ７ 

２：ＭＩＤ＝ ８～１１， ３：ＭＩＤ＝１２～１５， 

４：ＭＩＤ＝１６～１９， ５：ＭＩＤ＝２０～２３， 

６：ＭＩＤ＝２４～２７， ７：ＭＩＤ＝２８～３１， 

８：ＭＩＤ＝３２～３５， ９：ＭＩＤ＝３６～３９， 

１０：ＭＩＤ＝４０～４３，１１：ＭＩＤ＝４４～４７， 

１２：ＭＩＤ＝４８～５１，１３：ＭＩＤ＝５２～５５， 

１４：ＭＩＤ＝５６～５９，１５：ＭＩＤ＝６０～６３ ） 

ＷＯＲＤ＊ ｗＦｌａｇ  ・・ ローカルデバイス４個分(１６ポート)入力ﾎﾟｰﾄ変化フラグ 

ＷＯＲＤ  ｗＦｌａｇ  ・・ ローカルデバイス４個分(１６ポート)入力ﾎﾟｰﾄ変化フラグ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；        // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;       // デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ   ｗＦｌａｇ；      // 入力変化フラグ 

ＢＹＴＥ   ｂｙＤａｔａ；     // 入力ポートデータ 

// ＭＣＡＴデバイス０～３のポート０～３の入力変化を監視 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ｒＬｃｌＩｎｔ( ｈＤｅｖ，０，０，＆ｗＦｌａｇ ); 

ｉｆ（ｗＦｌａｇ ＆ ０ｘ０００１） ｛    // デバイス０のポート０に入力変化があった 

  // デバイス０のポート０読出し 

  ｒｅｔ=ｍｃｔ１１０＿ｒＩｏＰｏｒｔＢ( ｈＤｅｖ，０，０，０，＆ｂｙＤａｔａ )； 

  ｒｅｔ=ｍｃｔ１１０＿ｗＬｃｌＩｎｔ( ｈＤｅｖ，０，０，ｗＦｌａｇ ); // フラグリセット 

｝ 

備 考 

１．読み出された入力ﾎﾟｰﾄ変化フラグのデータを書込むことで入力ﾎﾟｰﾄ変化フラグをリセット 

します． 

２．入力ﾎﾟｰﾄ変化フラグ 

例．ＤＩＯデバイス，ｗＭｉｄＰｒｍ＝０の時 
 デバイス３ デバイス２ デバイス１ デバイス０ 
ｂｉｔ 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

                 

 

                       ポート３ 

                       ポート２ 

                       ポート１ 

                       ポート０ 

３．モジュールＩＤは０～６３まで指定できますが，１ラインに接続できるモジュール 

は３２個までです． 
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（１４）mct110_rIoPortB ( )    ＤＩＯデバイスポート１バイト読出し 

    mct110_rIoPortW ( )    ＤＩＯデバイスポート２バイト読出し 

    mct110_wIoPortB ( )    ＤＩＯデバイスポート１バイト書込み 

    mct110_wIoPortW ( )    ＤＩＯデバイスポート２バイト書込み 

機 能 
指定したＤＩＯデバイスのポートから読出します． 

指定したＤＩＯデバイスのポートへ書込みます． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩｍｃｔ１１０_ｒＩｏＰｏｒｔＢ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄ，ＷＯＲＤ ｗＰｒｔＮｏ， 

ＢＹＴＥ＊ ｂｙＤａｔａ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＩｏＰｏｒｔＷ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄ，ＷＯＲＤ ｗＰｒｔＮｏ， 

ＷＯＲＤ＊ ｗＤａｔａ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＩｏＰｏｒｔＢ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄ，ＷＯＲＤ ｗＰｒｔＮｏ， 

ＢＹＴＥ ｂｙＤａｔａ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＩｏＰｏｒｔＷ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄ，ＷＯＲＤ ｗＰｒｔＮｏ， 

ＷＯＲＤ ｗＤａｔａ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ  ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＬｉｎｅ ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ  ｗＭｉｄ  ・・ モジュールＩＤ(０：ＭＩＤ＝０，・・・，６３：ＭＩＤ＝６３) 

ＷＯＲＤ  ｗＰｒｔＮｏ・・ ポート番号(０：ポート０，・・・，３：ポート３) 

ＢＹＴＥ＊ ｂｙＤａｔａ・・ 読出されたポートデータ(１バイト)の格納アドレス 

ＢＹＴＥ  ｂｙＤａｔａ・・ 書込むポートデータ(１バイト) 

ＷＯＲＤ＊ ｗＤａｔａ ・・ 読出されたポートデータ(２バイト)の格納アドレス 

ＷＯＲＤ  ｗＤａｔａ ・・ 書込むポートデータ(２バイト) 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；        // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;       // デバイスハンドル 

ＢＹＴＥ   ｂｙＤａｔａ；     // 入力ポートデータ 

// デバイス０のポート０（汎用入力状態）読出し 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ｒＩｏＰｏｒｔＢ( ｈＤｅｖ，０，０，０，＆ｂｙＤａｔａ )； 

備 考 
モジュールＩＤは０～６３まで指定できますが，１ラインに接続できるモジュールは 

３２個までです． 
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（１５）mct110_rPclPort ( )    モーションデバイス入出力ポートからの１バイト読出し 

    mct110_wPclPort ( )    モーションデバイス出力ポートへ１バイト書込み 

機 能 
指定したモーションデバイスの汎用入出力ポートから読出します． 

指定したモーションデバイスの汎用出力ポートへ書込みます． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＰｃｌＰｏｒｔ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄ，ＢＹＴＥ＊ ｂｙＤａｔａ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＰｃｌＰｏｒｔ 
（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄ，ＢＹＴＥ＊ ｂｙＤａｔａ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ  ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＬｉｎｅ ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ  ｗＭｉｄ  ・・ モジュールＩＤ(０：ＭＩＤ＝０，・・・，６３：ＭＩＤ＝６３) 

ＢＹＴＥ＊ ｂｙＤａｔａ・・ 入出力ポートから読出されたデータ(１バイト)の格納アドレス 

ＢＹＴＥ  ｂｙＤａｔａ・・ 出力ポートへ書込むデータ(１バイト) 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；        // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;       // デバイスハンドル 

ＢＹＴＥ   ｂｙＤａｔａ；     // 入力ポートデータ 

// デバイス０の出力ポートへ書込み（汎用出力） 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ｗＰｃｌＰｏｒｔ( ｈＤｅｖ，０，０，０ｘ０１ )； 

備 考 
モジュールＩＤは０～６３まで指定できますが，１ラインに接続できるモジュールは３２個までで

す． 

 

（１６）mct110_rPclMsts ( )    モーションメインステータスの読出し 

機 能 指定したモーションデバイスのモーションメインステータスを読出します． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 
ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＰｃｌＭｓｔｓ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄ，ＷＯＲＤ＊ ｗＳｔｓ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ  ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＬｉｎｅ ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ  ｗＭｉｄ  ・・ モジュールＩＤ(０：ＭＩＤ＝０，・・・，６３：ＭＩＤ＝６３) 

ＷＯＲＤ＊ ｗＳｔｓ  ・・ モーションメインステータスの格納アドレス 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；        // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;       // デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ   ｗＳｔｓ；       // モーションメインステータス 

// デバイス０のモーションメインステータス読出し 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ｒＰｃｌＭｓｔｓ( ｈＤｅｖ，０，０，＆ｗＳｔｓ )； 

備 考 
モジュールＩＤは０～６３まで指定できますが，１ラインに接続できるモジュールは３２個までで

す． 
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（１７）mct110_wPclCmd ( )     モーションデバイス制御コマンド書込み 

機 能 指定したモーションデバイスへ制御コマンドを書込みます． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 
ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＰｃｌＣｍｄ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄ，ＷＯＲＤ ｗＣｍｄ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＬｉｎｅ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ  ｗＭｉｄ ・・ モジュールＩＤ(０：ＭＩＤ＝０，・・・，６３：ＭＩＤ＝６３) 

ＷＯＲＤ  ｗＣｍｄ ・・ 制御コマンドコード 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；        // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;       // デバイスハンドル 

// ＭＣＡＴデバイス０へ制御コマンド書込み 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ｗＰｃｌＣｍｄ( ｈＤｅｖ，０，０，０ｘ００４９ )； // 即停止 

備 考 

モジュールＩＤは０～６３まで指定できますが，１ライン接続できるモジュールは３２個までで

す． 

注意：この関数を使用する場合はＲＥＮＶ０(９)＝“０”（ＣＥＮＤ,ＢＲＫＦ,ＥＤＴＥ, 

ＥＲＡＥ,ＣＡＥＲ読出し自動クリア）にして使用して下さい． 

 

 

（１８）mct110_rPclReg ( )     モーションデバイスレジスタからの読出し 

    mct110_wPclReg ( )     モーションデバイスレジスタへの書込み 

機 能 
指定したモーションデバイスのレジスタから読出します． 

指定したモーションデバイスのレジスタへ書込みます． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＰｃｌＲｅｇ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄ，ＷＯＲＤ ｗＣｍｄ， 

ＤＷＯＲＤ＊ ｄｗＲｅｇ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＰｃｌＣｍｄ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，ＷＯＲＤ ｗＭｉｄ，ＷＯＲＤ ｗＣｍｄ， 

ＤＷＯＲＤ  ｄｗＲｅｇ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ  ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ   ｗＬｉｎｅ ・・ 予約（常に０を設定してください） 

ＷＯＲＤ   ｗＭｉｄ  ・・ モジュールＩＤ(０：ＭＩＤ＝０，・・・，６３：ＭＩＤ＝６３) 

ＷＯＲＤ   ｗＣｍｄ  ・・ レジスタ制御コマンドコード 

ＤＷＯＲＤ＊ ｄｗＲｅｇ ・・ レジスタから読み出されたレジスタデータの格納アドレス 

ＤＷＯＲＤ  ｄｗＲｅｇ ・・ レジスタへ書込むレジスタデータ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；        // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;       // デバイスハンドル 

// ＭＣＡＴデバイス０のＲＭＶレジスタへ書込み 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ｗＰｃｌＲｅｇ( ｈＤｅｖ，０，０，０ｘ９０，１０００ )； 

備 考 

モジュールＩＤは０～６３まで指定できますが，１ラインに接続できるモジュールは３２個までで

す． 

注意：この関数を使用する場合はＲＥＮＶ０(９)＝“０”（ＣＥＮＤ,ＢＲＫＦ,ＥＤＴＥ, 

ＥＲＡＥ,ＣＡＥＲ読出し自動クリア）にして使用して下さい． 
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（１９）mct110_rOptPortB ( )    オプションポート１バイト読出し 

    mct110_rOptPortW ( )    オプションポート２バイト読出し 

    mct110_wOptPortB ( )    オプションポート１バイト書込み 

    mct110_wOptPortW ( )    オプションポート２バイト書込み 

機 能 
指定したマスターボードのオプションポートから読出します． 

指定したマスターボードのオプションポートへ書込みます． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＯｐｔＰｏｒｔＢ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＡｄｒｓ，ＢＹＴＥ＊ ｂｙＤａｔａ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＯｐｔＰｏｒｔＷ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＡｄｒｓ，ＷＯＲＤ＊ ｗＤａｔａ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＯｐｔＰｏｒｔＢ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＡｄｒｓ，ＢＹＴＥ  ｂｙＤａｔａ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＯｐｔＰｏｒｔＷ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＡｄｒｓ，ＷＯＲＤ  ｗＤａｔａ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ    ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＡｄｒｓ   ・・ オプションポート部ボード内アドレス 

ＢＹＴＥ＊ ｂｙＤａｔａ  ・・ 読出しデータ（１バイト） 

ＷＯＲＤ＊ ｗＤａｔａ   ・・ 読出しデータ（２バイト） 

ＢＹＴＥ  ｂｙＤａｔａ  ・・ 書込みデータ（１バイト） 

ＷＯＲＤ  ｗＤａｔａ   ・・ 書込みデータ（２バイト） 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；      // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;     // デバイスハンドル 

// オプションポートへ書込み 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ｗＯｐｔＰｏｒｔＢ( ｈＤｅｖ，０ｘ００１０，１ )； // ＯＵＴ１出力 

備 考  

 

 

（２０）mct110_rCenPortW ( )    センターデバイス指定ポート２バイト読出し 

    mct110_wCenPortW ( )    センターデバイス指定ポート２バイト書込み 

機 能 
センターデバイスの指定ポートから読出します． 

センターデバイスの指定ポートへ書込みます． 

Ｗｉｎ 

ＶＣ＋＋ 

書 式 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｒＣｅｎＰｏｒｔＷ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＡｄｒｓ，ＷＯＲＤ＊ ｗＤａｔａ ）; 

ＤＷＯＲＤ ＷＩＮＡＰＩ ｍｃｔ１１０_ｗＣｅｎＰｏｒｔＷ 

（ ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＡｄｒｓ，ＷＯＲＤ  ｗＤａｔａ ）; 

引 数 

ＤＷＯＲＤ ｈＤｅｖ    ・・ デバイスハンドル 

ＷＯＲＤ  ｗＡｄｒｓ   ・・ センターデバイス部ボード内アドレス 

ＷＯＲＤ＊ ｗＤａｔａ   ・・ 読出しデータ（２バイト） 

ＷＯＲＤ  ｗＤａｔａ   ・・ 書込みデータ（２バイト） 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「７．２ ドライバ関数の戻り値」参照 

呼出例 

ＤＷＯＲＤ  ｒｅｔ；      // 関数の戻り値 

ＤＷＯＲＤ  ｈＤｅｖ;     // デバイスハンドル 

// センターデバイス送信用ＦＩＦＯにデータ書込み 

ｒｅｔ = ｍｃｔ１１０＿ｗＣｅｎＰｏｒｔＷ( ｈＤｅｖ，０ｘ０００６，０ｘ００９０ )； 

備 考  
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６．６ ライブラリ関数 

ライブラリ関数はドライバ関数で構成され，モーションモジュールＨＭＧ－Ｐｘの初期化，原点復帰，位置決め動作等

の基本的な動作を制御することができます．また各開発言語用ライブラリ関数の仕様は同様になっています． 

６．６．１ ライブラリ関数一覧 

No  関数名 機 能 備 考 
1 デバイス関係 h1px_DevOpenEx マスターボードのオープンとモーションモジュール初期化  
2  h1px_DevClose マスターボードのクローズ  
3  h1px_SetOrgMode 原点復帰モードの設定  
4  h1px_SetEls ＥＬＳ入力の設定  
5  h1px_SetOls ＯＬＳ入力の設定  
6  h1px_SetDls ＤＬＳ入力の設定  
7  h1px_SetLtc Ｌｔｃｈ入力の設定  
8  h1px_SetClr ＣＬＲ入力の設定  
9  h1px_SetCmp コンパレータ条件の設定  
10 初期設定 h1px_SetEz エンコーダＺ相の設定  
11  h1px_SetInpos ＩＮＰＯＳ入力の設定  
12  h1px_SetSvAlm ＳＶＡＬＭ入力の設定  
13  h1px_SetSvCtrCl ＳＶＣＴＲＣＬ出力の設定  
14  h1px_SetSvRdy ＳＶＲＤＹ入力の設定  
15  h1px_SetCmdPulse 指令パルス出力形式の設定  
16  h1px_SetAccProfile Ｓ字／直線加減速の切替  
17  h1px_SetAutoDec 減速開始点の計算の自動／マニュアル切替  
18  h1px_SetSls ソフトウェアリミットの設定  
19  h1px_SetCtr3 カウンタ３の入力ソースの設定  
20  h1px_SetFhAdj ＦＨ補正機能のＯＮ／ＯＦＦ  
21  h1px_ReadMainSts メインステータスの読出し  
22  h1px_ReadErrorSts エラーステータスの読出し  
23  h1px_ReadEventSts イベントステータスの読出し  
24 状態読出し h1px_ReadExSts 拡張ステータスの読出し  
25  h1px_ReadOutp 出力ポート状態読出し  
26  h1px_ReadSpd 指令速度の読出し  
27  h1px_ReadCtr カウンタの読出し  
28  h1px_SetFLSpd ベース速度  
29  h1px_SetAuxSpd 補助速度の設定  
30  h1px_SetAccRate 加速レートの設定  
31  h1px_SetDecRate 減速レートの設定  
32  h1px_SetMult 倍率設定値の設定  
33  h1px_SetEventMask イベントマスクの設定  
34 動作設定 h1px_SetDecPoint 減速開始点の設定  
35  h1px_WritOpeMode 動作モードの設定  
36  h1px_WritSta STA入力時の動作設定  
37  h1px_WritStp STP入力時の動作設定とSTP自動出力の設定  
38  h1px_WritFHSpd 動作速度の設定  
39  h1px_WritPos 移動量の設定  
40  h1px_WritCtr カウンタプリセット  

41  h1px_DecStop 減速停止  

42  h1px_QuickStop 即停止  
43  h1px_EmgStop 非常停止  
44  h1px_AccStart 加速スタート  
45  h1px_CnstStartFH ＦＨ定速スタート  
46  h1px_CnstStartFL ＦＬ定速スタート  
47  h1px_MvAccStart 移動量設定＋加速スタート  
48  h1px_MvCnstStartFH 移動量設定＋ＦＨ定速スタート  
49  h1px_MvCnstStartFL 移動量設定＋ＦＬ定速スタート  
50  h1px_SetGroup グループ設定  
51 動作制御指令 h1px_GrpStop グループ停止  
52  h1px_GrpAccStart グループ加速スタート  
53  h1px_GrpCnstStartFH グループＦＨ定速スタート  
54  h1px_GrpCnstStartFL グループＦＬ定速スタート  
55  h1px_SvOn サーボオン  
56  h1px_SvOff サーボオフ  
57  h1px_SvResetOn サーボリセットオン  
58  h1px_SvResetOff サーボリセットオフ  
59  h1px_SvTlOn サーボトルク制限オン  
60  h1px_SvTlOff サーボトルク制限オフ  
61  h1px_SvGainOn サーボゲイン切替オン  
62  h1px_SvGainOff サーボゲイン切替オフ  
63  h1px_PMOn パルスモータ励磁オン  
64  h1px_PMOff パルスモータ励磁オフ  
65 加減速レート計算 h1px_CalAccRate 加減速レート計算  
66 減速開始点計算 h1px_CalDecPoint 減速開始点計算  

表６．６－１   ライブラリ関数一覧 
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６．６．２ ライブラリ関数の戻り値 

ライブラリ関数を使用する時，関数の戻り値が異常値（'０'以外）であった場合には，異常内容に対応した処理を行い

ます．複数のエラー要因がある時に，戻り値はORされて戻る場合があります． 

なお，装置に起因する異常はこの異常報告に含まれません．個々の要因毎に，異常発生内容を明確にすると共に，適切

な処置が求められます． 

No 
戻り値 

異常内容と確認項目 
記号表記 Ｈｅｘ 

1 NO_ERROR 00000000 
正常 

異常は発生していません 

2 NOT_FOUND 00000001 

デバイスドライバが存在しない 

◎デバイスドライバがインストールされていない 

◎デバイスドライバが所定のフォルダに格納されていない 

3 ALREADY_OPENED 00000002 

既にオープン済のデバイスをオープン 

◎オープン済みデバイスに更にオープン指令 

◇オープンしたデバイスはクローズするまで使用 

（多重のオープンは禁止） 

◎ボード２枚以上使用する場合,オープンするデバイス情報の 

更新を確認します． 

4 INSUFFICIENT_MEMORY 00000004 

デバイス情報格納メモリが不足 

◎アプリケーション用のメモリ不足 

◇パソコン主記憶メモリの不足 

◎システムリソース（ＯＳ用メモリ)の不足 

◇多数のアプリケーション起動 

◇１度に多数のウィンドウを開いた 

5 INVALID_HANDLE 00000008 

無効なデバイスハンドルを指定 

◎デバイスオープンで得られた"デバイスハンドル"の不使用 

◎このデバイスは既にクローズされている 

6 NOT_READY 00000010 

デバイスの入出力ポートが使用できない 

◎デバイス（ボード）内部の入出力ポートがない 

（システム不整合が考えられます．弊社までご連絡下さい） 

7 ILLEGAL_DEVICE 00000020 

ボード固有情報が不正 

◎デバイス情報は正常ですが,ボード機能が不一致です 

（システム不整合が考えられます．弊社までご連絡下さい） 

8 ILLEGAL_ADDRESS 00000040 不正なアドレス 

9 ILLEGAL_IRQNUM 00000080 不正なIRQ番号 

10 ILLEGAL_PARAM 00000100 
関数の引数の値が異常 

◇その他引数の設定値を確認 

11 CYC_COM_ERROR 00010000 

サイクリック通信エラー 

◎スレーブの電源が入っていない 

◎通信ケーブルが断線している 

◎通信ケーブルにノイズが入っている 

12 CYC_COM_STOP 00020000 
サイクリック通信停止中 

◎サイクリック通信がスタートされていない状態でデータ通信をしようとした 

13 DATA_COM_ERROR 00040000 データ通信エラー 

14 COM_OTHER ERROR 00080000 
その他の通信エラー 

◎センター割込ステータスで詳細を確認して下さい 

15 MODULE_OVERCOUNT 00100000 
１ラインに接続されているモジュールの数が３３個以上 

◎１ラインに接続できるモジュールの数は３２個以下です． 

16 MODULE_COUNT_ERROR 00200000 
モジュールの数が合いません．モジュールのID設定，モジュールの接続， 

電源供給状態，ｹｰﾌﾞﾙ等確認して下さい． 

17 ILL_ACCESS_COM 00400000 通信中の不正なアクセス 

18 SEND_DATA_NONUSE 00800000 未使用デバイスにデータ送信 

19 OTHER_ERROR 80000000 その他のエラー 

表６．６－２   ライブラリ関数の戻り値 
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６．６．３ ライブラリ関数詳細 

ここではＶＣ＋＋表記で説明します．ＶＢ，ＶＢ．ＮＥＴを使用される場合，データ型の対応は下表の通りです． 

■ 引数のデータ型，１６進数表記の対応 

言 語 ＶＣ＋＋言語 ＶＢ ＶＢ．ＮＥＴ 

 ８bit BYTE Byte Byte 

データ型 １６bit WORD Integer Short 

 ３２bit DWORD Long Integer 

データ 例 0x0000 &H0 &H0 

  0x1000 &H1000 &H1000 

 

■デバイス関係 

（ １ ）h1px_DevOpenEx（ ） デバイスのオープン，レジスタとオプションポートの初期化 

機 能 指定したデバイス情報を持つマスターボードをオープンし，他のマスターボードと識別するため

のデバイスハンドルを取得します．以降このデバイスハンドルは，このマスターボードにアクセ

スするために使用します．またオープンしたマスターボードに接続されたモーションモジュール

の初期化（※１）をします． 

書 式 DWORD h1px_DevOpenEx( DWORD* hDevID, HMCT110INFO* hInfo ); 

引 数 ◆DWORD*       hDevID ・・デバイスハンドル 
◆HMCT110INFO*  hInfo  ・・オープンするデバイス情報構造体のポインタ 
◆HMCT110INFO*  hMdl   ・・オープンするモジュール情報構造体のポインタ 

備 考 ＜呼び出し例＞ 

パソコンにマスターボードが２枚装着されていることを想定します． 

デバイス情報構造体として HMCT110INFO型の配列 hInfo[2]，モジュール情報構造体として

HUBMDLINFO 型の配列 hMdl[2]を準備し，これらの中には既に情報が入っているものとします． 
DWORD    ret;            //関数の戻り値 
DWORD    hDevID[2];      //デバイスハンドル取得エリア 

ret = h1px_DevOpenEx( hDevID[0], &hInfo[0], &hMdl[0] );    //１番目のデバイスオープン 
ret = h1px_DevOpenEx( hDevID[1], &hInfo[1], &hMdl[1] );    //２番目のデバイスオープン 

 

 

【モーションモジュールのレジスタの初期値（※１）】 

レジスタ 内容 レジスタ初期値 備  考 

RFL ベース速度  ２００  ２００ｐｐｓ 

RFH 動作速度 ２０００ ２０００ｐｐｓ 

RUR 加速レート １３８７ 200pps→2,000ppsの加減速時間約500msec（直線加減速時） 

RMG 速度倍率 １９９ １倍 

RFA 補助速度  ２００  ２００ｐｐｓ 

RENV1 環境設定１ ０ｘ０１４３４００４ 

指令ﾊﾟﾙｽ出力形式：CW/CCW，SVCTRCL自動出力しない， 
SVCTRCL出力ﾊﾟﾙｽ幅:13ms，DLS,OLS,SVALM:B接， 

ELS,SVALM入力時即停止，DLSﾗｯﾁしない，SVRDY,INPOS:A接，
LATC,CLR:立下りｴｯｼﾞ 

RENV2 環境設定２ ０ｘ０００００４ＦＦ ｻｰﾎﾞＩ/F出力設定，エンコーダ入力４逓倍 

RENV3 環境設定３ ０ｘ００７００００２ 
原点復帰モード２(ＯＬＳ+Ｚ)， 
原点復帰完了時カウンタ１～３をクリア 

RIRQ イベントマスク設定 ０ｘ００００１ 正常停止時 

本表以外のレジスタは初期値０（レジスタの詳細は５．「ローカルデバイス」を参照） 

※１．レジスタの初期値は関数内で直接与えています． 

表６．６－３   モーションモジュールのレジスタの初期値 
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（ ２ ）h1px_DevClose（ ） デバイスのクローズ 

機 能 デバイスハンドルで指定されたマスターボードをクローズします． 

以降,このデバイスハンドルは無効となります． 

書 式 DWORD h1px_DevClose( DWORD hDevID ); 

引 数 ◆DWORD*  hDevID ・・デバイスハンドル 

備 考 デバイスのクローズ処理ではデバイスハンドルを無効にするのみで，パルス出力の停止や，サーボオフは

行いません．モーションモジュールに対する終了処理をした後でデバイスをクローズして下さい． 

 

■初期設定 

（ ３ ）h1px_SetOrgMode（ ） 原点復帰モードの設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの原点復帰モードを

設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetOrgMode( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wMode ); 

引 数 ◆DWORD*  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD    wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD    wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD    wMode  ・・原点復帰モード[ 0:ORGmode0, 1:ORGmode1, ～, 12:ORGmode12 ] 
(表６．２－５ 原点復帰方法，表６．２－５ 原点復帰方法(ＣＴＲ２参照方式)参照) 

備 考  

 

（ ４ ）h1px_SetEls（ ） ＥＬＳの設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのＥＬＳの入力極性

と入力停止方法を設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetEls( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wPol, WORD wStop ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wPol   ・・極性［ 0:Ｂ接，1:Ａ接 ］ 
◆WORD   wStop  ・・停止方法［ 0:即停止,1:減速停止 ］ 

備 考  

 

（ ５ ）h1px_SetOls（ ） ＯＬＳの設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのＯＬＳの入力極性

を設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetOls( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wPol ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wPol   ・・極性［ 0:Ｂ接，1:Ａ接 ］ 

備 考  
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（ ６ ）h1px_SetDls（ ） ＤＬＳの設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのＤＬＳの入力極性

を設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetDls( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wEnbl, WORD wPol, 
WORD wStop, WORD wLtc ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wEnbl  ・・DLS 有効／無効[ 0:無効, 1:有効 ] 
◆WORD   wPol   ・・極性［ 0:Ｂ接，1:Ａ接 ］ 
◆WORD   wStop  ・・ＤＬＳ入力時の動作［ 0:減速のみ, 1:減速停止 ］ 
◆WORD   wLtc   ・・ＤＬＳ入力のラッチ［ 0:ラッチしない, 1:ラッチする ］ 

備 考 wEnbl=0(DLS無効設定)の時はwStop,wLtcは無効です． 

 

（ ７ ）h1px_SetLtc（ ） ＬＡＴＣ入力の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの LATC 入力極性を設

定します． 

書 式 DWORD h1px_SetLtc( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wPol ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wPol   ・・極性[ 0:立下がりエッジ, 1:立上がりエッジ ] 

備 考  

 

（ ８ ）h1px_SetClr（ ） ＣＴＲ入力の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのＣＬＲ入力設定と

クリアするカウンタを設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetClr( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wPol, WORD wCtr ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wPol   ・・入力設定[ 0:立下がりエッジ, 1:立上がりエッジ, 2:L レベル, 3:H レベ
ル ] 

◆WORD   wCtr   ・・クリアするカウンタの選択[ 0x0001:CTR1, 0x0002:CTR2, 0x0004:CTR3 ] 
          （ＯＲした値で選択） 

備 考  
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（９） h1px_SetCmp（ ） コンパレータ条件の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのコンパレータ条件

を設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetCmp( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wCtr, WORD wCon,  
WORD windex, long lCmp ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID  ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine   ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid    ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wCtr    ・・コンパレータ比較カウンタ［ 0:CTR1, 1:CTR2, 2:CTR3 ］ 
◆WORD   wCon     ・・コンパレータ条件[ 0:常に条件不成立,  
                                        1:cmp=比較カウンタ(ｶｳﾝﾄ方向無関係), 

                                        2:cmp=比較カウンタ(ｶｳﾝﾄｱｯﾌﾟ中), 

                                        3:cmp=比較カウンタ(ｶｳﾝﾄﾀﾞｳﾝ中), 

                                        4:cmp>比較カウンタ, 

                                        5:cmp<比較カウンタ ] 

◆WORD   wIndex  ・・同期(定ピッチ)出力有効／無効［ 0:無効, 1:有効 ］ 
◆long   lCmp      ・・コンパレータ比較データ値[ -134,217,728 ～ +134,217,727 ] 

備 考 同期(定ピッチ)出力有効(wIndex=1)にした場合は wCon=4,5 の設定は不可 

 

（１０）h1px_SetEz（ ） エンコーダＺ相の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのエンコーダＺ相の

入力処理を設定します． 

書 式 DWORD    h1px_SetEz( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wCount, WORD wPol ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wCount ・・原点復帰時の Z相回数[ 0:1 回目,～,15:16 回目 ] 
◆WORD   wPol   ・・極性[ 0:立下がりエッジ, 1:立上がりエッジ ] 

備 考  

 

（１１）h1px_SetInpos（ ） ＩＮＰＯＳの設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのＩＮＰＯＳの入力信号処理方法を設定しま
す． 

書 式 DWORD h1px_SetInpos( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wEnbl, WORD wPol ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID  ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine   ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid    ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wEnbl   ・・INPOS 制御有効／無効[ 0:無効, 1:有効 ] 
◆WORD   wPol    ・・極性［ 0:Ｂ接，1:Ａ接 ］ 

備 考  

 

（１２）h1px_SetSvAlm（ ） ＳＶＡＬＭの設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのＳＶＡＬＭの入力極性と入力停止方法を設
定します． 

書 式 DWORD h1px_SetOls( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wPol ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID  ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine   ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid    ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wPol    ・・極性［ 0:Ｂ接，1:Ａ接 ］ 
◆WORD   wStop   ・・停止方法［ 0:即停止, 1:減速停止 ］ 

備 考  
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（１３）h1px_SetSvCtrCl（ ） 偏差カウンタクリア出力の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの偏差カウンタクリア出力の設定をします． 

書 式 DWORD h1px_SetSvCtrCl( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid， WORD wEnbl ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wEnbl  ・・自動出力設定［0:不使用, 1:原点完了時, 2:異常停止時, 
                                  3:原点完了及び異常停止時］ 

備 考  

 

（１４）h1px_SetSvRdy（ ） サーボレディ入力の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのＳＶＲＤＹの入力

極性を設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetSvRdy( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wPol ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wPol   ・・極性［ 0:Ｂ接，1:Ａ接 ］ 

備 考  

 

（１５）h1px_SetCmdPulse（ ） 指令パルスの出力形式の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの指令パルスの出力

形式を設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetCmdPulse( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wCmdpls ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID  ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine   ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid    ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wCmdpls ・・指令パルスの出力形式[ 0:個別指令方式,1:共通指令方式 ] 

備 考  

 

（１６）h1px_SetAccProfile（ ） Ｓ字/直線加減速の切替 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのＳ字／直線加減速

の設定をします． 

書 式 DWORD h1px_SetAccProfile( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid， WORD wPro ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wPro   ・・加減速形式［ 0:直線, 1:Ｓ字 ］ 

備 考  

 

（１７）h1px_SetAutoDec（ ） 減速開始点の設定方式の自動/マニュアル切替 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの減速開始点の設定をマニュアル（手動）か
自動か設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetAutoDec( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wAuto ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wAuto  ・・減速開始点の設定方式［ 0:自動設定,1:マニュアル設定 ］ 

備 考  
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（１８）h1px_SetSls（ ） ソフトリミットの設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのソフトリミット処

理を設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetSls( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, long lPsl, long lmSl, WORD 
wEnbl,  

WORD wStop ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID  ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine   ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid    ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆long   lPsl    ・・＋ＳＬＳ［パルス数］ 
◆long   lPsl    ・・－ＳＬＳ［パルス数］ 
◆WORD   wEnbl   ・・使用/不使用［ 0:不使用, 1:使用 ］ 
◆WORD   wStop   ・・停止方法［ 0:即停止, 1:減速停止 ］ 

備 考 １．ソフトリミット使用時は psls は必ず msls より大きくして下さい． 

２．ソフトリミット不使用時は msls = psls = 0 とし，enable = 0 とします． 

３．スタートコマンド書込み時にＳＬＳがＯＮ状態の場合，ＳＬＳがＯＮ状態の方向へは，スタ

ートはできません．逆方向へはスタートできます． 

 

（１９）h1px_SetCtr3（ ） カウンタ３の入力ソースの設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのカウンタ３の入力ソースを設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetCtr3( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wSrc ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wSrc   ・・入力ソース［ 0:指令ﾊﾟﾙｽ,1:エンコーダ入力, 2:予約, 3:予約,  

4:指令ﾊﾟﾙｽとエンコーダ入力の偏差ｶｳﾝﾄ ］ 

備 考  

 

（２０）h1px_SetFHAdj（ ） FH補正機能のON/OFF 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのＦＨ補正機能（三角駆動自動回避機能）の
ＯＮ／ＯＦＦをします． 

書 式 DWORD h1px_SetFHAdj( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wEnbl ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wEnbl  ・・ＦＨ補正設定［ 0:ＯＦＦ,1:ＯＮ ］ 

備 考  
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■状態読出し 

（２１）h1px_ReadMainSts（ ） メインステータスの読出し 

（２２）h1px_ReadErrorSts（ ） エラーステータスの読出し 

（２３）h1px_ReadEventSts（ ） イベントステータスの読出し 

（２４）h1px_ReadExSts（ ） 拡張ステータスの読出し 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのメインステータ

ス，エラーステータス，イベントステータス，拡張ステータスを読出し，指定したエリアに格納

します．ステータスデータについては，「５．２．７ モーションデバイスレジスタ」を参照して下

さい． 

書 式 DWORD h1px_ReadMainSts (DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD*  wSts ); 
DWORD h1px_ReadErrorSts(DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, DWORD* dwSts ); 
DWORD h1px_ReadEventSts(DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, DWORD* dwSts ); 
DWORD h1px_ReadExSts   (DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, DWORD* dwSts ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD*  wSts   ・・メインステータスが格納されるエリアのアドレス 
◆DWORD* dwSts  ・・エラー・イベント・拡張ステータスが格納されるエリアのアドレス 

備 考 h1px_ReadErrorSts(),h1px_ReadEventSts()はｽﾃｰﾀｽ読出し後，割込みﾘｾｯﾄｺﾏﾝﾄﾞ(0008h)を発行し

ています．(MMSTS の b1 のﾘｾｯﾄ) 
 

（２５）h1px_ReadOutp（ ） 出力ポートの読出 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの出力ポートを読出

し，指定したエリアに格納します． 

書 式 DWORD h1px_ReadOutp( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, BYTE* byData ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆BYTE*  byData ・・読出されたデータが格納されるエリアのアドレス 

備 考  
 

（２６）h1px_ReadSpd（ ） 現在速度の読出 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの指令速度を読出

し，指定したエリアに格納します．実指令速度への変換は読出し値に速度倍率をかけます． 

書 式 DWORD h1px_ReadSpd( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, DWORD* dwSpd ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD*  dwSpd  ・・読出されたデータが格納されるエリアのアドレス 

備 考  

 

（２７）h1px_ReadCtr（ ） カウンタの読出 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの,指定されたカウン

タを読出し,指定したエリアに格納します． 

書 式 DWORD h1px_ReadCtr( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wCtr, long* lValue ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wCtr   ・・カウンタ選択[1:カウンタ１, 2:カウンタ２, 3:カウンタ３] 
◆long*  lValue ・・読出されたデータが格納されるエリアのアドレス 

備 考  
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■動作設定 

（２８）h1px_SetFLSpd（ ） ベース速度の設定 

（２９）h1px_SetAuxSpd（ ） 補助速度の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの 

ベース速度・・加減速動作時の立ち上がりの速度（本速度から加速，本速度まで減速して停

止） 

補助速度 ・・一部の原点復帰において，原点突入速度等に使用 

を設定します．実速度（pps）を倍率で除算した値を設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetFLSpd ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, DWORD dwSpd ); 
DWORD h1px_SetAuxSpd( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, DWORD dwSpd ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆DWORD  dwSpd  ・・ベース速度(FL), 補助速度(FA)レジスタ値 

[1～100,000, FL(FA)＜FH(動作速度)] 

備 考  

 

（３０）h1px_SetAccRate（ ） 加速レートの設定 

（３１）h1px_SetDecRate（ ） 減速レートの設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの加速レート（減速

レート）を設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetAccRate( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, DWORD dwRur ); 
DWORD h1px_SetDecRate( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, DWORD dwRdr ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆DWORD  dwRur  ・・加速レート[1～65535] 
◆DWORD  dwRdr  ・・減速レート[0～65535](※１) 

備 考 ※１．加速レート（減速レート）と加減速時間の関係 

ＲＦＨ，ＲＦＬ，ＲＵＲ(ＲＤＲ) 

(1)直線加減速の時加減速時間(秒)=(RFH－RFL)ｘ(RUR＋1)ｘ4／40,000,000 

(2)Ｓ字加減速の時加減速時間(秒)=(RFH－RFL)ｘ(RUR＋1)ｘ8／40,000,000 

減速レート=０の時は減速レート＝加速レートとなります． 

 

（３２）h1px_SetMult（ ） 倍率設定値（ＭＧ）の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの速度の倍率設定値

(ＭＧ)(※１)を設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetMult( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, DWORD dwRmg ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆DWORD  dwRmg  ・・速度倍率ﾚｼﾞｽﾀ値[1～7ffh](※１) 

備 考 ※１．速度と倍率の関係及び倍率設定値(MG)と速度倍率の関係 

(RFx は速度ﾚｼﾞｽﾀ(RFH，RFL，RFA)の値) 

速度(pps) = RFx×倍率 

倍率設定値(MG) = (200／速度倍率)－1 

 ［倍率設定例］ 

設定値 倍率 出力速度範囲(pps) 設定値 倍率 出力速度範囲(pps) 

 1999(0x7cf) 0.1    0.1～  10,000    39(0x027) 5    5～  500,000 

  999(0x3e7) 0.2    0.2～  20,000    19(0x013) 10   10～1,000,000 

  399(0x18f) 0.5    0.5～  50,000     9(0x009) 20   20～2,000,000 

  199(0x0c7) 1    1  ～ 100,000     3(0x003) 50   50～5,000,000 

   99(0x063) 2    2  ～ 200,000     2(0x002) 66.6  100～6,666,666 
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（３３）h1px_SetEventMask（ ） イベントマスクの設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのイベントマスクを

設定します． 

書 式 DWORD h1px_SetEventMask( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, DWORD dwMsk ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆DWORD  dwMsk  ・・イベントマスクデータ 

下表の値をＯＲしたデータを与えることで２種類以上のイベント報告指定となり 

ます． 

備 考  

 ［ イベントマスク設定値 ］ 

設定値 イベントステータス報告のイベント 設定値 イベントステータス報告のイベント 

0x00001 正常停止時 0x00080 コンパレータ３条件成立時 

0x00002 加速開始時 0x00100 CLR入力によるｶｳﾝﾄ値のクリア時 

 0x00004 加速終了時 0x00200 LTC 入力によるカウント値のラッチ時 

0x00008 減速開始時 0x00400 OLS 入力によるカウント値のラッチ時 

0x00010 減速終了時 0x00800 DLS 入力ＯＮ時 

0x00020 コンパレータ１条件成立時 0x01000 STA 入力ＯＮ時 

0x00040 コンパレータ２条件成立時   

 

（３４）h1px_SetDecPoint（ ） 減速開始点の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの減速開始点自動計

算をマニュアル設定とした時の減速開始点，または減速開始点自動計算を自動に設定した時の減

速開始点オフセット値を設定します．減速開始点自動計算マニュアル設定時は設定値は残移動量

の値です． 

減速開始点自動計算手動設定時の適正な減速開始点の計算方法については，「６．３．４ 速度パ

ターン設定レジスタの（７）ＲＤＰ：減速開始点レジスタ」を参照して下さい．減速開始点自動計算自

動設定時は設定値は自動計算値のオフセット値となります．その時に正の値を設定した場合早め

に減速します．負の値を設定した場合は遅めに減速します． 

書 式 DWORD h1px_SetDecPoint( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, long lRdp ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID  ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine   ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid    ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆long   lRdp    ・・減速開始点パルス数 

備 考  
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■運用設定 

（３５）h1px_WritOpeMode（ ） 動作モードの設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの動作モードを設定

します． 

書 式 DWORD h1px_WritOpeMode( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wMode ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID  ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine   ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid    ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wMode   ・・動作モード（次表参照） 

備 考  

 

[ 動作モード ] 

mode（Hex) 動作モード 備考 

０ｘ００ コマンド制御による＋方向連続動作  

０ｘ０８ コマンド制御による－方向連続動作  

０ｘ０１ パルサ入力による連続動作  

０ｘ１０ ＋方向原点復帰動作  

０ｘ１８ －方向原点復帰動作  

０ｘ１２ ＋方向原点抜け出し動作  

０ｘ１ａ －方向原点抜け出し動作  

０ｘ１５ ＋方向原点サーチ動作 h1px_WritPos() 関数で引出量を設定 

０ｘ１ｄ －方向原点サーチ動作  

０ｘ２０ ＋ＥＬ又は＋ＳＬ位置まで動作  

０ｘ２８ －ＥＬ又はＳＬ位置まで動作  

０ｘ２２ ＋ＥＬ又は＋ＳＬ抜け出し動作  

０ｘ２ａ －ＥＬ又はＳＬ抜け出し動作  

０ｘ２４ ＋方向にＥＺカウント分だけ動作  

０ｘ２ｃ －方向にＥＺカウント分だけ動作  

０ｘ４１ 位置決め動作 h1px_WritPos() 関数で移動量を設定 

０ｘ４２ ＰＣＳ位置決め動作（ライブラリ関数作成動作）  

０ｘ４４ 指令位置０点復帰動作  

０ｘ４５ 機械位置０点復帰動作  

０ｘ４６ ＋方向１パルス動作  

０ｘ４ｅ －方向１パルス動作  

０ｘ４７ タイマー動作 h1px_WritPos() 関数で移動量(ﾀｲﾏｰ時間)を設定 

０ｘ５１ パルサ入力による位置決め動作 h1px_WritPos() 関数で移動量を設定 

０ｘ５４ パルサ入力による指令位置０点復帰動作  

０ｘ５５ パルサ入力による機械位置０点復帰動作  

 

（３６）h1px_WritSta（ ） ＳＴＡ入力時の動作設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのＳＴＡ入力時の動

作を設定します． 

書 式 DWORD h1px_WritSta( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wEnbl, WORD wTrg ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wEnbl  ・・有効，無効設定[ 0:無効, 1:有効 ] 
◆WORD   wTrg   ・・トリガ指定[ 0:レベルトリガ，1:エッジトリガ ] 

備 考 モジュールを同期させる時などに予めこの設定をします． 
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（３７）h1px_WritStp（ ） ＳＴP入力時の動作設定と STP 自動出力の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのＳＴＰ入力時の動

作と異常停止時のＳＴＰ自動出力の設定します． 

書 式 DWORD h1px_WritSta( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wEnbl, WORD wStop,  
WORD wOut ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wEnbl  ・・有効，無効設定[ 0:無効, 1:有効 ] 
◆WORD   wStop  ・・ＳＴＰ入力時の停止方法[ 0:即停止，1:減速停止 ] 
◆WORD   wOut   ・・異常停止時ＳＴＰ出力[ 0:出力しない，1:出力する ] 

備 考 モジュールを異常停止時に同一スレーブ上の他のモジュールを停止させたい時などに用います． 

 

（３８）h1px_WritFHSpd（ ） 動作速度の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの動作速度（実速度

を倍率で除算）を設定します． 

書 式 DWORD h1px_WritFHSpd( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, DWORD dwSpd ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆DWORD  dwSpd  ・・ＦＨ（動作速度）レジスタ値[1～100,000] 

備 考  

 

（３９）h1px_WritPos（ ） 位置決め移動量の設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの位置決め動作の移

動量を設定します． 

書 式 DWORD h1px_WritPos( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, long lDst ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆long   lDst   ・・移動量[-134,217,728～134,217,727(28 ﾋﾞｯﾄ)] 

備 考  

 

（４０）h1px_WritCtr（ ） カウンタプリセット 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールの指定されたカウン

タをプリセットします． 

書 式 DWORD h1px_WritCtr( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, long lPre, WORD wCtr ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆long   lPre   ・・プリセット値[-134,217,728～134,217,727(28 ﾋﾞｯﾄ)] 
◆WORD   wCtr   ・・カウンタ選択[ 1:カウンタ 1, 2:カウンタ 2, 3:カウンタ 3 ] 

備 考  
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■動作制御指令 

（４１）h1px_DecStop（ ） 減速停止 

（４２）h1px_QuickStop（ ） 即停止 

（４３）h1px_EmgStop（ ） 非常停止 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールを減速停止，即停

止，非常停止します． 

書 式 DWORD h1px_DecStop  ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_QuickStop( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_EmgStop  ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 

備 考  

 

（４４）h1px_AccStart（ ） 加速スタート 

（４５）h1px_CnstStartFH（ ） ＦＨ定速スタート 

（４６）h1px_CnstStartFL（ ） ＦＬ定速スタート 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールを加速スタート，Ｆ

Ｈ定速スタート，ＦＬ定速スタートします． 

書 式 DWORD h1px_AccStart      ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_CnstStartFH   ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_CnstStartFL   ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 

備 考  

 

（４７）h1px_MvAccStart（ ） 移動量設定＋加速スタート 

（４８）h1px_MvCnstStartFH（ ） 移動量設定＋ＦＨ定速スタート 

（４９）h1px_MvCnstStartFH（ ） 移動量設定＋ＦＨ定速スタート 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールに移動量設定した後

で加速スタート，ＦＨ定速スタート，ＦＬ定速スタートします． 

書 式 DWORD h1px_MvAccStart      ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, long lDst ); 
DWORD h1px_MvCnstStartFH   ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, long lDst ); 
DWORD h1px_MvCnstStartFL   ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, long lDst ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆long   lDst   ・・符号付移動量 

備 考 h1px_AccStart(),h1px_CnstStartFH(),h1px_CnstStartFL()を使用する場合は移動量設定(データ

通信)をした後でコマンド発行(データ通信)という手順になりデータ通信２回になります． 

h1px_MvAccStart(),h1px_MvCnstStartFH(),h1px_MvCnstStartFL()を使用する場合は移動量設定と

コマンド発行を一度のデータ通信で行います． 

 

（５０）h1px_SetGroup（ ） グループ設定 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールを指定したグループ

に設定します． 

同じグループに設定されたモーションモジュールはライブラリ関数により減速停止，即停止，加

速スタート，ＦＨ定速スタート，ＦＬ定速スタートできます． 

書 式 DWORD h1px_GrDecStop  ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wGroup ); 
DWORD h1px_GrQuickStop( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid, WORD wGroup ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID  ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine   ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid    ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 
◆WORD   wGroup  ・・グループ指定[ 1:ｸﾞﾙｰﾌﾟ 1, ～ ,7:ｸﾞﾙｰﾌﾟ 7 ] 

備 考  
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（５１）h1px_GrpStop（ ） グループモジュール停止 

機 能 引数で指定されたマスターボード，グループのモーションモジュールをＳＴＡ入力時の設定に従

って減速停止，即停止します． 

書 式 DWORD h1px_GrpStop  ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wGroup ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wGroup ・・グループ指定[ 0:全てのｸﾞﾙｰﾌﾟ, 1:ｸﾞﾙｰﾌﾟ 1, ～ ,7:ｸﾞﾙｰﾌﾟ 7 ] 

備 考 予めグループ設定及びＳＴＰ入力時の動作設定をする必要があります． 

指定したグループのモジュールがない場合は戻り値は０（正常）が戻り，何もしません． 

 

（５２）h1px_GrpAccStart（ ） グループ加速スタート 

（５３）h1px_GrpCnstStartFH（ ） グループＦＨ定速スタート 

（５４）h1px_GrpCnstStartFH（ ） グループＦＨ定速スタート 

機 能 引数で指定されたマスターボード，グループのモーションモジュールを加速スタート，ＦＨ定速

スタート，ＦＬ定速スタートします． 

書 式 DWORD h1px_GrpAccStart      ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wGroup ); 
DWORD h1px_GrpCnstStartFH   ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wGroup ); 
DWORD h1px_GrpCnstStartFL   ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wGroup ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wGroup ・・グループ指定[ 0:全てのｸﾞﾙｰﾌﾟ, 1:ｸﾞﾙｰﾌﾟ 1, ～ ,7:ｸﾞﾙｰﾌﾟ 7 ] 

備 考 予めグループ設定及びＳＴＡ入力時の動作設定をする必要があります． 

指定したグループのモジュールがない場合は戻り値は０（正常）が戻り，何もしません． 

 

（５５）h1px_SvOn（ ） サーボオン 

（５６）h1px_SvOff（ ） サーボオフ 

（５７）h1px_SvResetOn（ ） サーボリセットオン 

（５８）h1px_SvResetOff（ ） サーボリセットオフ 

（５９）h1px_SvTlOn（ ） サーボトルク制限オン 

（６０）h1px_SvTlOff（ ） サーボトルク制限オフ 

（６１）h1px_SvGainOn（ ） サーボゲイン切替オン 

（６２）h1px_SvGainOff（ ） サーボゲイン切替オフ 

（６３）h1px_PMOn（ ） パルスモータ励磁オン 

（６４）h1px_PMOff（ ） パルスモータ励磁オフ 

機 能 引数で指定されたマスターボード，モジュールＩＤのモーションモジュールのサーボオン，サー

ボリセット，サーボトルク制限，サーボゲイン切替，パルスモータ励磁出力をオン／オフしま

す． 

書 式 DWORD h1px_SvOn      ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_SvOff     ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_SvResetOn ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_SvResetOff( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_SvTlOn    ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_SvTlOff   ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_SvGainOn  ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_SvGainOff ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_PMOn      ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 
DWORD h1px_PMOff     ( DWORD hDevID, WORD wLine, WORD wMid ); 

引 数 ◆DWORD  hDevID ・・デバイスハンドル 
◆WORD   wLine  ・・予約[常に０を設定してください] 
◆WORD   wMid   ・・M_ID 指定[ 0:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=0, ～ , 63:ﾓｼﾞｭｰﾙ ID=63 ] 

備 考  
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■加減速レート計算 

（６５）h1px_CalAccRate（ ）  加減速レート計算 

機 能 加減速時間，ＲＦＨ，ＲＦＬ等より加減速レートを計算します． 

書 式 DWORD h1px_CalAccRate( DWORD* dwRur, DWORD dwtim, DWORD dwRfh, DWORD dwRfl, WORD wPro, 
DWORD dwRs ); 

引 数 ◆DWORD* dwRur  ・・加減速レート(RUR)の計算結果のポインタ(加減速レート[1～65,535]) 
◆DWORD  dwTim  ・・加減速時間(msec) 
◆DWORD  dwRfh  ・・RFH レジスタ値[1～100,000] 
◆DWORD  dwRfl  ・・RFL レジスタ値[1～100,000] 
◆WORD   wPro   ・・加減速形式［ 0:直線, 1:Ｓ字 ］ 
◆DWORD  dwRs   ・・RUS(RDS)レジスタ値(Ｓ字加減速時のＳ字速度区間) 

備 考  

 

 

■減速開始点の計算 

（６６）h1px_CalDecPoint（ ）  減速開始点の計算 

機 能 減速開始点手動設定時の減速開始点最適値を計算します． 

位置決め動作時に，この値より大きな値を減速開始点レジスタに設定するとベース速度で動作す

る時間が長くなり，逆に小さな値を減速開始点レジスタに設定するとベース速度に到達する前に

停止します． 

書 式 DWORD h1px_CalDecPoint( DWORD* dwRdp, DWORD dwRfh, DWORD dwRfl, DWORD dwRmg,  
DWORD dwRdr, WORD wPro, DWORD dwRds ); 

引 数 ◆DWORD* dwRdp  ・・減速開始点(パルス)の計算結果のポインタ(減速開始点[0～16,777,215]) 
◆DWORD  dwRfh  ・・RFH レジスタ値[1～100,000] 
◆DWORD  dwRfl  ・・RFL レジスタ値[1～100,000] 
◆DWORD  dwRmg  ・・RMG レジスタ値[2～2,047] 
◆DWORD  dwRdr  ・・RDR レジスタ値(減速レート[1～65,535]) 
◆WORD   wPro   ・・加減速形式［ 0:直線, 1:Ｓ字 ］ 
◆DWORD  dwRds  ・・RDS レジスタ値(Ｓ字加減速時の減速時Ｓ字速度区間[0～50,000]) 

備 考  
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６．７ 添付ソフトウェア 

６．７．１ 「動かしてみる」 

   「動かしてみる」プログラムは，ｍｏｔｉｏｎＣＡＴシステムの試運転・動作確認用ソフトウェアです． 

   添付ソフトウェアディスクの「¥test¥Release¥t1mct00.exe」を実行して下さい． 

 

  【 「動かしてみる」実行上の注意事項 】 

    ■ 複数のモジュールを使用する場合は，１ライン上のモジュールＩＤは重複してはいけません． 

 

（１）モジュール選択 

   使用するＭＣＡＴのアドレスと接続されるモーションモジュール，ＤＩＯモジュールの個数を設定します． 

「File」→「Open」でデバイスをオープンし，システム通信を行い，モジュール数のチェックを行います． 

その後，サイクリック通信を開始します．ここでモジュールＩＤを指定し，使用するモジュールを選択します． 

モーションモジュールが選択された場合はモーションモジュール操作画面が開き，ＤＩＯモジュールが選択され 

た場合はＤＩＯモジュール操作画面が開きます． 

このプログラムでは１度に使用できるＭＣＡＴは一つですが，各々のＭＣＡＴに接続されているすべてのモジュー

ルを操作することができます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．７－１   起動画面 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレスとモードの個数を設定してから 

オープンします． 

アドレスとモードの設定します． 

オープンに成功するとＭＣＡＴの汎用入出力

が使用可となります． 

サイクリック通信を開始します． 

サイクリック通信開始後，モジュールが 

選択できます． 

サイクリック通信開始後，

モジュールが選択できま

す． 

指定したモジュールの制御

画面がオープンします． 
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（２）モーションモジュールの操作 

  ■ 機 能 

「動かしてみる」のモーションモジュールの操作画面では以下の機能があります． 

（１） １軸位置決め 

（２） ±連続送り 

（３） 原点復帰 

（４） サーボＩ／Ｆ出力（ＳＶＯＮ，ＳＶＲＳＴ，ＳＶＴＬ，ＳＶＧＡＩＮ） 

（５） 指令カウンタ（ＣＴＲ１）・機械カウンタ（ＣＴＲ２）の表示 

（６） 指令速度の表示 

（７） マシンセンサー状態の表示（±ＥＬＳ，ＯＬＳ，ＤＬＳ） 

（８） サーボＩ／Ｆ入力状態の表示（ＳＶＡＬＭ，ＩＮＰＯＳ，ＳＶＲＤＹ，Ｚ相） 

（９） サーボＩ／Ｆ出力状態の表示（ＳＶＯＮ，ＳＶＲＳＴ，ＳＶＴＬ，ＳＶＧＡＩＮ） 

（１０）サーボＩ／Ｆ出力（ＳＶＯＮ，ＳＶＲＳＴ，ＳＶＴＬ，ＳＶＧＡＩＮ） 

（１１）各パラメータ設定 

位置決め動作の移動量，動作速度，ﾍﾞｰｽ速度，補助速度，速度倍率，加速時間，減速時間， 

ＣＭＰ３比較データ，原点復帰モード 

 

  ■ モーションモジュール レジスタ初期値 

    「動かしてみる」では各軸の初期化は一部ソースプログラムで固定されています． 

    初期化の条件を変更して動作させたい場合には，ソースプログラムを変更してリビルドして下さい． 

ﾚｼﾞｽﾀ 内 容 初期値 備  考 

RMV 移動量 １００００ １００００パルス 

RFL ベース速度  ２００ ２００ｐｐｓ 

RFH 動作速度 ２０００ ２０００ｐｐｓ 

RUR 加速レート １３８７ 
２００ｐｐｓ→２０００ｐｐｓの直線加減速時間 

約５００ｍｓｅｃ，加速距離約５５０パルス 

RMG 速度倍率 １９９ １倍 

RFA 補助速度  ２００ ２００ｐｐｓ 

RMD 動作モード ０ｘ００００００３０ 
＋方向連続動作，DLS,INPOS有効，直線加減速，減速開始点自

動計算，ＦＨ補正ＯＮ 

RENV1 環境設定１ ０ｘ０００３４００４ 

指令パルス出力形式：個別パルス， 
DLS，OLS, SVALM, INPOS, SVRDY入力極性：Ｂ接， 

DLSﾗｯﾁしない，ELS,SVALM入力時即停止， 
原点復帰完了時SVCTRCL自動出力，異常停止時SVCTRCL自動出
力しない，SVCTRCL出力ﾊﾟﾙｽ幅１３ｍｓｅｃ， 

SVCTRCL出力後のパルス出力ディレイ時間１０４ｍｓｅｃ 

RENV2 環境設定２ ０ｘ０００００４ＦＦ ｴﾝｺｰﾀﾞ入力4逓倍ｶｳﾝﾄ 

RENV3 環境設定３ ０ｘ００７００００１ 
原点復帰モード１ 
原点復帰時CTRﾘｾｯﾄ 

RENV4 環境設定４ ０ｘ０００４００００ RCMP3=RCTR1でｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ出力 

RCMP3 ＣＭＰ３比較データ １００００  

RIRQ イベント設定 ０ｘ０００００００１ 正常停止時 

本表以外のレジスタは初期値０ 

表６．７－１   「動かしてみる」Ｇ９００３レジスタ初期値 
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  ■ モーションモジュール操作画面 

    モーションモジュール選択すると以下の操作画面が表示されます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．７－２   モーションモジュール操作画面 

 

■ 信号入力極性設定と入力状態の表示 

入出力状態の表示はレベル検出 

で約１１０ｍｓｅｃ周期で更新 

しています． 

各端子が正しく接続されている 

ことの確認をします． 

未接続の端子の入力極性はＡ接 

に設定します． 

使用される端子の入力極性を設 

定します． 

ＩＮＰＯＳ有効で使用される場 

合はＩＮＰＯＳ有効／無効の 

チェックＢＯＸをチェックしま 

す．またサーボＩ／Ｆ出力の接 

続を確認します． 

 

 

 

 

図６．７－３   信号入力状態 

 

 

この操作画面が，どのモジュールか表示します．

左図の場合， 

ボードＩＤ＝０のマスターボード， 

ライン１に接続された 

モジュールＩＤ＝００ｈのモジュール 

です． 

またサイクリック通信が停止している場合 

「サイクリック通信停止中」と表示されます． 

＋ＥＬＳ ：＋ＥＬＳ入力状態 

       白：入力なし，赤：入力有り 

－ＥＬＳ ：－ＥＬＳ入力状態 

       白：入力なし，赤：入力有り 

ＯＬＳ  ：ＯＬＳ入力状態 

       白：入力なし，緑：入力有り 

ＤＬＳ  ：ＤＬＳ入力状態 

       白：入力なし，緑：入力有り 

ＳＶＡＬＭ：ＳＶＡＬＭ入力状態 

       白：入力なし，赤：入力有り 

ＩＮＰＯＳ：ＩＮＰＯＳ入力状態 

       白：入力なし，緑：入力有り 

Ｚ    ：ＥＺ入力状態 

       白：入力なし，緑：入力有り 

ＳＶＲＤＹ：ＳＶＲＤＹ入力状態 

       白：入力なし，緑：入力有り 

ＣＬＲ  ：ＣＬＲＹ入力状態 

       白：入力なし，緑：入力有り 

ＬＡＴＣＨ：ＬＡＴＣＨ入力状態 

       白：入力なし，緑：入力有り 

ＣＭＰ  ：ＣＭＰ条件成立状態 

       白：条件不成立 緑：条件成立中 

センサ入力状態及び入力極性切り替え 

Ｂ・・・Ｂ接設定（ノーマルクローズ） 

Ａ・・・Ａ接設定（ノーマルオープン） 

クリックでＡ／Ｂ接反転 

ＳＶＯＮ  ：ＳＶＯＮ出力ＯＮ／ＯＦＦ 

ＳＶＲＳＴ ：ＳＶＲＳＴ出力ＯＮ／ＯＦＦ 

ＳＶＴＬ  ：ＳＶＴＬ出力ＯＮ／ＯＦＦ 

ＳＶＧＡＩＮ：ＳＶＧＡＩＮ出力ＯＮ／ＯＦＦ 

ＳＶＯＮ  ：ＳＶＯＮ出力ＯＮ／ＯＦＦ 

       白：出力なし，緑：出力中 

ＳＶＲＳＴ ：ＳＶＲＳＴ出力ＯＮ／ＯＦＦ 

       白：出力なし，緑：出力中 

ＳＶＴＬ  ：ＳＶＴＬ出力ＯＮ／ＯＦＦ 

       白：出力なし，緑：出力中 

ＳＶＧＡＩＮ：ＳＶＧＡＩＮ出力ＯＮ／ＯＦＦ 

       白：出力なし，緑：出力中 

ＩＮＰＯＳ有効／無効チェックＢＯＸ 

      チェック：有効，チェックなし：無効 
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■ 動作用パラメータ設定 

安全のため装置を動作させる時は最初は速度の低いところで動作を確認して下さい． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．７－４   動作用パラメータ設定 

 

■ 動作開始ボタン 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．７－５   動作開始ボタン 

 

指令位置・・・・ＣＴＲ１の値 指令パルス出力をカウント 

機械位置・・・・ＣＴＲ２の値 ｴﾝｺｰﾀﾞ F/Bを４逓倍でカウント 

指令速度・・・・指令パルスの速度．(単位:ＰＰＳ)． 

移動量 ・・・・位置決め動作の移動量（符号なし）．(単位:パルス) 

動作速度・・・・ＲＦＨに設定される値． 

        ＲＦＨ×速度倍率が動作速度． 

ﾍﾞｰｽ速度・・・・ＲＦＬに設定される値． 

        ＲＦＬ×速度倍率がﾍﾞｰｽ速度． 

補助速度・・・・原点モード１，４，６，７で使用． 

                ＲＦＡに設定される値． 

        ＲＦＡ×速度倍率が補助速度． 

速度倍率・・・・速度レジスタ（ＲＦＨ，ＲＦＬ，ＲＦＡ）の値にこの値を 

かけた速度が実速度． 

加速時間・・・・加減速スタート時のﾍﾞｰｽ速度から動作速度までの加速時間． 

減速時間・・・・加減速スタート時の動作速度からﾍﾞｰｽ速度までの減速時間． 

 

原点復帰ﾓｰﾄﾞ・・原点復帰ﾓｰﾄﾞを指定． 

CMP3比較データ・コンパレータ比較データを設定．． 

CMP3比較条件・・コンパレータ比較条件を設定． 

比較ｶｳﾝﾀ選択・・ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ比較ｶｳﾝﾀはCTR1(指令位置)またはCTR2(機械位置) 

        を選択． 

指令ﾊﾟﾙｽ出力形式選択・・・指令ﾊﾟﾙｽの出力形式を選択 

             接続されるﾄﾞﾗｲﾊﾞのﾊﾟﾙｽ入力形式と合わせます．． 

スタートコマンド選択・・・ＦＬ定速，ＦＨ定速，高速スタート（加減速付）を選択 

＋連続送り・・・・・・・・設定された速度で＋方向へ動作． 

             停止ボタンまたは＋ＥＬＳ，ＳＶＡＬＭ入力で停止 

ー連続送り・・・・・・・・設定された速度でー方向へ動作． 

             停止ボタンまたはーＥＬＳ，ＳＶＡＬＭ入力で停止 

＋位置決め動作・・・・・・設定された速度，移動量で＋方向位置決め． 

             停止ボタンまたは＋ＥＬＳ，ＳＶＡＬＭ入力で停止 

＋位置決め動作・・・・・・設定された速度，移動量で－方向位置決め． 

             停止ボタンまたは－ＥＬＳ，ＳＶＡＬＭ入力で停止 

＋方向原点復帰・・・・・・設定された速度，移動量で＋方向へ原点復帰． 

             原点復帰完了，停止ボタン，または＋ＥＬＳ，ＳＶＡＬＭ入力 

で停止． 

原点復帰完了時にＳＶＣＴＲＣＬ出力とCTR1,CTR2 ﾘｾｯﾄ 

－方向原点復帰・・・・・・設定された速度，移動量で－方向へ原点復帰． 

             原点復帰完了，停止ボタン，または－ＥＬＳ，ＳＶＡＬＭ入力 

で停止． 

原点復帰完了時にＳＶＣＴＲＣＬ出力とCTR1,CTR2 ﾘｾｯﾄ 

停止・・・・・・・・・・・加減速動作減速停止 

             ＦＬ定速，ＦＨ定速動作時は即停止 
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（３）ＤＩＯモジュールの操作 

 （１）機 能 

    ① 指定したＤＩＯモジュールの入力状態の表示（ＩＮ１～ＩＮ１６） 

    ② 指定したＤＩＯモジュールの出力状態の表示（ＯＵＴ１～ＯＵＴ１６） 

    ③ 指定したＤＩＯモジュールの出力のＯＮ／ＯＦＦ（ＯＵＴ１～ＯＵＴ１６） 

 

 （２）ＤＩＯモジュール操作画面 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．７－６   ＤＩＯモジュール操作画面 

 

 

指定したDIO ﾓｼﾞｭｰﾙからの汎用入力状態 

 白：入力なし，緑：入力有り 

指定したDIO ﾓｼﾞｭｰﾙの汎用出力および出力状態 

ボタンクリックで出力反転 

 灰：出力なし，緑：出力中 
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６．８ ＤＯＳ版添付ソフトウェア 

６．８．１ Ｗｉｎｄｏｗｓ版ソフトウェアとの違い 

ＤＯＳ版ソフトウェアーを使用する場合，Ｗｉｎｄｏｗｓ版とは以下に示す点で異なります. 

     ● ソフトウェア構成 

● デバイスドライバのインストール 

     ● 割り込みの使用 

     ● ドライバー関数の仕様 

     ● ライブラリ関数の非サポート 

     ● サンプルプログラム使用方法 

 

   なお，標準添付ＣＤにはＤＯＳ版ソフトウェアーは含まれておりません．別途ご請求下さい． 

 

 

６．８．２ ソフトウェア構成 

弊社の提供するＤＯＳ版ソフトウェアは，アプリケーションとｍｏｔｉｏｎＣＡＴマスターボードをつなぐ入出力関数

をドライバ関数としてライブラリファイルの形式で提供させて頂いており，メモリーモデル毎にスモール，コンパクト，

ミディアム，ラージモデルの４種類用意しております． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．８－１   ソフトウェアの関連図 

 

６．８．３ デバイスドライバー 

   ＤＯＳ版ソフトウェアでは，デバイスドライバ部分を非常駐型に置き換え，その機能をドライバ関数内 

に含ませたため，デバイスドライバーのインストールは不要です. 

 

 

 

 

 

HMG-xx 

DOS 

 
ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍ(１枚目) 

1 

ＨＰＣ１０４－ＭＣＡＴ１１０Ｍ(ｎ枚目) 

※   

ドライバ関数：ｘＣＡＴ１１０．ＬＩＢ 

       ｘ＝Ｓ：スモールモデル 

         Ｃ：コンパクトモデル 

         Ｍ：ミディアムモデル 

         Ｌ：ラージモデル 

アプリケーションプログラム 

ﾓｼﾞｭｰﾙ 

ﾓｼﾞｭｰﾙ 

ﾓｼﾞｭｰﾙ 

HMG-xx 

ﾓｼﾞｭｰﾙ 

ﾓｼﾞｭｰﾙ 

ﾓｼﾞｭｰﾙ 

※max 8枚 
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６．８．４ 割り込み 

ｍｏｔｉｏｎＣＡＴマスターボードの割り込み機構を次図に示します． 
   （ステータス詳細は４．１節「センターデバイス」を参照して下さい） 

 

   ＣＭＳＴＳのビット２:ＩＯＰＣは，「入力ポート変化フラグ ＩＲＥＳ」の割り込みがマスクされていないビット

がセットされた時（ビットに対応したポートの状態が変化したとき）に集約的にセットされ，一つの割り込みソース

になります．また，ＣＭＳＴＳのビット３：ＥＩＯＥは，サイクリック通信エラーがモジュールのいずれかで発生し，

「サイクリック通信エラーフラグ ＩＯＥＲＲ」が１にセットされた場合に集約的にセットされ，１つの割り込みソ

ースになります． 

   これらはＣＥＮＤ，ＢＲＫＦ，ＥＤＴＥ，ＥＲＡＥ，ＣＡＥＲの各割り込みソースとＯＲされ，１つにまとめられて

出力されます． 

   マスターボードからのＩＳＡ Ｂｕｓへの割り込み出力は，ボード割り込み（オプションポート ＩＮＴＥ）がイネ

ーブルである場合にジャンパーで設定されたＩＲＱ番号でＣＰＵに割り込みます．割り込みを使用しない場合はＩＮ

ＴＥをマスクしたままＣＭＳＴＳのポーリングで割り込み要因を取り出して処理しｓます． 

 

● 要因毎の割込み許可／禁止は環境レジスタ０(ＲＥＮＶ０) ｂｉｔ０～ｂｉｔ６で行います． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．８－２   ボード内の割込みルート 

 

      ※１ モーションデバイス（Ｇ９００３）のエラーおよび完了監視を割り込みで使用することは仕様上可能

ですが，この場合Ｇ９００３のリセット処理を含む割り込み関連処理全般をすべて割り込み内で行う

事が必要となり運用が非常に複雑になります．したがってＧ９００３エラーおよび完了監視について

は割り込みを使用せずポーリングにて運用される事を推奨します． 

INTE ﾌﾗｸﾞ 

 
I 
R 
E 
S 

ISA Bus割込信号 

INT ﾏｽｸﾋﾞｯﾄ 

<ｾﾝﾀｰﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ> 

INT 

INT ﾏｽｸ 

センターデバイス内部 ボード部 

 
       論理和 

凡例       ( OR ) 

       論理積 

         (AND) 

 
Ｒ 
Ｅ 
Ｎ 
Ｖ 
０ 

MERE 

MEDE 

MEIE 

MIOP 

MBRK 

MCED 

MCSE ERAE 

EDTE 

EIOE 

IOPC 

BRKF 

CEND 

CAER 

 
Ｃ 
Ｍ 
Ｓ 
Ｔ 
Ｓ 

<環境変数0> 

 
I 
O 
E 
R 
R 

<入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ> 

<ｻｲｸﾘｯｸ通信ｴﾗｰﾌﾗｸﾞ> 

INTS ｽﾃｰﾀｽ 

INT ｽﾃｰﾀｽ 

CISTS 

ｾﾝﾀｰ割込みｽﾃｰﾀｽ 

 IRQ05 

IRQ06 

IRQ07 

IRQ11 

IRQ12 

Ｐ１割込 

ｼﾞｬﾝﾊﾟ 

ローカルデバイス内部 
（DIO／ﾓｰｼｮﾝﾃﾞﾊﾞｲｽ） 

Ｇ９００１Ａ 

Ｇ９００２ 

 
I 
Ｉ 
Ｎ 
Ｔ 
 

・
・
・ 

<入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ設定> 
Ｇ９００３ ※１ 

IOPOB 

IOPIB 

MMSTS-H 

MMSTS-L 

OUT-H 

OUT-L 

IN-H 

IN-L 

 
Ｍ 
Ｍ 
Ｓ 
Ｔ 
Ｓ 

SEVT 

SERR 

SEND

 

SINT 

Ｒ 
Ｉ 
Ｓ 
Ｔ 

Ｒ 
Ｉ 
Ｒ 
Ｑ 
 

 
Ｒ 
Ｅ 
Ｓ 
Ｔ 

<ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ> 

・
・
・ 

<ｲﾍﾞﾝﾄ要因設定> 

ｻｲｸﾘｯｸ通信 

ｻｲｸﾘｯｸ通信 
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６．８．５ 割り込み使用手順 

割込みを使用する場合の基本的な手順は以下のとおりです． 

 

   ■ 初期化 

    （１）マスターボード（Ｇ９００１Ａ）の初期化 

       ① ＣＰＵ割り込み設定 

割り込みベクターの設定およびユーザ割り込み関数の登録を行います．ドライバー関数に含まれるＭＣ

ＡＴオープン関数 「mct110_OpenMstBrd ( )」を使用します． 

 

       ② 環境変数 ＲＥＮＶ０設定 

●  不要な割り込み要因をマスク．（マスクするビットに１をセット） 

  ビット１，２につきましては下記の点ご注意ください． 

・ビット１：ＭＢＲＫ 

ブレークフレーム受信による割り込み要因は使用できないため 

常時マスク‘１’にして使用して下さい． 

・ビット２：ＭＩＯＰ 

ＤＩＯモジュールなどローカルデバイスからのステータス変化による割り込みを 

使用する場合はマスクしないで下さい． 

 

         ● ステータスビットのクリア方法を設定． 

 

         ● 自動ブレーク機能選択 

           この機能は使用できません．常時’1’（無効）でご使用下さい． 

 

③ 入力ポート変化フラグ（ＩＩＮＴ）の設定 

         ローカルデバイスのポートに対応する入力ポート変化フラグを‘１’に設定すると，入力ポートの状態

が変化した時にマスターボードに割り込みが掛かります．通常ＤＩＯモジュールではポート０，１また

はいずれかに‘１’をセットして使用します． 

 

       ④ 割り込みイネーブル 

         割り込みイネーブルポート（ＩＮＴＥ）を‘１’にします．通常，ローカルデバイスを含めたすべての

初期化が終了した後イネーブルにします． 

 

    （２）ＤＩＯモジュール（Ｇ９００２）の初期化 

       割り込みは，マスターボード「入力ポート変化フラグ設定」を設定することで発生します． 

したがってＤＩＯモジュール本体に対する割り込み設定はありません． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．８－３   初期化手順フロー 

 

割り込み初期化 

ＣＰＵ割り込み設定 

環境変数 ＲＥＮＶ０設定 

入力ポート変化フラグ設定 

割り込みイネーブル 

初期化終了 
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   ■ 運用 

     ＭＣＡＴの割り込みは，複数の発生要因が１つの割込ソースに集約されて出力されます．したがって割り込み発

生時は，その発生要因をセンターメインステータスから調べ，さらに要因によっては別のレジスタを参照して

詳細を調べる等，発生要因に応じた処理を行う必要があります．また，次の割り込みを受け入れるためリセッ

ト処理が必要です． 

 

  

発生要因 

 

 

他レジスタの参照 

 

 

リセット操作 

 

①  ＣＥＮＤ 
 

 

 

 

RENV0 Bit9 の設定にが 0 の場合はﾘｰﾄﾞによりｸ

ﾘｱされるため特別な操作は不要． 

Bit9 が 1 の場合はﾘｾｯﾄするﾋﾞｯﾄをｸﾘｱｺﾏﾝﾄﾞに

よりﾘｾｯﾄ 
②  ＢＲＫＦ（不使用） 
 

③  ＥＤＴＥ 
 

④  ＩＯＰＣ 
 

入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞ(IRES)を検索して

割り込み発生モジュールを特定 

 

入力ﾎﾟｰﾄ変化ﾌﾗｸﾞの該当ﾓｼﾞｭｰﾙに対応するﾋﾞｯﾄ

に1を書き込んでﾘｾｯﾄ 

 

⑤  ＥＩＯＥ ｻｲｸﾘｯｸ通信ｴﾗｰﾌﾗｸﾞ(IOERR)を検索し

てｴﾗｰ発生ﾓｼﾞｭｰﾙを特定 

 

ｻｲｸﾘｯｸ通信ｴﾗｰﾌﾗｸﾞのｴﾗｰが発生した該当ﾓｼﾞｭｰﾙ

に対応するﾋﾞｯﾄに1を書き込んでﾘｾｯﾄ 

⑥  
⑦  
ＥＲＡＥ 

 

ｾﾝﾀｰ割り込みｽﾃｰﾀｽ(CISTS)を参照し

て発生原因詳細を取得 

RENV0 Bit9 の設定にが 0 の場合はﾘｰﾄﾞによりｸ

ﾘｱされるため特別な操作は不要． 

Bit9 が 1 の場合はﾘｾｯﾄするﾋﾞｯﾄをｸﾘｱｺﾏﾝﾄﾞに

よりﾘｾｯﾄ 
ＣＡＥＲ 

 

表６．８－１   エラー発生要因による参照とリセットの対応 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                

 

 

 

 

 

 

図６．８－４   割り込み発生時の処理フロー 

 

割り込み処理 

センターメインステータス取得・保存 

他レジスタに詳細情報 

がある要因か？ 

詳細情報を取得・保存 

要因毎のユーザー処理 

割り込み処理終了 

Ｙ 

割り込み要因発生 

割り込みｲﾈｰﾌﾞﾙﾎﾟｰﾄ(INTE)のクリア 

割り込みｲﾈｰﾌﾞﾙﾎﾟｰﾄ(INTE) の状態取得・保存 

割り込みｲﾈｰﾌﾞﾙﾎﾟｰﾄ(INTE) の状態を復帰 

割り込み要因に対するリセット処理 

非割り込み処理 

割り込み発生あり？ 

Ｙ 

非割り込み処理終了 
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６．８．６ ＤＯＳ用ドライバ関数のデータ型と構造体の定義 

   ■ データ型 

  符号付 符号なし 

 ８bit char U_CHAR 
データ型 １６bit Short U_SHORT 

 ３２bit long U_LONG 

 

   ■ ボード（デバイス）認識用構造体 

      ボード認識のために次に示す HMCT110_INFO 型構造体を，ＤＯＳ版ではボード枚数最大８枚として使用枚数分

用意します． 

 

Ｔｙｐｅｄｅｆ ｓｔｒｕｃｔ ｛ 

Ｕ＿ＬＯＮＧ  ａｄｒｓ；   /* 1:+ 0: ﾍﾞｰｽｱﾄﾞﾚｽ (IO ﾏｯﾌﾟ時16bit / ﾒﾓﾘﾏｯﾌﾟ時: 32bit ) */ 

    Ｓｈｏｒｔ   ｍａｐｓ；   /* 2:+ 4: ｱﾄﾞﾚｽ空間 ( 0:IO / 1:MEM ) */ 

    Ｓｈｏｒｔ   ｂｕｓｓｚ； /* 3:+ 6: ﾊﾞｽ幅 ( 0:8bit / 1:16bit ) */ 

    Ｓｈｏｒｔ   ａｃｓｍｏｄ；/* 4:+ 8: 使用空間ﾓｰﾄﾞ ( 0:8 ﾊﾞｲﾄﾓｰﾄﾞ / 1:512 ﾊﾞｲﾄﾓｰﾄﾞ ) */ 

    Ｓｈｏｒｔ   ｉｎｔｎｏ； /* 5:+10: 割込み番号 ( 0:なし /  5,6,7,11,12:IRQ番号 ) */ 

} ＨＭＣＴ１１０＿ＩＮＦＯ； 
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６．８．７ ドライバ関数の戻り値 

Ｗｉｎｄｏｗｓ用ドライバ関数の戻り値と一部異なります．関数の戻り値が異常値（'０'以外）であった場合には，異

常内容に対応した処理をアプリケーション側で行って下さい． 

 

No 
戻り値 

異常内容と確認項目 
記号表記 Ｈｅｘ 

1 NO_ERROR 00000000 
正常 

◎異常は発生していません 

2 NOT_FOUND 00000001 

デバイスが存在しない 

◎ボードが挿入されていない 

◎違う種類のボードが入っている  

◎ボード上ＤＳＷの設定とアクセス方法が異なっている 

3 ALREADY_OPENED 00000002 

オープン済デバイスをオープン 

◎既にオープンしているボードとアドレスが重複している 

◎９枚以上のボードをオープンしようとした 

4 INVALID_HANDLE 00000008 

無効なデバイスハンドル 

◎指定されたデバイスハンドルが不正 

◎オープンされていないデバイスハンドルを使用 

5 ILL_ADDRESS 00000040 

不正なアドレス 

◎ＩＯマップドＩ/Ｏ時，０から０ｘ１ｆｆのアドレスを使用した 

◎メモリーマップドＩ/Ｏ時，０から０ｘ９ｆｆｆ以下のアドレスまたは０ＸＦＦ

ＦＥ００以上のアドレｽを使用した 

◎８バイトモード使用時，アドレス下位５ビットに０以外を指定した 

◎５１２バイトモード使用時，アドレス下位９ビットに０以外を指定した 

6 ILL_IRQNUM 00000080 

不正なＩＲＱ番号 

◎ＩＲＱ５，６，７，１１，１２以外を指定した 

◎指定したＩＲＱ番号が既に使用されている 

7 ILL_PARAM 00000100 

関数の引数の値が不正 

◎パラメータに指定範囲外の値を設定した 

◎システムで設定不可の設定または組み合わせの設定を行った 

8 ILL_CPU_MODE 00002000 

ＣＰＵモード不正 

◎ＷｉｎｄｏｗｓまたはＷｉｎｄｏｗｓ上のＤＯＳ窓で実行した 

◎ＥＭＭ３８６．ＥＸＥを使用している 

9 ACCESS_BUSY 00004000 
デバイスにアクセス中 

◎システムの不整合が考えられます．弊社までご連絡ください． 

10 NO_LOCAL 00008000 

モジュールが存在しない 

◎ライン上に指定したモジュールが見つからない 

◎ケーブルが接続されていない，または外れている 

11 CYC_COM_ERROR 00010000 

サイクリック通信エラー 

◎スレーブの電源が入っていない 

◎通信ケーブルが断線している 

◎通信ケーブルにノイズが入っている 

12 CYC_COM_STOP 00020000 
サイクリック通信停止中 

◎サイクリック通信がスタートされていない状態でデータ通信をしようとした 

13 DATA_COM_ERROR 00040000 データ通信エラー 

14 COM_OTHER ERROR 00080000 

その他の通信エラー 

◎上記以外の通信エラー検出 

◎「センター割込ステータス」で詳細を確認して下さい 

15 MODULE_OVERCOUNT 00100000 
１ラインに接続されているモジュールの数が３３個以上 

◎１ラインに接続できるモジュールの数は３２個以下です． 

16 ILL_ACCESS_COM 00400000 

通信中異常検出 

◎不正なコマンドで通信を行った 

◎システム通信中に通信を行った 

17 SEND_DATA_NONUSE 00800000 
未使用デバイスにデータ送信 

◎未使用のモジュールに対して通信を行った 

18 OTHER_ERROR 08000000 
その他のエラー 

◎システムの不整合が考えられます．弊社までご連絡ください． 

表６．８－３   ドライバ関数の戻り値 
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６．８．８ ドライバー関数仕様 

   ＤＯＳ用ライブラリの関数仕様は以下になります．Ｗｉｎｄｏｗｓ用ドライバ関数とは，戻り値，引数の 

データ型が多少異なります． 

 

（１） mct110_GetDrvVerNo()   ＭＣＡＴライブラリバージョンの取得 

機 能 現在システムに使用されているライブラリーのバージョン情報を取得します． 

ＤＯＳ 

書 式 
ｖｏｉｄ ｍｃｔ１１０＿ＧｅｔＤｒｖＶｅｒＮｏ 

（ ｓｈｏｒｔ＊ ｖｅｒ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ＊   ｖｅｒ・・ 取得したライブラリーバージョンの格納アドレス 

ﾗｲﾌﾞﾗﾘは２つのﾗｲﾌﾞﾗﾘ（ﾒﾓﾘｰｱｸｾｽﾗｲﾌﾞﾗﾘおよびﾎﾞｰﾄﾞ I/F ﾗｲﾌﾞﾗﾘ）が結合して構成されており 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ番号取得では下位 1 ﾊﾞｲﾄにﾒﾓﾘｰｱｸｾｽﾗｲﾌﾞﾗﾘ，上位 1 ﾊﾞｲﾄにﾎﾞｰﾄﾞ I/F ﾗｲﾌﾞﾗﾘのﾊﾞｰｼﾞｮﾝ番号

がそれぞれ格納されます．(1 ﾊﾞｲﾄの構成は上位4bitがﾒｼﾞｬｰ，下位4 ﾋﾞ tがﾏｲﾅｰﾊﾞｰｼﾞｮﾝ) 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（２） mct110_OpenMstBrd ( )    ＭＣＡＴのオープン 

機 能 ＭＣＡＴをオープンし，このＭＮＴのデバイスハンドルを取得します． 

ＤＯＳ 

書 式 
Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ＯｐｅｎＭｓｔＢｒｄ 

（ ｓｈｏｒｔ＊ ｈＤｅｖ，ＨＭＣＴ１１０＿ＩＮＦＯ＊ ｈＩｎｆｏ ）; 

引 数 
ｓｈｏｒｔ＊     ｈＤｅｖ ・・ 取得したデバイスハンドルの格納アドレス 

ＨＭＣＴ１１０＿ＩＮＦＯ＊ ｈＩｎｆｏ・・ オープンするＭＣＡＴのデバイス情報格納先頭ｱﾄﾞﾚｽ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（３） mct110_CloseMstBrd ( )  ＭＣＡＴのクローズ 

機 能 ＭＣＡＴをクローズします． 

ＤＯＳ 

書 式 Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ＣｌｏｓｅＭｓｔＢｒｄ（ ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ ）; 

引 数 ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ ・・ デバイスハンドル 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（４） mct110_rCenMsts ( )    センターメインステータス読出し 

機 能 センターメインステータスを読出します． 

ＤＯＳ 

書 式 
Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＣｅｎＭｓｔｓ 

（ ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊ ｗＳｔｓ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ・・予約（常に０を設定してください） 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊  ｗＳｔｓ ・・ センターメインステータス格納アドレス 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（５） mct110_wCenCmd ( )     センターデバイスへのコマンド書込み 

機 能 センターデバイスへコマンドを書込みます． 

ＤＯＳ 

書 式 
Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＣｅｎＣｍｄ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＣｍｄ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ・・予約（常に０を設定してください） 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＣｍｄ ・・ センターデバイスコマンドコード 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 
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（６） mct110_rCenIsts ( )    センター割込ステータス読出し 

機 能 センター割込ステータスを読出します． 

ＤＯＳ 

書 式 
Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＣｅｎＩｓｔｓ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊ ｗＳｔｓ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ・・予約（常に０を設定してください） 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊  ｗＳｔｓ ・・ センター割込ステータス格納アドレス 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（７） mct110_rCenBuf ( )     センターデバイスの入出力バッファ読出し 

    mct110_wCenBuf ( )     センターデバイスの入出力バッファ書込み 

機 能 センターデバイスの入出力バッファを読出し，または書込みます． 

ＤＯＳ 

書 式 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＣｅｎＢｕｆ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊ ｗＩｎＢｕｆ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＣｅｎＢｕｆ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＯｕｔＢｕｆ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ   ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ  ・・予約（常に０を設定してください） 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊  ｗＩｎＢｕｆ ・・ センターデバイス入出力バッファ読出しデータ 

格納アドレス 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＯｕｔＢｕｆ・・ センターデバイス入出力バッファ書込みデータ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（８） mct110_rCenRFifo ( )    センターデバイスの受信用FIFO読出し 

    mct110_wCenSFifo ( )    センターデバイスの送信用FIFO書込み 

機 能 
センターデバイスの受信用FIFOから読出します． 

センターデバイスの送信用FIFOへ書込みます． 

ＤＯＳ 

書 式 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＣｅｎＲＦｉｆｏ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊ ｗＲｅｃｅｉｖｅ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＣｅｎＳＦｉｆｏ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ＷＯＲＤ ｗＬｉｎｅ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＳｅｎｄ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ    ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ   ・・予約（常に０を設定してください） 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊  ｗＲｅｃｅｉｖｅ・・ センターデバイス受信用FIFO読出しデータ格納アドレス 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＳｅｎｄ   ・・ センターデバイス送信用FIFO書込みデータ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（９） mct110_rCenReg ( )    センターデバイスのレジスタ読出し 

    mct110_wCenReg ( )    センターデバイスのレジスタ書込み 

機 能 
センターデバイスのレジスタから読出します． 

センターデバイスのレジスタへ書込みます． 

ＤＯＳ 

書 式 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＣｅｎＲｅｇ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴｗＣｍｄ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊ ｗＲｅｇ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＣｅｎＲｅｇ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴｗＣｍｄ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＲｅｇ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ・・予約（常に０を設定してください） 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＣｍｄ ・・ レジスタ制御コマンドコード 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊  ｗＲｅｇ・・ レジスタから読み出されたレジスタデータの格納アドレス 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＲｅｇ・・ レジスタへ書込むレジスタデータ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

注意 

事項 

内部で入出力バッファ排他の為，割り込みＩＮＴＥを一時的にディスエーブルする操作を行って 

います． 
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（１０） mct110_rLclCycErr ( )   サイクリック通信エラーフラグ読出し 

     mct110_wLclCycErr ( )   サイクリック通信エラーフラグリセット 

機 能 
サイクリック通信エラーフラグを読出します． 

サイクリック通信エラーフラグをリセットします． 

ＤＯＳ 

書 式 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＬｃｌＣｙｃＥｒｒ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄＰｒｍ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊ ｗＦｌａｇ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＬｃｌＣｙｃＥｒｒ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄＰｒｍ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＦｌａｇ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ・・予約（常に０を設定してください） 

ｓｈｏｒｔ     ｗＭｉｄＰｒｍ・・ モジュールＩＤ（ＭＩＤ）指定パラメータ 

（ ０：ＭＩＤ＝ ０～１５，１：ＭＩＤ＝１６～３１， 

２：ＭＩＤ＝３２～４７，３：ＭＩＤ＝４９～６４ ) 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊  ｗＦｌａｇ・・ エラーフラグ格納アドレス 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＦｌａｇ・・ エラーフラグ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（１１）mct110_rLclInfo ( )    ローカルデバイス情報読出し 

    mct110_wLclInfo ( )    ローカルデバイス情報書込み 

機 能 
ＭＣＡＴに接続されているローカルデバイス情報を読出します． 

ＭＣＡＴに接続されているローカルデバイス情報を書込みます． 

ＤＯＳ 

書 式 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＬｃｌＩｎｆｏ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄ，Ｕ＿ＣＨＡＲ＊ ｂｙＤａｔａ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＬｃｌＩｎｆｏ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄ，Ｕ＿ＣＨＡＲ ｂｙＤａｔａ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ  ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ ・・予約（常に０を設定してください） 

ｓｈｏｒｔ     ｗＭｉｄ  ・・ モジュールＩＤ 

( ０：ＭＩＤ＝０，・・・，６３：ＭＩＤ＝６３ ) 

Ｕ＿ＣＨＡＲ＊   ｂｙＤａｔａ・・ ローカルデバイス情報格納アドレス 

Ｕ＿ＣＨＡＲ    ｂｙＤａｔａ・・ ローカルデバイス情報 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（１２）mct110_rLclSetInt ( )    ローカルデバイス入力ポート変化割込設定状態読出し 

    mct110_wLclSetInt ( )    ローカルデバイス入力ポート変化割込設定書込み 

機 能 
指定したローカルデバイスのポートの入力変化割込設定状態を読み出します． 

指定したローカルデバイスのポートの入力変化割込を設定します． 

ＤＯＳ 

書 式 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＬｃｌＳｅｔＩｎｔ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄＰｒｍ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊ Ｄａｔａ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＬｃｌＳｅｔＩｎｔ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ＷＯＲＤ ｗＭｉｄＰｒｍ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ Ｄａｔａ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ・・予約（常に０を設定してください） 

ｓｈｏｒｔ     ｗＭｉｄＰｒｍ・・ モジュールＩＤ（ＭＩＤ）指定パラメータ 

（ ０：ＭＩＤ＝ ０～ ３， １：ＭＩＤ＝ ４～ ７ 

２：ＭＩＤ＝ ８～１１， ３：ＭＩＤ＝１２～１５， 

４：ＭＩＤ＝１６～１９， ５：ＭＩＤ＝２０～２３， 

６：ＭＩＤ＝２４～２７， ７：ＭＩＤ＝２８～３１， 

８：ＭＩＤ＝３２～３５， ９：ＭＩＤ＝３６～３９， 

１０：ＭＩＤ＝４０～４３，１１：ＭＩＤ＝４４～４７， 

１２：ＭＩＤ＝４８～５１，１３：ＭＩＤ＝５２～５５， 

１４：ＭＩＤ＝５６～５９，１５：ＭＩＤ＝６０～６３  ） 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊  ｗＤａｔａ・・ ローカルデバイス４個分(１６ポート)入力変化割込設定状態 

                格納アドレス 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＤａｔａ・・ ローカルデバイス４個分(１６ポート)入力変化割込設定データ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 
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（１３）mct110_rLclInt ( )     ローカルデバイス入力ポート変化フラグ読出し 

    mct110_wLclInt ( )     ローカルデバイス入力ポート変化フラグリセット 

機 能 
指定したローカルデバイスのポートの入力ポート変化フラグを読み出します． 

指定したローカルデバイスのポートの入力ポート変化フラグをリセットします． 

ＤＯＳ 

書 式 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＬｃｌＩｎｔ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄＰｒｍ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＦｌａｇ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＬｃｌＩｎｔ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄＰｒｍ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＦｌａｇ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ   ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ  ・・予約（常に０を設定してください） 

ｓｈｏｒｔ     ｗＭｉｄＰｒｍ・・ モジュールＩＤ指定パラメータ 

（ ０：ＭＩＤ＝ ０～ ３， １：ＭＩＤ＝ ４～ ７ 

２：ＭＩＤ＝ ８～１１， ３：ＭＩＤ＝１２～１５， 

４：ＭＩＤ＝１６～１９， ５：ＭＩＤ＝２０～２３， 

６：ＭＩＤ＝２４～２７， ７：ＭＩＤ＝２８～３１， 

８：ＭＩＤ＝３２～３５， ９：ＭＩＤ＝３６～３９， 

１０：ＭＩＤ＝４０～４３，１１：ＭＩＤ＝４４～４７， 

１２：ＭＩＤ＝４８～５１，１３：ＭＩＤ＝５２～５５， 

１４：ＭＩＤ＝５６～５９，１５：ＭＩＤ＝６０～６３ ） 

ｓｈｏｒｔ＊    ｗＦｌａｇ  ・・ ローカルデバイス４個分(１６ポート)入力ﾎﾟｰﾄ変化フラグ 

                  格納アドレス 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＦｌａｇ  ・・ ローカルデバイス４個分(１６ポート)入力ﾎﾟｰﾄ変化フラグ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（１４）mct110_rIoPortB ( )    ＤＩＯデバイスポート１バイト読出し 

    mct110_rIoPortW ( )    ＤＩＯデバイスポート２バイト読出し 

    mct110_wIoPortB ( )    ＤＩＯデバイスポート１バイト書込み 

    mct110_wIoPortW ( )    ＤＩＯデバイスポート２バイト書込み 

機 能 
指定したＤＩＯデバイスのポートから読出します． 

指定したＤＩＯデバイスのポートへ書込みます． 

ＤＯＳ 

書 式 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＩｏＰｏｒｔＢ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄ，ｓｈｏｒｔ ｗＰｒｔＮｏ，Ｕ＿ＣＨＡＲ＊ ｂｙＤａｔａ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＩｏＰｏｒｔＷ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄ，ｓｈｏｒｔ ｗＰｒｔＮｏ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ＊ ｗＤａｔａ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＩｏＰｏｒｔＢ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄ，ｓｈｏｒｔ ｗＰｒｔＮｏ，Ｕ＿ＣＨＡＲ ｂｙＤａｔａ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＩｏＰｏｒｔＷ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄ，ｓｈｏｒｔ ｗＰｒｔＮｏ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＤａｔａ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ  ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ ・・予約（常に０を設定してください） 

ｓｈｏｒｔ     ｗＭｉｄ  ・・ モジュールＩＤ 

( ０：ＭＩＤ＝０，・・・，６３：ＭＩＤ＝６３ ) 

ｓｈｏｒｔ     ｗＰｒｔＮｏ・・ ポート番号( ０：ポート０，・・・，３：ポート３ ) 

Ｕ＿ＣＨＡＲ＊   ｂｙＤａｔａ・・ 読出されたポートデータ(１バイト)の格納アドレス 

Ｕ＿ＣＨＡＲ    ｂｙＤａｔａ・・ 書込むポートデータ(１バイト) 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊  ｗＤａｔａ ・・ 読出されたポートデータ(２バイト)の格納アドレス 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＤａｔａ ・・ 書込むポートデータ(２バイト) 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 



 

103 

 

（１５）mct110_rPclPort ( )    モーションデバイス入出力ポートからの１バイト読出し 

    mct110_wPclPort ( )    モーションデバイス出力ポートへ１バイト書込み 

機 能 
指定したモーションデバイスの汎用入出力ポートから読出します． 

指定したモーションデバイスの汎用出力ポートへ書込みます． 

ＤＯＳ 

書 式 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＰｃｌＰｏｒｔ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄ，Ｕ＿ＣＨＡＲ＊ ｂｙＤａｔａ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＰｃｌＰｏｒｔ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄ，Ｕ＿ＣＨＡＲ＊ ｂｙＤａｔａ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ  ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ ・・予約（常に０を設定してください） 

ｓｈｏｒｔ     ｗＭｉｄ  ・・ モジュールＩＤ 

( ０：ＭＩＤ＝０，・・・，６３：ＭＩＤ＝６３ ) 

Ｕ＿ＣＨＡＲ＊   ｂｙＤａｔａ・・ 入出力ポートから読出された１バイトデータの格納アドレス 

Ｕ＿ＣＨＡＲ    ｂｙＤａｔａ・・ 出力ポートへ書込むデータ(１バイト) 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（１６）mct110_rPclMsts ( )    モーションメインステータスの読出し 

機 能 指定したモーションデバイスのモーションメインステータスを読出します． 

ＤＯＳ 

書 式 
Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＰｃｌＭｓｔｓ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ，ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊ ｗＳｔｓ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ・・予約（常に０を設定してください） 

ｓｈｏｒｔ     ｗＭｉｄ ・・ モジュールＩＤ 

( ０：ＭＩＤ＝０，・・・，６３：ＭＩＤ＝６３ ) 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊  ｗＳｔｓ ・・ モーションメインステータスの格納アドレス 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（１７）mct110_wPclCmd ( )     モーションデバイス制御コマンド書込み 

機 能 指定したモーションデバイスへ制御コマンドを書込みます． 

ＤＯＳ 

書 式 
Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＰｃｌＣｍｄ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ，ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＣｍｄ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ・・予約（常に０を設定してください） 

ｓｈｏｒｔ     ｗＭｉｄ ・・ モジュールＩＤ 

( ０：ＭＩＤ＝０，・・・，６３：ＭＩＤ＝６３ ) 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＣｍｄ ・・ 制御コマンドコード 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（１８）mct110_rPclReg ( )     モーションデバイスレジスタからの読出し 

    mct110_wPclReg ( )     モーションデバイスレジスタへの書込み 

機 能 
指定したモーションデバイスのレジスタから読出します． 

指定したモーションデバイスのレジスタへ書込みます． 

ＤＯＳ 

書 式 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＰｃｌＲｅｇ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴｗＣｍｄ，Ｕ＿ＬＯＮＧ＊ ｄｗＲｅｇ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＰｃｌＲｅｇ（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，ｓｈｏｒｔ ｗＬｉｎｅ， 

ｓｈｏｒｔ ｗＭｉｄ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴｗＣｍｄ，Ｕ＿ＬＯＮＧ ｄｗＲｅｇ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ ・・ デバイスハンドル 

ｓｈｏｒｔ     ｗＬｉｎｅ・・予約（常に０を設定してください） 

ｓｈｏｒｔ     ｗＭｉｄ ・・ モジュールＩＤ 

( ０：ＭＩＤ＝０，・・・，６３：ＭＩＤ＝６３ ) 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＣｍｄ ・・ レジスタ制御コマンドコード 

Ｕ＿ＬＯＮＧ＊   ｄｗＲｅｇ・・ レジスタから読み出されたレジスタデータの格納アドレス 

Ｕ＿ＬＯＮＧ    ｄｗＲｅｇ・・ レジスタへ書込むレジスタデータ 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 
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（１９）mct110_rOptPortB ( )    オプションポート１バイト読出し 

    mct110_rOptPortW ( )    オプションポート２バイト読出し 

    mct110_wOptPortB ( )    オプションポート１バイト書込み 

    mct110_wOptPortW ( )    オプションポート２バイト書込み 

機 能 
指定したマスターボードのオプションポートから読出します． 

指定したマスターボードのオプションポートへ書込みます． 

ＤＯＳ 

書 式 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＯｐｔＰｏｒｔＢ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＡｄｒｓ，Ｕ＿ＣＨＡＲ＊ ｂｙＤａｔａ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＯｐｔＰｏｒｔＷ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＡｄｒｓ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊ ｗＤａｔａ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＯｐｔＰｏｒｔＢ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＡｄｒｓ，Ｕ＿ＣＨＡＲ ｂｙＤａｔａ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＯｐｔＰｏｒｔＷ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＡｄｒｓ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＤａｔａ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ  ・・ デバイスハンドル 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＡｄｒｓ ・・ オプションポート部ボード内アドレス 

Ｕ＿ＣＨＡＲ＊   ｂｙＤａｔａ・・ 読出しデータ格納アドレス（１バイト） 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊  ｗＤａｔａ ・・ 読出しデータ格納アドレス（２バイト） 

Ｕ＿ＣＨＡＲ    ｂｙＤａｔａ・・ 書込みデータ（１バイト） 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＤａｔａ ・・ 書込みデータ（２バイト） 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

（２０）mct110_rCenPortW ( )    センターデバイス指定ポート２バイト読出し 

    mct110_wCenPortW ( )    センターデバイス指定ポート２バイト書込み 

機 能 
センターデバイスの指定ポートから読出します． 

センターデバイスの指定ポートへ書込みます． 

ＤＯＳ 

書 式 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｒＣｅｎＰｏｒｔＷ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＡｄｒｓ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊ ｗＤａｔａ ）; 

Ｕ＿ＬＯＮＧ ｍｃｔ１１０_ｗＣｅｎＰｏｒｔＷ 

（ｓｈｏｒｔ ｈＤｅｖ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＡｄｒｓ，Ｕ＿ＳＨＯＲＴ ｗＤａｔａ ）; 

引 数 

ｓｈｏｒｔ     ｈＤｅｖ ・・ デバイスハンドル 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＡｄｒｓ・・ センターデバイス部ボード内アドレス 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ＊  ｗＤａｔａ・・ 読出しデータ格納アドレス（２バイト） 

Ｕ＿ＳＨＯＲＴ   ｗＤａｔａ・・ 書込みデータ（２バイト） 

戻り値 '０'で正常，'０'以外は「６．８．６ ドライバ関数の戻り値」参照 

 

 

６．８．９ ドライバー関数を割込み環境で使用する場合の注意事項 

（１）ドライバー関数内では，実行時に以下条件下ではボードからの割り込みを発生させないよう関数内でオプション

ポート「ＩＮＴＥ」をマスク，ボードからの割り込みを一時的に停止する処理を行っています．（実行終了時

に復帰させています） 

・ データバス幅を８ﾋﾞｯﾄで使用した場合 

・ ＦＩＦＯに対してアクセスする場合 

・ コマンド送信によりアクセスする場合（センターデバイス，ローカルデバイス） 

 

（２）関数 mct110_wPclCmd(No.17)，mct110_rPclReg，mct110_wPclReg(No.18)は，前述したドライバ関数のいくつか

を組み合わせて作られており，通信完了待ち，タイムアウト監視などの処理も含んでいます．そのため利用す

るアプリケーション側の構造・構成によってはそのままご利用できない場合があります．そのような場合が想

定される場合は，ユーザ様にてドライバ関数を組み合わせ，代替の関数を作成して頂く必要があります． 

（これら関数のサンプルソースコードが必要な場合は弊社までお問い合わせください） 

 

６．８．１０ ライブラリ関数 

  ドライバー関数を使用して作られたライブラリー関数（Ｗｉｎｄｏｗｓ版でのＨｐｘ＿ｘｘｘｘ関数）の 

ＤＯＳ版はご提供させて頂いておりません．Ｗｉｎｄｏｗｓ版ライブラリ関数をご参考に作成して下さい． 

尚、Ｗｉｎｄｏｗｓ版ライブラリー関数の大半は，ＤＯＳ版で使用が可能ですが，十分検証を行ったうえで 

ご使用下さい． 
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６．８．１１ ＤＯＳ版サンプルプログラム 

   ＤＯＳ版ソフトウェアには「Ｃ言語」で作成されたサンプルプログラムが同梱されています． 

   このサンプルプログラムは，次の目的で使用して下さい． 

 

   ■ 装着ボードと接続モジュールの確認 

     マスターボードの装着とモジュールの接続を行った後，サンプルプログラムの実行ファイル起動を行いますと，

装着ボードの「デバイス情報」表示とボードおよび接続されたモジュールの状態表示と動作確認を行う事がで

きます． 

 

   ■ ドライバ関数の使用例 

     アプリケーションプログラムは「ドライバ関数」経由でボードへの各種操作を行う必要があります．この操作の

一例をサンプルプログラムで記述しておりますので，アプリケーション開発時のご参考用としてご使用頂けま

す． 

 

（１） サンプルプログラムの構成 

    サンプルプログラム・ソースファイルは次の構成となっています． 

 

CLK.BAT            ・・ 実行ファイル作成用バッチファイル(MS-C V60) 

     ├─SMP110M.EXE       ・・ サンプルプログラム実行ファイル 

          ├─SMP110M.C         ・・ サンプルプログラム･メインソース 

          ├─SMPPXX.C          ・・ Ｐｘｘｘサンプルプログラムソース 

          ├─SMPDIO.C          ・・ ＤＩＯｘｘサンプルプログラムソース 

          ｜    ├─HC110LIB.H ・・ドライバ関数参照用ヘッダーファイル 

     ｜    ｜                          “SMP110M.C, SMPPXX.C, SMPDIO.Cで"#include”           

     ｜    └─COMMON.H  ・・サンプルプログラム用ヘッダーファイル 

     ｜                                “SMP110M.C, SMPPXX.C, SMPDIO.Cで"#include” 

          └─LCAT110.LIB    ・・ リンク用ドライバ関数(ラージモデル用) 

 

 

（２） プログラムの実行可能環境 

    本サンプルプログラム（ドライバー関数を含む）はＤＯＳ上でのみご使用頂けます．ＷｉｎｄｏｗｓやＷｉｎｄｏ

ｗｓのＤＯＳプロンプト，コマンドプロンプト上では動作しません．またアドレス空間をメモリーマップドＩ／

Ｏで使用する場合はＥＭＭ３８６等のエクスパンドメモリーマネージャーが組み込まれた環境では動作しません．

本サンプルプログラムおよびドライバー関数をご利用されたアプリケーションの実行時には，ＥＭＭ３８６．Ｅ

ＸＥをＣｏｎｆｉｇ．ｓｙｓから削除してご使用下さい． 
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（３） 起動画面 

    実行ファイル“Ｓｍｐ１１０ｍ．ｅｘｅ“ を起動した時，下記画面が表示されます． 

 

 

 

 

 

 

 

    画面上で操作対象ボードの以下アクセス方法の設定を行います． 

 

      ・ アドレス空間選択 ・・ Ｉ／ＯマップまたはメモリーマップドＩＯの選択をします． 

      ・ バスサイズ選択  ・・ ８ビットまたは１６ビットデータバスの選択をします． 

      ・ モード選択    ・・ ８バイトまたは５１２バイトのＧ９００１へのアクセスモード選択をします． 

      ・ 割込(ＩＲＱ)選択 ・・ 割込み使用／不使用の選択．割込みは画面に表示されたＩＲＱ５，６，７ 

１１(b)，１２(c)のいずれかで，ユーザーに解放された割込みのみ使用できます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    なお，起動時ボードが装着されていない場合，あるいは認識できない場合は下記メッセージが画面に表示されます． 

    このメッセージが表示された場合はボードの確認および設定の確認をして下さい．また前述した実行可能な環境を

満たさない場合， ＜ＩＬＬ ＣＰＵ ＭＯＤＥ＞が表示され処理が中断されます。 

 

 

 

 

   *** HPC104-MCAT110M : DOS(16) Device Driver Sample *** 
     ----- Lcat110.lib Ver1.0 (Mem:Ver1.0) ----- 
  
 Set Address Space [0:I/O 1:MEM] (Default:0) =  

       ***  End of Sample Program  *** ==>  <NOT FOUND> 

   *** HPC104-MCAT110M : DOS(16) Device Driver Sample *** 
     ----- Lcat110.lib Ver1.0 (Mem:Ver1.0) ----- 
            SPA:I/O  ADRS:0x000980  BUS:8bit  MODE:8byte  IRQ:-- 
 Set Address Space [0:I/O 1:MEM] (Default:0) =  
 Set Data Bus Size [0:8bit 1:16bit] (Default:0) = 
 Set G9001 Access Mode [0:8byte 1:512byte] (Default:0) = 
 Set Board Address (Default:0x000980) = 
Int. IRQ Select  Slave[...cb...]  Master[765.....] : IRQ No.= 
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（４） ＭｏｔｉｏｎＣＡＴ メインメニュー 

    正常に起動した後に以下画面が表示されます．この画面はサンプルプログラムのメインメニュとなります． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   ■ ソフトのバージョン番号 

 

          ドライバ関数のバージョン番号   メモリーアクセス関数※のバージョン番号 

 

 

 

 

※ドライバー関数は，メモリーマッピング使用時に使用するメモリーアクセスの為の関数 

を結合して構成しています．メモリーアクセス関数とはこのメモリーアクセス関数の 

部分を指します． 

 

 

 

 

   ■ ボードアクセス情報 

      ﾃﾞﾊﾞｲｽﾊﾝﾄﾞﾙ  ｱﾄﾞﾚｽ空間           ﾃﾞｰﾀﾊﾞｽ幅               割り込み番号 

ﾎﾞｰﾄﾞｱｸｾｽ先頭ｱﾄﾞﾚｽ     G9001 ｱｸｾｽﾓｰﾄﾞ 

 

 

 

 

      ・ デバイスハンドルの表示 

        ＩＤ：デバイスオープン時の「デバイスハンドル」値です． 

 

    ・ デバイス情報の表示 

        以下の表示項目は，選択したボードから取得したデバイス情報です． 

          ＳＰＡ  ： アドレス空間 

         ＡＤＲＳ ： ボードアクセス先頭アドレス 

         ＢＵＳ  ： データバス幅 

         ＤＡＴＡ ： Ｇ９００１アクセスモード 

          ＩＲＱ  ： 割込みＩＲＱ番号．‘――’は割込み不使用の表示 

   *** HPC104-MCAT110M : DOS(16) Device Driver Sample *** 
     ----- Lcat110.lib Ver1.0 (Mem:Ver1.0) ----- 
   ID:0000  SPA:I/O  ADRS:0x000980  BUS:8bit  MODE:8byte  IRQ:-- 
 
         Slave Module  Line1: 4 [ DIO32: 1 / P100: 3 ]   Connect      ISTS=00* 
 
     [ Master Board ] 
 
                             Line1 
        Main Status   ooo1xoooxooooooo( 0x1000 ) 
        Int. Status   oooooooooxoooooo( 0x0000 ) 
        General DIO 
           in  8-1    oooooooo( 0x00 ) 
           out 8-1    xxxxoooo( 0x00 ) 
 
 
 
 
 
 
 
      [ 0:End  1:CONNECT  2:MASTER DIO  3:DIO  4:MOTION ] = _                    
 
 
                                                             

    ----- Lcat110.lib Ver1.0 (Mem:Ver1.0) ----- 

   ID:0000  SPA:I/O  ADRS:0x000980  BUS:8bit  MODE:8byte  IRQ:-- 
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   ■ 接続モジュール情報 

 

                 接続されている全モジュール数         通信状態   割り込み状態 

 

 

 

 

                   ＤＩＯモジュール接続数    モーションモジュール接続数 

     ・ モジュール数 

     接続されているモジュール数が表示されます．通信状態がＤｉｓｃｏｎｎｅｃｔの場合は“--”で 

      表示されます。ライン上にモジュールが１つも接続されていない場合も同様の表示になります． 

 

     ・ 割り込み状態 

      “数字”はｾﾝﾀｰﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ CMSTSの下位７ビットの状態をラッチした値です．（１６進数表記） 

      “＊”は割り込みが選択され，割り込み処理が実行される毎にブリンク表示します． 

 

 

   ■ マスターボード状態（選択ボードのみ） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

       ・ Ｍａｉｎ Ｓｔａｔｕｓ： センターメインステータス表示 

       ・ Ｉｎｔ． Ｓｔａｔｕｓ： センター割込ステータス表示 

       ・ Ｇｅｎｅｒａｌ ＤＩＯ： マスターボード汎用入出力 入力＝８ビット，出力＝４ビット表示 

 

    ステータス状態を次の表現で表示します．表示は英数字または記号１文字で表されます． 

     なお，ステータス右隣に表示される（ ）内は，ステータスの状態を１６進数値で表記した値です． 

Ｍａｉｎ 

ビット値 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0 

名 称 --- CAER ERAE EDTE EIOE IOPC BRKF CEND 

１表示 ? 1 1 1 1 1 1 1 

０表示 X o o o o o o o 

ビット値 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 

名 称 BBSY DBSY RBSY SBSY --- RDBB TDBB REF 

１表示 1 1 1 1 ? 1 1 1 

０表示 o o o o X o o o 

Ｉｎｔ． 

ビット値 b7 b6 b5 B4 b3 b2 b1 b0 

名 称 LNRV --- EDN5 EDN4 EDN3 EDN2 EDN1 EDN0 

１表示  ? 1 1 1 1 1 1 

０表示  X o o o o o o 

ビット値 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 

名 称 CAE3 CAE2 CAE1 CAE0 ERA3 ERA2 ERA1 ERA0 

１表示 1 1 1 1 1 1 1 1 

０表示 o o o o o o o o 

 

    ＤＩＯ入出力状態は次の表記で表されます． 

ＤＩ 

ビット値 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0 

名 称 in8 in7 in6 in5 in4 in3 in2 in1 

１表示 1 1 1 1 1 1 1 1 

０表示 0 0 0 0 o o o o 

ＤＯ 

ビット値 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0 

名 称 ---- ---- ---- ---- out4 out3 out2 out1 

１表示 ? ? ? ? 1 1 1 1 

０表示 X X X X o o o o 

         Slave Module  Line1: 4 [ DIO32: 1 / P100: 3 ]   Connect      ISTS=00* 
   

                             Line1               
        Main Status   ooo1xoooxooooooo( 0x1000 ) 
        Int. Status   oooooooooxoooooo( 0x0000 ) 
        General DIO 
           in  8-1    oooooooo( 0x00 ) 
           out 8-1    xxxxoooo( 0x00 ) 
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   ■ 操作メインメニュー 

 

 

 

 

     キーボードからメニューの番号を入力します． 

       ・"０"キー： プログラム終了です． 

      ・"１"キー： サイクリック通信開始／停止を行います． 

       ・"２"キー： マスターボード上ＤＩＯの出力操作を行います． 

       ・"３"キー： 指定ＤＩＯモジュールのＤＩＯ入出力状態表示と出力操作を行います． 

       ・"４"キー： 指定モーションモジュールの各種操作を行います． 

 

 

（５） サイクリック通信開始／停止 

   各ライン毎にサイクリック通信の開始／停止を操作します． 

操作時に通信がすでに開始されているラインでは停止，停止しているラインでは開始が行えます． 

 

 

 

 

     ・ Ｃｏｎｎｅｃｔ／Ｄｉｓｃｏｎｎｅｃｔ： 通信開始／停止の確認（ ‘Y’ or ’N’ ）を行います． 

 

操作が成功すると画面上部の通信状態の表示が変化します．操作後はメインメニューへ戻ります． 

     なお，モジュールが１台も接続されていない場合は通信を開始できません． 

 

 

 

 

（６） マスターボードＤＩＯ操作 

   マスターボード上のＤＩＯの状態を表示，またＤＯの出力操作をします． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     ＤＯ出力操作を以下のキーを使って行います． 

      ・ 矢印キー（ ←，→ ）： 左右へカーソルを移動します． 

      ・ 数字キー（ ０～７ ）： 指定したビットへカーソルを移動します． 

ＤＩは０～３，ＤＯは０～７が有効 

      ・ ＥＳＣキー      ： 操作を終了して操作メインメニューへ戻ります． 

      ・ その他キー      ： カーソル位置の出力ビットを反転します． 

 

      [ 0:End  1:CONNECT  2:MASTER DIO  3:DIO  4:MOTION ] = _ 

      [ 0:End  1:CONNECT  2:MASTER DIO  3:DIO  4:MOTION ] = 1 
             Disconnect?( Y,N ) = _ 

        General DIO 
           in  8-1    oooooooo( 0x00 ) 
           out 8-1    xxxxo1o1( 0x05 ) 
 
 
 
       DIO Output( Select:←,→,0-7  Fin.:ESC  Invert:Others ) 
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（７） ＤＩＯモジュール 

   ＤＩＯ３２モジュールの入出力状態の表示，出力状態の変更を行います.  

 

   ■ ＤＩＯモジュール選択画面 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     ・ Ｓｅｌｅｃｔ Ｌｉｎｅ： 操作ライン番号（ １or２ ）を入力します． 

     ・ Ｓｅｌｅｃｔ ＭＩＤ ： 操作モジュール番号（ １～６３ ）を入力してEnterを押します． 

                    入力可能な有効モジュールＩＤは“Valid Module ID”に表示されます． 

     ・ Ｉｎｔ．ＳｅｌＰｏｒｔ： 入力ポート変化フラグを有効にします．有効にするビットを1にした 

                   １桁の１６進数（０～Ｆ）で入力します． 

 

 

   ■ 出力操作画面 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     ＤＯ出力操作を以下のキーを使って行います． 

       ・ 矢印キー（ ←，→，↑，↓ ）： 上下左右へカーソルを移動します． 

       ・ 数字キー（ ０～７ ）    ： 指定したビットへカーソルを移動します． 

       ・ ＥＳＣキー          ： 操作を終了して操作メインメニューへ戻ります． 

       ・ その他キー          ： カーソル位置の出力ビットを反転します． 

 

     [ DIO Module ]  MID:03  Intb:0xf 
 
            Port   I/O          Status 
             0    in   8- 1    11oooooo( 0xc0 ) 
             1    in  16- 9    oooooooo( 0x00 ) 
             2    out  8- 1    ooooo1oo( 0x04 ) 
             3    out 16- 9    oo1oooo1( 0x21 ) 
 
 
 
      Output Operation( Select:←,→,Num  Fin.:ESC  Invert:Others ) 
 
 

   *** HPC104-MCAT110M : DOS(16) Device Driver Sample *** 
     ----- Lcat110.lib Ver1.0 (Mem:Ver1.0) ----- 
   ID:0000  SPA:I/O  ADRS:0x000980  BUS:8bit  MODE:8byte  IRQ:-- 
 
         Slave Module  Line1: 4 [ DIO32: 1 / P100: 3 ]   Connect      ISTS=00* 
 
    [ DIO Module ] 
 
            Port   I/O          Status 
 
 
 
 
 
           Valid Module MID = 03 
 
 
      [ 0:End  1:CONNECT  2:MASTER DIO  3:DIO  4:MOTION ] = 3 
                                        Select MID( HEX ) = 3 
                                        Int. SelPort( HEX ) = f 
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（８） モーションモジュール 

   Ｐ１００モーションモジュールの操作および設定を行います．  

 

   ■ モーションモジュール選択画面 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     ・ Ｓｅｌｅｃｔ Ｌｉｎｅ： 操作ライン番号（ １or２ ）を入力します． 

     ・ Ｓｅｌｅｃｔ ＭＩＤ ： 操作モジュール番号（ １～６３ ）を入力してEnterを押します． 

                    入力可能な有効モジュールＩＤは“Valid Module ID”に表示されます． 

     ・ Ｉｎｔ．ＳｅｌＰｏｒｔ： 入力ポート変化フラグを有効にします．有効にするビットを1にした 

                   １桁の１６進数（０～Ｆ）で入力します． 

 

   ■ 操作メイン画面 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     キーボードからメニューの番号を入力します． 

       ・"０"キー： モーションモジュール操作を終了し，操作メインメニューへ戻ります． 

       ・"１"キー： モーションモジュールの初期化をします．（起動時にも初期化が実行されます） 

       ・"２"キー： 動作指令を送ります． 

       ・"３"キー： レジスタの設定を行います 

       ・"その他"： 全軸への減速停止指令を行います． 

 

 

 

   ■ 動作状態の表示 

   *** HPC104-MCAT110M : DOS(16) Device Driver Sample *** 
     ----- Lcat110.lib Ver1.0 (Mem:Ver1.0) ----- 
   ID:0000  SPA:I/O  ADRS:0x000980  BUS:8bit  MODE:8byte  IRQ:-- 
 
         Slave Module  Line1: 4 [ DIO32: 1 / P100: 3 ]   Connect      ISTS=00* 
 
     [ Motion Module ] 
 
 
 
 
 
 
           Valid Module MID = 01 02 03 
 
 
      [ 0:End  1:CONNECT  2:MASTER DIO  3:DIO  4:MOTION ] = 4 
                                     Select MID( HEX ) = 0 
                                     Int. SelPort( HEX ) = f 

     [ Motion Module ]  MID:03  Intb:0xf 
 
           CTR1                647 
           CTR2                  0        ***** 2.Execute Command List ***** 
           rSPD                  0       0:CNST 1:Get OLS 2:OLS+Z   3:Get_ELS 
           MssL     xxxxoooo( 0x00 )     4:Post 5:'+'Dir  6:'-'Dir 
           MssH     x111xxxo( 0x70 )     S:SrvOn  R:SrvRst T:TrqOn  G:Gain 
           ExsLL    oooooooo( 0x00 )                                             
           ExsLH    ooooo111( 0x07 )      ===== 3.Register Disp & set ===== 
           ExsHL    oooooooo( 0x00 )     0:BasS 1:MovS  2:Acc   3:Mult  4:Mode 
           ExsHH    xxxxoooo( 0x00 )     5:AuxS 6:RENV1 7:RENV2 8:RENV3 I:INT 
           IOPB     oooooooo( 0x00 )     D:DLS  O:OLS   E:ELS   A:ALM 
           RIST     0x000000 
           REST     0x000000 
 
        Operation [ 0:End  1:BoardInit  2:Cmd Exec.  3:Register ] = _ 
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    次の項目がレジスタより読み出され表示されます． 

      ・ ＣＴＲ１ ： 指令パルス数 

      ・ ＣＴＲ２ ： フィードバックパルス数 

      ・ ｒＳＰＤ ： 動作中の速度（ＲＦＬ／ＲＦＨと同一単位のステップ値） 

      ・ ＭｓｓＬ ： メインステータス下位８ビット 

      ・ ＭｓｓＨ ：         上位８ビット 

      ・ ＥｘｓＬＬ： 拡張ステータスビット７～０ 

      ・ ＥｘｓＬＨ： 拡張ステータスビット１５～８ 

      ・ ＥｘｓＨＬ： 拡張ステータスビット２３～１６ 

      ・ ＥｘｓＨＨ： 拡張ステータスビット３１～２４ 

      ・ ＩＯＰＢ ： 汎用出力ポートの状態 

      ・ ＲＩＳＴ ： イベントステータス 

      ・ ＲＥＳＴ ： エラーステータス 

 

    ステータスは各ラインについて状態を次の表現で表示します．表示は英数字または記号１文字で表されます． 

    なお，ステータス右隣に表示される（ ）内は，ステータスの状態を１６進数値で表記した値です． 

ＭｓｓＬ 

ビット値 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0 

名 称 ---- ---- ---- ---- SEVT SERR SECD SINT 

１表示 ? ? ? ? 1 1 1 1 

０表示 x x x x o o o o 

ＭｓｓＨ 

ビット値 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 

名 称 ---- GRP2 GRP1 GRP0 ---- ---- ---- SBSY 

１表示 ? 1 1 1 ? ? ? 1 

０表示 x o o o x x x o 

ＥｘｓＬ 

 Ｌ 

ビット値 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0 

名 称 SMEL SPEL SALM SDIR CND3 CND2 CND1 CND0 

１表示 1 1 1 1 1 1 1 1 

０表示 o o o o o o o o 

ＥｘｓＬ 

 Ｈ 

ビット値 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 

名 称 SERC SPCS SEMG SSTP SSTA SDIN SSD SORG 

１表示 1 1 1 1 1 1 1 1 

０表示 o o o o o o o o 

ＥｘｓＨ 

 Ｌ 

ビット値 b23 b22 b21 b20 b19 b18 b17 b16 

名 称 SPLS SCP3 SCP2 SCP1 SINP SLTC SCLR SEZ 

１表示 1 1 1 1 1 1 1 1 

０表示 o o o o o o o o 

ＥｘｓＨ 

 Ｈ 

ビット値 b31 b30 b29 b28 b27 b26 b25 b24 

名 称 ---- ---- ---- ---- SPH4 SPH3 SPH2 SPH1 

１表示 ? ? ? ? 1 1 1 1 

０表示 x x x x o o o o 

ＩＯＰＢ 

ビット値 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0 

名 称 ELL GRP2 GRP1 GRP0 SVGAIN SVTL SVRST SVON 

１表示 1 1 1 1 1 1 1 1 

０表示 o o o o o o o o 

      ● 割込使用時と不使用時の表示の違い 

        ＲＩＳＴおよびＲＥＳＴの表示は，割り込み有無により表示方法が変ります． 

        割り込み不使用時は，下記の表示が常時表示されます．割り込み使用時はＲＩＳＴまたはＲＥＳＴ要因 

        発生時に一定時間だけ表示されます． 

 

 

 

 

 

   ■ モジュールの初期化 

 

    モジュールの初期化では以下の動作を行います． 

      ・ ソフトウェアーリセット(オプションポートの状態はリセットされません) 

      ・ レジスタへ初期値書き込み 

 

 RIST     0x000000 
 REST     0x000000 

 RIST 
 REST 



 

113 

 

   ■ 動作コマンド 

 

    動作指令の種類は右図に示す１１種類ありますが， 

    これは次の３種類に分類されます． 

      ・ 動作速度の変更 ・・・０：定速／高速切替 

       ・ サーボ信号出力 ・・・Ｓ：サーボＯＮ 

                 ・・・Ｒ：サーボリセット 

                 ・・・Ｔ：トルク制御切替 

                 ・・・Ｇ：サーボゲイン切替 

      ・ 動作指令    ・・・上記以外 

 

 

     ① 動作速度変更 

       軸への動作指令を行う場合の速度を切り替えます．操作はＳｅｌＣｍｄ＝０と指定します． 

        ・「ＣＮＳＴ」表示・・・ＦＬ定速スタート 

        ・「ＨＩＧＨ」表示・・・高速スタート 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

            コマンド０の表示が“ＣＮＳＴ”から“ＨＩＧＨ”に変化します． 

 

 

 

 

 

     ② サーボ信号出力 

       サーボオン，サーボリセット，トルク制御，ゲイン切替の各サーボ制御信号を操作します． 

       サーボアンプに接続されていない信号は単なるＤＯ信号として動作します． 

       ・ サーボＯＮ 

         サーボＯＮ信号をＯＮ／ＯＦＦします．ＯＮ／ＯＦＦはトグル動作となります 

         操作はＳｅｌＣｍｄ＝Ｓと指定します． 

       ・ サーボリセット 

         サーボリセット信号をＯＮ／ＯＦＦします．ＯＮ／ＯＦＦはトグル動作となります． 

         自動的にはＯＦＦしませんので手動でＯＦＦする必要があります． 

         操作はＳｅｌＣｍｄ＝Ｒと指定します． 

       ・ トルク制御切替 

         トルク制御切替機能があるサーボアンプでトルク制御をＯＮ／ＯＦＦします． 

         操作はＳｅｌＣｍｄ＝Ｔと指定します．切替はトグル動作となります． 

       ・ サーボゲイン切替 

         ゲイン切替機能があるサーボアンプでゲイン切替をします． 

         操作はＳｅｌＣｍｄ＝Ｇと指定します．切替はトグル動作となります． 

 

       ＯＮ／ＯＦＦの結果は“ＩＯＰＢ”ステータスの表示で確認できます．（ｏ：ＯＦＦ １：ＯＮ） 

 

 

 

          Ｂｉｔ３ サーボゲイン切替 

          Ｂｉｔ２ トルク制御切替 

          Ｂｉｔ１ サーボリセット 

Ｂｉｔ０ サーボＯＮ 

 

 

 

  ***** 2.Execute Command List ***** 
 0:HIGH 1:Get OLS 2:OLS+Z   3:Get_ELS 
 4:Post 5:'+'Dir  6:'-'Dir 
 S:SrvOn  R:SrvRst T:TrqOn  G:Gain 
 

  ***** 2.Execute Command List ***** 
 0:CNST 1:Get OLS 2:OLS+Z   3:Get_ELS 
 4:Post 5:'+'Dir  6:'-'Dir 
 S:SrvOn  R:SrvRst T:TrqOn  G:Gain 
 

***** 2.Execute Command List ***** 
              0:CNST 1:Get OLS 2:OLS+Z   3:Get_ELS 
              4:Post 5:'+'Dir  6:'-'Dir 
              S:SrvOn  R:SrvRst T:TrqOn  G:Gain 
 
 
 Operation [ 0:End  1:BoardInit  2:Cmd Exec.  3:Register ] = 2 
 SelCmd( 0-6,S,R,T,G ) = 0 
                             HIGH SPEED     ==> Normal End 

 IOPB     oooooooo( 0x00 ) 
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     ③ 原点復帰動作 

       原点復帰は次の３通り用意されています． 

原点復帰中に手動停止（キー押下），異常検出，移動方向のリミットを検出すると復帰動作を中断して停止 

します． 

         ・ ＯＬＳ原点復帰（ＯＬＳ検出後抜出し再突入完了） 

           ＯＬＳ検出で(減速)停止し，反転抜出し再度ＯＬＳ検出で終了します． 

           操作手順は，ＳｅｌＣｍｄ＝１とし，動作方向方向（'＋'キー以外は全て'－'）を指定します． 

 

       ・ ＯＬＳ＋エンコーダＺ相 

           ＯＬＳ検出後(減速開始し)，Ｚ相検出で終了します． 

           操作手順は，ＳｅｌＣｍｄ＝２とし，動作方向（'＋'キー以外は全て'－'）を指定します． 

 

       ・ ＥＬＳ兼用センサ原点 

           ＥＬＳon検出で(減速)停止し，反転低速抜出し，ＥＬＳoffで終了します． 

           操作手順は，ＳｅｌＣｍｄ＝３とし，動作方向（'＋'キー以外は全て'－'）を指定します． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

        ※ “Ｎｏｒｍａｌ Ｅｎｄ“の表示はモーションモジュールに正常にコマンドを送れた事を 

示すものであり，完了を示すものではありません．（以降同様） 

 

 

 

 

 

     ④ 位置決め動作 

      位置決め動作を行います． 

操作手順は，ＳｅｌＣｍｄ＝４とし，移動量を指定します．（移動量はマイナス指定も可能） 

位置決め動作中に手動停止（キー押下），異常検出，移動方向のリミットを検出すると動作を中断して停止 

します． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑤ 連続運転 

連続運転を行います． 

         ・ ＋方向連続 

           ＋方向の連続運転を行います．手動停止（キー押下），異常停止，＋リミット検出で停止します． 

         操作はＳｅｌＣｍｄ＝５と指定します． 

         ・ －方向連続 

           －方向の連続運転を行います．手動停止（キー押下），異常停止，－リミット検出で停止します． 

           操作はＳｅｌＣｍｄ＝６と指定します． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Operation [ 0:End  1:BoardInit  2:Cmd Exec.  3:Register ] = 2 
 SelCmd( 0-6,S,R,T,G ) = 4   EPos = 2000 
                                            ==> Normal End 
 

位置決め動作 移動量指定 

５：＋方向 

６：－方向 

１： ＯＬＳ 原点復帰 

２： ＯＬＳ＋エンコーダＺ相 原点復帰 

３： ＥＬＳ兼用センサ 原点復帰 

＋  ： 動作方向＋ 

その他： 動作方向－ 

 Operation [ 0:End  1:BoardInit  2:Cmd Exec.  3:Register ] = 2 
 SelCmd( 0-6,S,R,T,G ) = 1   Dir( +/- ) = + 
                                            ==> Normal End 
 

 Operation [ 0:End  1:BoardInit  2:Cmd Exec.  3:Register ] = 2 
 SelCmd( 0-6,S,R,T,G ) = 5  
                                            ==> Normal End 
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   ■ レジスタの設定 

 

     以下のレジスタ値はサンプルプログラム上で変更することができます． 

     キー入力値による変更で書込みが行われます． 

選択表示 キー 変更内容 選択表示 キー入力 変更内容 

０：Ｂａｓｅ ０ ベース速度 Ｉ：ＩＮＴ Ｉ イベントマスク 

１：ＭｏｖＳ １ 動作速度 Ｄ：ＤＬＳ Ｄ ＤＬＳ入力極性反転 

２：Ａｃｃ ２ 加速レート Ｏ：ＯＬＳ Ｏ ＯＬＳ入力極性反転 

３：Ｍｕｌｔ ３ 速度倍率 Ｅ：ＥＬＳ Ｅ ＥＬＳ入力極性反転 

４：Ｍｏｄｅ ４ 動作モード Ａ：ＡＬＭ Ａ ＡＬＭ入力極性反転 

５：ＡｕｘＳ ５ 移動量補正速度    

６：ＲＥＮＶ１ ６ 環境１    

７：ＲＥＮＶ２ ７ 環境２    

８：ＲＥＮＶ３ ８ 環境３    

 

    本サンプルプログラムで設定が変更可能なレジスタは上表 

    の１４種類あります．メニューから”３(Ｒegister)”を 

    選択し，表示/変更したい項目の数値/英文字１字をキー 

入力して選択します． 

 

 

 

 

                       現在の設定値    設定値入力可能範囲 

 

ここで変更したい値を入力すると，適正な値であれば入力値が設定されます． 

不正な値や数値を入力せずにＥnterキーを押した場合は変更を行わずに終了します． 

 

 

             ４種類の入力センサを選択した場合は 

             入力極性の反転を行った後直ちに終了します． 

             入力極性反転操作の結果は表示画面に反映されます． 

             （ここでは拡張レジスタのビット６，７） 

 

 

 

 

 

 

                          ＥＬＳ検出から検出なしの状態に変化 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ===== 3.Register Disp & set ===== 
0:BasS 1:MovS  2:Acc   3:Mult  4:Mode 
5:AuxS 6:RENV1 7:RENV2 8:RENV3 I:INT 
D:DLS  O:OLS   E:ELS   A:ALM 

 Operation [ 0:End  1:BoardInit  2:Cmd Exec.  3:Register ] = 3 
 SelReg( 0-8,I,D,O,E,A ) = 1 Move Speed[2000: 1-65,535] = _ 

 Operation [ 0:End  1:BoardInit  2:Cmd Exec.  3:Register ] = 3 
 SelReg( 0-8,I,D,O,E,A ) = E 
                                  ==> ELS N.C 

 ExsLL    11oooooo( 0xc0 ) 
 ExsLH    ooooo111( 0x07 ) 
 ExsHL    oooooooo( 0x00 ) 
 ExsHH    xxxxoooo( 0x00 ) 

 ExsLL    oooooooo( 0x00 ) 
 ExsLH    ooooo111( 0x07 ) 
 ExsHL    oooooooo( 0x00 ) 
 ExsHH    xxxxoooo( 0x00 ) 
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７．モーションモジュールの運用 
この節ではモーションモジュールの以下の説明をします． 

      ◇プログラム手順 
      ◇初期設定 
      ◇原点センサ構成と原点復帰方法 
      ◇速度パターン設定 
      ◇動作モード 
      ◇ステータス，レジスタ，オプションポート，コマンド 
 

７．１ プログラム手順 

   プログラムの基本手順は概略 右図のフローに示す構成です． 

以下この手順に従って解説します． 

 

７．１．１ マスターボード初期設定 

プログラムの始めはセンターデバイスの初期化，システム通信による 

ローカルデバイス情報取得，サイクリック通信開始で始めて 

ﾓｰｼｮﾝﾃﾞﾊﾞｲｽに対しデータ通信可能となります． 

  

（１）ボード毎にデバイスオ－プン 

（２）センターデバイス初期設定 

ボードのオープンに成功した後は，システム通信を開始し， 

ローカルデバイス情報を自動設定します． 

ポートデータの初期値を設定し，サイクリック通信を開始 

します．サイクリック通信開始後，データ通信も可能にな 

りますので，ローカルデバイスの初期化を行います． 

①ローカルデバイス（ＤＩＯ，モーション）の情報取得 

②センターデバイスへのコマンド書込み 

③センターメインステータス読出し 

④ローカルデバイスのポート入力変化割込設定 

⑤モーションデバイスのポート入力変化割込設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                               図７．１－１   プログラム基本手順 

(2)ﾓｰｼｮﾝﾓｼﾞｭｰﾙ(ﾃﾞﾊﾞｲｽ)初期設定 

ｻｰﾎﾞ I/F,ﾏｼﾝ I/F設定 

原点復帰方法, 

加減速方法設定, 

加減速時間, 

速度倍率設定 

ﾍﾞｰｽ速度設定 

(3)ﾓｰｼｮﾝﾓｼﾞｭｰﾙ(ﾃﾞﾊﾞｲｽ)の運用 

動作ﾓｰﾄﾞ設定 

動作速度設定 

移動量設定 

ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ発行 

(1)ﾏｽﾀｰﾎﾞｰﾄﾞ初期設定 

ﾏｽﾀｰﾎﾞｰﾄﾞ枚数取得 

ﾏｽﾀｰﾎﾞｰﾄﾞのPCI ﾃﾞﾊﾞｲｽ情報取得 

ﾏｽﾀｰﾎﾞｰﾄﾞｵｰﾌﾟﾝ 

ｼｽﾃﾑ通信によるﾛｰｶﾙﾃﾞﾊﾞｲｽ情報取得 

ｾﾝﾀｰﾃﾞﾊﾞｲｽ初期化 

ｻｲｸﾘｯｸ通信開始 

(4)ｽﾃｰﾀｽ処理 
 

終了 
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７．２ モーションモジュール（デバイス）初期設定 

    プログラム起動後，センターデバイスの初期化が終了し，サイクリック通信開始し，データ通信が可能になった後，

各モーションデバイスに対して，初期設定を行います． 

設定箇所は環境設定レジスタ ＲＥＮＶ１～ＲＥＮＶ６，動作モードレジスタの一部，イベント要因設定レジスタ，

汎用出力ポートです． 

以下の関数を用いてマシンセンサー入力仕様設定，サーボＩ／Ｆ設定，原点復帰方法設定，イベント要因設定を 

行います． 

 

この節では各種初期設定について,次の項目にしたがって解説します． 

１ マシンセンサー入力仕様設定 

① ±ＥＬＳ入力 

② ＤＬＳ入力 

③ ＯＬＳ入力 

２ サーボインターフェース設定 

① 指令パルス出力形式 

② エンコーダＡ相／Ｂ相入力形式 

③ サーボアラーム入力 

④ インポジション入力 

⑤ サーボレディ入力 

⑥ サーボ偏差カウンタクリア出力 

⑦ サーボオン，サーボリセット，サーボトルク，サーボゲイン出力 

３ 原点復帰方法設定 
① 原点復帰方法 

② エンコーダＺ相入力仕様 

４ イベント要因の設定 ①�  イベント要因設定 
表７．２－１   モーションデバイス初期設定項目 

 

７．２．１ マシンセンサー入力仕様設定 

   マシンセンサー入力仕様の初期化に関係する項目は次表の通りです． 

No. 項 目 信号名 設定箇所等 

１ ELS入力仕様 ±ELS 

１．入力極性 

  RENV2:b7-0の設定後有効(RENV2:b7-0設定:11111111) 
IOPOB:ELL(b7) 

B接(ｶﾌﾟﾗ電流OFFで検出) 1 

A接(ｶﾌﾟﾗ電流ONで検出) 0 

ELS不使用時はA接(IOPOB:ELL=0)，端子は接続しない  

２．ELSon時の動作 RENV1:b3 

即停止 0 

減速停止 1 

２ DLS入力仕様 DLS 

１．DLS有効／無効 RMD:b8 

DLS入力を無視(RSTSでの入力状態の確認は可) 0 

DLSonで減速(減速停止)する 1 

２．入力極性 RENV1:b6 

B接(ｶﾌﾟﾗ電流OFFで検出) 0 

A接(ｶﾌﾟﾗ電流ONで検出) 1 

DLS不使用時はA接(RENV1:b6=1,RMD:b8=0)， 

端子は接続しない 
 

３．DLSon時の動作 RENV1:b4 

減速のみ 0 

減速停止 1 

４．DLS入力ラッチ(DLS信号幅が短い場合使用) RENV1:b5 

ラッチしない 0 

ラッチする 1 

３ OLS入力極性 OLS 

１．入力極性 RENV1:b7 

B接(ｶﾌﾟﾗ電流OFFで検出) 0 

A接(ｶﾌﾟﾗ電流ONで検出) 1 

OLS不使用時はA接(RENV1:b7=1)，端子は接続しない  

表７．２－２   マシンセンサー入力仕様設定 
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７．２．２ サーボインターフェース設定 

   サーボインターフェースの初期化に関係する項目は次表の通りです． 

No. 項 目 信号名 設定箇所等 

１ 
指令ﾊﾟﾙｽ 

出力形式 

CWP ,CWN 

CCWP,CCWN 

１．指令ﾊﾟﾙｽ出力形式 RENV1:b0-b2 

個別指令ﾊﾟﾙｽﾓｰﾄﾞ(CW/CCW) 100 

共通指令ﾊﾟﾙｽﾓｰﾄﾞ(共通ﾊﾟﾙｽ＋DIR信号) 000 

２ 
ｴﾝｺｰﾀﾞ 

A相/B相 

入力形式 

AP,AN 

BP,BN 

１．逓倍設定 RENV2:b10,9 

１逓倍 00 

２逓倍 01 

４逓倍 10 

UP/DOWN 11 

２．入力禁止 

(一部のｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞ使用時は原点復帰完了まで禁止) 
RENV2:b18,17 

入力許可 00 

入力禁止 11 

３ ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ 

入力仕様 
SVALM 

１．入力極性 RENV1:b9 

B接(ｶﾌﾟﾗ電流OFFで検出) 0 

A接(ｶﾌﾟﾗ電流ONで検出) 1 

２．入力時動作 RENV1:b8 

即停止 0 

減速停止 1 

SVALM不使用時はA接(RENV1:b9=1)， 

端子は接続しない 
 

４ ｲﾝﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 

入力仕様 
INPOS 

１．INPOS制御使用／不使用 RMD:b9 

動作完了のｽﾃｰﾀｽにINPOSを反映しない 0 

INPOS入力ONで動作完了 1 

２．入力極性 RENV1:b22 

B接(ｶﾌﾟﾗ電流OFFで検出) 0 

A接(ｶﾌﾟﾗ電流ONで検出) 1 

INPOS不使用時はA接(RENV1:b22=1,RMD:b9=0)， 

端子はNC 
 

５ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ 

入力仕様 
SVRDY 

１．入力極性 RENV1:b24 

B接(ｶﾌﾟﾗ電流OFFで検出) 0 

A接(ｶﾌﾟﾗ電流ONで検出) 1 

SVRDY不使用時はA接(RENV1:b24=1)， 

端子は接続しない 

ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ入力として使用時はPCS機能使用不可 

PCS機能使用時はｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ入力としては使用不可 

 

６ 
ｻｰﾎﾞ偏差 

ｶｳﾝﾀｸﾘｱ 

出力仕様 

SVCTRCL 

１．原点復帰完了時自動出力 RENV1:b11 

自動出力しない 0 

自動出力する 1 

２．±ELS，SVALM入力即停止時自動出力 RENV1:b10 

自動出力しない 0 

自動出力する 1 

３．出力ﾊﾟﾙｽ幅設定 RENV1:b14-12 

１３msec（推奨） 100 

７ 

ｻｰﾎﾞｵﾝ, 

ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ, 

ｻｰﾎﾞﾄﾙｸ, 

ｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝ, 

出力仕様 

SVON 

SVRST 

SVTL 

SVGAIN 

１．汎用出力ﾎﾟｰﾄにより制御 

    RENV2:b7-0の設定後有効(RENV2:b7-0設定:11111111) 
IOPOB:b3-0 

SVON ｂ0=1で出力ON 

  SVRST ｂ1=1で出力ON 

    SVTL ｂ2=1で出力ON 

    SVGAIN ｂ3=1で出力ON 

表７．２－３   サーボインターフェース設定 
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７．２．３ 原点復帰方法設定 

   原点が必要な機械系において原点に関する初期設定しておきます． 

No. 項 目 設定箇所等 

１ 原点復帰方法(ORGmode) 
RENV3のORGmode(b3-0) 0000-1100 

次ページの「（１） 原点センサ構成と原点復帰方法」を参照 

２ ＯＬＳ入力極性 RENV1のORGL(b7)  0：Ａ接，1：Ｂ接 

３ エンコーダＺ相信号の入力極性 RENV2のEZL(b12) 0：立下りｴｯｼﾞ，1：立ち上がりｴｯｼﾞ 

４ エンコーダＺ相カウント数の設定 
RENV3のEZD3～0(b7-4)  

0000（1回目）～1111（16回目）(カウント数－１)  

５ ±ＥＬＳ入力極性 IOPOBのELL(b7)  0：Ａ接，1：Ｂ接 

６ ±ＥＬＳｏｎ時の停止方法 RENV1のELM(b3)   0:即停止，1：減速停止 

７ 
補助速度の設定 

（ORGmode =1,4,6,7で使用） 

ＲＦＡ，ＲＭＧ 

８ ベース速度の設定 ＲＦＬ，ＲＭＧ 

９ 動作速度の設定 ＲＦＨ，ＲＭＧ 

１０ 原点復帰完了時の設定 

RENV3のCU3R-CU1R(b22-20) 

CU1R(b20)＝1：CTR1(指令位置)をﾘｾｯﾄします． 

CU2R(b21)＝1：CTR2(機械位置)をﾘｾｯﾄします． 

CU3R(b22)＝1：CTR3(汎用・偏差)をﾘｾｯﾄします． 

１１ SVCTRCL信号自動出力の設定 

RENV1のEROR(b11) 

  0：原点復帰完了時にSVCTRCL信号を出力しない． 

 1：原点復帰完了時にSVCTRCL信号を自動出力する． 

表７．２－４   原点復帰方法設定要件 
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（１）原点センサ構成と原点復帰方法 

No 原点復帰方法名 定速原点復帰（ＦＨ定速ｽﾀｰﾄ） 高速原点復帰（加速ｽﾀｰﾄ） 

０ 

ＯＬＳ原点 

RENV3 

ORGmode=0 

(0000) 

 

 
 
 

 

 

１ 

ＯＬＳ反転原点 

RENV3 

ORGmode=1 

(0001) 

 

 
 
 

 
 
 

 

２ 

ＯＬＳ 

+ＥＮＣ原点 

RENV3 

ORGmode=2 

(0010) 

 
 
 

 
 
 

 
 
 

 
 

 
 
 

 
 
 

３ 

ＯＬＳ 

+ＥＮＣ原点 

RENV3 

ORGmode=3 
(0011) 

 

４ 

ＯＬＳ反転 

+ＥＮＣ原点 

RENV3 

ORGmode=4 

(0100) 

 

 
 
 

 
 

 

５ 

ＯＬＳ反転 

+ＥＮＣ原点 

RENV3 

ORGmode=5 

(0101) 

 
 
 

 
 
 

 
 

 

６ 

ＥＬＳ兼用 

センサ原点 

RENV3 

ORGmode=6 

(0110) 

 

 
 
 

 
 

 

７ 

ＥＬＳ反転定速 

+ＥＮＣ原点 

RENV3 

ORGmode=7 

(0111) 

 
 

 
 
 

 
 

 

８ 

ＥＬＳ反転定速 

+ＥＮＣ原点 

RENV3 

ORGmode=8 

(1000) 

 
 
 

 
 
 

 
 

 

表７．２－５   原点復帰方法 

 

OLS 

動作 

ＯＬＳ 

検出 

で完了 

OLS 

動作 

原点突入速度=ＦＡ速度 

ＯＬＳ検出で 

即停止．ＦＡ 

速度で反転し 

ＯＬＳ抜出し 

再びＯＬＳ検 

出で完了 

ＯＬＳ検出後 

ｎ個目のＺ相 

検出で完了 

動作 

Ｚ相 

OLS 

OLS 

動作 原点突入速度=ＦＬ速度 

ＯＬＳ検出で

減速し 

ベース速度

(FL)で完了 

OLS 

動作 

原点突入速度=ＦＡ速度 

ＯＬＳ検出で減速
停止．ベース速度
でＯＬＳを反転抜
出し，再びＯＬＳ
検出で完了 

Ｚ相 

OLS 

動作 原点突入速度=ＦＬ速度 

ＯＬＳ検出で 

減速，ｎ個目 

のＺ相検出で 

完了 

※減速中に最 

 後のＺ相が 

 あると完了 

Ｚ相 

OLS 

動作 原点突入速度=ＦＬ速度 

ＯＬＳ検出後 

ｎ個目のＺ相 

で減速し， 

ベース速度 

で完了 

Ｚ相 

OLS 

動作 原点突入速度=ＦＡ速度 

ＯＬＳ検出で 
減速，ベース 
速度になった 
点でＦＡ速度 
で反転．ｎ個目 
Ｚ相検出で完了 

Ｚ相 

OLS 

動作 原点突入速度=ＦＬ速度 

ＯＬＳ検出で 

減速，ベース 

速度になった 

点で反転加速， 

ｎ個目のＺ相 

で減速しベー 

ス速度で完了 

動作 

Ｚ相 

OLS 

原点突入速度=ＦＡ速度 

ＯＬＳ検出で 

即停止，ＦＡ 

速度で反転し 

ｎ個目のＺ相 

検出で完了 

動作 

Ｚ相 

OLS 

原点突入速度=ＦＬ速度 

ＯＬＳ検出で 

即停止,ベース 

速度で反転し 

ｎ個目のＺ相 

検出で完了 

動作 

ELS 

原点突入速度=ＦＡ速度 

ＥＬＳ検出で 

即停止，ＦＡ 

速度で反転し 

ＥＬＳ検出で 

完了 

動作 

Ｚ相 

ELS 

原点突入速度=ＦＡ速度 

ＥＬＳ検出で 

即停止，ＦＡ 

速度で反転し 

ｎ個目のＺ相 

検出で完了 

動作 

Ｚ相 

ELS 

原点突入速度=ＦＬ速度 

ＥＬＳ検出で 

即停止,ベース 

速度で反転し 

ｎ個目のＺ相 

検出で完了 

 ＥＬＳ検出で減速 
 停止.ＦＡ速度で 
 反転し，ＥＬＳ 
 抜出し点で完了 
※ 
ＥＬＳ幅＞減速距離 

ELS 

動作 

原点突入速度=ＦＡ速度 

 ＥＬＳ検出で 

 減速停止.ＦＡ 

 速度で反転し， 

 ｎ個目のＺ相 

 検出で完了 
※ 
ＥＬＳ幅＞減速距離 

Ｚ相 

ELS 

動作 

原点突入速度=ＦＡ速度 

Ｚ相 

ELS 

動作 原点突入速度=ＦＬ速度 

 ＥＬＳ検出で 
 減速，ベース 
 速度になった 
 点で反転加速， 
 ｎ個目のＺ相 
 で減速しベー 
 ス速度で完了 
※ 
ＥＬＳ幅＞減速距離 
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No 原点復帰方法名 高速原点復帰（加速ｽﾀｰﾄ） 

９ 

ＯＬＳ反転+ＣＴＲ２原点 

RENV3 

ORGmode=9 

(1001) 

 
 
 
 
 
 
 

１０ 

ＥＮＣ反転+ＣＴＲ２原点 

RENV3 

ORGmode=10 

(1010) 

 
 
 
 
 
 
 
 

１１ 

ＥＮＣ反転+ＣＴＲ２原点 

RENV3 

ORGmode=11 

(1011) 

 
 
 
 
 
 
 
 

１２ 

ＥＬＳ反転+ＣＴＲ２原点 

RENV3 

ORGmode=12 

(1100) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

表７．２－６   原点復帰方法（ＣＴＲ２参照方式） 

 

   原点が必要な機械系において原点に関する初期設定しておきます．なお，原点復帰時の速度，加減速，については 

次節「８．３．２ 速度パターン設定」を参照して下さい． 

 

   （１）原点の構成・・・大別して次の４通りの原点構成から選択します．(１３通りの構成方法があります．) 

               ①センサ原点(ＯＬＳ)，②センサ原点とエンコーダZ相， 

               ③ＥＬＳ兼用原点，  ④ＥＬＳ兼用原点とエンコーダＺ相 

   （２）原点復帰速度・・定速で復帰，高速復帰 (加減速を伴なう速度) 

 

   原点復帰方法は「表６．２－５：原点復帰方法，表６．２－６：原点復帰方法（ＣＴＲ２参照方式）」により選択し

て下さい． 

 

   ■「表８．２－５：原点復帰方法，表８．２－６：原点復帰方法（ＣＴＲ２参照方式）」において採用する原点復 

帰方法のORGmodeをRENV3 のORGmode（b3～b0）にセットしておきます． 

   ■原点復帰動作の所定のタイミングでＣＴＲ１～ＣＴＲ４を選択してクリアすることが出来ます． 

     ＲＥＮＶ３ bit20 =‘１’・・ＣＴＲ１（指令位置ｶｳﾝﾀ）， bit21 =‘１’・・ＣＴＲ２（機械位置ｶｳﾝﾀ） 

           bit22 =‘１’・・ＣＴＲ３（汎用・偏差ｶｳﾝﾀ） 

     注．クリアするタイミングは図中の  マークで示してあります． 

   ■表６．２－６：原点復帰方法（ＣＴＲ２参照方式） のNo．９～１２の原点復帰方法は原点復帰途上の原点検出 

点でＣＴＲ２をクリアし，減速終了時のＣＴＲ２の符号を反転した移動量の位置決めをする方式です． 

    したがって原点復帰完了時のＣＴＲ２は“０”になるとは限りません． 

 

原点突入速度=ＦＬ速度 

OLS 

動作 

ＣＴＲ２の０点 

ＯＬＳ検出で減速，同時にＣＴＲ２クリア 
停止後に反転し，ＣＴＲ２の０点で完了． 
※ ＣＴＲ２カウント入力は指令パルス(推奨) 
  （RENV3 b9-b8='01'） 

Ｚ相 

原点突入速度=ＦＬ速度 

OLS 

動作 

ＣＴＲ２の０点 

ＯＬＳ検出後のｎ回目Ｚ相で減速，同時にＣＴＲ２クリア 
停止後に反転し，ＣＴＲ２の０点で完了． 
※ ＣＴＲ２カウント入力はエンコーダ(推奨) 
  （RENV3 b9-b8='00'） 

ＥＬＳ検出で減速，停止後反転． 
ｎ回目Ｚ相で減速停止と同時にＣＴＲ２クリア． 
停止後に反転し，ＣＴＲ２の０点で完了． 
※ ＣＴＲ２カウント入力はエンコーダ(推奨) 
  （RENV3 b9-b8='00'） 

原点突入速度=ＦＬ速度 

ELS 

動作 

ＣＴＲ２の０点 

ＯＬＳ検出で減速，停止後反転． 
ｎ回目Ｚ相で減速停止と同時にＣＴＲ２クリア． 
停止後に反転し，ＣＴＲ２の０点で完了． 
※ ＣＴＲ２カウント入力はエンコーダ(推奨) 
  （RENV3 b9-b8='00'） 

原点突入速度=ＦＬ速度 

OLS 

動作 

ＣＴＲ２の０点 
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７．２．４ イベント要因の設定 

    ＲＩＲＱ（イベント要因レジスタ）を初期化時に設定します． 
    ＲＩＲＱに設定した要因が発生すると，ＭＭＳＴＳのｂ３＝‘１’となります． 
    この時，ＲＩＳＴを読み出しイベント要因を確認できます． 

通常はｂ０のみを‘１’とします．（正常終了報告） 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ ０ ０ IRSA IRSD IROL IRLT IRCL IRC3 IRC2 IRC1 IRDE IRDS IRUE IRUS IREN 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ 

図７．２－１   ＲＩＲＱ：イベント要因設定レジスタのビット構成 

 

７．３ モーションモジュール（デバイス）の運用 

    初期設定後，各動作は，各種の動作モードにしたがって，スタートコマンド書き込みで動作開始します． 

    動作モードはＲＭＤ（動作モードレジスタ）のＭＯＤ（動作モード）に設定します． 

必要に応じて速度パターンをＲＦＬ(ベース速度)，ＲＦＨ(動作速度)，ＲＵＲ／ＲＤＲ(加速／減速レート)， 

ＲＭＧ(速度倍率)，ＲＤＰ(減速開始点)，ＲＵＳ／ＲＤＳ(加速／減速Ｓ字区間)，ＲＦＡ(補助速度)に設定しま 

す．移動量が必要な場合は 移動量（相対座標値）をＲＭＶ（移動量レジスタ）に書込みます． 

    最後にスタートコマンド（加速スタート，定速スタートなど）を書込むことによって動作開始します． 

 

７．３．１ 動作モード 

動作モード“ＭＯＤ”はスタートコマンドを発行する前に設定します．ＭＯＤは大別して６モードあります． 

動作モードはＲＭＤ(動作モードレジスタ)のＭＯＤ(b6-0)で設定します． 

 

Ｎｏ 動作モード分類 ＭＯＤ 動作モード 

１ コマンドによる連続動作 
００ｈ ＋方向連続動作 

０８ｈ －方向連続動作 

２ 位置決め動作 

４１ｈ 位置決め動作 

４４ｈ 指令位置０点復帰動作 

４５ｈ 機械位置０点復帰動作 

４６ｈ ＋方向１パルス動作 

４Ｅｈ －方向１パルス動作 

４７ｈ タイマー動作 

３ 原点復帰動作 

１０ｈ ＋方向原点復帰動作 

１８ｈ －方向原点復帰動作 

１２ｈ ＋方向原点抜出し 

１Ａｈ －方向原点抜出し 

１５ｈ ＋方向原点サーチ 

１Ｄｈ －方向原点サーチ 

４ 
ＥＬＳ，ＳＬＳ 

まで動作 

２０ｈ ＋ＥＬＳまたは＋ＳＬＳ位置まで動作 

２８ｈ －ＥＬＳまたは－ＳＬＳ位置まで動作 

２２ｈ ＋ＥＬＳまたは＋ＳＬＳ抜出し動作 

２Ａｈ －ＥＬＳまたは－ＳＬＳ抜出し動作 

５ Ｚ相移動 
２４ｈ ＋方向にＺ相カウント分動作 

２Ｃｈ －方向にＺ相カウント分動作 

６ 手動パルサ動作 

０１ｈ パルサ入力による連続動作 

５１ｈ パルサ入力による位置決め動作 

５４ｈ パルサ入力による指令位置０点復帰動作 

５５ｈ パルサ入力による機械位置０点復帰動作 

表７．３－１   動作モード一覧 
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（１）コマンドによる連続動作 

     このモードにしてスタートコマンドを発行すると，停止コマンドが発行されるまで動作します． 

＋方向送り 

  ＭＯＤ＝００ｈ 

－方向送り 

  ＭＯＤ＝０８ｈ 

動 

作 

１．ﾓｰﾄﾞ設定    ＋方向:"00h"，－方向:"08h"をＭＯＤに設定 
２．速度設定    動作速度をＲＦＨ(動作速度)レジスタに設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ   加速"0053h"/ＦＨ定速"0051h"を書込み 
４．停止ｺﾏﾝﾄﾞ   停止は減速停止"004Ah"/即停止"0049h"を書込み 

Ｅ
Ｌ
Ｓ 

１．＋(－)方向に進行時＋(－)ＥＬＳを検出して停止， 
  ＥＬＳ検出後逆方向へはスタートコマンドで動作 
２．ＥＬＳ検出時の停止方法はＲＥＮＶ１'ｂ３'で設定 

表７．３－２   コマンドによる連続動作モード 

 

（２）位置決め動作 

     タイマ－動作を除き，ＥＬＳ･ＤＬＳ･ＳＬＳ動作は共通です． 

位置決め 

  ＭＯＤ＝４１ｈ 

このﾓｰﾄﾞでｽﾀｰﾄを発行すると，ＲＭＶ（移動量レジスタ）設定値分移動 
動作方向はＲＭＶの符号による（０＜ＲＭＶ：＋方向，０＞ＲＭＶ：－方向） 

動
作 

１．ﾓｰﾄﾞ設定      "41h"をＭＯＤに設定 
２．移動量ﾊﾟﾙｽ数  ＲＭＶに相対移動量を設定，動作方向は符号で決まる． 

[-134,217,728≦移動量≦+134,217,727(相対位置送り)] 
移動量0でｽﾀｰﾄするとﾊﾟﾙｽは出力されず即完了 

３．速度設定      動作速度をＲＦＨ（動作速度レジスタ）に設定 
４．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ     加速"0053h"/ＦＨ定速"0051h"を書込み 
５．停止ｺﾏﾝﾄﾞ     途中停止は減速停止"004Ah"/即停止"0049h"を書込み 

Ｅ
Ｌ
Ｓ 

１．＋(－)方向に進行時＋(－)ＥＬＳを検出して停止， 
  ＥＬＳ検出後逆方向へはスタートコマンドで動作 
２．ＥＬＳ検出時の停止方法はＲＥＮＶ１'ｂ３'で設定 

指令位置０点復帰 

  ＭＯＤ＝４４ｈ 

このﾓｰﾄﾞでｽﾀｰﾄを発行すると，ＣＴＲ１(指令位置ｶｳﾝﾀ)が０になるまで移動 

動
作 

１．ﾓｰﾄﾞ設定      "44h"をＭＯＤに設定 
２．速度設定      動作速度をＲＦＨ（動作速度レジスタ）に設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ     加速"0053h"/ＦＨ定速"0051h"を書込み 
４．停止ｺﾏﾝﾄﾞ     途中停止は減速停止"004Ah"/即停止"0049h"を書込み 

Ｅ
Ｌ
Ｓ 

前に同じ 

機械位置０点復帰 

  ＭＯＤ＝４５ｈ 

このﾓｰﾄﾞでｽﾀｰﾄを発行すると，ＣＴＲ２（機械位置ｶｳﾝﾀ）が０になるまで移動 

動
作 

１．ﾓｰﾄﾞ設定      "45h"をＭＯＤに設定 
２．速度設定      動作速度をＲＦＨ（動作速度レジスタ）に設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ     加速"0053h"/ＦＨ定速"0051h"を書込み 
４．停止ｺﾏﾝﾄﾞ     途中停止は減速停止"004Ah"/即停止"0049h"を書込み 

Ｅ
Ｌ
Ｓ 

前に同じ 

１パルス送り 

 ＋方向送り 

  ＭＯＤ＝４６ｈ 

 －方向送り 

  ＭＯＤ＝４Ｅｈ 

ＲＭＶ（移動量レジスタ）に設定せずに，ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ書込みで１パルス移動して完了 

動
作 

１．ﾓｰﾄﾞ設定      +1 ﾊﾟﾙｽ:"46h"，-1 ﾊﾟﾙｽ:"4Eh"をＭＯＤに設定 
２．速度設定      動作速度をＲＦＨ（動作速度レジスタ）に設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ     ＦＨ定速"0051h"を書込み 

Ｅ
Ｌ
Ｓ 

前に同じ 

(次ページに続く) 
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(前ページからの続き) 

タイマー動作 

  ＭＯＤ＝４７ｈ 

内部動作時間をタイマーとして使用するモード 
ＲＭＶ（移動量レジスタ）はタイマーカウンタとして動作． 
ＲＭＶの設定値範囲  [ 1～134,217,727：正数 ] 
ＲＭＶのパルス数とＲＦＨ(動作速度レジスタ)とＲＭＧ(速度倍率設定レジスタ)に設定 
した速度の積がタイマ時間となる．カウントが０になった時完了となる． 
(例：ＲＭＶ＝１００[ﾊﾟﾙｽ]，ＲＦＨ＝１０００，ＲＭＧ＝１９９の場合１００ｍｓ) 

動
作 

１．ﾓｰﾄﾞ設定      "47h"をＭＯＤに設定 
２．ﾀｲﾏ-速度設定  ＲＦＨ，ＲＭＧにﾀｲﾏ速度(PPS)を設定 

（例．RFH=1000,RMG=199:1000pps=1ms） 
３．移動量ﾊﾟﾙｽ数  ＲＭＶに停止時間を設定 
４．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ     ＦＨ定速"0051h"を書込み 
５．停止ｺﾏﾝﾄﾞ     途中停止は即停止"0049h"を書込み 

注
意 

１．ＲＭＤレジスタのb11=0にして使用（動作完了ﾀｲﾐﾝｸﾞ METM） 
２．指令パルス出力なし．ＣＴＲ１(指令位置)のカウントは停止 
３．±ＥＬＳ，ＤＬＳ，ＳＬＳ，ＩＮＰＯＳは無視 
４．タイマ動作中のＳＶＡＬＭ信号は有効 
５．バックラッシュ補正，振動抑制機能，方向変化時タイマーの機能は停止． 

表７．３－３   位置決め動作 

 

（３）原点復帰動作 

原点復帰動作は，動作方法によってＯＬＳ入力，ＥＺ入力，±ＥＬＳ入力を使用します． 

ＯＬＳ入力信号は，論理設定をＲＥＮＶ１(環境設定１)レジスタで行い，端子の状態はＲＳＴＳ(拡張ステータス)  

レジスタでモニタできます． 

エンコーダＺ相入力極性をＲＥＮＶ２(環境設定２)で，原点復帰完了条件のエンコーダＺ相入力カウント数の設定 

をＲＥＮＶ３(環境設定３)で行い，入力状態はＲＳＴＳレジスタでモニタできます． 

±ＥＬＳ入力極性を汎用出力ポート（ＩＯＰＯＢ）で設定し，入力ＯＮ時の動作(即停止／減速停止)をＲＥＮＶ 

１で行います．また入力状態はＲＳＴＳ(拡張ステータス) でモニタできます． 

 

原点復帰動作は原点復帰動作，原点抜出し動作，原点ｻｰﾁ動作をＲＭＤのＭＯＤ（動作モード）で指定し， 

ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ書込みで実行します． 

 

< 原点復帰動作設定項目と関連ステータス> 

No. 項 目 設定レジスタ等 

１ 原点復帰方法(ORGmode) 
RENV3のORGmode(b3-0) 0000～1100 

「８．２．３ 原点復帰方法設定」を参照 

２ ＯＬＳ入力極性 RENV1のORGL(b7)  0：Ａ接，1：Ｂ接 

３ ＯＬＳ入力状態読出し RSTSのSORG(b8)  0：OFF，1：ON 

４ エンコーダＺ相信号の入力極性 RENV2のEZL(b12) 0：立下りｴｯｼﾞ，1：立ち上がりｴｯｼﾞ 

５ エンコーダＺ相カウント数の設定 
RENV3のEZD3～0(b7-4)  

0000（1回目）～1111（16回目）(カウント数－１)  

６ エンコーダＺ相入力状態の読出し                      RSTSのSEZ(b16)   0：OFF, 1：ON 

７ ±ＥＬＳ入力極性 IOPOBのELL(b7)  0：Ａ接，1：Ｂ接 

８ ±ＥＬＳｏｎ時の停止方法 RENV1のELM(b3)   0:即停止，1：減速停止 

９ ±ＥＬＳ入力状態の読出し RSTSのSPEL(b6),SMEL(b7)  0：OFF，1：ONN 

１０ 
補助速度の設定 

（ORGmode =1,4,6,7で使用） 

ＲＦＡ，ＲＭＧ 

１１ ベース速度の設定 ＲＦＬ，ＲＭＧ 

１２ 動作速度の設定 ＲＦＨ，ＲＭＧ 

１３ 原点復帰完了時の設定 

RENV3のCU3R-CU1R(b22-20) 

CU1R(bit20)＝1：CTR1(指令位置)をﾘｾｯﾄします． 

CU2R(bit21)＝1：CTR2(機械位置)をﾘｾｯﾄします． 

CU3R(bit22)＝1：CTR3(汎用・偏差)をﾘｾｯﾄします． 

１４ SVCTRCL信号自動出力の設定 

RENV1のEROR(b11) 

  0：原点復帰完了時にSVCTRCL信号を出力しない． 

 1：原点復帰完了時にSVCTRCL信号を自動出力する． 

表７．３－４   原点復帰動作設定項目と関連ステータス 
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原点復帰動作 

 ＋方向復帰 

  ＭＯＤ＝１０ｈ 

 －方向復帰 

  ＭＯＤ＝１８ｈ 

動  

作 

ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ書き込み後，原点復帰完了条件が成立するまで動作． 

原点復帰完了時，自動的ににｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄ，SVCTRCL(偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ)信号出力が可． 

基本的な原点復帰方法，原点復帰完了時のｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄの有無はRENV3に設定． 

SVCTRCL信号自動出力の有無はRENV1に設定． 

１．ﾓｰﾄﾞ設定      ＋方向:"10h"，－方向:"18h"をＭＯＤに設定 
２．速度設定      動作速度をＲＦＨ（動作速度レジスタ）に設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ     加速"0053h"/ＦＨ定速"0051h"を書込み 
４．停止ｺﾏﾝﾄﾞ     途中停止は減速停止"004Ah"/即停止"0049h"を書込み 

Ｅ
Ｌ
Ｓ 

原点がＥＬＳ兼用原点に設定してある場合を除き， 

原点復帰中にＥＬＳを検出した場合は通常のＥＬＳ動作（即停止/減速停止） 

原点抜出し動作 

 ＋方向抜出し 

  ＭＯＤ＝１２ｈ 

 －方向抜出し 

  ＭＯＤ＝１Ａｈ 

動  

作 

ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ書き込み後，原点(OLSon状態)を抜出すまで動作． 

動作開始前のＯＬＳ状態により 

 ＯＬＳ=ＯＦＦ   指令を行っても直ちに完了（正常停止） 

 ＯＬＳ=ＯＮ     ＯＬＳがＯＦＦとなり１パルス抜出て完了 

１．ﾓｰﾄﾞ設定      ＋方向:"12h"，－方向:"1Ah"をＭＯＤに設定 
２．速度設定      動作速度をＲＦＨ（動作速度レジスタ）に設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ     ＦＨ定速"0051h"を書込み 
４．停止ｺﾏﾝﾄﾞ     途中停止は即停止"0049h"を書込み 

Ｅ
Ｌ
Ｓ 原点抜出し中にＥＬＳを検出した場合は通常のＥＬＳ動作（即停止/減速停止） 

原点サーチ動作 

 ＋方向サーチ 

  ＭＯＤ＝１５ｈ 

 －方向サーチ 

  ＭＯＤ＝１Ｄｈ 

動  
作 

原点復帰動作に機能を追加したﾓｰﾄﾞ．下記の動作ﾌﾞﾛｯｸで構成 

①指定と逆方向の「原点復帰動作(ORGmode=0の動作：OLSoff→OLSonまで動作)」 

②指定と逆方向の「位置決め動作による原点抜け出し動作」 

③指定方向の  「原点復帰動作(RENV3:ORGmodeの設定に従った動作)」 

現在位置とＯＬＳの位置関係で，３通りの動作があります 

(1) ＯＬＳがＯＦＦ：③ 

(2) ＯＬＳがＯＮ ：②→③ 

(3) ＯＬＳとＥＬＳ：ＥＬＳｏｎで反転後①→②→③ 

１．ﾓｰﾄﾞ設定      ＋方向:"15h"，－方向:"1Dh"をＭＯＤに設定 
２．速度設定      動作速度をＲＦＨ（動作速度レジスタ）に設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ     加速"0053h"/ＦＨ定速"0051h"を書込み 
４．停止ｺﾏﾝﾄﾞ     途中停止は減速停止"004Ah"/即停止"0049h"を書込み 

注 

意 

１．原点復帰動作は“RENV3:ORGmode”設定に従います． 

２．位置決め動作による原点抜け出し動作の移動量は“ＲＭＶ”に設定された値 

であり，原点を抜出すまで繰返しこの値が使用されます． 

ＲＭＶには正数(1～134,217,727)を設定して下さい． 

表７．３－５   原点復帰動作 

 

 

（４）ＥＬＳ，ＳＬＳ動作 

   リミットに対して移動するモードであり，２種類の動作があります． 

±ＥＬＳ入力極性を汎用出力ポート(ＩＯＰＯＢ)で設定し，入力ＯＮ時の動作(即停止／減速停止)をＲＥＮＶ１ 

で行います．また入力状態はＲＳＴＳ(拡張ステータス) でモニタできます． 

ＳＬＳ(ソフトリミット)の設定に関しては，"．ソフトリミット機能"をご参照下さい． 
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ＥＬＳ,ＳＬＳまで移動 

 ＋ＥＬＳ,＋ＳＬＳまで 

   ＭＯＤ＝２０ｈ 

 －ＥＬＳ,－ＳＬＳまで 

   ＭＯＤ＝２８ｈ 

動  

作 

ＥＬＳおよびＳＬＳがＯＦＦの場合に動作指令を行うと， 

              ＥＬＳまたはＳＬＳがＯＮの位置で正常終了 

ＥＬＳまたはＳＬＳがＯＮの場合に動作指令を行うと，動作せずに正常終了． 

１．ﾓｰﾄﾞ設定      ＋方向:"20h"，－方向:"28h"をＭＯＤに設定 
２．速度設定      動作速度をＲＦＨ（動作速度レジスタ）に設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ     加速"0053h"/ＦＨ定速"0051h"を書込み 
４．停止ｺﾏﾝﾄﾞ     途中停止は減速停止"004Ah"/即停止"0049h"を書込み 

Ｅ
Ｌ
Ｓ 

ＥＬＳ検出での停止は，RENV1:ELM(bit3)設定で即停止(0)/減速停止(1) 

ＥＬＳ,ＳＬＳ抜出し動作 

 ＋ＥＬＳ,＋ＳＬＳ抜出し 

   ＭＯＤ＝２２ｈ 

 －ＥＬＳ,－ＳＬＳ抜出し 

   ＭＯＤ＝２Ａｈ 

動  

作 

ＥＬＳがＯＮまたはＳＬＳがＯＮの場合に指令動作を行うと， 

             ＥＬＳまたはＳＬＳがＯＦＦの位置で正常終了 

ＥＬＳおよびＳＬＳがＯＮの場合に動作指令を行うと，動作せずに正常終了 

１．ﾓｰﾄﾞ設定      ＋方向:"22h"，－方向:"2Ah"をＭＯＤに設定 
２．速度設定      動作速度をＲＦＨ（動作速度レジスタ）に設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ     ＦＨ定速"0051h"を書込み 
４．停止ｺﾏﾝﾄﾞ     途中停止は即停止"0049h"を書込み 

表７．３－６   ＥＬＳ，ＳＬＳ動作 

 

（５）Ｚ相移動動作 

     ＲＥＮＶ３の（ＥＺＤ設定値＋１）回だけエンコーダＺ相信号をカウントするまで動作するモードです． 

スタートコマンド書き込み後，設定回数分エンコーダＺ相信号をカウントすると即停止します． 

ＥＺ入力信号は，入力極性をＲＥＮＶ２(環境設定２)で，エンコーダＺ相信号カウント数の設定をＲＥＮＶ３ 

(環境設定３)で行い，エンコーダＺ相入力状態はＲＳＴＳ(拡張ステータス) レジスタでモニタできます． 

 

＋方向へ移動 

   ＭＯＤ＝２４ｈ 

－方向へ移動 

   ＭＯＤ＝２ｃｈ 

動 

作 

Ｚ相の設定回数は１～１６回（ＥＺＤ設定値：０～１５）で必ず“定速”動作 

１．ﾓｰﾄﾞ設定       ＋方向:"24h"，－方向:"2Ch"をＭＯＤに設定 
２．速度設定      動作速度をＲＦＨ（動作速度レジスタ）に設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ     ＦＨ定速"0051h"を書込み 
４．停止ｺﾏﾝﾄﾞ     途中停止は即停止"0049h"を書込み 

表７．３－７   Ｚ相移動モード 
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（６）手動パルサ動作 

     パルサ入力で動作するモードです． 

手動パルサ動作にはパルサ連続送り，パルサ位置決め送り，パルサ同期指令位置０点復帰，パルサ同期機械位 

置０点復帰の動作モードがあります． 

     いずれも，スタートコマンドを発行してからパルサ信号が入力可能となり，パルサ入力すると指令出力にパル 

スが出力されます．パルサ入力はエンコーダ入力と同一入力端子です．パルサとして使用した場合はエンコー

ダは接続できません． 

 

     パルサ信号の入力Ｉ／Ｆ回路により，パルサＡ／Ｂ相入力仕様はＲＥＮＶ２(環境設定２)レジスタの設定により，

４通りの入力形式が選択できます． 

◆９０度位相差信号(１,２,４逓倍)を入力 

◆２パルス入力（UP/DOWN） 

 

また，上記１～４逓倍の他に，１～32逓倍回路と (1～2048)／2048 分周回路が内蔵されています． 

１～32逓倍設定は RENV5 の PMG4～PMG0 で行い，n／2048分周設定は RENV5 の PD10～PD0 で行います． 

 

UP1                  UP2                   UP3 

パルサＡ相  

パルサＢ相 

                                               DOWN1                  DOWN2                  DOWN3 

                        RENV2:PIM1～PIM0    RENV5:PMG4～PMG0        RENV5:PD10～PD0 

 

■ ＣＷ，ＣＣＷの信号は RENV2のPIM1～PIM0 の設定により，下記の様になります． 

①９０度位相差信号１逓倍入力(PIM=00)の時 
 

Ａ相      
 

Ｂ相      
 

ＣＷ    
 

ＣＣＷ    

 

②９０度位相差信号２逓倍入力(PIM=01)の時 
 

Ａ相      
 

Ｂ相      
 

ＣＷ      
 

ＣＣＷ      

 

③９０度位相差信号４逓倍入力(PIM=10)の時 
 

Ａ相      
 

Ｂ相      
 

ＣＷ          
 

ＣＣＷ          

 

 

④２パルス入力の時(PIM=11)の時 
 

Ａ相      
 

Ｂ相      
 

ＣＷ      
 

ＣＣＷ      
 

入力Ｉ／Ｆ 

回路 

１～３２ 

逓倍 

 

ｎ／2048 

分周回路 内部制御回路へ 
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■ １～３２逓倍回路を３逓倍(RENV5のPMG=2)にした場合の動作は，下記の様になります． 
 

Ａ相      
 

Ｂ相      
 

ＣＷ              
 

ＣＣＷ              

 

■ ｎ／2048 分周回路の分周比を 512／2048 (RENV5のPD=512) にした時の動作は，下記の様になります． 
 

Ａ相                          
 

Ｂ相                          
 

ＣＷ        
 

ＣＣＷ        
 

パルサ入力モードはＦＨ定速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ(0051h) によりスタートさせます． 

パルサ入力によりＦＨ速度の内部パルスを歯抜けさせて出力します． 

従って，パルサ入力と出力パルスのタイミングには，最大で内部パルス周期分の誤差が発生します． 

パルサ信号の最高入力周波数はＦＨ速度により制限されます． 

エンコーダ端子から入力されるパルサ信号入力が同時に変化した場合と入力周波数がオーバーして，入力用バッ 

ファカウンタ(16 ﾋﾞｯﾄ)がオーバーフローした場合にエラーが発生します． 

エラー要因はＲＥＳＴ(エラーステータス)で確認できます． 

 

パルサ入力周波数をＦＰとすると 

ＦＰ＜ (設定速度)／(入力Ｉ／Ｆ逓倍値)／(ＰＭＧ設定値＋１)／(ＰＤ設定値／２０４８) ＰＤ設定値≠０ 

ＦＰ＜ (設定速度)／(入力Ｉ／Ｆ逓倍値)／(ＰＭＧ設定値＋１)             ＰＤ設定値＝０ 

 

＜ＦＨ速度[pps]とパルサ入力周波数ＦＰ[pps]との関係例＞ 

パルサＡ／Ｂ相 

入力設定 

PMG（逓倍）設定値 

RENV5:PMG4～PMG0 

PD（分周比）設定値 

RENV5:PD10～PD0 
使 用 範 囲 

９０度位相差１逓倍 

(RENV2:PIM=00) 

０（１倍） ０（0000h）  ＦＰ ＜ ＦＨ 

０（１倍） １０２４（0400h）  ＦＰ ＜ ＦＨ×２ 

２（３倍） ０（0000h）  ＦＰ ＜ ＦＨ／３ 

〃     ２逓倍 

(RENV2:PIM=01) 

０（１倍） ０（0000h）  ＦＰ ＜ ＦＨ／２ 

０（１倍） １０２４（0400h）  ＦＰ ＜ ＦＨ 

２（３倍） ０（0000h）  ＦＰ ＜ ＦＨ／６ 

〃     ４逓倍 

(RENV2:PIM=10) 

０（１倍） ０（0000h）  ＦＰ ＜ ＦＨ／４ 

０（１倍） １０２４（0400h）  ＦＰ ＜ ＦＨ／２ 

２（３倍） ０（0000h）  ＦＰ ＜ ＦＨ／６ 

２パルス入力 

(RENV2:PIM=11) 

０（１倍） ０（0000h）  ＦＰ ＜ ＦＨ 

０（１倍） １０２４（0400h）  ＦＰ ＜ ＦＨ×２ 

２（３倍） ０（0000h）  ＦＰ ＜ ＦＨ／３ 

表７．３－８   ＦＨ速度[pps]とパルサ入力周波数ＦＰ[pps]との関係例 

 

                                   ＦＰの周期 

   

         
Ａ相 
    

 

         
Ｂ相 
    

 

注．パルサＡ／Ｂ相入力周波数が変動する場合には平均周期ではなく最短周期を上記の「ＦＰの周期」として下さい． 
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＜ パルサＡ／Ｂ相入力関係の設定 ＞ 

項 目 ﾚｼﾞｽﾀ：ﾋﾞｯﾄ 設定値 

入力仕様 RENV2：PIM1,0(b15,14) 
ｂ15,14 00 01 10 11 

逓倍 １逓倍 ２逓倍 ４逓倍 UP/DOWN 

カウント極性 RENV2：PDIR  (b16) ０：Ａ相進相，１：Ａ相遅相 

入力マスク RENV2：POFF  (b18) ０：入力許可，１：入力禁止 

動作状態の読み出し RSTS ：CND   (b3-0) ０１０１：パルサＡ相／Ｂ相入力待ち 

同相入力ｴﾗｰ REST ：ESPE  (b14) １：パルサＡ相／Ｂ相同相入力エラー発生 

入力用ﾊﾞｯﾌｧｵｰﾊﾞｰﾌﾛｰ REST ：ESPO  (b9) １：バッファオーバーフロー発生 

表７．３－９   パルサＡ／Ｂ相入力関係の設定 

 

スタートコマンド ＦＨ定速ｺﾏﾝﾄﾞ"0051h"を発行する．パルサ入力最高周波数はＲＦＨとＲＭＧで指定する 

ＥＬＳ 
ＥＬＳ検出でパルス出力停止するが，逆方向は動作可能 

ＥＬＳ入力による停止時に，エラーステータスは変化なし 

モード解除 即停止コマンド"0049h"を発行 

パルサ連続送り 

ＭＯＤ＝０１ｈ 

動 

作 

ﾊﾟﾙｻ入力により連続動作するﾓｰﾄﾞ．ﾊﾝﾄﾞﾙ送りによる指令ﾊﾟﾙｽ出力（通常のﾊﾝﾄﾞﾙ送り） 

ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞを書き込み後，ﾊﾟﾙｻ信号が入力されるとﾊﾟﾙｻ入力信号と同期して指令ﾊﾟﾙｽ 

出力．動作方向は，ﾊﾟﾙｻ信号の入力とﾊﾟﾙｻ入力ｶｳﾝﾄ極性設定により決定． 

１．ﾓｰﾄﾞ設定            "01h"をＭＯＤに設定 
２．ﾊﾟﾙｻ入力最高周波数設定  ﾊﾟﾙｻ入力最高周波数をＲＦＨとＲＭＧに設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ               ＦＨ定速"0051h"を書込み 

パルサ位置決め送り 

ＭＯＤ＝５１ｈ 

動 

作 

ﾊﾟﾙｻ入力信号(方向は無視)に同期して位置決め動作，目標位置に達すると動作終了 

ＲＭＶ設定値を相対位置データとして，ﾊﾟﾙｻ入力(方向は無視)に同期して位置決め動作． 

目標位置に達すると動作終了．以降のﾊﾟﾙｻ入力は無視される． 

ＲＭＶを "0" に設定してｽﾀｰﾄさせると，ﾊﾟﾙｽ出力せずに即停止． 

１．ﾓｰﾄﾞ設定            "51h"をＭＯＤに設定 
２．移動量ﾊﾟﾙｽ数      ＲＭＶに相対移動量を設定，動作方向は符号で決定 
３．ﾊﾟﾙｻ入力最高周波数設定  ﾊﾟﾙｻ入力最高周波数をＲＦＨとＲＭＧに設定 
４．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ               ＦＨ定速"0051h"を書込み 

パルサ同期 

指令位置０点復帰 

ＭＯＤ＝５４ｈ 

動 

作 

ﾊﾟﾙｻ入力信号(方向は無視)に同期して“指令位置：CTR1=0”となるまで移動． 

動作方向と移動量は，動作指令時のCTR1(指令位置)で決まる． 

１．ﾓｰﾄﾞ設定            "54h"をＭＯＤに設定 
２．ﾊﾟﾙｻ入力最高周波数設定  ﾊﾟﾙｻ入力最高周波数をＲＦＨとＲＭＧに設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ               ＦＨ定速"0051h"を書込み 

パルサ同期 

機械位置０点復帰 

ＭＯＤ＝５５ｈ 

動 

作 

パルサ入力信号(方向は無視)に同期して“機械位置：CTR2=0”となるまで移動． 

動作方向と移動量は，動作指令時のCTR2(機械位置)で決まる． 

１．ﾓｰﾄﾞ設定            "55h"をＭＯＤに設定 
２．ﾊﾟﾙｻ入力最高周波数設定  ﾊﾟﾙｻ入力最高周波数をＲＦＨとＲＭＧに設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ               ＦＨ定速"0051h"を書込み 

注 意 

１．パルサ入力モードでもバックラッシュ補正機能は動作しますが，バックラッシュ補正 

中にパルサ入力を逆転させた場合には，対応できません． 

２．PIM1,0,PMG4-0設定により逓倍動作を行っている場合でも即停止ｺﾏﾝﾄﾞ"0049h"を書 

込むと，即停止します. 

この場合，総出力ﾊﾟﾙｽ数は逓倍値の整数倍になるとは限りません． 

表７．３－１０  手動パルサ動作 
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７．３．２ 速度パターン設定 

速度パターンの設定は下表のレジスタとＲＭＤ（動作モードレジスタ）の一部で行います． 

加減速パターン(直線／Ｓ字：ＲＭＤのｂ１０で設定)，加減速度（加速レート，減速レート）は通常，初期にこれら 

の関係のレジスタに設定しておきます． 

同じく速度倍率を設定するＲＭＧ，ベース速度を設定するＲＦＬ，補助速度（原点復帰時の原点突入速度等）を設定 

するＲＦＡも初期設定しておきます． 

動作速度は初期化の対象にはしません．移動指令時にＲＦＨ（動作速度レジスタ）に設定してスタートコマンドを 

発行します． 

またこれらのレジスタは設定すべき値が前回と同じ時には，再度書き込む必要は有りません． 

レジスタによって，"０"は設定範囲外になる場合がありますので注意して下さい． 

レジスタ 内  容 ｂｉｔ長 設 定 範 囲 Ｒ／Ｗ 

ＲＭＶ 移動量 ２８ -134,217,728(08000000h)～ 134,217,727(07FFFFFFh) Ｒ／Ｗ 

ＲＦＬ ベース速度 １７ 1 ～    100,000 (000186A0h)  (注２) Ｒ／Ｗ 

ＲＦＨ 動作速度 １７ 1 ～    100,000 (000186A0h)  (注２) Ｒ／Ｗ 

ＲＵＲ 加速レート １６ 1 ～     65,535 (0000FFFFh) Ｒ／Ｗ 

ＲＤＲ 減速レート (注１) １６ 0 ～     65,535 (0000FFFFh) Ｒ／Ｗ 

ＲＭＧ 速度倍率 １１ 2 ～      2,047 (000007FFh) Ｒ／Ｗ 

ＲＤＰ 減速開始点 ２４ 0 ～ 16,777,215 (00FFFFFFh) Ｒ／Ｗ 

ＲＵＳ 加速時Ｓ字区間 １６ 0 ～     50,000 (0000C350h)  (注３) Ｒ／Ｗ 

ＲＤＳ 減速時Ｓ字区間 １６ 0 ～     50,000 (0000C350h)  (注３) Ｒ／Ｗ 

ＲＦＡ 補助速度 １７ 1 ～    100,000 (000186A0h)  (注２) Ｒ／Ｗ 

表７．３－１１  速度パターン設定レジスタ 

注１．ＲＤＲ = ０ に設定した場合，減速レートは ＲＵＲ で設定した値になります． 

注２．186A0h～1FFFFh(100000～131071) の間は全て186A0h(100000)と見なされます． 

注３．0C350h～0FFFFh( 50000～ 65535) の間は全て0C350h( 50000)と見なされます． 

 

【 加減速動作時のレジスタデータ使用箇所 】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図７．３－１   加減速動作時のレジスタ使用箇所 

 

 

ｆ 

ｔ 

ＲＤＳ，ＲＭＧ 

（減速Ｓ字区間） 

 

 

 

 

 

 

ＲＤＳ，ＲＭＧ 

（減速Ｓ字区間） 

ＲＵＲ          ＲＭＶ   ＲＤＰ   ＲＤＲ 

(加速ﾚｰﾄ)         (移動量) (減速開始点)  (減速ﾚｰﾄ) 

ＲＦＨ，ＲＭＧ 

（動作速度） 

ＲＵＳ，ＲＭＧ 

（加速Ｓ字区間） 

 

 

 

 

 

ＲＵＳ，ＲＭＧ 

（加速Ｓ字区間） 

ＲＦＬ，ＲＭＧ 

（ベース速度） 
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７．３．３ 速度パターン 

   スタートコマンド，停止コマンドにより速度パターンが変わります． 

 速度パターン 連続モード 位置決め動作モード 

加
減
速
動
作 

ｆ 

 

FH 

 

 

FL 

                       ｔ 

①      ② ③ 

①加速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ(0053h)の書込み 

②減速停止ｺﾏﾝﾄﾞ(004Ah)の書込み 

 

①加速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ(0053h)の書込み 

②減速開始点到達または減速停止ｺﾏﾝﾄﾞ 

 (004Ah)の書込み 

  RMD(動作ﾓｰﾄﾞﾚｼﾞｽﾀ)のｂ12(MSDP) = 1 

 （減速開始点手動設定）の時， 

RDP(減速開始点レジスタ) = 0の場合， 

即停止 

即停止ｺﾏﾝﾄﾞ  (0049h)の書込みで即停止 

Ｆ
Ｈ
定
速
動
作 

ｆ 

 

FH 

 

 

FL 

                       ｔ 

①      ② ③ 

①ＦＨ定速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ(0053h)の 

書込み 

②即停止ｺﾏﾝﾄﾞ    (0049h)の 

書込み 

 

 

 

①ＦＨ定速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ(0051h)の 

書込み 

②位置決めｶｳﾝﾀ＝0または 

即停止 (0049h)ｺﾏﾝﾄﾞ書込み 

減速停止ｺﾏﾝﾄﾞ(004Ah)の書込みで減速停止 

Ｆ
Ｌ
定
速
動
作 

ｆ 

 

 

 

 

FL 

ｔ 

①        ② 

①ＦＬ定速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ(0050h)の 

書込み 

②即停止 (0049h)/減速停止(004Ah) 

ｺﾏﾝﾄﾞの書込み 

①ＦＬ定速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ(0050h)の 

書込み 

②位置決めｶｳﾝﾀ＝０または 

即停止 (0049h)/減速停止(004Ah) 

ｺﾏﾝﾄﾞの書込み 

表７．３－１２  速度パターン 

 



 

132 

 

ｔ

ｆ

↑遠方へ変更

ｔ

ｆ

遠方へ変更↑

ｔ

ｆ

通過位置へ変更↑

 

７．３．４ 速度パターン設定レジスタ 

（１）ＲＭＶ：移動量レジスタ（２８ビット） 

位置決め動作において目標位置を設定するレジスタです．動作モードにより設定内容が変わります． 

設定範囲は -134,217,728 ～ +134,217,727 です． 

動作中にＲＭＶレジスタを変更する事により，目標位置のオーバライドが行えます． 

 

＜ 移動量のオーバライド ＞ 

ＲＭＶレジスタを書き換える事により，目標位置のオーバライドができます． 

スタート位置を基準として目標位置を変更します． 

 

① 加速・定速動作中に新データを最初の目標位置より 

遠方に変更したら，そのままの速度パターンで動作 

し，新データ位置(新ＲＭＶ値)で位置決め完了にな 

ります． 

 

 

 

② 減速中に新データを最初の目標位置より遠方に変更 

したら，その位置から動作速度まで再加速後， 

新データ位置(新ＲＭＶ値)で位置決め完了になります． 

変更時の速度をFuとした時，再加速カーブは，RFL=Fu 

の場合の通常加速カーブと同一になります． 

 

 

③ 新データ位置をすでに通過している時，または減速中 

で最初の目標位置より手前に変更した時は，減速停止 

後に逆転して新データ位置(新ＲＭＶ値)で位置決め完 

了になります． 

 

 

 

 

加速／減速動作を行うのは加速スタート時のみです． 

また，目標位置データ(ＲＭＶレジスタ値)の書き換えは，位置決め動作完了まで何度でも可能です． 

 

注１．位置のオーバライドは，動作中(FL/FH定速動作中,加/減速中,ﾊﾞｯｸﾗｯｼｭ中)にだけ有効です． 

停止直前にオーバライドを行った場合，オーバーライドが受け付けられない時があります． 

オーバーライドが無視された場合はＭＭＳＴＳのＳＥＲＲ(bit2)＝１となり，エラー要因は，ＲＥＳＴレ

ジスタで確認できます． 

なお，このエラーは停止中にＲＭＶレジスタへのオーバーライド書き込み(0080h)を行った時に発生しま

す．従って，スタート前の停止時に，ＲＭＶレジスタへのオーバーライド書き込み(0080h)を行っても位

置のオーバライド失敗イベントを発生します． 

 

（２）ＲＦＬ：ベース速度レジスタ（１７ビット） 

加減速動作において，ベース速度（停止速度）を設定するレジスタです． 

ＦＬ定速動作の速度及び，加減速動作の場合のベース速度を１～100,000(186A0h)の範囲で設定します． 

100,000～131,071(186A0h～1FFFFh) の範囲は全て100,000と見なされます． 

実際の動作速度はＲＭＧ（速度倍率設定レジスタ）の設定値との計算値になります． 
200 

ベース速度[pps] ＝ ＲＦＬ ×          
(ＲＭＧ ＋ 1) 
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（３）ＲＦＨ：動作速度レジスタ（１７ビット） 

動作速度を設定するレジスタです． 

動作中にＲＦＨレジスタを変更する事により，速度のオーバライドが行えます． 

ＦＨ定速動作の速度及び，加減速動作の場合の動作速度を１～100,000(186A0h)の範囲で設定します． 

100,000～131,071(186A0h～1FFFFh) の範囲は全て100,000と見なされます． 

加減速動作の場合にはＲＦＬ（ベース速度）の設定値よりも大きな値を設定して下さい． 

実際の動作速度はＲＭＧ（速度倍率設定レジスタ）の設定値との計算値になります． 
200 

動作速度[pps] ＝ ＲＦＨ ×          
(ＲＭＧ ＋ 1) 

 

（４）ＲＵＲ：加速レートレジスタ（１６ビット） 

加速レートを設定するレジスタです． 

加減速動作の場合の加速特性を１～65,535(FFFFh)の範囲で設定します． 

設定値と加速時間の関係は次式のようになります． 

①直線加速(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１０(ＭＳＭＤ)＝０) 

 

(RFH－RFL)×(RUR＋1) 

加速時間[秒]   ＝               

5,000,000 

②直線部分のないＳ字加速(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１０(ＭＳＭＤ)＝１かつＲＵＳ＝０) 

 

(RFH－RFL)×(RUR＋1) 

加速時間[秒]   ＝               

2,500,000 

③直線部分のあるＳ字加速(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１０(ＭＳＭＤ)＝１かつＲＵＳレジスタ＞０) 

 

(RFH－RFL＋2×RUS)×(RUR＋1) 

加速時間[秒]   ＝                   

5,000,000 

 

＜ 加速レート計算例 ＞ 

直線加速(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１０(ＭＳＭＤ)＝０)， 

ベース速度＝10pps，動作速度＝110kpps，加速時間＝300msの場合 

①110kppsを出力するため倍率を２倍モードに設定する． 

       ＲＭＧ=99(63h)． 

②動作速度を110kppsにするために，倍率を２倍モードに設定したので， 

       ＲＦＨ=55000(D6D8h) 

③ｽﾀｰﾄ速度を10ppsにするためには，倍率を２倍モードに設定したので， 

       ＲＦＬ=5(0005h) 

 

④加速時間300msにするためには，加速時間とＲＵＲ設定値の関係式より ＲＵＲ＝26.275 に設定する． 

(RFH－RFL)×(RUR＋1) 

加速時間[秒]   ＝                 

5,000,000 

(55000－5)×(RUR＋1) 

0.3[秒]      ＝                 

5,000,000 

               これより， 

5,000,000×0.3 

ＲＵＲ     ＝             - 1 ＝26.275 

(55000－5) 

ただし，ＲＵＲに設定できるのは整数のみなので，ＲＵＲには"26" または"27"を設定します． 

つまり，実際の加速時間は，297ms(RUR="26"に設定した場合)または308ms(RUR="27"に設定した場合)と 

なります． 

 

（５）ＲＤＲ：減速レートレジスタ（１６ビット） 

減速レートを設定するレジスタです． 

加減速動作の場合の減速特性を１～65,535(FFFFh)の範囲で設定します． 

ただし，ＲＤＲ＝０に設定した場合，減速レートはＲＵＲで設定した値が使用されます． 
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設定値と減速時間の関係は次式のようになります． 

 

①直線減速(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１０(ＭＳＭＤ)＝０) 

(RFH－RFL)×(RDR＋1) 

減速時間[秒]   ＝               

5,000,000 

②直線部分のないＳ字減速(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１０(ＭＳＭＤ)＝１かつＲＤＳ＝０) 

(RFH－RFL)×(RDR＋1) 

減速時間[秒]   ＝               

2,500,000 

③直線部分のあるＳ字減速(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１０(ＭＳＭＤ)＝１かつＲＤＳレジスタ＞０) 

(RFH－RFL＋2×RDS)×(RDR＋1) 

減速時間[秒]   ＝                   

5,000,000 

減速開始点を自動に設定(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１２(ＭＳＤＰ)＝０)する場合， 

(減速時間)≦(加速時間×２)となるようにＲＤＲを設定して下さい． 

(減速時間)＞(加速時間×２)となるようにＲＤＲを設定した場合は，停止時にベース速度まで減速しきれない場

合があります．この場合，減速開始点は手動設定(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１２(ＭＳＤＰ)＝１)に設定して下さ

い． 

 

（６）ＲＭＧ：速度倍率設定レジスタ（１１ビット） 

速度倍率を設定するレジスタです． 

ＲＦＬ，ＲＦＨ及びＲＦＡ設定値と速度の関係を2～2,047(07FFh)の範囲で設定します． 

高倍率になるほど設定できる速度間隔が粗くなります．設定値と速度倍率の関係は次式のようになります． 

２００ 

速度倍率[倍]  ＝           

(ＲＭＧ＋１) 

＜ 速度倍率設定例 ＞  

設 定 値 倍率 速度範囲（ｐｐｓ） 設 定 値 倍率 速度範囲（ｐｐｓ） 

1999 (7CFh) ０．１ 0.1 ～  10,000.0 39 (027h) ５ 5 ～   500,000 

999 (3E7h) ０．２ 0.2 ～  20,000.0 19 (013h) １０ 10 ～ 1,000,000 

399 (18Fh) ０．５ 0.5 ～  50,000.0 9 (009h) ２０ 20 ～ 2,000,000 

199 (0C7h) １ 1 ～ 100,000 3 (003h) ５０ 50 ～ 5,000,000 

99 (063h) ２ 2 ～ 200,000 2 (002h) ６６．６ 66.6･･～ 6,666,666.6･･ 

表７．３－１３  速度倍率設定例 
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（７）ＲＤＰ：減速開始点レジスタ（２４ビット） 

加減速・位置決め動作の場合の減速開始点を設定します． 

ＲＭＤレジスタの減速開始点設定方法(ｂｉｔ１２：ＭＳＤＰ)の状態により，ＲＤＰに設定する値の意味は異な 

ります． 

（Ⅰ）マニュアル設定時(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１２（ＭＳＤＰ）＝１) 

減速開始点のパルス数を0～16,777,215(00FFFFFFh)の範囲で設定します． 

（位置決めカウンタの値）≦（ＲＤＰ設定値）のタイミングで減速を開始します． 

減速開始点の設定値が最適値より小さい場合，停止時の速度はＦＬ速度より速くなります． 

逆に，最適値より大きい場合，減速終了後にＦＬ定速動作をします． 

 

減速開始点の最適値は次式の様になります． 

①直線減速(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１０（ＭＳＭＤ）＝０) 

(RFH
２
－RFL

２
)×(RDR＋1) 

減速開始点の最適値[パルス]  ＝                

(RMG＋1)×50,000 

ただし，ＦＨ補正機能をＯＦＦに設定した状態(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１７（ＭＡＤＪ）＝１)で， 

ＲＦＨレジスタに設定する値を変更せずに三角駆動させた場合の最適値は次式のようになります． 

（アイドリング制御を行う場合，以下に示す計算式のＲＭＶにはＲＭＶレジスタの設定値からアイドリン 

グパルス数を差し引いた値を代入して下さい．アイドリングパルス数は，ＲＥＮＶ２のＩＤＬ = 0～7" の

時"1～6" となります） 

RMV×(RDR＋1) 

減速開始点の最適値[パルス]  ＝             

RUR＋RDR＋2 

②直線部分のないＳ字減速(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１０（ＭＳＭＤ）かつ ＲＤＳレジスタ＝０) 

(RFH
２
－RFL

２
)×(RDR＋1)×2 

減速開始点の最適値[パルス]  ＝                  

(RMG＋1)×50,000 

③直線部分のあるＳ字減速(ＲＭＤレジスタのｂｉｔ１０（ＭＳＭＤ）かつ ＲＤＳレジスタ＞０) 

(RFH＋RFL)×(RFH－RFL＋2×RDS)×(RDR＋1) 

減速開始点の最適値[パルス]  ＝                         

(RMG＋1)×50,000 

 

（８）ＲＵＳ：加速Ｓ字区間レジスタ（１６ビット） 

Ｓ字加速時のＳ字区間を設定するレジスタです． 

Ｓ字加減速動作のＳ字加速区間を1～50,000(C350h)の範囲で設定します． 

50,000～65,535(C350h～FFFFh) の範囲は全て50,000と見なされます． 

Ｓ字加速区間の範囲ＳＳＵはＲＭＧ（速度倍率設定レジスタ）の設定値との計算値になります． 

200 

ＳＳＵ[pps]  ＝ RUS ×       

(RMG＋1) 

つまり，ベース速度～(ベース速度＋ＳＳＵ)までと(動作速度－ＳＳＵ)～動作速度までがＳ字加速動作となり中間部 

分は直線加速動作となります．ただし，"0"を設定した場合，内部演算によりＳ字加速区間は(RFH-RFL)/が代用 

され，直線加速部分のないＳ字加速動作となります． 

最小値の"１"を設定した場合，ほぼ直線加速動作と同様になります． 

"(RFH-RFL)/2"より大きな値を設定した場合，最大加速度まで到達しなくなり，加速時間が計算式と異なります．

このため"(RFH-RFL)/2"以下の値を設定して下さい． 
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（９）ＲＤＳ：減速Ｓ字区間レジスタ（１６ビット） 

Ｓ字減速時のＳ字区間を設定するレジスタです． 

Ｓ字加減速動作のＳ字減速区間を1～50,000(C350h)の範囲で設定します． 

50,000～65,535(C350h～FFFFh) の範囲は全て50,000と見なされます． 

Ｓ字減速区間の範囲ＳＳＤはＲＭＧ（速度倍率設定レジスタ）の設定値との計算値になります． 

200 

ＳＳＤ[pps]    ＝ RDS ×        

(RMG＋1) 

つまり，動作速度～(動作速度－ＳＳＤ)までと(ベース速度＋ＳＳＤ)～動作速度までがＳ字減速動作となり中間部分 

は直線減速動作となります．ただし，"0"を設定した場合，内部演算によりＳ字減速区間は(RFH-RFL)/2 が代用さ

れ，直線減速部分のないＳ字減速動作となります． 

最小値の"1"を設定した場合，ほぼ直線減速動作と同様になります． 

"(RFH-RFL)/2"より大きな値を設定した場合，最大加速度まで到達しなくなり，減速時間が計算式と異なります．

このため"(RFH-RFL)/2"以下の値を設定して下さい． 

 

（10）ＲＦＡ：補助速度レジスタ（１７ビット） 

原点復帰動作での逆転定速度，バックラッシュ補正時の定速度を設定するレジスタです． 

原点復帰動作での逆転定速度として使用します． 

または，バックラッシュ時の移動量補正速度(ＦＡ速度)の速度を１～100,000(186A0h)の範囲で設定します． 

100,000～131,071(186A0h～1FFFFh) の範囲は全て100,000と見なされます． 

実際の動作速度はＲＭＧ（速度倍率設定レジスタ）の設定値との計算値になります． 

200 

補助速度[pps] ＝ RFA ×        

(RMG＋1) 
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７．４ ステータス処理 

    動作の終了はポーリングによるステータス読取りによって判断します． 

    ステータス読取りはﾓｰｼｮﾝﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ（MMSTS），ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ（RIST），ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ（REST）によって動作終了， 

エラー発生など判断し次の動作に継続させます． 

    位置決め等において各ﾓｰｼｮﾝﾃﾞﾊﾞｲｽのこれらのステータスによって動作終了を判断します． 

    ＭＭＳＴＳに動作終了またはエラーが検出された時はＲＩＳＴあるいはＲＥＳＴを読み処理を終了します． 

    ＲＩＳＴは，ＲＩＲＱに設定されたイベント報告の要因発生で変化します． 

    通常は初期化時にＲＩＲＱを設定をします． 

 

 （１）モーションメインステータス（ＭＭＳＴＳ） 

まず，初期化時にＲＩＲＱのｂ０を‘１’に設定します．（正常終了報告） 

ステータスの監視は常に対象となるﾓｰｼｮﾝﾃﾞﾊﾞｲｽのＭＭＳＴＳに対して行います． 

    スタートコマンド書込み後はＭＭＳＴＳをポーリングします． 

ｂ１を監視し，移動が終了するとｂ１が‘０’→‘１’となります． 

この時，正常終了ではｂ３が‘１’，異常終了ではｂ２が‘１’となります． 

    ｂ２＝‘１’の場合は，エラーステータスを読出し，割り込みリセットコマンドを発行します． 

ｂ３＝‘１’の場合は，イベントステータスを読出し，割り込みリセットコマンドを発行します． 

 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ GRP2 GRP1 GRP0 ０ ０ ０ ＳＢＳＹ ０ ０ ０ ０ ＳＥＶＴ ＳＥＲＲ ＳＥＮＤ ＳＩＮＴ 

図７．４－１   モーションメインステータス（ＭＭＳＴＳ）のビット構成 

 

bit 記 号 機   能 備 考 

０ ＳＩＮＴ ＭＭＳＴＳのｂｉｔ１,２,３のいずれかが １ で １ になります．  

１ ＳＥＮＤ 
動作停止により１になります．ＲＥＮＶ１の bit28=1 の時スタート時リセットされま

す．または割り込みリセットコマンド(０００８ｈ)で０になります． 

 

２ ＳＥＲＲ 
エラー停止，位置のオーバライド失敗，エンコーダ信号異常発生により１になります． 

ＲＥＳＴ読み出しで０になります． 

 

３ ＳＥＶＴ 
ＲＩＲＱで設定されたイベント発生により１になります． 

ＲＩＳＴ読み出しで０になります． 

 

７～４ (未定義) 常に“０”  

８ ＳＢＳＹ パルス出力開始で１になります．動作停止で０になります．（＝ＢＳＹ）  

11～9 (未定義) 常に“０”  

14～12 

GRP2 

～ 

GRP0 

ｸﾞﾙｰﾌﾟ設定状態  無所属ｸﾞﾙｰﾌﾟ：０００，ｸﾞﾙｰﾌﾟ１：００１，ｸﾞﾙｰﾌﾟ２：０１０ 

ｸﾞﾙｰﾌﾟ３：０１１，ｸﾞﾙｰﾌﾟ４：１００，ｸﾞﾙｰﾌﾟ５：１０１ 

ｸﾞﾙｰﾌﾟ６：１１０，ｸﾞﾙｰﾌﾟ７：１１１ 

 

１５ (未定義) 常に“０”  

表７．４－１   モーションメインステータス（ＭＭＳＴＳ）の内容 

    ※ｂ３が移動終了とは，ＲＩＲＱ（イベント要因設定レジスタ）のｂ０＝１（正常終了）の場合です． 

 

（２）イベントステータス（ＲＩＳＴ） 

    ＲＩＳＴはＭＭＳＴＳ ｂ３（ＳＥＶＴ）＝‘１’を検出したとき必ず読まなければなりません． 

イベントステータスは初期化においてＲＩＲＱ（イベント要因設定レジスタ）のｂ０＝１（正常終了）に設定 

して下さい．（基本的な運用時） 

    ＲＩＳＴを読出し後，ＲＩＳＴは自動的に‘０’となり，ＭＭＳＴＳのｂ３も自動的に‘０’となります． 

    注．ＭＭＳＴＳはサイクリック通信で更新されますので，Ｇ９００３の状態が反映されるまで最大サイクリック通 

信周期分の遅れが生じます． 

 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ ISNP ISNA ISSA ISSD ISOL ISLT ISCL ISC3 ISC2 ISC1 ISDE ISDS ISUE ISUS ISEN 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ 

図７．４－２   ＲＩＳＴ：イベントステータスレジスタのビット構成 

 

    ｂ０(ISEN)：１’＝ 正常終了 
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 （３）エラーステータス（ＲＥＳＴ） 

    ＲＥＳＴはＭＳＴＳ ｂ４（ＳＥＲＲ）＝‘１’を検出したとき必ず読まなければなりません． 

エラーが発生した時に対応するビットが"１"になります．エラーステータスはマスクすることは出来ません． 

    ＲＥＳＴを読出し後，ＲＥＳＴは自動的に‘０’となり，ＭＭＳＴＳのｂ２も自動的に‘０’となります． 

    注．ＭＭＳＴＳはサイクリック通信で更新されますので，Ｇ９００３の状態が反映されるまで最大サイクリック通 

信周期分の遅れが生じます． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

０ ESPE ESEE ESOR ０ ESNT ESPO ESSD ESEM ESSP ESAL ESML ESPL ESC3 ESC2 ESC1 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ 

図７．４－３   ＲＥＳＴ：エラーステータスレジスタのビット構成 

 

bit 記 号 内  容 

０ ＥＳＣ１ コンパレータ１条件成立による停止時（＋ＳＬＳ） 

１ ＥＳＣ２ コンパレータ２条件成立による停止時（－ＳＬＳ） 

２ ＥＳＣ３ コンパレータ３条件成立による停止時 

３ ＥＳＰＬ ＋ＥＬＳ入力ＯＮによる停止時 

４ ＥＳＭＬ －ＥＬＳ入力ＯＮによる停止時 

５ ＥＳＡＬ ＳＶＡＬＭ入力ＯＮによる停止時 

６ ＥＳＳＰ （予約） 

７ ＥＳＥＭ （予約） 

８ ＥＳＳＤ ＤＬＳ入力ＯＮによる減速停止時 

９ ＥＳＰＯ 手動パルサバッファカウンタのオーバーフロー発生時 

１０ ＥＳＮＴ 通信エラー発生よる停止時 

１１ 未定義 （常に０になります．） 

１２ ＥＳＯＲ 位置のオーバライドが実行できなかった時 

１３ ＥＳＥＥ エンコーダ入力エラー発生時 注意：停止しない 

１４ ＥＳＰＥ パルサ入力エラー発生時  

31～15 未定義 （常に０になります．） 

表７．４－２   ＲＥＳＴ：エラーステータスレジスタの内容 

 

    ＜ ステータス運用例（ＲＩＲＱのｂ０＝１のみ（正常終了報告）設定されている場合） ＞ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図７．４－４   ステータス運用例 

 

スタートコマンド書込み（位置決め） 

REST 読出し 

エラー解析&処理 

ＭＭＳＴＳリード 

MMSTS:b1 = 1 

スタート 

MMSTS:b3 = 1 

MMSTS:b2 = 1 
Yes 

Yes 

No 

Yes 

No 

RIST 読出し 

終 了 

割込みﾘｾｯﾄｺﾏﾝﾄﾞ(0008h) 

割込みﾘｾｯﾄｺﾏﾝﾄﾞ(0008h) 

ＭＭＳＴＳリード 

MMSTS:b1 = 0 

No 
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７．５ 応 用 

７．５．１ ＳＴＡ入力を利用した同時スタート 

モーションスレーブはＳＴＡ入力を利用してスレーブ内のモーションモジュールの同時スタートができます． 

事前に同時にスタートしたいモーションモジュールのＲＭＤ(動作モード)のＭＳＹ(bit14)＝"１"(ＳＴＡ入力待ち)

に設定し，同時スタートコマンドでスタートします． 

ＲＩＲＱ(イベント要因)レジスタに設定する事により，同時スタート時(ＳＴＡ入力ＯＮ時)にイベントを発生させ 

る事ができます．その時ＲＩＳＴレジスタを読み出すことにより，イベント発生要因を確認できます． 

また，ＲＳＴＳ(拡張ステータス)レジスタを読み出すことにより，動作状態(ＳＴＡ入力待ち)，及びＳＴＡ入力状態

をモニタできます． 

 

＜同時スタートの方法＞ 

同時スタートさせるモーションモジュールのＲＭＤレジスタのＭＳＹ(bit14)＝"１"に設定後，スタートコマンドを

書き込み，"ＳＴＡ入力待ち"状態にします． 

その後，同時スタートさせる任意のモーションモジュールに同時スタートコマンド（０００６ｈ）の書き込み同時ス

タートします． 

"ＳＴＡ入力待ち"状態の解除には，即停止コマンド(００４９ｈ)を書き込んで下さい． 

 

ＳＴＡ入力待ちの設定      <RMDのMSY(bit14)に設定> 

１：ＳＴＡ入力によりスタートします． 

 

ＳＴＡ信号の読み出し      <RSTSのSSTA(bit11)> 

０：ＳＴＡ信号ＯＦＦ 

１：ＳＴＡ信号ＯＮ 

動作状態の読み出し       <RSTSのCND(bit3～0)> 

０００１：ＳＴＡ入力待ち 

イベント要因の設定       <RIRQのIRSA(bit12)に設定> 

１：ＳＴＡ入力ＯＮ時にイベントを発生します 

イベント要因の読み出し     <RISTのISSA(bit12)> 

１：ＳＴＡ信号ＯＮ時 

同時スタートコマンド      <CMSTA:動作ｺﾏﾝﾄﾞ(0006h)> 

自軸のみ同時スタートコマンド  <SPSTA:動作ｺﾏﾝﾄﾞ(002Aｈ)> 

自軸のみにＳＴＡ信号が入力されたのと同等の処理を行う 

 

７．５．２ グループスタート 

同じラインに接続されたモーションモジュールは予めグループ設定をすることでグループスタートができます． 

事前にグループスタートしたいモーションモジュールをグループ設定し，またＲＭＤ(動作モード)の 

ＭＳＹ(bit14)＝"１"(ＳＴＡ入力待ち)に設定し，グループスタートコマンドでスタートします． 

ＲＩＲＱ(イベント要因)レジスタに設定する事により，グループスタート時にイベントを発生させる事ができます．

その時ＲＩＳＴレジスタを読み出すことにより，イベント発生要因を確認できます． 

また，ＲＳＴＳ(拡張ステータス)レジスタを読み出すことにより，動作状態(ＳＴＡ入力待ち)をモニタできます． 

 

＜グループスタートの方法＞ 

グループスタートさせるモーションモジュールをグループ設定します．その後のグループスタートさせるモーション

モジュールのＲＭＤレジスタのＭＳＹ(bit14)＝"１"に設定後，スタートコマンドを書き込み，"ＳＴＡ入力待ち"状

態にします． 

その後，グループを接続しているセンターデバイスにグループスタートコマンド(２＊０１ｈ：＊はグループ番号)を

発行します． 

"ＳＴＡ入力待ち"状態の解除には，即停止コマンド(００４９ｈ)を書き込んで下さい． 
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グループ設定      <IOPOBのGRP2-GRP0(bit6-4)に設定> 

０００：グループ７，００１：グループ６，０１０：グループ５，０１１：グループ４， 

１００：グループ３，１０１：グループ２，１１０：グループ１，１１１：無所属 

 

グループ設定状態    <MMSTSのGRP2-GRP0(bit14-12)に設定> 

０００：無所属  ，００１：グループ１，０１０：グループ２，０１１：グループ３， 

１００：グループ４，１０１：グループ５，１１０：グループ６，１１１：グループ７ 

 

ＳＴＡ入力待ちの設定      <RMDのMSY(bit14)に設定> 

０１：ＳＴＡ入力(またはグループスタートコマンド)によりスタートします. 

 

動作状態の読み出し       <RSTSのCND(bit3～0)> 

０００１：ＳＴＡ入力待ち 

イベント要因の設定       <RIRQのIRNA(bit12)に設定> 

１：グループスタート時にイベントを発生します 

イベント要因の読み出し     <RISTのISNA(bit12)> 

１：グループスタート時 

 

グループスタートコマンド    <CCMD> 

２＊０１：＊はグループ指定(０：全グループ，１：グループ１，・・・，７：グループ７) 

 

 

７．５．３ コンパレータ設定 

モーションモジュールは，２８ビットのコンパレータを３式内蔵しており，ＲＣＭＰ１～３レジスタ設定値とカウ 

ンタ値とを比較します．コンパレータは比較カウンタとしてＣＴＲ１～３を選択できます． 

また，色々な比較方法と３種類の条件成立時の処理方法があります． 

これらコンパレータの条件はＲＥＮＶ４(環境設定４)レジスタに設定します． 

このコンパレータを利用することにより， 

(1) コンパレータ３比較結果の外部出力 

(2) 動作の即停止／減速停止 

(3) コンパレータ１，２を利用した，ソフトリミット機能 

(4) ＣＴＲ３(偏差)とコンパレータを利用した，ステッピングモータの脱調検出 

(5) ＣＴＲ３(汎用)とコンパレータ３を利用した，定ピッチ出力 

(6) コンパレータ３を利用した同一スレーブ内他モジュールスタート 

等が行えます． 

 

（１）比較データ 

各コンパレータは比較データを下表の中から選択出来ます． 

比較データ 
ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ１ ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ 2 ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ 3 

 C1C1～0  C2C1～0  C3C1～0 

CTR1(指令位置) ○ "00" ○ "00" ○ "00" 

CTR2(機械位置) ○ "01" ○ "01" ○ "01" 

CTR3(汎用・偏差) ○ "10" ○ "10" ○ "10" 

主な用途 ＋ＳＬＳ －ＳＬＳ 脱調検出，等ピッチ出力 

１．○は比較可能 

２．＋ＳＬＳ，－ＳＬＳはソフトリミットを表します． 

３．比較カウンタとして偏差カウンタに設定したＣＴＲ３を選択した場合には，カウント値の絶対値とコンパ 

レータデータとの比較となります．（絶対値範囲：0 ～ 32,767） 

比較データの選択は，RENV4のC1C1～0(bit1,0)，C2C1～0(bit9,8)，C3C1～0(bit17,16)にて行います． 



 

141 

 

（２）比較方法 

各コンパレータは比較方法を下表の中から選択できます． 

比較方法 
ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ１ ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ 2 ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ 3 

 C1S2～0  C2S2～0  C3S3～0 

ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ＝比較ｶｳﾝﾀ 
○ "001" ○ "001" ○ "0001" 

(ｶｳﾝﾄ方向無関係) 

ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ＝比較ｶｳﾝﾀ 
○ "010" ○ "010" ○ "0010" 

(ｶｳﾝﾄｱｯﾌﾟ時のみ) 

ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ＝比較ｶｳﾝﾀ 
○ "011" ○ "011" ○ "0011" 

(ｶｳﾝﾄﾀﾞｳﾝ時のみ) 

ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ＞比較ｶｳﾝﾀ ○ "100" ○ "100" ○ "0100" 

ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ＜比較ｶｳﾝﾀ ○ "101" ○ "101" ○ "0101" 

ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄとして使用 ○ "110" ○ "110"   

定ピッチ出力     
○ "1000" 

(ｶｳﾝﾄ方向無関係)     

定ピッチ出力     
○ "1001" 

(ｶｳﾝﾄｱｯﾌﾟ時のみ)     

定ピッチ出力     
○ "1010" 

(ｶｳﾝﾄﾀﾞｳﾝ時のみ)     

１．○は比較可能，空欄は比較不可． 

２．コンパレータ３のC3S3～0="0111"は設定禁止です．その他の設定値は常に比較条件不成立になります． 

３．コンパレータ３のC3S3～0="1000"～"1010" <定ピッチ出力>の時には，比較カウンタはＣＴＲ３ 

(汎用・偏差)を選択して下さい．他のカウンタは選択できません． 

また，コンパレータの設定値は正の値に設定して下さい． 

４．ソフトリミットとして使用する場合，コンパレータ１は(＋)側リミット値になり，比較方法は"コンパ 

レータ＜比較カウンタ"になります．また，コンパレータ２は(－)側リミット値になり，比較方法は"コン

パレータ＞比較カウンタ"になります．比較カウンタはＣＯＵＮＴＥＲ１(指令位置)を選択して下さい． 

５．比較方法の選択は，RENV4 の C1S2～0(bit4～2)，C2S2～0(bit12～10)，C3S3～0(bit21～18) にて行いま

す． 

（３）コンパレータ条件成立時の処理方法 

条件成立時の処理方法を下表の中から選択できます． 

条件成立時の処理方法 
ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ１ ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ 2 ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ 3 

C1D1～0 C2D1～0 C3D1～0 

処理無し "００" "００" "００" 

動作の即停止 "０１" "０１" "０１" 

動作の減速停止 "１０" "１０" "１０" 

比較条件不成立 "１１" "１１" "１１" 

処理方法の選択は，RENV4のC1D1～0(bit 6～ 5)，C2D1～0(bit14～13)，C3D1～0(bit23～22) にて行います． 

イベント要因の設定      <RIRQのIRC3～1(bit7～5)に設定> 

  IRC1(bit5) = １：コンパレータ１条件成立時にイベントを発生． 

  IRC2(bit6) = １：コンパレータ２条件成立時にイベントを発生． 

  IRC3(bit7) = １：コンパレータ３条件成立時にイベントを発生． 

イベント要因の読み出し    <RISTのISC3～1(bit7～5)> 

  IRC1(bit5) = １：コンパレータ１条件成立時． 

  IRC2(bit6) = １：コンパレータ２条件成立時． 

  IRC3(bit7) = １：コンパレータ３条件成立時． 

コンパレータ条件成立状態の読み出し  <RSTSのSCP3～1(bit22～20)> 

  SCP1(bit20) = １：コンパレータ１条件成立時． 

  SCP2(bit21) = １：コンパレータ２条件成立時． 

  SCP3(bit22) = １：コンパレータ３条件成立時． 

エラー割り込み要因の読み出し     < RESTのESC3～1(bit2～0)> 

  ESC1(bit0) = １：コンパレータ１条件成立による停止時．(+SLS) 

  ESC2(bit1) = １：コンパレータ２条件成立による停止時．(-SLS) 

  ESC3(bit2) = １：コンパレータ３条件成立による停止時． 
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７．５．４ ソフトリミット設定 

コンパレータ１と２を利用して，ソフトリミット機能が行えます． 

コンパレータ１，２の比較カウンタには，ＣＴＲ１(指令位置)を選択して下さい． 

コンパレータ１を(＋)側リミット値，コンパレータ２を(－)側リミット値として使用し，コンパレート結果と動作 

方向とから停止管理を行います． 

 

ソフトリミット動作時には下記の処理を行う事ができます． 

①パルス出力を即停止させる． 

②パルス出力を減速停止させる． 

ソフトリミット機能を使用する場合，コンパレート条件成立時の処理(C1D,C2D)として減速停止を選択すると，高 

速スタート (ｺﾏﾝﾄﾞ 0052h) 中にソフトリミットに到達すると減速停止します．条件成立時の処理として他を選択し

た時や定速スタート中には即停止します． 

また，スタートコマンド書き込み時にソフトリミットがＯＮ状態の場合，ソフトリミットがＯＮ状態の方向へはス 

タートは出来ません．逆方向へはスタートできます． 

 

［ 設 定 例 ］ 

RENV4=00003838h ：コンパレータ１を(＋)側，コンパレータ２を(－)側ソフトリミットに使用． 

ソフトリミット動作時は即停止に設定． 

RCMP1=  100,000：(＋)側リミット値 

RCMP2= -100,000：(－)側リミット値 

(-)側ﾘﾐｯﾄ位置                   (+)側ﾘﾐｯﾄ位置 

RCMP2(-100,000)                  RCMP1(100,000) 

 正常区間  

   

(-)方向は不可   (+)方向はOK        (-)方向はOK   (+)方向は不可 

(-)側ﾘﾐｯﾄ位置からの動作                (+)側ﾘﾐｯﾄ位置からの動作 

図７．５－１   ソフトウェアリミット設定例 

 

コンパレータ１の比較方法の設定     <RENV4のC1S2～0(bit4～2)に設定> 

００１：ＲＣＭＰ１データ ＝ 比較カウンタ （カウント方向に無関係） 

０１０：         〃        （カウントアップ中） 

０１１：         〃        （カウントダウン中） 

１００：ＲＣＭＰ１データ ＞ 比較カウンタ 

１０１：    〃    ＜   〃 

１１０：（＋）側ソフトリミットとして使用  ＲＣＭＰ１＜ ＣＴＲ１） 

その他：常に比較条件不成立状態にします 

コンパレータ１条件成立時の処理の設定  <RENV4のC1D1～0(bit6～5)に設定> 

０１：即停止 

１０：減速停止 

コンパレータ２の比較方法の設定     <RENV4のC2S2～0(bit12～10)に設定> 

００１：ＲＣＭＰ２データ ＝ 比較カウンタ （カウント方向に無関係） 

０１０：         〃        （カウントアップ中） 

０１１：         〃        （カウントダウン中） 

１００：ＲＣＭＰ２データ ＞ 比較カウンタ 

１０１：   〃     ＜   〃 

１１０：（－）側ソフトリミットとして使用 （ＲＣＭＰ２＞ ＣＴＲ１） 

その他：常に比較条件不成立状態にします 

コンパレータ２条件成立時の処理の設定  <RENV4のC2D1～0(bit14～13)に設定> 

０１：即停止 

１０：減速停止 

注．太字の部分は設定例の部分です． 
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７．５．５ 定ピッチ出力設定 

コンパレータ３と汎用カウンタ設定のＣＴＲ３(汎用・偏差カウンタ)を使用して，一定間隔ごとにマシンＩ／Ｆコネ 

クタのＣＭＰ３端子へ信号を出力することができます． 

C3C1～C3C0＝"10"(ＣＴＲ３)，C3S3～C3S0＝"1000"～"1010"(定ピッチ出力)にすると，定ピッチ出力設定になります． 

ＣＴＲ３のカウント範囲は０～(RCMP3 設定値[MAX 32,767])になり，０からダウンカウントすると(RCMP3 設定値)，

(RCMP3設定値)からアップカウントすると０になります． 

ＣＴＲ３の入力は，RENV3 の CI32～CI30 により選択できます． 

ＣＴＲ３(偏差)入力の設定       <RENV3のCI32～30(bit12～10)に設定> 

０００：指令パルス 

００１：ＥＮＣ入力 

０１１：内部基準クロック(CLK=40MHz)の１／4096分周クロック 

１００：指令パルスとＥＮＣ入力で偏差カウント 

コンパレータ３の比較カウンタの選択  <RENV4のC3C1～0(bit17～16)に設定> 

００：ＣＴＲ１（指令位置）   １０：ＣＴＲ３（汎用・偏差） 

０１：ＣＴＲ２（機械位置）   １１：常に比較条件不成立 

コンパレータ３の比較方法の設定       <RENV4のC3S3～0(bit21～18)に設定> 

 ０００１：ＲＣＭＰ３データ ＝ 比較カウンタ（カウント方向に無関係） 

  ００１０：         〃       （カウントアップ中） 

  ００１１：         〃       （カウントダウン中） 

  ０１００：ＲＣＭＰ３データ ＞ 比較カウンタ 

  ０１０１：ＲＣＭＰ３データ ＜ 比較カウンタ 

  ０１１１：設定禁止 

  １０００：定ピッチ信号出力用として使用（カウント方向に無関係） 

  １００１：      〃       （カウントアップ中） 

  １０１０：      〃       （カウントダウン中） 

  その他 ：常に比較条件不成立状態にします 

注．太字の部分は定ピッチ出力での設定可能な部分を示します． 

 

［ 出力例 ］ 

動作方向に関係なく，出力パルスにより定ピッチ信号を出力．カウント範囲は０～４． 

設定値 ： RENV3=00000000h, RENV4=00220000h, RCMP4＝４ 

 

ＣＷ   

 

ＣＣＷ                                      

 

CMP3出力        

 

ＣＴＲ３ 0  1  2  3  4  0  1  2  3  4  3  2  1  0  4  3  2  1  0 

図７．５－２   定ピッチ出力 
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７．５．６ コンパレータ３を利用した同一スレーブ内他モーションモジュールスタート 

コンパレータ３と汎用カウンタ設定のＣＴＲ３(汎用・偏差カウンタ)を使用して，コンパレータ条件一致で同一スレー

ブ内の他のモーションモジュールを起動することができます． 

［ 起動元となるモーションモジュールの設定 ］ 

■ モーションモジュールのスイッチ設定 

エンコーダ形式選択 ディップＳＷ１－４をＯＮにする 

 

 

 

 

 

 

 

 

図７．５－３   モーションモジュール上面 

 

ＣＴＲ３(偏差)入力の設定       <RENV3のCI32～30(bit12～10)に設定> 

０００：指令パルス 

００１：ＥＮＣ入力 

０１１：内部基準クロック(CLK=40MHz)の１／4096分周クロック 

１００：指令パルスとＥＮＣ入力で偏差カウント 

コンパレータ３の比較カウンタの選択  <RENV4のC3C1～0(bit17～16)に設定> 

００：ＣＴＲ１（指令位置）   １０：ＣＴＲ３（汎用・偏差） 

０１：ＣＴＲ２（機械位置）   １１：常に比較条件不成立 

コンパレータ３の比較方法の設定       <RENV4のC3S3～0(bit21～18)に設定> 

 ０００１：ＲＣＭＰ３データ ＝ 比較カウンタ（カウント方向に無関係） 

  ００１０：         〃       （カウントアップ中） 

  ００１１：         〃       （カウントダウン中） 

  ０１００：ＲＣＭＰ３データ ＞ 比較カウンタ 

  ０１０１：ＲＣＭＰ３データ ＜ 比較カウンタ 

  ０１１１：設定禁止 

  １０００：定ピッチ信号出力用として使用（カウント方向に無関係） 

  １００１：      〃       （カウントアップ中） 

  １０１０：      〃       （カウントダウン中） 

  その他 ：常に比較条件不成立状態にします 

 

［ 起動されるモーションモジュールの設定 ］ 

ＳＴＡ入力待ちの設定      <RMDのMSY(bit14)に設定> 

１：ＳＴＡ入力によりスタートします． 

注．表の太字の部分はコンパレータ条件一致で同一スレーブ内の他モーションモジュールを起動する場合の設定可能 

な部分を示します． 

 

＜コンパレータ条件一致で同一スレーブ内の他のモーションモジュールを起動する手順＞ 

(通常の初期化，速度，移動量等は予め設定されているものとする) 

(1) 「起動元となるモーションモジュール」のコンパレータ条件設定． 

(2) 「起動されるモーションモジュール」のＲＭＤレジスタのＭＳＹ(bit14)＝"１"に設定． 

(3) 「起動されるモーションモジュール」にスタートコマンドを書き込み，"ＳＴＡ入力待ち"状態にする． 

(4) 「起動元となるモーションモジュール」を起動． 

(5) 「起動元となるモーションモジュール」のコンパレータ条件一致で「起動されるモーションモジュール」が起動 

される 

"ＳＴＡ入力待ち"状態の解除には，即停止コマンド(００４９ｈ)を書き込んで下さい． 

 

 

 

ＳＷ２     ＳＷ１ 
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