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1電に 1ゴレ お2) |こ二

この度、東芝製品をお買い上げ頂きあ りがとうございます。この取扱説明書は、プログラマ

ブルヨン トローラ P R O S E C― T 3に て、位置決めモジュールM C 3 5 2 / M c 3 1 2 /

M C 3 1 3に 対 しパラメータの設定 。モニタ ・運転をパーソナルヨンピユータ J - 3 1 0 0に

て行 うための制御ソフ ト M C― P D Sの 内容を説明しております。

位置決めモジュールの内容 ・T 3本 体の機能及びプログラムにつきましては下記取扱説明書を

参照願います。

T 3ハ ー ドウェア説明書     T 3 本 体の仕様、取扱い方法、保守、保全方法について

( U M―T S 0 3承ネ承―」0 0 2 )        説明 しております。

T 3 本 体機能説明書

=  ―      (UttrTso3承承t―J003)

T 3 の 動作内容、制御方法、プログラムの構成及びそれ ら

の使用方法、並びにプログラム作成のための情報について

説明 しております。

T 3命 令語説明書        T 3に 使用するラダー言語とS F C (シ ーケンシヤルフア

( U M―T S 0 3承料―J 0 0 4 )        ンクションチヤー ト)に ついて各命令語の詳細仕様 と説明

しております。

T 3プ ロ
・
ラマ操作説明書      「入門編」と 「応用編」に構成されておリパーソナルコン

( U M ―T S 0 3 承よ承
―J 0 0 6 / 0 0 7 )      ピ ュ ー タ を 使 用 して 、 T 3 の プ ロ グ ラ ム を サ ポ ー トす る

T一 PDSの 取扱い方法 を説明しております。

MC352取 扱説明書      位置決めモジュールの機能 ・動作 ・仕様について説明して    ,

( U M一TS03承章承―J022)        お ります。
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1.概 要

■ .

1 .  1

1. 2

概 …

使用環境

M C― P D Sは 、東芝のラップ トップコンピユータ」- 3 1 0 0の 全機種にて使用できま

す。従って、本フロッピをそのまま使用 して動作することもできますが、基本的には、別の

フロッピまたはハー ドデ ィスクに、本フロッピの実行ファイル ( M C P D S . E X E、 と

M C T I T L E )を コピーの上、ご利用下さい。

接続状態

M C― P D Sで は、オンラインモー ドとオフラインモー ドがあ り、オンラインモー ドでは

位置決めモジュールと」- 3 1 0 0を 下記のように接続 して下さい。

T3本 体

M C 3 5 2 」- 3 1 0 0 ロ ーダーケーブル

( T C 」 9 0 5 * C S )

」- 3 1 0 0

」- 3 1 0 0 に て R S 2 3 2 C ポ ー トが 2 c h 装 備の製品は

S E R I A L 一 A 側 の R S 2 3 2 C ポ ー トに」- 3 1 0 0

ローダーケーブルを接続 します。
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1.概 要

1.3 ハTド ディスクヘのインストール方法

ハー ドデ ィス クヘ M C― P D S の プログラム を格納 し使用する場合 、以 下の手順 にて

M C P D S . E X E と M C T I T L E を コピー して下さい。

( 1 ) 」 - 3 1 0 0 に 電源 を入れ 、立ち上げます。 ( M S ― D O S は 既にハ ー ドデ ィスクに

インス トール済み とします 。なお、M S― D O S が ハ ー ドデ ィスクに格納 されていない

場合は 、 」- 3 1 0 0 の オペ レーションガイ ドを参照の上 、M S― D O S を インス トー

ル して下 さい。)

( 2 ) ド ライブ装置 Aに M C ― P D S の フロッピをいれ ます 。

( 3 ) コ ピーコマ ン ドを使用 してハー ドデ ィスク (装置名 : C ) に コピー します 。

[キー操作 ]

□ 回 □ □ □ 回 □ □ □ □ E n t e r

( 4 ) 動 作 を確認 します。 (以下の様な画面が表示 されます 。)

C:¥〉copy a:ホ.承
為: R B B M E
A:騨 DS.EXE
A:いにTITLE

3個 のファイルをヨピーしました.

C:¥>

[フアイルの内容]

M C P D Sは 以下の 2個 のファイルを使います。

M C P D S    . E X E    サポー トソフ トの実行ファイルです。

M C T I T L E         画面表示データです。

- 5 -
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1.概 要

1.4 フロッピでの動作方法

フロッピデ ィスクにて本ソフ トを実行する場合の操作方法 を示 します。

( 1 ) 」- 3 1 0 0 の 電源を入れ、M S ― D O S を 立ち上げます。

( 2 ) 」- 3 1 0 0 の 右側にあるフロッピ ドライブ装置 Aに 本フロッピを入れます。この時、

必ずフロッピのライ トプロテク トを外 して下さい。

( 3 ) プロンプ トを
" A > " 表

示にします。

Eキー操作]

□  □    E n  t e r

( 4 ) M C ― P D S を 起動 します 。

[ キー操作 ]

団 □ □ □ 回 E n t e r

モーションコントローラ         。

プログラム設計支援システム  Ver。  1.0

―‐―一 データデイスクをセツトして何かキ
ーを押して下さい。

▼△▼注意 本 ソフ トにはプロテクトは掛けておりません。
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ユ・_主主主F

２
　
　
２
．

‐`
馬「
・
' ' ' : ｀ち , L ‐1 1 1 プ

選択手順

M C― P D Sの ソフ トでは下記の位置決めモ ジュールのパラメータをサポー トしてお り、

の選択 ・実 行 は全 て メニ ュ ー よ り選 択 実行 します 。以 下 にその

サポー トモジュール 2 軸 位置決めモ ジユール ( M C 3 5 2 )

2 軸 位置決めモ ジュール ( M C 3 1 2 )

3 軸 位置決めモ ジュール ( M C 3 1 3 )

択 メニューを示 します 。

軍
基本バラメータ

の設定

運転パラメータ

の設定

基本パラメータ

の

運転パラメータ

の設定

運転モニタ

レジスタ設定/

モニタ

プログラムのセーブ

プログラムのロード

プログラム名の指定 動作モー ドの選択 システムパラメータ

の設定

- 7 -
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2.立 ち上げ

2 . 2  初期画面

ま挙P三尻患F負督雫掌テ東ケた警覇梶冒電ぞ衰香こ轡と!密衡蟹昌平督熊斧〒軍Tを発↓
て下さい。フロッピデイスクにて使用しているときは、フロッピにライ トプロテクトが掛か

っていないことを確認の上、 E n t e r  キーを押します。

E起動時の画面]

モーションヨントローラ

プログラム設計支援システム  Ver. 1. 0

(C)誰 (株)東芝 1992.

[ディスク装着確認画面]

― 十 一 ―

ァ

~タ

デ イ ス タ を セ ツ ト し て 何 か キ

ー

を 押 し て 下 さ い 。

一 十 一
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■._立上上芝

2 . 3  モー ド選択

初期画面から最初の選択メニユーとしてオンラインとオフラインの選択があります。

」-3 1 0 0と 位置決めモジュールを直接接続 し、位置決めモジュール内部のデータを

編集 ・モニタする場合は 「オンライン」を選択 します。また、ハー ドディスクやフロッピ

デイスクにあるファイルのデータを編集 。モニタするときは 「オフライン」を選択 して下

さい。

[オンライン/オ フライン選択画面]

プログラムモードを選択してください。

1.オ フラインプログラム

田 ・||キ ーにて選択後、 EEnter]キ
ーを押してください。

O反 転表示のメニューが選択されます。

2 . 4  プログラム名の指定

使用プログラム名 を指定 します。 (英数字 ・カナ文字 8文 字まで)

操作例 :"TEST"  □ 睡ヨ 区ヨ 匠□  En ter  Enter

[操作画面例]

プログラムモードを選択してください。

2.オ フラインプログラム

■・■ キーにて選択後、[Enter]キ ーを押してください。

プログラム名を指定してください :[test

[Enter]キ ーを押してください。

- 9 -
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2 . 5  機種選択

M C― P D Sに て編集するモジュールの機種を選択 します。

1 . 2軸 M C ( M C 3 5 2 ) 2軸 独立モー ド

2軸 位置決め用で X軸 とY軸 を個々に動作させる場合に選択 。

2 . 2軸 M C ( M C 3 5 2 ) 2軸 補間モー ド

2軸 位置決め用で X軸 / Y軸 を同時に動作 させ、補間移動 を行 う場合に選択 。

モーションヨントローラの機種を選択して下さい。

1:2軸 MC(MC352)2軸 独立モード

[↑] [↓]キーにて選択後、[Enter]キ ーを押して下さい。
一 十 一 一 十 一 一

E s c キ

ー

で 最 初 の l B l □ に 戻 り ま す 。

一 一 十 一 一 一 一

2 . 6  メニューの表示

オフラインでは、システム情報設定 ・基本パラメータ設定 。運転パラメータ設定のメニュ
ーとなる。

オンラインでは、システム情報設定 ・基本パラメニタ設定 ・運転パラメータ設定 ・運転モ

ニタ ・ティーチング ・レジスタ設定/モ ニタ ・プログラムセーブ ・プログラムロー ドのメニ

ューとなる。

[オンラインの選択メニュー画面]

設定データを選択して下さい。

２

３

４

５

６

７

８

９

Ｑ

鉢 パラメータ言蛇

運転パラメ
ータ設定

運転モニタ

ティーチング

レジスタ設定/モ ニタ

プログラムセーブ

プログラムロード

終了

里・||__童=堤翼畏単社
n t

翼晶押叱王生至主ヒ」と

―――― ESCキ ーにて最初の画面に戻 ります。

- 1 0 -
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.9ri_ユ4二▲使魂2謹星

3_  シ _テ ム `怪勢幸長 6つ 記壁定

システム情報設定の画面メニューには以下の項 目の設定があ ります。

(1)パ ルス出カモー ド   CW/CCWモ ー ドとパルス/方 向モー ドの選択 をします。

(2)パ ルス列種性     パルス出力時、OFF(正 論理)/ON(負 論理)の 選択をします。

(3)回 転方向指定     移動データ増加時、CWと するかCCWと するか選択 します。

(4)パ ルス列分周比    出カパルスの分周比を指定 します。

(5)パ ルス幅       出カパルス幅を指定 します。

(6)原 点復帰方向     原点復帰動作の移動方向を指定 します。

(7)ド ウェル時間係数    ドウェル時間の動作単位を指定 します。

(8)定 寸送 り指定     原点復帰前の相対量の定寸送 りの可/否 を選択 します。

(9)現 在値設定      現在値の外部設定の可/否 を選択 します。

(10)リ ミット検出後の処理 ス トロークリミットでの停上方法 を設定 します。

(11)電 子ギア指定     電子ギアの使用/未 使用を選択 します。

(12)電 子ギア比 '    パルス出力の単位補正量を指定 します。

[設定画面]

システム設定情報を設定して下苫い。 車 閣

1.ド 淋出力予ド

2.A・献列極性

3.回 転方向指定

4.ド お理則分揮泣ヒ

5.ド 品幅

6.返記宝犠排勘引旬

瑠

瑠

瑠

瑠

瑠

瑠

険

験

険

験

□ 田 ゆ 鴛 爾 観
● 順 へ
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3.シ ステム情報の設定

3 , 1  パルス出カモー ドの選択

パルス列の出カモー ドを選択 します 。

Aモ ー ド : C W / C C Wパ ルス出力の出カモー ドに します

Bモ ー ド :パルス/方 向出力の出カモー ドに します

l  E n t 研| キ: 正子逢蓬 3 霊
□ 回 ロ キ

ーにて使用するモー出こ合わせ、

す。

システム設定情報を設定して下さい。     ― 播嗣

1.A・れス出力trド  :挙割[食引目喜ヨロ1呂:呂モエド]

3 . 2  パルス列の極性の選択

.パ ルス出力のO N / O F Fの 動作極性 を選択 します。

正論理 :通常 L O W ( O N状 態)で 、パルス出力時 H I G H ( O F F状 態 )と します。

負論理 :通常 H I G H ( O F F状 態)で 、パルス出力時 L O W ( O N状 態 )と します。

通常、負論理にて使用 します。

l  E n t 研| キ
空疋子軽遷 3 貿

□ □ 日 キーにて使用する極性に合わせ、

3 . 3  回転方向指定

移動データの正/負 に対 して、回転方向を定義 します。

C W  :移動データが増加するとき、C W方 向へ出力とします。

C C W :移 動データが増加するとき、C C W方 向へ出力とします。

l  E n t 針| キ至疋子軽遂3 霊
□ □ 日 キ

ーにて使用する方向に合わせ、

す。

3. 車

4.ド おス列分周比

:琴
軸[食

Ｗ

Ｗ

Ｃ

Ｃ

Ｃ

Ｃ

Ｂ

Ｂ

:琴
鞘[食

８

８

／

／

１

１

Ｃ

Ｃ
れ
た

１

１

Ｂ
Ｂ

田

田

■ 3 il,18]

Ａ
Ａ
　
Ａ
Ａ

ｉ

　
‥

艶

軸

Ｘ
Ｙ
　
Ｘ
Ｙ

Ｂ
Ｂ騨
Ｗ

Ｗ

Ｃ

Ｃ

Ｃ

Ｃ

Ｂ

Ｂ

2.府 脇列極性

3. 舶
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3 . 4  パルス列分周比

出カバルス を分周出力する比率 を指定 します 。 (速度 も分周比 に比例 して下が ります。)

1    :指 定出力の ままパルスを出力 します 。

1 / 4  :パ ルス出力 を 1 / 4に 分周 します。

1 / 8  :パ ルス出力 を 1 / 8に 分周 します。

1 / 1 6 :パ ルス出力 を 1 / 1 6分 周 に します 。

l  E n t 研| キ宰 軽遷 3 宴
□ □ ロ キ引 こて使用する分月比に合わせ 、

4.ド 献列分周比

5.ド れ抑霞

Ａ
Ａ
　
Ａ
Ａ

勢

鞘

Ｘ
Ｙ
　
Ｘ
Ｙ

乳呂:出笛+8:1角3:1チ1:]
l l l l iヨ,

1 . 5 ,

Ｄ
Ｄ

６

６

Ｃ

Ｃ８回
Ｂ

Ｂ 統]差ヽ昌

3 . 5  パルス幅の指定

出力するパルスの幅 を指定 します。 (通常は 1 . 5μ sで す。)

1.5:パ ルスのON時 間を 1.5μ sと します。 (最高出カパルスは 200kHzで す。)
3  :パルスのON時 間を3μ sと します。  (最高出カパルスは 167kHzで す。)

6  :パ ルスのON時 間 を 6μ sと します。 (最高出カパルスは 84kHzで す。)

24 :パルスのON時 間 を 24μ sと します。 (最高出カパルスは 21kHzで す。)

各軸ともアンダーラインを 区ヨ 匝□ 匝□ 匡∃ キ
ーにて使用する幅に合わせ、

E n t e r  キーにて確定 します。

3 . 6  原点復帰方向の指定

ドグ式原点復帰の移動方向を指定 します。

C W  :原点復帰方向をC W方 向とします。

C C W :原 点復帰方向をC C W方 向とします。

_ l  E n t 研| キ
ど疋子軽遂岳霊

□ □ ロ キーにて移動する方向に合わモ、

6. 圧記主4鏡蒔勘菊句

回 ゆ終了確認

:瑠
険:闘1呂:圏郵]

車 ◆相始セ
ゆ次頁へ

ユと_ヱA五盗置襲の設定

Ｓ

Ｓ

μ

μ

拠

２４

Ｄ

Ｄ
６
６

Ｃ

Ｃ
８
日

Ｂ

Ｂ

四

・
・
５

翻
Ｂ
ＢＣＷ田

:挙
繋[食
:挙
勲[食

5.ド ん沖富

6. 唇理封帥
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l  E n t 研| キ: 疋子軽蓬 3 翼
□ □ ロ キ引 こて使用する単位に合わせ、

す。

システム設定情報を設定して 送ヽい。     叫 閣固

7.ドウェ加割膚陣駕蚊:李鞘[会引日圏目1暑:188権調

3 . 8  定寸送 り指定
'

i原 点復帰完了前の相対量による定寸送 りを許可するか禁止するかを指定 します。

無効 :原点復帰完了前の相対量による定寸送 りを禁止 します。

有効 :原点復帰完了前の相対量による定寸送 りを許可します。

l  E n t 研| キ
ど疋子軽遷3 黒

□ □ ロ キ
~ にて指定するモー出こ合わせ、

す。

8.

9.

症斉ぬ基りす勘直

現在値設定

:X軸 [N:察 既,

:X軸 [N:翠 就,

Y:有 効]Y軸 [N:零 蹴,Y:有 効]

Y:有 効]Y軸 [N:客 弱,Y:有 効]

3 . 7  ドウェル時間係数の指定

ドウェル時間の動作時間単位 を指定 します。

1 0倍  :ド ウェル時間の動作単位 を 1 0 m s単 位 とします。

1 0 0倍 :ド ウェル時間の動作単位 を 1 0 0 m s単 位 とします。

3 . 9  現在値設定

現在値 をP C側 か ら設定可能 とするか否かの選択 をします。

無効 :現在値の設定はできません。

有効 :現在値の設定はできます。

l  E n t 研| キ
ど疋子亀蓬 3 霊

□ 回 □ … て指定するモー 出こ合わせ、

す。

9 .

1 0 .

抽    :X軸 [N:郷 蹴,Y

期制御|lt[1:11::!:琴襲験:願剛十呂:搬]

- 1 4 -
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ユと_ユ丞二企置襲2翌 差

3 . 1 0  リミッ ト検知後の処理の指定

ス トロークエン ドL Sを 叩いた時の停上方法を選択 します。

減速停止 :基本バラメータに指定されている加減速時定数に従い停止 します。

即停止  :直ちにパルス出力を止めます。

1 酌確r l キど疋子逢遷3 貿
□ □ 日 キ

ーにて指定する動作に合わせ、

す。

3 . 1 1  電子ギアの指定

.移動単位を指定する電子ギア機能を使用するか否かの選択をします。

無効 :電子ギア機能を使いません。 (移動単位はパルス単位となります。)

有効 :電子ギア機能を使います。 (移動単位な電子ギア比の値で決まります。)

l  E n t 研| キ宰 軽遂 3 貿
□ □ 日 キ

ーにて指定するモー出こ合わせ、

す。

11.電 子ギヤ指定

12.電 子ギヤ比

:X軸 [N:無 効′Y:肩 蹴]Y軸 [N:無 効′Y:閣 蹴]

:そ:S魯 [ 2888 '  1888 E     を|::]

3 . 1 2  電子ギア比の指定

移動単位の拍定をします。

電子ギア分子 :モータ 1回 転に必要なパルス量を指定 します。

電子ギア分母 :モータ 1回 転での拍定単位の移動量を指定 します。

分子、分母とも 1～ 3 2 7 6 7の 範田とします。 
｀

各軸とも分子、分母にカーソルを移動 し、指定値 を入力 します。

12.雪宙神比  :挙鞘[を388'占謎E を1骨:]

上記画面例では、X軸 のモータは 1回 転 2 0 0 0パ ルスで、移動量を 0 . 0 1 m m

を基準 としてモータ 1回 転で 5 . 0 0 m m 移 動する場合を示 します。

またY軸 はモータ 1回 転 2 0 0 0パ ルスで、移動量は 1 0 . 0 0 m m と なる場合を示

しています。

従って、上記の例では最小指令単位は 0 , 0 1 m m と なります。

- 1 5 -
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3 . 1 3  データの登録と終了

画面に設定した各パラメータを登録 ・終了方法を示します。

3 . 1 3 . 1  データの登録

設定したパラメータを増定ファイル、モジユールに登録する場合以下の操作を実行します

|;1芸警学讐憲社長垂皇緊と`亡登録t量ゴ車二香震指3喜魯ゎせ、 Enter キーを押し
ます。

S:葬  A:フ ア帽 識 R:本 体データ読出

3 . 1 3 . 2  ファイルの読み出し

設定 したシステム設定情報のパラメータ値 を全て変更前に戻 します。

(1) E n d / E x e c  キーを押 し、登録メニユーを表示します。

フアイル読出に反転表示を 日 日 キーを使用して合わせ、 E n t e r  キー(2)フ ァイル読出に反転表示 を

押 します。

3 . 1 2 . 3  モ ジュールか らの読みだし (オンラインのみ)

モジュールのワークR A M か らシステム設定情報 を読みだします。

( 1 )  E n d / E x e c  キーを押し、登録メニューを表示します。

(2)本体データ読出に反転表示を匡ヨ 匠ヨ キ
ーを使用して合わせ、 En t e r  キー

を押 します。

3 . 1 2 . 4  設定の終了

編集作業 を終了する場合、以下の操作 を行います。

楊1鏡薯素子超震塁窒芸とf重ゴモ量ゴ章香香経島こ宅合わせ、 十Enter lキーを押しま
す。

E:寓弱蕗田  C:裂 閣衛子
□匝ロヨゆ瓶 へ

設定画面に戻 りたいときは、設定続行に反転表示 を合わせ、 Enter キ
ーを押 します。

- 1 6 -
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4 _  基 本 パ ゼラ :ネ ー ぢそ の 設 定

2軸 位置決めモジュール ( M C 3 5 2 )に は以下の基本パラメータがあ ります。

( 1 )原 点ア ドレス     電気原点から機械原点までの位置を示 します。

( 2 )原 点オフセッ ト    機械原点から浮動原点までの位置を示 します。

( 3 )ソ フ トリミッ ト    原点復帰後の動作範囲を指定 します。         )

( 4 )原 点復帰送 り速度    ドグ式原点復帰時の動作速度 を指定 します。

( 5 )ク リープ速度     原点復帰時、減速 L S動 作後の原点サーチ時の速度 を指定 します。

( 6 )最 高速度 リミッ ト   動作速度の最高値を指定 します。

( 7 )起 動停止最低速度   起動 ・停止時の最低速度を指定 します。

( 8 )加 減速特性      直線加減速とS字 加減速の選択 を行います。

( 9 )加 減速時定数      1 0 0 k p p sに 到達するまでの加速時間をm s単 位で指定 します

( 1 0 )手動送 り速度     手動動作時の移動速度を指定 します。

( 1 1 )手動送 り速度 リミット 手動動作時の最高速度を規定 します。

( 1 2 )オーバライ ド制限値  オーバライ ド機能の上限を規定 します。

多   ( 1 3 )パックラッシュ補正値 バ ックラッシュ補正量を増定 します。

( 1 4 )偏差カウンタ遅延時間 偏差カウンタクリア信号の遅延時間を指定 します。

( 1 5 )偏差カウンタバルス幅 偏差カウンタクリア信号のパルス幅を示 します。

,4__と違左どこヱAニ ュo翌 足

[設定画面例]

宮1辱吾,音3ト

基本パラメータ情報を選択し設定して下はい。  即 圏団

+0
+0

+8388607
キ8388607
2000
100
20000
1

:選詔買,S:S宇 1] L:酪 ,SiS字 1]

翻
鱗
軸
鞘

弧
勢
覇
割
鞘

Ｙ
Ｙ
Ｘ
Ｙ
Ｙ
Ｙ
Ｙ
Ｙ
　
Ｙ
　
Ｙ
Ｙ
Ｙ
Ｙ
Ｙ
Ｙ
Ｙ

Ｓ

Ｓ

％

　
　
ｍ

ｍ

Ｌ

Ｌ

Ｌ

郵
盟

輔

塾

鞘

輔

Ｘ
Ｘ
Ｘ
Ｙ
Ｘ
Ｘ
Ｘ
Ｘ

48
5.
6.
7.

8. 力働成遜幹朝土 X軸 [

□田|ゆ 終了確認 ― ゆ将齢彰

９
０
１
２
３
４
５

塾

鞘

郵

珊

弱

Ｘ
Ｘ
Ｘ
Ｘ
Ｘ
Ｘ
Ｘ

1000
1000
20000

100
0
00
200

1000
1000
20000
100
0
00
200

Ｓ

Ｓ

％

　
　
ｍ

ｍ
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4 . 1  原点ア ドレスの増定

電気原点から機械原点までの移動位置を指令単位にて指定 します。

設定可能範囲 : - 8 3 8 8 6 0 7～ 8 3 8 8 6 0 7

4 . 2  原点オフセッ トの指定

機械原点か ら浮動原点までの移動位置を指令単位にて指定 します。

設定可能範囲 : - 8 3 8 8 6 0 7 ～ 8 3 8 8 6 0 7

4 . 4  原点復帰送 り速度の指定

ドグ式原点復帰の動作速度 を指定 します。

単位は指令単位/秒 となります。

区ヨ 匡□ 匡□ 匠ヨ キ
ーにて反転カーソルを合わせ、所定の値 を入力します。

入が

す

０

ま

６

ｏ
　
　
し

８

い
　
　
～
″
８

さ
　
　
入

３

下

　

を

８

て

　

値

一

し
　
　
の

て

足

　

定

に

満

　

所

一

を

　

　

ヽ
キ

件

　

せ

ブ

条

　

わ

タ

の
　
　
△
日
　
ヽ

値

７

を

れ

の

Ｏ

ル

さ

Ｈ

６

ソ

カ

。
軸

８

一
入

す

Ｙ

８

カ

が

ま

＜

３

転

７

し

値

８

反

０

定

の

”

て

６

指

Ｌ

７

に

８

を

軸

０

一
８

値

Ｙ

６

キ

３

謝の値、３８８日
中

姫和柳中□
一

謝ゆ体的同犀
ます。

和柳加帥日
ウ姉

つ
４

区ヨ 匡□ 匠□ 匡ヨ キ
ーにて反転カーツルを合わせ、所定の値 を入力します。

Ｙ
Ｙ
Ｘ
Ｙ
Ｈ
Ｈ i:3骨::ll

ト
ト

ス

ツ
ツ

レ
セ
ミ

ド

フ
リ

フ
オ
ト
感
ガ

ー

２

３

区ヨ 区□ 匡□ 匡ヨ キ
ーにて反転カーソルを合わせ、所定の値 を入力します。

雪!写夢で了ぎじト
4.唇 翌留盛 り遊

■
Ｊ
■
Ｊ
■
Ｊ
■
Ｊ

０

０

０

０

０

０

０

０

５

０

０

０

キ

・
１

・
２

３

Ｆ
Ｉ
ト
ー
ト
‥
Ｌ
ｉ
Ｌ

Ｌ

Ｌ

塾

翻

弱

Ｘ
Ｘ
Ｙ
Ｘ 善難ii::!協tl

3 .ラブトリミット

生騨卿撃襲

０

０

０

０

０

０

０

０

０

０

０

５

１

２

３

〓
　

一

Ｌ

Ｌ
塾

翻

弱

Ｘ
Ｙ
Ｘ
Ｘ

Ｘ
Ｙ
Ｙ
Ｙ

Ｆ
８
Ｐ
Ｂ
ト
ー
Ｌ
ｌ
Ｌ

i〔:を
1!!l

篠告麗勝脅韓
ＦＬＦＬＦＬ

勲

謝

Ｘ
Ｘ
Ｘ 1:告告告1

`善
鞘 1  2:協告l
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4 . 5  ク リープ速度の指定          
′

ドグ式原点復帰にて減速 L Sが O Nし 、原点信号をサ
ーチするときの速度 を指定 します。

単位は指令単位/秒 となります。 1～ 2 0 0 0 0 の 範囲で指定 します。

区ヨ E□ 匡□ 匡ヨ キ
ーにて反転カーソルを合わせ、所定の値 を入力します。

.4……._峯杢杢ヱA二42霊 定

５
６

７

　

８ カロ労尭遍ヨ竜報生

養]‖  1  16:!告l       章:i魯  1  203を告1
X軸 [L:画 線,SiS字 ]Y軸 [L:固 線′S:S宇 ]

4 . 6  最高速度 リミッ トの指定

移動時の最高速度 を指定 します。

単位は指令単位/秒 となります。 1～ 2 0 0 0 0の 範囲で指定 します。

4 . 7  起動停止最低速度の指定

移動時の最低速度 を指定 します。

単位は増令単位/秒 となります。 1～ 2 0 0 0 0の 範囲で指定 します。

区ヨ 匠□ 区□ 匡∃ キ
ーにて反転カーソルを合わせ、所定の値 を入力します。

9:選騨羅晶絵 :::言‖  1   
16523J 
        、:母‖  t   

20028J

8.カ ロ減速特性     :X軸 [L:画 線′SiS字 ]Y軸 [L:画 綴,S:S宇 ]

区ヨ 区□ 匡□ 匠三]キ
ーにて反転カーソルを合わせ、所定の値 を入力します。

7 . 起蹴 磯 描 鮫

8. 力B洸賊速標対生

:X軸  [  20] Y弾由  [     40]

:X軸 [L:回 線,S:S宇 ]Ytt E L:画 緑,SiS宇 ]

4 . 8  加減速特性の選択

加速 ・減速の動作特性 を直線加減速にするか S字 加減速にするか指定 します。

l  E n t 研| キ空疋子軽遷3 霊
□ □ 日 キ

ーにて指定するモー出こ合わせ、

す。

8.加 減速特性     :X軸 [L:画 線,S:S字 ]Ytt E L:間 観′S:S字 ]

1 & 響麟 醸 :買ii勢  [   438:1      軍;i鞘  [   53881

- 1 9 -
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_4__す_二在杢ユ上ニユ2翌主

4 . 9  加減速時定数の指定

加減速時定数 を、 0～ 6 5 5 3 5の 範囲で指定 します。

4 . 1 0  手動送 り速度の指定

手動動作時の移動速度 を指定 します。

単位は指令単位/秒 となります。 1～ 2 0 0 0 0 の 範囲で指定 します。

4 . 1 1  手動送 り速度 リミットの増定

手動送 り速度の上限値 を拍定 します。

4 . 1 2  オーバライ ド制限値の指定

オーバライ ド機能の上限値 を拍定 します。

1 0 0 k p p s に 到連するまでの時間をm s単 位で指定 します。             ,

匠∃ 区□ 匡□ 匡ヨ キ
ーにて反転カーソルを合わせ、所定の値 を入力します。    :

1駐鈍 状ットi轍i
０

０

０

０

０

０

１

０

０

４

８ 瑠i
■
Ｊ
■
Ｊ
■
Ｊ

０

０

０

０

０

０

１

０

０

５

０１

モ 区ヨ 区□ 匡□ 匡ヨ キ
ーにて反転カーソルを合わせ、所定の値 を入力します。

単位は指令単位/秒 となります。 1～ 2 0 0 0 0 の 範囲で指定 します。

区ヨ 匠□ 匡□ 匡∃ キ
ーにて反転カーツルを合わせ、所定の値 を入力します。

１

２

３

１

１

１ 機 裂講:蓋
8::!1 
レ石 音報 |  1018告|‐%

1 0 : 1 0 0 %の オーバライ ド ～  1 5 : 1 5 0 %の オーバライド の範囲とします。

睡ヨ 圧□ 匡□ 臣ヨ キ
ーにて反転カーツルを合わせ、所定の値を入力します。

Ｙ
Ｙ
Ｙ
Ｙ

％

■
１
■
１
■
ｌ
Ｈ
ｌ
Ｊ

０

０

０

０

０

０

０

０

０

１

４

８

線リドユ
嘘虹材”
繋
膨

Ｘ
Ｘ
Ｘ
Ｘ

％

０

０

０

０

０

０

０

０

０

１

５

０■
ュ

1 0 .
1 1 .
1 2 .
1 3 .

Ｓ

Ｓ

％
　
　
ｍ
ｍ

・００

０

００

抑音盤 iＳ

Ｓ

レ
殉
　
　
ｍ
ｍ

０

０

０

０

０

　
　

０

１

■
ュ型

翻

朝

Ｘ
Ｘ
Ｘ
Ｘ

萎イ
ン
タ
タ

ラ

ツ
ン
ン

一
ラ
バ
ク
カ
カ

汁杓篠
儲

２
３
４
５

１

１

１

１

回 ◆終了確認 ― ◆材嫌ヒ
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_4_ギ_翌塑立iュュニュQ謹星

4 . 1 3  バ ックラッシュ補正値の指定

バックラッシュ補正量 を指定 します。
0～ 2 5 5指 令単位の範囲で指定 します。

区∃ E□ 匡□ 匡ヨ キ
ーにて反転カーソルを合わせ、所定の値 を入力します。

‐３．‐４．‐５．一回

麓 号シヨデ i蓋鉛 i   28!l
◆終了確認       ●櫻能

Ｓ

Ｓ

ｍ

ｍ 瑠i 28!lＳＳｍｍ

4 . 1 4  偏差カウンタ遅延時間の指定

ドグ式原点復帰完了時、偏差カウンタをクリアする信号の出カタイミングを遅延する時間
.を 指定 します。

m s単 位で、 0～ 1 0 0 0の 範囲で入力 します。

区ヨ 区□ 匡□ 匡ヨ キ
ーにて反転カーツルを合わせ、所定の値 を入力します。

1争穫努残録耕寵:翻 [ 鋼農 珊 I胡 ]鑑ぎ
回珂|◆ 終了確認 ― ゆ将路ヒ

4 . 1 5  偏差カウンタパルス幅の指定

ドグ式原点復帰完了時、偏差カウンタをクリアする信号のパルス幅の時間を指定 します。

ピ任査当社王ゴ性圭ゴ霊智層吾会懇党三チテレを合わせ、所定の値を入力します。

1告il護勢彰彰録胃離報!i葵鞘 [
Ｓ

Ｓ

，ｍ
ｍ

０

０

０

１ ¥翻 [  ■呂封魚昌

□田|ゆ 終了確認 □田田田田●機能
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4 . 1 6  データの登録 と終了

画面に設定 した各パラメータを登録 ・終了方法 を示 します。

4 . 1 6 . 1  データの登録

設定 したバラメータを指定ファイル、モジュールに登録する場合以下の操作を実行 します
( 1 )  E n d / E x e c  キーを押 し、登録 メニューを表示 します。

( 2 )デ ータ登録に反転表示 を 区ヨ 匠ヨ キ
ーを使用 して合わせ、 E n t e r  キーを押 し

ます。

15.偏 差カウンタノウしス幅 :X軸  [   20]ms  Y軸  [   20]ms

S:       A:フ アイん読出  R:本 体データ読出

4.16.2 ファイルの読み出し

設定した基本パラメータの値を全て変更前に戻します。

(1)  E n d / E x e c  キーを押 し、登録メニューを表示します。
(2)フ ァイル読出に反転表示を 区ヨ 匡ヨ キ

ーを使用して合わせ、 En t e r  キーを
押 します。

4 . 1 6 . 3  モ ジュールからの読みだ し (オンラインのみ)

モジュールのワークR A M か ら基本パラメータを読みだします。

牌鞍軸疋農軽塁崇替笛首乳屋渚して合な Enter
キーを押 します。

4 . 1 6。4  設定の終了

編集作業 を終了する場合、以下の操作 を行います。

|サ1鏡薯嘉啓活反塁窒紫と増重ゴ苗章香香経岳3を合わせ、 Enter キーを押しま
す。

15.偏 憂カウンタズ万ズ幅 :X軸  [   20]品 s  Y輸  [ 
~ 
20]ms

E : 臣囲昭質口  C : 剖炭妥商子

設定画面に戻 りたいときは、設定続行に反転表示を合わせ、 Enter キーを押 します。

- 2 2 -
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5.  2車 歯 ぢ虫
・↓ 運 転 パ ラ メに 一 歩rの 設 定

2軸 位置決めモジュール (M C 3 5 2 )の 2軸 独立モー ドでの運転パラメータには以下の設定が
必要です。

(1 )軸 拍定      x軸 / Y軸 どちらのデータか指定 します。
(2 )プ ロックNo    データを格納するプロックNoを 指定 します。
(3 )位 置決め確認   自動歩進運転にてブロック実行ごとの確認をするか否かを選択 します。
(4 )プ ロック終了指定 自動歩進運転にて,最終ブロックの指定 をするか否かを増定 します。
(5 )位 置決め情報   加減速特性 ・加減速時定数 ・指令方式 を指定 します。
(6 )位 置決め座標   移動完了位置のデータを指定 します。

(7 )送 り速度     移動速度 を指定 します。

(8 )ド ウェル時間   移動後の待ち時間を指定 します。

(9 )軸 加減速時定数  軸加減速の時間を指定します。

(1 0 ) Mヨ ー ド     位置決め完了後、T3に 出力されるMコ ー ドを指定 します。

→    [設定画面例]

O E じ 5 0 b U 5    1

5 ,  2軸 独立運転バラメータの設定

2瑚 史覚国転パラメータを設定して 送ヽい。 印

弾強庁韮  ―――――――――――"―――[X:図 則′Y:Y軸 ]

[   2 ]

目紺十電済艶施′¥:畢る]雪:鎌諮探乳垂
4.イ童重決め儲 R

緊 タ ‥
Ｉ
Ｄ

Ｌ
　
一口
′

５

６

７

８

９

□田|ゆ 終了確認 □田田田回 ●機能
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5 . 1  軸指定

登録する軸 を指定 します。

アンダーラインを 日 □ 匝□ 匡ヨ キ
ー
にて指定する軸に合わせ、 E n t e r

キーにて確定 します。

2軸触主運転パラメータを設定して下さい。  的

軸指定 ―――=一~~十 一 EX土図邸′Y:Y軸 ]

1.ブ ロツク番号  :[林 器 ]

5 . 2  プロック番号の指定

設定 した運転パラメータを格納するブロック番号を指定 します。

匡□ E正 ]キ
ーにて反転カーソルをあて、登録 したいプロック番号を入力します。

.ブ ロック番号は 1～ 5 0 0の 範囲です。

申鵡け:霊記ユ ー。―――――――-0-―――

1.プ ロツク番号  :

雪!鱗 斡 夕馳 設 :

Ｅ

　

Ｅ

　

‥

X:区団′Y:Y軸 ]

1]趨

Y
′Y る
要
す

5 . 3  位置決め確認の指定

自動歩進運転にて、プロックごとの移動完了ごとに、スター ト指令の入力確認 して次の
プロックを実行させるか、確認なしに次のブロック実行 を行うかを選択 します。
不要 :ス ター ト信号の確認なしに次プロックの実行を行います。

簡 鑑品目□日
キーにて指定するモー出こ合わせ、

, ます。

軸指定 ―一一一十一…… [X:図 朝′Y:Y軸 ]

1.ブ ロツク番号  :[  1]瓜 園観

製 報焔 :N:酪′¥:畢劇
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.多」__?_■独立理室杢ヱAェ4。翌足

5 . 4  プロック終了指定

自動歩進運転にて最終ブロックの指定 をするか否かを指定 します。

しない :自動歩進運転の途中工程を指定 します。

する  :自動歩進運転の最終ブロックの指定 をします。

,  5.5 位置決め情報の指定

5 . 6  位置決め座標の指定

位置決め動作の到達位置のデータを入力します。

簡 鑑品目 □日
キーにて指定するモー出こ合わせ、

′ます。

l  E n t 針| キ至疋子軽遷3 貿
□ 回 日 キ

ーにて指定するモー出こ合わせ、

す。

匠□ E三 ]キ
ーにて反転カーソルをあて、位置データを入力 します。

５

６

７

８

９

艦  

― ― ― ― ― ― ― ― ― ― ― ― ― ― ―

ブロツク番号

鼎 り難

ｌ

　

　

　

る

軸

　

　

邸
ず

Ｘ
　
　
　
Ｎ
Ｎ

１

　

２

３

コー ド)、 加減速特性、拍令方式、加減速時定数を指定 します
Gコ ー ド C 0 0 : 位置決め動作、

G 2 7 :ド グ式原点復帰

6 0 1 :移動通過動作、

C 2 8 :高 速機械原点復帰

G 0 2 :通過移動停止

G 2 9 :浮動原点復帰

加減速特性 パラメータ :基本バラメータに指定された特性 を使用

直線

S字

直線加減速を使用

S字 加減速 を使用

指令方式 アプソリュート

インクリメンタル

:位置決め座標のデータを絶対位置指定として使用
:位置決め座標のデータを相対位置指定として使用

加減速時定数 基本パラメータ :基本パラメータの加減速時定数を使用

設定デニタ   :軸加減速時定数の値を加減速時定数に使用
Gコ ー ドは反転カーツルをあてて、所定の値 を入力します。

4,電 糧動果め禅幹R
‥
Ｉ
Ｄ

Ｌ
　
・―
′

奸
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・
_0ど__?_■独立運転杢ユAニユ2室足

５

６

７

８

９

■
１
■
１
■
ロ
ヨ
‥
ヨ

０

０

０

０

０

０

　

　

０

０

５

　

　

１

２

６

　
　
　
　
１

↓

１

０

5 . 7  送 り速度の指定

送 り速度 を入力します。

5 . 8  ドウェル時間の指定

移動完了後の待ち時間を指定 します。

0～ 6 5 5 3 5 の 範囲を指定 します。

E□ E正 ]キ
ーにて反転カーツルをあて、位置データを入力 します。

匠□ 匡正]キ
ーにて反転カーソルをあて、位置データを入力 します。

5 . 9  軸加減速時定数の指定

位置決め情報の加減速時定数が設定データの時、加減速時定数 を指定 します。

0～ 6 5 5 3 5 の 範囲を指定 します。 ( 1 0 0 k p p s ま でのm s単 位の加速時間)

匠□ E正 ]キ
ーにて反転カーソルをあて、位置データを入力します。

5。 1 0  Mコ ー ドの拍定

位置決め完了後、T 3側 に出力するMコ ー ドを指定 します。

0～ 2 5 5の 範囲を指定 します。

匝□ 匝ロ キ
ーにて反転カーツルをあて、位置データを入力 します。

5.
6.
7.
8.
9.

■
，
■
１
■
ｌ
Ｈ
‥
Ｊ

０

０

０

０

＋
６５０

ｍ
‐

１

０

５

６

７

８

９

０

０

０

０

０

０

　

　

０

２０

６５

　

１

‐

＋

●ュ

０

５

６

７

８

９

１

■

１

１

１

ｌ

Ｊ

０

０

０

５

０

０

卸

２０

　

　

。ョ

ゃ
　
　
田
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重ど…空理性望糧重狂ュとニュ2謹足

5 . 1 1  データの登録と終了

画面に設定した各パラメータを登録 ・終了方法を示します。

5。1 1 . 1  データの登録

設定したパラメータを指定ファイル、モジュールに登録する場合以下の操作を実行します

法瑠 &塁皇翼と`ゴ宙軍三香震鷺3喜魯ゎせ、陥「キ_を押し
ます。

致R‖増宮‖ヨ軍ヽコ荘茎浅民 :[口押

s:      A:力 れ読出  R:本 体デ
ータ読出  W:moM 書込み

5 . 1 1 . 2  ファイルの読み出し

設定した基本パラメータの値 を全て変更前に戻 します。

|サ1歩号号等撲請と超震墨窒紫とモ運ゴモ量ゴ阜香ぞ経島3を合わせ、 Enter キーを
押 します。

5 . 1 1 . 3  モジュールからの読みだ し (オンラインのみ)

モジュールのワークR A M か ら全ての運転バラメ‐夕を読みだします。

| ; 1芸審学讐デ毬岳疋農懇箕糸替糧圭テLtti吾ごと注意して合わせ、 Ente r
キーを押 します 。

5 , 1 1 . 4  モ ジュールの E E P R O M へ の書 き込み (オンラインのみ )

モ ジュールの ワーク R A M の 全ての運転パラメータを E E P R O M に 書 き込み ます。

本操作 は毎 プロックで行 う必要 は有 りません 。編集の最後 に 1回 実行 して下さい。

( 1 ) E n d / E x e c  キーを押 し、登録メニューを表示します。

( 2 ) E E P R O M書 き込みに反転表示を匡ヨ 匡ヨ キ
ーを使用して合わせ、 E n t e r

キーを押 します。

5。11 . 5  設定の終了

編集作業 を終了する場合、以下の操作 を行います。

‐  |;1鏡馨嘉子超震岳窒紫とf重ゴモ量ゴ章香香経岳ごそ合わせ、 Enter キーを押しま
す。

E:繊 駆鶴E C:言鯨調綺  
1

設定画面に戻 りたいときは、設定続行に反転表示 を合わせ、 En ter キーを押 します。
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6_  2車 由 千青 r苛 運 車云 ノ｀ ラ メに 一 歩rの 設 定

2軸 位置決めモジュール (M C 3 5 2 )の 2軸 補間モー ドでの運転パラメータには以下の設定が

必要です。

(1 )プ ロックNo    データを格納するブロックNoを 指定 します。

(2 )位 置決め確認   自動歩進運転にてプロック実行ごとの確認をするか否かを選択 します。

(3 )プ ロック終了指定 自動歩進運転にて最終プロックの指定をするか否かを指定 します。

(4 )位 置決め情報   加減速特性 ・加減速時定数 ・指令方式 ・補間方式を指定 します。

(5 )終 点座標     移動完了位置のデータを指定 します。

(6 )送 り速度     移動速度 を指定 します。

(7 )ド ウェル時間   移動後の待ち時間を指定 します。

(8 )加 減速時定数   加減速の時間を指定 します。

(9 ) Mコ ー ド     位置決め完了後、T3に 出力されるMコ ー ドを指定 します。

(1 0 )中心 (中間)座 標 円弧補間位置決め動作の円の中心座標または中間点の座標を指定 します

[設定画面例]

2珊 商品斯国転パラメータを錠

1.ブ ロツク番号  :[  3]丞 目観

雪iり韓妻歩勢襲弱乳置走耳[協 ′¥:甲る]

回 今終了確認 ― ◆将齢彰

4的闘
i罷蔚
GT国

鷲鏑:チ

，
，
Ｖ
さ下てし …

Ｌ
Ｉ
２
４
ｌ
Ｄ

００３十

や0]
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_Oど_饗睡倒醍理転4ユ 及ュ生2註宝

6 . 1  プロック番号の指定

設定 した運転パラメータを格納するブロック番号を指定 します。

E□ 匠正]キ
ーにて反転カーソルをあて、登録 したいブロック番号を入力します。

プロック番号は 1～ 500の 範囲です。

2軸補間運転パラメータを設定して下さい。  …

1.ブ ロツク番号  :[■ ■ ]

雪:り韓宴チサ選弱恥旨定:[鞘:硬↓ギ:琴る]

6 . 2  位置決め確認の指定

自動歩進運転にて、プロックごとの移動完了ごとに、スタ
ー ト指令の入力確認 して次の

iプ ロックを実行させるか、確認なしに次のブロック実行 を行うかを選択 します。

不要 :スター ト信号の確認なしに次プロックの実行を行います。

要  :スター ト信号の立ち上が りごとに次プロックの実行 を行います。

簡 鑑晶風甲
日キ→こて指定するモー出こ合わせ、

１

　

２

３

ブロツク番号 [

[

■
ュ

築諮鋼諮益:

6 。 3  プロック終了指定

自動歩進運転にて最終ブロックの指定 をするか否かを指定 します。

しない :自動歩進運転の途中工程を指定します。

する  :自動歩進運転の最終ブロックの指定をします。

簡 鑑品目□日
キーにて指定するモー出こ合ゎせ、

′ます。

1.プ ロツク番号  :[  1]

蚤寧譜り羅弱恥勘こ:田博十電溺艶L′革:甲る]
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_0ど…?五日豊配浬垂どこュ去三二2翌碁

6。 4 位置決め情報の指定

Gコ ー ドは反転カーツルをあてて、所定の値 を入力します。

l  E n t 研| キ
ど疋子播 貿

□ □ 日 キ
ーにて指定するモー出こ合わせ、

す。

4.イ立i重決め構R ｌ
Ｆ
Ａ
ｌ
３
０
Ｐ

側
‥

運

,2
1
, D

6 . 5  終点座標の指定

位置決め動作の到連位置のデータを入力します。

Gコ ー ド)、 加減速特性、指令方式 を指定 します 。

Gコ ー ド G 0 0 :位置決め動作、 G 0 1

G 2 7 :ドグ式原点復帰、G 2 8
移動通過動作、  C 0 2

高速機械原点復帰、G 2 9

通過移動停止

浮動原点復帰

加減速特性 パラメ

直線

S字

―夕 :基本パラメータに指定された特性 を使用

:直線加減速 を使用

:S字 加減速を使用

指令方式 アプソリュー ト :位置決め座標のデータを絶対位置指定として使用

インクリメンタル :位置決め座標のデータを相対位置指定として使用

補間方式 直線     :直線補間  円弧 (中間)  :通過点指定円弧補間

円弧 ( C W ) :円 弧補間  円弧 ( C C W ) :円 弧補間

補間速度 合成速度 :送 り速度がX Y軸 合成ベク トルの速度となります。

長軸速度 :送 り速度が移動距離の長い軸の移動速度 となります。

加減速時定数 基本パラメータ :基本パラメータの加減速時定数 を使用

設定データ   :軸加減速時定数の値 を加減速時定数に使用

E□ 匡□ 匠ヨ 匡∃ キ
ーにて反転カーソルをあて、位置データを入力します。

轡
５

６

７

軸Ｘ
20濫
喝 lY軸

 [ +300]

6 . 6  送 り速度の指定

送 り速度 を入力します。

匡□ 匡王]キ
ーにて反転カーソルをあて、速度データを入力します。

20を
告告‖l

ｒ

Ｌ

Ｆ

Ｌ

Ｆ

Ｌ

６

７

８
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6 . 2軸 補間運転パラメータの設定

6 . 7  ドゥェル時間の指定

移動完了後の待ち時間を指定 します。

0～ 6 5 5 3 5 の 範囲を指定 します。

匡□ 匡亘]キ
ーにて反転カーツルをあて、時間データを入力します。

すi胡課華製
０

０ｎ
ロ
ｎ
〕
ｌ

ｌ，
‘

6 . 8  軸加減速時定数の指定

位置決め情報の加減速時定数が設定データの時、加減速時定数を指定 します。
O～ 6 5 5 r 3 5の 範囲を指定 します。 ( 1 0 0 k p p sま でのm s単 位の加速時間)

匠□ E三 ]キ
ーにて反転カーソルをあて、時間データを入力 します。

10001Yl馳
[ キ0]

6 . 9  M コ ー ドの指定

位置決め完了後、T 3側 に出力するMコ ー ドを指定 します。
0～ 2 5 5の 範囲を拍定 します。

匡□ ロ キーにて反転カーソルをあて、Mヨ ー ドを入力します。

13:¥忌 マ品 )座標 :X軸 [ 
7]+0]Y軸

[ ｎ
ロ
＋

田田|◆ 終了確認 回囲田田田 ゆ機能

6.10 中心 (中間)座 標の指定

円弧補間移動時の中心座標位置のデータか中間座標の位置データを入力 します。' 
 匠□ 匡□ 睡ヨ 圧王]キーにて反転カーソルをあて、位置データを入力します。

1・0.中 心 (中間)座標 :X軸 [  
~+0]Y軸

[ 
‐ +0]

□田|◆ 終了確認 □田□田田 ●機能
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6。 2軸 補間運転バ ラメータの設定

6 . 1 1  データの登録と終了

画面に設定した各パラメータを登録 ・終了方法を示します。

6 . 1 1 . 1  データの登録

設定したパラメータを指定ファイル、モジュールに登録する場合以下の操作を実行します

|と1芸警学磐憲社長騒皇雲と
｀
亡曇舒宙 軍と香震指3喜魯ゎせ、 Ent e r  キーを押し

ます。

10.中 心 (中間)座標 :X軸 [  
~+0]Y軸

[   +|]

S:       A:"納 輸出  R:本 体デ
ータ輸出  W:回 m開 0書 込み

6 . 1 1 . 2  ファイルの読み出し

設定 した基本バラメータの値 を全て変更前に戻 します。

(1) End/Exec キーを押レ、登録メニユ
ーを表示します。

( 2 ) フ ァイル読出に反転表示 を 匡ヨ 匡ヨ キ
ーを使用 して合わせ、 E n t e r  キーを

押 します。

6 . 1 1 . 3  モ ジュールからの読みだし (オンラインのみ)

モジュールのワークR A M か ら全ての運転バラメータを読みだします。

( 1 )  E n d / E x e c  キーを押し、登録メニユーを表示します。

(2 )本体データ読出に反転表示を区ヨ 匡ヨ キ
ーを使用して合わせ、 E n t e r

キーを押 します 。

6 . 1 1 . 4  モ ジュールの E E P R O M へ の書 き込み (オンラインのみ)

モ ジュールの ワーク R A M の 全ての運転パラメータを E E P R O M に 書 き込み ます。

本操作 は毎 プロックで行 う必要は有 りません 。編集の最後 に 1回 実行 して下さい 。

( 1 )  E n d / E x e c  キーを押 し、登録メニユーを表示します。

( 2 ) E E P R O M書 き込みに反転表示を 区ヨ 匡ヨ キ
ーを使用して合わせ、 E n t e r

キーを押 します。

6 . 1 1 . 5  設定の終了

編集作業 を終了する場合、以下の操作 を行います。

,  ( 1 )  E s c  キ
ーを押 し、終了メニユーを表示 します。

( 2 )設定終了に反転表示 を 匡ヨ 匠ヨ キ
ーを使用 して合わせ、 E n t e r  キーを押 しま

す 。

10i中 心 (中間)座標 :X軸 [  
ギ300]Y軸 [  +200]

,E:岡 猫惚■  C::飯 調綺

設定画面に戻 りたいときは、設定続行に反転表示 を合わせ、 Enter キ
ーを押 します。

- 3 2 -
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7 .運 転モニ タ ( 2軸 独立 )

7 _  遠 転 モ
~夕
 ( 2軸 独立モー ド・オンライン)

7 . 1  動作状態のモニタ

2軸 位置決めモジユール ( M C 3 5 2 ) の 動作状態をモニタできます。

オンラインにて運転モニタのメニューを選択すると以下の画面になります。

( 1 )ブ ロックN o   現在動作中のプロックN oを 示す。

( 2 ) Gコ ー ド    現在動作中の Gコ ー ドを示す。

( 3 )指令方式    現在動作中のプロックの指令方式を表示する。

A B S :絶 対位置指定     I N C :相 対位置指定

( 4 )指令値     現在動作中のブロックの指令値 を示す。

( 5 )現在値     現在値を示す。

( 6 )移動残量    現在動作中の移動残量 を示す。

( 7 )送 り速度    現在動作中のプロックの送 り速度を示す。

( 8 )オ ーバライ ド  現在のオーバライ ド値 を示す。

( 9 ) Mヨ ー ド    現在動作中のプロックのMコ ー ドを示す。

Eモニタ画面例]

緊

2軸独立運転モニタ

I頁目
｀
X軸 Y軸

ブロツク番号
２ ２

Gコ ード G01 G00

齢 拭 ABS ABS

鞘 Ⅲ2000 +3000

現在値 Ⅲ2000 Ⅲ3000

鍵 ０や ８や

送り速度 1500 10000

オーバーライド ００ユ ００１

Mコ ード ０ ０

- 3 3 -
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ステータスのモニタ

外部入力の状態、表示 L E Dの 状態、モジュニルの異常状態、のモニタを行えます。

L E Dの 表示確認、外部入カチェックに使用 します。

2軸独立ステータスモニタ

項目 ＼ BIT陥 FEDC BA98 7654 3210

リミットステータス X
Y
OOOO
OOOO

OOOO
OOOO

OOOO
OOOO

○OOO
OOOO

L E Dス テータス X
Y
OOOO
OOOO

○○○○
OOOO

OOOO
OOOO

●
●
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ

ボードステータス OOOO OOOO OOOO OOOO

タ

タ

フ

フ

畝
畝
ル
ル

ー
２

３

４

ト
一ポ力入 Ｏ

Ｏ
Ｏ
Ｏ

Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ

Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ

●
Ｏ
Ｏ
Ｏ

●●○○
OOOO
OOOO
OOOO

OOOO
OOOO
OOOO
OOOO

O● OO
●●O●
OOOO
●●●●

タ

タ

ス

ス

マ

マ
出カポートぁ O●●●

●OOO
OOOO
O●○○

●OO●
OOOO

OOOO
OOOO

□ ◆終了       ◆運転モニタ表示

( 1 ) リ ミッ トステ ータスの内容 ( X / Y 軸 )

ピッ ト位置 : F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

1

4

5

8

9

: 十外部 リミ

:一外部 リミ

:十外部 リミ

:一外部 リミ

:十ソフ トリ

:一ソフ トリ

ツ

ツ

ツ

ツ

ミ

ミ

トスイッチが作動中を示す。

トスイッチが作動中を示す。

トスイッチが作動中を示す。

トスイッチが作動中を示す。

ットが作動中を示す。

ットが作動中を示す。

(2)L E D ス テ ータスの内容 ( X / Y 軸 )

ピッ ト位置 : F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

ボ ー ドステ ータスの内容

ビッ ト位置 : F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

: インポジシヨンに入っているときO Nし ます。

:パルス出力中にO Nし ます。

:ス トロークリミットが動作中にO Nし ます。

:非常停止動作中はO Nし ます。

:エラー状態にてO Nし ます。

: E E P R O Mの 基本パラメータ異常時 O Nし ます。

: E E P R O Mの 運転パラメータ異常時O Nし ます。

: E E P R O Mの システム情報が異常時O Nし ます。

5 :非 常停止中O Nし ます。

8 :内 部 R O Mの チェック異常時 O Nし ます。

9 :内 部 R A Mの チェック異常時 O Nし ます。

A : D P R A M の チェック異常時 O Nし ます。

D :本 体異常時O Nし ます。

E :停 止中O Nし ます。

F :ウ ォッチ ドッグ異常時 O Nし ます。

0

1

2

3

4
Ａ
”
を
、
「
）
　
．

- 3 4 -
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7.運 転モニタ (2軸 独立)

( 4 )入カポート1

ビット位置

( マス タ)

:FEDCBA9876543210

( 5 ) 入カポート2 (マ スタ)

ビット位置 : F E D C B A 9 8 7 6 5 4

( 6 ) 入カポー ト3 (ス レーブ)

_ピ ット位置■F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

０

１

２

３

Ｃ

Ｄ

Ｅ

Ｆ

( 7 )入カポート4

ピット位置

( 8 ) 出カポー ト1

ビット位置

( マスタ)

:FEDCBA9876543210

3

4

5

6

D

E

( 9 )出 カポー ト2

ビット位置

(マスタ)

:FEDCBA9876543210

3
Ａ

Ｂ

Ｃ

Ｄ

Ｅ

Ｆ

３２ ‐０

ミ

、

ふ

＼

(スレーブ)

:FEDCBA9876543210
０

１

２

３

T 3ヘ サーピスが正常時 O Nし ます。

T 3か らの割 り込みが正常時 O Nし ます。

スレーブC P Uか らの割 り込み正常時O Nし ます。

非常停止時O F Fし 、正常時 O Nし ます。

D P R A Mが 正常時O Nし ます。

停止中O F Fし ます。

本体異常にて O Nし ます。

P C側 にて制御中O F F /」- 3 1 0 0側にて制御中O N

D P R A Mア クセス可能時O F Fし ます。

X軸 減速 ドグL S動 作にてO Nし ます。

X軸 原点信号 ( Z相 )に てO Nし ます。

Y軸 減速 ドグL S動 作にてO Nし ます。

Y軸 原点信号 ( Z相 )に てO Nし ます。

X 軸 十リミッ トスイッチが動作時 O Nし ます。

X軸 一リミッ トスイッチが動作時 O Nし ます。

Y軸 十リミッ トスイッチが動作時 O Nし ます。

Y軸 一リミッ トスイッチが動作時 O Nし ます。

1 / Oモ ジュール異常時 O Nし ます。

S R E Q D T l

S R E Q W R O

X 軸 エラー L E Dが 点灯時O Nし ます。

X軸 非常停止 L E Dが 点灯時 O Nし ます。

ウォッチ ドッグクリア中、O Nし ます。

D P R A M I バ ス要求中、O Nし ます。

X軸 リミットS Wの L E Dが 点灯時O Nし ます。

X軸 パルス出力中 L E Dが 点灯時 O Nし ます。

X軸 インポジション L E Dが 点灯時O Nし ます。

Y軸 エラー L E Dが 点灯時O Nし ます。

Y軸 非常停止 L E Dが 点灯時 O Nし ます。

Y軸 リミットS Wの L E Dが 点灯時O Nし ます。

Y軸 パルス出力中 L E Dが 点灯時 O Nし ます。

Y軸 インポジシヨンL E Dが 点灯時O Nし ます。

- 3 5 -
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.p_七_運転王ニユ_【ヱ艶亜田2_

8 _  キコ蓋 蒔転 ここ
―
夕  ( 2軸 補間モー ド

・オンライン)

8 . 1  動作状態のモニタ

2軸 位置決めモジュール ( M C 3 5 2 )の 動作状態をモニタできます。

オンラインにて運転モニタのメニユーを選択すると以下の画面になります。

[モニタ画面例]

( 1 )プ ロックN o   現在動作中のプロックN oを 示す。

( 2 ) Gコ ー ド    現在動作中の Gコ ー ドを示す。

( 3 )補間方式    現在動作中のブロックの補間方式を示す。

( 4 )指令方式    現在動作中のブロックの指令方式を表示する。

A B S :絶 対位置増定     I N C : 相 対位置指定

( 5 )指令値     現在動作中のプロックの指令値 を示す。
・
( 6 )現在値     現在値を示す。

( 7 )移動残量    現在動作中の移動残量 を示す。

( 8 )送 り速度    現在動作中のプロックの送 り速度 を示す。

( 9 )オーバライ ド  現在のオーバライ ド値 を示す。

( 1 0 ) M コー ド    現在動作中のプロックのMコ ー ドを示す。

2軸編間運転モニタ

項目 X軸 Y軸

プロツク番号
０

Gヨ ード G00

嚇 補間をし

す橿卒今すフらにごt ABS

鞘 ０十 ０＋

現在値 +300 -17021

擁 ロ↓ ０＋

送り速度 5000

オーバーライド 100 ←

Mヨ ード ０ ←

緊

- 3 6 -
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8. 2 ステ ータスのモニタ

外部入力の状態 、表示 L E D の 状態 、モジュエルの異常状態 、のモニ タを行え ます 。

L E D の 表示確認 、外部入 カチ ェックに使用 します。

2軸補間ステータスモニタ

目買 ＼ B I T陥 FEDC BA98 7654 3210

リミットステータス X
Y
OOOO
OOOO

OOOO
OOOO

OOOO
OOOO

OOOO
OOOO

LEDス テータス X
Y
OOOO
OOOO

OOOO
OOOO

OOOO
OOOO

●
●
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ

ボードステータス OOOO OOOO OOOO OOOO

抑
聯
用
帰

ス

ス

ー
２

３

４

ト一ポ力入 ●OOO
OOOO
OOOO
OOOO

●●OO
OOOO
OOOO
OOOO

OOOO
OOOO
OOOO
OOOO

O● OO
●●O●
○○○○
●●●●

出カポート1
2
聯
抑
〇●●●
●OOO

OOOO
O● OO

●OO●
OOOO

OOOO
OOOO

田 ゆ終了       ◆運転モニタ表示

(1)リ ミッ トステ ー タスの内容 ( X / Y 軸 )

ビッ ト位置 : F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

( 2 ) L E D ス テータスの内容 ( X / Y軸 )

ピット位置 : F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

ボー ドステータスの内容

ピット位置 : F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

十外部 リミッ トスイッチが作動中を示す。
一外部 リミッ トスイッチが作動中を示す。

十外部 リミッ トスイッチが作動中を示す。
一外部 リミットスイッチが作動中を示す。

十ソフ トリミットが作動中を示す。
一ソフ トリミットが作動中を示す。

インポジションに入っているときO Nし ます。

パルス出力中にO Nし ますと

ス トロークリミットが動作中にO Nし ます。

非常停止動作中はO Nし ます。

エラー状態にてO Nし ます。

E E P R O M の 基本パラメータ異常時 O Nし ます。

E E P R O M の 運転パラメータ異常時O Nし ます。

E E P R O M の システム情報が異常時O Nし ます。

非常停止中O Nし ます。

内部 R O Mの チェック異常時 O Nし ます。

内部 R A Mの チェック異常時 O Nし ます。

D P R A M の チェック異常時 O Nし ます。

本体異常時O Nし ます。

停止中O Nし ます。

ウォッチ ドッグ異常時O Nし ます。

０

１

４

５

８

９

０

１

２

３

４

３

9

A

D

E

F

- 3 7 -
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( 4 )入カポー ト1 (マ スタ)
ビ ッ ト位 置 : F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

卜 2 : T 3 ヘ サービスが正常時 O Nし ます。

: T 3 か らの割 り込みが正常時 O Nし ます 。

:ス レーブC P U か らの割 り込み正常時 O Nし ます 。

B : 非 常停止時 O F F し 、正常時 O N し ます 。

F : D P R A M が 正常時 O N し ます 。

0

1

2

3

:停止中OF Fし ます。

:本体異常にてONし ます。

:P C側 にて制御中OF F /」- 3 1 0 0側にて制御中ON

: D P R A Mア クセス可能時OF Fし ます。

:X軸 減速 ドグ LS動 作にてONし ます。

:X軸 原点信号 (Z相 )に てONし ます。

:Y軸 減速 ドグLS動 作にてONし ます。

:Y軸 原点信号 (Z相 )に てONし ます。

:X軸 十リミットスイッチが動作時ONし ます。

:X軸 ―リミッ トスイッチが動作時 ONし ます。

:Y軸 十リミットスイッチが動作時 ONし ます。

:Y軸 一リミットスイッチが動作時 ONし ます。

:1 / 0モ ジュエル異常時 ONし ます。

:S R E Q D T l

: S R E Q W R O

: X軸 エラー LE Dが 点灯時ONし ます。

:X軸 非常停止 LE Dが 点灯時 ONし ます。

:ウォッチ ドッグクリア中、ONし ます。

:D P R A M Iバ ス要求中、ONし ます。

0

1

2

3

６

７

Ｃ

Ｄ

Ｅ

Ｆ

9

3

4

5

6

D

E

( マス タ)

:FEDCBA9876543210

８

９

Ａ

Ｂ

Ｃ

Ｄ

Ｅ

Ｆ

: X 軸 リミットS Wの L E Dが 点灯時O Nし ます。

: X軸 パルス出力中 L E Dが 点灯時 O Nし ます。

: X軸 インポジション L E Dが 点灯時O Nし ます。

: Y軸 エラー L E Dが 点灯時O Nし ます。

: Y軸 非常停止 L E Dが 点灯時 O Nし ます。

: Y軸 リミットS Wの L E Dが 点灯時O Nし ます。

: Y軸 パルス出力中 L E Dが 点灯時 O Nし ます。

: Y軸 インポジションL E Dが 点灯時O Nし ます。

( マス タ)

:FEDCBA9876543210

( スレープ)

:FEDCBA9876543210

入カポー ト4 (ス レープ)

ピット位置 : F E D C B A 9 8 7 6 5 4

( 8 ) 出カポー ト1 ( マ スタ)

ピット位置 :FEDCBA9876543210

( 9 )出カポー ト2

ピット位置

( 5 )入カポー ト2

ビット位置

入カポート3

_ピ ット位置
'

３２ ‐０

も

ミ

、

ぃ

＼

- 3 8 -
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TOSHlBA
9.テ イーチング

0 _  テ イ ー チ ン グ

JO C運 転にてモータを動作させ、現在値データを移動指令値に使用する場合、ティーチング   |

画面にて操作 します。

9。 1  テ イーチングの手順

テイーチングを行 うには、原点復帰完了していることが必要です。以下にティーチングを

実施する手順 を示 します。                              `

( 1 )テ ィーチングの画面にします。

(2 )テ ィーチングするプロックNoを 入力します。

(3 )入 カデータを絶対座標値 として扱 うか、相対座標値 として扱うかを指定 します。
(4 )」 O G運 転モー ドを起動 します。

(5 )」 O G運 転する軸を指定 します。

,      1 6 )移動量 (連続を含む)を 指定 します。

(7 )指 定移動量だけ移動 します。

(8 ) ( 4 )～( 8 )を繰 り返 し実行 し、所定の位置に移動させまする

(9 )現 在値データを移動指令値に取 り込みます。 (1回 の操作で最大 10プ ロックまで)

( 1 0 )データを登録 し、ティーチングを終了する。

(1 1 )運転バラメータの設定にて、移動速度、Mコ ー ド、Gヨ ー ド、補間方式等を指定 し、

運転パラメータを確定 します。

(1 2 ) E E P R O Mに 運転パラメータを書き込みます。

[設定画面例]

ご3と軽離藻こそ揺し、
座標陀雛 して下さい。

■ ゆ 」OG起 動

□ ゆやり直し

帥 &し て下さい。

X:因 藍  Y:Y軸

郵 ぉス

1000  A°おス

2鞠 編間テイーチングモニタ

プロツク番号 ／Ａ X軸 ／Ａ Y軸

ユ ABS +600 Ｓ樋 Ⅲユ400

２ Ｓ樋 Ⅲ2600 ABS Ⅲ1400

３
I岡 Ⅲ200 距 ８２

一

４ ABS 申 h85 申

中 承 中 承 中

申 承
″H円 Ⅲ Jに 中 】  に 中

日 k承 承 中

中 承 中 承 中

韓 承 中 承 中

中 承 中 承 中

申 承 中 承 中 承

- 3 9 -



TaSHiBA

6 E 3 B 0

9 . テ イ

5 9 5

- チ ング

2  手動移動の方法

テイーチング動作画面にて手動動作させる手順は、以下の手順とな ります。

9. 2 . 1  」O G動 作の指定

テイーチング画面にてブロックNoの 入力、AB S / 1 N Cの 指定が完了したらJO Gの

運転モー ドに入 ります。

[キー操作]

匡ヨ キ
ー :」 OGモ ー ドに入 ります。 Esc キー :プ ロック番号入力に戻 ります。

ごSと各種暴轟寵連こそ辛苫け、
嫌 雛 して下さい.

■ ゆ 」OG起 動

□ ゆやり直し

プロツク番号

9 . 2 . 2  動作軸の指定

」O G動 作モニ ドになるとサブ画面が現れ、動作軸を選択 します。

[キー操作]

9 . 2 . 3  移動量の拍定

動作軸を指定すると、 1回 の移動するパルス量を指定 します。

[キー操作]

区ヨ 匡ヨ キ
ーにてアンダーラインを移動 し、 Enter キーにて確定します。

臣□ ロ キーにてアンダニラインを移動 し、 Enter キーにて確定 します。

韓 ＊ 中 率 中

中 承 中 承 中

中 承 中 承 …

球 承 中 培 iJい。月k〕 ICHい01く〕 ,CHk,ほ

帥 指定して下さい

X : 図望  Y : Y 軸

卒

中 承 中 承 中

中 承 中 承 ′中

韓 承 中 承 球中

中 承 中 韓 承 岸 中

中 ＊ 中 承 ネ中

韓 承 中 承 中

帥 指定して下さい。

X :図軽  Y : Y 軸

を

- 4 0 -
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9 . 2 . 4  」O G動 作

移動量の指定が完了したら、 J O G動 作 を実行 します。
Eキー操作]

匠ヨ 匡□ 匡ヨ キ
ーの何れかを 1回押すと、指定のパルス量だけ十方向に移動 しま

す。キーは押 し放 しにはしないで下さい。連続移動の場合  スヘ
°―ス キーにて停 i Lし

ます。

匡ヨ 匡□ 匡ヨ キ
ーの何れかを 1回 押すと、指定のパルス量だけ一方向に移動 しま

す。キーは押 し放 しにはしないで下さい。連続移動の場合 |スヘ
°―ス |キ ーにて停止 し

ます。

J O G動 作する軸の変更、移動量指定の変更は、 r 9 . 2 . l  J O G 動 作の指定」から繰 り返 し
操作 して下さい。

9 . 2 . 5  位置データの設定

現在値を設定値に読み込む場合、」O G動 作にてX軸 / Y軸 の位置を決めた後、 E n t e r

チ
ーを押します。これによリカーソルが次のプロックに移ります。
1回のティーチング画面での設定プロックは最大 1 0ブ ロックとなります。

9 , 2 . 6  ティーチングの終了

岳1醇魯驚子合言を雪宮をそ三i号讐i:暑昏官岳3:書骨暑母骨彗と言i岳:を押します
これにより自動的に運転パラメータの設定画面となりますので、位置決め情報、送 り速
度を設定 します。

6 E 3 B 0 5 9 5

9 . テ イーチング

2軸柵間目移fラメータを畿 して下さい.

1.プ ロツク番号  :[ ユ]中

蚤り韓認ヂ身襲謁恥勘直:田部号冒函艶L,¥:琴る]
4.的 徹

車

■

‥

Ｊ

　

　

　

　

】

　

　

　

１

字

∃
コ

Ｌ
Ｉ
２
４
ｌ
Ｄ

５．６．７．３．９．‐０．田

Y軸 [ Ⅲ5183]

Y軸 [
■
Ｊ
ｎ
ロ
や

◆ 終了確認         ゆ 機能

再度ティーチングに戻 りたいときは、設定続行に反転表示を合わせ、 l  E n t e r  l キ ーを
押 します。

- 41 -
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1 0 .入 出力情報

■ 〇 _ ノ(と 島 支メ F青 幸反

レジスタ設定/モ ニタを選択すると、MC352と T3の 入出力情報が表示されます。また、本  |
画面にて EEROM書 き込み、 RAMク リアなどのコマン ド書き込み操作を行えます。
MC352の モジュール正面 SWが プログラマ側の時は、T3の 出カ レジスタの情報を設定でき
各種動作が可能です。

[モニタ画面例]

2軸補間レジスタ設定&モ ニタ

入

力

Ｏ
Ｏ
●
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ

軸Ｘ

こョ≧増露『
売7

Ｏ
Ｏ
●
Ｘ
Ｘ
※
●
Ｏ
※

軸Ｙ

出

力

Ｏ
Ｏ
●
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ

X軸

ス

孟Z王終も単い
1手サi言そ瞥tま1どこ寮Ei3r

Ｘ
Ｘ
●
Ｏ
Ｏ
Ｘ
※
Ｘ
Ｘ
Ｘ
※
Ｏ

Y軸

エラーリセツト
Mヨ ードOFF

酬軽簸[i5]

語 呂
ゆ働

Eヨ  ゆセット

■  ゆりわト

回  ●終了

[ 入力情報の内容]

パルス出力中 ……………パルス出力中は、表示が
"● "と

なります。
位置決め完了 ―十一一_位 置決め完了状態は、表示が

"● "と
な ります。

原点復帰完了 ―十一―_原 点復帰完了状態は、表示が
"● "と

な ります。
非常停止中

―す一………非常停止中は、表示が
"● "と

な ります。
一時停止中

―一十一……_時 停止中は、表示が
"● "と

な ります。
Mコ ー ドO N… …………Mコ ー ド出力中、表示が

"● "と
なります。

コマン ド受付完了 ―……コマン ドが受付 られたとき、表示が
"● "と

な ります。‐
 アラーム …………………ソフ トリミッ ト、ス トロークリミッ トが動作 したとき、

表示が
"● "と

な ります。
エラー …………………―運転指令が動作条件を満足 しないとき、ェラーとなり表示が

"● "と
な ります。また、エラー内容 を示すエラーコー ド番号が

表示されます。

プログラムモー ド ーーーM C 3 5 2 は プログラマからの指令にて動作するモー、ドのとき、

表示が
"● "と

な ります。

- 4 2 -
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TOSHlBA

1 0 . 1  」- 3 1 0 0 か らの操作

M C 3 5 2 の 正面 S Wが プログラマ側にすると、 J - 3 1 0 0 よ り各運転指令 を送 り、   1

動作確認が行えます。

1 0。1 . 1  原点復帰動作

原点復帰 を実施する場合、以下の操作 を実行 します。

∃匠ヨロロ臣ロキーにて合わせます。
と実行します。 ( X 軸 、Y 軸個々に行います。)  メ

ンて、リセットします。
―スコキーを押します。

※
※
○
○

軸ＹＯ
Ｏ
●
Ｏ

軸Ｘ

[0]

10.1.2 手動動作 (インチングを含む)

手動動作 を実施する場合、以下の操作 を実行 します。

( 1 )十 手動動作または
一手動動作にアンダーラインを 区ヨ 匡ヨ 画 ヨ 匝ヨ キ

ー

にて合わせます。

( 2 )移 動量 を選択 します。

0 :連 続

(匝 ∃  Enter  :10移 動単位だけ移動 します。)

1:1移 動単位    2:10移 動単位

3 : 1 0 0 移 動単位  4 : 1 0 0 0 移 動単位

|:lj忌啓31:骨常;ど書を暑il畳≧垂]士とと品と言手:

Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
●
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ

Ｏ
Ｏ
Ｏ
●
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
挙F毛も」増3岳鴫]

回  ⇔終了

入カデータ

駐郡んス
2: 10ド角ス
31 100A・んス
4:1000A・んス

- 4 3 -
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。1_生七_△生麦使襲

1 0 . 1 . 3  ブロックN o 指 定運転

ブロックN o 指 定運転をする場合は、以下の操作 を実行 します。

補間運転では X軸 のみ以下の操作 をします。

10。1.4 自動歩

自動

(1)プ ロックNo指 定運転にアンダーラインを 区ヨ 日 □ ロ キーにて合わせ

ます。

( 2 )区 ヨ キ
ーを押 します。

( 3 )ス ター ト指令にアンダーラインを 区ヨ 匠ヨ 臣□ 函ロ キ
ーにて合わせます。

( 4 )運転 したいブロックN oを 入力します。

( 5 )区 ヨ キ
ーを押 し、動作させます。

( 6 )動作が開始 したら、 匝∃ キ
ーを押 して、リセ ッ トします。

( 7 )動作途中にて中断 したい時は、 スポース キーを押 します。

( 8 )プ ロックN o運 転 を止める時は、プロックN o指 定運転にアンダーラインを合わせ 、

回 キーを押 して、リセットします。

錦郷鱒帥同浮
弱田鏑
舶妙回

たいブロックN oを 入力します。

キーを押 し、動作させます。

腎侶辛岳品しど再私岳ri墾登室蒟準とと鼻と言手:
進運転を止める時は、自動歩進指定運転にアンダーラインを合わせ 、

キ=を 押 して、リセットします。

匡ヨ 匡ヨ 画□ 匝ロ キ
ーにて合わせます。

日 □ 画ロ キ
ーにて合わせます。

転をする場合は、以下の操

転ではX軸 のみ以下の操作

進運転にアンダーラインを

作を実行します。

をします。

( 1 )

( 2 )

( 3 )

( 4 )

( 5 )

( 6 )

( 7 )

( 8 )

キーを押 します。

卜指令にアンダーラインを 匡ヨ

車 ゆ静労

Ｘ
Ｘ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
※
Ｘ
Ｘ
Ｘ

軸ＹＯ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
●
●
Ｏ
Ｏ

軸Ｘ

"Ot,ア イ

エラーリセツト
Mヨ ードOFF

1謝櫂讐懸[i3]

Ｘ
※
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｘ
※
※
※
※
※
Ｏ

軸ＹＯ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
●
Ｏ
●
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ

軸Ｘ

出

　

　

力

- 4 4 -
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,ど_生と_△生麦宜襲

1 0 。1 . 5  エラーリセッ ト

エラーリセッ トを行う場合、以下の操作を実行 します。

補間運転では X軸 のみ以下の操作 をします。

( 1 ) エラーリセッ トにアンダーラインを 日 匠∃ 臣 ヨ ロロ キ
ーにて合わせます。

( 2 ) 回 キーを押 します。

( 3 ) エラー表示が消えたら、 匝ヨ キ
ーを押 します。

1 0。1 . 6  Mコ ードのO r F  F

自動歩進運転等にてMヨ ー ドを受け付けた場合、Mコ ー ドのO F F指 令を以下の操作にて

実行します。

補間運転ではX軸 のみ以下の操作をします。

( 1 ) Mコ ー ドO F Fに アンダーラインを 回 匡ヨ 画ヨ ロロ キ
ーにて合わせます。

樹1醍孟烏焔氏たと、回十を押します。
≡●
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ ]マント
｀
甚畳だ章

1 0 。1 . 7  非常停止

非常停止 したい場合、以下の操作をします。

補間運転ではX軸 のみ以下の操作 をします。

( 1 )非常停止指令にアンダーラインを匡ヨ 匠ヨ 臣ヨ 函ロ キ
ーにて合わせます。

( 2 ) 回 キーを押 します。

( 3 )非常停止中が O Nし たら、 睡ヨ キ
ーを押 します。

Ｏ
●
Ｏ
●
Ｏ
Ｏ
Ｏ

〇
●
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ

タ

「開膳

神却鋤
〕
胸∬掛

１

ギ

ゴ

Ａ

０

Ｅ

ュ

ト

Ｆ

～
疋

ツ
Ｆ

ＯＦ‐騒
ド
き

０

０

Ｆ
Ｉ
卜
，
Ｌ

※
※
Ｏ
Ｏ
Ｏ

軸Ｙ●
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
↓

軸Ｘ
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1 0 . 入 出力情報

1 0 . 1 . 8  コマンド操作
コマン ド書

コマン ド書き込みを実行するには、以下の手順にて操作 します。

|!|_]号モ争章忌暑告費;号旨!:子稼羊             予
~にて合わせます

現在値設定の場合は、コマン ドN oと 現在値を入力します。

|:l lttrゴど警掃ご尋1昌警り将を皇落じビ堺3ま
す。

( 6 )コ マ ン ド実行にてエラーが発生 した場合は、 睡∃ キ
ーを押 した後、エラーリセッ ト

を実行 してください。

( 7 )コ マン ド設定ウィン ドを開いた状態から、元の戻 したいときは、 E s c  
'キ
ーを押 し

ます。

コ マ ン き込み にて以 下の を実行 で き ます
コマント
・
No 実行内容 コマント

｀
No 実行内容

1 0

1  1

2 0

2 1

3 0

4 0

5 0

マシンロック解除

マシンロック

ドライラン解除

ドライラン

現在値設定

残移動指令クリア

R A Mク リア

7 1

7 2

7 3

8 0

F 0

F l

F 2

F F

E E P R O M 書 き込み [運転パラメータ]
E E P R O M 書 き込み [基本パラメータ]
E E P R O M 書 き込み [システム情報]
E E P R O M チ ェック

運転パラメータクリア

基本パラメータ デフォル ト値の設定
システム情報 デフォル ト値の設定

システムリセット

語冨||◆働
■  Ot7ト

ロ日|   :)りt,ト

日  ゆ終了

1目日1目日10セッテイ

2軸編間レジスタ設定&モ ニタ

ヨ ンド描都画″「

沖

１０

ｍ

卸

拠

卸

４０

５０

ＥＥＲ。
ＥＥＲ。
ＥＥＲ。
ＥＥＲ。
穀
穀

翔
翔

■
７２
７３
８０
岡
田
Ｆ２
ｒ

出

力

X軸 Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
Ｏ

０

０

Y軸 ※
Ｘ
Ｏ
Ｏ
Ｏ
※
Ｘ
Ｘ
Ｘ
Ｘ
※
Ｏ

- 4 6 -
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_1_と二_ユユえユ▲2ヱニZ∠里ェ_ピ

■ ■ _  プ ロ グ ラ ム の セ ー ブ / ロ ー ド

M C 3 5 2 の R A Mに 格納されている各パラメータを」- 3 1 0 0 側 の F Dに 保存 した り、    !
」- 3 1 0 0 側 の F Dに 格納されている各パラメータをM C 3 5 2 に 転送できます。

1 1 .  1  プログラムのセーブ ( M C→ ファイル)
M C 3 5 2 の 全パラメータをフロッピに保存する場合、以下の操作を行います。

保存されるファイル名は、プログラム立ち上げ時のプログラム名 となります。       
や

( 1 ) 7 : プ ログラムセープに反転表示 を合わせ、 E n t e r  キーを押すとセーブ動作に  ,

入 ります。
「Y : は い 」に反転表示を当て E n t e r  キーを押すと、ロー ド動作を実行 します

M C の パラメータをファイルに格納 します。
「N : い いえ」に反転表示 を当て E n t e r  キーを押すと、メニューに戻 ります。

日〓〓〓〓〓〓〓〓〓【プログラムセ
ーブ[MC◆ローダ一`]】

．　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
“
ロ
ロ
ロ

■
口
■
■
■
■■
■
■
■
■
■
■
■
■■
■■
■
■
Ｒ．旺

転送データ :運転パラメータ [独立X軸 ]
■
口
■
■
■
■
■
■
■
■
■
■
■
口
■
■
口
Ｈ
口
■
Ｂ

ブロツク番号 =012

一一 受信中です。...

一一 しばらくお待ち下さい。一一

Ｅ

(2)フ ァイルヘの保存 を完了すると、以下の画面 とな ります。

一藤 了しました。....

[Enter]キ ーを押して下苦い

完了後 E n t e r  キー を押すと、メニューに戻 ります。

▼△▼注意

フアイルはM C P D S . E X Eを 存在する F Dの デ ィ レク トリに格納 され ます 。

このため 、ハ ー ドデ ィスクにM C P D S . E X Eを インス トール して使用 している ときは

フアイルはハー ドデ ィスクに保存 され ます 。
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11.プ ログラムのセープ/ロ ード

1 1 . 2  プログラムのロード (ファイル→M C )

フロッピから全パラメータをM C 3 5 2に 転送する場合、以下の操作を行います。
( 1 ) 8 :プ ログラムロードに反転表示を合わせ、 E n t e r  キーを押すとロー ド動作に
入 ります。
「Y :は い 」に反転表示と当て E n t e r  キーを押すと、ロード動作を実行します

フアイルのデータをM Cの ワークR A M エ リアに書き込みます。
「N :い いえ」に反転表示を当て E n t e r  キーを押すと、メニューに戻ります。

日〓〓〓=〓 〓=〓 =【 プログラムロ
ード[ローダーOMC]】 =〓 〓〓〓=〓 〓=日

〓       転送デ
ータ:運転パラメータ   [独立X軸 ]       ヨ

〓              ブロツク番号
=032 
              宮

=                                     
・
■

■―                                     ■
里        1___半た由古寸           l         百一一

送信中です。...

―――しばらくお待ち下さい。一一

里     | ~ ~四
S平ぐ・ワ… …

    1      言
里        1 1         百
里         | 十 一 |夕ぜ 六 ど 共 儀 下 ☆ ゎ、 __ 1         言

里        1  
~~~し 思つヽ め何ついるい。~~~ 1         百

里        | |         百
里        | |         百
ヨ        l l         百
里        | l         百
里        l                  l         百
■                                     

~
■

■                                      
~
■

■ ■

□〓=〓〓吾〓=〓〓=〓宮=〓〓=〓宮〓〓〓〓〓=〓==〓】〓〓吾〓〓〓〓〓回

(2)転 送 を完了すると以下の表示とな ります。

一一 転送終了しました。.

EEnter]寺 とを押して下さい

完了後 Enter キーを押すと、メニューに戻 ります。

1 1 . 3  フ ァイルの管理

フロッピに格納 されたファイルは 「* . 3 5 2 」 として格納 され ます 。

例 、T E S T 。 3 5 2 ,

フ アイルは、M C P D S . E X E が 格納 されている F Dの 同一デ イレク トリに保存 され ま

す 。フアイルの移動 ・コピー ・削除等の操作 は、全てM S― D O S の コマ ン ドにて実行 し

て ください。

例 、 ドライプ C :の ファイル
" T E S T 。

3 5 2 " を ドライブ A :の F D に コピー

する場合 。

C : ¥ > C O P Y  T E S T . 3 5 2  A :  E n t e r  とキー操作 します。
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■ 2 _  備 考

1 2 . 1  ェ ラー状 態

M C 3 5 2 交 信

いずれの異常でも、再度実行するか、中止するかを選択 します。

じ 3 5 2と の交信にて異常 が発生 したとき、以下のメッセージが表示 され ます

メッセージ 異常内容

タイムアウ ト

ブ レーク信号検出

フレーミングエラー

バ リティーエラー

オーパーランエラー

ヘッダ部フォーマッ トエラー

テキス ト終了コー ドエラー

チェックコー ドェラー

M C : コ マン ドエラー

M C : 要 求処理不能

」- 3 1 0 0 ロ ーダケーブルが外れたか、断線 している

」- 3 1 0 0 で ブ レーク信号を検出したとき。

通信データにフレーム異常があるとき。

通信データにパリティ異常があるとき。

通信データにオーバラン異常があるとき。

伝送テキス トのヘッダ部に異常があるとき。

伝送テキス トの E T Xが ないとき。

伝送テキス トの B C Cエ ラーがあるとき。
M Cが 異常なコマンドを受けたとき。

ゴ
ー3 1 0 0か らの要求に対し、エラーを返したとき。

日〓宮=〓〓=〓〓宮【ブログラムロ
ード[ローダと。MC]】 〓〓〓〓吾〓〓言〓日

宮       転送デ
ータ:運転パラメータ   [独立X軸 ]       呂

|                  ブロック税 = o 3 2                   〓

〓                                     ・
■

■                                     _
■

■

■

翻駆ご結「
眺°

A : ロロ T : 再渡

■

■

=        1析臣塔軽統賀卜1,ァ下☆r2x      l         百
■

ロ
ロ

■

里        lA:‐ ロ 
エ:吊反        |         =

■
■

■
■

■
■

■
■

■

冨                                     ■
■

■
ロ

固〓〓〓===〓=〓=〓=〓===〓==〓〓〓〓=〓=〓=〓=ヨ吾====〓□
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1 2 . 2  2 軸 位置決めモジュール ( M C 3 5 2 ) の エラーコー ドー覧

エラー内容
0 1

0 2

0 3

0 4

0 5

0 6

0 7

0 8

0 9

0 A

O B

O C

OD

O E

O F

1 0

1 1

1 8

1 9

l A

l B

l C

2 0

2 1

2 2

2 3

2 4

2 5

2 6

2 7

2 8

2 9

2 A

2 B

2 C

2 D

3 0

3 1

3 2

3 3

3 4

3 5

3 6

3 7

P C が 異常状態で増令が受付けられない。
P Cが 停止中で指令が受付けられない。

非常停止中で指令が受付けられない。
一時停止中で指令が受付けられない。
ス トロークリミットが作動 して指令が受付けられない。
移動動作中で指令が受付けられない。

原点復帰未完了で指令が受付けられない。
E E P R O Mデ ータエラー状態で指令が受付けられない。
エラー状態で指令が受付けられない。
コマン ド実行中で指令が受付けられない。
指令が残っているとき、別指令がO Nし 実行不能となった。
一時停止指令と同時にO Nに なった指令があり実行不能 となった。
O Nと なった指令が 3う 以上あ り、実行不可能となった。
2つ の指令が同時にO Nし 、実行不可能となった。
2軸 補間にて Y軸 への指令が 2つ 以上とな.り、実行不可能となった。
2軸 補間にて X軸 とY軸 が同時にO Nし 、実行不可能となった。
スター ト指令がO Nし たが、運転指令がはいってぃない。
P Cモ ー ドにて 」- 3 1 0 0よ り操作 しようとした。
M Cが 動作状態にてプログラマより操作 しようとした。
プログラマからのデータ受信時、伝送データェラーが発生 した。
プログラマからえ E T Xな しのデータを受信 した。
プログラマからのデータが B C cデ ータェラーとなった。
運転パラメータのブロックN oが 正 しくない。

内蔵 R A Mの 運転パラメータが登録されていない。
運転パラメータのデータがないプロックを実行 しようとした。
自動歩進運転にて最終ブロックの指定がない。

定寸送 り指定エラー

補間データエラー

コマン ドヨー ドエラー

Y軸 では受け付けられないコマン ドであった。
コマン ド引数エラー

現在値設定ができない状態で、現在値設定 を行った。
E E P R O M書 き込みが正常に完了しなかった。
テイーチングにて現在値読み出しができなかった。
原点復帰が正常に完了しなかった。

電子ギア値が 2 5 6倍 から 1 / 2 5 6の 範囲をこえている。
制御方式を定めるデータが異常である。
パルス出力方式を定めるデータが異常である。
パルス列極性 を定めるデータヽが異常である。
回転方向指定を定めるデータが異常である。
パルス列分周比 を定めるデータが異常である。
パルス幅を定めるデータが異常である。

原点方向を定めるデータが異常である。

ドウェル時間係数を定めるデータが異常である。
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エ ラー N o エラー内容

3 8

3 9

3 A

3 B

3 C

3 D

4 0

4 1

4 2

4 3

4 4

4 5

4 6

4 7

4 8

4 9

4 A

4 B

4 C

4 D

4 E

4 F

5 0

5 1

5 2

5 3

5 4

5 5

5 6

5 7

5 A

5 B

6 0

6 1

6 2

6 3

6 4

6 5

6 6

6 8

6 9

6 A

手動送 り速度 を示すデータが異常である。

手動送 り速度 リミットを示すデータが異常である。

オーバライ ド制限値を示すデータが異常である。

バックラッシュ補正を示すデータが異常である。

偏差カウンタクリアディレー時間を示すデータが異常である。

偏差カウンタクリアパルス幅を示すデータが異常である。

原点座標の電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている。

原点オフセッ トの電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている.

十ソフ トリミッ トの電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている。
一ソフ トリミッ トの電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている。

原点復帰送 り速度の電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている。

原点復帰最低速度の電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている。

最高速度 リミットの電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている。

起動停止最低速度の電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている。

手動送 り速度の電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている。

手動送 り速度リミットの電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている。

終点座標を示すデータが異常である。

送 り速度を示すデータが異常である。

中間座標を示すデータが異常である。

終点座標の電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている。

送 り速度の電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている。

中間座標の電子ギア分変換後データが規定範囲を越えている。

位置決め情報のデータが異常である。

E E P R O Mの システム情報のチェックサムが異常となった。

E E P R O Mの 基本パラメータのチェックサムが異常となった。

E E P R O Mの 運転パラメータのチェックサムが異常となった。
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