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TOSHlBA

は じ め に

ご注意 とお願い
一軸位置決めモジュールを安全にご使用頂 くため、本説明書をよく読んでからご使用 ください。

1.次 のような環境でのご使用は技障の原因となりますのでおやめください。
(1)周囲温度が 0℃ 以下または 55℃ 以上となる場所

(2)周囲湿度が 20%RH以 下または 90%RH以 上となる場所

(3)急激な温度変化にて結露するような場所

(4)振動 ・衝撃の激 しい場所

(5)腐食性 ガス ・可燃性ガスのある場所

(6)座挨 ・塩分 ・鉄粉のある場所

(7)直射 日光の当たる場所

‐      2,取 付 ・配線に際 し、次のことに注意してください。

(1)高圧機器や動力機器からは保守 ・操作安全性のため 200mm以 上離すか、鉄板などにて

しゃへい ・分離 してください。

(2)本モジュールのパルス出力部の配線はノイズの影響を避けるため、必ずシール ド付 きの
ツイス トペア線 を使用 してください。

4 .本 取扱説明書にあわせ下記関連取扱説明書をお読みの上、ご使用 ください。

「T2製 品説明書」 (UM―TS0 2革十J00 1 )

T 2本 体のハードウエア部および本体機能について説明しています。
「Tシ リーズ命令語説明書―ラダー図、SFC編」 (UM―TS0 3Ⅲキ十J00 4 )

Tシ リーズのプログラム言語にてラダー図とSFC言 語について各命令語の

詳細仕様を説明しています。

「Tシ リーズプログラマ操作説明書―入門編」 (UM―TS0 3革t―J00 6 )
Tシ リーズのプログラム開発システム (T― PDS )を 使用するための基本的な
操作手順について説明しています。

「Tシ リーズプログラマ操作説明書―応用編」 (UM―TS0 3荘十J00 7 )

Tシ リーズのプログラム開発システム (T― PDS )に て各機能の操作手順を
説明しています。

「EX1 0 0取 扱説明書 Ver 2 . 1」(U M―EX 1 0 0革J0 0 1 )
E X 1 0 0本 体のハードウエア部および本体機能について説明しています。

「グラフイックプログラマ GPl 1 0 / C P l 1 0 A P l」(U M―EX 2 5 U BⅢ…J00 2 )

グラフイックプログラマGPl 1 0の 操作手順について説明しています。
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TOSHIBA 1・システム構成

一軸位置決めモジュニル

薄式 ゴどメゴθ芋岩〃〃ごゴゴ

本マニュアルは、T2・ EX 1 0 0の 位置決めモジュールMCl lの 機能 ・取扱いについて説明して

お ります。T2・ EX 1 0 0の 取扱説明書 ・プログラマの説明音を併せて参照の上、本モジュールを
正 しくご使用下さいますようお願いいたします。

1 . シ ス テ ム構成

1 . 1  主 な機能

◎制御モータ

本モジュールは、パルス列を出力しますので、以下のモータを制御 します。

(1)ス テッピングモータドライパ

(2)パ ルス列入力形のサーボモータドライパ

◎簡単な設定

EX1 0 0と 同じプログラマを使用 し、パラメータ ・データの値を設定できますので、EX

本体のソフ トも小さくできます。

◎ダイレクト書 き込み

T 2・ E X 1 0 0か ら直接データを設定でき、E X本 体の指令による制御 もできます。

◎オーバライ ド

移動中に速度変更可能で、移載制御にも使用できます。

◎電子ギア内蔵

指令単位を任意の値に設定できます。

◎メンテナンスフリー

メモリにE E P R O Mを 採用 し、パッテリは不用としました。
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1 . 2  システム構成

(1)ス テ ッピングモータの場合

下図の様に、ステッピングモータの ドライバと本モジュールを接続 します。

M C l l

E X 1 0 0

ドライパ

一オー′てトラベル L

原点 L S

十オーパ トラベル L S

◎制御 軸数 について

本モジュールは、 1枚 当 り入出力点数 6 4点 を使用 しますので、 1台 のT 2・ E X 1 0 0 に

最大 6モ ジェール程度 として ください。

／

／
川
―――
―――
―――
‐――
‐――
ド
　
　
，ｉｌｌｌｌ
‐――
‐―‐
１‐‐
―――
ド

／
　
Ｈ
Ｈ
Ｈ
Ｈ
Ｈ
Ｈ
い
い
い
Ｈ
Ｈ
い
　
　
　
　
Ｈ
Ｈ
Ｈ
Ｈ
Ｈ
Ｈ
Ｈ
Ｈ
”
＝
い

ステッビングモータ
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( 2 )サ ーボ ドライパの場合

サーボモータを使用する場合 、サーボ ドライバは、パルス入力形のものを使用 します。

M C l l

プログラマ (J3100)

E X 1 0 0

ドライ′て

一オー′てトラベル L

原点 L S

十オータてトラベル LS

◎制御軸数 について

本モジュールは、 1枚 当 り入出力点数 6 4点 を使用 しますので、 1台 のT 2・ E X 1 0 0 に

最大 6モ ジュール程度 として ください。
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TOSHIBA 1・システム構成

動作概要

MCl lは 、モジュールに内蔵 しているEEP R O Mに パラメータ・位置データを記憶 し、
T2・ EX 1 0 0ょ り与えられた動作指令に従って、位置決めを実施 します。以下にその動
作 フローを示 します。

M C l lは 、原点復帰動作を実行 しないと、ポイントN o .指 定運転 ・自動歩進運転は

実施されません。

非常停止が実行されますと、電源投入時と同じ状態になりますので、原点復帰を行って
ください。

また、エラーが発生 しますと、電源投入時と同じ状態になりますので、原点復帰を行って
ください。

【各動作の概要】

各動作は、以下のような動作 となります。

動 作 モ ー ド 動 作 の 概 要

原点復帰動作 機械系の原点を設定する動作を実行 します。
手動運転 指定された速度 ・方向に従V 、ヽ移動 します。
指定値運転 指定された移動量または、移動位置へ、最高速度にて

位置決めします。
ポイントNo運 転 指定されたポイン トN o .に 格納されている移動量

または移動位置へ、格納されている移動速度 にて位置

決め します。

自動歩進運転 指定されたポイントNo。 から ドゥエルタイマの値が
99 9 9と 指定されているポイントNo .ま で、自動
的に位置決め動作 を実行 します。

原点復帰動作
指令値運転動作

相対値指令のみ

点復帰完了か 2

指令値運転
ホ
°
イントNo。

指定運転

常停止有 りか

ラー有 りか ?
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4  精度と指令単位

)位 置決め精度

位置決めにおいて、その位置決め精度は、駆動するモ
ータの最小移動量と機械系により定ま

ります。以下を参照 ください。

成構ムテスンヽ

ステッピングモータ

( Tパ ルス/回 転)

位置決め精度 =

減速比

(N/ M )

送リピッチ

(P m m /回 転)

送 リピッチ本減速比分子 P * N

モータパルス *減 速比分母 T * M

本モジュールにて定める指令単位は、上記の位置決め精度より大 きく設定 してください。

(2)指 令単位 と電子ギア

MCl lは 、電子ギア機能を内蔵 しており、動作指令はパルス単位でなく任意の値 を使用で

きます。このとき、使用する単位を指令単位と言い、パラメ
ータにて使用する最小移動量を

表 します。例えば、 100 0パ ルス/回 転のモータにリード5mmの ポ
ールネジを直結 し、

最小移動量 を0.0 1 m mと したい時、0,0 1 m mを 1指令単位として扱うには、基本パ

ラメータの電子ギア分子と電子ギア分母を以下のように与えてください。

電子ギア分子 =青
橿護ダ

旦ヒ▲ =1000 電子ギア分母 ≧
養☆堆尭統室

= 500

上記パラメータは、移動量とその移動に必要なモータパルスを与えており、上記値以外に

電子ギア分子=2、 電子ギア分母=1と しても正しい設定となります。

( 3 )最 高移動速度 と出カパルス周波数

出カパルス周波数は、モータドライパの最高周波数とM C l lの 最高周波数 ( 2 0 0 k p p s )

により、制限されます。ステッピングモータは、約 2 0 k p p s以 下に、サーボドライバ

は約 2 0 0 k p p s以 下 とする必要があります。

以下に、最高周波数の求める式を示します。

最高速度 (指令単位/分 )X電 子ギア分子

60(秒 )X電 子ギア分母
最高周波数 =

- 8 -



TOSHIBA

立ち上げ手順

MCl lを 使用する場合の立ち上げ手順をフローチャー トにて示 します。

――――-2, 3章 を参照方

設定スイッチの選択は、本体へ装着前に実施します。

‐十一一-4章 を参照方

基本パラメータは必ず設定します。

―十十一~4. 1 2章 を参照方

電源をOFFす る前に必ず実行します。

―――十-5章 ～ 15章 を参照方

―一十一… 3章 を参照方

―夕とワークは接続 しないで、回転方向 ・速度を

ェックされることを、お勧めします。

点復帰の方向 ・移動方向と現在値の増減の関係 を

ェックします。

―クと接続前にLSの ON / O F Fに たいする動作

確認後、実際の動作をおこないます。

―パ トラベルLSの 位置の現在値を読みとり、

フトリミットの値を入力 します。

源 OFF前 に、EE P R O Mに 再度書 き込みます。

UN一 LE Dが 点減 し、エラー状態にならないことを、

認 します。

匿

陛

睡

隆

隆

M C l lの 設定スイッチ

M C l lを 本体 に

装着 します。

本体の電源をONし

剛ヽLTJ犬魁:に しま

モード設定スイッチを

PROGMR4Rllにしま

プログラマをMCllに

各パ ラメータを

パラメータをEEPROM

に書 き込みま

T2・ EX100側 の

ソフ トを入力 します

配線を接続 しR U N

します。

手ド設定スイッチを

P C側 に します 。

手動にて動作させ、

出力 を確認 しま

移動方向 ・範囲及び

速度 を確認 します 。

原点復帰を実行しま

す。

手動にて移動範囲を

確認 し、ソフトリミットの

ハ
°
ラメータ

自動運転 を実行 しま

- 9 -



TOSHiBA 2・仕様

２

仕様

2 . 1  性 能仕様

2.2入 出力仕様

項 目 仕 様

制御軸数 軸

指令単位 パルス ・mm。 インチ 等

指令値範囲 +999、 999

指令データ容量 6 4 ポ イント

最大パルス出力速度 999、 999指 令単位/min、 (200kpps)

加減速方式 自動台形/三角形加減速
加減速時間 0～ 26sec

バ ックラッシユ補正 0 ～ 1 0 0 0 パ ルス

原点オフセ ット量 ± 999、 999指 令単位

ドゥエル時間 0～ 99.98sec

1/0占 有点数 X+Y 4ヮ ー ド (64点 )

パ ラメータ ・デー タ保存 E E P R O M

頂 目 仕 様

外

部

入

力

入力電圧 D C 1 2 / 2 4 V ` Zオ ロ: 5 V選 択可)

入力電流 10mA(24V入 力時 )

ON/OFF電 圧 ON電圧 :9.6V以 下/OFF電 圧 :3.2V以 下
ON/OFFデ ィレー 5mS以 下 (Z相 :lms以 下 )

外

部

出

力

パルス出力 モー ド

DIP―SW切 換

１

　

２

CW/CCW(正 方向/負方向パルス)
PULSE/DIR(パ ルス/方向)

出力方式 オープンコレクタ (5～ 24V,50mA)

ON/OFFテ
｀
ィレー 2″ S

RUN出 力 出力方式 オープンコレクタ (5～ 24V,5 0 m A )

運 転 正常運転中 :ON/異 常時 :OFF

消費電流 内部電源 200mA/400mA(ハ ンディフ
°
ロク
゛
ラマ使用)

外部電源 100mA― DC12/24V

- 1 0 -



TOSH:BA 2・仕様

2.2 モジュール各部の名称

(1)表 示 LEDの 機能

モー ド設定スイ

P C モ ー ドと

切 り替 えは、

ッチの機能

プログラマモー ドの切 り替えを行 ないます。

位置決 め完了中に行なって下さい。

設定スイッチ

出カパルス方式選択   パラメータ設定プロテクト

Z相 パルス使用選択   オーバライ ド許可

原点 LS復 帰方向選択  データ形式選択

パ ラメータ設定 ・読 みだ し

・表示 LED
R U N :運 転中

ZLS:原 点 リミットスイッチ入力有 り

OT :ォ ーバ トラベル LS入 力

PLS:パ ルス出力中

モー ド設定スイッチ

P Cモ ー ドかプログラマモー ドの切 り替 えを行ないます

プログラマ接続コネクタ

プログラマを接続し、パラメータ/デ ータのモニタ/変 更

及び、動作のモニタ/指 令を行ないます。

・入出力接続コネクタ

入

力

原点リミットスイッチ入力、非常停止入力

オーバ トラベル LS入 力、HOLD入 力

Z相 パルス入力

出

力

CWパ ルス/パ ルス出力、RUN出 力
CCWパ ルス/方 向出力

偏差カウンタクリア出力

L E D の 名称 動 作   状   況

R U N 運転中

点灯

点減

消灯

正常動作中 (外部電源正常)
エラー発生 (データ設定 ・動作停止エラー等)

異常発生 (外部電源不足 または無 しなど)

ZLS 原点 LS
点灯

消灯

原点 リミットスイッチ入力 O N

原点 リミットスイッチ入力 O F F

O T オー'ヽ
｀
トラヘ
｀
ルLS

点灯

消灯

オーバ トラベル LS入 力有 り

オーバ トラベル LS入 力無 し

PLS パルス出力中
点減

消灯

パルス出力中

出力停止

子 ― ド 動作 指 令を 付 備 考

ＣＰ E X 1 0 0 プログラマか らのパラメータの設定不可、モニタは可

PROGMR プログラマ プログラマか らのパラメータの設定 ・モニタ共可

(2)
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TOSHIBA 2・仕様

2.3 設定スイッチの機能

MCllの 設定スイッチは、下記の機能選択を行います。

SW No. 名 称 OFF(出 荷状態) O N

1 出カパルス 方式選択 CW/CCW出 力 パルス /方 向
２ Z相 パルス 使用選択 Z相 パルス使用 Z相 パルス不使用
３

原点 L S  O N方 向選択 CW方 向 C C W 方 向
４
原点 LS OFF方 向選択 CW方 向 CCW方 向

５ パラメータ設定プロテクト パ ラメータ設定可能 設定不可
６ オーバライ ド許可 オーバ ライ ド不可 オーバライ ド可能
７ データ形式選択 BIN表 示 Ｂ CD表 示
８ P Cパ ラメータ設定 ・読出 設定 ・読出不可 設定 ・読出可

スイッチの設定はMCl lを ベースユニットに挿入する前に設定 してください。

も   ( 1 ) S W一
No . 1 (出 カパルス方式の選択)

使用するドライパの仕様に合わせて選択 してください。

SWNo.1 パ ル ス方式 出 力 波 形

OFF CW/CCW形
C W

C C W
CW方 向    CCW方 向

O N パルス/方 向形
PULSE

D I R
CW方 向    CCW方 向

( 2 ) S W― No . 2 ( Z相 パルス使用選択)

本スイッチにより、原点復帰モードの動作パターン・偏差カウンタクリア出力の有効/無 効
を選択できます。一般にACサ ーボモータはZ相 パルス使用モードを、ステッピングモータ
はZ相 パルス不使用モードを選択します。

a.原 点復帰モー ドの動作パターン

SWNo.2 Z井日′マル ス 動 作 パ タ ー ン

OFF
Z相 パルス

使用

原点 LS Ｎ

ｒ
ノ

０一 動移向方

原点オフセット移動

出カパルス

原点 L S

Z升目′キルス

偏差 カウンタ

クリア出力
原点 LS-OFF方 向移動    原点

O N
Zオロ′キルス

不使用

原点 LS-ON 卜移動

出カパルス

原点 L S

Zオロ′マルス

偏差カウンタ

クリア出力
原点 LS-OFF方 向移動

-12-



TOSHIBA 2・仕様

b.偏 差 カウンタクリア出力

( 3 ) S W一 No . 3 (原 点 LS - O N  方向選択)

S W一 No . 4 (原 点 LS - O F F方 向選択)

本スイッチにより、原点復帰時の動作方向を選択できます。

使用する機械系に合わせて、本スイッチを設定 して下さい。

Z相 パルス不使用 ・原点オフセット量=0の 場合の例

SWWn_3 SWWo.4 原 点 復 帰 時 の 動 作 方 向

O F F OFF

原点 LS-ON方 向移動

CCW何
摘

CW(キ )

原点 LS

OFF O N

原点 LS-ON方 向移動

CCW何
繭

CW(+)

原点 LS
原 点

O N OFF

原点 LS-ON方 向移動

CCW(― )
論 落W(+)

原点 LS

O N O N

原点 LS-ON方 向移動

CCW(― ) 論 落W(+)

原点 LS

注意 : 原点 LS-ON方 向へ移動中に原点 LSが ONす ると、減速停止 しますが 、

この時、原点 LSは 、減速停止するまで ONし 続 ける必要があ ります n

( 4 ) S W一 N o . 5 (パ ラメータ設定プロテクト)

モー ド設定スイッチが P R O G M Rモ ー ドのとき、プログラマを用いてパ ラメータの設定を

行 えるか 、否かの選択 を行えます 。調整作業が終了 した とき、プロテクトをO Nし ます。

SWHo.5 パ ラ メ ー タ 設 定 プ ロ テ ク ト

OFF プログラマからパ ラメータの変更ができます。

O N プログラマからパ ラメータの変更ができません。

SWNo.2 偏寿 カゥンタクリア出力

OFF

原点復帰にて、原点 LSOFF後 、最初のZ相 パルス入力時にON

します。 (最小 10ms)

非常停止入力中は、ONし ます。

O N 偏差カウンタクリア出力はONし ません。

-13-



TOSHiBA

( 5 ) S W一 N o . 6 (オ ーバライドの計可)

モー ド設定スイッチが P Cモ ー ドにて、原点復帰の原点 L S - O F F方 向移動時を除く動作

にてパルス出力中、移動速度 をT 2・ E X 1 0 0側 から変更できるか、否かを設定できます。

SWNo.6 オ ー バ ラ イ ド の 許 可

O F F T2・ EX100側 から移動速度を変更できません。

O N

T 2・ E X 1 0 0側 から移動速度を変更できます。

但し、定量移動中にて、残 リパルスがオーバライド指令を満足 しない

場合は、指令は受け付けますが、実行されません。

( 6 ) S W一 N o。 7 (デ ータ形式選択)
パラメータや現在値等のデータの形式をB C D表 現にするかB I N表 現にするかを選択でき

ます。

SWNo.7 デ ー タ 形  ゴ

OFF データの形式はBIN表 現 となります。

O N データの形式はBCD表 現 となります。

パラメータ ・現在値等は、以下の様に表示されます。

◇パラメータ ・設定値

デー タ長 数値
BIN表 現 BCD表 現

DEC ヨ庭デR HEX 言見デ末 DEC 言民デR HEX ヨ見テ云

借 長

0000000001 000000011 0000000001 00000001田

】 4294967295 FFFFFFFFH 0268435457 10000001H

999999 0000999999 000F423FE 0010066329 00999999H

-999999 4293967297 FFFOBDClH 0278501785 10999999H

単 長

９９９９ 09999 270FH 39321 9999H

00001 0001H 00001 0001H

◇現在値 (X Wn,XWn+1)

デー タ長 数値

Ｂ IN表 現 BCD表 現

DEC 言長デR HEX 言見デR DEC 言見デR HEX テ算デR

借 長

1 0を000001H 0,000001H

〕 FをFFFFFFH 1を000001H

999999 0をOF423FH 0を999999H
-999999 FⅢFOBDClH lⅢ999999H

注意 :現在値 (X  W n , X W n + 1 )は 、最上位データにMCl lの ステータス情報

が存在するので、DEC表 示では直読できません。

(7) S W一 No . 8 (パ ラメータ設定 ・読出禁止)

EX 1 0 0の プログラムにて、デマルチプレクサ (FU N 0 0 4 )・マルチプレクサ (FU N 0 0 3 )

を用いて、MCl lの パラメータの書 き込み ・読み出しの可 ・否を選択 します。

T2で は、特殊モジュールデータ入出力命令 (RE A D / W R I T E )に てMC l lと の

パラメータの授受を行います。T2で は必ずON設 定としてください。

EX1 0 0の OSの Ve rに より、SWを 下記のように必ず設定してください。

SWNo.8 パ ラメー タの設 定 ・読 出 Ver2.0 )文塙市 Ver2,1 )人的告

OFF パラメータの設定 ・読出はできません ○ ×

O N パラメー タの設定 ・読 出はで きます Ｘ ○

E X 1 0 0 の C P U モ ジュールのO S が V e r 2 . 1 以 降のものでないと、

デマルチプレクサ ・マルチプレクサは使用できません。

2・仕様
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TOSHIBA 2,仕様

2 . 5  外 部入出力の機能

MC l lの 外部入出力には、以下の機能があります。

(1 ) R U N出 力

MC l lが 正常に動作中は、
"閉 "状

態 とな ります。

(2)CWパ ルス/パ ルス出力

設定スイッチNol.が OFF状 態では、CWパ ルスを出力します。
ON状 態では、移動パルスを出力します。

(3)CCWパ ルス/方 向出力

設定スイッチNol.が OFF状 態では、CCWパ ルスを出力 します。
ON状 態では、移動方向を出力 します。

(4)偏 差 カウンタクリア出力

設定スイッチNo2.が OFF状 態では、原点復帰時、原点 LS-OFF方 向
へ移動中、原点 LSが OFF後 、最初のZ相 パルス入力時に 10ms間 ON
します。また、外部非常停止入力が OFF状 態には、ONし 続けます。

設定スイッチNo2.が ON状 態では、何も出力 しません。

(5)Z相 パルス入力 (DC5V)

ACサ ーポモータに適用する際、ラインドライバ出力のZ相 パルスを入力します。

(6)Z相 パルス入力 (DC12/24V入 力)

サーボドライパのZ相 パルスが、オープンコレクタ出力の場合、または
ステッピングモータにて原点精度を向上したいとき、使用 します。

(7)原 点 リミットSW入 力 (DC12/24V入 力)
原点 LSの 信号を入力 します。NOタ イプの接点を使用 します。

(8)HOLD入 力 (DC12/24V入 力)
一時停止を行いたいとき、この入力をクローズします。パルス出力中に本端子
をクローズしますと、減速停止 します。また、ォープンしますと、動作 を再開
します。HOLD入 力をクローズしているとき、次の操作指令は、絶対入力
しないで ください。

NO接 点を使用 してください。

(9)外 部非常停止入力 (DC12/24V)

この端子をオープンすると、急速停止します。
NC接 点を使用 してください。

(10)CW側 オーバ トラベルLS入 力 (DC12/24V入 力)
CW側 (+)の 動作限界点にあるリミットスイッチを入力 します。
NC接 点を使用 してください。

(11)CCW側 オーバ トラベルLS入 力 (DC12/24V入 力)
CCW側 (―)の 動作限界点にあるリミットスイッチを入力します。
NC接 点を使用 してください。
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TOSH:BA 3・配線方法

ａ
Ｊ
　
　
３
．

配線方法

1外部入出力の接続

MCl lを 使用する場合の入出力配線の例を示 します。

【コネクタの配置】
M C l l表 面の入出カコネクタのピン配置は、以下の通 りです。

ドライ′て

―オータてトラベル L

原点 L S  
 、

｀`
十オー′てトラベル LS

MCll

A  列 ピン番号 B  コ|

RUN出 力 (OV) 1 RUN出 力
CWパ ルス/パ ルス出力 (OV) ２ CWパ ルス/パ ルス出力
CCWパ ルス/方 向出力 (OV) ３ CCWパ ルス/方 向出力
偏差 カウンタクリア出力 (OV) ４

偏差カウンタクリア出力
Z相 パルス入力 (OV) ５ Z相 パルス入力 (DC5V)
Z相 パルス入力 (OV) ６ Z相 パルス入力 (DC12/24V)

原点 リミットSW入 力 ７ 原点ッミットSW入 力 (DC12/24V)
HOLD入 力 ８ HOLD入 力 (DC12/24V)
非常停止入力 ９

非常停止入力 (DC12/24V)
C W 側 オ ーパ トラベル L S入 力 ０ CW側 オーバ トラベルLS入 力 (DC12/24V)
CCW側 オーバ トラベル LS入 力 CCW側 オーバ トラベル LS入 力  (同上)
外部電源 (OV) ２

外部電源  (DC12/24V)

注意 :外 部電源 は、

電源 とは共用

D C 1 2 / 2

電圧変動の少 ない専用電源から供給 し、入出カモジュールに使用 している
しないで下さい。Z相 パルス入力は、DC 5 V側 ( 5 A - 5 B )か、
4V側 ( 6 A - 6 B )のいずれかを選択 して、接続 します。
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TOSHlBA 3・配線方漱

2出 力回路

出力部の内部回路は、以下のような構成となっています。

… … ‐ ― ・ ― ・ ― ‐ ― ‐ ― ‐ ― ‐ ― ‐ ― ‐ ― ・ ― ・ ― ‐ ― ‐ ― ‐ ― ‐ ― ‐ ― ‐ ― ・ ― ・ ― ‐ ― ‐ ― ‐ ― ・ ― ‐ ― ・ ― ‐ -1

ホ トカプラ

A 4

l

B 1 2 1  外部電源 (D C 1 2 / 2 4 V )

RUN出 力

RUN出 力 (OV)

CWパ ルス/パ ルス出力

CWパ ルス/パ ルス出力(OV)

CCWパ ルス/方 向出力

CCWパ ルス/方 向出力(OV)

偏差カウンタクリア出力

偏差カウンタクリア出力 (OV )

外部電源 (O V )
２Ａ

- 1 7 -
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3入 力回路

入力部の内部回路は、以下のような構成 となっています。

M C l l

『
~‐~‐~‐~‐~‐―‐―‐―‐―‐―‐―‐―‐―・―‐…・―,―……・―‐―‐―‐―‐―‐……

Z相 パルス入力 (5V)

3・配線方法

Z相 パルス入力

Z相 パルス入力

( O V )

( 1 2 / 2 4 V )

NO接 点

を使用

NC接 点

を使用

Z相 パルス入力 (O V )

原点 リミッ トSW入 力

( D C 1 2 / 2 4 V )

H O L D入 力

( D C 1 2 / 2 4 V )

非常停止入力

( D C 1 2 / 2 4 V )

トカプラ

ホ トカプラ

ホ トカプ ラ

ホ トカプラ

ホ トカプラ

C Wオ ーパ トラベル入力

( D C 1 2 / 2 4 V )

ホ トカプラ

C C Wオ ーバ トラベル入力

( D C 1 2 / 2 4 V )
A l l

l

Z相 パルス入力は、D C 5 V仕 様の端子 ( B 5 - A 5間)と D C 1 2 / 2 4 V仕 様の端子

( B 6 - A 6間)が あり、用途により何れか一方を使用 します。

Z相 パルス入力にのみソース入力で、他の入力は無極性です。

A 7

A

A

A l

-18-



TOSHIBA 3・配線方法

4パ ルス出力部の接続例

モータドライバとの接続例を示 します。

( 1 ) ス テ ッピングモータ ドライバとの例
一般 に、ステッピングモータの ドライパは、D C 5 V 入 力 となっています。
このとき、M C l l の パルス出力 とは、下図のように接続 します。

B2 i ツイス トペア線 (シ ール ド付 き)

ホ トカプラ

モータ ドライパ

( 2 ) D C 2 4 Vの みによる接続例

DC5 Vの 独立電源が用意できない場合があります。
このとき、MCl lの パルス出力とは、下図のように接続します。

ツイス トペア (シール ド き
k Q

約220Ω

2200

ホ トカプラ

D C 2 4 V

電源

モータ ドライバ

◎接続抵抗について

上記接続図にて使用 している抵抗 (2kQ)は 1/2Wの ものを使用 してください。
◎接続ケープルについて

使用ケープルは、ッイス トペアケープル (各対シールド付)、 線サイズは0。 2mm2以 上
をお勧めします。

ケープル長は lm以 内として、他の入出力配線 ・動力配線とは必ず分離して下さい。
◎電源について

使用する電源は、スイッチング電源を使用 し、他の入出力との共用はしないで下さい。

D C 1 2 / 2 4 V

電源

D C 5 V

電源

内

吉E

回

路

内

音臣

回

路

- 1 9 -



TOSHEBA 3・配線方法

( 3 ) A Cサ ーボドライパとの接続例

下図に当社 ACサ ーボドライバ (RA D 3 0 0 )と の接続例を示 します。

RAD 3 0 0に はパルス列入カオプシヨン基板 を装着します。

内部電源 +5V

ツイス トベア シール ド付 き)CN3-18

内部電

B121
COM

D C 2 4 V

CN3-12

モータ ドライバ

◎接続ケープルについて

使用ケープルは、ッイス トペアケープル (各対シールド付)、 線サイズは0。 2m m 2以 上

をお勧めします。

ケープル長は lm以 内として、他の入出力配線 ・動力配線とは必ず分離して下さい。

◎適応サーボ ドライパについて

MCl lに は、位置制御ループ内蔵のサーボドライバを使用 してください。

また、パルスと符号の入力方式の ドライパのとき、符号切り換えの応答時間は、 lms未 満
の ドライバを使用願います。

◎電源について

DC2 4 Vの 電源は、T2・ EX 1 0 0の 電源モジュールの 24V出 力を使用するか、市販
のスイッチングレギュレータをご使用 ください。

市販のスイッチンギレギュレータをご使用の場合、耐ノイズ性能向上のため (一)端 子を
コンデンサ接地 (0, lμ F- 5 0 0 Vの フイルムコンデンサかセラミックコンデンサ)
を行うことをお勧めします。

双
一
Ｂ

パルス列入カ オプション基板

内
　
部
　
　
　
　
　
　
回
　
路

B3i                                  CN3-21

-20-



TOSHlBA 4・′ギラメータ

4 . パ ラメー タ

M C l lを 動作させるには、適用する駆動系に合わせて、パラメ
ータを設定する必要があり

ます。このパラメータにはM C l lの 基本動作に関わる基本パラメ
ータと自動歩進運転など

に使用する運転パラメータがあります。これらのパラメ
ータは、M C l lに プログラマを

接続 しても、またT 2・ E X 1 0 0か ら特殊モジュール入出力命令 ・デマルチ/マ ルチプレ

クサ命令を使用 しても、モニタ ・設定できます。

4 . 1  基本パラメータ

基本パラメータには、最高/最 低動作速度 ・加減速時間 ・ソフトオーバトラベル等の動作に

基準となるパラメータで、パラメータの種類は以下の通りです。

名  称 設 定 範 囲 容内

原点座標 -999999 - 999999

指令単位

原点復帰動作完了時の現在値を指令単位にて指定 します

据記「ミオフセット喜融 -999999 - 999999
指 今出柿

原点復帰動作時に、原点基準位置 (原点 LSが OF F後の

機械的基準位置)確 定後、原点座標位置までの移動距離

十ソフトリミット -999999 - 999999

指 今 蛍待

十 (CW)側 の移動限界位置を指定します。

一ソフトリミット -999999 - 999999

指令単位

― (CCW)側 の移動限界位置 を指定 します。

原点復帰速度 1 ～ 999999

指令単位/分

原点復帰動作時、原点 L Sを O Nす る方向へ移動する

速度 と、原点オフセット移動中の速度を指定 します。

最高移動速度 1 ～ 999999

指令単位/分
使用する最高移動速度を指定します。

他の速度パラメータより小さいと動作 しません

最低移動速度 999999

指令単位/分

使用する最低移動速度を指定します。原点復帰時、

原点 L Sの O F F方 向移動時の速度になります

電子ギア分子 1 - 9999

パルス/回転

モータの 1回 転あた りのパルス数を設定 します。

電子ギア分母 1 ～ 9999

指 谷 蛍柿 /同 銃

モータ 1回 転当 りの移動量 を指令単位にて設定 します。

ハ
゛
ックラッシユ輸南I 0 - 1000

パ ルス単位

回転方向が切 り替わった時のギアに発生するドックラッシユ

誤差の補正パルスを設定 します。

加速時間 0 - 2600

0 . 0 1秒 単位

最低移動速度から最高移動速度までの加速に要する時間

を設定します。

減速時間 0 - 2600

0 , 0 1秒 単位

最高移動速度から最低移動速度までの減速に要する時間

を設定します。

- 2 1 -



TOSHIBA 4・′ギラメータ

4 . 2  運 転 パ ラメ ー タ

運転パラメータは、1～ 6 4ポ イントまで各ポイントNo ,の指令値 ・送り速度 ・ドウェル

タイマの値を格納しておき、使用 します。

名  秩 設 念 範 囲 容内

ポイ ン トN o 0、 1～ 64、 100 0    :指令値運転用 ポイントN o

l～ 6 4 :ポ イントN o指定運転 ・自動歩進運転用 N o

1 0 0  :現在値設定用 ポイントN o

動作送 り速度 1 ～ 1 0 0 % 各ポイントNoの移動速度を最高送 り速度に対する%に て

指定 します。

1～ 64ポ イントの時指定できます。

指令値 - 9 9 9 9 9 9 ～

9 9 9 9 9 9 指 令単位

各ポイントNoの指令値を指令単位にて指定します。

1～ 64ポ イントでは、移動する指令値を指定します。

100ポ イントでは、変更する現在値を設定 します。

ドウェル

タイマ

0 ～ 9 9 9 8

0 ,  0 1 秒 単位

自動歩進運転時に、移動完了後 、次のポイン トN oへ移動

を開始するまでの停止時間を設定 します。

9999 9 9 9 9と 設定しますと、自動歩進運転のプロック終了

とみなします。

-22-
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4 . 3  プログラマからのパラメータの設定 ・モニタ

M C l l に 直接 プログラマ ( G P l 1 0 ・ H P 1 0 0 ) を 接続し、データレジスタ ( D 0 0 0 ～
D 0 6 8 ) をモニタすることにより、各パラメータのモニタ 。設定が可能となります。

レ ジ ス タ 名 祐 設 宇 銃 開 備 を

運

転

パ

ラ

メ

ー

タ

D000・ D001 ポイン トN o 0、1-64、 100 0 :指令値運転 1 0 0 :現在値変更

1- 6 4 :ポ イン トNo

D002・ D003 動作速度 1-100 最高速度のパーセ ント単位

D004・D005 指令値 -999999-999999 指定 されたポイン トNoの 指定値

D006・ D007 現在値モニタ -999999-999999 モニ タのみ可

D008・ D009 ドウェルタイマ 0″-9998、9999 9999:自動歩進終了 0,01sec単位

D010・ D011 書込みフラグ
０ 1:運転パラメータ書 き込み時

D016・ D017 ポ イ ン トH o 1～ 64 1 - 6 4 :ポ イ ン トNo

D018・ D019 現在値 モニ タ -999999-999999 モニタのみ可 `移動中 もモニタ可)

コ

マ

ン

ド

情

報

２３０Ｄ エラーコー ドNo 0000-9999 エラーの発生 したホ
°
イントNoとエラヨードを表示

３３０Ｄ ABS/1NCP旨夕こ ０ 0 : 絶対座標モ ー ド、1 :相対座標 モー ド
４３０Ｄ コマント

や
す寸輝弓テ
S―
タ ホ

°
イントNo・動作速度を指定

D035 コマン ドNo 0～ 5 動作 を選択

D036 CW/CCW方向指定
０ 0:CW方 向、1:CCW方 向

７３０Ｄ ライトフ
°
ロテクト ０ 止書 き込 み空 1ト

基

本

パ

ラ

メ

ー

タ

D048・ D049 原点座標 -999999″ こ999999 原点復帰完了時の座標

D050,D051 漏記「ミオフセット垣己 ‐999999-999999 原点復帰時のオフセッ ト量

D052・D053 十ソフトリミット(CW) -999999-999999 C W 方 向のソフ トオーバ トラベ ル

D054・ D055 一ソフトィミット(CCW) -999999-999999 CCW方 向のソフ トオーバ トラベル

D056・ D057 原点復帰速度 1-999999 原点復帰動作時の移動速度

D058・ D059 最高速度 1-999999 指令値運転時 ・100%速 度の移動速度

D060・ D061 最低速度 1-999999 最低移動速度
４６０Ｄ 電子ギア分子 1-9999 モータ 1回 転当た りのパルス教
５６０Ｄ 電 子ギ ア分母 1-9999 モータ 1回 転当た りの移動量

D066 ハ
｀
ックラッシュ浄簡I 0-1000

D067 加速時間 0-2600 最低速度から最高速度までの加速時間
８６０Ｄ 減速時間 0-2600 最高速度から最低速度までの加速時間

注意)1.プ ログラマからパラメータを設定するときは、MCl lの 外部入力にて、常時 ONの

信号 、非常停止、CW側 オーバ トラベル、CCW側 オーバ トラベルの 3つ の信号はON

にしておいてください。上記 3信号が ONで ないとMC l lは エラー状態となり、
パラメータの書 き込みは受け付けられません。

2.上記の表では、各パラメータのレジスタがデータレジスタの表現となっていますが、こ

れはT2・ EX 1 0 0の データレジスタの値ではありません。
3.プ ログラマをMCl lに 直接接続 しパラメータをモニタする場合、運転パラメータを全
てモニタできません。このためモニタしたいポイントNoを 指定 し、 1ポ イントずつの

指令値 ・速度 ・ドウェルタイマの値をモニタ ・設定 します。
4.エ ラーコー ドをモニタできるD00 3 2の内容は、エラーの発生 したポイントNoと エラーコ
ー ドを併せて表示 します。

【例】表示が
' 
0 3 3 7 'の 場合、ポイントNo3の 移動速度が最高速度と最低速度の

範囲外であることを示 します。

4・′ギラメータ

-23-
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4,4 運転パラメータのモニタ方法

MCl lに 周辺装置 (CP l 1 0 )を 接続 し、運転パラメータをモニタする手順を示 します。

(1) M C l lが 位置決め完了中であることを確認の上、正面のPC/ P R O G M Rスイッチを

PRO G M R側にします。

(2)接 続 コネクタに周辺装置を接続 し、デ
ータレジスタ (D0 0 0 0～)を プロックモニタしま

す。

注意)MC l lは 周辺装置からは、EX2 5 0 / 2 kス テップ版として扱います。

(3)書 き込みフラグ (D0 0 1 0・D0 0 1 1 )が
"0 "で

あることを確認します。

書き込みフラグが
"0"以

外のときは、書き込みフラグ (D0 0 1 0。D0 0 1 1 )を
'0 "に

設定 します。

(4)モ ニタしたいポイントNoを、ポイントNoレジスタ (D 0 0 0 0・D0 0 0 1 )に書 き込みます。

(5)各 運転パラメータをモニタします。

▽
□

□
□

レ
ロ

□
回

□
□

□
□

▽
□

P~E】

:苫:塵盛 霞 1留."踊

Bm88 

KEY IN eTttRT h40,

〈 STttTl_FO III sPLttY >

REG.  け白LUE  FEIIC PA'8 76Sキ 3210   RES.  UALUE

コ|100  00000  0SOつ 0●●0 ●0●● 0●00  110013  00000

30001  00C135  0●●● 0●00 0●●0 0●0●  コ000'  00し10

D000を  0い00t1  00●● 0000 0000 0000  EIBU 1 0  001100

B0003  00050  Ct●0● ●●●● 00●● 0●●●  コ3011  00040

コ1014  00000  00●● 0●0● ●●●● ●●●0  コ0012  00000

30085  田,380  0●00 000● ●0●● ●●●●  コ0013  00000

コ00,お  0000B  00つ0 ●●●● 0000 0000  コ0014  00000

コ8817  00700  0000 0●●● ●●●● ●●00  コ0013  00000

名 誰翻 叫
〈 3TATU3 D13Pヒ内Y 〉

FEG.  tlnLUE  FEDC コn'3 7654 3210   REG.  UnLtE

,0080 日回回回回回E 。。。。 。0●
0 0000 0000  コ0003  00000

110tl,1  88008  000つ 0000 0000 ●000  1t0009  00010

110002  00000  G00● ●000 0000 車   コ0010  00000

110003  1115い  0●0● ●●0● ●0●● 00●0  コ0011  00000

1100Ⅲ4  00000  0つ0● 0中  00●0 。。。。  D0012  00000

B8805  111380  0●●● 0つ0● 00●0 ●●00  コ0013  80000

1噂00ち  8'000  ●0●● 0●●● 0●●0 0000  D0014  00000

111017  8870む  0●●● ●●●● ●●●● ●●●O  tB00 15  00000

"EコITい

KEV I‖ SETUP IlnTハ

iC:P:|いI10:でわ:操作宰頼

(2)デ ータレジスタのプロックモニタ

田 田 □

(3)書 き込みフラグの
"0"設

定

D0010・D0011の値を
'0"と

設定

(4 )ポ イントNo ( D 0 0 0 0 , D 0 0 0 1 )ヘポイント

Noを指定。

(5)デ ータレジスタのプロックモニタ

卜掛誰鰯 唖
m w 中 ぉ 品

く eTttTu3 DISPLttY >

REG.  lJ合LUE  FEコ号 コnP3 7`専4 3210   RES,  いnLU〔

コ|100  00001  ●●●0 0000 0●00 00SO  コ0003  00000

D00t11  00003  ●●●● ●●00 0●●● ●●●0  コ000'  00200

コ0002  00000  0000 0000 0000 ●000  コ0010  00000

コ00Ⅲ3  00100  00●● 0000 0●●● 0●00  D3011  00000

コ0004  0088い   0●●● 0●00 。000 0●00  D0012  00000

Dt1885  0 1Stltl  ●●●0 ●●●● ●●●● ●●00  D001S  00000

rtt3806  88031  ●●0● ●000 0000 0000  Du014  00000

D0007  00700  000● ●●●13 ●●●● ●●●●  I10015  00000

- 2 4 -
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4.5 運転パ ラメータの設定方法

MCllに 運転パラメータを書き込む場合、 1ポ イントずつモニタしながら書 き込みます。

基本パラメータのように一括設定できませんのでご注意 ください。

(1)MCllが 位置決め完了中であることを確認の上、正面のPC/PROCMRスイッチを

PROCMR側にします。

(2)接 続 コネクタに周辺装置を接続 し、データレジスタ (D0000～)を プロックモニタしま

す。

注意)MC l lは 周辺装置からは、EX2 5 0 / 2 kス テップ版として扱います。

(3)書 き込みフラグ (D0 0 1 0・D0 0 1 1 )が
"0 "で

あることを確認します。

書 き込みフラグが
"0"以

外のときは、書き込みフラグ (D0 0 1 0・D0 0 1 1 )を
"0 "に

設定 します。

(4)モ ニタしたいポイントNoを、ポイントNoレジスタ (D 0 0 0 0・D0 0 0 1 )に書き込みます。

(5)書 き込みフラグを
"1"に

します。

(6)運 転パラメータ (指定値 ・ドウェルタイマ ・速度)を 書 き込みます。

(7) M C l lに 書 き込みます。

(8)書 き込みフラグを
"0"に

します。

(9)設 定 したパラメータを確認 します。

iOiF!1主1110iおめi操作手順

(1)デ ータレジスタのプロックモニタ

田 田 □

( 2 ) ポ イントN o ( D 0 0 0 0 。D 0 0 0 1 ) ヘポイント

晦
□
□
□
□
□
□

(3)デ ータレジスタのプロックモニタ

P~EX 

:言:臣 園 蚤 1留率"鴻
B・・80

KEV Itt eTRRT HO.

く ST角TWS コISPLnY 〉

REG.  甲白LtlE  FEコε B内,8 76‐「  3210   RES.  U白LUE
D8080  00000  o●oつ 0●oO o00つ o●00  コoot3  00000
B0001  00C195  0つ0● 0●●● 0000 o●o●  コ9oo,  00o10
B000を  98000  o●●● 0000 0000 oooo  コOB10  00000
B0003  000gゎ  0●0● ●●●● 0●●● 0つ●●  mOil  ooolo
コ10B4  00000  0。o● ●00● 0●●O o●o●  D0012  00000
D000S  Iじ300  00oo o●o● ●0●0 ●●●o  コo013  00000
11け08る  00000  ooつo ●o●● ●●●0 0000  コ0014  00ooo
l188,7  00700  oooo o●●● ●0●● ●●00  D0015  00000

Ъ 誰鰯 唖
く 3TATU3 DlePと角Y 〉

,E6.  UnLUE  FEBC Bn,3 7`54 3210   REG.  りnにUE
コ0000 日回回回回回| 。。。。 。。。。 。000 0000  H1003  00000
コ0001  t10003  000つ 0000 0000 ●000  D000,  00010
コ0002  00000  ●00● ●000 0000 0000  コ0010  00000
]8003  1J805じ  ●●0● 0000 00●● 00●●  m01l  ooooo
D0084  00000  0●●0 0●O0 00つ0 0000  D0012  00000
B0085  0t1300  0●●● 0つ0● 00●0 ●●00  コoo13  00000
D800ち  88000  00●● 0●0● 00●0 0000  D0014  00000
D0007  け07コ0  0●●● ●●●● ●●●● ●●00  D0013  00000

"EDIT"

KEY IN SETUP コ命7n
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TOSHIBA 4・ノギラメータ

卜

軒 詳 : 鰯 唖

脚 " 中

" 品

く 3TATt'3 DISPと nY 〉

RES.  リハLUE  FEIl● コn,3 7654 3210   REG。  りnLUE

It000  00008  0●●0 0000 0●00 0000  コ0003  00000

B0001  00003  ●●●● 0000 0●●● ●●00  コ000,  002■0

30002  00000  0000 0000 0000 0000  コ0010  00000

1108t13  00100  00●● 0000 0●●0 0●00  D3011  00000

110034  000●U  O●●● ●●00 0000 0000  W012  00000

BC1883  01300  0●00 0●●● ●●●● ●●●0  コ001S  00000

11t1806  0ⅢG80  000● ●000 0000 0000  コ8014  00000

D0007  00700  000● 0●●● ●●●● ●●●●  D0013  00000

( 4 )書 き込みフラグを
" 
1 "に します。

D00 1 0 , D 0 0 1 1を
" 
1 "に します。

□ □ □
□
□

カーソルをD 0 0 1 0

に移動

(5)運 転パラメータを設定 します 。

卜

軒 讃 鰯 唖

剛 " 輛

抽 品

く eThTU3 DISPLAY )

RES,  りALUE  FEIIC コn'3 7654 3210   RES.  り∩LUE

Ilけ011  00い01  ●●●0 0000 0●00 0000  コ0003  00000

,00t11  00003  0●●● ●000 0●●0 ●0つ0  コ000'  002●3

コS002  00000  0000 0000 0000 0000  D0010  00000、

30tlt13  00100  000● 0000 0●●0 0●00  D001l m
コ00u4  0088t1  0●●● 0●0● 0000 0000  コ0012  00000

ntlS15  0 1 5t10  0●●0 ●●●● ●●●● ●●●O  D001S  00000

1■lt106  01111  0●0● ●000 0000 0000  Du014  00000

コ0007  ta,700  000● CtO●● ●●●● ●●●●  B0015  00000

□ □ □ □

(8)運 転パラメータを確認 します。

田 田 □

程丁" 移科□ 回
D0002・D0003 : 速度

D0004・D0005 : 調脅1討1直

D 0 0 0 6 ・D 0 0 0 7 : ドウェル タイマ

(6)設 定 したデータをMCllに 書込みます

□ □

( 7 )書 き込みフラグを
"

カーソルをD 0 0 1 0

に移動後 、

0 "に します。卜球誰轟 唖
く SInTLC IliSPLnV 〉

‐REE.  コヽnLUE  FEIPC コnPS 7●54 子■lB   REB.  い内LUE

i;‖l! 
呂
モ1干Rュ]ヨ 888: :::: ::]: :3::  1:::号  ::;::

コ00,2  t180'D  O●。● 0●●● ●●●● ●●●0  コ0018  00000

D0003  0C110S  ●●0つ 0000 0●●0 0●●●  コ0011  00001

コ0004  00000  00つ● 00●0 0つ0● 0●0●  B1012  00000

D0005  07500  000● ●●●● ●●●● ●●
lDO  D0013  00000

コ|lt16  08000  0●0● 0●00 00●0 00●O  DOt114  80088

D0007  00380  0●00 0●●● ●●●● 0●0●  コ0015  00000

"EコIT“

KEY IH SETUP コ内Th

P~EX 

 :苫::こ二Sこ霞 叫   

3000 

  KEY IN START H●.

く STrtTU3 11i ePLAY 〉

RES.  lJttLUE  FEコC BA93 7ちgキ 321け   RES,  り内LUE

Itt1080  011,い  00●0 0●00 000つ 00●0  酌 8t18  00000

コOC10 1  00003  0000 000つ 000● 00●●  コ的CICl'  00050

110002  0t1000  0●●● ●●●● 0000 000●  コt1010  0t10t10

11008S  t10 10tl  ●●●● ●●●● 0●●Ct O●●●  コリ011  00001

30084  00B tll  ●●●0 0●0つ 00●0 0●●●  コ0012  11888

コtlt183  07581  ●●0● ●●●● ●●●● ●●●●  I1001吾  じt1000

11ttlC16  088r」o  oぃ。● o●●0 00●● 00●●  IIⅢⅢ 1 4  tlt1018

コ3887  Cl1500  0SO● 0●●● ●●●● ●●●●  コ1915  00030

- 2 6 -



TOSHIBA 4・パラメータ

6  基本パ ラメータのモニタ

基本パ ラメータを周辺装置にてモニタする場合は、以下の手順にて実行 します。

( 1 ) M C l lに プログラマを接続 し、データレジスタ ( D 0 0 4 8～)を モニタします。

軍:軍主主:I既で'つ:操作手順

( 1 ) デ
ー タ レジス タ ( D 0 0 4 8 ～) の モ ニ タ

7 基本パ ラメータの設定

プログラマ より基本パラメータを設定する手順 は以下の通 りです。

(1)MCllが 位置決め完了中であることを確認の上、正面のPC/PROCMRス イッチを

PROGMR側 にします。

(2)デ ー タレジスタ (D0048～ )を モニタし、データを設定 します。

(3)MCllに 書 き込みます。

卜

酬 群 : 醸 唖

m 韓

中 に 棘 T 品

く 号TttTUS IIISPLハY >

REG.  りnとUE  FEコC B内,9 7654 3210   RES.  υttLUE

D8843  距 000  00●● 0000 0000 0000  コ105も  H0040｀

m049  Ht10S1  00S0 0600 0●●● 000●  D0057  H0000

コ0050  H0000  00●● 0000 0●0● 000●  I10053  H0090

D0031  日0300  00●● ●●●● 00●0 0000  110059  H0000

m032  HU003  0●00 0●00 0つ0つ 0●0●  I10060  H0001

D1853  HOt100  0●●O OOO0 0000 0000  コ00もl  H0000

D0034  H1000  000● ●OCO ●●●0 ●●●●  コ00`2  H8800

コ,055  HOSt10  0000 0●●● 0000 00SO  D00`3  HC1000

件酬誰鰯 囲
( STRTU6 DISPLttY 〉

REG.  りnLUE  FEコC コn,3 7634 3210   REG.  UnLUE

D0049  Hじtl10  0●00 ●●00 00●0 ●000  D0036  H0002

DOtn4'  Htl'00  00●0 0●0● 0000 0000  110GS7  H000D

D3058  Ht1000  0●●● 0●●● 0つ0つ 0000  Dt1038  H0005

D0031  H1000  0S●● ●●●0 000● 0000  30059  H0000

コ0052  H0005  00●● 0●0● 0つ00 00●●  m060  H0000

11SC153  H0000  0●00 0000 0い0● 0●OC  D0061  H3008

コ003キ  H100B  00●● 0●0● ●0●● 0000  mOし 2

D0033  日1000  0●0● 00●● 00●0 0●00  110063

''EコIT'・

KEY IN SETUP コFtTn

P ~ 酔

て : 吉: 題
選

l 田莉 3 湾

く eTnTu6 DISPL由 Y 〉

PES.  t'凸とtlE  FEDC コ内'3 765キ Si10   REG.  U占LUE

B0048 …  ●●●0 ・。・。 。00● 0●●O  I1803も  Ht1002

コ004'  H0988  0●●● 00●0 000つ 0000  m057  H1000

30050  H0018  6●●● 00●O OOO0 0000  コ00Se  Hooo5

D0051  H1000  00●● 00●● ●●●● 0000  m05'  H8000

コ0052  Ht100S  O●●● 00●0 0つ●● 00●●  コ0060  H的000

D0053  H0000  00SG 00つ0 0" 0●00  E160`l  H5000

D00Sキ  H1080  00●● ●●●● 0000 00●O  Dt10 62  H0000

B8035  Hi Clltl  ●00● ●●00 00つ0 0中   Dむ0も3  日0000

ⅢEDIT"

KEY IN SETUP コRTn

田 田 □ □

(2)

!Ctti士II:既造:め:操作諄頼

(1)デ ータレジスタをモニタ後、エデイット
モードにし、カーソルを所定のレジスタ

にあわせ、設定します。

カーソルを所定のレジスタ

に合わせます。

□ □ □ □
(2)MCllヘ パラメータを書 き込みます。

回 □

- 2 7 -



TOSHlBA 4・′ギラメータ

4.8 ス タン ドアローンモー ドでのパラメータの設定

M C l lの パラメータは、G P l 1 0に て補助 R A Mエ リアに記録し、モニタ ・変更を

行い、再度M C l lに 記録で きます。また、J 3 1 0 0に てE X― P D S / D O Cを 使用 し
パラメータの記録 ・再生が可能な他、モニタ・変更もできます。
この際の操作手順を示 します。

( 1 ) M C l lが 位置決め完了中であることを確認の上、正面のP C / P R O G M Rスイッチを

P R O G M R側にします。また、T 2・ E X 1 0 0を
" H A L T "に

します。
2 )パ ラメータをプログラマにアップロードします。
3 )パ ラメータをモニタ ・変更します。

4 )パ ラメータをM C l l に ダウンロー ドします。

注意) 上記の表では、各パラメータのレジスタがデータレジスタの表現となっていますが、
これはT2・ E X 1 0 0の データレジスタの値ではありません。
GP l 1 0。 E X― P D S / D O Cで はE X 2 5 0 - 2 k Sタ イプとして扱います。

レジス タ 名称 設定範囲 備 考

基

本

パ

ラ

メ

ー

タ

D000・ D001 原 点座 標 -999999-999999 原点復帰完了時の座標

D002・ D003 据記メ王オフセット笹己 -999999-999999 原点復帰時のオフセッ ト量

D004・ D005 十ソフトリミット(CW) -999999-999999 CW方 向のソフ トオーバ トラベル

D006・ D007 ――ソフトィミット(CCW) -999999-999999 CCW方 向のソフ トオーバ トラベル

D008・D009 原点復帰速度 1-999999 原点復帰動作 時の移動凍摩

D010。 D011 最高速度 1-999999 指令値運転時 ・100%速 度の移動速度
D012・ D013 最低速度 1-999999 最低移動速度

D016 電子ギ ア分子 1-9999 モータ 1回 転当た りのパルス数

D017 電 子 ギ ア分 母 1-9999 モータ 1回 転当た りの移動量

D018 ハ
｀
ツクラッシユ中商互二 0-1000 (ハ

°
ルス)

D019 加速時間 0-2600 (0,01s) 最低速度から最高速度までの加速時間
０２０Ｄ 減速時間 0″-2600 (0。01s) 最高速度か ら最低速度 までの加速時 間

運

転

′ギ

フ

メ

|

タ

D024・ D025 指令位置データ -999999-999999 指令値運転時の移動量
D026・ D027 現在値変更用 -999999-999999 現在値データ変更時のレジスタ

D032・ D033 現在値モニタ用 -999999-999999 現在値モニタ用エリア
５３０Ｄ 動作 中ホ

°
イントNo 1-64 動作中のポイントNo

D037 MCエ ラーコード エラーを発生 したホ
°
イントNo.とエラーコード

D040・D041

D042・D043

↓
D166・D167

指令値 No. 1

指令値 No。2

↓

指令値 No . 6 4

,999999-999999

指令単位

自動歩進運転 ・ポイントNo指 定運転

にて、各ポイントNoに 対する指令値

を格納

D168

D169

↓
D231

速度 H o . 1

楚E】=  No.2

↓

楚ほ】近  No.64

1～ 100  (%) 自動歩進運転 ・ポイントNo指 定運転

にて、各ポイントNoに 対する移動

速度を格納

２３

２３

↓

２９

Ｄ

Ｄ

　
　
　

Ｄ

卜
｀
ウエルタイマ Ho.1

卜
｀
ウェルタイマ No.2

↓
卜
｀
ウェルタイマ No.64

0000-9999

(0.01SEC単位 )

自動歩進運転にて、各ポイントNoに

対するドウェルタイマを格納

-28-
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4.9 EX100か らのパ ラメータのモニタ ・設定

E X 1 0 0か ら直接 、各パラメータの値をモニタ ・設定できます。この際、マルチプレクサ

命令 ( F U N 0 0 3 )とデマルチプレクサ命令 ( F U N 0 0 4 )にて実行 します。ただし、E X 1 0 0の

M P Uモ ジュールはV e r 2 . 1以 降の製品をご使用 ください。

【使用例】
MCl lへ 指令値運転の指令値を書き込む場合

RW0 4 : R 0 4 FはON、 R0 4 EはOF F、 R0 4 D―R0 4 0は24 ( B I N )

【説明】

X0 5 0がONす ると、D1 0 0 , D 1 0 1に 格納されている指令値をMCl lに 書 き込み

ます。

YW0 3は付属データ設定レジスタですが、本命令の実行により、YW0 3の値が変更するのでは

なく、MCl l内 部の指令値が変更されます。

マルチプレクサ FUN003

表

現

一
引匡 A T→ W  〔n n〕 B  

→  C =ト ー  エラー出力

内

　

容

レジスタ A : M C l lに 書 き込みたいパラメータを格納 している先頭 レジスタを指定

nn     :書 き込みたいパラメータのワー ド長 を指定 (1～ 6 3 )し ます。

レジスタ B  : M C l l内 部 の転送先 ア ドレスと、特殊モジュール出力命令 としての起動

フラグを設定 します。

レジスタ C  : M C l lの 付属データ設定 レジスタと同 じレジスタを指定 します 。

例

一 一
恒 ⊃ 0 1 0 T →

W  〔1 6 〕 R W 0 0 → Y W 0 2 王 ト
ー ー エ ラ

ー
出 力

D 0 1 0か ら 16ワ ー ドのエリアに格納しているパラメータを、R00 0～R0 0 Dまでが示す

転送先に書 き込みます。 (MC l lは MP Uモ ジュールの右隣に装着)

RW 0 0にて、R0 0 F :必ずON、 R0 0 E :必ずOF F、 R0 0 0～R0 0 D :転送先の先頭内部ア ドレス

デマルチ プレク FUN004

表

現

―
l ~ A  

W→ T  〔n n〕  B  →  C }  
一  エ ラ ー 出 力

内

　

容

レジスタ A : M C l lの 現在値 レジスタと同 じレジスタを指定 します。

nn     : M C l lよ り読み込みたいパラメータのワー ド長 を指定 (1～ 6 3 )

レジスタ B i M C l l内 部 の転送元 ア ドレスと、特殊モジュール入力命令 としての起動

フラグを設定 します。

レジスタ C  :読 み込んだパ ラメータを格納する先頭 レジスタを指定 します。

例

一 一
[ ] W 0 1 W→

T  〔0 4〕 R W 0 1→ D 0 0 0王 ト
ー  エ ラ

ー
出 力

M C l lの パラメータにて、R 0 0 0～R 0 0 Dが示す内部アドレスから4ヮ ー ドのデータを読み

込み、D 0 0 0以 降に書 き込みます。 ( M C l lは M P Uモ ジュールの右隣に装着)

R W 0 0にて、R 0 0 F :必ず O N、 R 0 0 E :必ずO F F、 R 0 0 0～R 0 0 D :転送元の先頭内部ア ドレス
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4 . 1 0  T 2か らのパ ラメータのモニタ ・設定

T2か ら直接、各パラメータの値をモニタ ・設定できます。

入力命令 (READ)と 特殊モジュールデータ出力命令 (WRITE)

この際、特殊モジュールデータ

にて実行します。
◆

◆ モジ ュールデ ータ入 READ/FUN237

表

現
l ~ A  R E A D  B  →  Cコ ト

ー
 実行出力

内

　

容

レジスタ A  : M C l lの 現在値レジスタと同じレジスタを指定します。
レジスタ B  : M C l l内 部の転送先アドレスを設定 します。

最上位 ピットをONし ます。
レジスタB+1 :書 き込みたいパラメータのワード長を指定 (1～ 25 6 )し ます。
レジスタ C  :読み込んだパラメータを格納する先頭 レジスタを指定します。

例

l~XW001 READ RW000→ D0000ヨ ト
ー
 実行出力

MCllの パ ラメータにて、R口000が示す内部 ア ドレスからR口001が示すデータ長のデータ

を読込み、D000以 降に書 き込みます。 (MCllは MPUモ ジュールの右隣に装着 )

RW000にて、R000F:ON、 R0000～R000E:転 送先ア ドレス、RW001:転 送するレジスタ数

◆T2の レジスタ配置とMCl lの レジスタ配置について

T2に てMCl lの パラメータを特殊モジュールデータ入力命令/出 力命令にて授受を行う

場合、設定値などの借長データは上位ワードと下位ワードが逆になって転送されますので、
T2の プログラムにて上位ワードと下位ワードをデータ交換してください。

【使用例】 MCl lへ T2の データレジスタ (D0 0 0 1・D0 0 0 0 )の指定値を書き込む場合

D0000 MOV D0101抑 0001 MOV D0100

00024 MO V RW004‐ 00002 MOV  RW005H

D0100 WRITE RW004 -→ YW003

D 0 0 0 0の内容をD0 1 0 1へ、D0 0 0 1の内容 をD0 1 0 0へ転送 した後、WRI T E命令にてMC l lの

指定位置データに書き込みます。
RW0 0 4にてR0 0 4 0～R0 0 4 E :転送先アドレス

'24 '、
R0 0 4 F : O N / R W 0 0 5 :転 送ワー ド数

'2

０Ｘ０

０日
５

殊 モジ ュールデ ー タ出力命 WRITE/FUN238

表

現
l _ A  W R I T E  B  →  C ヨト

ー
実行出力

内

　

容

レジスタ A   : M C l lに 書 き込みたいパラメータを格納 している先頭 レジスタを指定
レジスタ B   : M C l l内 部の転送先ア ドレスを設定 します。

最上位 ビッ トをO Nし ます。

レジスタB + 1 :書 き込みたいパラメータのワー ド長を指定 ( 1～ 2 5 6 )し ます 。

レジスタ C   : M C l lの 付属 データ設定レジスタと同じレジスタを指定 します 。

例

{D0100 WRITE RW000→ YW002コ ト
ー
 実行 出力

D010か らRW001の示 す ワー ド長 のエ リアに格納 しているパ ラメータを、RW000が示す

内部 ア ドレスの転送先 に書 き込み ます 。 (MCllは CPUの 右 隣 に装着 した場合 )

R W 0 0 0にて、R000F : O N、 R000 0～R000 E :転送先アドレス、RW001 :転送するレジスタ数
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4.11 パ ラメータの内部 ア ドレスと内容

M C l lに は、下記のように各パラメータが内部アドレスに従い、格納されています。
E X 1 0 0の マルチプレクサ ・デマルチプレクサ命令のレジスタBの 内部アドレスまたは、
T 2の 特殊モジュール入出力命令 ( R E A D / W R I T E )のレジスタBの 内部アドレスは、下記の値

を指定 します。

β可害ほアト
゛
レス 名 称 設 密節 開 備 考

基

本

パ

ラ

メ

ー

タ

０
原点座標 -999999-999999 原点復帰完了時の座標

２ 揚記「ミオフセット基藍 -999999-999999 原点復帰時のオフセッ ト量
４ 十ソフトリミット(CW) -999999-999999 CW方 向のソフトオーバ トラベル
６ ―ソフトリミット(CCW) -999999-999999 CCW方 向のソフ トオーバ トラベル
８ 原点復帰速度 1-999999 原点復帰動作時の移動速度
０ 最高速度 1-999999 指令値運転時 ・100%速 度の移動速度
２

最低速度 1-999999 最低移動速度
６

電子ギア分子 1-9999 モータ1回 転当 りのモータのパルス数
７ 電子ギ ア分母 1-9999 モータ 1回 転当 りの移動量
８ ハ

｀
ツクラッシユ輸甫I 0″-1000 (ハ

°
ルス)

９
加速時間 0″-2600 (0。01s) 最低速度から最高速度 までの加速時間

０２ 減速時間 0-2600 (0。01s) 最高速度から最低速度までの加速時間

運

転

′ギ

フ

メ

|

タ

４２ 指令位置データ -999999-999999 指令値運転時の移動量
６２ 現在値変更用 -999999-999999 現在値データ変更時の レジスタ
２３ 現在値モニタ用 -999999-999999 現在値モニタ用エ リア
５３ 動作 「トホ

°
イントNo 1-64 動作 中のポイントNo

７３ MCエ ラーコート
や

エラーを発生 したポイントNo。とエチコード
4 0

4 2

4 4

↓
1 6 6

指令値

指令値

指令値

↓

指令値 ４

１

２

３

　
　
　

６

０

　

０

　

０

　

　

　

０

Ｎ

Ｎ

Ｎ

　

　

Ｎ

-999999-999999

指令単位

自動歩進運転 ・ポイントN o指 定運転
にて、各ポイントN oに 対する指令値

を格納

８

９

０

　

　

１

６

６

７

↓

３

１

　
１

１

　

　

２

速度 N o . 1

速度 H o。2

逆E月を  No。3

↓
琵E】=  No.64

1～ 100  (%) 自動歩進運転 ・ポイントNo指 定運転

にて、各ポイントNoに 対する移動
速度を格納

２

３

４

　

　

　

５

３

３

３

↓

９

２

２

２

　

　

　

２

卜
゛
ウェルタイマ Ho.1

ト
ド
ウエルタイマ 田o.2

卜
゛
ウエルタイマ No.3

↓

卜
｀
ウエルタイマ No.64

0000-9999

( 0 . 0 1 S E C単位 )

自動歩進運転にて、各ポイントN oに

対するドウェルタイマを格納
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TOSHIBA 4・ブギラメータ

1 2  E X 1 0 0か らのパラメータ設定プログラム例

【基本パラメータの書き込み】
EX 1 0 0か ら基本パラメータをMC l l 下記 プログラムを実行 します 。

ハ°ラメータ    Iと」Lり

書込み  実行

X051      R031

墾阜イRハ
°
ラメータ

内部 現在値

アト
｀
レス     入カエリア

K→W RW04_rEXWo2
D 0 4 0 に実行中のポイントN o 、

日 ↑ 00000  K→ W

に書 き込む場合、

内部

ント
｀
レス

内部

アト
゛
レス

R04F

作十揮巨テ―`タ

記任束≧レシ
｀
スタ

'°ヽラメータ  立上 り           内部

書込み  実行             アドレス

1卜引 トー引↑rl_ooo40 K→W RW04
X052      R032

◆X 0 5 2がO Nす ると、D 0 3 1・D 0 3 0 (指令値)と D 0 3 2 (速度)を M C l lに 書 き込みます。

【ポイントN o・ エラーコー ドのモニタ】
M C l lが 実行中のポイントN o・ エラーコー ドを常時モニタしたいとき、下記プログラム

を実行 します。

◆常時、 D042にエラーコードをモニタできます。

RW04

格納エリア

D000 T→ W〔 21〕 RW04 →  YW03

◆X 0 5 1がO Nす る

書 き込みます。

と、D000(原 点座標 )～ D020(減 速時間) までのパラメータをMCllに

【ポイントNo。 1の指令値 ・速度の設定】

ポイントNo指 定運転にて、ポイントNo。 1の運転パラメータを設定したい場合、下記
のプログラムを実行 します。
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TOSHIBA 4・パラメータ

1 3  T 2か らのパ ラメータ設定 プログラム例

【基本パラメータの書き込み】
T2か ら基本パラメータをMCl lに 書き込む場合、下記プログラムを実行します。

原点座標

T在とテ―゙タ

原点座標

上位ア―`タ

据記「記オフセット

F心とテ―`タ

D0102  XCHG

+ソフトリミット     ーソフトリミット

上位テ―`夕     下位ア―`タ

D0105 ‐ D0106  XCHG

最高速度   最低速度

」ュ心とテ―゙夕     T布拡テ―`タ

D0111 _rEI D0112  XCHG

―ソフトリミット

」とをとア―`タ

D0107

最低速度

上位テ ―゙

D0 1 1 3

立上り

実行

内部

ヌト
゛
レス

日 ↑

D0000  TMOV  〔021〕 ―→  D0100  _LE D0100  XCHC  D0101

揚記メ子オフセット    +ソフトリミット

上二在とテ―`夕     下位テ
S―
タ

D0103 王]―引EE D0104  XCHG

原点速度   原 点速度   最高速度

T位 テ ―`夕     上位テ ―`夕     下位テ一`タ

D0108  XCHG  D0109 :]1引匠: D0110  XCHG

ハ
°
ラメータ

書込み

X0051

◆X 0 0 5 1がO Nす ると、D 0 0 0 0 (原点座標 )～ D 0 0 2 0 (減速時間)ま でのパラメータを

M C l lに 書 き込 みます 。D 0 0 0 0～D 0 0 2 0の借長データの内容はD 0 1 0 0～D 0 1 2 0にて上位テ―゙タ

と下位テ―`夕のデータ交換 を実施 してい ます。
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【ポイントN o。 1の指令値 ・速度の設定】

ポイントN o指 定運転にて、ポイントN o . 1の 運転パラメータを設定したい場合、下記

のプログラムを実行 します。

'°ヽラメータ    昼I_Lり

書込み  実行

X052

引 トー引↑

指令値

格納エリア

可子をとテ―゙タ

D0030

00040

MCllメ再

ワークエリア

D0100

MCll用

ワークエリア

内部

ヌト
ド
レス

指令値

格納エリア

上位データ

MCllデ羽

ワークエリア

転送テ
や―タ

布ヨ究文      R004F

内部

アト
｀
レス

付属テ―`タ

記出気己レシ
｀
スタ

現在値

入カエリア

10003  MOV  RW005:]「 引匠:XW002  READ

◆常時、D040に実行中のポイン卜No、 D0042に エラーコードをモニタできます。

MOV  D0101_rED0031  MOV D0100

MOV  RW004_rE00oo2  MOV  RW005ここ}一〈

内部

アト
｀
レス

WRITE  RW004

内部

アト
｀
レス

付属テ―`タ

記比気こレシ
｀
スタ

―→  YW003

内部   ホ
°
イントNo

ント
Sレ
ス    エラーコート

や

RW004  -→  D0040

転送テ―`タ

術ヨ変え      R004F

100168  MOV  RW004_rE00ool  Mo V  RW005:]一 〈

移動速度

親1エリア

D0032  WRITE  RW004  -→  YW003

◆X00 5 2がONす ると、D0 0 3 1・D0 0 3 0 (指令値)と D0 0 3 2 (速度)を MC l lに 書 き込みます。

【ポイントNo・ エラーコー ドのモニタ】

MCl lが 実行中のポイントNo・ エラーコー ドを常時モニタしたいとき、下記プログラム

を実行 します。

内部

アト
｀
レス

00035  MOV  RW00

転送テ―`タ

個数
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TOSHlBA

4 . 1 4  R O Mへ の保存 ・外部保存 の方法

(1)MCl lに 内蔵 しているEEPROMへ の書込み方法

MCllは 、電源投入時に内蔵 しているEEPROMの パラメータをRAMに 読み出して、

動作 します 。このため、プログラマを使用 してパラメータを変更 した後は、必ず電源 を切る

前 に、EEPROMに パ ラメータを書 き込んで ください。

以下にその書 き込み手順 を示 します。

(1)MCl lの モー ド切替スイッチをPROGMR側 にします 。

(2)T2・ EX100の 運転切替スイッチをHALTに します。

(3)プ ログラマをMCllの プログラマ接続 コネクタに接続 します。

(4)EEP R O Mに 書込み ます 。

【GP l 1 0の キー操作】

□ □ □ □ □
( 2 )外 部 メモ リヘの記録 。再生

MC l lの パラメータをカセ ットテープ ・フロッピディスクに記録 ・再生で きます 。

以下にそのキー操作 を示 します。

4・′ギラメータ

媒  体 周辺  装置 動 作 キ ー 操 作

カセ ット

テープ

G P l 1 0 再生
C M T □ □

記録
6 □ □

照合
CMT    □

フロ ッピ

デ イス ク

G P l l

+

FDDl10

０
記録

MCll

↓
F D

SFT  + 匡FDコ …………

2  匝王王ヨ………………
F Dモ ー ドにします。

REC O D Eコマンドを選択

Aド ライプを選択

ファイル名を入力し

記録を実行

E X E     

‐ ― ― ― ― ― ― ‐ ― ― ―

[ ファイル名]

再生

HCll

↑
F D

3

一―F Dモ ー ドにします。

―― L O A Dコマン ドを選択

一―Aド ライプを選択

E X E   こ≧洛
ル名選択

∨
/
△

照合
+    FD

E X E  

― ― ― ―

一―F D モ ー ドにします。

一―COMPAREコX7ン ド選択

‐一 A ドライプを選択

E X E   こ≧格
ル名選択

0  □
十 一_

V △ E X E
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5。 入出力の割付

1軸 位置決めモジュール

MCllを T2・ EX100に 装着 します と、入出カエ リアをX+Y4W占 有 します。

左図の配置におけるプログラマの入出力割付表示

く 1/O CARD LAYOUT 〉
――――UNIT 常0-―――      ――――UNIT 科1-―――

SLOT     1/O         SLOT     1/0
□O   E  CPU  ]       00   [       ]
01   [ X+Y04W]く←3    01   [       ]
02  [ X  01W]      02  [       ]
□3   [ Y  01W]       03   [       ]

上記例では、XW00・XW01・YW02・YW03のエリアを使用 します。

に割 り付 け られた内容 は、以下 の

ワ ー ド B I T 掠名 容内

XWn

Ｆ

Ｅ

Ｄ

Ｃ

Ｂ

Ａ

９

８

パルス出力中フラグ

位置決め完了フラグ

原点復帰完了フラグ

データサインピット

オーバライド受付完了

PROGMR/PCモー ドフラ

BIN/BCDフ ラグ

エ ラー発 生 フ ラグ

0:パ ルス出力無 し   1:パ ルス出力中

0:位 置決め未完了   1:位 置決め完了

0:原 点復帰未完了   1:原 点復帰完了

0:現 在値は
"+' 
  1:現 在値は

'一 "

0:オ ーパライド受付未 1:オ ーパライド受付完

0:プ ログラマ運転可  1:EX100運 転可

0:BINデ ータモー ド 1:BCDデ ータモー ド

0:エ ラー無 し    1:エ ラー発生

7 ～ 4

3 ～ 0

現在値データ
ー999999-999999

B I N / B C D データ

BI∬//BCD    1 65//1 05

1  6 4 / 1 0 4

1 6 3 / 1 0 3

1 6 2 / 1 0 2

1 6 1 / 1 0 1

1 6 °/ 1 0 °

XWnⅢl

F ～ C

B ～ 8

7 ～ 4

3 ～ 0

YWn+2

F ～ C

B ～ 8

7 ～ 4

3 ～ 0

付属データ

B I N / B C Dデータ

1 6 百/ 1 0 3

1 6 2 / 1 0 2

1 6 1 / 1 0 1

1 6 0 / 1 0 °

ポイントNo指定 :ポ イントNo

自動歩進運転  :開始ポイントNo

手動 ・オー'ヽ
゛
ライド :速度

指定値運転   :指定値

YWn+3

4～ 2

Ｆ

Ｅ

Ｄ

Ｃ

Ｂ

Ａ

９

８

７

６

５

１

０

非常停止指令

停止指令

手動動作指令

自動スタート指令

指令値運転モード

原点復帰モー ド

自動歩進運転モー ド

オーバライト指令

絶対/相 対座標切換え

移動方向CW/ C C W切換え

胡雪々予布巨テ―゙夕・YWn+2/ハ
｀
ッファ

未使用

現在値変更モード
エラーリセット

0:非 常停止      1:通 常動作時

0:動 作時      1:減 速停止

1:手 動動作中

原点復帰・指令値。自動歩進・ホ
°
イントNo運転開始時ON

l:指 令値運転時

1:原 点復帰時
1:自 動歩進運転時
1:オ ーバライト開始時

0:絶 対座標      1:相 対座標

OiCW方 向     liCCW方 向

0:YWn+2を 使用   1:指 定値パッファ使用

1:現 在値変真時

0:通 常        1:エ ラーリセット
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l  T 2に おける入出力の割付

T 2の 基本ユニットにてC P Uモ ジュールの右隣にM C l lモ ジュールを装着 した場合の

入出カエリアの割付状態を示 します。

M C l l

電源 モジ ュール

テ
｀
ハ
｀
イスα)アト
｀
レス 称名 容内

X 0 0 0 F

X 0 0 0 E

X 0 0 0 D

X 0 0 0 C

X 0 0 0 B

X 0 0 0 A

X 0 0 0 9

X 0 0 0 8

パルス出力中フラグ

位置決め完了 フラグ

原点復帰完了 フラグ

データサインピッ ト

オーバライ ド受付完了

P R O G M R / P Cモードフラグ

BI∬/BC Dフラグ
エラー発生フラグ

M C l lが パルスを出力中は、X00 0 Fは ON

位置決め完了状態にてX00 0 Eは ON

原点復帰完了状態にてX00 0 Dは ON

現在値データが
' 一'状 態にてX0 0 0 Cは ON

オーバライド指令受付完了時にX00 0 Bは ON

M C l l正 面のSWが PC側 操作可能にてON

M C l lの 設定 SWが BC Dデ ータ状態にてON

M C l lが エラー状態にてX00 0 8は ON

X0007 - X0000

X W 0 0 1

現在値データ
ー999999-999999

X W 0 0 0 1が 現在値の下位 1ワ ー ドデータを表示
し、XW0 0 0 0の 下位 8ビ ット (X 0 0 0 7～X0 0 0 0 )

が現在値の上位データを表示 します。
Y W 0 0 2 付属 デー タ

0 ～ 9999

ポイントNo、 指定値 、速度等のデータを指定

Y 0 0 3 F

Y 0 0 3 E

Y 0 0 3 D

Y 0 0 3 C

Y 0 0 3 B

Y 0 0 3 A

Y 0 0 3 9

Y 0 0 3 8

Y 0 0 3 7

Y 0 0 3 6

Y 0 0 3 5

Y0034 - Y0032

Y 0 0 3 1

Y 0 0 3 0

非常停止指令

停止指令

手動動作指令

自動スタート指令

指令値運転モード

原点復帰モー ド

自動歩進運転モー ド

オーバライト指令

絶対/相 対座標切換え

移動方向CW/CCW切換え

謝雪有)綿宣テ―`夕・YWnⅢ2/ハ
｀
ッファ

未使用

現在値変更モー ド
エラーリセット

常時はY003Fを ONし 、非常停止時にOFF

動作 を停止したいとき、Y003Eを ON

手動動作実行中は、Y003Dを ON状 態にする

原点復帰動作等を実行する時、Y003Cを ON

指令値運転モードにてY003Bを ON

原点復帰モー ドにてY003Aを ON

自動歩進運転モー ドにてY0039を ON

動作中速度を変更 したいときY0038を ON

各動作での指令値を相対座標データとする時 ON

手動 ・指令値運転にてCCW方 向に移動する時ON

指令値運転にて指令値バッファを使用時 ON

現在値変更モードにてY0031を いON

MCllを エラーリセット時にY0030を ON
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6.運 転

パ ラメータを設定後 、MCllに よる運転 を行います。この際、MCllは プログラマから

の運転 と、T2・ EX100か らの運転ができます。

プログラマ より運転するには、MCllの 正面パネルのモー ドスイッチをPROGMR側にして、

実行 します 。また、T2・ EX100よ り運転するには、モー ドスイッチをPC側に します 。

6。 1 プログラマからの運転

MCll表 面のモー ドスイッチをPROGMR側にします。これにより、T2・ EX100か らの

操作は全て受付 られ ませんので、ご注意 ください。

プログラマから指令 を与える場合 、以下の条件が必要です。

(1)MCl lが 位置決め完了状態である。

(2)エ ラーが発生 していない 。

(3)各 パ ラメータ値の範囲 ・大小関係が正 しい。

も    【動作手順】

(1)MCl lに プIPグラマを接続 し、D032～ D036を モニタします。

(2)下 記対応表 に従い、各データをMCllに 書 き込みます。

(3)RUNコ マ ンド (CHTL8 1 )に て、実行 します。

(4)減 速停止 したい ときは、HALTコ マ ンド (CNTL8 0 )を実行 します。

運転動作 とデータレジスタの内容

レジス タ

動 作

D 0 3 3 D 0 3 4 D 0 3 5 D 0 3 6

ABS/1NC才 旨 コマ ン ド付属 データ コマ ン ドN o CW/CCWり'阿前

原点復帰動作

ポイントNo指定運転 0 / 1 ポイントNo。 (1～64)
２

自動 歩進 運転 0 / 1 ポイ ン トNo。 (1～64) ３

指定値運転 0 / 1 ４

手動動作 動作速度   (1～100)
５ 0 / 1

【G P l 1 0に よる原点復帰の操作例】

( 1 ) M C l lに プログラマを接続 し、モー ドスイッチをP R O G M R側にします。

( 2 )プ ロックモニタにて、D 0 3 2以降をモニタします。

田 □ □ □ □ □
(3)エ ディットモー ドにし、カーソルをD035に合わせます。

□ ▽ ▽ ▽
(4)原 点復帰コマンドNoを 1に セットします。

□ □ □ □ 日
( 5 )原 点復帰 を実行 します。

□ □ □ □ □
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6.2 T2・ EX100か らの運転

M C l l表 面のモー ドスイッチをPC側にします。

T2・ EX 1 0 0か ら指令を与える場合、以下の条件が必要です。

(1) M C l lが 位置決め完了状態である。

(2)エ ラーが発生 していない。

(3)各 パラメータ値の範囲 ・大小関係が正しい。

1 : O N   O : O F F   一 : O N / O F Fい ずれも可
0 1 : O N / O F Fに て移動方向が変わります。

【注意】

原点復帰動作 ・ポイントN o指 定運転 ・自動歩進運転 ・指定値運転 ・現在値変更の各動作
は、自動スター ト指令信号の立ち上がりにて実行 し、自動スタート指令信号がO N状 態で

は、位置決め完了信号がO F Fと なります。T 2・ E X 1 0 0の プログラムでは、自動ス

ター ト指令信号は、位置決め完了信号にてO F Fし 、次の位置決め完了信号の立ち上がり

にてM C l lの 動作完了を検知 して ください。

各動作に対するT2・ EX100か らMCllに 与える指令の内容は、下記の通りです。

E X 1 0 0

か らの

操作指令

動作内容

Y Wn+2 Y Wrn+3

付属データ

Ｆ Ｅ Ｄ Ｃ Ｂ Ａ ９ ８ ７ ６ ５
1

０

非

常

停

止

停

止

手

動

動

作

指

令

自

動

ス

タ

ー

ト

指

令

指

令

値

運

転

モ

ー

ド

原

点

復

帰

モ
ー

ド

自

動

歩

進

運

転

モ
ー

ド

オ

ー

バ

ラ

イ

ド

指

令

絶

対

／

相

対

座

標

切

換

移

動

方

向

切

換

指

令

値

デ

ー

タ

切

換

現

在

値

変

更

エ

ラ

ー

リ

セ

ツ
　
ト

非常停止
０

停 止 1

手動動作  :岩協
動作速度 1

０
1

０ ０

1～100(%) 1
０
1

０

原点復帰動作 1
０ ０ ０ ０ ０

ポイン トN o . 絶 対

指宇導 転    相 対

動作ホ
°
イント

No,(1-64)

1
０ ０ ０ ０ ０ ０ ０

1 ０ ０ ０ ０ ０ ０

自動歩進運転  絶対

相対

動作開始

ホ
°
イントNo,

1
０ ０ ０ ０ ０ ０

1
０ ０ ０ ０ ０

指定値運転   絶対

(YWn+24竜メ1)   オロカ寸

指令値

(0-9999)

1 ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０

1 ０ ０ 1 ０ ０ Ｏ ０ ０

指定値運転   絶対

(ハ
｀
ッファ在楚メ1)  オロカ寸

1
０ ０

1
０ ０ ０ ０

1
０ ０

1
０ ０ ０

オーバ ライ ド指令 動作速度 1 ０

エラー リセ ット 1 1

現在値変更 1
０ ０

1

- 3 9 -



TOSHlBA 7・原点線帰

7.原 点復帰

電源投入時、非常停止実行時、エラー発生時は、原点復帰完了フ

す。原点復帰動作を実行 しますと、原点復帰完了フラグは
'  
1 "

原点復帰完了フラグのO N / O F Fに より、M C l lは 以下のよ

原 点復帰完 了 フラグ ０ 原 点復帰牟 了 フラグ ０
1

動

　

作

原点復帰動作 ○ ○
動

　

作

自動歩進運転 Ｘ ○

手動動作 ○ ○ ポイントNo指 定運転 × ○

指令値運転 (相対座標 ) ○ ○ ソフ トリミッ ト機能 ○

指令値運転 (絶対座標 ) × ○ 現在値変更機能 ○ ○

【表の意味】 0 : O N、 1 : O F F、 ○ :実行可能、X :実 行不可能、一 :無効

M C l lは 、基本的に、原点復帰後の動作を原則としていますが、原点復帰を使用できない

場合は、指令値運転 (相対座標)と 現在値変更機能を活用 してください。

原点復帰動作順序

原点復帰動作は、以下の 3段 階の動作を連続して実行します。

( 1 )原 点 L S - O N方 向移動  M C l lの 設定 S Wの 3 (原 点 L S - O N方 向)の 示す

方向に原点復帰速度にて移動 し、原点 L Sを O Nす ると

減速停止します。

( 2 )原 点 L S - O F F方 向移動 M C l lの 設定 S Wの 4 (原 点 L S - O F F方 向)の 示す

方向に最低速度にて移動 します。この時、M C l lの

設定 S Wの 2 ( Z相 パルス使用)に より、L Sを O F F

後、直ちに停止するか、O F F後 の最初のZ相 パルスにて

停止するか、選択されます。

( 3 )原 点オフセット移動    O F F方 向移動後、パラメータの原点オフセット量だけ

原点復帰速度にて移動します。移動後、その現在値を

原点座標の値にセットします。

【原点復帰動作時のタイムチャー ト例】

原点復帰モー ド ( Y W nキ3 - A }

自動スター ト  ( Y W nⅢ3 - C )

パルス出力中  ( X W n  ―F )

原点 L S入 力

Z相 パルス入力

位置決め完了  ( X W n  ―E )

原点復帰完了  (XWn ―D)

原点復帰速度

移動速度        
最低速

偏差 カウンタクリア出力

ラグは
' 0 "と

なっていま

にな ります。

うに、動作が異な ります 。

一／

- 4 0 -
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7 . 2  原点復帰方向の選択

原点復帰の移動方向は、M C l lの 内部 S Wに より、設定されます。この時、S Wの

組み合わせにより、以下の 4通 りの方向を選択できます。

7・原点線帰

( 1 ) 【 S W 3 : O F F  原点 L S - O N 方 向

【S W 4 : O F F  原点 L S - O F F 方 向

原点復帰開始時、C W方 向へ原点復帰

次に、C W方 向へ最低速度にて移動 し

(2) 【S W 3 : O N   原点 L S - O N方 向

【S W 4 : O F F  原点 L S - O F F方 向

原点復帰開始時、C C W方 向へ原点復

次に、C W方 向へ最低速度にて戻 り、

(3) 【S W 3 : O F F  原点L S - O N方 向

【S W 4 : O N   原点L S - O F F方 向

原点復帰開始時、CW方 向へ原点復帰

次に、CCW方 向へ最低速度にて戻 り

(4) 【S W 3 : O N   原点L S - O N方 向

【S W 4 : O N   原点L S - O F F方 向

C W  】
C W  】

速度にて移動し、LSが O Nし たら停止します。

、LSが O F Fし たら停止し、原点とします。

Z L S       i         l

CC門                  

拐試

::!;!忌
督岳』岳室塑
:   cw

開始                原点

C C W 】

C W  】

帰速度 にて移動 し、LSが ONし たら停止 します。

LSが OFFし たら停止 し、原点 とします。

z L S  1    1

CCW                                    CW

原点 開始

C W  】
C C W 】

速度にて移動 し、 L Sが O Nし た ら停止 します。

、 L Sが O F Fし たら停止 し、原点 とします。

Z L S           l   l

ccw     r//ノ

"塑量』玉二星査己差量ど圭_)__||、

ドh    cw
開 始 原 点

C C W 】

C C W 】

原点復帰開始時、C C W方 向へ原点復帰速度にて移動 し、L Sが O Nし たら停止 します。

次に、C C W方 向へ最低速度にて移動し、L Sが O F Fし たら停止 し、原点とします。

ZLS       i           l

原点復帰時 に、 Z L

し続 ける必要があ り

点L S             原点

Sが O Nし た後 、原点復帰速度から停止する

ますので、Z L S用 の ドグの長さにご注意 く

開始

までの間 、 Z L S は O N

だ さい 。

- 4 1 -



TOSHlBA 7・原点復帰

7 . 3  Z相 パルス使用選択

原点復帰動作にて、原点の基準を決定する際、Z相 パルスを使用する方法と、使用 しない

方法があります。この選択は、MCl lに 内蔵されているモ
ードスイッチの2番 のON / O F F

により行V まヽす。

(1 ) Z相 パルス使用モード (SW 2 : O F F )
Z相 パルスを使用する場合、原点 LS- O F F方 向の移動は、原点LSが OF Fし て、

最初に検知 した Z相 パルスが立ち上がったとき停止 し、偏差カウンタクリア出力を 10m

O Nし ます。

サーポモータ使用時には、本モー ドを選択 します。

1 
最低速度

移動速度

原点 L S

Zオロパルス

偏差カウンタクリア出力

移動速度

原点 L S

|  |

( 2 ) Z相 パルス不使用モー ド (SW 2 : O N )

Z相 パルス未使用の場合は、原点 LS- O F F方 向の移動は、原点 LSが OF Fに なった時、

停止 します。このとき、偏差カウンタクリア出力は、ONし ません。

ステッピングモータの使用時に選択 します。

｀

ド
→片~ ~丁 最低速度

|

原点オフセット移動

原点復帰動作では、原点 L S - O F F方 向の移動完了後、基本パラメ
ータの原点オフセット量

に設定されている値だけ相対的に移動 し、停止 します。この停止位置の現在値を原点座標の

値にセット後、原点復帰動作 を完了し、原点復帰完了フラグをO Nし ます。

原点オフセツト量が
' 0 "の

時は、この動作は実行しないで、原点復帰動作を完了 します。

原点復帰速度 
―

最低速度 
一

移動速度

偏差カウンタクリア出力

原 点

原点 LS-ON方 向移動

原点オフセッ ト移動

-42-
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TOSHlBA 7・原点復帰

5  T 2の プログラム例

原点復帰動作のサンプルプログラムを示 します。 ( X W 0 0 0～Y W 0 0 3に割付た状態にて)

' 一          原点復帰
)グ          モー ド

〕8                       Y003A

'一   停止     スター ト
〉グ   指令     指令

D8       Y003E          Y003C

f生=非イユーーく 汁

(5)原 点復帰を実行 します。

□ □ □ □ □

原点復帰モー ド

の選択

指令パルス化

原点復帰動作開始

指令

注意 :ス ター ト指令 (Y0 0 3 C )は、上記のように位置決め完了信号 (X0 0 0 E )及び、
エラーフラグ (X0 0 0 8 )・停止指令 (Y0 0 3 E )と必ずインターロックして下さい。

また、 1ス キャンONの ようなパルス信号は、MCl lは 受け付けない時があります
ので、使用 しないでください。

7.6  G P l 1 0に よる操作例

原点復帰動作の操作例を示 します。

(1) M C l lに プログラマを接続 し、モー ドスイッチをPRO G M R側にします。

(2)プ ロックモニタにて、D00 3 2以降をモニタします。

田 □ □ □ □
( 3 )エ ディットモー ドに し、カーソルをD0035に合 わせます。

回 ▽ ▽ ▽
(4)原 点復帰コマンドNoを 1に セットします。

□ □ □ □ 日

-43-
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8.ポ イントNo。 指定運転

M C l lに 設定された運転パラメータのポイントNo.を 指定し、格納されている指令値 ・

動作速度に従い、定量送 りを実行 します。

絶対/相 対切換え指令 (YW nキ3- 7 )に より、指令値を絶対座標/相 対座標として扱えます。

下記、運転パラメータが格納されている場合を説明します。

ポ イ ン トN o . 動作 速度 指 令 宿 卜
｀
ウェれ,イマ

４

１

２

３

４

５

・

・

６

5 0

7 0

0 0

2 5

0 0

8 0

5 0 0 0

0

1 0 0 0 0

3 0 0 0
- 5 0 0 0

2 0 0 0

5 0

1 0 0

3 0 0

9 9 9 9

3

9 9 9 9

1  絶対座標モードでの動作

指令値の値 を絶対座標のデータとして扱います。

上記表にてポイントNo. 1の 動作の例を示 します。

動作 :開始点 (2 0 0 0 )から完了点 (50 0 0 )へ、移動 します。

5 0 % )

現在値    2 0 0 0 (開始点)

8。 2 相対座標モー ドでの動作

5000(位 置決め完了)

指令値の値 を相対座標のデータとして扱います。

上記表にてポイントN o . 1の動作の例を示 します。

動作 :開始点 ( 2 0 0 0 )から完了点 ( 7 0 0 0 )へ、移動 します。

5 0 % )

現在値 2000(開 始点) 7000(位 置決め完了 )

動作速度

(最高速度 X

動作速度

(最高速度×
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3  動作 タイムチャー ト

ポイントN o指 定運転のタイムチャー トを示 します。

ポイン トN o (YWnⅢ2)

相対/絶 対切換指令 (YW n + 3 - 7 )

自動スター ト指令 (Y W n + 3 - C )

パルス出力 中

位置決め完了

Ｆ
一

Ｅ
一

ｎ

　

　

　

ｎ

Ｗ

　

　

門

Ｘ

　

　

Ｘ

移動速度

T 2に よる

ポイン トN

プログラム例

o指 定運転のプログラム例を示 します。 ( X‖0 0 0～Y W 0 0 3に割付た状態にて)

テ中―                     ホ
°
イントHo立置決 め   工 号

フラグ毛了     フラグ

R0002X000E       X0008

引 卜 判ィ 土 _ _ _ く >
相対/

絶対切換

Y0037- ― 一 ― ― く 汁
立」とリ   ホ

°
イントHo      M C l l     運転

出カ    テ―゙夕     付属 データ  フラグ

R0004

引  

↑

 | 一

一 一 一 ―

J二 二  

D 0 0 0 0   M O V   Y W 0 0 2  

E 二 十

一 ― ―

(   汁

スター ト位置決め  エラー   停止

指令完了    フラグ   指令

Y003CX000E       X0008       Y003E

J 卜 斗 十 _ 日 生 _ く 片

注意 :ス ター ト指令 ( Y 0 0 3 C )は、上記のように位置決め完了信号 ( X 0 0 0 E )及び、
エラーフラグ ( X 0 0 0 8 )・停止指令 ( Y 0 0 3 E )と必ずインターロックして下さい。
また、 1ス キャンO Nの ようなパルス信号は、M C l lは 受け付けない時があります
ので、使用 しないでください。

ホ
°
イントNo.指定運転

実行条件

ホ
°
イントNo.を

付属データに設定

位置決め動作開始

指令

- 4 5 -



TOSHlBA 8.ポイントNo。指定運転

8.5 CPl10に よる操作例

G P l 1 0か らのポイン トNo指 定運転の操作手順 を示 します。

(1 ) M C l lに プログラマを接続 し、モー ドスイッチをPR O G M R側にします。

(2 )プ ロックモニタにて、D0 3 2以降をモニタします。

田 □ □ □ □
(3)エ ディットモー ドに し、カーソルをD033に合わせます。

回 ▽
(4)相 対座標移動のときはD033を

"1"に
、絶対座標移動のときは

'0"に
します。

□ □ □ / □ 日
(5)D034に ポイントNoを 指定 し、MCllに 書 き込み ます。

□ □ □
(6)D035に

"2"を
指定 し、MCllに 書 き込みます。

□ □ □ □ 日
(6)ポ イン トNo指 定運転 を実行 します。

回 □ □ □ □

- 4 6 -
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9。 自動歩進運転

【移動順序】

現在値

卜
｀
ウェルタイマ

9。 2 相対座標モードの運転

指令値を相対座標のデータとして扱います。

【ポイントNo . 1からの動作の例】

ポイン トN oを 指定 し、自動歩進運転 を実行すると、M C l lに 格納されている各 ポイント

の運転パラメータ (指令値 ・送 り速度 ・ドウェルタイマ)に 従い、指定ポイン トN oか ら

自動歩進終了指定のあるポイントN oま で自動的に実行 します。

終了ポイン トは、 ドウェルタイマの値が
" 9 9 9 9 "と

設定されているポイントです。

ポイン トN o 6 4を 用いて、自動歩進 を実行するときは、必ず ドウェルタイマを
" 9 9 9 9 "

に設定 して下さい。
パ ラ メー タの

ポ イ ン トN o . 動作 速摩 指今値 卜
゛
,ヱL,イ マ

４

１

　
２

３

４

　
５

　

　

６

5 0

7 0

0 0

2 5

0 0

8 0

5 0 0 0

0

1 0 0 0 0

3 0 0 0
- 5 0 0 0

2 0 0 0

5 0

1 0 0

3 0 0

9 9 9 9

3

9 9 9 9

絶対座標モー ドの運転

指令値を絶対座標のデータとして扱います。

【ポイントN o . 1か らの動作の例】

Nol

開始位置 →  5 0 0 0

0,5sec

No2    No3

→  0  →

lsec

10000

30sec

No4

-,  3000 (終了 )

Nolの移動

最高移動速度

Nolの移動

No4の移動 最高移動速度

開始位置 (2000)7000

【移動順序】

現在値   開始位置

卜
｀
ウエルタイマ

Nol

―→  7000

0.5sec

No2

-,  7000

lsec

17000      20000 座標

No3        No4

→  17000 →  20000(終 了 )

3sec

- 4 7 -
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9.3 動作 タイムチャー ト

(1)MCllの モー ドスイッチを

(2)位 置決め完了中がONに て、

O N し ます。

ポイン トN o (YWn+2)

P C側 にします。

自動歩進運転モードをONし た後、スタート指令を

マイ〃エ門
一

‐
‐
‐／／
ん
十
３
８
Ｌ

相対/絶 対切換え (Y W n + 3 - 7 )

自動歩進運転モー ド(Yt t n + 3 - 9 )

自動スター ト指令 (Y W n + 3 - C )

パルス出力中   ( X W n  ―F)

位置決め完了   ( X W n  ―E)

移動速度

ト

ト
　

ト

０３

　

　

　

一
　

　

Ｃ

行

　

↑

置

了

００

的妙
』〕帥」岬四‐‐臨‐絶対脚口‐歩進ド瀑Ｐ躍用ビＬ艦闘日

9,4

て)

自動歩進運転

実行条件作成

O F F :絶 対

O N  :相対

付属 データに

開始 ポイント

Noを 設定

自動歩進運転の最後↑
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転

一

運

一

進

一

歩

一

動

一

自

一
上

９

一

TOSH:BA

9.5 CPl10に よる操作例

( 1 ) M C l lに プログラマを接続 し、モー ドスイッチをP R O C M R側にします。

( 2 )プ ロックモニタにて、D 0 0 3 2以降をモニタします。

田 □ □ □ □
( 3 )エ ディットモー ドに し、カーソルをD0033に合わせます。

□ ▽
(4)相 対座標移動のときはD0033を

"1"に
、絶対座標移動のときは

"0"に
します。

□ □ □ /□ 日
( 5 ) D 0 3 4に ポイントN oを 指定 します。

□ □ □
( 6 ) D 0 3 5に

'3"を
指定 し、MCllに 書 き込みます。

□ □ □ 回 日
(7)自 動歩進運転を実行 します。

□ □ □ □ □

- 4 9 -



TOSHlBA 10。指定値運転

10。 指定値運転

指令値 をMC l lに 与え、指令値運転 を実行すると、与 えられた移動 を 1回 実行 します。

T2・ E X 1 0 0か ら指令値 を与える方法は、付属データ(Y W nキ2 )を使用する方法 と、内部パ

ラメータ (2 4・2 5 )へ 直接書 き込む方法があります。

送 り速度は、最高移動速度 となります。

1 絶対座標 モー ドの指令値運転

指令値 を絶対座標のデータとして扱います。

指令値が70 0 0の場合 の移動例

2000 7000

2  相対座標モー ドの指令値運転

指令値を相対座標のデータとして扱います。

指令値が700 0の場合の移動例

０

０

2000

1 0。 3  指令値の範囲

10,4 指令値運転の動作 タイムチャー ト

9000

指令値

移動方向

(ハ
｀
ッフアメモリ・YWn+2)

(YWn+3-6)

相対/絶 対切換え (Y W n + 3 - 7 )

指令値運転モー ド (YW nキ3- B )

自動スター ト指令  (Y W n + 3 - C )

パルス出力中   ( X t t n  ―F)

位置決め完了

最高移動速度

付属データ

( Y W 0 0 2 )

内部パ ラメータ

2 4 ・ 2 5

T 2 か ら操 作 0-9999 -999999-999999

フ
°
ロク
゛
ラマか ら操作 -999999-999999

移動速度

(XWn  ―E)
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TOSHlBA 10・指定値運転

1 0 . 5  T 2の 指令値運転のプログラム例 ( X W 0 0 0～Y W 0 0 3に割付た状態にて)

付属データの指令値を使用する場合について示 します。

位置決め 指令値

完 了 運転

移動方向

Y0036

相対/
絶対切換

立上り M C l l

実行 指令値 付属データ

D0003  MOV  YW002

内部パッファメモリの指令値を使用するときは、上記回路にて、回路番号 4

の回路を、下記のように変更します。

ル

卜

卜

ト

片

汁

狗

値

　

３Ｂ
‐
‐
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
０

ッ

令

転

００
　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

０

バ

X000E                         Y003B

引       卜

内部

ア ドレス

指令値運転

実行条件作成

O F F

O N

付属データに

指令値を設定

指令値運転

を実行

対

対

絶

相

降に
属
Ｈ
日
‐
‐
‐
‐
‐
―
―
―
―
Ｉ
Ｒｗ
欄

立上 り

実行

転送

ワー ド数

R002F

YWn+2/

ハ
゛
ッファ七口】終
Y0035

2:転 送先アドレス (24)/R002F:ON、 RW003:転 送ワード数
ファメモ リを使用するときは、移動方向指令 (Y0036)は使用 しません。

- 5 1 -



転

一

運

一

値

一

片
疋

一

悔
綱

Ａ
Ｈ
ＶTOSHlBA

田 □ □ [ 三二i 二] ・[ E E I : ]す。□

1 0。 6  G P l 1 0 A P 2に よる操作例

( 1 ) M C l lに プログラマを接続 し、モー ドスイッチをP R O G M R側にします。

( 2 )プ ロックモニタにて、D 0 0 0 0以降を倍長モニタし、エアットモードにしま

(3)D0000・ D0001・D0010。D0011を0に 設定 しMCllに 書 き込みます。

□ 日 ▽ ▽ ▽ ▽

す

します。　　　　　　　　一巾中一　　　　　　　　　　　“

卜

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

０

”　
　
□

日
オ▽
　
　
　
す。同

□
串▽
　
日
車同

ヽ
　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

を

４

　

　

５

６

７

８

９
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TOSHlBA 11・手動運転

11.手 動運転

指定された送 り速度 ・方向に従い、手動動作指令が出ている間、移動 し続けます。

11. l  T 2か らの手動動作

(1) M C l lの モー ドスイッチをPC側 にします。

(2)付 属 データに速度 (1～10 0 )を セットし、移動方向を選択の上、手動移動フラグを

ONし ます。手動移動は、手動移動フラグがONの 間、移動し続けます。

移動速度

移動方向

手動動作指令

パルス出力中

位置決め完了

(YWnキ2)

(YWn+3-6)

(YWn+3-D)

(XWn  ―A)

(XWn  -9)

すまし一不を例のムラグロプ

例

の

ム

作

ラ

操

グ

動
舶
持
　
向
令

転

令

度
一　
　
の

よ

麹
　
加
Ｅ
　
駒
聞
Ｒ００
「
‐
劫
聞

靭
Ｔ２
脇
階
出
卜
隅
Ｐ
Ｉ
Ｉ

移

　

　

Ｔ″中　効晰Ｒ０００２単】帥晰Ｒｏｏｏ３

(XW000～YW003に割付た状態にて)

立上 り

実行 移動速度

M C l l

付属データ

付属データに

速度を設定

↑ rl~D0002  MOV  YW002

- 5 3 -



TOSHiBA 11・手動運転

11.3 GPl10に よる操作例

( 1 ) M C l lに プログラマを接続 し、モー ドスイッチをP R O G M R側にします。

( 2 )プ ロックモニタにて、D 0 3 2以降をモニタしまする

田 □ □ □ □
(3)エ ディットモー ドに し、カーソルをD034に合わせます。

□ ▽ ▽
(4)D034に 送 り速度 を指定 します。

□ □ □
(5)D035に

"5"を
指定 し、MCllに 書 き込みます。

□ □ □ □ 日
(6)手 動運転を実行 します。

□ □ □ □ □
(7)手 動運転を停止 します。

□ □ □ □ □

-54-



TOSHIBA 12・ォーバライド

12. オーバラ イ ド

M C l lは 、移動中に送 り速度をT 2・ E X 1 0 0か ら変更できます。

速度は、最高速度から最低速度まで任意の速度に変更できます。

オーバライ ド動作は、以下の場合は実行されません。

( 1 ) M C l lの 内部スイッチの 6番 がO F Fの とき。

( 2 )原 点復帰動作にて、最低速度にて移動中

定量送 りにて、残 リパルス数がオーバライドを実行するには少ないとき。

加速中 ・減速中で、定速移動状態でないとき。

速度指定が、最低速度以下あるいは、最高速度以上のとき。この場合、速度は変更

しないで、エラーフラグがO Nし ます。動作は継続します。

1 2 . 1  動作 タイ ミングチャー ト

( 1 )付 属 データ( Y W nⅢ2 )に変更 したい速度 ( 1～1 0 0 )を書 き込み ます。

( 2 )ォ ーバライ ド指令 ( Y W n + 3 - 8 )をO Nし ます。

移動速度

(YW002)

オーハ
｀
ライト
｀
す旨Z伊

(Y0038)

オーハ
Sラ
イト
｀
ぢを↑寸

(X0008)

送 り速度

12.2 T2の プログラム例 (XW000～YW003に割付た状態にて)

( 3

( 4

( 5

立上り オーハ
｀
ライト
や

実 行 速度

日  ↑ トーーーEtt D0003  MOV
立 上 り オーハ

｀
ライト
｀

実 行 受付完了

オーハ
｀
ライト
゛

受付完了

X000B

オーハ
｀
ライト
゛

実行

R0001

オー'ヽ
｀
ライト
゛

指令

Y0038

Y門002

エ ラー

フラグ

X0008

M C l l

付属データ

オー'ヽ
｀
ライド実行条件

の作成

付属データに速度

を設定

オー,ラヽイド を実行

ヽ | |ゝヽ

X000B

- 5 5 -



TOSHIBA 13・現在値変更

３

13.現 在値変更

MCllの 現在値は、T2・ EX100・ プログラマから任意の値に変更できます。

1 現在値変更のタイ ミングチャー

( 1 ) E X 1 0 0は デマルチプレクサ命令 ( F U N 0 0 3 )を、T 2は 特殊モジュールデータ出力

命令 ( W R I T E )を使用 し、内部アドレス2 6・2 7に変更したい現在値を書き込みます。

( 2 )現 在値変更フラグ ・自動歩進運転 ・原点復帰 ・指令値運転モードフラグをO Nし 、

スター ト指令をO Nし ます。

↑デマルチフ
°レクサ命令/ W R I T E命令による現在値書換

口

口

同

| |

１

　

　

　

ト

現在値変更レジスタ (2 6・27 )

現在値変更フラグ (Y W n + 3 - 1 )

自動歩進運転モード(YW n + 3 - 9 )

原点復帰モー ド  (Y W n + 3 - A )

指令値運転モー ド (YW n + 3 - B )

自動スター ト指令 (Y W n + 3 - C )

位置決め完了フラグ(XW n  ―E}

現在値データ
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TOSHlBA 13・現在値変更

1 3 . 2  T 2の プログラム例

現在値変更のプログラム例を示 します。 ( X W 0 0 0～Y W 0 0 3に割付た状態にて)

現在値

変更指令

R0001

現在値

変更指令

R0001

現在値

変更指令

R0001

現在値

変更指令

R0001

現在値

変更フラク
｀

自動歩進

運転モード

Y0039

原点復帰

モー ド

Y003A

指令値

運転モード

Y003B

R002F

RW003 E卜く    ル
変更

フラグ

R0003

卜

卜

汁

ル

現在値

変更指令

R0001

立上り

実行

内部

ア ドレス

1 00026  MO V  RW002 
~LE 
00002  MOV

現在値     内部   M C l l

変更テや`タ   アドレス  付属データ

|―
――-1↑

エ ラー

フラ グ

X0008

停止

指令

Y003E
卜

仁
D0003  WRITE  RW002  

-→
  YW002 

E二 }―

一一一―一一一―一一一一一」

(   卜

位 置決 め

完 了

X000E

スター ト

指令

Y0031

スター ト指令は、 1ス キャンONの 指令はできません。
ハンドシェイクしてください。

スター ト

指令

Y003C

- 5 7 -
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TOSHlBA _1_せ_七男五値変更

1 3 . 3  G P l 1 0に よる操作例

現在値変更の操作例 を示 します。

( 1 ) M C l lに プログラマを接続 し、モー ドスイッチをP R O G M R側にします。

( 2 )プ ロックモニタにて、D 0 0 0 0以降を借長モニタし、エデットモ
ードにします。

田 □ □ [ 三i i 二] 十[ : こここ] [ 1 二二二]
ｎ
Ｖに

　
　
　
　
　
　
　
　
　
を

３

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

　

４
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TOSH:BA 14・停止

1 4 .停 止

自動運転 ・手動運転 ・原点復帰運転中に、減速停止したいとき、T2・ EX 1 0 0・ プログ

ラマから停止指令を与えます。

14. l  T 2・ EX 1 0 0か らの自動歩進運転 ・指令値運転の停止

自動歩進運転中に、停止指令が立ち上がると、減速停止 し、自動歩進も停止します。

移動速度

自動スター ト ( Y W n + 3 - C )

停止指令 (YWn+3-E)

パルス出力中 ( X W n  ―F }

位置決め完了 ( X W n  ―E )

停止指令

R0004

| |

1 4 , 2  T 2・ E X 1 0 0か らの手動運転の停止

手動運転中に停止指令が立ち上がると、手動動作指令が O N状 態でも減速停止 します。

移動速度

手動動作指令 ( Y W n + 3 - D )

停止指令 (YWn+3-E)

パ ルス出力 中  ( X W n  ―F )

位 置決め完了 ( X W n  ―E )

3  T 2の プログラム例

T2よ り停止指令 を与えるプログラム例を示 します。 (XW000～YW003に割付た状態 にて)

司

４

,ヽ
°
豚出力中

X000F

M C l l へ の指令は、 1 ス キャ

パルス出力 中とハン ドシェイク

ンO Nの 指令はでき

してください。

停止指令

Y0031

卜

停止指令

Y0031

-59-
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TOSH:BA 14,停止

４ 4  G P l 1 0か らの運転の停止

運転停止コマンド (コマンド80)に て、減速停止します。

移動速度

( 1 )

( 2 )

M C l lに プログラマを接続 し、

停止コマンドを実行 します。

CNTL80

モー ドスイッチをP R O G M R 側に します 。

□ □ □ □ □

CNTL81

- 6 0 -



TOSHlBA 15,非常停止

15.非 常停止

非常停止指令をOFFし ます と、パルス出力を中断し、エラ
ー状態となります。

プログラマから非常停止は実行できません。

非常停止を実行すると、原点復帰完了フラグはOFFと なりますので、再度、自動運転を

行 う時は、原点復帰を実行してください。

1 自動歩進運転 ・指令値運転の非常停止

自動歩進運転中に、非常停止指令がOFFに なると、即停止し、エラー状態となります。

「 司  1

|

1    1

1    1

| |

５

原点復帰完了 ( X W n  ―A )

位置決め完了 ( X W n  ―E )

2  手動運転中の非常停止

手動運転中に非常停止指令が OFFす ると、手動動作指令がONで も即停止します。

移動速度

自動スター ト

非常停止指令

エ ラーフラグ

移動速度

手動動作指令

非常停止指令

エ ラーフラグ

(YWn+3-C)

(YWn+3-F)

(YWn+3-D)

(YWn+3-F)

５

原点復帰完了 ( X W n  
―A )

位置決め完了 ( X W n  ―E )
| |

1 5 . 3  外部非常停止と偏差カウンタクリア

MCl lの 内部設定スイッチのNo. 2がONの 状態にて、外部非常停止がOFF状 態の

とき、偏差 カウンタクリア出力をONし ます。

従つて、サーポモータは急停止します。

外部非常停止

偏差 カウンタクリア出力

|

- 6 1 -
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TOSHlBA 1 6・エラークリア

引
川

り

　
０

ク

　
３

↓
　

０

イ
　
　
　
　
＋３

　

例
　
　
・フ

００

〕

一

一

Ｔ２

‐クリァ‐ｐｎド
ロ

ー

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　

２

６

　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
　
６

1 6 . エ ラークリア

エ ラー フラグ ( X W n - 8 )

エ ラー クリア  ( Y W n + 3 - 0 )

エラー状態の時、次の運転を実行するため、エラ
ークリアを実行する必要があります。

エラーの内容は、M C l lの 内部データ ( 3 6 )の 値を読みとつてください。

プログラマをM C l lに 接続 している時は、D 0 0 3 2の 値をモニタします。

1 6 . 3  G P l 1 0か らのエラークリア

( 1 ) M C l lに プログラマを接続 し、モー ドスイッチをP R O G M R側にします。

( 2 )エ ラークリアコマンドを実行 します。

回 □ □ □ □
1 6 , 4  ォーバ トラベルL Sと エラークリア

M C l lの 外部入力にて、十オーバ トラベルL S。
一ォーバ トラベルL Sが O F Fに なると

エラーコー ド6 9ま たは 7 0を 出力し、エラーフラグをO Nし ます。

この時、エラークリアを実行しますと、オーバトラベルのO N / O F F に 関わらず、エラー

フラグは、O F F し ます。

オータ` トラベル LS(+)

|   |

同

1 6 . 5  非常停止 ・非常停止入力とエラークリア

MCl lの 外部入力の非常停止または非常停止指令がOFFし ますと、エラーコー ド34・

または 35を 出力 し、エラーフラグをONし ます。

この時、エラークリアを実行 しても、外部入力の非常停止と非常停止指令が共にONし て

いないと、エラークリアは完了しません。

| |
非常停止入力

エ ラー フラ グ ( X W n - 8 )        
|     | |      |

エラークリア 付Wn+3-0)            同     同
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TOSHlBA 17・エラーコード

1 7 . エ ラーコー ド

M C l lが エラー状態になると、エラーフラグをONし 、エラーコー ドを出力 します。

この時、プログラマかT2・ E X 1 0 0の ソフ トにてエラーコー ドを読み取ることにより、

エ ラーの原因を把握 し、早急 なシステムの復旧を図れます。

エ ラーコー ドはプログラマをMC l lに 接続 している場合は、D0 0 3 2に 表示 されます。

また、T2・ E X 1 0 0よ りRE A D命 令等にて読み取 る場合は、内部ア ドレス (3 6 )を

指定 します 。

【エラーコー ドの内容】

エラーコー ドは 4補 のデータにて表示され、その意味は以下の通 りです。

下位 2桁 の内容 :エ ラー情報を示す。

上位 2補 の内容 :エ ラーの発生 したポイントNoを 示す。

下記に、そのエラーコー ドと原因 ・対策を示 します。

エ ラー

コー ド
称名 因原 策対

ハー ドウェアエラー
電源立ち上げ時、OS―R O MのB C C

チェックの結果に異常があった

再度 、電源 OF F後 、電源投入

し、再発生する時はモジュール

を交換 します。

３ パ ラメー タエ ラー
電源立ち上げ時、EEP R O MのBC C

チェックの結果に異常があった

エラーリセツト後、PROM書込み して

再度、電源投入 します。再発

する時は、モシ
｀
ュールを交換 します

４ EXデ ー タエラー
E Xか らの指令にデータエラー

があります。

プログラムの動作タイミングや

データを調べ正 しく修正 します

６ データプロテク ト
データプロテクト状態 にて、
パラメータ変更を行った。

設定スイッチ 5 .を O F Fに し

て、変更 します。

７
ノー プロ ックエ ン ド

エ ラー
自動歩進運転にて、終了ホ

°
イント

がなく、6 4ホ
°
イントまで実行 した

運転,
°ヽ
ラメータを正 しく変更 します

９ 原点復帰未完了
原点復帰を完了しないで、自動

歩進運転 等を実行した。

原点復帰を実行後、自動運転に

入るようにします。

０ モー ドミスマ ッチ
P Cモード又は運転中にフ

°
ロク
゛
ラマ

より不適切な指令を与えた。

P Cモ ー ド又は運転中は、

プログラマから不適切を指令 を

与えないで ください。

スピー ドミスマッチ
基本'
°ヽ
ラメータの最高速度の値が

最低速度の値 より、小 さいハ

正 しい最高速度 ・最低速度の値

を設定 し直 します。

２

書込みフラグ異常
フ
°
ロク
｀
ラマから,ヽ

°
ラメータを書込み時

書込みフラク
｀
が
" 0 "・" 1 "以

外の

値である。

書き込みフラグは、必ず
" 0 "

または、
"  
1 "と します。

３ ホ
°
イントNo書込み異常

ホ
°
イントNoに0～64、 100以 外 の

値を指走 した。

正 しいホ
°
イントHoを指定 します。

４ 指定値オーパ
指定値の値に- 9 9 9 9 9 9～9 9 9 9 9 9

以外の値を指定した。

範囲内の値を書込みます。

５
動作速度異常

速度の値に1～1 0 0以外 の値 を

指定 した。

範囲内の値を書込みます。

６ ドウェル時間異常
ドウエル時間の値に0～99 9 9以外の

値を指定 した。

範囲内の値 を書込みます 。
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続 き

エ ラー

コー ド
称名 因原 策対

０２ オーハ
Sラ
イト
｀
装基月宅ミスマッチ

オー'ヽ
｀
ライド指令時、指定速度が、

最高速度と最低速度の範囲外の

値であった。

範囲内の値を指定します。

最低速度
×100≦指定速度≦100

２

最低速度 オーバ
基本,
°ヽ
ラメータの最低速度の値が

1～99 9 9 9 9の範囲外である。

範囲内の値を指定します。

２２ 最高速度オーバ
基本,
°ヽ
ラメータの最高速度の値が

1～999999の範囲外である。

範囲内の値を指定します。

８２ 原点復帰速度オーバ
基本,
°ヽ
ラメータの原点復帰速度の値

力fl～99 9 9 9 9の範囲外である。

範囲内の値を指定します。

９２ 据煮「記オフセットオーハ
゛ 基本'

°ヽ
ラメータの原点オフセット量の値

力f - 9 9 9 9 9 9～9 9 9 9 9 9の範囲外で

ある。

範囲内の値を指定します。

０３ ハ
Sツ
クラツシユ孝甫互E布直オーハ

｀ 基本,ヽ
°
ラメータの'ヽ

｀
ックラッシュ補正値の

値が0～1 0 0 0の範囲外である。

範囲内の値を指定します。

３ +ソフトリミッロ値オー,ド
十ソフトリミットの値が、-999999～

999999の範囲外である。

範囲内の値を指定します。

２３ ―ソフトリミッM値オーハ
｀ 一ソフトリミットの値力f、-999999～

9 9 9 9 9 9の範囲外である。

範囲内の値を指定します。

３３ ソフトリミット布直ミスマッチ
+ ソフトリミットの値が一ソフトリミットの値

より小さい。

大小関係 を正 しく設定 します。

４３ 外部非常停止
M C l lの 外部非常停止が

OFF状 態になった。

外部非常停止の入力をチェック

します。

５３ 非常停止
T2・EX 1 0 0からの非常停止が

OFF状 態になった。

T 2・E X 1 0 0側の動作をチェック

しますn

６３ ポイントNo異 常
ぱイントNo指定運転・自動歩進運転
の指令時に、ホ

°
イントHoの値が

1～64の範囲外であった。

正しいホ
°
fントNoを指定 します。

７３ 動作速度ミスマッチ
運転指令時、指定速度の値が、

最高速度 と最低速度の範囲外の

値であった。

範囲内の値 を指定 します 。

辮
×10 0≦指定速度≦10 0

９３ 原点座標値オー,ヽ
や 原点座標の値が- 9 9 9 9 9 9～

9 9 9 9 9 9の範囲外である。

範囲内の値を指定します。

０４ BCDエ ラー
BCDモ…ドにて、ハ

°
ラメータ・指令テモタ

の値にBCD以外の値があった。

BCDテ
S―
夕を使用 してください

４ 原点復帰速度ミスマッチ
基本,
°ヽ
ラメータの原点復帰速度の値

が、最低速度 と最高速度の範囲

外にある。

範囲内の値を指定します。

２４
ハ
°
ラメータ甚掌まとうチモート

S

ミスマッチ

AUTOモート
S中
にフ
°
ロク
｀
ラマより

'°ヽラメータの書込みを実行 した

AUTOモート
S「
|はハ
°
ラメータ̀つ

書込みは実行できません。

４４ 電子ギア分子オーバ
基本,
°ヽ
ラメータの電子ギア分子の値

力fl～9999の範囲外である。

範囲内の値を指定します。

５４ 電子ギア分母オーパ
基本,
°ヽ
ラメータの電子ギア分母の値

が1～9 9 9 9の範囲外である。

範囲内の値 を指定 します 。

６４ 加速時間オーバ
基本,ヽ
°
ラメータの加速時間の値が

0～26 0 0の範囲外である。

範囲内の値 を指定 します。
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続 き

エ ラー

コー ド
称名 因原 策対

７４ 減速時間オーバ
基本'
°ヽ
ラメータの減速時間の値が

0～2 6 0 0の範囲外である。

範囲内の値 を指定 します。

８４ 現在値オーバ
動作中、現在値の値が

ソフトオーlドトラドルの範囲を越えた。

手動動作にて、範囲内の方向へ

戻 して、実行してください。

９４ おヨ東ユ続畳ミスマッチ
指定値の値によリソフトリミットの

範囲外への移動を行お うとした

ソフトリミットの値か、指令値の値 を

権 下 1 夕ます A

０５ 移動パルス数オーパ
1回 の移動パルス数が、
" O F F F F F F H "を

越えた。

指令値 ・基本ハ
°
ラメータの各値を

見直します。

Ｅ
０ 最高速度 オーバ

運転指令時に、出カパルスの

周波数力f 2 0 0 k H zを越えた。

電子ギア分子/分 母の値 ・

最高速度の値 を見直 します

２５ 最低速度ゼロ
運転指令時に、指令速度の値が

最低速度 より小さい。

指令速度の値 ・最低速度の値 を

見直 します。

３５ 原点復帰速度オーパ
原点復帰時に、出カパルスの

周波数が2 0 0 k H z を越 えた。

電子ギア分子/分 母の値 ・

原点復帰速度 の値 を見直 します

５５ 最高速度 ・減速時間

ミスマッチ

最高速度 と減速時間の値が

大 きす ぎる。

最高速度の値か減速時間の値を

小さくします。

６５ 相対/絶 対指定ミス
フ
°
ロク
や
ラマからの指令時、相対/

絶対の指定が
"0"・"1"以

外の値

であつた。

フラグは
"0"ま
たは
"1 "を
指定

します。

5 7 コマ ンドNoミ ス
フ
°
ロク
｀
ラマからの指令時、 コマント

｀

Noの値が0～5の範囲外であった

コマンドの値は、0～5の範囲の値

を指定 します。

８５ C W / C C W方向指定 ミス
フ
°
ロク
｀
ラマからの指令時 、方向指

定の値が
"0"・"1"以

外 の値であ

った。

フラグは
" 0 "ま
たは
" 1 "を
指定

します。

９５ ライトフ
°
ロテクトエラー

フ
°
ロク
゛
ラマからの指令時、 ハ

°
ラメータ

ライトフ
°
ロテ外の指定が

"0"・"1"以
外

の値であった。

フラグは
"0"ま
たは
"1 "を
指定

します。

０６ E E P R O M書込みエラー
EE P R O Mへ,ヽ

°
ラメータの書込みが、

正常 に終了 しなかった。

再度実行 し、エ ラーが再発する

時は、モジュールを交換 します

６
デー タローデ イング

モー ドエ ラー

T2・EX100カFRUN中 ,MCll力守PCモート
｀

動作 中・フ
°
ロテクトモード中にフ

°
ロク
｀
ラマ

より,
°ヽ
ラメータをいド しようとした

T2・EX100宅ンHALTに iンヽ MCllθ,SW

をP R O G M R にして、ライトフ
°
ロテクトを

外 してからロード して ください。

２６
テ―゙タレコーテ

｀
ィンク
゛

モー ドエ ラー
T2・EX100カマRUH中 ,MCll力ぎPCモート

｀

又は動作中にフ
°
ロク
｀
ラマヘ'
°ヽ
ラメータ

をレコード・コンヘ
°
アしようとした。

T2・EX100を HALTに し、MCllの SW

をP R O G M Rにして、停止中に

レコード・コンヘ
°
ヌして ください。

４６ メモリイエシャライス
゛
モート
｀
エラー
T2・EX100カ寸RUN中 、MCll力rPcモート

゛

動作 中・フ
°
ロテクトモード中にRAMの

ハ
°
ラメータをイエシャライス

｀
しようとした

T2・EX100をHALTにし、MCllのSW

をPROGMRにして、ライトフ
°
ロテクトを

外 した後イエシャライス
｀
してください

５６
E E P R O M 書込みモー ド

エ ラー
T2・EX100カ章RUN中 、MCll力守PCモート

｀

動作 中・フ
°
ロテクト■ド中にEEPROM

に'
°ヽ
ラメータを書 き込 もうとした。

T2・EX100をHALTに し、MCllのSW

をPROG問1にして、ライトフ
°
ロテクトを

外 してから書込んで ください 6

６６
プログラムチ ェック

モー ドエ ラー
T2・EX100カfRUN中、MCll力fPCモート

｀

または動作中に,
°ヽ
ラメータの範囲

たックをしようとした。

T2・EX100をHALTにし、MCllの

S W を P R O G M R にして、停止中に

チエックしてください。
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続 き

エ ラー

コー ド
称名 因原 策対

７６
E E P R O M 読出 しモー ド

エ ラー
T2・EX100カSRUN中、MCllカギPCモート

｀

動作 中・フ
°
ロアクトモード中にE E P R O M

か らR A M に読 出そうとした。

T2・EX100をHALTに し、MCllのSW

をPROGMRに して、ライトフ
°
ロテクトを

外 してから読出 して ください。

９６
C W側 オーハ

｀
卜升
｀
ル

リミットスイツチ入力

C W側 のオー'ドトラヘ
｀
ルリミットスイッチカギ

動作 、または断線 している。

エラー リセツト後 、手動 にて

リミットを外 します 。リミットが動作 し

てない時は、配線をチェックします

０７
C C W側 オーハ

｀
卜升
゛
ル

リミットスイツチラ(ラ'

CCW側 のオーハ
｀
トラヘ
゛
ルリミットスイツチ

が動作、または断線している。

エラー リセツト後 、手動 にて

リミットを外 します。リミットが動作 し

てない時は、配線をチェックします

７ ライトフ
°
ロテクトJ呆平手エラー

ライトフ
°
けクトが
" 1 "の
状態 にて

'°ヽラメータの書込みを実行 した。

フ
°
ロク
｀
ラマよ リライトフ

°
ロテクトを
"0"に

して、再度実行 します。
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18。 応用例

E X 1 0 0と MC l lを 使用 した応用例を示 します。

動作例

下記の様な動作を実行するプログラムを検討します。

(1)電 源投入後、原点復帰押しボタンにより原点復帰動作を実行します。

(2)自 動実行押 しポタンにより、下図の様に定量送 りを3回繰 り返 します。

(3)定 量送 り完了後、現在値を0ク リアします。

(4)一 回の定量送 りから、次の実行へはPC側 のタイマにて l S E C待ちます。

原点 ( 0 )

2  モジュールの配置 とア ドレス

下図の配置の場合を検討します。

MCl lは XW 0 2・XW 0 3・YW 0 4・YW 0 5のエリアを使用 します。

原点復帰押しボタンは、X00 0を使用 します。

自動実行押しボタンは、X00 1を使用 します。

定量送り完了後、自動実行開始までY01 0をONさ せます。

ローを示 します。

ソフトを単純化できますが、ここでは指令値運転による方法

８

８

８ 3  プログラムの動作 フロー

上記の仕様を満足する動作フ

MCl lは 、自動運転により

を説明します。

Ｐ

Ｓ

５

１

Ｐ

Ｕ

ｌ

ｌ

Ｄ

Ｉ

３

１

Ｄ

０

３

１

Ｍ

Ｃ

ｌ

ｌ

原点復帰実行

プログラム

指定値運転にて

位置決め実行

1秒 経過 ?

3回 実行 ?

行 フラグO N

現在値データを

0ク リアする
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1-1

1 - 2

1-3

1-4

1-5

R002

-68-

1 8 . 4  プログラム例

EX100の ラダープログラム例を示 します。

原点復帰   エラー   自動運転   自動運転自動運転

押 しボタ

X001

自動運転

中

R000

自動運転

中

X02D

立ち上が り

1ハ
°
ルスオン

R001

位置決 め

完了フラク
｀

1秒 経過待ち

X028 R004         R000

自動運転動作モー

選択

位置決め完了後、

1秒経過チェック

位置決め 3回 実行

完了チェック

MCll

条件

スター ト

０００Ｃ

スター ト

指令フラク
゛

R006

トーーーーーーーー中|  ― l_ 00010  TON  T000
R000

位置決 め

1秒 後 P

R003

自動運転

中

R000

原点復帰

モー ド

Y05A

自動運転

開始ハ
°
ルス

R002

位置決 め

1秒 後 P

R003

自動運転

完了

R004

自動運転

開始 ,ヽ
°
ルス

r l _

X02E

3 カ ウン ト

チェ ック

C   CNT

E 00003

ス ター ト

1ハ
°
ルス化

R005

M C l l

l十揮巨テ ―`タ

2000   K一→W   YW04

自動運転

開始ハ
°
ルス

R002

位置決め

1秒 後 P

R003

自動運転

完了

自動運転

完了
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2 - 1

2-4

2-5

2-6

自動運転

完了

R004

自動運転

完了

押 しポタン

X000

自動運転

完了

R004

自動運転

中

R000

自動運転

完了

R004

自動運転

中

R000

ス ター ト

指令フラク
や

現在値変更

内部 ア ドレス

00026   【一→W R01W

0 ク リア       M C l l

デー タ         付属テ
S―
タ

D000   T―→W  R01W  ―→  YW04

R01F

現在値

変更フラク
｀

現在値変更時 ON

現在値変更時 ON

2-2

R004

自動運転

完了

2-3

R004

原点復帰

Y051

自動歩進

運転モード

現在値変更時 ON

自動運転

中

Y059

原点復帰

モー ド

指令値

運転モード

Y05B

相対/

対切換

Y057

スター ト

指令

原点復帰動作実行

O Nま たは

現在値変更時 O N

現在値変更時 ON

原点復帰スター

自動運転スター

現在値変更

指令実行

位置決め

完了

エ ラー

フラグ

停止指令 ト

　

ト

2-7

- 6 9 -
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【M C l l の アドレス】
X W 0 2 ・X W 0 3 ・Y W 0 4 ・Y W 0 5 に割 り付けられたM C l l の 各デバイスのアドレスは以下の通りです。

X 0 2 7

↓
、ャ     X 0 2 0

XW03

パ ルス出力 中フラグ

位置決 め完了 フラグ

原点復帰完了 フラグ

デー タサ インピッ ト

現在値データ

現在値データ

Ｆ

Ｅ

Ｄ

Ｃ

Ｂ

Ａ

９

８

２

２

２

　
２

　
２

　
２

２

　
２

０

０

０

　
０

０

０

０

　
０

Ｘ

Ｘ

Ｘ

Ｘ

Ｘ

Ｘ

Ｘ

Ｘ

オーバライ ド受付完了     Y 0 5 B

P R O G M R / P C モー ドフラグ     Y 0 5 A

B I N / B C D フ ラグ     Y 0 5 9

エ ラー発生 フラグ

非常停止指令

停止指令

手動動作指令

自動スター ト指令

指定値運転モー ド

原点復帰モー ド

自動歩進運転モー ド

オーバライ ド指令

絶対 /相 対座標切換 え

移動方向C W / C C W切換 え

指令値切換 え( Y W nⅢ2 /ドッファ)

現在値変更モー ド
エラーリセット

付属データ

Y 0 5 F

Y 0 5 E

Y 0 5 D

Y 0 5 C

Y 0 5 8

Y 0 5 7

Y 0 5 6

Y 0 5 5

Y 0 5 1

Y 0 5 0

Y W 0 4
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1 9 .付 録

19.1 プログラマの操作 コマンドー覧

動 作 概 要
プロ グラマ 動作状態

MP100 CPl10 E X MC ＷＳ

ステータス̀ つ言受デ禾 MC 1の 状態表示 CMD 00
SYS l

ハ
°
ラメータの表示 MC l lの ドーシ

゛
ョン・形式の表示

テ―゙夕IDの表示 ・設定
CMD 01

ハ°ラメータの転送 MCllの EEPROMに保存されてい

るハ
°
ラメータのテ―`夕をRAMに転送

CMD 05 CNTL 5 HALT HALT ＲＭＧ０ＲＰ

減速停止 出力中のパルスを減速停止 させ

動作 を中止 します。
CMD 80 CNTL80 PROGMR

動作開始 指定された動作を開始 します。
CMD 81 CNTL81 PROGMR

パ ラメ ー タ

チ ェ ッ ク

R A M内 のパラメータの内容を

チェックします。
CMD 83 CNTL83 HALT HALT ＲＭＧ０ＲＰ

パ ラメ ー タ

イニシャライス
゛

R A M 内 のパ ラメータの内容 ・

ユーサ
ド
I Dを イエシャライス

゛
します。

CMD 90 CNTL90 HALT HALT PROGMR

エ ラー

リセ ッ ト

発生中のエラー (ソフ ト処理可能

なもの) を リセッ トします。
CMD 93 CNTL93 HALT ＲＭＧ０ＲＰ

'ヽ
°
ラメータ保存 R A Mの パラメータをE E P R O Mに

書 き込み ます。
CMD 94 CNTL94 HALT HALT PROGMR

カセットテーフ
°
か ら

の再生

カセットテープからパラメータを

RAMに 再生 します。
CMD 95 CMT 95 HALT HALT ＲＭＧ０ＲＰ

カセットテーフ
°′ヽ `つ

記録

カセ ットテープヘM C l lのR A Mの

パ ラメータを記録 します。
CMD 96 CMT 96 HALT IALT PROGMR

カセットテーフ
°
との

照合

カセットテープとR A M の

パラメータを照合 します。
CMD 97 CMT 97 HALT HALT PROGMR
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９ 基本パラメータの設定例

◆移動速度 ,加速減速時間の設定

移動速度 ・加速減速時間を設定する場合、使用するモータによリパラメータの値 を適切に

選定する必要があ ります 。

(1)ス テ ッピングモータの場合
一般 に、ステ ッピングモータは、最高運転周波数が約 20kHz以 下です。

また 、加速 ・減速中に定格 トルクを越えると脱調 を生 じます。

このため、最低移動速度は約 lkHz以 下に設定する他 、加速時間 ・減速時間の

設定 も、実際通応する機器に合わせて調整 してください。

【チェック条件】          、

最高移動速度×電子ギア分子 【 120000ppm
電子ギア分母

最低移動速度×電子ギア分子
≦ 6 0 0 0 0 p p m

電子ギア分母

加速時間 ・減速時間≧ 50msec

(2)サ ーボモータの場合

サーボモータに適用する場合、最低速度は原点復帰時に原点 LSを OFFす る

方向に移動し、原点を設定する際の動作速度となります。従つて、最高速度の

1 / 2 0か ら 1 / 1 0 0程 度の速度を指定します。

加速時間 ・減速時間は、負荷の慣性が大きくない限り、0設定で使用します。
このとき、ワークの移動に対する応答性は、サーボドライパ側の位置制御ループ ・

速度制御ループの各ダインを調整してください。

◆ ソフトリミットの設定例

電子ギアの値 ・原点座標 ・原点オフセッ

ソフトリミットの値を入力 します。ソフ

の内側に設定 します。

卜量が決定された後、実機の状況にあわせて、

トリミットの値は、通常オーバ トラベル LS

作業範囲
+オ ーバ トラベル LS 一オーバ トラベル LS

+ソ フ トオーパ トラベル ―ソフ トオーバ トラベル

◆移動方向の反転

M C l lで は、C C W方 向は一方向、C W方 向は十方向と固定されています。
C W方 向を十方向に反転したいときは、パルス出力の配線にて、C W ' C C Wを 入れ替え

て接続することをお勘めします。

- 7 2 -
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19。 3 EX100の プログラム例

◆原点復帰動作のサンプルプログラム

帰  位置

令  完了

日

エ ラー

フラグ

エ ラー

フラグ

め決 原点復帰

モー ド

YWn+3-A

運転

フラグ

原点復帰モー

の選択

指令パルス化

原点復帰動作開始

指令

汁

立上 り

実行

↑―  卜
m 2     R m 3

停止 ス ター ト

指令     指令

卜
―E      XWn -8      YWn+3-E YWn+3-C

注意 :ス ター ト指令 (YW n + 3 - C )は、上記のように位置決め完了信号 (XW n―E)及 び、
エラーフラグ (XW n - 8 )。停止指令 (YW n + 3 - E )と必ずインターロックして下さい。

また、 1ス キャンONの ようなパルス信号は、MCl lは 受け付けない時があります

ので、使用 しないでください。

位置決め

完了

博
ド
に
ド
揺

R m 2
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◆ ポイン トN o指 定運転のプログラム例

エ ラー              ホ
°
イントNo

―E      XWn -8                      Rm2

相対/

絶対切換

M C l l

YWn+3-7

運転

付属データ  フラグ

W →W  Y W n 十] =  卜
R m 4

位置決め エ ラー スター

指令

フ ラ グ           フ ラ グ

ト_】/ギ上_十一一一一く 卜

卜

ホ
°
イントNo。引旨夕こ拭垂申転

実行条件

ホ
°
イントNo.を

付属 データに設定

位置決め動作開始

指令

停止

指令

卜

　

」
ノ

完 了 フ ラ グ

YWn+3-E YWn+3-C

注意 :ス ター ト指令 ( Y W n + 3 - C )は、上記のように位置決め完了信号 ( X W n―E )及 び、

エラーフラグ ( X W n - 8 )・停止指令 ( Y W nヰ3 - E )と必ずインターロックして下さい。

また、 1ス キャンO Nの ようなパルス信号は、M C l lは 受け付けない時があります
ので、使用 しないでください。

８
，ｎ

門ＸＥ
”
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◆自動歩進運転のプログラム例

胃
了
トーーー賀iモ
ート
ト

原点復帰 歩進運

XWn ―D           YWn+3-9

相対 /

絶対切挨

YWn+3-7

M C l l    歩進運転

付属 データ  実行

W→W  Y W n + 2 ~ H  卜
R m 3

ス ター ト

指令

YWnヰ3-E       YWn+3-C

自動歩進運転

実行条件作成

O F F : 絶 対

ON  :相 対

付属 データに

開始 ポイン ト

N o を 設定

―E

開 始

ホ
°
イントNo.

卜 → ⊃ m 3

卜

R m 2

位置決め

完 了

エ ラ ー

フ ラ グ

XWn -8

停止

指令

トーー亨トキユー瓦斗/F― ――く 片
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◆指令値運転のプログラム例

付属データの指令値を使用する場合について、示 します。

決 め           指令値

運転

ト
ー ー ー ー ー ー ー ー

く  卜
―E                         Yttn+3-B

移動 方向
__二 _______く

 卜
YWn+3-6

相対 /

絶対切換

卜
YWn+3-7

M C l l    運転

付属 データ   フラグ

W→W  Y W n +密 ―=  片
R m 5

ラー    停止      ス ター ト

ラグ    指令      指令

卜
ln -8        YWn+3-E       YWn+3-C

内部パ ッファメモ リの指令値 を使用するときは、上記回路にて、回路番号 4

の回路 を、下記のように変更 します。

指令値運転

実行条件作成

O F F : 絶 対

ON  :オロ対

付属データに

指令値 を設定

指令値運転

を実行

運転

フラグ

R m 5

立上 り

実行

↑

R m 4

内部

ア ドレス

32792  K→ W  RWn

内部

指令値        アドレス

Dm3 T→W 〔02〕 RWn→

M C l l

付属 データ

Y W n + 2

R W n : 3 2 7 9 2 ( 内 部ント
｀
レス: 2 4 、

内部バ ッファメモ リを使用するときは、

YWn+2/
ハ
゛
ッファ切 換

YWn+3-5

R W n ―F : O N ) で ある。

移動方向指令 ( Y W n + 3 - 6 ) は使用 しませ ん。
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付属データに

速度 を設定

オー'ヽ
｀
ライド実行条件

の作成

付属データに速度

を設定

オー'ヽ
Sラ
イド を実行

MCll

付属 デー

YWn十

却　　　　一　　　　　Ｗ↓Ｗ　　　　　一　　例

グ
　

　

　

　

一　
　
　
　
度

　

　

　

　

　

　

一
　

　

ム

口
　

　

　

　

一　
　
　
　
速

３
　
　
　
　
　
一
　

　

ラ

プ
　

　

　

　

一
　

　

　

動

ｍ

グ

”　　　一　　り移師声　　　一　　令のプロ

手

上

行

↑

ｍ

指

る

立

実
Ｈ
‐
Ｒ
　

　

　

一
　

　

作

よ

動ド

YWnⅢ 3-6

YWn+3-8
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◆現在値変更のプログラム例

現在値

変更指令

現在値

変更フラク
｀

R m l

現 在 値

変 更指 令

YWn+3-1

自動 歩 進

運 転モード

R m l

現 在値

変更指令

YWn+3-9

原 点復帰

モー ド

R m l

現在値

変更指令

Yttn+3-A

指令値

運転モード

Rml

現在値    立上

変更指令   実行

― ↑
R m l    R m

６２

内部

ア ドレス

K→ W  R W n

内部
―タ             ヌト

や
レス

T→W  〔0 2〕 R W n

YWn+3-B

モシ
｀
ュール

アクセスフラク
｀

RWn ―F

ス タ ー

YWn+3-C

現

変

D

現在値 位置決め

R m l

ス ター ト

指令

XWn ―E

YWn+3-C

◆停止指令 を与 えるプログラム例

'ヽ
°
ルス出力 中

+3-1 XWn ―F

M C l l

付属 データ

→ Y W n + 2

停止

指令

YWn+3-E

停止指

YWn+3-

ンO N の 指令はできません。必ず

してください。

在値

更テ
S

m3

エ ラー

フ ラ グ

８
，ｎ

門Ｘ

Ｗ
隅
品

路卜
・‐　胎

雌
　
＝　蛸

蛹M C l l へ の指令 は、 1ス キ

パ ルス出力 中 とハ ン ドシ ェイ

ヤ

・ク

-78-
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