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このたびは東芝汎用プログラマブルコントローラPROSEC T3を お買い上げいただき、まことに

ありがこうございますと

本書はPROSEC T3用 位置決めモジユール (MC352)の 仕様、取扱い方法、据え付け配線、

システム設計、プログラム設計、保守について説明したものです。本モジユールをご使用の際は、本取扱

説明書をよくお読みの上、正しくこ使用ください。

なお、本取扱説明書のほかに、以下の説明書が準備されていますので、あわせてお読み下さい。

T3 製品概説書…………………………………………………UM― TS03***一 」001

T3 本体ハードウエア説明書…………………………………UM― TS03***― 」002

T3 本体機能説明書……………………………………………UM― TS03***一 」003

Tシ リーズ 命令語説明をくラダー、SFC編 >… …………UM― T603***― 」004

Tシ リーズ プログラマ操作説明書 入門編…………………・UM一 TS03*米 *― 」006

Tシ リーズ ブログラマ操作説明を 応用編…………………UM一 TS03***― 」007

モーシヨンコントローラプログラムソフト(MC―PDS)説 明書・・………UG一 TS03***― 」023

ご使用上の注意

・このモジユー)しはPROSEC T3の ベースユニツトでご使用下さい。
・モジユール内の基板や部品、端子には手を触れないようにご注意下さい。
・設置、配線にあたつては、本取扱説明をおよびT3製 品概説書の注意をよくお読み下さい。
・ユニツトに実装される各?の モジユールの消費電流の総計が電源モジユールの電源容量をオー

バーしない範囲で実装枚数を決定して下さい。

(MC352の 消費電流は、0.9A/枚 です。)
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第 1章  概要

MC352の 概要

・MC352は 、汎用ブログラマフルコントローラT3シ リーズ用2軸位置決めモジユールで、
2軸直線補間運転こ2軸円弧補間運転ができます。また、2軸独立運転も可能です。

・移動量をパルス列で出力しますので、パルスモータドライバまたはパルス列入力機能付きの

DCサ ーポ/ACサ ーボドライバが使用できます。

・プログラマ (MC― PDS)を 接続して、プログラマから位置決めデータの設定や、運転状

態のモニタ、運転制御等ができます。

( M C― PD S )
」31 0 0

RS232C

T3 パルス列~ L W

↑
M C 3 5 2

サーポドライバ (X軸 )

パルス列~ L W

サーポドライパ (Y軸 )

‐
1 ‐



第 1章 概要

1.2 MC352の 特 徴

・以下にMC352の 特徴を示します。

[位置決め制御方式]・…・フイードバツクのないオープンループ方式です。

[対応ドライバ]・………・移動量をパルス列で出力しますので、パルスモータドライバまたはパルス

列入力機能付きのDCサ ーボ/ACサ ーポドライバが使用できます。

[補間機鯛 ………………2軸 直線補間運転または2軸 円弧補間運転ができます。

また、2軸 独立運転も可能です。

[多軸制御]・……………・複数モジユールを実装することにより多軸制御ができます。

[位置決めデータ数]・…・位置決めデータは各軸500個 まで登録できます。

EEEROM内 蔵]・……・位置決めデータはEEROMに 保存できますので、バツテリが不要です。

[自動運転]・……………・以下の3種 類が可能です。

(1) フロツクNo.指 定運転……指定した1フ ロツクの位置決め動作

を実行します。

(2) 自動歩進運転…………………指定した複数フロツクの位置決め動

作を実行します。

(3) 指令値運転……………………PCか ら指令した位置決め動作を実

行します。

[手動運園 ………………以下の2種 類が可能です。

(1) インチング送り………………指定したパルス (1/10/100

/1000)だ け移動します。

(2) 」OC送 り……………………連続で手動移動します。

E力8減速特性]・…………a直線的に加減速する直線加減速と、正弦関数で加減速するS字 加減速を選

択できます。また、フロツク毎に加減速時定数を変更できます。

[オーバーライド機能]… オーバーライド機能によつて、位置決め動作速度を0%～ 150%の 範囲  
′

で変更できます。

EMコ ード機能]・………・位置決め完了後の完了コード (Mコ ード)を チエツクしながら運転するこ

とができます。

E定寸送り動作]・………・エンドレスな位置決め動作ができます。 (2軸 独立のみ)

[その他の機制 …………マシンロツク、ドライラン、現在値設定、残移動量クリア機能があります。

２



第 1章  概要

1.3 MC― PDSの 特徴

・プログラマ (MC一 PD6)を 接続することにより、プログラマからMC352を 操作で

きます。

以下にMC― PDSの 特徴を示します。

[位置決めデータ設定]・………・位置決めデータを設定できます。

(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)

[運転モニタ]・…………………・運転状態等をモニタできます。

(運転モニタ、ステータスモニタ)

E運転制御]・……………………・自動運転、手動運転、非常停止等の操作ができます。

(レジスタ設定/モ ニタ)

E位置決めデータ083… ………位置決めデータをFDに 保存できます。また、FDか ら位置決めデー

タを読み出すこともできます。

(プログラムセーフ :MC352→ FD)

(プログラムロード:FD→ MC352)

[テイーチング]・………………・テイーチングにより位置データの作成/編 集ができます。

[オフラインプログラム]・……・プログラマ単独で位置決めデータの作成ができます。

1.4 MC352の 付属品

本品には位置決めモジユール本体以外に下記の付属品が添付されていますのでご確認下さい。

・取扱説明書 ………………………………………………………………1部

・24ビ ンめす型コネクタ ………………………………………………2個

型式 :FCN-361」 024-AU(ハ ンダ付けタイ功

メーカ :富士通 (株)殿

・コネクタカバー …………………………………………………………2個

型式  :FCN-360C024-E

メーカ :富士通 (株)殿

３



成構ムテスやン土早
２第

M C 3 5 2

RUNe  x ()FUT

C)EMS

O ELS

O PLS

e lNP

Y OFUT

C)EMS

O ELS

O PLS

e lNP

Ｘ
　

　

　

　

　

　

　

Ｙ

ＰＲ００

O RESET

〔〕:告00

2.1 外観説明
(1)ELED表 示]

名 称 内 容

RUN 運転中

XFUT

X軸

軸制御エラー

XEMS 非常停止中

XELS ストロークエンドリミツトスイツチ入力

XPLS パルス出力中

XlNP インポジシヨン

YFUT

Y軸

軸制御エラー

YEMS 非常停止中

YELS ストロークエンドリミツトスイツチ入力

YPLS パルス出力中

YlNP インポジシヨン

電源投入時、MC352が 正常に動作準備完了すると

RUNこ INPの LEDが 点灯します。

(2)[ブ ログラマ接続コネクタ]
(a     ・プログラマ (MC― PDS)を 接続して、位置決め

データの設定や運転状態のモニタができます。

(3)[モ ード選択スイツチ]

的)    
・PC  :PCか らの指令で運転します。
・PROC:プ ログラマの指令で運転します。

(4)[リ セツトスイツチ]

は)    
・MC352を リセツトし、電源投入時と同じ状態にし

ます。

(5)[入 出力接続コネクタ]

X軸 Y軸

入

力

ストロークエンドリミツトスイツチ入力

原点リミツトスイツチ入力

Z相 パルス入力

非常停止入力

ストロークエンドリミツトスイツチ入力

原点リミツトスイツチ入力

Z相 パルス入力

出

力

パルス列出力

偏差カウンタクリア出力

RUN出 力

パルス列出力

偏差カウンタクリア出力

Ｏ

Ｆ

Ｉ

Ｉ

Ｉ

Ｉ

‐

‐

‐

‐

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

―

Ｉ

Ｌ

ｌ

コ

‐4‐



第2章  システム構成

2.2 LED表 示

2.3 モード選択スイツチ
・PCと プログラマのどちらの運転指令で動作するかを選択するスイツチです。

2.4 リセツトスイツチ
・MC352の RUNが 消灯してエラーダウンした場合、このスイツチを押すことにより電源

投入時と同じ状態から再起動することができます。

LEDの 名称 色 動作状態

R U N

( R u n )

運転中 緑 灯

灯

点

消

正常動作中        L正常時点灯]

動作停止異常発生

F U T

(Fauit)

軸制御エラー 赤 点灯 :エラー発生 (データ設定エラー等)

消灯 :正常

E M S

(Emergency)

非常停止中 赤 点灯 :非常停止入力OFF

消灯 :非常停止入力ON     E正常時消畑

E L S

(End Limit Swltc問

ストロークエンド

リミツトスイツチ

赤 点にri CW/ccwス トロークエンドリミツトスイツチガOFF

消底Fi CW/CCWス トロークエンドリミツトスイツチ汀ON

[正常時消畑

P L S

( P u i s e )

パルス出力中 緑 灯

畑

点

消

パルス出力中

出力停止中

I N P

( i n  p o s i t i o n )

インポジシヨン 緑 灯

灯

点

消

位置決め完了

位置決め動作中

モード選択

スイツチ
指令元 作動

P C P C PCか らの運転指令で動作します。

ブログラマ プログラマからの運転指令を受け付けません。

Q室遷樫召喜雲g焉テFと
運転状態のモニタは可能です。

 )
PROC P C PCか らの運転指令を受付けません。

ほ塁遷仕ど喜畳進粛yP読
みだしは可能です。

 )
プログラマ プログラマからの運転指令で動作します。

(星皇想に鏡梶言こ雪雪ご好吾罷塁昏炉
成して、位置決め指

っ
。モード選択スイツチの切首えは、パルス出力停止中に行つて下さい。

MC352初 期化処理中は入カレジスタ (XWn)が
"007FH"に

なりますので、

この間はPCか らMC352を メモリアクセス (READ/WRITE命 令)し ないで

下さい。

▼△▼ 注意

５



第2章  システム構成

2.5 内部フロツク図
・MC352の 内部回路を下記のフロツク図にて簡単に説明します。

(1)PCか らMC352を 制御するために、入力32点 、出力32点 の入出カデバイスを使用し

ます。これらのデバイスは一括入出力でアクセスします。

(2)位 置決めデータは内部RAMに 格納されており、PCか らデユアルポートメモリを経由して

アクセスできます。デユアルポートメモリは、READ/WRITE命 令でアクセスで

きます。

(3)MC352は 、内部RAMの 内容で動作します。

(4)位 置決めデータは、電気的消去/書 き込みが可能な不揮発性メモリ (EEROM)に 保存で

きます。EEROMの 内容は、電源投入時に内部RAMに 転送されます。

(5)プ ログラマをMC352に 接続することにより、プログラマから位置決めデータの設定

や運転状態のモニタができます。

(6)位 置決め制御回路は、PCや プログラマからの運転指令に基づいて位置決め制御を行い

ます。

混鳥門モ刈め
m ) l i ――――~ ~ …M C 3 5 2 ‐―――一――――

|

|   |

ストロークエンド
リミツトスイツチ入力

原点リミツト
スイツチ入力

Z相 パルス入力

非常停止入力

パルス列出力

偏差カウンタクリア出力

RUN出 力

入カデバイス

XW(32点 )

位置決め

制御回路

X軸
Y軸

外

部

入

力

!

|

!

3

:

｀
    : : ハ 刀 レ ン A ブ 1

型
出カデバイス

YW(32点 )

READ命 令

LLJノ」し′ン ハ ノ

デユアルボートメモリ

律到
Dレ ジスタ
/Fレ ジスタ

:

3

:

WRITE命 令
,

|

1

2)|

―
‥
，‥
―――一‥‥
‐
‐一‐ｉ
‐，一！…出岬日
・‐「

内部RAM

外

部

出

力

(MC―PDS)

3)一→

4)一→

EEROM

プログラマ

」3 1 0 0
(5)↑ |

プログラマ
インターフエイス

６



第3章  仕様

3.1 機能仕様

項 目 仕様

制御軸数 2軸 (2軸 独立/2軸 補間)

補間方式 2軸 直線補間/2軸 円弧補間 (中心指定、中間点指定)

指令出力 パルス列出力

位置決め

データ

容ユ 各軸500ポ イント

設定方法 ブログラマ (MC― PDS)か らの設定

PCか らのシーケンスプログラムによる設定

保存方法 EEROM

位置決め

送り速度 10～ 200Kpps(10pps単 位)

範囲 ±8388607(24ビ ツトパイナリ)の 範囲の移動指令が可能

指令単位 パルス (電子ギヤ機能付)

指令方武 アフソリユート/イ ンクリメンタ'じ

加減速特性 直線加減速/S字 加減速 (正弦関数)

加減速時定数 0～ 65535ms(lms単 位)

ドウェル時間 0 ～6 5 5 。 3 5 s e c

O ～6 5 5 3 .  5 s e c

(10ms単 位)

(100ms単 位)

オーパーライド 0～ 150%(1096単 位)

補正機能 ,1ツクラリシユ者台I 0～ 255パ ルス (円弧補間の補正はできません。)

原点オ沈ツト最 ±2147483648

自動運転 フロツクNo.指 定運転

自動歩進運転……………

指令値運転………………

(指定した1フ ロツクの位置決め動作)

(指定した複数フロツクの位置決め動作)

(PCか ら指定した位置決め動作)

手動運転 インチング送り…………… (1/10/100/1000パ ルスの移動)

」OC送 り………………… (連続パルスの移動)

Cコ ード

C 0 0

0 0 1

0 0 2

C 2 7

C 2 8

0 2 9

自動力8減速

加速 (減速)→ 定速

力B速 (減速)→ 定速+減 速停止

ドグ式原点復帰

高速機械原点復帰

浮動原点復帰

プログラマ機能

位置決めデータ設定……… (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)

運転モニタ………………… (運転モニタ、ステータスモニタ)

運転制御…………………… (レジスタ設定/モ ニタ)

位置決めデータの保存…… (プログラムセーフ、プログラムロード)

テイーチング

オフラインプログラム

その他の機能 Mコ ード機能、定寸送り動作、マシンロツク、ドライラン、現在値クリア、

残移動エクリア

1/O占 有点数 X+Y4W(64点 )

７



第3章  仕様

3.2 入出力仕様

3.3 -般 仕様

項 目 仕様

外

部

入

力

入力電圧 DC1 2/24V

入力電流 10mA(24V入 力時)

ON/OFF電 圧 ON電 圧 :9.6∨ 以上、①FF電 圧 :3.2∨ 以下

ON/OFF時 間 2.5ms以 下 (Z相 パルス入力は3.Oms以 下)

外

部

出

力

′ミルス出力 モード Aモ ードiCW/CCW

Bモ ード:パルス/方 向

(正方向/員 方向パルス)

出力方式 オープンコレクタ (5～ 24V, 50mA)

RUN出 力 出力方式 リレー接点 (定格24V-100mA)

動作 正常運転中 :ON/運 転準備中及び異常時 iOFF

消費電流 5V-0.9A(max)

項 目 仕様

使用温度範囲 0～ 55℃

使用周囲湿度 20～ 90%RH 結露なきこと

保存周囲温度 -20～ 75℃

保存周囲湿度 10～ 90%RH 結露なきこと

耐振動 」 IS C 09111こ 準拠

(16.7Hz-3mmp一 p,30分 、無通電)

耐衝撃 」 i S

(X,

C 09121こ 準拠

Z方 向、98m/s2、 3□ 、無通電)Ｙ

ノイズ耐量 1500Vp一 pイ ンパルス、100ns、 1は s(電 源印加)

絶縁耐圧 外部回路一内部回路間

外部回路一FC間

500Va c - 1分 間

1500Va c - 1分 間

絶縁抵抗 上記系統間 :10MΩ 以上 (DC500V絶 緑抵抗計にて)

雰囲気 腐食性ガスのないこと

塵挨 10mg/m3以 下

冷却方式 自然空冷

８



第4章  外部入出カインターフェイス

4.l X軸 入出力接続コネクタ

EX軸]

B12 A12

ＡＢ

の

「
―
―
―
―
―
―
―
―
―
―

＝
―
Ｉ

Ｊ

Ｄ

(オス)

ピン番号 内 容 備 著

Ａ

1 ※RUN出 力 (OV)
２ 外部電源 (DC12/24V)
３

４ CCW側 ストロークエンドリミツトスイツチ入力 (OV) B接 点入力
５ Z相 パルス入力 (OV)
６ Z相 パルス入力 (RS422-側 )
７

８ CND(OV)
９ 偏差カウンタクリア出力 (OV)
０ CCWパ ルス/方 向出力 (OV)

CWパ ルス/パ ルス出力 (OV)
２ +5V

Ｂ

1 ※RUN出 力
２ 外部電源 (DC12/24V)
３ ※非常停止入力 B接 点入力
４ CW側 ストロークエンドリミツトスイツチ入力 (OV) B装 点入力
５ 原点リミツトスイツチ入力 (OV)
６ Z相 パルス入力 (RS422+側 )
７

８ CND(OV)
９ 偏差カウンタクリア出力
０ CCWパ ルス/方 向出力

CWパ ルス/パ ルス出力
２ +5V

※ RUN出 力及び非常停止入力は、X軸 側のみに用意されています。

９



第4章  外部入出カインターフェイス

4.2 Y軸 入出力接続コネクタ

EY軸]

B12 A12

ＡＢ

①

①

(オス)

ピン番号 内 容 備 考

Ａ

1

２ 外部電源 (DC12/24V)
３

４ CCW側 ストロークエンドリミツトスイツチ入力 (OV) B接 点入力
５ Z相 パルス入力 (OV)
６ Z相 パルス入力 くRS422-側 )
７

８ CND(OV)
９ 偏差カウンタクリア出力 (OV)
０ CCWパ ルス/方 向出力 (OV)

CWパ ルス/パ ルス出力 (OV)
２ +5V

Ｂ

1

２ 外部電源 (DC12/24V)
３

４ CW側 ストロークエンドリミツトスイツチ入力 (OV) B接 点入力
５ 原点リミツトスイツチ入力 (OV)
６ Z相 パルス入力 (RS422+側 )
７

８ CND(OV)
９ 偏差カウンタクリア出力
０ CCWパ ルス/方 向出力

CWパ ルス/パ ルス出力
２ +5V

‐10‐



第4章  外部入出カインターフェイス

4.3 機械 系 入 力信 号
・機械系の入力信号として下記の信号があります。

(1)CWス トロークエンドリミツトスイツチ入力 :
。CW側 (十)の 動作限界点にあるリミツトスイツチを入力します。
・接点が①FFす るとパ)しス列の出力をOFFし ます。
・ノーマ)しクローズ接点 (B接点)を 使用して下さい。

(2)CCWス トロークエンドリミツトスイツチ入力 :ャ
・CCW側 (一)の 動作限界点にあるリミツトスイツチを入力します。
・接点が①FFす るとパルス列の出力を①FFし ます。
・ノーマ)しクローズ接点 (B授点)を 使用して下さい。

(3)原 点リミツトスイツチ入力 :
・原点復帰時、原点の近傍で減速させるリミツトスイツチを入力します。
・原点復帰時に接点が①Nす ると、減速してクリープ速度になります。

(4)Z相 パルス入力 :
・原点復帰時、原点リミツトスイツチがON→ OFFし た後に、この接点がONす ると停

止します。
・Z相 パルス入力は、フオトカプラ入力またはR6422入 力の一方で入力できます。

(5)非 常停止入力 :
・緊急時にパルス出力を停止させる為の入力です。
・接点がOFFす ると、全軸のパルス列の出力をOFFし ます。
・2軸 独立で個々に非常停止をかける場合はPCか らの非常停止指令を使用して下さい。
・ノーマ)しクローズ接点 (B接点)を 使用して下さい。

信号名 機能 仕様

非常停止入力 ON :通常状態

OFFi非 常停止

フォトカプラ入力

ON電 圧   :9.6V以 上

OFF電 圧  :3.2V以 下

入力電流   :10mA(DC24V)

最小ON時 間 :2.5ms以 下

最小OFF時 間 :2.5ms以 下

CWス トロークエンド

リミツトスイツチ入力

ON :通常状態

OFF:パ ルス出力停止 (動作限界)

CCWス トロークエンド

リミツトスイツチ入力

ON :通常状態

OFF:パ ルス出力停止 (動作限界)

原点リミツトスイツチ

入力

ON :クリープ速度に減速

OFF:通 常状態

※原点復帰時に有効です。

Z相 パルス入力 ON :完全停止

OFF:通 常状態

※原点復帰時に、原点リミツトスイツチ

がON→ OFFし た後に有効です。

フォトカプラ入力

最小ON時 間 :3.Oms以 下

最小①FF時 間 :3.Oms以 下

R6422入 力

RS422規 格のドライバを接続

します。

最小ON時 間  :3.Oms以 下

最小OFF時 間 :3.Oms以 下

‐
1 1 ‐



第4章  外部入出カインターフェイス

4.4 機械系出力信号
・機械系の出力信号として下記の信号があります。

(1)パ ルス列出力 :
・CW/CCWパ ルスまたはパルス/方 向の出力が可能です。
・最大200 K ppsの ノUしスを出力できます。

(2)偏 差カウンタクリア出力 i
・偏差カウンタを持つドライパに対し原点復帰完了後、基本パラメータの偏差カウンタクリア遅

延時間とパルス幅で設定されたパルスを出力します。

(3)RUN出 力 :
・MC 352が 正常に動作している時ONし ます。
・ウオツチドツグタイマ発生時OFFし ますので駆動系のシーケンスインターロツク等に使用で

きます。

信号名 機能 仕様

パルス列

出力 Aモ ード

(CW/CCW)

CW方 向  CCW方 向

オープンコレクタ出力

員荷電圧  :DC4.5～ 26.4V

最大員荷電流 :50mA

最小負荷電流 : 2mA

立上がり時間 :l Hs以 下

立下がり時間 :l uS以 下

Bモード

1/Uしス/方向)

CW方 向 CCW方 向

偏差カウンタクリア出力 原点復帰完了後、設定された偏差カウ

ンタ遅妊時間経過後に、設定されたパ

ルス幅のパルスを出力します。

設定ノ0しス幅

RUN出 力 MC352が 正常に動作している時

ONし ます。ウォツチドツグタイマ発

生時にOFFし ます。

リレー接点出力

員荷電圧  :DC4.5～ 26。4V

最大員荷電流 :100 mA

最小負荷電流 :  2mA

立上がり時間 :  2ms以 下

立下がり時間 :  2ms以 下

DC5V出 力 パルス列出力用に+5Vの 電源を供給

します。

出力電圧  :DC5V± 1096

最大出力電流 :100mA(X,Y総 電渦

リツプル  :100mV以 下

‐12‐



第4章  外部入出カインターフェイス

4.5 X軸 入力回路

外部電源 (DC12/24V)

非常停止入力 (OV)

CWス トロークエンド

リミツトスイツチ入力 (OV)

CCWス トロークエンド

リミツトスイツチ入力 (OV)

原点リミツトスイツチ入力(OV)

Z相 パルス入力 (OV)

Z相 パルス入力

(RS422+側 )

Z相 パルス入力

(RS422-側 )

‐13・



第4章  外部入出カインターフェイス

4.6 Y軸 入力回路

外部電涼 (DC12/24V)

CWス トロークエンド

リミツトスイツチ入力 (OV)

CCWス トロークエンド

リミツトスイツチ入力 (OV)

原点リミツトスイツチ入力(OV)

Z相 パルス入力 (OV)

Z相 パルス入力

(RS422+側 )

Z相 パルス入カ

(RS422-側 )

‐14‐



第4章  外部入出カインターフェイス

4.7 X軸 出力回路

RUN出 力

RUN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)

CCWパ ルス/方 向出カ

CCWパ ルス/方 向出力(OV)

CWパ ルス/パ ルス出力

CWパ ルス/パ ルス出力(OV)

５



第4章  外部入出カインターフェイス

4.8 Y軸 出力回路

偏差カウンタクリア出力

偏差カウンタクリア出力(OV)

CCWパ ルス/方 向出力

CCWパ ルス/方 向出力(OV)

CWパ ルス/パ ルス出力

CWパ ルス/パ ルス出力(OV)

６



第4章  外部入出カインターフェイス

4.9 デイジタ)し出力用電源回路

Ｖ５

Ｃ

タ

Ｄ

一

／

パ

Ｃ

ン

Ｄ

コ
フイ,しタ

+5V ２Ｂ

Ｖ０

堰

旺

(X軸 )

(Y軸 )

+5VA ▲ inlっ

A12

CNDハ __▲ _lR負

A8

+5V

CND

(OV)

+5V

CND

(OV)

※デイジタル出力用電源は、偏差カウンタクリア出力、CW/CCWパ ルス出力専用電涼です。

７



第5章  配線方法

5.1 ステツピングモータドライバこの接続列 (内蔵電源を使用する場合)

使用するケーフルはパルス列専用とし

シー'しド付きツイストベアケーフルを

使用して下さい。

絶対にベアの相手を間違えないで下さい。

シールド線はノイズ環境の良い方のフレームグランド
ヘ接続してください。 (通常本モジユール側です)

(FC)

r ―
― 一 ― ― ・

８



第5章  配線方法

5。 2 ステ ツピングモータ ドライバ との接続列 (外部 電源 を使用する場合)

5Vdc以 外の電源でドライフするとき、ドライフ装置の仕様により外部に専用の電源 (最大

24Vdc)を 準備します。

OND(OV) B8

シールド線は外部電源側でフレームグランド (FC)に 接続して下さい。

ドライバ装置の入力電流仕様に従い、必要により電流制限抵抗を入れて下さい。

使用する電涼は専用電源とし、他の入出力電源とは分離して下さい。

Ｗ
ス

Ｃ
ル

Ｃ
パ

ス
Ｗ
ル

Ｃ
パ

９



第5章  配線方法

5.3 ACサ ーボドライバとの接続例

偏差カウンタ

クリア

CCW
パルス

OND(OV) A8

Bll

GND(OV) B8

B6

Z相

パルス

電涼 (十)

ス

Ｗ

ル

Ｃ

パ

F C

島 FG

‐20‐



第5章  配線方法

5。4 モジユールの装着

・モジユールの装着は次の手順に従つて行つてください。

ロツクレバー

スライドロツク

1.モ ジユール上面のスライドロツクを後方にスライドさせロツクレバーを解放

します。

2.モ ジユールの下端をベースの下部レールに掛け、モジユール上面のスライド

ロツクを押してロツクレバーを持ち上げます。

3.モ ジユールの下端を支点とし、コネクタがかみ合うようにモジユールをベー

スに取り付けます。

4.上 面のロツクレバーを放し、モジユールをベースにロツクします。さらに

スライドロツクを手前にスライドさせロツクレバーを固定します。

5.固 定ネジを締め、モジユールを確実に固定してください。

注意 ・モジユールおよびCPU,電 源の固定ネジは確実に締めてください。

V A V

２



第5章  配線方法

5.5 接続配線上の注意

弱電信号用
ダクト

1/Oモ ジユールを実装、配線する場合、以下の点にこ注意ください。

弱電系 1/O

DC入 カモジユール

アナログ入カモジユー)し

アナログ出カモジユール

パルス入カモジユール

位置決めモジユール

ASCIIモ ジユー'し

伝送モジユール

強電信号用
ダクト

強電系 1/0

A C入 カモジユール

DC出 カモジユール

AC出 カモジユール

接点出カモジユール

1)1/Oモ ジユールの配置は、弱電系 1/Oを 左側に、強電系 1/Oを 右側に配置し、

配線も分離するようにしてください。

2)各 ユニツトの間隔は、保守、通風のため100mm以 上とつてください。

3)動 力線、動力機器とは200 mm以 上離すか、または鉄板でしやへいしてください。

(鉄板は接地すること。)

4)弱 電系専用ダクトと強電系専用ダクトとは、混触させないでください。

5)伝 送ケーフルは、動力線ケーフ'し、動力機器ケーフルと分離し、200 mm以 上

離すか、または鉄板でしやへいしてください。

拡張ユエツト

‐22‐



第6章 運転手順

6.1 プログラマからオンラインで設定して運転する場合
・オンラインモードでブログラマ (MC―PDS)か らMC352の 各種パラメータを設定し、
その後MC352を 運転するまでの手順を説明します。

プログラマからの設定
[オンラインモード]
・システム情報パラメニタの設定
。基本パラメータの設定
・運転パラメータの設定

(こと手=著名搾儀暑寄最)

[オンラインモード]
・運転パラメータのEEROM書 き込み (コマンド71H)

Eオンラインモード]
・レジスタ設定/モ ニタでデバツグする。
・運転モニタで運転動作を監視する。

_,,,・ 定寸送りの場合

と23‐



第 6章  運転手順

6。 2 プログラマからオフラインで設定して運転する場合
。オフラインモードでブログラマ (MC―PDS)か らMC352の 各種パラメータを設定し、
その後MC352を 運転するまでの手順を説明します。

ブログラマからの設定
[オフラインモード]
・システム情報パラメニタの設定
・基本パラメータの設定
・運転バラメータの設定

[オンラインモード]
・プログラムロード (FD→ MC)
・運転パラメータのEEROM書 き込み (コマンド71H)
・基本パラメータのEEROM書 き込み (コマンド72H)
・システム情報パラメータのEEROM書 き込み (コマンド73H)

[オンラインモード]
・レジスタ設定/モ ニタでデバツグする。
・運転モニタで運転動作を監視する。

_―‐定寸送りの場合

‐24‐



第 6章  運転手順

6.3 PCか ら設定 して運転する場合
・PCか らMC352の 各種パラメータを設定し、その後MC352を 運転するまでの手順を説

明します。

PCか らの設定
・システム情報パラメータの設定
・基本パラメータの設定
・運転バラメータの設定

PCか らの設定
・運転パラメータのEEROM書 き込み (コマンド71H)
・基本パラメータのEEROM書 き込み (コマンド72H)
・システム情報パラメータのEEROM書 き込み (コマンド73H)

レジスタ設定/モ ニタでデバツグする。
運転モニタで運転動作を監視する。

‐定寸送りの場合

‐25‐



第7章 レジスタ構成

7. 1

OW

4W

(0004H)

2 5 6 W
( 0 1 0 0 H )

3 8 4 W
( 0 1 8 0 H )

入出カデバイス (4W)

リザーフ

運転パラメータ

( 1 6 W )

リザーフ

運転モニタ
/ス テータスモニタ

(33W)

リザーフ

256ワ ード

28ワ ード

28ワ ード

512W

(0200H)

7 6 8 W
( 0 3 0 0 H )

8 9 6 W
( 0 3 8 0 H )

PCか らREAD/

256ワ ード

128ワ ード

128ワ ード

レジスタマツプ

。MC352の デユアルポートメモリは下記の構成になつており、
WRITE命 令でアクセスできます。

基本パラメータ

(40W)

リザーフ

システム情報
バラメータ

( 3 1 W )

リザーフ

コマンド設定
( 1 0 W )

リザーフ

‐26‐



第7章 レジスタ構成

7.2 レジスター覧

入出カデバイス [OW～ 3W]

運転パラメータ E256W～ 271

2軸 独立運転 直線補間 円弧補間 (中心指定) 円弧補間 (中間点指定)

256W X軸 フロツク番号 ブロツク番号 フロツク番号 フロツク番号

257W 位置決め情報 位置決め情報 位置決め情報 位置決め情報

258W 終点座標L X軸 終点座標L

H

X軸 終点座標L

H

X軸 終点座標L

259W Ｈ Ｈ

260W 送り速度 送り速度 送り速度 送り速度

261W ドウェル時間 ドウエ'し時間 ドウエ)し時間 ドウェル時間

262W カロ減速時定数 力B減速時定数 力B減速時定数 力]減速時定数

263W Mコ ード Mコ ード Mコ ード Mコ ード

264W Y軸 ブロツク番号 Y軸 終点座標L Y軸 終点座標L Y軸 終点座標L

265W 位置決め情報 Ｈ Ｈ Ｈ

266W 終点座標L X軸 中心座標L X軸 中間点座標L

H267W Ｈ Ｈ

268W 送り速度 Y軸 中心座標L Y軸 中間点座標L

269W ドウェ)し時間 Ｈ Ｈ

270W カロ減速時定数 一
　

一

一
　

一271W Mコ ード

モ 夕 [384W～ 405

384W X軸 ブロツク番号

385W Y軸 フロツク番号

3 8 6 W

3 8 7 W

X軸 位置決め情報

Y軸 位置決め情報

388W X軸 指令値L

389W Ｈ

390W Y軸 指令値L

391W Ｈ

392W X軸 現在値L

H393W

394W Y軸 現在値L

395W Ｈ

396W X軸 移動残畳L

397W Ｈ

398W Y軸 移動残ユL

H399W

400W X軸 送り速度

401W Y軸 送り速度

402W X軸 オーバーライド

403W Y軸 オーバーライド

404W XttMコ ード

405W YttMコ ード

ステータ モ 夕 [406W～ 416

406W X軸 リミツトステータス

407W Y軸 リミツトステータス

4 0 8 W

4 0 9 W

XttL E Dステータス

YttL E Dステータス

410W ポードステータス

41lW マスタ入カポート 1

412W ２

413W スレーフ入カポート3

414W ４

415W マスタ出カポート 1

416W ２

‐27‐



第7章 レジスタ構成

〔ラメータ [512W～ 551

512W 原点座標    XttL

513W Ｈ

514W YttL

515W Ｈ

516W 原点オフセツト XttL

517W Ｈ

518W YttL

519W Ｈ

520W ソフトリミツト+XttL

521W Ｈ

522W 一XttL

523W Ｈ

524W +YttL

525W Ｈ

526W ―Y軸

527W Ｈ

528W 原点復帰送り速度     X軸

Y軸529W

530W 原点復帰クリーブ速度   X軸

531W Y軸

532W 最高速度リミツト     X軸

533W Y軸

534W 起動停止最低速度     X軸

535W Y軸

536W 加減速特性        X軸

537W Y軸

538W 力B減速時定数       X軸

539W Y軸

540W 手動送り速度       X軸

541W Y軸

542W 手動送り速度リミツト   X軸

543W Y軸

544W オーバーライド制限値   X軸

545W Y軸

546W バツクラツシユ補正    X軸

547W Y軸

548W 偏差カウンタクリア遅妊時間X軸

549W Y軸

550W 偏差カウンタクリアパルス幅X軸

551W Y軸

シ ステム ラメータ [768W～ 798

768W ブログラムlD

769W 〃

770W 〃

771W 〃

772W 制御方式

773W バルス出カモード X軸

774W Y軸

775W パルス列極性   X軸

776W Y軸

777W 回転方向指定   X軸

778W Y軸

779W パルス列分周比  X軸

780W Y軸

781W パルス幅     X軸

782W Y軸

783W 原点復帰方向   X軸

Y軸784W

785W ドウェル時間係数 X軸

786W Y軸

787W 定寸送り指定   X軸

Y軸788W

789W 現在値設定    X軸

790W Y軸

7 9 1 W リミツト検出後処理X軸

792W Y軸

793W 電子ギヤ指定   X軸

794W Y軸

795W 電子ギヤ分子   X軸

796W Y軸

797W 電子ギヤ分母   X軸

798W Y軸

コマンド設定 [896W′ -905

896W コマンドコード  X軸

8 9 7 W

8 9 8 W

ARCl

ARC2

899W ARC3

900W ARC4

Ｗ

一
Ｗ

ｌ

一
２

０

〓
０

（一中】一））一
（一中】「一）

コマンドコード  Y軸

ARCl

903W ARC2

904W ARC3

905W ARC4
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第8章  入出カデバイス[Ow～3Ⅶ

8.1 入出カデバイス (2軸 独立の場合)EOW～ 3Wコ
・PCか らMC352を 運転制御するために、入力32点 、出力32点 の入出カデバイスを使

用します。

2軸 独立の場合の入出カデバイスの割付を下記に示します。

入出カデバイス (2軸 独立の場合)[OW～ 3Ⅶ

ビ

MC→ PC PC→ MC

XWn X W nキ 1 YWn+2 YWn+3

X軸 Y軸 X軸 Y軸

F パルス出力中 パルス出力中 非常停止指令 非常停止指令
Ｅ 位置決め完了 位置決め完了 一時停止指令 一時停止指令

Ｄ 原点復帰完了 原点復帰完了 原点復帰指令 原点復帰指令

C 非常停止中 非常停止中 手動動作 (+)指 令 手動動作 (十)指 令

Ｂ ―時停止中 一時停止中 手動動作 (―)指 令 手動動作 (一)指 令

Ａ Mコ ードON Mコ ードON スタート指令 スタート指令
９ コマンド受付完了

アラーム

プログラマモード *ブロツクNo.指 定運転指令 *プ ロツクNo.指 定運転指令
８ アラーム *自 動歩進運転指令 米自動歩進運転指令
７ エラー エラー エラーリセツト エラーリセツト
６

一
５

一
４

一
３

一
２

一
１

一
〇

エラーコード

※注1

エラーコード Mコ ードOFF Mコ ードOFF

オーバーライド指令 オーバーライド指令

コマンドをき込み コマンドをき込み

ｐ

一
ｐ

一
ｐ

一
ｐ

Ｏ

．
０

〓
０

”
１

０ 〇

一
‐ 。

一
‐

一

１

≡　
　
一　
　
一

一　
　
”　
　
一

インチングデ

0～ 150%

―夕またはオーバライド

(0～ F)を 設定

*:指 令値運転指令時はYWく 9>く 8>を 同時にONし ます。

MC352初 期化処理中は入カレジスタ (XWn)が
"007FH"に

なりますので、こ

の間はPCか らMC352を メモリアクセス (READ/WRITE命 令)し ないで下さ

い。
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8.2 入出カデバイス (2軸補間の場合)[OW～ 3W]
・PCか らMC352を 運転制御するために、入力32点 、出力32点 の入出カデバイスを使

用します。

2軸補間の場合の入出カデバイスの割付を下記に示します。

入出カデバイス (2軸 補間の場合)[OW～ 3W3

ｋ
Ｆ

ビ

MC→ PC PC→ MC

XWn X W n + 1 Y W n + 2 YWn+3

X軸 Y軸 X軸 Y軸

F パルス出力中 ノUしス出力中 非常停止指令

E 位置決め完了 位置決め完了 一時停止指令
Ｄ 原点復帰完了 原点復帰完了 原点復帰指令 原点復帰指令

C 非常停止中 手動動作 (十)指 令 手動動作 (+)指 令
Ｂ 一時停止中 手動動作 く―)指 令 手動動作 (一)指 令

Ａ Mコ ードON スタート指令
９ コマンド受付完了 プログラマモード *ブロツクNo.指 定運転指令
８ アラーム アラーム 米自動歩進運転指令
７ エラー エラーリセツト
６

一
５

一
４

一
３

一
２

一
１

一
〇

エラーコード

※注1

Mコ ードOFF

オーバーライド指令

コマンド書き込み コマンド書き込み

ｐ

一
ｐ

一
ｐ

一
ｐ

Ｏ

．
０

．
０

．
１

０ 〇

一
‐ ０

一
‐

一

１

一　
　
一　
　
一

一　
　
一　
　
一

インチングデ

0～ 15096

―夕またはオーバライド

(0～ F)を 設定

*:指 令値運転指令時はYWく 9>く 8>を 同時にONし ます。

・MC352初 期化処理中は入カレジスタ (XWn)が
"007FH"に

なりますので、こ

の間はPCか らMC352を メモリアクセス (READ/WRITE命 令)し ないで下さ

い 。
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8.3 入カデバイスの詳細

8.3.1 パルス出力中 XWく F>
・移動中 (パルス出力中)に ONし 、移動完了でOFFし ます。
・移動中にオーバーライド指定を0%に しても本ビツトはONし ます。
・ドウエ)し実行中はOFFし ます。
・移動指令には下記のものがあります。

(1)原 点復帰動作

(2)手 動動作  Eインテング送り………指定したパルス (1/10/100/1000)

だけ移動します。]

[」OC送 り……………連続で手動移動します。]

(3)位 置決め動作 [C00

EC01

EC0 2

EC 27

[C28

EC29

自動力]減速]

力B速 (減速)→ 定速]

力8速 (減速)→ 定速十減速停止]

ドグ式原点復帰]

高速機械原点復帰]

浮動原点復帰]

スタート指令 YWく A>

移動指令

パルス出力中 XWく F>

8.3.2 位置決め完 了 XWく E>
・位置決め動作の場合、位置決め動作開始 (スタート指令)で OFFし 、位置決め動作完了で

ONし ます。

・自動歩進運転の場合、位置決め確認ビツトがONの フロツクは、そのフロツクの位置決め完

了で本ビツトがONし ます。

また、位置決め確認ピツトがOFFの フロツクは、そのフロツクの位置決め完了で本ビツト

はOFFと なり、最終フロツクでのみ本ビツトがONし ます。

スタート指令 YWく A>

移動指令

パルス出力中 XWく F>

位置決め完了 XWく E>

・スタート指令がONの 間は、移動が完了しても本ビツトはONし ています。スタート指令

がOFFに なると本ビツトは即OFFし ます。

３
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8.3.3 原点復帰完 了 XW<D>
・原点復帰動作開始でOFFし 、原点復帰動作完了でONし ます。
・電源投入時及び非常停止発生時はOFFし ます。

非常停止中  XWく C>

原点復帰指令 YWく D>

移動指令

パルス出力中 XWく F>

原点復帰完了 XWく E>

8.3.4 非常停止中 XWく C>
・非常停止入力または非常停止指令がONの 場合、ONし ます。

(非常停止入力と非常停止指令がOFFの 場合は、OFFし ます。)

▼△▼ 注意

8.3.5 -時
停止中 XW<B>

,一時停止指令を設定し、パルス出力が停止するとONし ます。
・一時停止指令を解除するとOFFし ます。
・移動動作中でない時に―時停止指令を受けた時も、本ビツトはONし ます。
・一時停止時は、力8減速時定数で設定された加減速を行います。

一時停止指令 YWく E>

移動指令

一時停止中  XWく B>

・非常停止を実行するこ現在値が保証されませんので、非常停止後に動作を再開する時

は、ドグ式原点復帰を実行して下さい。
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8.3.6 Mコ ードON XWく A>
・運転パラメータにMコ ードが登録されている場合、移動指令終了時に本ビツトをONし 、登

録されているMコ ードをアドレス404W(XttMコ ード)、 405W(YttMコ ード)か

ら読みだし、このMコ ードに対応した所定のシーケンス動作を実行します。
・シーケンス完了後

"Mコ ードOFF(YWく 6>)"を ONに すると、
"Mコ ードON

(XWく A>)"が OFFし 、PCで
"Mコ ードOFF(YWく 6>)"を OFFし ます。

・Mコ ード指定がない場合 (Mコ ード=0)は 、
"Mコ ードON(XWく A>)"は ONし ま

せん。

移動指令

Mコ ード

Mコ ードON  XWく A>

Mコ ードOFF YWく 6>

PCシ ーケンス

8。 3.7 コマン ド受付完 了 XWく 9>
・PCか ら各種コマンドを設定するとき、896W～ 905W(コ マンド設定エリア)に コマ

ンドコードと付属データを書き込み、
"コ

マンド書き込み (YW<4>)"を ONす ると、

MC352は 本ビツトをONし 、所定のコマンド処理を実行します。完了すると本ピツトは

OFFし ます。
,PCは 本ビツトがOFFの 時のみ、コマンドを発行することができます。

コマンドコード設定

コマンドをき込み  YWく 4>

コマンド受付完了 XWnく 9>
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8 . 3 . 8  アラーム  X Wく 8 >
・アラームは下記の状態でONに なります。

(1)ス トロークエンドリミツトスイツチガ動作した

(2)ソ フトリミツトが動作した

(3)MC352動 作不能なエラーが発生し、ポードステータスがONし た。

[10,5。 3ポ ードステータス (410W)を 参照下さい。]
・アラーム発生時は、ストロークエンドリミツト及びソフトリミツトがONに なつた反対方向

8,3.9 エラー XWく 7>
・PCか らの各種運転指令に対して動作条件を満足しないときエラーを検出し、本ビツトを

ONし 、エラーコードを登録します。
・エラー及びエラーコードは、エラーリセツトにてクリアされます。

エラーリセツトYWく 7>

エラー    XWく 7>

エラーコード XWく 6～ 0>

8 . 3 . 1 0  エラーコード XWく 6～ 0>
・エラーコードは入カレジスタのく6～0)に格納されます。

8.3.11 プログラマモード XWn+1く 9>
・MC352モ ジユール正面のトグルスイツチガPC側 の時、OFFに なります。
・MC352モ ジユール正面のトグルスイツチがPROC側 の時、プログラマからの操作ガ可

能で、ONし ます。

への手動動作とドグ式原点復帰のみ動作可能です。

・ストロークエンドスイツチやソフトリミツトが作動した場合は、原点復帰が必要です。
・ストロークエンドスイツチ等が作動して減速停止する際は、力8減速時定数で設定された値

で減速します。
・ストロークエンドスイツチ等が作動して即停止する際は、加減速時定数と無関係にパルス

出力を中断します。

・エラーコードの詳細は、付録1エ ラーコードー覧表を参照下さい。

・MC352初 期化処理中は入カレジスタ (XWn)が
'007FH"に

なりますので、こ

の間はPCか らMC352を メモリアクセス (READ/WRITE命 令)し ないで下さ

い 。
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8 .  4

8 .

出カデバイスの詳細

4.1 非常停止指令 YW<F>
・OFF→ ONで 非常停止を実行します。ON→ OFFで 非常停止が解除されます。

非常停止指令 YWく F>

移動指令

パルス出力中

原点復帰完了

▼△▼ 注意

XWく F>

XWく E>

X W く C > 一 一一一一一一一一一一一一一一一
「

¬L 一 _ _ _ _ _ 一 一一一

日     ↓ 日

８ 4.2 
-時

停止指令  YWく E>
・OFF→ ONで 一時停止を実行します。
・ON→ OFFで 一時停止が解除されます。
・一時停止時は、加減速時定数で設定された加減速を行います。

一時停止指令 YWく E>

移動指令

―時停止中 XWく B>

8.4.3 原点復帰指令 YWく D>
・ドグ式原点復帰を実行します。原点復帰が完了していても原点復帰指令を発行することがで

きます。

非常停止中

原点復帰指令

移動指令

パルス出力中

原点復帰完了

YWく D>

,非常停止すると、カロ減速時定数と無関係にパルス出力を中断します。
・非常停止を実行すると現在値が保証されませんので、非常停止後に動作を再開する時は、

ドグ式原点復帰を実行して下さい。

XWく E>
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8.4.4 +手 動動作指令 YW<C>、 一手動動作指令 YWく B>
`YWく 3 ～`0>で 指定された手動動作 (インチング送りまたは」OC送 り)を 実行します。

Eインチング送り]

(1)1000ノ Uしスインテング送り…………………………… (YWく 3>="1")
・OFF→ ONで 1000パ ルス移動します。

(2)100ノ Uしスインチング送り……………………………… (YWく 2>="1")
・OFF→ ONで 100パ ルス移動します。

(3)10ノ Uじスインテング送り…………………………………… (YWく 1>='1")
・OFF→ ONで 10パ ルス移動します。

(4)1ノ Uレスインチング送り…………………………………… (YWく 0>="1")
・OFF→ ONで 1パルス移動します。

インチングデータ設定 YWく 3～0>

手動動作 (+)指令  YWく C>

手動動作 (―)指令  YWく B>

移動指令

[」OC送 り]・…………………………………………………。(YWく 3～ 0>="0")
・ONの 間、手動送り速度でパルスを出力します。

インテングデータ設定 YWく 3～0>

手動動作 (+)指令  YWく C>

手動動作 (―)指令  YWく B>

移動指令

XWく F>

メUしス出力中

位置決め完了

パルス出力中

位置決め完了

XWく F>

XWく E>

XWく E>

・位置決め動作中に本ビツトをOFF→ ONし た場合、手動動作指令は無視されます。
・連続でインテング送りを実行する場合は、位置決め完了 (XWく E>)を 確認後、本ビツ

トをOFF→ ONし て下さい。

▼△▼ 注意
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8.4.5 スター ト指令  YWく A>
・スタート指令 (YWく A>)は 運転起動指令を与える信号で、OFF→ ONで 記動されます。
・スタート指令 (YWく A>)は 、下記の3種類の運転指令として使用します。

(1)フ ロツクNo.指 定運転

(2)自 動歩進運転

(3)指 令値運転

8.4.6 フロ ツク No.指 定運転指令  YW<9>
・フロツクNo.指 定運転は、指定した1プ ロツクの位置決め動作を実行します。
・フロツクNo.指 定運転は下記の手順で行います。

(a)256W/264Wに フロツク番号を書き込みます。

[2軸 独立の場合]
・アドレス256W(X軸 フロツク番号)
・アドレス264W(Y軸 フロツク番号)

[2軸 補間の場合]
・アドレス256W(フ ロツク番号)

(b)フ ロツクNo.指 定運転指令 (YWく 9>)を ONし ます。

(c)ス タート指令 (YWく A>)を ONし ます。

(d)位 置決め完了 (XWく E>)を チェツクします。

フロツク番号書き込み

(PC→ MC)

ブロツクNo.指 定運転指令 YWく 9>

ω
◆

自動歩進運転指令

スタート指令

動作指令

パルス出力中

位置決め完了

YWく 8 >

Y Wく A >

X W く F > _ 十 一 一 一 一 「

~ ~ ~ ~ ~ 司

 i _

X Wく E >

ドウエル時間
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8.4.7 自動歩進運転指令 YWく 8>
・自動歩進運転は登録したフロツク番号からフロツク終了指定のあるフロツク番号までを、順

次実行します。
・自動歩進運転には、下記の2種類の運転方法があります。

(1)フ ロツク毎に位置決め完了を確認しながら運転する方法

(2)数 フロツクを連続して運転する方法

(1)自 動歩進運転でブロツク毎に位置決め完了を確認しながら運転する方法
・各プロツクの運転パラメータの位置決め確認ビツトは、ONに 設定します。
・最終フロツクのフロツク終了指定ビツトのみを、ONに 設定します。
・下記に運転手順を示します。

(a)256W/264Wに フロツク番号を書き込みます。

E2軸独立の場合]
・アドレス256W(X軸 フロツク番号)
・アドレス264W(Y軸 フロツク番号)

E2軸補間の場合]
・アドレス256W(フ ロツク番号)

(b)自 動歩進運転指令 (YWく 8>)を ONし ます。

(c)ス タート指令 (YW<A>)を ONし ます。

(d)位 置決め完了 (XWく E>)を チェツクします。

( a X b X c )
O i   i

(d)

フロツク番号をき込み

(PC→ MC)

フロツクNo.指 定運転指令 YW<9>

自動歩進運転指令

スタート指令

動作指令

ノUしス出力中

位置決め完了

YWく 8>

YWく A>

XWく F>

XWく E>
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(2)自 動歩進運転で数フロツクを連続して運転する方法
・各プロツクの運転パラメータの位置決め確認ビツトは、OFFに 設定します。
・最終プロツクのフロツク終了指定ビツトのみを、ONに 設定します。
・下記に運転手順を示します。

(a)256W/264Wに フロツク番号を書き込みます。

[2軸 独立の場合]
・アドレス256W(X軸 フロツク番号)
・アドレス264W(Y軸 フロツク番号)

E2軸 補間の場合]
・アドレス256W(フ ロツク番号)

(b)自 動歩進運転指令 (YWく 8>)を ONし ます。

(c)ス タート指令 (YWく A>)を ONし ます。

(d)位 置決め完了 (XWく E>)を チエツクします。

(aXbXc)

フロツク番号書き込み

(PC→MC)

フロツクNo.指 定運転指令 YWく 9)

自動歩進運転指令

スタート指令

動作指令

ノUしス出力中

位置決め完了

YWく 8>

YWく A>

XWく F>

XWく E>         |                     「

~
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8.4.8 指令値運転指令 YWく 9><8>
・指令値運転は、PCか ら設定した運転パラメータで動作します。
・指令値運転は下記の手順で行います。

(a)運 転バラメータをPCか ら書き込みます。

(b)フ ロツクNo.指 定運転指令 (YWく 9>)と 自動歩進運転 (YWく 8>)の

両方をONし ます。

(c)ス タート指令 (YWく A>)を ONし ます。

(d)位 置決め完了 (XWく E>)を チエツクします。

運転パラメータをき込み

(PC→ MC)

フロツクNo.指 定運転指令

自動歩進運転指令

スタート指令

動作指令

メUしス出力中

位置決め完了

YWく 9>

YWく 8)

YWく A>

XWく F>

XWく E>

(a)(b)(c)   (d)
⇔  : :      :

‐
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8 . 4 . 9  エラーリセツト YWく 7>
・エラーが発生した場合、エラーが発生した軸のエラーリセツト信号をOFF→ ONに すると、

エラーおよびエラーコードガクリアされます。

エラーリセツト

エラー

エラーコード

▼△▼ 注意

移動指令

Mコ ード

Mコ ードON

Mコ ードOFF

PCシ ーケンス

Y Wく 7 >

X W く 7 >

XWく 6～ 0>

XWく A>

Y W く 6 >

8.4.10 Mヨ ードOFF YWく 6>
・運転パラメータ中にMコ ードガ登録されていると、位置決め完了時にMコ ードがONさ れま

す。PCで Mコ ードに従つたシーケンスを実行完了したら、本信号でMコ ードをOFFし 、

次の位置決め動作に進みます。

エラーリセツト完了後は、本ビツトをクリアして下さい。
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8 . 4 . 1 1  オーバーライ ド指令  YWく 5>
・本信号がONに なるとオーバーライドが実行されます。
・オーバーライドは実行中の位置決め動作で有効ですが、位置決めを開始したフロツクのオー

バーライドは無効で、次のフロツクから有効になります。
・オーパーライド値は出カレジスタのデバイスく3～ 0>の 4ビ ツトで0～ 15096の 範囲を

指定できます。

>  オーパーライド値 >  オーパーライド値０

０

１

０

１

０

１

０

１

く≫１

０

０

１

１

０

０

１

１

く＞２

０

０

０

０

１

１

１

１

く＞３

１

１

１

１

１

１

１

１

く０

０

１

０

１

０

１

０

１

く＞１

０

０

１

１

０

０

１

１

く＞２

０

０

０

０

１

１

１

１

く≫３

０

０

０

０

０

０

０

０

く

096

1096

2096

3096

4096

5096

6096

7096

8 0 9 6

9 0 9 6

1 0 0 9 6

1 1 0 9 6

1 2 0 9 6

1 3 0 9 6

1 4 0 9 6

1 5 0 9 6

オーパーライド指令 YWく 5>

オーバーライド値 YWく 3～ 0>

動作スピード

8.4.12 コマン ド書 き込み  YWく 4>
・基本動作以外の指令は、コマンド書き込みで対応します。
・コマンドのコードは896W～ 905W(コ マンド設定エリア)を 使用してコマンドコード

と必要なデータを設定し、コマンドをき込み (YWく 4>)を ONし ます。
・MC352が コマンドを受け付けるとコマンド受付完了 (XWく 9>)が ONし 、PCは こ

れを確認してコマンド書き込み (YWく 4>)を OFFし ます。コマンド処理が完了すると

コマンド受付完了 (XWく 9>)が OFFし ます。

コマンド書き込み YWく 4>

コマンド受付完了 XWく 9>

MC352コ マンド処理
｀
＼ 受付

・手動動作中は、オーバーライドが無効になります。
・原点復帰時は、オーバーライドが無効になります。
・位置決めにおいてオーバーライドの計算速度が最高速度リミツトを越えた場合、最高速度リ

ミツトが送り速度となります。
・基本パラメータのオーバーライド制限値を超えた場合は、オーバーライド制限値が送り速度

になります。
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9.1 運転パラメータの構成 E256W～ 271Wコ

ラメータ [256W～ 2７

2軸 独立運転 直線補間 円弧補間 (中心指定) 円弧補間 (中間点指定)

256W X軸 フロツク番号 フロツク番号 プロツク番号 フロツク番号

257W 位置決め情報 位置決め情報 位置決め情報 位置決め情報

258W 終点座標L X軸 終点座標L X軸 終点座標L X軸 終点座標L

259W Ｈ Ｈ Ｈ Ｈ

260W 送り速度 送り速度 送り速度 送り速度

261W ドウエ'し時間 ドウエル時間 ドウエ'し時間 ドウエル時間

262W 加減速時定数 力8減速時定数 カロ減速時定数 力8減速時定数

263W Mヨ ード Mコ ード Mコ ード Mコ ード

264W Y軸 ブロツク番号 Y軸 終点座標L Y軸 終点座標L Y軸 終点座標L

265W 位置決め情報 Ｈ Ｈ Ｈ

266W 終点座標L X軸 中心座標L X軸 中間点座標L

267W Ｈ Ｈ Ｈ

268W 送り速度 Y軸 中心座標L Y軸 中間点座標L

269W ドウェ,し時間 Ｈ Ｈ

270W 加減速時定数

271W Mコ ード

範
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9。 2 PCか らの運転パラメータの アクセ ス
・PCか らはREAD/WRITE命 令で、MC352の 運転パラメータをアクセスできま

す。
・運転パラメータの値はEEROMに 格納されており、電源投入時にEEROMか ら内部RA

Mに 転送されます。
・MC352は 、内部RAMの 内容で動作します。
・編集した運転バラメータで位置決め動作確認が完了したら、運転パラメータのEEROM書

き込み (コマンド71H)を 実行して下さい。

MC352
内部RAM

フロツク
1

フロツク
2

フロツク
N

フロツク
500

16ワード

(運転パラメータ) (運転パラメータ)

小  電源投入時  |
EEROM書 き込み時

２

Ｍ
５
０

３

Ｒ
Ｃ
Ｅ

Ｍ

Ｅ

■
Ｔ
１
１
１
■

MC352
デユアルポートメモリ

内部RAM読 みだし
内部RAM書 き込み

一

命令
＼,
ン

フロツク
1

フロツク
2

フロツク
Ｎ

ク
０

ツ
０

□
５

ブ

・電源をOFFす ると、内部RAMの 運転パラメータは消えてしまいます。編集した運転パ

ラメータを保存する場合は、電源をOFFす る前に運転バラメータのEEROM書 き込み

(コマンド71H)を 実行して下さい。
,EEROM書 き込みは全ての運転パラメータを書き込みますので、終了まで約10秒 かか

ります。
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9.3 MC― PDSか らの運転パラメータのアクセス
・MC― PDSか らは、MC352の 内部RAMの 運転パラメータを直接アクセスできま

す。
・運転パラメータの値はEEROMに 格納されており、電源投入時にEEROMか ら内部RA

Mに 転送されます。
・MC352は 、内部RAMの 内容で動作します。
・編集した運転バラメータで位置決め動作確認が完了したら、運転パラメータのEEROM書

き込み (コマンド71H)を 実行して下さい。

運転パラ
メータ画面

MC352
内部RAM

(運転パラメータ)

MC352
EEROM

(運転パラメータ)

16ワード

↑  電源投入時  |
EEROM書 き込み時

MC― PDS

フロツク
1

ク

２
ツ□フ

ブロツク
N

プロツク
500

フロツク
1

フロツク
2

ク
Ｎ

ツ□フ

ク

０
ツ
０

□
５

ブ

・電源をOFFす ると、内部RAMの 運転パラメータは消えてしまいます。編集した運転バ

ラメータを保存する場合は、電源をOFFす る前に運転パラメータのEEROM書 き込み

(コマンド71H)を 実行して下さい。
・EEROM書 き込みは全ての運転パラメータを書き込みますので、終了まで約 10秒 かか

ります。
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9.4 運転方法の種類
・運転方法は、下記の3種類があります。

(1)フ ロツクNo.指 定運転

(2)自 動歩進運転

(3)指 令値運転

9.4.1 フロ ツク No.指 定運転指令
・フロツクNo.指 定運転は、指定した1フ ロツクの位置決め動作を実行します。
・フロツクNo.指 定運転では、下記アドレスにプロツク番号をWRITEし 、スタート指令

(YWく 4>)を セツトします。そのフロツク番号に登録されている位置決め動作が完了

すると、位置決め完了のデバイスがONし ます。
・詳細は 「8.4.6フ ロツクNo.指 定運転指令YWく 9>」 を参照して下さい。

動作指令 アドレス フロツク番号設定範囲

2軸 独立 X軸 256W 1～ 500

Y軸 264W 1～ 500

2軸 補間 256W 1～ 500

9.4.2 自動歩進運転指令
・自動歩進運転は、指定した複数ブロツクの位置決め動作を連続で実行します。
・自動歩進運転では、先頭のフロツク番号を下記アドレスにプロツク番号をWRITEし 、

スタート指令 (YWく 4>)を セツトすると、指定されたフロツク番号から順次位置決め

動作が実行されます。
・詳細は 「8,4.7自 動歩進運転指令YWく 8>」 を参照して下さい。

動作指令 アドレス フロック春暑設定範囲

2軸 独立 X軸 256W 1～ 5 n a

Y軸 264W 1～ 500

2軸 補間 256W 1 ～ 5 0 0

9.4.3 指令値運転指令
・指令値運転は、PCか ら設定した運転パラメータで動作します。
・詳細は 「8.4.8指 令値運転指令YWく 9>く 8>」 を参照して下さい。

・フロツク番号を0に 設定することはできません。
・2軸 独立時のアドレスの257W～ 263Wこ 265W～ 271Wの データは意味を持ち

ません。
・2軸 補間時のアドレスの257W～ 271Wの データは意味を持ちません。

・フロツク番号を0に設定することはできません。       |
・最終フロツクでは 「位置決め終了ビツト」を必ず 「1」に設定して下さい。
・2軸独立時のアドレスの257W～ 263Wと 265W～ 271Wの データは意味を持ち

ません。
・2軸補間時のアドレスの257W～ 271Wの データは意味を持ちません。
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9 . 5  フロツク番号 ( 2 5 6 W ,  2 6 4 W )
,プロツク番号の構成を下記に示します。

B l t  F  E  D

位置決め確認ビツト

位置決め終了ビツト

くF>:位 置決め終了ビツト

自動歩進運転で、最終フロツクを指定するビツトです。

0:次 のフロツクに続く

1:最 終フロツク

くE>:位 置決め確認ビツト

0:フ ロツク毎に位置決め確認をしません。…

1:フ ロツク毎に位置決め確認をします。・…・・

位置決め完了後、次フロツクを実行

します。

位置決め完了後、位置決め完了 (XW

くE>)の ONを 確認してスタート

指令 (YWく A>)を ONす るこ、

次フロツクを実行します。

０７

く9>～ く0>:フ ロツク番号 (1～ 500)

フロツク番号0は 運転バラメータ未登録を示します。

０ ０ ０ ０ ブロツク番号
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9.6 位置決め情報 (257W, 265W)
・位置決め情報レジスタは下記の意味を持ちます。
・位置決め情報のアドレスは、2軸独立こ2軸補間では異なります。

独立運転 X軸 :257W

Y軸 :265W

2軸補間   :257W

B i t  F  E  D  C  B  A  9  8  7  6  5  4  3  2  1

０ 間

農

補

速
補間方式 ０ ０ ０ 「日 ¬口

方式
加減

8速

・特性
Cコ ード

加減速時定数

加減速時定数 :くE>

*0:基 本パラメータ…………………………………………………………初期値

1:設 定データ (運転パラメータ内のデータによる。)

補間速度  :くD>独 立運転時は意味を持ちません。

*0:合 成速度…………………………………・・……………………………初期値

1:長 軸速度

補間方式  :くC～

指令方式  :く 6>

*0:ア フツリユート (027.028,029帥 は「0」とします。)・…・初期値

1:イ ンクリメンタ)し

力B減速特性  :く 5>く 4>

*00:基 和 ラヽメータによる (e27,028,G2研 路0時は「00」とします。)… …初期値

01:直 線

10:S字

Cコ ード  :く3～

*000

0 0 1

0 1 0

0 1 1

1 0 0

* 0 0 0 0

0 0 0 1

0 0 1 0

1 1 0 0

1 1 1 0

1 1 1 1

A>

独立運転………………………………Ⅲ・………………………………初期値

直線補間

円弧補間 (中間点指定)

円弧補間 (中心指定,CW方 向)

円弧補間 (中心指定,CCW方 向)

0>

000 位置決め動作 (自動力]減速)・……………………………・初期値

001 加速 (減速)→ 定速

C02 加速 (減速)→ 定速+減 速停止

C27 ドグ式原点復帰

C28 高速機械原点復帰

G29 浮動原点復帰

・*は 初期値を示 します。
・運転パラメータからの原点復帰の場合は、Gヨ ー ドのみを指定 して他は 「0」 と

して下さい。
・定寸送 りのときは、指令方式はインクリメンタルとし、加減速特性と加減速時定

数を指定して下さい。他は 「0」 として下さい。
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9 . 6 . l  Cコード
・Cコ ードの機能について説明します。

9.6.1.1 000E位 置決め動作 (自動力B減速)]
・C00は 1フ ロツクで一つの位置決め動作を実行します。

91 6。 1.2 001 E力B速 (減速)→ 定速]
・C01は 、複数のC01フ ロツクとG02を 組み合わせて一連の位置決め動作を実行しま

す。
・001で は、加速→定速、減速→定速が可能です。

フロツク2 iフ ロツク3

減速  定速

9.6.1.3 002E加 速 (減速)→ 定速十減速停止]
・C02は 、自動歩進運転の最終フロツクで使用しますb
・C02で は、加速→定速十減速停止、減速→定速十減速停止が可能です。

「・…… 1フ ロツク……………1

クツ□り
速

一
減 Ｈ…

ゞ

送り速度まで連しない場合

９４
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9.6.2 原点復帰
・原点にはドグ式原点、機械原点、浮動原点の3種 類があります。機械原点と浮動原点は、シ

ステム情報パラメータの原点座標値と原点オフセツト値で設定します。

原点座標 原点オフセツト

△     △

電気原点  機械原点

□ 田
9.6.2.1 027Eド グ式原点復帰]

・運転パラメータでドグ式原点復帰を指定した場合の動作は 「14.1.3ド グ式原点復帰動

作 (C27)」 を参照下さい。
・運転中に原点復帰をしたい場合は運転パラメータのあるフロツク番号にC27の み指定しま

す。ポイント指定運転でこのフロツク番号を指定しスタート指令を与えると原点復帰が開始

され完了します。ここが電気原点となります。ストロークリミツトが両端にある場合は、ど

この位置にいても原点復帰動作が実行されます。

9.6.2.2 028[高 速機械原点復帰]
・ドグ式原点復帰で電気原点を検出したあと、システム情報パラメータの原点座標値へ移動し

た点が機械原点となります。原点座標値=0は 電気原点と同じです。
・運転パラメータのフロツク番号に028を 登録し、このフロツク番号を指定すれば高速機械

原点復帰が実行されます。

9.6。 2.3 029E浮 動原点復帰]
・ドグ式原点復帰で電気原点を検出したあと、基本パラメータの原点アドレスで機械原点が決

まり、さらに原点オフセツトで浮動原点が決まります。
・運転バラメータのフロツク番号にC29を 登録し、このフロツクを実行すれば、浮動原点復

帰が実行されます。
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9.6.3 加減速特性

9.6.3。 1 直線加減速
・出カパルス周波数が100Kppsに 到連するまでの時間を基本パラメータの加減速時定数

または運転パラメータのカロ減速時定数で設定できます。
・各送り速度は上記で決定した加減速勾配で動作します。
・移動量が少ない場合は3角加減速になります。
・2軸補間ではX軸 で指定された力B減速時定数になります。

6.3.2 S字 力8減速
・出カパルスは100Kppsに 到連するまでの正弦関数で力B減速します。加減速パラメータ

の与え方は、直線力8減速の場合と同様です。

6.4 指令方式
・アプツリユート時は、絶対座標で指定します。インクリメンタル時は、相対座標で指定しま

す。

９

９

1 00Kpps…………‐
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9.6.5 補間方式/補 間速度

9.6.5。 1 直線補間
・X軸、Y軸の始点から終点までの移動過程を同期して動作します。

このときの速度は、運転パラメータで合成ベクトル速度か長軸速度か選択できます。

+Y軸

↑

200  終点 (300, 150) 十Y軸 終点 (300, 150)

100'

始点

(100. 50)

始点    200   +X軸 →

(100,50)

台般

+X軸 →

9: 6.5.2 円弧補間 (中間点指定)
・X軸 、Y軸 の始点から終点の中間に中間点座標を設定し、この3点 を通る円弧軌跡で動作し

ます。
・円弧補間は、常に合成速度で動作します。

終点
(250。  200)

100

(600,700)

中間点
(90. 200)

始点
(100, 100)

9.6。 5.3 円弧補間 (中心指定 )
・X軸 、Y軸 の始点から終点の中心座標を指定して円弧の軌跡動作をします。
・円弧の回転方向の指定があり、時計回りをCW指 定、反時計回りをCCW指 定で行いま

す。

始点 終点

(500. 500)・
・・, , . . . .  

i _ 1 8 0・
ミと
中心

中心
や.
:  

・
・
.

3 0 0 !  
・・・.

~100 
始点

(300, 100)

・円弧補間は、常に合成速度で動作します。

・中心座標の指定は、インクリメンタル/ア フツリユートの設定こ無関係で、中心からの相

対座標 (インクリメント値)で 指定します。

終点
(700.50)
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・中心座標 :円弧補間 (中心指定)の 時、円の中心座標を指定します。

・中心座標の指定は、インクリメンタル/ア プツリユートの設定と無関係で、中心からの相

対座標 (インクリメント値)で 指定します。

9.7 終点座標/中 心座標/中 間点座標 (258W,259W,266W～ 269W)
・終点座標  :位置決め完了する座標を指定します。
・中間点座標 :円弧補間 (中間点指定)の 時、始点と終点の中間点の座標を指定します。

9.8 送 り速度 (260W,268W)
・移動中の送り速度を指定します。

9. 9 ドウェル時間 (261W,269W)
・移動完了後の待ち時間を指定します。

9.10 カB減速時定数 (262W,270W)

9 . 1 l  Mコード ( 2 6 3 W , 2 7 1 W )
・位置決め完了後、T3に 出力するMコ ードを指定します。

ドウエル時間

・出カパルスが100kppsに 到連するまでの時間を指定します。

100Kpps………_….
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10.1 運転モニタ/ス テータスモニタの構成 [384W～ 416Wコ

運転モニタ [384W～ 405W]    ステータスモニタ [406W～ 416W]

384W X軸 ブロツク番号

385W Y軸 フロツク番号

386W X軸 位置決め情報

387W Y軸 位置決め情報

388W X軸 指令値L

389W Ｈ

390W Y軸 指令値L

391W Ｈ

392W X軸 現在値L

393W Ｈ

394W Y軸 現在値L

395W Ｈ

396W X軸 移動残畳L

397W Ｈ

398W Y軸 移動残畳L

399W Ｈ

400W X軸 送り速度

401W Y軸 送り速度

402W X軸 オーバーライド

403W Y軸 オーバーライド

404W XttMコ ード

405W YttMコ ード

406W X軸 リミツトステータス

4 0 7 W Y軸 リミツトステータス

408W XttL E Dステータス

409W YttL EDス テータス

410W ポードステータス

41lW マスタ入カポート 1

412W ２

413W スレーブ入カポート3

414W ４

415W マスタ出カボート 1

416W ２
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10。 2 運転モニタの詳細 [384W～ 405Wコ
・運転モニタで、MC352の 運転状態を読み出すことができます。

10。 2.4 現在値 (392W～ 395W)

０ ２ ロツク 384W。  385W)
項 目 内容 アドレス 備者

X軸 フロツク番号 現在実行中のフロツク番号ガ読み出

せます。

384W フロツク番号 :1～ 500

Y軸 フロツク番号 同上。 385W フロツク番号 :1～ 500

10. 2. 2 ７

項 目 内容 アドレス 備者

X軸 位置決め情報 現在実行中の運転パラメータの位置

決め情報が読み出せます。

386W

Y軸 位置決め情報 同上。 387W

0。 2.3 指令値 (388W～ 3
項 目 内容 アドレス 備考

X軸 指令値 現在実行中の位置決め指令値が読み

出せます。

3 8 8 W

3 8 9 W

Y軸 指令値 同上。 3 9 0 W

3 9 1 W

項 目 内容 アドレス 億者

X軸 現在値 現在実行中の現在値が、読み出せま

す。

3 9 2 W

3 9 3 W

Y軸 現在値 同上。 3 9 4 W

3 9 5 W

０ ２ 5 移動残里 (396W～ 399W)

項 目 内容 アドレス 億者

X軸 移動残畳 指令値に対する移動残畳が、読み出

せます。

3 9 6 W

3 9 7 W

Y軸 移動残畳 同上。 3 9 8 W

3 9 9 W

・運転モニタの情報は、読みだし専用です。
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０ ２ ６ り 400W.401
項 目 内容 アドレス 備者

X軸 送り速度 現在移動中の送り速度が、読み出せ

ます。

400W

Y軸 送り速度 同上。 401W

10.2.7 オーバーライド (402W.4 0 3

項 目 内容 アドレス 備者

X軸 オーブヽ一ライド 現在実行中のオーバーライド値が、

読み出せます。

402W

Y軸 オーバーライド 同上。 403W

０ コ ー ４

項 目 内容 アドレス 億者

XttMコ ード Mコ ードONの 時、Mコ ードが読み

出せます。

404W

YttMコ ード 同上。 405W

・運転モニタの情報は、読みだし専用です。
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10。 3 フロツク春暑の詳細 (384W, 385W)
・フロツク番号の構成を下記に示します。

B i t  F  E  D  C  B  A  9  8  7  6  5  4  3  2  1

０ ０ ０ ０ フロツク番号

↑    位置決め確認ビツト
位置決め終了ビツト

くF>:位 置決め終了ビツト

自動歩進運転で、最終フロツクを指定するビツトです。

0:次 のフロツクに続く

1:最 終ブロツク

くE>:位 置決め確認ビツト

0:フ ロツク毎に位置決め確認をしません。…

1:フ ロツク毎に位置決め確認をします。……

位置決め完了後、次ブロツクを実行

します。

位置決め完了後、位置決め完了 (XW

くE>)の ONを 確認してスタート

指令 (YWく A>)を ONす るこ、

次フロツクを実行します。

く9>～ く0>:フ ロツク番号 (1～ 500)

フロツク番号0は 運転パラメータ未登録を示します。
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10.4 位置決め情報の詳細 (386W, 387W)
・位置決め情報の構成を下記に示します

B l t  F  E  D  C  B  A  9  8  7  6  5  4  3  2 ０

０ 間
度

補
速

８
ど
酌
‐

方向
‐

増
碇
‥

０ ０ ０
△「
彗
Ａ

脂

方
加減

口
速
・特性

Gコ ード

↑    加減速時定数

加減速時定数 :くE>

*0:基 本パラメータ…………………………………………………………初期値

1:設 定データ (運転パラメータ内のデータによる。)

補間速度  :くD>独 立運転時は意味を持ちません。

*0:合 成速度…………………………………………………………………初期値

1:長 軸速度

補間方式 :くC～ A>

* 0 0 0

0 0 1

010

0 1 1

1 0 0

独立運転…・・……………………………………………………………初期値

直線補間

円弧補間 (中間点指定)

円弧補間 (中心指定,CW方 向)

円弧補間 (中心指定,CCW方 向)

0>

C00 位置決め動作 (自動カロ減速)・……………………………・初期値

C01 カB速 (減速)→ 定速

002 カ8速 (減速)→ 定速十減速停止

C27 ドグ式原点復帰

C28 高速機械原点復帰

e29 浮動原点復帰

指令方式  :く 6>

*0:ア フツリユート (e27,028,029指 令の時は 「0」とします。)・…・初期値

1:イ ンクリメンタル

カB減速特性  :く 5>く 4>

*00:基 和〔ラメータによる (027,028,02釧 操0時は「00」とします。)… …初期値

01:直 線

10:6字

Gコ ード  :く3～

* 0 0 0 0

0 0 0 1

0 0 1 0

1 1 0 0

1 1 1 0

1 1 1 1

・*は 初期値 を示 します。
・運転パ ラメー タか らの原点復婦の場合は、Gコ ー ドのみを指定 して他は 「0」 と

して下 さい。 一

・定寸送 りの ときは、指令方式はインク リメンタル とし、加減速特性 と加減速時定

数 を指定 して下 さい。他は 「0」 として下 さい。
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10。 5 ステータスモニタの詳細 E406W～ 416W]
・ステータスモニタで、MC352の 状態を読み出すことができます。
・ステータスモニタの内容で、MC352の エラー要因を調べることができます。

10.5.1 リミツトステータス (406W,407W)
・リミツトステータスは、ソフトリミツトやストロークエンドリミツトスイツチの状態を示し

ます。
・リミツトステータスは、通常0で す。
・ストロークエンドリミツトスイツチが作動すると、アラーム (XWく 8>)が ONし 、

「ELS」 LEDが 点灯します。
・ソフトリミツトまたはストロークエンドリミツトスイツチガ作動した時は、下記の移動指令

のみが実行可能です。

(1)リ ミツト検出方向の反対方向への原点復帰

(2)リ ミツト検出方向の反対方向への手動動作

X軸 リミツトステータス (406W)

ビツト 内容

Ｆ

Ｅ

Ｄ

C

Ｂ

Ａ

９ ―X軸 ソフトリミツト作動
８ +X軸 ソフトリミツト作動
７

６

５ ―X軸ストロークエンドリミツトスイツチが作動
４ +X軸ストロークエンドリミツトスイツチガ作動
３

２

1 ―X軸 リミツトスイツチ
０ +X軸 リミツトスイツチ

ミツトステータス (407W〕

ビツト 内容

Ｆ

Ｅ

Ｄ

C

Ｂ

Ａ

９ ―Y軸 ソフトリミツト作動
８ +Y軸 ソフトリミツト作動
７

６

５ ―Y軸ストロークエンドリミツトスイツチガ作動
４ +Y軸ストロークエンドリミツトスイツチが作動
３

２

一

1 ―Y軸 リミツトスイツチ
０ 十Y軸 リミツトスイツチ

・ステータスモニタの情報は、読みだし専用です。
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10.5.2 LEDス テ
ータス (408W, 409W)

・LEDス テータスは、MC352の 正面LEDの 表示状態を示します。
・LEDス テータスは、0で消灯、1で点灯を示します。
・インポジシヨンは動作終了で点灯します。 (ドウエ)し実行中は、動作中となりますので消灯

します。)

XttL E Dステータス (408W)

ビツト 内容

Ｆ

Ｅ

Ｄ

C

Ｂ

Ａ

９

８

７

６

５

４ X軸 軸制御エラー     は FUT)
３ X軸 非常停止中      は EMS
２ X軸ストロークエンドリミツトスイツチ (X ELS}

1 X軸 パルス出力中     は PL倒
０ X軸 インポジシヨン    は lN円

YttL E Dステータス (409W)

ビツト 内容

Ｆ

Ｅ

Ｄ

C

Ｂ

Ａ

９

８

７

６

５

４ Y軸 軸制御エラー     Ⅳ FUD
３ Y軸 非常停止中      付 EMS
２ Y軸ストロークエンドリミツトスイツチ (Y ELS}

1 Y軸 パルス出力中     (Y PLS
０ Y軸 インポジシヨン    lY IND

ステータスモニタの情報は、読みだし専用です。
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10.5.3 ポードステータス (410W)
・ポードステータスはユーザ診断用の情報で、MC352の システムエラー情報を示しま

す。
・全てのステータスが0の時、正常状態です。
・このビツトが1つでも

"1・
の時は、アラーム (XWく 8>)が ONし ます。

ポードステータス (410W)

ビツト 内容 エラー時の指令処理 解除方法

F 1:ウ ォツチドツグエラー 無効 電源再投入またはハードウエアリセツト

E 1:PC停 止中 無効、プログラマ指令可能 PCを RUNす る。
Ｄ 1:PC異 常 無効、プログラマ指令可能 PCの エラーを解除しRUNす る。

C

Ｂ

Ａ 1 :デユアルボートメモリエラー 無効 MC352交 換。
９ 1:内 部RAMエ ラー 無効 MC352交 換。
８ 1:ROMエ ラー 無効 MC352交 換。
７

６

５ 1:非 常停止中 移動指令は無効 非常停止条件を解除する。
４

３

２ 1 :EEROM工 う―(システム情朝 移動指令に対しエラー応答 コマンド 「F2」 を実行する。

1 1 :EEROMエラー僧夢Wiうメータ) 移動指令に対しエラー応答 コマンド 「Fl」 を実行する。
０ 1 :EEROMエラー領醜訂〔ラメータ) 移動指令に対しエラー応答 コマンド 「FO」 を実行する。

・ステータスモニタの情報は、読みだし専用です。
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10.5。 4 入カポート1, 2(41lW,
・入カポー、卜1, 2はメーカー診断用の情報で、
す。

入カポート1(41lW)

412W)

マスターCPU基 板の入力信号状態を示しま

１

２

※

※

:マスターCPU基 板こスレーフCPU基 板間のデユアルポートメモリ。

:PCと マスターCPU基 板間のデユア)しポートメモリ。

入カポート2(412W)

ビツト求―ト 内容

Ｆ

Ｅ

Ｄ

Ｃ

Ｂ

Ａ

９

８

７

６

５

４

３

２ ２ＴＰ 0:PCモ ード 1 :ブログラマ
ＴＰ 1:PC異 常

０ ０ＴＰ 0:停 止中

・ステータスモニタの情報は、読みだし専用です。
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０ 5.5 入カポー ト3,4(413W,
・入カボート3,4は メーカー診断用の情報で、

す。

4 1 4VV)

スレーフCPU基 板の入力信号状態を示しま

― ト ４

ビツトポート 内容

Ｆ ７Ｐ 0:YttZ相 パルスON
Ｅ ６Ｐ 0:Y軸 原点リミツトスイツチON

Ｄ ５Ｐ 0:XttZ相 パルスON

C ４Ｐ 0:X軸 原点リミツトスイツチON

Ｂ

Ａ

９

８

７

６

５

４

３

２

1

０

入カポート4(414W)

ビツトポート 内容

F

Ｅ

Ｄ

C

Ｂ

Ａ

９

８

７

６

５

４

３ PT3 0:Y軸 (―)リミツトスイツチON
２ PT2 0:Y軸 (キ)リミツトスイツチON

1 ＴＰ 0:X軸 (―)リミツトスイツチON
０ PT0 0:X軸 (+)リミツトスイツチON

・ステータスモニタの情報は、読みだし専用です。
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10。 5.6 出カポー ト1, 2(415W・
・出カポート1, 2はメーカー診断用の情報で、

す。

416 W )

マスターCPU基 板の出力信号状態を示しま

出カポート1(415W)

ピツトポート 内容

Ｆ

Ｅ ６Ｐ 0:デ ユアルボートメモリバス要求中
Ｄ ５Ｐ 0:ウ オツチドツクタイマクリア中

C
４Ｐ 0:予 備

Ｂ

Ａ

９

８

７

６ P06 1:X軸 非常停止LED ON
５ P05 1 :X軸軸制御エラーLED ON
４ P04 予備
３

一
P03 予億

２

1

０ P00 1:マ スターモジユー)し異常

出カボート2(416W)

ビツトポート 内容

Ｆ P27 1 :Y軸インポシ
・
シヨンLED ON

Ｅ 食
ロ

２Ｐ 1 :Y軸メUしス出力中LED ON
Ｄ ５２Ｐ 1 :Y軸ストロークエンドリミツトON

C P24 1:Y軸 非常停止LED ON
Ｂ

！
P23 1 :X軸 インポジシヨンLED ON

Ａ P22 1 :X軸′Uしス出力中LED ON
９ ２Ｐ 1 :X軸ストロークエンドリミツトON
８ P20 1:X軸 非常停止LED ON
７

６

５

４

３

２

1

０

・ステータスモニタの情報は、読みだし専用です。
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基本パラメータの構成 [512W～ 551W]

基本パラメータ [512W～ 551W]

512W 原点座標    XttL

513W Ｈ

514W YttL

515W Ｈ

516W 原点オフセツト XttL

517W Ｈ

5 1 8 W YttL

519W Ｈ

520W ソフトリミツト+XttL

521W Ｈ

522W 一XttL

523W Ｈ

524W 十YttL

525W Ｈ

526W ―YttL

527W Ｈ

528W 原点復帰送り速度      X軸

529W Y軸

530W 原点復帰クリープ速度    X軸

531W Y軸

532W 最高速度リミツト      X軸

533W Y軸

534W 起動停止最低速度      X軸

535W Y軸

536W 加減速特性         X軸

537W Y軸

538W 力]減速時定数        X軸

539W Y軸

540W 手動送り速度        X軸

541W Y軸

542W 手動送り速度リミツト    X軸

543W Y軸

544W オーバーライド制限値    X軸

545W Y軸

546W バツクラツシユ補正     X軸

547W Y軸

548W 偏差カウンタクリア遅延時間 X軸

549W Y軸

550W 偏差カウンタクリアパルス幅 X軸

551W Y軸

(00000000H)

0  ( 0 0 0 0 0 0 0 0 H )

0  ( 0 0 0 0 0 0 0 0 H )

0  ( 0 0 0 0 0 0 0 0 H )

・・・・・・ +8388607 (007FFFFFH)

・・・・・・ -8388607 (FF800001H)

・・・・・・ +8388607 (007FFFFFH)

・・・・・・ -8388607 (FF800001H)

値

０

期初

2 0 0 0

2 0 0 0

1 0 0

1 0 0

2 0 0 0 0

2 0 0 0 0

1

1
' 1 ・

' 1 '

1000

1000

1000

1000

20000

20000
'A'

'A'

0

0

0

0

2

2

(07DOH)

(07DOH)

(0064H)

(0064H)

(4E20H)

(4E20H)

(0001H)

(0001H)

(0031H)

(0031H)

(03E8H)

(03E8H)

(03E8H)

(03E8H)

(4E20H)

(4E20H)

(0041H)

(0041H)

(0000H)

(0000H)

(0000H)

(0000H)

(0002H)

(0002H)

PCか ら上記エリアにWRITE命 令にて基本パラメータを設定した時、必ずコマンド72H

[EEPROM書 き込み (基本パラメータ)]を 実行して、MC352を 動作させて下さい。

‐
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11.2 基本パラメータの詳細 E512W～ 551W]
・MC352の 基本パラメータには以下の項目があり、PCか らWRITE命 令で設定する方法

と、プログラマからメニユー選択で設定する方法があります。

2. 原点座標 (512W～ 515W)

2.3 ソフトリミツト (520W～ 527W)

2.4 原点復帰送り速度 (528W, 529W)

項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

原点座標     X軸

(機械原点オフセツト)

ドグ式原点復帰の時、電気原点を

検出後、このオフセツト分の移動

した点を機械原点とします。

512W

513W

-8388607-+8388607 0

0原点座標     Y軸

(機械原点オフセツト)

同上。 514W

515W

-8388607-+8388607

11.2.2 原点オフセツト (516W～ 519W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

原点オフセツト  X軸

(浮動原点オフセツト)

浮動原点復帰の時、機械原点から

このオフセツト分の移動した点を

浮動原点とします。

516W

517W

-3388607-+8388607
0

原点オフセツト  Y軸

(浮動原点オフセツト)

同上。 518W

519W

-8388607ハウ+8388607 0

項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

ソフトリミツト 十X軸 X軸 の正方向の移動限界値を設定

します。

設定値=0の 時、ソフトリミツト

無しになります。

5 2 0 W

5 2 1 W

-8388607-+8388607 8388607

ソフトリミツト ーX軸 X軸 の逆方向の移動限界値を設定

します。

設定値=0の 時、ソフトリミツト

無しになります。

5 2 2 W

5 2 3 W

-8388607ハウ+8388607 -8388607

8388607ソフトリミツト +Y軸 Y軸 の正方向の移動限界値を設定

します。

設定値=0の 時、ソフトリミツト

無しになります。

5 2 4 W

5 2 5 W

-3388607ハ▼18388607

ソフトリミツト ーY軸 Y軸 の逆方向の移動限界値を設定

します。

設定値=0の 時、ソフトリミツト

無しになります。

5 2 6 W

5 2 7 W

-8388607ハウ+8388607 -8388607

項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

原点復帰送り速度 X軸 原点復帰送り速度を設定します。

(1～ 20000)X10PPS

528W 1-20000

原点復帰送り速度 Y軸 同上。 529W 1-20000
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11.2.5 原点復帰クリープ速度 (530W, 531W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

原点復帰

クリープ速度  X軸

原点復帰時に減速する速度を設定

します。

ドグ式原点復帰時に、原点リミツ

トスイツチがONす ると、ここで

設定したクリープ速度まで減速し、

Z相 ノUしス入力によつて電気原点

を検出します。

1～ 20000PPS

530W 1-20000

原点復帰

クリープ速度  Y軸

同上。 531W 1-20000

2.6 最高速度リミツト (532W. 533W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

最高速度リミツト X軸 位置決め送り速度の制限値です。

速度指令が最高速度リミツトを越

えた時、エラーこせずに、最高速

度制限値を送り速度とします。

この時、運転モニタの送り速度は

最高速度制限値となります。

(1～20000)X10PPS

532W 1-20000 20000

最高速度リミツト Y軸 同上。 533W 1-20000 20000

・2軸 補間ではX軸 データを使用します。

11.2.7 起動停止最低速度 (534W, 535W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

起動停止最低速度 X軸 パルスモータをスムーズに回転さ

せるには始動周波数以上でパルス

を与える必要があります。この速

度を指定します。

534W 1-20000 1

魂 嘉iまiliiFiisii::~~L
(1～ 20000)X10PPS

起動停止最低速度 Y軸 同上。 535W 1-20000 1

・2軸 補間ではX軸 データを使用します。
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2. 8 カ8減速特性 (536W, 537W)

２ 加減速時定数 (538W,539W)

２ 0 手動送り速度 (540W. 541W)

項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

力8減速特性    X軸 運転パラメータの加減速特性を基

本パラメータと設定した場合や、

位置決め情報の力8減速特性を
"00"こ

設定した場合は、ここ

で設定された力B減速特性で動作し

ます。
"1"=直

線
"2'=S字

536W ＝

川

的

的

ド

ど

（
し

０
９

Ａ
Ａ

・

1 ・

( 3 1 H )

加減速特性    Y軸 同上。 537W 同上。 1 ・

佃1附

・2軸補間ではX軸 データを使用します。

項 目 内容 アドレス 設定範囲 値期初

力]減速時定数   X軸 100Kppsに 対する力8減速時

間をms単 位で設定します。

538W 0-65535 1000

力8減速時定数   Y軸 同上。 539W 0-65535 1000

2軸 補間ではX軸 データを使用します。

項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

手動送り速度   X軸 手動動作時の送り速度です。

最高速度制限値や手動送り速度制

限値を超えた場合は、その制限値

で動作します。

( 1 ～2 0 0 0 0 ) X 1 0 P P S

540W 1-20000

手動送り速度   Y軸 同上。 541W 1-20000
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２ 1 手動送り速度リミツト (542W, 543W)

２ 2 オーバーライド制限値 (544W, 545W)

項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

手動送り速度

リミツト    X軸

手動送り速度の制限値です。

手動送り速度リミツトを越える速

度指令を受けた時、エラーこせず、

この速度リミツト値で動作します。

この時、運転モニタの値はこの速

度リミツト値となります。

(1～ 20000)X10PPS

542W 1ハ▼20000 20000

手動送り速度   Y軸

リミツト

同上。 543W 1-20000 20000

項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

オーバーライド

制限値

100%以 上のオーバーライドの

上限を設定します。

オーパーライドは、位置決め運転.

手動運転.イ ンチング運転 (0～

150%)で 有効です。
"0"=制

限なし
' A " = 1 0 0 %

" B " = 1 1 0 9 6

' C " = 1 2 0 9 6

" D " = 1 3 0 9 6

" E " = 1 4 0 9 6

" F " = 1 5 0 9 6

544W ASCII 
・
0・的0‖
・
A・は1期
`B・

は2‖
・
C・ は3帥
・
D・は4朝
・
E・ は5帥
・
F・ は6帥

T

は1問

オーバーライド

制限値     Y軸

同上。 545W 同上。
・
A・

(41H}

2軸 補間ではX軸 データを使用します。
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11,2.13 バツクラツシユ補正 (546W,547W)
項目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

バツクラツシユ

補正      X軸

機械的なバツクラツシユ畳を移動

方向が変わつた時補正します。

補正量は0～ 255パ ルスの範囲

で設定できます。

電子ギヤで計算されたパルス量に

力B算されます。

546W 0-255

バツクラツシユ

補正      Y軸

同上。 547W 0-255

・円弧補間では、バツクラツシユ補正は無効です。

11.2.14 偏差カウンタクリア遅延時間 (548W, 549W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期億

偏差カウンタクリア

遅延時間    X軸

ドグ式原点復帰において電気原点

検出後、ここで設定した時間経過

後、偏差カウンタクリヤパルスを

出力します。

0～ 10000msの 10ms単

位で設定できます。

548W 0-1000 0

偏差カウンタクリア

遅延時間    Y軸

同上。 549W 0-1000 0

11.2.15 偏差カウンタクリアパルス幅 (550W, 551W)

項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

偏差カウンタクリア

パルス幅    X軸

原点復帰完了後、ここで設定した

時間の偏差カウンタバルス幅を出

力します。

設定値=0の 場合は、偏差カウン

タパルスを出力しません。

0～ 1000msの 10ms単 位

で設定できます。

550W 0～100

偏差カウンタクリア

パルス幅    Y軸

同上。 551W 0～100
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12.1 システム情報パラメータの構成 [768W～ 798Wコ

システム情報パラメータ E768W～ 798W3       初期値

768W プログラムID

769W 〃

770W ″

771W ″

772W 制御方式

773W パルス出カモード   X軸

774W Y軸

775W パルス列極性     X軸

776W Y軸

777W 回転方向指定     X軸

778W Y軸

779W パルス列分周比    X軸

780W Y軸

781W パルス悩       X軸

782W Y軸

783W 原点復帰方向     X軸

784W Y軸

785W ドウェル時間係数   X軸

786W Y軸

787W 定寸送り指定     X軸

788W Y軸

789W 現在値設定      X軸

790W Y軸

791W リミツト検出後処理   X軸

792W Y軸

793W 電子ギヤ指定     X軸

794W Y軸

795W 電子ギヤ分子     X軸

796W Y軸

797W 電子ギヤ分母     X軸

798W Y軸

(20202020H)

・

1 '

' 1 '

' 1 '

' 1 ・

・

1 ・

・

1 ・

・

1 '

' 1 ・

' 1 ・

・

1 ・

' 1 ・

・

1 ・

' 1 '

' 1 ・

' 1 '

' 1 ・

・

1 '

' 1 ・

・

1 ・

・

1 ・

' 1 '

・

1 '

' 1 ・

1

1

1

1

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H }

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 3 1 H )

( 0 0 0 1 H )

( 0 0 0 1 H )

( 0 0 0 1 H )

( 0 0 0 1 H )

PCか らWRITE命 令を使用して上記エリアにシステム情報パラメータを設定した時、

コマンド73H EEEPROM書 き込み (システム情報パラメータ)]を 実行してから、

352を 動作させて下さい。

ず

Ｃ

必

Ｍ

７
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12.2 システム情報パラメータの詳細 E768W～ 798W]
・MC352の システム情報パラメータには、下記の項目があります。
・PCか ら設定する方法と、プログラマから設定する方法があります。

▼△▼ 注意

２ 2.2 制御方武 (772W)

2.2.3 パルス出カモード (773W, 774W)

・PCか らシステム情報パラメータを変更する場合は、デユアルポートメモリの内容を変更

後、コマンド73Hを 実行しなければなりません。

12.2.1 プログラムID(768W～ 771W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

プログラム lD プログラム ID名 を8バ イトの

ASCtlコ ードで登録します。

768 W
～771W

8文字のASCil

コード (ブランク〕

項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

制御方式 2軸 独立または2軸 補間を選択し

ます。

2軸 独立="1"

2軸 補間="2"

772W ASCI1 1・ 的1‖
・
2・的2附

対
・

的1的

・MC352は 、制御方式の設定に基づいてPCか らの指令内容をチエツクします。
・制御方式を変更した場合は、他のデータも確認して下さい。

項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

パルス出カモード X軸 パルス出カモードを選択します。

Aモード(CW/CCW出力) ="1"

Bモード(方向と,的ス出力)="2"

773W ASCII打
・

伯1問
・
2・m2‖

打
・

(3 1‖

パルス出カモード Y軸 同上。 774W 同上。
●
ド

的1朝

Aモ ード

(CW/CCW出力)

(負論理)

(コネクタB10出 力波形)

(コネクタBll出 力波形)

CW方 向  CCW方 向

Bモ ード

(方向/パ ルス)

(員論理)

(コネクタB10出 力波形)

(コネクタBll出 力波形)

CW方 向  CCW方 向
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12.2.4 パルス列極性 (775W, 776W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

パルス列極性   X軸 パルス列の種性(正論理/員 論理)

を選択します。

正論理="1'

負論理="2"

775W ASCII  
・
1・
・
2・

出

帥

・

1 ・

伯1‖

パルス列種性   Y軸 同上。 776W 同上。
・

1 ・

的1附

正論理

(CW/CCW出力) Ｗ

Ｗ

　

Ｃ

Ｃ
　
　
Ｃ

(コネクタ810出 力波形)

(コネクタBll出 力波形)

CW方 向  CCW方 向

負論理

(CW/CCW出力)

(コネクタB10出 力波形)

(コネクタBll出 力波形)

CW方 向  CCW方 向

・パルスモータ使用時は、通常負論理に設定して下さい。
・パルス出力は、オープンコレクタ出力です。

2.2.5 回転方向指定 (777W,778W)
項 目 内容 スレドア 設定範囲 初期値

回転方向指定   X軸 モータの回転方向を選択します。

指令値増加方向で正転

(CW) ="1"

指令値増加方向で逆転

(CCW)="2"

777W ASCII  対
・

・
2・

＝

＝

ｔ３

憎

・

1 ・

( 3 1帥

回転方向指定   Y軸 同上。 778W 同上。
・

1 ・

的1附

湾
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12. 2. 6 パルス列分周比 (779W, 780W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

パルス列分周比 指令値に対して出カパルスを分周

します。

1 / 1 =  1 "

1 / 4 = " 2 "

1 / 8 = " 3 "

1 / 1 6 = " 4 "

779W 問

門

＝

印

佃

的

佃

的

ド

ど

げ

丁

ＣＳＡ
・

1 ・

( 3 1 H〕

パルス列分周比  Y軸 同上。 780W 同上。 判
・

的1‖

・パルス列分周時は、移動量と送り速度も分周されます。

12.2.7 パルス幅 (781W,782W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

パルス幅     X軸 出カパルスのONす る時間を設定

します。

1.5はs=" 1"(最 大200Kpps)

311s="2"(最 大166Kpps)

6Hs="3"(最 大 83Kpps)

24は s="4"(最 大 20Kpps)

781W ド

ど

げ

ず

（
し

０
９

Ａ
ハ 的1問

僧2叫

的3‖

的4朝

・

1 '

的1帥

パルス幅     Y軸 同上。 782W 同上。 対
・

的1川

・パルス幅は、ドライバの最大パルス入力周波数の範囲内に設定して下さい。

(パルスモータの場合は、通常24は sを 選択します。)
・パルス幅の設定値によつて、最大送り速度が制限されます。

最大送り速度は、1/(パ ルス幅 X2)以 内です。

12.2.8 原点復帰方向 (783W,784W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

原点復帰方向   X軸 原点復帰方向を選択します。

原点がCW側にある場合 =

原点がCCW側にある場合 = ２

783W ＝

朝

ド

ど

ＣＳＡ
1 ロ

( 3 1帥

原点復帰方向   Y軸 同上。 784W 同上。 対
・

佃1‖

４７



第 1 2 章 システム情報パラメータ[768W～895Ⅶ

12.2,9 ドウェ)し時間係数 (785W, 786W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

ドウェル時間係数 X軸 運転パラメータのドウエル時間の

倍率を選択します。

X 10ms="1'

X 1 0 0 m s = ' 2 "

785W ASCII 問

的

ド

ど

・

1 ・

8 1‖

ドウェル時間係数 Y軸 同上。 786W 同上。
・

1 ・

的1附

12.2.10 定寸送り指定 (787W, 788W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

定寸送り指定   X軸 定寸送りを使用するかどうか選択

します。

定寸送りなし="1"

定寸送りあり="2"

787W ASCII 問

出

ド

ど

打
・

佃1川

定寸送り指定   Y軸 同上。 788W 同上。 打
・

的1印

・定寸送りは、2軸 独立の場合のみ可能です。
・定寸送りは、インクリメント指令のみ可能です。
・定寸送りは、原点復帰を実行せずに動作可能です。
・定寸送りでは、移動前に現在値を0に します。
・定寸送りでは、現在値設定はできません。 (エラーになります。

2. 2. 11 現在値設定 (789W, 790W)

２ 2 リミツト検出後処理 (791W, 792W)２

項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

現在値設定    X軸 現在値設定コマンドを有効にする

か無効にするか選択します。

現在値設定無効="1"

現在値設定有効="2"

789W ASCII 附

ＨＩ

ド

ど

対
'

t 3 1問

現在値設定    Y軸 同上。 790W 同上。 打
・

(3 1問

項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

リミツト検出後処理X軸 ソフトリミツトやストロークエン

ドリミツトスイツチが動作したこ

きの停上方法を選択します。

減速停止="1・

即停止 ="2"

791W ASCI1 1'ml‖
・
2・的2附

1 ・

( 3 1附

リミツト検出後処理Y軸 同上。 792W 同上。 1 ・

憎1‖
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第 1 2章 システム情報パラメータ[768W～895Ⅶ

12.2.13 電子ギヤ指定 (793W,794W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 初期値

電子ギヤ指定   X軸 電子ギヤを使用するか、使用しな

いか選択します。

電子ギヤ指定無効="1"

電子ギヤ指定有効="2"

793W ASCil  
・
1'
・
2・

＝

附

ｔ３

的

1 ・

( 3 1附

電子ギヤ指定   Y軸 同上。 794W 同上。 打
・

的1附

・電子ギヤを使用する場合は、 「電子ギヤ指定有効="2"」 にして下さい。

12. 2. 14 電子ギヤ分子 (795W,796W)
項 目 内容 アドレス 設定範囲 値期初

電子ギヤ分子   X軸 指令値に対して下記の計算を実施

しパルス数を変換します。

この電子ギヤの分子を設定しますて

電子ギヤ分子 X指 令値
電子ギヤ分母

795W 1～ 32767

電子ギヤ分子   Y軸 同上。 796W 1～ 32767 1

。電子ギヤ比は、1/256か ら256の 範囲でご使用下さい。

２ ２ 5 電子ギヤ分母 (797W,798W)
項 目 内容 アドレス 設定範□ 初期値

電子ギヤ分母   X軸 指令値に対して下記の計算を実施

しノUしス数を変換します。

この電子ギヤの分子を設定します。

電子ギヤ分子 X指 令値
電子ギヤ分母

797W 1 ～3 2 7 6 7 1

電子ギヤ分母   Y軸 同上。 798W 1～ 32767 1

・電子ギヤ比は、1/256か ら256の 範囲でご使用下さい。
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13.1 コマンド設定の構成 E896W～ 905W]

コマンド設定 [896W～ 905W]

896W コマンドコード X軸

897W ARCl

898W ARe2

899W ARC3

900W ARC4

901W コマンドコード Y軸

902W ARCl

903W ARC2

904W ARC3

905W ARC4

７７



第 13章  ゴマンド設定 [896W～1023Ⅶ

13.2 コマ ン ド書 き込み手llF

13.2.l X軸 への コマン ド書 き込み手順
・基本動作に必要のない指令は、コマンドで対応します。
・2軸 独立のX軸 にコマンド書き込みを実行する場合は、896Wに コマンドコードをセツ

トし、897W～ 900Wに 補助データをセツトして、コマンドをき込み(YWn+2く 4>)

をONし ます。

MC352が コマンド処理を完了するとコマンド受付完了 (XWnく 9>)が ONし 、PC

はこれを確認してコマンドをき込み (YWn+2く 4>)を OFFし ます。

コマンドコード設定

コマンド書き込み YWn+2く 4)

コマンド受付完了 XWnく 9>

13.2.2 Y軸 への コマン ド書 き込み手順
・基本動作に必要のない指令は、コマンドで対応します。
・2軸 独立のY軸 にコマンド書き込みを実行する場合は、901Wに コマンドコードをセツ

トし、902W～ 905Wに 補助データをセツトして、コマンドをき込み(YWn+3く 4>)

をONし ます。

MC352ガ コマンド処理を完了するとコマンド受付完了 (XWnく 9>)が ONし 、PC

はこれを確認してコマンドをき込み (YWn+3く 4>)を OFFし ます。

コマンドコード設定          l      i   !_    i___

コマンド書き込み YWn+3く 4>

コマンド受付完了 XWnく 9>

▼△▼ 注意
・コマンド72H,73H.80H,FlH.F2H,FFHは X軸 側でのみ有効です。

(X軸 に対してコマンドをき込みを実施すると、Y軸 の内容も同時に書き普わります。)

・コマンド10H～ 71Hと コマンドFOHは 、X軸 へのコマンド書き込みとY軸 へのコマ

ンド書き込みを、同時に実行することはできません。各軸毎にコマンド書き込みを実行し

て下さい。

▼△▼ 注意
・コマンド72H. 73H,80H. FlH,F2H.FFHは X軸 側でのみ有効です。

(X軸 に対してコマンドをき込みを実施すると、Y軸 の内容も同時に■き督わります。)

・コマンド10H～ 71Hと コマンドFOHは 、X軸 へのコマンドをき込みとY軸 へのコマ

ンドをき込みを、同時に実行することはできません。各軸毎にコマンドをき込みを実行し

て下さい。
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13.3 コマン ドー
覧 E896W～ 905W]

・基本動作に必要のない指令に対してはコマンドで対応します。

13.3.1 2軸 独立でのコマン ド設定
・2軸独立で有効なコマンドを下記に示します。  ,

コマンド機能

X  軸 Y 軸

コンド AR01 ６ＲＡ ＧＲＡ た
）

Ｏ
Ｒ

Ａ
【 ]マンド ARel ARe2 ARG3 AR04

Ｗ Ｗ Ｗ 899W Ｗ Ｗ 902W Ｗ Ｗ 905W

マシンロツク解除 10H 10H

マシンロツク 1lH 1lH

ドライラン解除 20H 20H

トライラン 21H 送り

逆

2 1 H 送り

速度

現在値設定 30H 現在値

下位 1上位

30H

位

値

上

在

―

現

位下

残移動指令クリア 40H 40H

内部RAMク リア

(運転パラメータ)

50H 50H

内部RAM をき込み

(運転パラメータ)

5 1 H 51 H

内部RAM 読みだし

(運転バラメータ)

52H Ｋ

暑

ＢＬ

春

52H Ｋ

号

８Ｌ

春

EEROM 読みだし

く運転パラメータ)

70H Ｋ

号

ＢＬ

番

」Ｋ

数

０
０ 70H Ｋ

号

ＢＬ

番

」Ｋ

数

０
０

EEROM をき込み

(運転パラメータ)

7 1 H 7 1 H

EEROM 書き込み

(基本バラメータ)

72H

EEROM をき込み

(システム情報パラメータ)

73H

EEROM チエツク 80H

EEROM クリア FOH FOH

EEROM デフオ)しト
'(基

本パラメータ)

Fl H

EEROM デフオ'しト

(システム情報バラメータ)

F2H

システムリセツト FFH
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13.3.2 2軸補間でのコマンド設定
・2軸補間で有効なコマンドを下記に示します。

コマンド機能

X  軸 Y軸

コマンド ＧＲＡ AR02 ｅＡ ＧＡ ，ヽ
ノ

つ
ヽ

「
コ

ＧＲＡ ＧＲＡ ＧＡ ＧＡ

Ｗ Ｗ 898W Ｗ Ｗ 901W 902W 903W Ｗ 905W

マシンロツク解除 10H

マシンロツク 1lH

ドライラン解除 20H

ドライラン 2 1 H 迎
避

現在値設定 30H X軸 】

下位 |
縦
ｍ

Y軸 】

下位 |

記在値

上位

残移動指令クリア 40H

内部RAMク リア

(運転パラメータ)

50H

内部RAM 書き込み

(運転パラメータ)

5 1 H

内部RAM 読みだし

く運転パラメータ)

52H Ｋ

号

ＢＬ

苦

EEROM 読みだし

(運転パラメータ)

70H Ｋ

号

ＢＬ

番

」Ｋ

数
一

〇
〇

EEROM 書き込み

(運転パラメータ)

7 1 H

EEROM 書き込み

(基本パラメータ)

72H

EEROM 書き込み

(システム情報パラメータ)

73H

EEROM チエツク 80H

EEROM クリア FOH

EEROM デフオ)しト

(基本パラメータ)

Fl H

EEROM デフオ)しト

(システム情報パラメータ)

F2H

システムリセツト FFH
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13.4 コマンドの詳細 E896W～ 905W]
・基本動作に必要のない指令に対してはコマンドで対応します。

13.4.1 コマンド10H Eマシンロツク解除]
・マシンロツクを解除します。
・[2軸 独立X軸 の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4(897W～ 900W)
・[2軸独立Y軸 の場合]

コマンドコード (901W)

ARCl～ 4(902W～ 905W)
・[2軸補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4(897W～ 900W)

10H

未使用

10H

未使用

10H

未使用

13.4.2 コマンド1lH[マ シンロツク]
・マシンロツクの状態にします。
・[2軸 独立X軸 の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4(897W～ 900W)
・E2軸独立Y軸 の場合]

コマンドコード (901W)

ARel～ 4(902W～ 905W)
・[2軸補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4(897W～ 900W)

1lH

未使用

Ｈ

用

　

Ｈ

用

１

使

　

１

使

１

未

　

１

未

13. 4.3 コマンド20H Eドライラン解除]
・ドライランを解除します。
・E2軸独立X軸 の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4(897W～ 900W)
・[2軸独立Y軸 の場合]

コマンドコード (901W)

ARCl～ 4(902W～ 905W)
・[2軸補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARel～ 4(897W～ 900W)

20H

未使用

20H

未使用

20H

未使用
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13.4.4 コマンド21H Eドライラン]
・ドライランの設定を行います。
・ドライラン状態では、ARClで 指定した速度で移動指令を実行します。但し、原点復帰、

手動動作は除きます
。[2軸 独立X軸 の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl   (897W)

ARe2～ 4 (898W～ 900W)
・[2軸 約市Y軸 の場合]

コマンドコード (901W)

ARel   (902W)

ARC2～ 4 (903W～ 905W)
・[2軸 補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl   (897W)

ARC2～ 4 (898W～ 900W)

13.4.5 コマンド30H E現在値設定]
・現在値を指定した値に変更します。
・現在値設定では、電気原点、機械原点、浮動原点の位置は変わりません。
・絶対座標による移動指令の終点は、1日現在値と新現在値の差分だけ変更されます。

(原点と絶対座標値が0の 点は異なります。)
・定寸送リモードでは、現在値設定ができません。設定するとエラーになります。
・[2軸独立X軸 の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl   (897W)

ARC2   (898W)

ARC3～ 4 (899W～ 900W)
・E2軸独立Y軸 の場合]

コマンドコード (901W)

ARCl   (902W)

ARC2   (903W)

ARC3～ 4 (904W～ 905W)
・[2軸補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl   (897W)

ARC2   (898W)

ARC3   (899W)

ARC4   (900W)

21H

送り速度 (1～ 20000)X10PPS

未使用

2 1 H

送り速度 (1～ 20000)X10PPS

未使用

21H

送り速度 (1～ 20000)X10PPS

未使用

30H

X軸 現在値 (下位)

X軸 現在値 (上位)

未使用

30H

Y軸 現在値 (下位)

Y軸 現在値 (上位)

未使用

30H

X軸 現在値 (下位)

X軸 現在値 (上位)

Y軸 現在値 (下位)

Y軸 現在値 (上位)
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13.4.6 コマンド40H E残移動量クリア]
・自動歩進運転中に一時停止を行つた後、残りの移動指令を無効にします。
・[2軸独立x軸 の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)
・[2軸独立Y軸 の場合]

コマンドコード (901W)

ARCl～ 4 (902W～ 905W)
・[2軸補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)

40H

未使用

40H

未使用

40H

未使用

13.4.7 コマンド50H E内部RAMク リア (運転パラメータ)コ
・内部RAMの 全ブロツクの運転パラメータをクリアします。
。この状態ではデータが無いため、自動歩進運転とフロツクNo.指 定運転はできません。
・[2軸 独立X軸 の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)
・E2軸独立Y軸 の場合]

コマンドコード (901W)

ARCl～ 4 (902W～ 905W)
・[2軸補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)

50H

未使用

50H

未使用

50H

未使用

13.4,8 コマンド51H E内部 RAM書 き込み (運転パラメータ)コ
・デユアルポートメモリ上の運転パラメータを、内部RAMに 書き込みます。 (1フロツク)
・フロツク番号は1～500が 有効で、フロツク番号 (256W, 264W)で 指定されま

す。
・また、運転パラメータのリミツトチエツクと電子ギヤのチエツクを行います。
・[2軸 独立X軸 の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)
・[2軸独立Y軸 の場合]

コマンドコード (901W)

ARCl～ 4 (902W～ 905W)
・[2軸補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)

5 1 H

未使用

51H

未使用

5 1 H

未使用
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13.4.9 コマンド52H E内部RAM読 みだし (運転パラメータ)]
・ARClで 指定したブロツクの運転パラメータを、内部RAMか らデユアルポートメモリに
読み込みます。 (1フロツク)

・フロツク番号は1～ 500が 有効です。
・[2軸 独立X軸 の場合]

コマンドコード (896W)

ARCt   (897W)

ARC2～ 4 (898W～ 900W)
・ E2軸約fFY軸の場合]

コマンドコード (901W)

ARCt   (902W)

ARC2～ 4 (903W～ 905W)
・[2軸補間の場創

コマンドコード (896W)

ARCi   (897W)

ARC2～ 4 (898W～ 900W)

13.4.10 コマンド70H EEEROM読 みだし (運転パラメータ)]
・ARClで 指定したフロツクからARC2で 指定したフロツク数のEEROMの 運転パ

ラメータを、内部RAMに 読み込みます。
・フロツク番号は1～ 500が 有効です。
・[2軸 独立X軸 の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl   (897W)

ARC2   (898W)

ARC3～ 4 (899W～ 900W)
・ [2軸 独立Y軸 の場合]

コマンドコード (901W)

ARCl   (902W)

ARe2   (903W)

ARC3～ 4 (904W～ 905W)
・[2軸 補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl   (897W)

ARC2   (898W)

ARC3～ 4 (899W～ 900W)

52H

フロツク番号

未使用

52H

フロツク番号

未使用

52H

フロツク番号

未使用

70H

先頭フロツク番号

転送ブロツク数

未使用

70H

先頭ブロツク番号

転送ブロツク数

未使用

70H

先頭プロツク番号

転送フロツク数

未使用
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13.4.11 コマンド71H EEEROM書 き込み (運転パラメータ)]
・内部RAMの 全この運転パラメータを、EEROMに 書き込みます。 (500プ ロツク)
・書き込み異常の場合は、アラーム (XWく 8>)が ONし 、ポードステータス (410W)

のビツト0ガ ONし ます。 (運転パラメータEEROMエ ラー)
・E2軸独立X軸 の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)
・[2軸独立Y軸 の場合]

コマンドコード (901W)

ARCl～ 4 (902W～ 905W)
・[2軸補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)

13.4.12 コマンド72H EEEROM書 き込み (基本パラメータ)]
・内部RAMの 基本パラメータを、EEROMに 書き込みます。
・書き込み異常の場合は、アラーム (XWく 8>)が ONし 、ポードステータス (410W)

のビツト1が ONし ます。 (基本パラメータEEROMエ ラー)
・[2軸 独立の場合]

7 1 H

未使用

7 1 H

未使用

7 1 H

未使用

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)
・[2軸補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)

72H

未使用

72H

未使用

73H

未使用

73H

未使用

・PCか らWRITE命 令にて基本パラメータの設定 ・変更を行なつた時、必ず本コマンドを

実行してからMC352を 動作させて下さい。

13.4.13 コマンド73H EEEROM書 き込み (システム情報パラメータ)]
・内部RAMの システム情報パラメータを、EEROMに 書き込みます。
・書き込み異常の場合は、アラーム (XWく 8>)が ONし 、ポードステータス (410W)

のビツト2が ONし ます。 (システム情報パラメータEEROMエ ラー)
・[2軸 独立の場合]

コマンドコード (896W)

ARel～ 4 (897W～ 900W)
・E2軸 補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)
・PCか らWRITE命 令にて、システム情報パラメータの変更 ・設定を行なつた時、必ず本

コマンドを実行してからMC352を 動作させて下さいざ
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13。 4.14 コマンド80H EEEROMチ エツクコ
・EEROMの 運転パラメータ、基本パラメータ、システム情報パラメータのチエツクを行い

ます。
・書き込み異常の場合は、アラーム (XWく 8>)が ONし 、ポードステータス (410W)

のビツト2～ 0が ONし ます。

410Wビ ツト2… ………システム情報パラメータのEEROMエ ラー

410Wビ ツト1… ………基本パラメータのEEROMエ ラー

410Wビ ツト0… ………運転パラメータのEEROMエ ラー

・E2軸約市の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)
・[2軸 補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)

13.4.15 コマンドFOH EEEROMク リア (運転パラメータ)コ
・EEROMの 運転バラメータをクリアします。
・書き込み異常の場合は、アラーム (XWく 8>)が ONし 、ポードステータス (410W)

のビツト0が ONし ます。 (運転パラメータEEROMエ ラー)
・[2軸 独立X軸 の場合]

80H

未使用

80H

未使用

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)
・[2軸独立Y軸 の場合]

コマンドコード (901W)

ARCl～ 4 (902W～ 905W)
・[2軸補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARel～ 4 (897W～ 900W)

FOH

未使用

FOH

未使用

FOH

未使用

13.4.16 コマンドFlH EEEROMデ フオルト (基本パラメータ)]
・EEROMこ デユアルポートメモリの基本バラメータを、デフオルト値にします。
・書き込み異常の場合は、アラーム (XWく 8>)が ONし 、ポードステータス (410W)

のビツト1ガ ONし ます。 (基本パラメータEEROMエ ラー)
・[2軸 独立の場合]

コマンドコード (896W)

ARel～ 4 (897W～ 900W)
・[2軸補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARel～ 4 (897W～ 900W)

Fl H

未使用

Fl H

未使用
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第 13章  コマンド設定 E896W～1023Ⅶ

13.4.17 コマンドF2H[EEROMデ フォルト (システム情報パラメータ)]
・EEROMと デユアルポートメモリのシステム情報バラメータを、デフォルト値にしま

す。
・書き込み異常の場合は、アラーム (XWく 8>)が ONし 、ポードステータス (410W)

のビツト2ガ ONし ます。 (システム情報バラメータEEROMエ ラー)
・[2軸 独立の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)
・[2軸補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)

F2H

末使用

F2H

未使用

13.4.18 コマンドFFH Eシステムリセツトコ
。MC352を ソフトウエアリセツトします。システムリセツトを行うと、電涼投入時と同じ

状態になります。
・[2軸 独立の場合]

コマンドコード (896W)

ARel～ 4 (897W～ 900W)
・[2軸 補間の場合]

コマンドコード (896W)

ARCl～ 4 (897W～ 900W)

FFH

未使用

FFH

未使用

‐87‐



第 14章  機能説明

1 4 .  1

1 4 .

軸制御機能

1.1 手動動作
・「YWく 3～ 0>="0"」 の状態で、手動動作指令 (YWく C>,YWく B>)ガ ONし

ている間、手動送り速度でパルスを出力します。
・手動送り速度、加減速特性、加減速時間は基本パラメータで指定できます。
・「8.4.4 +手 動動作指令、一手動動作指令 EJ OC送 り]」 を参照下さい。

インチングデータ設定YWく3～0〉―

調齢 い〕齢 YWくC〉

鏑怖 YWKB)  ヤ

・手動動作 (十)(― )が 同時に入力されるこ停止します。
・位置決め動作中に本ピツトをOFF→ ONし た場合、手動動作指令は無視されます。

14.1.2 インチング動作
・インチング動作は1000パ ルス、100パ ルス、10パ ルス、1パルスの移動ガ可能です。
・手動送り速度、力B減速特性、加減速時定数は基本パラメータで指定できます。
。「8.4.4 +手動動作指令、一手動動作指令 Eインチング送り]」 を参照下さい。

インチングデータ設定 YWく3～0〉

手動動作(十)指令  YWくC〉

剰酢←}齢 YWくB〉

移動指令

・手動動作 (+)(― )が 同時に入力されるこ停止します。
・連続でインテング送りを実行する場合は、位置決め完了 (XW<E>)を 確認後、本ビツ

トをOFF→ ONし て下さい。
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第 14章  機能説明

14.1.3 ドグ式原点復帰動作
・機械位置がどの位置にあつても、原点復帰指令で原点復帰動作を行います。
・運転パラメータのドグ式原点復帰 (C27)で 指令することもできます。

原点リミツトスイツ

Z相 パルス

動作

闊岳王王王主軍設
珈

偏差カウンタ遅延時間

。原点が減速信号に対して+方 向にあるか一方向にあるかを、システム情報パラメータの原点

方向で指定します。機械ガどこの位置にあつても下記の原点復帰動作をします。
・原点復帰は、一つの方向から原点復帰します。

ストロークエンドリミツトスイツチ

原点リミツトスイツチ

Z相 パルス

原点リミツトスイツチに対して

原点ガー方向の時

原点リミツトスイツチに対して

原点が+方向の時

＞
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第 14章  機能説明

14.1.4 定寸送 り
・エンドレスな位置決め動作を行う場ふ 原点復帰で原点を検出することなく、任意の位置から、

運転パづメータの位置決め座標、送り速度、ドウエル時間、力8減速時定数、Mコ ードに従つ

た2軸独立運転をインクリメンタル動作で行います。アプツリユートな現在値は管理して

いませんので、最大指令′Uじス以下なら、いくらでも指令を与えることができます。
・位置決め動作を開始する前に現在伍は

・
0・になります。

・運転パラメータの位置決め情報 (257W, 265W)は 、指令方式をインクリメン

タルとし、加減遠特性と加減速時定数を設定し、他は
'0"に

設定 して下さい。

・運転モードは、プロツクNo.打 tr、 督崎多ぉ■転、招令HE― 能です。

・ソフ トリミットは
'0"に

桜定 して下さい。

フロツク番号

現在宿

▼△▼ 注意
・定寸送りを優用する旬合は、システム情報バラメータの定寸送り指定(787W,788

を 「定寸送りあり=・ 2"」 にして下さい。

・定寸送りは、2軸 独立のも合のみ可能です。

・定寸送りは、インクリメンタル動作のみ可能です。

鈍



第 14章  機能説明

14.2 電子ギヤ/オ
ーバーライ ド/パ ル ス列分周比

・MC352内 部では、電子ギヤ、オーバーライド、パルス列分周の順に計算しています。
・1パルス以下の値は、内部的に保留しています。

14.2.1 電子ギヤ
・送り速度や手動送り速度は、電子ギヤの値を乗算した速度になります。
・起動停止最低速度は、電子ギヤの値を乗算した速度になります。
・移動量は、電子ギヤの値を乗算した移動量になります。
・力]減速時定数は変化しません。
・実際の出カパルスに対して、最高速度リミツトや起動停止最低速度がチエツクされます。
・詳細は、 「12.2.13 電子ギヤ指定 (793W,794W)」 を参照して下さい。
・電子ギヤの動作を下記に示します。

送り速度    =1 0KPPS

起動停止最低速度=lKPPS

移動量     =20000

加減速時定数  =1000冊S

起動停止最低速度=500PPS

移動量     =10000

加減速時定数  =1000ms

起動停止最低速度=500PPS

移動量     =10000

加減速時定数  =1000ms

→

1000m s

送り速度    = 5KPPS

起動停止最低速度= 500PPS

移動量     = 10000

加減速時定数  = 1 000ms

送り速度 =5KPPS 送り速度 =5KPPS

Ｓ

数

ｍ

定
０

時
０

速
０

減
１

加
く

送り速度    =1

起動停止最低速度=

移動量     =

力8減速時定数  =1

O K P P S

l K P P S

2 0 0 0 0

0 0 0 m s

最高速度リミツトチエツク

起動停止最低速度チエツク

・電子ギヤを使用する場合は、システム情報パラメータの電子ギヤ指定 (793W,794

W)を 「電子ギヤ指定有効="2"」 にして下さい。
・電子ギヤ比は、1/256か ら256の 範囲でご使用下さい。
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第 14章  機能説明

1 4 . 2 . 2  オーバーライド
・オーバーライドは、送り速度を0～ 15096の 範囲で変更できます。
・起動停止最低速度は変化しません。
・移動量は変化しません。
・加減速時定数は変化しません。
・実際の出カパルスに対して、最高速度リミツトや起動停止最低速度がチエツクされます。
・詳細は、 「8。 4.11 オーパーライド指令 YWく 5>」 を参照して下さい。
・オーパーライドの動作を下記に示します。

送り速度    =10KPPS

起動停止最低速度=lKPPS

移動量     =20000

加減速時定数  =1000ms

送り速度    =5KPPS

起動停止最低速度=lKPPS

移動量     =20000

加減速時定数  =1000ms

5KPPS・‐"‐・・・・̀

送り速度    =5KPPS

起動停止最低速度=lKPPS

移動量     =20000

加減速時定数  =1000ns

●
９

６
Ｆ

送り速度    =1

起動停止最低速度=

移動量     =

加減速時定数  =1

O K P P S

l  K P P S

2 0 0 0 0

0 0 0 m s

→

1000ms

送り速度    =

起動停止最低速度=

移動畳     =

加減速時定数  =

オーバーライドは
移動量が変化
しません。

5 K P P S

l K P P S

2 0 0 0 0

1 0 0 0 m s

↓，‐０００ｍＳ

オーバーライド

1 / 2

最高速度リミツトチエツク

起動停止最低速度チエツク

・手動動作中は、オーバーライドが無効になります。
・原点復帰時は、オーバーライドが無効になります。
・096のオーバーライドの場合は、オーバーライド値が0%以 外になるまで停止します。
・位置決めにおいてオーバーライドの計算速度が最高速度リミツトを超えた場合、最高速度

リミツトが送り速度となります。
・基本パラメータのオーバーライド制限値を越えた場合は、オーバーライド制限値ガ送り速

度になります。
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第 14章  機能説明

14.2.3 パル ス列分周比
・パルス列分周比は、出カパルスを1/Nに します。
・送り速度、起動停止最低速度、移動量、力3減速時定数が全て1/Nに なります。
・最高速度リミツトや起動停止最低速度がチエツクされた後に、1/Nに します。
・詳細は、 「12.2.6 パルス列分周比 (779W,780W)」 を参照して下さい。
・パルス列分周比の動作を下記に示します。

送り速度    =10KPPS  送り速度    =10KPPS  送り速度    =2.5KPPS

起動停止最低速度=lKPPS t起
動停止最低速度=l KPPS  起動停止最低速度=250PPS

移動量     =20000  移動量     =20000  移動量     = 5000

加減速時定数  =1000ms  カロ減速時定数  =1000ms  加減速時定数  =4000ms

Ｓ

数

ｍ

定
０

時
０

速
０

減
１

加
く

●
０

甘
中中【【出

一

パルス列分周比は
全体が1/Nに
なります。

↓̈一‐０００ｍＳ送り速度    =1

起動停止最低速度=

移動量     =

力B減速時定数  =1

O K P P S

l K P P S

2 0 0 0 0

0 0 0 m s

1 0 0 0 m s

送り速度    =2.5KPPS

起動停止最低速度= 250PPS

移動量      =   5000

カ8減速時定数  = 4000ms

最高速度リミツトテエツク

起動停止最低速度チエツク

パルス列分周比

1/4
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第 14章  機能説明

14.3 PCか らMC352の 設定を変更をする場合
・PCか らMC352の 設定を変更するための手順があります。
・MC352の デユアルボートメモリの内容変更だけでは、MC352の 内容は変更されま

せん。

14.3.l PCか ら基本パラメータを変更する場合
,PCか ら基本パラメータを変更する手順を下記に示します。

(1)512W～ 551Wの 基本パラメータエリアをWRITE命 令で変更します。

(2)コ マンド設定
・896W← 72H… ……………内部RAM/EEROMの 両方が変更されます。

(3)コ マンドをき込みセツト
・YWn+2く 4>← 1

(4)コ マンド受け付け完了チエツク
・X W n く 9 ) = 1

(5)コ マンドをき込みリセツト
・YWn+2く 4>← 0

注意

14.3.2 PCか らシステム情報パ ラメータを変更する場合
・PCか らシステム情報パラメータを変更する手順を下記に示します。

(1)768W～ 798Wの システム情報パラメータエリアをWRITE命 令で変更します。

(2)コ マンド設定
・896W← 73H… ……………内部RAM/EEROMの 両方が変更されます。

(3)コ マンド書き込みセツト
・Y W n + 2 く 4 > ←1

(4)コ マンド受け付け完了チエツク
・x W n く 9 > = 1

(5)コ マンドをき込みリセツト
・YWn+2く 4>← 0

▼△▼ 注意
・X軸 (896W)に コマンド72Hを 書き込むと、Y軸 の基本パラメータも変更されます。

・Y軸 (901Wに コマンド72Hを 書き込むと、エラーになります。

▼△▼ 注意
・X軸 (896Wに コマンド73Hを 書き込むと、Y軸 のシステム情報バラメータも変更

されます。
・Y軸 (901り にコマンド73Hを おき込むと、エラーになります。

注意
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第 14章  機能説明

14. 4 MC352処 理の 中断方法
・MC352動 作中に処理を中断 (停止)さ せ、他の処理を実行させるための方法を下記に示

します。

4.4.l X軸 の処理 中断方法
・X軸 の処理中断方法を下記に示します。

(1)一 時停止実行
・YWn+2く E>← 1

(2)コ マンド40H(残 移動指令クリア)実 行
・896W← 40H… ……………MC352の 残移動指令を0ク 1)アします。

(3)コ マンドをき込みセツト
・YWn+2く 4>← 1

(4)コ マンド受け付け完了チエツク
・X W n く 9 > = 1

(5)コ マンド書き込みリセツト
・YWn+2く 4>← 0

(6)一 時停止解除
・YWn+2く E>← 0

14.4.2 Y軸 の処理中断方法
・Y軸 の処理中断方法を下記に示します。

(1)一 時停止実行
・YWn+3く E>← 1

(2)コ マンド40H(残 移動指令クリア)実 行
・901W← 40H… ……………MC352の 残移動指令を0ク リアします。

(3)コ マンド書き込みセツト
・YWn+3く 4>← 1

(4)コ マンド受け付け完了チエツク
・X W n く 9 ) = 1

(5)コ マンドをき込みリセツト
・Y W n + 3 く 4 > ← 0

(6)― 時停止解除
・YWn+3く E>← 0
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第 14章  機能説明

14.5 MC― PDSの データの流れ
・MC― PDSの データの流れの概要を下記に示します。

MC352      MC352  (4)本体  J3100 (3)フアイル J3100
EEROM      内部RAM データ読出  画面Aツフア   読出   内部メモリ        FD

ｍ
齢

( 1 0 )
EEROM
書込み

０
強
踊

(8)プログラムセープ

＞

時

２

了

ｔ

終

(1)起 動時…………………FDの 内容を」3100内 部メモリに読み込みます。

(2)終 了時…………………」3100内 部メモリの内容をFDに 保存します。

(3)フ アイ)し読出…………」3100内 部メモリの内容をJ3100画 面パツフアに読み

込み、表示します。

(4)本 体データ読出………MC352内 部RAMの 内容を」3100画 面バツフアに読み

込み、表示します。

(5)デ ータ登録……………」3100画 面バツフアの内容を、MC352内 部RAMと

」3100内 部メモリに書き込みます。

(6)終 了確認………………」3100画 面バツフアの内容をJ3100内 部メモリに読み

込みます。

(7)プ ログラムロード……」3100内 部メモリの全情報をMC352内 部RAMに 転送

します。

(8)プ ログラムセーフ……MC352内 部RAMの 全情報を」3100内 部メモリに転送

します。

(9)電 源投入時……………MC352の 電源投入時に、MC352の EEROMの 内容が

MC352内 部RAMに 転送されます。

(10)EEROM書 込み……」3100画 面バツフアの内容を、MC352内 部RAMと M

C352の EEROMに 書き込みます。
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第 15章  注意事項

15.1 001使 用時の注意事項

・C01実 行時、約5msの 期間パルスが中断しますので、こ注意下さい。

〔ど僕喬ラ悪寓暮雫翌、P暦冒忌属こ樫胃喜晃窒移蟹誓Pま
す。パルスモータではC01〕

001 001

15。 2 2軸同時に高速な移動指令が出された場合

・2軸 同時に高速な移動指令が出された場合、移動途中で急に速度が遅くなることがあります。

このような現象が発生した場合は、移動速度を遅くして下さい。

(10～ 20Kpps以 下にして下さい。)
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第 16章  動作確認

16.1 プログラマからの動作確認
(1) プログラマとMC352を 接続して下さい。

(T3と TPDS間 のケーフルと共用です。)

(2) モード選択スイツチを 「PROC」 側に設定して下さい。

(3) MCPDSを 起動して下さい。

(詳細はMC― PDSの マニユアルを参照して下さい。)

(4) システム情報バラメータ設定
・MC― PDSに て 「1:シ ステム情報設定」を選択して下さい。
・システム情報パラメータを設定後EE nd/Exec]を 押し、「S:デ ータ登剣

を選択して [Enter]を 押して下さい。

1.ノUしス出カモード X軸 [Aモ ード・Bモ ード]

Y軸 [Aモ ード.Bモ ード]

2.′ Uしス列種性   X軸 [正論理 ,負 論理 ]

Ytt E正論理 ,負 論理 ]

3.回 転方向指定   Xtt ECW  ,CCW ]

Ytt ECW  ,CCW ]

4.パ ルス列分周比  X軸 [1,1/4,1/8,1/16]

Ytt El,1/4,1/8,1/16]

5.パ ルス幅     X軸 [1.5, 3, 6, 24 ]‖s

Y軸 [1.5, 3, 6, 24 ]‖s

6.原 点復帰方向   Xtt ECW  ,CCW ]

Ytt ECW  ,CCW ]

〕聾繁灘 、。

〕還乱智ギ員、。
〕骨:騨雫旨ぃ。

7.ド ウェル時間係数 Xtt E1 0倍  ,

Ytt E1 0倍  ・

8.定 寸送り指定   X軸 [無効  ,

Y軸 [無効  .

9.現 在値設定    X軸 [無効  ,

Y軸 [無効  ,

10.リ ミツト検出後の処理 X軸 [減速停止・

Y軸 [減速停止・

11.電 子ギヤ指定   X軸 [無効  .

Ytt E無効  ,

12.電 子ギヤ比    Xtt E

Ytt E

倒
佃
コ
コ
コ
コ
コ
ー
コ
コ
コ
コ

０

０

　

　

　

　

止

止

‐。
‐。
勧
勧
勧
勘
帥
帥
勧
勧

〕重純業ぃ。
〕S:1骨i!'を:lfi革ぃ。
〕室離 ぃ。
〕窪鱗暗、。
〕還贅除 ぃ。
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第 16章  動作確認

(5)基 本パラメータ設定
・MC― PDSに て 「2:基 本パラメータ設定」
・`基本パラメータを設定後 EEnd/Exec]

して EEnter]を 押して下さい。

を選択して下さい。

を押し、 「S:デ ータ登録」を選択

[デフォルト田

↓

0

0
-8388607

+8388607

20000

100

200000

10

直線

直線

1 0 0 0

1 0 0 0 0

2 0 0 0 0 0

1 0 0 %

0

0 0 m s

2 0 m s

(6)手 動動作確認
・MC― PDSに て 「6:レ ジスタ設定/モ ニタ」を選択して下さい。
・十手動動作/― 手動動作を選択し、 「S」 キーを押すと手動動作を開始し、 「R」

キーを押すと停止します。 (」OC運 転)
・パルス出力中は、MC352の 「PLS」 LEDが 点灯します。

出

力

Xtt O +手動動作

Xtt O 一手動動作

[0コ IYtt O 十手動動作  [0]

[0]IYtt O 一手動動作  EO]

1.原 点アドレス

2.原 点オフセツト

3.ソ フトリミツト

4.原 点復帰送り速度

5.ク リープ速度

6.最 高速度リミツト

7.起 動停止最低速度

8.加 減速特性

9.カ ロ減速時定数

10.手 動送り速度

11,手 動送り速度リミツト

12.オ ーバーライド制限値

13.バ ツクラツシユ補正値

14.偏 差カウンタ遅延時間

15.偏 差カウンタパルス幅

Xtt E直線,S字 ]

Y軸  [直線,S字 ]

X軸  [   ]Y軸

X軸  [   ]Y軸

Xtt E   ]Y軸

Xtt E   ]Y軸

X軸  [   ]Y軸

Xtt E   ]Y軸

X軸  [   ]Y軸

コ

ー

∃

　
コ

コ

コ

ー

コ

Ｅ

Ｅ

　
Ｅ

Ｅ

Ｅ

Ｅ

　
Ｅ

Ｅ

Ｌ

Ｈ

軸

軸

軸

軸

軸

軸

軸

軸

Ｙ

Ｙ

Ｙ

Ｙ

Ｙ

Ｙ

Ｙ

Ｙ

コ

３

コ

　
コ

コ

　
コ

コ

コ

Ｅ

Ｅ

Ｅ

　
Ｅ

Ｅ

Ｅ

Ｅ

Ｅ

Ｌ

Ｈ

軸

軸

軸

軸

軸

軸

軸

軸

Ｘ

Ｘ

Ｘ

Ｘ

Ｘ

Ｘ

Ｘ

Ｘ

・最初の確認時は、

[設定例] 4.

10.

原点復帰送り速度と手動送り速度を低めに設定して下さい。

原点復帰送り速度 20000→ 1000

手動送り速度   10000→ 1000
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第 1 7 章 トラブルシューティング

17.1 プログラマから操作できない場合
(1)伝 送ケーブルがはずれていませんか?

[対策] ・伝送ケーフルガ接続されているか確認して下さい。

(2)モ ード選択スイツチが 「PC」 側になつていませんか?

E対策] ・モード選択スイツチを 「PROC」 側にして下さい。

(3)MC352の 「RUN」 LEDが 消灯していませんか?

E対策] ・下記の項目を確認して下さい。

17.2 「RUN」 LEDが 消灯 している場合

(1)T3本 体がエラーになつていませんか?

[対策] ・T3本 体のエラー履歴を確認して下さい。

(2)電 源容量をオーバーしていませんか?

[対策] ・電源モジユールの電源容畳をオーバーしない範囲でモジユールを実装して下

さい。MC352の 消費電流は、0。 9Aで す。

(3)電 源モジユールの 「POWER」 LEDが 消灯していませんか?

E対策] ・消灯している場合は、電源モジユールを交換して下さい。

(4)IFモ ジユールのプラグ設定の確認

[対策] ・IFモ ジユールの電源モードプラグ設定を確認して下さい。

(拡張電源の有無により、電源モードプラグの切り換えが必要です。)

(5)MC352エ ラー情報の確認

[対策] ・プログラマでエラー情報を確認してください。
・XWn.XWn■ 1にエラーが登録されていないか確認して下さい。
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第 1 7章 トラブルシューティング

17.3 パルスが出力しない場合
(1)モ ード選択スイツチが 「PROC」 側になつていませんか?

E対網   ・モード選択スイツチを 「PC」 側にして下さい。

(2)T3本 体ガエラーになつていませんか?

[対策] ・T3本 体のエラー履歴を確認して下さい。

(3)MC352の LEDを 確認して下さい。

[対策] ・「RUN」 LED消 灯時は、MC352が エラーダウンしています。ブログ

ラマでエラー情報を確認して下さい。
・「FUT」 LED点 灯時は、軸制御エラーが発生しています。エラーを解除

して下さい。
・「EMS」 LED点 灯時は、非常停止中です。非常停止を解除して下さい。
・「ELS」 LED点 時中は、ストロークエンドリミツトスイツチが作動して

います。ストロークエンドリミツトスイツチを解除して下さい。

(4)MC352の エラーが発生していませんか?

[対策] ・エラーコードを確認して下さい。エラーは、XWnく 7>,XWn+1

く7>で 読みだしできます。エラーコードはXWnく 6-0>,XWn+1

く6-0>で 読みだしできます。
・エラーが発生している場合は、エラーリセツトをして下さい。

(5)MC352の アラームが発生していませんか?

[対策] ・アラームを確認して下さい。アラームは、XWnく 8>,XWn+1く 8>

で読みだしできます。
・アラームが発生している場合は、アラーム発生原因を解除して下さい。

(6)MC352の 設定を確認して下さい。

[対策] ・パルス出力中は 「PLS」 LEDが 点灯します。 「PLS」 LEDが 点灯し

てパルスが出力されない場合は、下記の内容をブログラマで確認して下さ

い 。

・「パルス出カモード」 (Aモ ード/Bモ ードの設定を確認して下さ

い 。 )

・「パルス列極性」 (正論理/負 論理の設定を確認して下さい。)
。「パルス幅」 (パルス幅を24は sに してみて下さい。)

(7)手 動動作はできますか?

E対策] ・手動動作ができれば、配線は正常です。
・T3の ラダープログラムの確認をして下さい。
・MC352の 運転パラメータを確認して下さい。

(8)配 線を確認して下さい。

[対策] ・パルス出力中は 「PLS」 LEDが 点灯します。 「PLS」 LEDが 点灯し

てパルスが出力されない場合は、配線を再確認して下さい。
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第 1 7 章 トラブルシューティング

17.4 その他の確認事項
・MC352が 異常な場合は、下記の内容を調査して下さい。

(1)MC352の LED表 示
・LEDの 点灯/消 灯を確認して下さい。 (●:点灯、O:消 灯)

RUN O    XttFUT O

EMS O

ELS O

P L S  O

INP O

YttF UT

EMS

ELS

PLS

iNP

Ｏ

Ｏ

Ｏ

Ｏ

Ｏ

(2)MC352の 入出カデバイス
・入出カデバイスの値を確認して下さい。

XWn  =

XWn+1=

YWn+2=

YWn+3=

(3)シ ステム設定情報 (1/2)
・システム設定情報をプログラマで確認して下さい。

1.パ ルス出カモード

2.パ ルス列種性

3.回 転方向指定

4.パ ルス列分周比

5,パ ルス幅

6.原 点復帰方向

Xtt EAモ ード・Bモ ード]

Y軸 [Aモ ード.Bモ ード]

X軸 [正論理 .員 論理 ]

Y軸 [正論理 .負 論理 ]

Xtt ECW ,CCW ]

Ytt ECW ,CCW]

X軸 [ 1, 1/4, 1/8, 1/16]

Y軸 [ 1, 1/4, 1/8, 1/16]

X軸 [1.5, 3 , 6 ,  24 ]

Y軸 [1.5,3 , 6 ,  24 ]

Xtt ECW  ,CCW ]

Ytt ECW ,CCW ]

H S

u s
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第 1 7章 トラブルシューティング

(4)シ ステム設定情報 (2/2)
・システム設定情報をプログラマで確認して下さい。

(5)基 本パラメータ設定
・基本パラメータをプログラマで確認して下さい。

7.ド ウェル時間係数 X軸 [10倍  , 100倍 ]

Y軸 [10倍  , 100倍 ]

8.定 寸送り指定   Xtt E無効  ,有 効  ]

Y軸 [無効  ,有 効  ]

9.現 在値設定    X軸 [無効  ,有 効  ]

Y軸 [無効  ,有 効  ]

10.リ ミツト検出後の処理 Xtt E減速停止.即 停止 ]

Y軸 [減速停止,即 停止 ]

11.電 子ギヤ指定   X軸 [無効  ,有 効  ]

Y軸 [無効  ,有 効  ]

12.電 子ギヤ比    X軸 [         ]

Y軸 [        ]

1.原 点アドレス

2.原 点オフセツト

3.ソ フトリミツト

4.原 点復帰送り速度

5.ク リープ速度

6.最 高速度リミツト

7.起 動停止最低速度

8.力 8減速特性

9,力 8減速時定数

10,手 動送り速度

11.手 動送り速度リミツト

12.オ ーバーライド制限値

13.バ ツクラツシユ補正値

14.偏 差カウンタ遅延時間

15.偏 差カウンタパルス幅

Xtt E

X軸  [

XttL E

XttH E

X軸  [

X軸  [

X軸  [

X軸  [

X軸

Y軸

X軸

X軸

X軸

X軸

X軸

X軸

X軸

]Y軸  [

]Y軸  [

]YttL E

]YttH E

]Ytt E

]Y軸  [

]Y軸  [

]Y軸  [

[直線,S字 ]

[直線,S字 ]

[  ]Y軸

[  ]Y軸

[  ]Y軸

[   ]Y軸

[   ]Y軸

[   ]Y軸

[   ]Y軸

]

]

]

]

]

]

]
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第 18章  プログラム例

18.1 モジユール構成

18.2

18.3

・フロツク1
・フロツク2
・フロツク3
・フロツク4

・フロツクN

(2)補 間時
・フロツク1
・ブロツク2
・フロツク3
・プロツク4

・プロツクN

代
D i 3 3 4 ( 3 2 点 )

（
‐
‐

５ ２３ＣＭ

ラダ ー
動作上の注意

・電涼を投入しMC352が 運転準備完了する間、入カレジスタXW000が 「007FH」

になります。この間はPCか らREAD/WRITE命 令でアクセスしないで下さい。
・独立時、X軸 、Y軸 の起動は別々に行うことができます。例えばX軸 を自動歩進で運転

し、Y軸 をフロツクNo.指 定運転等で運転することができます。但し、同じ軸で各運

転を平行して動作させることはできません。これは補間モードでも同様です。
・本プログラム例には、運転途中でエラーが発生した場合の処理は入つていません。また、

原点復帰動作は、完了していることを前提としています。

MC352側 の運転パラメータの注意点
・MC352側 の運転バラメータは、以下の条件でのみ運転可能です。

(1)独 立時 (X軸、Y軸 )

フロツク終了指定なし、位置決め確認あり、Mコ ードなし (0)

フロツク終了指定なし、位置決め確認なし、Mコ ードあり (77)

プロツク終了指定なし、位置決め確認なし、Mコ ードなし (0)

フロツク終了指定なし、位置決め確認なし、Mコ ードなし (0)

フロツク終了指定あり、位置決め確認あり、Mコ ードなし (0)

フロツク終了指定なし、位置決め確認あり、Mコ ードなし (0)

フロツク終了指定なし、位置決め確認なし、Mコ ードあり (77)

フロツク終了指定なし、位置決め確認なし、Mコ ードなし (0)

フロツク終了指定なし、位置決め確認なし、Mコ ードなし (0)

フロツク終了指定あり、位置決め確認あり、Mコ ードなし (0)
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第 18章  プログラム例

18.4 動作説明

(1)フ ロツクNo.指 定運転プログラム (独立X軸 )
・DIの X0049、 X004Aが ONに なるとフロツク1を運転させ、その後フロツ

ク2を運転します。また、フロツク2ではMコ ード処理をします。

フロツク2の 運転完了後、X0049,X004Aの 状態を確認し、ONな らばブ

ロツク1から再スタートします。

(2)自 動歩進運転プログラム (独立X軸 )
・DIの X0048、 X004Aガ ONに なるとフロツク1か ら運転を開始させ、フ

ロツク1の位置決め確認をした後、フロツク2を実行します。

フロツク2で はMコ ード処理を行い、その後フロツク終了指定があるフロツクまで

運転を行い、運転完了したらX0048、 X004Aの 状態を確認しONな らばフ

ロツク1よ り再度スタートします。

(3)指 令値運転ブログラム (独立X軸 )
・DIの X0048、 X0049、 X004Aが ONに なるとD0070～ D0077

にセツトされたデータで運転を行います。

(4)ブ ロツクNo.指 定運転プログラム (独立Y軸 )
・Dlの X0059、 X005Aが ONに なるこブロツク1を運転させ、その後フロツ

ク2を運転します。また、フロツク2ではMコ ード処理をします。

フロツク2の 運転完了後、X0059,X005Aの 状態を確認し、ONな らばフ

ロツク1から再スタートします。

(5)自 動歩進運転ブログラム (独立Y軸 )
・Dlの X0058、 X005Aが ONに なるとフロツク1か ら運転を開始させ、フ

ロツク1の位置決め確認をした後、フロツク2を実行します。

プロツク2で はMコ ード処理を行い、その後ブロツク終了指定があるフロツクまで

運転を行い、運転完了したらX0058、 X005Aの 状態を確認しONな らばブ

ロツク1よ り再度スタートします。

(6)指 令値運転プログラム (独立Y軸 )
・DIの X0058、 X0059、 X005Aが ONに なるとF0070～ F0077

にセツトされたデータで運転を行います。

(7)フ ロツクNo.指 定運転プログラム (2軸補間)
・DIの X0049、 X004Aが ONに なるとフロツク1を運転させ、その後フロツ

ク2を運転します。また、フロツク2ではMコ ード処理をします。

フロツク2の 運転完了後、X0049,X004Aの 状態を確認し、ONな らばブ

ロツク1から再スタートします。

(8)自 動歩進運転プログラム (2軸補間)
・DIの X0048、 X004Aガ ONに なるこフロツク1か ら運転を開始させ、フ

ロツク1の位置決め確認をした後、フロツク2を実行します。

フロツク2で はMコ ード処理を行い、その後フロツク終了指定があるフロツクまで

運転を行い、運転完了したらX0048、 X004Aの 状態を確認しONな らばフ

ロツク1よ り再度スタートします。

(9)指 令値運転プログラム (2軸補間)
・DIの X0048、 X0049、 X004Aが ONに なるこD0070～ D0079

にセツトされたデータで運転を行います。
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付録

付録1 エラーコードー覧表

エラー番号 エラー内容

01H マスタヘルシーが 1(PC異 常)で 指令が受付けられない

02H クリアが0(PC停 止中)で 指令が受付けられない

03H 非常停止中で指令が受付けられない

04H 一時停止中で指令が受付けられない

05H リミツトが作動して指令が受付けられない

06H 指令実行中で指令が受付けられない

* インポジシヨンLEDが 消えている時に許されない指令がONに なつた

07H 原点復帰してなく運転指令が受付けられない

08H EEPROMデ ータエラーになつていて運転指令が受付けられない

* EEPROMの システム情報パラメータ ・基本パラメータ ・運転パラメータのどれ

かがデータエラーになつていて、フロツクNo.指 定運転 ・自動歩進運転 ・指令値

運転の各指令が受付けられない

09H エラービツトがONに なつていて指令が受付けられない

OAH コマンド完了ビツトがONに なつていて指令が受付けられない

OBH ONに なつている指令が残つている時に許されない指令がONに なつた

* インポジシヨンLEDが 点灯している時にYレ ジスタの指令でONに なつている

ビツトが残つていて指令が受付けられない

OCH 一時停止指令と同時にONに なつた指令があるがその指令は受付けられない

ODH ONに なつた指令が3つ 以上あり指令が受付けられない

OEH 2つ の指令が同時にONに なつたが許されない指令どうしだつた

OFH 2軸 補間でY軸 の指令ガ2つ 以上ONに なり指令が受付けられない

10H 2軸 補間でX軸 とY軸 で同時に指令ガONに なつたが許されない指令どうしだつた

1l  H スタート指令ガONに なつたが運転指令の指定がないので指令ガ受付けられない

18H プログラマモードでないのでプログラマ処理が出采ない

* モードスイツチがPCに なつている時に情報を変更する通信コマンドを受信した

19H MCが 動作状態でプログラマ処理が出来ない

* MCガ 原点復帰動作 ・手動動作 ・自動運転動作・コマンド書込み動作状態だつた

lAH プログラマからのデータ受信時エラーが発生した

* データ受信時、パリテイエラー、フレーミングエラーまたはオーバーランエラー

が発生した

lBH プログラマからETXな しのデータを受信した

lCH プログラマから受信したデータがBCCエ ラーだつた
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付録

エラー番暑 エラー内容

20H 運転バラメータのフロツク番号が正しくない

* フロツク番号ガ1～ 500で ない

21H 内部RAM運 転パラメータフロツクが登録されてない

* フロツクNo.指 定運転 ・自動歩進運転の実行時、内部RAM運 転バラメータが
一つも登録されてない

22H 運転パラメータが存在しないフロツクを実行しようとした

* プロツクNo.指 定運転 ・自動歩進運転で運転バラメータが存在しないフロツク

の指定があつた

23H 自動歩進運転で最終フロツクの運転バラメータが存在しない

24H 定寸送り指定エラー

* 定寸送り指定ありのとき運転パラメータがアフツリユート指定になつている

* 定寸送り指定ありのとき自動歩進運転指令を実行しようとしたが実行するフロツ

クが全て
"位

置決め確認あり
"で

なかつた

25H 補間データ異常

米 直線 ・円弧のデータが異常である

26H コマンドコードエラー

* 定義されていないコマンドコードを設定した

27H Y軸 では受付けられないコマンドコードである

28H コマンド31数エラー

* コマンド書込み処理で引数が許されない値だつた

29H 現在値設定エラー

* システム情報の現在値設定ガ
"無

効
"ま

たは定寸送り指定ガ
"あ

り
"に

なつて

いる

2AH EEPROM書 込みエラー

* EEPROM書 込が正常に終了しなかつた

2BH 現在位置読み出しエラー

* テイーテングで正常に現在位置が読出せなかつた

2CH 原点復帰エラー

* 原点復帰が正常に終了しなかつた

2DH 電子ギア比エラー

* 電子ギア比が1 /256～ 256/1で ない
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付録

エラー番号 エラー内容

30H システム情報 :制御方式データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

31H システム情報 :パルス出カモードデータ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

32H システム情報 :パルス列極性データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

33H システム情報 :回転方向指定データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

34H システム情報 :パルス列分周比データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

35H システム情報 :パルス幅データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

36H システム情報 :原点復帰方向データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

37H システム情報 :ドウエル時間係数データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

38H システム情報 :定寸送り指定データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

39H システム情報 :現在値設定データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

3AH システム情報 :リミツト検出後処理データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

3BH システム情報 :電子ギア指定データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

3CH システム情報 :電子ギア分子データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

3DH システム情報 :電子ギア分母データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

40H 基本パラメータ :原点座標 (機械原点オフセツト)デ ータ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

41H 劫 ミラメータ :原隙オフセツト 偶切輝臨オフセツ門 データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

42H 基本パラメータ :ソフトリミツト十データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

43H 基本パラメータ :ソフトリミツトーデータ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

44H 基本パラメータ :原点復帰送り速度データ範囲チエツクエラー くX軸 ・Y軸 )

45H 基本パラメータ :原点復帰クリープ速度データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

46H 基本パラメータ :最高速度リミツトデータ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

47H 基本パラメータ :起動停止最低速度データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

48H 基本パラメータ :力8減速特性データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

4AH 基本パラメータ :手動送り速度データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

4BH 基本パラメータ :手動送り速度リミツトデータ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

4CH 基本パラメータ :オーバーライド制限値データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

4DH 基本パラメータ :バ ツクラツシユ補正データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

4EH 基本パラメータ :偏差カウンタクリア遅延時間データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

4FH 基本パラメータ :偏差カウンタクリアパルス旧データ範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )
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付録

エラー番号 エラー内容

50H 基本パラメータ :原点座標 (機械原点オフセツト)電 子ギヤチエツクエラー (X軸 ・Y帥

51H 基本パラメータ :磨臨所フセツト 備観源臨オフセツト)督 許出づ壬ツクエラー (X軸 ・Y抑

52H 基本パラメータ :ソフトリミツト+電 子ギヤチエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

53H 基本パラメータ :ソフトリミツトー電子ギヤチエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

54H 基本パラメータ :原点復帰送り速度電子ギヤチエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

55H 基本バラメータ :原点復帰クリーブ速度電子ギヤチエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

56H 基本パラメータ :最高速度リミツト電子ギヤチエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

57H 基本パラメータ :起動停止最低速度電子ギヤチエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

5AH 基本パラメータ :手動送り速度電子ギヤチエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

5BH 基本パラメータ :手動送り速度リミツト電子ギヤチエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

60H 運転パラメータ :位置決め (終点)座 標範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

61H 運転パラメータ :送り速度範囲チエツクエラー くX軸 ・Y軸 )

62H 運転パラメータ :中心 (中間)座 標範囲チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

63H 運転パラメータ :位置決め く終点)座 標電子ギヤチエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

64H 運転パラメータ :送り速度電子ギヤチエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

65H 運転パラメータ :中心 (中間)座 標電子ギヤチエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

66H 運転パラメータ :位置決め情報データエラー (X軸 ・Y軸 )

68H EEPROMの システム情報パラメータチエツクサムエラー

69H EEPROMの 基本パラメータチエツクサムエラー

6AH EEPROMの 運転パラメータチエツクサムエラー

6BH 基本パラメータ :原点復帰送り速度パルス値チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

* 送り速度に対してパルス幅が長い

6CH 基本パラメータ :原点復帰クリープ速度パルス幅チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

* 送り速度に対してパルス幅が長い

6DH 基本パラメータ :起動停止最低速度パルス幅チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

* 送り速度に対してパルス幅が長い

6EH 基本バラメータ :手動送り速度パルス幅チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

* 送り速度に対してパルス幅ガ長い

6FH 基本パラメータ :送り速度パルス幅チエツクエラー (X軸 ・Y軸 )

* 送り速度に対してパルス幅が長い
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付録

FUN 237特 殊モジユー'じデータ入力 (READ)*

特殊モジユー)しからデータを読み込みます。 関連命令

特殊モジユー'しデータ出力

(WRITE)

付録2 READ命 令仕様

オベランド

グラム

H0000

H0010

H002F

H7FFF

侍
群輩盟W000 READ RW010→ D0100(

動作 ・a接 点R0000ガ ONの 時、XW000に 対応する特殊モジユールの拡張メモリエリアの
RW010で 示されるアドレス(H0010)か ら、RW011で 示されるワード分のデータを、
D0100レ ジスタ以降のテーブルに転送します。(拡張メモリエリアのアドレスH0010
から16ワ ード分)

・RW0111こ 指定できる転送ワード数は最大256ワ ードです。
・RW011ビ ツト(F)を セツトすると、特殊モジユールに対して割り込みを発生します。

拡張メモリエリア (XW000の 特殊モジユール)

(ワードアドレス)

8

:

!

1

RW011(F):特 殊モジユールに対する割込要求

※ READ命 令では次の時、エラーとなります。 (S0051を セツト)
エラー時には転送は実行されません。
1.スロツトNo.1入 出カアドレス指定オベランドが定数またはレジスタ指定以外。
2.指定モジユー)しガ活線着脱中 (脱中)。
3.指定モジユー)しNOSYNC時 。
4.指 定モジユーサしガ特殊X,特 殊Y・特殊X+Y以 外。
5.転送ワード数が256ワ ードを超えている。
6.拡 張メモリアドレスがH8000～ HFFFF
7.転送元の指定が範囲外 (アドレスキサイズがオーバーした。)
8.転送先の指定が範囲外 (アドレスキサイズガオーバーした。)

D 0 1 0 0

1 6 W ‐―チ D 0 1 1 5

RWい0卜+封鱗封睡卜J:三二:盤が終姦
ドレス

実行出力

B→ C―

モジユールの拡張メモリからユーザレジスタ
エリアにデータを転送します。

入力 処  理 出力 ERF

OFF 不実行 OF F

ON
実行 :正常時 ON

不実行 :エラー時※ ON ON

デ メ〔 イ ス レ ジ ス タ INDB 症

　

勢

僣

　

勧Dpr 名  称 Ｘ Ｙ Ｇ L Ｒ Ｚ Ｔ
| ＝ Ｍヽ

Ｄ Ｗ Ｔ Ｃ Ｄ Ｆ ＝
| Ｊ Ｋ

Ａ スロツト/レ ジスづ Ｏ Ｏ

Ｂ 転送ノくラメータ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ ○ Ｏ

Ｃ 競 レジスづ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｃ
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付録

F UN 238特 殊モジユールデータ出力 (WRITE)*

特殊モジユールにデータを出力します。 関連命令

特殊モジユールデータ入力

(READ)

付録3 WRITE命 令仕様

オペランド

グラム 浄
群輩母0100 WRITE RW010→ YW002

鯨
・ド副
Ｗ。
Ｗ。

ａ
ワ
リ
Ｒ
Ｒ

作動

拡張メモリエリア (YW002の 特殊モジユール)

:樹♀:― →

H0000

H0010

H002F

H7FFF

員W81♀ 卜洋推培報革引二こここ強窪う=終曇ド
レス

RW011(F):特 殊モジユールに対する割込要求

※ WRITE命 令では次の時、エラーとなります。 (60051を セツト)
エラー時には転送は実行されません。
1,スロツトNo.1入 出カアドレス指定オベランドが定数またはレジスタ指定以外。
2.指定モジユールが活線着脱中 (脱中)。
3.指定モジユールNOSYNC時 。
4.指 定モジユールが特殊X,特 殊Y,特 殊X+Y以 外。
5.転送ワード数が256ワ ードを越えている。

91攘発あ招尾が銘喬ダ1号晨[民:写字委雰努王バ:
―した。)
―した。)8.転送先の指定が範囲外

条件入力

― A WRITE

―ザレジスタの内容を特殊モジユールの拡張メ

モリエリアにデータを転送します。

入力 処  理 出力 ERF

OFF 不実行 OFF

ON
実行 :正常時 ON

不実行 :エラー時※ ON O N

デ メヽ イ ス レ ジ ス タ INDEメ 一旺

　

】輌

僣

　

働Opr 名  称 Ｘ Ｙ Ｓ Ｌ Ｒ Ｚ T ! Ⅵ ＝Ｙ Ｌ Ｒ Ｗ Ｔ C Ｄ Ｆ ＝ Ｄ
| Ｊ Ｋ

Ａ 帥 レジスづ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ

Ｂ 転送パラメータ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ Ｏ

Ｃ スロツト/レ ジスづ Ｏ Ｏ
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十
付録

付録4 プログラミングシート

さ

ｚ
ユ
ー
お

岬
く
い
ふ
□
ｈ

岬
く
ふ
ヽ
お

（料
照
）
ユ
ー
お
い
Ｉ
Ｘ
い
く
眼
卿
側
ゆ
●
Ｏ
Σ

神

　

喜

ユ
Ｉ
Ｒ
Ｅ

癒
穀

重
せ
０
（Ｈ
い
比

巴
買
３
瓶

革
田
８
Ｘ
■
尋

ユ
ｌ
ｎ
ｏ

翠
翌

溜
宗
景

輔
狭

網
穀

と
か
コ

締出強
と
ヽ
コ

磁
鶴
Ｓ

Ｘ
”
卓

い
神

Ｓ
か
ロ
ト
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付録

ユ
Ｉ
Ｒ
Σ

路製穀

Ｅ
歯
ミ
Ｈ
心
と

岨
買
３
郷

軍
田

（電
〓
）
々
３

>

×

軍
目
壌
望

>

×

■
３

同
０

買脚
穀

相
Ｒ

↑
製

邸
憩

異路

翻
穀
末卜二

署醤3
二

か
コ

組＝強
Ｓ
抑
酎
ト

．ｏ
Ｚ
ユ
ー
ハ

岬
く
い
ふ
ロ
ト

岬
く
卜
Ｋ
お

）

（Ｅ
解
）
ユ
ー
お
い
Ｉ
Ｘ
い
く
眼
贈
側
ゆ
ｏ
Ｏ
Σ
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株式会社野買東芝
東京都港区芝浦11-1(東 芝 ビルディング)〒 10501

産 業機 器 事 業部

東京(03)457-4703～4713(産業機器第一営業部)

北 海 道 支 社

旭 川 営 業 所

倒‖路 営 業 所

函 館 営 業 所

東 北 支 社

福 島 支 店

福 島 営 業 所

いわき営業所

秋 田 営 業 所

盛 同 営 業 所

青 森 営 業 所

山 形 営 業 所

新 潟 支 店

柏 崎 営 業 所

長 野 支 店

松 本 営 業 所

北 陸 支 社

金 沢 支 店

福 井 営 業 所

北 関 東 支 店

宇都宮営業所

東 問 東 支 社

土 浦 営 業 所

水 戸 営 業 所

柏 営 業 所

埼 玉 支 店

神 奈 川 支 社

神奈川西支店

静 岡 支 店

浜 松 営 業 所

中 部 支 社

トヨ タ支 店

三 重 営 業 所

岐 阜 営 業 所

豊 橋 営 業 所

問 西 支 社

京 都 支 店

神 戸 支 店

中 国 支 社

同 山 支 店

福 山 営 業 所

山陰 営 業 所

山口営業所(徳山)

山口営業所(山口)

四 国 支 社

松 山 支 店

高 知 営 業 所

徳 島 営 業 所

九 州 支 社

北 九 ) | 1 支店

大牟田営業所

長 崎 営 業 所

熊 本 営 業 所

大 分 営 業 所

宮 崎 営 業 所

鹿児島営業所

沖 縄 支 店

〒060札 幌市中央区北三条西|(東芝札幌ビル)

〒070旭 川市四条9-1703(拓銀ビル)

〒085倒‖路市幸町6-|-6(朝日生命釧路ビル)

〒040函 館市梁川町5-8-401(三井生命函館ビル)

〒980仙 台市青葉区本町2-1-29(第一生命ホンマビル)

〒963郡 山市虎丸町21-20(日本団体生命郡山ビル)

〒960福 島市舟場町 |…20(三井生命福島ビル)

〒970tヽわき市平字小太郎町4〒12(大東京火災いわきビル)

〒010秋 田市山王2-1-54(二交ビル)

〒600京都市下京区四条烏丸東入長刀鉾町8(京都三井ビル)

〒651神戸市中央区小野柄通7-1-|(日本生命三宮駅前ビル)

〒730広 島市中区大手町2-7-10(広島三井ビル)

〒700岡 山市幸町8-29(三井生命岡山ビル)

〒720福山市紅葉町|‐1(福山ちゅうぎんビル)

〒690松江市朝日町484-16(住友生命松江ビル)

〒745徳山市御幸通り2-22(徳山中国新聞ビル)

〒753山 口市葵1-2-37(日本火災海上山ロビル)

〒760高 松市銀治屋町3(香川三友ビル)

〒790松 山市一番町4-|-1(三井生命松山ビル)

〒780高 知市堺町2-22(片同ビル)

〒770徳 島市藍場町|-5(第一生命徳島ビル)

〒810福 岡市中央区渡辺通り1-|―l(サンセルコビル)

〒802北 九州市小倉北区紺屋町12-4(三井生命北九州小倉ビル)

〒836大 牟田市有明町|-3r6(三井生命三池ビル)

〒850長 崎市栄町5-5(長崎東邦生命ビル)

〒860廉 本市辛島町5-|(日本生命熊本 ビル)

〒870大 分市末広町卜1-18(ニッセイ大分駅前ビル)

〒880宮 崎市広島1-18-13(宮崎第一生命 ビル)

〒892鹿 児島市加治屋町 18-8(三井生命鹿児島ビル)

〒900那 覇市久茂地|-7-|(琉球 リース総合ビル)

a(011)214-2471(産 業機器課)

な (0166)26t6491

a(0154)25-5433

a(0138)55-9768

0(022)264-7561(産 業機器課)

a(0249)34-5170

a(0245)24-t1511

な (0246)25r0300

a(0188)65-1048

a(0196)54-7735

な (o177)'33611

a(0236)42-3515

a(025)246-8255

a(0257)22-2050  (代)

a(0262) 28-3371  (代)

a(0263)35r6610  (代)

a(0764)45-2611(産 業機器課)

a(0762)24-2901

な (0776)24-4739  (代)

a(0272)24-1666  (代)

a(0286)24-5561  (代)

a(075)24146315  (代)

a(078) 252-2975  (代)

a(082)246-31211E業 機器部)

a(086) 224t6166  (代)

(代)

(代)

〒020盛 岡市大通り}3-10(七 十七日生ビル)

〒030青 森市橋本|-7-2(日本火災海上青森ビル)

〒990山 形市香澄町3-1-7(朝日生命山形ビル)

〒950新 潟市東大通り|-4-2(三井物産ビル) (イtつ

〒945柏 崎市駅前 卜5-1(朝日生命 ビル)

〒380長野市南石堂町1293(清水長野ビル)

〒390松本市深志2526(松 本第一ビル7階)

〒930宮 山市桜橋通り2-25(第一生命ビル)

〒920金 沢市尾山町3-13(住友生命金沢尾山町第2ビル)

〒910福 井市宝永4-3-|(三井生命福井ビル)

〒371前 橋市本町2-14-8(日本生命前橋本町ビル)

〒320宇 都宮市大通り4-1-19(宇都官第二東邦生命ビル)

〒26卜71千 葉市美浜区中瀬2-6(ワールドビジネスガーデンマリブイーストタワー)一一一―一 a(o43)299-1016  (代)

〒300土 浦市大和町8-22(タマキビル) a(0298) 24-3021  (代)

a(0292) 27r0571  (代)

a(0471) 64t6511  (代)

a(048)640-1129(産 業機器課)

a(045)664-8598(産 業機器部)

a(0462)30r2803

a(054)273-4541催 業機器課)

a(0534)54-9191  (代)

a(052)564-8652(産 業機器部)

な (0565) 33-1451  (代)

a(0592)24-1381

a(0582)66-5167

な (0532)55r6852

〒310水 戸市南町3-4-57(水戸セントラルビル)

〒277柏 市柏2-2-3(榎本ビル)

〒331大 宮市錦町682-2(大宮情報文化センター)

〒231横 浜市中区尾上町1-8(関内新井ビルディング)

〒243厚 木市旭町|-24-13(第一伊藤ビル)

〒420静 岡市追手町3-||(静同信用日生ビル)

〒430浜 松市旭町||-1(プレスタワービル)

〒450名 古屋市中村区名駅南|-24-30(名古屋三井ビル本館)

〒471豊 田市若官町73-1(千 代田生命豊田ビル)

〒514津 市栄町3-26i(笠間ビル)

〒500岐 阜市金町|-4(朝日生命岐阜ビル)

〒440豊 橋市駅前大通|-27-i(第百生命ビル)

〒531大 阪市北区大淀中|一|-30(梅 田スカイビル タワーウエスト)‐一一十~~a(06)440-2245(産 業機器部)

a(0878)25-2481(産 業機器課)

な (0899) 43-4589  (代)

な (0888)2年 1531

a(0886)26-0766

a(092)71i-5651(産 業機器部)

a(0849)24-5125

a(0852)25r0712

a(0834)22-1031

a(0839)25-8911

a(093)52卜 9084

a(0944)54-3625

な (0958)22-4181

a(096) 356-7303

な (0975)36-2040

a(0985)27-3191

a(0992)25-2734

a(0988) 62-3041

(代)

(代)

(代)

(代)

(代)

(代)

UG―
韓

F


	表紙
	はじめに
	目次
	第１章　概要
	1.1　MC352の概要
	1.2　MC352の特徴
	1.3　MC-PDSの特徴
	1.4　MC352の付属品

	第２章　システム構成
	2.1　外観説明
	2.2　LED表示
	2.3　モード選択スイッチ
	2.4　リセットスイッチ
	2.5　内部ブロック図

	第３章　仕様
	3.1　機能仕様
	3.2　入出力仕様
	3.3　一般仕様

	第４章　外部入出力インターフェイス
	4.1　X軸入出力接続コネクタ
	4.2　Y軸入出力接続コネクタ
	4.3　機械系入力信号
	4.4　機械系出力信号
	4.5　X軸入力回路
	4.6　Y軸入力回路
	4.7　X軸出力回路
	4.8　Y軸出力回路
	4.9　ディジタル出力用電源回路

	第５章　配線方法
	5.1　ステッピングモータドライバとの接続例（内蔵電源を使用する場合)
	5.2　ステッピングモータドライバとの接続例（外部電源を使用する場合)
	5.3　ACサーボドライバとの接続例
	5.4　モジュールの装着
	5.5　接続配線上の注意

	第６章　運転手順
	6.1　プログラマからオンラインで設定して運転する場合
	6.2　プログラマからオフラインで設定して運転する場合
	6.3　PCから設定して運転する場合

	第７章　レジスタ構成
	7.1　レジスタマップ
	7.2　レジスタ一覧

	第８章　入出力デバイス[0W～3W]
	8.1　入出力デバイス(２軸独立の場合)[0W～3W]
	8.2　入出力デバイス(2軸補間の場合)[0W～3W]
	8.3　入力デバイスの詳細
	8.3.1　パルス出力中　XW<F>
	8.3.2　位置決め完了　XW<E>
	8.3.3　原点復帰完了 XW<D>
	8.3.4　非常停止中 XW<C>
	8.3.5　一時停止中 XW<B>
	8.3.6　MコードON　XW<A>
	8.3.7　コマンド受付完了 XW<9>
	8.3.8　アラーム XW<8>
	8.3.9　エラー XW<7>
	8.3.10　エラーコード XW<6～10>
	8.3.11　プログラマモード XWn+1<9>

	8.4　出力デバイスの詳細
	8.4.1　非常停止指令 YW<F>
	8.4.2　一時停止指令　YW<E>
	8.4.3　原点復帰指令 YW<D>
	8.4.4　＋手動動作指令 YW<C>、－手動動作指令 YW<B>
	8.4.5　スタート指令　YW<A>
	8.4.6　ブロックNo.　指定運転指令　YW<9>
	8.4.7　自動歩進運転指令 YW<8>
	8.4.8　指令値運転指令 YW<9><8>
	8.4.9　エラーリセット YW<7>
	8.4.10　MコードOFF　YW<6>
	8.4.11　オーバライド指令　YW<5>


	第９章　運転パラメータ
	9.1　運転パラメータの構成[256W～271W]
	9.2　PCからの運転パラメータのアクセス
	9.3　MC-PDSからの運転パラメータのアクセス
	9.4　運転方法の種類
	9.4.1　ブロックNO.指定運転指令
	9.4.2　自動歩進運転指令
	9.4.3　指令値運転指令

	9.5　ブロック番号(256W,264W)
	9.6　位置決め情報(257W,265W)
	9.6.1　Gコード
	9.6.1.1　G00[位置決め動作(自動加減速)]
	9.6.1.2　G01[加速(減速)→定速]
	9.6.1.3　G02[加速(減速)→定速+減速停止]

	9.6.2　原点復帰
	9.6.2.1　G27[ドグ式原点復帰]
	9.6.2.2　G28[高速機械原点復帰]
	9.6.2.3　G29[浮動原点復帰]

	9.6.3　加減速特性
	9.6.3.1　直線加減速
	9.6.3.2　S字加減速

	9.6.4　指令方式
	9.6.5　補間方式／補間速度
	9.6.5.1　直線補間
	9.6.5.2　円弧補間(中間点指定)
	9.6.5.3　円弧補間(中心指定)


	9.7　終点座標／中心座標／中間点座標(258W,259W,266W～269W)
	9.8　送り速度(260W,268W)
	9.9　ドウェル時間(261W,269W)
	9.10　加減速時定数(262W,270W)
	9.11　Mコード(263W,271W)

	第１０章　運転モニタ／ステータスモニタ[384W～511W]
	10.1　運転モニタ／ステータスモニタの構成[384W～416W]
	10.2　運転モニタの詳細[384W～405W]
	10.2.1　ブロック番号(384W,385W)
	10.2.2　位置決め情報(386W,387W)
	10.2.3　指令値(388W～391W)
	10.2.4　現在値(392W～395W)
	10.2.5　移動残量(396W～399W)
	10.2.6　送り速度(400W,401W)
	10.2.7　オーバライド(402W,403W)
	10.2.8　Mコード(404W,405W)

	10.3　ブロック番号の詳細(384W,385W)
	10.4　位置決め情報の詳細(386W,387W)
	10.5　ステータスモニタの詳細[406W～416W]
	10.5.1　リミットステータス(406W,407W)
	10.5.2　LEDステータス(408W,409W)
	10.5.3　ボードステータス(410W)
	10.5.4　入力ポート1,2(411W,412W)
	10.5.5　入力ポート3,4(413W,414W)
	10.5.6　出力ポート1,2(415W,416W)


	第１１章　基本パラメータ[512W～767W]
	11.1　基本パラメータの構成[512W～551W]
	11.2　基本パラメータの詳細[512W～551W]
	11.2.1　原点座標(512W～515W)
	11.2.2　原点オフセット(516W～519W)
	11.2.3　ソフトリミット(520W～527W)
	11.2.4　原点復帰送り速度(528W,529W)
	11.2.5　原点復帰クリープ速度(530W,531W)
	11.2.6　最高速度リミット(532W,533W)
	11.2.7　起動停止最低速度(534W,535W)
	11.2.8　加減速特性(536W,537W)
	11.2.9　加減速時定数(538W,539W)
	11.2.10　手動送り速度(540W,541W)
	11.2.11　手動送り速度リミット(542W,543W)
	11.2.12　オーバーライド制限値(544W,545W)
	11.2.13　バックラッシュ補正(546W,547W)
	11.2.14　偏差カウンタクリア遅延時間(548W,549W)
	11.2.15　偏差カウンタクリアパルス幅(550W,551W)


	第１２章　システム情報パラメータ[768W～895W]
	12.1　システム情報パラメータの構成[768W～798W]
	12.2　システム情報パラメータの詳細[768W～798W]
	12.2.1　プログラムID(768W～771W)
	12.2.2　制御方式(772W)
	12.2.3　パルス出力モード(773W,774W)
	12.2.4　パルス列極性(775W,776W）
	12.2.5　回転方向指定(777W,778W)
	12.2.6　パルス列分周比(779W,780W)
	12.2.7　パルス幅(781W,782W)
	12.2.8　原点復帰方向(783W,784W)
	12.2.9　ドウェル時間係数(785W,786W)
	12.2.10　定寸送り指定(787W,788W）
	12.2.11　現在値設定(789W,790W)
	12.2.12　リミット検出後処理(791W,792W)
	12.2.13　電子ギヤ指定(793W,794W)
	12.2.14　電子ギヤ分子(795W,796W)
	12.2.15　電子ギヤ分母(797W,798W)


	第１３章　コマンド設定[896W～1023W]
	13.1　コマンド設定の構成[896W～905W]
	13.2　コマンド書き込み手順
	13.2.1　X軸へのコマンド書き込み手順
	13.2.2　Y軸へのコマンド書き込み手順

	13.3　コマンド一覧[896W～905W]
	13.3.1　2軸独立でのコマンド設定
	13.3.2　2軸補間でのコマンド設定

	13.4　コマンドの詳細[896W～905W]
	13.4.1　コマンド10H[マシンロック解除]
	13.4.2　コマンド11H[マシンロック]
	13.4.3　コマンド20H[ドライラン解除]
	13.4.4　コマンド21H[ドライラン]
	13.4.5　コマンド30H[現在値設定]
	13.4.6　コマンド40H[残移動量クリア]
	13.4.7　コマンド50H[内部RAMクリア(運転パラメータ)]
	13.4.8　コマンド51[内部RAM書き込み(運転パラメータ)]
	13.4.9　コマンド52[内部RAM読みだし(運転パラメータ)]
	13.4.10　コマンド70H[EEROM読みだし(運転パラメータ)]
	13.4.11　コマンド71H[EEROM書き込み(運転パラメータ)]
	13.4.12　コマンド72H[EEROM書き込み(基本パラメータ)]
	13.4.13　コマンド73H[EEROM書き込み(システム情報パラメータ)]
	13.4.14　コマンド80H[EEROMチェック]
	13.4.15　コマンドF0H[EEROMクリア(運転パラメータ)]
	13.4.16　コマンドF1H[EEROMデフォルト(基本パラメータ)]
	13.4.17　コマンドF2H[EEROMデフォルト(システム情報パラメータ)]
	13.4.18　コマンドFFH[システムリセット]


	第１４章　機能説明
	14.1　軸制御機能
	14.1.1　手動動作
	14.1.2　インチング動作
	14.1.3　ドグ式原点復帰動作
	14.1.4　定寸送り

	14.2　電子ギヤ／オーバーライド／パルス列分周比
	14.2.1　電子ギヤ
	14.2.2　オーバーライド
	14.2.3　パルス列分周比

	14.3　PCからMC352の設定を変更する場合
	14.3.1　PCから基本パラメータを変更する場合
	14.3.2　PCからシステム情報パラメータを変更する場合

	14.4　MC352処理の中断方法
	14.4.1　X軸の処理中断方法
	14.4.2　Y軸の処理中断方法

	14.5　MC-PDSのデータの流れ

	第１５章　注意事項
	15.1　G01使用時の注意事項
	15.2　２軸同時に高度な移動指令が出された場合

	第１６章　動作確認
	16.1　プログラマからの動作確認

	第１７章　トラブルシューティング
	17.1　プログラマから操作できない場合
	17.2　「RUN」LEDが消灯している場合
	17.3　パルスが出力しない場合
	17.4　その他の確認事項

	第１８章　プログラム例
	18.1　モジュール構成
	18.2　ラダー動作上の注意
	18.3　MC352側の運転パラメータの注意点
	18.4　動作説明

	付録
	付録１　エラーコード一覧表
	付録２　READ命令仕様
	付録３　WRITE命令仕様
	付録４　プログラミングシート


