
第６章　コマンドリファレンス

ADVFSCの文法

MPC-684に搭載されているADVFSC （ア ド バン ス ト ・ フ ェージ ッ ク） はBASICと よ く 似た イ ン タプ リ タです

が、 マシン制御用と し て開発された ものでその文法・ コマン ド などの仕様も一般的なBASICと は幾分異なっ

ています。

使用できる文字

ADVFSCで使用でき る文字は半角の英数字・記号・日本語です。コ ン ト ロールコード は使用でき ません。ADV

FSCで用いる演算子 ・ 変数名 ・ 数値 と し ての数字は全て半角文字です。 アルフ ァベッ ト は大文字、 小文字の

どち らで も使えますが、 コマン ド ・関数は全て大文字に変換されます。日本語を使いコ メ ン ト を書 く と読み

やすいプロ グ ラ ムにな り ます。

プログラムモードとダイレクトモード

ター ミ ナルソ フ ト から コマン ド を入力し て直接 MPC を動作させる こ と ができ ます。 これをダ イ レ ク ト モー

ド と いいます。 コマン ド の行頭に文番号をつける と MPC はプロ グ ラ ム と 解釈し てその行を メ モ リ ーに格納

し ます。 これがプロ グ ラ ムモー ド です。 ほ と んどのコマン ド はどち ら でも使用でき ます。

文番号

ADVFSCで使用でき る文番号は1～65534までの整数です。 プロ グ ラ ムは1つのタ ス ク の中では条件分岐など

が無い限 り 文番号の小さい順か ら実行されます。

一行の文字数

一行に書 く こ と のでき る文字列は文番号やコ メ ン ト 文も含めて半角文字で78文字以内です。 1行78文字を超

えない範囲でコ ロ ン （:） で区切る こ と によ り 一行に幾つも文を書 く こ と ができ ます （これをマルチステー ト

メ ン ト と言います）。

一文の文字列数

1つの文に書 く こ と のでき る文字列は8個以内です。

引き数が幾つも指定でき る コマン ドや、 論理結合でも8個を超え る こ と はでき ません。

#ON 0
#PRINT SW(192) 直接コマンドを実行します。
#A=10

#10 ON 0
20 PRINT SW(192) プログラムとしてメモリーに格納されます。
30 A=10

10 ON 0 : ON 1 : ON 2
文

文番号

 78文字以内

10 ON 0 1 2 3 4 5 6
一文の文字列は8個以内
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コメント文

シングルク ォー ト （'） をつける と その後ろは実行されません。 1行をそっ く り コ メ ン ト にし た り 、 実行文の

後ろにコ メ ン ト を書いた り する こ と ができ ます。コ メ ン ト 文の文字数は半角で37文字以内です。日本語も使

えます。 コ メ ン ト 文の中にコ ロ ン （:） やカンマ （，） は使用でき ません。 コ ロ ンはデ リ ミ タ と し て扱われそ

れ以降は別の文と し て解釈されます。 カンマはスペースに置き換え られます。

ラベル

GOTO、 GOSUBの飛び先、 FORKの実行位置などは全て ラベルで記述し ます。 ラベルには次の制約があ り ま

す。

･ ラベルは先頭にアス タ リ ス ク （*） の付 く 文字列です。

･ ラベルは行の先頭にな く てはな り ません。

･ ラベルは半角37文字以内です。

･ ラベルは重複はでき ません。

ラベルには半角英数字の他、日本語も使用でき ます。LISTコマン ドやRUNなどの引き数にも ラベルを使 う こ

と ができ ます。 VLISTコマン ド で使用状況が見れます。

10 FORK 1 *task1
20 GOSUB *case1
1000 *case1
1010 FOR i=0 TO 255
        |
LIST *case1

コマンド

ADVFSCの基本はコマン ド と 引き数です。コマン ド は、必ず大文字のアルフ ァベッ ト と 数字になっています。

小文字で入力し て も自動的に大文字に変換されます。コマン ド には必ず引き数が必要です。引き数の数はコ

マン ド によ り 異な り ますが最大で7個まで定数、変数、関数、代入式、式で与え る こ と ができ ます。IF～THEN

～END_IF、 DO～LOOP、 WHILEなどの制御文が要求する引き数は条件式 と呼ばれる特別な式です。

ON 0
ON a
ON A=B+C
PRINT SW(192)
PRINT A$
PRINT 123+&HFF 

関　数

関数は引き数に対し てあ る処理を し て数値を与え る働き を し ます。 MPC の代表的な関数に SW(n) があ り ま

す。 SW(n)はnポー ト の状態を読み取ってON状態な ら1、 OFF状態な ら0を与えます。 関数の引き数には変数、

配列変数、 定数、 式が使えます。

A=SW(0)
A=SW(B)
A=SW(B+C+D)
PRINT SW(0)

10 ' この行はコメント文です。
20 ON 0 '出力0をオン
100 'コメント :ON 10

コ メ ン ト にな らず実行されます。
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変数・配列変数

9文字以内の文字列で表現されます。 変数の大き さは4byte整数で-2147483647～2147483647の範囲を表現す

る こ と ができ ます。変数は2000個まで定義する こ と ができ ます。特別な変数 と し て配列変数があ り ます。配

列はDIMコマン ド によ って定義されます。 確保でき る配列は15配列までで、 データの総和が10000個までで

す。DIM a(100) と 定義する とa(0)～a(99)まで確保されます。変数名、配列変数名で使用でき る文字は半角英数

字、 さ らに最初の文字はアルフ ァベッ ト に限 り ます。

ローカル変数

語尾に ‘！’ マーク を付けた変数はローカル変数 と し て扱われます。 ローカル変数と はタ ス ク単位の変数で

す。同じ名前で も タ ス ク毎に違 う メ モ リ エ リ アに割 り 当て られるので、 １ つのサブルーチンを複数のタ ス ク

で共有する こ と ができ ます。

A!=B!+C! /* ‘!’を付ければローカル変数

文字列変数

変数名の語尾がダ ラー （$） の変数は文字列変数です。文字列変数には文字列を格納する こ と ができ ます。文

字列は80文字長で32個まで使用でき ます。

DO
  INPUT str$
  PRINT str$
LOOP

文字列変数名で使用でき る文字は半角英数字、 さ らに最初の文字はアルフ ァベッ ト に限 り ます。

定　数

定数にはプロ グ ラ ムに記述された数値 と CONST コマン ド で定数化された変数 と があ り ます。 数値 と し ては

自然数型、 ヘキサ型 （16進）、 バイナ リ 型 （2進） があ り 16 と い う 数は次の様な記述にな り ます。

自然数型 16

ヘキサ型 &H10

バイナ リ 型 &B10000

定数化変数は定数をシンボル と し て扱 う もので、 次の様に使います。

CONST sol 1
CONST sensor 192

こ のコマン ド を実行する と その変数は定数 と みな されて数値を変更し よ う と する と エ ラー メ ッ セージが表

わ されます｡プロ グ ラ ム中での再定義もでき ません。 定数化変数名で使用でき る文字は半角英数字、 さ らに

最初の文字はアルフ ァベッ ト に限 り ます。

文字列定数

ダブルク ォー ト （"） で囲まれた文字列は文字列定義です。

str$="ACCEL"
str$=str$+"CORP"
str$=""

変数・配列変数・文字列変数・定数・文字列定数の参照と初期化

変数 ・ 配列変数 ・ 文字列変数 ・ 定数 ・ 文字列定数は、 VLISTコマン ド によ り 使用状況を見る こ と ができ ます。

一度定義し た ものはNEW コマン ド で ク リ ア されます。 プロ グ ラ ムのロード時にはデ ィ ス ク から読み込む前

にNEWを実行し ます。
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代入式

代入式の書式は

変数＝式 　 または 　 変数 　 または 　 定数 　 または 　 関数

です。

A=&H0F|&HF0
B=C+D
E=IN(24)

ADVFSCでは代入式を引き数 と し て扱 う こ と ができ る ため、独立し た計算を減らすこ と ができ ます。つま り

計算を し ながら コマン ド を実行でき る と い う こ と です。 例えば次のONコマン ド のよ う に、 Aの値を1つずつ

加算し ながら ポー ト をONする こ と ができ ます。

  A=0
DO
  ON A=A+1
LOOP UNTIL A==10

式

式と は関数、定数、変数を演算子で結び付けた ものをいいます。ADVFSCの演算子には次のものがあ り ます。

式には、 括弧 （） も許されてお り 、 通常の算術的なルールを守っています。

a=3000:b=4000:c=30:d=40

PRINT res=SQR(SQ(a)+SQ(b))-SQR(c*a+d*b)

条件式

条件式はIF文、 DO～LOOP文、 WHILE～WEND文で使用される条件を判断する式です。 条件式はAND,OR,

XORの論理結合式で結び論理演算する こ と も でき ます。

A,Bが式で も使用する こ と ができ ます。 次は実際の使用例です。

演算子 書 　 式 内 　 容

==

<>

>=

>

<

<=

A==B

A<>B

A>=B

A>B

A<B

A<=B

AとBが等しい

AとBが等し く ない

AがBよ り 大きいかまたは等しい

AがBよ り 大きい

AがBよ り 小さ い

AがBよ り 小さ いかまたは等しい

※印については特殊演算子の項を参照し て く ださ い。

演算子 演算内容 書式例

+

-

*

/

%

&

¦

¥

；

̃

,

加算

減算

乗算

除算

剰余 （モジ ュ ロ）

論理積 （and）

論理和 （or）

排他的論理和 （xor）

シフ ト  (※)

ワード ロード (※)

ワード ロード (※)

A=B+C

A=B-C

A=B*C

A=B/C

A=B%C

A=B&C

A=B¦C

A=B¥C

A=B;C

A=B̃C

A=(B,C)

A B A&B

0 0

0 1

1 0

1 1

0

0

0

1

A B A¦B

0 0

0 1

1 0

1 1

0

1

1

1

A B A¥B

0 0

0 1

1 0

1 1

0

1

1

0

6-4



① WHILE SW(i+192)==1 : WEND

② IF i>24 THEN
     WHILE SW(i+192)==0 : WEND
     ELSE
     TIME 100
   END_IF

③ IF IOR(&H1D0)<>tsk03 OR IOR (&H1D1)<>NOT(tsk03)
   GOTO *rr
   END_IF

④ t0=timer
   DO WHILE t0==timer
     SWAP
   LOOP

①i＋192で示されたポー ト がON と なっている間、 無限ループにな り ます。

②iの値によ って条件分岐を し ています。

③論理結合の例です。 ORで結合されたどち らかの条件が成立すればGOTO *rrが実行されます。

④カレ ンダータ イマーをポー リ ング し て1秒待ちを し ています。

ADVFSCでは数値演算の他に、 文字列演算 ・ 文字列比較条件式など も扱 う こ と ができ ます。 これらは文字列

変数、 文字列定数、 あ るいは文字列型関数と 併せて使用し ます。

IF str$=="abc" THEN : GOTO *rr : END_IF
DO UNTIL A$==CHR$(&H0D)
  A$=INP$#0(1)
LOOP

パルス発生コマン ド の停止条件 と し て等しい場合 （==） を与え る時はプロ グ ラ ムを書 く 際に必ずイ コール

（=） を2つ並べて下さ い。

文字列の演算

文字列の演算には加算と 代入がサポー ト されています。また、文字列を作 り 出す関数もい く つかあ り ますが

これらは文字列変数 と同様に使用する こ と ができ ます｡

A$="HEX=&h"+HEX$(16)
PRINT A$
HEX=&h10

条件式 と し ての文字列比較も可能で次の演算ができ ます。

演算子 書 　 式 内 　 容

==

<>

>=

>

<

<=

A$==B$

A$<>B$

A$>=B$

A$>B$

A$<B$

A$<=B$

A$ と B$がアスキーコード と し て等しい

A$ と B$がアスキーコード と し て等し く ない

A$がB$よ り アスキーコー ド と し て大きいかまたは等しい

A$がB$よ り アスキーコー ド と し て大きい

A$がB$よ り アスキーコー ド と し て小さい

A$がB$よ り アスキーコー ド と し て小さいかまたは等しい

RMOV 500 1000 2000 UNTIL SW(192)=1

RMOV 500 1000 2000 UNTIL SW(192)==1
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論理結合式

演算式は次のよ う な論理演算子を用いて複数の条件を組み合わせる こ と ができ ます。

DO
LOOP UNTIL A==1 AND B==1

パルス発生の停止条件では論理結合ができ ません。

予約変数

time$ date$

タ ッ チパネル(GPシ リ ーズ)のカレ ンダーの文字列です。time$が時間、data$が日付の文字列です。MBK-SH/RS

でGPと接続し た時のみ有効です。

PR time$
12:24:31
PR date$
92/11/17

timer この変数は時間を全て秒になおし た数です。 00:01:00の場合timerは60と な り ます。

SYSCLK パワーオン よ り 5msec毎に+1される変数です。

TASKN タ ス クナンバーを知る変数です。

特殊演算子

特殊なデータ操作を行 う 演算子です。

【 ; 】シフト                     A=B;C

Bを8ビ ッ ト 算術左シフ ト し て、 Cのワード と ORし ます。

用途)  MPG-314の論理演算

例)
#a=1;2
#prx a
 0102
#a=1;2;3;4
#prx a
 01020304

【 ~ 】ワードロード               A=B~C

Cを上位ワー ド、 Bを下位ワード に格納し ます。

用途) メ モ リ IO、 MBKの型指定

例)
#a=1~2
#prx a
 00020001

【 , 】ワードロード               A=(B,C)

Bを上位ワー ド、Cを下位ワード に格納し ます。関数や配列の二次元化に使用し ます。()の中のみ演算子と し

て機能し ます。

用途） MPG-314の論理演算、 二次元配列

AND

OR

かつ

または

MOVE 1000 1000 1000 UNTIL SW(192)==1 AND SW(-1)==1
結合不可
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例)
#a=(1,2)
#prx a
 00010002

特殊な例ですが、 次のよ う に も使用可能です。

10 a=1
20 b=2
30 c=3
40 d=4
50 prx e=((a;b),(c;d))
run
01020304
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コマンドリファレンスの書式

(1) コマン ド、 関数の名前です。 入力は大文字アルフ ァベッ ト で行います。 小文字で入力し て も自動的に

大文字に変換されます(予約変数を除 く )。

(2) コマン ド、 関数の分類です。

(3) コマン ド、 関数の機能です。

(4) 引き数の与え方を表し ます。 []は省略可能です。 引き数が複数あ る場合は1つ以上のスペースで区切 り

ます。 

(5) コマン ド、 関数についての内容や使用方法を解説し ています。

(6) 関連する コマン ド、 関数です。

ON   ←(1)
I/O  ←(2) 出力オン  ←(3)

■書 　 式

ON A1 [A2 A3 A4 A5 A6] ←(4)
　 　 A1～A6:出力ポー ト ナンバー

■解 　 説

 ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ←(5)
 関連:OFF,OUT ←(6)
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MPG-314のコマンドに関して

概　略

MPG-314は、 制御用コ ンピ ュータMPC-684用のパルス発生ボー ド です。 NOVA電子製MCX-314が搭載され4

軸分の独立し たPG と 直線補間・円弧補間ド ラ イバが一つシステムにま と められた もので、多様かつ高度なパ

ルス発生が可能です。 従来のユーザにはMPG-68K/405ユーザが旧来のプロ グ ラ ムで最小限の修正でそのま

ま使用でき る よ う になっています。

さ らに、細かい制御が可能な専用コマン ド(MPG314ネ ィ テ ィ ブコマン ド)も用意されています。専用コマン ド

の中にはMCX-314に対する レジス タ ア ク セス コマン ド も含まれているため、 MCX-314のすべての機能を引

き出すこ と ができ ます。MPG-314は同一システムに10枚まで使用する こ と ができ ます。ボー ド はPGコマン ド

で各タ ス ク に割 り 当てて使用し ます。 ア ド レ スはボー ド前面の DSW1 の値を 10 倍し て &H400 を加えた値で

す。 DSW1=2の場合は&H420です。 割 り 当て方法は次の通 り です。

PG &H400 : ボード ア ド レ ス&H400(DSW1=0)のMPG-314を現在のタ ス ク で使用し ます。

PG &h410 15 : ボード ア ド レ ス&H410(DSW1=1)のMPG-314を タ ス ク15で使用し ます。

免責事項

MPG-314 を使用し たプロ グ ラ ムは複雑かつ多様な制御に対応でき ますが、 その多様性のため思わぬ誤作動

を引き起こす可能性も あ り ます。 製作されたプロ グ ラ ムはすべて実行し て動作を確認の上実用に供し て く

だ さい。コマン ド の仕様書のみを根拠に、動作するであろ う と机上で製作されたプロ グ ラ ムをそのま ま適用

し ないで く ださ い。た と えば、エラー処理の回復プロ グ ラ ムはコーデ ィ ング されただけで一回も実行される

こ と な く 実際の装置に組み込まれている場合があ り 大変危険です。また、コマン ド には多様な引数入力につ

いてバグ、弊害を発生させる可能性があ り ます。このバグについて もユーザプロ グ ラ ムの試験実行によ り バ

グ回避使用対応し、当方まで御指摘 く だ さい。当社ではバグの修正は責任を以って迅速に対応し ますが、バ

グによ る損害補償には応ずる こ と ができ ません。

MPG-68K 互換コマンド

MPG-314は従来の ソ フ ト を変更な く 使用でき る よ う にするために、 ほ と んどのMPG-68Kコマン ド に対応し

ています。 こ のためMPG-68K(405)からMPG-314への移行は簡単です。

また、追加機能 と し てXYUが動作中で もZ軸の制御が独立し てでき る こ と 、またパルス発生中で もHPT()/X(0)

～U(0)のボード上のIO関数、 コマン ド が使え る よ う に改善されています。

注意事項と し て、エラーフ ラ グが立つよ う な入力を加え る と、エラー メ ッ セージを表示し て制御イ ン タプ リ

タが停止し ます。 こ のため、 エラー回復操作など を ソ フ ト で対応する必要のあ る場合は、互換コマン ド を使

用し ないか(専用コマン ド で対応)、 エラー入力を接続し ないで く ださ い。

互換性の注意

･ ア ド レ スが&H400,410,420～＆H490 と なっています。PG &HE0などのMPG-68K/405ア ド レ スでは使用で き

ません。

･ MPG-314のPULSEコマン ド は405互換です。 こ のため、 パルスデューテ ィ の決定はでき ません。

･ GO,RMコマン ド は同時4軸ス ター ト のパルス発生ですが、直線補間にはな り ません。MPG-314では4軸直線

補間がハード の制約か ら不可能 と なっています。 また、GO,RMを使用する場合は4軸のACCEL設定が同一

であ る必要があ り ます。

･ XPLS,WPLSは使用でき ません。 しかし、 ネ ィ テ ィ ブコマン ド では同等の機能を実現でき ます。

･ HOME,HOMZコマン ド はS1側に近傍センサ、 S2にZ相(C相)入力を想定し ています。 また、 近傍センサのみ

で原点復帰を完結する場合は、S2側のみ使用し て く ださ い。これ以外の複雑な原点復帰はMPG-314専用コ

マン ド のHOMEを参照し て く ださ い。

･ MPG-405にあ り MPG-68Kに無いコマン ド、 TR,SETXやACCELの405専用入力方式は使用でき ません。

互換性には注意し てお り ますが細部に仕様の相違やバグの可能性も あ り ます。 ユーザで動作を検証の上実

用に供し て く だ さい。
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互換（従来）のパルスコマンドとの関係

次表はMPG-68K/405のパルス発生に関する コマン ド ・ 関数です。

これらはMPCのパルス制御に と って基礎 と な る もので、 MPG-314でも これら を使用する こ と ができ ます。

MPG-314専用コマン ド も これらの互換コマン ド を踏まえた上で使用し て く だ さい。例えば、単軸制御などM

PG-314機能を使 う 場合には、専用コマン ド ・拡張ステー ト メ ン ト を使いますが、現在点の取得は表中のX～Z

を用います。

conventional commands

(*1)MPG-314ではDDA4軸制御がハー ド的に不可能なため疑似的に4軸同時パルス発生を し ています。

主なコマンドの概要

詳細は各コマン ド解説をご覧下さい。

■PG
タ ス ク とMPGを引当てます。 タ ス ク で実行された命令は引当て られたMPGに対し て発行されます。

PGは全てのパルス発生コマン ド に先立ち実行し なければな り ません。

例えば、 タ ス ク0で "PG &HE4 2" または、 タ ス ク2の中で "PG &HE4" とすれば、 タ ス ク2で実行される コマ

ン ド はボー ド ア ド レ ス&HE4に設定されたMPGに対し て発行されます。

ボー ド ア ド レ スはMPG-68K/405は &HE0 &HE4 -- 、 MPG-314は &H400 &H410 -- と な り ます。

■ACCEL
加減速テーブル （最大ス ピード、 加減速領域パルス数、 立ち上が り パルス数） を作成し ます。

汎用コマン ド では台形駆動です。 作成されたデータはMPG側で保持し てお り 、 MOVE ・ RMOV等の移動命令

に適用されます。

MPG-314に対し ては軸選択、 S字加減速パラ メ ータが拡張されています。

ACCEL    ･･加減速ﾃｰﾌﾞﾙの作成
BSY      ･･ﾊﾟﾙｽ発生状態入力
CLRPOS   ･･現在位置ｸﾘｱ
CURPOS   ･･現在位置表示
FEDD     ･･ｽﾋﾟｰﾄﾞ設定
FEDH     ･･ｽﾋﾟｰﾄﾞ設定
FEDT     ･･ｽﾋﾟｰﾄﾞ設定
FEDZ     ･･ｽﾋﾟｰﾄﾞ設定
FEED     ･･ｽﾋﾟｰﾄﾞ設定
GO       ･･4軸同時ﾊﾟﾙｽ発生 (*1)
HOME     ･･原点復帰
HOMZ     ･･原点復帰
JMPZ     ･･ｹﾞｰﾄﾓｰｼｮﾝ移動
JUMP     ･･ｹﾞｰﾄﾓｰｼｮﾝ移動
LIMZ     ･･ｹﾞｰﾄﾓｰｼｮﾝ規制
MOVE     ･･XYU絶対座標移動
MOVZ     ･･Z絶対座標移動
P        ･･点ﾃﾞｰﾀ
PALET1   ･･ﾊﾟﾚｯﾄ宣言
PALET2   ･･ﾊﾟﾚｯﾄ宣言
PALET3   ･･ﾊﾟﾚｯﾄ宣言
PALET4   ･･ﾊﾟﾚｯﾄ宣言
PG       ･･PG宣言
PGSEL    ･･PGﾎﾞｰﾄﾞ選択

PL1      ･･ﾊﾟﾚｯﾄﾎﾟｲﾝﾄ
PL2      ･･ﾊﾟﾚｯﾄﾎﾟｲﾝﾄ
PL3      ･･ﾊﾟﾚｯﾄﾎﾟｲﾝﾄ
PL4      ･･ﾊﾟﾚｯﾄﾎﾟｲﾝﾄ
PULSE    ･･定速ﾊﾟﾙｽ発生
Q_PAUSE  ･･ｸｲｯｸﾎﾟｰｽﾞ
RANGE    ･･動作範囲の制限
RM       ･･4軸相対座標移動 (*1)
RMOV     ･･XYU軸相対座標移動
RMVZ     ･･Z軸相対座標移動
SET      ･･ｲﾝﾁﾝｸﾞ量設定
SETP     ･･点ﾃﾞｰﾀ設定
SETPOS   ･･現在位置変更
SHMZ     ･･原点復帰ﾓｰﾄﾞ設定
SHOM     ･･原点復帰ﾓｰﾄﾞ設定
STOP     ･･ﾊﾟﾙｽ発生停止
TEACH    ･･ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ
U        ･･U軸点ﾃﾞｰﾀ
X        ･･X軸点ﾃﾞｰﾀ
Y        ･･Y軸点ﾃﾞｰﾀ
Z        ･･Z軸点ﾃﾞｰﾀ
NEWP     ･･点ﾃﾞｰﾀ初期化
PLIST    ･･点ﾃﾞｰﾀ表示
HOUT     ･･ﾊﾟﾙｽﾎﾞｰﾄ汎用出力
HPT      ･･ﾊﾟﾙｽﾎﾞｰﾄﾞ原点ｾﾝｻﾎﾟｰﾄ入力
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■FEED
ACCELコマン ド で設定し た加減速テーブルが富士山だ とする と、その何合目まで登るかを決めるのがFEED

です。

"FEED 0" で頂上まで登 り ます。 FEEDはACCEL設定後に実行し ます。

MPG-314では軸指定と 速度指定の分解能が拡張されています。

■MOVE
XYU絶対座標移動です。 最も一般的で使用頻度の高い移動コマン ド です。

"MOVE 1000 2000 3000" とすれば座標 X=1000 Y=2000 U=3000 へ移動し ます。

パラ メ ータには変数 ・ 定数 ・ ポ イ ン ト データ を与え る こ と ができ ます。

絶対座標移動の314専用コマン ド と し ては "MOVL、 MOVS、 MOVT"があ り ます。

■RMOV
XYU軸相対座標移動で、 MOVE と同じ く 使用頻度の高いコマン ド です。

パラ メ ータで与え られたパルス数だけ現在位置から移動し ます。

パラ メ ータには変数 ・ 定数を与え る こ と ができ ます。

相対座標移動の314専用コマン ド と し ては "RMVL、 RMVS、 RMVT"があ り ます。

■P(n),X(n),Y(n),U(n),Z(n)
点データ を設定 ・ 参照する関数です。 P(n)は4軸分、 X(n)～Z(n)は各軸の位置を返し ます。

nには1～10000の点番号または0を設定し ます。

0は現在位置を表すもので、 "nowXpos=X(0)"など と軸ご と に現在位置を変数に読み込むこ と ができ ます。

現在位置の設定は"SETPOS"です。

テ ィ ーチングポ イ ン ト は"PLIST(省略形PLS)"で一覧表示し ます。

また、 X(n)～Z(n)は配列変数 と し て も使えます(nは1～10000)。

MPG-314に対し てはn=-1でエン コーダカ ウ ン タ値を返し ます。

■TEACH (省略形T)
FTMWでテ ィ ーチングする コマン ド です。 キーボード のX,Y,U,Zキーでジ ョ グ移動し、 Pキーで教示し ます。

    #T

     PG[0,400] X= -150 Y= 150 U= 0 Z= 0  dx= 50 dy= 50 du= 50 dz= 50

    点番号を指定し て下さ い 　 P100

テ ィ ーチモード はQキーで終了し ます。

MPGやモータ ド ラ イバの動作確認にも利用でき ます。

■HOUT
MPG-68K/405では汎用出力の制御。

MPG-314では汎用出力、 ド ラ イバSON信号の制御のほか、 レジス タ制御に用いられます。

■HPT(n)
MPG-68K/405では原点センサポー ト の読み込み、

MPG-314では原点センサ、 イ ンポジシ ョ ン、 ア ラーム入力を一括で読込ます。
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MPG-314 専用コマンド (314 ネィティブコマンド )概略

MPG-314を用いて新しい装置を設計製作する場合は、ネ イ テ ィ ブコマン ド を使用し て く だ さい。任意の軸の

組み合わせで二軸および三軸直線補間可能です。 また、 単軸パルス発生も軸ご と に独立し て制御でき ます。

ネ ィ テ ィ ブコマン ド と互換コマン ド のも っ と も大き な相違は、 ネ ィ テ ィ ブコマン ド はコマン ド の実行(MCX

-314へのデータ設定)を終え る と ただちにコマン ド から抜け出すこ と です。こ のため、パルス発生中の条件停

止や速度変更など を イ ン タプ リ タ上で記述する こ と ができ ます。

10        PG &H410
20        ACCEL X_A 8000
30        STPS X_A 0
40        RMVS X_A 10000 /* MPG-314を設定するとただちにコマンドから出る
50        WAIT X(0)>5000 /*リアルタイムで現在位置の監視が可能
60        FEED X_A 200 /*途中で速度変更
70        TIME 1000
80        STOP X_A STP_D /*途中停止
90        WAIT RR(X_A)==0 /*動作完了検出
100       CP
#run
 X= 7309 Y= 0 U= 0 Z= 0
#        

制　約

しかし次のよ う な使い方はハー ド の制約上でき ません。

･ XY軸、 ZU軸などのよ う に二組の補間制御を同時に行 う こ と 。 同時でなければ可能です。

･ 連続補間の途中で軸の組み合わせを変更する こ と 。

･ 絶対位置移動(MOVS,MOVLなど)は、軸が停止する前に実行できない。(現在位置が確定し ていない

ため)

･ 移動コマン ド （パルス発生） は、エラー発生時にパルス出力を停止し ますが、 イ ン タプ リ タは実行

継続と な り ます。 エ ラー発生時に実行をhaltするには、 ERR_PAUSEコマン ド を使います。

互換コマンドとネィティブコマンドの混在

MPG 互換モード コマン ド と 314 ネ ィ テ ィ ブコマン ド混在は可能です。 MPG 互換モード コマン ド か ら , ネ ィ

テ ィ ブコマン ド に移る場合はイ ン タプ リ タの制御を開放し ないので矛盾し ませんが、 ネ ィ テ ィ ブコマン ド

から互換モード に移る場合は条件待ちが必要です。 

move 1000 1000 0 /* このコマンドはパルス発生終了まで抜けてこない。
movl 1000 0 0 1000 /* MOVL実行問題なし

movl 10000 10000 0 0 /* パルス発生終了を待たずに次ぎの行へ
wait rr(0)&(X_A|Y_A)=0 /* この条件待ちを外すと次のmove 0 0 0がただちに実行され
move 0 0 0    て誤作動する。
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ビット定数

MPC-684では、常用される機能のためコマン ド を理解しやすいも のに と り ま と めていますが、細部の機能設

定も可能な よ う に、 レジス タ も直接ア ク セス可能 と し ています。

また、レジス タ設定は多様なビ ッ ト 定数が必要 と な り ますが、代表的な ものを予約定数 と し てあ らかじめ68

4に登録し てあ り ます。

次はレジス タ関連の関数 ・ コマン ド の使用例です。

･ X軸のパルス発生終了を待つにはには WAIT RR(X_A)=0 

･ X軸の発生中のパルス を停止し させるには STOP X_A STP_D

･ Y軸の速度を変更するには FEED Y_A 128

･ Z軸のパルス出力をパルス/方向信号方式にする HOUT MD_DPLS (Z_A;NOP,2)

注:()中は使用コマン ド

MCX-314 の重要なレジスタとアクセス方法 (参考 )

■読み取 り 用

RR0: パルス発生 と エラーの監視

パルス発生中の監視 と エラーの監視用のレジス タです。

関数RR(0)で参照する こ と ができ ます。 下位4ビ ッ ト がビジー、 次の4ビ ッ ト がエラーです。

次のよ う に使用し ます。 エラーは次のRR1の上位8ビ ッ ト の反映です。

･ パルス発生の終了待ち WAIT RR(0)&X_A=0  も し く は WAIT RR(X_A)=0

･ 他のタ ス ク のRR0読み取 り RR(&H410)

RR1:軸毎のエ ラーステータ ス1

X,Y,U,Zそれぞれか持つステータ スです。 関数RR(軸定数,1)と い う 形式で読み取る こ と ができ ます。

こ のレジス タの上位8ビ ッ ト はパルス発生がどのよ う に終了し たかを表し ます。

RR()関数で読み取 り ますが次のよ う な使用方法と な り ます。

･ X軸 リ ミ ッ ト エラーの参照 LMT=&h3000&RR(X_A,1)

NOP ノーオペレーション 軸選択のレジスタ設定に使用

VOID 入力無効定数

CLR_ERR  (HOUT) Wr0 コマンドエラー解除

STP_I,STP_D (STOP) Wr0 停止コマンド

X_A,Y_A,U_A,Z_A,ALL_A Wr0軸選択定数 ALL_AはACCEL等で全軸

CW,CCW 円弧補間方向指定    連続補間に使用します

DS_DACL,EN_DACL 自動減速無効、有効  連続補間に使用します

IN0_ON,IN1_ON,IN2_ON,
IN3_ON,IN0_OFF,IN1_OFF,
IN2_OFF,IN3_OFF(STOP,HOME)

wr1の設定パラメータです。停止入力をON/OFF状態で有効にします。HOME
X_A,STOP X_A のタイプのコマンドで使用します。

INP_ON,INP_OFF(INSET_314) MCX-314/wr2の設定パラメータです。インポジョンを有効にしてON/OFF
を決定します。

ALM_ON,ALM_OFF(INSET_314) MCX-314/wr2の設定パラメータです。アラーム入力を有効にしてON/OFF
を指定します。

LMT_ON,LMT_OFF(INSET_314) MCX-314/wr2の設定パラメータです。リミット入力のON/OFF設定

SLMT_ON MCX-314/wr2の設定パラメータです。RANGEコマンドによるソフトリミッ
トの有効化定数

MD_2PLS wr2の設定パラメータです。CW/CCWパルス発生指定

MD_DPLS wr2の設定パラメータです。DIR,パルス発生指定
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RR2:軸毎のエ ラーステータ ス2

X,Y,U,Zそれぞれが持つエラー入力の参照レジス タです。 ALAMやLMT信号を直接参照するにはこ のレジス

タ を参照し ます。

RR3: 軸毎のエラーステータ ス3

X,Y,U,Zそれぞれが持つカ ウ ン タの比較情報です。MCX-314には軸ご と に比較用レジス タ と 比較器があ り ま

す。 これによ り 特定の場所で正確な信号を発生させる こ と も可能です。

■設定用

WR0:コマン ド レジス タ

軸選択 とMCX-314に対する コマン ド レジス タです。 た と えば

HOUT X_A;STP_D

と い う 記述では、 X_A;STD_D と い う 演算によ って&H0126 と い う 数値が生成されますがHOUTはこれを WR0

への直接書き込み と し て扱います。WR0は軸選択レジス タ と し て も使用される ため、次のWR1,WR2への書き

込み時に も ダ ミ ーラ イ ト が必要 と な り ます。

WR1:モード レジス タ1

主に IN0 ～ IN3 の ド ラ イブ停止検出信号の設定 と し て使用し ます。 WR1 への書き込みは次のよ う なフ ォー

マ ッ ト にな り ます。

HOUT 2 (X_A;NOP,1)

2はWR2に書き込む値でIN0がLOWで停止 と い う 条件です。()のの中の二番目の引数きX_A;NOPでWR0に対し

て軸設定を し ます。,の後ろの番号がレジス タ番号です。レジス タ番号にボード ア ド レ ス を加え る と 任意のア

ド レ スのMPG-314にア ク セスする こ と ができ ます。

WR2:モード レジス タ2

リ ミ ッ ト 検出やイ ンポジシ ョ ン検出の設定を行 う レジ ス タです。 しかし なが ら こ のレジ ス タにはパルス出

力モード の設定ビ ッ ト も含まれていますので注意し て再設定し て く だ さ い。

HOUT INP_ON+MD_2PLS (X_A;NOP,2)

こ こ ではINP_ON+MD_2PLSをWR2に設定する値と し ています。 MD_2PLSはパルス出力モー ド をCW/CCW負

論理方式(デフ ォル ト )に設定する ビ ッ ト 定数ですが、 も し も こ の値を加えておかない と パルス出力のモー ド

設定フ ィ ルード がすべて0 と な り 、パルス出力が正論理に変わって し まいます。(X_A;NOP,2)はWR1の場合 と

同様の入力でX軸選択でWR2を選んでいます。

WR3:モード レジス タ3

下位3ビ ッ ト が加減速度のモード設定と な り ます。 初期値 と し て こ のレジス タは4(自動減速、 対称減速、 S字

加減速度有効)が設定されています。 このほかにはOUT4～7の出力モー ド設定があ り 汎用出力 と し て使用す

るか、 位置信号の出力と し て使 う かを決定でき ます。
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 浮動小数点演算(オプション コプロ演算)

MPC-684はオプシ ョ ンのコプロセ ッ サを装着する こ と によ り 浮動小数点演算(倍精度)が可能にな り ます。し

かし ながらMPC-684のイ ン タプ リ タ(ADVFSC)は整数形式しか取 り 扱 う こ と ができ ないため、 浮動小数点演

算のサポー ト は一般の演算か ら切 り 離された独立し た形式 と な り ます。 コプロ演算で必要な コマン ド は次

の四種類です。 また、 コプロ と い う 単一のIOでの計算のためマルチタ ス ク には対応でき ません(複数のタ ス

ク か らの同時実行はでき ません)。 こ のためコマン ドsetf,getfによ り セマフ ォの獲得、 開放を組み込んであ り

ます。

SETF fn1,fn2,fn3.. 変数、 定数内部を コプロに引き渡し ます。 (セマフ ォ獲得)

GETF fn1,fn2,fn3.. コプロのデータ をMPCの変数に引き渡し ます(セマフ ォ開放)

CALF "式" コプロ演算

PRF fn1,fn2,fn3.. コプロ内部データの表示 fpの番号を指定し ます。

コプロ内部にはユーザで使用でき る浮動小数点レジス タがFP0--FP4まであ り ます。 こ のFP0～FP4を変数 と

し て連続演算に使用し ます。SETFはデータ を こ のFPnにデータ を引き渡すコマン ド です。与え られた引数は

順にFP0,FP1..に引き渡し ます。

SETF 0 3 4 /* FP0に0,FP1に3,FP2に4をセットします。

GETF は FPn からデータ を取 り 出すコマン ド で与え られた変数に順に FP0,FP1.. の値を取 り 出し てセ ッ ト し

ます。 こ の時数値は整数化され丸められます。 注)

SETF 0 3 4 : GETF A B C : PR A B C

結果は0,3,4 と な り ます。

CALFは引数を文字列であ らわされた計算式です。 FPnおよび、 作業用の メ モ リ 変数M0-M9,N0-N9の間の演

算を実行し ます。 定数も そのま ま記述する こ と ができ ます。 括弧は一重のみ使用でき ます。、 */(乗除)は優

先されませんので （） で囲います。 Fnの指定は大文字でも小文字で も有効です。

SETF 0 3 4 : CALF "F0=F1*F1+(F2*F2)" : GETF A : PR A

結果は25と な り ます。

複数の演算を順次行 う 場合は、； で区切 り ます。

SETF 0 3 4 : CALF "F0=F1*F1+(F2*F2);F0=qF0" : GETF A : PR A

結果は5 と な り ます。

注)GETFの整数化丸めは、 コプロが決定し10進数の四捨五入 と は異な り ます。10進数の四捨五入によ って整

数化するには、 GETF 45 A B等のよ う に最初の引数に45を与えて下さ い。
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'q'は単項演算子です。 単項演算子には次のよ う な ものがあ り ます。

単項演算子:右のレジス タに対し てそれぞれの単項演算を行います。

sin/cos などの三角関数はラ ジアンで扱われます。 こ のため度での扱いが必要な場合は変換が必要にな り ま

す。 こ の時にr,dの単項演算子が必要にな り ます。 次の例ではSin(45°)を求めています。

SETF 0 45 : CALF "f0=rf1;f0=sf0" : PRF 0
# Fp0 7.0710678118654752e-001

定数の記述では17桁までの数値を扱 う こ と ができ ます。 また少数点も記述でき ます。 しかし、E-10 と い う 指

数表現を追加する こ と はでき ませんので、 0.00000123などの場合は、 M0=123/100000000 と し ます。

calf "f0=1000.1234*10000" : getf A : pr A

結果は10001234です。

アキュムレータ

calfの演算は複雑な括弧や優先順位に対応でき ないために、演算を細か く 区切る必要があ り ます。しかし、ア

キ ュ ム レータ と い う 概念を用いる と 連続演算を記述する こ と ができ ます。 アキ ュ ム レータは演算の途中結

果がはいっている レジス タです。 た と えばcalf "f0=1+2+3"の場合1+2+3は一旦アキ ュ レータの上に保持され

てお り 、 アキ ュ ム レータから結果をf0に転送し ます。単項演算子は単独で用いる と このアキ ュ ム レータに作

用し ます。 アキ ュ レータはprf 7で参照する こ と ができ ます。

た と えば次二つの演算は、 ま った く 同じ意味で、 と もに結果は5にな り ます。

CALF "F0=q(b*3+b*4)
CALF "f0=b3+b4q"

下行の演算ではb3+b4 と演算が完結し た後に単独でqが現れています。 こ のためqはアキ ュ ム レータの値の平

方根を と り ます。

二次方程式2X*X+7*X+4=0の解は次のよ う に求める こ と ができ ます。 F1=a,F2=b,F3=cと し ています。

10 a=2 : b=7 : c=4
20 SETF 0 a b c
40 CALF "F0=-4*F1*F3+bF2q+(-1*F2)/2/F1"
50 PRF 0
#run
Fp0 -7.1922359359558485e-001

こ こ では 二次方程式の一つの解F0=(-1*F2+root(F2*F2-4*F1*F3))/(2*F1)を実行し ています。 こ の式には二

重括弧が含まれCALFでは計算でき ませんが、順序をおき なおすこ と によ り 括弧を最小限にし て演算し てい

ます。注意と し てbが2の場合こ の計算は正しい答えを返すこ と ができ ません。これは平方根を と る中身が負

記号 意味 表記 演算内容

s sin sF0 F0=sin(F0)

c cos cF0 F0=cos(F0)

t tan tF2 F2=tan(F2)

a atan aF3 F3=atan(F3)

q √ qF0 F0=√F0

l (int) iF0 F0=int(F0)

p π pF6 F6=π

e e eF4 F4=e

z zero zF4 F4=0

b n*n bF3 F3=F3*F3

r radian rF4 F4=F4*π/180( fp5 使用)

d degree dF4 F4=F4*180/π (fp5 使用)
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の値 と な り 解が虚数領域にはいる ためです。 平方根演算は対象が正の値であ る こ と を確認する必要があ り

ます。

計算事例

<<M変数を用いた例>>

40 CALF "M0=300;M1=400"
50 CALF "F3=bM0+bM1"
60 PRF 3
70 CALF "M2=b300+b400;F2=qM2+1"
80 PRF 2

次はsin/cosを求める もので度－＞ラ ジアン変換を含みます。

90 'sin cos
100 SETF 0 0 30 60
110 CALF "F0=s(rF2)*1000;F1=c(rF3)*1000"
120 GETF sinv cosv
130 PRINT sinv cosv

次はatanでラ ジアン－＞度変換を含みます

140 ' atan
150 SETF 0 1
160 CALF "F0=d(aF1)*1000"
170 GETF atanv
180 PRINT atanv 

次は点p(1)をp(2)基点でdeg回転する演算です。

ラ ジアン変換 とsin/cosに括弧を用いないのはこ の方が高速演算だから です。 次の演算で2.3m秒です。

220 SETP 1 200 100
230 SETP 2 100 100
240 deg=45
250 SETF X(1) Y(1) X(2) Y(2) deg
260 CALF "M0=F0-F2;M1=F1-F3;M4=rF4c;M5=rF4s"
270 CALF "F0=M0*M4-(M1*M5)+F2"
280 CALF "F1=M0*M5+(M1*M4)+F3"
290 GETF xco yco
310 PRINT "x=" xco "y=" yco

組み込み関数について

MPC-684には次のよ う な組み込み計算コマン ド があ り ます。 いずれも コプロ を使用し ています。

形 　 式 計算内容 実行例 結 　 果

SIN A1 A2 ADR(A3) A3=sin(A1/10000)*A2 SIN 300000 1000 ADR(a) a<-500

COS A1 A2 ADR(A3) A3=cos(A1/10000)*A2 COS 600000 1000 ADR(b) b<-500

TAN A1 A2 ADR(A3) A3=tan(A1/10000)*A2 TAN 450000 1000 ADR(c) 1000 c<-100

ATAN A1 A2 ADR(A3) A3=atan(A1/1000)*A2 ATAN 1000 100 ADR(d) 4500 d<-4500

ATAN2 A1 A2 ADR(A3) A3=atan2(A1/A2)*10000 ATAN2 10000 10000 ADR(e) e<-450000

GETDG n m ADR(A3) A3= 成す角度(P(n)->P(m))*10000 SETP 100 0 0 0 0

SETP 101 1000 1000 0 0

GETDG 100 101 ADR(f)

f<-450000

AFFIN n m l deg l=回転(nをm中心でdeg/10000°) AFFIN 101 100 102 450000 p(102)<=0 1414 0 0
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コマンドリファレンス

@
演算 論理否定

■書 　 式

@(n)

  n:変数、 定数

■解 　 説

MPCのSW入力はビ ッ ト 値を返し ますがNOT関数で こ の論理否定を と る と 1は&HFFFFFFFE と い う 値になっ

て し まいます。 @は1 と 0を反転する関数です。

pr @(1)
0

?
I/O ビットの読み込み(HSW代替)

■書 　 式

?(n)

  n:変数、 定数

■解 　 説

入力ポー ト の複雑な論理を と る場合、 HSW(n) と い う 記述は長すぎて式の長さ が37文字以下 と い う 制限にす

ぐに抵触し て し まいます。 ?は式を短 く 書 く ための代替関数です。

  s1=@(?(-1)¥?(-2)) は s1=&h1&NOT(HSW(-1)¥HSW(-2)) と 同じです

ABS
演算 絶対値

■書 　 式

ABS(n)

■解 　 説

nの絶対値を返し ます。

#aho=ABS(-1000)
#PRINT aho
  1000
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ACCEL
パルス（MPG-314専用） 加減速テーブルの作成

■書 　 式

ACCEL [n] [s] max [long min]

  n:軸選択予約定数 X_A～Z_A も し く は論理和。 省略時、 全軸に対する加速度、 速度設定

  s:S字加減速パラ メ ータ -1～-50。 省略時、 台形制御

  max:最大ス ピー ド 1～4Mpps(円弧2M)

  long:加減速領域パルス数

  min:立ち上が り パルス数

引数省略時 設定パラ メ ータ表示

■解 　 説

ACCELコマン ド はこれまでmax、 long、 minパラ メ ータのほかに軸選択、 S字加減速の設定を追加する こ と が

でき ます。

引数を全て省略する と設定内容を表示し ます。

ACCEL実行後はFEED=0にな り ます。

ACCEL U_A -30 10000 /* U軸、S字30%、MAX10Kpps
ACCEL X_A|U_A -1 10000 /* XとU軸を同時に設定

※注意

･ minは1ppsか ら指定可能ですが微小距離移動等で著し く 遅 く な る場合があ るのでむやみに10pps以下に設

定し ないで下さい。

･ S字のパラ メ ータ を大き く し過ぎ る と 加減速域が大き く な り 、 タ ク ト タ イ ム遅延の原因にな り ます。 装置

の状況によ り 異な り ますが、 大き く て も20%～30%が妥当な範囲と 思われます。

ACCEL
パルス（MPG-68K互換） 加減速テーブルの作成

■書 　 式

ACCEL max [long min]

  max:最大ス ピー ド

  long:加減速領域パルス数

  min:立ち上が り パルス数

    100≦min≦max≦100000

    long≦10000

■解 　 説

※パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。

※こ のパラ メ ーターの与え方はMPG-68K,MPG-405のどち らにも使えます。

■684のACCELでの加速距離 ・ 加速時間

pls

pps

long long

max (feed 0)

max (feed 64)
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次の図は3kppsでス ター ト し て15kppsまで加速 （24msec） 全体は102msecの間に1250パルス移動する と い う も

のです。

例えば前記のよ う な条件が与え られている場合にACCEL コマン ド には次のよ う な計算によ ってパラ メ ータ

を設定し ます。

ﾊﾟﾙｽ数mは m=t*15k/2 より 時間tは　t=2m/15k

加速度は ｽﾋﾟｰﾄﾞ/時間 ですから　15k/t=15k/(2m/15k)=15k*15k/2m

加速度は500kですから　500k=15k*15k/2m

これよりtのあいだのﾊﾟﾙｽ数mは　m=15k*15k/(2*500k)=225ﾊﾟﾙｽ

同様にﾊﾟﾙｽ数 a は　a=3k*3k/(2*500k)=9ﾊﾟﾙｽ

ﾊﾟﾗﾒｰﾀｰとして与えるﾊﾟﾙｽ数は b ですから　b=m-a=216ﾊﾟﾙｽ

こ の結果よ り ACCELは(ACCEL 15000 216 3000)と し ます。 こ のよ う にア ク セルを設定し た後で RMOV 1250

0 0 と パルス発生すれば前の図のよ う な加減速移動し ます。 加速度 と距離あ るいは時間の関係は次のよ う に

な り ます。これは0から加速し た距離Lを前提 と し ています。等加速の場合移動距離が三角形の面積 と な る た

め こ のよ う な関係が成 り 立ちます。

加速度=(MAXSPD)*(MAXSPD)/(2*L)

加速時間=2*L/(MAXSPD)

移動距離=L=t*MAXSPD/2

    

■ACCELとFEEDの計算について
ソ フ ト ウ ェ アによ る加減速テーブルの作成や中間のFEEDのテーブルには次の計算を実施し ています。

ACCEL MAX L MIN を指定し た場合のFEED nに対応する加速距離の計算

Ln=((128-k)*MIN+MAX*k)*L*k/(MIN+MAX)/4096   (k=64-n)

n= 0(k=64) Ln=L n=64(k=0 ) Ln=0

またpパルス目のタ イマー値は次の式よ り n(p)を求めている。

f(p)=sqrt(min^2+(max^2-min^2)*p/L)

t(p)=16000000/f(p)=22*n(p)+120

こ の計算の元にな るのは加速度α=(MAX^2-MIN^2)/2Lであ る こ と 、また距離と ス ピー ド の関係が次のよ う に

な る こ と か ら得られます。

p=1/2αt^2+MIN*t

f(p)=α*t

  tについて解いたpの関数をα*tに代入してf(p)を求めます。

15k

24msec

a
b

102msec
t

m=a+b

500000pps/s=(15k-3k)/0.024

(加速度)

a,b,cはパルス数(面積に相当)

L

t
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■ACCEL実行ス ピード実測値
ACCEL コマン ド の実行ス ピード は各パラ メ ーターの数値によ り 変化し ます。 同じ最高ス ピード で も加速距

離や立ち上が り パルス数で変わ り ます。 斜辺が滑らかな加減速にするほど演算に時間がかか り ます。

10         SYSCLK=0
20       ACCEL 50000
30         A=SYSCLK
40       ACCEL 
50       PRINT A*5 "msecです"
60     '
70         SYSCLK=0
80       ACCEL 50000 10000 100
90         A=SYSCLK
100      ACCEL 
110      PRINT A*5 "msecです"
120    '
130        SYSCLK=0
140      ACCEL 50000 1000 4000
150        A=SYSCLK
160      ACCEL 
170      PRINT A*5 "msecです"
180    '
190        SYSCLK=0
200      ACCEL 100000
210        A=SYSCLK
220      ACCEL 
230      PRINT A*5 "msecです"
240    '
250        SYSCLK=0
260      ACCEL 100000 10000 100
270        A=SYSCLK
280      ACCEL 
290      PRINT A*5 "msecです"
300    '
310        SYSCLK=0
320      ACCEL 100000 1000 5000
330        A=SYSCLK
340      ACCEL 
350      PRINT A*5 "msecです"
#RUN

最大スピード 50000  加速距離 2500  最小スピード 2500
805 msecです
最大スピード 50000  加速距離 10000  最小スピード 100
3155 msecです
最大スピード 50000  加速距離 1000  最小スピード 4000
335 msecです
最大スピード 100000  加速距離 5000  最小スピード 5000
1970 msecです
最大スピード 100000  加速距離 10000  最小スピード 100
4695 msecです
最大スピード 100000  加速距離 1000  最小スピード 5000
355 msecです
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ADD_MBK
MBK-SH データインクリメント

■書 　 式 

ADD_MBK a dtadr

  a: 加算値

  dtadr: MBKデータ ア ド レ ス

■解 　 説

dtadrの値にaを加算し ます。

#S_MBK 1 100
#PR MBK(100)
1
#ADD_MBK 1 100 /* DT100の値に1を足す
#PR MBK(100)
2

10 CONST counter1 100 /* カウンタの定義(ワード)
20 CONST counter2 102~Lng /* カウンタの定義(ロング)
30 CONST counter3 104~Int /* カウンタの定義(符号付ワード)
100 ADD_MBK 1 counter1 /* counte1 インクリメント
110 ADD_MBK 2 counter2 /* counter2 2加算
120 ADD_MBK -1 counter3 /* counter3 デクリメント

ADR
ユーザーコマンド アドレス取得

■書 　 式

usercom ADR(v) [A1 A2 A3]

  usercom:ユーザーコマン ド

  v:変数 ・ 配列

  A1 A2 A3:ユーザーコマン ド引き数

■解 　 説

ADR()は変数 ・ 配列のア ド レ ス を得る関数です。 マシン語で作成し たユーザーコマン ド の結果を イ ン タプ リ

タに戻すのに使用し ます。 次の例ではマシン語で作成し たプロ グ ラ ムをMPC-684にダ ウ ン ロード し てUSER

COM0に” adrtst” と し て登録し、 プロ グ ラ ムでは結果を変数dataに格納し ています。

マシン語プロ グ ラ ム

     TEXT
adrtst: 次のプログラムの・・・
     movea.l D0,A0 ・・・D0に変数dataのアドレスが入る
     add.l  D2,D1 ・・・IがD1に、I*10がD2に。それを加算しD1へ
     move.l D1,(A0) ・・・D1をD0の指すアドレス、つまり変数dataへ
     clr.l  D0
     rts
     end
-----------------------------
#comset 0 "adrtst" &hbf100
#comset
       USERCOMO -->ADRTST Entry Address->&H000BF100
10     FOR l=0 TO 5
20       adrtst ADR(data) l l*10 ・・・adrtstの結果をdataに格納
30       PRINT 
40     NEXT l
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RUN
0
11
22
33
44
55

ALT 
I/O ON/OFF反転

■書 　 式

ALT A

  A:出力ポー ト ナンバー

■解 　 説

I/O操作コマン ド でI/O反転です。 ONされていたポー ト をOFFしOFFされていたポー ト をONし ます。

ALT 0 2 4
#ON 0
#OFF 2
#OFF 4
#ALT 0 2 4 <-- 0をOFF、2をON、4をON

1コマン ド で設定でき る出力は最大7つです。

AND 
演算 論理結合式(論理積) 

■書 　 式

（式） AND (式)

■解 　 説

式と 式を論理積結合し ます。

IF SW(A)==1 AND SW(B)==1 THEN
  (制御文)
END_IF

DO
  (制御文)
LOOP UNTIL A==1 AND B==1

※注意

パルス発生の停止条件では論理結合はでき ません （下線部）

MOVE -- UNTIL A==1 AND B==1
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AR$ 
文字列 文字配列

■書 　 式

AR$(n)

  n:配列数

■解 　 説

文字配列です。nはDIM_AR$のmで指定し た値まで と し ます（自動チェ ッ ク し ないので注意し て く ださ い）。他

の文字列と 同じ よ う に扱 う こ と ができ ます。

【使用例】 長さ35byteの文字列 （Null含む） を4000個使用し ます。 こ の場合、 使用でき る最大点番号は1250ま

でにな り ます。

10        DIM_AR$ 35 4000 : '半角35文字 0～3999設定
20        FOR i=0 TO 3999
30            AR$(i)="ABC"+STR$(i*1000)
40        NEXT i
50        DIM_AR$  : '確認表示
60        FOR i=0 TO 3999
70          IF (i<5) OR (i>3995) THEN
80            PRINT i AR$(i)
90          END_IF
100       NEXT i
#run
Length=35 Count =4000 P(MAX)=1250
0 ABC0
1 ABC1000
2 ABC2000
3 ABC3000
4 ABC4000
3996 ABC3996000
3997 ABC3997000
3998 ABC3998000
3999 ABC3999000

ASC
文字列 文字からコードへ変換

■書 　 式

ASC(s$)

  s$:文字列

■解 　 説

文字列の先頭文字のアスキーコー ド を返し ます。

#LIST
10     a$="ABC"
20   IF ASC(a$)==&H41 THEN
30     PRINT "aho"
40   END_IF
50     a$="baka"
60   PRX ASC(a$)
#run
aho
 0062 <---bのアスキーコード
#
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ATAN
演算 三角関数

COS参照

ATAN2
演算 三角関数

COS参照

BREAK
制御文 制御フロー終了 (IF文からBREAK) 

■書 　 式

BREAK

■解 　 説

一つ上位のIF文か ら直接抜け出ます。

IF --- THEN
  ---
ELSE 
  IF b==1 THEN 
    ---
    BREAK /* ▽へｼﾞｬﾝﾌﾟ
  END_IF 
  ---
END_IF 
(▽)

※注意

必ずEND_IFの直前に配置

BREAK
制御文 制御フロー終了 (繰り返し文からBREAK) 

■書 　 式

BREAK LOOP

BREAK WEND

BREAK NEXT

■解 　 説

DO-LOOP、 WHILE-WEND、 FOR-NEXTからの抜け出ます。

FOR i=1 TO 1000
  j=0
  DO UNTIL j==10
    j=j+1
    IF i==500 THEN
      BREAK NEXT /* ▽へｼﾞｬﾝﾌﾟ
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    END_IF
  LOOP
NEXT i
(▽)

※注意

引数 LOOP,NEXT,WEND は予約定数 と し て定義されているので大文字で間違いのないよ う に設定し て く だ

さ い。

BSY
パルス（MPG-68K互換） パルス発生状態入力

■書 　 式

BSY （n）

  n:タ ス ク番号

    -1,0≦n≦31

■解 　 説

BSY関数はMPGの動作状態を与えます。nの値が-1の場合は自己タ ス ク、その他の値であればそれぞれのタ ス

ク のMPGの動作状態です。 返される値は次の通 り で、 それぞれ次のよ う な意味を持ちます。

BSY(n)==0 MPG動作中

BSY(n)==1 MPG正常停止

BSY(n)==256 MPG減速停止

BSY(n)==512 MPG即停止

BSY(n)==1024 DS_MPG

     PG &HEO 1 ’タスク1にPGボードを選択
     FORK 1 *task1
     DO
'
     WAIT BSY(1)==1 ’MPG動作待
'
       a=0
      DO UNTIL a==1 OR a==2
        INPUT”1か2のキーを押して下さい”a
      LOOP
      IF BSY (1)<>1 THEN
        STOP a 1
        SELECT_CASE BSY(1) ’MPGの停止
           CASE 256 : PRINT ”減速停止”
           CASE 512 : PRINT ”即停止”
           CASE_ELSE  : PRINT ”何かへん”
        END_SELECT
        ELSE
        PRINT ”もう止まってるよ”
     END_IF
     LOOP
'
'    ==============================
*task1
     ACCEL 5000
     FEED 0
     SETP 0 0 0 0 0 ’現在の点を0 0 0 0とする
     DO
      MOVE 50000 50000 50000
      TIME 2000
      MOVE 0 0 0
      TIME 2000
     LOOP
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CALF
コプロ演算 演算

■書 　 式

CALF "式"

  引数は文字列

■解 　 説

FPnおよび、 作業用の メ モ リ 変数M0-M9の間の演算を実行し ます。

定数も そのま ま記述する こ と ができ ます。

括弧は一重のみ可。 */(乗除)は優先されないので()で囲います。

Fnの指定は大文字で も小文字で も有効です。

SETF 0 3 4
CALF "F0=F1*F1+(F2*F2)"
GETF A
PR A
  結果は25

例)

複数の演算を順次行 う 場合は、 ;で区切る。

SETF 0 3 4
CALF "F0=F1*F1+(F2*F2);F0=qF0"
GETF A
PR A
  結果は5

※注意

'q'は単項演算子。

CASE
制御文 多値分岐

SELECT_CASE参照

CASE_ELSE<CEL>
制御文 多値分岐

SELECT_CASE参照
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CH_MOVS
パルス (MPG-314専用) MOVS到達点途中変更

■書 　 式

単軸指定

CH_MOVS n c

  n:軸指定予約定数 X_A～Z_A

  c:座標値

複数軸指定

CH_MOVS x y u x

  x y u x:各軸座標値。 指定無=VOID予約定数。

■解 　 説

パルスが終了し ている場合には継ぎ足し移動し ます。MOVSと 必ず対で使用し ます。RMVSのあ と ではま と も

に動作し ません。

下記は、実験と し て5000パルス を超えた ら行き先を変更し ています。 その時、既にそのポ イ ン ト を超えてい

た り 、 減速域がない場合は急停止にな り ます(①)。 パルス量が伸びる場合は、 減速停止にな り ます②。

MOVS X_A 10000
WAIT X(0)>5000
'CH_MOVS X_A 5000  /* ①この場合、急停止になる
CH_MOVS X_A 15000  /* ②この場合、減速停止になる
WAIT RR(X_A)=0
CP

複数軸指定の場合は次のよ う な記述です。

MOVS 10000 10000 VOID VOID
WAIT X(0)>5000
CH_MOVS 15000 13000 VOID VOID
WAIT RR(ALL_A)=0
CP

CHR$
文字列 コードから文字へ変換

■書 　 式

CHR$(n)

  n:1byte長数

■解 　 説

nをアスキーコード に見な し た文字を返し ます。 次の例ではAを表示し ます。

PRINT CHR$(&H41)
PRINT CHR$(65)
PRINT CHR$(&B01000001)
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CLRPOS<CLP>
パルス（MPG-68K互換） 現在位置クリア

■書 　 式

CLRPOS

■解 　 説

現在位置の ク リ アです。 XYUZ各値が強制的に0 と されます。

10   SHOM &H15 100 　’原点復帰動作設定
20   HOME &H15 100 100 100 　’メカ原点
30   MOVE 500 500 500 　’電気原点
40   CLRPOS 　’現在点をクリアする。
50   DO
60     PRINT ”ここは” P(0)
70     MOVE 1000 1000 1000
80     PRINT ”ここは” P(0)
90     MOVE 0 0 0
100  LOOP

CMND
MPG-3202 X3202コマンド実行

■書 　 式

CMND code

  code:X3203ア ド レ ス と命令コー ド の和。

■解 　 説

MPG-3202のパルス発生IC 「X3203」 の命令を実行し ます。

MPG-3202関係コマン ド ・ 関数:CMND,REG,REG3,ST_REG

参照: 「MPG-3202 製品別マニ ュ アル」 　 ･･･web参照または営業係へ請求下さ い。

CMND &H106 /* X3202#1のｺﾏﾝﾄﾞ6実行

CNFG#0
RS-232 通信モード設定

■書 　 式

CNFG#0

  CH0(J2)の通信モー ド設定です。

CNFG#2

  CH2(J1)の通信モー ド設定です。

各パラ メ ータは次の文字列から選択し次のフ ォーマ文字列定数 と し て与えます。

CNFG#n "[BAUD][WORD][PRTY][STOP][XCNT]"

[BAUD] 19200,9600,4800,2400,1200,600

[WORD] b8,b7 （8ビ ッ ト ・ 7ビ ッ ト ）

[PRTY] pe,po,pn （偶 ・ 奇 ・ 無）

[STOP] s1,s2 （1ビ ッ ト ・ 2ビ ッ ト ）

[XCNT] XON,NONE （有 り ・ 無し）

＊パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。
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■解 　 説

#cnfg#0
CNFG#0 "9600b8pns1NONE"
#cnfg#2
CNFG#2 "9600b8pns1XON"
#
10 CNFG#0 "9600b8pns1NONE"
20 CNFG#2 "9600b8pns1XON"
#

CNFG#n はRS-232ポー ト の通信条件の設定 と バッ フ ァの ク リ アーを行います。

PRINT#n の直後に CNFG#n する と 送信途中でバッ フ ァ の内容が ク リ ア されて し まいます。 次のプロ グ ラ ム

の70行から *RXTASK に戻す と  CNFG#n が LOOP されて不具合が生じ ます。

10      *RXTASK
20        CNFG#0 "2400b8pns1NONE"
25      *RXTASK1
30          A$="" :   B$=""
40        TIME 50
50        INPUT#0 B$
60        PRINT B$
70        IF B$=="TESTTEST" THEN : PRINT#0 "1234¥n" : GOTO *RXTASK1 : END_IF 
80        END 
#

CNFG#2
RS-232 通信モード設定

CNFG#0参照

CNT
デバッグ 実行継続

■書 　 式

CNT [n]

  n:ブレーク ポ イ ン ト

■解 　 説

ブレーク ポ イ ン ト で停止し たプロ グ ラ ムの再開。 nは次のブレーク ポイ ン ト で略す と ブレーク無しです。

COMSET
ユーザーコマンド コマンド名設定

■書 　 式

COMSET n s$ [adrs]

  n:ユーザーコマン ド番号

    0≦n≦9

  s$:コマン ド名

  adrs:実行番地

＊パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。
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■解 　 説

USERCOM0～USERCOM9のコマン ド名 と対応するマシン語プロ グ ラ ムの配置位置を定めます。 adrsを省略

する と 、 コマン ド名だけが登録されマシン語プロ グ ラ ムは実行されません。 また、COMSETする と 登録され

た コマン ド を一覧表示し ます。

CONST
演算 変数の定数化

■書 　 式

CONST v n

  v:変数名

  n:数値

■解 　 説

変数の定数化コマン ド。 おもにI/Oのシンボル化に使用し ます。 定数化される と データ を変更する こ と はで

き ません。 変数に戻す時はNEW語プロ グ ラ ム再編集するかロード し て下さ い。

10   CONST SOL1 0
20   CONST SOL2 1
30   CONST SOL3 2
40   ON SOL1 SOL2 SOL3 ’変数不可の例です。
50     SOL1=1
#RUN
#50 ・・・定数は変更できません

ON 0をON SOL1 と記述でき ます。

CONT
タスク操作 タスク継続

■書 　 式

CONT A

  A:タ ス ク番号

■解 　 説

PAUSEされた タ ス ク の再開。

       FORK 1 *task1
       DO
        WAIT SW(192)==1
        PAUSE 1
        WAIT SW(192)==0
        CONT 1
       LOOP
*task1
       DO
        ON 0
        TIME 100
        OFF 0
        TIME 100
       LOOP
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COS
演算 三角関数

■ユーザコマン ド を利用し た、 三角関数のサポー ト
三角関数SIN/COS/TAN/ATAN をユーザコマン ド と し て使用する こ と ができ ます。 こ の演算は68000用コ ン

パイ ラのラ イブラ リ コール と なっているため、マルチタ ス ク では使用でき ません。各演算にはマルチタ ス ク

の停止が含まれていますので、 注意し て使用し て く ださ い。 引き数は整数しか扱 う こ と ができ ませんので、

入力で10000倍の度、 第二引き数を出力する数のス ケールフ ァ ク ター と し ています。

sin A1 A2 adr(A3) A3=sin(A1/10000) *A2 引き数は度です

cos A1 A2 adr(A3) A3=cos(A1/10000) *A2 引き数は度です

tan A1 A2 adr(A3) A3=tan(A1/10000) *A2 引き数は度です

atan A1 A2 adr(A3) A3=atan(A1/1000) *A2 結果は度です。

atan2 A1 A2 adr(A3) A3=atan2(A1/A2) *10000 結果は度です。

SIN 300000 1000 ADR(A)
PR A
 500
ATAN 1000 1000 ADR(A)
PR A
 45000

斜辺の長さ と 高さ から角度を求めるには

B=sqr(L^2-H^2)

から

θ=arctan(H/sqr(L^2-H^2)

で得られます。 MPC-684ではatan2で計算でき ます。

atan2 A1 A2 adr(A3)

A1:高さ

A2:斜辺の長さ

A3:戻 り 値が格納されている変数 （単位:度）

ATAN2のプロ グ ラ ム例

10          H=10000
20      'L=14142 '45度
30      'L=11547 '60度
40          L=20000 '30度
50          X1=L*L
60          X2=H*H
70          X3=X1-X2
80          X4=SQR(X3)
90        ATAN2 H X4 ADR(A)
100       PRINT A
RUN
300007 ←10000倍されています。（単位:度）

ATAN2の実行ス ピード

10          H=10000
20      'L=14142 '45度
30      'L=11547 '60度
40          L=20000 '30度
50        SINGLE 
60          OT=SYSCLK

y

xB

θ

L
H
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70        FOR C=1 TO 1000
80            X1=L*L
90            X2=H*H
100           X3=X1-X2
110           X4=SQR(X3)
120         ATAN2 H X4 ADR(A)
130       NEXT C
140         NT=SYSCLK
150       MULTI 
160       PRINT (NT-OT)*5 "msec"
170       PRINT A
RUN
5790 msec ←結果=1000回で5.8秒
300007

CURPOS<CP>
パルス（MPG-68K互換） 現在位置表示

■書 　 式

CURPOS 　 （省略形 　 CP）

■解 　 説

現在位置を表示し ます。 現在位置の表示方法は次にも あ り ますがCP最も シンプルです。

T （テ ィ ーチモード で現在位置を確認でき る）

PR P(0) （PRINT文で現在位置を表示する）

SETP 0 （SETPコマン ド で0を指定する）

#SETP 0 100 200 300 400 現在位置の設定
#CP 表示
X=100 Y=200 U=300 Z=400

date$
カレンダー 日付文字列取得

■書 　 式

date$  (小文字で書いて く ださ い)

■解 　 説

MBK-SHまたはMBK-RSと デジ タルGPが接続されている と GPの年月日が入 り ます。

#d$=date$
#pr d$
2001/10/23
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DELETE<DEL>
編集  プログラムの削除

■書 　 式

DELETE n [m]

  n,m:文番号

■解 　 説

指定番号プロ グ ラ ムの削除

DEL 20 20番削除
DEL 20 40 文番号20から文番号40を削除する

DIM
演算  配列宣言

■書 　 式

DIM A(n)

  A:配列名

  n:配列サイ ズ

■解 　 説

配列宣言。宣言可能な大き さはmモデル(出荷時)で10000データです。宣言された配列の総和がこれを越え る

と実行時にエラー表示されます。 また、 定義でき る配列は15個までです。

DIM AHO(100)　BAKA(20)

AHO(0)～AHO(99)、 BAKA(0)～BAKA(19)の配列を宣言し ま し た。

DIM
演算 配列宣言(二次元)

■書 　 式

DIM A(m,n)

  A:配列名

  m,n:配列サイ ズ

■解 　 説

MPC-684では二次元配列宣言が可能です。

DIM a(2,3)
a(2,1)=100
PRINT a(2,1)

※注意

扱いは二次元で も中身は一次元です。

  A(0,0)=A(0)
  A(0,1)=A(1)
  A(0,2)=A(2)
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DIM_AR$
文字列 文字列配列宣言

■書 　 式

DIM_AR$ n m

  n:文字長

  m:確保数

■解 　 説

文字列配列を定義し ます。長さnの文字列をm個P(13000)側から確保し ます。引数をいれない と 現在の設定値

と使用可能な点の最大指定値を表示し ます。

AR$参照

DIMCPY
文字列 配列データのコピー

■書 　 式

DIMCPY arrys(n) arryd(m) c

  arrys(n):コ ピー元配列、 点データ。 nはコ ピー先頭位置

  arryd(m): コ ピー先配列、 点データ。 mはコ ピー先頭位置

  c: コ ピー数 1～5000

DIMCPY var arryd(m) c

  var:変数、 定数

  arryd(m): コ ピー先配列、 点データ。 mはコ ピー先頭位置

  c: コ ピー数 1～5000

■解 　 説

点データや配列データ を一括複写し ます。 方向はarrys(n)からarryd(m)へ と な り ます。 複写数の上限チェ ッ ク

は行き先配列に則し て し てお り ませんので、 不用意に大き な数をcに指定し ないで く だ さい。 配列や点デー

タエ リ アを越えて複写する とデータが破壊されます。

arryは点データ を含みます。

varを指定する とvarの値にし たがって同じ値で配列を埋めます。

DIMCPY A(1) X(10) 10   /* A(1)～A(10)の値をX(10)～X(19)にコピーする。
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DO..LOOP
制御文 繰り返し

■書 　 式

DO [UNTIL/WHILE]

LOOP [UNTIL/WHILE]

■解 　 説

DOと LOOPの数は同じで対をな し ていなければな り ません。UNTIL、WHILEをDOの後ろに置 く か、LOOPの

後ろに置 く かでDO～LOOPを実行する回数が違います。 注意し て下さい。

DO～LOOP使用例

DO
  DO
    FOR I=0 TO 47
      ON I
      TIME 50
      OFF I
      TIME 50
      IF A==0 THEN : LOOP  : END_IF
  NEXT I
LOOP

DUMP
デバッグ メモリ表示

■書 　 式

DUMP [adr]

  adr:ア ド レ ス

■解 　 説

メ モ リ の内容を表示し ます。

ELSE
制御文 条件分岐

IF参照

END
制御文 プログラムの停止

■書 　 式

END

■解 　 説

実行停止。実行中のタ ス ク がENDにぶつかればそのタ ス クは自動的に停止されます。 メ イ ン タ ス ク ではRUN

を終了し コマン ド モード と な り ます。ENDで停止されたプロ グ ラ ムはMONによ る表示で 「停止」 と 表示され

ます。
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END_IF <EIF>
制御文 条件分岐

IF参照

END_SELECT <ESL>
制御文 多値分岐

SELECT_CASE参照

ERASE
メンテナンス フラッシュ ROMのプログラム消去

■書 　 式

ERASE

■解 　 説

初期化コマン ド です。 フ ラ ッ シ ュ メ モ リ （FROM） 内のプロ グ ラ ムを ク リ ア し ます。

ダ イ レ ク ト コマン ド のみの使用です。

#ERASE
*
#

MPCINIT参照

ERR_PAUSE
パルス（MPG-314専用） エラー発生時のタスク制御

■書 　 式

ERR_PAUSE n 

  n:軸指定予約定数  複数監視する場合は和を と る

■解 　 説

エラーフ ラ グを検出する と タ ス クはポーズ し ます。 ただし メ イ ン タ ス ク ( タ ス ク 0)はエラー メ ッ セージを出

力し て停止し ます。 エラーの ク リ アは HOUT X_A;CLR_ERR &h400 と い う よ う に行います。

ERR_PAUSE X_A|Z_A /*XとZのエラーを監視する。
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FAST
制御文 SWAP機能停止

■書 　 式

FAST

■解 　 説

ADVFSCではマルチタ ク ス の効率的な実行の為にIF文の条件外動作にSWAPを組み込んであり ま す。こ れは、

変数のチェ ッ ク と IF文の組み合わせではタ ス ク のス イ ッ チの頻度が低下し 、全体と し ての実行効率が下がる

為です。 FASTコ マンド はこ の機能を停止する も のです。 シングルタ ス ク のみの応用の時に使用し て下さ い。

FCLK
システム クロックスピード変更

■書 　 式

FCLK n

   n:変数、 定数

     nの値 ｸﾛｯｸ(MHz)

     -5 11.53  MPC-68K相当

     -4 12.58

     -3 13.63

     -2 14.64

     -1 15.73

      0 16.78

      1 17.82

      2 18.87

      3 19.92

      4 20.97

      5 22.02  デフ ォル ト

      6 23.06  要冷却

      7 24.12  要冷却ﾞ

■解 　 説

MPC-684のCPUク ロ ッ ク ス ピード を変更し ます。MPC-68Kからのプロ グ ラ ム移植で、実行速度に依存する タ

イ ミ ングがあ る、 などの場合はク ロ ッ ク ス ピー ド を調整し て く だ さい。 電源OFFで初期状態に戻 り ます。
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FEDH
パルス（MPG-68K互換） スピード設定

■書 　 式

FEDH n

  n:ス ピー ド設定/変数 ・ 定数

     0(最高速)≦n≦64

＊パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。

■解 　 説

HOME,HOMZ コマン ド での原点復帰に先立つ原点退避移動の

ス ピード設定です。引き数を省略する と現在の設定値が表示さ

れます。

FEDT
パルス（MPG-68K互換） スピード設定

■書 　 式

FEDT n

  n:ス ピー ド設定/変数 ・ 定数

     0(最高速)≦n≦64

＊パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。

■解 　 説

ティ ーチモード でのイ ンチング移動のス ピード 設定です。 引き 数を省略する と 現在の設定値が表示さ れま す。

FEDZ
パルス（MPG-68K互換） スピード設定

■書 　 式

FEDZ n

  n:ス ピー ド設定/変数 ・ 定数

     0(最高速)≦n≦64

＊パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。

■解 　 説

JUMPでの下降移動を除 く 全てのZ軸に対する ス ピード設定です。 引き数を省略する と 現在の設定値が表示

されます。 MPG-405はU軸に有効です。

SHOM,SHMZで設定 　 FEDHで設定

HOME動作

原点 始点 退避点
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FEED
パルス（MPG-314専用） スピード設定

■書 　 式

FEED n m

  n:軸指定予約定数 X_A～Z_A も し く は論理和

  m:速度指定 0～255

■解 　 説

ACCELで設定さ れた最高スピード に対し て256段階で速度を指定し ます。 パルス 発生中でも 変更可能です。 nを

省略する と MPG-68KのFEED互換と なり XYUに対する 速度設定と なり ます。ACCEL実行で初期値(0)になり ま す。

FEED Z_A 128       /*Z軸を半分のスピードにします
FEED Z_A 0 X_A 32  /*連続設定もできます
FEED Z_A|X_A 0     /*論理和もできます(Z,X軸 FEED=0)

注意:S字を指定し ている と 行き先の決ま っているパルス発生では増速が無効にな り ます。

FEED
パルス（MPG-314専用） スピード設定(微細設定)

■書 　 式

FEED n VOID¦m

  n:軸指定予約定数 X_A～Z_A

  m:速度指定 1(最低)～8000(最大)

■解 　 説

速度指定に予約定数VOIDをorする と 設定範囲は1～8000と なり 、MCX314の速度レ ジス タ に直接書き 込みま す。

ACCELの最高速度が8000以下の場合は指定値がそのま まppsにな り ます。 ACCELの指定値が8000を超え る

場合は最高速に対し て8000等分されたppsにな り ます。

ACCEL 50000 /* 最高速8000超
FEED X_A VOID|4000 /*この場合25Kpps (50K/8K*4K)

FEED
パルス（MPG-68K互換） スピード設定

■書 　 式

FEED n

  n:ス ピー ド設定/変数 ・ 定数

     0(最高速)≦n≦64

＊パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。

■解 　 説

MOVE,RMOV,JUMP,GO,RMの移動に対する ス ピード設定です。 ス ピー ド設定はACCELコマン ド によ って作

成された加減速テーブルに対する ス ピー ド テーブルを使用し ます。 ス ピー ド テーブル と はACCELで指定さ

れたス ピー ド範囲について64分割し、それぞれに対応する加速距離を定義し た ものです。例えばACCEL 　 50

00 1000 と すれば、 FEED 0では、 1000の加速距離値が入っています。 これはFEED 0が最大ス ピード を意味し

てお り 、先のACCELによればこれは1000パルスで最高のス ピード に達する と し ているか らです。逆にFEED

64 ではその値は 1 で、 加速テーブルを登ら ない と い う こ と にな り ます。 こ の為、 移動距離が少ない時には

FEEDをい く ら設定し て も目的のス ピー ド に達し ない こ と があ り ます。 こ の例でもRMOV 1000 0  0 と し て も

最大ス ピー ド に達する前に減速に入って し ま う ため期待通 り の速度が得られないわけです。
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FIND
デバッグ 文字列検索

■書 　 式

FIND ["string"]

  string:検索する文字列

■解 　 説

プロ グ ラ ムのラベル重複、変数名など を検索し ます。引数無しでラベル重複、""で文字列を与え る と それが

含まれる行を表示し ます。変数名は大小文字を区別し ます。複数行発見し た場合、16行で表示を停止、CRキー

で継続にな り ます。

10      'FIND TEST
20        CONST PORT0 24
30      *LABEL
40        FOR count=0 TO 23
50          ON count
60          TIME 100
70          OFF count
80        NEXT count
90      *LABEL
#FIND ←ラベル重複を調べます
*LABEL[90][30]
#FIND "PORT0" ←PORT0という文字を含む行を探します
20        CONST PORT0 24 ←1行発見
#FIND "Port0" ←大小文字は区別されます
# ←みつかりませんでした
#FIND "count" ←countという変数を探します
40        FOR count=0 TO 23
50        ON count
70        OFF count
80        NEXT count
#FIND "FOR" ←コマンドの場合、探せないこともあります
40        FOR count=0 TO 23 ←FORは見つかりましたが、
#FIND "TO" ←TOは探せません。
#

FIX
デバッグ フラッシュ ROMへ書き込み

■書 　 式

FIX

■解 　 説

フ ラ ッ シ ュ ROM （FROM） へプロ グ ラ ムを書込みます。 RUNは書込み後プロ グ ラ ムを実行し ますが、 FIXは

実行し ません。 ダ イ レ ク ト コマン ド のみの使用です。 RAMモー ド でのFIXは出来ません。

#FIX
*-----+++++Ok
#

RUN参照
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FOR..NEXT
制御文 繰り返し

■書 　 式

FOR～TO～[STEP]

NEXT

■解 　 説

数指定繰 り 返し制御文。加算量はSTEPによ って与え る こ と ができ ます。STEP以下が省略されれば、1ずつ増

え る こ と にな り ます。 また、 FOR文のループか らGOTO文で飛び出すこ と は許されています。

FOR j=0 TO 80 STEP 20
   FOR k=0 TO 100
      PRINT i j k
   NEXT k
NEXT j

FORK
タスク操作 タスク実行

■書 　 式

FORK n *ﾗﾍﾞﾙ

  n:タ ス ク番号

     1≦n≦31

■解 　 説

他タ ス ク 実行コ マン ド｡マルチタ ス ク と はタ イ ムシ ェ ア リ ン グに よ り 複数のプ ロ グ ラ ム を一定時間毎に順

次実行し、同時に複数のプロ グ ラ ムが実行されているかのよ う に見せかけ る ものです。ADVFSCにはこ の機

能が組み込まれてお り 、同時実行でき るプロ グ ラ ムの数は32です。機械制御ではI/Oのポー リ ング・ タ イマー

待ちなど、 それぞれのプロ グ ラ ムは比較的暇な こ と が多 く 、 こ のマルチタ ス ク が有効に動作し ます。 ですか

ら、演算のよ う にタ イマーの要素が全 く ない。プロ グ ラ ムをマルチタ ス ク で実施し て も何等 メ リ ッ ト はあ り

ません。 マルチタ ス ク が効率よ く 動作し意味をなすのはそれぞれのタ ス ク にTIME,WAIT,SW(n),IN(n)などの

コマン ドや関数が含まれている場合です。 SW(n),IN(n)には ノ イ ズ除去のために5msecのタ イマーが組み込ま

れている ためにTIMEがあ るの と同じ意味を持ちます。

     FORK 1 *intval
     FORK 2 *p_port
*p_port
     DO
        FOR i01=0 TO 3
           P_ON i01
           TIME 100
           WAIT P_SW(i01)==1
        NEXT i01
     LOOP
*intval
     FORK 6 *b_out
     TIME 4000
     GOTO *intval

■タ ス ク32について

タ ス ク32は リ アルタ イ ム(5̃7m秒程度)で反応する特殊な タ ス ク です。

タ ス ク32は常に優先的に実行されます。 (task0->task32->task2->task32->task3--->)

タ ス ク32で実行でき るのはSENSE_SW 文のみです。また、タ ス ク32中のSENSE_SWの引数にSW(),IN()など タ イ

マ要素を含む関数は使えません。 HSW(),HIN() ?(),@()や変数のみ使用 と し て く だ さ い。
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タ ス ク 32はかな らず以下のよ う にラベル と ENDで挟んで途中はSENSE_SW文のみです。 一行で250μ秒です

から記述は4行程度にし て く だ さい。 急がない仕事にやた らに使 う と 、 どんどん全体が遅 く な り ます。 用が

済んだらquitし て く ださ い。

FORK 32,*sense

500 *sense
510 SENSE_SW ?(-1)&?(0) (OFF_P,0)
550 SENSE_SW ?(-1)&@(0) (ON_P,0)
555 SENSE_SW ?(-1)&?(-2) (X_A;STP_I,&H410)
556 SENSE_SW ?(-1)&?(-3) (Y_A;STP_I,&H410) (OFF_P,-3) /* 二回目は動作しないよ
560 END    うにしている。

FORK 32は最初に実行し て く だ さい。する と その後FORKし た タ ス ク がすべて5m秒のラ イ フ タ イ ムにな り ま

す。 これによ り タ ス ク32の反応速度を確保し ています。

QUIT 32し て も5m秒のラ イ フ タ イ ム設定は解除されません。 パワーオン リ セ ッ ト でデフ ォル ト に戻 り ます。

任意にラ イ フ タ イ ムを戻すのにLIFE_TIMEコマン ド は有効です。

FREE
編集 残りメモリの表示

■書 　 式

FREE

■解 　 説

メ モ リ 残量表示。 NEW後500kbyteです。 ADVFSCでは1行の消費 メ モ リ が約20byteのため約25000ステ ッ プ記

述可能です。

GET_VAL
文字列 文字列からの数値自動取り出し

■書 　 式

GET_VAL str arry(n)

  str:文字列

  arry(n):配列。 nは取 り 込んだデータの複写先の先頭。

■解 　 説

文字列中にあ る数字を数値 と し て自動的に配列に取 り 込みます。

数字列中の小数点は無視し て連続し た数字列 と 扱います。

例)文字列か らの取 り 出し

a$="b--99999.+321-456aho-874.1234e12b"
GET_VAL a$ aho(1)
FOR i=0 TO 8
 PRINT i : aho(i)
NEXT i 
#run
0 0
1 -99999
2 321
3 -456
4 -8741234
5 12
6 0
7 0
8 0 
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例)バージ ョ ンデータの1行目から数字を取 り 込みます。

#VER
MPC-684 ADVFSC(r)eREV-3.81x
 BASIC like + multi tasking
 Created by ACCEL Co.'~2001

10        DIM a(2)
20        GET_VAL VER$ a(0)
30        FOR i=0 TO 1
40          PRINT i a(i)
50        NEXT i
#run
0 -684    /* MPC-684
1 -381    /* REV-3.81x

GETF
コプロ演算 データ取り出し

■書 　 式

GETF [45] fn1,fn2,fn3,..

  fn1,fn2,fn3,..:変数

■解 　 説

コプロからデータ を取 り 出し ます。

与え られた変数に順番にコプロの不動小数点レジス タFP0,FP1..の値を取 り 出し てセ ッ ト し ます。

SETF 0 3 4
GETF A B C
PR A B C
  結果は0,3,4

※[45]は、 １ ０ 進数での四捨五入整数化の為のオプシ ョ ンです。

GO
パルス（MPG-68K互換） 4軸同時パルス発生

■書 　 式

GO x y u z

GO P(n)

※こ のコマン ド はMPG-405には使えません。

■解 　 説

GOコマン ド は4軸同時のパルス発生です。 これはXYロボ ッ ト を構成し た場合に斜め組み込みなどに有効で

す。GOコマン ド は絶対位置移動です。これに対し て相対4軸移動であ るRMがあ り ます。GOコマン ド はMOVE

に比べてス ピード が遅 く な るのは、ACCELコマン ド が作成する加減速テーブルは3軸同時に見合った もの と

なっている為です。

GO P(1) 点P(1)にダイレクトに移動します。
GO 50 100 200 400 絶対座標X=50,Y=100,U=200,Z=400にダイレクトに移動します。
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GOSUB
制御文 サブルーチンコール

■書 　 式

GOSUB *ﾗﾍﾞﾙ

■解 　 説

サブルーチン実行 （文番号は許されていません）

  GOSUB *p_port
  END
*p_port
     DO
      FOR i01=0 TO3
          P_ON i01
         TIME 100
         WAIT P_SW(i01)<>1
         P_OFF i01
         TIME 100
         WAIT P_SW(i01)==1
      NEXT i01
     LOOP
     RETURN

GOSUB
制御文 サブルーチンコール(引数渡し)

■書 　 式

GOSUB *ラベル [arg1 arg2 - -]

  arg:変数、 定数

■解 　 説

argをサブルーチンの引数と し ます。 ローカル変数 と組合わせる と タ ス ク間でのサブルーチンの共有が可能

と な り ます。 受け側は _VAR var1,var2 - - です。

10  GOSUB *SUB 1 2 3 /*渡す
20  END
30  *SUB /* ラベル!はローカル変数
40  _VAR A! B! C! /*受け取る
50  PRINT A! B! C!
60  RETURN
#RUN
1 2 3

※GOSUBのネス ト は各タ ス ク約170です。
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GOTO
制御文 無条件分岐

■書 　 式

GOTO *ﾗﾍﾞﾙ

■解 　 説

無条件分岐 （文番号は許されていません）

*intval
   FORK 6 *b_out
   TIME 4000
   GOTO *intval

HEX$
文字列 ヘキサ表現文字列変換

■書 　 式

HEX$(n)

■解 　 説

数値のヘキサ表現文字列への変換

PRINT HEX$(100) 64となります。

a$="aho"
b$=HEX$(ABC(a$))
PRINT b$
61 ”a”のアスキーコードが文字列としてb$に入りました。

HIN
I/O パラレル入力

■書 　 式

HIN(n)

■解 　 説

I/Oのパラ レル入力 （フ ィ ルタ な し）。 IN(n)と 同様ですが、 IN(n)のよ う な ノ イ ズフ ィ ルタ機能はあ り ません。

nはポー ト の指定、 8bit単位で区切られてます。 例えばポー ト の0～7まではバン ク0と な り ます。

PRINT HIN(0)&&H0F 0～3ビットを検査します。
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HOME
パルス（MPG-314専用） 定則低速原点復帰

■書 　 式

HOME n rate cond [n1 rate1 cond]

  n:軸指定予約定数 X_A～Z_A

  rate:原点復帰速度 pps

  cond:入力指定 INx_ON～INx_OFFの論理和

■解 　 説

最初の引数に軸指定定数を設定する と 1軸ご と の原点復帰コマン ド にな り ます。 引数にパルス レー ト と IN0

～IN3のどの入力の信号を使用するかを決定する値を設定でき ます。 条件はIN0_ON～IN3_OFFが用意されて

お り 、 和を と る こ と によ り 複数の信号によ り 停止させる こ と ができ ます。 HOMEはACCELで設定し たパラ

メ ータ を破壊する ため、 PRSET_ACCELで復旧し て下さ い。 また、 座標値の ク リ ア、 プ リ セ ッ ト は行わない

のでSTPSで別途実施し ます。

HOME X_A 10 IN0_ON Y_A -10 IN1_ON /* X軸CW10ppsIN0がオンになるまで
/* Y軸CCW10ppsIN1がオンになるまで

HOME
パルス（MPG-314専用） 高速加減速原点復帰

■書 　 式

HOME n cond ±F [n1 cond1 ±F1]

  n:軸指定予約定数 X_A～Z_A

  cond:入力指定 INx_ON～INx_OFFの論理和

  F:feed 1～255  符号は回転方向 +:CW,-:CCW

■解 　 説

第1引数に軸、 第2引数に停止条件を指定する と 1軸毎の高速原点復帰コマン ド にな り ます。 引数にパルス

レー ト と IN0-IN3のどの入力の信号を使用するかを決定する値を設定でき ます。 条件はIN0_ON～N3_OFFが

用意されてお り 論理和を と る こ と によ り 複数の信号によ り 停止させる こ と ができ ます。

HOME X_A IN0_ON -125 Z_A IN0_ON -200 /* X軸 IN0使用 FEED125 CCW
/* Z軸 IN0使用 FEED200 CCW

※注意

原点復帰時に指定し た停止条件は原点復帰後も有効 と な る ためSTOP n VOIDで条件を ク リ ア し て下さ い。
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HOME
パルス（MPG-68K互換） 原点復帰

■書 　 式

HOME patn [x y u]

  patn:原点センサーパターン

  x y u:退避移動量 （パルス）

＊SHOM<ENTER>またはSHMZ<ENTER>で現在の設定状況が表示されます。

■解 　 説

XYU同時3軸で原点復帰し ます。 出力するパルスパタ ン と パルス レー ト はSHOMで定めた通 り です。 そ し て

pathで指定された入力条件 と な る までパルス発生し続けます。

例えば、 HOME &H5 と すればXS1が1、

XS2が0、YS1が1、YS2が0 と な る まで原

点復帰し続けます（1=ON、0=OFF）。も

し こ こ でUS1、 US12のいずれかが1に

なっている と 条件 と し ては US1， US2

が と もに0 ですから U軸の原点復帰も

加わ り ます。 2 番目以降の引き数は退

避移動のパルス量です。初期状態では

100 パルスずつセ ッ ト されているので

必要に応じ て設定し ます。 1 度設定さ

れる と 2度目からは引き数がな く て も

設定され値だけ退避し ます。 又、 こ の

退避移動のス ピー ド はFEDHで指定し

ます。HOMEコマン ド終了時のポ イ ン

ト はX=0， Y=0， U=0にな り ます。

例1）

SHOM &H5 5000 X軸CW、Y軸CW方向、5000pps
HOME &H5 200 200 0 退避量200パルス、XS1、YS1がONになるまで原点復帰動作

例2）

SHOM &B1010 500 <--Y軸:CCW,X軸CCW方向に原点復帰、ｽﾋﾟｰﾄﾞ:500pps
HOME &B0101 <--XS1とYS1がONになるまで原点復帰

【Q】 原点復帰の前に原点センサーの入力を確認し て、 も し原点センサーがON状態な らOFFにな る まで退避

移動を し てから、 再び原点復帰動作を行いたい。

【A】 次のプロ グ ラ ムは原点復帰の前に HPT() 関数で原点センサーの状態を確認し ています。 も し原点セン

サーがすべてOFFでなければCCW方向に原点センサーがOFFする まで移動し ます。

10       IF HPT(0)<>0 THEN : GOSUB *TAIHI : END_IF
20       SHOM &B101 500 <--Y:CW,X:CW
30       HOME &B1010 100 100 0 <--YS2,XS2がONまでﾊﾟﾙｽ発生
40       END
50     *TAIHI
60       SHOM &B1010 500 <--Y:CCW,X:CCW
70       HOME 0 0 0 0 <--ｾﾝｻｰがALL OFFまでﾊﾟﾙｽ発生
80       TIME 500
90       RETURN

J4ｺﾈｸﾀｰﾋﾟﾝ番 8 7 6 5 4 3 2 1

MSB 7 6 5 4 3 2 1 0 LSB

信号名 - - US2 US1 YS2 YS1 XS2 XS1

XS1がON,XS2がOFFまでCW

原点 始点

始点

退避移動

　  X軸CCW

200ﾊﾟﾙｽCCW

YS1がON,

YS2がOFFまでCW

　            Y軸CCW

200ﾊﾟﾙｽCCW     退避移動
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HOMZ
パルス（MPG-68K互換） 原点復帰

■書 　 式

HOMZ patn [z]

  z:退避移動 （パルス）

＊SHOM<ENTER>またはSHMZ<ENTER>で現在の設定状況が表示されます。

■解 　 説

Z軸の原点復帰を し ます。出力するパルスパタ ン と パルス レー ト はSHMZで定めた通 り です。そ し てpatnで指

定された入力条件 と な る までパルス発生し続けます。

例えば、HOMZ &H1とすればZS1が1,2が0にな る まで原点復帰し続けます。2番目以降の引き数は退避移動の

パルス量です。初期状態では100パルスにセ ッ ト されているので必要に応じ て設定し ます。1度設定される と

2度目からは引き数がな く て も設定された値だけ退避し ます。又、この退避移動のス ピー ド はFEDHで指定し

ます。 HOMZコマン ド終了時のポ イ ン ト はZ=0にな り ます。

SHOM &H1 5000 Z軸CW方向、5000pps
HOME &H1 200 退避量200パルス、ZS1がONになるまで原点復帰動作

HOUT
パルス（MPG-314専用） ポート出力

■書 　 式

HOUT p

  p:出力データ0～255

■解 　 説

HOUTを0～255の範囲の引数で使用する と OP1～4,X-SON～Z-SONのパラ レル設定と な り ます。

下位がOP1～4の設定で従来のコマン ド と互換性があ り ます。

HOUT
パルス（MPG-314専用）  レジスタ制御

■書 　 式

HOUT n;cmnd

  n:軸選択予約定数 X_A～Z_A

  cmnd:コマン ド予約定数

■解 　 説

MCX314のレジス タWR0を制御し ます。

HOUT X_A;STP_D /* X軸に対して減速停止命令を実行します(STOP X_A STP_Dと同じ)
HOUT Y_A;CLR_ERR /* Y軸のエラービットをクリアします

J4ｺﾈｸﾀｰﾋﾟﾝ番 8 7

MSB 7 6 5 4 3 2 1 0 LSB

信号名 - - - - - - ZS2 ZS1
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HOUT
パルス（MPG-68K互換） パルスボード汎用出力

■書 　 式

HOUT patn

■解 　 説

MPG-68KのJ4コネ ク タには原点入力 と あわせて4点の出力ポー ト があ り ます。 HOUTはこ の出力に対し てパ

ラ レル出力し ます。尚こ のコマン ド はMOVEやACCELと 同じ く PGコマン ドひき あて られた タ ス ク、も し く は

PGSELによ って選択されたMPGに対し て有効です。 MPG動作中には実行でき ません。

HOUTはMPC-684のJ4コネ ク タに対応し ていません。

PG &HE0 1 <--アドレス&HE0のMPGをタスク1に引き当て
FORK 1 *task1 <--タスク1の起動
（略）
*TASK1
     HOUT &H3 <--アドレス&HE0のMPGのJ4コネクタOP 1、OP 2をON

HPT
パルス（MPG-314専用） 入力ポート読み込み

■書 　 式

HPT(0)

■解 　 説

MPG-314の入力を読み込みます。

#PRX HPT(0)
  00000000 ←表示データ
  H7 ← H0 ←桁

返す値を8桁のヘキサで表現する と 、 次のよ う に入力ポー ト の値がそれぞれの桁に反映されます。

H0: XS1,XS2(X-IN0,X-IN1),YS1,YS2(Y-IN0,Y-IN1) (コネ ク タJ4)

H1: US1,US2(U-IN0,U-IN1),ZS1,ZS2(Z-IN0,Z-IN1) (コネ ク タJ4)

H2: X-IN2～Z-IN2(差動入力) (コネ ク タJ1)

H3: X-IN3～Z-IN3 (コネ ク タJ2)

H4: X-INPOS～Z-INPOS (コネ ク タJ4)

H5: X-ALM～Z-ALM (コネ ク タJ2)

例)X-INP(位置決め完了)待ち

WAIT HPT(0)&&H10000<>0

例)X-IN3オン待ち

WAIT HPT(0)&&H1000<>0
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HPT
パルス（MPG-68K互換） 原点センサポート入力

■書 　 式

HPT(n)

  n:入力ビ ッ ト 番号

     n=0:パラ レル入力

     n=1～8:ビ ッ ト 入力

■解 　 説

HPT()はMPG-68Kの原点入力を読む関数で、 原点センサーの

I/Oチェ ッ ク に利用でき ます。 入力状態はTEACHモード のH

操作で も表示されます。 HOUT,HPT()はTEACHかPGSELで選

択されたMPGに対し て有効です。

PGSELでMPGを選んで

PRX HPT(0)
PRINT HPT(1)
HOUT &H3

＊MPC-684のJ4コネ ク ター入出力はP_SW参照 

HSW
I/O ビットの読み込み

■書 　 式

HSW(n)

  n:ポー ト 番号

■解 　 説

I/Oのビ ッ ト 入力 （フ ィ ルタ な し）。 nはポー ト 番号の指定です。 SW(n) と 同様ですが、 SW(n)のよ う な ノ イ ズ

フ ィ ルタ機能はあ り ません。 返す値は1がON状態、 OFFで0 と な り ます。 ポー ト 番号に出力ポー ト を指定す

る と 出力ポー ト の状態を得る こ と も でき ます。

ON 0 0ﾎﾟｰﾄ ON
PRINT HSW(0) 0ﾎﾟｰﾄ の状態表示
 1

ON -1 ﾒﾓﾘｰI/O ON
PRINT HSW(-1) ﾒﾓﾘｰI/Oの状態表示
 1

J4ピ ン番号 コマン ド ・ 関数

 1

 2

 3

 4

 5

 6

 7

 8

HPT(1)

HPT(2)

HPT(3)

HPT(4)       HPT(0)   入力

HPT(5)

HPT(6)

HPT(7)

HPT(8)

 9

10

11

12

   

     HOUT patn        出力
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IF
制御文 条件分岐

■書 　 式

IF 　 条件式 　 THEN

ELSE

END_IF<EIF>

■解 　 説

条件分岐文｡条件式で、指定された式が成立すればIF～ELSE間が実行され非成立であれば、ELSE～END_IF間

のみが実行されます。 次の例ではiが10以下 と そ う でない場合に分類し10以下であればPRINT "i<=10" iを実

行し ます。 10を除 く 10以上であれば、 ELSEよ り 下を実行するわけですが こ の中にもIF文があ り iが13の時に

限 り PRINT "i=13" iを実行し ます。

FOR i=0 TO 20
  IF i<=10 THEN
    PRINT "i<=10" i
    ELSE
    IF i==13 THEN
      PRINT "i=13" i
    END_IF
    PRINT "i>10" i
  END_IF
NEXT i

IN
I/O パラレル入力

■書 　 式

IN(n)

  n:バン クナンバー

■解 　 説

I/Oのパラ レル入力。 HIN(n)と同様ですが、 2度読みの ノ イ ズフ ィ ルタ機能付きです。 これは、 チャ タや ノ イ

ズによ る誤読みと り を防ぐためのものです。nはポー ト のバン ク指定で、8bit単位で区切られています。例え

ばポー ト の0～7まではバン ク0 と な り ます。I/Oサイ ズ指定予約定数を使って入力バイ ト 数を指定でき ます。

IN(n~Lng) /* 4バイト入力
IN(n~Wrd) /* 2バイト入力 
IN(n~Int) /* 2バイト符号付入力

下記は メ モ リ I/Oのパラ レル入出力の例です。

#OUT &H12 -1 /* メモリI/Oのバンク1へ1バイト出力
#OUT &H34 -2 /*         〃         2へ1バイト出力
#OUT &H56 -3 /*         〃         3へ1バイト出力
#OUT &H78 -4 /*         〃         4へ1バイト出力
#PRX IN(-1) /* メモリI/Oのバンク1から1バイト入力
 0012
#PRX IN(-1~Lng) /* メモリI/Oのバンク1～4入力
 78563412
#PRX IN(-1~Wrd) /* メモリI/Oのバンク1～2入力
 3412

#OUT -1 -1~Int /* メモリI/Oのバンク1～2へ出力
#PR IN(-1~Wrd) /* メモリI/Oバンク1～2入力
65535
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#PR IN(-1~Int) /* メモリI/Oバンク1～2符号付入力
-1

INCHK_314
パルス（MPG-314専用） 入力モニタ

■書 　 式

INCHK_314

■解 　 説

INCHK_314はMPG-314の入力ポー ト をモニ タする コマン ド です。 標準I/Oに対するIOコマン ド と同等の機能

を持ちます。

INP$#0
RS-232 n文字読み込み

INPUT$参照

INP$#2
RS-232 n文字読み込み

INPUT$参照

INPBLK#
RS-232 バイナリ固定フォーマット入力

■書 　 式

INPBLK#n v1 v2 v3

  n:ポー ト 番号0,2

  v1,v2,v3:変数

■解 　 説

データのバイナ リ レシーブです。input#は文字列解析・計算が入 り データの取得に時間がかか り ますがinpblk

#はバイナ リ 固定フ ォーマ ッ ト でデータ受け取る こ と によ り 高率ア ッ プし ます。

送信フ ォーマ ッ ト

[STX B0 B1 B2 B3 B4 B5 B6 SUM]

   STX = &H2

   B0～B6 = ﾊﾞｲﾅﾘﾃﾞｰﾀ

   SUM = ﾁｪｯｸｻﾑ (0-((B0+B1+B2+B3+B4+B5+B6) and &HFF))

受信し たデータは変数v1～v3に数値 と し て入力されます。 チェ ッ ク サムでエラーにな る とv3の値が255にな

り ます。

         (上位)  (下位)

v1  ←   B0,B1,B2

v2  ←   B3,B4,B5

v3  ←   B6

パソ コ ンか ら数値12345を送信する。 10進12345は&H3039です。 送 り 側データは次の通 り です。

&H02 &H00 &H30 &H39 &H00 &H00 &H00 &H00 &H97

MPCの変数には次の様に入力されます。
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prx v1
 3039 ←10進12345
prx v2
 0000
prx v3
 0000 ←通常は送信ﾃﾞｰﾀと一致。ﾁｪｯｸｻﾑｴﾗｰで&HFF(255)

つま り 、 3byte （±8388607） データ を同時に2つ、 チェ ッ ク サム付きで受信可能です。

INPUT
RS-232 データ入力

■書 　 式

INPUT [s$,v]

INPUT#0 [s$,v]

INPUT#2 [s$,v]

■解 　 説

CH1数値/文字列の入力コマン ド

CH0数値/文字列の入力コマン ド

CH2数値/文字列の入力コマン ド

INPUT 文は無手順系の通信コマン ド でター ミ ネータ と し てスペース、 タブ、 CR を使用する コマン ド です。

CH1のINPUTコマン ド はエコーバッ ク があ り ますがCH0,CH2についてはエコーがあ り ません。 また、INPUT

文も文字列を表示する こ と ができ ます。文字列定数 ・ 定数に対し てはPRINTコマン ド と 同様出力と し て動作

し ます。

INPUT#2 "Please Set Any string ? " a$
PRINT#2 "echo--" a$+CHR$(13)+CHR$(10)

INPUT "Please Set Any string ? " a$
PRINT "echo--" a$

■INPUTのター ミ ネーター
MPC-684 のRS-232のINPUT コマン ド はスペース、 タブ、 キ ャ

リ ッ ジ リ ターンを ター ミ ネーター と し て扱います。次のサンプ

ルプロ グ ラ ムはMPC-684を2台を接続し て作 り ま し た。

（1） 　 スペース/タブコード の入ったデータ
（1-1) 文字列の場合その1 　 スペースの入っている文字列

送信側

 LIST 0
5        CNFG#2 "9600b8pns1NONE"        CNFGコマンドでRS-232初期化
7        TIME 100
10       PRINT#2 "AB CDE¥r"

受信側

 LIST 0
10       CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
20         A$="" :   B$=""
25       TIME 50
30       INPUT#2 A$ B$

結果 スペースで区切られ2つの文字列にな る

PRINT A$
AB

MPC-684

CH2

MPC-684

CH2
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#PRINT B$
CDE

 (1-2) 文字列の場合その2 　 スペースが入ら ない文字列

送信側

 LIST 0
5        CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
7        TIME 100
10       PRINT#2 "ABCDE¥r"

受信側

 LIST 0
10       CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
20         A$="" :   B$=""
25       TIME 50
30       INPUT#2 A$
結果 とーぜん1つの文字列として扱われる
PRINT A$
ABCDE
#

(1-3) 定数 ・ 変数の場合その1 　 1つの定数

送信側

 LIST 0
5        CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
7        TIME 100
10       PRINT#2 12345 "¥r"

受信側

 LIST 0
10       CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
20         A=0
25       TIME 50
30       INPUT#2 A

結果

PRINT A
12345
#

(1-4) 定数 ・ 変数の場合その2 　 データ間に半角スペースがあ る

送信側

 LIST 0
5        CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
7        TIME 100
10       PRINT#2 123 45 "¥r"

受信側

 LIST 0
10       CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
20         A=0
25       TIME 50
30       INPUT#2 A

結果 1つの数値 と し て入力 （これは出力側の都合）

PRINT A
12345
#

(1-5) 定数 ・ 変数の場合その3 　 スペース コー ド が入っている

送信側

 LIST 0
5        CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
7        TIME 100
10       PRINT#2 123 " " 45 "¥r"

受信側

 LIST 0
10       CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
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20         A=0:B=0
25       TIME 50
30       INPUT#2 A B

結果 スペースで区切 り 2つの数値を入力

PRINT A
123
#PRINT B
45
#

RS 2 RS-232バッファーを表示

RS受信

       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 31 32 33 20 34 35 0D

RS送信

       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
#

INPUTは文字列でも 数値でも ス ペース (&H20)、TAB(&H09)、CR(&H0D)をタ ーミ ネータ ーと し て同じ に扱いま す。

ス ペース の入った文字列を1つの文字列変数に格納し たい場合は次の様にINP$で受信する のが能率的です。

送信側

 LIST 0
5        CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
7        TIME 100
10       PRINT#2 "ab cde¥r"

受信側

 LIST 0
10       CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
20         A$="" :   B$=""
25       TIME 50
30       DO UNTIL A$==CHR$(&HD) CRまで1文字づつ入力します。
35           A$=INP$#2(1)
40           B$=B$+A$ 文字列の結合
50       LOOP

結果

PRINT B$ 1つの文字列変数に格納されています
ab cde

（2） 　 コ ン ト ロールコード の場合は
例えばバッ ク スペース コード が含まれているデータ をINPUTで入力する と き数値 と し て入力するか、文字列

と し て入力するかで扱いが違います。

(2-1) バッ ク スペースの入ったデータ を数値と し て入力する と ．．．

送信側

[1][ﾊﾞｯｸｽﾍﾟｰｽ][2][CR]　と送信
#PRINT#2 1 CHR$(&H8) 2 "¥r"

受信側バッ フ ァ の内容 （ﾊﾞｯﾌｧ先頭は"1"(&H31)になっている）

       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 31<08 32 0D

これを数値 と し て読み込む と
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#input#2 a
#print a ...ﾊﾞｯｸｽﾍﾟｰｽをﾀｰﾐﾈｰﾀｰとして1だけをaに入力
1

受信側バッ フ ァ の内容 （ﾊﾞｯﾌｧ先頭は"2"(&H32)になった）

       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 31 08 32<0D
#input#2 b
#print b ...CRをﾀｰﾐﾈｰﾀｰとして2をbに入力
2

つま り 、 数値 と し て入力する と 数字以外のコー ド はター ミ ネーター と し て扱われます。

(2-2) 文字列 と し て入力する と ・ ・ ・ ・

送信側

#print#2 1 chr$(&h8) 2 "¥r"

受信側バッ フ ァ内容

       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 31<08 32 0D
#input#2 a$ ...文字列変数a$に入力
#print a$　　　　　
2 ...2しか入らない

受信側バッ フ ァ内容

       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
       00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 31 08 32 0D

つま り 、 文字列と し て入力する と ﾊﾞｯｸｽﾍﾟｰｽと し て解釈される。

送信側

#PRINT#2 "ABC" CHR$(&H8) "DEFG" "¥r"
受信側
#INPUT#2 A$
#PRINT A$
ABDEFG <--画面上"C"の上に"D"が重ね書きされた。

■INPUTのLFコード （&HA） の扱いについて
INPUTはLFを普通の文字列 と 同様に扱い、 RS-232のバッ フ ァ から削除し た り し ません。

CR ・ LF(¥n)でター ミ ネー ト されて る文字列を入力する と CRまで読み込みLFはバッ フ ァ に残されます。 そ し

て次に読み込む文字列の先頭はLFにな り ます。 先頭にLFがあ る文字列を文字列変数にINPUTで読み込む と

その文字列変数の先頭にも LFが入 り いますが、 PRINT コマン ド でその文字列を画面表示をする と LFは無視

されるのでLFが無いよ う に見えます （例1）。 LFが先頭にあ る文字列を数値変数 と し て読み込むと LFでキ ャ

ンセルされて変数は常に0になって し まいます （例1）。 （例3） では文字列変数に読み込みLFを削除し て数値

に変換し ています。接続されている機器と 送受信タ イ ミ ングのイ ン ターロ ッ ク されている場合はINPUTで入

力し た後、 CNFGコマン ド でバッ フ ァ を ク リ アーし て し ま う のが一番簡単です。

（例1） 文字列変数に読み込む場合

CNFG#2 "9600b8pns1NONE" <--CNFGで通信条件設定とﾊﾞｯﾌｧｸﾘｱｰ
#print#2 "123¥n" <--1回目送信
#rs 2

RS受信

        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 31<32 33 0D 0A 
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RS送信

        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 31 32 33 0D 0A 
#input#2 str$ <--CRまで読み込む、LFはバッファに残す
#pr str$
123 <--1回目は変数の内容、文字数OK、
#pr len(str$)
3
#print#2 "456¥n" <--2回目送信
#rs 2

RS受信

        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 31 32 33 0D 0A<34 35 36 0D 0A 

RS送信

        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 31 32 33 0D 0A 34 35 36 0D 0A 
#input#2 str$ <--前回のLFから読み込む
#pr str$
456 <--文字列として読み込み表示するとまとも？
#pr len(str$)
4 <--文字数はLFを含む数

（例2） 数値変数に読み込む場合

CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
#print#2 "123¥n" <--1回目送信
#rs 2

RS受信

        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 31<32 33 0D 0A 

RS送信

        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 31 32 33 0D 0A 
#input#2 n <--CRまで読み込む、LFはバッファに残す
#pr n
123 <--1回目はOK
#print#2 "456¥n" <--2回目送信
#rs 2

RS受信

        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 31 32 33 0D 0A<34 35 36 0D 0A 

RS送信

        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
        00 00 00 00 00 00 31 32 33 0D 0A 34 35 36 0D 0A 
#input#2 n <--LFから読み込む
#pr n
0 <--0???

（例3） 文字列変数に読み込みLFを削除し て、 数値に変換

10        CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
20        FOR i=1 TO 3
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30          PUT#2 &HA &HA
40          PRINT#2 "123¥n"
50          TIME 20
60          INPUT#2 st$
70          GOSUB *lf_remove
80          PRINT st$ " " LEN(st$) VAL(s$)
90        NEXT i
100       END 
110     *lf_remove
120         s$=""
130       FOR j=0 TO LEN(st$)-1
140         STRCPY st$ tmp$ j 1
150         IF tmp$<>CHR$(&HA) THEN :   s$=s$+tmp$ : END_IF 
160       NEXT j
170       RETURN 
#
RUN
123 5 123
123 6 123
123 6 123

前記実験はMPC-684のコネ ク ター J1の8,9番ピンをシ ョ ー ト し て行いま し た。

INPUT$
RS-232 n文字読み取り

■書 　 式

INP$#0(n)

INP$#2(n)

INPUT$(n)

■解 　 説

INP$#0:RS-232 CH0よ り n文字取 り 出す

INP$#2:RS-232 CH2よ り n文字取 り 出す

INPUT$:RS-232 CH1よ り n文字取 り 出す

INP$#0()， INP$#()， INPUT$()は各ポー ト よ り 指定された文字だけ取 り 出す関数です。 通常は次のよ う に文字

列変数へ複写し て使用し ます。も し、バッ フ ァ に指定された文字列が受け取られていなければ数が満た され

る までポー リ ング し ます。

A$=INP$#0(10) CH0より10文字取り出してA$へコピー
A$=INP$#2(10) CH2より10文字取り出してA$へコピー
A$=INPUT$(10) ターミナルソフトからの入力です。

INPUT#0
RS-232 データ入力

INPUT参照

INPUT#2
RS-232 データ入力

INPUT参照
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INSET_314
パルス（MPG-314専用） 入力ポート機能設定

■書 　 式

INSET_314 n cond

  n:軸指定予約定数

  cond:入力指定

■解 　 説

入力ポー ト の機能を設定し ます。 最後に実行し たINSET_314が有効にな り ます。

パラ メ ータで与え られた もの以外の設定は リ セ ッ ト されます。

INSET_314 X_A ALM_ON¦INP_ON 
X軸に対し て入力設定し ます。ア ラームを有効にし てON状態をア ラーム と し ます。 また、 イ ンポジシ ョ ンを

有効にし てONでイ ンポズ成立と し ます。

INSET_314 ALL_A ALM_ON¦INP_OFF
すべての軸に対し て入力設定し ます。 ア ラームはONで有効、 INPOSはOFFで有効 と し ます。

IO
I/O I/Oモニタ

■書 　 式

IO [n]

  n:ポー ト 番号

■解 　 説

I/O状態ビ ッ ト マ ッ プ表現。I/Oの状態を画面に表示し ます。引き数で指定された値のポー ト 番号のバン ク か

ら 64点表示し、 0.5秒毎 リ フ レ ッ シ ュ されます。 任意のキ ィ ーを押す と 停止し ます。 実際のI/Oチェ ッ クは

FTMWのIOC機能の方が便利です。

IOR
I/O バス読み込み

■書 　 式

IOR(adrs)

  adrsよ り 読みだし （バイ ト 読みだし）

     0≦adrs≦&HFFFF

IOW n adrs

  adrsにnを書き込み （バイ ト 書き込み）

     0≦adrs≦&HFFFF
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30

■解 　 説

MPC-684はPC-98のI/Oバスに準拠し たバス構造 と なっています。こ の為、PC-98シ リ ーズに用意されている

I/Oボード を こ のコマン ド で直接読み書きする事が出来ます。

IOW tsk03 &H1D0
IOW NOT(tsk03) &H1D1
TIME 1
IF IOR(&H1D1)<>tsk03 OR IOR(&H1D1)<>NOT(tsk03)&&HFF THEN
      GOTO *rr
END_IF

IOR(adrs)
I/Oバスア ド レ スadrsよ り バイ ト ア ク セス し ます。但し、MPC-684はハー ド的な制約から奇数ア ド レ スに対す

るバイ ト 読みだしがワー ド呼び出しになって し まいます。 （A0が常に0の為）

IOW n adrs
I/Oバスア ド レ スadrsに対し てバイ ト 書き込みし ます。 但しMPC-684はハード的な制約か ら奇数ア ド レ スに

対するバイ ト 書き込みがワード書き込みになって し まいます。 （A0が常に0の為）

IOW
I/O  バス書き込み

IOR参照

JMPZ
パルス（MPG-68K互換） ゲートモーション移動

■書 　 式

JMPZ P(n)

  n:ポ イ ン ト ナンバー

     1≦n≦10000 （mモデル）

■解 　 説

JMPZは調整用コマン ド です。 ゲー ト モーシ ョ ンを途中で終了し てZ軸の下降移動を実施し ません。 JMPZは

フ ァ ン ク シ ョ ンキ ィ ーでサポー ト されている他、 テ ィ ーチモード の’ A’ によ って も実施されます。

JUMP
パルス（MPG-68K互換） ゲートモーション移動

■書 　 式

JUMP P(n) [a]

  n:ポ イ ン ト ナンバー

     1≦n≦10000 （mモデル）

■解 　 説

JUMP はゲー ト モーシ ョ ンです。 JUMP はフ ァ ン ク シ ョ ンキ ィ ーでサポー

ト されている他、 テ ィ ーチモード の"J"によ って も実施されます。 又、 第

2引き数を指定する と 値分Z軸のパルス発生に加算されます。 JUMP P(1) -

10は目的と な るポ イ ン ト P(1)よ り -10パルス上空で停止と な り ます。
10ﾊﾟﾙｽ

P(1)

JUMP P(1) -10

MOVE P(1)
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LD_M
MBK-SH メモリ一括コピー (MPC→MBK)

■書 　 式

LD_M array mbktop count [opt]

  array:MPC点ﾃﾞｰﾀの先頭(XYUZ(1～13000))、 配列変数の先頭

  mbktop:MBKﾒﾓﾘ先頭ｱﾄﾞﾚｽ。 20≦mbktop

  count:ｺﾋﾟｰ数

  opt:4=ﾛﾝｸﾞﾜｰﾄﾞで1ｱﾄﾞﾚｽおき、 Lng=ﾛﾝｸﾞﾜｰﾄﾞで連続

■解 　 説

配列から MBK のデータエ リ アにコ ピーし ます。 パラ メ ータはア ド レ スの使用範囲を超えねよ う に設定し て

下さい。

LD_M X(9020) 20 683 /* データX(9020)からDT20へ683個ワードコピー
LD_M test(10) 500 10 /* 配列変数test(10)からDT500へ10個ワードコピー
LD_M X(9020) 20 342 4 /* 点データX(9020)からDT20へ342個ロングコピー
LD_M X(9000) 500 5 Lng /* 点データX(9000)からDT500へ5個ロングコピー (連続)
LD_M test(0) 500 5 Lng /* 配列変数test(0)からDT500へ5個ロングコピー (連続)

LEN
文字列 文字数取得

■書 　 式

LEN(s$)

  s$:文字列

■解 　 説

文字列s$の長さ を与え る。

PRINT LEN("ABC")
3
S$="ABC"
PRINT LEN(S$)
3
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LET
演算  式実行

■書 　 式

[LET] 代入式

■解 　 説

LETは式を実行する コマン ド です。 LETは、 入力し て もLIST時には表示されません。 又、 式のみを記述し て

も内部で自動的に式 と し て判断し ます。

数値演算
数値演算は、=()の記号、及び+,-,*,/,%,&,¦,¥の演算子で記述する事が出来ます。()の中式は優先的に演算され*,

/,%,&,¦,¥は+,-よ り 優先される演算と なっています。

+ 加算

- 減算

* 乗算

/ 除算

% 余算

& 論理積 （and）

¦ 論理和 （or）

¥ 排他的論理和 （xor）

#LIST
10     dsw=(&HF0&IN(24))/16*10+&HF&IN(24)
20   PRINT "dsw=" dsw
110    a=3000 :   b=4000 :   c=30 :   d=40
120    res=SQR(SQ(a)+SQ(b))-SQR(c*a+d*b)
130  PRINT "res=" res
#run
dsw=55
res=4500

こ の例は、 入力ポー ト に接続されたデジス イ ッ チの内容を読み取る演算 と 一般の計算の例です。 120の行に

記述されたSQR及びSQはそれぞれ平方根 と 自乗 （2乗） を意味し ています。 又、 定数と し ての&HF0,&HFは

ヘキサ表現を意味し ています。 ビ ッ ト 表現の場合は&B□□と し ます。

文字列演算
ADVFSCでは文字列の演算も でき ます。 許される演算子は、 加算のみです。

#LIST
40    aho$="HEX->"+"&H"+HEX$(100*100+1)
50  PRINT aho$
80  INPUT ”何か入力して！”　a$
90    b$=”あなたが入力したのは－＞”
100   c$=b$+a$
110 PRINT c$
#run
HEX->&H2711
何か入力して！ 123
あなたが入力したのは－＞123

文字列演算中で も 40の行にあ る通 り 文字列を得る関数の中身であ る限 り 数値演算も可能です。 HEX$()は与

え られた数値のヘキサ表現の文字列を与えます。
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LIFE_TIME
タスク操作 タスク寿命を設定

■書 　 式

LIFE_TIME taskn m 

  taskn:ﾀｽｸ番号

  m:寿命値  1～20。 2m秒単位

■解 　 説

MPC-684のタ ス ク のラ イ フ タ イ ムは約22m秒 と なっています。こ の時間を変更する コマン ド と し て、LIFE_TI

MEがあ り ます。FORK文のあ と で実行し ます。次の例ではタ ス ク1が2m秒でタ イ ムア ウ ト し、タ ス ク0に実行

権を引き渡し ます。

5 FORK 1 *aho
6 LIFE_TIME 1 1
10 DO
20 LOOP
100 *aho
110 DO
120 LOOP 

※参考    ラ ウ ン ド ロ ビンのベース タ イ ム  22msec      デ ィ スパッ チオーバーヘッ ド    0.2msec

LIMZ
パルス（MPG-68K互換）  ゲートモーション規制

■書 　 式

LIMZ a

＊パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。

■解 　 説

LIMZはJUMP,JMPZのZ軸の上限を指定し ます。例えば、初期状態で

点P1=(1000,1000,100,2000)、点P2=(2000,3000,1000,3000) と し点P1の

位置から点P2の位置にJUMPも し く は、JMPZする と このコマン ド の

最初の移動はMOVZ 0です。 こ こ で、 LIMZ 500と指定し てお く と最

初の移動がMOVZ 500 と な り ます。LIMZの値を適切に設定する事に

よ り 、 Z軸移動にかかる無駄な時間を減らす事が出来ます。

LIMZ 0

JUMP P(2)

P(1) P(2)

500ﾊﾟﾙｽLIMZ 500
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LIST
編集 プログラム表示

■書 　 式

LIST [n m]

LIST [*ﾗﾍﾞﾙ m]

  n:表示開始文字番号 （省略する と 前回の続き）

  m:表示行数 （初期値）

■解 　 説

プロ グ ラ ムの表示

LIST 続き を表示

LIST 文番号 文番号よ り 表示

LIST *ラベル ラベルよ り 表示

LIST *ラベル 4 ラベルよ り 4行表示

LIST 0 0 全部表示

表示行数mは記憶されます。

LOF
RS-232 バッファの文字数

■書 　 式

LOF(n)

  n:RS-232ポー ト チャ ンネルナンバー

■解 　 説

CHnのバッ フ ァ中のキ ャ ラ ク タの数の取得

(このプログラムはCH1をループバックさせていないと動作しません)
     CNFG#0 "9600b8pns1NONE"
     FORK 1 *aho
     DO
        PRINT LOF(0) ’バッファは255byte
        TIME 500 ’255byteを越えると読み捨て
     LOOP 　
*aho
     PUT#0 &H41 ’&H41=A
     DO
        TIME 100
        PUT#0 &H30 ’&H30=0
     LOOP

LOG
デバッグ プログラムポート出力記録

■書 　 式

LOG [0]

■解 　 説

LOG<ent> と する と RS-232 CH1(プロ グ ラ ムポー ト )の出力記録を表示し ます。 これによ り 自動実行時のラ ン

タ イ ムエラーの事後確認ができ ます。 記録 メ モ リ は1kバイ ト の リ ングバッ フ ァ です。 LOG 0<ent> と する と

バッ フ ァ を ク リ ア し ます。

※注意  タ ス ク0でのラ ン タ イ ムエラーの メ ッ セージは記録でき ません。
6-65



LOOP
制御文 繰り返し

DO.LOOP参照

M_RMVS
パルス（MPG-314専用）  非対称加減速移動

■書 　 式

M_RMVS n pls slow_length [adj]

  n: X_A～Z_Aのいずれか一つ

  pls: 移動距離

  slow_length: 減速距離

  adj: 減速開始位置微調整

■解 　 説

減速度フ ァ ク タ を与え減速度を決定し て非対称加減速度 と し ます。 内部演算を整合させる ため直前に実行

されたACCELのパラ メ ータ を使用し ます。 加減速の比は加速距離 と反比例関係にあ る こ と によ り 算出し ま

す。

減速度=L*加速度/減速距離。

adj は引きず り あ るいは尻切れが発生し た場合の微調整用です。 引きず り は加速距離 と 減速距離の和が移動

距離よ り 大きい と かな らず発生し ます。 また、 一度M_RMVSを実行する と パルス発生モード が変わって し ま

いその後のパルス発生に影響し ます。

こ のため用済みになった らM_RMVS X_A (パルス引数無し)を実行するかACCELを実行し て通常モード に戻

し ます。

例)800パルスで加速し て8kppsにな り 残 り 10000パルス を減速する。

ACCEL 8000 800 10
M_RMVS X_A 10800 10000
WAIT RR(X_A)==0 /*停止待ち
M_RMVS X_A /*ﾓｰﾄﾞｸﾘｱ

例)10000パルスで加速し て8kppsにな り 残 り 800パルス を減速する。

ACCEL 8000 10000 10
M_RMVS X_A 10800 800
WAIT RR(X_A)==0 /*停止待ち
ACCEL 8000 /*ﾓｰﾄﾞｸﾘｱ

800     10000

8000pps

(こ の例の場合は定速区間は無い)
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MBK
MBK-SH データエリア読み出し

■書 　 式

ワー ド(2バイ ト )読み出し

MBK(dtadr)

  dtadr:MBKレジス タ ア ド レ ス

符号付ワー ド(2バイ ト )読み出し

MBK(dtadr̃Int)

  dtadr: データ ア ド レ ス

  Int: 予約定数

符号付ロ ング(4バイ ト )読み出し

MBK(dtadr̃Lng)

  dtadr: データ ア ド レ ス

  Lng: 予約定数

■解 　 説

MBK-SHのデータエ リ アからデータ を読み出し ます

p=MBK(0) /* DT0000(表示画面番号)読み出し
r=MBK(21~Int) /* DT0021を符号付で読み出し
r=MBK(699~Lng) /* DT0699(下位)とDT700(上位)をﾛﾝｸﾞ読み出し

MBK
MBK-SH バックアップ状態の確認

■書 　 式

MBK(-1)

■解 　 説

MBKのデータはMBK関数、S_MBKコマン ド実行時にMPC-684のS-RAMにバッ ク ア ッ プ され、電源投入時に復

元されます。 も し もバッ ク ア ッ プデータが破損し た場はMBKにデータは復元されません。

MBKデータが正常だったかど う かは、 MBK(-1)関数で知る こ と ができ ます。

MBK(-1)が0であれば、データは正常でバッ ク ア ッ プデータが復帰されています。も しデータが破損し ている

と、 破損し ている最初のMBKデータの番号を返し ます。 また、 MBKのデータはク リ ア状態になっています。

#PR MBK(-1)
0

MEM
メンテナンス メモリーテスト

■書 　 式

MEM

■解 　 説

メ モ リ ーテス ト です。RAMの動作が疑わしい時に使用し ます。プロ グ ラ ムエ リ アのRAMをプロ グ ラ ムを破壊

する こ と な く テ ス ト し ます。 こ のコマン ド でプロ グ ラ ムが壊れた り 、 エ ラーが出力されれば メ モ リ 不良で

す。購入後1年以内であれば返品し て下さい。MEM<ENTER>する と メ モ リ テス ト ス ター ト と 表示されます。メ

モ リ テス ト 終了と 表示される まで待ちます。
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MON
デバッグ 停止状態確認

■書 　 式

MON [1]

■解 　 説

各タ ス ク の状態モニ タ。 通常は<CTRL>＋<A>によ って停止し た状態をモニ ターする ものですがサブタ ス ク

によ って常時表示する事も可能です。 引き数を与え る と0.5秒毎に実行文番号を表示し ます。

#LIST
10   FORK 1 *task1
20   FORK 2 *task2
30   DO
40     FOR i=0 TO 7 : ON i TIME 100 : OFF i : NEXT i
50   LOOP
60 *task1
70   DO
80     FOR j=8 TO 15 : ON j : TIME 100 : OFF j : NEXT j
90   LOOP
100 *task2
110   DO
120     FOR k=16 TO 23 : ON k : TIME 100 : OFF k : NEXT k
130   LOOP
#run
      *0      [40] <-- <CTRL>+<A>で停止
      *1      [80]       *2  [120]
#mon
      *0      [40]
      *1      [80]       *2  [120]
#

■プロ グ ラ ム停止時 とMON実行時のタ ス ク番号後ろの 「!」 の意味。
タ イ ムス ラ イ ス 内(20mSec)にSWAPが無いタ ス ク を表し ま す。こ れが沢山ある と タ ス ク 効率の低下になり ま す。

メ モリ ーアク セス (メ モリ I/O,MBK入力,演算等)の連続、 WAITで条件成立し ている 時(次記)などがあり ま す。

a=0
DO
  WAIT a==0 /*SWAPしない
LOOP

MOVE
パルス（MPG-68K互換） XYU絶対座標移動

■書 　 式

MOVE x y u

  x,y,u:絶対座標 （パルス）

MOVE P(n)

  n:ポ イ ン ト データ

     1≦n≦13000

■解 　 説

3軸同時移動のパルス発生コマン ド です。 MOVEは絶対座標移動です。 ス ピー ド上限及び加減速度はACCEL

コマン ド既定されその範囲内でのス ピー ド設定はFEEDコマン ド で指定でき ます。

引き数 と し ては3軸分(X,Y,U)を ス カ ラ値で与え る こ と も、 点データP(n)で指定する こ と も でき ます。 点デー

タP(n)を使用し た場合はP(n)のX,Y,U成分だけが使用されZ成分は無視されます。
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MOVL
パルス（MPG-314専用） 直線補間（絶対座標移動）

■書 　 式

MOVL x y u z

    x y u z:各軸座標時  パルス発生無=VOID

■解 　 説

直線補間パルス発生コマン ド です。MOVL x y u zと し ますが、現在位置 と の相対値を算出し てパルス発生し

ますので、MOVSと 同様現在位置が確定し ている こ と と 、実際の直線補間軸が何軸にな るか注意が必要です。

例えば、 現在位置 100 200 300 400 で MOVL 200 300 400 500と する と それぞれ100パルスずつの出力が必要

で、結果4軸直線補間 と な り エラー と な り ます。MOVL 200 300 400 400ではZ軸の発生量は0 と な り 3軸直線補

間で移動可能です。 相対値を計算し てからのパルス発生はRMVLと 同じ扱い と な り ます。

パルス発生させない軸にはVOIDを設定し ます。

MOVL 100 200 300 VOID /* Z軸を除いた直線補間パルス発生

現在位置と 比較し てのパルス発生なので、実行前に現在位置が確定し ていなければな り ません。 ただし、直

線補間を連続し て実行する場合は発生終了待ちを省略でき ます。

40 RMVL 1000 2000 0 0
50 MOVL 100 200 VOID VOID

XYUを3軸直線補間し た場合ACCELのパラ メ ータ優先順位は X>Y>Uです。

Uの出力数が最も多 く なった と し て もUが(DDAでい う と こ ろの)主軸にはな らずXの移動開始 ・ 停止にUが同

期し て高速化し て し まいます。 XYサーボ、 Uステ ッ プのよ う な組み合わせでは3軸直線補間は困難です。 そ

の場合、 UはMOVSで制御し ますが、 同時ス ター ト で も終了はU軸非同期 と な り ます。

ACCEL X_A XYspeed
ACCEL U_A Uspeed          /* U軸はこの値に従う
MOVL Xpos Ypos VOID VOID
MOVS U_A Upos
WAIT RR(X_A|Y_A|U_A)==0   /* 終了確認

MOVS
パルス（MPG-314専用） 軸独立パルス発生（絶対座標移動）

■書 　 式

単軸指定

MOVS n c
  n:軸指定予約定数 X_A～Z_A
  c:座標値

複数軸指定

MOVS x y u x
  x y u x:各軸座標値。 指定無=VOID予約定数。

■解 　 説

パルス 発生コ マンド です。 速度、 加速度等はACCELで設定し ま す。 入力方法には単軸指定、 複数軸指定の二

通り あり ま す。MOVSは直線補間はし ま せん。複数軸指定でパルス 発生をし ない場合はVOIDをセッ ト し ま す。

MOVS X_A 1000               /* X軸1000位置
MOVS Y_A -1000              /* Y軸-1000位置
MOVS 1000 -2000 VOID VOID   /* X軸1000 Y軸-2000
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絶対座標移動は現在位置 と 比較する ため、 直前のパルス発生が停止し ていなければな り ません。

WAIT RR(Y_A)==0             /*Y軸停止待ち
MOVS Y_A 10000

MOVT
パルス（MPG-314専用） 連続補間（絶対座標移動）
■書 　 式

MOVT n point [<CW,CCW>]

  n:軸指定予約定数。 2軸の論理和

  point:P(n)形式で点ﾃﾞｰﾀを指定

  CWまたはCCW:円弧補間方向

■解 　 説

RMVTコ マンド の座標位置指定連続補間です。RMVTでは全て相対位置指定と なる ため、実際のデータ 入力が

大変困難です。MOVTはあら かじ め座標値を点データ に指定し ておく こ と によ り 所定の軌跡制御を実行し ま

す。座標値は移動する 順序に従って連続で登録し ま す。こ れは、MOVTコ マンド は指定さ れた1つ前と の点と

の差を計算し 、 その値をRMVTと し て実行する ためです。 点データ は通常X,Y,U,Zの値ですが、 MOVTでは第

一軸、 第二軸、 第一軸円弧中心、 第二軸円弧中心の順に入力し ま す。 軸定数は必ず和で表記し て下さ い。

10 SETP 100 0 0 0 0
20 SETP 101 1000 0 0 0
30 SETP 102 1000 1000 1000 500
40 SETP 103 0 1000 0 0
50 SETP 104 0 0 0 500
60 PG &H410
70 ACCEL 2000
80 STPS 0 VOID 0 VOID
90 HOUT X_A;DS_DACL
100 MOVT X_A|U_A P(101)
110 MOVT X_A|U_A P(102) CCW
120 MOVT X_A|U_A P(103)
130 MOVT X_A|U_A P(104) CCW
140 MOVT X_A|U_A P(101)
150 HOUT X_A;EN_DACL

例えば、 110 の文では点102 を指定し ています。 X_Aの移動量 と し てはX(102)-X(101),U_Aの移動量 と し ては

Y(102)-Y(101)が使用されます。CCWの円弧指定のためP(102)へ至る経路は円弧補間 と な り 、その円弧中心は

U(102)-X(101),Z(102)-Y(101)と な り ます。こ こ ではXU軸の円弧補間を含む軌跡制御ですが、座標のXYUZと い

う ラベル と 適用される軸は無関係な こ と に留意し て下さ い。

次は同様の動作を実際のプロ グ ラ ムに応用し た ものです。 点3999を図面上の基準点と し て4000～4005の各

点を設定し ています。 このプロ グ ラ ムではD(0)～D(6)で動作モード を設定し ておいてサブルーチン*UT1_dis

1で実際の動作を行います。

最初の MOVS 1000 1000 0 0は待機点で任意の点です。 次のMOVTで最初に点4000へ移動する こ と になって

いるので点3999が図面上の基準点にな り ます(MOVTは1つ前の点からの相対移動にな るためです)。

点番号に相当する配列に0セ ッ ト する と 直線、 1をセ ッ ト する と CW円弧補間、 2をセ ッ ト する と CCW円弧補

間、 3で終端 と し ています。 こ のよ う にMOVTでは図面上の点を直接扱 う こ と ができ ます。

また、画像処理で補正する場合には、あ らかじめAFFIN変換によ り 各点を回転補正し た上で作業点のXY座標

を修正すれば良いこ と にな り ます。

次のプロ グ ラ ムではMOVTと MOVTの間でい く つかのステー ト メ ン ト が実行されます。 こ のため、 点 と点の

間があ ま り に短い と 、 MOVTの連続実行が間に合わな く な る場合があ り ますので、 注意し て く た さい。

その場合、位置制御そのも のには矛盾が生じ ま せんが、パルス が途切れる ために機械系にス ト レス を与えま す。

こ こ では、 HOUT X_A;DS_DACL,HOUT X_A;EN_DACLと い う 特殊な コマン ド が使われています。

それぞれの意味は、 減速を無効、 減速を有効にする と い う ものです。

減速を無効にし ておかない と通常のMOVS等 と同様、最初のMOVTの終点で減速し て し ま う ために以後のパ

ルス発生が低速になって し まいます。しかし、終端では逆に減速を有効にし ておかない と急停止になって し

まいますので最後の MOVT のあ と で減速を有効にし ます。 MPG-314 では ト レース移動を動的に決定でき る

ために始点 と 終端をICに知らせる こ と が必要です。

P(103)
    0.1000

P(102)
 1000,1000

P(100)

0,0
  P(104)

1000,0
P(101)
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  DIM D(100)
  SETP 3999 0 0 0 0
  SETP 4000 1000 0 0 0
  SETP 4001 2000 0 0 0
  SETP 4002 2000 1000 2000 500
  SETP 4003 1000 1000 0 0
  SETP 4004 0 1000 0
  SETP 4005 0 0 0 500
  SETP 4006 0 0 0 0
  SETP 4007 0 0 0 0
    D(0)=0
    D(1)=0
    D(2)=2
    D(3)=0
    D(4)=0
    D(5)=2
    D(6)=3
    D(7)=3
  PG &H410
  ACCEL 2000
  CLRPOS 
  MOVS 1000 1000 0 0
  WAIT RR(ALL_A)==0
  TIME 1000
  CP 
  PRINT "START"
  GOSUB *UT1_dis1
  WAIT RR(ALL_A)==0
  CP 
  END 
*UT1_dis1
  HOUT X_A;DS_DACL
  FOR Nans3=4000 TO 4999
    PRINT Nans3
      Turn=D(Nans3-4000)
    SELECT_CASE Turn
      CASE 0 : MOVT X_A|Y_A P(Nans3)
      CASE 1 : MOVT X_A|Y_A P(Nans3) CW
      CASE 2 : MOVT X_A|Y_A P(Nans3) CCW
      CASE_ELSE  : GOTO *UT1_dis2
    END_SELECT 
  NEXT Nans3
*UT1_dis2
  HOUT X_A;EN_DACL
  RETURN

MOVZ
パルス（MPG-68K互換） Z絶対座標移動

■書 　 式

MOVZ z

  z:絶対座標 （パルス）

MOVZ P(n)

  n:ポ イ ン ト データ

     1≦n≦13000

■解 　 説

パルス発生コマン ド です。MOVZは絶対座標移動です。ス ピード上限及び加速度はACCELコマン ド で既定さ

れその範囲内でのス ピー ド設定はFEDZコマン ド で指定でき ます。 引き数 と し てはZ軸分(z)を ス カ ラ値で与

え る こ と も、 点データP(n)で指定する こ と も でき ます。 点データP(n)を使用し た場合はP(n)のZ成分だけが使

用され他の成分は無視されます。
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MPC
システム MPC-816コンパチ

■書 　 式

MPC [1]

■解 　 説

MPC-684ではプロ グ ラ ム用コネ ク タの5,6番ピンのシ ョ ー ト /解放を検出し、 パワーオン リ セ ッ ト 時にプロ

グ ラ ムモー ド か自動実行モード かを選択し ます。しかし、MPC-816ではこ の検出を随時行ってお り プロ グ ラ

ム用コネ ク ターを解放する こ と で直ちにプロ グ ラ ムを実行し ます。 こ の動作 と MPC-684 を整合させるのが

こ のコマン ド です。MPC<ENTER>でMPC-816 と同じ仕様にな り ます。元に戻すにはMPC 1<ENTER> と 入力し

ます。

MPCINIT
メンテナンス RAMエリア初期化

■書 　 式

MPCINIT [n]

  n無し 初期化

  n=4 無入力警告 メ ッ セージ （仕事し ないな ら･･） の禁止 　 ＜サポー ト :REV2.21以上＞

＊新しいボード は使用前にMPCINIT とERASEを実行し て し て下さ い。

■解 　 説

n無し MPC-684 の RAM上のプロ グ ラ ム、 ポ イ ン ト データ、 変数、 パラ メ ータエ リ アの初期化を行います。

MPC-684システムの入れ替え後や全てのデータ を初期化する と きに実行し ます。

n=4 MPC-684はオン ラ イ ン状態で一定期間入力が無い と 警告 メ ッ セージを出力し ますが、 パソ コ ン と 接

続し たま ま使用する場合には不都合が生じ る こ と があ り ます。 こ の警告 メ ッ セージは"MPCINIT 4"

と 入力する こ と で禁止されます。

NEW
編集 プログラム初期化

■書 　 式

NEW

■解 　 説

プロ グ ラ ムエ リ アの初期化を行います。 点データはク リ ア されません。

NEWP
編集 点データ初期化

■書 　 式

NEWP

■解 　 説

点データの初期化です。 点データの全ての座標値を0にし ます。
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NEXT
制御文 繰り返し

FOR.NEXT参照

NOT
演算 補数

■書 　 式

NOT(n)

■解 　 説

nの補数を返し ます。

PRINT NOT(256)
-257
#PRX NOT(&H01)
  FFFFFFFE
#PRX NOT(&HFF)
  FFFFFF00

OFF
I/O 出力オフ

ON参照

ON
I/O 出力オン

■書 　 式

ON A1 [A2 A3 A4 A5 A6] 出力オン

OFF A1 [A2 A3 A4 A5 A6] 出力オフ

  A1～A6:出力ポー ト ナンバー （変数も可）

     -1～-8192は メ モ リ ー I/O

■解 　 説

出力ポー ト のビ ッ ト 単位の操作です。

10  CONST sol1 0
20  CONST sol2 1
30 '
35  DO
40    ON sol1 : OFF sol2
50    TIME 500
60    OFF sol1 : ON sol2
65    TIME 500
70  LOOP
#

10  DO
20    FOR i=0 TO 47
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30      ON i : TIME 500
40      OFF i : TIME 500
50    NEXT i
60  LOOP

OR
演算 論理結合式(論理和)

■書 　 式

（式） OR (式)

■解 　 説

IF SW(A)==1 OR SW(B)==1 THEN
  (制御文)
END_IF

DO
  (制御文)
LOOP UNTIL A==1 OR B==1

パルス発生の停止条件では論理結合はでき ません(次記の下線部)

MOVE -- UNTIL A==1 OR B==1

OUT
I/O パラレル出力

■書 　 式

OUT n m

  n:出力データ

     0≦n≦255

  m:出力ポー ト バン クナンバー

■解 　 説

出力ポー ト のバイ ト 単位の操作です。nは0～255までのバイ ト 値で、mは、ポー ト バン ク の値です。例えばポー

ト の0～7まではバン ク0 と な り ます。

10   '　バンク0～5を順にオン・オフします
20  DO
30    FOR i=0 TO 5
40     OUT 255 i : TIME 100
50     OUT 0 i : TIME 100
60    NEXT i
70  LOOP

mが-1か ら-1024は メ モ リ ー I/Oです。

out &h0f -32
prx in(-32)
  000F

I/Oサイ ズ指定予約定数を使って出力バイ ト 数を指定でき ます。

OUT n m~Lng /* 4バイト出力
OUT n m~Wrd /* 2バイト出力
OUT n m~Int /* 2バイト符号付出力
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下記は メ モ リ I/Oのパラ レル入出力の例です。

#OUT &H12345678 -1~Lng/*メモリI/Oのバンク1～4へ出力
#PRX IN(-1~Lng)
 12345678

#OUT &H8000 -1~Wrd /* メモリI/Oのバンク1～2へ出力
#PR IN(-1~Wrd) /* 2バイト入力
32768
#PR IN(-1~Int) /* 2バイト符号付入力
-32768

P
パルス（MPG-68K互換） 点データ

■書 　 式

P(n)

     0≦n≦13000

■解 　 説

P(n)は特殊な予約配列で、 点データ を表し ます。 点データは4つの座標値か ら成 り 立っています。 従ってP(n)

をMOVE，MOVZ，GOコマン ド で使用する と それぞれベク ト ル値 と し て扱われ必要な座標成分が使用されま

す。 又、 printでは4つの成分を表示する こ と と し ています。 こ の点データはX(n),Y(n),U(n),Z(n)と い う 4つの予

約配列 と し て使用する こ と が出来ます。これらは配列の為代入も可能です。点データにそのま まデータ を設

定するにはSETPコマン ド があ り ます。 テ ィ ーチングの場合は番号を指定する こ と によ って直接現在位置を

点データに記録する こ と が出来ます。 尚、 nが0の時は現在位置を表し ます。 各成分X(0),Y(0),Z(0),U(0)につい

ては現在位置の各成分の値を表し ます。 現在位置はMPG毎に異な る ため現在どのMPGにアサイ ン されてい

るかの注意が必要です。

#setp 10 100 200 300 400 /*P(10)を設定 
#print p(10) /*P(10)の表示
 100 200 300 400
#stp 50 50 50 50 /*現在位置の設定
#print p(0) /*現在位置の表示
50 50 50 50
#clp /*現在位置のクリアー
#print p(0) /*現在位置の表示
0 0 0 0
#SETP 1 X(0) Y(0) U(0) Z(0) /*現在位置をP(1)として登録
#MOVE P(10) /*P(10)にMOVE
#STP /*現在位置の表示
 X= 100 Y= 200 U= 300 Z= 0
#MOVE P(1) /*P(1)へMOVE
#STP
 X= 0 Y= 0 U= 0 Z= 0

P_HSW
I/O MPC-684 J4コネクタの入出力

P_SW参照

P_IN
I/O MPC-684 J4コネクタの入出力

P_SW参照
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P_IN
I/O MPC-684 J4コネクタの高速入力

■書 　 式

P_IN(1,0)

パラ レルラ ッ チデータの読み出し。 0な ら ス ト ローブ未着。 ス ト ロー ブがあれば&H80以上の値にな

る。 &h7fで7ビ ッ ト のバラ レルデータ を得る こ と ができ る。 一度読む と 0に戻る。

P_IN(&H83,0)

ス ト ローブ(P_SW(7))オンでラ ッ チ指定。 こ の時の返し値は-1。

P_IN(&H3,0)

ス ト ローブ(P_SW(7))オフでラ ッ チ指定。 こ の時の返し値は-1。

■解 　 説

J4はDC24V入力のポー ト です。 相手がTTL信号出力機器の場合、 フ ォ ト カプ ラ などによ り 、 オープン コ レ ク

タに変換し て使用 く だ さい。

また、J4-15,16からJ5-1へのパタ ンを一箇所ハンダ面でカ ッ ト し、RA5を 2.7K程度の抵抗に交換すれば、J4の

IOを5V対応にする こ と も可能です。 (ユーザ責任)

10 'p_sw(7) on strobe
20 PRINT P_IN(&H83,0)
30 'when p_sw off strb
40 ' PRINT P_IN(&H3,0)
50 *test_start
60 DO
70 aaa=P_IN(1,0)
80 IF aaa<>0 THEN : BREAK LOOP : END_IF
90 TIME 1000 : PRINT "Not Yet !!"
100 LOOP
110 PRX &H7F&aaa

P_LD
ファイルメモリ フラッシュ ROMから点データを読み込む

■書 　 式

P_LD [begin,end]

  begin:読込み開始点データ

  end:読込み終了点データ

■解 　 説

フ ラ ッ シ ュ保存された点データ を取 り 出し て復旧し ます。引数が無い と 全点データ、指定する と その範囲の

み復旧し ます。

#P_LD 100 110 ←点100から110のみを取り出してP(100)-P(110)に書き込みます。

P_SV参照

P_OFF
I/O MPC-684 J4コネクタの入出力

P_SW参照
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P_ON
I/O MPC-684 J4コネクタの入出力

P_SW参照

P_OUT
I/O  MPC-684 J4コネクタの入出力

P_SW参照

P_SV
ファイルメモリ フラッシュ ROMに点データを書き込む

■書 　 式

P_SV

■解 　 説

点データ をフ ラ ッ シ ュエ リ アに書き込みます。 書き込み中 （数秒） はマルチタ ス ク が停止し ますので、 他の

タ ス ク の作業が休止中に実施し て く だ さい。 

#P_SV
**-- ←保存中表示

P_LD参照

P_SW
I/O MPC-684 J4コネクタの入出力

■書 　 式

P_ON A

  A:ポー ト 番号

     0≦A≦3

P_OFF A

  A:ポー ト 番号

     0≦A≦3

P_OUT n

  n:出力パターン

     0≦n≦&HF

P_SW(n)

  n:ポー ト 番号

     0≦n≦7

P_HSW(n)

  n:ポー ト 番号

     0≦n≦7

P_IN(0)
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■解 　 説

P_ON ポー ト （J4） のビ ッ ト オン

P_OFF ポー ト （J4） のビ ッ ト オフ

P_OUT ポー ト （J4） のパラ レルア ウ ト

P_SW(n) ポー ト （J4） のビ ッ ト 入力 （5msecﾌｨﾙﾀｰ付き)

P_HSW(n) ポー ト （J4） のビ ッ ト 入力 （ﾌｨﾙﾀｰ機能無し）

P_IN(n) ポー ト （J4） のパラ レル入力

前記のコマン ド はいずれも MPC-684に付属のI/Oポー ト J4に対する コマン ド でそれぞれMIP/MOPに対する

ON/OFF/SW(n)などのコマン ド ・関数に対し て同等の機能を持ちます。ポー ト 番号と ピンアサイ ンの関係は

次の通 り です。

#P_ON 0 ’OP1をON
#PRX P_IN(0) ’パラレル入力上位バイトが出力、下位バイトが入力
 0100 ・・・出力はOP1がON、入力は全部OFF
#PRINT P_SW(0) ’IN1のビット入力
0 ・・・入力IN1はOFF
#P_OUT &H03 ’パラレル出力
#PRX P_IN(0)
 0300 ・・・出力はOP1,OP2がON入力は全部OFF

前記例のよ う に、P_IN(0)に対し ては、下位バイ ト が入力ポー ト 、上位バイ ト (4bitのみ)が出力ポー ト のビ ッ ト

パタ ン と な り ます。 尚、 こ のコマン ド はMPC-684に対し て有効です。 MPG-68KのJ4に対し ては、 HPT(入力

) HOUT(出力)を使います。

※MPG-68Kの原点入力のJ4コネ ク ターの入出力はHOUT,HPT(n)でおこ ないます。

PALET1
パルス（MPG-68K互換） パレット宣言

■書 　 式

PALET1 P(i) P(j) P(k) m n

PALET2 P(i) P(j) P(k) m n

PALET3 P(i) P(j) P(k) m n

PALET4 P(i) P(j) P(k) m n

  i,j,k:ポ イ ン ト ナンバー

  m,n:マ ト リ ク ス数

■解 　 説

パレ ッ ト 宣言です。P(i),P(j),P(k)によ って構成された長方形 （平行四辺形） をm,n分割し たパレ ッ ト （マ ト リ ク

ス） と し ます。 パレ ッ ト は1～4迄であ り 設定されたパレ ッ ト の点は関数PL1(n)～PL(n)にて使用し ます。 パ

レ ッ ト 計算は4次元で実施されますので傾斜のあ るパレ ッ ト も対応可能です。

ピン コマン ド ・ 関数

 1

 2

 3

 4

 5

 6

 7

 8

 9

10

11

12

P_SW(0)/P_HSW(0)

P_SW(1)/P_HSW(1)

P_SW(2)/P_HSW(2)

P_SW(3)/P_HSW(3)      P_IN(0)   入力

P_SW(4)/P_HSW(4)

P_SW(5)/P_HSW(5)

P_SW(6)/P_HSW(6)

P_SW(7)/P_HSW(7)

P_ON 0/P_OFF 0

P_ON 1/P_OFF 1      P_OUT n   出力

P_ON 2/P_OFF 2

P_ON 3/P_OFF 3
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10    PG &HE0 0
20    PALET1 P(1) P(2)P(3) 5 5 /*PALET1宣言
30    PALET2 P(11) P(12) P(13) 10 10 /*PALET2宣言
40      a=0 :   b=0
50   '
60    DO
70        a=a+1
80      IF a>25 THEN
90          a=1
100     END_IF
110     JUMP PL1(a) /*PALET1へJUMP
115  '
120       b=b+1
130     IF b>100 THEN
140         b=1
150     END_IF
160     JUMP PL2(b) /*PALET2へJUMP
170   LOOP
#

PALET2
パルス（MPG-68K互換） パレット宣言

PALET1参照

PALET3
パルス（MPG-68K互換） パレット宣言

PALET1参照

PALET4
パルス（MPG-68K互換） パレット宣言

PALET1参照

PAUSE
タスク操作 タスク一時停止

■書 　 式

PAUSE A

  A:タ ス クナンバー   1～31

■解 　 説

タ ス ク の一時停止。 実行中のタ ス ク を一時停止する ものです。

10    FORK 1  *task1
20    DO
30      WAIT SW(192)==1
40      PAUSE 1
50      WAIT TASK(1)==-3
55      PRINT "task1 pause"
60      WAIT SW(192)==0
70     CONT 1
75     WAIT TASK(1)==0
77     PRINT "task1 continue"
6-79



80    LOOP
90   '
100  *task1
110   DO
120     FOR i=0 TO 47
130      ON i :TIME 100 :OFF i : TIME 100
140      NEXT i
150   LOOP

PG
パルス（MPG-314専用） PG宣言

■書式

PG adrs [task]  

    adrs:MPG-314ボー ド ア ド レ ス  &H400,&H410～&H490

    task:タ ス ク番号

    (パラ メ ータ省略で現在の設定値表示)

■解説

MPG-314の使用宣言文です。 adrsによ って指定されたMPG-314をtaskで指定された タ ス ク に引き当てます。

例えば PG &H400 1 と すればタ ス ク1で実行されるMOVEやACCELはア ド レ ス &H400のMPG-314に対し て

のコマン ド と な り ます。 こ の宣言が一度実行される と RAM上に保存され リ セ ッ ト の度にイ ン ターフ ェース

は初期化されます。 PG<ent> とする と、 現在の引き当て状況の リ ス ト を表示し ます。

尚、 PGはテ ィ ーチング中の切 り 替え コマン ド ではあ り ません。 こ の場合はPGSELを使用し て く ださ い。

#PG &H400 0 /* タスク0で&H400のMPG-314を制御
#PG &H410 1 /* タスク1で&H410のMPG-314を制御
#PG &H410 2 /* 1枚のMPGを複数のタスクで制御することもできる(単軸制御など)
#PG /* 引き当て確認
      指定されているPGアドレス-&H400

        TASK  0 for PG &h400    TASK  1 for PG &h410
        TASK  2 for PG &h410    TASK  3 for PG &h000
                            (以下略)

タ ス ク番号を省略する と PGコマン ド を実行し た タ ス ク自身への引き当てにな り ます。

  FORK 1,*TASK1 /* TASK1起動
  PG &H400 /* &H400のMPG-314をTASK1へ引き当て
  ACCEL X_A|U_A -1 10000 /* このACCELは&H400のMPG-314へ発行される
  (略)
  END
*TASK1
  PG &H410 /* &H410のMPG-314をTASK1へ引き当て
  ACCEL X_A|U_A -1 10000 /* このACCELは&H410のMPG-314へ発行される
  (略)

1つのタ ス ク の中でPG宣言を切 り 替えて使 う こ と もでき ます。

PG &H400 /* 次からのコマンドは&H400のMPG-314へ
ACCEL X_A|U_A -1 10000
FEED X_A|U_A 0
PG &H410 /* 次からのコマンドは&H410のMPG-314へ
ACCEL X_A|U_A -1 10000
FEED X_A|U_A 0
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PG
パルス（MPG-68K互換） PG宣言

■書式

PG adrs [task]  

    adrs:MPG-68K/405ボー ド ア ド レ ス  &HE0,&HE4,&HE8,&HEC...

    task:タ ス ク番号

    (パラ メ ータ省略で現在の設定値表示)

■解説

MPG-68K/405の使用宣言文です。 adrsによ って指定されたMPGをtaskで指定された タ ス ク に引き当てます。

例えば PG &HE0 1 とすればタ ス ク1で実行されるMOVEやACCELはア ド レ ス &HE0のMPGに対し てのコマ

ン ド と な り ます。

こ の宣言が一度実行される とRAM上に保存され リ セ ッ ト の度にイ ン ターフ ェースは初期化されます。PG<en

t>と する と 、 現在の引き当て状況の リ ス ト を表示し ます。

尚、 PGはテ ィ ーチング中の切 り 替え コマン ド ではあ り ません。 こ の場合はPGSELを使用し て く ださ い。

#PG &HE0 0 /* タスク0で&HE0のMPGを制御
#PG &HE4 1 /* タスク1で&HE4のMPGを制御
#PG &HE8 2 /* タスク2で&HE8のMPGを制御
#PG /*引き当て確認
      指定されているPGアドレス-&H0E0
        TASK  0 for PG &h0E0    TASK  1 for PG &h0E4
        TASK  2 for PG &h0E8    TASK  3 for PG &h000
                           (以下略)

PGSEL
パルス（MPG-68K互換） PG宣言

■書 　 式

PGSEL [n]

  0≦n≦23

■解 　 説

PGコマン ド ではタ ス ク と ス レーブボー ド を結合し ますが、それでは調節時に支障を き た し ます。調整時のコ

マン ド実行、 テ ィ ーチモード は全て タ ス ク0によ って実施されます。 PGSELはこ の問題を解決する ためにタ

ス ク0に一時的に他のタ ス ク のMPCを割 り 付け ものです。PGSEL<ENTER>の後<TAB>，<+>，<->のキーによ っ

て希望のMPGを選択する と以降コマン ド は選択されたMPGに対し て有効 と な り ます。 PGSELによ る選択は

RUN、 リ セ ッ ト によ り ク リ ア されます。 テ ィ ーチモー ド に も この機能は含まれています。 又、 引き数を与え

れば直接目的のMPGを選択し ます。

pgsel
 PG[1,E4]
#

ス レーブボー ド のア ド レ ス

タ ス クナンバー 

  <TAB>， <+>キーでア ッ プ

  <->キーでダ ウ ン

  <Q>で編集画面へ戻る
6-81



PL1
パルス（MPG-68K互換）  パレットポイント

■書 　 式

PL1(n)

PL2(n)

PL3(n)

PL4(n)

  n:パレ タ イ ズマ ト リ ッ ク スナンバー。 ｎ が負の値の と きはZIGZAG動作と な り ます。

■解 　 説

PALET1～4で設定されたパレ ッ ト の点データ を与えます。nの値は1か ら始ま り x方向(P(i)→P(j)でm分割)に増

加し ます。 mに達する とx方向は リ セ ッ ト され、 y方向(P(i)→P(k)で分割)に1ピ ッ チ増加し ます。 計算式では次

のよ う にな り ます。 (m-1),(n-1)が最後にあ るのは精度確保の為除算を最後にし ている為です。

dx=P(j)-P(i)
dx=P(k)-P(i)
PL(n)=((n-1)%m*dx/(m-1)+((n-1)/m)*dy/(n-1)+P(i)

例えばn=1でPLはP(i)そのもの と な り ます。 nがmの場合は次のよ う にP(j)その もの と な り ます。

PL(n)=(m-1)*dx/(m-1)+P(i)
PL(n)=dx+P(i)=P(j)

尚、 パレ ッ ト ポ イ ン ト の座標成分を必要 と する場合は次のよ う にパレ ッ ト データ を点データに移し てか ら

使用し て下さ い。

SETP 3 PL1(n)
MOVE X(3) Y(3) 0

パレ タ イ ズマ ト リ ッ ク スナンバーが負の値の と きは次の図の動きにな り ます。

列間の移動が小さ く ス ピード ア ッ プにな り ます。

※注意
パレ タ イ ズマ ト リ ッ ク スナンバーがカ ウ ン ト オーバーし て も、同じ ピ ッ チで継続し ます。プロ グ ラ ムで進行

状態を管理し て く ださ い。

PL2
パルス（MPG-68K互換） パレットポイント

PL1参照

 

1    2    3    4 

5    6    7    8 

9   10   11   12 
 

-1   -2   -3   -4 

-8   -7   -6   -5 

-9  -10  -11   -12 

nが正数のとき              nが負の数のとき 
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PL3
パルス（MPG-68K互換） パレットポイント

PL1参照

PL4
パルス（MPG-68K互換） パレットポイント

PL1参照

PLIST<PLS>
編集 点データ表示

■書 　 式

PLIST  （省略形 　 PLS）

■解 　 説

P(n)の一括表示です。 1画面単位で表示の継続中止を聞いて き ますので、 中止の場合はq/Q を入力し て下さ

い。 どれかのキーを押す と 継続し ます。

PLSC
パルス（MPG-314専用） 一定速パルス発生

■書 　 式

PLSC n m [pls] [n1,m1,pls1]

  n:軸指定予約定数

  m:パルス レー ト (pps)

  pls:パルス量(省略時無限パルス発生)

※デューテ ィ ーは50%固定

■解 　 説

一定速パルス発生です。加減速はあ り ません。引数の与え方で定量パルス発生にも、無限パルス発生にも使

用でます。注意 と し て指定パルス レー ト 値によ ってMCX-314上のACCELパラ メ ータが破壊されるのでPLSC

実行後に通常のパルス発生コマン ド を使用する場合は、 PRSET_ACCELを実行し ます。

移動量を規定し ない無限パルス発生ではplsを省略し ます。 こ の場合のCW/CCW方向規定はmの正負によ っ

て決定されます。 移動量を規定する場合はplsの値の正負によ って方向が決定されます。

例では、X軸でパルス発生し てXS2(IN1)入力で停止、その後PRSET_ACCELによ ってACCEL設定を回復し通常

のRMVSを使用し ています。

PRSET_ACCELがない と RMVSでのパルス発生も加減速無しの一定速 と な り ます。

10 PG &H410
20 ACCEL 10000
40 STOP X_A IN1_ON
60 PLSC X_A -100
70 WAIT RR(X_A)==0
80 PRSET_ACCEL X_A 
90 RMVS X_A 1000
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PRF
コプロ演算 内部データ表示

■書 　 式

PRF fn1,fn2,fn3,..

  fn1,fn2,fn3,..:FPnの番号  7を与え る と アキ ュームレータ

■解 　 説

コプロの不動小数点レジス タFP0,FP1..のデータ を表示し ます。

PRINT<PR>
RS-232 データ表示

■書 　 式

PRINT  (省略形 　 PR)

PRINT#0

PRINT#2

■解 　 説

CH1文字列 ・ 数値の表示 CH0文字列 ・ 数値の表示 CH2文字列 ・ 数値の表示

引き数間にタブ、スペースなどのデ リ ミ タはあ り ません。また、PRINT#では改行コー ドすら出力されません。

従って、外部と の通信はPRINTコマン ド のみで自由なフ ォーマ ッ ト を構成する こ と が出来ます。 また次の文

字列は特別な意味を持ちます。

¥n 　 ニ ューラ イ ン コー ド(CR-LF)

¥r 　 リ ターン コード

¥t 　 タブコード

PRINT "HEX$(ASC(xyz$))=" HEX$(ASC(xyz$))
PRINT CHR$(ASC("A")) ASC(CHR$(ASC("A")))
PRINT 1 "¥t" 2 "¥t" 3

次の場合はCH0よ り &H1B &H2A &H30 &H31 &H32 と 出力されます。

PUT#0 &H1B &H2A
PRINT#0 "012"

PRINT#で通信相手側がCR,LFコ ード を必要と する 場合(N88BASIC INPUTｺﾏﾝﾄﾞなど)には次のよ う に記述し ま す。

PRINT#0 ACCEL¥n 文字列“ACCEL”とCR･LFｺｰﾄﾞを出力
variable=123
PRINT#0 variable CHR$(13) CH0へ数値123とCRｺｰﾄﾞを出力
PRINT#2 variable CHR$(13) CHR$(10) CH2へ数値123とCR･LFｺｰﾄﾞを出力

PRINT#でのRS-232バッ フ ァ の内容はRSコマン ド で確認でき ます。

■パラ メ ーター間のスペースが無い と...
PRINT#2 a$ " ok¥n" と する と こ ろを a$" ok¥n" （a$と " ok¥n"の間の

ｽﾍﾟｰｽが無い） と し て し ま う と、 a$" ok¥n"は数値が0の1つの変数と し

て扱われて し まいます。 MPCで①のプロ グ ラ ムを実行する と CH2に接

続し た ター ミ ナル側では②の様にな り ます。

①MPC側のプロ グ ラ ム

10        CNFG#2 "9600b8pns1NONE"
20        PRINT#2 "¥n"

実験機器構成

MPC-684

ﾊﾟｿｺﾝ

Windows

FTMW

ﾊﾟｿｺﾝ

Windows

ﾀｰﾐﾅﾙｿﾌﾄ

CH1 CH2
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30        DO 
40          INPUT#2 "a$=" a$
45          PRINT a$
50          PRINT#2 a$" ok¥n" <--送られてきた文字列を返したいのだが..
60        LOOP 

②ター ミ ナル表示画面

a$=0a$=0a$=0a$=0a$=0a$=0a$=0a$=0a$=0a$= <--返ってくるのは0ばかり

③CH1でも同様です。

#PRINT a$ <--a$は1です。
1
#PRINT a$" ok¥n" <-- a$" ok¥n"は一つの変数として扱われます。
0
#PRINT a$ok¥n <-- a$ok¥nは一つの変数として扱われます。
0
#PRINT a$ ok¥n <--この場合はa$とok¥nという2つの変数になります。
10
#PRINT a$ "ok¥n" <--これがベスト。

※""の中のスペースは文字 と し て扱います。

PRINT#0
RS-232 データ表示

PRINT参照

PRINT#2
RS-232 データ表示

PRINT参照
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PROTOCOL
RS-232 MBK-RS（デジタルGPダイレクトアクセス）

■書 　 式

PROTOCOL MEWNET

■解 　 説

MPC-684のCH0で松下のMEWNETプロ ト コルに準拠し た通信を行います。 デジ タル社GPシ リ ーズ と ダ イ レ

ク ト ア ク セス方式で接続でき ます。

"PROTOCOL MEWNET" と プロ グ ラ ムに一行加筆する と 有効にな り ます。

停止する場合はPROTOCOL MEWNETの行を削除の上"PROTOCOL 0" も し く はMPCINITを実行し ます。

※注意

こ の通信は9600bpsで、 CPUにも負担がかか り ます。 高速通信、 高タ ク ト タ イ ムが必要な場合はMBK-SHを

使って く ださ い。

PRSET_ACCEL
パルス（MPG-314専用） ACCELパラメータ復旧

■書 　 式

PRSET_ACCEL n

  n:軸指定予約定数 X_A～Z_A

■解 　 説

ppsを指定する一部のコマン ド(PLSC,HOME X_A)によ って破壊されたACCELパラ メ ータ を復旧し ます。

PRSET_ACCELはIN0～3条件停止も ク リ ア し ます。

PRSET_ACCEL X_A /* X軸のパラメータ復旧
PRSET_ACCEL Z_A U_A /* Z,U軸のパラメータ復旧

PRX
RS-232 データHEX表示

■書 　 式

PRX A

  A:整数値， 変数

■解 　 説

PRINT と 同様の目的のコマン ド ですが表示がヘキサ表現 と な り ます。I/Oの状態を直接見たい時に有効です。

#a=&HFF
#PRINT a <--10進表示
 255
#PRX a <--ヘキサ表示
 00FF
#PRX IN(24)
 0055
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PUT
RS-232 データ表示

■書 　 式

PUT [A1 A2 A3 A4 A5 A6]

PUT#0 [A1 A2 A3 A4 A5 A6]

PUT#2 [A1 A2 A3 A4 A5 A6]

  A1～A6:キ ャ ラ ク ター

■解 　 説

PUT

コ ン ソールへ1文字ずつ出力し ます。

#put &h41 &h42 &h43 &hd &ha
ABC
#

PUT#0,PUT#2

A1～A6の数値をアスキーコー ド と し てCH0も し く はCH2によ り 出力し ます。 特にPRINT#ではヌルコード が

出力でき ないためにこ のコマン ド が有効です。 例えば、 NULL'A'と 出力するには次の通 り です。

PUT#0 0 &H41

PUT#0
RS-232 データ出力

PUT参照

PUT#2
RS-232 データ出力

PUT参照

Q_PAUSE
パルス（MPG-68K互換） クイックポーズ

■書 　 式

Q_PAUSE ク イ ッ ク ポーズ設定

Q_PAUSE -1 ク イ ッ ク ポーズ設定解除

注意） コマン ド の後ろにコ メ ン ト を記述し ないで下さい。

Q_PAUSE 'ｸｲｯｸﾎﾟｰｽﾞﾓｰﾄﾞ <--Q_PAUSE -1と同じになります。

■解 　 説

STOPによ るパルス発生停止後にタ ス ク のPAUSEを自動的に行います。 コマン ドQ_PAUSEを実行する と次の

よ う にSTOP コマン ド に機能が追加されます。 これまでSTOP コマン ド を実行する と 発生中のパルスは停止

させられま し たがパルス発生に続 く コマン ド はそのま ま実行されていま し た。これに対し て、Q_PAUSEモー

ド ではSTOPコマン ド の実行によ り パルス発生を中止し、 さ らにそのタ ス ク をポーズ と し ます。 状態の監視

はBSY()関数 と TASK()関数によ って行います。再開はCONTコマン ド のみで有効 と な り ます。途中で停止させ

られたパルス発生は強制的に再実行されます。 こ の時RMOV，RMVZ，RM、RULSEの4つのコマン ド は再実行
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されません。これは相対移動の場合目的地が明確で無い こ と によ り ます。従ってパルス発生中のタ ス ク の停

止 ・ 再開が複雑な イ ン タ ロ ッ ク によ る こ と な く 実現でき ます。 Q_PAUSEモー ド は"Q_PAUSE -1"で解除され

ます。 工場出荷時は"Q_PAUSE -1"の状態でこれまでの ソ フ ト がそのま ま動作し ます。 "Q_PAUSE"有効下で

はSTOP 3も有効 と な り ます。 これはパルス発生の終了時 （1つのコマン ド終了時） にただちにポーズ とする

機能です。 STOP 1,2の途中停止無しのモー ド です。

･ STOPコマン ド が有効にな るのはPG宣言されている タ ス ク だけです。 PG宣言されていないタ ス ク

をポーズするのはPAUSEコマン ド です。

･ CONTコマン ド はEN_PGも併せて実行し ます。

･ UNTILによ る条件停止ではPAUSE状態にな り ません。

10       Q_PAUSE 
20       PG &HE4 0
30       PG &HE4 1
40       FORK 1 *TASK1
50       DO 
60         WAIT SW(192)==0
70         WAIT SW(192)==1
80         STOP 1 1 <--ﾀｽｸ1でMOVE中に減速停止をかけます
90         WAIT TASK(1)==-3 <--ﾀｽｸ1がPAUSE状態になるのを待ちます
100        PRINT X(0) Y(0) <--停止した所の座標値を表示
110        WAIT SW(192)==0
120        WAIT SW(192)==1
130        CONT 1 <--PAUSE中のﾀｽｸ1を再開します
140        WAIT TASK(1)<>-3
150      LOOP 
160      END 
170    *TASK1
180      SETPOS 0 0 0 0
190      DO 
200        MOVE 100000 100000 0 <--RMOV,RMVZ,RM,PULSEｺﾏﾝﾄﾞは無効
210        MOVE 0 0 0
220      LOOP 
230      END 
#RUN
40602 40602 <--SW(192)がONして減速停止した所の座標値です。
84677 84677    ﾀｽｸ1は停止した所でPAUSE状態になり、
84826 84826    CONTで再び再開してﾊﾟﾙｽ発生を行います。
50639 50639    到達座標はMOVEで与えられた座標です。
27944 27944

前記プロ グ ラ ムの文番号80のSTOP 1をSTOP 3にする と

80         STOP 3 1

#RUN
100000 100000  <--MOVEで与えられたﾊﾟﾙｽを出し終わってからﾀｽｸ1はPAUSE状態になります。
0 0
100000 100000

非常停止、 サイ クルス ト ッ プSW、 ポーズSW監視タ ス ク から別タ ス ク のパルス発生を停止する。

  TIME 100
  SETIO 
  Q_PAUSE <--Q_PAUSEﾓｰﾄﾞ宣言
'  IN PORT
  CONST pause_sw 192 <--ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ
  CONST emg_sw 193 <--非常停止ｽｲｯﾁ
  CONST cycle_sw 194 <--ｻｲｸﾙ停止ｽｲｯﾁ
'  OUT PORT
  CONST pause_led 0
  CONST emg_led 1
  CONST cycle_led 2
  FORK 1 *PULSE
'************************************
' 非常停止、PAUSE SW監視
'************************************
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  PG &HE0
*MAIN
  DO 
    IF SW(pause_sw)==1 THEN
      GOTO *PAUSE
    END_IF 
    IF SW(emg_sw)==1 THEN
      GOTO *EMG
    END_IF 
    IF SW(cycle_sw)==1 THEN
      GOTO *CYCLE
    END_IF 
  LOOP 
*PAUSE
  PRINT "PAUSE SW停止処理"
  STOP 1 1 <--減速停止
  WAIT TASK(1)<0 <--ﾀｽｸが実行中でなくなるのを待つ
  GOSUB *TASK_STAT
  PRINT "現在点は" P(0)
  ON pause_led
  WAIT SW(pause_sw)==0
  OFF pause_led
  CONT 1
  WAIT TASK(1)>=0
  GOSUB *TASK_STAT
  GOTO *MAIN
*EMG
  PRINT "EMG SW処理"
  STOP 2 1 <--急停止
  WAIT TASK(1)<0 --+ ﾀｽｸ1が実行を停止したら
  QUIT 1 --+ QUITします。
  WAIT TASK(1)==-2
  GOSUB *TASK_STAT
  DO 
    ON emg_led
    TIME 100
    OFF emg_led
    TIME 100
  LOOP 
*CYCLE
  PRINT "CYCLE停止処理"
  STOP 3 1 <--MOVEに与えられたﾊﾟﾙｽを出力してから停止
  WAIT TASK(1)<0
  GOSUB *TASK_STAT
  PRINT "現在点は" P(0)
  ON cycle_led
  WAIT SW(cycle_sw)==0
  OFF cycle_led
  CONT 1
  WAIT TASK(1)>=0
  GOSUB *TASK_STAT
  GOTO *MAIN
*TASK_STAT <--これはﾀｽｸ1の状態を表示するｻﾌﾞﾙｰﾁﾝです
  SELECT_CASE TASK(1)
    CASE -1 : PRINT "ﾀｽｸ未使用"
    CASE -2 : PRINT "ﾀｽｸQUIT状態"
    CASE -3 : PRINT "ﾀｽｸPAUSE状態"
    CASE_ELSE  : PRINT "ﾀｽｸ実行中"
  END_SELECT 
  RETURN 
'*************************************
'パルス発生タスク
'*************************************
*PULSE
  PG &HE0
  ACCEL 10000
  CLRPOS 
  DO 
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    MOVE 100000 100000 100000
    TIME 100
    MOVE 0 0 0
    TIME 100
  LOOP 

■実行結果
前記プロ グ ラ ムをRUNし て順番にSW(pause_sw)をON/OFF→SW(cycle_sw)をON/OFF→SW(emg_sw)をONし て

みます。

#RUN
PAUSE SW停止処理 <--SW(pause_sw)==1
ﾀｽｸPAUSE状態
現在点は63855 63855 63855 0 <--STOP 1 1は減速停止後ﾀｽｸ停止
ﾀｽｸ実行中 <--SW(pause_sw)==0でﾀｽｸ再起動,ﾊﾟﾙｽ再出力
CYCLE停止処理 <--SW(cycle_sw)==1
ﾀｽｸPAUSE状態
現在点は100000 100000 100000 0 <--STOP 3 1 はMOVE終了後にﾀｽｸ停止
ﾀｽｸ実行中 <--SW(cycle_sw)==0
EMG SW処理 <--SW(emg_sw)==1
ﾀｽｸQUIT状態

QUIT
タスク操作 タスク停止

■書 　 式

QUIT A

QUIT

  A:タ ス クナンバー 　 1～31

■解 　 説

QUIT AではAで指定された タ ス ク を停止し ます。

QUITのみの場合は全タ ス ク （0を除 く ） の停止 と な り ます。

QUIT 1 2 3 ・ ・ ・ ・ ・ タ ス ク1,2,3を停止

タ ス ク0 （ メ イ ン タ ス ク） は停止でき ません。

【Question】

a) も しSTOPコマン ド及びBSY()を使用し ないでパルス発生中のタ ス ク をQUITし た場合はど う な り ますか？

b) パルス発生の停止を確認後、 タ ス ク をQUITし た と き、 MPCの現在位置と パルスは一致し ていますか。

c) a,bの場合、 再度FORKし て、 パルス を続行でき ますか？

【Answer】

a) パルス発生中のタ ス ク に （STOPし ないで） QUITをかける と 、 MPGに対する通信が折られて し ま う ため、

次から使えな く な り ます。 パワーオン リ セ ッ ト が必要 と なって し まいます。

b) 途中停止し た場合でもパルス数 と現在位置は一致し ます。 （ メ カ的にズレがない と し て）

c) タ ス ク の停止 と MPGの状態は、 正規の手続き （通信中にQUITする などは御法度です） さ え踏まれていれ

ば無関係なので、 も ちろん停止、 QUIT後の再FORKも大丈夫です。 ただ、 実際にパルス発生中であ るかど

う かの確認はBSY()だけでは難し く 、 問題を起こ しやすいので ク イ ッ ク ポーズを使って下さ い。 例えば現

在位置を取得するX(0) もMPG と 通信を し ますが、 BSY()では時間が短すぎて検出しに く く 、 停止の確認後

QUITと い う 技が う ま く でき ません。

Q_PAUSE参照
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_RET_VAL
制御文 戻り値の受け取り

■書 　 式

_RET_VAL var1 var2 - -

  var:変数

■解 　 説

RETURN戻 り 値を受け取 り ます。

RAM
デバッグ RAMモード

■書 　 式

RAM

■解 　 説

フ ラ ッ シ ュ ROM書き込みを無効にし ます。 プロ グ ラ ム実行時(RUN)のフ ラ ッ シ ュ ROMへの書き込みをキ ャ

ンセルし ます。 編集後の実行が効率的にな り ます。 また、 起動時のフ ラ ッ シ ュ ROMからのプロ グ ラ ムの読

み込み と変数初期化も キ ャ ンセルされます。RAMモー ド ではプロ グ ラ ムはプロ テ ク ト されません。デバッ グ

が終了し た らROMコマン ド で元に戻しRUNまたはFIXでフ ラ ッ シ ュ ROMへ書き込んで下さい。

#RAM ←RAMﾓｰﾄﾞ
**
#
#MPC-68K ADVFSC(r)s REV-2.52i
 BASIC like + multi tasking
 Created by ACCEL Co.'91~97
･････!! ROM化できません。ERASEしてください。 ←RAMﾓｰﾄﾞ起動時のﾒｯｾｰｼﾞ
#

#ROM ←ﾌﾗｯｼｭROMﾓｰﾄﾞ
**

#

RANGE
パルス（MPG-314専用） 動作範囲の制限

■書 　 式

RANGE n max min

  n:軸選択予約定数 X_A～Z_A

  max:動作範囲上限

  min:動作範囲下限

■解 　 説

MPG-68K互換RANEGコマン ド は暗黙でSLMT_ON(ソ フ ト リ ミ ッ ト )を有効にし ますが、 こ のRANGE設定を使

う ためにはINSET_314コマン ド で明示的にSLMT_ONを有効にし ます。

(こ のRANGEは入力条件の設定には関係し ません）

RANGE X_A 1000 -1000
INSET_314 X_A SLMT_ON
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RANGE
パルス（MPG-68K互換） 動作範囲の制限

■書 　 式

RANGE n

  n=0 領域設定を解除し ます。

  n=1 現在位置を最大領域 と し て設定し ます。

  n=2 現在位置を最少領域 と し て設定し ます。

  n=11 最大領域の値を現在位置に複写し ます。 現在位置が失われるので注意

  n=12 最少領域の値を現在位置に複写し ます。 現在位置が失われるので注意

■解 　 説

こ のRANGEコマン ド はMPG-68K互換コマン ド で、 ソ フ ト リ ミ ッ ト (SLMT_ON)を自動的に有効にし ます。

次のプロ グ ラ ムの110行でSLMT_ONをorし ているのは、 INSET_314で入力条件を設定し た時RANGE有効状態

を保つためです。

(INSET_314はパラ メ ータで与え られた も の以外は リ セ ッ ト し ます）

10 SETP 1 1000 500 400 200
20 SETP 2 -1000 -500 -400 -200
30 PG &H410
40 ACCEL 8000
50 SETPOS X(1) Y(1) U(1) Z(1)
60 RANGE 1
70 SETPOS X(2) Y(2) U(2) Z(2)
80 RANGE 2
90 CLRPOS
100 CP
110 INSET_314 ALL_A INP_OFF|SLMT_ON

また、RANGEによ って停止し たかど う かは、RR()関数 と SLMP@(正方向 リ ミ ッ ト )SLMM@(負方向 リ ミ ッ ト )を

組み合わせて検出する こ と ができ ます。

RR(X_A,SLMP@¦SLMM@)

RR(Y_A,SLMP@¦SLMM@)

RR(U_A,SLMP@¦SLMM@)

RR(Z_A,SLMP@¦SLMM@)

REG
MPG-3202 X3202レジスタ読み込み

■書 　 式

REG(reg)

  reg: X3202のア ド レ ス と レジス タ ・ カ ウ ン タセレ ク ト コー ド の和。 またはステータ ス レジス タ ア ド レ ス。

■解 　 説

MPG-3202のパルス発生IC 「X3202」 のレジス タ を読込みます。 regにステータ ス レジス タ ア ド レ ス を指定す

る と 動作状態を知る こ と ができ ます。

MPG-3202関係コマン ド ・ 関数:CMND,REG,REG3,ST_REG

参照: 「MPG-3202 製品別マニ ュ アル」 　 ･･･web参照または営業係へ請求下さ い。

PRINT REG(&H121) /* X3202#1のﾚｼﾞｽﾀ&H21読込み
WAIT REG(-1)=&H20 /* X3202#1のｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ読込み。この場合動作完了待ち
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REG3
MPG-3202 X3202レジスタ読み込み

■書 　 式

REG3(reg)

  reg: X3202のア ド レ ス と レジス タ ・ カ ウ ン タセレ ク ト コー ド の和。 またはステータ ス レジス タ ア ド レ ス。

■解 　 説

MPG-3202のパルス発生IC 「X3202」 のレジス タ を読込みます。 3byte符号付きのレジス タの読込みに使用し

ます。

MPG-3202関係コマン ド ・ 関数:CMND,REG,REG3,ST_REG

参照: 「MPG-3202 製品別マニ ュ アル」 　 ･･･web参照または営業係へ請求下さ い。

PRINT REG3(&H121) /*X3202#1のﾚｼﾞｽﾀ&H21読込み

RENUM<RNM>
編集 文番号ふりなおし

■書 　 式

RENUM

■解 　 説

文番号のふ り なおし10毎にふ り なおされます。

list 0
5     FOR i=0 TO 47
7       ON i : TIME 100
10      OFF i : TIME 100
15    NEXT i
#rnm
#list 0
10    FOR i=0 TO 47
20      ON i : TIME 100
30      OFF i : TIME 100
40    NEXT i

RETURN<RET>
制御文 リターン

■書 　 式

RETURN

■解 　 説

サブルーチン リ ターン GOSUB で呼ばれたサブルーチンは RETURN によ って メ イ ンルーチンへ戻 り 次のス

テ ッ プが実行されます。
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RETURN
制御文 リターン 戻り値渡し

■書 　 式

RETURN [arg1 arg2 - -]

  arg:変数、 定数

■解 　 説

サブルーチンの結果を引き渡し ます。 ローカル変数 と 組み合わせる と タ ス ク間でのサブルーチンの共有が

可能 と な り ます。 受け取 り は_RET_VALはで行います。

10 GOSUB *SUB
20 _RET_VAL A /* 戻り値の受け取り
30 PRINT A
40 END
50 *SUB
60  C!=123 /* ﾗﾍﾞﾙ!はﾛｰｶﾙ変数
70 RETURN C! /* C=戻り値
RUN
123

RLS
タスク操作 セマフォ開放

RSV参照

RM
パルス（MPG-68K互換） 4軸相対座標移動

■書 　 式

RM x y u z

  x,y,u,z:相対移動量 （パルス）

■解 　 説

4軸同時の相対パルス発生です。x y u zによ って指定された値だけパルス発生し ます。RMもGO同様RMOVに

比べてス ピード が遅 く なっています。 座標値は移動し た分だけ加算されます。

RMOV
パルス（MPG-68K互換） XYU軸相対座標移動

■書 　 式

RMOV x y u

  x,y,u:相対移動量 （パルス）

■解 　 説

3軸同時の相対パルス発生です。 x y uで指定された値だけパルス発生し ます。 座標値は移動し た分だけ加算

されます。
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RMVC
パルス（MPG-314専用） 無限パルス発生

■書 　 式

RMVC n m [n1,m1,n2,m2]

  n:軸指定予約定数

  m:方向指定 +1または-1

■解 　 説

移動量を指定し ない無限パルス発生です。 加減速はACCEL、 速度はFEED指定に従います。 nは軸指定、 mは

+1,-1で方向指定のみ。引数を続けて与えて連続で起動する こ と ができ ます。通常ニアオ リ ジンなどへ高速復

帰する場合などに用います。

次はX_IN0をニアオ リ ジン と想定し て加減速付き高速移動でパルス発生する例です。

10 PG &H410
20 ACCEL 4000
30 HOUT 2 (X_A;NOP,1)
40 RMVC X_A -1
45 WAIT RR(X_A)==0
50 HOUT 0 (X_A;NOP,1)

RMVL
パルス（MPG-314専用） 直線補間（相対座標移動）

■書 　 式

RMVL x y u z

  x y u z:各軸パルス (最大3軸まで)

■解 　 説

直線補間パルス発生コマン ド です。RMVL x y u z と し ますが、4軸直線補間はハード的に不可能なので0以外

の値を設定でき るのは3軸までです。

直線補間の場合の速度加速度等はACCEL設定に従いますが各軸の値が異な る場合は"主軸"の値を適用し ま

す。 主軸はX>Y>U>Zの優先順位で選択されます。 例えばYUZの組み合わせではY軸が主軸 と な り ます。 (一般

的なDDA演算の主軸と は意味が異な り ます)

RMVL 1000 2000 0 0 /* X軸CW1000 Y軸CW2000パルス
RMVL 0 2000 2000 200 /* YUZ軸でパルス発生

RMVS
パルス（MPG-314専用） 軸独立パルス発生（相対座標移動）

■書 　 式

単軸指定

RMVS n pls

  n:軸指定予約定数 X_A～Z_A

  pls:パルス数

複数軸指定

RMVS x y u z

  x y u z:各軸パルス数
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■解 　 説

パルス発生コマン ド です。 速度、 加速度等はACCEL設定に従います。

入力方法には単軸指定、 複数軸指定の二通 り あ り ます。 RMVSは直線補間はし ません。

例1）

RMVS X_A 1000 /* X軸CW1000パルス
RMVS Y_A -1000 /* Y軸CCW1000パルス
RMVS 1000 -2000 0 0 /* X軸CW1000 Y軸CCW2000 

例2)

10  PG &H400
20  ACCEL X_A 5000 500 100
30  FEED X_A 0
35  INSET_314 X_A ALM_ON /*アラームonで有効
40  DO
50    RMVS X_A 10000 /*すぐ次の行へ
60    WAIT RR(X_A)==0 /*パルス終了待ち
70    TIME 1000
80    RMVS X_A -1000
90    WAIT RR(X_A)==0
100   TIME 100
110 LOOP

RMVT
パルス（MPG-314専用） 連続補間（相対座標移動）
■書 　 式

直線補間

RMVT n pls1 pls2

  n:軸指定予約定数。 2軸の論理和

  pls1,pls2:移動先の相対座標

円弧補間

RMVT n pls1 pls2 <CW,CCW> cnt1 cnt2

  n:軸指定予約定数。 2軸の論理和

  pls1,pls2:移動先の相対座標

  CW,CCW:円弧補間方向指定定数

  cnt1,cnt2:円中心

■解 　 説

連続移動補間コマン ド です。 軌跡制御に使用し ます。

入力フ ォーマ ッ ト はRMVT n pls1 pls2も し く はRMVT n pls1 pls2 <CW,CCW> cnt1 cnt2です。nは軸定数で二つ

の軸定数の和を使用し ます。 pls1,pls2は行き先の相対座標です。 CWも し く はCCW定数に続いて円中心を相

対位置で与え る と 目的位置まで円弧移動し ます。 連続補間の途中で軸定数を変更する こ と はでき ません。

10 PG &H400
15 CLRPOS
20 ACCEL 4000
25 HOUT X_A;DS_DACL
30   Aset=X_A|Y_A
40 RMVT Aset 800 0
50 RMVT Aset 0 1600 CCW 0 800
60 RMVT Aset 0 -1600 CCW 0 -800
70 RMVT Aset 800 0
80 HOUT X_A;EN_DACL

RMVT コマン ド はパルス発生中に次のコマン ド を設定する こ と ができ るのでコマン ド の切れ目でパルス出

力が途絶え る こ と があ り ません。 25 のステー ト メ ン ト は通常のパルス発生で自動減速を有効 と し ているの

を解除し ます。 これを略す と 最初のコマン ド の到達時に減速し、 残 り のパルス発生が全て最低速 と な り ま

す。 逆に80は減速機能を有効にし て最終位置到達時に減速停止させる ための ものです。

800,1600

800,800

800,0 1600,00,0
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RMVZ
パルス（MPG-68K互換） Z軸相対座標移動

■書 　 式

RMVZ z

  z:相対移動量 （パルス）

■解 　 説

Z軸の相対パルス 発生です。 zで指定さ れた値だけパルス 発生し ま す。 座標値は移動し た分だけ加算さ れま す。

ROM
デバッグ フラッシュ ROMモード

■書 　 式

ROM

■解 　 説

フ ラ ッ シ ュ ROM書き込みを有効にし ます。

RAM参照

RR
パルス（MPG-314専用） レジスタ読み取り

■書 　 式

RR0を読み取る

RR(0) 

パルス終了確認

RR(n) 

  n:軸指定予約定数。 指定軸がパルス終了する と 0を返す

ボー ド を指定し てRR0を読み取る

RR(adrs)  

  adrs:MPG-314ボード ア ド レ ス

軸と レジス タ を指定し て読み取る(RR0以外の読み取 り )

RR(n,a) 

  n:軸指定予約定数

  a:レジス タ番号。 オフセ ッ ト ア ド レ ス を加え る こ と によ り MPGのア ド レ ス指定が可能

■解 　 説

MCX314のレジス タ を読み取る こ と で、 パルス発生状態やエラー内容を知る こ と ができ ます。

WAIT RR(X_A)=0 /* X軸パルス発生終了待ち
A=RR(&H410)&&HF0 /* アドレス&H410のMPG-314のｴﾗｰｽﾃｰﾀｽを読み取る。
A=RR(Y_A,1) /* Y軸のRR1を読み取る。(終了ステータスの参照)
A=RR(Y_A,1+&H410 /* &H410のY軸のRR1を読み取る。(終了ステータスの参照)
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RR()関数に状態定数 (EMG@,ALM@,LMTP@,LMTM@,ALLI@,SLMP@,SLMM@) や停止条件定数 (EMG_,ALM_,L

MTP_,LMTM_,IN3_,IN2_,IN1_,IN0_,ALLE_) をセ ッ ト する こ と によ り 各入力状態の検出、 またパルス発生が停止

し た原因を特定する こ と ができ ます。 @の付いた定数グループは、 状態検出です。 た と えばALM入力は論理

設定で、 ON/OFFいずれかの入力でア ラーム受付と な り ますが、 この条件が成立し ている時にRR(X_A,ALM

@)で検出する こ と ができ ます。 これに対し てALM_はパルス発生がア ラーム入力によ って停止し たかど う か

を判断する ためのもので、 RR(X_A,ALM_) が 0 であればア ラーム入力で停止し ていない と い う こ と にな り ま

す。RR(X_A,ALM@¦LMTP@)のよ う に状態検出は論理和を と って検出する こ と ができ ますが、状態入力グルー

プ と 停止条件グループを混在させる こ と はでき ません。

リ ミ ッ ト の検出

#INSET_314 X_A LMT_ON /*リミットオンで検出
#PRX RR(X_A,LMTP@|LMTM@) /*コネクタJ2 2,3番ﾋﾟﾝ入力
 000C /*両方on

※表示される ビ ッ ト と コネ ク タ ピン番号は整合し ません。

RS
RS-232 バッファ表示

■書 　 式

RS n

  n:チャ ンネルナンバー

     n=0または2

■解 　 説

対応するチャ ンネルナンバーの RS-232 の リ ングバッ フ ァの内容を参照し ます。 入出力 と も表示されるので

実際にどのよ う なキ ャ ラ ク タが通信されたのかをモニ タする こ と ができ ます。MPC-684のCH2，CH0のバッ

フ ァは入出力 と も256byteです。

予約定数

状態監視グループ

EMG@ EMGがイネーブル検出

ALM@ サーボア ラーム出力ON検出

LMTP@ リ ミ ッ ト 入力(+)検出

LMTM@ リ ミ ッ ト 入力(-)検出

SLMP@ ソ フ ト リ ミ ッ ト (+)検出

SLMM@ ソ フ ト リ ミ ッ ト (-)検出

停止条件グループ

EMG_ 入力によ って停止

ALM_ ア ラーム入力によ って停止

LMTP_ リ ミ ッ ト 入力によ って停止

LMTM_ リ ミ ッ ト 入力によ って停止

IN3_ STOP条件のIN3によ って停止

IN2_ STOP条件のIN2によ って停止

IN1_ STOP条件のIN1によ って停止

IN0_ STOP条件のIN0によ って停止
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RSE
RS-232 RS-232エラー

■書 　 式

RSE(n)

  n:チャ ンネルナンバー

     n=0または2

■解 　 説

RS-232受信時のエラーを返す関数です。外部機器と 通信を行 う 時に通信状況のチェ ッ ク が行えます。エラー

が発生し た場合の初期化はCNFGコマン ド で行います。

戻 り 値 0 正常終了

1 パ リ テ ィ ーエ ラー

2 オーバーラ ン

4 フ レー ミ ングエラー

8 ブレーク コー ド検出

*LOOP
  CNFG#2 "9600b7pns1NONE"
*LOOP1
  INPUT#2 A$
  SELECLT_CASE RSE(2)
    CASE 0 : PRINT A$
    GOTO *LOOP1
    CASE 1 : PRINT "ﾊﾟﾘﾃｨｰｴﾗｰ"
    CASE 2 : PRINT "ｵｰﾊﾞｰﾗﾝ"
    CASE 4 : PRINT "ﾌﾚｰﾐﾝｸﾞｴﾗｰ"
    CASE 8 : PRINT "ﾌﾞﾚｰｸｺｰﾄﾞ"
    CASE_ELSE : PRINT "ｴ!? ﾅﾆ?"
  END_SELECT
  PRINT#2 "TRY AGAIN!¥n"
  GOTO *LOOP

RSE
RS-232 CH1キャラクタ入力

■書 　 式

RSE(-1)

■解 　 説

CH1(プロ グ ラ ムポー ト )から1キ ャ ラ ク タ入力し ます。

  getchar=RSE(1)
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RSV
タスク操作 セマフォ獲得

■書 　 式

RLS(n) 　 　 I/Oのビ ッ ト 評価及びビ ッ ト オフ （セマフ ォ解放）

RSV(n) 　 　 I/Oのビ ッ ト 評価及びビ ッ ト オン （セマフ ォ獲得）

  n: メ モ リ ー I/Oナンバー

     -8192≦n≦-1

■解 　 説

これらはマルチタ ス ク下でのセマフ ォの概念に対応する ものです。 ADVFSCはセマフ ォ と し て、 実在のI/O

も し く は内部の メ モ リ 上のデータ （ メ モ リ I/O） を使用でき ます。 メ モ リ I/Oはnを負の値 と し た ものです。セ

マフ ォ と は、 複数のタ ス ク が1つの出力ポー ト など を共通に使用する場合にその使用状況が混乱し ないよ う

にするためのものです。例えば、1つのRS-232ポー ト に対し て2つのタ ス ク がデータの出力をする場合キ ャ ラ

ク タが交互にだ された り し て メ ッ セージが意味をな さ な く な る こ と があ り ます。 例えば次のプロ グ ラ ムを

実行する と 出力される メ ッ セージはかな り 期待外れのものです。

           time0=timer
           time=timer
        FORK 1 *aho
        DO
           WAIT time<>timer
           PRINT "abcdefg" "ABCDEFG"
              time=taimr
        LOOP
*aho
        DO
           WAIT time0<>timer
           PRINT "123456" "78901234"
              time0=taimr
        LOOP
#run
123456789abcdefgABC01234
DEFGH
123456789abcdefgABC01234
DEFGH
  [25]  ・・・・・プログラムブレーク
#

これに対し て次のプロ グ ラ ムは期待通 り に動作し ます。 これは、 メ モ リ I/O-1をセマフ ォ と する こ と によ っ

て交通整理がな されたためです。 なぜ、 通常のON/OFF/SW(n)の組み合わせを使用し ないか と い う と、 こ の

セマフ ォの獲得でデッ ド ロ ッ ク を防ぐには、 テス ト ＆セ ッ ト と い う 一括動作が必要なためです。

RSV(n)はこ のためのものです。

【RSV】

           time0=timer
           time=timer
        FORK 1 *aho
        DO
           WAIT time<>timer
           WAIT RSV(-1)==0
           PRINT "abcdefg" "ABCDEFGH"
              dummy=RLS(-1)
              time=taimr
        LOOP
*aho
        DO
           WAIT time0<>timer
           WAIT RSV(-1)==0
           PRINT "123456" "78901234"
              dummy=RLS(-1)
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              time0=taimr
        LOOP

■タ ス ク間のセマフ ォの受け渡しについて

TASK Aがセマフ ォ を解放し て、必ず次にTASK Bがセマフ ォ を獲得する、と い う と きはTASK AはSW()で メ モ

リ ー I/Oを読みTASK Bの獲得を確認する。

TASK Aはほかのタ ス ク のために1時的にセマフ ォ を解放するが、 他にセマフ ォ を獲得する タ ス ク が無けれ

ば再びTASK Aがセマフ ォ を獲得し たい。そのためTASK Aがセマフ ォ を解放し た状態で必ずタ ス ク を切 り 替

えて他のタ ス ク を実行する よ う にし たい、 と い う 場合はSWAPコマン ド をいれます。 SWAPのかわ り にTIME

を使って も有効ですが、 時間的に遅 く な り ます。

RUN
デバッグ  プログラム実行

■書 　 式

RUN [n m]

■解 　 説

プロ グ ラ ムの実行。 mはブレーク ポ イ ン ト です。 ブレーク ポ イ ン ト よ り の再実行にはCNTを使用し ます。

S_MBK
MBK-SH データエリア書き込み

■書 　 式

ワー ド(2バイ ト )書き込み

S_MBK outdata dtadr

  outdata: データ 0～65535

  dtadr: データ ア ド レ ス 0～7899

符号付き ワード(2バイ ト )書き込み

S_MBK outdata dtadr̃Int

  outdata: データ ±32767

  dtadr: データ ア ド レ ス 0～7898

  Int: 予約定数

ロ ング(4バイ ト )書き込み

S_MBK outdata dtadr̃Lng

  outdata: データ 0～4294967295

  dtadr: データ ア ド レ ス 0～7898

  Lng: 予約定数

    TASK A
WAIT RSV(-1)==0
       |
       |
dummy=RLS(-1)
WAIT SW(-1)==1
WAIT RSV(-1)==0

  TASK B
    |
    |
    |
WAIT RSV(-1)==0
    |
dummy=RLS(-1)

WAIT RSV(-1)==0
       |
       |
dummy=RLS(-1)
SWAP
WAIT RSV(-1)==0

*LOOP
     |
     |
IF RSV(-1)<>0 THEN : GOTO *LOOP : END_IF
     |
dummy=RLS(-1)
GOTO *LOOP
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■解 　 説

MBK-SHのデータエ リ アにデータ を書き込みます。

S_MBK 2 8 /* 2をDT0008(切り替え画面番号)に書き込む=2ﾍﾟｰｼﾞを表示
S_MBK 123456789 699~Lng   

/* 123456789をDT0699(下位)とDT0700(上位)にﾛﾝｸﾞ書き込み
S_MBK 1234 20 /* 1234をDT0020にワード書き込み
S_MBK -30000 21~Int /* -30000をDT0021に符号付きワード書き込み

S_MBK
MBK-SH 文字列転送

■書 　 式

S_MBK a$ dtadr count

  a$: 文字列

  dtadr: データ ア ド レ ス 0～7899

  count: 文字数

■解 　 説

文字列をcount数分MBKの指定アド レス にブロ ッ ク 転送し ま す。count数が文字列よ り 大き い時は0で埋めま す。

a$="123567890ABC"
#S_MBK a$ 102 10 /* 10文字=5ワード使用
#PRX MBK(102)
 3231 /* &H32='2'、&H31='1'
#PRX MBK(103)
 3533
#PRX MBK(104)
 3736
#PRX MBK(105)
 3938
#PRX MBK(106)
 4130 /* &H41='A'、&H30='0'
#PRX MBK(107)
 0000

SELECT_CASE <SLC>
制御文 多値分岐

■書 　 式

SELECT_CASE （省略形 SLC）

CASE

CASE_ELSE （省略形 CEL）

END_SELECT （省略形 ESL）

＊必ずCASE_ELSEも記述し て く ださ い

■解 　 説

選択制御文 （多値分岐） 。 IF文などの条件文では、 そ う であ る ・ そ う でない と い う 、 2つの可能性のみの場

合分けていますが、 実際の制御では1つの入力でい く つもの分岐が発生する こ と があ り ます。 例えば、 IN(n)

でデジス イ ッ チの内容を読んでその内容に従ってい く つかの違った動作をする場合です。 例1ではデジス イ

ッ チの分岐、例2は文字列の場合分けです。 こ の例の中にあ るCASE文の後ろの: （コ ロ ン） はマルチステー ト

メ ン ト のデ リ ミ タ と し てのものです。

例1）

   a=IN(0)&&HF+IN(0)&&HF0/16*10
SELECT_CASE a
   CASE 1 :GOTO *work1
   CASE 2 :GOTO *work2
   CASE 10 :GOTO *work10
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   CASE_ELSE :GOTO *abort
END_SELECT

例2）

   INPUT "a$=" a$
   SELECT_CASE  a$
      CASE "123" : PRINT ”数字だよ”
      CASE "abc" : PRINT ”小文字だよ”
      CASE "ABC" : PRINT ”大文字だよ”
      CASE_ELSE  : PRINT ”良くわかんない”
      SELECT_CASE a$
         CASE "aho" :PRINT ”阿呆みたい”
         CASE "baka" :PRINT ”馬鹿みたい”
         CASE_ELSE  :PRINT ”さっぱりよねー”
      END_SELECT
   END_SELECT

SENSE_SW
I/O 入力検出で出力操作

■書 　 式

SENSE_SW inp outp

  inp: 検出入力ポー ト

  outp:操作出力ポー ト

■解 　 説

検出入力がonする と 操作出力をon/offし ます。

SENSE_SW ?(-1)&?(192) (OFF_P,0)  
/* SW(-1)&SW(192)<>0ならば出力0をオフ。オンの場合はON_P

SENSE_SW ?(-1)&?(-2) (X_A;STP_I,&H410)
/* SW(-1)&SW(-2)<>0 ならば out (X_A;STP_I),&h410 
/*  つまりMPG-314 のアドレス&H410に対する停止命令

ア ク シ ョ ンは括弧で く く って表記し ない と正し く 動作し ません。また、ア ク シ ョ ンは引数の許されるだけ記

述でき ます。 ON_P,OFF_Pは予約定数です。

SET
パルス（MPG-68K互換） インチング量設定

■書 　 式

SET n [x y u z]

  0≦n≦3

＊パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。

■解 　 説

こ のコマン ド ではテ ィ ーチモー ド でのイ ンチング量を既定し ます。 テ ィ ーチモー ド ではX～Zのキーイ ンに

よ ってJOG移動し ますが この移動量は0～3のキーによ って選択する こ と が出来ます。 SETコマン ド のnはこ

の0～3に対応し ています。 そ し て、 それぞれの移動量を定義する こ と が出来ます。 SETは次の例のよ う に引

き数がない と0～3のJOG量を表示し ます。 又、 番号のみ指定すればその対応するJOG量だけ表示し ます。

#SET 1 5 5 5 10
#SET
 dx= 5 dy= 5 du= 5 dz= 10
#SET
 dx= 10 dy= 10 du= 10 dz= 10
 dx= 5 dy= 5 du=5 dz= 10
 dx= 100 dy= 100 du=100 dz= 100
 dx= 500 dy= 500 du=500 dz= 500
#
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SETF
コプロ演算 データ引渡し

■書 　 式

SETF fn1,fn2,fn3,..

  fn1,fn2,fn3,..:変数,定数

■解 　 説

変数、定数値を コプロに引き渡し ます。与え られた引数は順にコプロの不動小数点レジス タFP0,FP1..に引き

渡されます。

SETF 0 3 4 /* FP0に0,FP1に3,FP2に4をセットします。

SETIO
I/O 出力初期化

■書 　 式

SETIO [n m]

■解 　 説

出力の一括OFFに使用し ます。

SETP
パルス（MPG-68K互換） 点データ設定

■書 　 式

SETP [n x y u z]

  n:ポ イ ン ト ナンバー

  x,y,u,z:座標値 （パルス）

     0≦n≦13000

＊パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。

■解 　 説

点データの設定です。通常はSETP 1 100 200 300 400 と い う よ う に点番号と 設定すべき値を与えます。FTMW

でサポー ト されている点データの保存はこ のSETPコマン ド の書式でフ ァ イルが作成されます。SETPは入力

書式によ って次の使い分けがあ り ます。

#SETP 1 1000 1000 1000 2000
#SETP 1
 X= 1000 Y= 1000 U= 1000 Z= 2000
#SETP 100
 X= 0 Y= 0 U= 0 Z= 0
#SETP 0
 X= 12 Y= 12 U= 12 Z= 12

最初の例はこ のコマン ド の目的であ る点データの設定です。 次に点番号だけ与えればその点番号のデータ

を表示し ます。さ らに引き数が何も無なければ現在位置の変更と な り ます。又、SETPでは点データのコ ピー

も でき ます。

SETP 3 P(5) ･･･P(5)のﾃﾞｰﾀをP(3)にｺﾋﾟｰ
SETP 10 PL2(5) ･･･ﾊﾟﾚｯﾄの点PL2(5)をP(10)にｺﾋﾟｰ
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SETPOS
パルス（MPG-68K互換） 現在値変更

■書 　 式

SETPOS x y u z

  x,y,u,z:座標値 （パルス）

＊パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。

■解 　 説

現在位置の変更です。現在位置がx y u zで指定された値にな り ます。引き数を与えないで実行する と 現在位

置が表示されます。

SFTL
演算 配列変数ローテート

■書 　 式

SFTL ary(n)

SFTR ary(n)

  ary:配列名

■解 　 説

DINで配列宣言された配列要素に対し てデータのローテー ト を実施し ます。ary(n)のaryは配列名、nは数値で

い く つまでのデータ を ローテー ト するかを指定し ます。 尚、 SFTL/SFTRはx (),y(), u(), z()には有効ではあ り

ません。 例えば、 SFTL aho(3)では次のよ う にな り ます。

aho(0) <- aho(1)
aho(3) -> aho(2)

SFTL、 SFTRは閉じ たシフ ト を行います。

10        DIM aho(10)
20        FOR i=0 TO 10
30            aho(i)=i+10
40        NEXT i
45        SFTL aho(3)
50        FOR i=0 TO 10
60          PRINT "i=" i "aho=" aho(i)
70        NEXT i
#
RUN
i=0 aho=11
i=1 aho=12
i=2 aho=13
i=3 aho=10
i=4 aho=14
i=5 aho=15
i=6 aho=16
i=7 aho=17
i=8 aho=18
i=9 aho=19
i=10 aho=20
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SFTR
演算 配列変数ローテート

SFTL参照

SHMZ
パルス（MPG-68K互換） 原点復帰設定

SHOM参照

SHOM
パルス（MPG-68K互換） 原点復帰設定

■書 　 式

SHMZ pat spd

SHOM pat spd

  pat:原点復帰出力パターン

  spd:原点復帰ス ピード （pps）

＊パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。

■解 　 説

原点復帰の動作モード設定です。 SHMZはZ軸原点復帰、 SHOMはXYUの3軸原点復帰モー ド設定です。 spdは

ppsで表現される ス ピー ド と な り ます。patは原点復帰のパルス方向を定めます。patの各ビ ッ ト が原点復帰時

に出力されるパルスパターン と な り ます。 patと 原点復帰出力パルスの関係は次の表の通 り です。

例えばXYZそれぞれCCW方向にパルス を出力し て原点復帰する場合はSHOM &H2A 1000 と し ます。 1000は

1kppsを表し ます。 SHOM,SHMZは引き数無しで実行する と 現在設定された値を表示し ます。

X,Y,U軸がCCW方向に1000ppsで原点復帰。 Z軸はCCW方向に500ppsで原点復帰。

SHOM &H2A 1000
SHMZ &H2 500

※注意

SHOMはZCW,ZCCWについて も有効です。 SHMZを設定し て も その後にSHOMを実行する と SHOMの設定内

容が有効にな り ます。 SHOMとSHMZを併用する場合はSHOM、 SHMZの順に記述し て下さい。

SHMZ &H2 1000 <--Z軸の設定を行っているが...
SHOM &H2A 1000 <--このSHOMでZ軸の設定がｸﾘｱｰされるのでこの順番はダメです。

SIN
演算 三角関数

COS参照

MSB 7 6 5 4 3 2 1 0 LSB

SHMZ UCCW UCW YCCW YCW XCCW XCW

SHOM - - - - - - ZCCW ZCW
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SLOW
RS-232 CH1キャラクタ送信間隔

■書 　 式
SLOW n
＊パラ メ ーターを省略する と現在の設定値が表示されます。

■解 　 説
CH1のキ ャ ラ ク タ送出ス ピード の低速化。 パワーオン リ セ ッ ト 時にn=0に設定されます。

SQ
演算 自乗

■書 　 式
SQ(n)
  n:定数， 変数

■解 　 説

nの自乗を返し ます。

#A=4
#B=SQ(A)
#PRINT B
16

SQR
演算 平方根

■書 　 式

SQR(n)
  n:定数， 変数

■解 　 説
nの平方根を返し ます。

PRINT SQR(SQ(100)) これは100となります。

小数点以下は切 り 捨てます。

ST_REG
MPG-3202 X3202レジシタ書き込み

■書 　 式

ST_REG reg data
  reg:X3202のア ド レ ス と レジス タ ・ カ ウ ン タセレ ク ト コード の和
  data:設定データ

■解 　 説
MPG-3202のパルス発生IC 「X3202」 のレジス タ設定を行います。

MPG-3202関係コマン ド ・ 関数:CMND,REG,REG3,ST_REG
参照: 「MPG-3202 製品別マニ ュ アル」 　 ･･･web参照または営業係へ請求下さ い。
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STOP
パルス（MPG-314専用) 条件停止

■書 　 式

STOP n cond

  n:軸指定予約定数 X_A～Z_A

  cond:入力指定 

       INx_ON～INx_OFFの論理和 または STP_I,STP_D

■解 　 説

nを論理和で指定すれば指定軸の同時停止が可能です。

condにINxを指定し た場合、 STOP n VOIDで解除する まで有効と な り ます。

STP_I,STP_Dをセ ッ ト する と発生中のパルス を停止し ます。

STOP Z_A IN0_ON|IN3_ON/* Z軸IN0オンIN3オンになったら停止。
/* 一度設定すると STOP Z_A 0実行まで解除されない。

STOP X_A|Y_A STP_D /* XY軸同時減速停止。

STOP
パルス（MPG-68K互換） パルス発生停止

■書 　 式

STOP m n

  m:停止パターン

  1＝減速停止(ACCELコマン ド で設定された加減速テーブルに従い停止し ます。）

  2＝即停止

  3＝パルス発生終了時にタ ス ク をPAUSEし ます

  (STOP 3はREV 1.2以上でQ_PAUSEモード指定時のみ有効です。 )

  n:タ ス クナンバー

     0≦n≦31

＊どの場合も座標値は整合し ます。

■解 　 説

マルチタ ス ク で使用し ます。 パルス発生中のタ ス ク に他のタ ス ク から停止をかける も のです。 STOPでは減

速停止 と即停止の選択が出来ます。 STOP 1で減速停止、 STOP 2で即停止です。

FORK 1 *aho
    MOVE 100000 10000 1000
    END
*aho
    IF SW(0)==1 THEN
       STOP 1 0
    END_IF
    IF BSY(0)<>0 THEN
       END
    END_IF
    GOTO *aho

こ の例では移動直前に停止タ ス ク を起動し ています。 停止タ ス ク はパルス動作の監視も併せて行ってお り

パルス停止後監視タ ス ク も停止する よ う になってお り ます。 こ こ でSTOPの引き数は減速モード の停止と タ

ス ク番号と なっています。

※MOVE、MOVZ、JUMP、GOにはQ_PAUSEモー ド での停止がシンプルで合理的（お勧め）です→Q_PAUSE参照
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■次のプロ グ ラ ムではSTOPコマン ド を発行し てBSY()関数でパルス停止を確認、タ ス ク をQUITし ています。

パルス発生中のタ ス ク をいき な り QUIT し て もパルスは止ま り ません。 パルスの停止にはこ の他にDS_PG コ

マン ド があ り ます。

10       FORK 1 *TASK1
20       WAIT SW(192)==0 AND SW(193)==0
30       WAIT SW(192)==1 OR SW(193)==1
40       IF SW(192)==1 THEN : STOP 1 1 : END_IF  <--減速停止
50       IF SW(193)==1 THEN : STOP 2 1 : END_IF　<--即停止
60       WAIT BSY(1)<>0
70       PRINT "SW(192)=" SW(192) "SW(193)=" SW(193) "BSY=" BSY(1)
80       QUIT 1
90       END
100    *TASK1
110      PG &HE0
120      ACCEL 10000
130      FEED 0
140      DO
150        MOVE 0 0 0
160        WAIT BSY(-1)==1　<--正常停止でない時ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑは先へ進まない
170        MOVE 50000 0 0
180        WAIT BSY(-1)==1
190      LOOP
#RUN
SW(192)=1 SW(193)=0 BSY=256
#RUN
SW(192)=0 SW(193)=1 BSY=512

■STOPコマン ド によ るパルス停止例

10       DO
20         FORK 1 *TASK1
30         WAIT SW(192)==0
40         WAIT SW(192)==1
50         PRINT "STOP"
60         STOP 1 1 <--STOPして
70         WAIT BSY(1)<>0 <--停止を確認して
80         PRINT BSY(1)
90         QUIT 1 <--QUITする
100        WAIT SW(193)==1
110      LOOP
120    *TASK1
130      DO
140        MOVE 100000 0 0
145        WAIT BSY(-1)==1 <--正常停止以外はここで停止する。この様な連続した
150        MOVE 0 0 0    LOOPの場合、もしここにWAIT BSY()がないとTASK 0か
155        WAIT BSY(-1)==1    らSTOPされてMOVEｺﾏﾝﾄﾞから抜けでても、すぐに次の
160        LOOP    MOVEｺﾏﾝﾄﾞを実行してしまいﾊﾟﾙｽが止まらない。

■STOPコマン ド で停止し てBSYで確認し ない場合 （正常に動作し ない）

10       DO
20         FORK 1 *TASK1
30         WAIT SW(192)==0
40         WAIT SW(192)==1
50         PRINT "STOP"
60         STOP 1 1
90         QUIT 1 <--STOPのあといきなりQUITしているのでﾊﾟﾙｽが止まら
100        WAIT SW(193)==1    なくなる
110      LOOP
120    *TASK1
130      DO
140        MOVE 100000 0 0 <--MPGはﾊﾟﾙｽを出し切るまで止まらない
145        WAIT BSY(-1)==1    そしてMPGを管理していたﾀｽｸが止まってしまったの
150        MOVE 0 0 0    で8251ｴﾗｰとなる
155        WAIT BSY(-1)==1
160      LOOP
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#RUN
STOP

   タスク停止 *1 [140]MPG通信エラ－8251側、STOPしないでQUITしてませんか？

   ↑ﾀｽｸ1を再FORKしてもMPGがｴﾗｰをおこしてしるので動かない。

■DS_PGによ るパルス発生の停止

10       DO
15         EN_PG 1
20         FORK 1 *TASK1
30         WAIT SW(192)==0
40         WAIT SW(192)==1
50         PRINT "STOP"
60         DS_PG 1 <--ﾊﾟﾙｽ発生禁止
70         WAIT BSY(1)<>0
80         PRINT BSY(1)
90         QUIT 1
100        WAIT SW(193)==1
110      LOOP
120    *TASK1
130      DO
140        MOVE 100000 0 0 <--MOVE実行中にDS_PGされるとこのﾀｽｸはMOVEｺﾏﾝﾄﾞ中で
145        TIME 1000    ﾊﾝｸﾞｱｯﾌﾟする。
150        MOVE 0 0 0    ﾊﾟﾙｽ発生以外のｺﾏﾝﾄﾞ実行中にDS_PGされるとこのﾀｽｸ
155        TIME 1000    は動くがﾊﾟﾙｽは出ない。
160      LOOP
#run
STOP
1024
STOP
1024
STOP
1024

■次のプロ グ ラ ムはタ ス ク1でパルス発生中にタ ス ク1を再FORKし ています。

こ のプロ グラ ムはRMOVですがこ のほかMOVE、JUMP、GO、ACCELなどパルス発生関係コ マンド でも 同じ です。

LIST 0
10       PG &HE0 1
20       DO 
30         FORK 1 *TASK1
40         TIME 1000
50       LOOP 
60     *TASK1
70       DO 
80         RMOV 100000 100000 1000000
90       LOOP 
#RUN
    タスク停止 *1 [80]MPG通信エラ－です68301側
    タスク停止 *1 [80]MPG通信エラ－です68301側
    *0   [40]
    *1   [80]

■次のプロ グ ラ ムはパルス発生中のタ ス ク をSTOPせずにQUITし ています。

STOPせずにQUITする と パルスは最後まで出ます （こ の場合はX,Y,Uと も1000パルス） 。 しかしMPCとMPG

の内部の通信が途切れて し ま う ので再びFORKし てパルス を発生し よ う と し て も エラーにな り ます。

LIST 0
10       PG &HE0 1
20       DO 
30         FORK 1 *TASK1
40         TIME 50
50         QUIT 1
60         TIME 2000
70       LOOP 
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80       END 
90     *TASK1
100      DO 
110        RMOV 1000 1000 1000
120      LOOP 
#RUN
    タスク停止 *1 [110]MPG通信エラ－8251側、STOPしないでQUITしてませんか？
    *0   [60]
    *1  停止　

STPS
パルス（MPG-314専用） 現在位置指定

■書 　 式

STPS  n pos

  n:軸指定予約定数 X_A～Z_A

  pos:指定する位置

STPS x y u z

  x y u z:各軸の指定する位置。 指定無=VOID

■解 　 説

前者は選択し た軸のみ現在値を設定し ます。 後者はVOID定数以外の軸の現在位置を設定し ます。 パルス発

生中の軸に値を設定し よ う とする と停止待ち と な り ます。

STPS U_A 1000 /* U軸の現在位置を1000にする
STPS VOID 1000 VOID 2000 /* YZ軸の現在位置を設定

STPS
パルス（MPG-314専用） カウンタ設定

■書 　 式

STPS n c

  n:軸選択予約定数 X_C～Z_C

  c:カ ウ ン タ初期値

■解 　 説

カ ウ ン タ値は X(-1)、CP -1などで読み取れます。カ ウ ン タ を使用するにはMPG-314のOC5～OC8ソ ケ ッ ト に

TLP2630を実装し ます。

STR$
文字列  数値から文字列に変換

■書 　 式

STR$(n)

■解 　 説

nの数字列を与えます。

#a=1000
#a$="BAKA"+str$(a)+"AHO"
#print a$
BAKA1000AHO
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STRCPY
文字列 文字列の複写

■書 　 式

STRCPY s1$ s2$ [n m]

■解 　 説

文字列のコ ピー （制御機能付き）

STRCPY A$ B$ n m A$のn文字目からm文字をB$にコピー

nは0文字目から数え る。 n及びmはそれぞれ省略する こ と が出来ます。 nもmも省略された場合には、 s1$よ り

s2$へすべての文字がコ ピーされます。nのみ与えた と きはn文字目からすべて と な り ます。次の3つはすべて

同じ働き を し ます。

B$=A$
STRCPY A$ B$
STRCPY A$ B$ 0

mを省略せずにし指定する と コ ピーされる文字の数はmによ って定められます。 次の例では文字の長さ を調

べる関数、 LEN()を使用し て、 いろいろなパターンで文字のコ ピーを実施し ています。

例1）

10          a$="01234567890"
20        PRINT LEN(a$)
30        FOR i=0 TO LEN(a$)
40          STRCPY a$ b$ i
50          PRINT b$
60        NEXT i
RUN
11
01234567890
1234567890
234567890
34567890
4567890
567890
67890
7890
890
90
0

例2）

10          a$=time$ /*time$は予約変数です。
20        STRCPY a$ h$ 0 2
30        STRCPY a$ m$ 3 2
40        STRCPY a$ s$ 6 2
50        PRINT h$ "時" m$ "分" s$ "秒"
#
RUN
02時36分36秒

   n=2 開始位置

ABCDEFGHIJK

　 　 m=7 文字数
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SV_M
MBK-SH メモリ一括コピー (MBK→MPC)

■書 　 式

SV_M array mbktop count [opt]

  array:MPC点データの先頭(XYUZ(1～13000))、 配列変数の先頭

  mbktop:MBK メ モ リ 先頭ア ド レ ス。 20≦mbktop

  count:コ ピー数

  opt: 4=ロ ング ワー ド で1ア ド レ スおき、 Lng=ロ ング ワー ド で連続

■解 　 説

配列から MBKのデータ エリ アにコピーし ます。 パラ メ ータ はアド レスの使用範囲を超えねよ う に設定し て下さ い。

SV_M X(9020) 20 683 /* DT20から点データX(9020)へ683個ワードコピー
SV_M test(10) 500 10 /* DT500から配列変数test(10)へ10個ワードコピー
SV_M X(9020) 20 342 4 /* DT20から点データX(9020)へ342個ロングワードコピー
SV_M X(9000) 500 5 Lng /* DT500から点データX(9000)へ5個ロングコピー (連続)
SV_M test(0) 500 5 Lng /* DT500から配列変数test(0)へ5個ロングコピー (連続)

SW
I/O ビット入力

■書 　 式

SW(n)

  n:ポー ト ナンバー

■解 　 説

I/Oポー ト のビ ッ ト 入力。 I/Oを2度読みし結果が一致する まで読み続けます。 これは、 チャ タや ノ イ ズによ

る誤読み取 り を防ぐためのものです。 返す値は1がON状態、 OFFで0 と な り ます。 ポー ト 番号に出力ポー ト

の状態を得る こ と も でき ます。

SWAP
タスク操作 実行権の放棄

■書 　 式

SWAP

■解 　 説

タ ス ク ス ワ ッ プ。 他の タ ス ク に実行権を譲 り ます。 こ のコ マン ド はプ ロ グ ラ ム実行の高速化に必要です。

ADVFSCのマルチタ ス クはタ イ ムシ ュ ア リ ングによ る も のですが、これはプロ グ ラ ムの実行効率を著し く 低

下させます。マルチタ ス ク でタ ス ク を5個実行すれば、1つのタ ス ク に割 り 当て られる時間は1/5 と な り ます。

つま り プロ グ ラ ムの実行速度は1/5 と なって し まいます。こ のため、ADVFSCではタ イマー待ちの状態では不

要な タ ス ク を ス リ ープ させた り WAIT などのよ う な条件待ちでは実行中のタ ス ク を強制的に切 り 換えてプ

ロ グ ラ ムの実行効率を高めています。つま り 、プロ グ ラ ムの実行中にあ ま り 速度を要求されない仕事やレベ

ルの低い仕事を させないよ う にし ているわけです。

*WAIT
         IF A=0 THEN
            GOTO *WAIT
         END_IF
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こ の例では、変数Aの状態が1 と な るのを待っています。 こ う し た仕事をポー リ ング と 言いますが、 これに他

の仕事 と同じ時間を与え るのは効率上好ま し く ない こ と です。 なぜな ら Aを1にセ ッ ト するのは他のタ ス ク

ですか ら、 条件不成立の場合に これ以上こ のタ ス ク を実行する こ と は意味があ り ません。 こ う し た場合に

SWAPを用います。

*WAIT
         IF A=0 THEN
            SWAP
            GOTO *WAIT
         END_IF

これでポー リ ング し て条件不成立ご と に、他のタ ス ク に実行権が引き渡され、無駄な く Aが1にな る こ と を待

つこ と が出来ます。 なお、 これ と 等価のコマン ド はWAITです。

         WAIT　A=1

WAITには条件不成立の場合のSWAPが組み込まれています。 タ イマー及びタ イマーの組み込まれている関

数などではSWAP と等価の こ と が起こ っています。

SWP
演算 上下位バイト交換

■書 　 式

SWP(n)

■解 　 説

バイ ト ス ワ ッ プ。 上位バイ ト と 下位バイ ト を入れ換えます。 684と 8086では上位下位のア ド レ ス順位が反対

です。

#prx swp (&hff00)
 00FF
#prx swp (&h00ff)
 FF00
#

SYSCLK
タイマー システムクロック

■書 　 式

SYSCLK

■解 　 説

パワーオン よ り 5msec毎に+1される変数です。

FOR～NEXT 10000回の所要時間を計測し ます。

5           SYSCLK=0
10        FOR I=1 TO 10000
30        NEXT I
40        PRINT SYSCLK
RUN
94 ←94×5=470msec
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TAIL
編集 文番号の最大値

■書 　 式

TAIL

■解 　 説

文番号の最大値を表示し ます。 プロ グラ ムコ ーディ ング中の後ろにプロ グラ ムをつけ加える 場合に使用し ます。

LIST 0
10   FOR i=0 TO 47
20     ON i : TIME 50 : OFF i
30   NEXT i
#tail
30
#

TAN
演算 三角関数

COS参照

TASK
デバッグ タスク状態表示

■書 　 式

TASK(n)

  n:タ ス クナンバー

      0≦n≦31

■解 　 説

nはタ ス ク 番号で、指定さ れたタ ス ク の状態を知ら せる 関数です。こ の値が0であればそのタ ス ク は実行中で

ある こ と になり ま す。0以外の正の数であればそのタ ス ク は休止中である こ と を意味し ま す。こ の数の意味は

タ イ マー値です。1000であればあと 1秒は休止し ている こ と になり ま す。TASK(n)の値の意味は次の通り です。

戻 り 値  0 実行中

-1 未使用

-2 QUIT状態

-3 PAUSE状態
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TASKN
タスク操作 タスク番号取得

■書 　 式

TASKN

■解 　 説

タ ス クナンバーを知る変数です。

10        FORK 13 *JOB
20        DO  : LOOP
30      *JOB
40        PRINT "I am " TASKN
50        END
RUN
I am 13

TEACH
パルス（MPG-68K互換） ティーチングモード

■書 　 式

TEACH    （省略形 T）

■解 　 説

TEACHコマン ド はTで実行でき ます。テ ィ ーチモー ド では点データの教示、及び調整時に必要な コマン ド が

1文字キーイ ンで操作でき る よ う になっています。

x

X

y

Y

u

U

z

Z

XCW方向にイ ンチング移動 

XCCW方向にイ ンチング移動

YCW方向にイ ンチング移動

YCCW方向にイ ンチング移動

UCW方向にイ ンチング移動

UCCW方向にイ ンチング移動

ZCW方向にイ ンチング移動

ZCCW方向にイ ンチング移動

0,1,2,3

P,p

L,l

O,o

F,f

S,s

H,h

J,j

A,a

R,r

イ ンチング量の選択0～3(SETコマン ド参照)

点データの指定

LIMZ設定(JUMP,JMPZ参照)

出力ポー ト のON

出力ポー ト のOFF

I/Oの値表示

原点復帰入力ポー ト の表示(HPT(0)参照)

指定点へJUMP移動

指定点へJMPZ移動

RANGE設定(RANGEコマン ド参照)

TAB

+

-

MPG切 り 替え(タ ス ク番号イ ン ク リ メ ン ト )

MPG切 り 替え(タ ス ク番号イ ン ク リ メ ン ト )

MPG切 り 替え(タ ス ク番号デク リ メ ン ト )

Q,q テ ィ ーチモード の終了
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THEN
制御文 条件分岐

IF参照

TIME
タイマー 時間待ち

■書 　 式

TIME

■解 　 説

時間待ちです。 単位はmsecで指定し ますが実態は5msec単位です。 TIME 3はTIME 0 と同じ意味にな り ます。

TIME 1000 1秒停止、この間タスクはスリープです。

time$
カレンダー 時刻文字列取得
■書 　 式

time$

■解 　 説

MBK-SHまたはMBK-RSと デジ タルGPが接続されている と 、GPの時刻が文字列 と し て入 り ます。小文字で書

いて下さ い。

timer
カレンダー 時間取得

■書 　 式

timer

■解 　 説

時間を全て秒になおし た数です。 00:01:00の場合timerは60 と な り ます。

#PR time$
00:01:08
#PR timer
68

time$,CLK参照
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TMON
メンテナンス タスクモニタ

■書 　 式

TMON

■解 　 説

各タ ス ク のス タ ッ ク と プロ グ ラ ムカ ウ ン タの値を表示し ます。使用されていないタ ス ク ではFFFFFFFFが表

示されます。

TMOUT
タイマー 入力時間設定

■書 　 式

TMOUT n

  n:タ イマー値 （sec）

■解 　 説

TMOUTは関数WS0(),WS1()のタ イ ムア ウ ト の設定です。 WS0,WS1は指定されたポー ト がONも し く はOFFに

な る迄ポー リ ングする条件待関数です。 ポー リ ング最大時間をTMOUTによ って定める こ と ができ、 返され

る値はポー ト の状態ではな く 、 時間内に条件が整ったかど う かです。 時間内に条件が充た されれば0、 そ う

でなければ1を返し ます。nの単位は秒です。TMOUTの時間は全タ ス ク中最後に実行されたTMOUTが有効に

な り ます。

TOFF
デバッグ トレースモード

TON参照

TON
デバッグ トレースモード

■書 　 式

TON ト レースモード

TOFF ト レースモード解除

■解 　 説

ト レースモード では実行中のプロ グ ラ ムの文番号を画面に表示し ます。 タ ス ク0のみ有効です。

10     FOR i=0 TO 47
20       ON i : TIME 50 : OFF i
30     NEXT i
#ton
#run
[10]
[20]
[20]
[20]
[30]
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U
パルス（MPG-314専用） カウンタ値読み込み

X参照

U
パルス（MPG-68K互換） U軸点データ

X参照

UNTIL
制御文 条件文

■書 　 式

DO～LOOP UNTIL 条件式

MOVE x y u UNTIL 条件式

RMOV x y u UNTIL 条件式

PULSE axis acnt [t1 t2] UNTIL 条件式

■解 　 説

DO～LOOPやパルス発生コマン ド の繰 り 返し条件、パルス停止条件を与え る こ と ができ ます。条件式には普

通のI/O、 メ モ リ ー I/O、 変数が使えます。

■UNTIL使用上の注意
DO～LOOPの場合は論理結合ができ ます。

10   DO
20     ON 0
30     TIME 100
40     OFF 0
50     TIME 100
60     LOOP UNTIL A==1 AND B==1
70   END

パルス発生コマン ド の停止条件では論理結合が出来ません。 2つ以上の条件を結合し たい と きは別のタ ス ク

で結合し ます。 また一致の条件を入力する場合は必ず” ==” と 入力し て下さ い。DO～LOOPの場合は” =” と

入力し て もMPCが自動的に” ==” と変更し ますがパルス発生コマン ド の場合は行われません。

10       OFF -1
20       FORK 1 *TASK1
30       TIME 2000
40         IF SW(192)==1 AND SW(193)==1 THEN : ON -1 : END_IF
50       END
60     *TASK1
70       DO
80         CLRPOS
90         MOVE 10000 10000 10000 UNTIL SW(-1)==1 <--ｲｺｰﾙは必ず2つ入力
100        IF SW(-1)==1 THEN : GOTO *END : END_IF
110        MOVE 0 0 0 UNTIL SW(-1)==1
120        IF SW(-1)==1 THEN : GOTO *END : END_IF
130      LOOP
140    *END
150      PRINT "ｵﾜﾘ"
#
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■UNTILでのパルス停止は減速停止にな り ます。

UNTIL使用例

10         B$="" :   A$="" <--文字列初期化
20       DO UNTIL A$=="*" <--"*"が来るとDO LOOPを終了
30           B$=B$+A$ <--文字列の合成
40           A$=INPUT$(1) <--RS-232　CH1から1文字入力
50       LOOP
60       PRINT B$
#RUN
ABCD <-ﾀｰﾐﾅﾙから"ABCD*"と入力した後
#

_VAR
制御文 引数からの受け取り

■書 　 式

_VAR var1 var2 - -

  var:変数

■解 　 説

GOSUBの引数を受け取 り ます。

GOSUB参照

VAL
文字列 数字文字列から数値

■書 　 式

VAL(a$)

  a$:数字文字列 （ﾍｷｻ表記も可能）

■解 　 説

数字文字列a$を数値に変換し ます。

#a$="1000"
#a=VAL(a$)+2000
#print a
3000

ヘキサ表記文字列の変換例

#a$="12BC"
#a$="&H"+a$
#a=val(a$)
#pr a
4796

SW(-1)==1

減速停止

ACCELコマン ド で設定

し た加減速テーブル
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VER
メンテナンス 改版データの表示

■書 　 式

VER

■解 　 説

搭載されているROMの版数を表示し ます。 ター ミ ナルソ フ ト のオープニングにも表示されます。

MPC-684 ADVFSC(r)e REV-3.82k ････ｱﾄﾞﾊﾞﾝｽﾄﾞﾌｪｰｼﾞｯｸ版数
 BASIC like + multi tasking ････ﾏﾙﾁﾀｽｸﾍﾞｰｼｯｸﾗｲｸｲﾝﾀﾌﾟﾘﾀ
 Created by ACCEL Co.'~2001 ････（株）アクセル製

VER$
文字列 改版データの取得

■書 　 式

VER$   (必ずラージアルフ ァベッ ト )

■解 　 説

バージ ョ ンデータが入っている予約変数です。

#a$=VER$
#pr a$
MPC-684 ADVFSC(r)e REV-3.82k
 BASIC like + multi tasking
 Created by ACCEL Co.'~2001

VLIST
編集 プログラムリファレンスの表示

■書 　 式

VLIST

■解 　 説

プロ グ ラ ムで使用し ている ラベル、 変数などの情報を表示し ます。
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WAIT
制御文 条件待ち

■書 　 式

WAIT 条件式

■解 　 説

条件待ち。 マルチタ ス ク下での効率のよいポー リ ングを実行し ます。 タ ス ク処理の効率についてはSWAPを

参照し て下さ い。

① WAIT P_SW(i01)<>1
② WAIT A==1
③ time=timer
   WAIT timer<>time

①の例はi01で指定された入力ポー ト が0にな るのを待ち②の例ではAが1にな るのを待ちます。 ③の例では

RTCを使用し た1秒タ イマー と なっています。

WEND
制御文 条件ループ

WHILE参照

WHILE
制御文 条件ループ

■書 　 式

WHILE 条件式～WEND

■解 　 説

条件待ち制御文。WHILEはDO～LOOPのサブセ ッ ト です。こ の場合は条件が成立し ている間 と い う 意味を特

定し ています。プロ グ ラ ムは読む人に意味を分か り やす く 記述するのが大切ですが、こ のよ う な意味のはっ

き り し た制御文を使用する こ と は、 こ の目的のためです。

a=1
     b=0
WHILE a<4
     DO UNTIL b>4
        PRINT a""b=b+1
     LOOP
     a=a+1
     b=0
WEND
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WIR
バスアクセス ワード読み取り

■書 　 式

WIR(adrs)

  0≦adrs≦&HFFFF （偶数のみ）

■解 　 説

ア ド レ スadrsのワー ド読み込みです。こ こ でのア ド レ スは98バス側からみたア ド レ スであ り 、68000側 と奇数

と偶数が入れ替え られます。

WOW
バスアクセス ワード書き込み

■書 　 式

WOW n adrs

  0≦n≦&HFFFF

  0≦adrs≦&HFFFF （偶数のみ）

■解 　 説

ア ド レ スadrsのワー ド書き込みです。 WIRと 同様98バス側からみたア ド レ ス と な り ます。

WS0
I/O タイムアウト付き入力

■書 　 式

WS0(n)

WS1(n)

  n:入力ポー ト 番号

■解 　 説

WS0はnで指定されたポー ト の値が0(OFF)にな るのを待ちます。WS1(n)は1(ON)にな るのを待ちます。待ち時

間はTMOUTで設定する こ と ができ、その時間を越え る と1を返し ます。その時間内に条件が成立し た場合は

0を返し ます。

TMOUT 5
   n=192
IF WS1(n)==1 THEN ’sw(n)が5秒以内にオンに
   GOTO *aho ’ならない時はgoto *aho
END_IF
PRINT　”スイッチ” n ”はオンです”
END
*aho
PRINT　”タイムアウト”

また、 WS1()、 WS0()は条件のAND、 ORも でき ます。 しかしMPC-684では1行 （命令） が8文字列以内 と い制

約があ り ますから、 論理結合も3つまでです。 次のプロ グ ラ ムは出力0<->入力192,1<->193,2<->194を接続し

て実行し ま し た。
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①こ の場合は192,193の両方がタ イ ムア ウ ト にな ら なければ*AHOには行き ません。

10   *MAIN
20     TMOUT 1
30     IF WS1(192)==1 AND WS1(193)==1 THEN
40       GOTO *AHO
50     END_IF 
60     PRINT "Ok"
70     END 
80   *AHO
90     PRINT "Time out!!"
#OFF 0
#OFF 1
#RUN
Time out!!
#ON 0
#OFF 1
#RUN
Ok
#OFF 0
#ON 1
#RUN
Ok
#ON 0
#ON 1
#RUN
Ok
#

②どち らか、 または両方がタ イ ムア ウ ト する と *AHOに行き ます。

30     IF WS1(192)==1 OR WS1(193)==1 THEN

③1つ以上タ イ ムア ウ ト すれば*AHOに行き ます。

30     IF WS1(192)==1 OR WS1(193)==1 OR WS1(194)==1 THEN

WS1
I/O タイムアウト付き入力

WS0参照

X
パルス（MPG-314専用） カウンタ値読み込み

■書 　 式

X(-1)

Y(-1)

U(-1)

Z(-1)

■解 　 説

MPG-314に対し て-1を与え る と カ ウ ン タ値を返し ます。

カ ウ ン タは4バイ ト 長(±2147483647)です。

#PG &h400
#STPS X_C 2147483647
#PR X(-1)
2147483647
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X
パルス（MPG-68K互換） X軸点データ

■書 　 式

X(n)

Y(n)

U(n)

Z(n)

  n:ポ イ ン ト ナンバー

     1≦n≦13000

■解 　 説

予約配列です。 点データP(n)の各座標成分は予約配列 と し て表現されます。 nが0の時は現在位置を表し ます

が、代入の場合は現在位置の変更と はな り ません。ホ ス ト CPUのパルス発生モード の現在位置が変更される

だけで、 MPG側は変更されません。 点データ と かかわ り な く 独立し た配列 と し て使用でき ます。 又、 NEWP

で ク リ ア されます。

#PRINT X(0) ’現在位置のX成分表示
 3764
#PRINT Y(99) ’P(99)のY成分表示
 100
#Y(99)=5000
#PRINT Y(99)
 5000
#

Y
パルス（MPG-314専用）  カウンタ値読み込み

X参照

Y
パルス（MPG-68K互換） Y軸点データ

X参照

Z
パルス（MPG-314専用） カウンタ値読み込み

X参照

Z
パルス（MPG-68K互換） Z軸点データ

X参照
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