
第３章　プログラミング例

基本1（I/O定義）

MPCの入出力はそれぞれ0番か ら ス ター ト し ています。MPC-816に付属し ている16点の入力 と8点の出力は0

～15の入力、 0～7の出力にふ り あて られています。 MIFではこれが16～31 （入力） 8～15 （出力） と 順にふら

れています。MPCではI/Oを ラベルで扱 う こ と ができ ます。 これを定義する コマン ド は#DEFS、#DEFOです。

それぞれ入力ポー ト 、出力ポー ト の定義に用います。も ちろん ラベルを使用し ないでそのま まポー ト 番号で

扱 う こ と もでき ますが保守時にはラベル化されたI/Oの方が扱いやす く な り ます。次に、定義例を示し ます。

最初に0か ら6までの入力を指定し、次に0から7までの出力ポー ト を定義し ています。こ の定義は最初にし な

く て も、 プロ グ ラ ム完成後追加し て も有効です。

#DEFS START 0
#DEFS AUTO 1
#DEFS MAN1 2
#DEFS MAN2 1
#DEFS CYCLE 4
#DEFS MIGI 5
#DEFS HIDARI 6
'
#DEFO PIN 0
#DEFO HANDDWN 1
#DEFO HANDMAE 2
#DEFO PINUP 3
#DEFO AIR 4
#DEFO MAE 5
#DEFO STOP 6
#DEFO VACUM 7

　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 サンプル装置

Ｉ／Ｏマップ
ポートＮＯ． 名　称

０ ＳＴＡＲＴ　スイッチ 押してＯＮ
１ ＭＯＤＥ　スイッチ　ＡＵＴＯ
２ 〃 ＭＡＮ１

入力 ３ 〃 ＭＡＮ２
４ 〃 ＣＹＣＬＥ
５ テーブル右 さえぎってＯＦＦ
６ テーブル左 〃
７
０ 位置決めピン ＯＮ　位置決め
１ トランスポート上下 ＯＮ　下降
２ トランスポート前後 ＯＮ　前進（Ｃ）

出力 ３ 案内板送りピン上下 ＯＮ　上昇
４ トランスポート真空破壊 ＯＮ　真空破壊
５ 案内板送り前後 ＯＮ　前進
６ 度当り切替え ＯＮ　Ｂ位置
７ トランスポート真空 ＯＮ　真空
※前後の前（前進）とはシリンダのロッドが伸びた状態
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基本２ （自動・手動運転の切り替え）

MPCにはマルチタ ス ク の機能があ り ます。 これは、複数のプロ グ ラ ムを同時に実行する ものです。 こ の機能

を使用する こ と によ り 動作の切 り 替えを簡単に実現する こ と ができ ます。 も し マルチタ ス ク を使用し ない

と自動 と手動の動作切 り 替えはプロ グ ラ ムを複雑な ものにし て し まいます。

こ の例ではSTARTス イ ッ チの操作を き っかけにし て、 手動 と自動を切 り 替えています。 STARTス イ ッ チ後

AUTO とMAN1のス イ ッ チを読み取 り これによ り 必要に応じ て異な るプロ グ ラ ムをFORKし ています。 こ の

FORKコマン ド がマルチタ ス ク を起動させる ものです。 入力ポー ト AUTOがONの場合こ のコマン ド実行後、

管理プロ グ ラ ム と 自動運転プロ グ ラ ムが同時に稼働し ます。 その次に、AUTOをOFF と し てMAN1をONと し

てSTARTス イ ッ チを操作する と 管理プロ グ ラ ム中のQUITコマン ド によ り タ ス ク が停止されます。 も ちろん

動作をいき な り 停止する と 危険なプロ グ ラ ム も あ り ますのでタ ス ク間イ ン ターロ ッ ク によ って タ イ ミ ング

を考慮し ます。通常はサイ クル停止 と な る よ う にし ます。こ のよ う に動作を決めるプロ グ ラ ム と動作を管理

するプロ グ ラ ムを分離する こ と によ って見通しの良いプロ グ ラ ム と な り ます。また、管理プロ グ ラ ム中で非

常停止ス イ ッ チを監視する よ う にすればいつで も プ ロ グ ラ ム を停止し た り 特別な処理をする こ と ができ ま

す。 次の例では非常停止によ ってプロ グ ラ ム停止、 出力ポー ト ク リ ア(SETIO)後にプロ グ ラ ムを停止し てい

ます。

 '*******
*LOOP
 '*******
 WAIT SW(START)=1
 WAIT SW(START)=0
 QUIT 1
 IF SW(AUTO)=1 THEN *A1 管理プログラム
 IF SW(MAN1)=1 THEN *M1
*A1
 FORK 1,*AUTO
 GOTO *LOOP
*M1
 FORK 1,*MANU
 GOTO *LOOP
 '*******
*AUTO
 '*******
 FOR I=0 TO 7 自動運転プログラム
 ON I ’プログラム自体には意味無し
 TIME 5
 OFF I
 NEXT I
 GOTO *AUTO
 '*******
*MANU
 '*******
 FOR I=0 TO 7 手動運転プログラム
 WAIT SW(MAN2)=1 ’プログラム自体には意味無し
 PRINT# I
 NEXT I
 GOTO *MANU
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また、 マルチタ ス ク は管理プロ グ ラ ムだけでな く 装置の上に分散する幾つも のユニ ッ ト に個別のプ ロ グ ラ

ムを対応させて使用し ます。

 '*******
*LOOP
 '*******
 IF SW(START)=1 THEN *NORMAL
 IF SW(EMG)=1 THEN *EMG
*NORMAL
 WAIT SW(START)=0
 QUIT 1
 IF SW(AUTO)=1 THEN *A1
 IF SW(MAN1)=1 THEN *M1 管理プログラム
*EMG
 QUIT 1
 SETIO
 END
*A1
 FORK 1,*AUTO
 GOTO *LOOP
*M1
 FORK 1,*MANU
 GOTO *LOOP
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基本３ （タスク間インターロック）

先の例のよ う に管理プロ グ ラ ムが一方的にタ ス ク を停止する と不都合な こ と が多い ものです。こ のため、動

作切 り 替えにはサイ クル停止が必要にな り ます。 こ う し た場合はタ ス ク （プロ グ ラ ム） 間で信号のや り と り

を し て動作を定めます。

こ こ では、 メ モ リ I/Oの-1 と-2を使用し て*AUTOのプロ グ ラ ムの停止を制御し ています。 こ のよ う に相手の

プロ グ ラ ムを特定の箇所で停止させた り 、 状態を知らせた り するのには メ モ リ I/Oが有効です。 こ こ では直

接番号で メ モ リ I/Oを指定し ていますが#DEFS、 #DEFOで定義する こ と も でき ます。 注意すべき こ と は メ モ

リ I/Oは入出力が同じ番号のため、 2つ定義文が必要 と な り ます。

#DEFS CMND -1
#DEFS ACK  -2
#DEFO CMND -1
#DEFO ACK  -2

 '*******
*LOOP
 '*******
 WAIT SW(START)=1
 WAIT SW(START)=0
 ON -1
 WAIT SW(-2)=1 管理プログラム
 QUIT 1
 IF SW(AUTO)=1 THEN *A1
 IF SW(MAN1)=1 THEN *M1
*A1
 OFF -1,-2
 FORK 1,*MANU
 GOTO *LOOP
*M1
 ON -2
 FORK 1,*MANU
 GOTO *LOOP
 '********
*AUTO
 '*******
 FOR I=0 TO 7
 ON I
 TIME 5 自動運転プログラム
 OFF I ’プログラム自体には意味無し
 NEXT I
 IF SW(-1)=0 THEN *AUTO
 ON -2
 WAIT SW(-1)=0
 GOTO *AUTO
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基本４ （サブルーチン）

以上でプロ グ ラ ムを記述する場合の大まかな段取 り ができ ま し た。 あ と 必要な事は細かい動作を どのよ う

に記述すれば良いか と い う こ と です。これにはサブルーチン と い う 考え方を使って、プロ グ ラ ムを よ く 整理

し ます。も し こ の整理が無い と プロ グ ラ ムは秩序の無い冗長な もの と なって保守が難し く な り ます。次の例

ではP&Pの動作を させるのに、 動作をい く つかの単位に分けて全体を制御し ています。 P&P1で1の位置に移

動しCHACKでワーク を囲みます。 P&P0は退避位置に移動するサブルーチンです。 P&P2は2の位置に移動し

ます。その後RELSはワーク を離し ます。こ の一連の動作をサブルーチンを使用し ないで記述する と 繰 り 返し

が多い こ と 、全体の見極めがつきに く い こ と などからプロ グ ラ ムの保守性が著し く 悪 く な り ます。またサブ

ルーチン単体の動作確認はRUNコマン ド で行います。

>RUN *P&P1
NO STATE!
>RUN *P&P0
NO STATE!
>

NO STATE!と い う エラーはサブルーチンのRETURNコマン ド を実行し た時に現れる ものです。戻るべき文番

号が無いために発生し ます。サブルーチンで注意すべき こ と はRETURNで戻ら ないでGOTOで戻し てはな ら

ないこ と です。（必ずRETURNで戻し て下さ い） こ う する と 覚えておいた戻 り 番地が消費されないために メ モ

リ 上にどんどん蓄積され30回ほどでエラー停止を招き ます。

これまでのこ と を ま と める と プロ グ ラ ムはタ ス ク、 メ イ ンプロ グ ラ ム、サブルーチンによ って よ く 整理し て

記述すべきだ と い う こ と です。 モー ド 切 り 替えなど全体に関わる こ と はマルチタ ス ク を使用し て別のプロ

グ ラ ムを起動する よ う な見通しの良い構成にし ます。

*LOOP
 GOSUB *P&P1
 GOSUB *CHACK
 GOSUB *P&P0
 GOSUB *P&P2
 GOSUB *RELS
 GOSUB *P&P0
 GOTO *LOOP

*P&P1               *P&P2          *P&P0
 OFF HANDDWN,STOP    OFF HANDDWN    OFF HANDDWN
 TIME 50             ON STOP        TIME 80
 ON HANDMAE          TIME 50        OFF HANDME
 TIME 100            ON HANDMAE     TIME 50
 ON HANDDWN          TIME 100       RETURN
 TIME 100            ON HANDDWN
 RETURN              TIME 100
                     RETURN

*CHACK              *RELS
 ON VACUM            OFF VACUM
 TIME 80             ON AIR
 RETURN              TIME 20
                     OFF AIR
                     RETURN
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パルス発生1 （モードの選択）

P版でのパルス発生 (MPG-303 から出力 )

MPC-816でのパルス発生は基本的にはMPG-303を使用し ます。またパルス発生の方法にはMODE5 とMODE6

があ り ます。 MODE5はステ ッ プモータの駆動に用い、 MODE6はサーボモータに使用し ます。 これは、 多 く

のステ ッ プモータ ド ラ イバが10μから20μsec以上のパルス幅を必要と し ている こ と に対し て、 サーボ ド ラ

イバは、1μsec度に設定されている こ と に対応し ている ためです。パルス発生のパルス レー ト はACCELコマ

ン ド で設定し ます。 次の表はACCELコマン ド で与えた数値に対し てどのよ う な周波数でパルスが出力され

るかを示し ています。

MPGでパルス発生させるためには最低次の様な コマン ド が必要です。 こ こ では4相のステ ッ プモータで最大

ス ピード を8kpps と し ています。

        PG 1
        MODE 5
        OVRUN 0
        D45 0
        ACCEL 8000
        SETPOS 0 0
*LOOP
        MOVE 10000 0
        TIME 100
        MOVE 0 0
        GOTO *LOOP

最初に設定すべき コマン ド はPGです。 MPG-303は、 １ つ

のシステムで ３ 枚まで使用でき ます。こ のため、コマン ド

をどち らの MPG に対し て与え るかを最初に選択する必

要があ り ます。 PG 1でシ ョ ー ト ピ ンが一番目に設定され

たMPGに対し て有効と な り ます。 次にMODEコマン ド で

モード を選択し、 オーバラ ンの設定を ク リ ア し ておき ま

す。OVRUNが設定されている と MPGのパルス動作が入力

の状態によ って停止し ます。D45は直線補間の方法を決める コマン ド で通常の直線補間では0と し ます。コマ

ン ド の詳細は各コマン ド リ フ ァ レ ン ス を参照し て下さい。 コマン ドSETPOSよ り は実際の動作プロ グ ラ ムで

す。 実際のプロ グ ラ ムではパルス発生に先立ち原点復帰を し ますが これは次の節にゆず り ます。 コマン ド

SETPOSは現在位置に指定し た値を与え る コマン ド です。 これで現在位置を0,0 と し て原点復帰に代えます。

そのあ と は10000パルスの位置までステ ッ プモータ を進め、 タ イマー 1秒後にまた0の位置まで も ど り ます。

こ のプロ グ ラ ムを実行する とACCELの処で時間待ちが発生し ます。 これはACCELコマン ド が加減速テーブ

ルを内部計算で作成する ために発生する ロ ス タ イ ムです。ACCEL 8000ではさ ほどの時間と はな り ませんが

50kppsぐ らいにな る と 無視でき な く な り ます。 こ の時間は加減速の距離が長ければ長いほど多 く な り ます。

なおプ ロ グ ラ ム中でパル ス発生の ス ピー ド を

変更するには FEED コマン ド を使用し ます。

ACCELで設定された範囲内で15段階でス ピー

ド変更でき ます(FEED 0～FEED 15)。 前記の実

験をする前に MPG と ド ラ イバの接続方法は次

の様にな り ます。 こ こ ではフ ォ ト カプラ入力の

ものを想定し ています。 TTLレベル入力や差動

入力の場合は イ ン タ ーフ ェース が用意 さ れて

いますので第2章｢PIF-422｣を参照し て下さい。

尚、 MPGを使用し た場合の原点復帰の入力ポー

ト はMPG-303上のJ2です。OVRUNの入力ポー ト

はMIF-816上の入力ポー ト 24～31 と な り ます。

MPG-303ｶﾗﾊﾟﾙｽ発生

REV 3.2(Pﾊﾞｰｼﾞｮﾝ)

       　　MODE 5     　MODE 6

  n   　MOVE  JOG  　MOVE  JOG
50000 　 --    --  　56.3  14.6
45000 　 --    --  　51.6  13.7
40000 　 --    --  　44.2  12.0
35000 　 --    --  　38.6  10.8
30000 　29.0  13.7 　32.5   9.3
25000 　26.5  12.0 　26.8   7.9
20000 　21.1   8.9 　21.3   6.4
15000 　15.7   6.2 　15.8   4.9
10000 　10.4   3.9 　10.3   3.3
8000   　8.2   3.0  　8.2   2.6
4000   　4.1   1.4  　4.1   1.3
2000   　2.0   0.7  　2.3   0.8
ﾊﾟﾙｽ幅    20 μ sec 　　4 μ sec （単位 kpps）

ＭＰＧ－３０３ 各種ドライバ

Ｊ４

Ｊ２

(+5V)

CW

CCW

XCW

XCCW

(+5V)

この間はなるべく短くまた
ツウィストペアを用いる

・ドライバは２パルス方式に設定する。

・入力ＬＥＤに抵抗が入っている場合は

　ＲＡ１（100 Ω）を低いものと取り替える。

MPG-303F
CEP-096B
ACCEL CORP.

RA1
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P 版でのパルス発生　（MIF-816　J5 から出力）

PG -1 と する と MIF-816 　 J5か らパルス を出力し ます。小規模システム向きです。MPG-303のパルス発生に準

拠し たコマン ド体系ですが、 下記の相違点があ り ます。

・ PG 　 -1はCTRL＋Aで リ セ ッ ト されます。 プロ グ ラ ム先頭に記述し て く だ さい。

・ どのタ ス ク か らでもパルス発生が可能ですが、 その間はマルチタ ス ク が停止し ます。

・ 原点センサーポー ト はMIF-816の入力SW(16)～(23)を用います。

・ STOPコマン ド、 MODEコマン ド は無効です

・ 途中停止はOVRUNだけです。 OVRUNセンサーポー ト はSE(24)～(31)を用います。

・ 最高周波数は約60kppsです。

・ 「SHOM x,y,s」 で 　 s （原点復帰ス ピー ド） はPPS単位で設定し ます。 (1～200pps)

・ 「FEED n」 　 のnは0～63です。 MAX60kでほぼ1kpps単位で指定でき ます。

・ JOG， PULSEコマン ド は使えません。

Z 版でのパルス発生

従来MIF-816 J5か らのパルス発生は Ｚ 版で行いま し たが、 前記のPG -1サポー ト によ り Z版は保守版 と な り

ま し た。 新規作成はP版で使用し て く ださ い。
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パルス発生2  (XYステージ・原点復帰・ティーチング・パレタイズ)

パルス発生を用いた応用の中で、 比較的難し く な るのがXYステージの制御です。 これはXYステージではロ

ボ ッ ト 的な動作を要求される こ と が多 く な る ためです。その一番の応用例はパレ タ イ ズです。こ こ では次の

様な簡単な応用例にも と づいて解説し ます。

原点復帰について

原点復帰は通常 ２ つのセンサによ って実施し ます。 １ つは実際のテーブルの移動方向に取 り 付け られたス

リ ッ ト センサ、 も う １ つは回転軸に取 り 付け られたス リ ッ ト センサです。 サーボモータの場合はZ相検出を

用いるかサーボ ド ラ イバ自体に備え られた原点検出機能を使用し ます。 MPC で原点復帰する場合には次の

２ つのコマン ド が重要です。

SHOM 2 8 10
HOME &HA 100 100

SHOMコマン ド は原点復帰のパルス発生の方向 と パルス発生のス ピード を定めます。前記の様な設定例では

XY軸 と もにCCW方向に原点復帰パルス出力し ます。 逆にCWで原点復帰する場合は

SHOM 1 4 10

と な り ます。SHOMの最後の引き数は原点復帰パルスのパルス レー ト で、ACCELで設定されたパルス レー ト

と は独立し て設定し ます。 MODE5,6での原点復帰パルス レー ト は次の様に計算し ます。

f=8Mhz/(1841+208×n)

例えば前記の様に10 とすれば2040.3 と な り 約2kHz と な り ます。 またパルス幅はデューテ ィ 50％ と なってい

ます。 HOMEの最初の引き数は原点復帰入力の目的 と する ビ ッ ト パタ ンを表し ています。 通常、 遮光センサ

は常時ONでス リ ッ ト の遮光でOFF と な り ます。 またサーボのZ相はZ相検出でON と な り ます。 次の表の通

り 、 HOMEの最初の引き数は目的 と するセンサパタ ン値 （原点復帰後の最下段） を与えます。

　Ｘ軸
　モータ

Ｘ軸回転センサ

Ｙ軸
モータ

Ｙ軸回転
センサ

Ｙ軸方向センサ

Ｘ軸方向センサ
Ｊ２－２　ＸＳ２

Ｊ２－４　ＹＳ２
Ｊ２－３　ＹＳ１
Ｊ２－１　ＸＳ１

サーボドライバ

Ｊ４－２　ＸＣＷ
Ｊ４－４　ＸＣＣＷ
Ｊ４－６　ＹＣＷ
Ｊ４－８　ＹＣＣＷ

センサは軸方向についてはスリットセンサ、回転方
向としてはエンコーダのＺ相を用いるのが一般的で
す。Ｚ相をＭＰＧ－３０３の入力に接続するにはト
ランジスタやフォトカプラで信号を変換しなければ
なりません。

サーボドライバの入力にはフォトカプラ、差動入力、
ＴＴＬレベルなどがあります。単純なフォトカプラ
の場合ＭＰＧと直接接続することもできます
が、適合しない場合や長い引き回しが必要な場合に
は、ＰＩＦ－４２２を用います。
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尚、 こ の値は関数HPT(0)で直接読み取る こ と ができ ます。 関数HPT()はMPG動作中には使用でき ません。

HOMEの2番目 と3番目の引き数は原点復帰に先立つ退避移動量です。 こ の例の様にHOME&HA 100 100 と す

る と 原点復帰前にCW方向に100パルスずつ移動し ます。 これは原点復帰時には一定の方向から原点復帰を

し ない と一定の精度を確保でき なかった り 、Z相検出 （C相） が一回転ズレて し ま う こ と があ るためです。必

要の無い場合は0、 0と し ます。 又、 Z相検出 （C相） ではパルス幅や動作の不安定さ から検出 ミ スする こ と が

あ り ます。 これを防ぐのにSHRDコマン ド で6～15までの値を与えます。 電源投入後は4 と なっています。 こ

の場合の原点復帰のパルス レー ト は次の通 り です。

f=8MHZ/(709+RX(n×52+283))

＊RはSHRDの設定値。 nはSHOMの設定値

＊Z相は メ ーカによ ってC相 と 表記される こ と も あ る。

PG -1での原点復帰
PG -1では原点センサーをMIF-816の入力ポート に接続し ま す。MPG-303 J2コ ネク タ と の対応は次の通り です。

SHOMの原点復帰方向指定、 HOMEのセンサーパターン指定はMPG-303と同様です。

ティーチング

点データにはあ らかじめ設定し てあ る場合と 、 装置が組上がってから設定するべきデータの2通 り があ り ま

す。 次に点データの扱い方について例示し ますがその前に点データ （ベク ト ル） 配列P(n) と 成分配列X(n)，

Y(n)，Z(N)，U(n)の関係について解説し ます。MPCには予約配列 と し てAR(n)は純粋に演算用の配列ですが、他

は点データ と し ての意味を も っています。点データはP(n)であ らわ され、 その各成分はX(n)，Y(n)，Z(n)，u(n)

で表されています。 点配列P(n)は通常の演算で使用する こ と ができ ません。 受け付ける コマン ド はMOVE，

JMPZ，JUMP，PRINTの点データに基づ く 移動コマン ド と 表示コマン ド のみです。 これに対し てX(n)～U(n)は

予約配列と し て単体で演算中で使用する こ と ができ ます。

①点データはコマン ド SETP， STPZUで設定でき る。

>SETP 1 100 200
>STPZU 1 300 400

②点データは各配列成分に演算で設定でき る。

>X(1)=100
>Y(1)=200
>Z(1)=300
>U(1)=400

③点データはプロ グ ラ ム中で設定でき る。

>10 SETP 1 100 200
20 STPZU 1 300 400

Ｊ２　　　方向　　　センサ　　　原点復帰前　　原点復帰後

1 XS1 X 方向 遮光センサ ON  (1) OFF (0)

2 XS2 X 回転 Z 相 OFF (0) ON  (1)

3 YS1 Y 方向 遮光センサ ON  (1) OFF (0)

4 YS2 Y 回転 Z 相 OFF (0) ON  (1)

  - - - &H5 &HA

セン サ MPG-303 J2 MIF-816 J4

 XS1  1番ピ ン  1番ピ ン (SW(16))

 XS2  2番ピ ン  3番ピ ン (SW(17))

 YS1  3番ピ ン  5番ピ ン (SW(18))

 YS2  4番ピ ン  7番ピ ン (SW(19))

 US1  5番ピ ン  9番ピ ン (SW(20))

 US2  6番ピ ン  11番ピ ン (SW(21))

 ZS1  7番ピ ン  13番ピ ン (SW(22))

 ZS2  8番ピ ン  15番ピ ン (SW(23))
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④点データはプロ グ ラ ム中で変更でき る。

>10 X(1)=X(1)+D0
20 Y(1)=Y(1)+D1

点データはこ のよ う にし て様々な方法で設定・変更でき ます。 また こ の使用方法は様々です。次の ３ つの例

はいずれも同等の意味を持ちます。

① MOVE P(1)

② MOVE X(1) Y(1)

③ A0=X(1)
   A1=Y(1)
   MOVE A0 A1

も う １ つの点データの設定方法は、テ ィ ーチコマン ド によ る ものです。テ ィ ーチコマン ド はイ ンチング動作

（JOG動作） によ り 機械体を目的の位置まで移動させ、 その点を教示する ものです。 テ ィ ーチモー ド に移る

にはT<ENTER> と し ます。 単純な初期化が終わった時点では、 次の様にデタ ラ メ な値が表示されますので所

定の初期化を実施し ます。テ ィ ーチモー ド に移って最初に押すキーは0～3のいずれかです。こ のキーによ っ

て イ ンチング量を選択し ます。実際に移動させる コマン ド は、XでCW，xでCCWです。 これはX軸の場合で、

他の軸の場合はY， Z， Uキーです。 目的の場所への移動が終了し た ら、 Pを押し ます。 する と 改行し て番号

の入力を促し て き ます。 こ こ で指定された番号のP(n ) に現在位置が登録されます。 次の例では点1 と 点3 に

データ を設定し、テ ィ ーチモード終了後PRコマン ド で表示し ています。尚、テ ィ ーチモード の終了はQです。

>MPCINIT
PG 2#(X,Y,Z,U) 2048 28691 2048 28691 [XYZ,U] 400 400 （ここでT<ENTER>を実行しています）
>PG 1
>MODE 5
>ACCEL 15000
>SETPOS 0 0
>STPZU 0 0 0
PG 1#1(X,Y,Z,U) 0 0 0 0 [XYZ,U] 200 200 （ここでもT<ENTER>を実行しています）
>
PG 1#1(X,Y,Z,U) 400 0 0 0 [XYZ,U] 200 200
P1
PG 1#1(X,Y,Z,U) 800 0 0 0 [XYZ,U] 200 200
P3
PG 1#1(X,Y,Z,U) 800 0 0 0 [XYZ,U] 200 200
>PR P(1) P(3)
 400 0 0 0 800 0 0 0

主なテ ィ ーチモー ド での操作キ ャ ラ ク タは次の通 り です。 　 　 参照コマン ド ： T

X x X軸のイ ンチング移動 （小文字でマ イナス方向）

Y y Y軸のイ ンチング移動 （小文字でマ イナス方向）

Z z Z軸のイ ンチング移動 （小文字でマ イナス方向）

U u U軸のイ ンチング移動 （小文字でマ イナス方向）

0 1 2 3 イ ンチング量の選択

P 点データの設定

Q テ ィ ーチモード の終了
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ティーチングプログラム

装置にテ ィ ーチング タブレ ッ ト を装備し てテ ィ ーチング機能を備え る こ と は多 く あ り ます。I/Oに次の図の

様にス イ ッ チボ ッ ク ス を接続し て XY ステージなどをな らい教示させる も のです。 こ のテ ィ ーチングには

JOG命令を使 う 方法と RMOVによ って構成する場合の2通 り があ り ます。

RMOVを使用する場合
RMOVは現在位置よ り の相対移動です。ス イ ッ チ入力によ って、RMOVを実行し イ ンチング動作させます。点

の教示ではSETPコマン ド を使用し ます。 次のプロ グ ラ ムはX軸1軸の場合の例です。 イ ンチング量を変更す

る場合はRMOVの引き数を変数と し て、 変数をデジス イ ッ チで設定する よ う にし ます。 また、 点番号の設定

も同様な方法を と る もの と し ます。

1000 IF SW(0)=1 GOSUB 1100
1010 IF SW(1)=1 GOSUB 1200
1020 IF SW(2)=1 GOSUB 1300
1030 GOTO 1000
1100 RMOV 10,0
1110 RETURN
1200 RMOV -10,0
1210 RETURN
1300 SETP 1,X(0),Y(0)
1310 RETURN

JOG命令を使用する場合
MPGでのJOG機能はJOGコマン ド と XRANG～URANGまでの領域設定コマン ド よ り 成立し ています。 JOGコ

マン ド はSTOPコマン ド で停止と な り ます。 次にX1軸のみでJOGコマン ド を使用し た例を示し ます。

910 XRANG 10000,-10000
1000 IF SW(0)=1 GOSUB 1100
1010 IF SW(1)=1 GOSUB 1200
      ｜
1100 JOG 100,1
1110 WAIT SW(0)=0
1120 STOP 1
1125 TIME 5
1130 RETURN
1200 JOG 100,2
1210 WAIT SW(1)=0
1220 STOP 1
1225 TIME 5
1230 RETURN

点の教示などは先の例と 同様なので省略し てあ り ます。動作範囲の設定はXRANG(YRANG，URANG，ZRANG)

で定めておき ます。 また、 STOP後のTIME 5はMPG待ちです。

パレット

ＸＹロボット

ＭＰＣ

ティーチングＢＯＸを使った制御例

パルス

Ｉ／Ｏ

ドライバ

ティーチングＢＯＸ

ハンド
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パレタイズについて

点データの中には、パレ ッ ト のよ う に大量の点を必要 と する ものがあ り ます。これを前記の様に点データの

教示によ って実現し よ う と する と たいへんな労力 と な り ます。 パレ タ イ ズ コマン ド はこ のよ う な規則的な

点データ を少ない基本的な点データか ら生成する ものです。 次のプロ グ ラ ム例では点1、 2、 3を基本点と す

る5*5のパレ ッ ト の点を定義し、 データは関数PL(n)で取 り 出し ています。

100 PALET 1 2 3
110 MTRX 5 5
120 FOR I=1 TO 25
130 MOVE PL(I)
140 NEXT I

パレ ッ ト はP版の場合同時に2つ設定する こ と ができ ます。 コマン ド はPALET1 とMTRX1です。 対応するパ

レ ッ ト 関数はPL1(n)です。さ らに点データ と同じ よ う にパレ ッ ト 点はX、Yの各成分で得る こ と ができ る よ う

に関数PLX()，PLY()が用意されています。尚、パレ ッ ト 点PL(n)はX,Y,Z,Uの4成分を含んでいますがパレ タ イ

ズ されているのはX,Yの2次元のみでU,Z成分についてはPALETコマン ド の最初の点の座標値にな らいます。

前記の例では、 P(1)のZ,U値が各PL1(n)のU,Z成分 と な り ます。

P(3)

P(1) P(2)

P’(4)
P(1)=PL(1)

P(2)=PL(5)

｜

P(3)=PL(21)

P'(4)=PL(25)
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実際のプログラム

ずいぶん と 前置きが長 く な り ま し たが、これで実際の応用の準備ができ ま し た。次にMPG-303でのモデルプ

ロ グ ラ ムを例示し ます。 自動、 テ ィ ーチング、 原点復帰を単純なモデルで表現し ています。 流れ と 基本的な

コマン ド をつかんで下さい。

 #DEFS START 1
 #DEFS HOMES 2 メイン操作スイッチ
 #DEFS TEACH 4
 '
 #DEFO READY 1
 #DEFO ERR 2
 '
 #DEFS SNS1 5 インタロック用センサ
 #DEFS XCW 6
 #DEFS YCW 7 各軸のＪＯＧキー
 #DEFS XCCW 8
 #DEFS YCCW 9
 #DEFS PENT 10 現在位置記憶スイッチ
 #DEFS OP1 11 パレット交換完了スイッチ
 #DEFO PALET 5 パレット交換表示
 '************
 'INIT
 '************
 PG 1 ＭＰＧ－３０３初期化
 MODE 5 この例のようにＰＧ選択、モード設定、ＯＶＲＵＮ、
 OVRUN 0 Ｄ４５等を初期してからＡＣＣＥＬを実行する
 D45 0
 ACCEL 15000
 PALET 11,12,13
 MTRX 5,5
 '************
*MAIN
 '************
 IF SW(START)=1 GOSUB *START
 IF SW(HOMES)=1 GOSUB *HOME
 IF SW(TEACH)=1 GOSUB *TEACH
 GOTO *MAIN
 '************
*START
 '************
 MOVE P(1)
 ON PALET 出力パレットのＯＮはオペレータにパレット交換を促す
 WAIT SW(OP1)=1 ＯＰ１はオペレータスイッチで作業完了を意味する
 OFF PALET
 J=0

パレット宣言点１１，１２，１３を使って５×５のパレット構成

メインプログラム
自動、原点復帰、ティーチングの動作を分類する
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*LOOP
 WAIT SW(SYS1)=1 パレットとパルス発生の組み合わせ例
 MOVE PL(J) 移動スピードを変更する場合は’ＦＥＥＤ’を使用します
 GOSUB *PLACE
 IF J=25 THEN *END
 GOTO *LOOP
*PICK チャッキング動作
 'PICK MOTION
 RETURN
*PLACE プレース動作
 'PLACE MOTION
 RETURN
*END
 RETURN
 '************
*HOME 原点復帰動作
 '************ サーボのＺ相を読み取る場合は他にＳＨＲＤを必要とします
 SHOM 2,8,10 （ＳＨＲＤ　６～ＳＨＲＤ　１５）
 HOME &H000A,100,100
 RETURN
 '************
*TEACH
 '************
 IF SW(XCW)=1 THEN *XMV
 IF SW(YCW)=1 THEN *YMV
 IF SW(XCCW)=1 THEN *XMVN ティーチングスイッチによる分岐
 IF SW(YCCW)=1 THEN *YMVN
 IF SW(PENT)=1 THEN *PENT
 GOTO *TEACH
*XMV
 JOG 100,1
 WAIT SW(XCW)=0
 GOTO *MV_END
*XMVN
 JOG 100,2 各軸のＪＯＧコマンドと停止
 WAIT SW(XCCW)=0 停止はスイッチを離す（開放）ことによって行っています。
 GOTO *MV_END スピードを変更したい場合はＪＯＧの１００を変更します。
*YMV
 JOG 100,3
 WAIT SW(YCW)=0
 GOTO *MV_END
*YMVN
 JOG 100,4
 WAIT SW(YCCW)=0
*MV_END
 STOP 1 ＪＯＧコマンドはＳＴＯＰによって停止します
 TIME 10 停止後０．１秒程のタイマを入れます
 GOTO *TEACH
*PENT
 A=IN(2)^&H000F
 A1=IN(2)/16
 A1=A1*10 ティーチング点はデジスイッチで指定することを前提としています
 A=A+A1 入力１６～２３にＤＳＷが２ヶあると想定しています
 SETP A,X(0),Y(0)
 RETURN
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パルス発生3

パルス発生の作業の中で最もやっかいなのがパルス発生中の途中停止です。パルス発生はI/O制御 と 異な り

停止が必要 と なった時点でどのよ う な状態であ るか、 あ るいはどのよ う に停止し たいかによ って処理が変

わ り ます。 残念ながらMPC-816での途中停止は仕様追加によ って構成されている ためわか り に く い もので

あった り 、コマン ド が対称的にサポー ト されていなかった り し ます。この節では代表的なパルス停止の方法

を紹介し ます。

パルス停止の注意事項

QUITの禁止
マルチタ ス ク の使用方法に習熟し て く る と、 あ る作業の停止には QUIT が便利だ と い う こ と がわか り ます

が、 これは、 パルス発生の場合にはあてはま り ません。 パルス発生中のタ ス ク に対し て不用意にQUITする

と それ以降MPGに対し てのコマン ド が無効にな る こ と があ り ます。

悪い例 良い例

*LOOP  *LOOP
 FORK 1 *PG   FORK 1 *PG
 TIME 100   TIME 100
 QUIT 1   STOP 4
 TIME 100   WAIT BSY(1)<>0
 GOTO *LOOP   QUIT 1
*PG   STOP 5
 RMOV 1000 1000   GOTO *LOOP
 TIME 50  *PG
 RMOV -1000 -1000   RMOV 1000 1000
 TIME 50   TIME 50
 GOTO *PG   RMOV -1000 -1000

  TIME 50
  GOTO *PG

STOP後の処理（STOPさせても次の命令は有効）
MPGにSTOPをかけて も イ ン タプ リ タの停止が止ま るわけではあ り ません。 パルス発生中のコマン ド が停止

させられるだけです。 こ のため、 STOPによ って完全に動作を中断させるには次の様な工夫が必要です。

悪い例 良い例

    FORK 1 *MPG  FORK 1 *MPG
    WAIT SW(1)=1  WAIT SW(1)=1
    STOP 1  STOP 1
    END  END
*MPG *MPG
    RMOV 100 0   RMOV 100 0
    GOTO *MPG   WAIT BSY(0)=1

  GOTO *MPG

悪い例ではRMOV 100 0が1回停止させられて もすぐ次のコマン ド が実行されて、 再びRMOV 100,0が実行さ

れます。 良い例ではRMOVご と にWAIT BSY(0)=1のチェ ッ ク を し てお り 1度STOPで停止させられる と こ こ で

条件待ち と な り ます。

JOG，STOP後の現在位置読み取り
テ ィ ーチング用のプロ グ ラ ムを作る場合にJOG とSTOPを組み合わせますが、STOP実行後ただちに現在位置

を読み取る関数を実行する と、 STOPが無効にな り ます。 次に1軸のテ ィ ーチングプロ グ ラ ム例を示し ます。

STOP後に0.1秒のタ イマを入れています。 これはSTOPの実行と MPGの停止の間には時差があ り 、 こ の間に

MPGに対し て指示を与え る と 誤動作し て し ま う こ と があ るためです。

*TEACH
 IF SW(1)=1 THEN *XCW
 IF SW(2)=1 THEN *XCCW
 IF SW(3)=1 THEN *END
 GOTO *TEACH
*XCW
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 JOG 100,1
 WAIT SW(1)=0
 STOP 1
 TIME 10 0.1秒タイマ
 X=X(0)
 GOTO TEACH
*XCCW
 JOG 100,2
 WAIT SW(2)=0
 STOP 1
 TIME 10 0.1秒タイマ
 X=X(0)
 GOTO *TEACH

こ のこ と は通常のRMOVやMOVEで も同様です。 次の例のよ う にSTOP停止をかけたあ と でMPGの実際の停

止をBSY()関数によ って監視する必要があ り ます。

悪い例 良い例

 PG 1  PG 1
 FORK 1,*PG  FORK 1,*PG
 TIME 100  TIME 100
 STOP 1  STOP 1
 X1=X(0)  WAIT BSY(1)<>0
 END  X1=X(0)
*PG  END
 MOVE 10000,0 *PG
 END  MOVE 10000,0

 END

複数のタスクからのコマンド
プロ グ ラ ムの設計時には各タ ス ク の用途は整理されて、 パルス発生用、 I/O制御用と 分類されていますが最

終的な段階ではこ の秩序が保ち きれな く な る こ と があ り ます。例えば、前記の例にあった よ う に他のタ ス ク

が停止コマン ド を実行する ために座標読み取 り は他のタ ス ク が実施し ます。 又、 複数のユニ ッ ト がか らみ

あった位置決めでは複数のタ ス ク から同一のMPG に対し て指示を与えた く な る こ と があ り ます。 こ う し た

場合には、交通整理を き ちん と し なければな り ません。セマフ ォ を使 う 場合 （複数のタ ス ク が同じMPGにコ

マン ド を出力） 次の様にセマフ ォ関数を使えば複数のタ ス ク がコマン ド を出し て も問題は発生し ません。

①セマフ ォの場合

*TASK1 *TASK2
 WAIT RSV(-1)=0  WAIT RSV(-1)=0
  MOVE 1000,0   RMOV -1000,0
 OFF -1  OFF -1
 GOTO *TASK1  GOTO *TASK2

②パルス発生を １ つのタ ス ク にま と めた場合

*TASK1 *TASK2
  A=1  B=1
  WAIT A=0  WAIT B=0
  GOTO *TASK1  GOTO *TASK2

*PG
  IF A=1 THEN *MV
  IF B=1 THEN *RV
  GOTO *PG
*MV
  MOVE 1000,0
  A=0
  GOTO *PG
*RV
  RMOV -1000,0
  B=0
  GOTO *PG
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STOP コマンド

STOPコマン ド は1～5までの引き数があ り 次の様に意味が異な り ます。

STOP 1 　 減速停止 STOP後減速しその後停止し ます。

STOP 2 　 急停止 STPO後ただちにパルス発生中止し ます。

STOP 3 次に続 く パルス発生コマン ド に対し てのみ有効なI/O監視停止命令です。

STOP 3,10,1
MOVE 10000,0

こ の例ではポー ト 10がONになった ら次のMOVEコマン ド で減速停止し ます。

STOP 4 MPGコマン ド受付を一時停止し ます。

STOP 5 STOP4によ る一時停止を解除し ます。

パルス発生を停止する コマン ド は、 こ の他にOVRUNがあ り ます。OVRUNは常時入力ポー ト を監視し て条件

が成立する と パルス発生を中止し、イ ン タプ リ タの実行を停止し ます。こ のためエラー回復が必要な場合は

STOP 1,STOP 2を監視タ ス ク か ら実行し ます。 又、 STOP 4,STOP 5はパルス発生コマン ド そのものを停止す

る こ と ができ るので これを組み合わせる と非常停止は簡単に実現する こ と ができ ます。

      FORK 1 *PG
*MAIN
      IF SW(1)=1 THEN *EMG
      IF SW(2)=1 THEN *JOB1
            |  その他の処理
      GOTO *MAIN
*EMG
      STOP 4 ＭＰＧへのコマンド実行停止設定
      STOP 1 ＭＰＧのパルス発生中止
      WAIT BSY(1)<>0 停止確認
            |　
            |　後処理
      QUIT 1 タスクの停止
      STOP 5 ＭＰＧ停止の解除
      GOTO *EMG
*PG
      MOVE 1000 0
      WAIT SW(3)=1
      MOVE 0 0
      WAIT SW(4)=1
      GOTO *PG

も しSTOP 4を先に実行し ておかない と、 STOP 1はその時実行されているパルス発生コマン ド のみに有効で

すか らパルス発生中止後すぐに次のコマン ド を実行し てパルス発生し て し まいます。も う 一つの方法は、各

移動コマン ド にWAIT BSY(0)=1を組み込んでおき ます。

    FORK 1 *PG
    TIME
    STOP 1
    WAIT BSY(1)<>0
    QUIT 1
    END
*PG
    RMOV 1000,0
    WAIT BSY(1)=1 ＳＴＯＰで停止すると次へは進まない
    GOTO *PG
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ＰＧ　-1 でのパルス停止　

PG -1ではSTOPコマン ド が使用でき ません。 パルス発生前にOVRUNコマン ド でMIF-816の入力(SW(24)～

(31))のパターンを指定し ます。 次は指定例と サンプルプロ グ ラ ムです。

OVRUN指定例

OVRUN &HFF "SW(24)～(31)のどれかがONで停止
OVRUN &H01 "SW(24)がONで停止。使わないポートは一般入力OK
OVRUN &HFFFF "SW(24)～(31)のどれかがOFFで停止
OVRUN &HFF01 "SW(24)がOFFで停止。使わないポートは一般入力OK

サンプルプロ グ ラ ム

ACCEL 3000
FEED 0
FEDZ 0
OVRUN &HFF "SW(24)～(31)のどれかがONで途中停止
MOVE 10000 10000 "パルス発生
IF IN(3)<>0 THEN *OVRUNERR "停止原因確認。OVRUNならエラー
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MPG-301の使用例

MPG-301は汎用のパルス発生IC:X3202を搭載し てお り 、 次のよ う な用途に対応でき ます。

①50kppsを超え る高速パルス発生

②パルス発生中での速度や加減即の変更、 S字加減速など を必要と する用途

③エン コーダカ ウ ン タの入力

MPG-301には別途、 詳細マニ ュ アル （当社Webサイ ト 、 製品別マニ ュ アル） が用意されていますので、 使用

例についてはこ ち ら を参照し て く だ さい。 このマニ ュ アルでは簡単な例を一つ紹介し ます。 接続は、 MPG-

301のパルス出力をサーボモータ あ るいはステ ッ プモータのパルス入力に接続するだけです （MPG-301の出

力は差動出力ド ラ イバです）。 プロ グ ラ ム例ではパルス を連続発生させながら、 入力0から7の値にし たがっ

て速度を変更し、IN8をONにする と停止する と い う ものです。 こ の例で見る よ う にMPG-301は リ アルタ イ ム

で内部レジス タの参照 ・ 変更が可能です。

※接続にはツ ウ ィ ス ト ペアを推奨し ます。 また、 100 ｋ 以上の高速パルス発生には、 高速信号伝達に配慮さ

れたケーブルをご使用 く ださ い。

"SW(8) ONで停止
'"N0-IN7 DSWの読み取り
ST_REG 0,250 "周波数倍率250の時倍率は１／１
ST_REG 3,100 "起動周波数100pps
ST_REG 4,1000 "最高周波数1000pps
ST_REG 5,100 "加速ﾚｰﾄ100pps2
ST_REG 6,100 "減速ﾚｰﾄ
CMND &HA0 "動作完了ﾌﾗｸﾞﾘｾｯﾄ
CMND &H06 "連続駆動
IF SW(8)=1 GOTO *STOP
R4=IN(0)
R4=R4*20 "読み取り値の20倍の値を速度とする。
ST_REG 4,R4 "周波数変更
GOTO *LOOP
*STOP
CMND &H31 "減速停止命令
WAIT REG(-1)=&H20 "動作完了待ち
WAIT SW(8)=0
GOTO *MAIN

MPG-301

ステップ／サーボモータドライバ

MPG-301 J4
 1 (CW+)
 2 (CW-)
 3 (CCW+)
 4 (CCW-)

ドライバ
Driver 入力　CW+
Driver 入力　CW-
Driver 入力　CCW+
Driver 入力　CCW-
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RS-232C通信

MPC 間の通信

MPC間で通信をする場合は次の3つのコマン ド で充分です。 　 参照 ： 5章コマン ド リ フ ァ レ ン ス

CNFG#， INPUT#， PRINT#

MPC-1 MPC-2

10 CNFG# 2 0 2 10 CNFG# 2 0 2
20 ON 1 20 INPUT# A
30 PRINT# 1 30 ON 1
40 INPUT# A 40 TIME 100
50 IF A=0 THEN *ERROR 50 IF SW(1)=0 THEN *ACK
60 OFF 1 60 OFF 1
70 GOTO 20 70 PRINT# 1
1000 *ERROR 80 GOTO 20
1010   ･ 1000 *ACK
       ･ 1010 PRINT# 0

こ の例ではMPC-1がホ ス ト と な り 30で数値1 を送出し ています。 これに対応するのはMPC-2のINPUT#で

MPC-1か ら与え られた メ ッ セージを受け取る と 次のステ ッ プ進みます。MPC-1は、MPC-2に指示を送出する

と 40のINPUT#でMPC-2か らの信号を待ちます。 こ こ で注意するのは、返って く る数値には0 と 1の2種類があ

り 、それによ ってMPC-1の継続作業も変更されます。 こ のよ う に通信によ る イ ン タ ロ ッ ク では、情報が数値

と し て扱え るためイ ン タ ロ ッ ク を高度な もの と する こ と ができ ます。又、通信を受け取る側でパルス発生器

と し て使用する場合は次の様にな り ます。

MPC-1 MPC-2

       |  5 *LOOP
100 PRINT# X1 Y1 10 INPUT# A B
120 INPUT# A 20 RMOV A B
130 IF A<>7 THEN *ERR 30 PRINT# 7
       | 40 GOTO *LOOP

パソコンと MPC の通信（CH1 を使用した場合）

パソコン(N88BASIC） MPC側

10 OPEN "COM1:E71XN" AS #1  5 CNFG# 2 0 2
           | 10 INPUT A B
           | 20 RMOV A B 0
100 PRINT#1,A,B 30 PRINT# 7
110 INPUT#1,C 40 GOTO 10
           |
           |

注意すべき こ と は、 通信の手順をあわせる こ と です。 N88BASICと MPCの通信コマン ド は良 く 似ているので

簡単に通信が実現でき ます。

複雑なプロトコルに対応

TNYFSC では文字キ ャ ラ ク タの操作のために次の様な コマン ドや関数がサポー ト されています。 対パソ コ

ン、対MPC等の通信の場合はこ う し た コマン ド を使用する必要は無いのですが、固定の通信フ ォーマ ッ ト を

備えた機器 （計測器 ・ 表示器 　 等） に対し ては、 MPC側でプロ ト コルを整合させる必要があ り ます。

GET#()  PUT# PUTS#  GETN#  SKIP#  FIND#
こ こ では、 電圧計測器か ら次の様なフ ォーマ ッ ト でデータが送られて く る もの と し ます。

[SP]X1=230.13[SP][SP]Y1=156.17[SP][CR]
こ の場合、通常のINPUT#文では” X1” や” =” 等の文字が邪魔にな り 、正常な数値の取 り 込みができ ません。

こ う し た場合、 次の様なプロ グ ラ ムを組めばデータ を取 り 込むこ と ができ ます。
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100 SKIP# &H3D &H3Dは‘=’
110 GETN# X0 230を変数X0にとりこむ
120 SKIP# &H2E &H2Eは‘.’
130 GETN# X1 13を変数X1にとりこむ
140 SKIP# &H3D
150 GETN# Y0 156を変数Y0にとりこむ
160 SKIP# &H2E
170 GETN# Y1 17を変数Y1にとりこむ
180 SKIP# &H0D &H0Dは‘CR’
190 X0=X0*100
200 X0=X0+X1 X0には23013がセットされる
210 Y0=Y0*100
220 Y0=Y0+Y1 Y0には15617がセットされる

SKIP#は相当する文字コード を検索し、 GETN#は数字 ・ 文字列のみを変数に代入し ます。 こ の例はピ リ オ ド

を挟んで1 つのデータ を2 つの整数データ と し て取 り 込み後で再合成し ています。 前記はデータの読み込み

でし たが、装置によ ってはRS-232Cでコマン ド を与え る ものも あ り ます。デジボルに対し て次の文字列を出

力し なければな ら ない時は例の様にし ます。

"CH1 DAT"[CR] 【例１】 100 'CH1 DAT
110 PUTS# STR(-1)
120 PUT# &HOD

【例２】 100 PUT# &H43,&H48,&H31
110 PUT# &H20,&H44,&H41
120 PUT# &H54,&HOD

こ のよ う に文字を文字コード と し て扱 う こ と によ ってTNYFSC内部でデータ を処理でき る よ う にし ていま

す。 通信プロ グ ラ ムで他に有効な コマン ド と し て覚えておき たいのは、 関数RS(n)と TST#(0)です。 RS(n)はコ

マン ド で処理されていないが、バッ フ ァにたま っている受信キ ャ ラ ク タの数を知らせます。TST#(0)はCH1だ

けに限られますがデータ を読み出さずに受け取っている キ ャ ラ ク タ を分類し ます。 INPUT#やGET#(0 )は

キ ャ ラ ク タ を受け取っていな く て も キ ャ ラ ク タ待ちの状態 と な る ため実行効率が悪 く な り ます。 RS(n ) や

TST#(0)で受信状態を確認の上プロ グ ラ ムを進める と よ り 効率の良いプロ グ ラ ムを記述でき ます。

パソコンと MPC の通信（CH 0 を使用する場合）

ここ では、プロ グラ ム用CHをパソ コ ンに接続し て使用する 方法について述べます。次の様な簡単な例に基づき

専用プロ グラ ムをつく る こ と にし ます。プロ グラ ムは、与えら れたデータ に基づいてポート をON/OFFし ます。

こ の例では、 MPCの ソ フ ト ・ リ セ ッ ト が使用されています。 01Hコー ド で” PRINT#1， CHR$(&H1) ； ” によ っ

てMPCはソ フ ト ・ リ セ ッ ト し ます。 BASICのプロ グ ラ ム中では、” >” のレ スポン ス と INPUTの” ?” をキー ・

キ ャ ラ ク タ と し て使用し ています。エコー・ バッ クは全て読み捨て と な り ます。 こ う し たや り と り で注意す

る こ と は、 MPCが割 り 込み禁止と なっていないだろ う か？と い う こ と です。 割 り 込み禁止は、 Z版でのパル

10 'SAMPLE  10 'INITIAL
20 INPUT B  20 OPEN "COM1:E71XN" AS #1
30 QUIT 1  30 PRINT#1,CHR$(&H1);
40 OFF A  40 IF INPUT$(1,#1)=">" THEN #START
50 A=B  50 GOTO 40
60 FORK 1,1000  60 '
70 GOTO 20  70 *START
1000 ON A  80 PRINT#1,"RUN";CHR$(&HD);
1010 TIME 20  90 '
1020 OFF A 100 'MAIL LOOP
1030 TIME 20 110 IF INPUT$(1,#1)="?" THEN *RSPNS ELSE 110
1040 GOTO 1000 120 *RSPNS0

130 INPUT "PLEASE SET DATA PORT NUMBER ",A
140 IF A>B THEN *RESET
150 PRINT#1,A;CHR$(&HD);
160 GOTO 110
170 '
180 *RESET
190  INPUT "CAN I RESET FASIC !!(Y/N)",C$
200 IF C$="Y" THEN 30 ELSE *RSPNS

これに対応する
プログラムは次
の様になります
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ス発生時におこ り 、 こ の時MPCはただ １ つのキ ャ ラ ク タのみ受付可能でそれ以上は送ら ないよ う にし ます。

また、 レ スポン ス （>） を待たずにキ ャ ラ ク タ を送 り 続ける と プロ グ ラ ムの内容が破壊される こ と があ り ま

す。 こ のよ う に、 CH 0に接続し てMPCを制御する こ と も でき ますが これにはMPCのプロ ト コルついて詳細

に知る必要があ り ます。次に基本プロ ト コルについて解説し ます。MPCでは、次の様な基本プロ ト コルを持

ちます。例外は、 コマン ド自身が通信出力を持つ場合、<CTRL>+<A>キーによ る ソ フ ト ・ リ セ ッ ト の場合、 さ

らにイ ニシ ャルの メ ッ セージ出力等の場合です。 例外コマン ド は、 TEACH， PRINT， INPUT等のデータ入出

力コマン ド に限られます。 こ こ ではまず、” ON 1” を例 と し てプロ ト コルを詳説し ます。

《TERMINAL》 《MPC》
 O  O [echo] echo: ｴｺｰﾊﾞｯｸ
 N  N [echo]   sp: ｽﾍﾟｰｽ
[sp] [sp] [echo]   cr: ﾘﾀｰﾝ
 1  1 [echo]   lf: ﾗｲﾝ･ﾌｨｰﾄを意味します。
[cr] [cr] [echo]

命令実行
[cr]
[lf]
 >

こ のよ う に命令をエコーバッ ク し、 実行終了と と もに ［lf］ >を出力し ます。 プロ グ ラ ムの入力も全 く 同様で

す。 例えば、 一行入力 　 ” 10 ON 1” の場合は次の様にな り ます。

《TERMINAL》 《MPC》
 1  1 [echo]
 O  O [echo]
[sp] [sp] [echo]
 O  O [echo]
 N  N [echo]
[sp] [sp] [echo]
 1  1 [echo]
[cr] [cr] [echo]

命令実行
[cr]
[lf]
>

こ の資料でプロ ト コルの全てを前記の様に記述するのは困難であ り ますので、 次の様な略記法を用います。

エコー部は、 ( )で囲まれた部分です。 レ スポン スは、 キ ャ ラ ク タ と ヘキサで表記し ます。 ヘキサは、 ［&H_ ］

と表現し ます。

☆★☆★☆★☆　特殊プロトコル一覧　☆★☆★☆★☆
(NEW[&HD])
     [&HD][&HA]>
(10 ON 1[&HD])
     [&HD][&HA]>
(20 ON 2[&HD])
     [&HD][&HA]>
(30 TIME 100[&HD])
     [&HD][&HA]>
(LIST[&HD])
     [&HD][&HA]10[&HA]ON 1
     [&HD][&HA]20[&H9]ON 2
     [&HD][&HA]30[&H9]TIME 100
     [&HD][&HA]>
(INPUT A B[&HD])
     [&HD][&HA]?(1234 567[&HD])  [&HD][&HA]>
(PRINT A B[&HD])
     [&HD][&HA] 1234 567         [&HD][&HA]>
(TEACH[&HD])
     [&HD](X,Y,Z,U) 0 0 210 0 [XYZ,U] 100 100             (*Q)
     [&HD][&HA]>

実際の詳細が不明の場合はFTMWデ ィ ス ク に含まれるACTERM を使用し て下さい。 ACTERM は無手順ター

ミ ナルソ フ ト で受け取ったコ ン ト ロールコー ド も表示でき ます。
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デジタル社タッチパネルとの接続

MPC-816のRS-232Cユーザーチャ ンネル （CH1） とデジ タル社 「プロ グ ラ マブル表示器 GP70シ リ ーズ」 の

メ モ リ リ ン ク通信のサンプルです。メ モ リ リ ン ク ではMPCがホ ス ト と な り 、GP メ モ リ の読込み／書込みでパ

ネルを コ ン ト ロールし ます。

例1)はGPの 「「割 り 込み出力」 を用いた例です。 こ のプロ グ ラ ムを実行するには、 GPの画面をデザイ ンする

際に、 部品の出力を 「割 り 込み出力」 と し て設定し ます。 「割 り 込み出力」 と は 「ワー ドSW」 や 「Tタ グ」 の

ワー ド ア ド レ ス をシステムデータエ リ ア 「13」 に割 り 当て る と 、 それを押し た と きに 「定数」 をRS-232C出

力する と い う ものです。 各ワードSWやTタ グに固有の 「定数」 を設定し ておけば、 押された ものの識別が出

来ます。 MPCはその出力をGET#で待っているだけです。 ラ ンプ等のMPCからの出力はGPの 「W」 コマン ド

で行っています。 こ の方法の利点は、プロ グ ラ ムが簡単・常時ループし ない ・GPのボタ ンを押し た と きのレ

スポン スが良い、 などがあ り ます。 しかし、 出力可能な定数は1バイ ト （&HFFは不可） なので、 これを超え

るデータは得られません。MPCと リ ン ク でき る部品の種類 と 数も限られます。簡単なパネルデザイ ン向きで

す。

例2)はパネルからの読込みをGPの「R」コマン ド で行っています。書込みは例1 と同じGPの「W」コマン ド です。

こ の方法の利点はワードデータが扱え る こ と です。 GPの 「数値表示器」 や 「設定値表示器」 などの16ビ ッ ト

データの読込みができ ます。 欠点は、 プロ グ ラ ムが複雑、 常にループする、 一度に多 く のデータ を入力する

と レ スポン スが低下し ます。レ スポン スについては、ページ単位で入力範囲を制限すれば良いでし ょ う 。（同

一ページの部品のア ド レ スは １ 回のREAD で読める範囲に設定する） こ のサンプルでは1 ループで4 ワード

（64ビ ッ ト ） をREADし ていますが、 この程度な ら レ スポン スの低下はあま り 感じ られません。

GPの通信設定
通信プロ ト コル ： アスキ－互換

通信設定 ： 伝送速度9600bps、 データ長8bit、 ス ト ッ プビ ッ ト 1、 パ リ テ ィ 無

通信方式 ： RS-232C

※ メ モ リ リ ン ク プロ ト コル、 GP操作、 GP作画についてはデジ タル社の各取扱説明書をご覧下さ い。

例1）

'************
 ' GP-H70
 '  SAMPLE
 '------------
 ' USE T-TAG
 ' & SYS Adr13
 '============
 'GPH70S10
 '  980818
 '************
 CNFG# 4,0,2
 FORK 1,*RS_RCV "入力用のタスク
*LP1
 A=600 "書込みアドレス
 S=IN(0) "書込みデータ
 GOSUB *WRITE
 WAIT IN(0)<>S
 GOTO *LP1
*WRITE
 PUT# &H1B,&H57 "ESC W
 S0=A^&HF000 "ｱﾄﾞﾚｽ(hex表記)をｱｽｷｰｺｰﾄﾞで出力
 S0=S0/&H1000
 GOSUB *WRITE1
 S0=A^&H0F00
 S0=S0/&H0100
 GOSUB *WRITE1
 S0=A^&HF0
 S0=S0/&H10
 GOSUB *WRITE1
 S0=A^&H0F
 GOSUB *WRITE1
 S0=S^&HF000 "ﾃﾞｰﾀをｱｽｷｰｺｰﾄﾞに変換して出力
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 S0=S0/&H1000
 GOSUB *WRITE1
 S0=S^&H0F00
 S0=S0/&H0100
 GOSUB *WRITE1
 S0=S^&HF0
 S0=S0/&H10
 GOSUB *WRITE1
 S0=S^&H0F
 GOSUB *WRITE1
 PUT# &H0D
 RETURN
*WRITE1
 IF S0>9 GOSUB *A_F
 ELSE_GOSUB *0_9
 PUT# S0
 RETURN
*A_F
 S0=&H37+S0
 RETURN
*0_9
 S0=&H30+S0
 RETURN
 '************
*RS_RCV
 R=GET#(0) "入力待ち
 PRINT R
 OUT R,0
 GOTO *RS_RCV

例２)
'************
 ' GP-H70
 '  SAMPLE
 '------------
 'USE GP
 ' READ/WRITE
 '   COMMAND
 '============
 'GPH70S20
 '  980818
 '************
 S=0
 CNFG# 4,0,2
*LP1 "READ,WRITEとも同一タスク
 A=600 "書込みアドレス
 S=IN(0) "書込みデータ
 GOSUB *WRITE
 '
 FOR A=500 TO 503 "A=読込みアドレス
 GOSUB *READ
 NEXT A
 '
 GOTO *LP1
*WRITE
 PUT# &H1B,&H57
 S0=A^&HF000
 S0=S0/&H1000
 GOSUB *WRITE1
 S0=A^&H0F00
 S0=S0/&H0100
 GOSUB *WRITE1
 S0=A^&HF0
 S0=S0/&H10
 GOSUB *WRITE1
 S0=A^&H0F
 GOSUB *WRITE1
 S0=S^&HF000
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 S0=S0/&H1000
 GOSUB *WRITE1
 S0=S^&H0F00
 S0=S0/&H0100
 GOSUB *WRITE1
 S0=S^&HF0
 S0=S0/&H10
 GOSUB *WRITE1
 S0=S^&H0F
 GOSUB *WRITE1
 PUT# &H0D
 RETURN
*WRITE1
 IF S0>9 GOSUB *A_F
 ELSE_GOSUB *0_9
 PUT# S0
 RETURN
*A_F
 S0=&H37+S0
 RETURN
*0_9
 S0=&H30+S0
 RETURN
 '************
*READ
 PUT# &H1B,&H52 "ESC R
 S0=A^&HF000 "ｱﾄﾞﾚｽ(hex表記)をｱｽｷｰｺｰﾄﾞで出力
 S0=S0/&H1000
 GOSUB *READ1
 S0=A^&H0F00
 S0=S0/&H0100
 GOSUB *READ1
 S0=A^&HF0
 S0=S0/&H10
 GOSUB *READ1
 S0=A^&H0F
 GOSUB *READ1
 PUT# &H30,&H30,&H30
 PUTS# 1 "読込みデータ数＝１
 PUT# &H0D
 '
 SKIP# &H41 "Aまで読み飛ばし
 INPUT# D "CRまで入力
 O=A-500
 OUT D,O
 RETURN
*READ1
 IF S0>9 GOSUB *A_F
 ELSE_GOSUB *0_9
 PUT# S0
 RETURN
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MBK-816 の使用方法

前節ではタ ッ チパネルイ ン ターフ ェース をRS-232Cで実現し ま し たが、複雑な用途にはプロ グ ラ ムが煩雑に

な り 保守しに く いものにな り ます。本格的な タ ッ チパネルの応用にはMBK-816が適し ています。こ こ では簡

単にMBK-816の紹介を し ます。 （詳し く は当社Webサイ ト 、 製品別マニ ュ アルを参照 く だ さい。）

MBK-816を用いる と次のよ う な メ リ ッ ト があ り ます。

①RS-422接続 と な る ため、 信頼性が向上し、 通信速度も速 く な る。

②イ ン ターフ ェース コマン ド がON/OFF/SW()/OUT/IN()などのI/Oコマン ド にな り 扱いやす く な る

注意 と し て次の事柄があ り ます。

①MBK-816の消費電流が大きいので設計時に注意

②IF SW(5000)=1 THEN ̃ と い う 記述が出来ない。 A0=5000， IF SW(A0)=1 THEN ̃ とする。

MPC-816
MIF-816

MBK-816

タッチパネルディスプレイ

Butaface
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いろいろなトラブル

出力トランジスタの破損

MPCの ト ラブルで最も多いのが出力 ト ラ ンジス タの破損です。 これは通電し たま ま配線チェ ッ ク を し た り 、

配線チェ ッ ク し ないま まパワーオン し た場合に発生し ています。いずれにし て も初歩的な ミ スです。十分に

注意し て配線は確かめて下さ い。 修理は ト ラ ンジス タ交換 と な り ます。

バッテリバックアップ関係のトラブル

MPC-816のRAMは、 リ テ ィ ウ ム電池でバッ ク ア ッ プ されています。 これによ り 設定された変数、 ポ イ ン ト

データが無通電中も保持されます。しかし、バッ テ リ バッ ク ア ッ プはデ リ ケー ト な保持方法のため相応の注

意が必要と な り ます。

組立時の注意
MPC-816は無通電中にも リ テ ィ ウ ム電池によ り SRAMが活か されています。こ のためMPC-816を鉄やアル ミ

の板に直接置いた り アル ミ 箔に包んだ り する と 電池放電やSRAMのデータが破壊されます。 又、 静電気の放

電を受ける こ と によ って もデータが変わって し まいます。組立時には前記を考慮の上扱 う こ と と 、組立後は

MPCINITの初期化を行 う こ と が安全で確実です。

パソコンと接続した時
装置に組み込まれたMPC と 外部のパソ コ ンを接続する と きにMPCのRS-232Cポー ト に電気的なシ ョ ッ ク が

発生し ます。特に、200V系の装置ではこ の度合が大き く 甚だしい場合はイ ン ターフ ェースのICを壊し て し ま

います。 これは、パソ コ ン と 装置のアース を共通にする こ と によ り 回避でき ますが、現場ではなかなか難し

い こ と です。MPC-816では、RS-232Cイ ン ターフ ェース回路をフ ォ ト カプラで絶縁分離し て外乱から内部回

路を保護し ています。

プログラム上の問題

MPC-816に登載されたTNYFSCは1989年以来フ ィ ール ド で実用に供されている ソ フ ト です。 こ のため、バグ

は相当減ら されていますが、 仕様が古いためにい く つか概念上の誤解を まねいた り 用法が不明確であった

り する場合があ り ます。

FORKについて
FORKはマルチタ ス ク を発生させる コマン ド ですが、 ふだん普通のプロ グ ラ ム （パソ コ ン等） ではお目にか

かれません。 こ のため、 性質がつかみに く かった り 、 初歩的な用法の誤 り を招 く こ と があ り ます。 例えば、

次の例です。

5 *LOOP
10  IF SW(1)=0 THEN *NEXT
20  FORK 1 *SUB
30  *NEXT
40  GOTO *LOOP
50  *SUB
60  ON 0
70  TIME 10
80  OFF 0
90  END

前記の例ではSW(1)の値が1になった時にプロ グラ ム*SUBが動作する こ と を期待し ている のですが、こ れでは

*SUBプロ グラ ムが動作し ま せん。こ れはFORKが実行さ れた時点でプロ グラ ム*SUBを実行し 始める と いう 意

味になる ためです。 こ の例では、 SW(1)が1になっている 限り 何度も FORKが実行さ れその度に*SUBから 再実

行し 始めま す。つま り 、プロ グラ ムが進行する 前に再起動かけら れてし ま いま す。正し く は次の様にし ま す。

5 *LOOP
10 IF SW(1)=0 THEN *NEXT
12 FORK 1 *SUB
14 WAIT SW(1)=0
16 QUIT 1
30 *NEXT
40 GOTO *LOOP
3-27



反応が遅いと思われる場合
多 く の入力で制御を分類する場合に、 IF文 と SW(n)関数を組み合わせて何行も記述する と反応が遅 く な る場

合があ り ます。

5 *LOOP
10 IF SW(1)=1 THEN *WORK1
20 IF SW(2)=1 THEN *WORK2
30 IF SW(3)=1 THEN *WORK3
          (中略)
200 IF SW(20)=1 THEN *WORK20
210 GOTO *LOOP

こ のよ う な場合は、 IN(n)で入力関数を減ら し た方が有利です。

5 *LOOP
10 A=IN(0)~&HFE
20 IF A=2 THEN *WORK1
30 IF A=4 THEN *WORK2
40 IF A=8 THEN *WORK3
       |
50 IF A=128 THEN *WORK7
60 A=IN(1)
       |

ＨSW(n)を使用した場合の注意
先の節で と り あげたSW(n)は ノ イ ズ対策のための2度読み機能が組み込まれています。 これに対し て2度読み

を し ないのがHSW(n)等Hの付された関数です。 このため こ の関数を使えばプロ グ ラ ムがシングルタ ス ク で

あ る限 り 高速反応するプロ グ ラ ム と な り ます。 問題はこれをマルチタ ス ク で使用する と 逆効果 と な る こ と

です。

10 FORK 1 *PRG1
20 FORK 2 *PRG2
30 *LOOP
40 IF A=1 THEN *SUB1
50 IF B=1 THEN *SUB2
       |
100 GOTO *LOOP
200 *PRG1
210   A=HSW(1)
220   GOTO *PRG1
230 *PRG2
240   B=HSW(2)
250   GOTO *PRG2

こ のプロ グ ラ ムでは、 *PRG1 と*PRG2の中でHSW(1) と HSW(2)を使 う こ と によ って高速を期待し ていますが

逆効果 と な り ます。 結果と し てはSW(1)， SW(2)と し た方が総合的には高速 と な り ます。 これは、 マルチタ ス

ク における時間資源の有効活用 と い う 難しい内容にな り ます。と り あえずこ こ では、1つのタ ス ク でHSW()等

を使用する場合にのみ高速応答が期待でき る と い う こ と を御了解下さ い。

エラー停止
TNYFSC はエラー発生と 同時にイ ン タプ リ タ を停止し て文番号 と メ ッ セージを表示し ますが こ の文番号は

メ イ ン タ ス ク の文番号 と なっています。 これに対し てエ ラー メ ッ セージは発生し た ト ラ ブルを表現し てい

ますのでマルチタ ス ク下では読み方に注意が必要 と な り ます。

>LIST
10 FORK 1,*TASK2
20 FOR I=1 TO 10
30 ON I
40 TIME 5
50 OFF I
60 NEXTI
70 GOTO 20
80 *TASK2
90 PG 3
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100 RMOV 1000,0
110 GOTO 100
>RUN
#40
!!Out of Range
>

前記の例ではあたか も#40で” Out ogf Range” と なって し ま った よ う に見えますが、本当の問題は90のPG3で

発生し ています。 マルチタ ス ク でエラー停止し た時はこ の後にMON コマン ド を使って停止文番号を参照し

ます。

>MON
TASK1# 40 TASK2# 90
!!Out of Range
>

こ のよ う にMONコマン ド で各タ ス ク の停止番号を参照し どれが メ ッ セージに対応するかを調べます。

瞬間停電について

MPC-816K,KFには瞬間停電検出機能があり ま す。DC24Vが著し く 低下し た場合、MPCの赤いLEDが0.1秒程度

の間隔で点滅し ま す。 MPC-816の赤いLEDの点滅は、 プロ グラ ムのラ ンタ イ ムエラ ーでも 発生し ま す。 こ の

場合は一秒程度の間隔でゆっく り と し た点滅です。 瞬間停電の原因と し ては、 AC ラ イ ンの停電のほかに、

DC24Vへの過負荷が考えら れま す。装置が間歇的に停止する よ う な場合、赤いLEDの点滅を確認し て下さ い。

言語の制限

MPC-816のTNYFSCは簡易言語です。 簡単な整数演算 と制限された分岐制御文しかあ り ません。 TNYFSCで

はイ ン タプ リ タの構造を単純にする こ と によ って高速性を保っています。

変数の制限

MPC-816で使用でき る変数はA～Zまでのアルフ ァベッ ト と 数字を組み合わせた ものに限られています。 合

計286個の変数です。

A A0 A1  ･･･  A8 A9
B B0 B1  ･･･  B8 B9
C C0 C1  ･･･  C8 C9
|  |  |
Y Y0 Y1  ･･･  Y8 Y9
Z Z0 Z1  ･･･  Z8 Z9

又演算は、 3byte長整数のみで表現でき る範囲は±8388608です。 （Z版では±32767の2byte長整数です。）

配 列

配列要素と し て用意されているのは、 AR()です。 AR()はAR(0)～AR(31)の32個のみです。 又、 P版ではM(n)を

使用する こ と ができ ます。AR()はSFTL、SFTRコマン ド にてデータ を ローテーシ ョ ンする こ と ができ ます。点

データ と し てX()、Y()、U()、Z()の4つが用意されてお り 配列 と し て使用する こ と ができ ます。要素は各1～300

です。 X(0)、 Y(0)、 U(0)、 Z(0)は特別な意味を持ち配列 と し て使用する こ と ができ ません。

コメント・文字列の限界

MPC-816でのコ メ ン ト 行はシングルク ォー ト に続 く 12文字以内です。許される文字は英数及び ‘ ＾ ’ を除 く

記号に限られます。 ラベルは11文字以内です。 ラベルの場合は＊ （アス タ リ ス ク） を頭に付し ます。 文字は

英数及び ‘ ＾ ’ と ‘ 　 ’ （スペース） を除 く 記号に限 り ます。 コ メ ン ト 及びラベル行は文字列出力に使用で

き ます。 例えば、 RS-232CのCH1に対し て” ABC” と い う 文字列を出力するサブルーチンを作る場合は次の

様にし ます。
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       GOSUB *ABC
           |
*ABC
       PRINT# STR(-1)
       RETURN

関数STR(-1)は1行前の文字列 （ラベルも し く はコ メ ン ト ） を指定し ます。複雑な コ メ ン ト を必要と する時は、

ソース フ ァ イルにのみ可能ですが” （ダブルク ォー ト ） に続 く 文字がプロ グ ラ ムを読み込む時に切 り 捨て ら

れる ためコ メ ン ト と し て使用でき ます。但し こ の方法は、ソース フ ァ イルのみに有効なのでMPC上で見る こ

と はでき ませんし、 パソ コ ンへ上書き保存する と消えて し まいます。

制御文

MPC-816の制御文はFOR～NEXT、 GOSUB、 GOTO、 IF～THEN、 IF～GOSUBの ５ つです。 GOSUB及びFOR

～NEXTではス タ ッ ク を用いた制御を行っているので、 ネス ト の深さ と 制御文中か らの飛び出しに注意し て

下さい。あ り がちな ト ラブルは次の場合でいずれも禁止事項です。又、GOTOと GOSUBを混同し て使用し て

いる場合も多 く あ り ますので注意し て下さ い。

制御用のス タ ッ クは各タ ス ク と も48byteと なっています。これに対し てGOSUBでは、4byte FOR～NEXTでは

6byteス タ ッ ク を消費し ます。 こ のためGOSUBのみでは11、 FOR～NEXTのみでは8までのネス ト が許されま

すが、 混在する場合は次の式で表現されます。

48 ≧ (GOSUBの深さ)*4+(FOR/NEXTの深さ)*6

又IF文では、 ELSEを使用する こ と ができ ます。 ELSEはIF文の直後に置き ます。 ELSEにはELSE_THEN と

ELSE_GOSUBがあ り ます。 （P版のみZにはあ り ません）

【例１】 【例２】
10 ON A 10 FOR A=1 TO 10
20 OFF B 20 ON 4,5
30 GOSUB *WORK1 30 IF SW(5)=1 THEN 70
40 WAIT SW(1)=1 40 TIME 10 このようにＩＦ文などでＦＯＲ
50 OFF 1 50 OFF 4,5 文からは飛び出せない。何度も
100 *WORK1 60 NEXT A 飛び出すうちにエラーとなる。
110 ON 1,2,3 70 ON 1,2
120 OFF 5,4 80 OFF 4,5
130 GOTO 40 ＲＥＴＵＲＮで戻らずＧＯＴＯで戻すとエラーとなる

【例１の修正】 【例２の修正】
10 ON A 10 A=1
20 OFF B 15 *LOOP
30 GOSUB *WORK 1 20 ON 4,5
40 WAIT SW(1)=1 30 IF SW(5)=1 THEN 70
50 OFF 1 40 TIME 10
     | 50 OFF 4,5
100 *WORK 1 60 A=A+1
110 ON 1,2,3 65 IF A<11 THEN *LOOP
120 OFF 5,4 70 ON 1,2
130 RETURN 80 OFF 4,5

【例３】 【例４】
IF SW(0)=1 THEN *SUB1 IF SW(0)=1 GOSUB *SUB1
ELSE_THEN *SUB2 ELSE_GOSUB *SUB2
*SUB1    　　作業１ *SUB1        作業１

             RETURN
*SUB2        作業２ *SUB2        作業２

             RETURN
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記述の制限

一行に対する制限
残念ながらMPC-816では次のIF文が記述でき ません。

a. IF X(1)=100000 THEN 200

しかし、 次のIF文は受付られます。

b. IF X(1)=10000 THEN 200

これは、 TNYFSCの内部の問題なのですがプロ グ ラ ム文は メ モ リ 上で16byte以内 と なっています。 こ の規則

はIF文において限界 と なっています。 a． では100000が3byteと られるのに対し てb． の10000は2byteです。 b．

では16byte以内に収ま るのに対し てa． では16byteを超えて し まいます。 こ う し た場合イ ン タプ リ タは!!Too

longと い う メ ッ セージを出力し ます。 PRINT文では次の記述ができず、 最後の70000が略されて し まいます。

10 PRINT SQR(50000)､60000､70000
LIST
10 PRINT SQR(50000)､60000
>

引き数に対する制限
各コマン ド の引き数は3つまで と なっています。 例えば、 ON、 OFFコマン ド では次の記述が可能です。

ON 1
ON 1,2
OFF 1,2,3

プロ グ ラ ム中に4つ目の入力を し て も無視されます。 又引き数は変数、 定数も し く は関数です。 式は記述で

き ません。

ON A 変数
OUT IN(0),0 関数
OUT &HAA,0 定数

関数の関数も処理する こ と はでき ません。

>ON IN(IN(IN(0))
??? エラーとなる

演算に対する制限

演算は2項演算のみです。 また、 式の長さは16文字以内です。 次の様な記述をする と問題をおこ し ます。

>10 A1=C(1000)＾&HFF （15文字）
>LIST
10 A1=C(1000)＾&HOOFF カーソルアップリタンする（17文字）
>LIST
10 A1=C(1000)＾&HOOOF FFがFとなってしまう
>

これは、 最初の入力の時15文字以内であったのが リ ス ト を と る と ヘキサデータが4文字固定表現のため17文

字と なって し まいます。 こ こ でカーソルを上に移動する と 式が17文字 と な り 最後の1文字が略され意味が変

わって し まいます。 これは、プロ グ ラ ムをセーブする と 同様の問題 と な り ますので注意し て下さ い。ヘキサ

表現はでき るだけ変数に置き換えておいた方が安全です。

H0=&HOOFF
H1=&HFFOO
A1=C(1000)＾H0
A2=C(1000)＾H1

演算は+，-，*，/，%， ＾ ，｜，ｘ の8種です。+，-，*，/は電卓 と 同じ く 加減乗除を意味し ます。他は次の通 り です。
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％ 余 り を算出する （パーセン ト ）

＾ 論理積 （ハッ ト ）

｜ 論理和 （パイプ）

ｘ 排他的論理和 （スモールエ ッ ク ス）

通信の制限

MPC-816では、 CH1 と い う ユーザー用のRS-232Cを備えていますが文字列処理はあま り 得意ではあ り ませ

ん。 また、 9600bpsフルボーレー ト ではプロ グ ラ ムの組み方によ って問題を起こすこ と があ り ます。

文字列の扱い
INPUT#、 PRINT#は文字列を扱 う こ と ができ ません。 MPCと のや り と り は数値データに限った方が見通しが

良 く な り ます。 ただ、 例外的に次の様な応用があ り ます。

STR()関数の使用

PRINT#、 PUTS#ではSTR()関数を使用する こ と ができ ます。 これによ り 、 コ メ ン ト 文に書かれた文字列を出

力する こ と ができ ます。

FIND#、 SKIP#、 GET#()

送られて く る通信データに文字列が含まれて く る こ と はま まあ り ますが、 MPC はこれを無視する こ と がで

き ます。 また、 GET#()によ り 1文字をアスキーコード と し て扱 う こ と ができ ます。

通信時のトラブル

10 GETN# A
20 A1=GET#(0)
30 SKIP# &H000D

前記のプロ グ ラ ムは一見 う ま く 動作し そ う なのですが、 システム的な問題によ り 20のGET#(0)で正確に文字

が読み取れない こ と があ り ます。 これはGETN#が内部的に割 り 込み禁止を伴 う 演算を し ている ために発生

し ます。つま り 、文字列を受取 り ながらGETN#は処理を開始し ますが、割 り 込み禁止 と する ため こ の間文字

を受け取ら な く なって し まいます。 これを さ けるには、 次のプロ グ ラ ム と するのが完全です。 関数RS(1)に

よ って文字列が貯ま るのを待ち、 バッ フ ァ に貯ま った文字列を処理する と こ う し た問題は発生し ません。

5 WAIT RS(1)>10 文字がある程度貯まるのを待つ
10 GETN# A
20 A1=GET#(0)
30 SKIP# &H000D

こ の問題は、INPUT#でも同様に発生し ます。INPUT#を使用する場合は、CR、LFでター ミ ネー ト されてか ら

ただちに次の文字列を受け取るプロ ト コルが少ないために問題 と な る こ と はあ ま り あ り ませんが、 同様の

問題をかかえている こ と に留意し て下さい。
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