
第３章　プログラム例

I/O制御・マルチタスク

MPC の構成と装置概要

図のよ う なP&Pのプロ グ ラ ムを考えます。 こ のP&Pはコ ンベアー Ａでパレ ッ ト に乗って搬送されている ワー

ク を ス ト ッ パーで止め、エアーシ リ ンダーで構成されたP&Pでコ ンベアー Ｂ のパレ ッ ト へ乗せかえ る と い う

ものです。入力はフ ォ ト マ イ ク ロセンサーまたは リ ー ド ス イ ッ チ、出力モーターは Ｓ Ｓ Ｒ を介し てON/OFF

を行いそれ以外はソ レ ノ イ ド バルブを直接駆動する と い う 設定です。 こ の例でのMPCのハー ド構成はMPC-

684、 MIP-048、 MOP-048、 RACK-N6を各1台ずつ、 ア ド レ ス設定は出荷時のま ま使用し ます。

I/Oマ ッ プ

入力 （MIP-048） 出荷時の設定ではポー ト 番号は192から始ま り ます。

出力 （MOP-048） 出荷時の設定ではポー ト 番号は0か ら始ま り ます。

メ モ リ ー I/O メ モ リ ー I/Oは-1から-8192です。
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ポート 接続機器 名　称 機　能

１９２ シリンダーセンサー ｋｏｔａｎ Ｐ＆Ｐ後退端

１９３ シリンダーセンサー ｚｅｎｔａｎ Ｐ＆Ｐ前進端

１９４ シリンダーセンサー ｕｅ Ｐ＆Ｐ上昇端

１９５ シリンダーセンサー ｓｈｉｔａ Ｐ＆Ｐ下降端

１９６ フォトマイクロセンサー ｗｏｒｋ１ コンベアーＡワーク到達

１９７ フォトマイクロセンサー ｗｏｒｋ２ コンベアーＢワーク到達

ポート 接続機器 名　称 機　能

０ ソレノイドバルブ ｚｅｎｓｈｉｎ Ｐ＆Ｐ前進

１ ソレノイドバルブ ｋａｋｏｕ Ｐ＆Ｐ下降

２ ソレノイドバルブ ｃｈａｃｋ メカチャック閉

３ ソレノイドバルブ ｓｔｏｐｐｅｒ１ コンベアーＡストッパー

４ ソレノイドバルブ ｓｔｏｐｐｅｒ２ コンベアーＢストッパー

５ ＳＳＲ ｍｏｔｏｒ１ コンベアーＡモーター

６ ＳＳＲ ｍｏｔｏｒ２ コンベアーＢモーター

ポート 接続機能 名　称 機　能

－１ メモリーＩ／Ｏ ａ＿ｒｅａｄｙ コンベアーＡＲＥＡＤＹ

－２ メモリーＩ／Ｏ ｂ＿ｒｅａｄｙ コンベアーＢＲＥＡＤＹ
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こ の装置の動作は単純で Ａ から Ｂ への移し替えの仕事は 1つのシーケン ス と し てプロ グ ラ ム出来るか も知

れません。 しかし、実際の多 く の装置は と て も複雑で、 タ ク ト タ イ ムなど を考え る と 適当なユニ ッ ト 単位に

分割し てそれぞれが独立し て動作する よ う に制御するのが合理的です。 例えばこ の装置の場合コ ンベアー

Ａの部分、 P&Pの部分、 コ ンベアー Ｂ の部分 と い う 3つブロ ッ ク に分けてプロ グ ラ ム し ます。 こ のブロ ッ ク

を タ ス ク と 言い、MPC-684では複数のタ ス ク を同時に実行するのでマルチタ ス ク と言います。しかしそれぞ

れのタ ス ク が勝手に動作し ていたのでは装置 と し ての目的を達成する こ と は出来ません。 そ こ でタ ス ク同

士の連絡を行 う 必要があ り これを イ ン ターロ ッ ク と言います。 イ ン ターロ ッ クは、 メ モ リ ー I/Oも し く は変

数で行います。 メ モ リ ー I/Oと は通常装置間のイ ン ターロ ッ ク を物理的なI/Oで行 う よ う にタ ス ク間のイ ン

ターロ ッ ク を行 う ための内部的なI/Oです。メ モ リ ーI/Oは物理的なI/Oと 同様に1つのビ ッ ト で1(ON)または

0(OFF)の2つの状態を表し ます。 そ し てMPC-684ではON/OFF/SWなどのコマン ド に引き数を負の整数と し

て与え る事によ り メ モ リ ーI/Oと し て、物理的なI/Oと 同様に扱 う 事ができ ます。1つの メ モ リ ーI/OではON/

OFF のどち ら しか無いのに対し、 変数を用いる と複数の情報を伝え る こ と ができ ます。 MPC-684 の変数は

4byte整数ですか ら、 1つの変数で約±20億の状態を表すこ と ができ ます。

I/O のシンボル化

プロ グ ラ ム中の入出力ポー ト のパラ メ ーター と し て I/O のポー ト ナンバーを整数でそのま ま記述する事が

でき ますが、シンボル と し て扱 う と 見た目にも分か り やすいプロ グ ラ ムにな り ます。次のよ う にCONSTコマ

ン ド で定数をシンボル化し ます。

CONST  sol1 0
CONST  sw1  192

これでON 0 とON sol1,WAIT SW(192)=0はWAIT SW(sw1)=0 と 同義にな り ます。

（P&P図） の装置のI/O定義

10 'I/O定義
20 '入力
30 CONST kotan 192
40 CONST zentan 193
50 CONST ue 194
60 CONST shita 195
70 CONST work1 196
80 CONST work2 197
90 '出力
100 CONST zenshin 0
110 CONST kakou 1
120 CONST chack 2
130 CONST stopper1 3
140 CONST stopper2 4
150 CONST motor1 5
160 CONST motor2 6
170 'メモリー I/O
180 CONST a_ready -1
190 CONST b_ready -2
200 'I/O初期化
210 SETIO

タスクの生成

それぞれのユニ ッ ト を1～31のどのタ ス ク で実行するかを宣言し ます。0は メ イ ンのタ ス ク で、プロ グ ラ ムが

実行される と 最初にこ のタ ス ク が動き ます。 こ の例ではP&Pはタ ス ク0で、 コ ンベアー Ａはタ ス ク1、 コ ンベ

アー Ｂ はタ ス ク2で動かし ます。

220 'タスク実行
230 FORK 1 *conv_a ’タスク1でコンベアーＡを実行
240 FORK 2 *conv_b ’タスク2でコンベアーＢを実行
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P&P のタスク

P&P はコ ンベアー Ａ からの READY を待ち ワーク を ピ ッ ク ア ッ プし コ ンベアー Ｂ 側に搬送し ます。 コ ンベ

アー Ｂ の準備が出来た と こ ろでワーク を置き ます。 こ のタ ス クは メ イ ン タ ス ク （タ ス ク0） で実行し ます。

1000 *PANDP
1010 '
1020 DO
1030 WAIT SW(a_ready)==1 ’コンベアＡREADY待ち
1040 '
1050 ON kakou ’ワークピックアップ
1060 WAIT SW(shita)==1
1070 ON chack
1080 TIME 500
1090 OFF kakou
1100 WAIT SW(ue)==1
1110 '
1120 OFF a_ready ’ピックアップ完了－＞コンベアＡ
1130 '
1140 ON zenshin ’P&P前進
1150 WAIT SW(zentan)==1
1160 '
1170 WAIT SW(b_ready)==1 ’コンベアーＢ準備完了待ち
1180 '
1190 ON kakou ’ワークプレース
1200 WAIT SW(shita)==1
1210 OFF chack
1220 TIME 300
1230 OFF kakou
1240 WAIT SW(ue)==1
1250 '
1260 OFF b_ready ’ワークプレース完了－＞コンベアー
1270 '
1280 OFF zenshin ’P&P後退
1290 WAIT SW(zentan)==1
1300 '
1310 LOOP

コンベアーＡのタスク

コ ンベアー Ａ はス ト ッパーを上げmotor1を駆動し てパレ ッ ト が到達するのを待ちます。 パレ ッ ト が到達す

る と P&PにREADYを出し、 P&Pはワーク を持ち上げる と READYをOFFし ます。

2000 *conv_a
2010 ON motor1
2020 DO
2030 ON stopper1
2040 WAIT SW(work)==1
2050 TIME 500
2060 OFF motor1
2070 '
2080 ON a_ready ’ワークが来たョ
2090 WAIT SW(a_ready)==0 ’P&P動作完了待ち
2100 '
2110 OFF stopper1
2120 ON motor1
2130 WAIT SW(work1)==0
2140 TIME 500
2150 LOOP
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コンベアーＢのタスク

コ ンベアー Ｂ はモーターを回し ス ト ッパーを上げ空パレ ッ ト が到達するのを待ち、P&PへREADYを出しP&P

はワーク を置 く と READYをOFFし ます。

3000 *conv_b
3010 ON motor2
3020 DO
3030 ON stopper2
3040 WAIT SW(work2)==1
3050 TIME 500
3060 OFF motor2
3070 '
3080 ON b_ready ’パレット準備完了
3090 WAIT SW(b_ready)==1 ’ワークを置いたョ
3100 '
3110 ON motor2
3120 OFF stopper2
3130 WAIT SW(work2)==0
3140 TIME 500
3150 LOOP

装置全体のプログラム

前記プロ グ ラ ムを入力し てRENUMする と次のLISTにな り ます。

10   'I/O定義
20   '入力
30    CONST kotan 192
40    CONST zentan 193
50    CONST ue 194
60    CONST shita 195
70    CONST work1 196
80    CONST work2 197
90   '出力
100   CONST zenshin 0 
110   CONST kakou 1
120   CONST chack 2
130   CONST stopper1 3
140   CONST stopper2 4
150   CONST motor1 5
160   CONST motor2 6
170  'メモリー I/O
180   CONST a_ready -1
190   CONST b_ready -2
200  'I/O初期化
210   SETIO
220  'タスク実行
230   FORK 1 *conv_a ’タスク1でコンベアーＡを実行
240   FORK 2 *conv_b ’タスク2でコンベアーＢを実行
250  *PANDP
260  '
270   DO
280     WAIT SW(a_ready)==1 ’コンベアＡREADY待ち
290  '
300     ON kakou ’ワークピックアップ
310     WAIT SW(shita)==1
320      ON chack
330      TIME 500
340      OFF kakou
350      WAIT SW(ue)==1
360  '
370      OFF a_ready ’ピックアップ完了－＞コンベアＡ
380  '
390      ON zenshin ’P&P前進
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400      WAIT SW(zentan)==1
410  '
420    WAIT SW(b_ready)==1 ’コンベアーＢ準備完了待ち
430  '
440    ON kakou ’ワークプレース
450    WAIT SW(shita)==1
460    OFF chack
470    TIME 300
480    OFF kakou
490    WAIT sw(ue)==1
500  '
510    OFF b_ready ’ワークプレース完了－＞コンベアーＢ
520  '
530    OFF zenshin ’P&P後退
540    WAIT SW(zentan)==1
550  '
560    LOOP
570  *conv_a
580    ON motor1
590    DO
600    ON stopper1
610    WAIT SW(work1)==1
620    TIME 500
630    OFF motor1
640  '
650    ON a_ready ’ワークが来たョ
660    WAIT SW(a_ready)==0 ’P&P動作完了待ち
670  '
680    OFF stopper1
690    ON motor1
700    WAIT SW(work1)==0
710    TIME 500
720    LOOP
730  *conv_b
740    ON motor2
750    DO
760      ON stopper2
770      WAIT SW(work2)==1
780      TIME 500
790      OFF motor2
800  '
810    ON b_ready ’パレット準備完了
820    WAIT SW(b_ready)==0 ’ワークを置いたョ
830  '
840    ON motor2
850    OFF stopper2
860    WAIT SW(work2)==0
870    TIME 500
880    LOOP
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タスクの制御

タスクの交通整理（セマフォ）

タ ス ク間のイ ン ターロ ッ ク が必要なケース と し て先の例でのタ ス ク の同期 と 、も う 1つ、一度に1つのタ ス ク

しか使用でき ない共通資源 （ク リ テ ィ カルソース） に対し排他処理を行 う 場合があ り ます。 例えば、 1つの

RS-232 ポー ト や リ エン ト ラ ン ト 出来ないサブルーチンを複数のタ ス ク で使用し た り 、 重な る動作エ リ アを

持つ2台のロボ ッ ト （図） の干渉防止などがあ り ます。 本来、 前者のよ う な一人の聞き手に対し て一度に何

人も の人が同時に話しかけ る よ う なプロ グ ラ ムは避け るべきです。 聖徳太子のよ う に器用に聞き分け る こ

と はでき ないのです。1つのデバイ スは1つのタ ス ク で管理する こ と が原則ですが、それができ ない と きは複

数のタ ス ク が同時にア ク セス し ないよ う にし なければな り ません。 後者はタ ス ク のア ク セスする対象は異

な り ますが、ポ イ ン ト や空間が共通資源 と し て考え られます。このよ う な タ ス ク の交通整理をセマフ ォ と 言

い、 それを合理的に確実に行 う 方法と し て、 セマフ ォ関数 （RSV(n),RLS(n)） があ り ます。

1. プロ グ ラ ムはコマン ド リ フ ァ レ ン スのRSV(n)の項のプロ グ ラ ムです。 こ のプロ グ ラ ムは2つのタ ス ク が勝

手に走ってRS-232のCH1を同時にア ク セス し て し まい出力が混乱し ています。 も し も これが2台のロボ ッ

ト な ら衝突し て大き な事故になって し まいます。

2. メ モ リ ー I/O と ON/OFF/SW(n)を組み合わせてテス ト &セ ッ ト を行 う こ と によ り タ ス ク の衝突を防ご う と

し ています。しかし こ の方法では メ モ リ ーI/Oのテス ト と セ ッ ト が別々のコマン ド によ って行われている

ため時間差が生じ て タ イ ミ ングによ ってはやは り 混乱が生じ る恐れがあ り ます。

3. メ モ リ ー I/Oをセマフ ォ関数を使ってテス ト &セ ッ ト し ています。 RSV(-1)で メ モ リ ー I/Oの-1の状態を確

認し 0 であればそれに 1 をセ ッ ト する事によ り セマフ ォの獲得を し て PRINT 文を実行し、 RLS(-1) でセマ

フ ォ を解放し ます。 こ の様にRSVは2.） のSWと ONによ る テス ト &セ ッ ト を1つ関数で行 う 事によ り 確実な

排他処理を実現でき ます。

4. RS-232へ出力する専用のタ ス ク を設けた ものです。こ こ で も メ モ リ ーI/Oを使って タ ス ク の情報交換を し

ています。

1.2つのタ ス ク が勝手に動作 （交通整理が行われていない）

’もしもロボットなら
10     time0=timer 　　↓
20     time=timer
30   FORK 1 *aho

ロボットＢ

ロボットＡ

コンベア

パレット

動作エリア

重なる動作エリア

Ｐ（ｎ）

MPG#1
タスク 0

MPG#2
タスク 0

【2台のロボ ッ ト 図】

＊コ ンベアー上のワーク を2台のロ ボ ッ ト のどち ら かでパレ ッ ト に搬送する。

　 片方がP(n)へア ク セス中、 他方は絶対にそのエ リ アに進入し てはな ら ない。
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40   DO
50     WAIT time<>timer
60     PRINT "abcdefg" "ABCDEFGH" ’ロボットＡがP(n)へ動作
70       time=timer
80   LOOP
90 *aho
100  DO
110    WAIT time0<>timer
120    PRINT "123456" "7890123" ’ロボットＢがP(n)へ動作
130      time0=timer
140  LOOP
#run
123456789abcdefgABC0123 ’ガーン衝突！エライコッチャ　
DEFGH
abcdefgAB1234567890CDEFGH
123
12345678901abcdefgA23
BCDEDGH

（timerは予約変数です）

2.ON/OFF/SW(n)によ る交通整理 （悪い例 ・ 交通整理でき ません）

10      time0=timer
20      time=timer
30    OFF -1
40    FORK 1 *aho
50    DO
60      WAIT time<>timer
70      WAIT SW(-1)==0
80      ON -1
90      PRINT "abcdefg" "ABCDEFGH"
100     OFF -1
110       time=timer
120   LOOP
130 *aho
140   DO
150     WAIT time0<>timer
160     WAIT SW(-1)==0
170     ON -1
180     PRINT "123456" "7890123"
190     OFF -1
200       time0=timer
210    LOOP
#run
abcdefgABCDEFGH ’たまたまうまくいった。デモ．．．
1234567890123
abcdefgABCDEFGH
1234567890123

3.セマフ ォ関数を用いた交通整理 （良い例）

10      time0=timer
20      time=timer
30    FORK 1 *aho
40    DO
50      WAIT time<>timer
60      WAIT RSV(-1)==0 ’セマフォ確認
70      PRINT "abcdefg" "ABCDEFGH" ’ロボットＡ動作
80        dummy=RLS(-1) ’セマフォ解除
90        time=timer
100   LOOP
110 *aho
120   DO
130     WAIT time0<>timer
140     WAIT RSV(-1)==0 ’セマフォ確認
150     PRINT "123456" "7890123" ’ロボットＢ動作
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160       dummy=RLS(-1) ’セマフォ解除
170       time0=timer
180   LOOP
#run
abcdefgABCDEFGH ’ロボットＡ動作
1234567890123 ’ロボットＢ動作
abcdefgABCDEFGH 　メデタシメデタシ
1234567890123

4.RS-232への出力を1本化 （良い例）

10      time0=timer
20      time=timer
30    FORK 1 *aho
40    FORK 2 *baka
50    DO
60      IF SW(-1)==1 THEN : GOSUB *case1 : OFF -1 : END_IF
70      IF SW(-2)==1 THEN : GOSUB *case2 : OFF -2 : END IF
80    LOOP
90  *case1
100   PRINT "abcdefg" "ACDEFGH"
110   RETURN
120 *case2
130   PRINT "123456" "78901234"
140   RETURN
150 *aho
160   DO
170     WAIT time<>timer
180     ON -1
190     WAIT SW(-1)==0
200       time=timer
210   LOOP
220 *baka
230   DO
240     WAIT time0<>timer
250     ON -2
260     WAIT SW(-2)==0
270       time0=timer
280   LOOP
#run
12345678901234
abcdefgABCDEFGH
12345678901234
abcdefgABCDEFGH

タスクの FORK、QUIT、PAUSE

イ ン タプ リ タはタ ス ク0を親のタ ス ク と し て実行し、FORKコマン ド で子タ ス ク を実行し ます。子タ ス ク には

優先順位や連続性はあ り ません。昇順、降順、中飛びは関係あ り ません。また、子タ ス ク同士のFORK、PAUS

E、 QUITもでき ます。 た と えば、 自動モー ド／単動モー ド の切 り 替えを行 う のに常に自動 と 単動の2つのタ

ス ク を走らせてお く 必要はあ り ません。自動、単動それぞれルーチンを用意し ておき自動モード では単動の

ルーチンをQUITし、 自動のルーチンをFORKし ます。 単動モード ではその逆を し ます。 こ のよ う に、 1つの

タ ス ク で もFORKするプロ グ ラ ムを差し替え る こ と によ り 複数の機能を実現する事ができ ます。

*MAIN
  DO
    WAIT SW(start)==0
    WAIT SW(start)==1 ’スタートスイッチ入力待ち
    IF SW(mode)==1 THEN
      FORK 1 *AUTO ’modeスイッチがONならばAUTOモード
      ELSE
      FORK 1 *MANUAL
    END_IF
    WAIT SW(stop)==1 ’ストップスイッチ入力待ち
    QUIT 1 ’タスク1をQUIT
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    WAIT TASK(1)==-2
  LOOP
'*********************
*AUTO ’自動運転のプログラム
   DO
     JUMP P(1)
     ON 0
     JUMP P(2)
     OFF 0
   LOOP
'*********************
*MANUAL ’単動運転のプログラム
   DO
     JUMP P(1)
     ON 0
     WAIT SW(tando)==0
     WAIT SW(tando)==1
   LOOP
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パルス発生について

ボードアドレスとマルチタスク

MPG-314はDSW1を0-9に設定する こ と で、ひと つのシステムで10枚まで使用する こ と ができ ます。その と き

のボード のア ド レ スはDSW番号にし たがって、 &H400～&H490 と な り ます。

また、 各タ ス ク毎にPGコマン ド で使用するPGを選択する こ と ができ ます。

PG &H400    /* DSW1=0のボードを使用する
PG &H420 1  /* DSW1=2のボードをタスク1に割り当てる

最初の確認

MPC-684はMPG-314を自動認識し て初期化し ます。 POWER ON後LED17,18(緑)が点灯にな り ます。

LED17が点灯し ない->ラ ッ ク に正し く 挿入されていない

LED18が点灯し ない->MPG-314にDC24Vが接続されていない

LEDの点灯を確認し た らパルス発生の確認を し ます。

DSWの値にし たがってPGコマン ド を実行し、 T<Enter>し ます。 こ の時J2,J3,J4はすべて コネ ク タ を と り はず

し て く だ さい。

#PG &h410 /*DSWが1の場合
#t
PG[0,410] X= 0 Y= 0 U= 0 Z= 0 dx= 500 dy= 500 du= 500 dz= 500

前記の表示を確認し た ら、 x,y,z,uキーを押し てみます。 LED1～8のいずれかが点灯しパルス発生を確認でき

ます。 SHIFTキーを押す と CCW側にパルス発生し ます。

これによ り 簡単な イ ンチング動作、パルス発生確認ができ ます。このコマン ド を停止するにはQを押し ます。

※注意

パルスが出ない場合。

J2が接続され、 X-LMT～Z-LMTがONになっている。

J2の リ ミ ッ ト 入力は、 無条件に有効 と な り ます。 変更でき るのはON/OFFの論理だけです。

dx=500でない。

0～3の数字キ ィ ーを押す と変更でき ます。 コマン ド"SET"で こ の値を変更でき ます。

簡単なパルス発生プログラム

必要なIOを接続し てパルス発生を し ます。 次に必要な コマン ド を使用し た例を示し ます。

それぞれのコマン ド の詳細はコマン ド リ フ ァ レ ン ス を参照し て く ださ い。次はX軸に対し てです。Y,Z,Uの各

軸に対し ては、 Y_A,Z_A,U_Aを指定し ます。

10 PG &H410
20 ACCEL X_A -25 4000 400 100 /* 軸指定 S字の割合(25%) 

/* 4000PPSMAX 400(加速距離) 100(自起動)
25 RANGE X_A 50000 -50000 /*動作範囲設定 ソフトリミット
30 INSET_314 X_A SLMT_ON|LMT_ON /*MPG-314動作フラグ設定

/* "SLMT_ON" RANGEで設定した値を有効。
/* "LMT_ON" リミット入力をONで有効に設定。

40 STPS X_A 0 /*現在位置変更
50 RMVS X_A -10000 /*相対移動(ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ)でCCWで10000パルス発生。
60 WAIT RR(X_A)==0 /*パルス発生の終了待ちです。

INSET_314 コマン ド の役割は、 ビ ッ ト 定数と い う MPC-684内部で定義された値を MPG-314 の内部レジス タ

WR2に設定する もので、 リ ミ ッ ト 論理、 イ ンポス論理、 ソ フ ト リ ミ ッ ト の有効、 ア ラーム入力の論理を決定

し ます。 一度設定する と 、 次のINSET_314コマン ド まで保持されます。

こ のコマン ド は'上書き コマン ド'です。 こ のため、 以前の設定値はク リ ア されます。
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※注意 INSET_314について

リ ミ ッ ト 入力を無効にする こ と はでき ません。 ON/OFFを選ぶだけです。 

LMT_ON /* リ ミ ッ ト 入力ONで検知

LMT_OFF /* リ ミ ッ ト 入力OFFで検知

ソ フ ト リ ミ ッ ト は有効 ・ 無効の決定のみです。

SLMT_ON /* ソ フ ト リ ミ ッ ト 有効

SLMT_OFF /* ソ フ ト リ ミ ッ ト 無効

イ ンポズ設定,ア ラーム設定はON/OFFを選択する と 自動的に有効にな り ます。

INP_ON /* イ ンポズ入力ONで検知

INP_OFF /* イ ンポズ入力OFFで検知

ALM_ON /* ア ラーム入力ONで検知

ALM_OFF /* ア ラーム入力OFFで検知

無効にするには値を設定し ません。

INSET_314 X_A ALM_ON¦INP_ON¦LMT_OFF /*ｱﾗｰﾑ,ｲﾝﾎﾟｽﾞ有効

INSET_314 X_A LMT_OFF /*ｱﾗｰﾑ,ｲﾝﾎﾟｽﾞ無効

マルチタスクでパルス発生

タ ス ク ごと に独立し た軸制御する こ と ができ ま す。次に例と し てタ ス ク 1でX軸、タ ス ク 2でY軸を制御し ま す。

こ の例のよ う にMPG-314は軸ご と に異な る タ ス ク からの制御も可能です。このため、MPG-314では搭載され

た4軸すべてを無駄な く 使い切る こ と ができ ます。

10 FORK 1 *YAXIS
20 PG &H410
40 ACCEL X_A -25 4000 400 100/* ↓ X軸の制御
50 RANGE X_A 50000 -50000
60 INSET_314 X_A SLMT_ON|LMT_ON
70 STPS X_A 0
80 DO
90 RMVS X_A 1000
100 WAIT RR(X_A)==0
110 RMVS X_A -1000
120 WAIT RR(X_A)==0
130 LOOP
140 *YAXIS
150 PG &H410
160 ACCEL Y_A -25 8000 400 100/* ↓ Y軸の制御
170 RANGE Y_A 50000 -50000
180 INSET_314 Y_A SLMT_ON|LMT_ON
190 STPS Y_A 0
200 DO
210 RMVS Y_A 1000
220 WAIT RR(Y_A)==0
230 RMVS Y_A -1000
240 WAIT RR(Y_A)==0
250 LOOP

INSET_314( 条件設定 )について

INSET_314はリ ミ ッ ト 、アラ ーム、ソ フ ト リ ミ ッ ト 、イ ンポジショ ン入力の動作を設定し ま す。こ のう ちリ ミ ッ

ト については、 無効の設定がせでき ないので注意し てく ださ い。 設定でき る のはON/OFFの論理だけです。

INSET_314コマン ド はMPG-314内部のMCX-314へのレジス タ(16bit)設定コマン ド です。 こ のため指定するパ

ラ メ ータはビ ッ ト 変数と なっています。複数設定する場合は、"¦"演算子で結合し ます。 また、 コマン ド がレ

ジス タ設定であ る ために常に上書きです。

10 INSET_314 X_A INP_ON|SLMT_ON
20 INSET_314 X_A ALM_ON

前記のよ う に実行する と 最終的には20のALM_ONのみが有効と な り INP_ON,SLMT_ONも無効にな り ます。

10 INSET_314 X_A INP_ON|SLMT_ON| ALM_ON
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前記のよ う にすればイ ンポズ、 ソ フ ト リ ミ ッ ト 、 ア ラーム と も有効にな り ます。

動作範囲設定 (ソフトリミット )

ソ フ ト リ ミ ッ ト の有効無効をINSET_314の再実行で設定するのはかえって面倒です。SLMT_ONはあ らかじめ

設定し ておいてRANGEコマン ド でその都度範囲を設定し て使用するほ う が扱いが簡単にな り ます。

10 RANGE X_A +800000,-800000 /* 実働より広い範囲
20 INSET_314 X_A INP_ON|SLMT_ON| ALM_ON

とすれば事実上、 レ ンジは規制されないの と 同じ こ と にな り ます。 プロ グ ラ ム進行中に、 必要に応じ て、

100 RANGE X_A +1000,-2000

と設定すればその時点か ら リ ミ ッ ト が有効に動作し ます。

アラーム、リミット入力の読み取り

プロ グ ラ ム動作中に各入力が検出されたかど う かは次のよ う にRR()関数を も ちいます。 た と えば、 ソ フ ト リ

ミ ッ ト が動作し た状態では、RR(X_A,SLMT@)の値が0でな く な り ます。読み取 り ビ ッ ト 定数には末尾に'@'の

ついた もの と '_'も のがあ り 意味が異な り ます。 @のついた ものは状態監視読み取 り 、 つま り 、 その入力ポー

ト が現在どのよ う な状態になっているかを返すものです。 ALM_ON と 設定されていて入力ポー ト をONにす

る と RR(X_A,ALM@)は0でない値を返し ます。 これに対し て、 ALM_等の_のついたビ ッ ト 定数は、 パルス発生

が停止し た原因を知らせるためのものです。 た と えば、 ALM_ON を設定し、 入力を実際に ON する と

RR(X_A,ALM@)は0でない値を返し ますが、RR(X_A,ALM_)は実際にパルス発生を し て停止させる までは0のま

まです。 読み取 り は、 ビ ッ ト 定数をORする こ と もでき ます。 こ の場合は、 いずれかの入力を検出する と 0で

な く な り ます。

RR(X_A,ALM@|SLMP@|SLMM@)

しかし、 ALM@¦LMTP_¦LMTM_ と い う よ う な種類の異な る ビ ッ ト 定数を混在させる こ と はでき ません。

INCHK_314 について

配線直後に入力ポー ト の様子を確認する コマン ド です。 実行する と 次のよ う に表示されます。

X_S1～U-INPまでは、実際の入力論理値を表示し ますが、XLMT+～ULMT-では、設定し た論理値にし たがっ

て リ ミ ッ ト が動作し ている場合にONと 表示し ます。

パワーオン後、 何も設定し ないで こ のコマン ド で LMT を確認する と 、 ON で有効と い う デフ ォル ト 状態に

なっている ために、 LMTポー ト をONする と ONと表示し ます。

#INCHK_314
X_S1 __ Y_S1 __
Z_S1 __ U_S1 __

ビット定数 役割 パラメータを設定しない場合 関係するビット定数

[インポジション]
INP_ON
INP_OFF

サーボのインポジション入力を有効に
て論理設定します

インポジション無効

[アラーム]
ALM_ON
ALM_OFF

サーボからのアラーム力を有効にて論
理設定します

アラーム無効 ALM@
ALM_

[ソフトリミット]
SLMT_ON

ソフトリミットを有効にします。無効
の場合は引数を設定しません

ソフトリミット無効 SLMP@
SLMM@
(注: Pは+,Mは-)

[(ハード)リミット]
LMT_ON
LMT_OFF

ハードリミットの論理を設定します。
デフォルトではONでリミットとなりパ
ルス発生しなくなります。

ONでリミット有効 LMTP@
LMTM@
LMTP_
LMTM_

[パルス出力]
MD_2PLS
MD_DPLD

デフォルトではMD_2PLS方式、つま
りCW/CCW方式です。方向指示パルス入
力の時はMD_DPLSを引数に追加します。

CW/CCW方式
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X_S2 __ Y_S2 __
Z_S2 __ U_S2 __
XIN2 __ YIN2 __
ZIN2 __ UIN2 __
XIN3 __ YIN3 __
ZIN3 __ UIN3 __
X-INP __ Y-INP __
Z-INP __ U-INP __
X-ALM __ Y-ALM __
Z-ALM __ U-ALM __
XLMT+ __ XLMT- __
YLMT+ __ YLMT- __
ZLMT+ __ ZLMT- __
ULMT+ __ ULMT- __

多軸同時制御と直線補間

■RMVS,MOVSコマンド

4つのパラ メ ータ を同時に指定し てパルス発生する こ と ができ ます。 動作させない軸には0をセ ッ ト し ます。

RMVS 1000 0 2000 0 /*XU軸のﾊﾟﾙｽ発生をします。
MOVS 1000 2000 VOID VOID /*絶対位置管理のﾊﾟﾙｽ発生の場合は動作させない軸に

/*対しては、VOIDを設定する。
/*(0では0位置を意味するため)

■RMVL,MOVLコマンド

直線補間の場合は、 RMVL,MOVLを用います。 この場合はMPG-314の機能上三軸まで と な り ます。 四軸直線

補間はでき ません。

RMVL 1000 2000 3000 0 /* XYU直線補間　X軸の速度に従います。
MOVL VOID 1000 2000 3000 /* YUZの直線補間　Y軸の速度に従います。

■原点復帰

原点復帰にはJ4のIN0,IN1を使用し ます。 IN0をニアオ リ ジン と しIN1をサーボのZ(C)相に接続し ます。

IN1側はJ2(23～26)に設け られた、 別端子を使用する こ と によ り 差動入力対応 と する こ と ができ る ためです。

HOMEには次のよ う にHOMEコマン ド を使用し ます。 条件設定はビ ッ ト 設定を用います(IN0_ON/OFF～IN3_

ON/OFF)。

条件はOR条件です。 またHOMEで設定された停止条件は残って し まいますので、 STOPコマン ド で ク リ アす

る必要があ り ます。

HOME X_A -1000 IN0_ON|IN1_OFF /* IN0がONもしくはIN1_OFFになったら停止

通常、 ニアオ リ ジン、 オ リ ジン と い う 順にな り ますので次のよ う にな り ます。

HOME X_A -1000 IN0_ON /* スリット検出
WAIT RR(X_A)==0
HOME X_A -100 IN1_ON /* Z相検出
WAIT RR(X_A)==0
STOP X_A VOID /*停止条件クリア
STPS X_A 0 /*現在位置クリア

また、 HOMEコマン ド は二軸まで対応し ますので次のよ う にも記述でき ます。

10 HOME X_A -1000 IN0_ON Y_A -1000 IN0_ON /* ｽﾘｯﾄ検出
20 WAIT RR(X_A|Y_A)==0
30 HOME X_A -100 IN1_ON Y_A -100 IN1_ON /* Z相検出
40 WAIT RR(X_A|Y_A)==0
50 STOP X_A|Y_A VOID /*停止条件クリア
60 STPS X_A 0 : STPS Y_A 0 /*現在位置クリア

ニアオ リ ジン までの高速原点復帰は次のよ う な記述ができ ます。
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10 STOP X_A IN0_ON /*停止条件＝スリット検出
20 RMVS X_A 10000 /*10000パルス発生までに上記条件が成立したら減速停止
30 WAIT RR(X_A)==0 /*停止待ち
40 STOP X_A VOID /*条件クリア

溜まりパルスのリセット

原点復帰速度が十分に低速で、 機械系のバ ッ ク ラ ッ シ ュ などが少なければ前記のよ う な原点復帰で十分な

のです。しかし、溜ま り パルス(サーボ追従の遅れ)があ る場合、原点復帰の成立 と 同時に溜ま り パルス リ セ ッ

ト 信号を出力する必要があ り ます。

10 '原点復帰で残パルスクリアの例
20 'Near Orgin
30 HOUT &HF0 : ' Servo On Servo reset OFF
40 HOME X_A 100 IN0_ON
50 HOME Y_A 100 IN0_ON
60 HOME Z_A 100 IN0_ON
70 HOME U_A 100 IN0_ON
80 WAIT RR(ALL_A)==0
90 'Detect Z phase
100 '必要に応じて他タスクpause
110 ' pause 3 4 5
120 HOME X_A 10 IN1_ON
130 HOME Y_A 10 IN1_ON
140 HOME Z_A 10 IN1_ON
150 HOME U_A 10 IN1_ON
160 a=0
170 'RR(ALL_A)の値をHOUTに反映
180 'Zのビットが4Uが8となるので注意
190 '論理反転してリセット信号とする。
200 WHILE a<>&HFF : HOUT a=(15-RR(ALL_A))|&HF0 : WEND
210 TIME 10
220 HOUT &HF0 : 'カウンタリセットクリア
230 ' cont 3 4 5 

こ こ ではOP1～OP4をサーボリ セッ ト 信号(X,Y,Z,Uの順)と し て使用し ます。 MPG-314のビジービッ ト の値を反

転し て、 OP1～OP4に複写する と いう 方法です。 速度を早める ために一行の式で記述し ています(ステッ プ200)。

また、 動作し ている 他のタ スク は応答速度を悪化さ せますので、 出来る 限り PAUSEなどで停止さ せて下さ い。

カウンタ機能

MPG-314には4軸のロータ リ ーエン コーダ用カ ウ ン タ機能が付属し てお り 、 OC5～OC8にフ ォ ト カプラ を装

着する こ と によ り 使用可能 と な り ます。

カ ウ ン タに関係する コマン ド と 関数は次の と お り です。

◆STPS AXIS Val 

AXIS ： カ ウ ン タ指定 X_C～U_C

Val ： 設定し たい値。

注意: AXISにX_A～U_Aを用いる と現在位置の意味にな り ます。

◆X(-1)～U(-1) 

座標関数に-1を設定する と カ ウ ン タ値を返し ます。

◆X(-2)～U(-2) 

座標関数に-2を設定する と カ ウ ン タ値を返し、 現在のカ ウ ン タ を ク リ ア し ます。

X(-2,Fac)～U(-2,Fac) のよ う に引数を追加する と"カ ウ ン タ値×Fac"を返し ます。 -1の場合も有効です。

次のプロ グ ラ ムは、エン コーダをJOGダ イヤルに使用し た例です。Aに倍率を入れておき ます。Aの値を多 く

すれば移動量が多 く な り ます。 このよ う に関数 と コマン ド を一行にま と めて し ま う と高速にな り ます。

480のス ワ ッ プは、 カ ウ ン タが変化し ない場合、 無限ループ実行にな り 全体の実行効率が低下するのを回避

する ためです。 なおカ ウ ン タの値を ま と めて ク リ アする場合は、

STPS X_C|Y_C 0 /* XY同時クリア
STPS ALL_C 0 /* 全クリア

と い う 記述ができ ます。
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--初期化--
10 PG &H410
20 PG &H410 1
30 A=1
40 INSET_314 X_A|Y_A 0 
----------
330 ACCEL 8000
340 STPS X_C 0
350 STPS Y_C 0
360 FORK 1 *jog2
370 END

440 *jog2
450 WHILE A<>0
460 RMVS X(-2,A) Y(-2,A) 0 0
470 WAIT RR(X_A|Y_A)==0
480 SWAP
490 WEND
500 PRINT "Jog End"
# 

注(1):

10～40は初期値 と し て必要な設定です。 INSET_314はカ ウ ン タ を A-B2相方式に設定し ます。 こ の例ではダ

ミ ー と し て0を引数 と し ていますが、パラ メ ータはどのよ う な値で もかまいません。INSET_314が実行されて

いない と2相信号をカ ウ ン ト し ません。

注(2):

カ ウ ン タはデフ ォル ト で"4てい倍" と なっています。 (2倍,1倍)率を与え るにはINSET_314の設定値に&H400(2

倍)、 &H800(1倍)をORし ます。

INSET_314 X_A &H800|INP_OFF /*1倍で読み取り

条件停止

STOPコマン ド には二通 り の使用方法があ り ます。

ひと つはイ ン タプ リ タ上で、 適宜 STOP コマン ド を実行しプロ グ ラ ム制御でパルス発生を停止する場合で

す。 も う ひ と つは、 IN0～IN3のハー ド で用意された自動停止を使用する場合です。

■ソフト停止 

◆STOP AXIS CMND

AXIS : X_A ～ U_Aを指定し ます。

CMND : STP_D(減速停止),STP_I(急停止)のいずれかを設定し ます。

10 PG &H410
20 ACCEL X_A 4000
30 CLRPOS
40 MOVS X_A 10000
45 WHILE RR(X_A)<>0
50 IF SW(1)==1 THEN : STOP X_A STP_D : END_IF
60 WEND 

前記の例は動作中にセンサ入力を検出し た ら減速停止させる と い う ものです。

■ハード入力検出停止

◆STOP AXIS cond

イ ン タプ リ タで制御する停止は自由度が高いのですが、応答速度に限界があ り 、正確な検出停止には使えま

せん。 MPG-314のJ2,J4に用意されているIN1～IN3の入力を用いる と ハード的に入力を検出し て停止する た

め、 正確さ高速さ を要求される停止機能に対応し ます。

40 ACCEL X_A 4000
50 CLRPOS /* 現在値クリア
60 STOP X_A IN3_ON /* STOPの条件設定
70 MOVS X_A 10000 /* パルス発生
80 WAIT RR(X_A)==0 /* 停止待ち
90 STOP X_A VOID /* STOPの設定を解除
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100 PRINT X(0) /* 現在値表示
110 END 

こ の例はJ2側のIN3がONになった らパルス発生を停止し ます。 停止し た ら必ずSTOPの設定を解除し ます。

条件はOR演算子"¦"で結合でき ますが、 AND条件はICの機能に無いためサポー ト されていません。

予約定数

■指定ｸﾞﾙｰﾌﾟ

■状態監視ｸﾞﾙｰﾌﾟ ■停止条件ｸﾞﾙｰﾌﾟ

NOP ﾉｰｵﾍﾟﾚｰｼｮﾝ。軸選択のﾚｼﾞｽﾀ設定に使用。

VOID 入力無効定数

CLR_ERR ｺﾏﾝﾄﾞｴﾗｰ解除

STP_I
STP_D 

停止ｺﾏﾝﾄﾞ
   STP_I : 急停止    STP_D : 減速停止

X_A,Y_A,
U_A,Z_A,
ALL_A

軸指定定数
   X_A : X軸        Y_A : Y軸         U_A : U軸
   Z_A : Z軸        ALL_A : 全軸 (ACCEL等で)

X_C,Y_C,
U_C,Z_C

カウンタ指定定数
   X_C : X軸        Y_C : Y軸
   U_C : U軸        Z_C : Z軸

CW
CCW

円弧補間方向指定。連続補間に使用。
   CW : 時計方向      CW : 反時計方向

DS_DACL
EN_DACL 

自動減速無効、有効。連続補間に使用。
   DS_DACL : 無効    EN_DACL : 有効

IN0_ON,IN1_ON,IN2_ON,IN3_ON,
IN0_OFF,IN1_OFF,IN2_OFF,IN3_OFF

停止入力をON/OFF状態で有効にする。
   HOME X_A,STOP X_Aﾀｲﾌﾟのｺﾏﾝﾄﾞで使用。

INP_ON
INP_OFF 

ｲﾝﾎﾟｼﾞｼｮﾝを有効にしてON/OFFを決定する。
   INP_ON : lowでｱｸﾃｨﾌﾞ    INP_OFF : Hiでｱｸﾃｨﾌﾞ

ALM_ON
ALM_OFF

ｱﾗｰﾑを有効にしてON/OFFを指定
   ALM_ON : lowでｱｸﾃｨﾌﾞ    ALM_OFF : Hiでｱｸﾃｨﾌﾞ

LMT_ON,MT_OFF ﾘﾐｯﾄONの時に成立

SLMT_ON RANGEｺﾏﾝﾄﾞによるｿﾌﾄﾘﾐｯﾄの有効化定数

MD_2PLS CW/CCWﾊﾟﾙｽ発生指定

MD_DPLS DIR ﾊﾟﾙｽ発生指定

EMG_ EMG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

EMG@ EMGがｲﾈｰﾌﾞﾙ検出

ALM@ ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ出力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
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レジスタ概要

■読み取り用

◆RR0:パルス、 エラ－監視

パルス発生中の監視、エラーの監視用です。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の読み取 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)

◆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。 例えば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がローで停止と い う 条件です。 ()のの中の二番目の引き数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 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。
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◆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。

WR3のビ ッ ト 配置

0000 ¦ 7 6 5 4 ¦ 0 X X E1 ¦ E0 S D1 D0 ¦

上位4ﾋﾞｯﾄ:無効

7～4 ： 出力ﾎﾟｰﾄ(J2の17～22)。 下位2ﾋﾞｯﾄのみ使用

E1,E0:MPG-314では非接続なので0 と する。

S:S字有効=1

D1:減速レジス タの選択。 通常0

D0:自動加減速の有効 ・ 無効。 1で無効。

S 字加減速

S字加減速を使 う と滑らかな始動 ・ 停止が出来て、 速 く イ ンポジシ ョ ンを得られる場合があ り ます。 しかし
設定を大き く する と 加減速領域が広が り 、かえって タ ク ト タ イ ムが長 く な る こ と も あ り ます。適切に ド ラ イ
バのゲイ ン調整を行い装置剛性に合ったS字領域を設定し なければな り ません。 次はMPG-314でS字加減速

を し た時の実測例です。

ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ 安川 SGM-A3BW12C

ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ 安川 SGDA-A3BP

ﾓｰﾀは無負荷

ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞｿﾌﾄ Sigma Win Ver1.20

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ

10  ACCEL X_A -1 100000  /*第2ﾊﾟﾗﾒｰﾀを変える
20  DO
30    RMVS X_A 40000
40    WAIT RR(X_A)==0
50    TIME 50
60  LOOP

 

 

ACCEL X_A -25 100000
S字区間25%

ACCEL X_A -1 100000
S字区間無し

ACCEL X_A -50 100000
S字区間50%
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引きずり現象について

特定の設定値(ACCEL)の特定の速度(FEED)でS字加減速度が有効になっている と 、 減速が異常に早 く 始ま り

最低速度でひきずる よ う に動作する場合があ り ます。

ACCEL X_A -10 250000 20000 2000 : FEED X_A 220 での実測

FEED設定が大きい(ス ピー ド が遅い)と 発生する傾向があ り ます。台形駆動ではこ の現象はあ り ません。詳細

は巻末の付録参照。

応用例

■一枚のMPG-314の軸をタスクごとに非同期で使用する場合

MPG-68K/405 では 1 枚の MPG に対し て複数のタ ス ク から同時にパルス コマン ド を実行でき ませんが MPG-

314では可能です。 次のプロ グ ラ ムは1枚のMPGの各軸を別々のタ ス ク で制御し ています。

MPG-68K/405で こ のよ う な制御を行お う と する と 軸数分のMPGが必要だったので省スペース、 低コ ス ト に

な り ます。

  PG &H410 1 /*複数のタスクを一枚のMPGに割り当てます。
  PG &H410 2
  PG &H410 3
  PG &H410 4
  FORK 1 *MPG_x /*それぞれのタスクを起動します。
  FORK 2 *MPG_y
  FORK 3 *MPG_u
  FORK 4 *MPG_z
  END 
*MPG_x
  ACCEL X_A 8000 /*加速度を軸毎に選択します。
  STPS X_A 0
  DO 
    GOSUB *PULSE X_A /*タスク間共通サブルーチンをコールしていますが、
  LOOP /*例文を簡略化するためです。
*MPG_y
  ACCEL Y_A 6000
  STPS Y_A 0
  DO 
    GOSUB *PULSE Y_A
  LOOP 
*MPG_u
  ACCEL U_A 4000
  STPS U_A 0
  DO 
    GOSUB *PULSE U_A
  LOOP 
*MPG_z
  ACCEL Z_A 2000
  STPS Z_A 0

 
引きずり
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  DO 
    GOSUB *PULSE Z_A
  LOOP 
*PULSE /*タスク間で共通のルーチンです。
  _VAR axs! /*そのためにローカル変数を用いています。
  FOR i!=0 TO 10 /*単軸制御は例のように軸選択定数を用いて制御するのが安全です。
    FEED axs! i!*20
    RMVS axs! 1000
  NEXT i!
  WAIT RR(axs!)==0
  MOVS axs! 0
  RETURN

■一枚のMPG-314の軸で三軸直線補間と残りの軸を他のタスクで制御

次のよ う に直線補間 と単軸駆動を組み合わせて非同期で使用でき ますが、XY,ZUよ う に二軸直線補間を二組

同時に使用する こ と はでき ません。

  PG &H410 1 /*二つのタスクを一つのMPGに割り当てます
  PG &H410 2
  FORK 1 *MPG_xyz
  FORK 4 *MPG_z
  END 
*MPG_xyz
  ACCEL X_A 8000 /*主軸(X>Y>Z>U)のACCELを設定
  STPS 0 0 0 VOID /*他のタスクが使う軸はVOID変数で扱わないようにする。
  DO 
    FOR i=1 TO 10
      RMVL i*1000 i*100 i*-10 0 /* RMVL,MOVLは直線補間
    NEXT I
    WAIT RR(X_A)==0
    MOVL 0 0 0 VOID
  LOOP 
*MPG_z /* Z軸の単独制御
  ACCEL Z_A 2000
  STPS Z_A 0
  DO 
    GOSUB *PULSE Z_A
  LOOP 
*PULSE
  _VAR axs!
  FOR i!=0 TO 10
    FEED axs! i!*20
    RMVS axs! 1000
  NEXT i!
  WAIT RR(axs!)==0
  FEED axs! 0
  MOVS axs! 0
  RETURN

■パルス発生  途中停止や速度変更

入力を検出し て ソ フ ト で停止させる

MPG-314 ネ イ テ ィ ブコマン ド は実行後すぐに次のステ ッ プに移行し ます。 次はパルス発生し ながら センサ

がオンするのを待ちます。 こ のよ う にパルス発生 と その後の管理が同一タ ス ク で行え るのでプロ グ ラ ムの

見通しがよ く な り ます。

*Y
RMVS Y_A 200000 /*相対座標移動
WAIT HPT(1)=1 /*センサ入力待ち
STOP Y_A STP_I /*STP_Iで即停止、STP_Dで減速停止です。
WAIT HPT(1)=0
MOVS Y_A 0
WAIT RR(0)&Y_A=0
TIME 500
GOTO *Y
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条件によ り 速度を変更する

行き先の決ま っているパルス発生でS字加減速を設定し ている と 減速のみで増速でき ません。RMVCではS字

加減速で も増速 ・ 減速いずれも可です。

PG &H410
ACCEL 8000
CLRPOS
RMVS X_A 3000
WAIT X(0)>1000
FEED X_A 128 /*速度を途中で変更する。
WAIT X(0)>2000
FEED X_A 0

原点復帰

原点復帰はHOMEコマン ド を使用する と 明示的にな り ますが、現在位置については放置されます。原点復帰

が完了し た ら位置を ク リ ア、 あ るいは設定する必要があ り ます。

PG &H410
ACCEL 8000
HOME X_A IN0_ON -125 Z_A IN0_ON -200 /*速度指定原点復帰 IN0使用 FEED 125 CCW FEED 
WAIT RR(X_A|Z_A)==0 　200 CCW
HOME X_A -1000 IN1_ON Z_A -500 IN1_ON /*定則原点復帰 IN1使用
WAIT RR(X_A|Z_A)==0
PRSET_ACCEL X_A Z_A /* ACCELパラメータ復帰 停止条件クリア
FEED X_A 0 Z_A 0 /* HOMEで変更したFEEDの変更
STPS 1000 VOID VOID 1000 /*位置設定

■パルス発生  途中停止  ハード

MCX-314には入力ポー ト IN0-IN3を使用し た停止条件を決定する レジス タWR1があ り ます。 こ のレジス タに

適切な値を設定する こ と によ り 、 各軸ご と に停止条件を定める こ と ができ ます。 IN0,IN1はS1,S2に割 り 当て

られ、 IN2は差動入力ポー ト 、 IN3は拡張入力ポー ト に割 り 当て られています。 これによ り 必要に応じ てハー

ド 停止させる こ と ができ る ためホ ス ト 側の遅れ時間を気にする こ と な く 確実にパルス発生を停止させる こ

と ができ ます。 こ のWR1を設定するためにSTOP拡張コマン ド と IN0_ON～IN3～OFF定数が用意されていま

す。

 PG &H410
 ACCEL 10000
 STPS X_A 0
 STOP X_A IN3_ON|IN1_OFF /* IN1がOFFになるかIN3がオンになると停止
 RMVS X_A 1000000 
 STOP X_A VOID /*停止条件の解除

INPOSの有効 サーボオンエラー リ セ ッ ト など

INPOSを有効にする と ｻｰﾎﾞのINPOS信号 と連動させる こ と ができ ます。 INPOSの設定はWR2レジス タで行い

ます。レジス タの意味は次の とお り です。なおこ のレジス タ を操作するのに必要な定数セ ッ ト が用意されて

います。

X軸のイ ンポジシ ョ ンをONで有効、 ALMをONで有効、 LMTをONで検出と するには

wr2=MD_2PLS|INP_ON|ALM_ON|LMT_ON
hout wr2 (X_A;NOP,2)

MD_2PLS

MD_DPLS

デフ ォル ト のCW/CCW負論理パルス方式です。

DIR/PULSE方式です。

INP_ON

INP_OFF

イ ンポジ ョ ンをON入力待ち と し ます。

イ ンポジ ョ ンをOFF入力待ち と し ます。

ALM_ON

ALM_OFF

ア ラームをONで発生と し ます。

ア ラームをOFFで発生と し ます。

LMT_ON

LMT_OFF

リ ミ ッ ト 信号をONで発生 と し ます。

リ ミ ッ ト 信号をOFFで発生と し ます。

0       1000     2000    3000

減速 　 増速
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wr2を設定する場合はMD_2PLSをかな らず加えて設定し なおし て く だ さい。 また、 パルスDIR/PULSE方式に

するにはMD_2PLSの替わ り にMD_DPLSを使います。

Z軸のINPOSを有効と するには

10 PG &H410
20 ACCEL 10000
30 CLRPOS
35 HOUT MD_2PLS|INP_ON  (Z_A;NOP,2)
40 DO
50 RMVS Z_A 10000
60 RMVS Z_A -10000
70 LOOP 

■移動距離を規定しないパルス発生 (RMVC,PLSC)

原点復帰やテープの定速送 り でパルス量を規定し ないパルス発生があ り ます。 こ の場合はRMVC,PLSCを用

います。RMVCはACCELの指定に従います。減速停止と 組み合わせて次のよ う に使用でき ます。 また原点復

帰の場合座標値の ク リ アが必要ですが、 STPS X_A 0、 STPS VOID 0 0 VOIDなどのよ う に実施し ます。

PG &H410
ACCEL 10000
FEED X_A 64 : FEED Z_A 32
RMVC Z_A 1 X_A -1 /* ZをCW,XをCCWで回転。ACCELに従って加速、FEEDに従った速度
TIME 1000
STOP Z_A STP_D /* Zを減速停止
TIME 1000
STOP X_A STP_I /* Xを急停止

次はIN0～IN3を用いた例です。

PG &H410
ACCEL 10000
FEED X_A 64 : FEED Z_A 32
STOP X_A IN0_ON /* X軸停止設定XS1
STOP Z_A IN0_ON /* Z軸停止設定ZS1
RMVC Z_A 1 X_A -1 /* XS1(IN0)検出減速停止
WAIT RR(X_A|Z_A)==0 /*停止待ち
STOP X_A VOID /*停止設定解除
STOP Z_A VOID /*停止設定解除

RMVCの替わ り に PLSCを用いる と 加減速な しの定速パルス発生にな り 、 ppsを直接指定でき ます。

しかし、PLSCコマン ド はACCELの設定を壊し て し ま う ため、実行後RSTRコマン ド でACCEL設定値を戻す必

要があ り ます。 RSTRには設定された停止条件を解除する機能も含まれています。

PG &H410
ACCEL 10000
STOP X_A IN0_ON
STOP Z_A IN0_ON
PLSC Z_A 100 X_A -100 /*100pps指定
WAIT RR(X_A|Z_A)==0 /*停止待ち
PRSET_ACCEL X_A Z_A /*パラメータ復帰。また停止条件解除

■エラーの扱い方

ERR_PAUSEを使用する と 発生し たエラーに対応し て タ ス ク を自動停止させる こ と ができ ます。 PG出力でエ

ラー と なった場合、 パルス発生そのものはされませんが、 イ ン タプ リ タは動作しつづけます。 こ のため、 ア

プ リ ケーシ ョ ンによ っては装置を誤作動させて し ま う 場合があ り ます。 ERR_PAUSE をセ ッ ト し ておけば確

実にイ ン タプ リ タが停止し ますので安全な対応を と る こ と ができ ます。

10 PG &H410 1
20 FORK 1 *prg
30 DO
40 IF TASK(1)==-3 THEN /*停止を検出
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50 PRINT "Err happen!!" : TIME 1000
60 HOUT X_A;CLR_ERR &H410 /*エラーのクリア
70 CONT 1 /*（実際にはもう少し複雑な手続きの上、
80 END_IF /*  再起動か一時停止の解除とする）
90 LOOP
100 END
110 *prg
120 ACCEL 8000
130 wr2=MD_2PLS|ALM_ON /*ALAM信号を有効にします。
140 HOUT wr2 (X_A;NOP,2) /*X軸のWR2を書き換えます。
150 ERR_PAUSE X_A /*X軸のエラー検出をイネーブルします。
160 DO
170 RMVS X_A 1000 /*実行プログラム
180 WAIT RR(X_A)==0
190 RMVS X_A -1000
200 WAIT RR(X_A)==0
210 LOOP
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RS-232のプログラム

MPC 同士での通信例

最近のシステムはますますイ ンテ リ ジ ェ ン ト 化され画像処理装置、表示装置、パソ コ ン、 Ｌ Ａ Ｎなどの外部

機器 と 通信で結ばれ多 く のデータの授受が行われています。MPC-684にはRS-232ポー ト が3チャ ンネル装備

されてお り その う ち2チャ ンネルをユーザーが使用でき ます。 PRINT文やINPUT文によ る文字列単位の送受

信、 INP$ ・ PUT#によ る キ ャ ラ ク ター単位の送受信、 さ らにLEN ・ STR ・ STRCPY ・ VALなどの関数 ・ コマン

ド によ る柔軟な文字列処理で複雑な通信フ ォーマ ッ ト に も対応でき ます。次のプロ グ ラ ムはMPC-684 2台の

CH0同士を接続し、 Ｍ Ｐ Ｃ－Ａから送信されるデータ をＭ Ｐ Ｃ－Ｂ で解析し ています。

■ＭＰＣ－Ａ（送信側）

送信フ ォーマ ッ ト

［SX］ ［変数名］ ［*］ ［データ］ ［*］ ［チェ ッ ク サム］ ［EX］ ［ET］

概 要

最初にEQコード を送信しAKコー ド の応答を待つ （受信側のREADY確認）。 その後フ ォーマ ッ ト に従

い変数名 ・ データ ・ チェ ッ ク サムを送信する

  CNFG#0 "9600b8pns1XON"
'
  PRINT#0 CHR$(&H5) ’EQコード送信
  WAIT INP$#0(1)==CHR$(&H6) ’AKコード受信待ち
    ABCDE=12356
    FGHIJ=98765
    A$="FGHIJ" ’A$に文字列FGHIJを入れる
    B$=STR$(FGHIJ) ’B$にFGHIJの値を文字列として格納
  PRINT#0 CHR$(&H2) A$ "*" B$ "*" ’SXコードに続きデータを出力
    CS=0
  FOR I=0 TO LEN(A$) ’A$のチェックサムを計算
    STRCPY A$ C$ I 1
     CS=CS+ASC(C$)
  NEXT I
  FOR I=0 TO LEN(B$) ’B$のチェックサムを計算
    STRCPY B$ C$ I 1
      CS=CS+ASC(C$)
  NEXT I
    CS=CS+ASC("*")
    CS$=HEX$(CS&HFF) ’チェックサムの値を文字列としてC$に格納
  PRINT#0 CS$ CHR$(&H03) ’C$とEXコードを出力
  PRINT#0 CHR$(&H4) ’ETコードを出力

■ＭＰＣ－Ｂ（受信側）

受信フ ォーマ ッ ト

［SX］ ［変数名］ ［*］ ［データ］ ［*］ ［チェ ッ ク サム］ ［EX］

概 　 要

EQコード を受信し た らAKコード を返し てREADY状態を知らせ受信を開始する。 EXコード受信によ

り チェ ッ ク サムデータ を比較、 ETコー ド で終了する。

  CNFG#0 "9600b8pns1XON"
'
  WAIT INP$#0(1)==CHR$(&H5) ’EQコード待ち
  PRINT#0 CHR$(&H6) ’AKコード出力
     A$=""
*LOOP
  WAIT LOF(0)<>0
    A$=INP$#0(1)
  SELECT_CASE A$ ’SXコードなら受信ETコードなら終了
        CASE CHR$(&H2) : GOTO *CASE1
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        CASE CHR$(&H4) : GOTO *CASE2
  END_SELECT
  GOTO *LOOP
*CASE1
    C=0
    A$=""
    B$=""
    C$=""
  DO UNTIL A$=="*" ’変数名を受信
      B$=B$+A$
      A$=INP$#0(1)
      C=C+ASC(A$) ’チェックサムデータ加算
  LOOP
  PRINT B$
    A$=""
  DO UNTIL A$=="*" ’データを受信
      C$=C$+A$
      C=C+ASC(A$)
      A$=INP$#0(1)
  LOOP
  PRINT C$
    C=C&&HFF
    D$=HEX$(C) ’チェックサムデータを文字列に変換
    A$=INP$#0(2) ’チェックサムデータを受信
  PRINT D$ A$  
  WAIT INP$#0(1)==CHR$(&H03) ’EXコード待ち
  IF D$<>A$ THEN
    PRINT ”チェックサムエラー”
    PRINT#0 CHR$(&H15) ’チェックサムエラーならNKコード出力
    GOTO *LOOP
  END_IF
  SELECT_CASE B$ ’変数にデータを格納
    CASE "ABCDE"
      ABCDE=VAL(C$)
    CASE "FGHIJ"
      FGHIJ=VAL(C$)
    CASE_ELSE
    PRINT ”カイドクデキマセン”
  END_SELECT
  GOTO *LOOP
*CASE2
  PRINT "ABCDE=" ABCDE
  PRINT "FGHIJ=" FGHIJ

RS-232 のエラー処理

RS-232 で通信を行 う 場合にはデータの信頼性が重要にな り ます。 どんなに高度な周辺機器 と 接続されて も

データがデタ ラ メ では装置 と し て正常に稼働し ません。 そ こ で通信が正常に行われているかを常時確認す

る必要があ るわけですが、高速で複雑な通信内容を管理するのは骨のおれる こ と です。前記のサンプルプロ

グ ラ ムでのチェ ッ ク サム も通信内容の確認の1つで、 1 キ ャ ラ ク ター受信のたびにそのチェ ッ ク サムを計算

し てチェ ッ ク サムデータ と 照合し てデータが正常かど う かを確認し ています。 こ のよ う にプロ グ ラ ムによ

るチェ ッ ク のほか、 MPC-684ではRSE(n)関数によ り RS-232の受信状態を監視し て ソ フ ト 上で再送信要求な

どのエラー処理を行 う こ と ができ ます。

■RSE(n)関数

n=チャ ンネルナンバー 　 0または2

返される値 内容 エラー原因と し て考え られる もの

0

1

2

4

8

正常終了

パ リ テ ィ ーエラー

オーバーラ ン

フ レー ミ ングエラー

ブレーク コード検出

ノ イ ズの混入

通信速度が速すぎ る （ボーレー ト 不一致）

ケーブル不良 ・ 初期化異常

異常データ
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次のプロ グ ラ ムはMPC-684同士を接続し簡単な文字列を送受信し た ものですが、CNFGでの初期化に誤 り が

あ り エラー と し て検出されま し た。 エラーが発生し た場合はCNFGコマン ド で初期化し直し ます。

送信側

  CNFG#2 "9600b8pns1NONE" ’RS-232C CH2 初期化
   TIME 50
  PRINT#2 "ABC" CHR$(&HD)
  END

受信側

*LOOP
  CNFG#2 "9600b7pns1NONE" ’データビット長が違う
*LOOP1
  INPUT#2 A$
  SELECT_CASE RSE(2) ’RS-232C CH2チェック
    CASE 0 : PRINT A$ : GOTO *LOOP1
    CASE 1 : PRINT "ﾊﾟﾘﾃｨｰｴﾗｰ" : GOTO *LOOP ’エラーが起きたら
    CASE 2 : PRINT "ｵｰﾊﾞｰﾗﾝ" : GOTO *LOOP ’CNFGで初期化
    CASE 4 : PRINT "ﾌﾘｰﾐﾝｸﾞｴﾗｰ" : GOTO *LOOP
    CASE 8 : PRINT "ﾌﾞﾚｰｸｺｰﾄﾞ 検出" 　: GOTO *LOOP
    CASE_ELSE  : PRINT "???": GOTO *LOOP
  END_SELECT
  END

  RUN
  ﾌﾚｰﾐﾝｸﾞｴﾗｰ

RSE(n)関数では受信時のチェ ッ クはでき ますが、 送信時のチェ ッ クはでき ません。 また、 実際にはRSE(n)が

頻繁に活躍するのでは困 り ものです。 RS-232 のエラーに限らず ト ラブルは元から絶たなければ根本的な解

決にはな り ません。特に、別電源のパソ コ ンや画像処理装置などの外部機器と の接続にはフ レームグ ラ ン ド

の共通化によ る浮遊電圧の防止や配線の経路・長さ ・結線の方法、そ し て通信フ ォーマ ッ ト と いったハー ド ・

ソ フ ト 両面での仕様を考慮し て、 場合によ ってはア イ ソ レーターを使用する などの対策が必要にな る こ と

も あ り ます。

タッチパネル（デジタル社製）の使用例

グ ラ フ ィ カルユーザー I/Fと し て タ ッ チパネルが普及し ています。 MPC-684シ リ ーズではMBK-SH,MBK-RS

でMEWNET-FPプロ ト コルをサポー ト し、通信を意識する こ と な く I/O機器と 同レベルでGPを制御する こ と

ができ ます。 次は、 RS-232通信例 と し てのGP制御です。

（MBK-SH,MBK-RSについては第 ７ 章ハード リ フ ァ レ ン ス、 製品別マニ ュ アルをご覧下さい。）

※MBK-RSは、 RS-232 CH0で直接GPをサポー ト する機能です。

■RS-232の結線

3線式ク ロ スで結線し ま し た。

Butaface

CH2 CH1

表示器 MPC-684
PC

【機器接続図】

1 CD
2 RXD
3 TXD
4 DTR
5 SG
6 DSR
7 RTS
8 CTS
9 C1

1 SG
2 TXD1
3 RXD1
4 SG
5 MAN
6 P5
7 SG
8 TXD2
9 RXD2
10

PCMPC-684ｺﾈｸﾀJ1
1 FG
2 SD
3 RD
4 RS
5 CS
7 SG
20 ER

表示器
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■RS-232の初期化

9600bps、 8ビ ッ ト 、 パ リ テ ィ ー無し、 ス ト ッ プビ ッ ト 1、 XON/OFF

MPCの初期化は  CNFG#2 "9600b8pns1XON" 　 です。 表示器側の設定を確認し て下さい。 表示器と や り と り

するデータはすべてASCII文字列です。 た と えば0を送るには’ 0’ （&H30） にな り ます。

■MPCのRS-232送受信バッファの確認の方法

プロ グ ラ ムのデバッ グ中にRS-232 から送信し た り 受信し た り し たデータ を確認し たい時があ り ます。 それ

にはRSコマン ド を使用し ます。 バッ フ ァの内容をASCIIコー ド で表示し ます。

#PRINT#2 CHR$(&H1B) "R00100001¥r"
#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 1B<41 30 30 30 31 0D <EC>A0001<CR>
ＲＳ送信 "<"記号は残バッファ先頭
00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 
00 00 00 00 00 1B 52 30 30 31 30 30 30 30 31 0D <EC>R00100001<CR>
#

こ の送受信バッ フ ァは前記CNFG#2コマン ド で ク リ アーされます。

■表示器の画面

ス イ ッ チの入力、 メ ッ セージ表示、テンキーの使用、画面切 り 替えを想定し て2つの画面をつ く り ま し た。画

面の編集はデジ タル社の専用ソ フ ト で作成し ま し た。

【画面 １ 】

「START」、 「STOP」、 「TEACH」 のス イ ッ チ と 、 生産個数を表示す

る ためのカ ウ ン ター と リ セ ッ ト ス イ ッ チを設けてあ り ます。 その

下には 「運転中」 と 「停止」 の文字を表示する よ う にし ます。

【画面 ２ 】

点番号の入力のためのテ ン キー と

正常な入力か否か を表示す る メ ッ

セージを表示し ます。

■動　作

･ 「START」 を押す と MPCは自動運転を行います。 「運転中」 の表示を し て、 カ ウ ン ターの値を加算し ていき

ます。

･ 「STOP」 を押す と 停止し ます。

･ 「TEACH」 を押す と表示が画面 ２ に切 り 替わ り ます。 テンキーで点番号の設定を行います。

･ 「テンキー」 テンキーの数字を押すと 左側に入力し た数字を表示し、「ENT」 キーで確定し てMPCがそれを

現在点と し ます。 も し その値が1～200であれば 「点データが登録されま し た」、 それ以外な ら 「点データ

異常です。 再入力し て く だ さい。」 を表示し ます。 正常な入力な らば画面 １ に戻 り ます。 異常な入力な ら

ば画面 ２ のま ま再入力にな り ます。

【画面 １ の構成】

Rはカ ウ ン ターのRESET SW

START  STOP TEACH

R (ｶｳﾝﾀｰ)

運転中

T1 T2 T3

T4  N1

L1 L2

7 8 9

1 2 3

4 5 6

0
Enter

DelIns

.

+

-*/Num
Lock

点番号を入力し て下さい。

Ｐ ＝ (点番号)  

点データが登録されま し た。

　 　 　 　 または

点デー タ 異常です再入力 し

て下さい。

【画面 ２ の構成】

テ ン キ ーで入力 さ れ

た数字は(点番号)に表

示されます(3桁)。
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■表示器システムエリアのアドレス設定

【画面 １ 】

表示器システムエ リ ア

ス イ ッ チの確認、 メ ッ セージ表示、 ページ切 り 替えは全て表示器のシス

テムエ リ アを介し て行います。 ス イ ッ チが押された ら それに対応し たシ

ステムエ リ アのビ ッ ト が0か ら1 と な る様にし ます。 MPCは通信でそれを

読みだし てス イ ッ チの状態を知る こ と ができ ます。 メ ッ セージ も割 り 当

て られたシステムエ リ アのビ ッ ト が 0 から 1 にな る と画面に表示される

様にし ておき ます。 MPCは通信でそのビ ッ ト を1にセ ッ ト するのです。

｢START｣を押すと ア ド レ ス16の第0ビ ッ ト が1 と な り ます。

｢STOP｣を押す と ア ド レ ス16の第1ビ ッ ト が1と な り ます。

｢TEACH｣を押すと ア ド レ ス16の第2ビ ッ ト が2 と な り ます。

(ｶｳﾝﾀｰﾘｾｯﾄ)を押すと ア ド レ ス19の第2ビ ッ ト が1 と な り ます。

これらの Ｓ Ｗは押されている間だけ1にな り ます。

ア ド レ ス17の第0ビ ッ ト を1にする と 「運転中」 が表示されます。

ア ド レ ス17の第1ビ ッ ト を1にする と 「停止」 が表示されます。

【画面 ２ 】

表示器システムエ リ ア

テンキーか ら入力されたデータはENTキーで確定されます。「ENT」を押す と ア ド レ ス19の第0ビ ッ ト が1 と な

り ます。 また、 その と きのデータがア ド レ ス0020に入 り ます。

ア ド レ ス17の第2ビ ッ ト を1にする と 「点データが登録･･」 が表示されます。

ア ド レ ス17の第3ビ ッ ト を1にする と 「点データ異常･･」 が表示されます。

■画面１のSWの状態を知るには。

リ ー ド コマン ド でシ ステムエ リ アか ら の読みだし を し ます。 リ ー ド コマン ド を送信する と 対応する ア ド レ

スのデータが返って き ます。 読みだしのフ ォーマ ッ ト は次の通 り です。

<EC>Raaaadddd<CR> 
<EC>はESCコード(&H1B)、 Rは” R” (&H52)、 aaaaはア ド レ ス、 ddddは読みだすデータの数です。 　 MPCでは

PRINT#2 CHR$(&H1B) "R00100001¥r"

ＳＷ名称 タグネーム アドレス

｢ｽﾀｰﾄ｣ T1 001600

｢STOP｣ T2 001601

｢TEACH｣ T3 001602

(ｶｳﾝﾀｰﾘｾｯﾄ) T4 001901

表示文字 タグネーム アドレス

｢運転中｣ L1 001700

｢停止｣ L2 001701

ＳＷ名称 タグネーム アドレス

（テンキー） 001800 ライブラリーを使用。

「ＥＮＴ」 T1 001900 テンキーのＥＮＴキー

表示文字 タグネーム アドレス

（点番号） K1   0020 テンキーを押すとその値が表示される

「点データ異常・・」 L1 001702

「点データが登録・・」 L2 001703

アドレス 16　　　SWオンで 1
BIT 0  0or1 ｢START」
    1   〃 「STOP」
　　2   〃 「TEACH」
    3   〃
    4   〃
    5   〃
    6   〃
    7   〃

アドレス 17　　　
BIT 0  0or1　　
    1   〃　　　1で表示
　　2   〃 「点データ異常」
    3   〃 「点データが登録」
    4   〃
    5   〃
    6   〃
    7   〃

読みだし
<EC>R

書き込み
<EC>W

表示器システムエリア
【読み込み ・ 書き込みイ メ ージ】
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を送 り ます。 こ こ で注意し なければな ら ないのがア ド レ スは16進数で表すこ と です。 ア ド レ ス16(DEC)な ら
ば10(HEX)です。 返って く るデータのフ ォーマ ッ ト は 　

<EC>Adddd<CR>

です。 <EC>はESCコード(&H1B)、 Aは” A” (&H41)、 ddddはデータです。 MPCでは

INPUT#2 A$ 

で読み込みます。INPUT文は<CR>まで一括で読み込みます。 も し 「START」 SWが押されていれば<EC>A0001
<CR> と返って き ます。「STOP」 が押されていれば<EC>A0002<CR>，「TEACH」 な らば<EC>A0004<CR> です。
何もおされていなければ<EC>A0000<CR>です。 こ こ で注意し なければな ら ないこ と は先頭にESC コード が
入っている ため こ のま までは変数に変換する こ と が出来ません。PRINT A$ と 実行し て も表示されません。そ
こ で次の様にし て変数に変換し ます。

INPUT#2 A$ ’データをA$にいれます。
STRCPY A$ B$ 2 ’A$の3文字以降をB$にコピーします。
DATA=VAL(B$) ’文字列B$を数字に変換します。

例えばこ の変換で 「START」 が押された場合、 変数DATAは1にな り ます。

■画面１の文字表示をするには。

ラ イ ト コマン ド でシステムエ リ アへの書き込みを し ます。 書き込みのフ ォーマ ッ ト は次の通 り です。

<EC>Waaaadddd<CR>

<EC>はESCコード、 Wは” W” (&H57)、 aaaaはア ド レ ス、 ddddはデータです。 「運転中」 はア ド レ ス17の第0
ビ ッ ト を1にすれば表示されますから、

PRINT#2 CHR$(&H1B) "W00110001¥r"

と し ます。 こ こ でも ア ド レ ス指定は16進数です。 (DEC)17は （HEX） 11です。 「停止」 を表示するにも同様に

PRINT#2 CHR$(&H1B) "W00110002¥r"       です。

■カウントの表示

こ こ では実際に何かを数え る と い う 訳ではあ り ませんが、一定時間毎に加算し てい く 様にし ています。こ の
カ ウ ン ターは表示器が加算し て く れるのではな く 、 MPCか ら送られて く るデータ を表示するだけです。

  　　I1=0
　　FOR I=0 TO 9999 ’0～9999までを表示します。
　　　　TIME 50
　　　　　　TMP$=STR$(I1)
　　　　　　COUNT$=""
　　　　　　STRCNT=4-LEN(TMP$) ’4byteのデータにするため”0”を連結します。
　　　　DO WHILE STRCNT<>0 ’カウント値が”12”なら”0012”にします。
　　　　　　　　COUNT$=COUNT$+"0"
　　　　　　　　STRCNT=STRCNT-1
　　　　LOOP
　　　　　　COUNT$=COUNT$+TMP$
　　　　PRINT COUNT$
　　　　　COUNT$=CHR$(&H1B)+"W0019"+COUNT$+"¥r" ’ついでにESCコードも<CR>も連結
　　　　PRINT#2 COUNT$
　　　　　　I1=I1+1
　　　　GOSUB *COUNTER_RESET ’カウンターリセットボタン入力確認サブルーチン
　　　　GOSUB *READ ’「停止」SW確認サブルーチン
　　　　IF DATA==2 THEN : RETURN  : END_IF
　　NEXT I
　　RETURN　
*COUNTER_RESET
　　PRINT#2 CHR$(&H1B) "R00130001¥r" ’リセットボタンの入力確認
　　INPUT#2 A$
　　STRCPY A$ B$ 2
　　IF VAL(B$)<>2 THEN : RETURN  : END_IF
　　  I1=0 ’リセットが押されたらカウント変数を0クリアー
　　RETURN

■画面の切り替え

画面の切 り 替えはア ド レ ス15にページ番号を書き込みます。

PRINT#2 CHR$(&H1B) "W000F0002¥r" ’2ページ（画面２）へ切り替え
PRINT#2 CHR$(&H1B) "W000F0001¥r" ’1ページ（画面１）へ切り替え
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■画面２の操作

テンキーを使 う にはテンキーが設定されている ア ド レ ス18の第0ビ ッ ト に1をセ ッ ト し て イネーブル状態に

し ます。

PRINT#2 CHR$(&H1B) "W00120001¥r"

テンキーで入力し たデータはア ド レ ス20に入っています。MPCは 「ENT」 キーの押されるのを待って こ の20

のデータ を読み込みます。

（「ENT」キーの入力待ち）
DO 
  PRINT#2 CHR$(&H1B) "R00130001¥r" ’アドレス19の読み込み
  INPUT#2 A$
  STRCPY A$ B$ 2
LOOP UNTIL VAL(B$)<>0
点データ入力
PRINT#2 CHR$(&H1B) "R00140001¥r" ’アドレス20の読み込み 
INPUT#2 A$
STRCPY A$ B$ 2
POINT=VAL(B$) ’変数POINTにﾃﾝｷｰのﾃﾞｰﾀがはいります。

■画面２の文字表示

前記POINTの値が1～200な らば 「点データが登録されま し た。」 を表示し ます。それ以外の数値な ら 「点デー

タ異常です。 再入力し て下さ い。」 を表示し ます。

PRINT#2 CHR$(&H1B) "W00110008¥r" ’登録
PRINT#2 CHR$(&H1B) "W00110004¥r" ’異常

■プログラム全体

前記プロ グ ラ ムを ま と めた ものです。（*TASK1、*TASK2はﾀﾞﾐｰです） このプロ グ ラ ムはス イ ッ チの監視のた

めに常にタ ス ク0が通信文でLOOPし ています。実際の装置ではも っ と 複雑な制御が要求されるので、こ の方

法では不具合な こ と があ るか も しれません。 表示器についているI/Oの機能を利用し て、 ス イ ッ チが押され

た時だけ通信する様に工夫すれば良い と 思いますが．．．。

  FORK 1 *TASK1
  FORK 2 *TASK2
  CNFG#2 "9600b8pns1XON"
  PRINT#2 CHR$(&H1B) "W000F0001¥r"
  GOSUB *CLS1
  DO 
    DO 
      GOSUB *READ
    LOOP UNTIL DATA<>0
    SELECT_CASE DATA
      CASE 1 : GOSUB *START
      CASE 4 : GOSUB *TEACH
    END_SELECT 
    DO 
      GOSUB *READ
    LOOP UNTIL DATA==0
  LOOP 
*READ
  PRINT#2 CHR$(&H1B) "R00100001¥r"
  INPUT#2 A$
  STRCPY A$ B$ 2
    DATA=VAL(B$)
  RETURN 
*START
  GOSUB *CLS1
  PRINT#2 CHR$(&H1B) "W00110001¥r"
  GOSUB *COUNT
  RETURN 
*TEACH
  PRINT#2 CHR$(&H1B) "W000F0002¥r"
  GOSUB *TENKEY_READ
  TIME 1000
  PRINT#2 CHR$(&H1B) "W000F0001¥r"
  RETURN 
*CLS1
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  PRINT#2 CHR$(&H1B) "W00110000¥r"
  RETURN 
*COUNT
    I1=0
  FOR I=0 TO 9999
    TIME 50
      TMP$=STR$(I1)
      COUNT$=""
      STRCNT=4-LEN(TMP$)
    DO WHILE STRCNT<>0
        COUNT$=COUNT$+"0"
        STRCNT=STRCNT-1
    LOOP 
      COUNT$=COUNT$+TMP$
    PRINT COUNT$
      COUNT$=CHR$(&H1B)+"W0019"+COUNT$+"¥r"
    PRINT#2 COUNT$
      I1=I1+1
    GOSUB *COUNTER_RESET
    GOSUB *READ
    IF DATA==2 THEN : RETURN  : END_IF 
  NEXT I
  RETURN 
'
*COUNTER_RESET
  PRINT#2 CHR$(&H1B) "R00130001¥r"
  INPUT#2 A$
  STRCPY A$ B$ 2
  IF VAL(B$)<>2 THEN : RETURN  : END_IF 
    I1=0
  RETURN 
*TENKEY_READ
  PRINT#2 CHR$(&H1B) "W00120001¥r" 'TENKEY ENB
  DO 
    PRINT#2 CHR$(&H1B) "R00130001¥r" 'ENT KEY READ 
    INPUT#2 A$
    STRCPY A$ B$ 2
  LOOP UNTIL VAL(B$)<>0
  PRINT#2 CHR$(&H1B) "R00140001¥r" 'TEN KEY DATA READ
  INPUT#2 A$
  PRINT A$
  STRCPY A$ B$ 2
    POINT=VAL(B$)
  IF POINT<=0 OR POINT>200 THEN
    PRINT#2 CHR$(&H1B) "W00110004¥r"
    TIME 500
    PRINT#2 CHR$(&H1B) "W00110000¥r"
    GOTO *TENKEY_READ
    ELSE 
    PRINT#2 CHR$(&H1B) "W00110008¥r"
    TIME 500
    PRINT#2 CHR$(&H1B) "W00110000¥r"
  END_IF 
  RETURN 
*TASK1
  DO 
    FOR J=0 TO 23
      ON J
      TIME 50
      OFF J
      TIME 50
    NEXT J
  LOOP 
*TASK2
  DO 
    FOR K=23 TO 47
      ON K
      TIME 50
      OFF K
      TIME 50
    NEXT K
  LOOP 
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