
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PCI Bus, ISA Bus, cPCI Bus, 
PC/104, USB I/F 

 

ＣＰＤボードシリーズ 

ユーザーズマニュアル 

〈共通編〉 
 

ＮＣボード 
多機能･高速 円弧・直線補間・位置決め 

  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 株式会社ハイバーテック 
 http://www.hivertec.co.jp/ 

 



 

. 

 

 



 この説明書は 

   次のＣＰＤシリーズ のボードに適応しています． 

ＨＰＣＩ  －ＣＰＤ５３２ 

ＨＰＣＩ  －ＣＰＤ５３４ 

ＨＰＣＩ  －ＣＰＤ５０８ 

ＨＰＣＩ  －ＣＰＤ５７８ 

ＰＣＩ 

ＨＰＣＩ  －ＣＰＤ５２１２Ｍ 

ＨＰＣ   －ＣＰＤ２３４ 
ＩＳＡ 

ＨＰＣ   －ＣＰＤ２７８ 

ＰＣ／１０４ ＨＰＣ１０４－ＣＰＤ１３２ 

ＰＣ１０４Ｄ ＨＰ１０４Ｄ－ＣＰＤ３６４ 

ＵＳＢ ＨＵＳＢ  －ＣＰＤ４３４ 

 ＨＵＳＢ  －ＣＰＤ４３４ｖ２ 

Ｃｏｍｐａｃｔ ＰＣＩ 
ＨＣＰＣＩ －ＣＰＤ７３４ 

ＨＣＰＣＩ －ＣＰＤ７３８ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

    本書及びプログラムの全部又は一部の無断転載，コピーを禁止します． 

    本製品の内容に関しましては，改良等により将来予告なしに変更することがあります． 

    本製品の内容についてお気づきの点がございましたら，お手数ながら当社までご連絡下さい． 

 

    WindowsはMicrosoft Corporation の米国及びその他の国における登録商標です． 

    その他，記載されている会社名，製品名は，各社の商標又は登録商標です． 

 

株式会社 ハイバ－テック 

東京都江東区新大橋１－８－１１ 

三井生命新大橋ビル６Ｆ 
ＴＥＬ ０３－３８４６－３８０１ 

ＦＡＸ ０３－３８４６－３７７３ 

sales＠hivertec.co.jp 
 

第２．８版 ２００８年 ２月２０日発行 

不許複製・転載 

 

mailto:sales@hivertec.co.jp


 

 

保証範囲 
 

   １．本製品の保証期間は，お買い上げ頂いた日より３年間です．保証期間中に弊社の判断により欠陥が判明し 

     た場合には，本製品を弊社に引き取り，修理または交換を行います． 

 

   ２．保証期間内外に関わらず，弊社製品の使用，供給（納期）または故障に起因する，お客様及び第三者が被 

     った，直接，間接，２次的な損害あるいは，遺失利益の損害に付いて，弊社は本製品の販売価格以上の 

     責任を負わないものとしますので，予めご了承下さい． 

 

 

 

免責事項 
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     品を使用していますので，その誤作動や故障が直接，生命を脅かしたり，身体・財産等に危害を及ぼす恐 

     れのある装置（医療機器・交通機器・燃焼機器・安全装置等）に適用できるような設計，意図，または， 
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     ゆえに本製品の安全性，品質および性能に関しては，本マニュアル（またはカタログ）に記載してあるこ 

     と以外は明示的にも黙示的にも一切保証するものではありませんので，予めご了承下さい． 

 

   ３．保証期間内外に関わらず，お客様が行った弊社の承認しない製品の改造または，修理が原因で生じた損害 

     に対しましては，一切の責任を負いかねますので，予めご了承下さい． 

 

   ４．本マニュアルに記載された内容について，弊社もしくは，第三者の特許権，著作権，商標権，その他の知 

     的所有権の権利に対する保証または実施権の許諾を行うものではありません．また本マニュアルに記載さ 

     れた情報を使用したことにより第三者の知的所有権等の権利に関わる問題が生じた場合，弊社は，その責 

     任を負いかねますので，予めご了承下さい． 

 



 

マニュアル構成 

 
  ＣＰＤシリーズのボードには次のマニュアルが添付されています． 
 
 

  １． （個別ボード名）ユーザーズマニュアル < 個別ボード編 > 

     個々のＣＰＤボードについて，次の項目について説明しています． 
 
      （１）ハードウェアに関する情報 
      （２）添付ソフトウェアのインストール方法 
      （３）サンプルソフトの操作 
      （４）「動かしてみる」の操作 
      （５）その他ボード固有な機能 
 
 

  ２． ＣＰＤボードシリーズ ユーザーズマニュアル < ソフトウェア編 > 

     ＣＰＤボードシリーズの次のソフトウェアについて説明しています． 
 
      （１）ライブラリ関数（ライブラリ関数レベル１：ＶＣ＋＋，ＶＢ, ＤＯＳ ） 
      （２）ドライバ関数（デバイスドライバＩ/Ｆ用ライブラリ：ＶＣ＋＋，ＶＢ, ＤＯＳ） 
 
 

  ３． ＣＰＤボードシリーズ ユーザーズマニュアル < 共通編 >・・・・本マニュアル 

     ＣＰＤボードシリーズに共通した部分について，テュ－トリアル形式で説明をしています． 
 
      （１）ＣＰＤボードの基本的な運用方法（ライブラリ関数でサンプル表記） 

      （２）ＣＰＤボードのより応用的な解説 

         （ドライバ関数でサンプル表記・・より自在な運用をするためには，参照する必要があります） 

      （３）ＰＣＬ６０４５，ＰＣＬ６０２５及び同等品に基づいた各種レジスタ説明 

      （４）その他 
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１．はじめに 
 

  このマニュアルは，制御ＬＳＩにＰＣＬ６０４５（４軸），ＰＣＬ６０２５（２軸）及び同等品（以降は，これら 

  ＬＳＩの総称として“ＰＣＬ”を使用します．）を使用した高速・高機能・円弧，直線補間，位置決めモーター制御 

  ボード「ＣＰＤボードシリーズ」の共通取扱説明書です． 

 

   「ＣＰＤボードシリーズ」はＰＣＩ Ｂｕｓ，ＩＳＡ Ｂｕｓ，Ｃｏｍｐａｃｔ ＰＣＩ Ｂｕｓ，ＰＣ／１０４の 

   各Ｂｕｓ，及び ＵＳＢ Ｉ/Ｆ に対して次の製品ラインアップがあります． 

 

軸数 PCI ISA Compact PCI PC/104 PC104D(PC/104) USB 

2軸 HPCI－CPD532   HPC104－CPD132   

4軸 HPCI－CPD534 HPC－CPD234 HCPCI－CPD734  HP104D－CPD364 
HUSB－CPD434 
HUSB－CPD434v2

8軸 
HPCI－CPD578
HPCI－CPD508

HPC－CPD278 HCPCI－CPD738
 

  

12軸 HPCI-CPD5212M      

表１．１－１ ＣＰＤボードシリーズ製品ラインアップ 
 

   製品には 通常次の説明資料が付属します． 

１ ＣＰＤシリーズユーザーズマニュアル〈共通編〉 このマニュアル 

２ ＣＰＤシリーズユーザーズマニュアル〈ソフトウェア編〉 ライブラリ関数の説明 

３ （個別ボード名）ユーザーズマニュアル〈個別ボード編〉 
製品のハードウェアの説明 

ソフトウェアスタートアップ説明 

４ 添付ソフトウェア（ＣＤまたはＦＤ）  

表１．１－２ 付属される説明資料 
 

   ■Ｂｕｓタイプ，ポート構成，軸数などによって異なる部分の機能説明，コネクタ，ボード上の設定およびソフト 

    ウェアのインストール，サンプルプログラムの操作などは 

          別冊「ユーザーズマニュアル〈個別ボード編〉」を併せて参照して下さい． 

   ■ＣＰＤシリーズ製品に共通するライブラリ関数・ドライバ関数（ＶＣ＋＋，ＶＢ）の説明は 

          別冊「ＣＰＤシリーズ ユーザーズマニュアル〈ソフトウェア編〉」を併せて参照して下さい． 

 

１．１ このマニュアルについて 
   この取扱い説明は 標準的な ４軸ＣＰＤボード ＨＰＣＩ－ＣＰＤ５３４を基本に説明します． 

 

   ■次の章は 是非一読してください． 

     ２章  用語解説 

     ３章  ボード構成とポートアドレス 

                            【 他型式ボードは個別ユーザーズマニュアル参照 】 

 

   ■通常の動作は さらに４章をご覧ください． 

     ４章を把握の上，添付ソフトウェアマニュアルをご利用ください． 

 

   ■モータドライバ，軸センサの接続は製品型式によります． 

                            【 他型式ボードは個別ユーザーズマニュアル参照 】 

 

   ■より広範な利用は５章以降もご覧下さい． 

 



 

 ２

 

１．２ ボードの種類 

１．２．１ 使用可能軸と軸名称 

 ボードの軸数（２，４，８，１２）と使用可能の名称は次表の通りです． 

Ｘ Ｙ Ｚ Ｕ Ｖ Ｗ Ａ Ｂ ― ― ― ―
軸名称上段：ＣＰＤ５２１２Ｍ以外 

下段：ＣＰＤ５２１２Ｍ 

 

 

 

ボード種類 

 

Ｘ１ Ｙ１ Ｚ１ Ｕ１ Ｘ２ Ｙ２ Ｚ２ Ｕ２ Ｘ３ Ｙ３ Ｚ３ Ｕ３

HPCI-CPD532, HPC104-CPD132 ○ ○ × × × × × × × × × ×

HPCI-CPD534,HPC-CPD234,  

HUSB-CPD434,HUSB-CPD434v2, 

HCPCI-CPD734,HP104D-CPD364 

○ ○ ○ ○ × × × × × × × ×

HPCI-CPD578, HPCI-CPD508, 

HCPCI-CPD738,HPC-CPD278 
○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ × × × ×

HPCI-CPD5212M ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

※ ○：使用可，×：使用不可 

表１．２－１ 使用可能軸と軸名称 
 

１．２．２ ＣＰＤシリーズ機能比較 

サーボＩ／Ｆ 

出力 入力 
マシンＩ／Ｆ 

BUS 型式 軸数 エンコーダ入力 

SVON SVRST CTRCL ＩＮＰＯＳ DLS PCS 

 HPCI-CPD532 2 4MHz(x4) ○ ○ ○ ○ PCS と切替 DLS と切替

 HPCI-CPD534 4 4MHz(x4) ○ ○ ○ ○ PCS と切替 DLS と切替

PCI HPCI-CPD508 8 × ８点 × × - BOLS と切替

 HPCI-CPD578 8 差動 4MHz(x4) ○ ○ ○ ○ PCS と切替 DLS と切替

 HPCI-CPD5212M 12 差動 6.5MHz(x4)（但し 4ch） ８点 ○ ○ × × 

ISA HPC-CPD234 4 4MHz(x4) ○ ○ ○ ○ PCS と切替 DLS と切替

 HPC-CPD278 8 差動 6.5MHz(x4) ○ ○ ○ ○ PCS と切替 DLS と切替

CPCI HCPCI-CPD734 4 4MHz(x4) ○ ○ ○ ○ PCS と切替 DLS と切替

 HCPCI-CPD738 8 4MHz(x4) ○ ○ ○ ○ PCS と切替 DLS と切替

PC/104 HPC104-CPD132 2 4MHz(x4) ○ ○ ○ ○ PCS と切替 DLS と切替

 HP104D-CPD364 4 差動 6.5MHz(x4) ○ ○ ○ ○ PCS と切替 DLS と切替

USB 
HUSB-CPD434 

HUSB-CPD434v2 
4 4MHz(x4) ○ ○ ○ ○ PCS と切替 DLS と切替

 

BUS 型式 軸数 
CMP4→STA
外部出力

CMP5→STP
外部出力

CMP5→STP
内部接続

コンパレータ出力 汎用ＤＩＯ 備考 

 HPCI-CPD532 2 オプション オプション ○ STA/STP で代用 × ｼｮー ﾄｻｲｽ ゙

 HPCI-CPD534 4 オプション オプション ○ STA/STP で代用 × ｼｮー ﾄｻｲｽ ゙

PCI HPCI-CPD508 8 × × × × × ｼｮー ﾄｻｲｽ ゙

 HPCI-CPD578 8 ○ ○ ○ ○ × ｼｮー ﾄｻｲｽ ゙

 HPCI-CPD5212M 12 オプション オプション ○ X1-U1 は標準 ×   

ISA HPC-CPD234 4 オプション オプション ○ STA/STP で代用 × ﾊｰﾌｻｲｽ ゙

 HPC-CPD278 8 オプション オプション ○ ○ × ﾊｰﾌｻｲｽ ゙

CPCI HCPCI-CPD734 4 × × ○ × × 3U サイズ 

 HCPCI-CPD738 8 オプション オプション ○ STA/STP で代用 × 6U サイズ 

PC/104 HPC104-CPD132 2 × × ○ × ×   

 HP104D-CPD364 4 ○ ○ ○ ○ 16i/16o   

USB 
HUSB-CPD434 

HUSB-CPD434v2 
4 × × ○ × ×  

表１．２－２ ＣＰＤシリーズ機能比較 
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１．２．３ 軸動作機能 

    １式の４軸用ＰＣＬの軸動作機能として 

①独立軸動作  

②１組の２～４軸直線補間機能 

③１組の２軸円弧補間機能 

があります． 

    １式の２軸用ＰＣＬの軸動作機能として 

①独立軸動作  

②１組の２軸直線補間機能 

③１組の２軸円弧補間機能 

があります． 
 

    ここで「独立軸動作」には次の各動作が含まれます． 

      位置決め（ＰＴＰ），連続送り（停止ｺﾏﾝﾄﾞにより終了）， 

      原点復帰，手動パルサ送り（手動ハンドル送り），タイマー動作 

 

    以降の動作組合せ表において「同時動作」とは次のことをいいます． 

      （１）複数の独立軸が同時期に動作する．・・・・例：Ｘ動作中，Ｙ軸が途中から動作． 

      （２）複数組の補間軸が同時期に動作する．・・・例：ＸＹ円弧補間中，ＺＵ直線補間が途中から動作． 

      （３）独立軸と補間軸が同時期に動作する．・・・例：ＸＹＺ直線補間中，Ｕ軸が独立軸動作する． 

 

１．２．４ ボード軸数と軸間の動作組合せ 

２軸ボードには２軸用ＰＣＬが１個 

４軸ボードには４軸用ＰＣＬが１個 

８軸ボードには４軸用ＰＣＬが２個 

１２軸ボードには４軸用ＰＣＬが３個 搭載されています． 

これらのＰＣＬは基本的に互いに独立です． 

例外的に直線補間において同時スタートコマンドを使用することにより，複数ＰＣＬ間の直線補間が出 

来ます．ただし，加減速を伴わない定速送りにおいて使用します． 

ボードの軸数（２，４，８，１２）と軸間動作組合せは次表の通りです． 

軸数 項 軸動作組合せ X, Y 
X～U 

X1～U1 

V～B 

X2～U2 

 

X3～U3 

同時ｽﾀｰﾄ 

ｺﾏﾝﾄﾞ使用 

１ 全て独立 同時動作可   

２ 直線補間 直線補間可 － － 
２ 

軸 
３ 円弧補間 円弧補間可  

－ － 

 

１ 全て独立 － 同時動作可  

２ 全て直線補間 － ２～４直線補間可  

３ 直線補間と独立 － 同時動作可 － ４ 

軸 

４ 円弧補間と残軸 － 

円弧補間 

と残軸の 

同時動作可 

－ － 
 

１ 全て独立 － 同時動作可 

２ 全て直線補間 － ２～４直線補間可

３ 直線補間と独立 － 同時動作可 
８ 

軸 

４ 円弧補間と残軸 － 
円弧補間と残軸の

同時動作可 

左の動作と関係

なく１～４の 

各動作組合可 

－ 

 

５～８軸 

直線補間可 

(但し定速) 

１ 全て独立 － 同時動作可 

２ 全て直線補間 － ２～４直線補間可

３ 直線補間と独立 － 同時動作可 
12 

軸 

４ 円弧補間と残軸 － 
円弧補間と残軸の

同時動作可 

左の動作と関係

なく１～４の 

各動作組合可 

左の動作と関係 

なく１～４の 

各動作組合可 

 

５～１２軸 

直線補間可 

(但し定速) 

表１．２－３ ＣＰＤボード軸数と軸間の動作組合せ 
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１．３ 添付ソフトウェア 
   ＣＰＤボードには次のソフトウェアが添付されます． 

   ■ Ｗｉｎｄｏｗｓ版ライブラリ関数(レベル１)・・基本的な動作に必要な関数集を使用出来ます． 

   ■ Ｗｉｎｄｏｗｓ版デバイスドライバ・・・・・・個々のＯＳ毎にデバイスドライバが提供されます． 

   ■ Ｗｉｎｄｏｗｓ版ドライバ関数・・・・・・・・高度なアプリケーション向きにはドライバ関数から利用 

           （Ｉ/Ｆ用ＤＬＬ）        できます． 

   ■ Ｗｉｎｄｏｗｓ版 サンプルプログラム ・・・・ライブラリ関数の使用法を解説するサンプルソフトです． 

   ■ ｢動かしてみる｣・・・・・・・・・・・・・・・ボードをパソコンへ装着するだけで，最小限の動作をします． 

                           接続確認にも利用できます． 

 

１．３．１ 型式による関数名と説明記述 

   このマニュアルのソフトウェア例の個所はHPCI-CPD534の添付ソフトウェアに基づいた説明をしています． 

   【 CPD534ライブラリ関数による記述例 】・・・・・・ライブラリ関数による記述個所 

   【 CPD534ドライバ 関数による記述例 】・・・・・・ドライバ関数による記述個所 

   ライブラリおよびドライバはボードのＢｕｓタイプにより関数名が異なります． 

   ＣＰＤ５３４のソフトウェア記述例はボード型式に対応した関数名で置き換えて解釈してください． 

   以下に，ライブラリファイル対応表(表１．３－１)と関数名規約(表１．３－２)を示します． 

（１）ライブラリファイル対応表 

ボード種別 ＨＰＣＩ ＨＰＣ ＨＵＳＢ HCPCI HPC104 HP104D 

ボード 

CPD534 
CPD532 
CPD578 
CPD508 

CPD5212M CPD234 CPD278
CPD434
CPD434v2

CPD734 
CPD738 

CPD132 CPD364

ＶＣ＋＋ソース 拡張子.c cp530l1a cp52cl1a cp234l1a cp278l1a cp430l1a cp730l1a cp132l1a cp364l1a
ＶＣ＋＋ヘッダー 拡張子.h cp530l1a cp52cl1a cp234l1a cp278l1a cp430l1a cp730l1a cp132l1a cp364l1a

ラ
イ
ブ
ラ
リ 
関
数 

ＶＢ標準ﾓｼ゙ ｭ ﾙー 拡張子.bas 
(.NETの場合.vb) 

cp530l1a cp52cl1a cp234l1a cp278l1a cp430l1a cp730l1a cp132l1a cp364l1a

ＶＣ＋＋ｲﾝﾎﾟｰﾄﾗｲﾌﾞﾗﾘ 
拡張子.lib 

hicpd530 hicpd52c hcpd230  hucpd430 hccpd730 hcpd130 hcpd360

ＶＣ＋＋関数結合用ヘッダー 
拡張子.h 

hicpd530 hicpd52c hcpd230  hucpd430 hccpd730 hcpd130 hcpd360

ＶＢ関数定義標準ﾓｼﾞｭー ﾙ 
拡張子.bas(.NETの場合.vb) 

hicpd530 hicpd52c hcpd230  hucpd430 hccpd730 hcpd130 hcpd360

Ｗ
ｉ
ｎ
ｄ
ｏ
ｗ
ｓ
版 

ド
ラ
イ
バ
関
数 

ﾄﾞﾗｲﾊﾞＩ/Ｆ用DLL 拡張子.dll hicpd530 hicpd52c hcpd230  hucpd430 hccpd730 hcpd130 hcpd360

ソース 拡張子.c cp530l1a cp52cl1a cp234l1a.ccp278l1a.c cp130l1a cp360l1aﾗｲﾌﾞﾗﾘ 
関数 ヘッダ 拡張子.h cp530l1a cp52cl1a ---- ---- cp130l1a cp360l1a

ラージ 拡張子.lib Licpd530 Licpd52c Lcpd230 Lcpd270 Lcpd130 Lcpd360
コンパクト 拡張子.lib Cicpd530 Cicpd52c Ccpd230 Ccpd270 Ccpd130 Ccpd360
ミディアム 拡張子.lib Micpd530 Micpd52c Mcpd230 Mcpd270 Mcpd130 Mcpd360

ラ 
イ 
ブ 
ラ 
リ スモール 拡張子.lib Sicpd530 Sicpd52c Scpd230 Scpd270 Scpd130 Scpd360

Ｄ
Ｏ
Ｓ
版 

ド
ラ
イ
バ
関
数 ヘッダー 拡張子.h 

hicpd530 
hcpdtype 

hicpd52c
hcpdtype

hcpd230 hcpd270

Ｗindows 版のみ 

hcpd130 hcpd360

表１．３－１ ライブラリファイル対応表 
 

（２）関数名規約 

ボード種別 ＨＰＣＩ ＨＰＣ ＨＵＳＢ ＨＣＰＣＩ ＨＰＣ１０４ ＨＰ１０４Ｄ

ボード 

CPD532 

CPD534 

CPD578 

CPD508 

CPD5212M CPD234 CPD278 
CPD434 

CPD434v2

CPD734 

CPD738 
CPD132 CPD364

ライブラリ

関数 
hcp530_xxx() hcp52c_xxx() hcp234_xxx() hcp278_xxx() hcp430_xxx() hcp730_xxx() hcp132xxx() hcp364xxx()

ドライバ 

関数 
cp530_xxx() cp52c_xxx() cp230_xxx() cp230_xxx() cp430_xxx() cp730_xxx() cp130_xxx() cp360_xxx()

関

数

名 

備 考     Ｗindows 版のみ   

表１．３－２ ライブラリファイル対応表 
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２． 用語解説 
 

○制御軸  このボードで制御されるモータ(サーボモータ，ステップモータなど)は｢制御軸｣といい，他種のモータ 
(例えばスピンドル回転のモータ)とは制御対象を別に表現します． 
制御軸を指示する場合Ｘ，Ｙ，Ｚ，Ｕなどと呼びます． 

 
○独立軸制御 軸間には何の関係もなく動作するモードの総称．位置決め，原点復帰，連続送り，タイマー動作 

（ドゥエル）の各動作があります． 
 
○連続送り  停止位置は指定せず，速度のみ指示して送る．停止コマンドによって停止します． 
 
○位置決め制御 途中の経路は問題とせず，目標物を早く移動し目的点に位置付けする制御をいいます．速度指定は軸 

ごとに独立で，各軸にあたえます． 
 
○補間制御  目標物の移動が希望するプロファイルを描きながら目標点に移動する制御をいいます．速度制御は輪郭 

速度(線速度,合成速度)が一定になるように制御されます．速度指定は軸数によらず１組の線速度で与 
えます．ＣＰＤボードでは直線補間，円弧補間ができます． 

 
○補間代表軸 Ｘ～Ｕ軸の並びで１組の円弧補間または直線補間を行う場合，Ｘ軸かＸ軸に最も近い軸をいいます． 

８軸ボードでＶ～Ｂ軸使用の円弧補間または直線補間では，Ｖ軸かＶ軸に最も近い軸となります． 
同様に１２軸ボードではＸ１～Ｕ１軸使用の円弧補間または直線補間では，Ｘ１軸かＸ１軸に最も近い 
軸，Ｘ２～Ｕ２軸ではＸ２軸またはＸ２軸に最も近い軸，Ｘ３～Ｕ３軸ではＸ３軸かＸ３軸に最も近い 
軸となります．この代表軸には“補間の速度”設定と動作中速度の読込みを行います． 

 
○長軸(主軸)，従軸 

１組の補間軸の内で最大移動量の軸を長軸（あるいは主軸）といいます．その他の軸を従軸といいます． 
 
○相対座標  現在点を相対的な原点と考え目標位置をその原点から見た座標値と考える．ＣＰＤでは送り座標はすべ 

て相対座標で指示します． 
 
○移動単位，速度単位 

移動単位，すなわち座標値は[ﾊﾟﾙｽ]，速度は[ﾊﾟﾙｽ／sec]すなわち[PPS]で表現します． 
 
○動作速度  位置決め，補間，原点復帰，連続送りなどの指示速度は総称して｢動作速度｣と言い，ＦＨレジスタ 

(ＲＦＨ)の値×速度倍率(ＲＭＧの値により決まる)が動作速度となります． 
 
○ベース速度  ベース速度はＦＬレジスタ(ＲＦＬ)と速度倍率レジスタ（ＲＭＧ）で規定され，起動時は停止から直接 

ベース速度に達します．停止時はこの速度から即停止します．加速は動作速度がベース速度以上の時に
行われ，減速は動作速度がベース速度になったとき終了します．（自動加減速時） 

 
○補助速度  一部の原点復帰において，原点突入速度に使われます．あるいはバックラッシュ動作，スリップ動作時 

の速度に使われます．図２－１に速度パタン図を示します． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図２．１－１ 速度パターン図（直線加減速，原点復帰の例） 
 
○速度のオーバライド 

動作中に，動作速度ＦＨレジスタ（ＲＦＨ）に速度データ書込みを行うことで，動作速度の変更を行い 
ます． 

 
○軸センサ  モータにより直動するテーブル機構の例を図２－２に示します．図中の｢＋ＥＬＳ,－ＥＬＳ,ＤＬＳ, 

ＯＬＳ｣を軸センサとよびます． 
  ｢±ＥＬＳ｣ 極限センサ(Stroke End－Limit Sensor)は直動軸の両端に配置されます． 

移動方向のＥＬＳがキャリッジを検出した時，ボードは指令パルス出力を直ちに停止，あるいは減速し 
て止めます．ＥＬＳの検出状態ではＥＬＳの逆方向にのみ移動します．±は座標の方向と一致します．
原点復帰方法の選択により，ＥＬＳをセンサ原点と兼用することも出来ます． 

補助速度

動作速度 

ベース速度 

原点復帰 

Ｆ 

Ｔ 

ＯＬＳ 
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  ｢ＯＬＳ｣  センサ原点 あるいは 高速原点復帰時の減速センサの機能を果たします．いずれの機能に使用するかは 
原点復帰方法の選択によります． 

  ｢ＤＬＳ｣  ＤＬＳは原点復帰時の減速センサです．ＣＰＤでは減速センサの機能としてＯＬＳが多く使われます． 
  ｢Ｚ相｣  原点としてエンコーダ（ＥＮＣ）のＺ相信号を原点とする場合に使われます．ＯＬＳにより減速を開始 

して，指定したn回目（ｎは１～１５）のＺ相で原点完了となります． 
ＥＮＣ Ｚ相の代わりに，1回転に1パルスを発生するように回転軸に設けたフォトインタラプタなど 
もＺ相信号に使用出来ます． 
 

 
 
 
 
 
 
 

図２．１－２ 軸センサ（直動軸） 
 
○外部同期入出力 

ＣＰＤボードではボード外部と同期をとるために「ＰＣＳ（ＣＰＤ５２１２Ｍは除く）， 
ＬＴＣＨ（ＣＰＤ３６４のみ），±ＤＲ（ＣＰＤ３６４のみ）」入力信号が用意されています． 
また，ボード外部と同期をとるための「ＣＭＰ出力（ＣＰＤ５２１２Ｍ，ＣＰＤ５７８，２７８， 
３６４のみ），ＳＴＡ，ＳＴＰ」出力があります． 

  ｢ＰＣＳ｣  ＰＣＳ連続送りで移動中に，ＰＣＳ信号が入力された時点から予め設定してある移動量の位置決めが開 
始されます．ＰＣＳ信号の代わりに「ＰＣＳコマンド」によっても可能です． 

  ｢ＬＴＣＨ｣ ＬＴＣＨ入力によりカウント値をラッチすることができます． 
  ｢±ＤＲ｣  動作モードをＪＯＧ送りに設定すると，＋ＤＲ入力ＯＮ中で＋方向動作，－ＤＲ入力ＯＮ中で－方向 

動作します． 
  ｢CMP 出力｣ 指定したカウンタと設定したコンパレータデータを比較して，コンパレータ条件成立時に外部へ出力 

します．また一定カウントごとに出力する「同期出力」機能もあります．(コンパレータ４のみ) 
  ｢ＳＴＡ｣  ＳＴＡは入出力ピンです．（ＣＰＤ５７８，２７８，３６４以外はオプション） 

ＳＴＡ入力でボード間の同時スタートができます．同時スタートコマンドまたはコンパレータ４条件一
致で出力できます．また，ＣＭＰ出力の代わりとしても使用できます．（但し，１ボード１出力） 

  ｢ＳＴＰ｣  ＳＴＰは入出力ピンです．（ＣＰＤ５７８，２７８，３６４以外はオプション） 
ＳＴＰ入力でボード間の同期停止ができます．同時ストップコマンドまたはコンパレータ５条件一致で 
出力できます．また，ＣＭＰ出力の代わりとしても使用できます．（但し，１ボード１出力，同期出力
不可） 

 
○指令パルスとモータ／モータドライバ 
  ｢指令パルス｣ 

モータドライバーへの出力をいいます．指令パルス列信号がサーボドライバまたはパルスモータドライ 
バに与えられます． 
指令１パルスは，パルスモータの場合はモータを１ステップ角回転させます．サーボモータの場合は， 
位置の検出器（通常モータに組込まれているエンコーダ）を１パルス分を回転させます． 
したがって｢指令パルス｣１パルスは位置(移動量)を有し，｢指令パルス周波数｣は回転速度となります． 

 
  ｢モータ･ドライバ｣ 

ボードに接続されるモータドライバはパルス列入力形式であれば適合します．したがってモータはサー 
ボモータ，リニアモータあるいはパルスモータでも制御対象となります． 

 

 

 

 
 

図２．１－３ 指令パルスとモータ・モータドライバ 
 
 
○位置のオーバライド 

位置のオーバライドは，当初位置決め送りを(例えば移動量１０，０００)スタートさせた後終点に達す 
る前に，異なる終点に変更する動作をいいます． 
動作の模様は２通りあります．(１)当初の終点値より遠方に変更する場合．(２)当初の終点値より手前 
に変更した場合です．この場合は指示された時点で停止し，逆方向へ戻り，新たな終点に向います． 
ＣＰＤボードでは位置決め動作のみ可能です． 

 
○バックラッシュ動作，スリップ動作 

バックラッシュ補正は動作方向が変化する毎に，指令動作の直前に予め設定してある補正量が挿入され 
ます．スリップ動作は動作方法に無関係に補正量が入ります．スリップ動作は（送り滑りのあるよう 
な）フリクションドライブ機構などに有用です． 

ﾎﾞｰﾄ  ゙ ﾓｰﾀﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ

ﾓｰﾀ

(ｴﾝｺｰﾀ )゙ 

－(CCW)  ｷｬﾘｯｼﾞ  ＋(CW)
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３． ボード構成とポートアドレス 
３．１ ブロック図 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３．１－１ ＨＰＣＩ－ＣＰＤ５３４ブロック図 
【 他型式ボードは個別ユーザーズマニュアル参照 】 
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※Ｊ２コネクタはボード間接続用にてオプションです．
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注：＜xDLS／xPCS＞は，オプションポートで選択 
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３．２ ポートアドレス 

３．２．１ ボードアドレス 

   ポートはすべてＩ／Ｏマップです． 

   「添付ソフトウェア ライブラリ（レベル１）関数」においては以下の表は意識する必要はありません． 

   「デバイスドライバ関数」を使用する場合に必要となります． 

 

区分 Ｉ/Ｏｱﾄ゙ ﾚｽ 読込み（ＩＮＰ） 書込み（ＯＵＴ） 

軸数 名称 ﾎﾞｰﾄ゙ ｱﾄ゙ ﾚｽ 呼称 内   容 呼称 内   容 

＋ ０ MSTS メインステータス CMD コマンド 

＋ ２ SSTS サブステータス OTP 不使用（予約） 

＋ ４ BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (15- 0) BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(15- 0) 

Ｘ軸 

(第１軸) 

＋ ６ BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (31-16) BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(31-16) 

＋ ８ MSTS メインステータス CMD コマンド 

＋ ａ SSTS サブステータス OTP 不使用（予約） 

＋ ｃ BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (15- 0) BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(15- 0) 

２ 

  

Ｙ軸 

(第２軸) 

＋ ｅ BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (31-16) BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(31-16) 

＋１０ MSTS メインステータス CMD コマンド 

＋１２ SSTS サブステータス OTP 不使用（予約） 

＋１４ BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (15- 0) BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(15- 0) 

Ｚ軸 

(第３軸) 

＋１６ BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (31-16) BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(31-16) 

＋１８ MSTS メインステータス CMD コマンド 

＋１ａ SSTS サブステータス OTP 不使用（予約） 

＋１ｃ BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (15- 0) BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(15- 0) 

 

４  

Ｕ軸 

(第４軸) 

＋１ｅ BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (31-16) BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(31-16) 

＋２０ MSTS メインステータス CMD コマンド 

＋２２ SSTS サブステータス OTP 不使用（予約） 

＋２４ BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (15- 0) BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(15- 0) 

Ｖ軸 

(第５軸) 

＋２６ BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (31-16) BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(31-16) 

＋２８ MSTS メインステータス CMD コマンド 

＋２ａ SSTS サブステータス OTP 不使用（予約） 

＋２ｃ BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (15- 0) BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(15- 0) 

 

 

 

Ｗ軸 

(第６軸) 

＋２ｅ BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (31-16) BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(31-16) 

＋３０ MSTS メインステータス CMD コマンド 

＋３２ SSTS サブステータス OTP 不使用（予約） 

＋３４ BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (15- 0) BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(15- 0) 

Ａ軸 

(第７軸) 

＋３６ BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (31-16) BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(31-16) 

＋３８ MSTS メインステータス CMD コマンド 

＋３ａ SSTS サブステータス OTP 不使用（予約） 

＋３ｃ BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (15- 0) BUF0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(15- 0) 

  ８ 

Ｂ軸 

(第８軸) 

＋３ｅ BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (31-16) BUF1 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(31-16) 

＋８０ ELPOL 各軸ＥＬＳ極性･状態読込 ELPOL 各軸ＥＬＳ極性設定 

＋８２ DLS/PCS DLS/PCS入力選択状態読込 DLS/PCS DLS/PCS入力選択設定 

 
※ボードの種類毎にオプションポートが決められています． 

詳細は＜個別ボード編＞を参照して下さい． 

＋９０ BINTM ボード割込マスク読込 BINTM ボード割込出力マスク設定 

オプションポート 

(ボード全体に一組) 

＋９２ 

 

BINTS ボード割込･状態読込 ---- 不使用（予約） 

表３．２－１ ＨＰＣＩ－ＣＰＤ５７８，５３４，５３２ポート表 
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３．２．２ オプションポート 

   オプションポートはボード全体に 1組おかれています．次の機能があります． 

 （１）各軸ＥＬＳ極性の設定と読込（ＥＬＰＯＬ）・・・・電源投入時は'０'：Ｂ接 

    ﾋﾞｯﾄｎ＝'０'：Ｂ接（ｶﾌﾟﾗに電流がOFFでＥＬＳ検出）， ｎ＝'１'：Ａ接（ｶﾌﾟﾗに電流が流れてＥＬＳ検出） 
 

ボード軸数 ビット 7 6 5 4 3 2 1 0 

２ 0 0 0 0 0 0 YELS XELS 
４ 0 0 0 0 UELS ZELS YELS XELS 
８ 

機 能 

BELS AELS WELS VELS UELS ZELS YELS XELS 
 

 （２）各軸ＤＬＳ/ＰＣＳ入力信号の選択と読込（ＤＬＳ/ＰＣＳ）・・電源投入時は'０'：ＤＬＳ 
 

ボード軸数 ビット 7 6 5 4 3 2 1 0 

２ 0 0 0 0 0 0 YPCS XPCS 
４ 0 0 0 0 UPCS ZPCS YPCS XPCS 
８ 

機 能 

BPCS APCS WPCS VPCS UPCS ZPCS YPCS XPCS 
     ｘＤＬＳ選択時はｘＰＣＳの入力極性をＢ接に設定します．（９．１ ＲＥＮＶ１ レジスタ参照） 
     ｘＰＣＳ選択時はｘＤＬＳの入力極性をＢ接に設定します．（９．１ ＲＥＮＶ１ レジスタ参照） 
 

 （３）ボード割込マスクの設定と読込（ＢＩＮＴＭ）・・・・電源投入時はｂ０＝'０'：割込みマスク 

    ボードからＰＣＩ Ｂｕｓへの割込みマスクを設定します． 

    ｂ０＝'０'：割込みマスク，  ｂ０＝'１'：割込みアンマスク（割込み許可） 
 

ビット 7 6 5 4 3 2 1 0 

機 能 0 0 0 0 0 0 0 BINTM 
 

 （４）ボード割込・状態読込（ＢＩＮＴＳ）・・・・電源投入時はｂ０＝'１'：割込みなし 

    ボードからＰＣＩ Ｂｕｓへの割込み状態を表します． 

    ｂ０＝'０'：割込みあり，  ｂ０＝'１'：割込みなし 
 

ビット 7 6 5 4 3 2 1 0 

機 能 0 0 0 0 0 0 0 BINTS 
 

   ■オプションポート機能欄の表記について 

    ◆英数字記号のビット    ・・ 設定時は設定値(１／０)を書込み，読込時は個々の状態(１/０)となります． 

    ◆その他‘０’表記のビット ・・ 設定時はこの値を無視します．読込時にはこの値が読込まれます． 
 

３．２．３ ボード入出力とデバイスドライバ 

   ボード上の各軸（ＰＣＬ)およびオプションポートへの入出力とドライバ関数との対応を次表に示します． 
 

読込み（ＩＮＰ） 書込み（ＯＵＴ） 
区分 

軸の指定 

ポートの指定 呼称 ドライバ関数 呼称 ドライバ関数 

MSTS cp530_rMstsW() CMD cp530_wCmdW() 

SSTS cp530_rSstsW() OTP --------- 

BUF0 BUF0 
軸 

引数：軸指定 

（axis） 

０(Ｘ)～７(Ｂ) 
BUF1 

cp530_rReg() 

cp530_rBufDW() BUF1 

cp530_wReg() 

cp530_wBufDW() 

ELPOL ELPOL 

DLS/PCS DLS/PCS 

引数：ポート(port) 

0x80 0x82 

（その他） （その他

cp530_rPortB() 

（その他）

cp530_wPortB() 

0x90 BINTM BINTM (デバイスドライバ処理)

ｵﾌﾟｼｮﾝ 

ﾎﾟｰﾄ 

0x92 BINTS 
(デバイスドライバ処理)

 --------- 

表３．２－２ ＨＰＣＩ－ＣＰＤ５７８，５３４，５３２のボード入出力とドライバ関数 
   （注）１．デバイスドライバはアプリケーションプログラムの動作するＯＳの種類毎に提供されます． 

      ２．対応ＯＳの種類が異なっても，デバイスドライバの関数名は同一です． 

      ３．ドライバ関数の詳細は「ＣＰＤボードシリーズ ユーザーズマニュアル＜ソフトウエア編＞」を参照し 

        て下さい． 
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３．３ ポートとレジスタ配置 
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ＲＭＶ  （28） 移動量 
ＲＦＨ  （16） 動作速度 
ＲＭＤ  （27） 動作モード 
ＲＩＰ  （28） 円弧補間中心位置 
ＲＣＩ  （31） 円弧補間歩進数 

ＲＦＬ  （16） ベース速度 
ＲＵＲ  （16） 加速レート 
ＲＤＲ  （16） 減速レート 
ＲＭＧ  （12） 速度倍率 
ＲＤＰ  （24） 減速開始点 
ＲＵＳ  （15） 加速時S字区間 
ＲＤＳ  （15） 減速時S字区間 

 
 
動
作
用
レ
ジ
ス
タ

ＲＦＡ  （16） 補助速度 
ＲＥＮＶ１（32） 環 １ 入出力設定 
ＲＥＮＶ２（32） 境 ２ 汎用入出力端子設定 
ＲＥＮＶ３（32） レ ３ 原点復帰・ｶｳﾝﾀ設定 
ＲＥＮＶ４（32） ジ ４ ｺﾝﾊ ﾚ゚ ﾀー 1～4条件設定
ＲＥＮＶ５（28） ス ５ ｺﾝﾊ ﾚ゚ ﾀー 5条件設定 
ＲＥＮＶ６（32） タ ６ 移動補正設定 
ＲＥＮＶ７（32） ７ 振動抑制機能設定 
ＲＩＲＱ （19） イベントマスク設定 

ＲＣＴＲ１（28） カ １ 指令位置 
ＲＣＴＲ２（28） ウ ２ 機械位置 
ＲＣＴＲ３（16） ン ３ 偏差ｶｳﾝﾀ 
ＲＣＴＲ４（28） タ ４ 汎用ｶｳﾝﾀ 
ＲＣＭＰ１（28） １  
ＲＣＭＰ２（28） ２  
ＲＣＭＰ３（28） ３ 比較ﾃﾞ ﾀー 
ＲＣＭＰ４（28） ４  
ＲＣＭＰ５（28）

 
コンパ
レータ

５  

      

ＲＬＴＣ１（28） カ １ 指令位置ﾗｯﾁﾃﾞー ﾀ 
ＲＬＴＣ２（28） ウ ２ 機械位置ﾗｯﾁﾃﾞー ﾀ 
ＲＬＴＣ３（16） ン ３ 偏差ｶｳﾝﾀﾗｯﾁﾃﾞー ﾀ 
ＲＬＴＣ４（28） タ ４ 汎用ｶｳﾝﾀﾗｯﾁﾃﾞー ﾀ 
ＲＳＴＳ （22） 拡張ステータス 

ＲＥＳＴ （18） エラーステータス 
ＲＩＳＴ （20） イベントステータス 

ＲＰＬＳ （28） 位置決め残パルスカウンタ 
ＲＳＰＤ （23） Z相ｶｳﾝﾀ・現在指令速度ﾓﾆﾀ 
ＲＳＤＣ （24） 減速開始点自動演算値 
ＲＣＩＣ （31） 円弧補間歩進カウンタ 
ＲＩＰＳ （24） 補間ステータス 
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BINTM ボード割込マスク 

BINTS ボード割込状態 
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図３．３－１ ＨＰＣＩ－ＣＰＤ５７８，５３４，５３２のポートとレジスタ配置 

ＭＳＴＳ：メインステータス

ＳＳＴＳ：サブステータス
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４． 基本的な設定と運用 
   この節では，ＣＰＤボードの動作および機能をＣ++用ライブラリ関数に基づいて説明します．動作および 

   機能は基本的運用（プログラム構成）の範囲で説明します．基本的運用とは次の範囲を想定しています． 
 
    （１）軸数 １～４軸 

    （２）次動作連続実行（プリバッファの連続使用）はしない． 

    （３）位置のオーバライドは使用しない． 

    （４）ＰＣＳ機能は使用しない． 

    （５）条件付他軸起動は使用しない． 

    （６）２個以上のＰＣＬにまたがった動作はしない．（８軸，１２軸ボード） 

    （７）ステータス取得はポーリング方式（ステータス割込みは「６.９節 参照」 ） 
 
   以上の条件下で次の動作モードを基本運用とします． 

     ①連続送り  ②位置決め  ③直線補間  ④円弧補間  ⑤タイマー機能 (ドゥエル機能 ) 
 

   なお，（１）～（６）以外の運用は「１０．各機能と応用」を参照して下さい． 

 

 

４．１ プログラムの手順 
   プログラムの基本手順は概略 図４．１－１のフローに示す構成です．以下この手順によって添付ソフトの「ラ 

   イブラリ関数（レベル１）｣を使用して解説します．関数の詳細は「ユーザーズマニュアル＜ソフトウェア編＞」 

   および「ユーザーズマニュアル＜個別編＞」のスタートアップガイドを参照して下さい． 

   なお，ＣＰＤ５３４ボードを標準例として記述します． 

 

   概略手順は次の通りです． 

 

 （１）初期設定 

    電源投入後 各軸に対して，ボードの初期設定を行います．初期設定の項目は 

    インターフェースに関する条件(ELS,DLS/PCS，OLS，指令パルス形式)，原点 

    復帰方法，加速減速方法および加減速時間，ベース速度の設定，速度倍率設定 

    などがあります．設定の場所は ｢環境設定レジスタ ＲＥＮＶ１～ＲＥＮＶ７｣, 

    速度，加減速関係レジスタ，モードレジスタの一部，オプションポートです． 

    ライブラリ関数を利用する場合は｢ＤｅｖＯｐｅｎ関数｣を 

    発行した段階で各軸についてデフォルト値が設定されます． 

 

    初期化は各種初期化の関数を必要に応じて発行する必要が 

    あります． 

 

図４．１－１ プログラム手順概要 
 （２）運 用 

    初期設定が行われていればモータの動作は，各種の動作モードにしたがって，スタートコマンドを発行すること 

    により，動作開始します． 

    動作モードは ｢モ－ドレジスタ（ＰＲＭＤ）｣に設定します．動作速度は実行前に「ＦＨレジスタ（ＰＲＦＨ）」 

    に設定します．移動量が必要な場合は 移動量を「移動量レジスタ（ＰＲＭＶ）」に相対座標値で書込みます． 

    最後にスタートコマンド（加速スタート，定速スタートなど）をコマンドバッファに書込むことによって動作開 

    始します． 

    ライブラリ関数を利用する場合， 

動作モードの設定は「WritOpeMode関数」， 

動作速度の設定は「WritFHSpd関数」， 

移動量の設定は， 

位置決めの場合「WritPos関数」，直線補間の場合「WritLine関数」，円弧補間の場合「WritCircl関数」 

    を使用します． 

    スタートコマンドの発行は，加速スタート「AccStart関数」，定速スタート「CnstStartFH関数」を使用します. 

    停止コマンドの発行は，減速停止｢DecStop関数｣，即停止｢QuickStop関数｣を使用します． 

 

初期設定 

運  用 

(ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ発行) 

ステータス処理
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 （３）ステータス処理 

    動作の終了はポーリングによるステータス読取りによって判断します． 

    ステータス読取りはメインステータス（MSTS），イベントステータス（RIST），エラーステータス（REST）によっ 

    て動作終了，エラー発生など判断し次の動作に継続させます． 
 
    位置決め等の独立軸動作においては各軸のこれらのステータスによって動作終了を判断します． 

    補間動作の場合は補間代表軸（X,Y,Z,･･･の順において一番Xに近い軸）のＭＳＴＳを取上げて判断します． 
 
    ＭＳＴＳに動作終了またはエラーが検出されたとき各軸のＲＩＳＴあるいはＲＥＳＴを読み処理終了します． 

    イベントステータスレジスタは，イベントマスクレジスタによってイベントステータス報告のマスクが出来ます． 

    通常は初期化時にイベントマスク設定をします． 
 
    ライブラリ関数の場合は，ＭＳＴＳ読み込み ｢ReadMainSts 関数｣，ＲＩＳＴ読込み ｢ReadEventSts 関数｣， 

    ＲＥＳＴ読込み ｢ReadErrorSts関数｣を使用します．イベントマスクレジスタのマスク状態はDevOpen関数に 

    おいて｢正常終了ﾋﾞｯﾄ｣以外はすべてマスクされています． 

 

４．２ 初期設定 
 ●プログラムの始めの初期化は 次の関数を発行することで始まります． 

 （１）GetDevInfo関数を発行します．【 ISA Bus，PC/104は不要 】 

    現在パソコンに装着されているＣＰＤボードの数,および デバイス情報（ボードの BIOSが割付ける資源情報） 

    を取得します．この関数はライブラリの先頭で1回発行する必要があります． 

    （ＵＳＢの場合はハブを通して接続されているCPDの台数および デバイス情報を取得します．） 

 （２）DevOpen関数を発行します．【 ISA Bus，PC/104は先頭で発行 】 

    ボード毎に DevOpen関数を発行します．この場合DevOpen関数の引数にGetDevInfoで得たデバイス情報を与え 

    て発行します．(注)その結果デバイスハンドル（ボードID，ボード番号）が取得されます（hDevID）．以後HPCI， 

HCPCI，HUSBの各Bus タイプのボードにおいてはこのデバイスハンドルによってボードを指定します． 

     【（注）ISA Bus，PC/104はオープンするボードの軸数，ボードアドレスを与える 】 

 

    さらに，この関数においては次の初期化を行っています． 

     ①レジスタ類の初期設定（各軸同一値で初期化を実施） 

     ②オプションポートの初期化（オプションポートはボードに１式あります．） 

 

    ■オプションポートの初期値 

      ＥＬＳ極性選択ポートＥＬＰＯＬ：        ０ｘ００（全軸Ｂ接） 

      ＤＬＳ／ＰＣＳ切り替えポートＤＬＳ／ＰＣＳ：  ０ｘｆｆ（全軸ＰＣＳ入力） 

      PCI，CPCI Busへの割込み禁止マスクＢＩＮＴＭ： ０ｘ００ 

       【ＨＰＣはジャンパ設定，ＨＵＳＢは割込み機能なし】 

■レジスタの初期値 

レジスタ 内容 初期値 備考 

PRFL,RFL ベース速度  ２００  ２００ｐｐｓ 
PRFH,RFH 動作速度 ２０００ ２０００ｐｐｓ 

PRUR,RUR 加速レート １３６４ 
直線加減速,加減速時間： 
加速時２００ｐｐｓから２０００ｐｐｓまで約０．５秒 
減速時２０００ｐｐｓから２００ｐｐｓまで約０．５秒 

PRMG,RMG 速度倍率  ２９９ １倍 
RFA 補助速度  ２００  ２００ｐｐｓ 
PRMD,RMD 動作モード ０ｘ０８００８０００  
RENV1 環境設定１ ０ｘ２０４３４００４  

０ｘ００２０ｆｄ６５ ＣＰＤ３６４ 
０ｘ００２０ｆｄ５５ ＣＰＤ５７８，ＣＰＤ２７８，ＣＰＤ５２１２Ｍ RENV2 環境設定２ 
０ｘ００２０ｆ５５５ 上記以外 

RENV3 環境設定３ ０ｘ００ｆ００００２ 原点復帰モード２(ＯＬＳ+ＥＮＣ)等 
RIRQ ｲﾍﾞﾝﾄﾏｽｸ設定 ０ｘ００００１ 正常停止時 
その他     ０ ＰＣＬの初期値 

表４．２－１ ＤＥＶＯＰＥＮ関数における初期化内容 
 

 ●プログラムの終わり・・DevClose関数を発行して終了します． 

    すべてシステムが終了して電源OFFする前にDevClose関数を発行して，使用していた資源を解放します． 
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 【 CPD534 ライブラリ関数による記述例 】 

   ステータス処理方法・・ポーリング（ライブラリではポーリング方式を採っています．） 

 

  ■GetDevInfo関数 

   ret=hcp530_GetDevInfo(&count,&HpcDeviceInfo[0]); 

 

  ■DevOpen関数 

   ret=hcp530_DevOpen(hDevID[0],&HpcDeviceInfo[0]); //１番目のボードのデバイスハンドル取得と初期化 

   ret=hcp530_DevOpen(hDevID[1],&HpcDeviceInfo[1]); //２番目のボードのデバイスハンドル取得と初期化 

   以上の初期化の後，２番目のボードのＸ軸を＋１００００(ﾊﾟﾙｽ)，Ｚ軸を－２００００(ﾊﾟﾙｽ) 定速動作で移動 

   させる場合，デバイスハンドル，ボードの軸指定の例は次の通りです． 

  ■Ｘ軸を位置決め動作モードにする：WritOpeMode関数をＸに発行する． 

   ret=hcp530_WritOpeMode( hDevID[1],   //デバイスハンドルを与え，ボードを指定する． 

       0,     //このボードの中の軸を指定．(０:X軸，１:Y軸，２:Z軸，３:Ｕ軸) 

       0x41 );    // 位置決め動作モードコマンド 

■Ｘ位置決め移動量をセットする：WritPos関数をXに発行する． 

   ret=hcp530_WritPos( hDevID[1],    //デバイスハンドルを与え，ボードを指定する． 

      0,      //このボードの中の軸を指定．(０:X軸，１:Y軸，２:Z軸，３:Ｕ軸) 

      10000 );     // +方向１００００ﾊﾟﾙｽ 

  ■Ｚ軸を位置決め動作モードにする：WritOpeMode関数をＺに発行する． 

   ret=hcp530_WritOpeMode( hDevID[1],   //デバイスハンドルを与え，ボードを指定する． 

       2,     //このボードの中の軸を指定．(０:X軸，１:Y軸，２:Z軸，３:Ｕ軸) 

       0x41 );    // 位置決め動作モードコマンド 

■Ｚ位置決め移動量をセットする：WritPos関数をZに発行する． 

   ret=hcp530_WritPos( hDevID[1],    //デバイスハンドルを与え，ボードを指定する． 

      2,      //このボードの中の軸を指定．(０:X軸，１:Y軸，２:Z軸，３:Ｕ軸) 

      -20000 );    // -方向２００００ﾊﾟﾙｽ 

  ■ＦＬ定速スタート：CnstStartFL関数を発行する．（注意：スタートコマンドの軸指定は複数軸指定できる） 

   ret=hcp530_CnstStartFL( hDevID[1],   //デバイスハンドルを与え，ボードを指定する． 

       5 );     //このボードの中の軸を指定する．(01：X，02：Y，04：Z，08：U) 

 

 

       ＜実際はこの続きに終了ステータス読取り関数を発行するプロセスが必要です．＞ 

 

    速度は初期化においてＦＬ=２００PPS および 倍率 ＲＭＧ＝２９９(1倍)に設定されています．したがって， 

    Ｘ軸とＺ軸は現在の点からそれぞれ１００００，－２００００の位置（相対座標）へ，定速２００PPSで移動 

    します． 

 

４．２．１ 各種初期設定 

   この節では各種初期設定について,次の項目にしたがって解説します．DevOpen関数においてデフォルト値による 

   取りあえずの初期化を行っていることは前述しました．現実に沿った初期設定は，各種の初期設定系の関数が用 

   意されています． 

 （１）オプションポートの設定 ・・① ELS使用/不使用，極性(A接/B接) SetEls関数 

                  ② DLS/PCS入力選択     SetDlsSel関数 

 （２）サーボインターフェース ・・① 指令ﾊﾟﾙｽ出力形式     SetCmdPulse関数 

    （ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀｲﾝﾀｰﾌｪｰｽ）     ② ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ使用/不使用    SetSvAlm関数 

                  ③ ｻｰﾎﾞ偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ機能使用/不使用 SetSvCtrCl関数 

                  ④ Inposition機能使用/不使用   SetInpos関数 

 （３）原点センサと原点復帰方法・・① 原点復帰方法設定     SetOrMode関数 

                  ② ｴﾝｺｰﾀﾞ Z相の設定     SetEz関数 

                  ③ OLSの極性設定     SetOls関数 

（４）加減速度設定・・・・・・・・① S字/直線加減速の選択    SetAccProfile関数 

                  ② 加減速レート      SetAccRate関数，CalAccRate関数 

 （５）速度設定・・・・・・・・・・① 速度倍率       SetMult関数 

                  ② ﾍﾞｰｽ速度，補助速度    SetFLSpd関数，SetAuxSpd関数 

                  ③ 動作速度       WritFHSpd関数 
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４．２．２ オプションポートの設定 （ＥＬＳ極性，ＤＬＳ／ＰＣＳ選択） 

   オプションポート次の２項目について，初期化時に設定します．（ＨＰＣＩ－ＣＰＤ５３４，５３２の場合） 

No 設定事項 ﾎﾞｰﾄﾞ信号名 選択事項 設定個所 

1 ELS極性 ±xELS 

B接(ｶﾌﾟﾗ電流OFFで検出)／ 

A接(ｶﾌﾟﾗ電流ONで検出) 

ELS無効（使用しない）はA接にしておく

ｵﾌﾟｼｮﾝﾎﾟｰﾄ ELPOL 

 b3～b0：U,･・･,X 

2 DLS/PCS入力選択 xDLS/xPCS DLS減速ｾﾝｻ／PCS信号として使用 ｵﾌﾟｼｮﾝﾎﾟｰﾄ DLS/PCS

表４．２－２ ＨＰＣＩ－ＣＰＤ５３４，５３２のオプションポート設定要件 
 

   オプションポートはボードにより異なりますので，設定については「個別編」を参照してください． 

 

 【 CPD534ライブラリ関数による記述例 】 

  （１）ＥＬＳ極性 設定の関数 

     SetEls関数の機能の1つにＥＬＳの極性設定があります．ＥＬＳを使用しない場合は Ａ接とし，かつＥＬＳ 

     端子を使用しない状態にします．（端子がオープンのままの状態） 

     この関数にはＥＬＳを検出したときの停止方法も指定します．（⇒９.１ ＲＥＮＶ１） 
 
   《書式》 

     DWORD hcp530_SetEls(DWORD hDevID, WORD axis, WORD pol, WORD stop); 

   《引数》 

     ◆ DWORD hDevID ・・対象デバイスのデバイスハンドル． 

     ◆ WORD  axis  ・・軸指定   [ 0:X軸,1:Y軸,2:Z軸,3:U軸 ] 

     ◆ WORD  pol  ・・極性     [ 0:Ｂ接，1:Ａ接 ] 

     ◆ WORD  stop  ・・停止方法［ 0:即停止,1:減速停止 ］ 

     ■初期値：Ｂ接，即停止 

 

  （２）ＤＬＳ/ＰＣＳ入力選択の関数 

     SetDlsSel関数の機能の1つにコネクタ信号のｘＤＬＳ/ｘＰＣＳの選択があります．さらに，入力極性があ 

     ります．ＤＬＳを選択した場合に，ＤＬＳ検出時の動作方法を指定します． 

     ＤＬＳにドグを用いず，ＤＬＳ信号がパルスの場合はこの信号をラッチする機能を選択できます． 
 
   《書式》 

     DWORD hcp530_SetDlsSel(DWORD hDevID, WORD axis, WORD para, WORD pol WORD motion, WORD latch); 

   《引数》 

     ◆ DWORD hDevID ・・・・対象デバイスのデバイスハンドル． 

     ◆ WORD  axis  ・・・・軸指定 [ 0:X軸,1:Y軸,2:Z軸,3:U軸] 

     ◆ WORD  para  ・・・・DLS/PCS入力の切替［ 0：DLS入力,1：PCS入力,2：両方とも不使用 ］ 

     ◆ WORD  pol  ・・・・入力極性［ 0:Ｂ接,1:Ａ接 ］ 

     ◆ WORD  motion ・・・・DLS入力時の動作［ 0:減速のみ,1:減速停止 ］ 

     ◆ WORD  latch ・・・・DLS入力のラッチ［ 0:ラッチしない,1:ラッチする ］ 

     ■初期値： DLS，PCSとも不使用， 減速のみ， ラッチしない． 
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４．２．３ サーボインターフェースの設定 

   サーボインターフェースの初期化に関係する項目は次表の通りです． 

Ｎｏ 設定事項 ﾎﾞｰﾄﾞ信号名 選択事項 設定個所 

1 指令ﾊﾟﾙｽ出力形式 
xCWP ，xCWN 

xCCWP，xCCWN

独立ﾊﾟﾙｽ指令（CWﾊﾟﾙｽ，CCW ﾊﾟﾙｽ） 

 または 

共通ﾊﾟﾙｽ指令(符号+ﾊﾟﾙｽ列) 

環境ﾚｼﾞｽﾀ 

 RENV1 b0～b2 

2 
ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ 

使用する/しない 
xSVALM 

使用する(停止方法，信号極性) 

／しない（SVALM信号線を接続せず 

かつ，入力極性A接に設定） 

環境ﾚｼﾞｽﾀ 

 RENV1 b8～b9 

3 
ｻｰﾎﾞ偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ 

使用する/しない 
xSVCTRCL 

●原点完了時 SVCTRCLの使用 

●異常停止時 SVCTRCLの使用 

SVCTRCL信号の出力極性の設定 

環境ﾚｼﾞｽﾀ 

 RENV1 b10～b11， 

     b15 

4 
ｲﾝﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 

使用する/しない 
xINPOS 

([使用する／しない]は動作ﾓｰﾄﾞﾚｼﾞｽﾀで行う） 

使用する場合は入力信号極性も設定する 

環境ﾚｼﾞｽﾀ 

 RENV1 b22 

表４．２－３ サーボインターフェースの設定要件 
 

 【 CPD534ライブラリ関数による記述例 】 

 

  （１）指令ﾊﾟﾙｽ出力形式の設定の関数定 

     初期に一度設定します．（指令パルス出力形式⇒９.１ ＲＥＮＶ１） 

 

   《書式》 

     DWORD hcp530_SetCmdPulse(DWORD hDevID，WORD axis，WORD cmdpls ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD hDevID ・・対象デバイスのデバイスＩＤ 

     ◆ WORD  axis  ・・軸指定 [0:X軸，1:Y軸，2:Z軸，3:U軸] 

     ◆ WORD  cmdpls ・・指令パルスの出力形式 [ ０：個別パルス方式，1：共通パルス方式 ] 

     ■初期値：個別パルス方式 

 

  （２）サーボアラーム使用／不使用設定 

     モータドライバーのアラーム信号をＣＰＤボードに入力する場合に条件設定をします．アラーム信号の極性 

     設定をします．（サーボアラームを使用しない場合はＡ接 にしてボードの信号端子ｘSVALMをオープンにし 

     ておきます．） 

     アラームを検出した場合の停止方法も設定します．（減速停止を選んだ場合は，サーボのアラーム信号は停止 

     まで出力されている必要があります） 

   《書式》 

     DWORD hcp530_SetSvAlm  (DWORD hDevID，WORD axis，WORD pol，WORD stop ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD hDevID ・・対象デバイスのデバイスＩＤ 

     ◆ WORD  axis  ・・軸指定 [0:X軸，1:Y軸，2:Z軸，3:U軸] 

     ◆ WORD  pol  ・・極 性 ［０：Ｂ 接，１：Ａ 接  ］ 

     ◆ WORD  stop  ・・停止方法［０：即停止，１：減速停止 ］ 

     ■初期値：Ｂ接，即停止 
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  （３）サーボ偏差カウンタクリア使用設定 

     サーボモータを使用する場合に，原点完了時 あるいはＥＬＳ，ＳＶＡＬＭなど異常検出による即停止時に 

     サーボドライバの偏差カウンタクリア信号をボード信号端子ｘSVCTRCLに出力します． 

      (ｘSVCTRCL信号の幅１３ｍｓ) 

     パルスモータの場合は不使用とします． 

   《書式》 

     DWORD hcp530_SetSvCtrCl (DWORD hDevID，WORD axis，WORD enable，WORD pol ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD hDevID ・・対象デバイスのデバイスＩＤ 

     ◆ WORD  axis  ・・軸指定 [0:X軸，1:Y軸，2:Z軸，3:U軸] 

     ◆ WORD  enable  ・・使用/不使用  

                  [ ０:不使用，１:原点完了時，２:異常停止時，３:原点完了及び異常停止時 ] 

     ◆ WORD  pol  ・・極性 [ ０：Ｂ接 １：Ａ接 ] （⇒９.１ ＲＥＮＶ１） 

     ■初期値：不使用 

 

  （４）インポジション使用設定 

     サーボモータを使用する場合に，サーボドライバからのインポジション信号（ボード信号端子ｘINPOS）の 

     使用／不使用の選択，信号極性の設定を行います．パルスモータの場合は不使用とします． 

 

   《書式》 

     DWORD hcp530_SetInpos (DWORD hDevID, WORD axis, WORD enable, WORD pol ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD hDevID ・・対象デバイスのデバイスＩＤ 

     ◆ WORD  axis  ・・軸指定 [0:X軸，1:Y軸，2:Z軸，3:U軸] 

     ◆ WORD  enable ・・使用/不使用 [ ０：不使用，１：使用 ] 

     ◆ WORD  pol  ・・極性    [ ０：Ｂ接， １：Ａ接 ]  （⇒９.１ ＲＥＮＶ１） 

     ■初期値：不使用 

 

４．２．４ 原点センサと原点復帰方法の設定 

   原点が必要な機械系において原点に関する初期設定しておきます．なお，原点復帰時の速度，加減速，について 

   は次節「４．２．５ 速度および加減速関係の初期設定」を参照して下さい． 

   （１）原点の構成・・・大別して次の４通りの原点構成から選択します．(１３通りの構成方法があります．) 

               ①センサ原点(ＯＬＳ)，②センサ原点とエンコーダZ相， 

               ③ＥＬＳ兼用原点，  ④ＥＬＳ兼用原点とエンコーダＺ相 

   （２）原点復帰速度・・定速で復帰，高速復帰 (加減速を伴なう速度) 

 

   原点復帰方法は「原点復帰方法選択表： 表４．２－４，表４．２－５，表４．２－６」により選択して下さい． 

 

   ■「原点復帰方法選択表：表４．２－４，表４．２－５」において採用する原点復帰No.を環境設定レジスタ 

     RENV3 のORGmode（b3～b0）にセットしておきます．これは ｢SetOrgMode関数｣によって行います． 

   ■原点復帰動作の所定のタイミングでＣＴＲ１～ＣＴＲ４を選択してクリアすることが出来ます． 

     ＲＥＮＶ３ bit20 =‘１’・・ＣＴＲ１（指令位置ｶｳﾝﾀ）， bit21 =‘１’・・ＣＴＲ２（機械位置ｶｳﾝﾀ） 

           bit22 =‘１’・・ＣＴＲ３（ 脱調ｶｳﾝﾀ ）， bit23 =‘１’・・ＣＴＲ４（ 汎用ｶｳﾝﾀ ） 

    注意：１．ライブラリ関数ではすべてのCTRが自動的にクリアされる設定になっています． 

       ２．クリアするタイミングは図中の  マークで示してあります． 

   ■表４．２－５（ＣＴＲ２参照方式） のNo．９～１２の原点復帰方法は原点復帰途上の原点検出点でＣＴＲ２ 

    をクリアし，減速終了時のＣＴＲ２の符号を反転した移動量の位置決めをする方式です． 

    したがって原点復帰完了時のＣＴＲ２は“０”になるとは限りません． 

    注意：ライブラリ関数を使用した場合のＣＴＲ２入力 

       原点復帰方法Ｎｏ．９を選択・・エンコーダＺ相は不使用・・「指令パルス入力」 

         Ｎｏ．１０～１２を選択・・エンコーダＺ相を使用・・・「ＥＮＣ入力」 

   ■表４．２－６（センサ原点ＤＬＳ方式）は原点復帰方法No.０ にＤＬＳ信号を追加することにより原点精度が 

    改善された方法となります．（⇒４．３．１ ＲＭＤ および ９．１ ＲＥＮＶ１） 
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No 原点復帰方法名 定速原点復帰（ＦＨ定速ｽﾀｰﾄ） 高速原点復帰（ＦＨ加速ｽﾀｰﾄ） 

０ 

ＯＬＳ原点 

RENV3 

ORGmode=0   

１ 

ＯＬＳ反転原点 

RENV3 

ORGmode=1 
  

２ 

ＯＬＳ+ＥＮＣ原点 

RENV3 

ORGmode=2 
 

３ 

ＯＬＳ+ＥＮＣ原点 

RENV3 

ORGmode=3 

 

 

４ 

ＯＬＳ反転+ＥＮＣ原点 

RENV3 

ORGmode=4 
  

５ 

ＯＬＳ反転+ＥＮＣ原点 

RENV3 

ORGmode=5 
  

６ 

ＥＬＳ兼用センサ原点 

RENV3 

ORGmode=6 
  

７ 

ＥＬＳ反転定速 

+ＥＮＣ原点 

RENV3 

ORGmode=7 

  

８ 

ＥＬＳ反転定速 

+ＥＮＣ原点 

RENV3 

ORGmode=8 

  

  注意：１．Ｎｏ.０,３,５,８の高速減速原点方式では原点精度がサーボゲインの影響をうけます． 

     ２．  マークはＣＴＲ１～ＣＴＲ４のクリアが設定してある場合のクリアされるタイミングを表します． 

表４．２－４ 原点復帰方法選択表 

OLS 

動作 

ＯＬＳ

検出 

で完了

OLS 

動作 

原点突入速度=ＦＡ速度 

ＯＬＳ検出で

即停止．ＦＡ

速度で反転し

ＯＬＳ抜出し

再びＯＬＳ検

出で完了 

ＯＬＳ検出後

ｎ個目のＺ相

検出で完了 

動作 

Ｚ相 

OLS 

OLS

動作 原点突入速度=ＦＬ速度 

ＯＬＳ検出で

減速し 

ベース速度(FL)

で完了 

OLS

動作

原点突入速度=ＦＡ速度

ＯＬＳ検出で減
速停止．ベース
速度でＯＬＳを
反転抜出し，再
びＯＬＳ検出で
完了 

Ｚ相

OLS

動作 原点突入速度=ＦＬ速度 

ＯＬＳ検出で

減速，ｎ個目

のＺ相検出で

完了 

※減速中に最

 後のＺ相が

 あると完了

Ｚ相

OLS

動作 原点突入速度=ＦＬ速度 

ＯＬＳ検出後

ｎ個目のＺ相

で減速し， 

ベース速度 

で完了 

Ｚ相

OLS

動作 原点突入速度=ＦＡ速度 

ＯＬＳ検出で
減速，ベース
速度になった
点でＦＡ速度
で反転．ｎ個目
Ｚ相検出で完了

Ｚ相

OLS

動作 原点突入速度=ＦＬ速度 

ＯＬＳ検出で

減速，ベース

速度になった

点で反転加速，

ｎ個目のＺ相

で減速しベー

ス速度で完了

動作 

Ｚ相 

OLS 

 原点突入速度=ＦＡ速度 

ＯＬＳ検出で

即停止，ＦＡ

速度で反転し

ｎ個目のＺ相

検出で完了 

動作 

Ｚ相 

OLS 

 原点突入速度=ＦＬ速度 

ＯＬＳ検出で

即停止,ベース

速度で反転し

ｎ個目のＺ相

検出で完了 

動作 

ELS 

原点突入速度=ＦＡ速度 

ＥＬＳ検出で

即停止，ＦＡ

速度で反転し

ＥＬＳ検出で

完了 

動作 

Ｚ相 

ELS 

原点突入速度=ＦＡ速度 

ＥＬＳ検出で

即停止，ＦＡ

速度で反転し

ｎ個目のＺ相

検出で完了 

動作 

Ｚ相 

ELS 

原点突入速度=ＦＬ速度 

ＥＬＳ検出で

即停止,ベース

速度で反転し

ｎ個目のＺ相

検出で完了 

 ＥＬＳ検出で減速
 停止.ＦＡ速度で
 反転し，ＥＬＳ 
 抜出し点で完了 
※ 
ＥＬＳ幅＞減速距離 

ELS

動作

原点突入速度=ＦＡ速度

 ＥＬＳ検出で

 減速停止.ＦＡ

 速度で反転し，

 ｎ個目のＺ相

 検出で完了 
※ 
ＥＬＳ幅＞減速距離

Ｚ相

ELS

動作

原点突入速度=ＦＡ速度 

Ｚ相

ELS

動作 原点突入速度=ＦＬ速度 

 ＥＬＳ検出で 
 減速，ベース 
 速度になった 
 点で反転加速，
 ｎ個目のＺ相 
 で減速しベー 
 ス速度で完了 
※ 
ＥＬＳ幅＞減速距離
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No 原点復帰方法名 高速原点復帰（ＦＨ加速ｽﾀｰﾄ） 

９ 

ＯＬＳ反転+ＣＴＲ２原点 

RENV3 

ORGmode=9 

 

１０ 

ＥＮＣ反転+ＣＴＲ２原点 

RENV3 

ORGmode=10 

 

１１ 

ＥＮＣ反転+ＣＴＲ２原点 

RENV3 

ORGmode=11 

 

１２ 

ＥＬＳ反転+ＣＴＲ２原点 

RENV3 

ORGmode=12 

 

  注意：１．  マークはＣＴＲ１～ＣＴＲ４のクリアが設定してある場合のクリアされるタイミングを表します． 

     ２．最小限ＣＴＲ２はクリアを行う設定が必要です．（ RENV3 bit21 = '1' ） 

表４．２－５ 原点復帰方法選択表（ＣＴＲ２参照方式） 
 

 

 

No 原点復帰方法名 高速原点復帰（ＦＨ加速ｽﾀｰﾄ） 

１３ 

ＤＬＳ減速ＯＬＳ原点

  RENV3 

   ORGmode=0 

 

  注意：１．この方式はNo.０の高速原点復帰において ＤＬＳを使用する設定とします． 

       （⇒４．３．１ ＲＭＤ ｂ８＝'１' および ９．１ ＲＥＮＶ１ ｂ４＝'０'） 

     ２．  マークはＣＴＲ１～ＣＴＲ４のクリアが設定してある場合のクリアされるタイミングを表します． 

表４．２－６ 原点復帰方法選択表（センサ原点ＤＬＳ方式） 

原点突入速度=ＦＬ速度

OLS 

動作 

ＣＴＲ２の０点

ＯＬＳ検出で減速，同時にＣＴＲ２クリア 
停止後に反転し，停止時のＣＴＲ２の値（減速
距離） 
の符号を反転した移動量位置決めをし完了． 
※ ＣＴＲ２カウント入力は指令パルス(推奨)
  （RENV3 b9-b8='01'） 

Ｚ相 

原点突入速度=ＦＬ速度

OLS 

動作 

ＣＴＲ２の０点

ＯＬＳ検出後のｎ回目Ｚ相で減速，同時にＣＴＲ２ク
リア停止後に反転し，停止時のＣＴＲ２の値（減速距
離）の符号を反転した移動量位置決めをし完了．  
※ ＣＴＲ２カウント入力はエンコーダ(推奨) 
  （RENV3 b9-b8='00'） 
但し，サーボモータ使用時は，サーボモータ使用時
は，減速停止時の偏差分CTR2=0まで動作しません．

ＥＬＳ検出で減速，停止後反転． 
ｎ回目Ｚ相で減速停止と同時にＣＴＲ２クリア． 
停止後に反転し，，停止時のＣＴＲ２の値（減速距離）
の符号を反転した移動量位置決めをし完了． 
 
※ ＣＴＲ２カウント入力はエンコーダ(推奨) 
  （RENV3 b9-b8='00'） 
但し，サーボモータ使用時は，サーボモータ使用時は，
減速停止時の偏差分CTR2=0まで動作しません． 

原点突入速度=ＦＬ速度

ELS 

動作 

ＣＴＲ２の０点

ＯＬＳ検出で減速，停止後反転． 
ｎ回目Ｚ相で減速停止と同時にＣＴＲ２クリア． 
停止後に反転し，停止時のＣＴＲ２の値（減速距離）の
符号を反転した移動量位置決めをし完了． 
 
※ ＣＴＲ２カウント入力はエンコーダ(推奨) 
  （RENV3 b9-b8='00'） 
但し，サーボモータ使用時は，サーボモータ使用時は，
減速停止時の偏差分CTR2=0まで動作しません． 

原点突入速度=ＦＬ速度

OLS 

動作 

ＣＴＲ２の０点

ＯＬＳ原点復帰(Ｎｏ.０)のＯＬＳ減速停止より精度改善 

 ※ＤＬＳ減速後 定速で移動継続（RENV4 b4=0） 

OLS 

動作 

原点

DLS 

減速
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 【 CPD534ライブラリ関数による記述例 】 

 

  （１）原点復帰モード設定 

    《書式》 

      DWORD hcp530_SetOrgMode(DWORD hDevID，WORD axis，WORD mode ); 

    《引数》 

      ◆ DWORD  hDevID ・・対象デバイスのデバイスＩＤ． 

      ◆ WORD  axis  ・・軸指定 [0:X軸，1:Y軸，2:Z軸，3:U軸] 

      ◆ WORD  mode  ・・原点復帰モード番号（ ORGmode No．） 

 

    例： Ｘ軸を原点復帰方法No.１を選択しておく． 

 

  ret=hcp530_SetOrgMode(hDevID, 

        0,  //Ｘ軸 

        1);  //原点復帰方法 No.１指定 

 

４．２．５ 速度および加減速関係の初期設定 

   速度および加速度に関する初期化の項目を表４．２－７に示します． 

 

   加減速パターン(直線／Ｓ字)，加減速度は通常のアプリケーションでは初期にこれらの関係のレジスタに設定し 

   ておきます． 

   同じくベース速度を規定するＦＬ速度，原点復帰時の原点突入速度ＦＡ（補助速度）も初期設定しておきます． 

   動作速度は初期化の対象にはしません．移動指令時に動作速度レジスタ（PRFH）に設定してスタートコマンドを 

   発行します． 

 

項 レジスタ内容 ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ ﾚｼﾞｽﾀ ﾋﾞｯﾄ長 設定範囲 初期設定 記 事 

１ ベース速度 ＰＲＦＬ ＲＦＬ １６ １～    ６５,５３５ ○  

２ 動作速度 ＰＲＦＨ ＲＦＨ １６ １～    ６５,５３５ 毎回運用  

３ 加速レート ＰＲＵＲ ＲＵＲ １６ １～    ６５,５３５ ○  

４ 減速レート ＰＲＤＲ ＲＤＲ １６ ０～    ６５,５３５ ○  

５ 速度倍率 ＰＲＭＧ ＲＭＧ １２ ２～     ４,０９５ ○  

６ 減速開始点 ＰＲＤＰ ＲＤＰ ２４ ０～１６,７７７,２１５ ○  

７ 加速時Ｓ字範囲 ＰＲＵＳ ＲＵＳ １５ ０～    ３２,７６７ ○  

８ 減速時Ｓ字範囲 ＰＲＤＳ ＲＤＳ １５ ０～    ３２,７６７ ○  

９ 補助速度 な し ＲＦＡ １６ １～    ６５,５３５ ○  

表４．２－７ 速度関係のレジスタ設定 
 

  ■ 速度パターンの各部の呼称 

 

   表４．２－７の各レジスタは下図４．２－１の各部分に対応します． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．２－１ 速度パターンとレジスタの対応 
 

減速開始点：RMD b13 で減速

開始点自動を選択している場

合で，RDP=0 の時減速点は加

減速が等勾配として自動計算

される． 

加速Ｓ字区間：ＲＵＳで設定 

動作速度：ＦＨ速度

減速Ｓ字区間：ＲＤＳで設定

ＦＬ速度：ＲＦＬ,ＲＭＧで設定 

減速レート：ＲＤ

加速レート：ＲＵＲ

Ｔｄ：減速時間Ｔａ：加速時

ＦＨ速度：ＲＦＨ,ＲＭＧで設定 

ベース速度

ｆ 



 

 ２０

  ■速度倍率：速度レジスタ（RFH,RFL，RFA）は16bitです． 

        倍率 １倍では１～65,535 PPS範囲の速度設定が出来ます． 

        より広範囲の速度に対しては倍率レジスタＰＲＭＧに倍率を設定しておきます． 

倍率 ＲＭＧの値 Ｆ(PPS) 指令周波数Ｆの取りうる範囲 

  ０.１ ２９９９   ０.１×ＲＦｘ   ０.１ PPS ～      ６.５５３５ KPPS

  ０.２ １４９９   ０.２×ＲＦｘ   ０.２ PPS ～     １３.１０７ KPPS

  ０.５  ５９９   ０.５×ＲＦｘ   ０.５ PPS ～     ３２.７６７５ KPPS

  １  ２９９   １  ×ＲＦｘ   １  PPS ～     ６５.５３５ KPPS

  ２  １４９   ２  ×ＲＦｘ   ２  PPS ～    １３１.０７０ KPPS

  ５   ５９   ５  ×ＲＦｘ   ５  PPS ～    ３２７.６７５ KPPS

 １０   ２９  １０  ×ＲＦｘ  １０  PPS ～    ６５５.３５０ KPPS

 ２０   １４  ２０  ×ＲＦｘ  ２０  PPS ～  １,３１０.７００ KPPS

 ５０    ５  ５０  ×ＲＦｘ  ５０  PPS ～  ３,２７６.７５０ KPPS

１００    ２ １００  ×ＲＦｘ １００  PPS ～  ６,５５３.５００ KPPS

表４．２－８ 速度倍率設定例 
        速度倍率は初期化の段階で決定しておきます．その軸の使用最高速度を考慮した倍率を倍率 

レジスタ（RMG）に設定します． 

このＲＭＧの値はベース速度，補助速度，動作速度の全てに共通します． 

補間動作の場合は補間代表軸（Ｘ軸に最も近い軸）のＲＭＧが採用されます． 

ライブラリ関数は「SetMult関数」で倍率設定をします． 

 

  ■動作速度：運用速度であり補間，位置決め，連続送りの場合の送り速度をいいます． 

        ＰＲＦＨにスタートコマンドを発行毎に指示します．ただし，速度が前回と同じであれば必要ありま 

        せん．原点復帰時も原点復帰速度はＰＲＦＨに指示します． 

  ■ベース速度：動作速度がベース速度以上になった時加速が開始され，以下になった時減速が行なわれます． 

         動作速度が始めからベース速度以下であれば定速送りとなります． 

  ■補助速度：一部の原点復帰時の定速送り部分（原点突入速度），バックラッシュ動作あるいはスリップ動作の速度 

        に使われます． 

        動作速度，ベース速度および補助速度 は次の式で与えられます． 

         

         

初期化の段階でベース速度，(原点突入速度として採用する場合など)補助速度を与えておきます． 

        ライブラリ関数によればベース速度設定は「SetFLSpd関数」補助速度設定は「SetAuxSpd関数」を用い 

        ます． 

        （「DevOpen関数」は倍率１，ベース速度，補助速度は２００PPSに初期化しています．） 

        なお，動作速度は「WritFHSpd関数」で行います． 

  ■加減速パターン： 

        動作モードレジスタ（ PRMD ）bit10で直線加減速（ b10＝’ 0’ ）かS字加減速( b10＝ ’1’ )を初期時に 

選択します． 

        Ｓ字加減速の場合Ｓ字範囲設定レジスタ（ RUS，RDS ）を ’０’ 以外の値を設定すると部分Ｓ字パターン 

        加減速になります． 

        ライブラリ関数ではS字／直線加減速の選択を「SetAccProfile関数」で行います．（｢DevOpen関数｣は 

        直線加減速を初期値としています．） 

  ■加減速時間：加速時間と減速時間は通常同一として使用します． 

        Ta=Td（加速・減速時間同一）の場合の直線加減速時間は次式で与えられます． 

 

 

 

        （Ｓ字加減速および非対称加減速 Ta＜Tdの場合 ⇒１０.１ 節） 

        ライブラリ関数ではS字／直線加減速の選択は「SetAccProfile関数」，加減速レートの設定は 

「SetAccRate関数」，加減速レートレジスタ値の計算は「CalAccRate関数」で行います． 

)(RFA)PRFL()PRFH(PRFx

[PPS]
1PRMG

PRFxF

補助速度またはﾍﾞｰｽ速度，動作速度はただし

　速度
+

×
=

300

であること　　　　この時 0=
×+×

== PRDR[sec]
19,660,800

41)(PRURPRFL)-(PRFHTdaT



 

 ２１

 

 

 【 CPD534ライブラリ関数による記述例 】 

 

  （１）速度倍率設定 

   《書式》 

     DWORD hcp530_SetMult(DWORD hDevID, WORD axis, DWORD rmg ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD   hDevID ・・対象デバイスのデバイスＩＤ． 

     ◆ WORD   axis  ・・軸指定 [0:X軸，1:Y軸，2:Z軸，3:U軸] 

     ◆ WORD   rmg  ・・倍率設定値 

 

  （２）ベース速度，補助速度設定 

   《書式》 

     DWORD hcp530_SetFLSpd ( DWORD hDevID, WORD axis, DWORD speed ); //ﾍﾞｰｽ速度設定 

     DWORD hcp530_SetAuxSpd( DWORD hDevID, WORD axis, DWORD speed ); //補助速度設定 

 

   《引数》 

     ◆ DWORD   hDevID ・・対象デバイスのデバイスＩＤ． 

     ◆ WORD   axis  ・・軸指定 [0:X軸，1:Y軸，2:Z軸，3:U軸] 

     ◆ WORD   speed ・・ＦＬ，ＦＡ速度  

 

  （３）加減速パタンの設定 

   《書式》 

     DWORD hcp530_SetAccProfile( DWORD hDevID, WORD axis, WORD pr ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD   hDevID ・・対象デバイスのデバイスＩＤ． 

     ◆ WORD   axis  ・・軸指定 [0:X軸，1:Y軸，2:Z軸，3:U軸] 

     ◆ WORD   pr  ・・加減速形式［ ０：直線，１：Ｓ字 ］ 

 

  （４）加減速時間，ＦＨ，ＦＬ等より加減速レートを計算します． 

     この関数で得た加減速レートを（５）項の各加速，減速レートに代入します． 

   《書式》 

     DWORD hcp530_CalAccRate( DWORD* rate, WORD time, DWORD fh, DWORD fl, WORD pro, WORD s ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD*  rate  ・・加減速レート [ 1～65535 ] 

     ◆ WORD  time  ・・加減速時間(msec) 

     ◆ DWORD  fh  ・・FHレジスタ値 [ 1～65535 ] 

     ◆ DWORD  fl  ・・FLレジスタ値 [ 1～65535 ] 

     ◆ WORD  pro  ・・加減速形式［ ０：直線,１：Ｓ字 ］ 

     ◆ WORD  s  ・・常に ‘0’にして下さい． 

 

  （５）加減速レート設定 

   《書式》 

     DWORD hcp530_SetAccRate( DWORD hDevID, WORD axis, DWORD rate ); 

     DWORD hcp530_SetDecRate( DWORD hDevID, WORD axis, DWORD rate ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD   hDevID ・・対象デバイスのデバイスＩＤ． 

     ◆ WORD   axis  ・・軸指定 [0:X軸，1:Y軸，2:Z軸，3:U軸] 

     ◆ WORD   rate  ・・加速レート，減速レート 



 

 ２２

４．３  運 用 
   この節は連続送り，原点復帰，位置決め，補間動作，等々の動作実行について説明します． 

   一般的には次の手順でプログラムを進めます． 
 
    （１）動作モード設定 

    （２）動作速度設定 

    （３）移動量設定 

    （４）その他（サーボON/OFFなど） 

    （５）スタートコマンド発行 

    （６）スタートコマンド発行後のステータス処理（４．４節を参照して下さい．） 
 
   すなわち，スタートコマンドを発行する前に「動作ﾓｰﾄﾞ」,「動作速度」,「移動量」をセットします． 

   スタートコマンド発行後はステータス処理にはいります． 

 

４．３．１ 動作モードレジスタ ＲＭＤ（ＰＲＭＤ）と動作モード設定 

（１） 動作モードレジスタの構成 

   ＲＭＤ（ＰＲＭＤ）の構成を図４．３－１ に示します． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

1 PCS有効 
減速開

始点 
0 CTR1DIS acc方法 INPSE DLSE ←－－－  ＭＯＤ  －－－→ 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

0 0 0 0 1 ＦＨ補正 同他軸停止 同時ｽﾄｯﾌﾟ 停止指定軸設定 条件付ｽﾀｰﾄ SEQ No 

図４．３－１ ＲＭＤレジスタのビット構成 

bit 名称 説        明 
ﾗｲﾌﾞﾗﾘ
初期値

b0-b7 MOD ４．３．１．２ 動作モード参照  

b8 DLSE '1'＝DLS 有効 DLS検出により減速または減速停止（ｵﾌﾟｼｮﾝﾎ゚ ﾄー DLS/PCSで選択時） 0 

b9 INPSE '1'＝INPOS 有効 0 

b10 acc方法 加減速方法 '0'＝直線加減速  '1'＝S字加減速 0 

b11 CTR1DIS '1'＝指令位置カウンタ（CTR1） ｶｳﾝﾄ禁止 0 

b12 不使用 '0'固定（完了タイミングを周期完了とする：推奨） 0 

b13 減速開始点 '0'＝減速開始点自動計算設定 '1'＝減速開始点手動計算設定 0 

b14 PCS有効 
'1'＝PCS入力有効（PCS信号が入力されると位置決め開始． 

(ｵﾌ ｼ゚ｮﾝﾎﾟ ﾄー DLS/PCSで選択時） 
0 

b15 補間合成速度 '0'＝一定制御OFF '1'＝一定制御ON（推奨） 1 

b16 

b17 
SEQ Nｏ 

動作ﾌﾞﾛｯｸを管理する時は，２ﾋﾞｯﾄのｼｰｹﾝｽ No.を設定する．MSTSを読み出すことにより 

現在実行中のSEQNｏが確認できる．SEQNｏは動作に影響しない． 
00 

b18 00：即ｽﾀｰﾄ 10：他軸起動 

b19 

条件付 

ｽﾀｰﾄ 

ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ発行時 

の軸ｽﾀ ﾄー条件 
b19,b18 

01：STA入力によるｽﾀー ﾄ 11：指定軸停止によりｽﾀｰﾄ 
00 

b20 
0001：X(V,X1,X2,X3)軸 

停止でｽﾀｰﾄ 

0101：X(V,X1,X2,X3)とZ(A,Z1,Z2,Z3) 

が共に停止でｽﾀー ﾄ 

b21 
0010：Y(W,Y1,Y2,Y3)軸 

停止でｽﾀｰﾄ 

1111：全軸 

(X-U,V-B,X1-U1,X2-U2,X3-U3) 

が停止でｽﾀー ﾄ 

b22 
0100：Z(A,Z1,Z2,Z3)軸 

停止でｽﾀｰﾄ 
0000：条件無し 

b23 

停止指定 

軸設定 

（※１） 

b19,b18=11の場合

停止確認する軸を

設定する． 

b23

-

b20 

1000：U(B,U1,U2,U3)軸 

停止でｽﾀｰﾄ 
 

0000 

b24 同時ｽﾄｯﾌﾟ '1'＝STP(同時停止信号)入力により減速停止または停止する． 0 

b25 同他軸停止 異常停止時にSTP(同時停止信号)を出力する． 0 

b26 ＦＨ補正 '0'＝ＯＮ（推奨），'1'＝ＯＦＦ 0 

b27 不使用 '1'固定（円弧自動終点引込み：推奨） 1 

b28-31 未定義 常に‘0’を設定してください 0 

表４．３－１ ＲＭＤレジスタの内容 
※１．２軸ボードはＺ，Ｕ軸はありません． １個のＰＣＬ内の軸の組み合わせで有効です． 
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■解 説 

    ①ｂ０～ｂ７(ＭＯＤ)：スタートコマンド発行以前にＭＯＤをセットする．（詳細は ４．３．１．２ 参照） 

    ②ｂ８  (ＤＬＳＥ)：減速センサーＤＬＳ有効にすると，ＤＬＳ検出により減速しベース速度で走行または 

               減速停止する．減速／減速停止はＲＥＮＶ１ ｂ４ により選択する． 

               ＤＬＳ信号またはＰＣＳ信号の選択はオプションポートで初期化時に選択． 

               （通常 電源投入直後の初期設定） 

    ③ｂ９ (ＩＮＰＳＥ)：インポジシヨン(ＩＮＰＯＳ)有効．サーボモータ使用時に，インポジション機能を 

               使用する場合ｂ９を有効にする．有効にすると，サーボドライバーからのＩＮＰＯＳ 

               信号(コネクタ端子のｘＩＮＰＯＳ)を検出して， ＭＳＴＳは動作終了状態になる． 

               ＩＮＰＯＳ無効の場合は，パルス指令が終了すると同時にＭＳＴＳは動作終了状態に 

               なる．ＩＮＰＯＳ信号の極性はＲＥＮＶ１ｂ２２で設定． 

               （INPSEは通常 電源投入直後の初期に設定する．） 

    ④ｂ１０（acc方法） ：加減速方法の選択．（通常 電源投入直後の初期に設定する） 

    ⑤ｂ１１（ＣＴＲ１ＤＩＳ）：指令位置カウンタ（ＣＴＲ１）のカウント有効／無効．（ＣＴＲ２～ＣＴＲ４ 

                  のカウント有効／無効はＲＥＮＶ３ ｂ２９～ｂ３１で行う） 

    ⑥ｂ１２（不使用）  ：‘０’固定．（動作完了タイミングは周期完了とする：推奨） 

    ⑦ｂ１３（減速開始点）  ：減速開始点の設定方法．（通常 電源投入直後の初期に設定する） 

    ⑧ｂ１４（ＰＣＳ有効）：オプションポートにてＰＣＳを選択してある時， 

               ＰＣＳ有効にするとＰＣＳ信号入力によって位置決め開始する．（⇒１０.４ 節） 

    ⑨ｂ１５（補間合成速度）：‘０’：合成速度一定制御ＯＦＦ 

                ‘１’：合成速度一定制御ＯＮ 

    ⑩ｂ１９，１８（条件付スタート）： 

             スタートコマンド（accSTART，cnstSTART，同時ｽﾀｰﾄ）発行時に条件つきスタートとなる． 

 

 

 

 

 

 

 

    ⑪ｂ２３～２０（停止によりスタート）：ｂ１９，１８＝１１の場合の指定軸条件． 

    ⑫ｂ２４（同時ストップ）：‘１’＝ 同時ストップコマンド（０７ｈ）を受け入れる． 

                  減速停止／即停止はＲＥＮＶ1 ｂ１９による． 

    ⑬ｂ２５（同他軸停止）：ｂ２４により同時ストップコマンドを受け入れた場合，このビットが‘1’であれば 

                ２個のＰＣＬにまたがる他の軸も停止することが出来る． 

                ただし，他の軸もｂ２４＝‘1’であること． 

    ⑭ｂ２６（ＦＨ補正）：ｂ２６によりＦＨ補正（三角駆動回避）機能を設定．このビットが'０'でＦＨ補正機能 

ＯＮ（推奨）．このビットが‘１’であればＦＨ補正機能ＯＦＦ． 

               ＦＨ補正機能ＯＮ時は位置決めまたは補間動作時に加減速動作させた時に，加減速する 

ために十分な移動量がないと自動的に最高速度を低下させて三角駆動を回避します． 

    ⑮ｂ２７（不使用）  ：‘１’固定．（円弧補間自動終点引込み：推奨） 

 

 

b19 b18 内   容 

０ ０ accSTART，cnstSTARTは通常ｽﾀｰﾄ．同時ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞは無効． 

０ １ 同時ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ(06h)のみ有効．複数のＰＣＬを同時にｽﾀｰﾄさせる．     （⇒１０．８節） 

１ ０ accSTART，cnstSTART ｺﾏﾝﾄﾞによってRENV5の条件による他軸ｽﾀｰﾄ．      (⇒１０．６．４節)

１ １ accSTART，cnstSTART ｺﾏﾝﾄﾞにより次項（11）の指定軸条件によりｽﾀｰﾄする．（⇒１０．５節） 



 

 ２４

 

（２） 動作モード 

   動作モード“ＭＯＤ”はスタートコマンドを発行する前に設定します．ＭＯＤは大別して７モードあります． 

   指定軸のモードレジスタＰＲＭＤ bit７～０にＭＯＤコードをセットします． 

   ライブラリ関数では｢WritOpeMode関数｣の引数に軸指定をし，動作モードにMOD(16進ｺｰﾄﾞ)を書きます． 

Ｎｏ 動作モード分類 ＭＯＤ 動作モード 記  事 

００ｈ ＋方向連続動作 （＋手動送り） 
１ 連続動作モード 

０８ｈ －方向連続動作 （－手動送り） 

４１ｈ 位置決め動作  

４２ｈ ＰＣＳ位置決め動作（ライブラリ関数固有） １０．４節参照 

４４ｈ 指令位置０点復帰動作  

４５ｈ 機械位置０点復帰動作  

４６ｈ ＋方向１パルス動作  

４ｅｈ －方向１パルス動作  

２ 位置決め動作モード 

４７ｈ タイマー動作  

６０ｈ 直線補間連続送り （直線補間手動送り） 

６１ｈ 直線補間  

６２ｈ ２個のＰＣＬ間の直線補間連続送り 
３ 補間動作モード 

６３ｈ ２個のＰＣＬ間の直線補間 
１０．８節参照 

６４ｈ ＣＷ方向円弧補間  
３ 補間動作モード 

６５ｈ ＣＣＷ方向円弧補間  

１０ｈ ＋方向原点復帰動作  

１８ｈ －方向原点復帰動作  

１２ｈ ＋方向原点抜出し  

１ａｈ －方向原点抜出し  

１５ｈ ＋方向原点サーチ  

４ 原点復帰動作モード 

１ｄｈ －方向原点サーチ  

２０ｈ ＋ＥＬＳまたは＋ＳＬＳ位置まで動作  

２８ｈ －ＥＬＳまたは－ＳＬＳ位置まで動作  

２２ｈ ＋ＥＬＳまたは＋ＳＬＳ抜出し動作  
５ 

ＥＬＳ，ＳＬＳ 

動作モード 

２ａｈ －ＥＬＳまたは－ＳＬＳ抜出し動作  

２４ｈ ＋方向にＺ相カウント分動作  
６ Ｚ相移動モード 

２ｃｈ －方向にＺ相カウント分動作  

０１ｈ パルサ入力による連続動作 （手動パルサ送り） 

５１ｈ パルサ入力による位置決め動作  

５４ｈ パルサ入力による指令位置０点復帰動作  
７ パルサ動作モード 

５５ｈ パルサ入力による機械位置０点復帰動作  

０２ｈ ±ＤＲ入力による連続動作 （ＪＯＧ送り） 
８ ＪＯＧ送り動作モード 

５６ｈ ±ＤＲ入力による位置決め動作  

表４．３－２ 動作モード一覧 
 

    ①連続動作モード 

     独立軸動作であり，このモードにしてスタートコマンドを発行すると，停止コマンドが発行されるまで動作 

     します． 

動 
 
作 

１．モード設定 ＋方向:００ｈ，－方向:０８ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 
２．速度設定  動作速度を目的軸の速度レジスタＰＲＦＨに設定 
３．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ  "高速５３ｈ/定速５１ｈ"を目的軸に発行 
４．停止ｺﾏﾝﾄﾞ  停止は高速･定速によらず減速停止ｺﾏﾝﾄﾞ"４ａｈ"を発行 

＋方向送り 

  ＭＯＤ＝００ｈ 

－方向送り 

  ＭＯＤ＝０８ｈ Ｅ 
Ｌ 
Ｓ 

１．＋(－)方向に進行時＋(－)ＥＬＳを検出して停止， 
  検出後逆方向へはスタートコマンドで動作 
２．ＥＬＳ検出時の停止方法はＲＥＮＶ３'b3'で設定 

表４．３－３ 連続動作モード 
 

    ②位置決め動作モード 

     独立軸動作であり，タイマ－動作を除き，ＥＬＳ･ＤＬＳ･ＳＬＳ動作は①～④共通です． 



 

 ２５

動 

作 

１．モード設定  ４１ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．移動量パルス数 目的軸のＰＲＭＶに相対移動量を設定，動作方向は符号で決まる． 

            ［ -134,217,728≦移動量≦+134,217,727 （相対位置送り）］ 

            移動量０でスタートさせるとパルスは出力されず即完了 

３．速度設定   動作速度を目的軸の速度レジスタＰＲＦＨに設定 

４．ｽﾀー ﾄｺﾏﾝﾄ゙    "高速５３ｈ/定速５１ｈ"を目的軸に発行 

位置決め 

  ＭＯＤ＝４１ｈ 

Ｅ 

Ｌ 

Ｓ 

 １．＋(－)方向に進行時＋(－)ＥＬＳを検出して停止， 

   検出後逆方向へはスタートコマンドで動作 

 ２．ＥＬＳ検出時の停止方法はＲＥＮＶ３"b3"で設定． 

このﾓｰﾄﾞでｽﾀｰﾄを発行すると，指令位置ｶｳﾝﾀ(ＣＴＲ１)が０になるまで移動 

動 

作 

１．モード設定 ４４ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．速度設定  動作速度を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀー ﾄｺﾏﾝﾄ゙   "高速５３ｈ/定速５１ｈ"を目的軸に発行 

指令位置０点復帰 

  ＭＯＤ＝４４ｈ 

[ＥＬＳ] 前に同じ 

このﾓｰﾄﾞでｽﾀｰﾄを発行すると，機械位置ｶｳﾝﾀ（ＣＴＲ２）が０になるまで移動 

動 

作 

１．モード設定 ４５ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．速度設定  動作速度を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀー ﾄｺﾏﾝﾄ゙   "高速５３ｈ/定速５１ｈ"を目的軸に発行 

機械位置０点復帰 

  ＭＯＤ＝４５ｈ 

[ＥＬＳ] 前に同じ 

ＰＲＭＶに±１パルスをセットせずに，スタートコマンドを発行すると１パルス移動して完了 

動 

作 

１．モード設定 ４６ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定（＋１ﾊﾟﾙｽ） 

        ４ｅｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定（－１ﾊﾟﾙｽ） 

２．速度設定  動作速度を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀー ﾄｺﾏﾝﾄ゙   "高速５３ｈ/定速５１ｈ"を目的軸に発行 

１パルス送り 

 ＋方向送り 

   ＭＯＤ＝４６ｈ

 －方向送り 

   ＭＯＤ＝４ｅｈ
[ＥＬＳ] 前に同じ 

目標位置レジスタＰＲＭＶは単にタイマカウンタとして動作し，ＰＲＭＶのパルス数と速度レジスタＰ

ＲＦＨに設定した速度の積がタイマ時間となる．カウントが０になった時完了となる． 

  (例：ＰＲＭＶ＝１００[ﾊﾟﾙｽ]，ＰＲＦＨ＝１０００[PPS]の場合１００ｍｓ) 

ＰＲＭＶの設定値範囲・・正数：１～１３４,２１７,７２７ 

動 

作 

１．モード設定  ４７ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．タイマ速度設定 目的軸ＰＲＦHにタイマ速度(PPS)を設定（1000 PPSを推奨：１ms） 

３．移動量パルス数 目的軸のＰＲＭＶに停止時間を設定 

４．ｽﾀ ﾄーｺﾏﾝﾄ  ゙  "定速５１ｈ"を目的軸に発行 

タイマー動作 

  ＭＯＤ＝４７ｈ 

注 

意 

１．このＰＲＭＤレジスタのb12=0にして使用（動作完了ﾀｲﾐﾝｸﾞ MENDTM) 

２．ＥＬＳ他・・指令パルスは出ない（ＣＴＲ１非動作)→ＥＬＳ，ＤＬＳ，ＳＬＳは無視 

３．ＩＮＰＯＳも無関係．タイマ動作中のＳＶＡＬＭ信号，<ＥＭＧ入力>は有効 

表４．３－４ 位置決め動作モード 
 



 

 ２６

 

    ③補間動作モード 

     補間は連続直線補間，直線補間，円弧補間の３種のモードがあります．各軸にモード，移動量（相対値）を 

指定の上，速度は補間代表軸にのみ設定し，スタートコマンドに（補間）軸選択を立てて発行します． 

このモードで補間代表軸の呼称，速度の設定，ステータスの関係を共通事項として説明します． 

［補間代表軸］・・軸がＸ,Ｙ,Ｚ,Ｕの順にある時，一組の補間軸において最もＸに近い軸を「補間代表軸」と呼ぶ． 

［速度指示］・・・補間モードにおいて速度は各軸の合成速度を指示する． 

         この合成速度は 1式のみ補間代表軸のＰＲＦＨに与えればよい． 

         ただし，４軸直線補間では合成速度は√４制御とはならず√３制御になる． 

ス 

テ 

｜ 

タ 

ス 

(1) 補間モードにおけるＭＳＴＳの完了ステータス：ＳＩＮＴ(bit5)は各補間軸同じ内容を示す． 

(2) ＭＳＴＳの監視は常に特定の1軸(例えば補間代表軸)を監視していれば良い．正しく完了した時はＭＳＴＳの完了 

割込みＳＩＮＴビットが検出される．この時補間軸の全てのイベント割込みステータス（ＲＩＳＴ）を読む必要が

ある．このことによって各軸のＭＳＴＳがクリアされ次の動作の完了検出ができる 

(3) エラー生起して完了した時はＭＳＴＳのＳＩＮＴはセットされず代わりにＳＥＲＲ(bit4)が各軸に共通にセット

される．ただし，ＳＳＴＳ，ＲＥＳＴなどの要因ビットは生起している軸にのみセットされる． 

  エラー生起軸のＲＥＳＴを読込むとＲＥＳＴはクリアされ，補間軸のＭＳＴＳのＳＥＲＲビットもクリアされ，

このことによって各軸のＭＳＴＳがクリアされ,次の動作の完了検出ができる． 

ＥＬＳ ＥＬＳ，ＳＬＳの動作は位置決めと同じ．ただし，補間軸の 1つの軸がリミットを検出すると全軸が停止する 

スタート

コマンド 

スタートコマンドの軸ＳＥＬビットには補間軸をセットして発行する．発行軸はどの補間軸に対しても良いが， 

補間代表軸に対して書込む方が分かりやすい．スタートコマンドは高速５３ｈ，定速５１ｈ． 

このモードにしてスタートコマンドを発行すると停止コマンドを発行するまで補間動作をします 

連続直線補間 

  ＭＯＤ＝６０ｈ 動 

作 

１．モード設定  ６０ｈを補間各軸のＰＲＭＤビットに設定． 

２．移動量パルス数 各補間軸のＰＲＭＶに相対値で設定． 

           （連続送りなので設定値は移動方向を与えるだけ）． 

３．速度設定   動作速度を補間代表軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

４．ｽﾀー ﾄｺﾏﾝﾄ゙    補間軸ＳＥＬ＋"高速５３ｈ/定速５１ｈ"を補間代表軸に発行 

このモードにしてスタートコマンドを発行すると各軸のＰＲＭＶに設定した座標終点まで直線補間で送

られる．速度は２軸では√２制御，３軸では√３制御され合成速度で移動する． 

ただし，４軸は√４制御とはならず√３制御で行われる． 
直線補間 

  ＭＯＤ＝６１ｈ 
動 

作 

１．モード設定  ６１ｈを補間各軸のＰＲＭＤビットに設定． 

２．移動量パルス数 各補間軸のＰＲＭＶに相対値で設定． 

３．速度設定   動作速度を補間代表軸の速度レジスタＰＲＦＨに設定 

４．ｽﾀー ﾄｺﾏﾝﾄ゙    補間軸ＳＥＬ＋"高速５３ｈ/定速５１ｈ"を補間代表軸に発行 

任意の２軸の円弧補間を行う． 

(1) 現在点を始点とし，この点から見た終点座標値をＰＲＭＶに， 

  始点からみた円の中心座標をＰＲＩＰレジスタに設定する． 

(2) ２軸の終点値が共に(０,０)の場合は真円になる． 

(3) 終点座標が円周上にない場合，右図の４隅の■部分を除き終点 

  引込みをする 

(4) 速度は周速一定制御される 

動 

作 

１．モードﾞ設定・・補間各軸に 

    Ｃ Ｗ円弧 ６４ｈをＰＲＭＤビットに設定 

    ＣＣＷ円弧 ６５ｈをＰＲＭＤビットに設定 

２．移動量パルス数 各補間軸のＰＲＭＶに相対値で設定， 

          中心点をＰＲＩＰに相対値で設定． 

３．速度設定  補間代表軸のＰＲＦＨに動作速度を設定 

４．ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ  補間軸ＳＥＬ＋"高速５３ｈ/定速５１ｈ"

         を補間代表軸に発行 

 

円弧補間 

 ＣＷ円弧 

  ＭＯＤ＝６４ｈ 

 ＣＣＷ円弧 

  ＭＯＤ＝６５ｈ 

注 

意 

次の機能は円弧補間においては出来ません・ 

１．円弧補間での加減速（直線:加速，円弧:定速，直線:減速ブロックを利用して実現します） 

２．バックラッシュ補正動作，スリップ補正． 

３．位置のオーバライド 

表４．３－５ 補間動作モード 
 

このエリア（４ヶ所）に
終点が設定された時は停
止しません．その他では
終点引込み停止 



 

 ２７

 

    ④原点復帰動作モード 

原点復帰ﾓｰﾄﾞは原点復帰動作，原点抜出し動作，原点ｻｰﾁ動作の動作をﾓｰﾄﾞを指定しｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ発行して実行し

ます． 

原点復帰動作以前（初期化）に設定すべき項目 

 (1) 原点復帰方法は(ＯＲＧｍｏｄｅ=)０～１２の１３種類あり，ＲＥＮＶ３に指定 

  （「４．２．４ 原点センサと原点復帰方法の設定」を参照） 

 (2) 補助速度（ＯＲＧｍｏｄｅ＝１，４，６，７で使用） 
動 

作 
１．モード設定 ＋方向:１０ｈ，－方向:１８ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．速度設定  動作速度を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀー ﾄｺﾏﾝﾄ゙   "高速５３ｈ/定速５１ｈ"を目的軸に発行 

原点復帰動作 

 ＋方向復帰 

  ＭＯＤ＝１０ｈ 

 －方向復帰 

  ＭＯＤ＝１８ｈ 

ＥＬＳ 
原点がＥＬＳ兼用原点に設定してある場合を除き， 

原点復帰中にＥＬＳを検出した場合は通常のＥＬＳ動作（即停止/減速停止） 

動作開始前のＯＬＳ状態により 

 ＯＬＳ=ＯＦＦ  指令を行っても直ちに完了（正常停止） 

 ＯＬＳ=ＯＮ  ＯＬＳがＯＦＦとなり１パルス抜出て完了 動 

作 １．モード設定 ＋方向:１２ｈ，－方向:１ａｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．速度設定  動作速度を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀ ﾄーｺﾏﾝﾄ  ゙ "定速５１ｈ"を目的軸に発行 

原点抜出し動作 

 ＋方向抜出し 

  ＭＯＤ＝１２ｈ 

 －方向抜出し 

  ＭＯＤ＝１ａｈ 

ＥＬＳ 原点抜出し中にＥＬＳを検出した場合は通常のＥＬＳ動作（即停止/減速停止） 

現在位置とＯＬＳの位置関係で，３通りの動作があります 

 (1) ＯＬＳがＯＦＦ   ＲＥＮＶ３:ＯＲＧｍｏｄｅ設定に従った原点復帰動作 

 (2) ＯＬＳがＯＮ   原点抜出し動作後，原点復帰動作 

 (3) ＯＬＳとＥＬＳの中間 ＥＬＳ検出まで進む．ＥＬＳ検出で反転しＯＬＳ検出後， 

   （共にＯＦＦ）    原点抜出し動作を行う．その後原点復帰動作 

動 

作 

１．モード設定  ＋方向:１５ｈ，－方向:１ｄｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．速度設定   動作速度を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀー ﾄｺﾏﾝﾄ゙    "高速５３ｈ/定速５１ｈ"を目的軸に発行 

原点サーチ動作 

 ＋方向サーチ 

  ＭＯＤ＝１５ｈ 

 －方向サーチ 

  ＭＯＤ＝１ｄｈ 

注 

意 

１．原点復帰動作は“ＲＥＮＶ３：ＯＲＧｍｏｄｅ”設定に従います． 

２．ＯＬＳ抜出し移動量は“ＰＲＭＶ”に設定された値であり，抜出すまで繰返しこの値 

  が使用されます．（ＰＲＭＶ：１ﾊ゚ ﾙｽ以上） 

表４．３－６ 原点復帰動作モード 
 

    ⑤ＥＬＳ，ＳＬＳ動作モード 

     リミットに対して移動するモードであり，２種類の動作があります． 

ＥＬＳおよびＳＬＳがＯＦＦの場合に動作指令を行うと， 

ＥＬＳまたはＳＬＳがＯＮの位置で正常終了 

ＥＬＳまたはＳＬＳがＯＮの場合に動作指令を行うと， 

動作せずに正常終了． 
動 

作 
１．モード設定 ＋方向:２０ｈ，－方向:２８ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．速度設定  動作速度を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀー ﾄｺﾏﾝﾄ゙   "高速５３ｈ/定速５１ｈ"を目的軸に発行 

①ＥＬＳ,ＳＬＳまで移動 

 ＋ＥＬＳ,＋ＳＬＳまで 

   ＭＯＤ＝２０ｈ 

 －ＥＬＳ,－ＳＬＳまで 

   ＭＯＤ＝２８ｈ 

ＥＬＳ ＥＬＳ検出での停止は，ＲＥＮＶ１:ＥＬＭ(bit3)設定で即停止(0)/減速停止(1) 

ＥＬＳがＯＮまたはＳＬＳがＯＮの場合に指令動作を行うと， 

             ＥＬＳまたはＳＬＳがＯＦＦの位置で正常終了 

ＥＬＳおよびＳＬＳがＯＮの場合に動作指令を行うと， 

動作せずに正常終了 

②ＥＬＳ,ＳＬＳ抜出し動作 

 ＋ＥＬＳ,＋ＳＬＳ抜出し 

   ＭＯＤ＝２２ｈ 

 －ＥＬＳ,－ＳＬＳ抜出し 

   ＭＯＤ＝２ａｈ 

 

 

動 

作 

１．モード設定 ＋方向:２２ｈ，－方向:２ａｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．速度設定  動作速度を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀー ﾄｺﾏﾝﾄ゙   "高速５３ｈ/定速５１ｈ"を目的軸に発行 

表４．３－７ ＥＬＳ，ＳＬＳ 動作モード 
 

    ⑥Ｚ相移動モード 

     ＲＥＮＶ２のＺ相ＣＴ設定数分の移動を行います． 

Ｚ相の設定回数は１～１６回（ＣＴ設定値：０～１５）で必ず“定速”動作 ＋方向へ移動 

  ＭＯＤ＝２４ｈ 

－方向へ移動 

  ＭＯＤ＝２ｃｈ 

動 

作 
１．モード設定 方向:２４ｈ，－方向:２ｃｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．速度設定  動作速度を目的軸の速度ﾚｼﾞｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀ ﾄーｺﾏﾝﾄ  ゙ "定速５１ｈ"を目的軸に発行 

表４．３－８ Ｚ相移動モード 



 

 ２８

 

 

    ⑦パルサ動作モード（ＨＰＣＩ－ＣＰＤ５０８は除く） 

     パルサモードにはパルサ連続送り，パルサ位置決め送り，パルサ同期指令位置０点復帰，パルサ同期機械位置 

０点復帰の動作モードがあります． 

     いずれも，スタートコマンドを発行してからパルサ信号が入力可能となり，パルサ入力すると指令出力にパル

スが出力されます．パルサ入力はエンコーダ入力と同一入力端子です．パルサとして使用した場合はエンコー 

ダは接続できません． 

パルサ信号形式選択 
ＲＥＮＶ２：パルサ倍率(b25,24)設定で“逓倍(x1,x2,x4)またはアップダウン･パルス”を指定 

      ＰＤＩＲ(b26)でＰＡ/ＰＢ入力カウント方向を設定 

スタートコマンド 定速ｺﾏﾝﾄﾞを発行する．ﾊﾟﾙｻの周波数は定速51hｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞで指定する 

ＲＦＨで設定，RFHで制限される．ＲＦＨ設定速度とパルサ周波数(ＦＰ)の関係は次の通り． 

１逓倍(x1) ２逓倍(x2) ４逓倍(x4) ｱｯﾌ ﾀ゚ﾞｳﾝ･ﾊ゚ ﾙｽ 
パルサ入力 

最高周波数 
ＦＰ＜ＲＦＨ ＦＰ＜(ＲＦＨ/２) ＦＰ＜(ＲＦＨ/４) ＦＰ＜ＲＦＨ 

ＥＬＳ ＥＬＳ検出でパルス出力停止するが，逆方向は動作可能 

モード解除 即停止コマンド（４９ｈ）を発行 

パルサの送りによる指令パルス出力（通常のハンドルﾙ送り） 

パルサ連続送り 

  ＭＯＤ＝０１ｈ 

動 

作 
１．モード設定  ０１ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．速度設定   パルサ入力最高周波数相当値を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀ ﾄーｺﾏﾝﾄ  ゙  "定速５１ｈ"を目的軸に発行 

パルサ入力信号(方向は無関係)に同期して位置決め動作，目標位置に達すると動作終了 

パルサ位置決め送り 

  ＭＯＤ＝５１ｈ 

動 

作 

１．モード設定  ５１ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．移動量パルス数 目的軸のＰＲＭＶに相対移動量を設定，動作方向は符号で決まる． 

３．速度設定   パルサ入力最高周波数相当値を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

４．ｽﾀ ﾄーｺﾏﾝﾄ  ゙  "定速５１ｈ"を目的軸に発行 

パルサ入力信号(方向は無関係)に同期して“指令位置：ＣＴＲ１＝０”となるまで移動． 

動作方向と移動量は，動作指令時のＣＴＲ１(指令位置)で決まる． パルサ同期 

 指令位置０点復帰 

  ＭＯＤ＝５４ｈ 

動 

作 １．モード設定  ５４ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．速度設定   パルサ入力最高周波数相当値を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀ ﾄーｺﾏﾝﾄ  ゙  "定速５１ｈ"を目的軸に発行 

パルサ入力信号(方向は無関係)に同期して“機械位置：ＣＴＲ２＝０”となるまで移動． 

動作方向と移動量は，動作指令時のＣＴＲ２(機械位置)で決まる． パルサ同期 

 機械位置０点復帰 

  ＭＯＤ＝５５ｈ 

動 

作 １．モード設定  ５５ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．速度設定   パルサ入力最高周波数相当値を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀ ﾄーｺﾏﾝﾄ  ゙  "定速５１ｈ"を目的軸に発行 

表４．３－９ パルサ動作モード 
 

    ⑧ＪＯＧ送り動作モード（ＨＰ１０４Ｄ－ＣＰＤ３６４のみ） 

     ＪＯＧ送り動作モードﾞにはＪＯＧ送り，±ＤＲ位置決め送りの動作モードがあります． 

     いずれも，スタートコマンドを発行してから±ＤＲ信号が有効となり，ＤＲ信号がＯＮの間，指令出力にパル 

スが出力されます． 

スタートコマンド 定速ｺﾏﾝﾄ゙ を発行する． 

ＥＬＳ ＥＬＳ検出でパルス出力停止するが，逆方向は動作可能 

ＳＶＡＬＭ，ＥＭＧ ＳＶＡＬＭ，ＥＭＧ入力でエラー停止 

モード解除 即停止コマンド（４９ｈ）を発行 

±ＤＲ入力による指令パルス出力 

ＪＯＧ送り 

（±ＤＲ連続送り） 

  ＭＯＤ＝０２ｈ 

動 

作 

１．モード設定  ０２ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．速度設定   ＤＲ入力中の速度を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

３．ｽﾀ ﾄーｺﾏﾝﾄ  ゙  "定速５１ｈ"を目的軸に発行 

４．動作方向は＋ＤＲ入力ＯＮで＋方向，－ＤＲ入力ＯＮでー方向に動作 

±ＤＲ入力による位置決め指令パルス出力，目標位置に達すると動作終了 

±ＤＲ位置決め送り 

  ＭＯＤ＝５６ｈ 

動 

作 

１．モード設定  ５６ｈを目的軸のＰＲＭＤビットに設定 

２．移動量パルス数 目的軸のＰＲＭＶに相対移動量を設定，動作方向は符号で決まる． 

３．速度設定   ＤＲ入力中の速度を目的軸の速度ﾚｼ゙ ｽﾀＰＲＦＨに設定 

４．ｽﾀ ﾄーｺﾏﾝﾄ  ゙  "定速５１ｈ"を目的軸に発行 

表４．３－１０ ＪＯＧ送り動作モード 



 

 ２９

 

 【 CPD534ライブラリ関数による記述例 】 

 

  ■動作モード書込み関数 

   《書式》 

     DWORD hcp530_WritOpeMode( DWORD hDevID, WORD axis, WORD mode ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD   hDevID ・・対象デバイスのデバイスハンドル． 

     ◆ WORD    axis  ・・軸指定 [0:X軸，1:Y軸，2:Z軸，3:U軸] 

     ◆ WORD    mode  ・・動作モード 

 

  ■補間における動作モード設定は補間軸全てをモード設定します． 

  例：Ｘ，Ｙ ２軸円弧補間， 

  ret＝ hcp530_WritOpeMode( hDevID,   // デバイスハンドル 

         0,   // X軸 

         0x64 );  // ＣＷ円弧 

 

  ret＝ hcp530_WritOpeMode( hDevID,   // デバイスハンドル 

         1,   // Y軸 

         0x64 );  // ＣＷ円弧 

 

４．３．２ 動作速度設定 

   動作速度の設定は ｢４．２．５ 速度および加減速の初期設定｣の「■動作速度」の項で説明されています． 

   すなわち， 

               

 

   例：倍率１０倍（ＰＲＭＧ=29）で２００Ｋｐｐｓ（Ｆ）の速度を希望する場合はＰＲＦＨレジスタに２００００ 

     をセットします． 

         

 

 

 

   ■動作速度設定の注意：  

    （１）独立軸動作は各軸に速度を設定します． 

    （２）補間軸は｢補間代表軸｣に速度を設定します． 

    （３）タイマー動作(ドゥエル)は時間待ちの単位時間を使用している倍率によって決めておきます． 

       通常単位時間を １ｍｓ（１Ｋｐｐｓ）に選びます． 

      例：倍率１０で１Ｋｐｐｓの場合  ＲＦＨ＝1000ｘ30／300＝100  ＰＲＦＨ に100をセットします． 

        この速度設定の上でドゥエル時間＝移動量(パルス)ｘ１msとなります． 

    （４）速度レジスタPRFHに一度設定した値は変更しない限り変わりません． 

 

 【 CPD534ライブラリ関数による記述例 】 

 

  （１）動作速度の書込み 

   《書式》 

     DWORD  hcp530_WritFHSpd( DWORD hDevID, WORD axis, DWORD speed ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD  hDevID ・・対象デバイスのデバイスハンドル． 

     ◆ WORD   axis ・・軸指定 [0:X軸，1:Y軸，2:Z軸，3:U軸] 

     ◆ WORD   speed ・・ＦＨ速度（実速度は倍率を掛けた値です．） 

 

    例： 

      ret = hcp530_WritFHSpd( hDevID,  //デバイスハンドル 

                   1，  //Ｙ軸を指定 

                  5000 );  //速度倍率が１０倍ならば速度＝５０Kpps 
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４．３．３ 移動量設定 

   移動量は位置決め，連続直線補間，直線補間，円弧補間，パルサ位置送り，タイマー動作の各場合に設定する必要

があります．前節の｢動作モード設定｣に記載の通りです． 

  ■移動量はＰＲＭＶに相対値（符号付）で設定します．（-134,217,728～+134,217,727） 

  ■動作中にＲＭＶレジスタを直接変更することにより位置オーバライドが行えます． 

   ただし，位置決め動作の場合に限ります．（⇒｢１０．３ 位置のオーバライド｣ 参照） 

  ■円弧補間はＰＲＩＰレジスタに円の中心座標値を始点から見た相対位置で書きます． 

   （⇒｢４．３．１ （２）動作モード ③補間動作モード｣ 参照） 

 

 【 CPD534ライブラリ関数による記述例 】 

  （１）位置決めの場合の移動量書込み 

   《書式》 

     DWORD hcp530_WritPos( DWORD hDevID, WORD axis, long dstnc ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD   hDevID ・・対象デバイスのデバイスハンドル． 

     ◆ WORD   axis  ・・軸指定 [ ０:Ｘ軸，１:Ｙ軸，２:Ｚ軸，３:Ｕ軸 ] 

     ◆ long   dstnc  ・・移動量 

  （２）直線補間の場合移動量書込み 

   《書式》 

     DWORD hcp530_WritLine( DWORD hDevID, WORD axis, long dstnc ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD   hDevID ・・対象デバイスのデバイスハンドル． 

     ◆ WORD   axis  ・・軸指定 [ ０:Ｘ軸，１:Ｙ軸，２:Ｚ軸，３:Ｕ軸 ] 

     ◆ long   dstnc  ・・移動量 

 

     例：Ｘ＝10000，Ｙ＝－15000 を移動量としてセット． 

       ret = hcp530_WritLine( hDevID,    //デバイスハンドル 

               0,    //Ｘ軸を指定 

               10000 );  //＋方向１００００パルス 

       ret = hcp530_WritLine( hDevID,     //デバイスハンドル 

               1,    //Ｙ軸を指定 

               -15000 );  //－方向１５０００パルス 

  （３）円弧補間の場合移動量書込み 

   《書式》 

     DWORD hcp530_WritCircl( DWORD hDevID, WORD axis, long dstnc1, long dstnc2, long center1, long center2); 

   《引数》 

     ◆ DWORD   hDevID ・・対象デバイスのデバイスハンドル． 

     ◆ WORD   axis  ・・補間軸組合わせ［ 0:X-Y軸, 1:X-Z軸, 2:X-U軸, 3:Y-Z軸, 4:Y-U軸, 5:Z-U軸］ 

     ◆ long   dstnc1 ・・終点位置１ 

     ◆ long   dstnc2 ・・終点位置２ 

     ◆ long   center1 ・・中心位置１ 

     ◆ long   center2 ・・中心位置２ 

    終点位置及び中心位置１，２の順番はＸ軸に近い軸の順番になります． 

     例：半径1000パルスの真円 （モード設定でＸＹ ＣＷと設定してある場合） 

      ret = hcp530_WritCircl( hDevID,  //デバイスハンドル 

                   0,   //ＸＹ軸で円弧補間 

                   0,   //終点位置１（Ｘ軸） 

                   0,   //終点位置２（Ｙ軸） 

                  1000,   //中心位置１（Ｘ軸） 

                     0 );  //中心位置２（Ｙ軸） 

  （４）タイマーモード（ドゥエル）の待ち時間 

     例：速度設定において１Ｋｐｐｓ（１ｍｓ）に設定されている場合，Ｘ軸を１０００ｍｓタイマーとします． 

      ret= hcp530_WritPos( hDevID,  //デバイスハンドル 

                  0,  //Ｘ軸ドゥエル 

                  1000);  //１０００ｍｓ 
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 ３１

４．３．４ 動作コマンド 

   動作コマンドを表４．３－１１に示します．動作コマンドの他に制御コマンド等があります． 

   これらは「７． コマンド」を参照して下さい． 
 

コマンド名 ＣＭＤ 機   能 略 称 備   考 

加速スタート ５３ｈ 

ベース速度(ＦＬ)から動作速度(ＦＨ)へ加速し 

ＦＨ定速で動作後減速停止． 

減速開始点手動設定時減速開始点＝０で加速ブロック開始

となる． 

accSTART 

ＦＨ定速スタート ５１ｈ 
動作速度(ＦＨ)定速スタートでＦＨ継続移動 

定速ブロック開始 
cnstSTART 

ＦＨ定速ｽﾀー ﾄ後 

減速停止 
５２ｈ 

動作速度(ＦＨ)定速スタート後減速停止 

減速開始点手動設定で減速ブロック開始 
decSTART 

 

ス
タ
ー
ト
コ
マ
ン
ド 

ＦＬ定速スタート ５０ｈ ベース速度(ＦＬ)定速スタートでＦＬ定速移動 baseSTART 通常は使用しない

即停止 ４９ｈ 即停止 STOP 

減速停止 ４ａｈ 減速停止 DEC  stop 停
止 

非常停止 ０５ｈ EMG  stop EMG  stop 

 

残量ＦＬ定速ｽﾀｰﾄ ５４ｈ 残量をベース速度(ＦＬ)で定速スタート rbaseSTART 

残量ＦＨ定速ｽﾀｰﾄ ５５ｈ 残量を動作速度(ＦＨ)で定速スタート rcnstSTART 

残量加速ｽﾀー ﾄ ５７ｈ 残量を動作速度(ＦＨ)へ加速スタート raccSTART 

ス
タ
ー
ト 

残
量 

残量ＦＨ定速ｽﾀー ﾄ後 

減速停止 
５６ｈ 残量を動作速度(ＦＨ)で定速スタート後減速停止 rdecSTART 

ＦＬ定速瞬時速度変更 ４０ｈ ＦＨ動作中瞬時にベース速度(ＦＬ)に速度変更 FCHGL 

ＦＨ定速瞬時速度変更 ４１ｈ ＦＬ動作中瞬時に動作速度(ＦＨ)に速度変更 FCHGH 

ＦＬ速度まで減速 ４２ｈ ＦＨ動作中減速してベース速度(ＦＬ)に速度変更 FDECL 

速
度
変
更 

ＦＨ速度まで加速 ４３ｈ ＦＬ動作中加速して動作速度(ＦＨ)に速度変更 FACCH 

同時スタート ０６ｈ 同時スタート CMSTA 

動 

作 

コ 

マ 

ン 

ド 

同時ストップ（※） ０７ｈ 

２個以上のＰＣＬに 

またがった 同時ストップ CMSTP 

７．１ コマンド

参照 

 

※．次動作使用時の同時ストップの際はプリレジキャンセルコマンドを発行してください． 

表４．３－１１ 動作コマンド 
 

（１） スタートコマンドおよび停止コマンド 

   動作開始のスタートコマンド発行は 

   （１）通常は，あらかじめ設定してある速度レジスタ（ＰＲＦＨ）に対して加速スタートまたは定速スタート 

      コマンドで指定します．（下表４．３－１２） 

   （２）スタートさせる軸を選択します．（補間の場合は補間軸全てを指定します．） 

スタートコマンド 速度動作 動作ﾓｰﾄﾞ：連続モード 動作ﾓｰﾄﾞ：位置決め又は補間 

動作速度(ＦＨ)で 

定速スタート 

( cnst START ) 

 

①ＰＲＦＨに設定してある 

 動作速度ＦＨに即立上がる 

②減速停止(４ａｈ)，即停止 

 (４９ｈ)ｺﾏﾝﾄﾞにより即停止 

※減速停止を想定する場合， 

  ＦＬ'≦ＦＨとする． 

①ＰＲＦＨに設定してある動作速度ＦＨに即立上

がる． 

②移動目標値に達した時，即停止． 

●動作速度ＦＨがＦＬ以下の場合の停止 

 即停止，減速停止ｺﾏﾝﾄﾞの停止は②． 

●動作速度ＦＨがＦＬ以上の場合の停止 

 減速停止ｺﾏﾝﾄﾞはベースまで減速して停止 

 即停止ｺﾏﾝﾄﾞは常に即停止． 

動作速度(ＦＨ)へ 

加速スタート 

( acc START ) 

 ①ＰＲＦＬに設定してある 

 ベース速度ＦＬに即立上がり，

 動作速度ＰＲＦＨに設定して

 ある速度ＦＨに加速 

注意：加速ｽﾀ ﾄーｺﾏﾝﾄﾞでは 

   必ずＦＨ≧ＦＬのこと 

②減速停止ｺﾏﾝﾄﾞはベースまで 

 減速して停止， 

 即停止ｺﾏﾝﾄﾞは常に即停止 

①ＰＲＦＬに設定してあるベース速度ＦＬに即立

上がり，動作速度ＰＲＦＨに設定してある速度

ＦＨに加速． 

②残移動量が減速開始点に達して減速し，ベース

速度ＦＬで停止 

注意：円弧補間は定速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞを使用 

●停止コマンド 

 減速停止ｺﾏﾝﾄﾞはベースまで減速して停止 

 即停止ｺﾏﾝﾄﾞは即停止 

ﾍﾞｰｽ速度(ＦＬ)で 

定速スタート 

( base START ) 

 
①ＰＲＦＬに設定してある 

 ベース速度ＦＬに即立上がる

②減速停止(４ａｈ)，即停止 

 (４９ｈ)ｺﾏﾝﾄﾞにより即停止 

①ＰＲＦＬに設定してあるベース速度ＦＬに即立

上がる． 

②移動目標値に達した時，即停止 

●停止コマンド 

 減速停止，即停止ｺﾏﾝﾄﾞにより即停止 

表４．３－１２ スタートコマンドの速度動作 
② 

t 

f FL 

① 

t 

f FH 

FL 

① ② 

 

ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ=ＦＨ定速 ( 51h ) 

ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄ =゙ＦＨ加速 ( 53h ) 

ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ=ＦＬ定速 ( 50h ) 

t 

f 

FH 

FL' 

(FH)

FL 

① ② ③ 
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   ライブラリ関数を使用し，独立軸，補間軸にかかわらず動作させる軸を選択します． 

 

 【 CPD534ライブラリ関数による記述例 】 

  （１）スタートコマンド発行 

   《書式》 

     DWORD hcp530_CnstStartFH( DWORD hDevID, WORD axis );  動作速度（FH）で定速スタート 

     DWORD hcp530_AccStart   ( DWORD hDevID, WORD axis );  動作速度（FH）へ加速スタート 

   《引数》 

     ◆ DWORD hDevID ・・対象デバイスのデバイスハンドル． 

     ◆ WORD  axis   ・・軸指定 [ 0x01：Ｘ軸，0x02：Ｙ軸，0x04：Ｚ軸，0x08：Ｕ軸 ] 

                     軸指定はＯＲしたデータも可能です． 

 

    例：X,，Y，Zを一斉に加速スタート 

         ret = hcp530_AccStart( hDevID,  //デバイスハンドル 

                    0x07 );  //Ｘ、Ｙ、Ｚ軸 

  （２）（位置送りの途中）停止 

   《書式》 

     DWORD hcp530_QuickStop( DWORD hDevID, WORD axis ); 即停止 

     DWORD hcp530_DecStop  ( DWORD hDevID, WORD axis ); 減速停止 

   《引数》 

     ◆ DWORD hDevID ・・対象デバイスのデバイスＩＤ． 

     ◆ WORD axis ・・軸指定 [ 0x01：Ｘ軸，0x02：Ｙ軸，0x04：Ｚ軸，0x08：Ｕ軸 ] 

 

  ■動作中にＲＦＨレジスタに速度を直接書込むことにより移動中の速度オーバライドが出来ます． 

   （⇒１０．２ 速度のオーバライド） 

 

（２） 非常停止コマンド 

   非常停止コマンドの動作は即停止と同じです．ただし，ステータスの結果が異なります．非常停止はメインステ 

   ータス（ＭＳＴＳ） にエラー発生bit4（SERR）がセットされます．即停止の場合 ＭＳＴＳは終了bit3（SEND）， 

   イベント報告発生bit5（SINT）がセットされます． 

 

 【 CPD534ライブラリ関数による記述例 】 

  《書式》 

    DWORD hcp530_EmgStop( DWORD hDevID, WORD axis ); 

  《引数》 

    ◆ DWORD  hDevID ・・対象デバイスのデバイスハンドル． 

    ◆ WORD  axis ・・軸指定 [ 0x01:X軸,0x02:Y軸,0x04:Z軸,0x08:U軸] 

                  軸指定はＯＲしたデータも可能です． 

    例： 

        ret = hcp530_EmgStop( hDevID,    //デバイスハンドル 

              0x07 );  //Ｘ,Ｙ,Ｚ軸非常停止 

 

４．３．５ その他（ＳＶＯＮ，ＳＶＲＳＴ） 

   ＳＶＯＮおよびＳＶＲＳＴポートは汎用出力制御コマンドを使用します． 

これらのポートは基本的に汎用出力ポートなので他の目的に使用できます． 

ポートコマンド ＣＭＤ 機能名称 略 称 備    考 

１８ｈ ＳＶＯＮ ＯＮ SVON ｺﾈｸﾀ端子ｘＳＶＯＮが０[V] ＳＶＯＮ 

ＯＮ／ＯＦＦ １０ｈ ＳＶＯＮ ＯＦＦ SVOFF   同ｘＳＶＯＮがHigh(EXTPOW)ﾚﾍﾞﾙ 

１９ｈ ＳＶＲＳＴ ＯＮ SVRSTON ｺﾈｸﾀ端子ｘＳＶＲＳＴが０[V] ＳＶＲＳＴ 

ＯＮ／ＯＦＦ １１ｈ ＳＶＲＳＴ ＯＦＦ SVRSTOFF   同ｘＳＶＲＳＴがHigh(EXTPOW)ﾚﾍﾞﾙ 

表４．３－１３ ＳＶＯＮ，ＳＶＲＳＴポートの操作 
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 【 CPD534ライブラリ関数による記述例 】 

  ライブラリ関数には パルスモータに対する励磁ON/OFF（MF ON）の関数があります．サーボONと信号が逆のため 

  用意してあります． 

 

  《書式》 

    DWORD hcp530_SvOn    ( DWORD hDevID, WORD axis ); //ｻｰﾎﾞ ON     ( xSVON  端子が ON ） 

    DWORD hcp530_SvOff   ( DWORD hDevID, WORD axis ); //ｻｰﾎﾞ OFF    ( xSVON  端子が OFF) 

    DWORD hcp530_SvResetOn ( DWORD hDevID, WORD axis ); //ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ ON ( xSVRST 端子が ON ) 

    DWORD hcp530_SvResetOff ( DWORD hDevID, WORD axis ); //ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ OFF( xSVRST 端子が OFF） 

    DWORD hcp530_PMOn    ( DWORD hDevID, WORD axis ); //ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ ON  ( xSVON  端子が OFF) 

    DWORD hcp530_PMOff   ( DWORD hDevID, WORD axis ); //ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ OFF ( xSVON  端子が ON ) 

  《引数》 

    ◆ DWORD  hDevID ・・対象デバイスのデバイスハンドル． 

    ◆ WORD  axis  ・・軸指定 [ 0x01:X軸,0x02:Y軸,0x04:Z軸,0x08:U軸] 

 

  例： 

    ret = hcp530_SvOn( hDevID,  //デバイスハンドル 

          0x07 );  //Ｘ,Ｙ,Ｚ軸 

 

４．４ スタートコマンド発行後のステータス処理 

４．４．１ ステータス構成 

   基本的運用において取上げるステータスは次の３種類です．これら各ステータスについて常にステータス処理の 

   対象となるビットについて運用面の解説をします． 

 

 （１）メインステータス（ＭＳＴＳ） 

    ステータスの監視は常に対象となる軸のＭＳＴＳに対して行います． 

    スタートコマンドを発行後はＭＳＴＳを常にポーリングします．ｂ５およびｂ４を監視し，これら全てが 

    ‘０’の場合は移動中です． 

    移動が終了すると正常終了ではｂ５が‘1’，異常終了ではｂ４が‘1’となります．このとき‘1’を示してい 

    る対応のステータスの処理を読みます． 

    ｂ４=‘１’の場合は，エラーステータスの処理をします．ｂ５＝‘１’の場合はイベントステータスの処理を 

    します． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

SPDF SPRF 0 SCMP5 SCMP4 SCMP3 SCMP2 SCMP1 SSC1 SSC0 SINT SERR SEND 0 SRUN SSCM

図４．４－１ メインステータス ＭＳＴＳのビット構成 

    b３（ＳＥＮＤ）：‘1’＝移動終了状態 

    b４（ＳＥＲＲ）：‘1’＝エラー生起した（ＲＥＳＴをリードすると‘１’は自動的に‘０’となる） 

    b５（ＳＩＮＴ）：‘1’＝移動が終了した（ＲＩＳＴをリードすると‘１’は自動的に‘０’となる） 

        ※ｂ５が移動終了とは，イベントマスクレジスタ（RIRQ）のｂ０のみアンマスクしてある場合です． 

 

    注意：ｂ３（ＳＥＮＤ）は状態を示しているbitです．電源投入直後は‘０’です． 

       一度移動実行後終了状態は‘１’，移動中は‘０’を示します． 

       通常停止中(＝‘０’)か動作中かの確認したいときに使用します． 

 

 （２）イベントステータス（ＲＩＳＴ） 

    ＲＩＳＴはＭＳＴＳ ｂ５（ＳＩＮＴ）＝‘１’を検出したとき必ず読まなければなりません． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

ISOL ISLT ISCL ISC5 ISC4 ISC3 ISC2 ISC1 ISDE ISDS ISUE ISUS ISND ISNM ISN ISEN

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 ISSA ISMD ISPD ISSD

図４．４－２ イベントステータス ＲＩＳＴのビット構成 
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イベントステータスは初期化において「割込みマスクレジスタＲＩＲＱ」の動作完了ｂ０(ＩＲＥＮ)のみ 

    アンマスク(イベント報告イネーブル)で，他はすべてマスクして下さい（推奨）．（⇒６．５節） 

 

    b０  （ＩＳＥＮ 動作完了）：‘１’＝動作完了した． 

        （ＲＩＳＴをリードすると‘１’は自動的に‘０’となる．ＭＳＴＳのｂ５(SINT)も‘０’となる） 

    b２  （ＩＳＮＭ 動作用プリレジ書込み可）：プリレジスタ使用の場合用います． 

                          （⇒１０.７ 次動作連続実行） 

    b８,９(ＩＳＣ１,２ ±ＳＬＳ検出した)：ソフトリミット使用の場合用います． 

                          （⇒１０.６.３ ソフトリミット機能） 

 

 （３）エラーステータス（ＲＥＳＴ） 

    ＲＥＳＴはＭＳＴＳ ｂ４（ＳＥＲＲ）＝‘１’を検出したとき必ず読まなければなりません． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

ESAO ESPO ESIP ESDT 0 ESSD ESEM ESSP ESAL ESML ESPL ESC5 ESC4 ESC3 ESC2 ESC1

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 
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図４．４－３ エラーステータス ＲＥＳＴのビット構成 
 

    エラーステータスはマスクすることは出来ません．通常生起するエラーは±ＥＬＳ，ＳＶＡＬＭです． 

    ＲＥＳＴをリードすると検出されたﾋﾞｯﾄは自動的に‘０’ となり，ＭＳＴＳのｂ４ SERR も‘０’となります． 

 

    b５（ＥＳＰＬ検出）：‘１’＝＋ＥＬＳを検出停止した 

    b６（ＥＳＭＬ検出）：‘１’＝－ＥＬＳを検出停止した 

    b７（ＥＳＡＬ検出）：‘１’＝サーボアラームを検出停止した 

 

 

４．４．２ 補間の場合のステータス 

   独立軸はそれぞれの軸のＭＳＴＳを見ますが，補間の場合は補間代表軸（Ｘ,Ｙ,Ｚ,Ｕの並びでＸ軸に近い軸を 

   いいます．）のステータスを取り上げればよく，残りの軸のＭＳＴＳステータスb３～ｂ５ビットは皆同じ状態 

   を示します． 

   ただし，ＭＳＴＳのＳＥＲＲはそれぞれの軸に生起したエラー内容を示します．ＭＳＴＳにＳＥＲＲを検出した 

場合は補間軸の全てを読出して処理する必要があります．読出さないと，ＭＳＴＳのＳＥＲＲが‘０’に 

   なりません． 

 

４．４．３ ライブラリ関数による終了ステータス処理例 

 

 【 CPD534ライブラリ関数による記述例 】 

 

  （１）メインステータス，エラーステータス，イベントステータス 読込み関数 

   《書式》 

     DWORD hcp530_ReadMainSts ( DWORD hDevID, WORD axis, WORD*  status ); 

     DWORD hcp530_ReadErrorSts( DWORD hDevID, WORD axis, DWORD* status ); 

     DWORD hcp530_ReadEventSts( DWORD hDevID, WORD axis, DWORD* status ); 

   《引数》 

     ◆ DWORD    hDevID ・・対象デバイスのデバイスハンドル． 

     ◆ WORD    axis  ・・軸指定 [ ０：Ｘ軸，１：Ｙ軸，２：Ｚ軸，３：Ｕ軸 ] 

     ◆ WORD*(DWORD*) status ・・読込んだデータが格納されるエリアのアドレス 

 

   例： 

      ret = hcp530_ReadMainSts( hDevID,   //デバイスハンドル 

             1,   //Ｙ軸を指定 

             &msts );  //MSTSの格納先のアドレス 



 

 ３５

  （２）１軸 のみのステータス処理の例 

     ①SLSは不使用．ｲﾍﾞﾝﾄﾏｽｸﾚｼﾞｽﾀ RIRQはb0以外 初期化時にﾏｽｸしてある． 

     ②ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀはSLS不使用としてb0，b1は取り上げない．ELSとSVALMを対象にﾒｯｾｰｼﾞ表示する． 

 

   //----------------------------------------------------------- 
   //  X軸ステータス読込処理(ﾒｯｾｰｼﾞ表示) 
   //----------------------------------------------------------- 
   void TmrXMSts(HWND hwnd) 
   { 
     WORD  msts;  //ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ 
     DWORD ests;   //ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ 
     DWORD ists;   //ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ 
     DWORD dwRet;  //戻り値 
 
     ■メインステータスの読込 
     dwRet = hcp530_ReadMainSts( hDevID, 0, &msts ); 
     if( msts & 0x0030 ) { 
     ■スタートコマンド終了 
       if(msts & 0x0010) { 
       ■エラーステータス発生 
         hcp530_ReadErrorSts( hDevID, 0, &ests );       //ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ読込 
         if( ests & 0x20 )  MessageBox( hwnd, " +ELS による停止", MB_OK );   //ﾒｯｾｰｼﾞ表示 
         if( ests & 0x40 )  MessageBox( hwnd, " -ELS による停止", MB_OK );   //ﾒｯｾｰｼﾞ表示 
         if( ests & 0x80 )  MessageBox( hwnd, " SVALM による停止", MB_OK );  //ﾒｯｾｰｼﾞ表示 
       } else { 
       ■イベントステータス発生 
          hcp530_ReadEventSts( hDevID, 0, &ists );       //ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ読込 
          if( ists & 0x1 ) MessageBox( hwnd, " 正常停止", MB_OK );     //ﾒｯｾｰｼﾞ表示 
       } 
     } 

   } 

 

４．５ 各動作のサンプルコーディング 
   代表的な動作のライブラリ関数によるサンプルを掲げます．（全て１軸動作です．） 

   このサンプルでは，コーディングの内容をより明確とするため，ライブラリ関数の戻り値は全て正常として扱って 

   います． 

４．５．１ 原点復帰 

   原点復帰方法は「Ｘ軸定速ＯＬＳ原点復帰 ( ORGmode1 ) 」とします．Ｘ軸は停止状態とします． 

 
    DWORD  ret;     //関数の戻り値 
    WORD   msts;     //ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ 
    DWORD  ersts,evsts;  //ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ，ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ 
    WORD   run = 0;    //１：動作開始，０：動作終了 
 
      ret = hcp530_WritOpeMode( hDevID, 0, 0x18 ); //Ｘ軸：動作モード＝－方向原点復帰動作 
      ret = hcp530_SetOrgMode ( hDevID, 0, 1 );  //  ：原点復帰モード＝ＯＬＳ原点復帰（ORGmode1） 
      ret = hcp530_WritFHSpd  ( hDevID, 0, 10000); //  ：動作速度の設定（速度倍率１倍:１０Kpps） 
      ret = hcp530_CnstStartFH( hDevID, 0x01 );  //  ：ＦＨ定速スタート 
      run = 1;                  //  ：動作開始 
      while( run ) { 
        ret = hcp530_ReadMainSts( hDevID, 0, &msts );       //Ｘ軸：メインステータスの読込 
        if( msts & 0x10 ) {                   //Ｘ軸：エラーステータス報告あり 
          ret = hcp530_ReadErrorSts( hDevID, 0, &ersts );    //  ：エラーステータスの読込 
          run = 0;                      //  ：動作終了（異常） 
        } 
        if( msats & 0x20 ) {                   //Ｘ軸：イベントステータス報告あり 
          ret = hcp530_ReadEventSts( hDevID, 0, &evsts );    //  ：イベントステータスの読込 
          run = 0;                      //  ：動作終了（正常） 
        } 
      } 

SERR, SINT 

SERR 

SINT 
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４．５．２ 位置決め 

   Ｙ軸に対して１０Kpps の速度で２００００パルスの位置決めを行います． 

   この動作では加減速形式，加速･減速レート，減速開始点等は既に設定されているものとします． 

 
    DWORD  ret;      //関数の戻り値 
    WORD   msts;      //ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ 
    DWORD  ersts,evsts;   //ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ，ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ 
    WORD   run = 0;    //１：動作開始，０：動作終了 
 
      ret = hcp530_WritOpeMode( hDevID, 1, 0x41 );  //Ｙ軸：動作モード＝位置決め動作 
      ret = hcp530_WritPos    ( hDevID, 1, 20000 );  //  ：＋方向に２００００パルス移動 
      ret = hcp530_WritFHSpd  ( hDevID, 1, 10000 );  //  ：動作速度の設定（速度倍率１倍:１０Kpps） 
      ret = hcp530_AccStart( hDevID, 0x02 );     //  ：加速スタート 
      run = 1;                   //  ：動作開始 
      while( run ) { 
        ret = hcp530_ReadMainSts( hDevID, 1, &msts );      //Ｙ軸：メインステータスの読込 
        if( msts & 0x10 ) {                  //Ｙ軸：エラーステータスあり 
          ret = hcp530_ReadErrorSts( hDevID, 1, &ersts );   //  ：エラーステータスの読込 
          run = 0;                      //  ：動作終了（異常） 
        } 
        if( msats & 0x20 ) {                   //Ｙ軸：イベントステータスあり 
          ret = hcp530_ReadEventSts( hDevID, 1, &evsts );    //  ：イベントステータスの読込 
          run = 0;                      //  ：動作終了（正常） 
        } 
      } 

 

４．５．３ 連続送りと停止コマンド 

   下記コーディング例中で，"ＰＺＳＷ"スイッチでＺ軸を５Kpps の速度で高速の連続送りを行い，"ＺＳＴＰ” 

   スイッチで減速停止とします． 

   この動作では加減速形式，加速･減速レート等は既に設定されているものとします． 

 
    DWORD  ret;     //関数の戻り値 
    WORD   msts;     //ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ 
    DWORD  ersts,evsts;  //ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ，ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ 
    WORD   run = 0;   //１：動作開始，０：動作終了 
 
      //Ｚ軸：＋方向連続送りのスイッチ指令 
      case  PZSW: 
        if( run != 0 )     break;        //動作中の為無視 
        //動作開始 
        ret = hcp530_WritOpeMode( hDevID, 2, 0x00 ); //Ｚ軸：動作モード＝＋方向連続動作 
        ret = hcp530_WritFHSpd  ( hDevID, 2, 5000 ); //  ：動作速度の設定（速度倍率１倍:５Kpps） 
        ret = hcp530_AccStart( hDevID, 0x04 );    //  ：加速スタート 
        run = 1;                   //  ：動作開始 
        break; 
 
      //Ｚ軸：減速停止のスイッチ指令 
      case  ZSTP: 
        if( run == 0 )     break;         //停止中の為無視 
        ret = hcp530_DecStop( hDevID, 0x04 );     //動作中ではＺ軸に対して減速停止指令 
        while( run ) { 
          ret = hcp530_ReadMainSts( hDevID, 2, &msts );    //Ｚ軸：メインステータスの読込 
          if( msts & 0x10 ) {                 //Ｚ軸：エラーステータスあり 
            ret = hcp530_ReadErrorSts( hDevID, 2, &ersts );  //  ：エラーステータスの読込 
            run = 0;                    //  ：動作終了（異常） 
          } 
          if( msats & 0x20 ) {                 //Ｚ軸：イベントステータスあり 
            ret = hcp530_ReadEventSts( hDevID, 2, &evsts );  //  ：イベントステータスの読込 
            run = 0;                    //  ：動作終了（正常） 
          } 
        } 
        break; 
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４．５．４ タイマー動作 

   Ｕ軸で定速位置決め動作を利用して１秒間の停止を行います． 

 
    DWORD  ret;     //関数の戻り値 
    WORD   msts;     //ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ 
    DWORD  ersts,evsts;  //ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ，ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ 
    WORD   run = 0;   //１：動作開始，０：動作終了 
 
      ret = hcp530_WritOpeMode( hDevID, 3, 0x47 );  //Ｕ軸：動作モード＝タイマー動作 
      ret = hcp530_WritFHSpd  ( hDevID, 3, 1000 );  //  ：動作速度の設定（速度倍率１倍:１Kpps） 
                            //    （１パルスに対して１msec に相当） 
      ret = hcp530_WritPos( hDevID, 3, 1000 );   //  ：＋方向に１０００パルス 
                            //    （１０００msec＝１秒） 
      ret = hcp530_CnstStartFH( hDevID, 0x08 );   //  ：ＦＨ定速スタート 
      run = 1;                   //  ：動作開始 
      while( run ) { 
        ret = hcp530_ReadMainSts( hDevID, 3, &msts );     //Ｕ軸：メインステータスの読込 
        if( msts & 0x10 ) {                 //Ｕ軸：エラーステータスあり 
          ret = hcp530_ReadErrorSts( hDevID, 3, &ersts );  //  ：エラーステータスの読込 
          run = 0;                     //  ：動作終了（異常） 
        } 
        if( msats & 0x20 ) {                 //Ｕ軸：イベントステータスあり 
          ret = hcp530_ReadEventSts( hDevID, 3, &evsts );  //  ：イベントステータスの読込 
          run = 0;                     //  ：動作終了（正常） 
        } 
      } 

 

５． ポートおよびレジスタの書込み，読出し 
   本節ではポートへ書込み，ポートからの読出しをドライバを通して行う方法を解説します．ドライバにより直接 

   ポートにアクセスする事により自在な運用が行えます． 

５章以降は 主としてドライバ関数による説明を行います． 

 

   「図３．３－１ ポートとレジスタ配置｣に示すように各軸にＣＭＤ,ＢＵＦ0,ＢＵＦ1,ＭＳＴＳ,ＳＳＴＳポート 

   があります． 

   ＰＣＬはコマンド，データをＣＭＤ,ＢＵＦｘポート経由で指定するレジスタに書くことによって，動作条件の 

   書込み，読出しを行います．動作開始，停止などはＣＭＤポートに書込むことにより直接行います． 

   ポートアドレスは ｢表３．２－１ ＨＰＣＩ－ＣＰＤ５７８，５３４，５３２ポート表｣ を参照して下さい． 

   動作状態はステータス・ポートＭＳＴＳ(ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ)とＳＳＴＳ(ｻﾌﾞｽﾃｰﾀｽ)を読むことによって直接知ることがで 

   きます． 

 

５．１ ＣＭＤ,ＢＵＦx書込み，読出し方法 
   ＣＭＤポートに与えられるコマンドは次の３通りに分類されます． 

   （１）動作コマンド・・・・・・データを伴わないコマンド．（ｽﾀｰﾄ，ｽﾄｯﾌﾟ，速度変更などのｺﾏﾝﾄﾞ） 

   （２）制御コマンド・・・・・・データを伴わないコマンド．（ｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄ，ｶｳﾝﾀﾗｯﾁ，偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ， 

                                     ﾌﾟﾘﾚｼﾞ制御などのｺﾏﾝﾄﾞ） 

   （３）レジスタ制御コマンド・・ＢＵＦ０,１レジスタ書込みデータを伴うコマンド． 

                  あるいはレジスタデータ読出しコマンド． 

                         (ｺﾏﾝﾄﾞ書込み後，BUF0,1 にﾚｼﾞｽﾀﾃﾞｰﾀがｾｯﾄされる) 



 

 ３８

５．１．１ データを伴わないＣＭＤ形式 

  動作および制御コマンド形式は図５.１－１の通りです． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

0 0 0 0 SELu SELz SELy SELx    ＣＭＤ    

図５．１－１ ＣＭＤポートの形式 
  ■発行手順：ＣＭＤ部とＳＥＬ部を一括してＣＭＤポートへ書く（X軸:Board_ADR＋0，Y軸: Board_ADR＋8，･・･） 

  ■ＣＭＤ部：動作コマンドあるいは制御コマンド．（⇒７．コマンド） 

  ■ＳＥＬ部：原則として動作軸を指定する．ただし，全てのＳＥＬビットが０の場合は自軸指定と同じ． 

    動作コマンドあるいは制御コマンドで軸指定の際に考慮すべき場合があります． 

     ◆補間制御以外の場合 

       自軸を含み他軸も指定した場合は，他軸も同じコマンドで動作する．(同時実行となる．あるいは 

       スタートコマンドの場合は同時スタートとなる．) 

       他軸のみ指定してコマンドを書いたときは，他軸がこのコマンドで動作する． 

      ＜注意＞ 複数のＰＣＬにまたがる同時スタートは「同時スタートコマンド(06h)」を使用します． 

            （⇒７.１） 

     ◆補間制御の場合 

       自軸を含み補間軸全てを指定する．(該当軸の動作モードを補間モードにしてあること．) 

       （補間モードを指定しない軸を混在させてコマンドを書いた場合は，該当ﾓｰﾄﾞで動作する．） 

 

 【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

  ■発行例： 

    ＜例1＞ X軸にｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞを発行する．     ret= cp530_wCmdW( hDevID, 0, 0x051 ); 

    ＜例2＞ X,Z軸を同時にｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞを発行する． ret= cp530_wCmdW( hDevID, 0, 0x551 ); 

    ＜例3＞ X軸をｻｰﾎﾞ ONする．         ret= cp530_wCmdW( hDevID, 0, 0x010 ); 
 

 

５．１．２ レジスタ書込み，読出し 

  ■レジスタは次のグループに分類されます． 

   （１）書込み，読出し可能なレジスタ群  「動作レジスタ」（移動など動作に直接関係する） 

                       「環境レジスタ」（初期に設定し動作環境を作る） 

                        その他，カウンタやコンパレータを操作するレジスタ 

   （２）読出し専用レジスタ群        拡張ステータスなど状態の読出しのみ出来るレジスタ 

 

  ■レジスタ書込みの時期とグループ 

   （１）一度初期化すれば良いレジスタ群           「環境レジスタ」 

   （２）初期化後必要によっては操作するレジスタ群       カウンタやコンパレータを操作するレジスタ 

   （３）原則として動作コマンド発行前にセットするレジスタ群 「動作レジスタ」 

 

  ■「動作レジスタ」書込みの注意 

   （１）動作レジスタにはプリレジスタが置かれています．（図５．１－２ 動作レジスタ構成） 

   （２）動作レジスタの書込みは通常下図のように「プリレジスタ(２nd プリレジスタ)」に対して書き込みます． 

                                 （ １nd プリレジスタには書込めません．） 

   （３）位置オーバライド・速度オーバライドなどは現在動作中の軸の「レジスタ」に直接書込みます． 

 

  ■次動作連続実行 （⇒１０．７ 次動作連続実行） 

   プリレジスタを連続して使うことにより，短い線分のような動作も切れ目なく実行できます． 

 

変更 

書込み  プリレジスタ 

(２ndプリレジスタ)
１stプリレジスタ

レジスタ   

図５．１－２ 動作レジスタ構成 
 



 

 ３９

 （１）レジスタ書込み，読出しのコマンド，データ形式 

   ■ＣＭＤ形式 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

0 0 0 0 SELu SELz SELy SELx    ＣＭＤ    

   ■ＢＵＦ１形式（上位） 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

                

   ■ＢＵＦ０形式（下位） 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

                

図５．１－３ レジスタ書込み，読出しのＣＭＤ,ＢＵＦ０,ＢＵＦ１の形式 
 

 （２）レジスタ書込み 

   ■発行手順：①レジスタへの書込みデータをＢＵＦ１,ＢＵＦ０へ書く． 

         ②書込み目的レジスタコマンドをＣＭＤ部,書込み軸をＳＥＬ部へ設定し,ＣＭＤポートへ書込む． 

   ■ＣＭＤ部：書込み目的レジスタコマンド（⇒８．レジスタ制御コマンド解説） 

   ■ＳＥＬ部：①自軸のレジスタを指定するとき，ＳＥＬ部を０にする．あるいは自軸のみ指定． 

         ②自軸と他軸を指定した場合，他軸のレジスタには他軸のＢＵＦ０,１の内容が書込まれる． 

            ＜注意＞レジスタ書込みの場合，同じ値を複数軸に書くときでも各軸のＢＵＦｘには 

                データをあらかじめ書いておかなければならない． 

   ■ＢＵＦ０，１：①ＢＵＦ０,ＢＵＦ１ポートへの書込み順は自由．（ドライバ関数使用では一括データ処理） 

           ②数値データは右詰に書込む．(レジスタ長によらず常に３２ビット長として書込む) 

           ③論理データはレジスタのビット長以外のﾋﾞｯﾄは０である 

 

 【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

 

  ■ 発行例： 

   ＜例１＞ Ｘ軸～Ｕ軸の「環境ﾚｼﾞｽﾀ 1」をｾｯﾄする． 

   ret=cp530_wBufDW( hDevID, 0, 0xac013004 );  //X軸BUFに環境条件１ｾｯﾄ 

   ret=cp530_wBufDW( hDevID, 1, 0xac013004 );  //Y軸BUFに環境条件１ｾｯﾄ 

   ret=cp530_wBufDW( hDevID, 2, 0xac013004 );  //Z軸BUFに環境条件１ｾｯﾄ 

   ret=cp530_wBufDW( hDevID, 3, 0xac013004 );  //U軸BUFに環境条件１ｾｯﾄ 

   ret=cp530_wCmdW ( hDevID, 0, 0xf9c);   //X,～,U軸のRENV1に書込み 

 

   ＜例２＞ Ｘ，Ｕ軸の「動作ﾓｰﾄﾞﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ」を位置決め動作ﾓｰﾄﾞにｾｯﾄする．(同ﾚｼﾞｽﾀの他条件もｾｯﾄする．) 

   ret=cp530_wBufDW( hDevID, 0, 0x441 );   //X軸BUFにﾓｰﾄﾞｾｯﾄ，S字加減速 

   ret=cp530_wBufDW( hDevID, 3, 0x441 );   //U軸BUFにﾓｰﾄﾞｾｯﾄ，S字加減速 

   ret=cp530_wCmdW ( hDevID, 0, 0x987 );   //X,UのﾓｰﾄﾞﾚｼﾞｽﾀにBUF書込み 

 

   ＜例３＞ Ｘ，Ｕ軸の「速度倍率ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ」に速度倍率を１０にｾｯﾄする．（速度倍率10） 

   ret=cp530_wReg( hDevID, 0, 0x85, 29 );   //X軸倍率ﾚｼﾞｽﾀに倍率10書込み 

   ret=cp530_wReg( hDevID, 3, 0x85, 29 );   //U軸倍率ﾚｼﾞｽﾀに倍率10書込み 

 

   ＜例４＞ Ｘ，Ｕ軸の「FHﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ」に動作速度１００Kppsをｾｯﾄする．（速度倍率10） 

   ret=cp530_wReg( hDevID, 0, 0x82, 10000 );  //X軸PRFH ﾚｼﾞｽﾀに速度書込み 

   ret=cp530_wReg( hDevID, 3, 0x82, 10000 );  //U軸PRFH ﾚｼﾞｽﾀに速度書込み 

 

   ＜例５＞ Ｘ軸の「送り量ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ PRMV」に移動量１００００をｾｯﾄする． 

   ret=cp530_wReg( hDevID, 0, 0x80, 10000 );  //X軸PRMV ﾚｼﾞｽﾀに移動量書込み 

 

   ＜例６＞ Ｕ軸の「送り量ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ PRMV」に移動量－１００００をｾｯﾄする． 

   ret=cp530_wReg( hDevID, 3, 0x80, ‐10000 ); //U軸PRMV ﾚｼﾞｽﾀに移動量書込み 
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 （３）レジスタ読出し 

   ■発行手順：①読出し目的レジスタコマンドをＣＭＤ部,読込み軸をＳＥＬ部へ設定し,ＣＭＤポートへ書込む． 

         ②読出されたデータをＢＵＦ０,ＢＵＦ１ポートから読む． 

   ■ＣＭＤ部：読出し目的のレジスタコマンドを書く． 

   ■ＳＥＬ部：①自軸のレジスタを指定するとき，ＳＥＬ部を０にする．あるいは自軸のみ選択する． 

         ②自軸と他軸を指定した場合,他軸のレジスタ内容も該当軸ＢＵＦ０,１に読出される． 

   ■ＢＵＦ０，１：①ＢＵＦ０,ＢＵＦ１ポートからの読出し順は自由．（ドライバ関数使用では一括データ処理） 

           ②数値データは右詰に読出され符号拡張される． 

           ③論理データはレジスタのビット長以外のﾋﾞｯﾄは0が詰められる． 

           ④レジスタ長によらず常に32ビット長として読む． 

 

 【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

  ■ 発行例： 

   ＜例1＞ X,Y,Z,U軸の「指令位置ｶｳﾝﾀ」を一斉(同時)に読取る． 

   ret=cp530_wCmdW ( hDevID, 0, 0xfe3 );  //X,～,ZをSEL読出し 

   ret=cp530_rBufDw( hDevID, 0, &Data0 );  //X BUF0,1読出し 

   ret=cp530_rBufDw( hDevID, 1, &Data1 );   ↓ 

   ret=cp530_rBufDw( hDevID, 2, &Data2 );   ↓ 

   ret=cp530_rBufDw( hDevID, 3, &Data3 );  //U BUF0,1読出し 

 

   ＜例2＞ Ｕ軸の「エラーステータス」をレジスタから読む． 

   ret=cp530_rReg( hDevID, 3, 0xf2, &Data3 ); 

 

５．１．３ ＭＳＴＳ､ＳＳＴＳの読出し 

   動作コマンド，制御コマンドの結果はＭＳＴＳ(ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ)で運用します． 

 

 （１）メインステータス読出し形式 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

SPDF SPRF SEOR SCMP5 SCMP4 SCMP3 SCMP2 SCMP1 SSC1 SSC0 SINT SERR SEND 予約 SRUN SSCM

図５．１－４ メインステータス読出し形式 
 

 （２）サブステータス読出し形式 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

SDLS SOLS SMEL SPEL SALM SFC SFD SFU   不使用（予約） 不使用 SVRST SVON

図５．１－５ サブステータス読出し形式 
 

 【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

 

  ■ ｽﾃｰﾀｽ読出し例： 

   ＜例１＞ Ｙ軸のMSTS読出し 

   ret = cp530_rMstsW( hDevID,   //デバイスハンドル 

         1,   //Ｙ軸を指定 

         &msts );  //ステータス格納先のアドレス 

 



 

 ４１

６. ステータス解説 
   ステータスには各軸ごとに，次の種類があります．直接ポートから読出すＭＳＴＳ(メインステータス)，ＳＳＴＳ 

   （サブステータス）．レジスタで保有する形式のＲＥＳＴ(エラーステータス)，ＲＩＳＴ(イベントステータス)， 

   および ＲＩＲＱ（イベントマスクレジスタ）です． 

 

６．１ メインステータス ＭＳＴＳ （読出し専用） 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

SPDF SPRF 予約 SCMP5 SCMP4 SCMP3 SCMP2 SCMP1 SSC1 SSC0 SINT SERR SEND 予約 SRUN SSCM
 

bit 名称 説    明 運用度

b0 SSCM '1' = ｽﾀｰﾄが掛かっている（ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞを書いた，あるいはｽﾀｰﾄ保留中） △ 

b1 SRUN '1' = RUN中 ○ 

b2 --- 予 約 Ｘ 

b3 SEND '1' = 終了状態あるいは停止状態 ○ 

b4 SERR '1' = 何らかのｴﾗｰが発生した．このﾋﾞｯﾄはREST ﾚｼﾞｽﾀを読んだ後ｸﾘｱされる ○ 

b5 SINT '1' = RIRQでｱﾝﾏｽｸした要因が発生した．このﾋﾞｯﾄはRIST ﾚｼﾞｽﾀを読んだ後ｸﾘｱされる． ○ 

b6 SSC0 実行中の動作ﾓｰﾄﾞﾚｼﾞｽﾀ RMDに付属する実行ｼｰｹﾝｽ No.がb7,b6に表示される 

b7 SSC1 ●PRMD ﾚｼﾞｽﾀ b17,b16にﾕｰｻﾞが書いた番号が示される．番号順は任意 

  ●2段あるﾌﾟﾘﾊﾞｯﾌｧを含み実行がどこまで進んでいるか判断の手段 

△ 

b8 SCMP1 '1' = ＣＭＰ１比較条件成立状態

b9 SCMP2 '1' = ＣＭＰ２比較条件成立状態

b10 SCMP3 '1' = ＣＭＰ３比較条件成立状態

b11 SCMP4 '1' = ＣＭＰ４比較条件成立状態

b12 SCMP5 '1' = ＣＭＰ５比較条件成立状態

●ｲｺｰﾙ比較条件の場合，比較条件成立中の間の
み'1'となる．(ﾚﾍﾞﾙ検出) 

 通過してしまった場合は'0'となるので(過去
において)条件が成立したことを監視する場
合，ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ SINTを利用する． 

Ｘ 

b13 --- 予 約 Ｘ 

b14 SPRF '1' = 動作用ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ満杯 '0' = 空き（プリレジスタに書込み可） △ 

b15 SPDF '1' = ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ 5用ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ満杯 '0'= 空き（プリレジスタに書込み可） △ 

    (注) 運用度 ○：基本的運用のビット △：アプリケーションによっては使用 Ｘ：通常使用しない 

表６．１－１ メインステータス ＭＳＴＳの内容 
 ■ 解 説 

 （１）ｂ０(ＳＳＣＭ)： スタートコマンドを発行すると‘１’となる．スタートコマンドを発行しても移動は始ま 

             らない場合がある（条件付スタートのスタート保留状態など）． 

              （⇒４．３．１ 動作モードレジスタ） 

 （２）ｂ１(ＳＲＵＮ)： 動作状態‘１’,停止状態‘０’. 

              （状態を示している．ｂ３の逆状態表示．電源投入後の表示は正常） 

 （３）ｂ３(ＳＥＮＤ)： 停止状態‘１’,動作状態‘０’．（状態を示している．動作終了してもボードからＣＰＵ 

             への割込みは発生しない． 電源投入後は停止状態でも‘０’なので注意．初めての動作 

             が終了したのち，正しい状態表示となる．） 

 （４）ｂ４(ＳＥＲＲ)： エラーステータスレジスタＲＥＳＴのビットにエラーが生じていれば‘１’となる． 

             エラーステータスレジスタを読むとＳＥＲＲは‘０’となる． 

             このﾋﾞｯﾄはＣＰＵへの割込み要因となる． 

 （５）ｂ５（ＳＩＮＴ)： イベントステータスレジスタＲＩＳＴの（イベント発生報告可として）マスクされて 

             いないビットがセットされた場合‘１’となる．イベントステータスレジスタを読むと 

             ＳＩＮＴは‘０’となる．このﾋﾞｯﾄはＣＰＵへの割込み要因となる． 

 （６）ｂ８～ｂ１２(ＳＣＭＰ１～５)： 

             それぞれ，コンパレータの比較条件成立時‘１’で成立状態を示す． 

             コンパレータ比較条件が一瞬だけ成立するような場合（例えばイコール比較条件など）を検

出する場合，イベントステータスを利用する． 

 （７）ｂ１４(ＳＰＲＦ)：動作用プリレジスタが満杯のときは‘１’．この時プリレジスタにデータを書込むと上書 

きされてしまうので‘０’となるのを待ってプリレジスタにデータを書込む． 

             （⇒１０．７ 次動作連続実行） 

 （８）ｂ１５(ＳＰＤＦ)：ＣＭＰ５用プリレジスタが満杯のとき‘１’.この時プリレジスタにデータを書込むと上書 

きされてしまうので‘０’となるのを待ってプリレジスタにデータを書込む． 

 



 

 ４２

６．２ サブステータス ＳＳＴＳ（読出し専用） 
   ビット構成は前掲の 図５．１－５ を参照して下さい． 

   ｂ１１のサーボアラーム，ｂ１２,ｂ１３のエンドセンサー，ｂ１４の原点センサー，ｂ１５の減速センサーなど 

   の状態を試験的に知る必要がある場合（センサ状態の試験など）以外は サブステータスは通常の運用では使用し 

   ません． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

SDLS SOLS SMEL SPEL SALM SFC SFD SFU 不 使 用 （ 予約 ） SVRST SVON
 

bit 名称 説    明 運用度

b0 SVON '1' = ＳＶＯＮ ＯＮ 

b1 SVRST '1' = ＳＶＲＳＴ ＯＮ 
（指令状態のモニタ） △ 

b2 

b3 
--- 不使用 

b4 

b5 

b6 

b7 

--- 不使用（予約） 

 

b8 SFU '1' = 加速中 

b9 SFD '1' = 減速中 

b10 SFC '1' = 定速動作中 

 
●右の状態の間のみ'1'となる．(ﾚﾍﾞﾙ検出) 
 

× 

b11 SALM '1' = ＳＶＡＬＭ（ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ信号ＯＮ中） 

b12 SPEL '1' = ＋ＥＬＳ検出中 

b13 SMEL '1' = －ＥＬＳ検出中 

b14 SOLS '1' =  ＯＬＳ検出中 

b15 SDLS '1' =  ＤＬＳ検出中 

●これらのｽﾃｰﾀｽは全てﾎﾞｰﾄﾞに入力され
ている信号状態を示す． 

 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝによってはこれらの状態を
確認する場合に利用する． 

△ 

(注) 運用度   △：アプリケーションにより使用． Ｘ：通常使用しない． 

表６．２－１ サブステータス ＳＳＴＳの内容 
 

６．３ エラーステータスレジスタ ＲＥＳＴ（読出し専用） 
   ■エラーが生じてＲＥＳＴの何れかのビットが‘１’になった時，ＭＳＴＳのｂ４ ＳＥＲＲビットが‘１’と 

    なります． 

   ■ＲＥＳＴの各ビットは割込みの要因となります．したがって，ＭＳＴＳ のＳＥＲＲが‘１’となった時は， 

    その軸の割込みマスクビット(ＲＥＮＶ１およびボード割込みマスクＢＩＮＴＭ)が有効（マスクされていない） 

    であれば，ＣＰＵに割込みます．（⇒６.９ 割込み処理方法） 

   ■ＲＥＳＴは読み出しにより‘０’リセットされます．同時にＭＳＴＳのＳＥＲＲビットもリセットされます． 

    すなわち，ＭＳＴＳのＳＥＲＲビットの‘１’を検出した場合は 必ず，ＲＥＳＴを読まなければなりません． 

   ■ＲＥＳＴ自体の各ビットは割込みマスクは出来ません． 

 

 

 

 

 

図６．３－１ エラーステータスレジスタ ＲＥＳＴのビット構成 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

ESAO ESPO ESIP ESDT 0 ESSD ESEM ESSP ESAL ESML ESPL ESC5 ESC4 ESC3 ESC2 ESC1

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 ESPE ESEE



 

 ４３

 

 

bit 名称 説   明 

b0 ESC1 '1' = ＣＭＰ１ 条件成立で停止 (+SLS)     
b1 ESC2 '1' = ＣＭＰ２ 条件成立で停止 (-SLS)    通常はｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ（±ＳＬＳ）用 
b2 ESC3 '1' = ＣＭＰ３ 条件成立で停止  
b3 ESC4 '1' = ＣＭＰ４ 条件成立で停止  停止条件は環境ﾚｼﾞｽﾀ４で設定 
b4 ESC5 '1' = ＣＭＰ５ 条件成立で停止    

b5 ESPL '1' = ＋ＥＬＳ検出で停止 

b6 ESML '1' = －ＥＬＳ検出で停止 

b7 ESAL '1' = ＳＶＡＬＭ検出で停止 

b8 ESSP '1' = ＳＴＰ入力ＯＮによる停止 

b9 ESEM 
'1' = ＥＭＧ入力ＯＮによる停止 
(非常停止ｺﾏﾝﾄﾞによる停止またはｵﾌﾟｼｮﾝで非常停止機能を使用している場合) 

b10 ESSD '1' = ＤＬＳ検出で減速停止 ＜ｵﾌﾟｼｮﾝﾎﾟｰﾄでＰＣＳを選択時は常に'0'＞ 

b11 未定義 常に'０' 

b12 ESDT '1' = 動作データが不正で停止 

b13 ESIP '1' = 補間動作中に補間の他軸に異常生起で停止 

b14 ESPO '1' = パルサ入力速度が設定ＦＨより速すぎて停止 

b15 ESAO '1' = 補間データのレンジオーバ生起で停止 

b16 ESEE '1' = エンコーダ信号エラー生起 

B17 ESPE '1' = パルサ入力信号エラー生起 
注意：停止しない 

b18-31 未定義 常に'０' 

表６．３－１ エラーステータスレジスタ ＲＥＳＴの内容 
 

 ■ 解 説 

  ＲＥＳＴがセットされる原因は，不正に停止したと考えられる場合です． 

 

 （ １ ）ｂ０ (ＥＳＣ１)： 

ｂ１ (ＥＳＣ２)：ソフトリミット用途で停止によりセットされる.（⇒１０．６．３ ソフトリミット機能） 

 （ ２ ）ｂ２ (ＥＳＣ３)：通常 脱調検出用に使用する．脱調検出して停止の場合‘１’となる． 

 （ ３ ）ｂ３ (ＥＳＣ４)：通常 条件成立で停止，または速度変更に使用する．成立条件が速度変更の場合はこの 

              ビットはセットされない．イベントステータスで検出する． 

 （ ４ ）ｂ４ (ＥＳＣ５)：このビットはセットされない． 

              通常条件付他軸スタートに使用するため ＣＭＰ５成立で停止はすることはない． 

 （ ５ ）ｂ５ (ＥＳＰＬ)：エンドリミットで停止により‘１’となる．（コネクタ ＋ｘＥＬＳ 端子） 

ｂ６ (ＥＳＭＬ)：エンドリミットで停止により‘１’となる．（コネクタ －ｘＥＬＳ 端子） 

 （ ６ ）ｂ７ (ＥＳＡＬ)：サーボアラームを検出した．（コネクタ ｘＳＶＡＬＭ 端子） 

 （ ７ ）ｂ８ (ＥＳＳＰ)：同時停止信号（ＳＴＰ）入力（または同時ストップコマンド）で停止した． 

（＜個別編＞オプション参照） 

次動作使用時の同時停止の際はプリレジキャンセルコマンドを発行してください． 

 （ ８ ）ｂ９ (ＥＳＥＭ)：非常停止信号入力で停止した（＜個別編＞オプション参照） 

 （ ９ ）ｂ１０(ＥＳＳＤ)：減速センサＤＬＳにより減速停止した． 

              オプションポートでｘＰＣＳ入力を選択時は常に‘０’． 

 （１０）ｂ１２(ＥＳＤＴ)：動作データ不正で停止（補間軸１軸のみでスタート，３軸以上で円弧補間，円弧補間の 

中心座標を（０，０）とした時など） 

 （１１）ｂ１３(ＥＳＩＰ)：補間動作中他の軸に異常生起して停止した． 

 （１２）ｂ１４(ＥＳＰＯ)：パルサ送り時の設定速度（ＦＨ）より追従出来ないほどのパルサ速度により停止した． 

 （１３）ｂ１５(ＥＳＡＯ)：円弧補間軸の移動量が最大座標カウント値がオーバーし停止した．（２－２８～２２８） 

 （１４）ｂ１６(ＥＳＥＥ)：Ａ相，Ｂ相が同時に変化した．エンコーダエラーは停止とならないので注意する． 

 （１５）ｂ１７(ＥＳＰＥ)：Ａ相，Ｂ相が同時に変化した． 同上 



 

 ４４

６．４ イベントステータスレジスタ ＲＩＳＴ（読出し専用） 
   ■イベントマスクレジスタ（ＲＩＲＱ）でアンマスク（検出有効）されたビットに対応するＲＩＳＴのビットが 

    ‘１’になった時，ＭＳＴＳの ｂ５ ＳＩＮＴビットが‘１’となります． 

   ■ＲＩＳＴのマスクされていないビットは割込みの要因となります．したがって，ＭＳＴＳ のＳＩＮＴが‘１’ 

    となった時は，その軸の割込みマスクビット(ＲＥＮＶ１およびボード割込みマスク ＢＩＮＴＭ)が有効 

    （マスクされていない）であれば，ＣＰＵに割込みます．（⇒６.９ 割込み処理方法） 

   ■ＲＩＳＴは読み出しにより‘０’リセットされます．同時にＭＳＴＳのＳＩＮＴビットもリセットされます． 

    すなわち，ＭＳＴＳのＳＩＮＴビットの‘１’を検出した場合は 必ず，ＲＩＳＴを読まなければなりません． 

   ■ＲＩＳＴのすべてのビットはイベントマスクレジスタ（ＲＩＲＱ）によりマスクして使用します． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

ISOL ISLT ISCL ISC5 ISC4 ISC3 ISC2 ISC1 ISDE ISDS ISUE ISUS ISND ISNM ISN ISEN

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 ISSA ISMD ISPD ISSD

図６．４－１ イベントステータスレジスタ ＲＩＳＴのビット構成 

bit 名称 説     明 
RIRQ 

ﾏｽｸﾋﾞｯﾄ 

運用度

(注1)

b0 ISEN 動作が正常完了した．(注２) IREN ○ 

b1 ISN 次動作継続ｽﾀｰﾄした． IRN × 

b2 ISNM 動作用ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀが満杯状態から空きができた． IRNM × 

b3 ISND CMP5用ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀが満杯状態から空きができた． IRND × 

b4 ISUS 加速開始 IRUS × 
b5 ISUE 加速終了 IRUE × 
b6 ISDS 減速開始 IRDS × 
b7 ISDE 減速終了 IRDE × 

b8 ISC1 ＋ＳＬＳ検出した IRC1 
b9 ISC2 －ＳＬＳ検出した 

   ●±ＳＬＳの検出はＲＥＳＴのＣＭＰ１， 

    ＣＭＰ２にもｾｯﾄされる IRC2 
× 

b10 ISC3 ＣＭＰ３比較条件成立 IRC3 △ 

b11 ISC4 ＣＭＰ４比較条件成立 IRC4 △ 

b12 ISC5 ＣＭＰ５比較条件成立 

  ●ＲＩＳＴ読出し後はリセットされるので， 

   静的状態を確認する場合ＭＳＴＳ(b8-b12) 

   をみる IRC5 △ 

b13 ISCL ＣＬＲ入力によるカウンタクリア時(CPD364,CPD434v2のみ) IRCL × 
b14 ISLT ＬＴＣＨ入力によるカウンタラッチ時(CPD364,CPD434v2のみ) IRLT △ 
b15 ISOL センサ原点ＯＬＳを検出し，カウンタをラッチした（RENV5:b12-13) IROL △ 
b16 ISSD ＤＬＳを検出した（検出報告は"ＤＬＳ無効(RENV1)"に関係しない） IRSD △ 
b17 ISPD ＋ＤＲ入力時(CPD364のみ) × 
b18 ISMD －ＤＲ入力時(CPD364のみ) 

IRDR 
× 

b19 ISSA ＳＴＡ入力時 IRSA × 
b20-31 未定義 常に'０'   

     (注１) 運用度 ○：通常使用．△：アプリケーションによっては使用．Ｘ：通常使用しない． 

     (注２) 正常完了のタイミングとほぼ同時に異常停止要因が発生すると正常終了報告とエラー停止報告の両方 

が発生する場合があります．この場合はエラー停止報告を優先してください． 

表６．４－１ イベントステータスレジスタ ＲＩＳＴの内容 
 

 ■ 解 説 

  異常停止あるいはＣＭＰ成立で停止などはエラーステータスによってＭＳＴＳに報告されるので，これらはＲＩＳＴ 

  においては，一般的にはマスクして運用する． 

  （１）ｂ０  （ＩＳＥＮ）：アプリケーションによらずマスクせずにで運用するビット． 



 

 ４５

６．５ イベントマスクレジスタ ＲＩＲＱ 
  ■イベントステータスレジスタに対するイベント報告をマスク(報告せず)設定するレジスタです． 

  ■マスクは対応bitを‘０’で与えます． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

IROL IRLT IRCL IRC5 IRC4 IRC3 IRC2 IRC1 IRDE IRDS IRUE IRUS IRND IRNM IRN IREN

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 IRSA IRDR IRSD

図６．５－１ イベントマスクレジスタ ＲＩＲＱのビット構成 
 

bit 名称 内           容 
運用度

(注1)

b0 IREN  '0' 動作完了報告ﾏｽｸ（報告しない） '１'にして運用する． ○ 

b1 IRN  '0' 次動作継続ｽﾀｰﾄ報告ﾏｽｸ × 

b2 IRNM  '0' 動作用ﾌﾟﾘﾚｼﾞ書込み可能報告ﾏｽｸ × 

b3 IRND  '0' CMP5用ﾌﾟﾘﾚｼﾞ書込み可能報告ﾏｽｸ × 

b4 IRUS  '0' 加速開始報告ﾏｽｸ × 

b5 IRUE  '0' 加速終了報告ﾏｽｸ × 

b6 IRDS  '0' 減速開始報告ﾏｽｸ × 

b7 IRDE  '0' 減速終了報告ﾏｽｸ × 

b8 IRC1  '0' ＣＭＰ１比較条件成立報告ﾏｽｸ（＋ＳＬ） × 

b9 IRC2  '0' ＣＭＰ１比較条件成立報告ﾏｽｸ（－ＳＬ） × 

b10 IRC3  '0' ＣＭＰ３比較条件成立報告ﾏｽｸ（脱調検出用途） × 

b11 IRC4  '0' ＣＭＰ４比較条件成立報告ﾏｽｸ（一致で停止または速度変更用途） △ 

b12 IRC5  '0' ＣＭＰ５比較条件成立報告ﾏｽｸ（一致で他軸起動用途） △ 

b13 IRCL  '0' ＣＬＲ入力によるカウンタクリア報告ﾏｽｸ × 

b14 IRLT  '0' ＬＴＣＨ入力によるカウンタラッチ報告ﾏｽｸ △ 

b15 IROL  '0' OLS信号入力時にｶｳﾝﾀ値をﾗｯﾁ報告ﾏｽｸ △ 

b16 IRSD  '0' DLS信号ON割込みﾏｽｸ × 

b17 IRDR  '0' ±DR信号ON割込みﾏｽｸ × 

b18 IRSA  '0' STA信号ON割込みﾏｽｸ × 

b19-31 未定義 常に'０'を設定してください  

     (注１) 運用度 ○：通常使用．△：アプリケーションによっては使用．Ｘ：通常使用しない． 

表６．５－１ イベントマスクレジスタ ＲＩＲＱ の内容 
 ■ 解 説 

 （１）ｂ０ （ＩＲＥＮ）：動作正常終了報告マスク．通常マスクせずに運用する． 

 （２）ｂ８ （ＩＲＣ１）： 

    ｂ９ （ＩＲＣ２）：ソフトリミット用途はエラーステータスでＭＳＴＳに報告されるのでマスクする． 

 （３）ｂ１０（ＩＲＣ３）：脱調検出用途はエラーステータスでＭＳＴＳに報告されるのでマスクする． 

 （４）ｂ１１（ＩＲＣ４）：速度変更報告が必要な場合はマスクしない． 

 （５）ｂ１２（ＩＲＣ５）：他軸起動アプリケーションの場合によりマスクしない． 



 

 ４６

６．６ 拡張ステータスレジスタ ＲＳＴＳ（読出し専用） 
  ■拡張ステータスは通常の運用時は使用しません．ソフトウェア開発中にボードの動作状態を確認する時など使用 

します． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

SDIN SLTC SCLR SDRM SDRP SEZ SERC SPCS SEMG SSTP SSTA SDIR CND3 CND2 CND1 CND0

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 SINP

図６．６－１ 拡張ステータスレジスタ ＲＳＴＳのビット構成 
 

bit 名称 内      容 

b0 CND0 ｂ３～ｂ０＝０～１５ 動作状態を表す 

b1 CND1  ００００：停止中 １０００：パルサ入力待ち 

b2 CND2  ０００１：ＤＲ入力待ち １００１：ＦＡ(補助速度)定速で動作中 

b3 CND3  ００１０：ＳＴＡ入力待ち １０１０：ＦＬ定速で動作中 

   ００１１：条件付きスタート待ち状態 １０１１：加速中 

   ０１００：他軸の停止待ち状態 １１００：ＦＨ定速で動作中 

   ０１０１：サーボ偏差カウンタ･クリアタイマｏｎ中 １１０１：減速中 

   ０１１０：指令方向信号切替中 １１１０：ＩＮＰＯＳ信号待ち 

   ０１１１：バックラシュ補正中 １１１１：動作に入った 

b4 SDIR 動作方向（０：＋方向，１：－方向） 

b5 SSTA ‘１’= 同時スタート信号ｏｎ状態 

b6 SSTP ‘１’= 同時停止信号ｏｎ状態 

b7 SEMG 通常‘０’＜ｵﾌﾟｼｮﾝ：‘１’= ＥＭＧ信号入力中＞ 

b8 SPCS 通常‘０’＜ｵﾌﾟｼｮﾝ：‘１’= ＰＣＳ位置決めスタート信号入力中＞ 

b9 SERC ‘１’= サーボ偏差カウンタ･クリア信号出力中 

b10 SEZ ‘１’= エンコーダＺ相信号入力中 

b11 SDRP ‘１’= ＋ＤＲ信号入力中 

b12 SDRM ‘１’= －ＤＲ信号入力中 

b13 SCLR ‘１’= ＣＬＲ信号入力中 

b14 SLTC ‘１’= ＬＴＣＨ信号入力中 

b15 SDIN ‘１’= ＤＬＳ信号入力中 ＜位置決めスタート オプション選択時は‘０’＞ 

b16 SINP ‘１’= ＩＮＰＯＳ信号入力中 

b17 未定義 常に'０' 

b21-18 予 約 予 約 

b31-22 未定義 常に'０' 

表６．６－１ 拡張ステータスレジスタ ＲＳＴＳの内容 
 

 ■ 解 説 

  ｂ０～ｂ３（ＣＮＤ）： 

これらの状態が重なっておきる場合がある．また，多くの場合は短い時間で変化する性格のものが多い 

ので注意する必要がある． 

       ①ＣＮＤ＝３ｈ スタートコマンド発行されていて，軸スタート条件成立待ち状態． 

       ②ＣＮＤ＝４ｈ 指定軸の停止によりスタート待ち． 

       ③ＣＮＤ＝５ｈ サーボ偏差カウンタ・クリアタイマｏｎ中：ＲＥＮＶ１ ｂ１４～ｂ１２において 

               サーボ偏差カウンタクリアのパルス幅（１３ｍｓ）を与えている． 

               ＣＮＤ＝５は１３ｍｓの間‘１’となる． 

       ④ＣＮＤ＝６ｈ 指令方向信号切替中：指令パルス出力形式が共通パルス（ＲＥＮＶ１ ｂ２～ｂ０） 

               の場合方向切替時間（０.２ms）がある． 

       ⑤ＣＮＤ＝７ｈ バックラシュ補正中：ﾊﾞｯｸﾗｯｼｭ補正中の時間は補正ﾊﾟﾙｽ量とＦＡ（補助速度）による． 

       ⑥ＣＮＤ＝Ａｈ 動作モードに関係なく，ＦＬ定速で動作中の全ての場合． 

       ⑦ＣＮＤ＝Ｃｈ 動作モードに関係なく，ＦＨ定速で動作中の全ての場合． 

       ⑧ＣＮＤ＝Ｆｈ ＲＭＤレジスタのスタート方法が「即スタート」である場合， 

                スタートコマンド書き込み後，動作中になるまでの状態． 

 



 

 ４７

６．７ 補間ステータスレジスタ ＲＩＰＳ（読出し専用） 
   ■ＲＩＰＳは補間設定状態と動作状態を示します．読出し専用です． 

   ■全軸共通ﾚｼﾞｽﾀであり，どの軸から読みだしても同一内容です． 

 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

IPFu IPFz IPFy IPFx IPSu IPSz IPSy IPSx IPEu IPEz IPEy IPEx IPLu IPLz IPLy IPLx

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

0 0 0 0 0 0 0 0 SED1 SED0 SDM1 SDM0 IPCC IPCW IPE IPL

図６．７－１ 補間ステータスレジスタ ＲＩＰＳのビット構成 
 

bit 名称 内           容 

b0 IPLx  '1'=Ｘ（Ｖ，Ｘ１，Ｘ２，Ｘ３）軸が直線補間ﾓｰﾄﾞ 

b1 IPLy  '1'=Ｙ（Ｗ，Ｙ１，Ｙ２，Ｙ３）軸が直線補間ﾓｰﾄﾞ 

b2 IPLz  '1'=Ｚ（Ａ，Ｚ１，Ｚ２，Ｚ３）軸が直線補間ﾓｰﾄﾞ 

b3 IPLu  '1'=Ｕ（Ｂ，Ｕ１，Ｕ２，Ｕ３）軸が直線補間ﾓｰﾄﾞ 

b4 IPEx  '1'=Ｘ（Ｖ，Ｘ１，Ｘ２，Ｘ３）軸がＰＣＬ間の直線補間ﾓｰﾄﾞ 

b5 IPEy  '1'=Ｙ（Ｗ，Ｙ１，Ｙ２，Ｙ３）軸がＰＣＬ間の直線補間ﾓｰﾄﾞ 

b6 IPEz  '1'=Ｚ（Ａ，Ｚ１，Ｚ２，Ｚ３）軸がＰＣＬ間の直線補間ﾓｰﾄﾞ 

b7 IPEu  '1'=Ｕ（Ｂ，Ｕ１，Ｕ２，Ｕ３）軸がＰＣＬ間の直線補間ﾓｰﾄﾞ 

b8 IPSx  '1'=Ｘ（Ｖ，Ｘ１，Ｘ２，Ｘ３）軸が円弧補間ﾓｰﾄﾞ 

b9 IPSy  '1'=Ｙ（Ｗ，Ｙ１，Ｙ２，Ｙ３）軸が円弧補間ﾓｰﾄﾞ 

b10 IPSz  '1'=Ｚ（Ａ，Ｚ１，Ｚ２，Ｚ３）軸が円弧補間ﾓｰﾄﾞ 

b11 IPSu  '1'=Ｕ（Ｂ，Ｕ１，Ｕ２，Ｕ３）軸が円弧補間ﾓｰﾄﾞ 

b12 IPFx  '1'=Ｘ（Ｖ，Ｘ１，Ｘ２，Ｘ３）軸が合成速度一定指定 

b13 IPFy  '1'=Ｙ（Ｗ，Ｙ１，Ｙ２，Ｙ３）軸が合成速度一定指定 

b14 IPFz  '1'=Ｚ（Ａ，Ｚ１，Ｚ２，Ｚ３）軸が合成速度一定指定 

b15 IPFu  '1'=Ｕ（Ｂ，Ｕ１，Ｕ２，Ｕ３）軸が合成速度一定指定 

b16 IPL  '1'=直線補間で動作中 

b17 IPE  '1'=ＰＣＬ間の直線補間で動作中 

b18 IPCW  '1'=ＣＷ方向円弧補間動作中 

b19 IPCC  '1'=ＣＣＷ方向円弧補間動作中 

b20 SDM0  円弧補間の現在象限 b21=0，b20=0：第１象限 b21=0，b20=1：第２象限 

b21 SDM1 b21=1，b20=0：第３象限 b21=1，b20=1：第４象限 

b22 SED0  円弧補間の終点象限 b23=0，b22=0：第１象限 b23=0，b22=1：第２象限 

b23 SED1 b23=1，b22=0：第３象限 b23=1，b22=1：第４象限 

b24-31 未定義 常に'０' 

表６．７－１ 補間ステータスレジスタ ＲＩＰＳの内容 
    ※．２軸ボードはＺ，Ｕ軸はありません． 



 

 ４８

６．８ ステータス運用解説 

６．８．１ イベント報告方式 

   ステータス運用はポーリング方式か割込み方式かによらずイベントステータス レジスタ，エラーステータス レジ 

   スタよりそれぞれの発生報告をＭＳＴＳのＳＩＮＴ（ｂ５），ＳＥＲＲ（ｂ４）を監視してステータス運用します． 

 

   この方法によれば コマンド発行後ＭＳＴＳのみを読めばよく，ｂ５，ｂ４の何れかに‘１’を検出したときのみ， 

   対象とする軸のＲＩＳＴあるいはＲＥＳＴを読んで，終了処理あるいはエラー処理をします． 

   （イベントステータス処理） 

 

  ■イベントマスクの設定 

   イベント報告方式ではマスクの設定が重要です．イベントマスクレジスタＲＩＲＱのｂ０（動作完了マスク）は 

   常に‘１’として運用します．これは初期化の段階で設定しておきます．（ライブラリ関数ではDevOpen関数で 

   実施） 

 

   ＲＩＲＱの他のビットは必要に応じてアンマスクを実施します．この場合注意すべき点は，条件が成立している 

   状態のﾋﾞｯﾄに対してアンマスク（マスクを解除）したとき，ＭＳＴＳのＳＩＮＴビットがセットされます． 

   この場合は必ずイベントステータス処理を行っておきます． 

 

  ■イベントステータス処理 

   イベント報告方式ではＭＳＴＳのｂ５またはｂ４に‘１’を検出したときは，それぞれＲＩＳＴ，ＲＥＳＴを読ま 

   なければなりません．これは要因解析をするまでもない場合（ｂ０動作終了のみで運用）においても，要因の発生 

   元を読まないとＭＳＴＳのｂ５，ｂ４はリセットされないからです．イベント報告方式はパルス状の瞬時生起する 

   ステ－タスも報告できます．（コンパレータのイコール条件成立報告，エンコーダなどのパルス状に生起するエラ 

   ーなど．） 

 

  ■イベント報告方式の処理フロー 

   図６．８－１ にイベント報告方式の処理フロー示します． 

 

  ■イベント報告方式のステータス運用例： 

   図６．８－１ イベント報告方式のステータス運用フローのプログラム例を以下に示します． 

   ただし，説明の平易のため １軸のみの処理例です． 

 

  【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

 

  WORD   xsts;  //MSTS 

  DWORD  rest,rist; //REST,RIST 

 

   cp530_wReg(hDev, 0, 0x80, 10000);   //X軸移動量 

   cp530_wReg(hDev, 0, 0x87, 0x8008041);  //X軸位置決めﾓｰﾄﾞ 

   cp530_wCmdW(hDev, 0, 0x53);    //X軸加速ｽﾀｰﾄ 

 

   //  動作終了確認 

   do { 

    cp530_rMstsW(hDev, 0, &xsts);   //X軸ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ読込 

    if(xsts & 0x0030) {     //b5 or b4検出した 

     if(xsts & 0x0010) { 

     //ｴﾗｰ処理 

      cp530_rReg(hDev, 0, 0xf2, &rest);   //X軸ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ読込 
      { ｴﾗｰ解析＆処理 } 

     } else { 

     //ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽｸﾘｱ 

      cp530_rReg(hDev, 0, 0xf3, &rist);   //X軸ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ読込 

     } 

    } 

   } while(!(xsts & 0x0030)); 
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  ■ イベント報告方式のステータス運用フロー例 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図６．８－１ イベント報告方式のステータス運用フロー例 

スタートコマンド書込（例：Ｘ，Ｙ位置決め）

X軸のREST ﾘｰﾄ  ゙
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Ｘ軸のＭＳＴＳリード 
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エラー解析&処理 

ｂ5 or ｂ4 検出した？

ｂ4 (SERR)=1 ？ 

Y軸のRIST ﾘｰﾄﾞ

YEND FLG ｾｯﾄ

No

Yes
Yes

No

XEND FLGはｾｯﾄされているか？

終了 

YEND FLGはｾｯﾄされているか？

Yes

No
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６．８．２ 補間の場合のステータス運用 

   補間動作の場合のステータス処理はイベント報告方式によって 次のようにします． 

   （１）ＭＳＴＳは代表軸を読みます． 

   （２）ＭＳＴＳのｂ５ または ｂ４に ’１’ を検出したら全ての補間軸のＲＩＳＴまたはＲＥＳＴを読みます． 

   （３）正常終了の場合はＲＩＳＴのｂ０（動作終了）だけの運用の場合は各軸のｂ０がセットされます． 

   （４）異常終了の場合は 異常の生起した軸のＲＥＳＴの該当ビットに要因がセットされ，他の軸にはｂ１３が 

      セットされます． 

  ■ 補間動作時のステータス運用フロー例 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図６．８－２ 補間動作時のステータス運用フロー例 
 

  ■補間動作時のステータス運用例： 

   図６．８－２ 補間動作時のステータス運用フローのプログラム例を以下に示します． 

  【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 
  WORD  xend;   //動作終了ﾌﾗｸﾞ 
  WORD  xsts;   //MSTS 
  DWORD xrest,yrest;  //REST 
  DWORD xrist,yrist;  //RIST 
   cp530_wReg(hDev, 0, 0x80, 10000);   //X軸移動量 
   cp530_wReg(hDev, 0, 0x87, 0x8008061);  //X軸直線補間ﾓｰﾄﾞ 
   cp530_wReg(hDev, 1, 0x80, 50000);   //Y軸移動量 
   cp530_wReg(hDev, 1, 0x87, 0x8008061);  //Y軸直線補間ﾓｰﾄﾞ 
   xend = 1       //動作終了ﾌﾗｸﾞｾｯﾄ 
   cp530_wCmdW(hDev, 0, 0x353);  //加速ｽﾀｰﾄ 
       //  動作終了確認 
   while(xend) { 
    cp530_rMstsW(hDev, 0, &xsts);  //代表軸(X軸)ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ読込 
    if(xsts & 0x0030) {    //b5 or b4検出した 
     xend = 0;     //X軸動作完了 
     if(xsts & 0x0010) { 
      //ｴﾗｰ処理 
      cp530_rReg(hDev, 0, 0xf2, &xrest);   //X軸:ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ読込 
      { ｴﾗｰ解析＆処理 } 
      cp530_rReg(hDev, 1, 0xf2, &yrest);   //Y軸:ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ読込 
      { ｴﾗｰ解析＆処理 } 
     } else { 
      //ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽｸﾘｱ 
      cp530_rReg(hDev, 0, 0xf3, &xrist);   //X軸:ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ読込 
      cp530_rReg(hDev, 1, 0xf3, &yrist);   //Y軸:ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ読込 
    } 
   } 
  } 

スタートコマンド発行（例：Ｘ，Ｙ直線補間または円弧補間） 

X軸のREST ﾘｰﾄ  ゙
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６．９ 割込み処理方法 
   ステータス割込み方式は ＤＯＳ あるいは ＲＴＯＳ 等のリアルタイム性の得られるＯＳのもとで可能です． 

   割込みによりステータス処理を行う場合はＢｕｓ に割込み信号を出します．その方法は「図６．９－１ ボード 

   内割込みルート」を参照して下さい． 

 

 （１）Ｂｕｓ への割込みマスク設定 

    各軸の割込みマスク（ＲＥＮＶ1 ｂ２９）および ｢ボード割込みマスク ＢＩＮＴＭ｣（オプションポート）の 

    設定を初期時にしておきます． 

    各軸の割込みマスクは軸のＲＥＮＶ１ ＩＮＴＭ(ｂ２９)＝‘０’にします．（割込み許可，アンマスク） 

    使用しない軸はマスクします．（ＩＮＴＭ(ｂ２９)＝‘１’） 

    オプションポートはＢＩＮＴＭ ｂ０＝‘１’（割込み許可，アンマスク）にしておきます． 

 

 （２）割込み処理（具体的なプログラムは「ＤＯＳ版サンプル」を参照して下さい．） 

    ＣＰＵから割込みを受ける割込みエントリーにおいて行う事は次の通りです． 

     ①オプションポートの割込みマスクＢＩＮＴＭ ｂ０＝‘０’（割込み禁止）にする． 

②オプションポートのボード割込みステータスＢＩＮＴＳを読む．ｂ０＝‘０’（割込み発生中） 

     ③イベント報告方式のステータス運用処理をする． 

     ④割込みから抜出すときにオプションポートの割込みマスクＢＩＮＴＭ ｂ０＝'1'（割込み許可）にする． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．９－１ ボード内割込みルート 
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<ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ>

各ﾋﾞｯﾄ割込みｽﾃｰﾀｽ
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ENDは非割込み 
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ＰＣＬ内部 

Ｂｕｓへの割込みの場合 
追加する処理部分 イベント報告方式のステータス運用で示した範囲 

ボード部 

 
       論理和 

凡例      ( OR ) 

       論理積 

        (AND) 

Y

Z

注意：ＣＰＤ５３２はＺ，Ｕ軸がありません 
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７． コマンド 

７．１ 動作コマンドおよび制御コマンド 
  コマンドには ｢ ５．１ ＣＭＤ，ＢＵＦｘ書込み，読出し方法 」で説明した通り，動作コマンド，制御コマンド， 

  レジスタ制御コマンドがあります． 

  動作コマンドについては ｢４．３．４ 動作コマンド｣で基本のスタート，ストップコマンドを説明してあります． 

  この節ではその他の動作コマンドと制御コマンドについて説明します． 

レジスタ制御コマンドは次章 「８．レジスタ制御コマンドおよびレジスタ解説」を参照して下さい． 

コマンド名 ＣＭＤ 機   能 略 称 備   考 

加速スタート ５３ｈ 

ベース速度(ＦＬ)から動作速度(ＦＨ)へ加速しＦ

Ｈ定速で動作後減速停止．減速開始点手動設定時

減速開始点＝０で加速ブロック開始となる 

accSTART  

ＦＨ定速スタート ５１ｈ 
動作速度(ＦＨ)定速スタートでＦＨ継続移動定速

ブロック開始 
cnstSTART 

「４.３.４ 動作 

コマンド」参照 

ＦＨ定速ｽﾀー ﾄ後 

減速停止 
５２ｈ 

動作速度(ＦＨ)定速スタート後減速停止 

減速開始点手動設定で減速ブロック開始 
decSTART 

 

ス
タ
ー
ト
コ
マ
ン
ド 

ＦＬ定速スタート ５０ｈ ベース速度(ＦＬ)定速スタートでＦＬ定速移動 baseSTART 通常は使用しない 

即停止 ４９ｈ 即停止 STOP 「４.３.４ 動作 

減速停止 ４ａｈ 減速停止 DEC  stop コマンド」参照 
停
止 

非常停止 ０５ｈ EMG  stop EMG  stop  

残量ＦＬ定速ｽﾀｰﾄ ５４ｈ 残量をベース速度(ＦＬ)で定速スタート rbaseSTART  

残量ＦＨ定速ｽﾀｰﾄ ５５ｈ 残量を動作速度(ＦＨ)で定速スタート rcnstSTART 円弧補間では 

残量加速ｽﾀー ﾄ ５７ｈ 残量を動作速度(ＦＨ)へ加速スタート raccSTART 使用不可 

残
量
ス
タ
ー
ト 

残量ＦＨ定速ｽﾀー ﾄ後 

減速停止 

 

５６ｈ 
残量を動作速度(ＦＨ)で定速スタート後 

減速停止 
rdecSTART 

 

ＦＬ定速瞬時速度変更 ４０ｈ ＦＨ動作中瞬時にベース速度(ＦＬ)に速度変更 FCHGL  

ＦＨ定速瞬時速度変更 ４１ｈ ＦＬ動作中瞬時に動作速度(ＦＨ)に速度変更 FCHGH  

ＦＬ速度まで減速 ４２ｈ ＦＨ動作中減速してベース速度(ＦＬ)に速度変更 FDECL  

速
度
変
更 

ＦＨ速度まで加速 ４３ｈ ＦＬ動作中加速して動作速度(ＦＨ)に速度変更 FACCH  

同時スタート ０６ｈ 同時スタート CMSTA ２個以上のＰＣＬ 

動 

作 

コ 

マ 

ン 

ド 

同時ストップ ０７ｈ 同時ストップ CMSTP にまたがった場合 

ソフトウェアリセット ０４ｈ ＰＣＬをリセット（ＰＯＷＯＮ状態） SRST  

ＣＴＲ１リセット ２０ｈ ＣＴＲ１(指令位置ｶｳﾝﾀ)  を０クリア CTR1CL  

ＣＴＲ２リセット ２１ｈ ＣＴＲ２(機械位置ｶｳﾝﾀ)  を０クリア CTR2CL  

ＣＴＲ３リセット ２２ｈ ＣＴＲ３(脱調検出偏差ｶｳﾝﾀ)を０クリア CTR3CL  

リ
セ
ッ
ト

カ
ウ
ン
タ ＣＴＲ４リセット ２３ｈ ＣＴＲ４(汎用ｶｳﾝﾀ)    を０クリア CTR4CL  

信号出力 ２４ｈ サーボ偏差カウンタクリア(SVCTRCL)出力 SVCTRCL 信号幅は ｻｰﾎﾞ偏差 

ｶｳﾝﾀｸﾘｱ制御 信号ﾘｾｯﾄ ２５ｈ SVCTRCL出力幅ﾚﾍ゙ ﾙ時のSVCTRCL出力ﾘｾｯﾄ SVCTRCLRST ＲＥＮＶ１設定 

動作ﾌﾟﾘﾚｼ ｷ゙ｬﾝｾﾙ ２６ｈ 動作プリレジの内容をキャンセル PREGCAN  

ＣＭＰ５ﾌ ﾘ゚ﾚｼ゙  

ｷｬﾝｾﾙ 
２７ｈ ＣＭＰ５用比較プリレジの内容をキャンセル PCMPCAN 

「１０.７ 次動作連続 
実行」参照 

動作ﾌﾟﾘﾚｼﾞ次段ｼﾌﾄ ２ｂｈ 動作プリレジの内容を次段にシフト PREGSFT  

制
御
コ
マ
ン
ド 

プ
リ
レ
ジ
ス
タ ＣＭＰ５ﾌ ﾘ゚ﾚｼ゙  

次段ｼﾌﾄ 
２ｃｈ ＣＭＰ５用比較ﾌ ﾘ゚ﾚｼﾞの内容を次段にｼﾌﾄ PCMPSFT 

 

カウンタ ラッチ ２９ｈ ＣＴＲ１～ＣＴＲ４を一斉にラッチ LTCH  

ＰＣＳコマンド ２８ｈ ＰＣＳ信号の代わりにＰＣＳを実行 PCSON  

サーボオンＯＮ １８ｈ サーボオンＯＮ SVON SVON端子：０[V] 

サーボオンＯＦＦ １０ｈ サーボオンＯＦＦ SVOFF 
SVON端子： 

High(EXTPOW)ﾚﾍﾞﾙ 

サーボリセットＯＮ １９ｈ サーボリセットＯＮ SVRSTON SVRST端子：０[V] 

制
御
コ
マ
ン
ド 

コ
マ
ン
ド 

ポ
ー
ト 

サ
ー
ボ
・ サーボリセット 

ＯＦＦ 
１１ｈ サーボリセットＯＦＦ SVRSTOFF 

SVRST端子： 

High(EXTPOW)ﾚﾍﾞﾙ 

表７．１－１ 動作コマンドおよび制御コマンド一覧 
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７．２ 動作コマンド（同時スタートコマンド，同時ストップコマンド） 
   同時スタート，同時ストップコマンドは ２個以上のＰＣＬに対して同時にスタートまたは ストップコマンドを 

発行する場合に使用します．具体的には８軸または１２軸ＣＰＤボードの場合あるいは複数ボード間で 同時ス 

タート，ストップ・オプションコネクタがある場合に使用します． 

 

   ■ 同時スタートコマンドは，動作モードレジスタのスタート条件を同時スタート(b19,b18=‘01’)にあらかじめ 

     設定しておきます． 

   ■ 同時ストップコマンドは，動作モードレジスタのストップ条件を同時ストップ有効(b24=‘01’)に設定して 

     おきます． 

 

   ４軸以下の場合には同時スタート，ストップのコマンドは使用しません．通常のスタート，停止コマンドを使用し 

   ます．（⇒４．３．４ 動作コマンド） 

 

７．３ 加速ブロック，定速ブロック，減速ブロック コマンド 
   加速ブロック（ＢＬＫ），（複数の）定速ブロック（ＢＬＫ），減速ブロック（ＢＬＫ）で構成するような送り制御 

は次の代表例で説明されます． 

   緩やかな自由曲線を直線線分により近似したプロファイルを高速に送る場合を考えます．①加速して直線移動する 

   「加速BLK」accSTARTコマンドによりでスタートします．②以降を直線線分で構成されたBLKによってcnstSTART 

   コマンド による定速(FH)で③まで移動します．最後は ④decSTARTコマンドにより減速停止します． 

   （図７．３－１） 

 

 

 

 

 

 

図７．３－１ 線分の連続と加速ＢＬＫ，定速ＢＬＫ，・・・，減速ＢＬＫ 
 

   実際は，動作プリレジスタを使用して動作させます．加速ＢＬＫ，減速ＢＬＫの加減速設定は減速開始点手動計算 

   （モードレジスタＰＲＭＤのｂ13=‘０’とする）として減速開始点（ＲＤＰ）などを設定する必要があります． 

   （詳細 ⇒１０.７ 次動作連続実行 および ６.８.３ プリレジスタ連続使用のステータス運用） 

 

    ①加速ＢＬＫ：加速条件の時に減速開始点を‘０’に設定します．（ＰＲＤＰ＝‘０’） 

           移動量は加速終了してＦＨに達する距離をＰＲＭＶに設定します． 

           この条件でaccSTARTコマンドを発行すると，加速ＢＬＫは図７．３－２ のように移動します． 

           すなわち，加速後ＦＨに達し加速ＢＬＫの移動を終了します． 

    ②定速ＢＬＫ：加速ＢＬＫが実行中に，次の移動量をＰＲＭＶにセットし，定速ＢＬＫ開始コマンド（5１h） 

    ↓      をＣＭＤポートに書いておきます．以下，次の定速ＢＬＫもプリレジスタに同様に書いておき 

    ③      ます．（速度は変更無しとしてＰＲＦＨを書く必要はありません．） 

    ④減速ＢＬＫ：減速レートをＰＲＤＲに，減速開始点をＰＲＤＰに与えます． 

           移動量をＰＲＭＶにセットして，decSTARTコマンド(52ｈ)をＣＭＤポートに書いておきます．  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図７．３－２ 加速ＢＬＫ，定速ＢＬＫ，減速ＢＬＫ 
 

FLFL 

FH

加速ﾚｰﾄ(PRUR) 

減速点(PRDP)
FH

速度

FH 

速度 速度 

cnstSTARTaccSTART 
decSTART

減速点(PRDP)

時間 時間 時間
( 移動量(PRMV)) ( 移動量(PRMV)) ( 移動量(PRMV)) 

④
③

Ｙ 

Ｘ

① ② 

時間

←＜定速ＢＬＫ＞→ 

②・・・・・・③ ①

b:減速 BLK の始まり 

④ 

速度

FH

a:加速 BLK の終了
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７．４ 残量スタート コマンド 
   残量スタートコマンドは直線補間送り，位置決め送りにおいて終点になる前に停止コマンドによって一時停止 

   させ，そのまま継続スタートさせる場合に使用します．適当なＦＨ速度による残量スタートコマンドを発行し 

   ます．ただし，残量スタートコマンドは，円弧補間においては使用出来ません． 

 

   自動実行中に，一時停止してから手動送りを行うなどして後，再び，手動動作した移動点から残量スタートする 

   場合（手動介入）は制限があります．すなわち， 

   （１）プリバッファを使用しない運用であること 

   （２）途中停止させ アプリの責任で動作レジスタ(ＲＭＶ,ＲＦＨ,ＲＭＤ,ＲＩＰ)を直接読み，セーブします． 

 

   手動介入して移動後，再びセーブした動作レジスタを元の通りそれぞれのレジスタに戻します．その後，残量 

   スタートコマンドを発行します．この場合，その他のレジスタに影響がある手動介入は出来ません． 

 

７．５ カウンタ制御機能と コマンド  
   カウンタを制御するコマンドは以下の２つです. コマンド以外に，パラメータによりカウンタ動作を条件づける 

   ビットがあります． 

 （１）カウンタリセット コマンド 

    コマンドに対応するカウンタ(ＣＴＲ１～４)を‘０’リセットします． 

 （２）カウンタラッチ コマンドはカウンタの値(ＣＴＲ１～４)を一斉にラッチレジスタ(ＲＬＴＣ１～４)にコピー 

    します．読出しはＲＬＴＣｘからおこないます．  

 （３）カウンタ制御に関係するパラメータ機能 

   ■原点復帰完了時に対応のＲＣＴＲｘをリセットする選択がＲＥＮＶ３ ｂ２０～ｂ２３にあります． 

   ■カウントする／しないはＲＥＮＶ３ ｂ２９～ｂ３１によって行うことが出来ます． 

    ただし，指令位置カウンタ(ＣＴＲ１)に対しては，動作モードレジスタ(ＲＭＤ)ｂ１１で行います． 

   ■バックラッシュ動作時にもカウント動作有効にする機能はＲＥＮＶ３ ｂ２４～ｂ２７にあります．(保守用途) 

   ■カウンタラッチをコマンド以外で行う機能として，次の何れかを選択できます．ＲＥＮＶ５ ｂ１２，ｂ１３で 

    行います. 

     ①ＯＬＳ信号入力時にＣＴＲ１～４をラッチする． 

     ②コンパレータ４（ＣＭＰ４）成立時にＣＴＲ１～４をラッチする． 

     ③コンパレータ５（ＣＭＰ５）成立時にＣＴＲ１～４をラッチする． 

 

７．６ サーボ偏差カウンタクリア機能とコマンド 
   サーボモータ使用時に指令パルスの停止後，モータの停止はサーボドライバ内の偏差カウンタが‘０’になるま 

   で遅れます．指令パルスの停止後サーボモータを即時に停止させるためには「サーボ偏差カウンタクリア信号 

   （信号端子ｘＳＶＣＴＲＣＬ）」をサーボドライバに出力します． 

   この動作は通常は短い時間に行われるので，クリアコマンドは一般的に使用しません． 

   「サーボ偏差カウンクリア」コマンドはこのことを考慮して使用する必要があります． 

   ｘＳＶＣＴＲＣＬが自動的に出力される場合は以下の通りです．（いずれも出力可否の設定可） 

    ①原点復帰完了時に自動的に出力する．（ＲＥＮＶ１ ｂ１１ により出力可否選択） 

    ②ＥＬＳ,ＳＶＡＬＭ,ＥＭＧ(オプション)信号入力による停止時に出力．(ＥＭＧコマンドによる停止も同様） 

      （ＲＥＮＶ１ ｂ１０ により出力可否選択） 

   ｘＳＶＣＴＲＣＬ信号出力はステータスと指令出力には次のタイミング関係があります． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図７．６－１ サーボ偏差カウンタクリア信号とタイミング関係 

 

指令出力 
（ﾓｰﾀの動作）
 
xSVCTRCL 
 信号幅１3ms
 
MSTSのRUN 

ここでｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞを発行したら，ＲＵＮは'１'となるが 

ＯＦＦﾀｲﾏｰが終了後指令ﾊﾟﾙｽが出る． 

・・・１０４msの間ｽﾀｰﾄ待ち OFF ﾀｲﾏｰ動作
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８． レジスタ制御コマンド および レジスタ解説 
８．１ レジスタ制御コマンド 
   ライブラリ関数を使用しない場合，全てのレジスタとプリレジスタの初期値はゼロです． 

   レジスタ制御コマンド一覧表を 表８．１－１に掲げます． 

No 
レジスタ

名 
内   容 

ﾋﾞｯﾄ

長

読込み

ｺﾏﾝﾄ゙

書込み

ｺﾏﾝﾄ゙

ﾌﾟﾘ 

ﾚｼﾞｽﾀ名

読込み

ｺﾏﾝﾄ゙

書込み

ｺﾏﾝﾄ゙
備 考 

1 RMV 移動量 28 d0h 90h PRMV c0h 80h 

2 RFL ﾍﾞｰｽ速度 16 d1h 91h PRFL c1h 81h 

3 RFH 動作速度 16 d2h 92h PRFH c2h 82h 

4 RUR 加速レート 16 d3h 93h PRUR c3h 83h 

5 RDR 減速レート 16 d4h 94h PRDR c4h 84h 

6 RMG 速度倍率 12 d5h 95h PRMG c5h 85h 

7 RDP 減速開始点 24 d6h 96h PRDP c6h 86h 

8 RMD 動作モード 27 d7h 97h PRMD c7h 87h 

9 RIP 円弧補間中心 28 d8h 98h PRIP c8h 88h 

10 RUS 加速時S字区間 15 d9h 99h PRUS c9h 89h 

11 RDS 減速時S字区間 15 dah 9ah PRDS cah 8ah 

 動作レジスタは 

  プリレジスタがある 

12 RFA 補助速度 16 dbh 9bh     

13 RENV1 環境設定１ 32 dch 9ch     

14 RENV2 環境設定２ 27 ddh 9dh     

15 RENV3 環境設定３ 32 deh 9eh     

16 RENV4 環境設定４ 32 dfh 9fh     

17 RENV5 環境設定５ 22 e0h a0h     

18 RENV6 環境設定６ 32 e1h a1h     

19 RENV7 環境設定７ 32 e2h a2h     

20 RCTR1 カウンタ１（指令位置用） 28 e3h a3h     

21 RCTR2 カウンタ２（機械位置用） 28 e4h a4h     

22 RCTR3 カウンタ３（脱調検出用） 16 e5h a5h     

23 RCTR4 カウンタ４（汎用） 28 e6h a6h     

24 RCMP1 コンパレータ１用データ 28 e7h a7h     

25 RCMP2 コンパレータ２用データ 28 e8h a8h     

26 RCMP3 コンパレータ３用データ 28 e9h a9h     

27 RCMP4 コンパレータ４用データ 28 eah aah     

28 RCMP5 コンパレータ５用データ 28 ebh abh PRCP5 cbh 8bh コンパレータ５はプリレジ付

29 RIRQ イベントマスク設定 19 ech ach     

30 RLTC1 カウンタ１ラッチデータ 28 edh     

31 RLTC2 カウンタ２ラッチデータ 28 eeh     

32 RLTC3 カウンタ３ラッチデータ 16 efh     

33 RLTC4 カウンタ４ラッチデータ 28 f0h     

34 RSTS 拡張ステータス 17 f1h     

35 REST エラーステ-タス 18 f2h     

36 RIST イベントステータス 20 f3h     

37 RPLS 移動残ﾊ゚ ﾙｽ 位置決ｶｳﾝﾀ 28 f4h     

38 RSPD Ｚ相ｶｳﾝﾀﾓﾆﾀ，速度ﾓﾆﾀ 23 f5h     

39 RSDC 減速開始点自動計算値 24 f6h     

40 RIPS 補間ステータス 24 ffh     

 読込み専用 

表８．１－１ レジスタコマンド一覧 



 

 ５６

８．２ ＲＭＶ（ＰＲＭＶ） 移動量レジスタ 
   補間動作，位置決め動作において移動量を相対位置で設定します． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

& & & &             

図８．２－１ ＲＭＶ（ＰＲＭＶ）移動量レジスタ 
   ■設定範囲 －１３４,２１７,７２８～＋１３４,２１７,７２７ 

   ■書込みはプリレジスタ ＰＲＭＶ に書込む． 

   ■ＲＭＶに直接書込むと位置のオーバライドとなる．（⇒１０．３ 位置のオーバライド） 

   ■＆表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には空欄表示の最上位ビットと同一になります． 

    （符号拡張） 

 

８．３ ＲＦＬ（ＰＲＦＬ） ベース速度レジスタ 
   加減速送りに於いて加速開始する速度．減速時に減速終了する速度． 

    （⇒４．２．５ 速度および加減速関係の初期設定） 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

* * * * * * * * * * * * * * * *       

図８．３－１ ＲＦＬ（ＰＲＦＬ）ベース速度レジスタ 
   ■設定範囲 １～６５,５３５ ただし，速度(PPS)は速度倍率レジスタ（ＲＭＧ）の速度倍率によります． 

 

    

■書込みはプリレジスタ ＰＲＦＬ に書込む． 

   ■＊表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には０になる． 

 

８．４ ＲＦＨ（ＰＲＦＨ） 動作速度レジスタ 
   動作速度を設定するレジスタです．（⇒４．２．５ 速度および加減速関係の初期設定） 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

* * * * * * * * * * * * * * * *       

図８．４－１ ＲＦＨ（ＰＲＦＨ）動作速度レジスタ 
   ■設定範囲 １～６５,５３５ ただし，実際の速度(PPS)は速度倍率レジスタ（ＲＭＧ）の速度倍率によります． 

 

 

   ■書込みはプリレジスタ ＰＲＦＨ に書込む． 

   ■＊表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には０になる． 

 

８．５ ＲＵＲ（ＰＲＵＲ） 加速レートレジスタ 
   加速レートを設定するレジスタです．（⇒４．２．５ 速度および加減速関係の初期設定） 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

* * * * * * * * * * * * * * * *       

図８．５－１ ＲＵＲ（ＰＲＵＲ）加速レートレジスタ 
   ■設定範囲 １～６５,５３５ 

   ■書込みはプリレジスタ ＰＲＵＲ に書込む． 

   ■＊表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には０になる． 

 

８．６ ＲＤＲ（ＰＲＤＲ） 減速レートレジスタ 
   減速レートを設定するレジスタです．（⇒４．２．５ 速度および加減速関係の初期設定） 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

* * * * * * * * * * * * * * * *       

図８．６－１ ＲＤＲ（ＰＲＤＲ）減速レートレジスタ 
   ■設定範囲 １～６５,５３５ 

   ■書込みはプリレジスタ ＰＲＤＲ に書込む． 

   ■＊表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には０になる． 

 

[PPS]
1RMG

300RFLF
+

×=速度

[PPS]
1RMG

300RFHF
+

×=速度
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８．７ ＲＭＧ（ＰＲＭＧ） 速度倍率レジスタ 
   速度倍率を設定するレジスタです．（⇒４．２．５ 速度および加減速関係の初期設定） 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

* * * * * * * * * * * * * * * * * * * *       

図８．７－１ ＲＭＧ（ＰＲＭＧ）速度倍率レジスタ 
   ■設定範囲 ２～４,０９５ 

   ■書込みはプリレジスタ ＰＲＭＧ に書込む． 

   ■＊表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には０になる． 

 

８．８ ＲＤＰ（ＰＲＤＰ） 減速開始点レジスタ 
   加減速動作を伴なう位置決め時の減速開始点を設定するレジスタです． 

   自動減速開始点計算（ＲＭＤレジスタ ｂ13＝‘０’）の時は自動計算値に対するオフセット値となります． 

   手動減速開始点計算の場合は終点からの減速移動量を設定します．（⇒１０．１ 速度，加減速の計算） 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

# # # # # # # #          

図８．８－１ ＲＤＰ（ＰＲＤＰ） 減速開始点レジスタ 
   ■＃表記のビットは，書込み時に無視され，読出し時にＲＭＤレジスタ (b13減速開始点計算方法)によって異な 

る． 

     （１）ＲＭＤ b13＝‘０’自動設定値に対するオフセット量を示し，正数は早めに減速する値．負数は遅め 

        の減速．＃ビットはビット２３と同じ． 

     （２）ＲＭＤ b13＝‘１’手動減速開始点計算設定．移動残量が設定値以下になると減速開始をする． 

 

８．９ ＲＭＤ（ＰＲＭＤ） 動作モードレジスタ 
   解説は「４．３．１ 動作モードレジスタ ＲＭＤ（ＰＲＭＤ）と動作モード設定」を参照して下さい． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

合成速度 PCS有効 
減速開

始点 
0 CTR1DIS acc方法 INPSE DLSE ←－－－  ＭＯＤ  －－－→ 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

0 0 0 0 1 ＦＨ補正 同他軸停止 同時ｽﾄｯﾌﾟ 停止指定軸設定 条件付ｽﾀｰﾄ SEQ No 

図８．９－１ ＲＭＤ（ＰＲＭＤ） 動作モードレジスタ 
 

８．１０ ＲＩＰ（ＰＲＩＰ） 円弧補間中心位置レジスタ 
   円弧補間時の中心位置または２つ以上のＰＣＬにまたがる直線補間の長軸移動量を設定するレジスタ． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

& & & &             

図８．１０－１ ＲＩＰ（ＰＲＩＰ） 円弧補間中心レジスタ 
   ■ＲＩＰは，ＲＭＤレジスタのＭＯＤ（ｂ６～ｂ０）が次の動作モードの時有効． 

    （１）円弧補間（ＭＯＤ＝６４ｈ，６５ｈ） 

    （２）２個以上のＰＣＬ間の直線連続送り（ＭＯＤ＝６２ｈ） 

    （３）２個以上のＰＣＬ間の直線補間  （ＭＯＤ＝６３ｈ） 

   ■円弧補間の場合は円弧中心位置を相対値で設定する．（⇒ ４．３．１．２（３）補間動作モード） 

   ■２個以上のＰＣＬ間の直線連続送り，直線補間の場合は長軸の移動量を相対値で設定する． 

     （⇒ １０．８ 複数のＰＣＬ間の動作方法） 

   ■設定範囲 －１３４,２１７,７２７～＋１３４,２１７,７２７ 

   ■＆表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には空欄表示の最上位ビットと同一になります． 

     （符号拡張） 

 



 

 ５８

８．１１ ＲＵＳ（ＰＲＵＳ）および ＲＤＳ（ＰＲＤＳ）加速および減速Ｓ字区間レジスタ 
   ＲＵＳはＳ字加速時のＳ字区間を設定するレジスタ．ＲＤＳはＳ字減速区間を設定するレジスタ． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

* * * * * * * * * * * * * * * * *       

図８．１１－１ ＲＵＳ（ＰＲＵＳ）およびＲＤＳ（ＰＲＤＳ） Ｓ字区間レジスタ 
   ■＊表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には０になる． 

   ■設定範囲 １～３２,７６７ 

   ■０を設定すると 

    の値が自動的に設定される． 

    すなわち，ＲＵＳ＝ＲＤＳ＝０ 

    の場合には完全にＳ字となる． 

 

８．１２ ＲＦＡ 補助速度レジスタ 
   バックラッシュ，スリップ補正時の速度および原点復帰モード４，６，７において原点突入速度として使用され 

   ます． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

* * * * * * * * * * * * * * * *       

図８．１２－１ ＲＦＡ 補助速度レジスタ 
   ■設定範囲 １～６５，５３５ ただし，速度（ＰＰＳ）は速度倍率レジスタの設定値により変化する． 

 

    

■＊表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には０になる． 

 

８．１３ ＲＣＴＲ１ 指令位置カウンタ・レジスタ 
   指令位置パルス用 カウンタ・レジスタです．カウンタはアップダウン・カウンタです．ＣＴＲ１への書込みは 

   ＲＣＴＲ１に行います． 

   特定のタイミングで読出したカウンタ値に精度が必要な場合は“ラッチ”を使用し，ＲＬＴＣ１から読出します． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

& & & &             

図８．１３－１ ＲＣＴＲ１ 指令位置カウンタ・レジスタ 
   ■設定範囲 －１３４,２１７,７２８～＋１３４,２１７,７２７ 

   ■＆表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には空欄表示の最上位ビットと同一になります． 

    （符号拡張） 

 

８．１４ ＲＣＴＲ２ 機械位置カウンタ・レジスタ 
   機械位置パルス用 カウンタ・レジスタです．カウンタはアップダウン・カウンタです．ＣＴＲ２への書込みは 

   ＲＣＴＲ２に行います． 

   エンコーダ信号，パルサ信号および指令パルスが選択入力できます．（ＲＥＮＶ３ ｂ８,９ ） 

   特定のタイミングで読出したカウンタ値に精度が必要な場合は“ラッチ”を使用し，ＲＬＴＣ２から読出します． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

& & & &             

図８．１４－１ ＲＣＴＲ２ 機械位置カウンタ・レジスタ 
   ■設定範囲 －１３４,２１７,７２８～＋１３４,２１７,７２７ 

   ■＆表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には空欄表示の最上位ビットと同一になります． 

    （符号拡張） 

F

(FH+FL)/2

FH

FL

t 

2
RFLRFH −

[PPS]
1RMG

300RFAF
+

×=速度



 

 ５９

 

８．１５ ＲＣＴＲ３ 脱調カウンタ・レジスタ 
   脱調検出用 偏差カウンタ・レジスタです．ＣＴＲ３への書込みはＲＣＴＲ３に行います． 

   ２つの信号の偏差（差分）をカウントします．指令パルスとエンコーダ信号，指令パルスとパルサ信号の何れかを 

   選択できます．（ＲＥＮＶ３ ｂ１０,１１） 

   特定のタイミングで読出したカウンタ値に精度が必要な場合は“ラッチ”を使用し，ＲＬＴＣ３から読出します． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

& & & & & & & & & & & & & & & &       

図８．１５－１ ＲＣＴＲ３ 脱調カウンタ・レジスタ 
   ■設定範囲 －３２,７６８～＋３２,７６７ 

   ■＆表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には空欄表示の最上位ビットと同一になります． 

    （符号拡張） 

 

８．１６ ＲＣＴＲ４ 汎用カウンタ・レジスタ 
   汎用パルス用 カウンタです．カウンタはアップダウン・カウンタです．ＣＴＲ４への書込みはＲＣＴＲ４に行い 

   ます． 

   指令パルス，エンコーダ信号，パルサ信号および9.8304MHz クロック信号が選択入力できます． 

   （ＲＥＮＶ３ ｂ1２,1３ ） 

   特定のタイミングで読出したカウンタ値に精度が必要な場合は“ラッチ”を使用し，ＲＬＴＣ４から読出します． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

& & & &             

図８．１６－１ ＲＣＴＲ４ 汎用カウンタ・レジスタ 
   ■設定範囲 －１３４,２１７,７２８～＋１３４,２１７,７２７ 

   ■＆表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には空欄表示の最上位ビットと同一になります． 

    （符号拡張） 

 

８．１７ ＲＣＭＰ１ コンパレータ１比較レジスタ 
   コンパレータ１用比較データを設定します． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

& & & &             

図８．１７－１ ＲＣＭＰ１ コンパレータ１比較レジスタ 
   ■設定範囲 －１３４,２１７,７２８～＋１３４,２１７,７２７ 

   ■＆表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には空欄表示の最上位ビットと同一になります． 

    （符号拡張） 

 

８．１８ ＲＣＭＰ２ コンパレータ２比較レジスタ 
   コンパレータ２用比較データを設定します． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

& & & &             

図８．１８－１ ＲＣＭＰ２ コンパレータ２比較レジスタ 
   ■設定範囲 －１３４,２１７,７２８～＋１３４,２１７,７２７ 

   ■＆表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には空欄表示の最上位ビットと同一になります． 

    （符号拡張） 



 

 ６０

 

８．１９ ＲＣＭＰ３ コンパレータ３比較レジスタ 
   コンパレータ３用比較データを設定します． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

& & & &             

図８．１９－３ ＲＣＭＰ３ コンパレータ３比較レジスタ 
   ■設定範囲 －１３４,２１７,７２８～＋１３４,２１７,７２７ 

   ■＆表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には空欄表示の最上位ビットと同一になります． 

    （符号拡張） 

 

８．２０ ＲＣＭＰ４ コンパレータ４比較レジスタ 
   コンパレータ４用比較データを設定します． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

& & & &             

図８．２０－１ ＲＣＭＰ４ コンパレータ４比較レジスタ 
   ■設定範囲 －１３４,２１７,７２８～＋１３４,２１７,７２７ 

   ■＆表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には空欄表示の最上位ビットと同一になります． 

    （符号拡張）」 

 

８．２１ ＲＣＭＰ５ （ＰＣＭＰ５）コンパレータ５比較レジスタ 
   プリレジスタがあります．コンパレータ５用比較データをプリレジスタに設定します． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

& & & &             

図８．２１－１ ＲＣＭＰ５ コンパレータ５比較レジスタ 
   ■設定範囲 －１３４,２１７,７２８～＋１３４,２１７,７２７ 

   ■＆表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には空欄表示の最上位ビットと同一になります． 

    （符号拡張） 

 

８．２２ ＲＬＴＣ１～４ カウンタ ラッチレジスタ（読出し専用） 
   以下の方法によりラッチ指示されるとＣＴＲ１～ＣＴＲ４の内容を一斉に読出して，データをＲＬＴＣ１～ 

   ＲＬＴＣ４にラッチします． 

   ＣＴＲが動作中でも，ラッチレジスタから読出した各ＣＴＲの内容は正しく読出せます． 

   カウンタラッチ指示方法は「７.５ カウンタ制御機能とコマンド」参照して下さい． 

 

８．２２．１ ＲＬＴＣ１，２，４のレジスタ形式（読出し専用） 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

& & & &             

図８．２２－１ ＲＬＴＣ１，２，４のカウンタ ラッチレジスタ 
   ■設定範囲 －１３４,２１７,７２８～＋１３４,２１７,７２７ 

   ■＆表記のビットは，書込み時には無視され，読出し時には空欄表示の最上位ビットと同一になります． 

    （符号拡張） 



 

 ６１

 

８．２２．２ ＲＬＴＣ３（脱調カウンタ，現在速度用）ラッチ レジスタ形式（読出し専用） 

   ＲＬＴＣ３は脱調カウンタ（ＣＴＲ３）または現在速度カウンタの内容をラッチします．脱調カウンタか現在速度 

   カウンタの選択は ＲＥＮＶ５ ｂ１４ で設定します．ラッチ指示方法は「７．５ カウンタ制御機能とコマン 

   ド」参照して下さい． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

$ $ $ $ $ $ $ $ $ $ $ $ $ $ $ $       

図８．２２－２ ＲＬＴＣ３ のカウンタ ラッチレジスタ 
   ■設定範囲 脱調カウンタの場合 －３２,７６８～＋３２,７６７ 

         速度カウンタの場合      ０～ ６５,５３５ 

   ■＄表記のビットは，ＲＥＮＶ５ ｂ１４＝‘０’（脱調カウンタ選択）の時はビット１５と同一（符号拡張） 

    となり，ｂ１４＝‘１’（速度カウンタ選択）の時は ０ となる． 

 

８．２３ ＲＰＬＳ 移動残パルスレジスタ（読出し専用） 
   位置決めカウンタの移動残量を確認出来ます．読出し専用です．スタート時にＲＭＶレジスタの絶対値となり， 

   パルス出力ごとにダウンカウントされます．途中停止時残パルスが読めます． 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

0 0 0 0             

図８．２３－１ ＲＰＬＳ 移動残パルスレジスタ 
 

８．２４ ＲＳＰＤ 現在速度，その他読出しレジスタ（読出し専用） 
   現在速度の他にエンコーダＺ相カウント値，アイドリングカウント値が読めます．読出し専用です． 

   速度は読んだ値に速度倍率を掛けた結果が指令速度となります． 

   なお，ある時点での速度を読むにはカウンタラッチコマンドを発行後ＲＬＴＣ３を読みます． 

   （ＲＥＮＶ５ ｂ１４＝‘１’) 

31 28 27 24 23 20 19 16 15 12 11 8 7 4 3 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 IDL CT ZCT CRNT VELO 

図８．２４－１ ＲＳＰＤ 現在速度レジスタ 
bit 名称 説         明 

b0～b15 CRNT VELO この値に速度倍率を掛けた値が指令速度．停止時は‘０’ 

b16～b19 ZCT 原点復帰に使用されているＺ相カウント値 

b20～b22 IDL CT アイドリングカウント値を読出す 

b23-b31 未定義 常に‘０’ 

表８．２４－１ ＲＳＰＤ 現在速度レジスタ内容 
 

８．２５ ＲＩＰＳ 補間ステータスレジスタ（読出し専用） 
   解説は「６．７ 補間ステータスレジスタ ＲＩＰＳ」を参照して下さい． 



 

 ６２

 

９．環境設定レジスタ 
９．１ ＲＥＮＶ１ レジスタ 
   ■指令出力，軸ｲﾝﾀｰﾌｪｲｽ信号，ｻｰﾎﾞｲﾝﾀｰﾌｪｲｽ信号など入出力極性，ﾊﾟﾙｽ幅，動作などを設定します．初期化時設定． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

ERCTL EPW2 EPW1 EPW0 ERCTO ERCTE ALML ALMM OLL SDL SDLT SDM ELM PMD2 PMD1 PMD0
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

0 0 INTM DTMF DRF FLTR DR PCS LTC INPS CLR0 CSTP CSTA 1 1 
図９．１－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ１ 

ﾋﾞｯﾄ 名 称 説      明 
ﾗｲﾌﾞﾗﾘ 
初期値 

信号端子名 ｂ２-ｂ０＝１００：個別パルス方式 指令出力 

  ＣＷパルス出力 

  ＣＣＷパルス出力 

信号端子名 ｂ２-ｂ０＝０００：共通パルス方式 指令出力 

  パルス列 

b0-b2 

PMD0 

～ 

PMD2 

  方向出力 

'100' 
個別パルス

方式 

  設定値 '０' '１'  

b3 ELM ＥＬＳ検出時の停止方法 即停止 減速停止 '0' 

b4 SDM ＤＬＳ検出時の動作方法 減速後 定速移動継続 減速停止 '0' 

b5 SDLT ＤＬＳセンサのラッチ機能 使用しない 使用する '0' 

b6 SDL ＤＬＳセンサの入力極性 Ｂ接 Ａ接 '0' 

b7 OLL ＯＬＳセンサの入力極性 Ｂ接 Ａ接 '0' 

b8 SVALMM ＳＶＡＬＭ入力時停止方法 即停止 減速停止 '0' 

b9 SVALML ＳＶＡＬＭ信号入力極性 Ｂ接 Ａ接 '0' 

b10 ERCTE 
ＳＶＡＬＭ入力で"即停止"時のｻｰﾎﾞ 

偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ信号(xSVCTRCL)自動出力 
しない する '0' 

b11 ERCTO 原点復帰完了時ｻ ﾎーﾞ偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ信号出力 しない する '0' 

ｻｰﾎﾞ偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ信号(xSVCTRCL)出力幅（ｂ１４-１２＝'１００'を推奨） 

０００ ００１ ０１０ ０１１ １００ １０１ １１０ １１１ b12-b14 EPW0-EPW2 

１２us ０.１ms ０.４ms １.６ms １３ms ５２ms １０４ms レベル 

'100' 

(13ms) 

b15 SVCTRCL ｻｰﾎﾞ偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ信号の出力論理（'０'=負論理を推奨） '0' 

００ ０１ １０ １１ 
b16-b17 ETW0-ETW1 

ｻｰﾎﾞ偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ信号出力後ﾃ ｨ゙ﾚｲ時間 

（ｂ１７－１６＝'１１'を推奨） ０ １２us １.６ms １０４ms 
'11' 

b18 CSTA ＳＴＡ入力仕様 '０'=レベルトリガ '１'=エッジトリガ '0' 

b19 CSTP ＳＴＰ入力時停止方法（※） '０'=即停止 '１'=減速停止 '0' 

００ ０１ １０ １１ 
b20-b21 CLR ＣＬＲ入力仕様 

立下がり 立上がり Ｌレベル Ｈレベル 
'00' 

b22 INPOS インポジション信号入力極性 '０'=Ｂ接 '１'=Ａ接 '1' 

b23 LTC ラッチ入力信号極性 '０'=Ｂ接 '１'=Ａ接 '0' 

b24 PCS ＰＣＳ入力信号極性 '０'=Ｂ接 '１'=Ａ接 '0' 

b25 DR ＤＲ入力信号極性 '０'=Ｂ接 '１'=Ａ接 '0' 

b26-b27 不使用 ｂ２７－２６＝'００'固定 '00' 

b28 DTMF 方向変化タイマＯＮ／ＯＦＦ '０'=ＯＮ '１'=ＯＦＦ '0' 

b29 INTM 
この軸からの割込信号をマスク(割込禁止) 

（ボードの最終段階割込マスクは別途あり） 
'０'=割込信号出力 '１'=割込禁止 '0' 

b30 常に‘０’を設定してください '0' 

b31 
不使用 

常に‘０’を設定してください '0' 

※．次動作使用時に減速停止に設定した場合は，ＳＴＰを外部から入力する場合は停止するまで入力ＯＮ状態を 

保持してください．同時ストップコマンド使用時はプリレジキャンセルコマンドを発行してから同時ストップ

コマンドを発行してください． 

表９．１－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ１の内容 

0v
0v

ＣＷ方向

ＣＣＷ方向

0v
0v

0v
0v

xCWP 

xCWN 

xCCWP 

xCCWN 

0v
0v

xCWP 

xCWN 

xCCWP 

xCCWN 
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９．２ ＲＥＮＶ２ レジスタ 
   ■ エンコーダＡ,Ｂ相倍率，カウント方向，Ｚ相極性，パルサＡ,Ｂ相倍率，カウント方向を設定します． 

   ■ 初期化時に設定します． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

1 1 1 1 ｘ 1 0 1 0 1 ｘ ｘ 0 1 0 1 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

0 0 0 0 0 PDIR PULSR EZL EDIR ENCM 0 0 0 0 

図９．２－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ２ 
bit 名称 説        明 ﾗｲﾌﾞﾗﾘ初期値

b0 

∫ 

b19 

ﾎﾞｰﾄﾞ仕様 

（固定） 

 汎用入出力ポートの仕様設定．b19～b0は必ず次のように初期設定する． 
 ＣＰＤ３６４                 ・・ ０ｘ０ｆｄ６５ 
 ＣＰＤ５７８，ＣＰＤ２７８，ＣＰＤ５２１２Ｍ ・・ ０ｘ０ｆｄ５５ 
 上記以外                   ・・ ０ｘ０ｆ５５５ 

固定 

b20 ENCM b21,b20 ００ ０１ １０ １１ １０ 

b21 倍率 
エンコーダ逓倍設定 

逓倍 ｘ1 ｘ2 ｘ4 up/down ﾊﾟﾙｽ （ｘ４） 

b22 EDIR  '1'=ｴﾝｺｰﾀﾞ A相，B相ｶｳﾝﾄ方向逆転 ０ 

b23 EZL  ｴﾝｺｰﾀﾞ Z相入力極性反転 '1'＝反転 ０ 

b24 PULSR b25,b24 ００ ０１ １０ １１ ００ 

b25 倍率 
パルサ逓倍設定 

逓倍 ｘ1 ｘ2 ｘ4 up/down ﾊﾟﾙｽ （ｘ１） 

b26 PDIR  '1'=ﾊﾟﾙｻ A相，B相ｶｳﾝﾄ方向逆転 ０ 

b27 不使用 常に'０'を設定してください  

31～28 --- 「１１．ＣＰＤシリーズ追加機能について」参照 '00000' 

表９．２－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ２ の内容 
 

９．３ ＲＥＮＶ３ レジスタ 
   ■原点復帰方法指定，原点復帰Ｚ相カウント設定，ＣＴＲ２～４の入力形式設定，ＣＴＲ１～４のｶｳﾝﾄ動作方法の 

    設定などを行います． 

   ■初期化時に設定します． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

0 CTR4G CTR4IP CTR3IP CTR2IP Ｚ相ＣＴ ORGmode 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

CTR4DIS CTR3DIS CTR2DIS 0 CTR4BS CTR3BS CTR2BS CTR1BS CTR4ORG CTR3ORG CTR2ORG CTR1ORG CTR4CLR CTR3CLR CTR2CLR CTR1CLR

図９．３－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ３ 
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bit 名 称 説      明 
ﾗｲﾌﾞﾗﾘ
初期値

復帰No b3-b0 【復帰方法名称】 

０ 0000 
【ｾﾝｻ原点復帰（OLS on 検出）】 
 定速復帰：OLS onで即停止し完了 
 高速復帰：OLS on検出で減速停止で完了（DLS減速，OLS原点も可能） 

１ 0001 
【ｾﾝｻ原点復帰（OLS 検出後抜出し再突入完了） 
 定速復帰：OLS onで即停止後，反転抜出し，再度OLS検出で完了 
 高速復帰：OLS onで減速停止後，反転抜出し，再度OLS 検出で完了 

２ 0010 
【ｾﾝｻ＋ｴﾝｺｰﾀﾞ原点復帰（OLS on 検出）】 
 定速復帰：OLS on検出後のZ相で即停止し完了 
 高速復帰：OLS onで減速し，検出後のZ相で即停止し完了 

３ 0011 
【ｾﾝｻ+ｴﾝｺｰﾀﾞ原点復帰（OLS on 検出）】 
 定速復帰：OLS on 検出後のZ相で即停止し完了 
 高速復帰：OLS on検出後のZ相で減速停止し完了 

４ 0100 
【ｾﾝｻ反転＋ｴﾝｺｰﾀﾞ原点(OLS on 反転）】 
 定速復帰：OLS onで即停止，反転定速のＺ相検出で完了 
 高速復帰：OLS onで減速停止，反転定速のＺ相検出で完了 

５ 0101 
【ｾﾝｻ高速反転＋ｴﾝｺｰﾀﾞ原点（OLS on反転）】 
 定速復帰：OLS onで即停止，反転定速のＺ相検出で完了 
 高速復帰：OLS onで減速停止，反転高速のＺ相検出で減速停止し完了 

６ 0110 
【ELS兼用ｾﾝｻ原点】 
 定速復帰：ELS onで即停止後,反転定速抜出し,ELS off検出で完了 
 高速復帰：ELS onで減速停止後,反転定速抜出し,ELS off検出で完了 

７ 0111 
【ELS反転低速＋ｴﾝｺｰﾀﾞ原点】 
 定速復帰：ELS onで即停止後，反転定速のＺ相検出で完了 
 高速復帰：ELS onで減速停止後，反転定速のZ相検出で完了 

８ 1000 
【ELS反転定速＋ｴﾝｺｰﾀﾞ原点】 
 定速復帰：ELS onで即停止後，反転定速のＺ相検出で完了 
 高速復帰：ELS onで減速停止後，反転高速のZ相検出で減速停止し完了

以下はＣＴＲ２クリアを利用した原点復帰 [CTR2（機械ｶｳﾝﾀ）=０]の方法 

b0 
∫ 
b3 

ORGmode 

９～１２ 1001～1100 ｢表４．２－５ 原点復帰方法選択表｣参照 

No.2
 

'0010'

b4 
∫ 
b7 

Z相ＣＴ 
原点復帰時のエンコーダＺ相カウント値を設定する 
 設定値範囲：００００（１回目Ｚ相カウントで原点）～１１１１（１６回目） 

０ 

0 0 ＥＮＣ（パルサ）入力 
0 1 指令ﾊﾟﾙｽ入力 

b8 
b9 

CTR2IP CTR2（機械位置ｶｳﾝﾀ） 
  ｶｳﾝﾄ入力ｿｰｽの選択 

b9,b8 =
1 0 ＥＮＣ（パルサ）入力 

'00'

0 0 指令ﾊﾟﾙｽとＥＮＣ(ﾊﾟﾙｻ)入力の差分 

0 1 指令ﾊﾟﾙｽとＥＮＣ(ﾊﾟﾙｻ)入力の差分 
b10 
b11 

CTR3IP CTR3（偏差ｶｳﾝﾀ） 
  ｶｳﾝﾄ入力ｿｰｽの選択 

b11,b10=
1 0 不使用 

'00'

0 0 指令ﾊﾟﾙｽ入力 
0 1 ＥＮＣ（パルサ）入力 
1 0 ＥＮＣ（パルサ）入力 

b12 
b13 

CTR4IP CTR4（汎用ｶｳﾝﾀ） 
  ｶｳﾝﾄ入力ｿｰｽの選択 

b13,b12=

1 1 9.8304MHz CLK ｶｳﾝﾄ(最大27s） 

ＥＮＣ入力と
パルサ入力は
コネクタ端子
で共通です
（択一） 

'00'

b14 CTR4G ‘１’=動作中の期間のみCTR4 ｶｳﾝﾄ可とする．（MSTSのbit1 SRUN='1'の間） 0 
b15 未定義 常に‘０’を設定してください 0 
b16 CTR1CLR ＣＴＲ１ 0 
b17 CTR2CLR ＣＴＲ２ 0 
b18 CTR3CLR ＣＴＲ３ 0 
b19 CTR4CLR 

ＣＬＲ入力時 

ＣＴＲ４ 

を‘１’= クリアする， 
 ‘０’= クリアしない 

0 
b20 CTR1ORG ＣＴＲ１ 1 
b21 CTR2ORG ＣＴＲ２ 1 
b22 CTR3ORG ＣＴＲ３ 1 
b23 CTR4ORG 

原点復帰完了時 

ＣＴＲ４ 

を‘１’= クリアする， 
 ‘０’= クリアしない 

1 
b24 CTR1BS ＣＴＲ１ 0 
b25 CTR2BS ＣＴＲ２ 0 
b26 CTR3BS ＣＴＲ３ 0 
b27 CTR4BS 

バックラッシュ 
あるいは 

スリップ補正時も 
ＣＴＲ４ 

を‘１’= 動作させる， 
 ‘０’= 動作させない 

0 
b28 未定義 常に‘０’を設定してください  
b29 CTR2DIS ＣＴＲ２ 0 
b30 CTR3DIS ＣＴＲ３ 0 
b31 CTR4DIS ＣＴＲ４ 

を‘１’= カウント不可にする，
 ‘０’= カウント可にする 

指令位置カウンタＣＴＲ１は 
ＲＭＤレジスタ CTR1DIS ( bit11)
で行う 0 

表９．３－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ３ の内容 
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９．４ ＲＥＮＶ４ レジスタ 
   コンパレータ（ＣＭＰ）は５組あります．ＣＭＰ１～４をＲＥＮＶ4で設定します．（ＣＭＰ５はＲＥＮＶ５） 

   ■ＣＭＰ1～４の比較カウンタ選択，比較方法，条件成立時の動作方法を指定します．初期化時に設定． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

0 CMP2M CMP2D CMP2C 0 CMP1M CMP1D CMP1C 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

CMP4M CMP4D CMP4C 0 CMP3M CMP3D CMP3C 

図９．４－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ４ 
 
   (注１) 比較対象ｶｳﾝﾀとしてＣＴＲ３（脱調用）を選択した場合はｶｳﾝﾄ値の絶対値とｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ･ﾃﾞｰﾀとの比較となる． 

       （絶対値範囲：０～３２,７６７） 

ﾋﾞｯﾄ 名称 説        明 
ﾗｲﾌ ﾗ゙ﾘ

初期値

ｂ１-０＝００ ｂ１-０＝０１ ｂ１-０＝１０ ｂ１-０＝１１ 
b0-b1 CMP1C 

ＣＭＰ１ 
比較ＣＴＲ ＣＴＲ１(指令位置) ＣＴＲ２(機械位置) ＣＴＲ３(偏差) ＣＴＲ４(汎用) 

'00' 
(指令位置)

ｂ４-２＝０００ ｂ４-２＝００１ ｂ４-２＝０１０ ｂ４-２＝０１１ 

ＲＣＭＰ１＝比較ＣＴＲ 
比較せず 

カウント方向無関係 カウントアップ中 カウントダウン中 

ｂ４-２＝１００ ｂ４-２＝１０１ ｂ４-２＝１１０ ｂ４-２＝１１１ 
b2-b4 CMP1D 

ＣＭＰ１ 
比較方法 

ＲＣＭＰ１＞比較ＣＴＲ ＲＣＭＰ１＜比較ＣＴＲ
－ＳＬＳとして使用

(ＲＣＭＰ１＜ＣＴＲ１)
比較せず 

'000' 
(+SLS 
不使用)

ｂ６-５＝００ ＝０１ ＝１０ ＝１１ 
b5-b6 CMP1M 

ＣＭＰ１条件
成立動作処理 処理無し 即停止 減速停止 動作データをプリレジスタのデータに変更(速度変更) 

'00' 
処理無し

b7 未定義 常に‘０’を設定してください '0' 

ｂ９,ｂ８＝００ ｂ９,ｂ８＝０１ ｂ９,ｂ８＝１０ ｂ９,ｂ８＝１１ 
b8-b9 CMP2C 

ＣＭＰ２ 
比較ＣＴＲ ＣＴＲ１(指令位置) ＣＴＲ２(機械位置) ＣＴＲ３(偏差) ＣＴＲ４(汎用) 

'00' 
(指令位置)

ｂ１２-１０＝０００ ｂ１２-１０＝００１ ｂ１２-１０＝０１０ ｂ１２-１０＝０１１ 

ＲＣＭＰ２＝比較ＣＴＲ 
比較せず 

カウント方向無関係 カウントアップ中 カウントダウン中 

ｂ１２-１０＝１００ ｂ１２-１０＝１０１ ｂ１２-１０＝１１０ ｂ１２-１０＝１１１ b10-b12 CMP2D 
ＣＭＰ２ 
比較方法 

ＲＣＭＰ２＞比較ＣＴＲ
ＲＣＭＰ２＜比較ＣＴ

Ｒ 

－ＳＬＳとして使用
(ＲＣＭＰ２＞ＣＴＲ

１) 
比較せず 

'000' 
(-SLS 
不使用)

ｂ１４-１３＝００ ＝０１ ＝１０ ＝１１ 
b13-b14 CMP2M 

ＣＭＰ２条件
成立動作処理 処理無し 即停止 減速停止 動作データをプリレジスタのデータに変更(速度変更) 

'00' 
処理無し

b15 未定義 常に‘０’を設定してください '0' 

ｂ１７-１６＝００ ｂ１７-１６＝０１ ｂ１７-１６＝１０ ｂ１７-１６＝１１ 
b16-b17 CMP3C 

ＣＭＰ３ 
比較ＣＴＲ ＣＴＲ１(指令位置) ＣＴＲ２(機械位置) ＣＴＲ３(偏差) ＣＴＲ４(汎用) 

'00' 
(指令位置)

ｂ２０-１８＝０００ ｂ２０-１８＝００１ ｂ２０-１８＝０１０ ｂ２０-１８＝０１１ 

ＲＣＭＰ３＝比較ＣＴＲ 
比較せず 

カウント方向無関係 カウントアップ中 カウントダウン中 

ｂ２０-１８＝１００ ｂ２０-１８＝１０１ ｂ２０-１８＝１１０ ｂ２０-１８＝１１１ 

b18-b20 CMP3D 
ＣＭＰ３ 
比較方法 

ＲＣＭＰ３＞比較ＣＴＲ ＲＣＭＰ３＜比較ＣＴＲ 設定禁止 比較せず 

'000' 

ｂ２２-２１＝００ ＝０１ ＝１０ ＝１１ 
b21-b22 CMP3M 

ＣＭＰ３条件
成立動作処理 処理無し 即停止 減速停止 動作データをプリレジスタのデータに変更(速度変更) 

'00' 
処理無し

b23 未定義 常に‘０’を設定してください '0' 

ｂ２５-２４＝００ ｂ２５-２４＝０１ ｂ２５-２４＝１０ ｂ２５-２４＝１１ 
b24-b25 CMP4C 

ＣＭＰ４ 
比較ＣＴＲ ＣＴＲ１(指令位置) ＣＴＲ２(機械位置) ＣＴＲ３(偏差) ＣＴＲ４(汎用) 

'00' 
(指令位置)

ｂ２９-２６＝００００ ｂ２９-２６＝０００１ ｂ２９-２６＝００１０ ｂ２９-２６＝００１１ 

ＲＣＭＰ４＝比較ＣＴＲ 
比較せず 

カウント方向無関係 カウントアップ中 カウントダウン中 

ｂ２９-２６＝０１００ ｂ２９-２６＝０１０１
ｂ２９-２６＝０１１

０ 
ｂ２９-２６＝０１１１ 

ＲＣＭＰ３＞比較ＣＴＲ ＲＣＭＰ３＜比較ＣＴＲ 比較せず 比較せず 

ｂ２９-２６＝１０００ ｂ２９-２６＝１００１
ｂ２９-２６＝１０１

０ 
ｂ２９-２６＝その他 

同期（定ピッチ）信号出力 

'0000' 
b26-b29 CMP4D 

ＣＭＰ４ 
比較方法 

カウント方向無関係 カウントアップ中 カウントダウン中
比較せず 

 

ｂ３１-３０＝００ ＝０１ ＝１０ ＝１１ 
b30-b31 CMP4M 

ＣＭＰ４条件
成立動作処理 処理無し 即停止 減速停止 動作データをプリレジスタのデータに変更(速度変更) 

'00' 
処理無し

   (注２) ＋ＳＬＳ，－ＳＬＳに設定する場合は比較対象ｶｳﾝﾀに ＣＴＲ１（指令位置）を選択する． 

表９．４－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ４ の内容 
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９．５ ＲＥＮＶ５ レジスタ 
   ■ＣＭＰ５の比較ｶｳﾝﾀ選択，比較方法，条件成立時の動作方法，その他，アイドリングパルス数，カウンタの特殊 

    なラッチ条件，他軸スタート条件などの設定を行います． 

   ■他軸スタート関係を除き，初期化時に設定します． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

0 CTLCHF CTLCH 0 IDLP CMP5M CMP5D CMP5C 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 TRIGRIN sel TRIGROT sel 

図９．５－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ５ 
 

bit 名称 説      明 
ﾗｲﾌ ﾗ゙ﾘ 

初期値

0 0 0 ＣＴＲ１(指令位置) 0 1 1 ＣＴＲ４(汎用) 

0 0 1 ＣＴＲ２(機械位置) 1 0 0 位置管理カウンタ(PCTR) 

b0 

∫ 

b2 

CMP5C 

ＣＭＰ５の 

比較対象 

ＣＴＲを選択 

b2-b0= 

0 1 0 ＣＴＲ３(偏差) 1 0 1 現在速度レジスタ 

'000' 

ＣＭＰ５の比較方法の選択（ＲＣＭＰ５は比較デ－タレジスタ） 

0 0 0 比較せず 1 0 0 ＲＣＭＰ５＞比較カウンタ 

0 0 1 方向に無関係 1 0 1 ＲＣＭＰ５＜比較カウンタ 

0 1 0 ｕｐ中比較 1 1 0

b3 

∫ 

b5 

CMP5D 
b5-b3= 

0 1 1 

ＲＣＭＰ５＝ 

 比較ｶカウンタ
カウント

ｄｏｗｎ中比較 1 1 1
比較せず 

'000' 

ＣＭＰ５条件成立時の動作処理指定 

0 0 0 1 1 0 1 1 b6 

b7 
CMP5M 

b7,b6= 
処理なし 即停止 減速停止 

動作ﾃﾞ ﾀーをﾌﾟﾘﾚｼ ｽ゙ﾀのﾃ゙ ｰﾀに変更 

（速度変更） 

'00' 

b8 

∫ 

b10 

IDLP 
パルスモータ用機能として，アイドリングパルス数(０～７パルス)を設定 

（特別な用途として“速度制御”にも使用可能⇒「１０．２．２ 急加減速での速度制御」） 
'000' 

b11 未定義 常に‘０’を設定してください 0 

ＣＴＲ１～４を一斉に次の条件でラッチする 

0 0 0 1 1 0 1 1 
b12 

b13 
CTLCH 

b13,b12= 
不使用 ＯＬＳ信号ｏｎ時 ＣＭＰ４比較条件成立時 ＣＭＰ５比較条件成立時 

'00' 

b14 CTLCHF ‘1’=上記機能(b12,b13)においてＣＴＲ３（偏差）の代わりに｢現在速度レジスタ｣をラッチ 0 

b15 不使用 常に‘０’を設定してください 0 

他軸をトリガ（スタート）させる条件設定（⇒１０．６．４ 条件付き他軸スタート） 

0 0 0 0 トリガｏｆｆ 1 0 0 0 加速開始時 

0 0 0 1 ＣＭＰ１ 1 0 0 1 加速終了時 

0 0 1 0 ＣＭＰ２ 1 0 1 0 減速開始時 

0 0 1 1 ＣＭＰ３ 1 0 1 1 減速終了時 

0 1 0 0 ＣＭＰ４

b16 

∫ 

b19 

TRIGROT 

sel b19-b16= 

0 1 0 1 ＣＭＰ５

条件成立時 

その他 トリガｏｆｆ 

'0000' 

この軸が(ｽﾀー ﾄを）受けるﾄﾘｶ゙ 元の選択 

b21,b20 = 0 0 = 0 1 = 1 0 = 1 1 b20 

b21 

TRIGRIN 

sel 

(※１)  
Ｘ(V,X1,X2､X3) 

軸トリガ 

Ｙ(W,Y1,Y2､Y3) 

軸トリガ 

Ｚ(A,Y1,Y2､Y3) 

軸トリガ 

Ｕ(B,U1,U2､U3) 

軸トリガ 

'00' 

b23-b22 未定義 常に‘０’を設定してください． '00' 

b27-b24 --- 「１１．ＣＰＤシリーズ追加機能について」参照 '0000' 

b31-b28 未定義 常に‘０’を設定してください． '0000' 

表９．５－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ５の内容 
※１．２軸ボードはＺ，Ｕ軸はありません． １個のＰＣＬ内の軸の組み合わせで有効です． 

 



 

 ６７

９．６ ＲＥＮＶ６ レジスタ 
   ■バックラシュ補正，スリップ補正などの選択，データを設定します． 

   ■初期化時に設定します． 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

0 0 BLSH sel ﾊﾞｯｸﾗｯｼｭ補正量/ｽﾘｯﾌﾟ補正量（BLSH） 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

図９．６－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ６ 
 

bit 名称 説        明 
ﾗｲﾌﾞﾗﾘ

初期値

b0 

∫ 

b11 

BLSH 
ｂ０～ｂ１１の１２ビットで 

  バックラッシュ補正量 または 

  スリップ補正量    を設定する 

all '0'

b12 補正方法の選択 

b13 
BLSH sel 

b13,b12: ００＝補正機能ｏｆｆ ０１＝バックラッシュ補正 １０＝スリップ補正 

'00' 

off 

b14-b31 不使用 常に‘０’を設定してください all'0'

表９．６－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ６の内容 
 

９．７ ＲＥＮＶ７ レジスタ 
   ■パルスモータの停止時特性を改善する｢制振機能｣を設定します． 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

逆転パルス挿入位置時間（RT） 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

正転パルス挿入位置時間（FT） 

図９．７－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ７ 
 

ﾋﾞｯﾄ 名 称 説   明 
ﾗｲﾌﾞﾗﾘ 

初期値 

b0-b15 
ＲＴ 

逆転時間

パルスモータへの最終出力パルス後の逆転パルス出力タイミング 

  ＲＴ：０，１～６５５３５（１６ｕｓ～１０４ｍｓ） 

b16-b31 
ＦＴ 

正転時間

上記逆転パルス出力後の正転パルス出力タイミング 

  ＦＴ：０，１～６５５３５（１６ｕｓ～１０４ｍｓ） 

共に'０' 
(制振機能ｏｆｆ)

 

 

 

 

 

 

表９．７－１ 環境レジスタ ＲＥＮＶ７の内容 
 

RT/2 FT/2

FTRT

最終の指令パルス 

正転パルス 

逆転パルス ①

②
最終指令パルス後に逆転パルス① 

と正転パルス②が出され，パルス 

モータの振動抑制が行われる． 



 

 ６８

１０． 各機能と応用 
１０．１ 速度と加減速 

１０．１．１ 速度，加減速の計算 

   速度パターンとレジスタの対応は 図４．２－１ を参照して下さい． 

 （１）ＲＦＬ：ＦＬ速度設定レジスタ（１６ビット） 

    ＦＬ定速動作の速度及び，高速動作（加減速動作）の場合のスタート速度を1～65,535（0FFFFh）の範囲で設定 

    します． 

    速度はＲＭＧ(速度倍率)の設定値との計算値になります． 

       

 

 （２）ＲＦＨ：ＦＨ速度設定レジスタ（１６ビット） 

    ＦＨ定速動作の速度及び，高速動作（加減速動作）の場合のスタート速度を1～65,535（0FFFFh）の範囲で設定 

    します． 

    高速動作（加減速動作）の場合にはＲＦＬの設定値より大きな値を設定してください． 

    速度はＲＭＧの設定値との計算値になります． 

    

 

 （３）ＲＵＲ：加速レート設定レジスタ（１６ビット） 

    高速動作（加減速動作）の場合の加速特性を1～65,535（0FFFFh）の範囲で設定します． 

    設定値と加速時間の関係は次式の様になります． 

    直線加速（ RMD ﾚｼﾞｽﾀの‘b10 acc方法’＝ 0 ） 

     

   

    直線部分のないＳ字加速（ RMD ﾚｼﾞｽﾀの‘b10 acc方法’＝ 1 かつRUS ﾚｼﾞｽﾀ > 0 ） 

 

 

   直線部分のあるＳ字加速（ RMD ﾚｼﾞｽﾀの‘b10 acc方法’＝1 かつRUS ﾚｼﾞｽﾀ > 0 ） 

 

 

  

（４）ＲＤＲ：減速レート設定レジスタ（１６ビット） 

    高速動作（加減速動作）の場合の減速特性を1～65,535（0FFFFh）の範囲で設定します． 

    減速開始点を自動計算（ＲＭＤﾚｼﾞｽﾀの‘b13：減速開始点’＝０）に設定する場合でも，ＲＤＲレジスタの設定 

が減速レートとして使用されます． 

    ただし，ＲＤＲ＝０に設定した場合，減速レートはＲＵＲで設定した値になります． 

    減速開始点を自動計算に設定した場合は，独立動作では（減速時間）≦（加減速×２）， 

補間動作では（減速時間）＝（加速時間）となるように設定してください． 

 

 

 

 

 

 

     ■減速開始点自動設定で             ■減速開始点自動設定で 

      （減速時間）≦（加速時間×２）の時       （減速時間）＞（加速時間×２）の時 
 
 

 

 

 

 

     図１０．１－１ 正しい条件の自動加減速         
図１０．１－２ 不適正な加減速の場合 

 

時間

ＦＨ 

ＦＬ 

速度 

減速 加速 

1
300
+

×
=

RMG
RFL]PPS[FL速度

1
300
+

×
=

RMG
RFH]PPS[FH速度

19,660,800
41)(RURRFL)-(RFH[sec] ×+×

=加速時間

19,660,800
81)(RURPRFL)-(RFH[sec] ×+×

=加速時間

19,660,800
1)(RURRUS)2RFL-(RFH[sec] 4×+××+

=加速時間

 注意： 次のような場合は，減速開始点は手動計算して設定します． 

     独立動作で（減速時間）＞（加速時間×２），補間動作で（減速時間）＞（加速時間） 

     この場合は，停止時にＦＬ速度まで減速しきれない場合がありますので，減速開始点手動計算 

（ＲＭＤﾚｼ゙ ｽﾀの‘b13：減速開始点’＝１）に設定し，減速開始点（ＲＤＰ）を設定してください． 

     詳しくは次ページ「（６）ＲＤＰ：減速開始点設定レジスタ（２４ビット）」を参照してください． 

時間 

速度 ＦＬまで減速

せずに停止 ＦＨ

ＦＬ

加速 減速 



 

 ６９

 

    設定値と減速時間の関係は次式の様になります． 

    ■直線減速（ RMD ﾚｼﾞｽﾀの‘b10 acc方法’＝ 0 ） 

 

     

■直線部分のないＳ字加速（ RMD ﾚｼﾞｽﾀの‘b10 acc方法’＝ 1 かつRDS ﾚｼﾞｽﾀ > 0 ） 

 

     

■直線部分のあるＳ字加速（ RMD ﾚｼﾞｽﾀの‘b10 acc方法’＝ 1 かつRUS ﾚｼﾞｽﾀ > 0 ） 

 

 

  

（５）ＲＭＧ：速度倍率設定レジスタ（１２ビット） 

    ＲＦＬ，ＲＦＨ設定値と速度の関係を2～4,095（0FFFh）の範囲で設定します．高倍率になるほど設定できる 

    速度間隔が粗くなりますので，通常はできるだけ小さな倍率を使用して下さい． 

    設定値と速度倍率の関係は次式の様になります． 

     

 

 （６）ＲＤＰ：減速開始点設定レジスタ（２４ビット） 

    加減速・位置決め動作の場合の減速開始点（終点からのパルス数で指定．残移動量が減速開始点以下になると減 

速を開始します）を設定します．ＲＭＤレジスタの 「減速開始点の設定方法 ( b13 減速開始点 )」の状態に

より，ＲＤＰに設定する値の意味は異なります． 

   （Ⅰ）マニュアル設定時 ( RMD ﾚｼﾞｽﾀの’b13 減速開始点=1 ) の場合 

      減速開始点のパルス数を 0～16,777,215（0FFFFFFh）の範囲で設定します． 

      減速開始点の最適値は次式の様になります． 

      ■直線減速（ RMD ﾚｼﾞｽﾀの b10 acc方法 ＝ 0 ） 

 

  

■直線部分のないＳ字減速（ RMD ﾚｼﾞｽﾀの b10 acc方法 = 1 かつRDS ﾚｼﾞｽﾀ = 0 ） 

 

 

       

■直線部分のあるＳ字減速（ RMD ﾚｼﾞｽﾀの b10 acc方法 = 1 かつRUS ﾚｼﾞｽﾀ > 0 ） 

 

 

 

      （位置決めカウンタ値）≦（ＲＤＰ設定値）のタイミングで減速を開始します． 

   （Ⅱ）自動設定時 ( RMD ﾚｼﾞｽﾀの「 b10 acc方法 」＝ 0 ) の場合 

      自動で設定される減速開始点に対してオフセットとなり， 

        -8,388,608 ( 800000h )～ 8,388,607 ( 7FFFFFh ) の範囲で設定します． 

      オフセット量が正数の場合，早めに減速を開始して，減速後ＦＬ速度で動作します． 

      負数の場合，減速開始が遅れます．オフセットが必要ない場合は‘０’に設定します． 

      減速開始点の設定値より小さい場合，停止時の速度はＦＬより早くなります． 

      逆に，最適値より大きい場合，減速終了後にＦＬ定速動作をします． 

 

 （７）ＲＵＳ：加速Ｓ字範囲設定レジスタ（１５ビット） 

    Ｓ字加減速動作のＳ字加速区間を1～32,767（7FFFh）の範囲で設定します． 

    Ｓ字加速区間の範囲ＳsuはＲＭＧの設定値との計算値になります． 

      

 

    つまり，ＦＬ速度～（ＦＬ速度＋Ｓsu）までと（ＦＨ速度－Ｓsu）～ＦＨ速度までがＳ字加速動作となり 

    中間部分は直線加速動作となります． 

    ただし‘０’を設定した場合，内部演算により       が代用され，直線加速部分のないＳ字加速 

    動作となります． 

19,660,800
41)(RDRRFL)-(RFH[sec] ×+×

=減速時間

19,660,800
81)(RDRPRFL)-(RFH[sec] ×+×

=減速時間

19,660,800
1)(RDRRDS)2RFL-(RFH[sec] 4×+××+

=減速時間

1RMG
300][

+
=倍速度倍率

1RMG
300RUS]PPS[Ssu
+

×
=

2
RFL-RFH

768321
122

,)RMG(
)RDR()RFLRFH(][

×+
+×−

=ﾊﾟﾙｽ最適値

768321
122

,)RMG(
2)RDR()RFLRFH(][

×+
×+×−

=ﾊﾟﾙｽ最適値

768321
12

,)RMG(
)RDR()RDSRFLRFH(RFL)(RFH][

×+
+××+−×+

=ﾊﾟﾙｽ最適値
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１０．１．２ 急加減速時の注意点 

  加減速指令時の初速及び終速は，理論的にＦＬよりやや高い値（通常は僅かに高い値）になります． 

  特に，加減速勾配が急な場合には，その差異が大きくなるので注意が必要な場合があります． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図１０．１－３ 加減速動作指令と実際の速度制御 
 

  ● 動作開始直後，理論上の速度ＦＬでパルス出力し、次パルス出力時の理論上の速度はＦＬ＋⊿Fになって 

    います． 

    したがって、最初の２パルスの間隔は１／ＦＬではなく，１／ＦＬ＋⊿Ｆになります． 

  ● 同様に，動作完了時の理論上の速度はＦＬなので，最終パルス出力時の理論上の速度はＦＬ＋⊿Ｆ´に 

    なります． 

  ● また，減速開始点自動計算時，ＦＬが極端に小さい時に動作時間が延びてしまうのを防ぐため，減速開始点の自

動 

    演算結果が整数でない場合，減速開始点は減速開始が遅くなる方向に丸められます． 

    したがって、減速開始点自動設定時⊿Ｆ´は，⊿Ｆよりも大きめになります． 

    特に"移動量が少なく，速度がＦＨまで到達しない場合"⊿Ｆ´は⊿Ｆよりもかなり大きくなります． 

  ● 通常運転時，⊿Ｆ，⊿Ｆ´は僅かですので，運用上 初速＝ＦＬ，終速＝ＦＬ と考えて差し支えないで 

    すが，加減速勾配が極端に大きい場合や，移動量が少ない場合は⊿Ｆ，⊿Ｆ´（特に⊿Ｆ´）は大きく 

    なるので，この動作が機械振動抑制等の観点から問題となる場合は，以下の対策を行うことにより，動 

    作終了時の速度がＦＬとなるような補正が行えます． 

    （特に問題にならなければ補正の必要はありません） 

 

  加減速動作において，機械振動抑制等の為に，「 初速 ＝ 終速 ＝ ＦＬ 」とする方法については， 

  「テクニカルノート」をご請求ください． 

１／(ＦＬ＋⊿Ｆ) １／(ＦＬ＋⊿Ｆ') １／ＦＨ

出力パルス

ｆ 

(FL) 

(FL+⊿F) 

ＦＨ 

ＦＬ 

ｔ

(FL+⊿F')

次
パ
ル
ス 

最
終
パ
ル
ス 

動
作
完
了 

初
回
パ
ル
ス 

⊿F 
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１０．２ 速度のオーバライド 
  動作中に速度を変更することが出来ます．ただし，次の表の条件によります． 

表１０．２－１ 自動加減速における速度オーバライド条件 
 

 ■自動加減速モードでの速度オーバライド 

   自動加減速モード（ＲＭＤ b13=‘０’）では，ＲＦＬ，ＲＵＲ，ＲＵＳ，ＲＤＳを変更してはなりません． 

   速度変更は直接動作速度レジスタＲＦＨを書き換えます．プリレジスタを連続して使用する「次動作連続実行」の 

   場合は プリレジスタのＦＨ速度も変更する必要があります． 

 

 ■速度オーバライドの例 

   次の例は，X軸が現在の動作速度が１００Kppsで実行されていて，次動作連続実行として，１st プリレジスタに 

   速度９０Kpps,位置決め量１００００パルスがセットされ，プリレジスタに速度８０Kpps,位置決め量－１００００ 

   パルスがセットされている． 

   このとき，現在実行の速度から全て１２０Kppsにする．速度倍率は全てｘ１０で運用する． 

 

 
プリレジスタ 

(２ndプリレジスタ)
 １stプリレジスタ  レジスタ 

⇒ 
８０Ｋｐｐｓ 

－１００００パルス
⇒

９０Ｋｐｐｓ 

１００００パルス ⇒
１００Ｋｐｐｓ 

５０００パルス 

      

⇒ 
１２０Ｋｐｐｓ 

－１００００パルス
⇒

１２０Ｋｐｐｓ 

１００００パルス ⇒
１２０Ｋｐｐｓ 

５０００パルス 

 

自動加減速モード(ＲＭＤ b13='0' )における速度オーバライド（速度途中変更） 

定速送り 

 

◎全ての動作 

 

加減速制御送り 
  

 

◎連続送り 

◎直線補間連続送り 

◎位置決め 

◎直線補間 

  (直線加減速) 

①加速中に目標動作速度より低いＲＦＨを指示す

る．ＲＦＨ＜変更時点の速度なら，ＲＦＨの速度

までＳ字減速する． 

②加速中に目標動作速度より低いＲＦＨを指示す

る．ＲＦＨ≧変更時点の速度なら，Ｓ字せずＲＦ

Ｈ速度になる． 

③加速中に目標の動作速度より大きいＲＦＨを与え

た場合は目標速度到達後，ＲＦＨ速度までＳ字加

速する． 

④，⑤加減速終了後にＲＦＨを変更すると，その速

度までＳ字で加減速する． 

①加速中に目標速度より低いＲＦＨを指

示するとその速度まで加減速する． 

②，③加減速終了後にＲＦＨを変更する

と，その速度まで加減速する． 

定速送り速度変更Ｆ 

ｔ 

▼
▲

▲

ＲＦＨ変更

S字加減速時速度変更

① 

② 

③ ④

⑤

Ｆ 

ｔ

直線加減速時速度変更 

①

② 

③ 

Ｆ

ｔ
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 【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

 

   ●速度のオーバライドの運用例 

  RMD,RFL,RUR,RMG等はすでに設定してあるものとします． 

 
  // スタート 
   case IDC_BTN_STRT: 
    cp230_wReg (hDevID, 0, 0x82, 10000);  // 動作速度設定 
    cp230_wReg (hDevID, 0, 0x80, 5000);   // 移動量設定 
    cp230_wCmdW(hDevID, 0, 0x53);    // 加速スタート 
    cp230_wReg (hDevID, 0, 0x82, 9000);  // 動作速度設定 
    cp230_wReg (hDevID, 0, 0x80, 10000);   // 移動量設定 
    cp230_wCmdW(hDevID, 0, 0x53);    // 加速スタート 
    cp230_wReg (hDevID, 0, 0x82, 8000);  // 動作速度設定 
    cp230_wReg (hDevID, 0, 0x80, -10000);   // 移動量設定 
    cp230_wCmdW(hDevID, 0, 0x53);    // 加速スタート 
    break; 
 
  // 速度変更 
   case IDC_BTN_CHNG: 
    cp230_wReg (hDevID, 0, 0x92, 12000);  // 動作速度をRFHに書込む 
    cp230_wCmdW(hDevID, 0, 0x26);    // プリレジスタキャンセル 
    cp230_wReg (hDevID, 0, 0x82, 12000);  // 動作速度をPRFHに書込む 
    cp230_wCmdW(hDevID, 0, 0x53);    // 加速スタート 
    cp230_wCmdW(hDevID, 0, 0x53);    // 加速スタート 
    break; 

 

１０．３ 位置のオーバライド 
   位置決めの動作中に，自由に目標位置のオーバライド（目標位置の書き換え）ができます． 

   変更はスタート位置を基準とした新しい目標位置データ（RMV ﾚｼﾞｽﾀ値）を書き換えます． 

 

   （１）加速または定速動作中に新データを最初の目標位置より遠方に変更すれば，そのままの速度パターンで 

      動作し、新データ位置（新RMV値）で位置決め完了になります． 

 

   （２）減速中に新データを最初の目標値より遠方に変更すれば，その位置からＦＨまで再加速後，新データ 

      位置（新RMV値）で位置決め完了になります． 

 

   （３）新データ位置をすでに通過している時，または減速中で最初の目標位置より手前に変更した時は，減速 

      停止後に逆転して新データ位置（新RMV値）で位置決め完了になります． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図１０．３－１ 位置のオーバライド 
 

   （４）停止直前のオーバライド指令を行う場合 

     ① 次動作データが無い時，無視される可能性があります．（位置の読出しで確認） 

     ② 次動作データがある時，次動作がオーバライドされる可能性があります． 

 

 

  ■位置のオーバライドの例 

    次の例は，位置決め動作中に移動量が 10000から 15000へ変更されます． 

 

f f f

遠方へ変更 減速中に遠方へ変更 通過位置へ変更
t t ｔ

逆方向 

へ移動 
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 【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

 

  ●次の例では，すでにレジスタ及びオプションポートの初期化が 

   終わっているものとします． 

 

  DWORD ret;   //関数の戻り値 

 

  //Ｘ軸移動量設定(移動量10000) 

   ret = cp530_wReg( hDevID,   //デバイスハンドル 

        0,   //Ｘ軸を指定 

        0x80,  //移動量(PRMV)を指定 

        10000 );  //移動量10000 

  //Ｘ軸動作モード設定(位置決め動作) 

   ret = cp530_wReg( hDevID,   //デバイスハンドル 

        0,   //Ｘ軸を指定 

        0x87,  //動作モード(PRMD)を指定 

        0x41 );  //位置決め動作 

  //スタートコマンド発行 

   ret = cp530_wCmdW( hDevID,  //デバイスハンドル 

        0,   //Ｘ軸を指定 

        0x53 );  //高速スタート 

 

   //動作途中で移動量15000パルスに変更，Ｘ軸移動量設定(移動量15000) 

   ret = cp530_wReg( hDevID,   //デバイスハンドル 

        0,   //Ｘ軸を指定 

        0x90,  //移動量(RMV)を指定 

        15000 );  //移動量15000 

 

１０．４ ＰＣＳ「位置決め管理開始信号入力」 
   ＲＭＤ（動作モード）レジスタのＰＣＳ有効(bit14) =‘１’に設定することにより，動作スタート後，コマンド 

   書込み，またはＰＣＳ入力信号が‘ON’のタイミングから，ＲＭＶレジスタに設定した移動量分の位置決め動作を 

   行う事ができます．（ＰＣＳ信号の代わりにコマンド(２８ｈ) により位置決め管理開始が出来ます．） 

 

  ■位置決め管理開始の例・・・・連続送り中にＰＣＳ信号到来により位置決め開始１００００に位置決め． 

 

 【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

   ドライバＩ/Ｆ用ＤＬＬ関数の応用例を記します． 

 

   ●以下の例では，すでにレジスタ及びオプションポートの 

    初期化が終わっているものとします． 

    更に，ＰＣＳ入力有効，ＰＣＳ極性設定がすんでいる 

    ものとします． Ｘ軸のＰＣＳ信号入力の時点から位置 

    決め(移動量10000)します． 

 

   DWORD ret;    //関数の戻り値 

 

    ret = cp530_wReg( hDevID, 0, 0x80, 10000 );  //Ｘ軸 移動量(PRMV) = 10000 

    ret = cp530_wReg( hDevID, 0, 0x87, 0x4041 ); //Ｘ軸 動作モード(PRMD) = ＰＣＳ位置決め動作 

    ret = cp530_wCmdW( hDevID, 0, 0x53 );   //Ｘ軸 高速スタート 

f

１0０00 15000

Ｘ軸移動量（ＲＭＶ）］に15000を書込む

位置

t

単に移動

位置管理開始信号 

f

1000 
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１０．５ 指定軸停止で起動（条件付他軸スタート―１） 
   指定軸停止での起動にはここで説明する｢条件付他軸スタート―１｣の他にコンパレータ成立で他軸起動の｢条件付 

   他軸スタート―２｣があります． （１０．６．４ コンパレータ条件成立で他軸起動 参照） 

   「条件付他軸スタート―１」による動作は同一ＰＣＬ内の軸の停止により自軸がスタートします． 

 

   ■設定個所 

   （１）ＲＭＤ ｂ１９，ｂ１８＝１１ と設定する．｢指定軸の停止によりスタート｣の状態となります． 

      （通常はｂ１９,ｂ１８＝００ 即スタートの設定） 

   （２）ＲＭＤ ｂ２３～ｂ２０において停止軸の選択をしておく． 

RMD：b23，22，21，20 停止軸指定 記 事 

０００１ X(V,X1,X2,X3)(※)軸停止でスタート 

００１０ Y(W,Y1,Y2,Y3)(※)軸停止でスタート 

０１００ Z(A,Z1,Z2,Z3)(※)軸停止でスタート 

１０００ U(B,U1,U2,U3)(※)軸停止でスタート 

０１０１ 
X(V,X1,X2,X3)(※)軸と 

Z(A,Z1,Z2,Z3)(※)軸停止でスタート 

１１１０ 

Y(W,Y1,Y2,Y3)(※)軸と 

Z(A,Z1,Z2,Z3)(※)軸と 

U(B,U1,U2,U3)(※)軸停止でスタート 

各ビット位置の組合せで任意の軸組合せ

が取れます． 

（同一ＰＣＬ内）自軸の起動条件に自軸

を停止軸指定してはいけません． 

２軸ボードはＺ，Ｕ軸はありません． 

  ※．４軸ボードではＸ～Ｕ軸の組合せ，８軸ボードではＸ～Ｕ軸またはＶ～Ｂ軸の組合せ， 

    １２軸ボードではＸ１～Ｕ１軸，Ｘ２～Ｕ２軸，Ｘ３～Ｕ３軸の組合せで使用できます． 

 

   （３）スタートコマンドを発行します．（ステータスＭＳＴＳ ｂ0＝‘１’ｽﾀｰﾄ保留となる．） 

      即停止コマンド（４９ｈ）を発行するとスタート保留は解除されます． 

 

  ●指定軸停止で起動の例・・・・Ｘ軸の位置決め動作終了(移動量10000)でＹ軸がスタート． 

 

 【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

   ドライバＩ/Ｆ用ＤＬＬ関数の応用例を記します． 

 

   Ｘ軸停止でＹ軸スタート．  

 

  DWORD ret;  //関数の戻り値 

 

  //Ｘ軸移動量設定(移動量10000) 

   ret = cp530_wReg( hDevID,    //デバイスハンドル 

        0,    //Ｘ軸を指定 

        0x80,   //移動量(PRMV)を指定 

        10000 );   //移動量10000 

  //Ｘ軸動作モード設定(位置決め動作) 

   ret = cp530_wReg( hDevID,    //デバイスハンドル 

        0,    //Ｘ軸を指定 

        0x87,   //動作モード(PRMD)を指定 

        0x41 );   //位置決め動作 

  //Ｙ軸動作モード設定(Ｘ軸停止で＋方向連続送りスタート) 

   ret = cp530_wReg( hDevID,    //デバイスハンドル 

        1,    //Ｙ軸を指定 

        0x87,   //動作モード(PRMD)を指定 

        0x1c0000 );  //Ｘ軸停止で＋方向連続送りスタート 

  //スタートコマンド発行 

   ret = cp530_wCmdW( hDevID,   //デバイスハンドル 

        0, 

        0x353 );   //ＸＹ軸高速スタート 

            //Ｘ軸は即スタート，Ｙ軸はＸ軸停止でスタート 

f

f

Ｙ軸 
t

t
X軸 
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１０．６ カウンタ および コンパレータ 
   ＣＰＤ５３４の各軸にカウンタ(ＣＴＲ１～４)とコンパレータ（ＣＭＰ１～５）を使用することにより， 

   次の機能が可能です． 

   ■指令位置，機械位置管理（ＣＴＲ1,ＣＴＲ２使用） 

   ■ソフトリミット機能（ＣＴＲとＣＭＰの使用） 

   ■コンパレータ条件成立により他軸スタートさせる（ＣＴＲとＣＭＰの使用） 

   ■コンパレータ条件成立により停止または速度変更（ＣＴＲとＣＭＰの使用） 

   ■パルスモータ脱調検出機能（ＣＴＲ３使用） 

 

１０．６．１ カウンタ 

   カウンタ機能，カウンタ入力選択，カウント信号形式などのを表１０．６－１ に一括して掲げます． 

 ＣＴＲ１ ＣＴＲ２ ＣＴＲ３ ＣＴＲ４ 設定個所 

用  途 
指令位置 

カウント 

機械位置 

カウント 

（ﾊﾟﾙｽ）モータ

脱調検出 
汎 用 

機  能 UP/DOWN CTR UP/DOWN CTR 偏差カウンタ UP/DOWN CTR

ｶｳﾝﾄ ｲﾈｰﾌﾞﾙ 

 CTR1   ：RMD b11 

 CTR2～CTR4：RENV3 b29-b31

ビット長 ２８ ２８ １６ ２８  

指令出力 指令出力 指令出力 指令出力 

－ ｴﾝｺｰﾀ  ゙ ｴﾝｺｰﾀ  ゙ ｴﾝｺｰﾀ  ゙

－ パルサ パルサ パルサ 
カウント入力 

の選択 

－ － － カウント・CLK

カウント入力の選択： 

 CTR2：RENV3 b 9,b 8 

 CTR3：RENV3 b11,b10 

 CTR4：RENV3 b13,b12 

    ｶｳﾝﾄ･CLK（注） 

入力信号形式 － 
位相差または

UP/DOWN ﾊﾟﾙｽ

位相差または

UP/DOWN ﾊﾟﾙｽ

位相差または

UP/DOWN ﾊﾟﾙｽ
ＲＥＮＶ２ 参照 

（注）カウント入力に｢カウント･ＣＬＫ｣を選択した場合は内部ＣＬＫ ９.８３０４ＭＨｚ（約０.１０２μS）をカウントする．

表１０．６－１ カウンタ機能と選択 
 

ボード種別 x１時 ｘ４時 

ＣＰＤ５２１２Ｍ，ＣＰＤ２７８，ＣＰＤ３６４ １．６ＭＨｚ ６．５ＭＨｚ 
上記以外 １ＭＨｚ ４ＭＨｚ 

表１０．６－２ エンコーダカウント周波数 
 
  ■各カウンタのカウント入力ルート案内図を 図１０．６－１に示します． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図１０．６－１ 各カウンタのカウント入力ルート案内図 
 

 

 

 

-1000 

CTR2 

CTR3 

CTR4 

CTR1 

|-1000| 

目標位置ﾚｼ゙ ｽﾀ RMV 位置決めｶｳﾝﾀ RPLS

指令位置CTR

機械位置CTR 

偏差CTR 

汎用CTR 

指令出力 

ｴﾝｺｰﾀﾞ/ﾊﾟﾙｻ入力(択一) 

ｶｳﾝﾄCLK 
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１０．６．２ コンパレータ 
 
   コンパレータの標準的使用を｢表１０．６－２ コンパレータの標準的使用｣ に示します． 
 

用途 
設定 

箇所 
ソフトリミット 脱調検出 

ＣＭＰ成立で 

停止または速度変更

ＣＭＰ成立で 

他軸起動 

使用ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ CMP1(+SLS),CMP2(-SLS) CMP3 CMP4 CMP5 

比較ｶｳﾝﾀ CTR1 CTR3(偏差) CTR1/CTR2/CTR4 CTR1/CTR2/CTR4/速度 

 CMP1の比較 CMP2の比較 CMP3の比較ｶｳﾝﾀ CMP4の比較ｶｳﾝﾀ CMP5の比較ｶｳﾝﾀ 

RENV4 b1,b0 ｶｳﾝﾀ b9,b8 ｶｳﾝﾀ b17,b16 選択 b25,b24 選択 RENV5 b2-b0 選択 

CTR1 CTR1 CTR3 0 0 CTR1 0 0 0 CTR1 
0 0 

選択 
0 0 

選択
1 0 

選択 0 1 CTR2 0 0 1 CTR2 

1 1 CTR4 0 1 1 CTR4 

比 

較 

カ 

ウ 

ン 

タ 

 

      
 

 

1 0 1 速度 

in SLS RCMP1<CTR1 RCMP2>CTR1 RCMP3<CTR3で脱調 RCMP4=比較ｶｳﾝﾀ RCMP5=比較ｶｳﾝﾀ 

RENV4 b4-b2 b12-b10 b20-b18 b29-b26 RENV5 b5-b3 

1 1 0  1 1 0  1 0 1 RCMP3<CTR3 0 0 0 0 比較 ※１ 0 0 1 比較 ※１

0 0 0 不使用 0 0 0 不使用 0 0 0 不使用 0 0 1 0 比較 ※２ 0 1 0 比較 ※２

0 0 1 1 比較 ※３ 0 1 1 比較 ※３

比 

較 

方 

法 
 

      
0 0 0 0 不使用

 

0 0 0 不使用

RENV4 b6,b5 動作 b14,b13 b22,b21 動作 b31,b30 動作 RENV5 b7,b6 動作 

0 0 処理なし 0 0 0 0 処理なし 0 0 処理なし 0 0 

0 1 即停止 0 1 0 1 即停止 0 1 即停止

成立時

動作 

選択 
 

1 0 減速停止 1 0 1 0 減速停止 1 0 減速停止

 
 

処理なし

とする

RCMP1(＋側) RCMP2(－側) RCMP3 RCMP4 RCMP5 比較ﾃﾞｰﾀの 

設定 ＋数値 －数値 ０～３２,７６７ ２－２８～２２８ ２－２８～２２８ 

RENV5:b19-b16 

0 1 0 1 
CMP5成立で 

他軸起動 

他軸起動条件

の 

ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ選択 

 

0 0 0 0 非選択 

RENV5:b21,b20 

0 0 X(V,X1,X2,X3)軸から

0 1 Y(W,Y1,Y2,Y3)軸から

1 0 Z(A,Z1,Z2,Z3)軸から

起動する 

他軸を選択 

注意：この項は起動を受ける軸の RENV5:b21,b20 を設定する． 

    （同一ＰＣＬ内のみ有効） 

1 1 U(B,U1,U2,U3)軸から

    ※１：カウント方向に無関係に比較， ※２：カウントアップ中に比較， ※３：カウントダウン中に比較 

表１０．６－３ コンパレータの標準的使用 
 

１０．６．３ ソフトリミット機能 

   コンパレータ１（ＣＭＰ１）と２（ＣＭＰ２）を利用して，ソフトリミット(ＳＬＳ)機能が行えます． 

   ＣＭＰ１とＣＭＰ２の比較カウンタには，ＣＴＲ１（指令位置）を選択して下さい． 

   ＣＭＰ１を（＋）側リミット値，ＣＭＰ２を（－）側リミット値として使用し，比較結果と動作方向とから停止 

   管理を行います． 

 

   ソフトリミット動作時には下記の処理を行うことができます． 

    ●パルス出力を即停止させる． 

    ●パルス出力を減速停止させる． 

 

   また、スタートコマンド書き込み時にＳＬＳがＯＮ状態の場合，ＳＬＳがＯＮ状態の方向へはスタートはできま 

   せん．逆方向へはスタートできます． 
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   【設定例】 

     RENV4 = 00003838h：ＣＭＰ１を（＋）側，ＣＭＰ２を（－）側ＳＬＳに使用． 

               リミット動作時は即停止に設定してある． 

     RCMP1 = 100,000 ：ＣＭＰ１ﾚｼﾞｽﾀに（＋）側リミット値 

     RCMP2 =-100,000 ：ＣＭＰ２ﾚｼﾞｽﾀに（－）側リミット値 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図１０．６－２ ソフトリミット 
 

 ■ソフトリミットの設定例 

 

 【 CPD534 ライブラリ関数による記述例 】 

 

   デバイスハンドルで指定されたＣＰＤ５３０の指定された軸のソフトリミットを設定します． 

 

   DWORD hcp530_SetSls( DWORD hDevID, WORD axis, long psls, long msls, WORD selc tr, WORD stop ); 

 

  《引数》 

   ◆ DWORD  hDevID ・・対象デバイスのデバイスハンドル． 

   ◆ WORD  axis  ・・軸指定 [ 0:X軸,1:Y軸,2:Z軸,3:U軸] 

   ◆ long  psls  ・・プラスソフトリミット［ パルス数 ］ 

   ◆ long  msls  ・・マイナスソフトリミット ［ パルス数 ］ 

   ◆ WORD  selctr ・・ｶｳﾝﾀの選択［ 0:不使用,1:ｶｳﾝﾀ 1 ］ 

   ◆ WORD  stop  ・・停止方法［ ０：即停止,１：減速停止 ］ 

 

   ※初期値は selctr = 0 不使用になっています． 

   （注）psls は必ず msls より大きくして下さい． 

 

 

１０．６．４ コンパレータ条件成立で他軸起動（条件付他軸スタート―２） 

   よくある応用例は図１０．６－３のように Ｘ軸が上下軸，Ｙ軸が水平軸の場合の例で，今Ｘ軸が上昇してＰ１点 

   を通過したときＹ軸は移動開始する． 

   次にＹ軸がＰ２を通過した時Ｘ軸は降下開始をする．すなわち，｢Ｘ軸Ｐ１座標一致でＹ軸起動，Ｙ軸のＰ２座標 

   一致でＸ軸起動｣がコンパレータ条件成立で他軸起動の機能例です． 

 

 

 

 

 

 

図１０．６－３ 条件付他軸起動 
 

   この例では，実際はＣＭＰ５のプリレジスタを利用してＰ２もセットする行程が必要です． 

 

   ■コンパレータ条件成立で他軸の簡単な例・・・・次ページはＸ軸がＰ１点を通過した時Ｙ軸を起動する例です． 

 

 

希望するX ,Yの軌跡Ｘ軸 

Ｙ軸開始 P1 P2

Ｘ軸降下

Ｙ軸

(－)方向は不可        (＋)方向はＯＫ 

 

(－)側リミット位置からの動作 

(－)方向はＯＫ        (＋)方向は不可

 

(＋)側リミット位置からの動作 

正 常 区 間 

(－)側リミット位置 

ＲＣＭＰ２（－１００,０００）

(＋)側リミット位置 

ＲＣＭＰ１（１００,０００） 
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 【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

   ドライバＩ/Ｆ用ＤＬＬ関数の応用例を記します． 

   次の例では，すでにレジスタ及びオプションポートの 

   初期化が終わっているものとします． 

 

   Ｘ軸のコンパレータ条件一致でＹ軸スタート 

   以下の場合，Ｘ軸の指令位置が10000になった 

   時点でＹ軸がスタートします． 

 

 

  DWORD ret;  //関数の戻り値 

 

   //Ｘ軸コンパレータ５データ設定(比較データ＝１００００) 

    ret = cp530_wReg( hDevID,    //デバイスハンドル 

         0,           //Ｘ軸を指定 

         0x8B,        //コンパレータ５(PRCP5)を指定 

         10000 );    //コンパレータ５用の比較データ 

 

   //Ｘ軸環境レジスタ５設定(ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ比較条件設定，ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ成立時の処理設定) 

    ret = cp530_wReg( hDevID,    //デバイスハンドル 

         0,           //Ｘ軸を指定 

         0xA0,        //環境レジスタ５(RENV5)を指定 

         0x50008 );    //ｶｳﾝﾀ 1=ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ 5で他軸起動出力 

 

   //Ｙ軸環境レジスタ５設定(他軸起動入力選択) 

    ret = cp530_wReg( hDevID,    //デバイスハンドル 

         1,           //Ｙ軸を指定 

         0xA0,        //環境レジスタ５(RENV5)を指定 

         0 );     //Ｘ軸からの他軸起動入力を選択 

 

   //Ｘ軸動作モード設定(＋方向連続送り) 

    ret = cp530_wReg( hDevID,    //デバイスハンドル 

         0,           //Ｘ軸を指定 

         0x87,        //動作モード(PRMD)を指定 

         0 );     //＋方向連続送り 

 

   //Ｙ軸動作モード設定(Ｘ軸からの他軸起動入力で＋方向連続送り) 

    ret = cp530_wReg( hDevID,    //デバイスハンドル 

         1,           //Ｙ軸を指定 

         0x87,        //動作モード(PRMD)を指定 

         0x80000 );    //Ｘ軸からの他軸起動入力で＋方向連続送り 

 

   //スタートコマンド発行(X軸は即ｽﾀｰﾄ，Y軸はX軸からの他軸起動入力でｽﾀｰﾄ) 

    ret = cp530_wCmdW( hDevID,   //デバイスハンドル 

         0,  

         0x353 );   //ＸＹ軸高速スタート 

 

f

t 
Ｘ軸 

0
f

CTR1=10,000 

Ｙ軸 

t 



 

 ７９

１０．７ 次動作連続実行（プリレジスタ連続使用） 
   動作レジスタの「プリレジスタ(２ndプリレジスタ)」と「１stプリレジスタ」を切れ目なく使うことを「プリレジ 

   スタ連続使用」あるいは「次動作連続実行」といいます．（⇒ ５．１．２ レジスタ書込み，読出し） 

 

 （１）プリレジスタ連続使用の要領 

   ＭＳＴＳ ｂ１４（動作用プリレジフル）をチェックしながら，以下のように運用する． 

    ①ＭＳＴＳ ｂ１４＝‘１’（動作用プリレジフル）を検出したら，ｂ１４＝‘０’(動作用プリレジ空き)にな 

るまで待ち，ｂ１４＝‘０’になったら，次のデータ･スタートコマンドをプリレジスタに書く． 

    ②全てのデータの書込みが終了したら全ての動作が完了するのを待つ． 

全ての動作が完了した時のＭＳＴＳは ｂ０＝０（スタートコマンドが書込まれた）， 

かつｂ３＝１（停止中）の状態になる． 

 

 （２）プリレジ制御コマンド 

コマンド名 ＣＭＤ 機   能 略 称 

動作プリレジ キャンセル ２６ｈ 動作プリレジの内容をキャンセル PREGCAN

ＣＭＰ５プリレジ キャンセル ２７ｈ ＣＭＰ５用比較プリレジの内容をキャンセル PCMPCAN

動作プリレジ 次段シフト ２ｂｈ 動作プリレジの内容を次段へシフト PREGSFT

ＣＭＰ５プリレジ 次段シフト ２ｃｈ ＣＭＰ５用比較プリレジの内容を次段へシフト PCMPSFT

 

    ■動作プリレジキャンセル，ＣＭＰ５プリレジキャンセルは「プリレジスタ」と「２nd プリレジスタ」の内容 

     が全てキャンセルされます．（現在レジスタで動作中にキャンセルコマンドを発行すると，レジスタの動作が 

     終了した時点で通常に動作終了することになる．） 

    ■次段シフトコマンドを発行すると各レジスタがレジスタ方向にシフトされ，プリレジスタは空きになります． 

     レジスタには「１stプリレジスタ」の内容が入りますので，動作中は注意が要ります． 

 

 

 

 

 

 

 

  

（３）次動作連続実行の例・・・ＸＹ２軸補間で点Ｐ１～点Ｐ７の次動作連続実行を行います． 

 

 【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

   Ｐ１からＰ２まで「加速ブロック」として直線補間で動作し，そこから半径１００００の円弧補間でＰ３まで 

   「定速ブロック」移動し，Ｐ４まで「減速ブロック」として直線補間で動作します． 

   そこからもう一度同じ動作を，Ｐ４～直線補間・加速～Ｐ５～円弧補間・定速～Ｐ６～直線補間・減速～Ｐ７で 

   繰り返します．  

   また速度等の設定はベース速度５００ｐｐｓ(ＲＦＬ = ５００)，動作速度５０００ｐｐｓ(ＲＦＨ = ５０００)， 

   倍率１倍(ＲＭＧ = ２９９)，加減速時間０．５ｓｅｃ(ＲＵＲ = ＲＤＲ = ５４５)，直線加減速としてあります． 

 

  ［ Ｃ言語 ］ 

 // 連続実行ﾃﾞｰﾀの構造体（Ｘ軸：補間代表軸） 
 typedef struct { 
  long  rmd;  //X,Y 動作ﾓｰﾄ  ゙
  long  xmv;  //X 移動量 
  long  ymv;  //Y 移動量 
  long  xcn;  //X 中心 
  long  ycn;  //Y 中心 
  long  rdp;  //X 減速開始点 
  WORD  cmd;  //X ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄ  ゙
 } DATABLK; 
 

  各位置の座標データ 

 Ｐ１：（     0,     0 ）
 Ｐ２：（ 17071，17071 ）
 Ｐ３：（  2929，17071 ）
 Ｐ４：（ 20000,     0 ）
 Ｐ５：（ 37071，17071 ）
 Ｐ６：（ 22929，17071 ）
 Ｐ７：（ 40000,     0 ）

書込み
プリレジスタ 

(２ndプリレジスタ) １stプリレジスタ レジスタ 

キャンセル（クリア）

次段シフト（移動）次段シフト（クリア）

P3             P2             P6  

                         P4                   

P7
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 // 設定データ 
 DATABLK dt_blk[6] = { 
 //動作ﾓｰﾄ ,゙  X移動量,Y移動量,X中心, Y中心,減速開始点(※１),ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄ  ゙
  { 0x800a061,  17071,  17071,     0,    0,     0, 0x353 },  //dt_blk[0] 加速1 
  { 0x8008065, -14142,      0, -7071, 7071,     0, 0x351 },  //dt_blk[1] 定速1 
  { 0x800a061,  17071, -17071,     0,    0,   972, 0x352 },  //dt_blk[2] 減速1 
  { 0x800a061,  17071,  17071,     0,    0,     0, 0x353 },  //dt_blk[3] 加速2 
  { 0x8008065, -14142,      0, -7071, 7071,     0, 0x351 },  //dt_blk[4] 定速2 
  { 0x800a061,  17071, -17071,     0,    0,   972, 0x352 } };  //dt_blk[5] 減速2 
 
 WORD  ptr = 0;  //ﾃﾞｰﾀﾎﾟｲﾝﾀ 
 WORD  msts;  //ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ 
 DWORD ersts;  //ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ, 
 DWORD evsts;  //ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ 
 
   case IDC_BTN_LIN:     //スタートボタンがクリックされた 

     // 動作用ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀﾌﾙを監視しながらデータ設定 
     while(1) { 
   if(ptr > 5)  break;     //ﾃﾞｰﾀ終了（最大６データ） 
       while(1) { 

   cp530_rMstsW(hDev, 0, &msts);   //X:ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ読込み 
   if(msts & 0x10) {        // ｴﾗｰ発生 
       cp530_rReg (hDev, 0, 0xf2, &ersts);  //  X:ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ読込 
       cp530_rReg (hDev, 1, 0xf2, &ersts);  //  Y:ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ読込 
       cp530_wCmdW(hDev, 0, 0x326);    //  X:動作用ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀｷｬﾝｾﾙ 
       return 0;        //  処理ｷｬﾝｾﾙ（終了） 
   } 

    if((msts & 0x4000)==0)  break;   //動作用ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀﾌﾙでなければﾙｰﾌﾟを抜ける 
} 

   // データ書込み 
   cp530_wReg (hDev, 0, 0x87, dt_blk[ptr].rmd); //X:動作ﾓｰﾄﾞ 
   cp530_wReg (hDev, 1, 0x87, dt_blk[ptr].rmd); //Y: 
   cp530_wReg (hDev, 0, 0x80, dt_blk[ptr].xmv); //X:移動量 
   cp530_wReg (hDev, 1, 0x80, dt_blk[ptr].ymv); //Y: 
   cp530_wReg (hDev, 0, 0x88, dt_blk[ptr].xcn); //X:中心位置 
   cp530_wReg (hDev, 1, 0x88, dt_blk[ptr].ycn); //Y: 
   cp530_wReg (hDev, 0, 0x86, dt_blk[ptr].rdp); //X:減速開始点 
   cp530_wCmdW(hDev, 0, dt_blk[ptr].cmd);   //X:ｽﾀｰﾄ(X,Y) 
   ptr++; 
     } 

 
      //２．全書込みデータの動作完了を待つ 
      while(1) { 
    cp530_rMstsW(hDev, 0, &msts);  //X:ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ読込 
    if(msts & 0x0010) {       //  ｴﾗｰ発生 
        cp530_rReg (hDev, 0, 0xf2, &ersts);  //   X:ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ読込 
        cp530_rReg (hDev, 1, 0xf2, &ersts);  //   Y:ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽ読込 
        cp530_wCmdW(hDev, 0, 0x326);    //   X:動作用ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀｷｬﾝｾﾙ 
        return 0;        //   処理ｷｬﾝｾﾙ（終了） 
    } 
    if(msts & 0x0020)  cp530_rReg (hDev, 0, 0xf3, &evsts); //X:ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽ読込 
    if((msts & 0x0009) == 0x0008)  break;   //  動作終了 
      } 
      break; 
 
    case IDC_BTN_STP:     // 停止ボタンがクリックされた 
   cp530_wCmdW(hDev, 0, 0x326); 
   cp530_wCmdW(hDev, 0, 0x34a); 
   break; 
    } 
    break; 

   ※１．減速ブロックの減速開始点(ＳＤＰ)の計算（２軸直線補間４５°の場合の近似計算） 
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１０．８ 複数のＰＣＬ間の動作方法 
  ８軸または１２軸ボードでは，ここにいうＰＣＬ間の直線補間動作が組合せとして使用できます． 

 

  ■８軸ボードの例・・・２個のＰＣＬにまたがる４軸直線補間を行います． 

 

  【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

    Ｘ，Ｚ，Ｗ，Ａ軸の直線補間を行います．長軸はＸ軸とします． 

    長軸の速度は１０００ppsとし，ＦＨ定速(※１)で動作します. 

    すでに速度データ (ＲＦＨ ＝ １０００) は補間軸すべてに設定されているものとします． 

    また動作モードは０ｘ４００６３（動作モードは直線補間動作：０ｘ６３(※２)，同時スタート入力により 

    スタート)とし，補間軸すべてに設定されているものとします． 

 

［ Ｃ言語 ] 
DWORD  ret;    //関数の戻り値 

              //Ｘ軸移動量設定(移動量10000) 
ret = cp530_wReg( hDevID, 0,   //Ｘ軸を指定 

0x80,    //移動量(PRMV)を指定 
10000 );   //移動量10000 

               //長軸の移動量設定(移動量10000) 
ret = cp530_wReg( hDevID, 0,   //Ｘ軸を指定 

0x88,    //長軸の移動量(PRIP)を指定 
10000 );   //移動量10000 

               //Ｚ軸移動量設定(移動量5000) 
ret = cp530_wReg( hDevID, 2,   //Ｚ軸を指定 

0x80,   //移動量(PRMV)を指定 
5000 );   //移動量5000 

               //長軸の移動量設定(移動量10000) 
ret = cp530_wReg( hDevID, 2,   //Ｚ軸を指定 

0x88,    //長軸の移動量(PRIP)を指定 
10000 );   //移動量10000 

               //Ｗ軸移動量設定(移動量1000) 
ret = cp530_wReg( hDevID, 5,   //Ｗ軸を指定 

0x80,   //移動量(PRMV)を指定 
1000 );   //移動量1000 

               //長軸の移動量設定(移動量10000) 
ret = cp530_wReg( hDevID, 5,   //Ｗ軸を指定 

0x88,   //長軸の移動量(PRIP)を指定 
10000 );   //移動量10000 

               //Ａ軸移動量設定(移動量2000) 
ret = cp530_wReg( hDevID, 6,   //Ａ軸を指定 

0x80,   //移動量(PRMV)を指定 
2000 );   //移動量2000 

               //長軸の移動量設定(移動量10000) 
ret = cp530_wReg( hDevID, 6,   //Ａ軸を指定 

0x88,   //長軸の移動量(PRIP)を指定 
10000 );   //移動量10000 

              //スタートコマンド発行(Ｘ，Ｚ軸) 
ret = cp530_wCmdW ( hDevID, 0,   //Ｘ～Ｕ軸のグループを指定 

0x551 );   //Ｘ，Ｚ軸ＦＨ定速スタート 
              //スタートコマンド発行(Ｗ，Ａ軸) 

ret = cp530_wCmdW ( hDevID, 5,   //Ｖ～Ｂ軸のグループを指定 
0x651 );   //Ｗ，Ａ軸ＦＨ定速スタート 

              //同時スタートコマンド発行 
ret = cp530_wCmdW ( hDevID, 0, 0x06 ); //同時スタート 

    ［ 設定データ ］ 

設定値 Ｘ軸 Ｚ軸 Ｗ軸 Ａ軸 

ＲＭＤ(動作モード) 0x40063 0x40063 0x40063 0x40063 

ＲＭＶ(移動量) 10000 5000 1000 2000 

ＲＩＰ(長軸の移動量) 10000 10000 10000 10000 

ＲＦＨ(動作速度) 1000 1000 1000 1000 

長 軸／従 軸 長 軸 従 軸 従 軸 従 軸 

   ※１.  この場合の補間動作は定速のみです． 

   ※２.  この直線補間動作の動作モードは '0x63',連続直線補間動作の動作モードは '0x62'となります． 
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１０．９ 手動パルサ入力モード使用方法 

   手動パルサ入力を利用する方法を以下に示します．パルサのモード設定は「４．３．１ 動作モードレジスタ  

   （２）動作モード ⑦パルサ動作モード」を参照して下さい． 

  ■接続：各軸のエンコーダ入力端子にパルサを接続します．（＋／－パルス方式も可⇒ ９．２ ＲＥＮＶ２ ） 

      パルサと各軸出力の対応は１対１です．（下図） 

  ■使用上の制限：エンコーダ入力は各軸に１組ですのでパルサ入力に使用した場合はフィードバックのエンコーダ 

          信号は入力出来ません． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図１０．９－１ パルサ入力 
   

■通常の手動パルサ送り 

   ハンドルを＋または－方向に操作するとそのパルスの速さでモータが送られる動作です．操作中にＥＬＳを検出 

   するとそれ以上はモータは送られません． ＥＬＳを抜出す方向には動作します． 

   パルサの送りパルスレートの上限値を動作速度レジスタＰＲＦＨに設定します．もし，パルサの送り速度がこの 

   値を超えた場合は指令パルスは停止します．(⇒６．３ ＲＥＳＴ ｂ１５) 

  ■ステータス処理 

   （１）手動パルサ入力モードにおいては ｢イベント報告方式｣のステータス処理に於いて ＲＩＳＴ ｂ０ は使用 

      しません．すなわち，ＲＩＲＱのｂ０＝‘０’マスクして使用します．（ハンドル方向が反転する度に 

      ＭＳＴＳ ｂ５ ＳＩＮＴ が報告されるため） 

   （２）ＥＬＳを検出し停止はするが，ＭＳＴＳ ｂ４はセットされません． 

      すなわちエラーステータス（ＲＥＳＴ）のｂ５，ｂ６はセットされません． 

  ■手順 

   （１）対象軸の動作モードレジスタに「パルサによる連続動作(０１ｈ)」を設定． 

   （２）その軸ＲＥＮＶ２レジスタに「９０度位相差入力倍率」を設定． 

   （３）その軸に「ＦＨ定速スタート」を発行します．以後パルサの回転に同期して軸動作します． 

      この時，ＦＨ速度を最高速とし，ＦＨ速度をこえてパルサを回し続けるとエラー停止します．（予めＦＨ 

      に適切な値を設定しておきます．） 

   （４）｢即停止(49ｈ)｣を発行することで，パルサ連続動作モードが解除されます． 

 

 【 CPD534 ドライバ関数による記述例 】 

   環境設定2の90度位相差逓倍を設定してあるものとする． 
      switch (LOWORD(wParam)) { 

        // 手動パルサ開始 

        case IDC_BTN_STR: 

          // 動作モード設定(パルサによる連続動作) 

          cp530_wReg(hDevID, 0, 0x87, 0x00000001);  //パルサによる連続動作 

          cp530_wReg(hDevID, 0, 0x82, 5000);  // 動作速度設定 FH = 5000 

          cp530_wCmdW(hDevID, 0, 0x51);   // FH定速スタート 

          break; 

 

        // 手動パルサ終了 

        case IDC_BTN_STP: 

          cp530_wCmdW(hDevID, 0, 0x49);   //「｢即停止」 

          break; 

      } 

 

モータＸ             パルサＸ 

                           ハンドルＸ 

モータＹ             パルサＹ 

                            ハンドルＹ 

モータＺ             パルサＺ 

                            ハンドルＺ 

モータＵ             パルサＵ 

                            ハンドルＵ 

ＣＰＤ 



 

 ８３

 

１１．ＣＰＤシリーズ追加機能について 
ＣＰＤシリーズの４軸，８軸，１２軸ボードで基板の半田面にあるシリアル番号の末尾にＢがあるもの 

（例．「□○○○○○Ｂ」（□は英字，○は数字））は以下の機能が追加されています． 

 

Ｎｏ 項   目 機能概要 備 考 

１ 
自軸を含めた 

指定軸停止起動 
自軸を含めた指定軸の停止により軸スタート RENV2のbit29=1で有効 

２ マシンロック 指令出力マスク RENV2のbit28=1で有効 

３ 
カウンタラッチ後 

クリア 

ＯＬＳ入力等による 

 カウンタラッチ後， 

 カウンタを０クリア 

RENV5 bit24=1でCTR1をｸﾘｱ 

   bit25=1でCTR2をｸﾘｱ 

   bit26=1でCTR3をｸﾘｱ 

   bit27=1でCTR4をｸﾘｱ 

４ 回転軸カウンタ機能 
回転軸を対象として，CTR1(CTR2)は RCMP1(RCMP2)

の設定値と０の間をリングカウント 

RENV4 bit 7=1でCTR1をﾘﾝｸﾞｶｳﾝﾄ

   bit15=1でCTR2をﾘﾝｸﾞｶｳﾝﾄ

表１１．１－１ 追加機能一覧表 
 

これらの機能を使用する場合は，ドライバ関数を使用します． 

 

１１．１ 各種レジスタ内の追加ビット 
   従来未使用となっていたレジスタ内のビットに新しい機能が追加されました． 

   この追加は上下２段に分割されたビットの上段が該当します． 

【 凡例 】 

PMSK 

 0 

 

 （１）環境レジスタ２（ＲＥＮＶ２） 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

1 1 1 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

POFF EOFF SMAX PMSK 

0 0 0 0 
0 PDIR PULSR EZL EDIR ENCM 0 0 0 0

 

ビット 名 称 機  能 記   事 

28 PMSK '1'= マシンロック 外部への指令出力ﾊﾟﾙｽをﾏｽｸ 

29 SMAX '1'= ｢停止指定軸設定(自軸可能)｣ で自軸指定を有効  

30 EOFF '1'= エンコーダＡ相／Ｂ相入力をマスク  

31 POFF '1'= パルサＡ相／Ｂ相入力をマスク  

表１１．１－２ 環境レジスタ２追加ビット 
 

 （２）環境レジスタ４（ＲＥＮＶ４） 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

C2RM C1RM

0 
CMP2M CMP2D CMP2C 

0 
CMP1M CMP1D CMP1C 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

CMP4M CMP4D CMP4C 0 CMP3M CMP3D CMP3C 

 

ビット 名 称 機  能 記   事 

7 C1RM '1'= ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ１と対で CTR1 を回転軸ｶｳﾝﾀとして使用

15 C2RM '1'= ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ２と対で CTR2 を回転軸ｶｳﾝﾀとして使用
 

表１１．１－３ 環境レジスタ４追加ビット 
 

上段網掛部分は追加機能 

従来のバージョン 



 

 ８４

 （３）環境レジスタ５（ＲＥＮＶ５） 
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

0 CTLCHF CTLCH 0 IDLP CMP5M CMP5D CMP5C 
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

CU4L CU3L CU2L CU1L
0 0 0 0 

0 0 0 0 
0 0 TRIGRIN sel TRIGROT sel 

 

ビット 名 称 機  能 記   事 

24 CU1L '1'= ＣＴＲ１のラッチ時，ＣＴＲ１を０クリア  

25 CU2L '1'= ＣＴＲ２のラッチ時，ＣＴＲ２を０クリア  

26 CU3L '1'= ＣＴＲ３のラッチ時，ＣＴＲ３を０クリア  

27 CU4L '1'= ＣＴＲ４のラッチ時，ＣＴＲ４を０クリア  

表１１．１－４ 環境レジスタ５追加ビット 
 

 

１１．２ 追加機能詳細 

（１） 自軸を含めた指定軸停止起動 

   ＲＥＮＶ２：bit29(SMAX)＝１で，自軸を含めた指定軸停止によるスタートが有効になります． 

  ■設定個所 

 

 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

POFF EOFF SMAX PMSK IEND PDIR PULSR EZL EDIR ENCM PINF EINF 0 0 

ビット 名 称 機  能 記   事 

29 SMAX '1'= ｢停止指定軸設定(自軸可能)｣ で自軸指定を有効  

 

 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

0 0 0 0 1 0 
同他軸

停止

同時

ｽﾄｯﾌﾟ
停止指定軸設定(自軸可能) 

条件付ｽﾀｰﾄ 
= １１ 

SEQ No 

ビット 名 称 機  能 記   事 

20,23 停止指定軸設定 
全指定ﾋﾞｯﾄ軸の停止

  で動作開始 

条件付きｽﾀｰﾄ(b18,19) = 11 (指定軸停止でｽﾀｰﾄ)の時 

b20=X(V,X1,X2,X3), b21=Y(W,Y1,Y2,Y3), 

b22=Z(A,Z1,Z2,Z3), b23=U(B,U1,U2,U3) 

表１１．２－１ 指定軸停止の設定レジスタ 
  ■設定に伴う機能 

停止指定軸 条件 

b23 

U(B,U1, 

U2,U3) 

b22 

Z(A,Z1, 

Z2,Z3)

b21 

Y(W,Y1, 

Y2,Y3) 

b20 

X(V,X1,

X2,X3)

b19,18
機  能 記  事 

０ ０ ０ １ １１ X(V,X1,X2,X3)軸停止でｽﾀｰﾄ 

０ ０ １ ０ １１ Y(W,Y1,Y2,Y3)軸停止でｽﾀｰﾄ 

０ １ ０ ０ １１ Z(A,Z1,Z2,Z3)軸停止でｽﾀｰﾄ 

１ ０ ０ ０ １１ U(B,U1,U2,U3)軸停止でｽﾀｰﾄ 

０ ０ １ １ １１ 
X(V,X1,X2,X3)軸と 

Y(W,Y1,Y2,Y3)軸停止でｽﾀｰﾄ 

１ １ １ １ １１ 全軸停止でｽﾀｰﾄ 

RENV2のbit29 = '1'では

 自軸停止を含めて 

 自軸のスタートが可能

RENV2のbit29 = '0'では

 他軸の停止でのみ 

 自軸のスタート可能 

表１１．２－２ 指定軸停止の設定詳細 

環境設定２（ＲＥＮＶ２） 

動作モードレジスタ（ＲＭＤ） 



 

 ８５

 

  ■設定例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図１１．２－１ 指定軸停止による起動 

（２） マシンロック 

   環境設定２(RENV2)：bit28(PMSK)＝１で指令出力パルスをマスクします． 

   指令位置カウンタは動作します． 

   これにより，メカを動作させずに，現在位置でアプリケーションの指令状況をチェックします． 

 

 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

POFF EOFF SMAX PMSK IEND PDIR PULSR EZL EDIR ENCM PINF EINF 0 0 

ビット 名 称 機  能 記   事 

28 PMSK '1'= マシンロック 外部への指令出力ﾊﾟﾙｽをﾏｽｸ 

表１１．２－３ マシンロックの設定レジスタ 
 

（３） カウンタラッチ後クリア 

   ＯＬＳ入力等によるカウンタラッチ後，カウンタを０クリアします． 

 

 

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

0 0 0 0 CU4L CU3L CU2L CU1L 0 0 TRIGRIN sel TRIGROT sel 

ビット 名 称 機  能 記   事 

24 CU1L '1'= ＣＴＲ１のラッチ時，ＣＴＲ１を０クリア  

25 CU2L '1'= ＣＴＲ２のラッチ時，ＣＴＲ２を０クリア  

26 CU3L '1'= ＣＴＲ３のラッチ時，ＣＴＲ３を０クリア  

27 CU4L '1'= ＣＴＲ４のラッチ時，ＣＴＲ４を０クリア  

表１１．２－４ カウンタラッチ後のクリア設定レジスタ 
 

（４） 回転軸カウンタ機能 

   環境設定４レジスタの設定でＣＴＲ１・ＣＴＲ２が回転軸カウンタとして利用できます． 

 

 

ＣＴＲ２を回転軸カウンタに設定 ＣＴＲ１を回転軸カウンタに設定 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

C2RM 

= 1 

CMP2M 

= 0 0 

CMP2D 

= 0 0 0 

CMP2C 

= 0 0 

C1RM 

= 1 

CMP1M 

= 0 0 

CMP1D 

= 0 0 0 

CMP1C 

= 0 0 

ＲＣＭＰ２の設定値＝１回転当たりのパルス数－１ ＲＣＭＰ１の設定値＝１回転当たりのパルス数－１ 

ＣＴＲ２の値＝０～"ＲＣＭＰ２設定値" ＣＴＲ１の値＝０～"ＲＣＭＰ１設定値" 

１回転パルス数が３,６００パルスの場合，カウンタ値は０～３,５９９ 

表１１．２－５ 回転軸カウンタ機能の設定レジスタ 
 

Ｘ軸 

ｆ 

ｔ 
０

Ｙ軸 

ｆ 

ｔ ０ 

ＲＭＤ：b23-b18
００１１  １１ 

ＲＭＤ：b23-b18 
００００  ００ 

ＲＭＤ：b23-b18
００１１  １１ 

ＲＭＤ：b23-b18 
００００  ００ 

環境設定２（ＲＥＮＶ２） 

環境設定５（ＲＥＮＶ５） 

環境設定４（ＲＥＮＶ４） 
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