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ソフトウェア使用許諾契約書

この度は、ＲＣ・Ｅ-ｃｏｎコントローラ用パソコン対応ソフトをお買い上げ戴き、誠にありがとう
ございます。
本製品は、お客様が本契約書にご同意戴いた場合のみ、提供致します。本製品を開封する前に、

本契約書をお読み下さい。本契約書にご同意戴けない場合は、本製品を開封されずに弊社にご返却
戴ければ、代金をお返し致します（理由の如何に関らず開封された時点で本契約書に同意されたも
のと看做します）。本契約書にご同意戴ける場合は、「ユーザー登録カード兼ソフトウェア使用許諾
契約書」（添付ハガキ）に必要事項を記入の上、ご返送下さい。

株式会社ＩＡＩ（以下「甲」といいます）は、本契約書と共に提供するソフトウェア・プログラ
ム（以下「許諾ソフトウェア」といいます）を使用する非譲渡性の非独占的権利を下記条項に基づ
き許諾し、お客様（以下「乙」といいます）も下記条項に同意するものとします。

１．契約期間
本契約は、許諾ソフトウェアを乙が開封した時から発効し、乙が文書で甲に申し入れるか、また
は第５項に規定により解約されるまで有効とします。

２．使用権
乙は、本契約に基づき実施許諾された許諾ソフトウェアを、機械読取可能な形で、単一のコンピ
ュータ・システム（以下「システム」といいます）で使用することができます。他のシステムで
許諾ソフトウェアを使用する時は、別途使用権を取得することが必要です。
乙は、甲の書面による事前の同意を得なければ、本契約による使用権、本契約の適用されるソフ
トウェア、またはその他の品目を、譲渡したり、第三者に再使用権を許諾したり、または移転し
たりすることはできません。本契約で明示されている場合を除き、許諾ソフトウェアの全体また
は一部を印刷または複製する権利は許諾されていません。

３．許諾ソフトウェアの複写
乙は、本契約に基づき甲から提供された印刷物を、たとえその一部であっても複写することはで
きません。甲から機械読取可能な形で提供された許諾ソフトウェアの複製は、バックアップを目
的とする場合に限定されます。

４．許諾ソフトウェアの保護
乙は、許諾ソフトウェアを、甲の事前の書面による同意を得ることなく、乙または甲の従業員以
外のいかなる者に対しても提供できません。

５．契約の解除
甲は乙において、本契約に定める事項に違反した時、及び本契約を継続しがたい重大な事由があ
る時は、乙に対し何らかの事前の通知なしに直ちに本契約を解除できるものとします。
本契約が解除された場合、乙は契約が終了した日より10日以内に甲から受領した許諾ソフトウェア
及びその複写物をすべて廃棄するものとし、その旨を説明する文書を甲に送付するものとします。

６．保護範囲
甲は許諾ソフトウェアに関するすべての仕様について、事前の通知なしに変更することができる
ものとします。また許諾ソフトウェアに関するいかなる保証も行わないものとします。また許諾
ソフトウェアの組込みにより、乙に損害が発生したとしても、乙は甲に対してその損傷の賠償を
求めることはできません。





ご注意

①このソフトウェアの著作権は、株式会社ＩＡＩ（アイエイアイ）にあります。

②このソフトウェア及びマニュアルの一部または全部を無断で使用、複製することはできません。

③このソフトウェアは、コンピュータ１台につき１セット購入が原則になっております。

④このソフトウェア及びマニュアルは、本製品の使用許諾契約書のもとでのみ使用することがで
きます。

⑤このソフトウェア及びマニュアルを運用した結果の影響については、いっさい責任を負いかね
ますのでご了承下さい。

⑥このマニュアルの表紙に記載の版数（Ver.またはEdition.）と、ソフトウェアの版数（Ver.）は
全く一致しておりませんので御了承下さい。

⑦このマニュアルに記載されている事柄は、将来予告なしに変更することがあります。

⑧本ソフトウェアはWindows 95、Windows 98、Windows NTで動作します。（本ソフトウェアに
はWindowsは付いていません）。従って、本ソフトウェアを御使用になる人は、Windowsの基本
操作を出来る事が前提となります。

Microsoft、MS、MS-DOS、Windows、Windows 95、Windows 98、Windows NTは、米国Microsoft
Corporationの登録商標です。

Copyright 1995.July IAI Corporation. All rights reserved.
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1．お使いになる前に

1－1 ご使用に際して提供されるもの（製品構成）
本ソフトウェアの使用に際しまして、次のものが提供されていることを御確認下さい。

①本マニュアル １冊

②ソフトウェアの入った3.5インチフロッピーディスク １枚

③ソフトウェア使用許諾契約（説明）書 １枚

④ユーザー登録カード（ソフトウェア使用許諾契約書兼用・官製はがき）＊１ １枚

⑤外部接続ユニット １本

（＊１ユーザー登録カード（ソフトウェア使用許諾契約書）は、必ず弊社まで御返送下さるよう
御願い申し上げます。御返送されない場合は、ユーザーサポートができなくなります）

1－2 ご準備していただくもの（動作環境）
本ソフトウェアは、次のようなコンピュータ本体や周辺機器が必要です。

①コンピュータ本体、及び適合するキーボード

Windowsが動作するパーソナルコンピュータ ＊１（DOS/V仕様）、及び適合するキーボード。

（＊１パーソナルコンピュータ：以下、本書では「パソコン」と略記します）

②メモリ

Windowsを動作させるのに必要なメモリ容量に準じます。

③ディスプレイ

パソコン本体に適合するディスプレイ ＊１。

（＊１ディスプレイ：以下、本書では「ＣＲＴ」とも表記します）

④グラフィックボード

ＶＧＡ以上。

⑤マウス等ポインティングデバイス、及び適合するマウスドライバ

本ソフトウェアを快適に操作していただく為のマウス等ポインティングデバイス、及び適合す
るマウスドライバ。

⑥Windows

Windows 95、Windows 98、Windows NT

⑦ フロッピーディスクドライブユニット

3.5インチ型1.44ＭＢフロッピーディスクドライブユニット。
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⑧ ハードディスク

２ＭＢ以上の空き領域があるハードディスク。（本ソフトはハードディスクにインストールして
使用）

⑨シリアルポート

ＲＳ２３２Ｃシリアルポート（９ピンのみ対応）

⑩プリンタ

パソコン本体に適合するプリンタ

1－3 本ソフトウェアのインストール
本ソフトは、パソコンのハードディスクにインストールして使用します。ここでは、本ソフトの
インストール方法を説明致します。

①フロッピードライブに本ソフトのディスク１を挿入します。

②ディスク１にあるSetup.EXEを実行してください。

③インストールプログラムが実行されますので、メッセージに従って操作してください。

④インストールプログラムが終了すると、スタートメニューにRoboCylinderという項目が作成さ
れ、その項目を選択することにより本ソフトが起動します。

1－4 本ソフトウェアの起動
①ＲＣコントローラ及びパソコンの電源をＯＦＦにして、付属の外部接続ユニットにて、ＲＣコ
ントローラとパソコンを接続します。

②ＲＣコントローラ及びパソコンの電源を投入し、Windowsを起動します。

③コントローラのポートスイッチをＯＮした後に本ソフトを起動します。
※本ソフトは、起動する際にＲＣコントローラとパソコンが接続されているか否かによって、
オンラインモードかオフラインモードかを判定していますので、本ソフト起動後にコントロ
ーラのポートスイッチをＯＮしてもオンラインモードとして動作しません。この場合、［再接
続］（Ｐ５、７を参照）を行うことでオンラインモードになります。

④接続軸のチェック画面が現れますので、チェック完了後操作目的に応じて画面表示に従いなが
ら適切な入力を行って下さい。
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２．接続軸チェック

アプリケーション起動時に接続軸の検出が行なわれます。 正常に接続されている軸は「接続状
態」の項目が‘接続’に、未接続または接続に何らかの異常がある場合には‘未接続’となりま
す。（図2.1）

※全軸（０～１５）のチェックが完了するまでは、オンラインでの作業は行なうことが出来ません。

図2.1接続軸チェック
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３．メイン画面

図3.1 メイン画面

メイン画面（図3.1）のメインメニュー又はツールボタンから次の各項目を選択します。

3－1 メインメニューによる操作
（1）ファイル（オフライン作業）

①［新規作成］→［ポジション（以下同じ）データ］
ポジションデータを新規作成します。

②［開く］
ポジションデータ又はパラメータをファイルから読込みます。

③［閉じる］
ファイルを閉じます。

�［コントローラへ転送］
［ポジションデータ］
ファイルのポジションデータをコントローラに書き込みます。
［パラメータ］
ファイルのパラメータをコントローラに書き込みます。



5

�［バックアップ］
［コントローラからファイルへ保存］
コントローラのポジション・パラメータデータを一括してファイルに保存します。
［ファイルからコントローラへ転送］
ファイルのポジション・パラメータデータを一括してファイルに転送します。

�［終了］
本アプリケーションを終了します。

（2）ポジション（オンライン作業）
①［編集／ティーチング］
コントローラからポジションデータを読み込み、データの編集・ティーチングを行ないます。

②［コントローラへ転送］
編集したポジションデータをコントローラへ転送（書き込み）します。

③［印刷］
編集中のポジションデータをプリンタへ出力します。

（3）パラメータ（オンライン作業）
①［編集］
コントローラからパラメータを読み込み、編集を行ないます。

②［コントローラへ転送］
編集したポジションデータをコントローラへ転送（書き込み）します。

③［印刷］
編集中のポジションデータをプリンタへ出力します。

（4）モニタ（オンライン作業）
①［ステータス］
各軸の状態（軸ステータス、内部フラグ、入出力ポート）を見ることが出来ます。

（5）設定
①［アプリケーション設定］
アプリケーションの設定（通信速度、使用ポート、座標プラス加工表示）を行ないます。
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②［コントローラ設定］
再接続　　：軸の再接続を行います。
軸番号割付：一体型コントローラの軸番号を設定します。
※別置型コントローラを使用している場合には、このメニューは意味を持ちません。

コントローラリンクケーブルにて複数軸のコントローラを接続している場合
ティーチングボックスを直接接続していないコントローラの電源を再投入した後には
再接続を行って下さい。

（6）ウィンドウ
①［重ねて表示］
ウィンドウをカスケード表示します。

②［上下に並べて表示］
ウィンドウを上下に並べてタイル状に表示します。

③［左右に並べて表示］
ウィンドウを左右に並べてタイル状に表示します。

④［アイコンの整列］
アイコン化（最小化）されているウィンドウを整列させます。

⑤［すべてをアイコン化］
ウィンドウをアイコン化（最小化）させます。

⑥［すべてをウィンドウ化］
アイコン化（最小化）しているウィンドウを通常表示にもどします。

（7）ヘルプ
①［ヘルプ］
ヘルプファイルを表示します。

�［バージョン情報］
本アプリケーションのバージョン情報を表示します。

※淡色表示になっている項目は選択できません。
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3－2 ツールボタンによる操作

図3.2 ツールボタン

①ポジションデータ新規作成ボタン
［ファイル］→［新規作成］→［ポジションデータ］と同じです。

②ファイルを開く
［ファイル］→［[開く］と同じです。

③ポジションデータ編集／ティーチング
［ポジション］→［編集／ティーチング］と同じです。

④パラメータ編集
［パラメータ］→［編集］と同じです。

⑤モニタ
［モニタ］→［ステータス］と同じです。

⑥再接続
［設定］→［コントローラ設定］→［再接続］と同じです。

⑦全データ保存
［ファイル］→［バックアップ］→［コントローラからファイルへ保存］と同じです。

⑧全データ転送
［ファイル］→［バックアップ］→［ファイルからコントローラへ転送］と同じです。

※淡色表示になっている項目は選択できません。

① ② ③ ④ ⑤ ⑥ ⑦ ⑧

① ② ③

図3.3 ツールボタン

①ウィンドを重ねて表示する。
［ウィンド］→［重ねて表示］と同じです。

②ウィンドを上下に並べて表示する。
［ウィンド］→［上下に並べて表示］と同じです。

③ウィンドを左右に並べて表示する。
［ウィンド］→［左右に並べて表示］と同じです。
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４．軸選択

次の操作を行なう際には、軸選択画面（図4.1）にてその操作の対象となる軸番号を選択します。

①ポジションデータ編集ウィンドウをオンラインモードで開く（注意）
②オフラインモードで編集したポジションデータをコントローラへ転送する。
③パラメータ編集ウィンドウをオンラインモードで開く（注意）
④オフラインモードで編集したパラメータをコントローラへ転送する
⑤メイン画面上からステータスモニタウィンドウを開く
⑥全データ保存（注意）
⑦全データ転送（注意）

上記の各モードに移る際に軸選択画面が表示されます。
「接続されている軸」欄に実行可能な軸番号が表示されています。
カーソルを移動させ、 ボタンを押して実行対象となる軸を選択し、 ボタンを押します。
全ての軸を選択する場合には ボタンを押し、 ボタンを押します。ＯＫ＞＞

ＯＫ＞

図4.1 軸選択画面

注意：既に「ポジションデータ編集ウィンドウ」又は「パラメータ編集ウィンドウ」を

オンラインモードで開いている軸の番号は表示されません。

その軸を選択したい場合は、先に編集ウィンドウを閉じてから行って下さい。
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５．ポジションデータ編集

オンラインまたはオフライン状態でポジションデータの編集を行ないます。

5－1 オンラインモード
コントローラからデータを読み込んで編集するモードです。（図5.1）
このモードでは、「ＭＤＩ（数値直接入力）」、「ダイレクトティーチ」、「ジョグ」、「インチング」
によるポジションデータの作成を行なうことが出来ます。
また、「ポジション移動」、「簡易プログラム」の２種類のテスト運転モードによる教示位置の確
認も併せて行なうことが出来ます。

図5.1 ポジション編集画面（オンライン詳細表示）

※オンラインモードでポジション編集ウィンドウを開いている時は、同じ軸のパラメータ編集ウ

ィンドウを開くことは出来ません。（他の軸は開くことが出来ます。）

読み込んだデータに変更が
加えられた場合、「変更あり」
と表示されます。

各項目の入力範囲が表示
されます。
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各ボタン、入力部の操作方法は以下の通りです。

（1）ツールボタン

図5.2 ツールボタン

① ファイルに保存
データをファイルに保存します。

② コントローラへ転送
データをコントローラへ転送（書き込み）します。

③ 印刷
ポジションデータをプリンタへ出力します。

④ 切り取り
ポジションデータ入力部で選択した範囲のデータを切り取ります。
※選択は行単位となります。

⑤ コピー
ポジションデータ入力部で選択した範囲のデータをコピーします。
※選択は行単位となります。

⑥ 貼り付け
ポジションデータ入力部でコピーまたは切り取ったデータを選択した位置に張り付けます。

⑦ 表示切り替え
ポジションデータ入力部の表示を通常表示から詳細表示（またはその逆）に切り替えます。
（図5.10、図5.11）

⑧ モニタウィンドウ表示
現在編集中の軸のステータスモニタウィンドウを表示します。
ここで表示されるウィンドウは、メイン画面のメインメニューから［モニタ］→［ステー
タス］を実行した場合に表示されるものと同じです。

① ② ③ ④ ⑤ ⑥ ⑦ ⑧
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（2）現在位置・アラームコード表示部
編集中の軸の現在位置（単位：mm）およびアラームコードを表示します。

図5.3 現在位置・アラームコード表示部

（3）ジョグ・インチング操作部
ジョグまたはインチングの いずれかを選択（チェックボタンをチェック）し、
・ ボタンで軸を動作させます。
ジョグ時の速度はトラックバーで1, 10, 30, 50, 100［mm/sec］の中から選択します。
インチング時の送りピッチはラジオボタンで0.03, 0.10, 0.50［mm］の中から選択します。
クリックすると、指定されたピッチ分移動します。そのまま押し続けると１秒後に１［mm/sec］
でジョグ移動します。さらに押し続けると１秒毎にジョグ速度が10→30→100［mm/sec］と
加速していきます。
また、原点復帰完了状態であれば ボタンを押すことにより、現在位置をポイント
データに取込むことが出来ます。
※ポジションデータ入力部のカーソルがある行に取込まれます。取込み先を確認してから

ボタンを押して下さい。位置取込み

位置取込み

後退（－）
前進（＋）

図5.4 ジョグ・インチング操作部

トラックバー チェックボタン ラジオボタン

（4）ポジション移動（テスト運転モード）
ポジションデータ入力部のカーソル行のポジションへ軸を移動させることが出来ます。
この時の移動速度はポジションデータで設定されている速度に速度比率値を掛けた値となりま
す。（速度比率値はトラックバーにて設定可）

図5.5 ポジション移動

速度比率値 トラックバー

左から順にステップ、
連続、ストップボタン

複数軸
同時スタート
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（ステップ移動）ボタンで１ポジションのみ、 （連続移動）ボタンでポジションデータ
が連続するブロック内をループしながら連続して移動します。
連続移動中にもう１度 ボタンをクリックすると次のポジションに移動完了した時点で停止し
ます。
（ストップ）ボタンで停止します。（クリックした時点から減速停止します。）

※コントローラから読み込んだデータに変更箇所がある場合、事前にデータをコントローラ

へ書込んでおいて下さい。

※このモードを実行中は、ジョグ・インチングおよびポイントデータ入力部へのデータ入力

は禁止されます。

複数軸同時移動について

複数軸同時スタートキー
リンクケーブルで接続されている軸の中で、選択されている軸を同時に移動させることがで
きます。

ポジション移動画面の複数軸同時スタートキーを押します。

図5.6 複数軸同時スタートボタン

複数軸連続移動ウィンドが表示されます。

■

▲▲

軸番号 ポジション

チェックボックス

図5.7 複数軸連続移動ウィンドウ

▲
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チェックボックス ：ここがチェックされている軸に対して移動を行います。
ポイント編集画面が開かれている軸に対して、ここが選択できるよう
になります。

軸番号 ：軸番号です。
ポジション ：どれか１つにポジションＮｏを設定します。これが指定された軸に対

して連続移動と同様のルーチンで移動範囲を決定し、移動を行います。
チェックされた軸は全てこのポジションに移動します。（データが無
い時には移動は行いません）

現在位置 ：現在位置が表示されます。
ステップ移動ボタン：次のポジションに移動し、そこで完了します。
連続移動ボタン ：連続移動を行います。連続移動中にこのボタンを押すと、現在のポジ

ションへの位置決めが完了した時点で移動を終えます。
停止ボタン ：現在の移動をキャンセルしてその場で停止します。

使用例） 図 5.7の様に設定し、各軸のポジションデータが下図の様に設定した場合、

軸番号
０ １ ２ ３

ポジション
０ 0.00 0.00 0.00 0.00

１ 25.00 ＊ ＊ 10.00

２ 10.00 30.00 60.00 20.00

３ 75.00 40.00 20.00 80.00

４ ＊ 50.00 30.00 40.00

５ ＊ ＊ 50.00 10.00

６ ＊ ＊ 40.00 25.00

（連続移動）ボタンを押すと、アクチュエータは下図の様に移動します。

▲

軸番号０ 軸番号１ 軸番号２ 軸番号３

75.00 40.00 移動せず 80.00

移動せず 50.00 移動せず 40.00

10.00 30.00 移動せず 20.00

指定した全ての軸の移動が
完了後、次のポジションへ
移動します。

・軸番号２のアクチュエータはチェックボックスにチェックされていない為、移動しません。
・ポジションデータが無い時には、移動しません。
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（5）簡易プログラム
ポジション移動と同じテスト運転モードですが、こちらは移動順を任意に設定することが出来ます。
ポジション番号入力部に移動先のポジション番号（０～15）または“Ｒ”（リピート指示記号）
を入力し、 ボタンをクリックします。
指定できるステップ数は“Ｒ”を含め最大17です。
空欄があると、それ以降のステップは無効です。“Ｒ”以降のステップも無効です。

スタート

図5.8 簡易プログラムモード

ポジション番号入力部 スタートボタン

ボタンをクリックすると移動を開始し、このボタンは ボタンに切り替わり
ます。移動が完了するか、もう一度このボタンをクリックすると ボタンに戻ります。
簡易プログラムで設定した移動順はコントローラ及びファイルには保存されません。

（6） 、 、 ボタン

① ボタン
サーボのON／OFFを行なうことが出来ます。
サーボON状態の時は、ボタンが青色の点灯表示となります。
原点復帰後サーボＯＦＦ状態にし、手動にてアクチュエータを移動させ、任意のポジショ
ンを ボタンで取り込むことができます。

② ボタン
原点復帰を行なうことが出来ます。
原点復帰が完了している時は、ボタンが緑色の点灯表示となります。

原点

位置取り込み

サーボ

アラーム原点サーボ

スタート

ストップスタート

注意：サーボＯＦＦ状態で、本ソフトを閉じてしまいますと、サーボＯＦＦ状態の
ままになってしまい、ＰＩＯで動作させることができません。

復帰方法は、本ソフトを接続状態で再起動させるか、コントローラの電源を
再投入して下さい。

図5.9 サーボ、原点、アラームボタン
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③ ボタン
アラーム状態の解除を行ないます。
ただし、解除が出来るのはサーボOFFの状態かつアラームの原因が解消されている場合に
限ります。
アラーム状態の時は、ボタンが赤色の点灯表示となります。

（7）ポジションデータ入力部
ポジションデータを入力します。
通常入力できるのは、「位置」、「速度」、「加減速」、「コメント」の４項目ですが、前述の[表示
切り替え]ボタン（Ｐ10参照）で詳細表示に切り替えることにより、さらに「押し付け」、「位
置決め幅」、「加速のみＭＡＸ」、「インクリメンタル指定」の項目の入力が可能になります。

アラーム

図5.10 ポジションデータ入力部（通常表示状態）

図5.11 ポジションデータ入力部（詳細表示状態）

※

※インクリメンタル指定 絶対座標指定と相対座標指定の選択を行います。

0：絶対座標指定

1：相対座標指定
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5－2 オフラインモード
新規作成時およびファイルから読み込んでの編集時はオフラインモードとなります。
このモードの時は、軸動作に関連する部分は表示されず、ツールバーおよびポイント
データ入力部のみが有効となります。
データ編集後は、ファイルまたは‘接続’状態のコントローラへ保存・転送することが出来ます。

※「コメント」はファイルへのみ保存可能です。 コントローラには保存出来ません。
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６．パラメータ編集

コントローラまたはファイルからデータを読み込んで編集することが出来ます。
また、読み込んだデータをプリンタへ出力することも可能です。
編集したデータはコントローラまたはファイルへ転送・保存することが出来ます。

図6.1 パラメータ編集画面
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コントローラに設定するソフトリミット

有　効　領　域

原点復帰後のジョグ・インチング可動範囲

注意：パラメータ変更を行った後はコントローラの電源を再投入して下さい。

非常停止スイッチやＰＯＲＴスイッチをＯＦＦ・ＯＮしただけではパラメータは書き
替わりますが有効にならないものがあります。

・お客様にてソフトリミットを変更される場合は、有効領域の外側に0.3mm広げた値を設定して下
さい。

例）有効領域を0mm～80mmに設定したい場合
ソフトリミット＋側 80.3
ソフトリミット－側－0.3

・原点方向を変更された場合、入力済のポジションデータは全てクリアされます。必要に応じてデ
ータの記録を行って下さい。

・ロッド型アクチュエータ（ＲＳ・ＲＭタイプ）は原点復帰方向逆はできません。

約0.3mm

0 8 0
約0.1mm

約0.3mm

約0.1mm
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７．モニタ

次のステータスを見ることが出来ます。
（図7.1は、ＲＣＳ-Ｃタイプコントローラ接続時の表示例です。コントローラの機種により表示
は異なります。）

（1）軸ステータス
① 現在位置
② 現在速度（移動中の速度）
③ アラームコード

（2）内部フラグ
① コントローラ主電源のON／OFF状態
② サーボのＯＮ／ＯＦＦ状態
③ 原点復帰完了フラグのＯＮ／ＯＦＦ
④ ＲＵＮ状態のＯＮ／ＯＦＦ

（3）ＰＩＯ入力ポート
ＰＩＯ入力ポートの各入力信号のＯＮ／ＯＦＦ状態を表示します。

（3）ＰＩＯ出力ポート

図7.1 ステータスモニタ

表示ＯＮ／ＯＦＦボタン（左から軸ステータス、内部フラグ、入力、出力）



８．ヘルプ

本アプリケーションのヘルプを表示します。（図8.1）

図8.1 ヘルプ

９．バージョン情報

本アプリケーションのバージョン情報を表示します。（図9.1）

図9.1 バージョン情報

20

本アプリケーションのバー
ジョン情報を表示します。

コントローラのバージョン情報を表示します。
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