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		フィールドバス動作モード
（パラメーター
    No.84設定値） ドウサ セッテイチ

		モード				リモート
I/O モード		ポジション /
簡易直値
モード		ハーフ
直値モード		フル
直値モード		リモート
I/O モード2		ポジション /
簡易直値
モード2		ハーフ
直値モード2		リモート
I/O モード3		フル
直値モード 2

		主要機能 シュヨウ キノウ		 位置決め点数		512 点		768 点		制限なし		制限なし		512 点		768 点		制限なし		512 点		制限なし

				 位置データ
 直接指定運転		×		○		○		○		×		○		○		×		○

				 速度・加速度
 直接指定		×		×		○		○		×		×		○		×		○

				 押付け動作		○		○		○		○		○		○		○		○		○

				 現在位置　読取り		×		○		○		○		○		○		○		○		○

				 現在速度　読取り		×		×		○		○		×		×		○		×		○

				 ポジションNo.
 指定運転		○		○		×		×		○		○		×		○		×

				 完了ポジションNo.
 読取り		○		○		×		×		○		○		×		○		×







PCONマスター局との交信

				マスター局との交信

				CC-Link

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有局数 :1 局		占有局数 :1 局		占有局数 :2 局		占有局数 :4 局		占有局数 :1 局

						RY n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RY
(n+1)0 ～ (n+1) F		システム領域		システム領域						システム領域

						RY
(n+2)0 ～ (n+2) F

						RY
(n+3)0 ～ (n+3) F						システム領域

						RY
(n+4)0 ～ (n+4) F



						RY
(n+5)0 ～ (n+5) F

						RY
(n+6)0 ～ (n+6) F

						RY
(n+7)0 ～ (n+7) F								システム領域

						RWw(n+0)		占有領域		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		占有領域

						RWw(n+1)

						RWw(n+2)				指定ポジションNo. シテイ		位置決め幅 イチ ギ ハバ		位置決め幅 イチ ギ ハバ

						RWw(n+3)				制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+4)						速度		速度

						RWw(n+5)						加減速度 カ ゲンソク ド

						RWw(n+6)						アラームコード		ゾーン境界値＋ キョウカイ チ

						RWw(n+7)						制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+8)								ゾーン境界値－ キョウカイ チ

						RWw(n+9)

						RWw(n+A)								加速度 カソクド

						RWw(n+B)								減速度 ゲン ソクド

						RWw(n+C)								押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ

						RWw(n+D)								負荷電流閾値 フカ デンリュウ シキイチ

						RWw(n+E)								制御信号 1 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+F)								制御信号 2 セイギョ シンゴウ

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有局数 :1 局		占有局数 :1 局		占有局数 :2 局		占有局数 :4 局		占有局数 :1 局

						RX n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RX
(n+1)0 ～ (n+1) F		システム領域		システム領域						システム領域

						RX
(n+2)0 ～ (n+2) F

						RX
(n+3)0 ～ (n+3) F						システム領域

						RX
(n+4)0 ～ (n+4) F



						RX
(n+5)0 ～ (n+5) F

						RX
(n+6)0 ～ (n+6) F

						RX
(n+7)0 ～ (n+7) F								システム領域

						RWr(n+0)		占有領域		現在位置		現在位置		現在位置		現在位置

						RWr(n+1)

						RWr(n+2)				完了ポジション No.
( 簡易アラーム ID)		指令電流		指令電流		指令電流

						RWr(n+3)				状態信号

						RWr(n+4)						現在速度		現在速度

						RWr(n+5)

						RWr(n+6)						アラームコード		アラームコード

						RWr(n+7)						状態信号		占有領域

						RWr(n+8)

						RWr(n+9)

						RWr(n+A)								通算移動回数

						RWr(n+B)

						RWr(n+C)								通算走行距離

						RWr(n+D)

						RWr(n+E)								状態信号 1

						RWr(n+F)								状態信号 2





				CC-Link IE Field

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および入力データレジスタ ニュウリョク

								リモートⅠ /O
モード		ポジション / 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有ワード数 :4		占有ワード数 :4		占有ワード数 :8		占有ワード数 :16		占有ワード数 :4

						RY n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RY
(n+1)0 ～ (n+1) F		占有領域								占有領域

						RWw(n+0)		占有領域		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		占有領域

						RWw(n+1)

						RWw(n+2)				指定ポジション No. シテイ		位置決め幅 イチ ギ ハバ		位置決め幅 イチ ギ ハバ

						RWw(n+3)				制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+4)						速度 ソクド		速度 ソクド

						RWw(n+5)						加減速度 カ ゲンソク ド

						RWw(n+6)						押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ		ゾーン境界値＋ キョウカイ チ

						RWw(n+7)						制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+8)								ゾーン境界値－ キョウカイ チ

						RWw(n+9)

						RWw(n+A)								加速度 カソクド

						RWw(n+B)								減速度 ゲン ソクド

						RWw(n+C)								押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ

						RWw(n+D)								負荷電流閾値 フカ デンリュウ シキイチ

						RWw(n+E)								制御信号 1 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+F)								制御信号 2 セイギョ シンゴウ



				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション / 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有ワード数 :4		占有ワード数 :4		占有ワード数 :8		占有ワード数 :16		占有ワード数 :4

						RX n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RX
(n+1)0 ～ (n+1) F		占有領域								占有領域

						RWr(n+0)		占有領域		現在位置		現在位置		現在位置		現在位置

						RWr(n+1)

						RWr(n+2)				完了ポジション No.
( 簡易アラーム ID)		指令電流		指令電流		指令電流

						RWr(n+3)				状態信号

						RWr(n+4)						現在速度		現在速度

						RWr(n+5)

						RWr(n+6)						アラームコード		アラームコード

						RWr(n+7)						状態信号		占有領域

						RWr(n+8)

						RWr(n+9)

						RWr(n+A)								通算移動回数

						RWr(n+B)

						RWr(n+C)								通算走行距離

						RWr(n+D)

						RWr(n+E)								状態信号 1

						RWr(n+F)								状態信号 2































				CompoNet

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC出力エリア
（CH）		ACON、PCON、DCONのDIおよび入力データレジスタ

								リモート
I/Oモード		ポジション／ 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値モード		リモートI/O
モード 2

								占有チャネル数：
1CH		占有チャネル数：
4CH		占有チャネル数：
8CH		占有チャネル数：
16CH		占有チャネル数：
6CH

						n		ポート番号 0～15		目標位置		目標位置		目標位置		ポート番号 0～15

						n＋1										占有領域

						n＋2				指定ポジションNo.		位置決め幅		位置決め幅

						n＋3				制御信号

						n＋4						速度		速度指定

						n＋5						加減速度

						n＋6						押付け電流制限値		ゾーン境界値＋

						n＋7						制御信号

						n＋8								ゾーン境界値－

						n＋9

						n＋10								加速度

						n＋11								減速度

						n＋12								押付け電流制限値

						n＋13								負荷電流閾値

						n＋14								制御信号 1

						n＋15								制御信号 2

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC入力エリア
（CH）		ACON、PCON、DCON側DOおよび出力データレジスタ

								リモート
I/Oモード		ポジション／ 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値モード		リモートI/O
モード 2

								占有チャネル数：
1CH		占有チャネル数：
4CH		占有チャネル数：
8CH		占有チャネル数：
16CH		占有チャネル数：
6CH

						n		ポート番号 0～15		現在位置		現在位置		現在位置		ポート番号 0～15

						n＋1										占有領域

						n＋2				完了ポジションNo.
（簡易アラームID）		指令電流		指令電流		現在位置

						n＋3				状態信号

						n＋4						現在速度		現在速度		指令電流

						n＋5

						n＋6						アラームコード		アラームコード

						n＋7						状態信号		占有領域

						n＋8

						n＋9

						n＋10								通算移動回数

						n＋11

						n＋12								通算走行距離

						n＋13

						n＋14								状態信号 1

						n＋15								状態信号 2





リモートIO

				パラメータNo.25の
設定値		動作モード		Ⅰ/O仕様

				0		位置決めモード		位置決め点数64点、ゾーン出力2点

				1		教示モード		位置決め点数64点、ゾーン出力1点
位置決めおよびジョグ運転が可能
現在位置を指定ポジションに書込み可能

				2		256点モード		位置決め点数256点、ゾーン出力1点

				3		512点モード		位置決め点数512点、ゾーン出力無し

				4		電磁弁モード1		位置決め点数7点、ゾーン出力2点
ポジションNo.毎の直接運転指令が可能
位置決め完了信号はポジションNo.毎に出力

				5		電磁弁モード2		位置決め点数3点、ゾーン出力2点
前進／後退／中間位置指令により運転
位置決め完了信号は前進端／後退端／
中間位置の個別出力

										本モードで制御可能なロボシリンダの有効な主要機能は次の表の通りです。

												ロボシリンダ の機能		PIOパターン

														0：
位置決め
モード		1：
教示
モード		2：
256点
モード		3：
512点
モード		4：
電磁弁
モード1		5：
電磁弁
モード2

												原点復帰動作		○		○		○		○		○		×

												位置決め動作		○		○		○		○		○		○

												速度・加減速度設定		○		○		○		○		○		○

												ピッチ送り（インチング）		○		○		○		○		○		○

												押付け動作		○		○		○		○		○		×

												移動中の速度変更		○		○		○		○		○		○

												異なった加速度、
減速度での動作		○		○		○		○		○		○

												一時停止		○		○		○		○		○		○（※1）

												ゾーン信号出力		○		○		○		×		○		○

												PIOパターン選択
（パラメータで設定		○		○		○		○		○		○

												○：動作可、×：動作不可

												パラメータNo.27“移動指令種別”を0に設定した場合に可能です。

												移動指令をOFFにすることによって一時停止が可能です。





リモートIO(アドレス)

				パラメータ
No.84		IAI コントローラ側
DI（ポート番号）		PLC側		IAI コントローラ側
DO（ポート番号）		PLC側

				0		0～15		RY   n0～nF		0～15		RX   n0～nF

						システム領域		RY（n＋1）0～（n＋1）F		システム領域		RX（n＋1）0～（n＋1）F

						占有領域		RWw（n＋0）		占有領域		RWr（n＋0）

								RWw（n＋1）				RWr（n＋1）

								RWw（n＋2）				RWr（n＋2）

								RWw（n＋3）				RWr（n＋3）

																		RY （n＋0）		F		E		D		C		B		A		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		コントローラー
入力ポート
番号		15		14		13		12		11		10		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		RX （n＋0）		F		E		D		C		B		A		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		コントローラー
出力ポート
番号		15		14		13		12		11		10		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0





リモートIO(割付)

								パラメータ No.25 の設定

								位置決めモード				教示モード				256 点モード				512 点モード				電磁弁モード 1				電磁弁モード 2

								0				1				2				3				4				5

				区分		ポート
番号		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称

				PLC 出力
→
ACON、
PCON、
DCON
入力		0		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		ST0		スタート ポジション 0		ST0		スタート ポジション 0

						1		PC2				PC2				PC2				PC2				ST1		スタート
ポジション 1		ST1		スタート
ポジション 1

						2		PC4				PC4				PC4				PC4				ST2		スタート
ポジション 2		ST2		スタート
ポジション 2

						3		PC8				PC8				PC8				PC8				ST3		スタート
ポジション 3		ー		使用できません

						4		PC16				PC16				PC16				PC16				ST4		スタート
ポジション 4		ー

						5		PC32				PC32				PC32				PC32				ST5		スタート
ポジション 5		ー

						6		ー		使用できません		MODE		教示モード指令		PC64				PC64				ST6		スタート
ポジション 6		ー

						7		ー				JISL		ジョグ / インチ
ング切替		PC128				PC128				ー		使用できません		ー

						8		ー				JOG+		＋ジョグ		ー		使用できません		PC256				ー				ー

						9		BKRL		ブレーキ強制解除		JOG-		- ジョグ		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除

						10		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード

						11		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		ー		使用できません

						12		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		ー

						13		CSTR		位置決めスタート		CSTR/
PWRT		位置決めスタート
/ ポジションデータ
取込み指令		CSTR		位置決めスタート		CSTR		位置決めスタート		ー		使用できません		ー

						14		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット

						15		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令

				ACON、
PCON、
DCON
出力
→
PLC 入力		0		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PE0		ポジション完了 0		LS0		後退端移動指令 0

						1		PM2				PM2				PM2				PM2				PE1		ポジション完了 1		LS1		後退端移動指令 1

						2		PM4				PM4				PM4				PM4				PE2		ポジション完了 2		LS2		後退端移動指令 2

						3		PM8				PM8				PM8				PM8				PE3		ポジション完了 3		ー		使用できません

						4		PM16				PM16				PM16				PM16				PE4		ポジション完了 4		ー

						5		PM32				PM32				PM32				PM32				PE5		ポジション完了 5		ー

						6		MOVE		移動中信号		MOVE		移動中信号		PM64				PM64				PE6		ポジション完了 6		ー

						7		ZONE1		ゾーン 1		MODES		教示モード信号		PM128				PM128				ZONE1		ゾーン 1		ZONE1		ゾーン 1

						8		PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2		PZONE
/ZONE1		ポジションゾーン
/ ゾーン 1		PZONE
/ZONE1		ポジションゾーン
/ ゾーン 1		PM256				PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2		PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2

						9		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態

						10		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了

						11		PEND		位置決め完了信号		PEND/
WEND		位置決め完了信号
/ ポジションデータ
取込み完了		PEND		位置決め完了信号		PEND		位置決め完了信号		PEND		位置決め完了信号		ー		使用できません

						12		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了

						13		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止

						14		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム

						15
（注 1）		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		*ALML		軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		*ALML		軽故障アラーム





簡易直値

				ロボシリンダの機能		○：直接制御
△：間接制御
×：無効		備考

				原点復帰動作		○

				位置決め動作		○

				速度・加減速度設定		△		ポジションデータの
設定が必要です。

				ピッチ送り（インチング）		△

				押付け動作		△

				移動中の速度変更		△

				異なった加速度、
減速度での動作		△

				一時停止		○

				ゾーン信号出力		△		ゾーンの設定は
パラメータに行います。

				PIOパターン選択		×



												パラメーター
No.84		IAI コントローラ側
入力レジスタ		PLC側		IAI コントローラ側
出力レジスタ		PLC側

												1		占有領域		RY   n0～nF		占有領域		RX   n0～nF

														システム領域		RY（n＋1）0～（n＋1）F		システム領域		RX（n＋1）0～（n＋1）F

														目標位置		RWw（n＋0）		現在位置		RWr（n＋0）

																RWw（n＋1）				RWr（n＋1）

														指定ポジション No.		RWw（n＋2）		完了ポジション No.
( 簡易アラームコード )		RWr（n＋2）
）

														制御信号		RWw（n＋3）		状態信号		RWr（n＋3）





Sheet1





						RWw（n＋0）

						目標位置
（下位ワード



						RWw（n＋1）

						目標位置
（上位ワード



						RWw（n＋2）

						指定ポジション
No.										─		─		─		─		─		─		PC512		PC256		PC128		PC64		PC32		PC16		PC8		PC4		PC2		PC1



						RWw（n＋3）

						制御信号										BKRL		RMOD		─		─		PMOD		MODE		PWRT		JOG＋		JOG－		JVEL		JISL		SON		RES		STP		HOME		CSTR



						RWr（n＋0）

						現在位置
（下位ワード





						現在位置
（上位ワード





						完了ポジション
No.										─		─		─		─		─		─		PM512		PM256		PM128		PM64		PM32		PM16		PM8		PM4		PM2		PM1





						状態信号										EMGS		PWR		ZONE2		ZONE1		PZONE		MODES		WEND		RMDS		（注 1）		─		PSFL		SV		ALM		MOVE		HEND		PEND
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Sheet2



				　　　　　　　動作モード
機能 キノウ		リモート
I/O モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ
直値モード		フル
直値モード		リモート
I/O モード 2

				位置決め点数		512 点		768 点		制限なし		制限なし		512 点

				位置データ
直接指定運転		×		○		○		○		×

				速度・加速度
直接指定		×		×		○		○		×

				押付け動作		○		○		○		○		○

				現在位置　読取り		×		○		○		○		○

				現在速度　読取り		×		×		○		○		×

				ポジションNo.
指定運転		○		○		×		×		○

				完了ポジションNo.
読取り		○		○		×		×		○

				パラメーターNo.84
設定値		0		1		2		3		4



				動作モード		リモート
I/O モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ
直値モード		フル直値
モード		リモート
I/O モード2		ポジション /
簡易直値モード2		ハーフ
直値モード2		リモート
I/O モード3		フル直値
モード2

				パラメーターNo.84
設定値		0		1		2		3		4		5		6		7		9





PCONマスター局との交信

				マスター局との交信

				CC-Link

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有局数 :1 局		占有局数 :1 局		占有局数 :2 局		占有局数 :4 局		占有局数 :1 局

						RY n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RY
(n+1)0 ～ (n+1) F		システム領域		システム領域						システム領域

						RY
(n+2)0 ～ (n+2) F

						RY
(n+3)0 ～ (n+3) F						システム領域

						RY
(n+4)0 ～ (n+4) F



						RY
(n+5)0 ～ (n+5) F

						RY
(n+6)0 ～ (n+6) F

						RY
(n+7)0 ～ (n+7) F								システム領域

						RWw(n+0)		占有領域		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		占有領域

						RWw(n+1)

						RWw(n+2)				指定ポジションNo. シテイ		位置決め幅 イチ ギ ハバ		位置決め幅 イチ ギ ハバ

						RWw(n+3)				制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+4)						速度		速度

						RWw(n+5)						加減速度 カ ゲンソク ド

						RWw(n+6)						アラームコード		ゾーン境界値＋ キョウカイ チ

						RWw(n+7)						制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+8)								ゾーン境界値－ キョウカイ チ

						RWw(n+9)

						RWw(n+A)								加速度 カソクド

						RWw(n+B)								減速度 ゲン ソクド

						RWw(n+C)								押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ

						RWw(n+D)								負荷電流閾値 フカ デンリュウ シキイチ

						RWw(n+E)								制御信号 1 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+F)								制御信号 2 セイギョ シンゴウ

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有局数 :1 局		占有局数 :1 局		占有局数 :2 局		占有局数 :4 局		占有局数 :1 局

						RX n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RX
(n+1)0 ～ (n+1) F		システム領域		システム領域						システム領域

						RX
(n+2)0 ～ (n+2) F

						RX
(n+3)0 ～ (n+3) F						システム領域

						RX
(n+4)0 ～ (n+4) F



						RX
(n+5)0 ～ (n+5) F

						RX
(n+6)0 ～ (n+6) F

						RX
(n+7)0 ～ (n+7) F								システム領域

						RWr(n+0)		占有領域		現在位置		現在位置		現在位置		現在位置

						RWr(n+1)

						RWr(n+2)				完了ポジション No.
( 簡易アラーム ID)		指令電流		指令電流		指令電流

						RWr(n+3)				状態信号

						RWr(n+4)						現在速度		現在速度

						RWr(n+5)

						RWr(n+6)						アラームコード		アラームコード

						RWr(n+7)						状態信号		占有領域

						RWr(n+8)

						RWr(n+9)

						RWr(n+A)								通算移動回数

						RWr(n+B)

						RWr(n+C)								通算走行距離

						RWr(n+D)

						RWr(n+E)								状態信号 1

						RWr(n+F)								状態信号 2





				CC-Link IE Field

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および入力データレジスタ ニュウリョク

								リモートⅠ /O
モード		ポジション / 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有ワード数 :4		占有ワード数 :4		占有ワード数 :8		占有ワード数 :16		占有ワード数 :4

						RY n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RY
(n+1)0 ～ (n+1) F		占有領域								占有領域

						RWw(n+0)		占有領域		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		占有領域

						RWw(n+1)

						RWw(n+2)				指定ポジション No. シテイ		位置決め幅 イチ ギ ハバ		位置決め幅 イチ ギ ハバ

						RWw(n+3)				制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+4)						速度 ソクド		速度 ソクド

						RWw(n+5)						加減速度 カ ゲンソク ド

						RWw(n+6)						押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ		ゾーン境界値＋ キョウカイ チ

						RWw(n+7)						制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+8)								ゾーン境界値－ キョウカイ チ

						RWw(n+9)

						RWw(n+A)								加速度 カソクド

						RWw(n+B)								減速度 ゲン ソクド

						RWw(n+C)								押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ

						RWw(n+D)								負荷電流閾値 フカ デンリュウ シキイチ

						RWw(n+E)								制御信号 1 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+F)								制御信号 2 セイギョ シンゴウ



				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション / 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有ワード数 :4		占有ワード数 :4		占有ワード数 :8		占有ワード数 :16		占有ワード数 :4

						RX n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RX
(n+1)0 ～ (n+1) F		占有領域								占有領域

						RWr(n+0)		占有領域		現在位置		現在位置		現在位置		現在位置

						RWr(n+1)

						RWr(n+2)				完了ポジション No.
( 簡易アラーム ID)		指令電流		指令電流		指令電流

						RWr(n+3)				状態信号

						RWr(n+4)						現在速度		現在速度

						RWr(n+5)

						RWr(n+6)						アラームコード		アラームコード

						RWr(n+7)						状態信号		占有領域

						RWr(n+8)

						RWr(n+9)

						RWr(n+A)								通算移動回数

						RWr(n+B)

						RWr(n+C)								通算走行距離

						RWr(n+D)

						RWr(n+E)								状態信号 1

						RWr(n+F)								状態信号 2































				CompoNet

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC出力エリア
（CH）		ACON、PCON、DCONのDIおよび入力データレジスタ

								リモート
I/Oモード		ポジション／ 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値モード		リモートI/O
モード 2

								占有チャネル数：
1CH		占有チャネル数：
4CH		占有チャネル数：
8CH		占有チャネル数：
16CH		占有チャネル数：
6CH

						n		ポート番号 0～15		目標位置		目標位置		目標位置		ポート番号 0～15

						n＋1										占有領域

						n＋2				指定ポジションNo.		位置決め幅		位置決め幅

						n＋3				制御信号

						n＋4						速度		速度指定

						n＋5						加減速度

						n＋6						押付け電流制限値		ゾーン境界値＋

						n＋7						制御信号

						n＋8								ゾーン境界値－

						n＋9

						n＋10								加速度

						n＋11								減速度

						n＋12								押付け電流制限値

						n＋13								負荷電流閾値

						n＋14								制御信号 1

						n＋15								制御信号 2

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC入力エリア
（CH）		ACON、PCON、DCON側DOおよび出力データレジスタ

								リモート
I/Oモード		ポジション／ 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値モード		リモートI/O
モード 2

								占有チャネル数：
1CH		占有チャネル数：
4CH		占有チャネル数：
8CH		占有チャネル数：
16CH		占有チャネル数：
6CH

						n		ポート番号 0～15		現在位置		現在位置		現在位置		ポート番号 0～15

						n＋1										占有領域

						n＋2				完了ポジションNo.
（簡易アラームID）		指令電流		指令電流		現在位置

						n＋3				状態信号

						n＋4						現在速度		現在速度		指令電流

						n＋5

						n＋6						アラームコード		アラームコード

						n＋7						状態信号		占有領域

						n＋8

						n＋9

						n＋10								通算移動回数

						n＋11

						n＋12								通算走行距離

						n＋13

						n＋14								状態信号 1

						n＋15								状態信号 2





リモートIO

				パラメータNo.25の
設定値		動作モード		Ⅰ/O仕様

				0		位置決めモード		位置決め点数64点、ゾーン出力2点

				1		教示モード		位置決め点数64点、ゾーン出力1点
位置決めおよびジョグ運転が可能
現在位置を指定ポジションに書込み可能

				2		256点モード		位置決め点数256点、ゾーン出力1点

				3		512点モード		位置決め点数512点、ゾーン出力無し

				4		電磁弁モード1		位置決め点数7点、ゾーン出力2点
ポジションNo.毎の直接運転指令が可能
位置決め完了信号はポジションNo.毎に出力

				5		電磁弁モード2		位置決め点数3点、ゾーン出力2点
前進／後退／中間位置指令により運転
位置決め完了信号は前進端／後退端／
中間位置の個別出力

										本モードで制御可能なロボシリンダの有効な主要機能は次の表の通りです。

												ロボシリンダ の機能		PIOパターン

														0：
位置決め
モード		1：
教示
モード		2：
256点
モード		3：
512点
モード		4：
電磁弁
モード1		5：
電磁弁
モード2

												原点復帰動作		○		○		○		○		○		×

												位置決め動作		○		○		○		○		○		○

												速度・加減速度設定		○		○		○		○		○		○

												ピッチ送り（インチング）		○		○		○		○		○		○

												押付け動作		○		○		○		○		○		×

												移動中の速度変更		○		○		○		○		○		○

												異なった加速度、
減速度での動作		○		○		○		○		○		○

												一時停止		○		○		○		○		○		○（※1）

												ゾーン信号出力		○		○		○		×		○		○

												PIOパターン選択
（パラメータで設定		○		○		○		○		○		○

												○：動作可、×：動作不可

												パラメータNo.27“移動指令種別”を0に設定した場合に可能です。

												移動指令をOFFにすることによって一時停止が可能です。





リモートIO(アドレス)

				パラメータ
No.84		IAI コントローラ側
DI（ポート番号）		PLC側		IAI コントローラ側
DO（ポート番号）		PLC側

				0		0～15		RY   n0～nF		0～15		RX   n0～nF

						システム領域		RY（n＋1）0～（n＋1）F		システム領域		RX（n＋1）0～（n＋1）F

						占有領域		RWw（n＋0）		占有領域		RWr（n＋0）

								RWw（n＋1）				RWr（n＋1）

								RWw（n＋2）				RWr（n＋2）

								RWw（n＋3）				RWr（n＋3）

																		RY （n＋0）		F		E		D		C		B		A		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		コントローラー
入力ポート
番号		15		14		13		12		11		10		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		RX （n＋0）		F		E		D		C		B		A		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		コントローラー
出力ポート
番号		15		14		13		12		11		10		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0





リモートIO(割付)

								パラメータ No.25 の設定

								位置決めモード				教示モード				256 点モード				512 点モード				電磁弁モード 1				電磁弁モード 2

								0				1				2				3				4				5

				区分		ポート
番号		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称

				PLC 出力
→
ACON、
PCON、
DCON
入力		0		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		ST0		スタート ポジション 0		ST0		スタート ポジション 0

						1		PC2				PC2				PC2				PC2				ST1		スタート
ポジション 1		ST1		スタート
ポジション 1

						2		PC4				PC4				PC4				PC4				ST2		スタート
ポジション 2		ST2		スタート
ポジション 2

						3		PC8				PC8				PC8				PC8				ST3		スタート
ポジション 3		ー		使用できません

						4		PC16				PC16				PC16				PC16				ST4		スタート
ポジション 4		ー

						5		PC32				PC32				PC32				PC32				ST5		スタート
ポジション 5		ー

						6		ー		使用できません		MODE		教示モード指令		PC64				PC64				ST6		スタート
ポジション 6		ー

						7		ー				JISL		ジョグ / インチ
ング切替		PC128				PC128				ー		使用できません		ー

						8		ー				JOG+		＋ジョグ		ー		使用できません		PC256				ー				ー

						9		BKRL		ブレーキ強制解除		JOG-		- ジョグ		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除

						10		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード

						11		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		ー		使用できません

						12		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		ー

						13		CSTR		位置決めスタート		CSTR/
PWRT		位置決めスタート
/ ポジションデータ
取込み指令		CSTR		位置決めスタート		CSTR		位置決めスタート		ー		使用できません		ー

						14		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット

						15		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令

				ACON、
PCON、
DCON
出力
→
PLC 入力		0		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PE0		ポジション完了 0		LS0		後退端移動指令 0

						1		PM2				PM2				PM2				PM2				PE1		ポジション完了 1		LS1		後退端移動指令 1

						2		PM4				PM4				PM4				PM4				PE2		ポジション完了 2		LS2		後退端移動指令 2

						3		PM8				PM8				PM8				PM8				PE3		ポジション完了 3		ー		使用できません

						4		PM16				PM16				PM16				PM16				PE4		ポジション完了 4		ー

						5		PM32				PM32				PM32				PM32				PE5		ポジション完了 5		ー

						6		MOVE		移動中信号		MOVE		移動中信号		PM64				PM64				PE6		ポジション完了 6		ー

						7		ZONE1		ゾーン 1		MODES		教示モード信号		PM128				PM128				ZONE1		ゾーン 1		ZONE1		ゾーン 1

						8		PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2		PZONE
/ZONE1		ポジションゾーン
/ ゾーン 1		PZONE
/ZONE1		ポジションゾーン
/ ゾーン 1		PM256				PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2		PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2

						9		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態

						10		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了

						11		PEND		位置決め完了信号		PEND/
WEND		位置決め完了信号
/ ポジションデータ
取込み完了		PEND		位置決め完了信号		PEND		位置決め完了信号		PEND		位置決め完了信号		ー		使用できません

						12		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了

						13		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止

						14		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム

						15
（注 1）		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		*ALML		軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		*ALML		軽故障アラーム





簡易直値

				ロボシリンダの機能		○：直接制御
△：間接制御
×：無効		備考

				原点復帰動作		○

				位置決め動作		○

				速度・加減速度設定		△		ポジションデータの
設定が必要です。

				ピッチ送り（インチング）		△

				押付け動作		△

				移動中の速度変更		△

				異なった加速度、
減速度での動作		△

				一時停止		○

				ゾーン信号出力		△		ゾーンの設定は
パラメータに行います。

				PIOパターン選択		×



												パラメーター
No.84		IAI コントローラ側
入力レジスタ		PLC側		IAI コントローラ側
出力レジスタ		PLC側

												1		占有領域		RY   n0～nF		占有領域		RX   n0～nF

														システム領域		RY（n＋1）0～（n＋1）F		システム領域		RX（n＋1）0～（n＋1）F

														目標位置		RWw（n＋0）		現在位置		RWr（n＋0）

																RWw（n＋1）				RWr（n＋1）

														指定ポジション No.		RWw（n＋2）		完了ポジション No.
( 簡易アラームコード )		RWr（n＋2）
）

														制御信号		RWw（n＋3）		状態信号		RWr（n＋3）





Sheet1





						RWw（n＋0）

						目標位置
（下位ワード



						RWw（n＋1）

						目標位置
（上位ワード



						RWw（n＋2）

						指定ポジション
No.										─		─		─		─		─		─		PC512		PC256		PC128		PC64		PC32		PC16		PC8		PC4		PC2		PC1



						RWw（n＋3）

						制御信号										BKRL		RMOD		─		─		PMOD		MODE		PWRT		JOG＋		JOG－		JVEL		JISL		SON		RES		STP		HOME		CSTR



						RWr（n＋0）

						現在位置
（下位ワード





						現在位置
（上位ワード





						完了ポジション
No.										─		─		─		─		─		─		PM512		PM256		PM128		PM64		PM32		PM16		PM8		PM4		PM2		PM1





						状態信号										EMGS		PWR		ZONE2		ZONE1		PZONE		MODES		WEND		RMDS		（注 1）		─		PSFL		SV		ALM		MOVE		HEND		PEND
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				　　　　　　　動作モード
機能 キノウ		リモート
I/O モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ
直値モード		フル
直値モード		リモート
I/O モード 2

				位置決め点数		512 点		768 点		制限なし		制限なし		512 点

				位置データ
直接指定運転		×		○		○		○		×

				速度・加速度
直接指定		×		×		○		○		×

				押付け動作		○		○		○		○		○

				現在位置　読取り		×		○		○		○		○

				現在速度　読取り		×		×		○		○		×

				ポジションNo.
指定運転		○		○		×		×		○

				完了ポジションNo.
読取り		○		○		×		×		○

				パラメーターNo.84
設定値		0		1		2		3		4



				　　　　　　　動作モード
機能 キノウ		リモート
I/O モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ
直値モード		フル
直値モード		リモート
I/O モード 2

				パラメーターNo.84
設定値		0		1		2		3		4



				動作モード		リモート
I/O モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ
直値モード		フル
直値モード		リモート
I/O モード 2		ポジション /
簡易直値モード2		ハーフ
直値モード2		リモート
I/O モード 3		フル
直値モード2

				パラメーターNo.84
設定値		0		1		2		3		4		5		6		7		9

				CC-Linkマスター
占有局数 センユウ キョクスウ		1局占有 キョク センユウ		1局占有		2局占有		4局占有		1局占有		1局占有		2局占有		1局占有		4局占有





PCONマスター局との交信

				マスター局との交信

				CC-Link

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有局数 :1 局		占有局数 :1 局		占有局数 :2 局		占有局数 :4 局		占有局数 :1 局

						RY n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RY
(n+1)0 ～ (n+1) F		システム領域		システム領域						システム領域

						RY
(n+2)0 ～ (n+2) F

						RY
(n+3)0 ～ (n+3) F						システム領域

						RY
(n+4)0 ～ (n+4) F



						RY
(n+5)0 ～ (n+5) F

						RY
(n+6)0 ～ (n+6) F

						RY
(n+7)0 ～ (n+7) F								システム領域

						RWw(n+0)		占有領域		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		占有領域

						RWw(n+1)

						RWw(n+2)				指定ポジションNo. シテイ		位置決め幅 イチ ギ ハバ		位置決め幅 イチ ギ ハバ

						RWw(n+3)				制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+4)						速度		速度

						RWw(n+5)						加減速度 カ ゲンソク ド

						RWw(n+6)						アラームコード		ゾーン境界値＋ キョウカイ チ

						RWw(n+7)						制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+8)								ゾーン境界値－ キョウカイ チ

						RWw(n+9)

						RWw(n+A)								加速度 カソクド

						RWw(n+B)								減速度 ゲン ソクド

						RWw(n+C)								押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ

						RWw(n+D)								負荷電流閾値 フカ デンリュウ シキイチ

						RWw(n+E)								制御信号 1 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+F)								制御信号 2 セイギョ シンゴウ

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有局数 :1 局		占有局数 :1 局		占有局数 :2 局		占有局数 :4 局		占有局数 :1 局

						RX n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RX
(n+1)0 ～ (n+1) F		システム領域		システム領域						システム領域

						RX
(n+2)0 ～ (n+2) F

						RX
(n+3)0 ～ (n+3) F						システム領域

						RX
(n+4)0 ～ (n+4) F



						RX
(n+5)0 ～ (n+5) F

						RX
(n+6)0 ～ (n+6) F

						RX
(n+7)0 ～ (n+7) F								システム領域

						RWr(n+0)		占有領域		現在位置		現在位置		現在位置		現在位置

						RWr(n+1)

						RWr(n+2)				完了ポジション No.
( 簡易アラーム ID)		指令電流		指令電流		指令電流

						RWr(n+3)				状態信号

						RWr(n+4)						現在速度		現在速度

						RWr(n+5)

						RWr(n+6)						アラームコード		アラームコード

						RWr(n+7)						状態信号		占有領域

						RWr(n+8)

						RWr(n+9)

						RWr(n+A)								通算移動回数

						RWr(n+B)

						RWr(n+C)								通算走行距離

						RWr(n+D)

						RWr(n+E)								状態信号 1

						RWr(n+F)								状態信号 2





				CC-Link IE Field

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および入力データレジスタ ニュウリョク

								リモートⅠ /O
モード		ポジション / 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有ワード数 :4		占有ワード数 :4		占有ワード数 :8		占有ワード数 :16		占有ワード数 :4

						RY n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RY
(n+1)0 ～ (n+1) F		占有領域								占有領域

						RWw(n+0)		占有領域		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		占有領域

						RWw(n+1)

						RWw(n+2)				指定ポジション No. シテイ		位置決め幅 イチ ギ ハバ		位置決め幅 イチ ギ ハバ

						RWw(n+3)				制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+4)						速度 ソクド		速度 ソクド

						RWw(n+5)						加減速度 カ ゲンソク ド

						RWw(n+6)						押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ		ゾーン境界値＋ キョウカイ チ

						RWw(n+7)						制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+8)								ゾーン境界値－ キョウカイ チ

						RWw(n+9)

						RWw(n+A)								加速度 カソクド

						RWw(n+B)								減速度 ゲン ソクド

						RWw(n+C)								押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ

						RWw(n+D)								負荷電流閾値 フカ デンリュウ シキイチ

						RWw(n+E)								制御信号 1 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+F)								制御信号 2 セイギョ シンゴウ



				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション / 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有ワード数 :4		占有ワード数 :4		占有ワード数 :8		占有ワード数 :16		占有ワード数 :4

						RX n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RX
(n+1)0 ～ (n+1) F		占有領域								占有領域

						RWr(n+0)		占有領域		現在位置		現在位置		現在位置		現在位置

						RWr(n+1)

						RWr(n+2)				完了ポジション No.
( 簡易アラーム ID)		指令電流		指令電流		指令電流

						RWr(n+3)				状態信号

						RWr(n+4)						現在速度		現在速度

						RWr(n+5)

						RWr(n+6)						アラームコード		アラームコード

						RWr(n+7)						状態信号		占有領域

						RWr(n+8)

						RWr(n+9)

						RWr(n+A)								通算移動回数

						RWr(n+B)

						RWr(n+C)								通算走行距離

						RWr(n+D)

						RWr(n+E)								状態信号 1

						RWr(n+F)								状態信号 2































				CompoNet

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC出力エリア
（CH）		ACON、PCON、DCONのDIおよび入力データレジスタ

								リモート
I/Oモード		ポジション／ 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値モード		リモートI/O
モード 2

								占有チャネル数：
1CH		占有チャネル数：
4CH		占有チャネル数：
8CH		占有チャネル数：
16CH		占有チャネル数：
6CH

						n		ポート番号 0～15		目標位置		目標位置		目標位置		ポート番号 0～15

						n＋1										占有領域

						n＋2				指定ポジションNo.		位置決め幅		位置決め幅

						n＋3				制御信号

						n＋4						速度		速度指定

						n＋5						加減速度

						n＋6						押付け電流制限値		ゾーン境界値＋

						n＋7						制御信号

						n＋8								ゾーン境界値－

						n＋9

						n＋10								加速度

						n＋11								減速度

						n＋12								押付け電流制限値

						n＋13								負荷電流閾値

						n＋14								制御信号 1

						n＋15								制御信号 2

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC入力エリア
（CH）		ACON、PCON、DCON側DOおよび出力データレジスタ

								リモート
I/Oモード		ポジション／ 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値モード		リモートI/O
モード 2

								占有チャネル数：
1CH		占有チャネル数：
4CH		占有チャネル数：
8CH		占有チャネル数：
16CH		占有チャネル数：
6CH

						n		ポート番号 0～15		現在位置		現在位置		現在位置		ポート番号 0～15

						n＋1										占有領域

						n＋2				完了ポジションNo.
（簡易アラームID）		指令電流		指令電流		現在位置

						n＋3				状態信号

						n＋4						現在速度		現在速度		指令電流

						n＋5

						n＋6						アラームコード		アラームコード

						n＋7						状態信号		占有領域

						n＋8

						n＋9

						n＋10								通算移動回数

						n＋11

						n＋12								通算走行距離

						n＋13

						n＋14								状態信号 1

						n＋15								状態信号 2





リモートIO

				パラメータNo.25の
設定値		動作モード		Ⅰ/O仕様

				0		位置決めモード		位置決め点数64点、ゾーン出力2点

				1		教示モード		位置決め点数64点、ゾーン出力1点
位置決めおよびジョグ運転が可能
現在位置を指定ポジションに書込み可能

				2		256点モード		位置決め点数256点、ゾーン出力1点

				3		512点モード		位置決め点数512点、ゾーン出力無し

				4		電磁弁モード1		位置決め点数7点、ゾーン出力2点
ポジションNo.毎の直接運転指令が可能
位置決め完了信号はポジションNo.毎に出力

				5		電磁弁モード2		位置決め点数3点、ゾーン出力2点
前進／後退／中間位置指令により運転
位置決め完了信号は前進端／後退端／
中間位置の個別出力

										本モードで制御可能なロボシリンダの有効な主要機能は次の表の通りです。

												ロボシリンダ の機能		PIOパターン

														0：
位置決め
モード		1：
教示
モード		2：
256点
モード		3：
512点
モード		4：
電磁弁
モード1		5：
電磁弁
モード2

												原点復帰動作		○		○		○		○		○		×

												位置決め動作		○		○		○		○		○		○

												速度・加減速度設定		○		○		○		○		○		○

												ピッチ送り（インチング）		○		○		○		○		○		○

												押付け動作		○		○		○		○		○		×

												移動中の速度変更		○		○		○		○		○		○

												異なった加速度、
減速度での動作		○		○		○		○		○		○

												一時停止		○		○		○		○		○		○（※1）

												ゾーン信号出力		○		○		○		×		○		○

												PIOパターン選択
（パラメータで設定		○		○		○		○		○		○

												○：動作可、×：動作不可

												パラメータNo.27“移動指令種別”を0に設定した場合に可能です。

												移動指令をOFFにすることによって一時停止が可能です。





リモートIO(アドレス)

				パラメータ
No.84		IAI コントローラ側
DI（ポート番号）		PLC側		IAI コントローラ側
DO（ポート番号）		PLC側

				0		0～15		RY   n0～nF		0～15		RX   n0～nF

						システム領域		RY（n＋1）0～（n＋1）F		システム領域		RX（n＋1）0～（n＋1）F

						占有領域		RWw（n＋0）		占有領域		RWr（n＋0）

								RWw（n＋1）				RWr（n＋1）

								RWw（n＋2）				RWr（n＋2）

								RWw（n＋3）				RWr（n＋3）

																		RY （n＋0）		F		E		D		C		B		A		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		コントローラー
入力ポート
番号		15		14		13		12		11		10		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		RX （n＋0）		F		E		D		C		B		A		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		コントローラー
出力ポート
番号		15		14		13		12		11		10		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0





リモートIO(割付)

								パラメータ No.25 の設定

								位置決めモード				教示モード				256 点モード				512 点モード				電磁弁モード 1				電磁弁モード 2

								0				1				2				3				4				5

				区分		ポート
番号		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称

				PLC 出力
→
ACON、
PCON、
DCON
入力		0		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		ST0		スタート ポジション 0		ST0		スタート ポジション 0

						1		PC2				PC2				PC2				PC2				ST1		スタート
ポジション 1		ST1		スタート
ポジション 1

						2		PC4				PC4				PC4				PC4				ST2		スタート
ポジション 2		ST2		スタート
ポジション 2

						3		PC8				PC8				PC8				PC8				ST3		スタート
ポジション 3		ー		使用できません

						4		PC16				PC16				PC16				PC16				ST4		スタート
ポジション 4		ー

						5		PC32				PC32				PC32				PC32				ST5		スタート
ポジション 5		ー

						6		ー		使用できません		MODE		教示モード指令		PC64				PC64				ST6		スタート
ポジション 6		ー

						7		ー				JISL		ジョグ / インチ
ング切替		PC128				PC128				ー		使用できません		ー

						8		ー				JOG+		＋ジョグ		ー		使用できません		PC256				ー				ー

						9		BKRL		ブレーキ強制解除		JOG-		- ジョグ		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除

						10		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード

						11		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		ー		使用できません

						12		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		ー

						13		CSTR		位置決めスタート		CSTR/
PWRT		位置決めスタート
/ ポジションデータ
取込み指令		CSTR		位置決めスタート		CSTR		位置決めスタート		ー		使用できません		ー

						14		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット

						15		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令

				ACON、
PCON、
DCON
出力
→
PLC 入力		0		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PE0		ポジション完了 0		LS0		後退端移動指令 0

						1		PM2				PM2				PM2				PM2				PE1		ポジション完了 1		LS1		後退端移動指令 1

						2		PM4				PM4				PM4				PM4				PE2		ポジション完了 2		LS2		後退端移動指令 2

						3		PM8				PM8				PM8				PM8				PE3		ポジション完了 3		ー		使用できません

						4		PM16				PM16				PM16				PM16				PE4		ポジション完了 4		ー

						5		PM32				PM32				PM32				PM32				PE5		ポジション完了 5		ー

						6		MOVE		移動中信号		MOVE		移動中信号		PM64				PM64				PE6		ポジション完了 6		ー

						7		ZONE1		ゾーン 1		MODES		教示モード信号		PM128				PM128				ZONE1		ゾーン 1		ZONE1		ゾーン 1

						8		PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2		PZONE
/ZONE1		ポジションゾーン
/ ゾーン 1		PZONE
/ZONE1		ポジションゾーン
/ ゾーン 1		PM256				PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2		PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2

						9		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態

						10		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了

						11		PEND		位置決め完了信号		PEND/
WEND		位置決め完了信号
/ ポジションデータ
取込み完了		PEND		位置決め完了信号		PEND		位置決め完了信号		PEND		位置決め完了信号		ー		使用できません

						12		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了

						13		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止

						14		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム

						15
（注 1）		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		*ALML		軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		*ALML		軽故障アラーム





簡易直値

				ロボシリンダの機能		○：直接制御
△：間接制御
×：無効		備考

				原点復帰動作		○

				位置決め動作		○

				速度・加減速度設定		△		ポジションデータの
設定が必要です。

				ピッチ送り（インチング）		△

				押付け動作		△

				移動中の速度変更		△

				異なった加速度、
減速度での動作		△

				一時停止		○

				ゾーン信号出力		△		ゾーンの設定は
パラメータに行います。

				PIOパターン選択		×



												パラメーター
No.84		IAI コントローラ側
入力レジスタ		PLC側		IAI コントローラ側
出力レジスタ		PLC側

												1		占有領域		RY   n0～nF		占有領域		RX   n0～nF

														システム領域		RY（n＋1）0～（n＋1）F		システム領域		RX（n＋1）0～（n＋1）F

														目標位置		RWw（n＋0）		現在位置		RWr（n＋0）

																RWw（n＋1）				RWr（n＋1）

														指定ポジション No.		RWw（n＋2）		完了ポジション No.
( 簡易アラームコード )		RWr（n＋2）
）

														制御信号		RWw（n＋3）		状態信号		RWr（n＋3）





Sheet1





						RWw（n＋0）

						目標位置
（下位ワード



						RWw（n＋1）

						目標位置
（上位ワード



						RWw（n＋2）

						指定ポジション
No.										─		─		─		─		─		─		PC512		PC256		PC128		PC64		PC32		PC16		PC8		PC4		PC2		PC1



						RWw（n＋3）

						制御信号										BKRL		RMOD		─		─		PMOD		MODE		PWRT		JOG＋		JOG－		JVEL		JISL		SON		RES		STP		HOME		CSTR



						RWr（n＋0）

						現在位置
（下位ワード





						現在位置
（上位ワード





						完了ポジション
No.										─		─		─		─		─		─		PM512		PM256		PM128		PM64		PM32		PM16		PM8		PM4		PM2		PM1





						状態信号										EMGS		PWR		ZONE2		ZONE1		PZONE		MODES		WEND		RMDS		（注 1）		─		PSFL		SV		ALM		MOVE		HEND		PEND
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