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I 

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 
 

   １．本マニュアルに記載された内容に沿わない，製品の取り付け，接続，設定，運用により生じた 
     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． 
 
   ２．本製品は，一般電子機器用（工作機械・計測機器・ＦＡ／ＯＡ機器・通信機器等）に製造され 
     た半導体製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，承認，保証もされていません． 
     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． 



II 

 

安全にお使い頂くために 
 

 この度は，弊社ＮＣボードシリーズをご採用頂きまして，誠に有り難う御座います．本書は，本製品を 
 ご使用して頂く場合の取り扱い，留意点に付いて記入してありますので，必ずご一読の上ご利用をお願 
 い致します． 
 尚，本マニュアルは，本書が添付されたＮＣボード常設箇所付近の分かりやすい場所に常時保管し，必 
 要に応じて適宜参照・確認頂きますよう，お願い致します． 
 

 
 

安全上の注意 

本製品のご使用前に，必ずこのユーザーズマニュアル及び付属書類を全て熟読し，内容を理解し

てから正しくご使用下さい．本製品の知識，安全の情報及び注意事項の全てに付いて習熟してか

らご使用下さい． 

本ユーザーズマニュアルでは，安全注意事項のランクを「警告」，「注意」として区分してあり

ます． 

  

     警 告 

 

この表示を無視して，誤った取り扱いをすると，人が死亡または重傷を負

う可能性が想定される内容を示しています． 

 

 

 

 注 意 
この表示を無視して，誤った取り扱いをすると，人が傷害を負う可能性ま

たは物的損害が想定される内容を示しています． 

 

 
 

 

 

１．対象ユーザー 
 

注 意 

本製品およびマニュアルは，以下の様な，ユーザーを対象としています． 

 

・拡張用ボードの増設および配線に付いて基本的な知識を有している方． 

・制御用電子機器およびパソコン等に付いて基本的な知識を有している方． 

 

 

 

２．適合Ｂｕｓ 
 

警 告 

本製品は ＰＣ/１０４ ８bit Ｂｕｓに適合したボードです． 

ＰＣ/１０４ ８bit Ｂｕｓが動作する環境以外では使用しないで下さい． 

 



III 

３．環境条件 
 

警 告 

本製品は，下記の環境条件下で保管・ご使用下さい． 
 
・ 動作周囲温度  ０℃ ～ ＋５０℃ 
・ 動作周囲湿度  ２０％ＲＨ ～ ８５％ＲＨ（結露せぬこと） 
・ 保存周囲温度  －１５℃ ～ ＋７５℃ 
・ 保存周囲湿度  １０％ＲＨ ～ ９０％ＲＨ（結露せぬこと） 
・ 雰 囲 気       腐食性ガス・引火性ガス・オイルミスト・塵埃のないこと 
・ 標 高         海抜３０００ｍ以下 
                  （３００ｍ毎に２℃の上限値を下げた範囲で使用して下さい） 

 
 
 
４．運搬・取り付け 
 

警 告 

本製品にふれる前に，金属に触り身体の静電気を取り除いて下さい． 
静電気は，本ボードの故障の原因になります． 
 
本製品を静電気の帯びやすい梱包材（エアーキャップなど）でくるまないで下さい． 
静電気は，本ボードの故障の原因になります． 
 
本製品のコネクタピン部分に触らないで下さい． 
コネクタピン部分が汚れますと，誤動作の原因になります． 
 
本製品の上に重いものを載せないで下さい． 重いものを乗せますと，部品が損傷し故障
の原因になります． 
 
本製品のジャンパー設定は，スタッキング前に行って下さい． 電源がＯＮの状態で設定
しますと，設定を正しく認識しないで誤動作の原因になります． 
 
本製品のジャンパー設定は，正しく行って下さい．設定を間違えますと 誤動作の原因に
なります． 
 
本製品をスタッキングする時は，必ず電源をＯＦＦにし，電源コードを抜いてから作業
を行って下さい． 
電源コードを抜かないで作業を行った場合，故障の原因になります．また，装置が思わ
ぬ動作をすることがあります． 
 
本製品をスタッキングする時は，ボードが平行になるように，金メッキ部分のコネクタ
ピンを深く挿入して下さい． ボードが斜めに取り付けられたり，挿入が浅かったりしま
すと，接触不良などにより誤動作，故障の原因になります． 
 
本製品をスタッキングする時は，取り付け金具を，取り付けネジにより確実に固定して
下さい． 取り付けが不十分ですと誤動作の原因になります． 
 
本製品を落としたり乱暴に扱わないで下さい．衝撃や振動が故障の原因となります． 
 
本製品の半田面を手で直接触らないで下さい． 
部品の突起などにより怪我をする恐れがあります． 
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５．配 線 
 

警 告 

外線用コネクタへの配線作業や外線用コネクタの着脱は，ボードへの電源をＯＦＦし電
源コードを抜いてから行って下さい． 
電源コードを抜かないで作業を行った場合，故障の原因になります．また，装置が思わ
ぬ動作をすることがあります． 
 
外線用コネクタへの配線は，コネクタ信号表などをよく確認し，正しく配線して下さ
い．間違った配線をしますと，故障・焼損の原因になります． 
 
外部から供給する電源は，必ず定格以内でご使用下さい．定格以外で使用されますと，
故障・焼損・誤動作の原因となります． 
 
入出力回路に接続する回路は，必ず定格電流・電圧以内でご使用下さい．定格以外で使
用されますと，故障・焼損・誤動作の原因となります． 
 
外部配線用コネクタは，推奨のコネクタをご使用下さい．推奨以外のコネクタを使用さ
れますと，接触不良などにより誤動作の原因となります． 
 
外部配線用コネクタは，ロックタイプを推奨します．ロックしないで使用されますと，
コネクタが外れたり，接触不良などにより誤動作の原因となります． 
 
外部配線用ケーブルは，引っ張ったり，重い荷重を掛けないで下さい．コネクタが外れ
たり，接触不良などにより誤動作の原因となります． 
 
外部配線用ケーブルは，モーターの配線やＡＣ電源ケーブルなど，ノイズの多い配線と
は出来るだけ離して下さい．配線が近いとノイズが  誤動作の原因となります． 

 

 

６．試運転・調整 
 

警 告 

本製品を使用し装置を動作させる時は，プログラムのデバッグを充分行ってから動作さ

せて下さい．プログラムに間違いがありますと，思わぬ動きをすることがあります． 

 

本製品に添付してあるサンプルプログラムを使用し装置を動作させる時，最初は速度の

低いところで，また機械系に合った設定を行って動作を確認して下さい．機械系に合わ

ない設定で動作を行うと思わぬ動きをすることがあります． 

 

 

７．廃 棄 
 

警 告 

本製品を廃棄する時は，関連する法律・規則に従って処理して下さい． 



 

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 >・・・・本マニュアル 

     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 > 

     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）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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オプション 

１．はじめに 
   このマニュアルは ＰＣ／１０４ 適合の ＣＰＤ１３０シリーズ・モーションコントロール・ボードである 

   ２軸 補間・位置決め ＨＰＣ１０４－ＣＰＤ１３２ボードの取扱説明書です． 

 

   ＣＰＤシリーズボードに共通した部分の取扱説明書「ＣＰＤボードシリーズ ユーザーズマニュアル〈共通編〉」 

   と併せてお読みください． 

 

   この説明書では ＨＰＣ１０４－ＣＰＤ１３２を単にＣＰＤ１３２ と呼びます． 

   また 制御ＬＳＩの総称として，ＰＣＬ６０４５及び相当品をＰＣＬと呼びます． 

 

 

１．１ このマニュアルについて 

    このマニュアルには次の内容が記載されています． 

 

     ■ 添付ソフトウェアスタートアップガイド（Ｗｉｎｄｏｗｓ版・ＤＯＳ版） 

       （１）添付ソフトのインストール方法 

       （２）サンプルプログラム説明 

       （３）動かしてみる 

     ■ ハードウェアに関する情報 

       （１）ポートアドレス 

       （２）ボード上の設定 

       （３）コネクタ割付 

       （４）サーボモータ・インターフェース／パルスモータ・インターフェース 

       （５）マシンインターフェース 

     ■ ＣＰＤ１３２ に特定な機能に関する情報 

       （１）軸の組合せ 

       （２）割込み 

 

 

１．１．２ 購入時オプション 

     以下のオプションは，購入時に御指定ください． 

       （１）外部供給電圧 標準２４Ｖの変更（＋１２Ｖまたは＋５Ｖ） 

       （２）Ｊ２ヘッダコネクタ追加 ボード間の同時スタート・ストップ 

       （３）非常停止オプション（標準ＸＳＶＡＬＭ入力を非常停止入力に変更） 

       注意：１入力で全軸のパルス停止を行う場合に非常停止オプションが利用できますが，異常軸以外の軸の 

動作も停止するため装置の構造によっては動作不能状態になりますので，ご注意ください． 

          尚，各軸別にパルスを停止させる入力端子としては各軸のＳＶＡＬＭ入力があります． 

     購入時オプション機能の詳細については「４．２ 購入時オプション機能」をご参照ください． 

 

   【 型 式 】 

ＨＰＣ１０４－ＣＰＤ１３２／ＥＸＰ１□２△●● 

 

□ ＝５：ＥＸＴＰＯＷ１  ５Ｖ仕様 

□ ＝Ｃ：ＥＸＴＰＯＷ１ １２Ｖ仕様 

 

△ ＝５：ＥＸＴＰＯＷ２  ５Ｖ仕様 

△ ＝Ｃ：ＥＸＴＰＯＷ２ １２Ｖ仕様 

 

●●＝Ｊ２：ＰＣ／１０４バス Ｊ２コネクタ追加 
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１．２ 添付ソフトウェア 

   このボードには次の各種ソフトウェアが添付されます．このユーザーズマニュアルのソフトウェア面の理解のため 

   に合わせてご利用ください． 

 

   Ｗｉｎｄｏｗｓ版デバイスドライバ・・・・・・・ＷｉｎｄｏｗｓＸＰ(※)・２０００・ＮＴ・９８用の４種類． 

   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． 

                        ・・関数説明は「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＞」です． 

   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． 

   Ｗｉｎｄｏｗｓ版「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． 

   ＤＯＳ版デバイスドライバ ・・・・・・・・・・必要な場合にはご請求下さい． 

 

   ※ 本書では Ｗindows ＸＰ Home Edition  及び Ｗindows ＸＰ Professional を総じてWindowsＸＰと表記 

     します． 

 

 

 

１．３ 軸の呼称 

    軸の呼び方を２軸ボード ＣＰＤ１３２ はＸ，Ｙ 軸と呼びます． 
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xCWP

xCWN

ドライバー

xCCWP

xCCWN
xAP

xAN
xBP

xBN
xZP

xZN
GND GND
+24V
xSVON

xSVRST

xSVCTRCL

xSVALM

xINPOS
G24

Z相

B相

A相

指令パルス
CW

指令パルス CCW

サーボ ON

サーボ リセット

偏差　　　　　　　　
カウンタクリア

サーボ アラーム

位置決め完了

サ
ー
ボ 

イ
ン
タ
ー
フ
ェ
ー
ス

CW

モータ

CCW

+ELS -ELSOLSDLS

ＣＰＤ１３２

サーボモータ
又は

パルスモータ

エンコーダ

－＋

EXTPOW

EXTGND

外部電源
＋２４Ｖ

＋

２． ボードの接続 
   ＣＰＤボードとモータドライバーおよびマシンセンサ間の接続は下図に示す通りです． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２．１－１ ＣＰＤ１３２ボードの接続 
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３．ハードウェア編 

３．１ ブロック図 

    ＨＰＣ１０４－ＣＰＤ１３２ボードのブロック図を示します． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

       注１：＜xDLS／xPCS＞は，オプションポートで選択 

（「３．２．２ (２)ＤＬＳ/ＰＣＳ入力選択の設定と読込」） 
図３．１－１ ＣＰＤ１３２のブロックダイア 

ADR SEL 

XINT 

YINT 

PCL 

Ｘ 

Ｙ 

COMMAND PULSE 
   XCWP ,XCWN 
   XCCWP,XCCWN 

COMMAND PULSE 
   YCWP ,YCWN 
   YCCWP,YCCWN 

LIMIT SENSOR 
   ±XELS 
   <XDLS/XPCS> 
    XOLS 
ENCODER 
    XZ 
    XA 
    XB 

LIMIT SENSOR 
   ±YELS 
   <YDLS/YPCS> 
    YOLS 
ENCODER 
    YZ 
    YA 
    YB 

SVALM(X,Y) 
INPOS(X,Y) 

SVON   (X,Y) 
SVRST  (X,Y) 
SVCTRCL(X,Y) 

ADDRESS 
SELECT 

PCL 

(X,Y) 

FILTER 
& 

BUFFER 

PHOTO 

ISOLTOR DRIVER 

OPTION 

PORT 

INTERRUPT 

CONTROL 

DATA 

BUFFER 

ADDRESS 
DECORDE

R 

PCL 

(X,Y) 

FILTER 
& 

BUFFER 

PHOTO 

ISOLTOR 

CW/CCW 
BUFFER 

FILTER 
& 

BUFFER 

PHOTO 

ISOLTOR 

CW/CCW 
BUFFER 

FILTER 
& 

BUFFER 

PHOTO 

ISOLTOR 

CONTROL 
BUFFER 

CONTROL 
LOGIC 

 

 

 

 

 

 

PC/104 

Bus 
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３．２ ポート表 

３．２．１ ポート表 

    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（ＩＮ） 書込み（ＯＵＴ） 

ﾎﾞー ﾄﾞｱﾄﾞﾚｽ 呼称 内   容 呼称 内   容 

PCL 

Ｘ軸 

(第１軸) 

＋ ０ MSTS0 メインステータス ( 7-0) CMD0 コマンド ( 7-0) 

＋ １ MSTS1 メインステータス (15-8) CMD1 コマンド (15-8) 

＋ ２ SSTS0 サブステータス ( 7-0) --- 
不使用（予約） 

＋ ３ SSTS1 サブステータス (15-8) --- 

＋ ４ BUF00 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ ( 7- 0) BUF00 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ( 7- 0) 

＋ ５ BUF01 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (15- 8) BUF01 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(15- 8) 

＋ ６ BUF10 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (23-16) BUF10 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(23-16) 

＋ ７ BUF01 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (31-24) BUF01 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(31-24) 

PCL 

Ｙ軸 

(第２軸) 

＋ ８ MSTS0 メインステータス ( 7-0) CMD0 コマンド ( 7-0) 

＋ ９ MSTS1 メインステータス (15-8) CMD1 コマンド (15-8) 

～ ～  ～  

＋ ｅ BUF10 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (23-16) BUF10 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(23-16) 

＋ ｆ BUF01 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＩＮ (31-24) BUF01 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ＯＵＴ(31-24) 

オプション 

ポート 

＋１０ ELPOL 各軸ＥＬＳ極性･状態読込 ELPOL 各軸ＥＬＳ極性設定 

＋１２ DLS/PCS ＤＬＳ/ＰＣＳ入力選択･状態読込 DLS/PCS ＤＬＳ/ＰＣＳ入力選択設定 

＋１４ C4STA ＣＭＰ４条件成立でＳＴＡ出力 C4STA ＣＭＰ４条件成立でＳＴＡ出力 

＋１６ C5STP ＣＭＰ５条件成立でＳＴＰ出力 C5STP ＣＭＰ５条件成立でＳＴＰ出力 

＋１ｃ BINTM ボード割込マスク読込 BINTM ボード割込出力マスク設定 

＋１ｅ BINTS ボード割込･状態読込 BINTR 不使用（予約） 

表３．２－１ ポートアドレス 

 



6 

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． 

 

    オプションポートのみが他のＢｕｓボード（ＨＰＣＩ，ＣＰＣＩ等）と異なります． 

    この部分は「ユーザーズマニュアル〈共通編〉｣で説明されている「４節 基本的な設定と運用」部分の 

    ＣＰＤ５３４ボードの基本的運用（ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ構成）と異なる設定個所です． 

 

 （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，  ｎ＝'１'：Ａ接 

          Ａ接：ｶﾌﾟﾗに電流が流れてＥＬＳ 検出状態 

          Ｂ接：ｶﾌﾟﾗに電流がOFFでＥＬＳ 検出状態 
 

ビット 7 6 5 4 3 2 1 0 

機 能 0 0 0 0 0 0 YELS XELS 

 

 （２）ＤＬＳ/ＰＣＳ入力選択の設定と読込（ＤＬＳ/ＰＣＳ）・・・電源投入時は'０':ＤＬＳ 

    コネクタＪ1（Ｘ，Ｙ軸）のＤＬＳ信号入力をＰＣＳ信号入力として選択します． 

    ﾋﾞｯﾄ ｎ＝'０':ＤＬＳ入力ポート  n＝'１'：ＰＣＳ入力ポート 
 

ビット 7 6 5 4 3 2 1 0 

機 能 0 0 0 0 0 0 YPCS XPCS 

 

 （３）コンパレータ４(CMP4)比較条件成立で同時スタート信号(STA)出力設定と読込・・電源投入時'０'：出力不可 
 

ビット 7 6 5 4 3 2 1 0 

機 能 0 0 0 0 0 0 Ｙ軸 Ｘ軸 

 

 （４）コンパレータ５(CMP5)比較条件成立で同時ストップ信号出力(STP)設定と読込・・電源投入時'０'：出力不可 
 

ビット 7 6 5 4 3 2 1 0 

機 能 0 0 0 0 0 0 Ｙ軸 Ｘ軸 

 

 （５）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ＰＣ/１０４ 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 
 

 （６）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ＰＣ/１０４ 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 
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３．２．３ ボード入出力とデバイスドライバ 

   ＨＰＣ１０４－ＣＰＤ１３２用ドライバＩ／Ｆ用ライブラリに含まれるドライバ関数は，次の１０種類です． 

Ｎｏ 関 数 名 称 機     能 備  考 

1 cp130_GetDeviceCount() （ボード枚数の取得） ＰＣ/１０４ 
ではなし 2 cp130_GetDeviceInfo() （デバイス情報の取得） 

3 cp130_OpenDevice() デバイスのオープン  

4 cp130_CloseDevice() デバイスのクローズ  

5 cp130_rMstsW() メインステータス読込  

6 cp130_rSstsW() サブステータス読込  

7 cp130_wCmdW() 制御コマンド書込  

8 cp130_rReg() 
cp130_wReg() 

レジスタ読込 
レジスタ書込 

 

9 cp130_rPortB() 
cp130_wPortB() 

オプションポート読込 
オプションポート書込 

 

10 cp130_rBufDW() 
cp130_wBufDW() 

入出力バッファ読込 
入出力バッファ書込 

 

11 cp130_SetIntCall() 割込処理関数の登録・削除 
ＤＯＳ版のみ 

12 cp130_GetDevVerNo() バージョン番号の取得 

表３．２－２ ドライバ関数一覧 

 

   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． 
 

区分 
軸の指定 

ポートの指定 

読込み（ＩＮＰ） 書込み（ＯＵＴ） 

呼称 ドライバ関数 呼称 ドライバ関数 

軸 

引数：軸指定 

（axis） 
０(X)～１(Y) 

MSTS cp130_rMstsW() CMD cp130_wCmdW() 

SSTS cp130_rSstsW() OTP --------- 

BUF0 cp130_rReg() 
cp130_rBufDW() 

BUF0 cp130_wReg() 
cp130_wBufDW() BUF1 BUF1 

ｵﾌﾟｼｮﾝ 

ﾎﾟｰﾄ 

引数：ポート 

（port） 
0x10 0x12 
0x14 0x16 

ELPOL 

cp130_rPortB() 

ELPOL 

cp130wrPortB() 
DLS/PCS DLS/PCS 

CMP4 CMP4 

CMP5 CMP5 

0x1c BINTM 
(デバイスドライバ処理) 

BINTM (デバイスドライバ処理) 

0x1e BINTS  --------- 
表３．２－３ 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ドライバ関数名は同一です． 

     ３．ライブラリ関数のデバイスオープン関数（DevOpen()）を使用する時，ボードの各種初期設定が一括 

       して行われます．（システムの動作条件に合わせる必要はあります．） 

     ４．ドライバ関数・ライブラリ関数の詳細は「ＣＰＤボードシリーズ ユーザーズマニュアル＜ソフトウェア 

       編＞」を参照して下さい． 
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３．３ ボード上の設定 

    ＣＰＤ１３２の設定個所は，ボードアドレスとエンコーダ入力回路形式と割込ジャンパの４ヶ所です． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３．３－１ ＣＰＤ１３２ボードジャンパ個所 

 

 （１）ボードアドレス設定スイッチ 

    ボードアドレスはスイッチ 

    ＳＷ１で設定します． 

    使用するコンピュータのＩ／Ｏ 

    アドレスの使用状況を確認の上， 

    ボードアドレスを決定してください． 

１．上位アドレスビット(A15- 

  A10)は任意の値となります． 

  この全ての組合せで，他の 

  ボードアドレスと一致しない 

  様にします． 

２．ソフトで使用するアドレスは 

  該当しないアドレスビット 

  (２進数標記：ｘ)は，全て 

  ‘０’とします． 

ｱﾄﾞﾚｽ A15 A14 A13 A12 A11 A10 A9 A8 A7 A6 A5 A4 A3 A2 A1 A0 

ＤＳＷ対応 （不定） 

１ ２ ３ ４ ５ 

（０固定）      

２進数 ｘ ｘ ｘ ｘ ｘ ｘ ０ １ ０ ０ １ ０ ０ ０ ０ ０ 

１６進数 ０～ｆ 
１,５,９,ｄ 

(０～ｆ) 

２ 

(０～ｅ：偶数) 
０ 

ソフト指定 ０ １ ２ ０ 

図３．３－２ ＣＰＤ１３２ ボードアドレス ディップスイッチ 

 （２）エンコーダＺ相入力回路形式選択 

    エンコーダＺ相の出力回路 

    （差動出力／オープンコレクタ出力） 

    によって，入力回路を選択します． 

    （⇒表３.４－３ エンコーダ入力回路） 

図３．３－３ ＣＰＤ１３２ エンコーダＺ相 入力回路形式設定ジャンパ端子 

 （３）エンコーダ入力回路終端ジャンパ 

 

（ 出荷状態：終端あり ＯＮ側） 

図３．３－４ ＣＰＤ１３２ エンコーダＡ･Ｂ相入力 終端抵抗ジャンパ端子 

 

 （４）割込みジャンパ                  

図３．３－５ ＣＰＤ１３２割込みジャンパ端子 

（ 出荷状態：割り込み無し ＯＦＦ側） 

 

 

ボードアドレスを０１２０ｈに

設定（ 出荷状態 ） 

--------------------------- 

ＯＦＦ側：１ 

（ＳＷのツメが下側） 

Ｊ２オプション搭載時に使用できます．(⇒表３.５－２) 

ＣＰＵへ割込みを行う場合は， 

ＩＲＱ０５，０６の何れかにＳＷをＯＮします． 

（同レベルの割込に，他ボードの割込を接続できません．) 

（ 出荷状態：差動接続 ） 

Ｐ３ 

1   2   3 

Y軸 Ｚ相 

X軸 Ｚ相 

3
XZ

1
P1

4
6

YZ

SW3 XB YA YBXA

ＳＷ1
9 8 7 6 -5ＡD

SW2
ＩＲＱ 611125

割り込み

スイッチ

ボードアドレス設定

PCL6045BL

MAXⅤ

J1

J3

Z相回路形式

ジャンパ

エンコーダ入力回路

終端ジャンパ

A9 A8A7 A6 予約A5

XA XB YA YB

IRQ5
IRQ6
IRQ11
IRQ12
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CWP端子

CWN端子

CCWP端子

CCWN端子

0V

0V

0V

0V

CWP端子

CWN端子

CCWP端子

CCWN端子

0V

0V

0V

0V

GND GND

xCWP

xCWN

xCCWP

xCCWN

GND

ＣＰＤ側 ﾄﾞﾗｲﾊﾞ側

xCWP

xCWN

xCCWP

xCCWN

GND

GND

GND

GND

R

R

外部電源
+5VＣＰＤ側 ﾄﾞﾗｲﾊﾞ側

RxCWP

xCWN

GND

(片側のみ表示）

ＣＰＤ側 ﾄﾞﾗｲﾊﾞ側

GND
GND

xCWP

xCWN

GND

GND

GND

R

(片側のみ表示）

ＣＰＤ側 ﾄﾞﾗｲﾊﾞ側
+5V

３．４ サーボおよびマシンインターフェース 

３．４．１ 指令パルス出力とドライバー接続 

   出力回路条件を次表に示します． 

項  項   目 内     容 

１ 

電
気
的
条
件 

出力パルスドライバー 

出力パルス幅 

差動出力ドライバー（２６ＬＳ３１相当） 

２.４Kpps以下     ２００μｓ幅 

２.４Kpps～４.９Mpps ｄｕｔｙ５０％ 

           但し設定速度倍率により５０％以下の場合あり 

４.９Mpps以上     ５０ｎｓパルス幅 

２ 

信
号
形
式 

個別パルス出力方式 

（ ＲＥＮＶ１で設定 ） 

 

方向とパルス列方式 

（ ＲＥＮＶ１で設定 ） 

 

３ 

モ
勖
タ
ド
ラ
イ
バ
勖
と
の
接
続 

差動受ドライバー 

  との接続  

 

カプラ受のドライバー 

  との接続 

 

ドライバー側が差動受を 

  保証している場合 

 

ＴＴＬ受のドライバー 

  との接続 

 

   注意：モータドライバーが差動入力以外の時は，速度，ケーブル長にご注意下さい． 

      カプラ受の場合，５００Ｋpps（ケーブル長３ｍ），ＴＴＬ受の時は２５０Ｋpps（１ｍ）程度を目安にして 

下さい．尚，モータドライバー受信回路の規格も確認の上ご使用下さい． 

表３．４－１ 指令パルス出力回路 
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4.7k

EXTPOW1 又は
EXTPOW2端子

入力端子

外部電源
+24V

ＣＰＤ側

スイッチ

4.7k

EXTPOW1 又は
EXTPOW2端子

入力端子

外部電源
+24V

+

-

OUT

センサー

ＣＰＤ側

R

4.7k

EXTPOW2端子
(+24V入力)

入力端子
(xINPOS,xSVALM)

R

4.7k

EXTPOW1端子
(+24V入力)

入力端子
(+xELS,-xELS,xDLS,xOLS)

３．４．２ 軸センサーとサ－ボインタ－フェ－ス入力回路 

   入力回路を次表に示します 

 

項 項   目 内     容 

１ 

回
路
形
式
１ 

±xELS,xDLS,xOLS 

     共通 

 

 

 

 

ＥＸＴＰＯＷ１： 外部電源 標準２４Ｖ 入力端子 

（Rは購入時ｵﾌﾟｼｮﾝです．「４．２ 購入時ｵﾌﾟｼｮﾝ」をご参照ください） 

２ 

回
路
形
式
２ 

xINPOS，xSVALM 共通 

 

 

 

 

 

ＥＸＴＰＯＷ２： 外部電源 標準２４Ｖ 入力端子 

（Rは購入時ｵﾌﾟｼｮﾝです．「４．２ 購入時ｵﾌﾟｼｮﾝ」をご参照ください） 

３ 

極
性
設
定 

±xELS,xDLS,xOLS, 

 xINPOS,xSVALMの極性 

Ａ接：ｶﾌﾟﾗに電流がｏｎで検出状態 

Ｂ接：ｶﾌﾟﾗに電流がｏｆｆで検出状態 

極性設定  

 ±xELS ELS はｵﾌﾟｼｮﾝポートで設定（⇒「3.2.2 ｵﾌﾟｼｮﾝﾎﾟｰﾄ」参照) 

 xDLS,xOLS, DLS,OLS,INPOS,SVALM は RENV1で設定 

 xINPOS,xSVALM （ﾕｰｻﾞｰｽﾞﾏﾆｭｱﾙ<共通編>参照） 

４ 

外
部
と
の
接
続 

  フォトセンサ入力 

 

 

 

 

 

  リミットスイッチ入力 

 

 

 

 

 

表３．４－２ 軸センサ－およびサーボインターフェース入力回路 
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180

270
xAP,xBP

3

2

1
+5V

270

xAN,xBN

180

270

3

2

1+5V
270

ＣＰＤ側 ｴﾝｺｰﾀﾞ側

180

270

3

2

1
+5V

270

GNDGND

ＣＰＤ側 ｴﾝｺｰﾀﾞ側

３．４．３ エンコーダ入力回路 

   入力回路条件を次表に示します． 

項 項   目 内     容 

１ 
エンコーダＡ相，Ｂ相 

入力回路形式 

 

 

 

 

 

 

２６ＬＳ３２相当 
          注）Ａ,Ｂ相の入力回路は内部論理を反転させる為に， 

            プラス端子を26LS32の(－)側に接続しています． 

            差動ドライバで動作させる場合は表記通り， 

            Ｐに(＋)，Ｎに(－)を接続して下さい． 

２ Ａ相，Ｂ相の進相遅相設定  ソフトによる． 

３ 
エンコーダＡ相，Ｂ相 

差動接続 

 

 

４ 
エンコーダＺ相 

入力回路形式 

 

 

 

 

 

５ 

エンコーダＺ相 

差動接続 

 

 

 

 

 

 

エンコーダＺ相 

オープンコレクタ接続 

 

（オープンコレクタ接続時は， 

  ジャンパを開放して下さい） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

表３．４－３ エンコーダ入力回路 

 
GND

+5V
33k
2.2k

2.2k

33k

xAP
120

終端スイッチON

A,B

xAN

GNDGND

CPD側 ｴﾝｺｰﾀﾞ側

 
GND

+5V
33k
2.2k

2.2k

33k

xAP,xBP
120

終端スイッチ
A,B

xAN,xBN
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EXTPOW2

xSVON,xSVRST,
xSVCTRCL

EXTGND2

外部電源
+24V

R

ＣＰＤ側 ｻｰﾎﾞ側

EXTPOW2

xSVON,xSVRST,xSVCTRCL

EXTGND2

３．４．４ サーボインターフェース出力回路 

   出力回路条件を次表に示します． 

項 項   目 内     容 

１ 

ドライバ回路形式 

 xＳＶＯＮ 

 xＳＶＲＳＴ 

 xＳＶＣＴＲＣＬ 

 

 

 

 

 
定格負荷電圧 ＤＣ１２Ｖ～ＤＣ２４Ｖ 

使用負荷電流 ８０ｍＡ以下/１点（但し，８点合計負荷電流150mA以下） 

２ 
 出力論理レベル 

（極性変更はできません） 

ポート出力は‘１’のとき，ｘＳＶＯＮ，ｘＳＶＲＳＴ， 

ｘＳＶＣＴＲＣＬはＯＮ 

３  外部との接続 

 

 

 

 

 

 

 

表３．４－４ サーボインターフェース出力回路 
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３．５．コネクタ信号表 

 

 

 

 
 

■コネクタ型式 

ボード側   ５０PIN フラットケーブルコネクタ   

        ボックスタイプ     ＸＧ４Ｃ－５０３４（オムロン） 

ケーブル側  フラットケーブル用 

ＭＩＬタイプロック付  ＸＧ４Ｍ－５０３０－Ｕ（オムロン） 

            バラ線圧接コネクタ   ＸＧ５Ｍ－５０３２－Ｎ（オムロン） 

 

ピン番号 信 号 名 ピン番号 信 号 名 

1  EXTPOW1 (+24V入力) 2  EXTPOW1 (+24V入力) 

3  +XELS  (+側極限ｾﾝｻｰ入力) 4  -XELS   (-側極限ｾﾝｻｰ入力) 

5   XDLS/XPCS (減速ｾﾝｻｰ/位置開始入力) 6   XOLS   (原点ｾﾝｻｰ入力) 

7  +YELS   (+側極限ｾﾝｻｰ入力) 8  -YELS   (-側極限ｾﾝｻｰ入力) 

9   YDLS/YPCS (減速ｾﾝｻｰ/位置開始入力) 10   YOLS  (原点ｾﾝｻｰ入力) 

11  EXTPOW2 (+24V入力) 12  EXTPOW2 (+24V入力) 

13  XSVALM  (ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ入力) 14  XINPOS  (位置決め完了入力) 

15  XSV0N  (ｻｰﾎﾞｵﾝ出力) 16  XSVRST  (ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ出力) 

17  XSVCTRCL  (偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ-出力) 18  YSVALM  (ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ入力) 

19  YINPOS  (位置決め完了入力) 20  YSVON   (ｻｰﾎﾞｵﾝ出力) 

21  YSVRST  (ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ出力) 22  YSVCTRCL (偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ-出力) 

23  C0MM0N (+24V用ｺﾓﾝ) 24  C0MM0N (+24V用ｺﾓﾝ) 

25  XAP   (ｴﾝｺｰﾀﾞ A相入力 +) 26  XAN   (ｴﾝｺｰﾀﾞ A相入力 -) 

27  XBP   (ｴﾝｺｰﾀﾞ B相入力 +) 28  XBN   (ｴﾝｺｰﾀﾞ B相入力 -) 

29  XZP   (ｴﾝｺｰﾀﾞ Z相入力 +) 30  XZN   (ｴﾝｺｰﾀﾞ Z相入力 -) 

31  YAP   (ｴﾝｺｰﾀﾞ A相入力 +) 32  YAN   (ｴﾝｺｰﾀﾞ A相入力 -) 

33  YBP   (ｴﾝｺｰﾀﾞ B相入力 +) 34  YBN   (ｴﾝｺｰﾀﾞ B相入力 -) 

35  YZP   (ｴﾝｺｰﾀﾞ Z相入力 +) 36  YZN   (ｴﾝｺｰﾀﾞ Z相入力 -) 

37  GND 38  GND 

39  GND 40  GND 

41  XCWP  (CW ﾊﾟﾙｽ出力 +/ﾊﾟﾙｽ出力) 42  XCWN  (CW ﾊﾟﾙｽ出力 +/ﾊﾟﾙｽ出力) 

43  XCCWP  (CCW ﾊﾟﾙｽ出力 +/方向信号) 44  XCCWN  (CCW ﾊﾟﾙｽ出力 +/方向信号) 

45  YCWP  (CW ﾊﾟﾙｽ出力 +/ﾊﾟﾙｽ出力) 46  YCWN  (CW ﾊﾟﾙｽ出力 +/ﾊﾟﾙｽ出力) 

47  YCCWP  (CCW ﾊﾟﾙｽ出力 +/方向信号) 48  YCCWN  (CCW ﾊﾟﾙｽ出力 +/方向信号) 

49  +5V 出力 50  +5V 出力 

表３．５－１ ＣＰＤ１３２ Ｊ３ ヘッダ コネクタピン配列 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

表３．５－２ ＰＣ／１０４ Ｊ１ コネクタ（参考） 

Ｊ３ 
49                  1 

50                  2 

注意：本製品は８ﾋﾞｯﾄ データバス幅です．ＰＣ/１０４のＪ２ ４０ピンコネクタは使用しません． 

   ただし，割込み信号のＩＲＱ１１,１２を必要とする場合 および １６ビットバスを 

   上下接続したい場合は，オプションとして実装できます．  ご相談下さい． 

B1 B2 B3 B4 B5 B6 B7 B8 B9 B10 B11 B12 B13 B14 B15 B16 B17 B18 B19 B20 B21 B22 B23 B24 B25 B26 B27 B28 B29 B30 B31 B32

A1 A2 A3 A4 A5 A6 A7 A8 A9 A10 A11 A12 A13 A14 A15 A16 A17 A18 A19 A20 A21 A22 A23 A24 A25 A26 A27 A28 A29 A30 A31 A32

RESET 

+5V 

/IOW /IOR IRQ6 IRQ5 

D7     data bus      D0 
IOCHRDY 

GND GND 

GND AEN 

+5V 

A9        address bus      A0 
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３．６ ＨＰＣ１０４－ＣＰＤ１３２ 仕 様 

区 分 項   目 仕         様 備    考 

【基本仕様】 ■制御軸仕様 最大２軸制御  

制御方式  (１)２軸独立軸位置決め 制御LSI： 
  (２)２軸直線補間  PCL6045相当品 
  (３)２軸円弧補間    (日本ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ製) 

■位置指令   
 指令方式 位置ﾊﾟﾙｽ列指令出力 出力素子：差動ﾄﾞﾗｲﾊﾞ 

 位置指令値範囲 -134,217,728～+134,217,727[ﾊﾟﾙｽ]  
 指令座標 相対座標指令  
 連続送り時の指令範囲 指令位置範囲制限なし  

 位置のｵｰﾊﾞﾗｲﾄﾞ 位置決め動作のみ可能 （位置完了以前に目標位置変更） 

■速度制御 ０.１pps～６.５Mpps （倍率 0.1～100） 速度ﾚｼﾞｽﾀ長16bit（65,535） 
 速度レンジ 但しエンコーダ入力速度は   1倍ﾓｰﾄﾞ： 1～65.535Kpps 

  差動入力時   ・・４Ｍpps (ｘ４倍) Max  10倍ﾓｰﾄﾞ：10～655.35Kpps 
  ｵｰﾌﾟﾝｺﾚｸﾀ入力時・・500 Kpps Max  

 合成一定制御 ２軸円弧，直線補間の場合：√2制御 但し，合成一定制御時 

 速度ｵｰﾊﾞﾗｲﾄﾞ (1) 定速は全ての動作において可能 円弧補間は定速度に限る 
 (2) 加減速を伴う場合  

   位置決め，直線補間，連続送りのみ可能  

■加減速制御   

 自動加減速方式 (1) 位置決め，直線補間は以下の機能が可能 加速減速等勾配時の加減速範囲： 
   Ｓ字加減速，部分Ｓ字加減速，直線加減速 直線加減速：2.7ms～871s 
   （いずれも三角駆動回避機能あり） Ｓ字加減速：5.4ms～1742s 

   自動加減速時 非対称加減速勾配可能  
 (2) 円弧補間の場合も自動加減速可能  
   ただし，合成速度一定制御不可  

【機能仕様】 ■加速,減速ﾌﾞﾛｯｸ機能 加速ﾌﾞﾛｯｸ，定速ﾌﾞﾛｯｸ，減速ﾌﾞﾛｯｸ構成可能．但し，減速点はﾏﾆｭｱﾙ計算 

■原点復帰制御   

 原点復帰方法 ｾﾝｻ原点，Ｚ相原点，ELS兼用原点に対して13種類の復帰方法 
 原点ｻｰﾁ  有り  
 原点抜出し  有り  

■カウンタ機能 指令位置（指令ﾊﾟﾙｽｶｳﾝﾄ）  
  軸当り４式  機械位置（ｴﾝｺｰﾀﾞｶｳﾝﾄ）  

 汎用ｶｳﾝﾀおよび脱調ｶｳﾝﾀ  

■コンパレータ ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ１，２：±ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ用途  
  軸当り５式 

 ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ３～５：汎用  

■ｴﾝｺｰﾀﾞ入力/ﾊﾟﾙｻ入力 ｴﾝｺｰﾀﾞ入力とﾊﾟﾙｻ入力は択一／各軸に１式（入力速度：基本仕様 速度レンジ 参照） 
■ﾊﾞｯｸﾗｼｭ補正 動作方向が変化する毎に自動的に補正ﾊﾟﾙｽ挿入 
■ｽﾘｯﾌﾟ動作補正 動作方向に関係なく補正ﾊﾟﾙｽを挿入 

■位置決め管理開始信号 連続送り途中に信号(PCS）入力で位置決め開始 
■ｱｲﾄﾞﾘﾝｸﾞﾊﾟﾙｽ機能 ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀの加速特性向上に有効な機能 
■停止時振動抑制機能 ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀの停止時振動抑制に有効な機能 

■ﾏｼﾝｲﾝﾀｰﾌｪｰｽ ±ELS，OLS，DLS，ｴﾝｺｰﾀﾞ A,B,Z相／軸当り 
■ｻｰﾎﾞｲﾝﾀｰﾌｪｰｽ 指令ﾊﾟﾙｽ出力（差動），SVALM，INPOS，ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ，ｻｰﾎﾞ ON，ｻｰﾎﾞ偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ 

【購入時 
ｵﾌﾟｼｮﾝ機能】 

■外部供給電源 ﾏｼﾝｲﾝﾀﾌｪｰｽ,ｻｰﾎﾞｲﾝﾀﾌｪｰｽ,標準+24Vを+12Vまたは+5Vに変更可能 

■バス拡張 Ｊ２コネクタ追加によりＩＲＱ１１,１２を使用可能 

■非常停止ｵﾌﾟｼｮﾝ Ｊ３コネクタ信号のX軸ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ入力（XSVALM）を非常停止入力に割当てる． 
 信号入力で全軸停止． 

【周囲条件】 ■消費電流 600mA MAX. 

■温度条件 ０℃～５０℃ ただし，結露ないこと． 
■ﾎﾞｰﾄﾞ形寸 横９０．２mm X 縦９５．９mm （PC/104 ｻｲｽﾞ） 

表３．６－１ ＨＰＣ１０４－ＣＰＤ１３２ 仕 様 
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４．機 能 編 

４．１ 軸間の動作組合せ 

    １式の２軸ＬＳＩ 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，パルサ送り（ﾊﾝﾄﾞﾙ送り），タイマー動作 

 

    ２軸の場合の組合せは次表の通りです． 

項 軸動作組合せ 解   説 備   考 

１ 全軸が独立軸 同時動作ができる  

２ 全軸が直線補間軸 ２軸直線補間  

３ 全軸が円弧補間軸 ２軸円弧補間  

表４．１－１ ＣＰＤ１３２ 軸間の動作組合せ 

 

４．２ 購入時オプション機能 

   ＣＰＤ１３２の購入時オプション機能は次の３点です． 

 （１）外部供給電源 

   マシンインタフェース，サーボインタフェース用＋２４Ｖを，＋１２Ｖまたは＋５Ｖに変更できます． 

   （ＥＸＴＰＯＷ１，ＥＸＴＰＯＷ２単位で変更可能） 

 （２）Ｊ２コネクタ 

   ＰＣ／１０４バス Ｊ２コネクタを追加することにより次の機能が実現できます． 

   ■ＩＲＱ１１,１２が使用可能になる． 

   ■１６ビットバスのボードを本ボードに上下接続して使用することが出来る． 

 （３）非常停止（ＥＭＧ）オプション 

   ■機 能：  ＥＭＧ信号が入力されると，全軸が停止します．ＥＭＧ信号が入力中は全軸動作しません． 

   ■設 定：  ＥＭＧ信号の入力端子はＪ３コネクタのＸＳＶＡＬＭ端子を使用します． 

          この場合，ＸＳＶＡＬＭ機能は使用出来ません． 

   ■論 理：  ＥＭＧ信号はＢ接です．（カプラ電流がＯＦＦでＥＭＧ） 

   ■ステータス：ＥＭＧが発生すると，ＭＳＴＳｂ4（ＳＥＲＲ）が‘１’となり，ＥＲＳＴｂ9 が‘１’となる． 

          入力状態はＲＳＴＳ(拡張ステータスレジスタ) ｂ7＝‘１’として確認できる． 
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４．３ 割込み機構 

   ＣＰＤ１３２の割込み機構を図４．３－１に示します． 
   （ステータス詳細は｢ＣＰＤシリーズ ユーザーズマニュアル〈共通編〉｣を参照して下さい） 

   ＭＳＴＳのビット４:ＳＥＲＲは「エラーステータスレジスタ ＲＥＳＴ」のビットにエラービットがセットさ 

れた時に集約的にセットされ該当軸の割込み出力の１つになります． 

   ＭＳＴＳのビット５：ＳＩＮＴは「イベントステータスレジスタ ＲＩＳＴ」の割込許可されたビットがセット 

された時にセットされ該当軸のもう1つの割込み出力となります． 

   各軸のＭＳＴＳからの割込みはこの２つの割込みソースがＯＲされＰＣＬから割込み出力されます． 

   ＣＰＤ１３２からのＢｕｓ（ＰＣ／１０４）への割込み出力は，ボード割込みマスク 

（オプションポートＢＩＮＴＭbit）を経由し，ボード割込みジャンパ（⇒３．３ ボード上の設定）を経てＣ 

ＰＵに割込みます． 

   このＣＰＵへの割込信号処理は，ＤＯＳ版デバイスドライバでサポートされますが，ボード割込みマスクを行 

い，ＭＳＴＳのポーリングで割込み要因を取り出し処理する事もできます． 

 

   ■ 軸ごとの割込み許可／禁止は各軸の環境レジスタ１(ＲＥＮＶ１) bit29 ＩＮＴＭで行います． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．３－１ ＣＰＤ１３２ボード内割込みルート 
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PC104 Bus割込信号 

INT ﾏｽｸﾋﾞｯﾄ 

IRQ05 
IRQ06 
IRQ11 
IRQ12 

ENDは非割込み 

各 軸 
割込み 

Ｘ軸ＲＥＮＶ１ 

<ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ> 

<ﾒｲﾝｽﾃｰﾀｽ> 

各ﾋﾞｯﾄ割込みｽﾃｰﾀｽ 

各ﾋﾞｯﾄｴﾗｰ要因 
(全てﾏｽｸなし) 

<ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ> 

X-INT 

Y-INT 

X-INT ﾏｽｸ 

Y-INT ﾏｽｸ 

Ｙ軸ＲＥＮＶ１ 

<ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ> 

<ｲﾍﾞﾝﾄｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ> 

<ｲﾍﾞﾝﾄﾏｽｸﾚｼﾞｽﾀ> 

<ｲﾍﾞﾝﾄﾏｽｸﾚｼﾞｽﾀ> 

各ﾋﾞｯﾄﾏｽｸ 

各ﾋﾞｯﾄﾏｽｸ 

<ｴﾗｰｽﾃｰﾀｽﾚｼﾞｽﾀ> 

各ﾋﾞｯﾄｴﾗｰ要因 
(全てﾏｽｸなし) 

各ﾋﾞｯﾄ割込みｽﾃｰﾀｽ 

ENDは非割込み 

Y-MSTS 

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 (OR ) 

凡例 

       論理積 (AND) 

※IRQ11,12はJ2 ｺﾈｸﾀ 

 実装時に使用可能 
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５． ソフトウェア・スタートアップガイド編 

５．１ 概  要 

    この節では次の説明をします． 
    ■Ｗｉｎｄｏｗｓ版 
      ◇ドライバーのインストールおよびアンインストール方法 
      ◇ボードへのアクセスとボードＩＤ 
      ◇サンプルプログラム（ＶＣ＋＋とＶＢによるソース添付）の使用方法． 
      ◇｢動かしてみる｣（ｅｘｅ形式）の操作，実行方法 
     ■ＤＯＳ版（ＭＳ－ＤＯＳ，ＰＣ ＤＯＳ） 

      ◇ドライバーのインストールおよびアンインストール方法 
      ◇ボードへのアクセスとボードＩＤ 
 

５．２ ソフトウェアの構成 

 （１）デバイスドライバ 

    ■Ｗｉｎｄｏｗｓ版デバイスドライバの種別として，ＯＳによって次のように使用しますので注意してください． 

      ◇ＷｉｎｄｏｗｓＸＰ    （ＷｉｎＸＰと表記）に於いては・・ｈｐｏｒｔｉｏ．ｓｙｓ 

      ◇Ｗｉｎｄｏｗｓ２０００  （Ｗｉｎ２Ｋと表記）に於いては・・ｈｐｏｒｔｉｏ．ｓｙｓ 

      ◇ＷｉｎｄｏｗｓＮＴ    （ＷｉｎＮＴと表記）に於いては・・ｈｐｏｒｔｉｏ．ｓｙｓ 

      ◇Ｗｉｎｄｏｗｓ９８    （Ｗｉｎ９８と表記）に於いては・・なし（不要） 

 

    ■ＤＯＳ版デバイスドライバ・・なし（不要） 

 

 （２）デバイスドライバ関数 

    デバイスドライバＩ/Ｆライブラリに含まれる各種関数を「ドライバ関数」と称します． 

 

    ■Ｗｉｎｄｏｗｓ版ドライバ関数 

      ◇ｈｃｐｄ１３０．ｄｌｌ（各ＯＳ共通で使用） 

 

    ■ＤＯＳ版ドライバ関数・・作成中のアプリケーションと同一のメモリモデルを採用 

      ◇ｓｃｐｄ１３０．ｌｉｂ（スモールモデル）   ［ ｺｰﾄﾞ：64KB未満，ﾃﾞｰﾀ：64KB未満 ］ 

      ◇ｃｃｐｄ１３０．ｌｉｂ（コンパクトモデル） ［ ｺｰﾄﾞ：64KB未満，ﾃﾞｰﾀ：64KB以上 ］ 

      ◇ｍｃｐｄ１３０．ｌｉｂ（ミディアムモデル） ［ ｺｰﾄﾞ：64KB以上，ﾃﾞｰﾀ：64KB未満 ］ 

      ◇ｌｃｐｄ１３０．ｌｉｂ（ラージモデル）     ［ ｺｰﾄﾞ：64KB以上，ﾃﾞｰﾀ：64KB以上 ］ 

 

 （３）ライブラリ関数レベル１ 

    アプリケーションプログラム用の「ドライバ関数を使用した特定機能処理を行うライブラリ関数」であり， 

    ソースプログラムで提供されます．このライブラリ関数の内容は自由に変更できます． 

    ドライバ関数と対比して「ライブラリ関数」と称します． 

 

    ■Ｗｉｎｄｏｗｓ版ライブラリ関数 

      ◇ｃｐ１３０ｌ１ａ．ｃ（ｃｐ１３０ｌ１ａ．ｈ）・・Ｍｉｃｒｏｓｏｆｔ Ｖｉｓｕａｌ Ｃ++   ( 5.0 以上)用 

      ◇ｃｐ１３０ｌ１ａ．ｂａｓ・・・・・・・・・・・・Ｍｉｃｒｏｓｏｆｔ Ｖｉｓｕａｌ Ｂａｓｉｃ ( 5.0 以上)用 

    ■ＤＯＳ版ライブラリ関数 

      ◇ｃｐ１３０ｌ１ａ．ｃ（ｃｐ１３０ｌ１ａ．ｈ）・・MS-C(6.0),MS-C++(7.0),TC++(4.0J),..用 
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図５．２－１ ソフトウェアの構成 

 

    ※１ ＣＰＤ１３２ボードは，電気的な条件で最大４枚までの装着となります． 

 

 

ＩＢＭ ＰＣ／ＡＴシリーズとその互換機 

ＨＰＣ１０４－ＣＰＤ１３２ ( １枚目 ) 

ＨＰＣ１０４－ＣＰＤ１３２ ( ４枚目※１) 

ライブラリ関数レベル１ 

cp130l1a.c  (VC++用) 

cp130l1a.h  (VC++用) 

cp100l1a.bas(VB  用) 

ドライバ関数 hcpd130.dll(各OS共通) 

デバイスドライバ 

Win XP   Win 2K   Win NT   Win 98 

------ hportio.sys ------   xxxxx 

アプリケーションプログラム 

Visual C++ (5.0以上) 

Visual Basic(5.0/6.0) 

Ｗｉｎ２Ｋ,Ｗｉｎ２Ｋ,ＷｉｎＮＴ,Ｗｉｎ９８ 

アプリケーションプログラム 

MS-C(6.0以上) 

TC++(4.0J以上）,.. 

ＤＯＳ ( MS-DOS, PC DOS ) 

ライブラリ関数レベル１ 

cp130l1a.c 

cp130l1a.h 

ドライバ関数 scpd130.lib( ｽﾓｰﾙ ) 

              ccpd130.lib(ｺﾝﾊﾟｸﾄ) 

              mcpd130.lib(ﾐﾃﾞｨｱﾑ) 

              lcpd130.lib( ﾗｰｼﾞ ) 

（ デバイスドライバ：不要 ） 
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５．３ デバイスドライバのインストールとアンインストール 

５．３．１ Ｗｉｎｄｏｗｓ版のインストールとアンインストール 

 （１）ＷｉｎｄｏｗｓＸＰへのインストール 

   ■デバイスドライバのインストール 

    ① 添付ディスクをフロッピーディスクドライブに挿入します． 

      エクスプローラを起動し，A:\Winxp\cp130wxp.inf(Ａドライブである場合)を選択します． 

    ② 次にマウスの右ボタンをクリックします．表示されるポップアップメニューから「インストール」を選択し 

      ます．この操作によりデバイスドライバのインストールが開始されます．後はシステムの指示に従ってイン 

      ストールを完了させます． 

      コマンドプロンプトから，A:\Winxp\cp130wxp.batを実行させても同様にインストールが開始されます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．３－１ ＷｉｎＸＰインストール 

 

 

 

 

 （２）Ｗｉｎｄｏｗｓ２０００へのインストール 

   ■デバイスドライバのインストール 

    ① 添付ディスクをフロッピーディスクドライブに挿入します． 

      エクスプローラを起動し，A:\Win2k\cp130w2k.inf(Ａドライブである場合)を選択します． 

    ② 次にマウスの右ボタンをクリックします．表示されるポップアップメニューから「インストール」を選択し 

      ます．この操作によりデバイスドライバのインストールが開始されます．後はシステムの指示に従ってイン 

      ストールを完了させます． 

      コマンドプロンプトから，A:\Win2k\cp130w2k.batを実行させても同様にインストールが開始されます． 
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図５．３－２ Ｗｉｎ２Ｋインストール 

 

 （３）ＷｉｎｄｏｗｓＮＴ４．０へのインストール 

   ■デバイスドライバのインストール 

    ① 添付ディスクをフロッピーディスクドライブに挿入します． 

      ＮＴエクスプローラを起動し，A:\WinNT\cp130wnt.inf(Ａドライブである場合)を選択します． 

    ② 次にマウスの右ボタンをクリックします．表示されるポップアップメニューから「インストール」を選択し 

      ます．この操作によりデバイスドライバのインストールが開始されます．後はシステムの指示に従ってイン 

      ストールを完了させます． 

      コマンドプロンプトから，A:\WinNT\cp130wnt.batを実行させても同様にインストールが開始されます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．３－３ ＷｉｎＮＴインストール 
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   ■デバイスの開始と停止 

     インストール完了後，デバイスドライバは「自動開始」に設定されており，ＷｉｎＮＴ起動時にＣＰＤ１３２ 

     ボードに対するサービスも開始されます． 

     何らかの理由により停止への変更が必要である場合は次の作業を行います． 

     コントロールパネルから「デバイス」アイコンをダブルクリックし，デバイス一覧の中から「Hivertec  

     HPC Board )」を選択します． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     デバイス選択を行った後「停止」ボタンを押し，デバイス停止の確認で「はい」とします． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     再度，開始とするためには「開始」ボタンを押します． 
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 （４）Ｗｉｎｄｏｗｓ９８へのインストール 

    添付ディスクをフロッピーディスクドライブに挿入します． 

    エクスプローラを起動し，A:\Win9x\cp130w9x.bat(Ａドライブである場合)を実行します． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．３－４ Ｗｉｎ９８インストール 

 

 

 （５）Ｗｉｎｄｏｗｓ版デバイスドライバのアンインストール 

    ① 添付ディスクをフロッピーディスクドライブに挿入します． 

    ② エクスプローラを起動し，A:\cp130uin.exe（Ａドライブである場合）を実行します．または，コマンド 

      プロンプトから，A:\cp130uin.exe（Ａドライブである場合）を実行します． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．３－５ デバイスドライバのアンインストール 

 

 

５．３．２ ＤＯＳ版のインストールとアンインストール 

 （１）ＤＯＳ版のインストール 

    ＤＯＳ版ではデバイスドライバは使用しません． 

 

 （２）ドライバのアンインストール 

    ＤＯＳ版ではデバイスドライバは使用しませんから，アンインストールも不要です． 
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５．４ ボードを複数枚使用する場合 

    ＣＰＤ１３２ボードを1台のコンピュータに複数枚装着し，それぞれのボードと外部の接続を１対１に対応させ 

    る場合には，個々のボード毎にボードアドレスを設定し，このアドレスに対応する「デバイスハンドル」で区分 

    します．（ボードアドレスの設定⇒Ｐ．８） 

 
パソコン 

モータドライバ 

 

                                         それぞれのボードを 

                                         任意のドライバへ 

                                         接続したい場合． 

 

 

 

 

 

図５．４－１ ボードを複数枚使用 

 

 

５．５ ボードアクセス方法 

    ドライバ関数・ライブラリ関数群では複数のＣＰＤ１３２ボードを制御することができます．ある１つのＣＰＤ 

    １３２ボードにアクセスするためには,まずこのデバイスをオープンして,アクセスするための足がかりとなるデ 

    バイスハンドル値を取得する必要があります． 

    デバイスをオープンするためには,どのようなハードウェアリソースを持つデバイスをオープンするのかという 

情報が必要となります．（ハードウェアリソースすなわちボードアドレス，割込番号等） 

 

５．５．１ ボード（デバイス）認識用のデータ構造体 

 （１）Ｗｉｎｄｏｗｓ版ボード（デバイス）認識用のデータ構造体 

    ボード認識のために次に示す HPCDEVICEINFO 型構造体を，ボード枚数最大４枚として，使用枚数分用意します． 

 

     ［ Ｃ言語： Visual C++ ］ 

       typedef struct _HPCDEVICEINFO { // デバイス情報 

         DWORD   dwIoPortAddress; // ボードアドレス 

         DWORD   dwAxis;  // 使用ボードの軸数（１～２） 

         DWORD   dwReserved1; // 予約 

         DWORD   dwReserved2; // 予約 

       } HPCDEVICEINFO, * PHPCDEVICEINFO; 

 

     ［ Visual Basic ］ 

       Public Type HPCDEVICEINFO 

         dwIoPortAddress     As Long      ' ボードアドレス 

         dwAxis              As Long      ' 使用ボードの軸数（１～２） 

         dwReserved1         As Long      ' 予約 

         dwReserved2         As Long      ' 予約 

       End Type 

Ｍ 

Ｍ 

 

 

 

   デバイスハンドル＝１ 

 

 

 

   デバイスハンドル＝２ 

１枚目 ＣＰＤ１３２ 

ﾎﾞｰﾄﾞｱﾄﾞﾚｽ＝１２０ｈ 

２枚目 ＣＰＤ１３２ 

ﾎﾞｰﾄﾞｱﾄﾞﾚｽ＝１４０ｈ 
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 （２）ＤＯＳ版ボード（デバイス）認識用のデータ構造体 

    ボード認識のために次に示す「ＨＰＣＤＥＶＩＮＦ型構造体」を用意しています． 

 

      ｔｙｐｅｄｅｆ ｓｔｒｕｃｔ ＿ＨＰＣＤＥＶＩＮＦ｛ 

          ｓｈｏｒｔ     ｂａｄｒ；    /* ボードアドレス */ 
          ｓｈｏｒｔ     ｃｏｕｎｔ；   /* 使用するボードに軸数（１～２） */ 
          ｓｈｏｒｔ     ｉｎｔｎｏ；   /* 使用割込番号 */ 
          ＰＩＮＴＰＲＩＯＣ ｍｏｄｕｌｅ；  /* 割込処理関数 */ 
      ｝ＨＰＣＤＥＶＩＮＦ； 

 

５．５．２ ボードアクセスの準備手順と終了処理 

 （１）ドライバ関数 

    ドライバ関数を使用する場合，Ｗｉｎｄｏｗｓ版・ＤＯＳ版ともほぼ 同一です． 

    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＜ソフトウェア編＞」を参照して下さい． 

    なお，ＤＯＳ版で「割込処理」を行う場合は，ＤＯＳ版割込モジュール登録関数を参照して下さい． 

 

   ■準備手順 

    ①ボード毎にデバイスオ－プン 

       ある１つのＣＰＤ１３２ボードのデバイス情報をデバイスオープン関数に渡します． 

       この結果そのＣＰＤ１３２ボードがオープンされ，デバイスオープン関数はこのボードにアクセスする為 

のデバイスハンドル値を返してきます． 

       ボード枚数が２枚以上の場合には，個々のボード毎にこの処理を行います． 

     ◆ cp130_OpenDevice()    ・・・ボードのオープン処理 

 

    ②ボード・オプションポートの初期設定 

       ボードの各軸初期化を行う前に，次の関数でボード・オプションポートの設定を行います． 

       設定については「ＣＰＤボードシリーズ ユーザーズマニュアル＜共通編＞および＜ソフトウェア編＞」 

       を参照して下さい． 

     ◆ cp130_wPortB()     ・・・オプションポート使用条件の設定 

     ◆ cp130_rPortB()     ・・・オプションポート設定値の確認 

 

    ③各ボード・各軸の初期化 

       上記設定以降に，使用する全ボードの各軸の初期化を行います． 

       設定については「ＣＰＤボードシリーズ ユーザーズマニュアル＜共通編＞および＜ソフトウェア編＞」 

       を参照して下さい． 

       これにより，通常動作としての各軸パルス出力動作等が可能となります． 

     ◆ cp130_wCmdW()      ・・・制御コマンド書込 

     ◆ cp130_wReg()       ・・・レジスタ書込 

     ◆ cp130_rMstsW()     ・・・メインステータス読込 

     ◆ cp130_rSstsW()     ・・・サブステータス読込 

     ◆ その他             ・・・必要に応じて 

 

   ■終了処理 

    ④オープンしたデバイスの「クローズ処理」 

       全ての処理が終了してアプリケーションを終了する場合には，オープンしたデバイスの「クローズ処理」 

       を行います． 

     ◆ cp130_CloseDevice()   ・・・ボードのクローズ処理 



25 

 

 （２）ライブラリ関数を使用する場合 

   ■準備手順 

    ①ボード毎にデバイスオ－プン 

       ある１つのＣＰＤ１３２ボードのデバイス情報をデバイスオープン関数に渡します． 

       この結果そのＣＰＤ１３２ボードがオープンされ,デバイスオープン関数はこのボードにアクセスする為 

のデバイスハンドル値を返してきます． 

       以降は,このデバイスハンドルを使用して,そのＣＰＤ１３２ボードにアクセスすることができるようにな 

ります． 

       これにより,通常動作としての各軸パルス出力動作等が可能となります． 

       ボード枚数が２枚以上の場合には,個々のボード毎にこの処理を行います． 

     ◆ hcp130_DevOpen() ・・・ボードのオープン処理とボードのオプションポート設定，各軸の動作条件の設定 

                  ◇ドライバ関数処理の①～③をまとめたものです． 

                  ◇初期化の条件はこの関数内で直接行っています． 

                   内容についてはユーザーズマニュアル＜ソフトウェア編＞を参照下さい． 

 

   ■終了処理 

    ②オープンしたデバイスの「クローズ処理」 

       全ての処理が終了してアプリケーションを終了する場合には，オープンしたデバイスの「クローズ処理」 

       を行って下さい． 

     ◆ hcp130_DevClose()・・・ボードのクローズ処理 

 

５．５．３ 各軸を動作可能状態とした時の確認項目 

    各軸をモータ動作可能状態に接続した時,次の確認を行って下さい． 

 

     ■±ＥＬＳ信号の作動試験（モータ停止状態でセンサのみ作動させます．） 

     ■サーボアラーム信号を接続した時の信号入力状態． 

     ■原点信号（ＯＬＳ・Ｚ相）の入力状態． 

     ■インポジション（位置決め完了：ＩＮＰＯＳ）信号の入力状態 

 

    上記信号が正しく入力されない時,正常な動作が保証されません． 

 

    モータへの指令パルス出力で正常に作動しない時,次の確認が必要です． 

 

     ■指令パルス出力設定は"サーボドライバ"入力と一致していますか． 

     ■"サーボドライバ"入力信号にモータを停止させる要因がありますか． 
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５．６ Ｗｉｎｄｏｗｓ版サンプルプログラム 

    ライブラリ（レベル１）関数の使用方法を解説する目的のサンプルプログラムを添付しています． 

    サンプルプログラムは次の２種類があり，ほぼ同一の画面表示と操作になっています． 

    以降のサンプルプログラム説明では，①の「Ｃコーディング」を用います． 

 

     ① Microsoft Visual C++   (5.0)・・ Ｃ コーディング 【 scp13200.exe 】 

     ② Microsoft Visual Basic (5.0)            【 scp13202.exe 】 

 

５．６．１ サンプルプログラムの実行 

    サンプルプログラムを使用する場合は，お客様のハードディスクにコピーして使用します． 

    個々のサンプル実行ファイル（scp13200.exe，scp13202.exe）は”マウスのダブルクリック”操作を行う事で 

    実行できます． 

 

 （１）サンプルプログラム実行上の注意事項 

    ■ Visual C++ サンプルは 

            開発ツールとして Visual C++ 5.0以上がインストールされている必要があります． 

    ■ Visual Basic サンプルは 

            開発ツールとして Visual Basic 5.0がインストールされている必要があります． 

    ■ ＯＳがWindows95，又はWindowsNT4.0で，開発ツールとしてVisual Basic 6.0を使用されている場合， 

            scp13202.exeは実行することができない場合があります． 

            この場合，プロジェクトファイル( scp13202.vbp ) を開き，scp13202.exeを作成しなおす 

            ことで，scp13202.exeが実行できるようになります． 

 

    ■ ある１枚のＣＰＤ１３２ボードは,ボードアドレスを”０１２０ｈ”に設定して下さい． 

      サンプルプログラムで「デフォルトアドレス」としています． 

    ■ ＣＰＤ１３２ボードを２枚以上で使用する場合，ボードアドレスは重複しないようにして下さい． 

    ■ 実行開始時に次のエラーメッセージが表示される場合には,プログラムは動作しません． 

      インストールをやり直してください． 

 

 （２）エラーメッセージの表示 

 

 

 

 

 

 

 

図５．６－１ サンプルプログラムのエラーメッセージ 
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５．６．２ サンプルプログラムの操作 

    サンプルプログラムでは各軸の初期化は一部ソースプログラムで固定されています． 

    その為に,初期化の条件を変更して動作させたい場合には,ソースプログラム変更の必要があります． 

 

    サンプルプログラムが正常に起動されると,次の動作選択画面が表示されます． 

［ 動作選択画面 ］ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．６－２ サンプルプログラムの動作選択画面 

 

    動作を選択すると,その動作のサンプルが実行されます． 

    （ VC++サンプルではシングルクリック，VBサンプルではダブルクリックで動作選択されます．） 

 

 （１）デバイスオープン／クローズ 

    デバイスのオープン/クローズを行います． 

    ＣＰＤ１３２ボードにアクセスするためには，まずこのデバイスをオープンして，アクセスするためにデバイス 

    ハンドル値を取得する必要があります． 

    デバイスオープン関数ではデバイスハンドルを取得すると同時に，各レジスタ及び，オプションポートの初期化 

    も行います． 

 

    このサンプルではボードアドレスを０１２０ｈ，軸数は２軸固定とし，そのボードをオープンします． 

    またデバイスクローズで，そのボードのデバイスをクローズします． 

 

    以下にサンプルの操作方法を示します． 

 

                  [ デバイスオープン/クローズ画面 ] 

 

 

 

 

 

 

 

 

    ボードアドレスが０１２０ｈではない時， ボードベースアドレス入力欄  にキー入力で正しい値を設定します． 

    また，ボードが２枚以上の場合には，ここで設定を変更します． 

120 
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     ここでボードＩＤを選択し， デバイスオープン  ボタンをクリックし，デバイスオープンします． 

           [ デバイスオープンボタンをクリックした時の画面 ] 

 

 

 

 

 

 

 

 

      デバイスクローズ  ボタンをクリックすると，[ デバイスオープン ]の画面に戻ります． 

 

 （２）原点復帰動作 

    原点復帰動作の設定と原点復帰動作を行います． 

                    ［ 原点復帰動作初期画面 ］ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  ■動作準備 

   ① 極性選択 

     センサが入力されている場合，矢印部分の色が変わります． 

       ＋ＥＬＳ，－ＥＬＳ，ＳＶＡＬＭが入力されると赤色，ＯＬＳは緑色になります． 

     ＳＶＯＮが出力されていると，緑色になります． 

      Ａ接 ， Ｂ接  ボタンをクリックすることによって入力極性を切り替えることができます． 

      ＯＮ ， ＯＦＦ  ボタンをクリックすることによってサーボオン／オフします． 

     パルスモータドライバの場合・・・  ＯＦＦ  で励磁オン， ＯＮ  で励磁オフになります．） 

 

    （注）１．＋ＥＬＳ，－ＥＬＳ，ＳＶＡＬＭが入力されていると動作をしません． 

         各センサの状態を確認してから，動作を開始して下さい． 

         ※ＳＶＯＮは，所定の接続が行われているものとします． 

       ２．Ａ接は端子に電流が流れたとき「ＯＮ（検出）」， 

         Ｂ接は端子に常時流れている電流が切れたとき「ＯＮ（検出）」のことを云います． 

 

   ② 動作速度設定 

     動作速度は １～６５５３５（ＰＰＳ）の範囲で設定できます． 

     初期値は４０００（ＰＰＳ）になっていますので， 

     必要に応じて適当な値に設定して下さい． 

     また，ベース速度を４００（ＰＰＳ）に設定していますので，動作速度を４００（ＰＰＳ）以下に設定すると， 

     ＤＬＳｏｎ，またはＯＬＳｏｎで減速すべきところで，４００（ＰＰＳ）に加速することになります． 

     このような場合，サンプルソースプログラムを変更し，ベース速度を適当な値に設定して下さい． 

 

ＳＶＯＮ出力 

原点復帰 

動作選択 

極性選択 

120 
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  ■原点復帰動作の実行 

     次の原点復帰動作方法が選択でき，ボタンのクリックで実行を開始します． 

      ０： ＯＬＳ検出原点復帰   ・・・原点復帰動作１：ＯＬＳ検出後抜出し，再突入して完了． 

      １： ＯＬＳ＋Ｚ相原点復帰 ・・・原点復帰動作２：ＯＬＳ ｏｎ検出とエンコーダＺ相検出． 

      ２： ＥＬＳ兼用原点復帰   ・・・原点復帰動作６：ＥＬＳ検出で反転，ＥＬＳ抜出しで完了 

       ※原点復帰動作の詳細は「ユーザーズマニュアル<ソフトウェア編＞」を参照して下さい． 

 

      停止  ボタンをクリックすることで，途中で停止することができます． 

     現在位置表示は指令パルスカウンタを表示しています． 

     現在速度表示で現在出力されているパルス速度（ＰＰＳ）がわかります． 

     (注) ＯＬＳの検出はエッジ検出ですので，動作開始時にＯＬＳｏｎの状態の時はＯＬＳを検出しません． 

        この場合は，連続送り動作でＯＬＳｏｆｆの状態になるまで引き出してから，原点復帰動作を実行して 

        下さい． 

 

 （３）連続送り動作 

    高速連続送り動作,及び定速連続送り動作を行います 

 

 

 

     ［ 連続送り動作画面 ］ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    原点復帰動作の時と同様に，センサの接続等を確認してから動作を開始して下さい． 

     ＋高速連続送り ， ＋定速連続送り ， ―高速連続送り ， ―定速連続送り  ボタンをクリックし， 

    それぞれの動作を行います． 

     停止  ボタンで動作を停止することができます． 

 

 （４）位置決め動作 

    高速位置決め動作,及び定速位置決め動作を行います 

 

 

 

     ［ 位置決め動作画面 ］ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    原点復帰動作の時と同様に，センサの接続等を確認してから動作を開始して下さい． 

     高速位置決め ， 定速位置決め  ボタンをクリックし，それぞれの動作を行います． 

    移動量をパルス単位で設定します．（符号付） 

     カウンタリセット  ボタンをクリックすると，現在位置を ”０” にできます． 

     停止  ボタンで動作を停止することができます． 
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 （５）直線補間動作 

    高速で直線補間動作を行います．合成速度は一定です． 

 

 

 

    ［ 直線補間動作画面 ］ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    原点復帰動作の時と同様に，センサの接続等を確認してから動作を開始して下さい． 

    Ｘ軸とＹ軸の終点位置を設定します． 

     直線補間  ボタンをクリックし，直線補間動作を行います． 

     停止  ボタンで動作を停止することができます． 

 

 （６）円弧補間動作 

    ベース速度で円弧補間動作を行います．（ベース速度 ＝ ５００（ＰＰＳ），周速一定制御） 

 

 

 

 

      ［ 円弧補間動作画面 ］ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    原点復帰動作の時と同様に，センサの接続等を確認してから動作を開始して下さい． 

    Ｘ軸とＹ軸の終点位置，中心位置を設定します． 

     （注）現在点を始点とし，この点から見た終点座標値を終点位置とします． 

        始点からみた円の中心座標を中心位置とします． 

        終点値が(0,0)の場合は真円になります． 

        終点座標が円周上にない場合，Ｘ軸またはＹ軸が終点位置に 

        達したところから終点引き込みを開始します． 

        ただし，右図の     部分に終点位置を指定した場合は停止しません． 

 

     円弧補間  ボタンをクリックし，円弧補間動作を行います． 

     停止    ボタンで動作を停止することができます． 

(500,0)  (1000,0) (0,0) 

X 

Y 

設定例 
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５．７ Ｗｉｎｄｏｗｓ版「動かしてみる」プログラム 

    「動かしてみる」プログラムは,ボードをパソコンへ装着するだけで,最小限の動作をディスプレイ上で確認でき 

    るソフトです．添付ソフトウェアフロッピーディスクの｢(A:)\test\Release\tcp13200.exe｣を実行して下 

    さい． 

 

  ≪ ご注意 ≫ 
    ＣＰＤ１３２ボードを２枚以上で使用する場合，ボードアドレスは重複しないようにして下さい．ボードアドレ 

スが重複した場合は，正常に動作しません．本アプリケーションでは，安全の為，軸動作中の画面変更はしませ 

ん．実行開始時に次のエラーメッセージが表示される場合には,プログラムは動作しません．インストールをや

り直してください． 

     【 エラーメッセージの表示 】 

 

 

 

 

 

 

図５．７－１ 「動かしてみる」のエラーメッセージ 

５．７．１ 「動かしてみる」の動作確認画面  

    「動かしてみる」プログラム実行で次の画面が表示されます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．７－２ 「動かしてみる」の起動時画面 

 （１）デバイスのオープン 

    ボードアドレス設定値の確認を行い，画面表示値と異なる場合には 

                       ベースアドレスをキー入力で変更し  

                      ボタンを押します． 

 

 （２）個々の軸表示と動作指令 

 

図５．７－３ 「動かしてみる」の動作確認画面 

（Ｘ軸のみ抜粋） 

    ボード上の個々の軸に対する操作は同一です． 

    各軸の初期化は一部ソースプログラムで固定 

    されています． 

    その為に，初期化の条件を変更して動作させたい 

    場合には,ソースプログラム変更の必要があります． 

120 
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   ①軸の動作条件の変更と軸のステータス 

 

 

 

 

 

   ②軸の現在位置・動作速度表示 

    各軸の現在位置および動作中の速度は約０.１秒毎に更新されます． 

    現在位置は,「指令出力パルス」の表示と「エンコーダフィードバック」の表示が選択できます． 

    位置の単位はパルス，速度はＰＰＳで表示されます． 

    「 指令パルス」   －－切替－－   「エンコーダフィードバック」 

 

 

 

 
   ③軸への動作開始・停止指令 

    個々の軸に対する動作は，定速／高速位置決め動作，±定速／高速連続送り動作，定速／高速原点復帰動作， 

    停止があります． 

    位置決め動作，および連続送り動作の高速／定速の切り替えは設定画面で行います． 

    「５．７．２ （１）変更可能な軸動作条件」を参照して下さい． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

             （注）１．動作中は左図の表示となります．このボタンを押せば停止します． 

                ２．加減速は直線加減速です． 

                ３．ＤＬＳは有効になっていますので，使用しない場合は“Ａ接”にして， 

                  入力していない状態にして下さい． 

                ４．ＩＮＰＯＳは有効になっていますので，使用しない場合は“Ｂ接”にして， 

                  常に入力されている状態にして下さい． 

                ５．ＯＬＳの検出はエッジ検出ですので，動作開始時にＯＬＳｏｎの状態の時は 

                  ＯＬＳを検出しません． 

                  この場合は，連続送り動作でＯＬＳｏｆｆの状態になるまで引き出してから， 

                  原点復帰動作を実行して下さい． 

カウンタを ”０” にします． 

入力極性を変えます． 

サーボオンします． 

ＳＶＥＲＳＥＴをオンします． 

① 動作速度で＋方向へ高速位置決め．（位置決め量は設定画面） 

② 動作速度で－方向へ高速位置決め．（位置決め量は設定画面） 

③ ＋方向に動作速度で高速動作します． 

④ －方向に動作速度で高速動作します． 

⑤ －方向にベース速度で定速原点復帰します．ＯＬＳ onで即停止し， 

 原点復帰を完了します． 

⑥ －方向に動作速度で高速原点復帰します．ＯＬＳ onで減速し， 

  ベース速度まで減速後エンコーダＺ相入力１回目で即停止し， 

  原点復帰を完了します． 

① ベース速度で＋方向へ定速位置決め．（位置決め量は設定画面） 

② ベース速度で＋方向へ定速位置決め．（位置決め量は設定画面） 

③ ＋方向にベース速度で定速動作します． 

④ －方向にベース速度で定速動作します． 

⑤ －方向にベース速度で定速原点復帰します．ＯＬＳ onで即停止し， 

  原点復帰を完了します． 

⑥ －方向に動作速度で高速原点復帰します．ＯＬＳ onで減速し， 

  ベース速度まで減速後エンコーダＺ相入力１回目で即停止し， 

  原点復帰を完了します． 

定
速
動
作
に
設
定 

高
速
動
作
に
設
定 
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５．７．２ 「動かしてみる」の設定画面 

   「動作確認」画面で全ての軸を停止させて"設定"を選択しますと下記画面が表示されます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．７－４ 「動かしてみる」の設定画面 

 

 （１）変更可能な軸動作条件 

     動作可能な全ての軸について,個々に動作条件が設定出来ます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  （注）１．移動量の設定範囲は－９９９９９９～＋９９９９９９９パルスです． 

     ２．ベース速度，動作速度の設定範囲は１～６５５３５ＰＰＳです．ただし組み合わせによっては設定でき 

       ない場合があります．同様に加減速時間も動作速度，ベース速度との組み合わせによっては設定できない 

       場合があります． 

     ３．また，動作速度をベース速度以下に設定すると，ＤＬＳｏｎ，ＯＬＳｏｎ，または停止，減速すべきと 

       ころでベース速度に加速することになります． 

     ４．【 エラーメッセージの表示 】 

 

 

 

 

※ 設定できない値を入力し，動作確認画面に戻ろうとした時に表示さ 

  れます．設置値を見直してください． 

①定速または高速動作に切り替えます．デフォルトは定速動作です． 

②指令パルスの出力形式を個別または共通パルスに切り替えます． 

デフォルトは個別パルス方式です 

① 移動量を設定します． （１５００） 

② ベース速度を設定します．（２００） 

③ 動作速度を設定します．（２０００） 

④ 加減速時間を設定します．（５００） 

 ※（ ）内数値はデフォルト値です・ 
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５．８ ＤＯＳ版サンプルプログラム 

   ＤＯＳ版ソフトウェアには「Ｃ言語」で作成されたサンプルプログラムが同梱されています． 

   このサンプルプログラムは，次の目的で使用して下さい． 

 

  （１）装着ボードの確認 

     電源遮断状態でボードを装着し，パソコンの電源再投入を行った後， 

     サンプルプログラムの実行ファイル起動を行いますと，装着ボードの「ボードアドレス」設定とボードの動作 

     確認が可能です． 

 

  （２）ドライバ I/Fライブラリの各種関数の使用例 

     アプリケーションプログラムは「ドライバ I/Fライブラリ←→デバイスドライバ」経由でボードへの各種操作 

を行います．この各種操作の一例をサンプルプログラムで表します． 

 

５．８．１ サンプルプログラムの構成 

   サンプルプログラム・ソースファイルは次の構成となっています． 

     ｃｌｋ．ｂａｔ           ・・ＭＳ-Ｃ(V6.0)用実行ファイル作成バッチファイル 

        ｓｍｐ１３０．ｃ       ・・ソースプログラム 

           ｈｃｐｄ１３０．ｈ   ・・ヘッダーファイル   "smp130.c  "で"#include" 
           ｌｃｐｄ１３０．ｌｉｂ ・・ライブラリファイル（ｌ：ラージモデル） 

           ｃｐ１３０ｌ１ａ．ｃ  ・・ライブラリ関数ソースファイル 

             ※サンプルではライブラリ関数を使用していませんが，このサンプルを各種変更できる様に 

              同一ディレクトリ(フォルダ)に格納されています． 

 

５．８．２ サンプルプログラムの起動 

   “電源切り”の状態でＣＰＤボードを装着し，パソコンを起動します． 

   この時，ボード上の「ボードアドレス」と「割込み番号」の設定を事前にメモしておいて下さい． 

 

   サンプルプログラムはＦＤからハードディスク上の適切なディレクトリ(フォルダ)にコピーしておきます． 

   実行ファイル“ｓｍｐ１３０.ｅｘｅ”を起動する時，下記の画面が表示されます． 

 

 （１）ボードアドレスの設定と割込使用時の割込み番号の指定 

 

 

 

    ( ) 内の数値はデフォルト値です． 

    ボード上のアドレス設定値と同一ならば Enter キー，異なる場合は最大４桁の１６進数を入力します． 

    ボードアドレス入力を行いますと，割込み番号の設定に進みます． 

 

 

 

 

    画面では使用可能な割込み番号(上図では５,１１(b))が表示されます． 

    ここで，Ｓｌａｖｅ[  ]中に記載された割込み番号は，“Ｊ２オプション搭載時”に使用可能です． 

 

    ①ボード上の割込みジャンパ設定と一致する番号が表示された場合 

     ボード上のジャンパ設定と一致する番号をキー入力します． 

 

    ②ボード上の割込みジャンパ設定と一致する番号が表示されない場合 

     “使用しない”設定として，サンプルを終了させ，電源を切った上でジャンパ設定を変えます． 

     そして，再度サンプルプログラムを起動します． 

 

2 

2 
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 （２）起動時の画面 

    起動後の画面は３種類あります． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    上記画面（中央部が空白）では 

    ボードの初期化で失敗しました． 

 

    設定された“ボードアドレス”が 

    一致していませんので，プログラムを 

    終了させて，ボードアドレスの確認を 

    行って下さい． 

 

 

 

 

図５．８－１ ＤＯＳ版サンプルプログラムの起動画面 

    割込み使用と割込み不使用の相違は， 

    右図に示す２種類の割込み要因 

    (ＲＩＳＴとＲＥＳＴ)の表示です． 

 

 （３）正常起動時のボード状態 

    各軸について次の項目内容が表示されます． 

     ＣＴＲ１：各軸の指令パルス現在位置 

     ＣＴＲ２：各軸のフィードバック現在位置 

     ｒＳＰＤ：動作中の速度値（０～１６３８３） 

     ＭｓｓＬ：メインステータス下位８ビット 

     ＭｓｓＨ：メインステータス上位８ビット 

     Ｓｓｓ ：サブステータス＋エンコーダＺ相 

     ＲＳＴＳ：拡張ステータス 

     ＲＩＳＴ：イベントステータス（割込要因） 

     ＲＥＳＴ：エラーステータス （エラー割り込要因） 

    ステータス表示は英記号１文字で表されます． 

ＭｓｓＬ 

ビット値 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0 

名 称 SSC1 SSC0 SINT SERR SEND --- SRUN SSCM 

１表示 ｏ ｏ Ｉ Ｅ Ｆ . Ｒ Ｃ 

０表示 . . . . . . . . 

ＭｓｓＨ 

ビット値 b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 

名 称 SPDF SPRF --- SCMP5 SCMP4 SCMP3 SCMP2 SCMP1 

１表示 ５ Ｐ . ５ ４ ３ ２ １ 

０表示 . . . . . . . . 

Ｓｓｓ 

(RSTS) 

ビット値 b15 b14 b13 b12 b11 RSTS:b10 b1 b0 

名 称 SDLS SOLS SMEL SPEL SALM SEZ SVRST SVON 

１表示 Ｄ Ｏ － ＋ Ａ Ｚ Ｒ Ｓ 

０表示 ｄ ｏ . . ａ ｚ ｒ ｓ 

割込み番号＝５で使用 

割込み“不使用”時 

ボードアドレス不適切 

割込み不使用 

割込み使用 
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 （４）動作指令の選択 

 

 

 

     キーボードから１文字入力を行います． 

      "０"・・プログラム終了です． 

      "１"・・指定ボードの初期化を行います．（プログラム起動時に初期化されています．） 

      "２"・・指定ボード･指定軸の動作指令を行います． 

      "３"・・各軸ＬＳＩのレジスタ値を設定します．（全軸共通） 

      "その他"・・全軸への減速停止指令を行います． 

 

 （５）動作指令とメインステータスの運用について 

    サンプルプログラムでは，個々の軸に対する指令開始の条件及び動作終了は確認していません． 

    通常のアプリケーションプログラムでは，連続して個々の軸を独立運転に，または特定の複数軸を補間運転と 

    します． 

    その際には，運転の可否，運転終了の状態を確認する必要があります． 

 

５．８．３ サンプルプログラムの操作 

   サンプルプログラムは次の手順で操作が進められます． 

 

 （１）レジスタ値テーブル 

    サンプルプログラム内で，各軸共通の変更可能な 

    レジスタ値のテーブルをもちます． 

    個々のレジスタ値は"３:Register"で設定値が 

    表示され,キー入力値による変更で全軸への 

    書込みが行われます． 

 

 （２）レジスタ表示と変更 

選択表示 キー入力 変更内容 選択表示 キー入力 変更内容 

０：ベース ０ ベース速度 Ｉ：割込 Ｉ イベントマスク 

１：速度 １ 動作速度 Ｃ：CMP45 Ｃ ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ４/５ 

２：加速 ２ 加速レート Ｐ：DLS/PCS Ｐ ＤＬＳ/ＰＣＳ 

３：倍率 ３ 速度倍率 Ｏ：ＯＬＳ Ｏ ＯＬＳ入力極性反転 

４：モード ４ 動作モード Ｅ：ＥＬＳ Ｅ ＥＬＳ入力極性反転 

５：補速 ５ 移動量補正速度 Ａ：ＡＬＭ Ａ ＡＬＭ入力極性反転 

６：環境1 ６ 環境１    

７：環境2 ７ 環境２    

８：環境3 ８ 環境３    

    レジスタに関する項目は上表の１５通り 

    あります． 

    ”３(Ｒegister)”とし，表示/変更したい 

    項目の数値/英文字１字をキー入力します． 

 

    ここで，変更したい値を入力しますと， 

    全軸に入力値が設定され，単にＥnter 

    キー入力では軸への設定を行わずに終了 

    します． 

 

    ３種類の入力センサを選択する時，全軸の 

入力極性の反転を行い直ちに終了します． 

    この入力極性反転操作の結果は，直ちに表 

示画面に反映されます． 
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 （３）ボードの初期化 

    ４軸のボードを初期化した画面です． 

 

    初期化では，指定ボードの各軸に 

    次のコマンドを指令した後に， 

    全レジスタへの初期設定が行われ 

    ます． 

 

    ①ＰＣＬに「ソフトウェアリセット」 

    ②個々の軸レジスタへの設定データ 

     レジスタ値テーブルの値， 

     テーブル以外のレジスタには 

      固定値（０）． 

 

 

 

 

 

 （４）各軸への動作指令 

    動作指令の種類は右図に示す１１種類 

    ありますが，これは次の３種類に分類 

    されます． 

     ◎動作速度の変更・・・・０：定速 

     ◎全軸サーボ信号出力・・Ｓ：サーボｏｎ 

               ・・Ｒ：リセットｏｎ 

     ◎個別軸の動作指令・・・上記以外 

 

   ① 動作速度の変更 

     個別軸への動作指令を行う場合の 

     速度を切り替えます．（トグル） 

     「定速」表示・・・ベース速度 

             （ＦＬ定速スタート） 

     「高速」表示・・・動作速度 

             （高速スタート） 

 

 

   ② 全軸サーボ信号出力 

     次の操作で出力は反転します． 

     再度同じ操作で元に戻ります． 

 

 

 

 

 

   ③ 原点復帰動作 

     原点復帰には３通り用意されています． 

     動作速度の設定が「高速」ならば，加減速を行う高速原点復帰となります． 

 

    ◎ＯＬＳ原点復帰（ＯＬＳ検出後抜出し再突入完了） 

      ＯＬＳ検出で(減速)停止し，反転抜出し再度ＯＬＳ検出で終了． 

      操作手順は，ＳｅｌＣｍｄ＝１とし，動作軸番号（０(X)～）を指定し，動作方向（'＋'キー以外は全て 

      '－'）方向を指定します． 

 

 

 

 

 ＯＬＳ原点復帰   Ｘ軸      －方向 
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    ◎ＯＬＳ＋エンコーダＺ相 

      ＯＬＳ検出後(減速開始し)，Ｚ相検出で終了． 

      操作手順は，ＳｅｌＣｍｄ＝２とし，動作軸番号（０(X)～）を指定し，動作方向（'＋'キー以外は全て 

      '－'）方向を指定します． 

 

 

 

 

 

 

    ◎ＥＬＳ兼用センサ原点 

      ＥＬＳon検出で(減速)停止し，反転低速抜出し，ＥＬＳoffで終了． 

      操作手順は，ＳｅｌＣｍｄ＝３とし，動作軸番号（０(X)～）を指定し，動作方向（'＋'キー以外は全て 

      '－'）方向を指定します． 

 

 

 

 

 

 

   ④ 位置決め動作 

     指定軸の１軸位置決め動作を行います． 

 

 

 

 

 

   ⑤ 連続運転 

     指定軸の１軸連続運転を行います． 

 

 

 

 

 

 

   ⑥ 直線補間 

     連続した２軸の組合せで，直線補間動作を行います． 

 

 

 

 

 

 

 

   ⑦ 円弧補間 

     直線補間同等に，連続した２軸の組合せで，円弧補間動作を行います． 

     両軸の移動量（終点位置）を共に（０，０）とする時，真円の補間となります． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＯＬＳ+Ｚ相原点復帰    Ｙ軸       －方向 

Enter 入力 

Ｘｅ：Ｘ軸移動量 

Ｙｅ：Ｙ軸移動量 

  (符号は動作方向) 

位置決め動作  Ｙ軸 

円弧補間  動作軸の指定 

回転方向    各軸移動量（終点位置） 開始点から円弧中心までの距離 

ＥＬＳ兼用センサ原点復帰    Ｘ軸       ＋方向 

５：＋方向 

６：－方向 
動作軸 

直線補間   動作軸の指定 

動作軸指定と軸の組合せ 

 ０：（Ｘｅ，Ｙｅ） 

 １：（Ｘｅ，Ｙｅ） 

各軸の移動量（終点位置） 
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６． 更新履歴 
 

日付 版 更新内容 

2021/11/17 3.00 主要部品廃品による改版に伴う変更 

  3.3ボード上の設定 図3.3-1 CPD132ジャンパ箇所 変更 

   (1)ボード設定デップスイッチを基板表面実装端子のスイッチに変更 

  (2)エンコーダ入力回路終端ジャンパをスイッチに変更 

  (3)割り込みジャンパをスイッチに変更 

  3.4.3入力回路の終端ジャンパをスイッチに変更 

2023/3/23 3.01 3.6 HPC104-CPD132仕様 6025相当から6045相当に変更 

表６．１－１ 更新履歴 

 
 

 


