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1 製品紹介
PCI-8158 は PCI イ ン タ フ ェースを搭載し た高機能高密度の 8 軸
モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ ・ カー ド で、 高周波パルス （6.55MHz）
を発生し てステ ッパまたはサーボ ・ モータ を駆動できます。 また、
モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ と し て、 8 軸直線および円形補間、 速
度が連続し た連続補間を提供できます。 1 軸動作ではオン ・ ザ ・ フ
ラ イによる速度 / 位置の変更も可能です。 

1 つのシステムで複数の PCI-8158 カー ドが使用できます。 全 8 軸
のイ ン ク リ メ ン タル ・ エン コーダ ・ イ ン タ フ ェ ースには、 不正確
な機械的転送に起因する位置エ ラーを訂正する機能が備え られて
います。 

PCI-8158 は全 く 新しいデザイ ンを採用し ています。キャ リ ア・ボー
ド は 8 軸パルス・ ト レ イ ン出力制御チャ ンネルを搭載し ています。
高速 ト リ ガや分散 I/O 制御といった機能が必要な場合はド ータ ・
ボー ド を追加できます。 PCI-8158 は位置比較機能をサポー ト し て
います。 直線スキャ ン ・ アプ リ ケーシ ョ ンでは、 モーシ ョ ン ・ コ
ン ト ローラは高速の ト リ ガ ・ パルスを発生し て、 高解像度画像を
取得する必要があ り ます。 この場合、DB-8150 を追加する と、PCI-
8158 の機能を拡張できます。 マシン ・ オー ト メ ーシ ョ ンではモー
シ ョ ン ・ コ ン ト ロール設計だけでな く 、 センサーや作動装置も カ
ギと な り ます。 通常、 コ ン ト ローラのセンサーや作動装置を統合
するには I/O が必要です。ADLINK はそれらのデバイスを接続する
別の方法、 すなわち分散 I/O も提供し ています。 ド ータ ・ カー ド
を使用すれば、 PCI-8158 に分散 I/O 機能を追加できます。 この構
成は配線の手間を軽減し、 コ ン ト ローラの実際のサイズを縮小で
きるだけでな く 、 費用対効果にも優れています。 

図 1-1 は PCI-8158 カー ド の機能ブロ ッ ク図です。 モーシ ョ ン ・ コ
ン ト ロール機能には、 台形および S 曲線加速 / 減速、 2 軸間の直
線および円形補間、 連続モーシ ョ ン位置決め、 13 の原点復帰モー
ド が含まれています。上記の機能と複雑な計算はすべて ASIC 内部
で実行されるので、 CPU の負荷は軽減されます。

PCI-8158 は以下の 3 つのユーザー ・ フ レン ド リーな機能もサポー
ト し ています。 

1. カー ド ・ イ ンデ ッ ク ス設定 :

PCI-8158 は DIP スイ ッ チ設定でカー ドのイ ンデ ッ ク スを割り
当てる こ とができます。 値は 0 から 15 までです。 全体の制御
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システムが巨大な場合、 マシン ・ メ ーカーにと ってカー ド のイ
ンデ ッ ク スを判別できるのは役立ちます。 

2. 緊急入力

緊急入力ピンを使う と、 緊急事態発生時、 パルス出力の送信を
停止するよ う ボー ド に促す緊急停止ボタ ンを配置できます。 

3. ソ フ ト ウ ェ アのセキュ リ テ ィ 保護

セキュ リ テ ィ 保護設計では、 EEPROM に 16 ビ ッ ト 値を設定で
き ま す。 ユ ー ザ ー の イ ン タ フ ェ ー ス ・ プ ロ グ ラ ム は こ の
EEPROM を使っ て、 不正はユーザーから ソ フ ト ウ ェ アおよび
ハー ド ウ ェ アを保護できます。 

Figure 1-1: PCI-8158 のブロ ッ ク図
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MotionCreatorPro は PCI-8158 に同梱される Windows ベースの
ア プ リ ケ ー シ ョ ン 開 発 ソ フ ト ウ ェ ア ・ パ ッ ケ ー ジ で す。
MotionCreatorPro はプロジ ェ ク ト 設計時のモーシ ョ ン ・ コ ン ト
ロール ・ システムのデバッ グに役立ちます。 オンスク リーン ・
デ ィ スプレ イには、 イ ンス ト ールされているすべての軸の情報
と PCI-8158 の I/O 信号ステータ スが表示されます。

C++ コ ンパイ ラおよび Visual Basic 用に Windows プログラ ミ ン
グ ・ ラ イブ ラ リ も提供されています。 また、 機能の動作を示す
サンプル ・ プログラムも用意されています。
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図1-2はアプ リ ケーシ ョ ンの開発に本書を使用し た推奨手順の
フ ロー ・ チャー ト です。 各手順については該当する章を参照し
て く だ さい。

Figure 1-2: アプ リ ケーシ ョ ン構築のフ ロー ・ チャー ト



製品紹介  5

1.1 特徴

以下のリ ス ト は PCI-8158 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ロール ・ システ
ムの主な特徴の要約です。

32-bit PCI バス Plug & Play 対応 （ユニバーサル）

ステ ッ ピングまたはサーボ ・ モータ制御用 8 軸ステ ッ プお

よび方向パルス出力

最大出力周波数 : 6.55 MPPS

パルス出力オプシ ョ ン : OUT/DIR, CW/CCW

全モー ド で加速および減速時間がプログラム可能

全モー ド で台形または S 曲線速度プロ フ ァ イルをサポー ト

2 ～ 4 軸直線補間

2 軸円形補間

モーシ ョ ン後の輪郭連続補間

ポジシ ョ ンおよび速度をオン ・ ザ ・ フ ラ イで変更

13 の自動検索対応原点復帰モー ド

ハー ド ウ ェ ア ・ バッ ク ラ ッ シュ補償器および振動抑制

各軸で 2 ソ フ ト ウ ェ ア ・ エン ド ・ リ ミ ッ ト をサポー ト

イ ン ク リ メ ン タル ・ エン コーダ ・ フ ィ ー ドバッ ク用 28-bit

ア ッ プ / ダウン ・ カウン タ

全軸に原点スイ ッ チ、 イ ンデ ッ ク ス信号 （EZ）、 正および

負のエン ド ・ リ ミ ッ ト ・ スイ ッ チ ・ イ ン タ フ ェ ースをサ
ポー ト

8 軸高速位置ラ ッ チ入力

8 軸位置比較および ト リ ガ出力 （高速ではない。 高速 ト リ

ガ出力機能を追加するには DB-8150 の購入が必要）

すべてのデジ タル入力および出力信号が 2500Vrms 絶縁

プログラマブル割り込みソース

複数軸でモーシ ョ ンの同時ス ター ト / ス ト ッ プ

手動パルス入力イ ン タ フ ェ ース

カー ド ・ イ ンデ ッ ク ス選択

EERPOM によるセキュ リ テ ィ 保護

専用緊急入力ピンへの配線が可能
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ソ フ ト ウ ェ アは １ つのシステムで最大12のPCI-8158 カー ド

動作をサポー ト

コ ンパク ト な PCB 設計

Microsoft WindowsI ベースのアプ リ ケーシ ョ ン開発ソ フ ト

ウ ェ ア MotionCreatorPro 同梱

Windows 2000/XP 用 PCI-8158 ラ イブ ラ リ およびユーテ ィ リ

テ ィ をサポー ト  

1.2 仕様

使用可能モータ :

ステ ッ ピング ・ モータ

パルス ・ ト レ イ ン入力サーボ ・ ド ラ イバによる AC また

は DC サーボ ・ モータ

性能 :

コ ン ト ロール可能な軸数 : 8

最大パルス出力周波数 : 6.55MPPS、 直線、 台形、 または

S 曲線速度プロ フ ァ イル駆動

内部参照ク ロ ッ ク : 19.66 MHz

28-bitア ッ プ/ダウン・カウン タ範囲: 0～268,435,455また

は -134,217,728 ～ +134,217,727

位置パルス設定範囲 （28-bit） : -134,217,728 ～

+134,217,728

パルス ・ レー ト 設定範囲 （パルス比 = 1: 65535） : 

0.1 PPS ～ 6553.5 PPS （マルチプ ラ イア = 0.1）

1 PPS ～ 65535 PPS （マルチプ ラ イア = 1）
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100 PPS ～ 6553500 PPS （マルチプ ラ イア = 100）

I/O 信号 :

軸ご と に入力 / 出力信号をサポー ト

すべての I/O 信号が 2500Vrms 絶縁電圧で光絶縁

コマン ド ・ パルス出力ピン : OUT および DIR

イ ン ク リ メ ン タル・ エン コーダ信号入力ピン : EA および

EB

エン コーダ ・ イ ンデ ッ クス信号入力ピン : EZ 

機械式リ ミ ッ ト / 原点信号入力ピン : �}EL、 ORG

コ ンポジ ッ ト ・ ピン : DI/LTC （ラ ッ チ） /SD （減速） /

PCS （位置変更信号） /CLR （ク リ ア） /EMG （緊急入
力）

サーボ ・ モータ ・ イ ン タ フ ェ ース I/O ピン : INP、 ALM、

ERC

汎用デジ タル出力ピン : SVON、 DO

汎用デジ タル入力ピン : RDY、 GDI

パルス信号入力ピン : PA および PB （絶縁対応）

同時ス ター ト / ス ト ッ プ信号 : STA および STP

共通仕様

コネク タ : 68 ピン SCSI タ イプ ・ コネク タ

稼働時温度 : 0�∼C - 50�∼C

非稼働時温度 : -20�∼C - 80�∼C

湿度 : 5 ～ 85% （結露なき こ と）

電力消費

スロ ッ ト 電源 （入力） : +5V DC�}5%、 最大 900mA

外部電源 （入力） :  +24V DC�}5%、 最大 500mA

外部電源 （出力） :  +5V DC�}5%、 最大 500mA

PCI-8158 寸法 （PCB サイズ） : 185mm (L) X 100 mm (W)
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1.3 対応ソ フ ト ウ ェ ア

1.3.1 プログラ ミ ング ・ ラ イブ ラ リ

PCI-8158 ユーザーには Windows 2000/XP DLL が提供されてい
ます。 上記関数ラ イブ ラ リはボー ド に同梱されています。 

1.3.2 MotionCreatorPro

この Windows ベースのユーテ ィ リ テ ィ はカー ド 、 モータ、 シス
テムのセ ッ ト ア ッ プに使用されます。 また、 ハー ド ウ ェ アやソ
フ ト ウ ェ アの問題解決にも役立ちます。同ユーテ ィ リ テ ィ を使
えば、 I/O 論理パラ メ ータがユーザーのプログラムにロー ド さ
れるよ う に設定できます。 この製品も カー ド に同梱されます。

詳し く は 5 章を参照し て く だ さい。 

1.4 使用可能な端子ボー ド

ADLINK では接続に便利なサーボおよびステ ッパ用端子ボー ド
を用意し ています。 ステ ッパではピン -to- ピン端子ボー ドの
DIN-100S を使用 し、 サーボでは DIN-814M、 DIN-814M-J3A、
DIN-814Y、DIN-814P-A4 を使用し ます。対応するサーボは下表
の通り です :

Table  1-1: 使用可能な端子ボー ド

Mitsubishi J2 Super DIN-814M

Mitsubishi J3A DIN-814M-J3A

Yaskawa Sigma II DIN-814Y

Panasonic MINAS A4 DIN-814P-A4
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2 イ ンス ト ール
本章では PCI-8158 の取り付け方法を説明し ます。 以下の手順に
従って く だ さい :

パッ ケージの確認 （セク シ ョ ン 2.1）

PCB の確認 （セク シ ョ ン 2.2）

ハー ド ウ ェ アの取り付け （セク シ ョ ン 2.3）

ソ フ ト ウ ェ ア ・ ド ラ イバのイ ンス ト ール （セク シ ョ ン 2.4）

I/O 信号接続 （3 章） と その動作 （4 章） の理解

コネク タのピン ・ アサイ ンの理解と配線 （その他のセク

シ ョ ン）

2.1 同梱物

パッ ケージにはこのユーザーガイ ド のほかに、 以下のアイ テムも
含まれています :

PCI-8158: 高機能 8 軸サーボ / ステ ッパ ・ モーシ ョ ン ・ コ ン

ト ロール ・ カー ド

ADLINK オールイ ンワン CD

端子ボー ドは別売のアクセサリ なので、 PCI-8158 のパッ ケージに
は同梱されません。 

不足し ている ものや損傷し ている ものがあれば、 製品を購入し た
デ ィ ーラーにお知らせ く だ さ い。 製品を送付し た り、 保管し た り
する場合に備えて、 梱包材料やカー ト ンは保存し ておいて く だ さ
い。
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2.2 PCI-8158 の輪郭図

Figure 2-1: PCI-8158 の PCB レ イアウ ト

P1/P2: 入力 / 出力信号コネク タ （100 ピン）

K1/K2: 同時ス ター ト / ス ト ッ プ ・ コネク タ

P3: 手動パルサー

S1: カー ド ・ イ ンデ ッ ク ス選択用 DIP スイ ッ チ （0-15）

J1-J16: パルス出力選択ジ ャ ンパ （回線ド ラ イバ / オープ

ン ・ コ レ ク タ）

2.3 PCI-8158 ハー ド ウ ェ アの取り付け

2.3.1 ハ―ド ウ ェ ア設定

PCI-8158 は Plug & Play にフル対応です。 し たがっ て、 メ モ リ割り
当て （I/O ポー ト ・ ロケーシ ョ ン） と PCI カー ドの IRQ チャ ンネ
ルはシステム BIOS によ って割り当てられます。ア ド レスの割り当
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てはシステムのすべての PCI カー ド に対し てボー ド ご と に行われ
ます。 

2.3.2 PCI スロ ッ ト の選択

コ ンピ ュータ ・ システムが採用するスロ ッ ト には PCI と ISA の両
方があ り ます。 PCI カー ド を PC/AT スロ ッ ト に無理に挿入し ない
で く だ さい。 PCI-8158 は PCI スロ ッ ト のみで使用できます。 

2.3.3 取り付け手順

1. 本書を最後まで読み、 必要に応じ てジ ャ ンパを設定し ま
す。

2. コ ンピ ュータの電源を切り ます。 コ ンピ ュータに接続さ
れているすべてのア クセサリ （プ リ ン タ、 モデム、 モニ
タ など） の電源を切り ます。 コ ンピ ュータのカバーを外
し ます。

3. 取り付け可能な 32-bit PCI 拡張スロ ッ ト を選択し ます。
PCI スロ ッ ト は ISA や EISA スロ ッ ト よ り も短 く 、通常白
または象牙色を し ています。

4. PCI-8158 を取り付ける前に、コ ンピ ュータの金属ケース
に触れる など し て体に蓄積 し ている静電気を放電 さ せ
ます。 カー ドの端を持ち、 コ ンポーネン ト には手を触ら
ないで く だ さい。 

5. 選択し た PCI スロ ッ ト の位置にカー ド を合わせます。 

6. スロ ッ ト から外し たネジを使っ て、 システムのリ ア ・ パ
ネルの所定の場所にカー ド を固定し ます。

2.3.4 ト ラ ブルシューテ ィ ング

システムが再起動し ない場合、 または PCI ボー ド が正し く 機能し
ない場合、 （不正な ISA 設定などのため） 割り込みが衝突し ている
のかも しれません。 単純な ミ スによるのではない場合は、 システ
ムに同梱されているBIOSの説明書を参照し て問題を解決し て く だ
さい。

Windows システムのコ ン ト ロールパネルから カー ド がシステムに
表示されているかど う か確認し ます。 システムに表示されていな
い場合は、 BIOS の PCI 設定を確認するか、 他の PCI スロ ッ ト を使
用し て く だ さい。
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2.4 ソ フ ト ウ ェ ア ・ ド ラ イバのイ ンス ト ール

1. ADLINK オールイ ンワン CD を自動実行し ます。 「Driver
Installation -> Motion Control -> PCI-8158」を選択し ます。

2. イ ンス ト ーラの手順に従います。 

3. セ ッ ト ア ッ プ ・ イ ンス ト ール完了後、 Windows を再起動
し ます。

注意 : 必要な場合は、 ADLINK のウ ェ ブサイ ト から最新のソ フ ト
ウ ェ アをダウンロー ド し て く だ さい。
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2.5 P1/P2 ピン ・ アサイ ン : 主コネク タ

P1/P2 はモーシ ョ ン ・ コ ン ト ロール I/O 信号の主コネク タ です。

番
号

名称
I/
O

関数
番
号

名称
I/
O

関数

1 VDD O +5V 電源出力 51 VDD O +5V 電源出力

2 EXGND - 外部電源グラウン ド 52 EXGND - 外部電源グラウン ド

3 OUT0+ O パルス信号 （+） 53 OUT2+ O パルス信号 （+）

4 OUT0- O パルス信号 （-） 54 OUT2- O パルス信号 （-）

5 DIR0+ O 方向信号 （+） 55 DIR2+ O 方向信号 （+）

6 DIR0- O 方向信号 （-） 56 DIR2- O 方向信号 （-）

7 SVON0 O サーボ ・ オン / オフ 57 SVON2 O サーボ ・ オン / オフ

8 ERC0 O
偏差カウン タ ・ ク リ ア 

Signal
58 ERC2 O 偏差カウン タ ・ ク リ ア信号

9 ALM0 I ア ラーム信号 59 ALM2 I ア ラーム信号

10 INP0 I イ ンポジシ ョ ン信号 60 INP2 I イ ンポジシ ョ ン信号

11 RDY0 I 多目的入力信号 61 RDY2 I 多目的入力信号

12 EXGND 外部電源グラウン ド 62 EXGND 外部電源グラウン ド

13 EA0+ I エン コーダ A 相 （+） 63 EA2+ I エン コーダ A 相 （+）

14 EA0- I エン コーダ A 相 （-） 64 EA2- I エン コーダ A 相 （-）

15 EB0+ I エン コーダ B 相 （+） 65 EB2+ I エン コーダ B 相 （+）

16 EB0- I エン コーダ B 相 （-） 66 EB2- I エン コーダ B 相 （-）

17 EZ0+ I エン コーダ Z 相 （+） 67 EZ2+ I エン コーダ Z 相 （+）

18 EZ0- I エン コーダ Z 相 （-） 68 EZ2- I エン コーダ Z 相 （-）

19 VDD O +5V 電源出力 69 VDD O +5V 電源出力

20 EXGND - 外部電源グラウン ド 70 EXGND - 外部電源グラウン ド

21 OUT1+ O パルス信号 （+） 71 OUT3+ O パルス信号 （+）

22 OUT1- O パルス信号 （-） 72 OUT3- O パルス信号 （-）

23 DIR1+ O 方向信号 （+） 73 DIR3+ O 方向信号 （+）

24 DIR1- O 方向信号 （-） 74 DIR3- O 方向信号 （-）

25 SVON1 O サーボ ・ オン / オフ 75 SVON3 O サーボ ・ オン / オフ

26 ERC1 O 偏差カウン タ ・ ク リ ア信号 76 ERC3 O 偏差カウン タ ・ ク リ ア信号

27 ALM1 I ア ラーム信号 77 ALM3 I ア ラーム信号

28 INP1 I イ ンポジシ ョ ン信号 78 INP3 I イ ンポジシ ョ ン信号

29 RDY1 I 多目的入力信号 79 RDY3 I 多目的入力信号

30 EXGND 外部電源グラウン ド 80 EXGND 外部電源グラウン ド

31 EA1+ I エン コーダ A 相 （+） 81 EA3+ I エン コーダ A 相 （+）

32 EA1- I エン コーダ A 相 （-） 82 EA3- I エン コーダ A 相 （-）

33 EB1+ I エン コーダ B 相 （+） 83 EB3+ I エン コーダ B 相 （+）

Table  2-1: P1/P2 ピン ・ アサイ ン
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P1 は軸 0 から 3 を制御し、 P2 は軸 4 から 7 を制御し ます。

2.6 K1/K2 ピン ・ アサイ ン : 同時ス ター ト / ス ト ッ プ

K1 および K2 は複数軸または複数カー ドの同時ス ター ト / ス ト ッ
プ信号を送信し ます。 

注意: +5VピンおよびGNDピンの電源はPCIバスから供給されます。

34 EB1- I エン コーダ B 相 （-） 84 EB3- I エン コーダ B 相 （-）

35 EZ1+ I エン コーダ Z 相 （+） 85 EZ3+ I エン コーダ Z 相 （+）

36 EZ1- I エン コーダ Z 相 （-） 86 EZ3- I エン コーダ Z 相 （-）

37 PEL0 I エン ド ・ リ ミ ッ ト 信号 （+） 87 PEL2 I エン ド ・ リ ミ ッ ト 信号 （+）

38 MEL0 I エン ド ・ リ ミ ッ ト 信号 （-） 88 MEL2 I エン ド ・ リ ミ ッ ト 信号 （-）

39 GDI0 I DI/LTC/PCS/SD/CLR0 89 GDI2 I DI/LTC/PCS/SD/CLR2

40 DO0 O 汎用出力 0 90 DO2 O 汎用出力 2

41 ORG0 I 原点信号 91 ORG2 I 原点信号

42 EXGND 外部電源グラウン ド 92 EXGND 外部電源グラウン ド

43 PEL1 I エン ド ・ リ ミ ッ ト 信号 （+） 93 PEL3 I エン ド ・ リ ミ ッ ト 信号 （+）

44 MEL1 I エン ド ・ リ ミ ッ ト 信号 （-） 94 MEL3 I エン ド ・ リ ミ ッ ト 信号 （-）

45 GDI1 I
DI/LTC/PCS/SD/CLR1/

EMG
95 GDI3 I DI/LTC/PCS/SD/CLR3

46 DO1 O 汎用出力 1 96 DO3 O 汎用出力 3

47 ORG1 I 原点信号 97 ORG3 I 原点信号

48 EXGND - 外部電源グラウン ド 98 EXGND - 外部電源グラウン ド

49 EXGND - 外部電源グラウン ド 99 E_24V - 絶縁電源入力、 +24V

50 EXGND - 外部電源グラウン ド 100 E_24V - 絶縁電源入力、 +24V

番
号

名称 関数

1 +5V PCI バス電源出力 （VCC）

2 STA 同時ス ター ト 信号入力 / 出力

3 STP 同時ス ト ッ プ信号入力 / 出力

4 GND PCI バス電源グラウン ド

Table  2-2: K1/K2 ピン ・ アサイ ン

番
号

名称
I/
O

関数
番
号

名称
I/
O

関数

Table  2-1: P1/P2 ピン ・ アサイ ン



イ ンス ト ール  15

2.7 パルス出力用 J1 ～ J16 ジャ ンパの設定

J1 ～ J16 はパルス出力信号 （DIR および OUT） の種類を設定する
のに使用されます。 出力信号の種類は差動回線 ド ラ イバかオープ
ン ・ コ レ ク タ出力のどち らかです。 ジ ャ ンパ設定の詳細について
はセクシ ョ ン 3.1 を参照し て く だ さい。 デフ ォル ト 設定は差動回
線ド ラ イバ ・ モー ド です。 対応表は以下の通り です :

Table  2-3: J1 から J16 までのジャ ンパ設定

JP1 およ
び JP2

軸 0
JP9 および

JP10
軸 4

JP3 およ
び JP4

軸 1
JP11 および

JP12
軸 5

JP5 およ
び JP6

軸 2
JP13 および

JP14
軸 6

JP7 およ
び JP8

軸 3
JP15 および

JP16
軸 7
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2.8 カー ド ・ イ ンデ ッ クス用 S1 スイ ッ チ設定

S1 スイ ッ チはカー ド ・ イ ンデ ッ ク スの設定に使用されます。 例え
ば、 1 をオンに、 その他をオフにする と、 カー ド ・ イ ンデ ッ ク ス
は 1 にな り ます。 値は 0 から 15 までです。 詳し く は下表を参照し
て く だ さい。

カー ド
ID

スイ ッ チ設定 （オン
=1）

0 0000

1 0001

2 0010

3 0011

4 0100

5 0101

6 0110

7 0111

8 1000

9 1001

10 1010

11 1011

12 1100

13 1101

14 1110

15 1111

Table  2-4: S1 スイ ッ チ設定
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2.9 P3 手動パルス

P3 の信号は手動パルス入力に使用されます。

注意 : +5V ピンおよび GND ピンの電源は PCI バスから直接供給
されます。 し たがっ て、 それらの信号は絶縁されていませ
ん。 

番
号

名称 機能 （軸）

1 VDD 絶縁電源、 +5V

2 PA+ パルス A+ 相信号入力

3 PA- パルス A- 相信号入力

4 PB+ パルス B+ 相信号入力

5 PB- パルス B- 相信号入力

6 EXGND 外部グラウン ド

7 な し 未使用

8 な し 未使用

9 な し 未使用

Table  2-5: P3 手動パルス
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3 信号接続
本章ではすべての I/O の信号接続について説明し ます。 PCI-8158
と モー タ ・ ド ラ イバをケーブルで接続する前に、 本章の内容を参
照し て く だ さい。

本章には以下のセク シ ョ ンが含まれます :

セク シ ョ ン 3.1 パルス出力信号 OUT および DIR

セク シ ョ ン 3.2 エン コーダ ・ フ ィ ー ドバッ ク信号 EA、 EB、 EZ

セク シ ョ ン 3.3 原点信号 ORG

セク シ ョ ン 3.4 エン ド ・ リ ミ ッ ト 信号 PEL および MEL

セク シ ョ ン 3.5 イ ンポジシ ョ ン信号 INP

セク シ ョ ン 3.6 アラーム信号 ALM

セク シ ョ ン 3.7 偏差カウン タ ・ ク リ ア信号 ERC

セク シ ョ ン 3.8 汎用信号 SVON

セク シ ョ ン 3.9 汎用信号 RDY

セク シ ョ ン 3.10多機能出力ピン : DO/CMP

セク シ ョ ン 3.11 多機能入力信号 DI/LTC/SD/PCS/CLR/EMG

セク シ ョ ン 3.12パルス入力信号 PA および PB

セク シ ョ ン 3.13同時ス ター ト / ス ト ッ プ信号 STA および STP

セク シ ョ ン 3.14 ター ミ ネーシ ョ ン ・ ボー ド
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3.1 パルス出力信号 OUT および DIR

PCI-8158 には 8 軸のパルス出力信号があ り ます。 各軸では、 OUT
および DIR の差動信号から なる 2 つのペアがパルス ・ ト レ イ ンを
送信し、方向を示すのに使用されます。OUT 信号と DIR 信号は CW
信号と CCW 信号のペア と し ても プログラムできます。 OUT 信号
と DIR 信号の詳しい論理特性についてはセク シ ョ ン 4.1.1 を参照し
て く だ さい。 同セク シ ョ ンでは、 OUT 信号と DIR 信号の電気的特
性が詳し く 説明されています。 各信号は 1 組の差動信号から構成
されます。 例えば、 OUT0 は OUT0+ 信号と OUT0- 信号から構成さ
れます。 P1 のすべてのパルス出力信号は下表の通り です。

Table  3-1: パルス出力信号 OUT （P1）

P1 のピン
番号

信号名 説明 軸 #

3 OUT0+ パルス信号 （+） 0

4 OUT0- パルス信号 （-） 0

5 DIR0+ 方向信号 （+） 0

6 DIR0- 方向信号 （-） 0

21 OUT1+ パルス信号 （+） 1

22 OUT1- パルス信号 （-） 1

23 DIR1+ 方向信号 （+） 1

24 DIR1- 方向信号 （-） 1

53 OUT2+ パルス信号 （+） 2

54 OUT2- パルス信号 （-） 2

55 DIR2+ 方向信号 （+） 2

56 DIR2- 方向信号 （-） 2

71 OUT3+ パルス信号 （+） 3

72 OUT3- パルス信号 （-） 3

73 DIR3+ 方向信号 （+） 3

74 DIR3- 方向信号 （-） 3
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Table  3-2: パルス出力信号 OUT （P2）

OUT 信号または DIR 信号の出力はジャ ンパを使って、 差動回線ド
ラ イバまたはオープン ・ コ レ ク タ出力と し て設定できます。 ジ ャ
ンパ J1 から J16 の 1 と 2 または 2 と 3 の間のジャ ンパ回線によ っ
て出力モー ド を以下のよ う に選択できます。

P2 のピン
番号

信号名 説明 軸 #

3 OUT4+ パルス信号 （+） 4

4 OUT4- パルス信号 （-） 4

5 DIR4+ 方向信号 （+） 4

6 DIR4- 方向信号 （-） 4

21 OUT5+ パルス信号 （+） 5

22 OUT5- パルス信号 （-） 5

23 DIR5+ 方向信号 （+） 5

24 DIR5- 方向信号 （-） 5

53 OUT6+ パルス信号 （+） 6

54 OUT6- パルス信号 （-） 6

55 DIR6+ 方向信号 （+） 6

56 DIR6- 方向信号 （-） 6

71 OUT7+ パルス信号 （+） 7

72 OUT7- パルス信号 （-） 7

73 DIR7+ 方向信号 （+） 7

74 DIR7- 方向信号 （-） 7

出力信
号

差動回線ド ラ イバ出力では、 以下の
1 と 2 間の切断を閉じ ます :

オープン ・ コ レ ク タ出力では、 以
下の 2 と 3 間の切断を閉じ ます :

OUT0+ J1 J1

DIR0+ J9 J9

OUT1+ J2 J2

DIR1+ J10 J10

OUT2+ J3 J3

DIR2+ J11 J11

OUT3+ J4 J4
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Table  3-3: 出力信号

OUT と DIR のデフ ォル ト 設定は差動回線ド ラ イバ ・ モー ド に設定
されています。 

2 つの軸の OUT 信号と DIR 信号の配線図は以下の通り です。

íçà”: パルス出力がオープン ・ コ レ ク タ出力モー ド に設定されて
いる場合、 OUT- と DIR- が OUT 信号と DIR 信号を送信す
るのに使用されます。 OUT-ÉsÉìÇýDIR-
ÉsÉìÇÃÉVÉìÉNìdó¨ÇÕ20mAà»â½ÇÝÇ»ÇØÇÍÇŒÇ»ÇËÇ
‹Ç¼ÇÒÅB デフ ォル ト 設定では 1-2 がシ ョ ー ト されていま
す。

提案される使用方法 : 下図のよ う に、 ジ ャ ンパ 2-3 をシ ョ ー ト し、
OUT-/DIR- を ド ラ イバの 470Ω パルス入力イ ン タ フ ェースの COM

DIR3+ J12 J12

OUT4+ J5 J5

DIR4+ J13 J13

OUT5+ J6 J6

DIR5+ J14 J14

OUT6+ J7 J7

DIR6+ J15 J15

OUT7+ J8 J8

DIR7+ J16 J16

出力信
号

差動回線ド ラ イバ出力では、 以下の
1 と 2 間の切断を閉じ ます :

オープン ・ コ レ ク タ出力では、 以
下の 2 と 3 間の切断を閉じ ます :
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に接続し ます。 ド ラ イバの OUT/DIR に接続する OUT-/DIR- を選
択し ます。

警告 : シン ク電流は 20mA 以下でなければな り ません。 20mA を超
える と、 26LS31 の故障の原因と な り ます。

3.2 エン コーダ ・ フ ィ ー ドバッ ク信号 EA、 EB、 EZ

エン コーダ ・ フ ィ ー ドバッ ク信号には、 EA、 EB、 EZ があ り ます。
それぞれの軸には、 相 A （EA） 入力、 相 B （EB） 入力、 イ ンデ ッ
ク ス （EZ） 入力の 3 つの作動ペアから なる 6 つのピンがあ り ます。
EA と EB は位置カウン ト に使用され、EZ はゼロ位置のイ ンデ ッ ク
スに使用されます。 信号名、 ピン番号、 軸番号の対応は下表の通
り です :

P1 のピン
番号

信号名 軸 #
P1 のピン

番号
信号名 軸 #

13 EA0+ 0 14 EA0- 0

15 EB0+ 0 16 EB0- 0

31 EA1+ 1 32 EA1- 1

33 EB1+ 1 34 EB1- 1

63 EA2+ 2 64 EA2- 2

65 EB2+ 2 66 EB2- 2

81 EA3+ 3 82 EA3- 3

83 EB3+ 3 84 EB3- 3
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P2 のピン
番号

信号名 軸 #
P2 のピン

番号
信号名 軸 #

13 EA4+ 4 14 EA4- 4

15 EB4+ 4 16 EB4- 4

31 EA5+ 5 32 EA5- 5

33 EB5+ 5 34 EB5- 5

63 EA6+ 6 64 EA6- 6

65 EB6+ 6 66 EB6- 6

81 EA7+ 7 82 EA7- 7

83 EB7+ 7 84 EB7- 7

P1 のピン
番号

信号名 軸 #
P1 のピン

番号
信号名 軸 #

17 EZ0+ 0 18 EZ0- 0

35 EZ1+ 1 36 EZ1- 1

67 EZ2+ 2 68 EZ2- 2

85 EZ3+ 3 86 EZ3- 3

P2 のピン
番号

信号名 軸 #
P2 のピン

番号
信号名 軸 #

17 EZ4+ 4 18 EZ4- 4

35 EZ5+ 5 36 EZ5- 5

67 EZ6+ 6 68 EZ6- 6

85 EZ7+ 7 86 EZ7- 7
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EA 信号、 EB 信号、 EZ 信号の入力回路は以下の通り です :

エン コーダ入力信号 （EA+、 EA-）、 （EB+、 EB-）、 （EZ+、 EZ-） の
それぞれの差動ペア間の電圧は 3.5V 以上でなければなら ないこ と
に注意し て く だ さ い。 し たがっ て、 エン コーダのフ ィ ー ド バッ ク
またはモータ ・ ド ラ イバのフ ィ ー ドバッ ク接続時、出力電流がソー
スを超えないよ う に注意し なければな り ません。 差動信号のペア
はデジ タル信号の EA、 EB、 EZ に変換されてから、 モーシ ョ ン ・
コ ン ト ロール ASIC に提供されます。

下図は入力信号と外部回路の接続の例です。 入力回路は （1） 差動
回線ド ラ イバ、 または （2） オープン ・ コ レ ク タ出力が備わってい
る場合、 エン コー ド またはモータ ・ ド ラ イバに接続できます。

3.2.1 回線ド ラ イバ出力の接続

PCI-8158 のエン コーダ入力を駆動するには、 ド ラ イバ出力が 8mA
以上の駆動容量を備え、 差動ペア間に 3.5V 以上の電圧を提供し な
ければな り ません。 また、 両端のグラウン ド は結合されていなけ
ればな り ません。 最大周波数は配線距離および信号状況によ り
4MHz またはそれ以上にな り ます。
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3.2.2 オープン ・ コ レ ク タ出力の接続

オープ ン ・ コ レ ク タ出力を接続するには、 外部電源が必要です。
モー タ ・ ド ラ イバの中には、 電源を備えている ものも あ り ます。
PCI-8158、 エン コーダ、 電源の接続は下図の通り です。 PCI-8158
の入力回路を保護するために、 外部電流を抑制する抵抗 R が必要
である こ と に注意し て く だ さ い。 エン コーダの電源によ り提案さ
れている抵抗値は下表の通り です。 

If = 8mA 

エ ン コーダのフ ィ ー ド バ ッ ク信号の詳し い動作情報については、
セク シ ョ ン 4.4 を参照し て く だ さい。

エン コーダ電圧
（V）

外部抵抗 R

+5V 0Ω( な し )

+12V 1.5kΩ

+24V 3.0kΩ
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3.3 原点信号 ORG

原点信号 （ORG0 ～ ORG7） はメ カニズムの原点の入力信号と し て
使用されます。 信号名、 ピン番号、 軸番号は下表の通り です :

ORG 信号の入力回路は下図の通り です。 通常、 軸の原点を示すの
に リ ミ ッ ト ・ スイ ッ チが使用されます。 リ ミ ッ ト ・ スイ ッ チの仕
様は +24V @ 6mA 以上の接点容量がなければな り ません。 不具合
の原因と なる高周波数スパイ ク を排除するために、 内部フ ィ ルタ
回路が使用されます。

モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラが原点復帰モー ド で動作し ている場合、
ORG 信号は制御出力信号 （OUT および DIR） を禁止するために使
用されます。 ORG 信号の詳しい動作については、 セク シ ョ ン 4.3.3
を参照し て く だ さい。

P1 のピン
番号

信号名 軸 #

41 ORG0 0

47 ORG1 1

91 ORG2 2

97 ORG3 3

P2 のピン
番号

信号名 軸 #

41 ORG4 4

47 ORG5 5

91 ORG6 6

97 ORG7 7
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3.4 エン ド ・ リ ミ ッ ト 信号 PEL および MEL

各軸には PEL と MEL の 2 つのエン ド ・ リ ミ ッ ト 信号があ り ます。
PEL はエン ド ・ リ ミ ッ ト 信号がプ ラス方向である こ と を示し、MEL
はエ ン ド ・ リ ミ ッ ト 信号がマ イナス方向である こ と を示し ます。
信号名、 ピン番号、 軸番号は下表の通り です :

回路図は下図の通り です。 外部リ ミ ッ ト ・ スイ ッ チは +24V @ 8mA
以上の接点容量を備えていなければな り ません。 『A タ イプ』 （常
時開） 接点または 『B タ イプ』 （常時閉） 接点のいずれかのスイ ッ
チが使用できます。 外部リ ミ ッ ト 信号のア ク テ ィ ブ論理を設定す
るには、 _8158_set_limit_logic 関数の説明を参照し て く だ さい。

P1 のピン
番号

信号名 軸 #
P1 のピン

番号
信号名 軸 #

37 PEL0 0 38 MEL0 0

43 PEL1 1 44 MEL1 1

87 PEL2 2 88 MEL2 2

93 PEL3 3 94 MEL3 3

P2 のピン
番号

信号名 軸 #
P2 のピン

番号
信号名 軸 #

37 PEL4 4 38 MEL4 4

43 PEL5 5 44 MEL5 5

87 PEL6 6 88 MEL6 6

93 PEL7 7 94 MEL7 7
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3.5 イ ンポジシ ョ ン信号 INP

サーボ ・ モータ ・ ド ラ イバからのイ ンポジシ ョ ン信号 INP は偏差
エ ラーを示し ます。 偏差エ ラーが発生する と、 サーボの位置はゼ
ロにな り ます。 信号名、 ピン番号、 軸番号は下表の通り です :

INP 信号の入力回路は下図に通り です :

通常、 イ ンポジシ ョ ン信号はサーボ・ モータから発生されて、オー
プン ・ コ レ ク タ出力信号にな り ます。 外部回路は INP 信号を駆動
するために 8mA 以上の電流シン ク容量を備えていなければな り ま
せん。 

P1 のピン
番号

信号名  軸 #

10 INP0 0

28 INP1 1

60 INP2 2

78 INP3 3

P2 のピン
番号

信号名  軸 #

10 INP4 4

28 INP5 5

60 INP6 6

78 INP7 7
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3.6 アラーム信号 ALM

アラーム信号 ALM はサーボ ・ ド ラ イバからのア ラーム状態を表示
するのに使用されます。 信号名、 ピン番号、 軸番号は下表の通り
です :

入力アラーム回路は下図の通り です。 通常、 ALM 信号はサーボ ・
モー タ ・ ド ラ イバから発生されて、 オープン ・ コ レ ク タ出力信号
にな り ます。 外部回路は ALM 信号を駆動するために 8mA 以上の
電流シン ク容量を備えていなければな り ません。 

P1 のピン
番号

信号名 軸 #

9 ALM0 0

27 ALM1 1

59 ALM2 2

77 ALM3 3

P2 のピン
番号

信号名 軸 #

9 ALM4 4

27 ALM5 5

59 ALM6 6

77 ALM7 7
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3.7 偏差カウン タ ・ ク リ ア信号 ERC

偏差カウン タ ・ ク リ ア信号 （ERC） は以下の 4 つの状況でア ク テ ィ
ブにな り ます :

1. 原点復帰完了時

2. エン ド ・ リ ミ ッ ト ・ スイ ッ チ ・ ア ク テ ィ ブ時

3. アラーム信号が OUT および DIR 信号を停止し た場合

4. ソ フ ト ウ ェ ア （オペレータ） から緊急停止コ マン ド が発
行された場合

信号名、 ピン番号、 軸番号は下表の通り です :

P1 のピン
番号

信号名  軸 #

8 ERC0 0

26 ERC1 1

58 ERC2 2

76 ERC3 3

P2 のピン
番号

信号名  軸 #

8 ERC4 4

26 ERC5 5

58 ERC6 6

76 ERC7 7
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ERC 信号はサーボ ・ モータ ・ ド ラ イバの偏差カウン タ を ク リ アす
るのに使用されます。 ERC 出力回路は最大 35V @ 50mA の駆動容
量を備えたオープン ・ コ レ ク タ です。 

3.8 汎用信号 SVON

SVON 信号はサーボ ・ モータ制御または汎用出力信号と し て使用
できます。 信号名、 ピン番号、 軸番号は下表の通り です :

P1 のピン
番号

信号名 軸 #

7 SVON0 0

25 SVON1 1

57 SVON2 2

75 SVON3 3

P2 のピン
番号

信号名 軸 #

7 SVON4 4

25 SVON5 5

57 SVON6 6

75 SVON7 7
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SVON 信号の出力回路は下図の通り です :
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3.9 汎用信号 RDY

RDY 信号はモータ ・ ド ラ イバ対応入力または汎用入力信号と し て
使用できます。 信号名、 ピン番号、 軸番号は下表の通り です :

RDY 信号の入力回路は下図に通り です :

P1 のピン
番号

信号名 軸 #

11 RDY0 0

29 RDY1 1

61 RDY2 2

79 RDY3 3

P2 のピン
番号

信号名 軸 #

11 RDY4 4

29 RDY5 5

61 RDY6 6

79 RDY7 7



信号接続  35

3.10 多機能出力ピン : DO/CMP

PCI-8158 は 8 つの軸に対応する DO/CMP0 から DO/CMP7 までの
8 つの多機能出力チ ャ ンネルを備えています。 それぞれの出力ピ
ンはデジ タル出力 （DO） または比較出力 （CMP） と し て個別に設
定できます。 比較出力ピンに設定し た場合、 エン コーダ ・ カウン
タがユーザー設定値に達する と、ピンはパルス出力を発生し ます。 

多機能チャ ンネルは P1 および P2 に配置されます。 信号名、 ピン
番号、 軸番号は下表の通り です :

最初の 2 軸の CMP は以下の配線図の通り です :

P1 のピン
番号

信号名 軸 #

40 DO/CMP0 0

46 DO/CMP1 1

90 DO/CMP2 2

96 DO/CMP3 3

P2 のピン
番号

信号名 軸 #

40 DO/CMP4 4

46 DO/CMP5 5

90 DO/CMP6 6

96 DO/CMP7 7
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3.11 多機能入力ピン : DI/LTC/SD/PCS/CLR/EMG

PCI-8158 は 8 つの多機能入力ピンを備えています。 8 つのピンは
それぞれ DI （デジ タル入力）、 LTC （ラ ッ チ）、 SD （減速）、 PCS
（ターゲ ッ ト 位置のオーバーラ イ ド） 、 CLR （カウン タ ・ ク リ ア） 、
EMG （緊急） のいずれかに設定できます。 ピン機能の選択方法に
ついては、 6.12 を参照し て く だ さい。 

多機能入力ピンは P1 と P2 です。 信号名、 ピン番号、 軸番号は下
表の通り です :

多機能入力ピンの配線図は以下の通り です :

P1 のピン
番号

信号名 軸 #

39 DI/LTC/SD/PCS/CLR/EMG_0 0

45 DI/LTC/SD/PCS/CLR/EMG_1 1

89 DI/LTC/SD/PCS/CLR/EMG_2 2

95 DI/LTC/SD/PCS/CLR/EMG_3 3

P2 のピン
番号

信号名 軸 #

39 DI/LTC/SD/PCS/CLR/EMG_4 4

45 DI/LTC/SD/PCS/CLR/EMG_5 5

89 DI/LTC/SD/PCS/CLR/EMG_6 6

95 DI/LTC/SD/PCS/CLR/EMG_7 7
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3.12 パルス入力信号 PA および PB （PCI-8158）

PCI-8158は以下のPN1のピンからの差動パルス入力信号を受信で
きます。パルスの動作はエン コーダ と同様です。A-B 相信号はモー
タ をガイ ド する位置決め情報を発行し ます。

パルス信号は軸0から軸7で使用されます。_8158_disable_pulser_input
関数を使用すれば、 各軸でパルスを使用するか、 使用し ないを設
定できます。 

差動パルス入力ピンの配線図は以下の通り です :

P3 のピン
番号

信号名 軸 #
P3 のピン

番号
信号名 軸 #

2 PA+ 0-7 3 PA- 0-7

4 PB+ 0-7 5 PB- 0-7
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3.13 同時ス ター ト / ス ト ッ プ信号 STA および STP

PCI-8158 は複数の軸のモーシ ョ ンの同時ス ター ト / ス ト ッ プを可
能にする STA および STP 信号に対応し ています。STA 信号と STP
信号は CN4 で使用されます。

オンボー ド回路は下図の通り です。 4 つの軸の STA 信号と STP 信
号はそれぞれ結合されています。

STA 信号および STP 信号は入力と出力の両方の信号です。 ス ター
ト 動作と ス ト ッ プ動作を同時に操作するには、 ソ フ ト ウ ェ ア制御
と外部制御の両方が必要です。 ソ フ ト ウ ェ ア制御を使えば、 どの
PCI-8158 から でも信号を発生できるよ う にな り ます。 外部オープ
ン ・ コ レ ク タ またはスイ ッ チを使えば、 同時ス ター ト / ス ト ッ プ
用 STA/ STP 信号を駆動できます。 

PCI-8158 カー ドが複数ある場合、 最初のカー ド の K2 コネク タ と
次のカー ドの K1 コネク タ を接続し て く だ さい。 同じ PCI-8158 の
K1 コネク タ と K2 コネク タは内部で接続されています。
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外部のス ター ト およびス ト ッ プ信号を使えば、 複数のカー ド の同
時モータ操作を発行する こ と も できます。 それは外部のス ター ト
およびス ト ッ プ信号を最初のPCI-8158カー ドのK1コネク タのSTA
ピン と STP ピンに接続するだけで可能と な り ます。 
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4 動作理論
この章ではモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ ・ カー ド の動作について詳
し く 説明し ます。 この章の内容は以下の通り です :

セク シ ョ ン 4.1: モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラの種類

セク シ ョ ン 4.2: モーシ ョ ン制御モー ド

セク シ ョ ン 4.3: モータ ・ ド ラ イバのイ ン タ フ ェ ース

セク シ ョ ン 4.4: 機械スイ ッ チのイ ン タ フ ェース

セク シ ョ ン 4.5: カウン タ

セク シ ョ ン 4.6: コ ンパレータ

セク シ ョ ン 4.7: その他のモーシ ョ ン機能

セク シ ョ ン 4.8: 割り込み制御

セク シ ョ ン 4.9: マルチ ・ カー ド動作

4.1 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラの種類

サーボ / ステ ッパ ・ ド ラ イバが最初に リ リース された と き、 モー
タ制御はモータ制御と モーシ ョ ン制御の 2 つのレ イヤーに分かれ
ていま し た。 モータ制御は PWM、 パワー ・ ステージ、 閉ループ、
ホール ・ センサー、 ベク ト ル空間などに関連し、 モーシ ョ ン制御
は速度プロ フ ァ イルの生成、 軌跡追従、 多軸同期化、 調整などを
行います。

4.1.1 電圧タ イプのモーシ ョ ン制御イ ン タ フ ェース

モーシ ョ ン制御と モータ制御間のイ ン タ フ ェ ースは急速に変化し
ています。 電圧信号は当初から モータ ・ コ ン ト ローラのコ マン ド
と し て使用されま し た。 信号の振幅はモー タの回転速度を表し、
電圧の変化の間隔はある速度から別の速度へのモータの加速度を
表し ます。 モータ ・ ド ラ イバのコ マン ド と し ての電圧信号がいわ
ゆる 「アナログ」 タ イ プのモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ です。 モー
タ ・ コ ン ト ローラのアナログ回路への統合は極めて容易ですが、
同タ イ プのモーシ ョ ン制御では ノ イズが大きな問題と なる こ とが
あ り ます。 また、 モー タの位置決め制御を行 う 場合、 アナログ ・
タ イ プのモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは位置情報のフ ィ ー ド バッ ク
信号を必要と し、 位置決め制御を可能にする閉ループ制御アルゴ
リ ズムを使わなければな り ません。 これによ り、 モーシ ョ ン制御
はよ り複雑なものにな り ま し た。
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4.1.2 パルス ・ タ イプのモーシ ョ ン制御イ ン タ フ ェ ース

2 番目のモーシ ョ ンおよびコー他制御イ ン タ フ ェ ースのタ イ プは
パルス ・ ト レ イ ン です。 デジ タル ・ ワール ド の ト レ ン ド と し て、
パルス ・ ト レ イ ン ・ タ イ プはモーシ ョ ン制御に新し いコ ンセプ ト
を提供し ます。 パルスのカウン ト はモー タ回転のステ ッ プ数を表
し、 パルスの周波数はモータの動作速度を表し ます。 また、 周波
数が変化す る 間隔はモ ー タ の加速度 を 表 し ま す。 こ の イ ン タ
フ ェ ースによ っ て、 ユーザーはアナログ ・ タ イ プの位置決めアプ
リ ケーシ ョ ンよ り もはるかに容易にサーボまたはステ ッパ ・ モー
タ を制御できます。 これによ り、 モーシ ョ ン制御と モー タ制御は
よ り容易に分離できます。

上記の 2 つのイ ン タ フ ェースはゲイ ン調整を必要と し ます。 アナ
ログ位置コ ン ト ローラ では、 内部に制御ループが構築され、 ユー
ザーはコ ン ト ローラからゲイ ンを調整できます。 パルス ・ タ イ プ
の位置コ ン ト ローラ では、 モータ ・ ド ラ イ ブの外部に制御ループ
が構築され、 ユーザ―は ド ラ イバのゲイ ン を調整する必要があ り
ます。

複数軸の動作では、 モーシ ョ ン制御のほ う がモータ制御よ り も重
要かも しれません。 産業アプ リ ケーシ ョ ンでは、 信頼性が非常に
重要な要素と な り ます。 モータ ・ ド ラ イバ業者は高性能製品を製
造し、 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ業者は強力で多機能なモーシ ョ
ン ・ ソ フ ト ウ ェ アを開発し ています。 ADLINK のマシンにそれら 2
つの製品を統合すれば、 完璧なソ リ ューシ ョ ンを実現できます。

4.1.3 ネ ッ ト ワーク ・ タ イプのモーシ ョ ン制御イ ン タ フ ェ ー
ス

ネ ッ ト ワーク ・ モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは最近開発されま し た。
モータ ・ ド ラ イバと モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ間のコ マン ド はア
ナログ信号で も、 パルス信号で も な く 、 位置情報と モー タ情報を
含むネ ッ ト ワーク ・ パケ ッ ト です。 このタ イ プのコ ン ト ローラは
デジ タル化およびパケ ッ ト 化されているので、 高い信頼性を提供
できます。 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラはリ アルタ イムでなければ
ならないので、ネ ッ ト ワークはサイ クル時間が 1 ms 以下のリ アル
タ イム機能を備えていなければな り ません。 Mitsubishi の SSCNET
ネ ッ ト ワークはそ う し た速度条件に合致し たネ ッ ト ワークの 1 つ
です。 
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4.1.4 ソ フ ト ウ ェ ア ・ リ アルタ イムのモーシ ョ ン制御カーネ
ル

モーシ ョ ン制御カーネルに使用される方法には、DSP ベース、ASIC
ベース、 ソ フ ト ウ ェ ア ・ リ アルタ イム ・ ベースの 3 つの方法があ
り ます。

モーシ ョ ン制御システムには完全に リ アルタ イムな制御サイ クル
が必要で、 コ ン ト ローラの計算は同じサイ クルで制御データ を提
供し なければな り ません。 そ う でない場合、 モータはスムーズに
動作し ません。 通常、 これは PC の計算性能およびフ ィ ー ドバッ
ク ・ カウン タ ・ カー ド、 電圧出力またはパルス出力カー ド を使っ
て行われます。 この方法は非常にローエン ド ですが、 広範な ソ フ
ト ウ ェ ア開発が求められます。 システムで リ アルタ イム性能を確
保するためには、 リ アルタ イム ・ ソ フ ト ウ ェ アを使用し なければ
な り ません。 システムの複雑性は増し ますが、 この方法はプロの
モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ開発者に と っ ては最も柔軟な方法です。
最も一般的な方法は NC マシンによる方法です。

4.1.5 DSP ベースのモーシ ョ ン制御カーネル

DSP ベースのモーシ ョ ン制御カーネルはコ ンピ ュータのリ アルタ
イム ・ ソ フ ト ウ ェ アの問題を解決し ます。 DSP はマイ ク ロ ・ プロ
セ ッサで、 すべてのモーシ ョ ン制御計算は DSP で処理されます。
DSP は専用の OS を使ってすべての手順を処理するので、 リ アル
タ イム ・ ソ フ ト ウ ェ アの問題はあ り ません。 また、 Windows ベー
スのコ ン ピ ュー タのよ う な他の入力の割り込みやコ ンテキス ト ・
スイ ッ チの問題もあ り ません。 DSP はリ アルタ イム条件に対応し
た完全な性能を備えていますが、その計算速度は今のと こ ろ PC の
CPU ほど速 く はあ り ません。 また、 DSP ベース ・ コ ン ト ローラの
業者とユーザーのイ ン タ フ ェ ースを結ぶソ フ ト ウ ェ アは使用が簡
単ではあ り ません。 ユーザーが学ぶアセンブ リ言語を提供する コ
ン ト ローラ業者もあれば、 ユーザーが使用するハン ド シ ェ ーク ・
ド キュ メ ン ト だけを提供する コ ン ト ローラ業者もあ り ますが、 ど
ち ら も使用するのは容易ではあ り ません。 通常、 DSP ベースのコ
ン ト ローラはマシン ・ メ ーカーがアプ リ ケーシ ョ ン を構築する ソ
フ ト ウ ェ ア ・ カーネルよ り も優れた方法を提供し ます。

4.1.6 ASIC ベースのモーシ ョ ン制御カーネル

ASICベースのモーシ ョ ン制御カーネルはソ フ ト ウ ェ アやDSP カー
ネルとはかな り異な り ます。すべてのモーシ ョ ン機能は ASIC が行
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う ので、 リ アルタ イムの問題はあ り ません。 ユーザーまたはコ ン
ト ローラ業者はASICが必要とする幾つかのパラ メ―タ を設定する
だけで、簡単にモーシ ョ ン制御を実行できます。この種のモーシ ョ
ン制御を使えば、 システム統合のすべての問題は、 モータ ・ ド ラ
イバの性能、 ASIC が出力する プ ロ フ ァ イル、 ベンダーのソ フ ト
ウ ェ ア ・ パラ メ ータ と ASIC の関係、 ユーザーのコ マン ド とベン
ダーのソ フ ト ウ ェ アの関係の 4 つの分野に分類されます。 ASIC
ベースのモーシ ョ ン制御はモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラがデバイス
間でよ り スムーズに共同作業するのに役立ちます。

4.1.7 モーシ ョ ン制御の比較表

* リ アルタ イム OS を含む

** DSP またはソ フ ト ウ ェ ア ・ リ アルタ イム OS が必要

4.1.8 PCI-8158 のモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ ・ タ イプ

PCI-8158 は ASIC ベース、 パルス ・ タ イプのモーシ ョ ン ・ コ ン ト
ローラです。 このコ ン ト ローラは、 モーシ ョ ン ASIC、 PCI カー ド 、
ソ フ ト ウ ェ ア ・ モーシ ョ ン ・ ラ イブ ラ リの 3 つのブロ ッ クから構
成されます。 ユーザーは Windows 2000/XP、 Linux、 RTX ド ラ イバ
上で ADLINK のソ フ ト ウ ェ ア ・ モーシ ョ ン ・ ラ イブ ラ リ を使っ て
モーシ ョ ン ASIC にアクセスできます。 ADLINK のソ フ ト ウ ェ ア ・
モーシ ョ ン ・ ラ イ ブ ラ リはモータ制御のワンス ト ッ プ機能を提供
し ます。 速度パラ メ ータの計算はすべて ADLINK のラ イブ ラ リ を
使って行われます。

例えば、 台形速度プロ フ ァ イルで 1 軸のポイ ン ト ・ ツー ・ ポイ ン
ト ・ モーシ ョ ンを実行する場合、 1 つの関数にターゲ ッ ト の位置、

ソ フ ト ウ ェ ア ASIC DSP

価格 * 普通 安価 高価

機能性 最高 低 通常

メ ンテナンス 煩雑 容易 普通

アナログ パルス ネ ッ ト ワーク

価格 高 低 ** 通常

信号品質
（距離参照）

普通 良 最良

メ ンテナンス 煩雑 普通 容易
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速度、 加速時間を入力するだけです。 その後、 モータはプロ フ ァ
イル通り に動作し ます。各制御サイ クルのパルスは ASIC が発生す
るので、CPU リ ソースは消費されません。モーシ ョ ン ・ コ ン ト ロー
ラは希望の速度プロ フ ァ イルを使っ て正し いパルス ・ カウン ト を
送信する責任を負っ ているだけなので、 ターゲ ッ ト 位置の精度は
モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラのコ マン ド ではな く 、 閉ループのコ ン
ト ロール性能およびモー タ ・ ド ラ イバの機械部分に依存し ます。
し たがっ て、 プログラ マー、 機械エンジニア、 電気エンジニアに
と って、 問題を検出し て解決する こ とは一層容易にな り ます。

4.2 モーシ ョ ン制御モー ド

モータ制御は正または負の動きだけのものではあ り ません。 モー
シ ョ ン制御を使えば、 モー タは特定の速度プ ロ フ ァ イル、 軌跡、
他の軸との同期条件に従っ て動作できます。 以下のセ ク シ ョ ンで
は、 このモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ で実行可能なモーシ ョ ン制御
モー ド について説明し ます。

4.2.1 座標系

長さの単位にはデカル ト 座標系とパルスが使用されます。 実際の
長さは機械部品およびモータの解像度に依存し ます。例えば、モー
タがスク リ ュー・ボールに搭載されている場合、スク リ ュー・ボー
ルのピ ッ チは 10mm で、 モータの回転に必要なパルスは 10,000 パ
ルスにな り ます。 1 パルスの実際の単位は 10mm/10,000p =1 マイ
ク ロ ・ メ ータに等しいと言えます。 

15,000 パルスのコ マン ド を設定する と、 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ロー
ラは 15mm 移動し ます。 15.0001mm 移動させるにはど う すればよ
いで し ょ うか。 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは 1 パルス未満の残余
値を保持し て、 それを次のコ マン ド に加えます。

モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは増加分のパルスをモー タ ・ ド ラ イバ
に送信し ます。 これは、 モー タ ・ ド ラ イバには相対コ マン ド だけ
が送信される と い う 意味です。 ただ し、 この問題は現在の位置と
タ ーゲ ッ ト の位置の違いを最初に計算する こ と で解決で き ます。
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その後、 その違いをモータ ・ ド ラ イバに送信し ます。 例えば、 現
在の位置が 1000 で、 モータ を 9000 に移動させたい場合、 絶対コ
マン ド を使っ て、 ターゲ ッ ト の位置 9000 を設定できます。 モー
シ ョ ン ・ コ ン ト ローラ内部では、 最初に現在位置 1000 が取得され
てから、 ターゲ ッ ト の位置との違いが計算されます。結果は +8000
と なるので、モーシ ョ ン・ コ ン ト ローラはモータ ・ ド ラ イバが 9000
の位置に移動するよ う に 8000 パルスを送信し ます。

マシンの位置をチャ ッ クするために、 直線スケールまたは外部エ
ン コ ーダを取 り 付けなければな ら ない と きがあ り ます。 しかし、
その座標系はどのよ う に構築すればよいで し ょ う か。 外部エ ン
コーダの解像度は 10,000 パルス /1mm である と し ます。 モーシ ョ
ン ・ コ ン ト ローラが 1,000 パルスを送信する と、 モータは 1mm 動
き ます。 し たがっ て、 1 mm 動かす場合は、 モー タ ・ ド ラ イバに
1,000 パルス送信す る必要があ り ます。 その後、 エ ン コ ーダの
フ ィ ー ドバッ ク値は 10,000 パルスにな り ます。 エン コーダの現在
位置の読みが 3500 パルスで、 絶対 コ マ ン ド を使 っ て モー タ を
10,000 パルスの位置に移動させたい場合、 モータ ・ ド ラ イブに何
パル ス送信 し た ら よ い で し ょ う か。 答えは (10000 ・ 3500 ) /
(10,000 / 1,000) = 650 パルスです。 「移動比」 が設定されている場
合、 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラはそれを自動的に計算し ます。 「移
動比」 はフ ィ ー ドバッ ク解像度 / コマン ド解像度に等し く な り ま
す。

4.2.2 絶対的および相対的位置移動

座標系のターゲ ッ ト 位置を特定するには、 絶対コ マン ド と相対コ
マン ド の 2 種類のコ マン ド があ り ます。 絶対コ マン ド はモーシ ョ
ン ・ コ ン ト ローラに位置を与え、モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラはモー
タ を現在の位置から その位置に移動 さ せます。 相対 コ マ ン ド は
モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ を動かす距離を指定し、 モーシ ョ ン ・
コ ン ト ローラはモー タ を現在の位置から その距離移動させます。
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移動中の速度プロ フ ァ イルを指定すれば、 位置に到達するまでの
速度を定義できます。

4.2.3 台形速度プロ フ ァ イル

台形速度プロ フ ァ イルでは、 加速 / 減速エ リ アが 1 次直線の速度
プロ フ ァ イル （一定の加速率） に従います。 プロ フ ァ イル表は以
下の通り です :

速度プロ フ ァ イルの面積はこのモーシ ョ ンの距離を表し ます。 希
望の距離が与え られた速度パラ メ ー タの面積よ り も小さ い場合、
プロ フ ァ イルが三角形に見える と きがあ り ます。 その場合、 モー
シ ョ ン ・ コ ン ト ローラは最大速度を下げますが、 距離条件を満た
す加速率を維持し ます。 その場合の図は以下の通り です :

この種の速度プロ フ ァ イルは速度モー ド、 1 軸または複数軸の直
線補間の位置モー ド、 2 軸円形補間モー ド に適用されます。

4.2.4 S 曲線およびベル曲線速度プロ フ ァ イル

S 曲線では、 加速 / 減速エ リ アの速度プロ フ ァ イルが 2 次曲線に
従います。 また、 モータのス ター ト およびス ト ッ プ開始時に振動
を低減できます。 モーシ ョ ン中に加速 / 減速を拡大するには、 そ
れらのエ リ アに直線部分を挿入する必要があ り ます。この形は「ベ
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ル」 曲線と呼ばれます。 S 曲線の上部と下部の間に直線が追加さ
れます。 この形は加速の速度を増すと共に、 加速の振動を低減し
ます。

ベル曲線のパラ メ ータは以下のよ う に定義されます :

Tacc: 加速時間 （秒単位）

Tdec: 減速時間 （秒単位）

StrVel: 初速度 （PPS 単位）

MaxVel: 最大速度 （PPS 単位）

VSacc: 加速時のベル曲線の S 曲線部分 （PPS）

VSdec: 減速時のベル曲線の S 曲線部分 （PPS）

VSacc=0 または VSdec=0 の場合、 加速または減速は直線部分のな
い純粋な S 曲線と な り ます。ベル曲線の加速図は以下の通り です :

S 曲線プロ フ ァ イルのモーシ ョ ン関数は常にスムーズなモーシ ョ
ン を発行するよ う に設計されています。 最終位置と リ ン ク し た加
速度パラ メ ータの時間が原因で、軸が最大速度に到達できない（す
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なわち、 MaxVel に達するには距離が短すぎる） 場合、 最大速度は
自動的に低下し ます。 （下図参照）

通常、 MaxVel および Tacc、 Tdec、 VSacc、 VSdec の値は自動的に
低下し、 StrVel、 加速度、 加加速度は変わり ません。 これは台形プ
ロ フ ァ イル ・ モーシ ョ ンにも適用されます。

この種の速度プロ フ ァ イルは速度モー ド、 1 軸または複数軸の直
線補間の位置モー ド、 2 軸円形補間モー ド に適用されます。

4.2.5 速度モー ド

加速モー ド では、 停止コ マン ド が発行されるまで、 パルス ・ コ マ
ン ドが連続し て出力されます。他の理由で停止されない限り、モー
タはターゲ ッ ト 位置や希望の距離に関係な く 動作し ます。 出力パ
ルスは初速度から指定の最大速度に達するまで加速し、 加速直線
または S 曲線に従います。 また、 他の速度コ マン ドが設定された
り、 停止コ マン ド が発行された り するまで、 パルス出力レー ト は
最大速度を維持し ます。 速度は新し い速度設定でオーバーラ イ ド
できます。 新し い速度に最初の動作速度と反対の速度は指定でき
ません。 この種のモーシ ョ ンの速度プロ フ ァ イルは以下の通り で
す :
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4.2.6 1 軸位置モー ド

位置モー ド では、 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは希望の位置または
距離に等し い量のパルスを出力し ます。 距離または位置の単位は
モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ内のパルスです。 距離の最小長は 1 パ
ルスです。 PCI-8158 では、 ユーザーがパルスの実際の長さ を変換
できる浮動点関数を使用できます。 ADLINK のソ フ ト ウ ェ ア ・ ラ イ
ブ ラ リ では、1 パルス未満の距離をレジス タ内に保持し、次のモー
シ ョ ン関数に適用し ます。 ADLINK のモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは
パルス ・ カウン ト による位置決め以外にも、 1 次台形、 2 次 S 曲
線、 それら を混在し たベル曲線の 3 種類の速度プロ フ ァ イルを提
供し て、 位置決めを行います。 ユーザーはそれぞれの関数を呼び
出し て、 位置決めを実行できます。 距離と速度プロ フ ァ イルの関
係は下図の通り です : 

このプロ フ ァ イルの V-t 図の面積が距離と な り ます。

4.2.7 2 軸直線補間位置モー ド

「複数軸間の補間」 では、 複数軸が同時に出発し、 最終地点に同時
に到達 し ます。 直線では、 各軸の速度比が一定です。 (0,0) か ら
(10,4) へのモーシ ョ ンを実行する と、直線補間の結果は下図のよ う
にな り ます。
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X 軸または Y 軸からのパルス出力は完全な直線に従って 1/2 パル
スの違いを残し ます。 直線補間の精度は以下の通り です :

補間グループを停止するには、 グループの最初の軸に停止関数を
呼び出し ます。

下図のよ う に、 8 軸直線補間では、 XY の位置が P0 から P1 に移動
し ます。 2 つの軸は同時に出発および停止し、 軌跡は直線にな り
ます。

X 軸と Y 軸の速度比は (ΔX: ΔY) で、ベク ト ル速度はこ う な り ます :

8 軸直線補間関数を呼び出す場合、 ベク ト ル速度は初速度 StrVel
と最大速度 MaxVel を定義する必要があ り ます。

4.2.8 2 軸円形補間モー ド

円形補間で は、 XY 軸は出発点 (0,0) か ら 同時に出発 し、 終点
(1800,600) で停止し ます。 両点を結ぶ軌道は円弧で、 MaxVel は接
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線速度です。 円弧の終点が正し い位置ではない場合は停止せずに
円形に移動し ます。

終点が円弧の軌道上にない場合で も、 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ
はユーザーが希望する終点に移動し ます。 ただ し、 終点が以下の
グラ フの斜線部分にないと、 停止せずに円形に移動し続けます。
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円形補間のコ マン ド精度は以下の通り です。 誤差は半径± 1/2 パ
ルスです。

4.2.9 連続モーシ ョ ン

連続モーシ ョ ンでは、 一連のモーシ ョ ン ・ コ マン ド または位置を
連続し て実行できます。 中断する こ と な く 、 前のコ マン ド の直後
に新し いコ マン ド を設定できます。 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラに
は 3 つのコ マン ド ・ バッ フ ァ （プ リ レジス タ） が内蔵されている
ので、 連続モーシ ョ ンが可能と な り ます。 

最初のコ マン ド を実行し ていても、2 番目のコ マン ド を最初のバッ
フ ァに、3 番目のコ マン ド を 2 番目のバッ フ ァに設定できます。最
初のコ マン ドが完了する と、 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは 2 番目
のコマン ド を実行レジス タに、3 番目のコ マン ド を最初のバッ フ ァ
に移し ます。 する と、 2 番目のバッ フ ァが空 く ので、 4 番目のコ マ
ン ド を 2 番目のバッ フ ァに設定できます。 通常、 実行レジス タが
完了する前に新しいコ マン ド を 2 番目のバッ フ ァに設定する時間
がある場合、 モーシ ョ ン をエン ド レスで実行できます。 下図は連
続モーシ ョ ンのこの構造を示し ています。

速度連続プロ フ ァ イルを実行するには、 位置コ マン ド に加え、 速
度コ マン ド を正し く 設定し なければな り ません。 以下の例では、
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この連続モーシ ョ ンの 3 つのモーシ ョ ン ・ コ マン ドがあ り ます。 2
番目のコ マン ドは他よ り も高速です。 これら 3 つのモーシ ョ ン関
数の間の速度の相互接続は下図のよ う に設定する必要があ り ます
:

2 番目のコ マン ド の速度値が他を下回る場合、 設定は下図のよ う
にな り ます :
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8 軸連続円弧補間でも状況は変わり ません。2 つのコ マン ドの速度
設定が合致するよ う に速度を設定できます。

INP チ ェ ッ ク を有効にする と、 モーシ ョ ンはバッ フ ァ内の各コ マ
ン ド 間に遅延を生じ させます。 INP チ ェ ッ ク を有効にする と、 希
望の地点に到達できますが、各コ マン ド間の円滑性は減少し ます。
遅延を必要 と せず、 スムーズな モーシ ョ ンが必要な場合は INP
チ ェ ッ ク を無効にし て く だ さい。

4.2.10 原点復帰モー ド

原点復帰とは、 座標のゼロ位置点を検索する こ と です。 座標のゼ
ロ位置と し て ORG、 EZ、 または EL ピンを使用する場合もあ り ま
す。 システム起動時、 プログラムはこのマシンのゼロ点を検出す
る必要があ り ます。 ADLINK のモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラはゼロ点
を検出する原点復帰モー ド をサポー ト し ています。

ADLINK では多数の原点モー ド をサポー ト し てお り、各モー ド には
多数の制御相が含まれます。それらの相は全て ASIC によ って実行
されます。 ソ フ ト ウ ェ アを追加する必要も なければ、 CPU に負荷
がかかる こ と もあ り ません。 原点復帰が完了する と、 ターゲ ッ ト
のカウン タは ORG 入力時のラ イジング・エ ッ ジ といった希望の原
点モー ド でゼロに リ セ ッ ト されます。 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ
はカウン タ ・ リ セ ッ ト 後、 マシン を減速させるためにパルスを出
力し続ける こ とがあ り ます。 モータが停止する と、 カウン タはゼ
ロ点ではないかも しれませんが、原点復帰手順は完了し ています。
表示される カウン タ値は参照位置で、 マシンはすでに原点復帰し
ています。
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以下の図で様々な原点モー ド を紹介し ます。R はカウン タ ・ リ セ ッ
ト （コマン ド および位置カウン タ）、E は ERC 信号出力をそれぞれ
意味し ます。
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4.2.11 原点検索機能

このモー ド は軸の位置に関わらず、 前セ ク シ ョ ンで説明されてい
る通常の原点復帰モー ド に自動検索機能を追加するのに使用され
ます。 下図は原点検索機能を使った原点モー ド 2 の例です。 ORG
オフセ ッ ト はゼロにな り得ません。提案値は ORG の面積の 2 倍の
長さ です。
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4.2.12 手動パルス機能

手動パルスは手動でパルス ・ ト レ イ ン を発生させる装置です。 パ
ルスはモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラに送信されてから、 パルス出力
ピンに送られます。 入力パルスは送出前に増幅し た り、 分割し た
り できます。

モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは手動パルス装置から CW/CCW と AB
相の 2 種類のパルス ・ ト レ イ ンを受信し ます。 AB 相の入力モー ド
を選択する と、 1 倍、 2 倍、 または 4 倍の選択肢が追加されます。

パルス比のブロ ッ ク図は以下の通り です。

4.2.13 同時ス ター ト 機能

同時モーシ ョ ンでは、 複数の軸が外部信号で も、 内部信号で も よ
い同時信号でス ター ト できます。 外部信号では、 すべての軸の移
動パラ メ ー タ を最初に設定し なければな り ません。 その後、 それ
らの軸は外部ス ター ト / ス ト ッ プ ・ コ マン ド を待って、 出発また
は停止し ます。 内部信号では、 ス ター ト ・ コ マン ド はソ フ ト ウ ェ
アのス タ ー ト 機能から送信されます。 コ マン ド が発行される と、
同期モー ド で待機し ているすべての軸が同時にス ター ト し ます。

4.2.14 速度オーバーラ イ ド機能

速度オーバーラ イ ド では、 モーシ ョ ン実行時にコ マン ド の速度を
変更できます。 変更パラ メ ータは最初に定義し た速度の百分率で



64 動作理論

表されます。 100% の速度値を定義し てから、 モーシ ョ ン実行時に
最初の速度の百分率で速度を変更できます。ユーザーが 100% の速
度値を定義し ていない場合、 デフ ォル ト の 100% の速度は最後の
モーシ ョ ン ・ コ マン ド の最大速度にな り ます。 この機能はすべて
のモーシ ョ ン機能に適用されます。 実行モーシ ョ ンが S 曲線また
はベル曲線の場合、 速度オーバーラ イ ドは純粋な S 曲線にな り ま
す。 実行モーシ ョ ンが T 曲線の場合、 速度オーバーラ イ ド は T 曲
線にな り ます。

4.2.15 位置オーバーラ イ ド機能

位置オーバーラ イ ド では、実行中に位置決めコマン ド を発行し て、
ターゲ ッ ト の位置を変更できます。 オーバーラ イ ド ・ コ マン ド 発
行時、新しいターゲ ッ ト 位置が現在の位置に隠れている場合、モー
タは減速し て、 新し い ターゲ ッ ト 位置に反転し ます。 新し い ター
ゲ ッ ト 位置が現在の位置から同 じ 方向に離れている場合、 モ―
シ ョ ンは速度を維持し て、 新し い タ ーゲ ッ ト 位置に向かいます。
オーバー ラ イ ド の タ イ ミ ン グが現在のモーシ ョ ンの減速時で、
ターゲ ッ ト 位置が現在の位置から同じ方向に離れている場合、 モ
―シ ョ ンは最初の速度に加速し て、 新し いターゲ ッ ト 位置に向か
います。 以下の図は動作の例です。 新し いターゲ ッ ト 位置の相対
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パルスが最初の減速パルスを下回っ ている場合、 この機能は正し
く 動作できないこ とに注意し て く だ さい。

4.3 モータ ・ ド ラ イブのイ ン タ フ ェース

ADLINK はモータ ・ ド ラ イブに直接接続可能で、 独自の機能を もつ
複数の専用 I/O を提供し ています。 モータ ・ ド ラ イバは外部モー
シ ョ ン ・ コ ン ト ローラが使用可能な多数の I/O ピンを備えていま
す。 それらの I/O ピンは、 パルス ・ コ マン ドやエン コーダ ・ イ ン
タ フ ェースなどのパルス I/O 信号とサーボ・ オン、アラーム、INP、
サーボ ・ レデ ィ 、 ア ラーム ・ リ セ ッ ト 、 緊急停止入力などのデジ
タル I./O 信号の 2 つのグループに分類されます。 以下のセク シ ョ
ンではそれらの I/O ピンの機能について説明し ます。

4.3.1 パルス ・ コマン ド出力イ ン タ フ ェース

モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラはパルス ・ コ マン ド を使っ て、 モータ ・
ド ラ イバからサーボ / ステ ッパ ・ モータ を制御し ます。 ド ラ イバ
はパルス ・ ト レ イ ン を位置コ マン ド と し て受信でき る位置モー ド
に設定し ます。 パルス ・ コ マン ド は 2 つの信号ペアから構成され、
コネク タの OUT および DIR ピン と し て定義されます。各信号は差
動出力のペア と し て 2 つのピンを有し ています。 パルス出力コ マ
ン ド には、 （1） シングル ・ パルス出力モー ド （OUT/DIR） と （2）
デュアル ・ パルス出力モー ド （CW/CCW タ イプ ・ パルス出力） の
2 つの信号モー ド があ り ます。 モー ド はモータ ・ ド ラ イバのモー
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ド と同じ でなければな り ません。モー ド と OUT および DIR ピンの
信号タ イプの関係は下表の通り です :

シングル ・ パルス出力モー ド （OUT/DIR モー ド）

このモー ド では、 OUT ピンはコ マン ド ・ パルス ・ チ ェーンの出力
に使用されます。 OUT パルスの番号はパルスの距離を表し ます。
OUT パルスの周波数はパルスの秒速を表し ます。DIR 信号は正（+）
または負 （-） のコ マン ド 方向を表し ます。 出力波形は下図の通り
です。 パルス ・ チ ェーンの極性は設定可能です。

モー ド OUT ピンの出力 DIR ピンの出力

デュアル ・ パルス
出力 （CW/CCW）

プ ラス （すなわち CW） 方
向のパルス信号

マイナス （すなわち
CCW） 方向のパルス

信号

シングル ・ パルス
出力 （OUT/DIR）

パルス信号 方向信号 （レベル）
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デュアル ・ パルス出力モー ド （CW/CCW モー ド ）

このモー ド では、OUT および DIR ピンの波形は CW （時計回り） お
よび CCW （反時計回り） のパルス出力をそれぞれ表し ます。 パル
スの番号はパルスの距離を表し ます。 パルスの周波数はパルスの
秒速を表し ます。CW ピンのパルス出力はモータ を正の方向に動か
し、 CCW からのパルス出力はモータ を負の方向に動かし ます。 正
（+） コ マン ド と負 （-） コ マン ド の出力波形は下図の通り です。

コ マン ド のパルスは 28-bit のコ マン ド ・ カウン タ でカウン ト され
ます。 コ マン ド のカウン タはコ ン ト ローラからのパルス出力の合
計値を保存できます。

4.3.2 パルス ・ フ ィ ー ドバッ ク入力のイ ン タ フ ェ ース

ADLINK のモーシ ョ ン・コ ン ト ローラは各軸に 1 つの 28-bit ア ッ プ
/ ダウン ・ カウン タ を備えて、 パルスのフ ィ ー ド バッ ク を カウン
ト し ます。 これは位置カウン タ と呼ばれます。 位置カウン タはコ
ネク タに差動信号入力用プ ラスおよびマイナス ・ ピンを備えた EA
および EB 信号からのパルスを カウン ト し ます。 また、 デュアル ・
パルス入力 （CW/CCW モー ド） と AB 相入力の 2 つのパルス ・ タ
イプを受信し ます。 AB 相入力は 1 倍、 2 倍、 または 4 倍に増幅で
きます。 イ ン ク リ メ ン タル ・ エン コー ド 入力で最も一般的に使用
されるのは 4 倍 AB 相モー ド です。 

例えば、 回転エン コーダの 1 回転が 2000 パルスである場合、 AB
相を 4 倍する と、 位置カウン タのカウン タ値の表示は 1 回転あた
り 8000 パルスにな り ます。
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モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラにエン コーダを使用し ない場合、 この
カウン タのフ ィ ー ド バッ ク ・ ソースをパルス ・ コ マン ド 出力に設
定し て く だ さ い。 設定し ない と、 カウン タ値は常にゼロにな り ま
す。 カウン タのフ ィ ー ド バッ ク ・ ソースをパルス ・ コ マン ド 出力
に設定する と、 コ マン ド 出力パルスからのフ ィ ー ド バッ ク ・ パル
スが内部でカウン ト されるので、 パルス ・ コ マン ド 出力カウン タ
の位置カウン タ値を取得できます。 

上の 2 種類のパルス・ フ ィ ー ド バッ ク信号は下図よ う にな り ます。

このモー ドのパルスのパターンは、入力ピンが EA および EB であ
る こ と を除き、 パルス ・ コ マン ド 出力のセ ク シ ョ ンのデュ アル ・
パルス出力モー ドの場合と同じ です。

このモー ド では、カウン タは EA ピンからのパルスでカウン ト ア ッ
プ し、 EB ピンからのパルスでカウン ト ダウン し ます。  

90°位相が異なる信号入力モー ド （AB 相モー ド）

このモー ド では、 EA 信号の位相は EB 信号と比較し て 90°進
んでいるか、 遅れています。 2 つの信号の 「進んでいる」 また
は 「遅れている」 とい う 位相の違いはモータの転換方向に起因
し ます。 EA 信号の位相が EB 信号の位相よ り も進んでいる場
合、 ア ッ プ / ダウン ・ カウン タはカウン ト ア ッ プ し ます。 
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波形は下図のよ う にな り ます。  

イ ンデ ッ ク ス入力 （EZ） 信号は直線または回転エン コーダのゼロ
参照と し て使用されます。 EZ はマシンの機械的ゼロ位置を定義す
るのに使用できます。 正し い結果を得るため、 信号のロジ ッ ク も
正確に設定し て く だ さい。

4.3.3 イ ンポジシ ョ ン信号

イ ンポジシ ョ ン信号はモータ ・ ド ラ イバの出力信号で、 モータが
事前に定義 し たエ ラ ーを伴っ て位置に到達 し た こ と を モーシ ョ
ン ・ コ ン ト ローラに知らせます。 事前に定義し たエ ラーの値がイ
ンポジシ ョ ン値です。 ほとんどのモー タ ・ ド ラ イバはそれを INP
値と呼んでいます。 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラが位置決めコ マン
ド を発行する と、INP 信号がオンになるまで、モーシ ョ ンのビジー・
ステータ スは 「真」 を維持し ます。 モーシ ョ ンのビジー ・ フ ラ ッ
グと なる INP チ ェ ッ クは無効にできます。 INP チ ェ ッ ク を無効に
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する と、すべてのパルス ・ コ マン ドの送信が終わるまで、モ―シ ョ
ンのビジーは 「偽」 と な り ます。

4.3.4 サーボ ・ アラーム信号

ア ラーム信号はモー タ ・ ド ラ イバの出力信号で、 サーボ ・ モー タ
や ド ラ イバ内部で エ ラ ーが発生 し た こ と を モーシ ョ ン ・ コ ン ト
ローラに知らせます。 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラがこの信号を受
信する と、 パルス ・ コ マン ドは送信を停止し、 ALM 信号のステー
タ スはオンにな り ます。 ア ラームの原因では、 サーボ ・ モー タの
オーバー ・ スピー ド 、 過電流、 過負荷などが考え られます。 詳し
く はモータ ・ ド ラ イバのマニュアルを確認し て く だ さい。 

ア ラーム信号のロジ ッ クは正し く 設定し て く だ さ い。 ア ラーム ・
ロジ ッ クの設定と モータ ・ ド ラ イバの設定が異なる場合、 ALM ス
テータ スは常にオンにな っ て、 パルス ・ コ マン ド は出力されませ
ん。

4.3.5 エラー ・ ク リ ア信号

ERC 信号はモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラの出力で、 エ ラー ・ カウン
タ を ク リ アする よ う にモー タ ・ ド ラ イバに指示し ます。 エ ラー ・
カウン タはコ マン ド ・ パルス と フ ィ ー ド バッ ク ・ パルスの違いで
カウン ト されます。 フ ィ ー ド バッ ク位置はコ マン ド 位置よ り も必
ず遅れるので、 それらの 2 つの位置の間には常にパルスの違いが
あ り ます。 違いはエ ラー ・ カウン タ に表示されます。 モー タ ・ ド
ラ イバはエ ラー ・ カウン タ を基本的な制御イ ンデ ッ ク スに使用し
ます。 エ ラー ・ カウン タ値が大き く なるにつれ、 モータ速度コ マ
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ン ド は高速に設定されます。 エ ラー ・ カウン タがゼロの場合、 ゼ
ロのモータ速度コマン ドが設定されます。

以下の 4 つの状況では、 エ ラー ・ カウン タ を同時にク リ アするた
め、 ERC 信号がモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラから モータ ・ ド ラ イバ
に自動的に出力されます。

1. 原点復帰完了時

2. エン ド ・ リ ミ ッ ト ・ スイ ッ チ接触時

3. アラーム信号アク テ ィ ブ時

4. 緊急停止コ マン ド発行時

4.3.6 サーボ ・ オン / オフ ・ スイ ッ チ

サーボ ・ オン / オフ ・ スイ ッ チはモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラの汎
用デジ タル出力信号で、 コネク タ上の SVON ピン と し て定義され
ます。 また、 モー タ ・ ド ラ イバの制御状態を切り替えるのに使用
できます。 同スイ ッ チをオンにする と、 ド ラ イバの制御ループが
ア ク テ ィ ブになるので、 モータはホール ド されます。 軸が垂直に
イ ンス ト ールされてお り、 サーボ信号がオ フ にな っ ている場合、
軸が未制御状態ににな っ ている と、 落下する こ とがあるので注意
し て く だ さ い。 サーボ ・ ア ラームや緊急信号がオンの場合と いっ
た一部の状況でも同様です。

4.3.7 サーボ ・ レデ ィ 信号

サーボ ・ レデ ィ 信号はモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラの汎用デジ タル
入力で、 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラに関連し た目的はあ り ません。
この信号と モータ ・ ド ラ イバの RDY 信号を接続すれが、 モータ ・
ド ラ イバがレデ ィ 状態にあるかど う か確認できます。 また、 モー
タ ・ ド ラ イバの電源が入っ ているかど う かも チ ェ ッ ク で き ます。
このピンは汎用入力と し て他の用途で接続できますが、 モーシ ョ
ン制御に影響を与える こ とはあ り ません。

4.3.8 サーボ ・ アラーム ・ リ セ ッ ト ・ スイ ッ チ

サーボ・ ド ラ イバ内部に問題がある と、サーボ・ ド ラ イバはアラー
ム信号を発行し ます。 ア ラームの原因には、 サーボ ・ モー タの過
電流、 オーバー ・ スピー ド、過負荷などがあ り ます。電源のリ セ ッ
ト でア ラーム ・ ステータ スを ク リ アできますが、 通常、 実行中は
サーボ ・ モータの電源を切り たい とは思いません。 サーボ ・ ド ラ
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イバにはユーザーがア ラーム ・ ステータ スを リ セ ッ ト でき るピン
が 1 つ用意されています。 ADLINK のモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは
各軸に 1 つの汎用出力ピンを備えています。 このピンはサーボ ・
アラーム ・ ステータ スのリ セ ッ ト に使用できます。

4.4 機械スイ ッ チのイ ン タ フ ェース

ADLINK では、 原点スイ ッ チ （ORG）、 プ ラスおよびマイナスのエ
ン ド ・ リ ミ ッ ト ・ スイ ッ チ （�}EL）、 減速スイ ッ チ （SD）、 位置決

め開始スイ ッ チ （PCS） 、 カウン タ ・ ラ ッ チ ・ スイ ッ チ （(LTC） 、
緊急停止入力 （EMG） 、 カウン タ ・ ク リ ア ・ ス イ ッ チ （CLR） と
いった機会スイ ッ チ専用の入力ピン を提供し ています。 これらの
スイ ッ チの応答時間は非常に短 く 、数 ASIC ク ロ ッ ク ・サイ クルに
過ぎません。 上記信号の使用時、 リ アルタ イムの問題はあ り ませ
ん。すべての機能はモーシ ョ ン ASIC によ っ て実行されます。 ソ フ
ト ウ ェ アは何もする必要がな く 、必要なのは結果を待つだけです。

4.4.1 原点信号

ADLINK のコ ン ト ローラは各軸に 1 つの原点信号を備えています。
この信号は軸のゼロ位置を定義するのに使用されます。 原点手順
を実行する前に、 信号のロジ ッ ク を正し く 設定し なければな り ま
せん。 詳し く は原点モー ドのセク シ ョ ンを参照し て く だ さい。

4.4.2 エン ド ・ リ ミ ッ ト ・ スイ ッ チ信号

通常、 エ ン ド ・ リ ミ ッ ト ・ ス イ ッ チは軸の両端に設置 さ れます。
軸の正位置にはプ ラス EL を、 負位置にはマイナス EL を設置し な
ければな り ません。 これら 2 つの信号は安全上の理由から設置さ
れます。 反対に設置する と、 保護が無効にな り ます。 モー タの稼
働部分がエン ド ・ リ ミ ッ ト 信号の 1 つに接触する と、 モーシ ョ ン ・
コ ン ト ローラはパルスの送信を停止し て、ERC 信号を出力し ます。
これは操作を間違えた と きにマシンが損傷するのを防ぎます。

4.4.3 減速スイ ッ チ

減速信号はコ マン ド ・ パルスに初速度を強制的に減速させるのに
使用されます。 同信号は高速移動時の機械的稼働部品を メ カニズ
ムの限界から守るのに使用されます。SD 信号は正負の両方の方向
で有効です。
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4.4.4 位置決め開始スイ ッ チ

位置決め開始スイ ッ チは特定の位置を移動させるのに使用されま
す。 機能は下図の通り です。

4.4.5 カウン タ ・ ク リ ア ・ スイ ッ チ

カウン タ ・ ク リ ア ・ スイ ッ チはモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラのカウ
ン タ を リ セ ッ ト する入力信号です。 外部コ マン ド によ っ てカウン
タ を リ セ ッ ト する必要がある場合は、 このピンを制御ソースに使
用し ます。

4.4.6 カウン タ ・ ラ ッ チ ・ スイ ッ チ

カウン タ ・ ラ ッ チ ・ スイ ッ チはカウン タ値を レジス タ に保存させ
る入力信号です。 ある入力の投入時のカウン タ値を知る必要があ
る場合は、 このピンを接続すれば取得できます。

4.4.7 緊急停止入力

ADLINK のモーシ ョ ン・ コ ン ト ローラは緊急時に備えた包括的なデ
ジ タル入力をサポー ト し ています。 入力をオンにする と、 ADLINK
のモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラはマシンの損傷を防ぐため軸のすべ
てのモーシ ョ ンを直ちに停止し ます。 通常、 緊急停止ボ タ ンはマ
シンのこの入力に接続し ます。 この入力は安全上常時閉路式と し
て使用するよ う お勧めし ます。
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4.5 カウン タ

このモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラの各軸には 4 つのカウン タがあ り
ます。 このセ ク シ ョ ンではそれらのカウン タ については説明し ま
す。

コ マン ド位置カウン タ : 出力パルスの数を カウン ト し ます。

フ ィ ー ドバッ ク位置カウン タ : 入力パルスの数を カウン ト

し ます。

位置エ ラー ・ カウン タ : コ マン ド およびフ ィ ー ド バッ ク ・

パルス数の間のエラーを カウン ト し ます。

汎用カウン タ : ソースはコ マン ド位置、 フ ィ ー ド バッ ク位

置、 手動パルス、 または ASIC ク ロ ッ クの半分に設定でき
ます。

ターゲ ッ ト 位置レ コーダ : 最後のモーシ ョ ン ・ コ マン ド の

ソ フ ト ウ ェ アに記録された ターゲ ッ ト 位置の値

4.5.1 コ マン ド位置カウン タ

コ マン ド位置カウン タは 28-bit バイナ リのア ッ プ / ダウン ・ カウ
ン タ です。 その入力ソースはモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラからの出
力パルスです。 コ マン ド 位置カウン タは現在のコ マン ド 位置の情
報を提供し、 モーシ ョ ン ・ システムのデバッ グに役立ちます。 

ADLINK のモーシ ョ ン ・ システムは開ループ式です。 モータ ・ ド ラ
イバはモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラからパルスを受信し て、 モータ
を駆動し ます。 ド ラ イバは非稼働時、 このコ マン ド ・ カウン タ を
チ ェ ッ ク し て、 更新値がないかど う か確認し ます。 更新値がある
場合、 パルスが送信されている こ と を意味し、 モータ ・ ド ラ イバ
に問題が発生し ている場合があ り ます。 その場合は、 モー タ ・ ド
ラ イバのパルス受信カウン タ をチ ェ ッ ク し て く だ さい。

コ マン ド ・ カウン タの単位はパルスです。 カウン タ値はカウン タ ・
ク リ ア信号または原点機能で リ セ ッ ト できます。また、ソ フ ト ウ ェ
アのコ マン ド ・ カウン タ設定機能を使っ て リ セ ッ ト する こ と も で
きます。

4.5.2 フ ィ ー ドバッ ク位置カウン タ

フ ィ ー ドバッ ク位置カウン タは 28-bit バイナ リのア ッ プ / ダウン・
カウン タ です。 その入力ソースは EA/EB ピンからの入力パルスで
す。 フ ィ ー ド バッ ク位置カウン タはモー タのエン コーダ出力から
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のモータ位置を カウン ト し ます。 外部のエン コーダ入力がない場
合、 このカウン タはオプシ ョ ンで コ マン ド 位置のソースから設定
できます。

コ マン ド 出力パルス と フ ィ ー ド バッ ク入力パルスは必ずし も ミ ニ
メ ータ で同じ比率とはな り ません。 それら 2 つのパルスが 1:1 で
はない場合は比率を設定し て く だ さい。

ADLINK のモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは閉ループ式ではないので、
モーシ ョ ン稼働後、 フ ィ ー ド バッ ク位置カウン タは参照用に使用
されるだけです。 位置の閉ループはサーボ ・ モータ ・ ド ラ イバに
よ って実行されます。 サーボ ・ ド ラ イバが適切に調整されてお り、
機械部品がよ く 組み合わされている場合、 モーシ ョ ン ・ コ マン ド
完了後、全体の位置エ ラーは受け入れ可能な範囲にと どま り ます。

4.5.3 コ マン ド およびフ ィ ー ドバッ ク ・ エ ラー ・ カウン タ

コ マン ド およびフ ィ ー ド バッ ク ・ エ ラー ・ カウン タはコ マン ド 位
置と フ ィ ー ド バッ ク位置の間のエ ラーを計算するのに使用されま
す。 値はフ ィ ー ド バッ ク位置を差し引いて、 コ マン ド から計算さ
れます。

コ マン ド と フ ィ ー ドバッ クの比率が 1:1 ではない場合、エ ラー・ カ
ウン タに意味はあ り ません。

このカウン タは 16-bit バイナ リのア ッ プ / ダウン・ カウン タ です。

4.5.4 汎用カウン タ

以下のどれも汎用カウン タのソース と な り得ます :

1. コ マン ド位置出力 - コ マン ド位置カウン タ と同じ

2. フ ィ ー ドバッ ク位置入力 - フ ィ ー ド バッ ク位置カウン
タ と同じ

3. 手動パルス入力 - デフ ォル ト 設定

4. ク ロ ッ ク ・ チ ッ ク - タ イマのカウン タ、 約 9.8MHz

4.5.5 ターゲ ッ ト 位置レ コーダ

ターゲ ッ ト 位置レ コーダはターゲ ッ ト 位置情報を提供するのに使
用されます。 また、 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは現在のコ マン ド
の相対パルスを計算し てから結果をプ リ レジス タ に送信するため
に直前のモーシ ョ ン ・ コ マ ン ド の タ ーゲ ッ ト 位置 と 現在のモー
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シ ョ ン ・ コ マン ド のターゲ ッ ト 位置を知る必要があるので、 ター
ゲ ッ ト 位置レ コーダは連続モーシ ョ ンで使用されます。 連続モー
シ ョ ンの前に、 ターゲ ッ ト 位置が現在のコ マン ド 位置と同じかど
う かを確認し て く だ さ い。 特に、 原点機能や停止機能の実行後は
そ う し て く だ さい。

4.6 コ ンパレータ

各軸には 5 つのカウン タ ・ コ ンパレータがあ り ます。 コ ンパレー
タには以下のよ う な専用機能を備えています :

1. コ マン ド ・ カウン タの正ソ フ ト ・ エン ド ・ リ ミ ッ ト ・ コ
ンパレータ

2. コ マン ド ・ カウン タの負ソ フ ト ・ エン ド ・ リ ミ ッ ト ・ コ
ンパレータ

3. コ マン ド およびフ ィ ー ド バッ ク ・ エ ラー ・ カウン タのコ
ンパレータ

4. すべてのカウン タの汎用コ ンパレータ

5. すべてのコ マン ド およびフ ィ ー ドバッ ク ・ カウン タの ト
リ ガ ・ コ ンパレータ

4.6.1 ソ フ ト ・ エン ド ・ リ ミ ッ ト ・ コ ンパレータ

各軸のエン ド ・ リ ミ ッ ト 機能には 2 つのコ ンパレータがあ り ます。
ADLINK ではそれら を ソ フ ト ・ ・ エン ド ・ リ ミ ッ ト ・ コ ンパレータ
を呼んでいます。 1 つはプ ラスすなわち正のエン ド ・ リ ミ ッ ト に、
も う 1 つはマイナスすなわち負のエン ド ・ リ ミ ッ ト に使用されま
す。 エン ド ・ リ ミ ッ ト は動きすぎたマシンの損傷を防ぐために使
用されます。 実際のエン ド ・ リ ミ ッ ト ・ スイ ッ チの代わり にソ フ
ト ・ リ ミ ッ ト を使用できます。 上記の 2 つのコ ンパレータはコ マ
ン ド 位置のカウン タ を比較するだけである こ と に注意し て く だ さ
い。 コ マン ド 位置が正または負のコ ンパレータ内部の制限設定を
超える と、 エン ド ・ リ ミ ッ ト ・ スイ ッ チに接触し た場合と同じ よ
う に稼働を停止し ます。

4.6.2 コ マン ド およびフ ィ ー ドバッ ク ・ エラー ・ カウン タの
コ ンパレータ

このコ ンパレー タはコ マン ド およびフ ィ ー ド バ ッ ク ・ カウン タ ・
エ ラーにのみ使用されます。 このコ ンパレータ を使えば、 エ ラー
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の深刻さ を確認できます。 また、 条件に合致し た場合のア ク シ ョ
ンを設定できます。 アク シ ョ ンには、 割り込み発生、 直ちに停止、
減速し て停止などが含まれます。

4.6.3 汎用コ ンパレータ

汎用コ ンパレータ を使えば、比較する ソースを選択できます。ソー
スはコ マン ド、 フ ィ ー ドバッ ク位置カウン タ、 エ ラー ・ カウン タ、
または汎用カウン タから選択できます。 比較方法は、 方向を含む、
または含まない、 イ コール、 以上、 以下から選択できます。 また、
条件合致時のア ク シ ョ ンは割り込み発生や停止モーシ ョ ンなどか
ら選択できます。

4.6.4 ト リ ガ ・ コ ンパレータ

ト リ ガ ・ コ ンパレータは汎用コ ンパレータ と よ く 似ています。 ト
リ ガ ・ コ ンパレータは条件合致時に ト リ ガ ・ パルスを発生させる
機能が追加されています。 条件が合致する と、 コネク タの CMP ピ
ンはカ メ ラに写真を と らせるよ う に特定目的のパルスを出力し ま
す。すべての軸がこの機能を有し ている とは限り ません。軸に CMP
ピンがあるかど うかによ り ます。 下図は ト リ ガの例です。

このアプ リ ケーシ ョ ンでは、 テーブルはモーシ ョ ン ・ コ マン ド で
制御され、 CCD カ メ ラは CMP ピンで制御されます。 比較位置に
達する と、 パルスが出力され、 画像がキャ プチ ャ されます。 これ
はオン ・ ザ ・ フ ラ イによる画像のキャ プチ ャ です。 モーシ ョ ン軌
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道にある画像を さ ら に取得 し たい場合は、 直前の画像のキ ャ プ
チ ャ直後に新し い比較点を設定し て く だ さ い。 この方法で連続画
像のキャ プチャ も可能と な り ます。

4.7 その他のモーシ ョ ン機能

ADLINK のモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは上記の機能以外にも、 バッ
ク ラ ッ シ ュ補正、 ス リ ッ プ補正、 振動抑制、 速度プロ フ ァ イルの
計算と いった多数の機能を備えています。 以下のセ ク シ ョ ンでは
それらの機能について説明し ます。

4.7.1 バッ ク ラ ッ シュ補正およびス リ ッ プ補正

モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラはバッ ク ラ ッ シ ュ補正およびス リ ッ プ
補正機能を備えています。上記機能は FA 速度のコ マン ド ・パルス
の数を出力し ます。 バッ ク ラ ッ シ ュ補正は動作中方向が変更され
るたびに実行されます。ス リ ッ プ補正は方向に関係な く 、モーシ ョ
ン ・ コ マン ド の前に実行されます。 パルスの補正量は関数ラ イ ブ
ラ リから設定できます。

4.7.2 振動抑制機能

モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラの振動抑制は、 モーシ ョ ン ・ コ マン ド
完了直後に、 反対方向のパルスを 1 つ追加し てから、 前進方向の
パルスを 1 つ追加する方法によ って行われます。 それら 2 つのダ
ミ ー ・ パルスのタ イ ミ ングは以下の図の通り です : （RT は逆進時
間、 FT は前進時間）
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4.7.3 速度プロ フ ァ イルの計算機能

ADLINK のモーシ ョ ン関数ではユーザーが幾つかの速度パラ メ ー
タ を設定し なければな り ません。 速度プロ フ ァ イルと衝突するパ
ラ メ ー タ もあ り ます。 例えば、 モーシ ョ ン関数に非常に高速なプ
ロ フ ァ イルと非常に短い距離を入力する場合、 それらのパラ メ ー
タ に対応し た速度プロ フ ァ イルは存在し ません。 その場合、 モー
シ ョ ン ・ ラ イ ブ ラ リは加速および減速率を維持し、 ユーザーから
の最大速度を下げて、 実行可能な速度プロ フ ァ イルを自動的に再
構成し ます。 そのし く みは下図の通り です。

ADLINK のモーシ ョ ン ・ ラ イブ ラ リ には、 ユーザーからのコ マン ド
の実際の速度プロ フ ァ イルを検出するための一連の関数が用意さ
れています。

4.8 割り込み制御

モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラはホス ト PC に割り込み信号を出力で
きます。 イベン ト ・ ト リ ガのソ フ ト ウ ェ ア ・ アプ リ ケーシ ョ ンで
はそれは非常に役立ちます。この関数 _8158_int_control() を使えば、
割り込みサービスを使用するかど う かを設定できます。

PCI-8158 には、 モーシ ョ ン割り込みソース、 エ ラー割り込みソー
ス、 GPIO 割り込みソ―スの 3 種類の割り込みソースがあ り ます。
モーシ ョ ン割り込みソース と GPIO 割り込みソ―スはマスカブル
ですが、エ ラー割り込みソースはマスカブルではあ り ません。モー
シ ョ ン割り込みソースは_8158_set_motion_int_factor() でマスカブル
と な り ます。 そのマスク ・ ビ ッ ト は以下の表の通り です :
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モーシ ョ ン割り込みソースのビ ッ ト 設定

エ ラー割り込みソースはマス ク不可ですが、 タ イムアウ ト にな ら
な い限 り、 状況の エ ラ ー数は _8158_wait_error_interrupt() の応答
コー ド から取得できます。

ビ ッ
ト

説明

0 常時停止

1 バッ フ ァ内の次のコマン ド を開始

2
コマン ド ・ プ リ レジス タ 2 はエンプテ ィ で、 次のコマン ドの書き

込みが可能

3 0

4 加速開始

5 加速終了

6 減速開始

7 減速終了

8 + ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト またはコ ンパレータ 1 がオン

9 - ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト またはコ ンパレータ 2 がオン

10 エ ラー ・ コ ンパレータ またはコ ンパレータ 3 がオン

11 汎用コ ンパレータ またはコ ンパレータ 4 がオン

12 ト リ ガ ・ コ ンパレータ またはコ ンパレータ 5 がオン

13 CLR 入力でカウン タ を リ セ ッ ト

14 LTC 入力でカウン タ を ラ ッ チ

15 ORG 入力でカウン タ を ラ ッ チ

16 SD 入力がオン

17 0

18 0

19 CSTA 入力または _8158_start_move_all() がオン

20-31 0

Table  4-1: モーシ ョ ン割り込みソースのビ ッ ト 設定
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エ ラー割り込みの応答コー ド

GPIO 割り込みソースはマスカブルです。 マスク ・ ビ ッ ト は下図の
通り です :

値 説明

0 + ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト がオン、 軸停止

1 - ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト がオン、 軸停止

2 コ ンパレータ 3 がオン、 軸停止

3 汎用コ ンパレータ またはコ ンパレータ 4 がオン、 軸停止

4 ト リ ガ ・ コ ンパレータ またはコ ンパレータ 5 がオン、 軸停止

5 + エン ド ・ リ ミ ッ ト がオン、 軸停止

6 - エン ド ・ リ ミ ッ ト がオン、 軸停止

7 ALM 発行、 軸停止

8 CSTP がオンまたは _8158_stop_move_all がオン、 軸停止

9 CEMG がオン、 軸停止

10 SD 入力オン、 軸は減速し て停止

11 0

12 補間動作エラー、 停止

13 軸は他の軸のエラー停止で停止

14 パルス入力バッ フ ァがオーバーフ ローで停止

15 補間カウン タのオーバーフ ロー

16 エン コーダ入力信号エラーでも、 軸は停止し ない

17 パルス入力信号エラーでも、 軸は停止し ない

11-31 0

Table  4-2: エ ラー割り込みの応答コー ド
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GPIO 割り込みソースのビ ッ ト 設定 （1= 有効、 0= 無効）

割り込み使用の手順は以下の通り です :

1. _8158_int_control(CARD_ID, 有効=1/無効=0) を使用し ます; 

2. イベン ト または GPIO 割り込みの割り込みソースを設定
し ます。

3. _8158_set_motion_int_facor(AXIS0, 0x01); // Axis0 は常時停
止

4. _8158_set_gpio_int_factor(CARD0, 0x01); // DI0 のフ ォーリ
ング ・ エ ッ ジ

5. _8158_wait_motion_interrupt(AXIS0, 0x01, 1000) // 常時停
止割り込みを 1000ms 待機

6. _8158_wait_gpio_interrupt(CARD0, 0x01, 1000) // DI0 の
フ ォーリ ング ・ エ ッ ジ割り込みを 1000ms 待機

7. I16 ErrNo=_8158_wait_error_interrupt(AXIS0, 2000); // エ
ラー割り込みを 2000ms 待機

ビ ッ
ト

説明

0 DI0 のフ ォーリ ング ・ エ ッ ジ

1 DI1 のフ ォーリ ング ・ エ ッ ジ

2 DI2 のフ ォーリ ング ・ エ ッ ジ

3 DI3 のフ ォーリ ング ・ エ ッ ジ

4 DI0 のラ イジング ・ エ ッ ジ

5 DI1 のラ イジング ・ エ ッ ジ

6 DI2 のラ イジング ・ エ ッ ジ

7 DI3 のラ イジング ・ エ ッ ジ

8 ピン 23 の入力割り込み

9 ピン 57 の入力割り込み

10
ピン 23/57 の割り込みボー ド指定 （0= フ ォー リ ング、

1= ラ イジング）

11-14 0

15 GPIO の割り込みスイ ッ チ （常時 =1）

Table  4-3: GPIO 割り込みソースのビ ッ ト 設定
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4.9 マルチ ・ カー ド動作

モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは 1 つのシステムで複数のカー ド を使
用可能にし ます。 モーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラは Plug & Play 対応な
ので、 カー ドのベース ・ ア ド レス と IRQ 設定はシステム起動時に
PCI BIOS によ って自動的に割り当てられます。 リ ソースの設定や
設定の変更は不要です。

1 つのシステムで複数のカー ド を使用し ている場合、 カー ド の番
号に注意し なければな り ません。 カー ド番号はボー ドのカー ド ID
のスイ ッ チ設定に依存し ています。軸番号はカー ド ID に依存し ま
す。 例えば、 PCI スロ ッ ト に 3 枚のモーシ ョ ン ・ コ ン ト ローラ ・
カー ドが接続されてお り、対応する カー ド ID が設定されている場
合、 それぞれのカー ド の軸番号は以下のよ う にな り ます :

複数のカー ドのカー ド ID が同じ場合は正し く 機能し ません。
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5 MotionCreatorPro 
ハー ド ウ ェ アの取り付け （2 章および 3 章） 後、 すべてのカー ド
を正し く 設定し て、 実行の前に、 システムをダブルチ ェ ッ クする
必要があ り ます。 この章では、 制御システムを構築し、 8158 カー
ド を手動でテス ト し て正し い動作を検証するためのガイ ド ラ イ ン
を提供し ます。 MotionCreatorPro ソ フ ト ウ ェ アは、 8158 カー ド を
使用するモーシ ョ ン制御システムのセ ッ ト ア ッ プ、 設定、 テス ト 、
デバッ グのためのシンプルで強力な手段を提供し ます。

MotionCreatorPro はスク リーン解像度が 1024x768 以上の Windows
2000/ XP でのみ使用できます。推奨スク リーン解像度は 1024x768
です。 DOS 環境では使用できません。  

5.1 MotionCreatorPro の実行

8158 用ソ フ ト ウ ェ ア・ ド ラ イバを Windows 2000/ XP にイ ンス ト ー
ルする と、MotionCreatorPro のプログラムは < 指定し たパス >\PCI-
Motion\MotionCreatorPro にコ ピーされます。 プログラムを実行す
るには、 実行可能フ ァ イルをダブルク リ ッ クするか、 ス ター ト >
プログラム >PCI-Motion>MotionCreatorPro を使用し て く だ さい。
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5.2 MotionCreatorPro について

MotionCreatorPro を実行する前に、 以下の問題に留意し て く だ さ
い。

1. MotionCreatorPro は VB.NET 2003 で作成されたプログラ
ムなので、スク リーン解像度が 1024x768 以上の Windows
2000/XP でのみ使用できます。DOS 上では使用できませ
ん。

2. 2.MotionCreatorPro を使えば、 8158 カー ドの設定や構成
を保存できます。 保存された設定は MotionCreatorPro の
次回実行時に自動的にロー ド されます。Windows ルー ト ・
デ ィ レ ク ト リ内の 8158.ini と 8158MC.ini の 2 つのフ ァ イ
ルはすべての設定および構成を保存するのに使用 さ れ
ます。  

3. 他のシステムに設定を コ ピーするには、 8158.ini と
8158MC.ini を Windows のルー ト ・ デ ィ レ ク ト リ にコ ピー
し て く だ さい。

4. MotionCreatorPro が保存し た同じ設定フ ァ イルを複数の
8158 カー ドが使用する場合、ユーザー開発プログラムに
DLL 関数呼び出し _8158_config_from_file() を呼び出すこ と
ができます。 この関数は DOS 環境でも使用できます。  
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5.3 MotionCreatorPro の形式の紹介

5.3.1 メ イ ン ・ メ ニュー

MotionCreatorPro を実行する と、 メ イ ン ・ メ ニ ューが表示されま
す。 選択メ ニューの使用方法は以下の通り です :
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5.3.2 選択メ ニュー

MotionCreatorPro を実行する と、選択メ ニューが表示されます。選
択メ ニューの使用方法は以下の通り です :
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5.3.3 カー ド情報メ ニュー

このメ ニューはこのカー ド に関する情報を表示し ます。  
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5.3.4 設定メ ニュー

このメ ニューでは、ALM、INP、ERC、EL、ORG、EZ を設定できます。

1. ALM のロジ ッ クおよび応答モー ド : ALM 信号のロジ ッ ク
と 応答モー ド を選択 し ます。 関係する関数呼び出 し は
_8158_set_alm() です。

2. INP のロジ ッ ク と オン / オフの選択 : ロジ ッ ク を選択し、
INP 信号を使用するかど うかを指定し ます。 関係する関
数呼び出しは _8158_set_inp() です。

3. ERC のロジ ッ ク と アク テ ィ ブ ・ タ イ ミ ング : ERC 信号の
ロジ ッ ク と アク テ ィ ブ ・ タ イ ミ ングを選択し ます。 関係
する関数呼び出しは _8158_set_erc() です。

4. EL の応答モー ド : EL 信号の応答モー ド を選択し ます。関
係する関数呼び出しは _8158_set_limit_logic() です。

5. ORG のロジ ッ ク : ORG 信号のロジ ッ ク を選択し ます。関
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係する関数呼び出しは _8158_set_home_config() です。

6. EZ のロジ ッ ク : EZ 信号のロジ ッ ク を選択し ます。 関係
する関数呼び出しは _8158_set_home_config() です。

7. ボタ ン : 

Next Card （次のカー ド） : 操作する カー ド を変更し ま

す。

Next Axis （次の軸） : 操作する軸を変更し ます。 

Save Config （設定を保存） : 現在の設定を 8158.ini および

8158MC.ini に保存し ます。

Close （閉じ る） : メ ニューを閉じ ます。
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このメ ニューでは、LTC、SD、PCS、Select_Input を設定できます。 

1. LTC のロジ ッ ク : LTC 信号のロジ ッ ク を選択し ます。 関
係する関数呼び出しは _8158_set_ltc_logic() です。

2. LTCのlatch_source: latch_source信号のロジ ッ ク を選択し
ます。 関係する関数呼び出しは _8158_set_latch_source ()
です。

3. SD 設定 : SD 信号を設定し ます。 関係する関数呼び出し
は _8158_set_sd() です。

4. PCSのロジ ッ ク : SelectNo信号のロジ ッ ク を選択し ます。
関係する関数呼び出しは _8158_set_pcs_logic() です。

5. Gpio 入力の設定 : Gpio 入力の設定を選択し ます。 関係す
る関数呼び出しは _8158_set_gpio_input_function です。

6. Gpio のロジ ッ ク : Gpio のロジ ッ ク を選択し ます。 関係す
る関数呼び出しは _8158_set_gpio_input_function です。
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7. ボタ ン : 

Next Card （次のカー ド） : 操作する カー ド を変更し ま

す。

Next Axis （次の軸） : 操作する軸を変更し ます。 

Save Config （設定を保存） : 現在の設定を 8158.ini および

8158MC.ini に保存し ます。

Close （閉じ る） : メ ニューを閉じ ます。
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このメ ニューでは、 パルス入力 / 出力、 移動比、 INT フ ァ ク タ を
設定し ます。 

1. パルス出力モー ド : パルス信号 （OUT/DIR） の出力モー
ド を 選 択 し ま す。 関 係 す る 関 数 呼 び 出 し は
_8158_set_pls_outmode() です。

2. パルス入力 : パルス入力信号 （EA/EB） を設定し ます。関
係す る 関数呼び出 し は _8158_set_pls_iptmode(),
_8158_set_feedback_src() です。

3. INT フ ァ ク タ : イベン ト 割り込みを発生させる フ ァ ク タ
を 選 択 し ま す。 関 係 す る 関 数 呼 び 出 し は
_8158_set_int_factor() です。

4. ボタ ン : 

Next Card （次のカー ド） : 操作する カー ド を変更し ま

す。

Next Axis （次の軸） : 操作する軸を変更し ます。 

Save Config （設定を保存） : 現在の設定を 8158.ini および
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8158MC.ini に保存し ます。

Close （閉じ る） : メ ニューを閉じ ます。
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5.3.5 Single Axis Operation （1 軸動作） メ ニュー

このメ ニューでは、 選択し た軸の速度モー ド ・ モーシ ョ ン、 プ リ
セ ッ ト された相対 / 絶対モーシ ョ ン、 手動パルス移動、 原点復帰
などの設定を変更できます。 

1. 位置 :

Command （コ マン ド） : コ マン ド ・ カウン タの値を表示

し ます。 関係する関数は _8158_get_command() です。

Feedback （フ ィ ー ドバッ ク） : フ ィ ー ドバッ ク位置カウ

ン タの値を表示し ます。 関係する関数は 
_8158_get_position() です。

Pos Error （位置エ ラー） : 位置エ ラー ・ カウン タの値を

表示し ます。 関係する関数は _8158_get_error_counter() 
です。

Target Pos （ターゲ ッ ト 位置） : ターゲ ッ ト 位置レ コー
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ダの値を表示し ます。 関係する関数は 
_8158_get_target_pos() です。

2. 位置のリ セ ッ ト : このボタ ンを ク リ ッ クする と、 すべて
の位置決めカウン タが特定の値に設定されます。 関係す
る関数は以下の通り です :

 _8158_set_position()
 _8158_set_command()
 _8158_reset_error_counter()
 _8158_reset_target_pos()

3. モーシ ョ ン ・ ステータ ス : _8158_motion_done 関数の応答
値を表示し ます。 関係する関数は _8158_motion_done() で
す。

4. INT ステータ ス : 

int_factor bit no （int_factor のビ ッ ト 数） : int_factor のビ ッ

ト を設定し ます。

Normal INT （通常 INT） : 通常時の INT ステータ スを表示

し ます。 関係する関数は _8158_wait_motion_interrupt () で
す。

Error INT （エラー INT） : エラー時の INT ステータ スを表

示し ます。 関係する関数は _8158_wait_error_interrupt() で
す。

GPIO INT: GPIO の INT ステータ スを表示し ます。 関係す

る関数は _8158_wait_error_interrupt() です。

5. Velocity （速度） : PPS 単位の速度の絶対値。 関係する関
数は _8158_get_current_speed() です。

6. 速度曲線表示ボタ ン : このボタ ンを ク リ ッ クする と、 速
度と時間の曲線を表示するウ ィ ン ド ウが開きます。 この
曲線では、 100ms ご とに新しい速度データ点が追加され
ます。 ウ ィ ン ド ウ を閉 じ るには、 同 じ ボ タ ン を再度 ク
リ ッ ク し ます。 デー タ を ク リ アするには、 曲線上を ク
リ ッ ク し ます。 
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7. Operation Mode（動作モー ド） : 動作モー ド を選択し ます。

Absolute Mode （絶対モー ド） : 「Position1 （位置 1）」 と

「Position2 （位置 2）」 はモーシ ョ ンの絶対テーゲ ッ ト 位
置に使用されます。 関係する関数は 
_8158_start_ta_move(), _8158_start_sa_move() です。

Relative Mode （相対モー ド） : 「Distance （距離）」 は

モーシ ョ ンの相対変位に使用されます。 関係する関数
は _8158_start_tr_move(), _8158_start_sr_move() です。

Cont. Move （連続移動） : 速度のモーシ ョ ン ・ モー ド 。

関係する関数は _8158_tv_move(), _8158_start_sv_move() で
す。

Manual Pulse Move （手動パルス ・ モーシ ョ ン） : 手動パ

ルス ・ モーシ ョ ン。 このボタ ンを ク リ ッ クする と、 手
動パルス設定のウ ィ ン ド ウが開きます。 

Home Mode （原点モー ド） : 原点復帰モーシ ョ ン。 この

ボタ ンを ク リ ッ クする と、 原点移動設定のウ ィ ン ド ウ
が開きます。 関係する関数は _8158_set_home_config() で
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す。 「ATU」 のチ ェ ッ クボ ッ ク スをオンにする と、 モー
シ ョ ン開始時に自動原点復帰を実行し ます。 

ERC Output （ERC 出力） : 原点移動完了時、 ERC 信号を

送信するかど うかを指定し ます。 

EZ Count （EZ カウン ト ） : 特定の原点復帰モー ド で有効

な EZ カウン ト 数を設定し ます。

Mode （モー ド） : 原点復帰モー ド を選択し ます。 13 の

モー ド が用意されています。

Home Mode figure （原点モー ド図） : 個々の原点モー ド

の動作を説明する図が表示されます。

Close （閉じ る） : このボタ ンを ク リ ッ クする と、 この

ウ ィ ン ド ウが閉じ ます。

8. Position （位置） : 「Absolute Mode （絶対モー ド） 」 の絶
対位置を設定し ます。 これは 「Absolute Mode （絶対モー
ド）」 選択時のみ有効です。

9. Distance （距離） : 「Relative Mode （相対モー ド） 」 の相
対距離を設定し ます。 これは 「Relative Mode （相対モー
ド）」 選択時のみ有効です。

10. Repeat Mode （繰り返し モー ド） : 「On （オン） 」 を選択
する と、 モーシ ョ ンは繰り返し モー ド （前進 <-> 逆進ま
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たは位置 1<-> 位置 2）にな り ます。これは「Relative Mode
（相対モー ド） 」 または 「Absolute Mode （絶対モー ド） 」
選択時のみ有効です。

11. Vel. Profile （速度プロ フ ァ イル） : 速度プロ フ ァ イルを選
択し ます。「Absolute Mode（絶対モー ド）」、「Relative Mode
（相対モー ド）」、「Cont. Move（連続移動）」では Trapezoidal
（台形） と S-Curve （S 曲線） が使用できます。

12. FA Speed/ATU （FA 速度 /ATU） : FA 速度を設定し ます。
関係す る 関数呼び出 し は _8158_set_fa_speed() で す。
「ATU」 のチ ェ ッ クボ ッ クスをオンにする と、 モーシ ョ ン
開始時に自動原点復帰を実行し ます。

13. Motion Parameters （モーシ ョ ン ・ パラ メ ータ） : 1 軸モー
シ ョ ンのパラ メ ータ を設定し ます。 速度と移動距離はパ
ルス入力によ っ て決定されるので、 「Manual Pulse Move
（手動パルス移動） 」 が選択されている場合、 このパラ
メ ータは無効にな り ます。

Start Velocity （初速度） : モーシ ョ ンの初速を PPS 単位

で設定し ます。 値は 「Absolute Mode （絶対モー ド）」 ま
たは 「Relative Mode （相対モー ド）」 でのみ有効です。
例えば、 -100.0 は 100.0 と同じ です。 「Cont. Move （連続
移動）」 では、 値と符号の両方が有効にな り ます。 -
100.0 はマイナス方向の 100.0 を意味し ます。

Maximum Velocity （最大速度） : モーシ ョ ンの最大速度

を PPS 単位で設定し ます。 値は 「Absolute Mode （絶対
モー ド）」 または 「Relative Mode （相対モー ド ）」 でのみ
有効です。 例えば、 -5000.0 は 5000.0 と同じ です。
「Cont. Move （連続移動）」 では、 値と符号の両方が有効
にな り ます。 -5000.0 はマイナス方向の 5000.0 を意味し
ます。

Accel. Time （加速時間） : 加速時間を秒単位で設定し ま

す。

Decel. Time （減速時間） : 減速時間を秒単位で設定し ま

す。

SVacc: 加速時のS曲線の範囲を PPS単位で設定し ます。 

SVdec: 減速時の S 曲線の範囲を PPS 単位で設定し ます。

Move Delay （移動遅延） : この設定は繰り返し モー ドが
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「On （オン）」 に設定されている場合のみ有効です。 そ
の場合、 8158 は次のモーシ ョ ンに移る前に、 指定時間
待機し ます。

14. Speed_Profile: このボタ ンを ク リ ッ クする と、 速度プロ
フ ァ イルが表示されます。

15. Digital I/O （デジ タル I/O） : デジ タル I/O の表示と設定。
関 係 す る 関 数 は
_8158 _ ge t _ g p i o _ ou t pu t ( ) , _ 8 158 _ ge t _ gp i o _ i n pu t ( ) ,
_8158_set_gpio_output() です。

16. Servo On （サーボ ・ オン） : SVON 信号の出力ステータ ス
を設定し ます。 関係する関数は _8158_set_servo() です。

17. Play Key （再生キー） :  
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左再生キー : このボタ ンを ク リ ッ クする と、 8158 は直前の設定
に従ってパルスの出力を開始し ます。 

「Absolute Mode （絶対モー ド）」 では、 軸が position1 （位

置 1） に移動し ます。 

「Relative Mode （相対モー ド）」 では、 軸が前進し ます。 

「Cont. Move （連続移動）」 では、 軸は速度設定に従って

移動を開始し ます。 

「Manual Pulse Move （手動パルス移動）」 では、 軸はパ

ルス移動に入り ます。 速度制限は 「Maximum Velocity
（最大速度）」 で設定された値です。

右再生キー : このボタ ンを ク リ ッ クする と、 8158 は直前の設定
に従ってパルスの出力を開始し ます。

「Absolute Mode （絶対モー ド）」 では、 軸が position1 （位

置 1） に移動し ます。 

「Relative Mode （相対モー ド）」 では、 軸が後退し ます。 

「Cont. Move （連続移動）」 では、 軸は速度設定に従って

逆方向に移動を開始し ます。 

「Manual Pulse Move （手動パルス移動）」 では、 軸はパ

ルス移動に入り ます。 速度制限は 「Maximum Velocity
（最大速度）」 で設定された値です。

18. Stop （停止） ボタ ン : このボタ ンを ク リ ッ クする と、8158
は減速し て停止し ます。 減速時間は 「Decel. Time （減速
時間）」 で定義されます。 関係する関数は _8158_sd_stop()
です。

19. I/O Status （I/O ステータ ス） : モーシ ョ ン I/O の状態。点
灯はアク テ ィ ブ状態、 消灯は非アク テ ィ ブ状態を表し ま
す。 関係する関数は _8158_get_io_status() です。

20. ボタ ン :

Next Card （次のカー ド） : 操作する カー ド を変更し ま

す。

Next Axis （次の軸） : 操作する軸を変更し ます。

Save Config （設定を保存） : 現在の設定を 8158.ini および

8158MC.ini に保存し ます。

Close （閉じ る） : メ ニューを閉じ ます。
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5.3.6 Two-Axis Operation （2 軸動作） メ ニュー

このメ ニューでは、 2 つの選択し た軸の速度モー ド ・ モーシ ョ ン
やプ リ セ ッ ト された相対 / 絶対モーシ ョ ンなどの設定を変更でき
ます。   

1. Motion Parameters （モーシ ョ ン ・ パラ メ ータ） : 1 軸モー
シ ョ ンのパラ メ ータ を設定し ます。 速度と移動距離はパ
ルス入力によ っ て決定されるので、 「Manual Pulse Move
（手動パルス移動） 」 が選択されている場合、 このパラ
メ ータは無効にな り ます。

Start Velocity （初速度） : モーシ ョ ンの初速を PPS 単位

で設定し ます。 値は 「Absolute Mode （絶対モー ド）」 ま
たは 「Relative Mode （相対モー ド）」 でのみ有効です。
例えば、 -100.0 は 100.0 と同じ です。 

Maximum Velocity （最大速度） : モーシ ョ ンの最大速度

を PPS 単位で設定し ます。 値は 「Absolute Mode （絶対



104 MotionCreatorPro

モー ド）」 または 「Relative Mode （相対モー ド ）」 でのみ
有効です。 例えば、 -5000.0 は 5000.0 と同じ です。

Tacc: 加速時間を秒単位で設定し ます。

Tdec: 減速時間を秒単位で設定し ます。

Sacc: 加速時の S 曲線の範囲を PPS 単位で設定し ます。

Sdec: 減速時の S 曲線の範囲を PPS 単位で設定し ます。

2. Repeat Mode （繰り返し モー ド） : 「On （オン） 」 を選択
する と、 モーシ ョ ンは繰り返し モー ド （前進 <-> 逆進ま
たは位置 1<-> 位置 2）にな り ます。これは「Relative Mode
（相対モー ド） 」 または 「Absolute Mode （絶対モー ド） 」
選択時のみ有効です。

3. Vel. Profile （速度プロ フ ァ イル） : 速度プロ フ ァ イルを選
択し ます。「Absolute Mode（絶対モー ド）」、「Relative Mode
（相対モー ド）」、「Cont. Move（連続移動）」では Trapezoidal
（台形） と S-Curve （S 曲線） が使用できます。

4. Operation Mode（動作モー ド） : 動作モー ド を選択し ます。

Absolute Mode （絶対モー ド） : 「Position1 （位置 1）」 と

「Position2 （位置 2）」 はモーシ ョ ンの絶対テーゲ ッ ト 位
置に使用されます。 関係する関数は 
_8158_start_ta_move(), _8158_start_sa_move() です。

Relative Mode （相対モー ド） : 「Distance （距離）」 は

モーシ ョ ンの相対変位に使用されます。 関係する関数
は _8158_start_tr_move(), _8158_start_sr_move() です。

5. Distance （距離） : 「Relative Mode （相対モー ド） 」 の相
対距離を設定し ます。 これは 「Relative Mode （相対モー
ド）」 選択時のみ有効です。

6. Position （位置） : 「Absolute Mode （絶対モー ド ） 」 の絶
対位置を設定し ます。 これは 「Absolute Mode （絶対モー
ド）」 選択時のみ有効です。

7. ボタ ン :

Next Card （次のカー ド） : 操作する カー ド を変更し ま

す。

Next Axis （次の軸） : 操作する軸を変更し ます。

8. I/O Status （I/O ステータ ス） : モーシ ョ ン I/O の状態。点
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灯はア ク テ ィ ブ状態、 消灯は非ア ク テ ィ ブ状態を表し ま
す。 関係する関数は _8158_get_io_status() です。

9. モーシ ョ ン ・ ステータ ス : _8158_motion_done 関数の応答
値を表示し ます。 関係する関数は _8158_motion_done() で
す。

10. Current Position （現在位置） : 

Command （コマン ド） : コマン ド ・ カウン タの値を表示

し ます。 関係する関数は _8158_get_position() です。

11. Velocity （速度） : PPS 単位の速度の絶対値。 関係する関
数は _8158_get_current_speed() です。

12. Play Key （再生キー） :  

左再生キー : このボタ ンを ク リ ッ クする と、 8158 は直前の設定
に従ってパルスの出力を開始し ます。 

「Absolute Mode （絶対モー ド）」 では、 軸が position1 （位

置 1） に移動し ます。 

「Relative Mode （相対モー ド）」 では、 軸が前進し ます。 

右再生キー : このボタ ンを ク リ ッ クする と、 8158 は直前の設定
に従ってパルスの出力を開始し ます。

「Absolute Mode （絶対モー ド）」 では、 軸が position2 （位

置 2） に移動し ます。 

「Relative Mode （相対モー ド）」 では、 軸が後退し ます。 

Stop （停止） ボタ ン : このボタ ンを ク リ ッ クする と、 8158 は減
速し て停止し ます。 減速時間は 「Decel. Time （減速時間） 」 で
定義されます。 関係する関数は _8158_sd_stop() です。

13. ボタ ン :

Axis0 Reset （Axis0 のリ セ ッ ト ） : このボタ ンを ク リ ッ ク

する と、 選択し た軸のすべての位置決めカウン タがゼ
ロに設定されます。 関係する関数は以下の通り です :

_8158_set_position()
_8158_set_command()
_8158_reset_error_counter()
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_8158_reset_target_pos()

Axis1 Reset （Axis1 のリ セ ッ ト ） : このボタ ンを ク リ ッ ク

する と、 選択し た軸のすべての位置決めカウン タがゼ
ロに設定されます。

ClearPlots: モーシ ョ ン ・ グラ フ を ク リ ア し ます。

Save Config （設定を保存） : 現在の設定を 8158.ini および

8158MC.ini に保存し ます。

Close （閉じ る） : メ ニューを閉じ ます。
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5.3.7 2D_Motion メ ニュー

操作ウ ィ ン ド ウの 2-D ボタ ンを押すと、 このウ ィ ン ド ウに入り ま
す。 これは 2-D モーシ ョ ンのテス ト に使用されます。 内容は以下
の通り です :

直線補間

円形補間

イ ン ク リ メ ン タル ・ ジ ョ グ

連続ジ ョ グ

その他の制御対象

1. Jog Type （ジ ョ グ ・ タ イプ） :  

Continuous Jog （連続ジ ョ グ） : 連続ジ ョ グでは、 方向

ボタ ンを押すと、 軸は速度を上げて連続移動し ます。
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押し ている時間が長いほど、 速度が速 く な り ます。 ボ
タ ンを放すと、 軸は直ちに停止し ます。 

Incremental Jog （イ ン ク リ メ ン タル ・ ジ ョ グ） : イ ン ク

リ メ ン タル ・ ジ ョ グでは、 方向ボタ ンを ク リ ッ クする
と、 軸は Step-Size （ステ ッ プ ・ サイズ） 設定に従っ て
一定の距離をステ ッ プ し ます。  

2. Jog Setting （ジ ョ グ設定） : 1 軸モーシ ョ ンのパラ メ ータ
を設定し ます。 速度と移動距離はパルス入力によ っ て決
定されるので、 「Jog Mode （ジ ョ グモー ド）」 が選択され
ている場合、 このパラ メ ータは無効にな り ます。

Start Velocity （初速度） : モーシ ョ ンの初速を PPS 単位

で設定し ます。

Maximum Velocity （最大速度） : モーシ ョ ンの最大速度

を PPS 単位で設定し ます。

Tacc: 加速時間を秒単位で設定し ます。

3. Operation Mode（動作モー ド） : 動作モー ド を選択し ます。

Absolute Mode （絶対モー ド） : 「直線補間モー ド」 が選

択されている場合、 「Position （位置）」 はモーシ ョ ンの
絶対ターゲ ッ ト 位置に使用されます。 「円形補間モー
ド」 が選択されている場合は、 「ABS EndPos」 と 「ABS 
Center」 がモーシ ョ ンの絶対ターゲ ッ ト 位置に使用され
ます。 関係する関数は _8158_start_ta_move(), 
_8158_start_sa_move() です。
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Relative Mode （相対モー ド） : 「直線補間モー ド」 が選

択されている場合、 「Distance （距離）」 はモーシ ョ ンの
絶対ターゲ ッ ト 位置に使用されます。 「円形補間モー
ド」 が選択されている場合は、 「Dis EndPos」 と 「Dis 
Center」 がモーシ ョ ンの絶対ターゲ ッ ト 位置に使用され
ます。 関係する関数は _8158_start_tr_move(), 
_8158_start_sr_move() です。

4. DIR: 円弧、 CW/CCW の指定し た距離。 「円形補間モー ド 」
選択時のみ有効です。

5. Vel. Profile （速度プロ フ ァ イル） : 速度プロ フ ァ イルを選
択 し ます。 「直線補間モー ド」 と 「円形補間モー ド 」 で
は Trapezoidal （台形） と S-Curve （S 曲線） の両方が使
用できます。 

6. Motion Parameters （速度パラ メ ータ） : 1 軸モーシ ョ ンの
パラ メ ータ を設定し ます。 速度と移動距離はパルス入力
によ っ て決定されるので、 「直線補間モー ド 」 または 「円
形補間モー ド」 が選択されている場合、 このパラ メ ータ
は無効にな り ます。

Start Velocity （初速度） : モーシ ョ ンの初速を PPS 単位

で設定し ます。

Maximum Velocity （最大速度） : モーシ ョ ンの最大速度

を PPS 単位で設定し ます。

Accel. Time （加速時間） : 加速時間を秒単位で設定し ま

す。

Decel. Time （減速時間） : 減速時間を秒単位で設定し ま

す。

SVacc: 加速時の S 曲線の範囲を PPS 単位で設定し ます。

SVdec: 減速時の S 曲線の範囲を PPS 単位で設定し ます。

7. Set Distance/End Pos （距離 / 終点位置の設定） : 「直線
補間モー ド」 では絶対ターゲ ッ ト 位置または相対距離を
設定し ます。 「円形補間モー ド」 では円弧の終点位置を
設定し ます。 「直線補間モー ド」 と 「円形補間モー ド」 で
使用できます。 

8. Set Center （中心の設定） : 「円形補間モー ド 」 で中心の
位置を設定し ます。 これは 「円形補間モー ド 」 選択時の
み有効です。
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9. Jog Command （ジ ョ グ ・ コ マン ド ） : 方向ボタ ンを押す
と移動し ます。

10. Velocity （速度） : PPS 単位の速度の絶対値。 関係する関
数は _8158_get_current_speed() です。

11. Interpolation Command （補間コ マン ド） : 

Command （コ マン ド） : コ マン ド ・ カウン タの値を表示

し ます。 関係する関数は _8158_get_command() です。

12. Current Position （現在位置） : 

Feedback （フ ィ ー ドバッ ク） : フ ィ ー ドバッ ク位置カウ

ン タの値を表示し ます。 関係する関数は 
_8158_get_position() です。

13. Home Mode （原点モー ド） : 原点復帰モーシ ョ ン。 この
ボタ ンを ク リ ッ クする と、 原点移動設定のウ ィ ン ド ウが
開きます。 関係する関数は _8158_set_home_config() です。
このウ ィ ン ド ウの左下には 2 つの原点復帰ボタ ンが用意
されています。 これは原点に復帰する必要がある場合に
役立ちます。

14. モー ド :

Linear Interpolation （直線補間） : 「Motion Parameters 

Setting Frame （モーシ ョ ン ・ パラ メ ータ設定フ レーム）」
でモーシ ョ ンのパラ メ ータ を正し く 設定し た後、 この
フ レームに移動先を入力できます。 その後、 Run （実
行） ボタ ンを ク リ ッ クする と、 直線補間モーシ ョ ンが
ス ター ト し ます。

Circular Interpolation （円形補間） : 円形補間モー ドの設

定では、 「Motion Parameters Setting Frame （モーシ ョ



MotionCreatorPro  111

ン ・ パラ メ ータ設定フ レーム）」 に、 円弧角度、 分割
軸、 最適化オプシ ョ ンの 3 つのパラ メ ータ を追加でき
ます。 設定方法についてセク シ ョ ン 6.7 および 6.8 を参
照し て く だ さい。

上記パラ メ ー タ 設定後、 「Play Key Frame （再生キー ・ フ レー
ム）」 に円弧の中心と角度を入力できます。 Run （実行） ボタ ン
を ク リ ッ クする と、 円形補間モーシ ョ ンがス ター ト し ます。 

Jog Type （ジ ョ グ ・ タ イプ） : Continuous Jog （連続ジ ョ

グ）

連続ジ ョ グでは、 方向ボタ ンを押すと、 軸は速度を上げて連続
移動し ます。押し ている時間が長いほど、速度が速 く な り ます。
ボタ ンを放すと、 軸は直ちに停止し ます。

Incremental Jog （イ ン ク リ メ ン タル ・ ジ ョ グ） : イ ン ク

リ メ ン タル ・ ジ ョ グでは、 方向ボタ ンを ク リ ッ クする
と、 軸は Step-Size （ステ ッ プ ・ サイズ） 設定に従って
一定の距離をステ ッ プ し ます。  

15. モーシ ョ ン ・ ステータ ス : _8158_motion_done 関数の応答
値を表示し ます。 関係する関数は _8158_motion_done() で
す。

16. Play Key （再生キー） :  

再生ボタ ン : このボタ ンを ク リ ッ クする と、 8158 は直前の

設定に従っ てパルスの出力を開始し ます。 
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「Linear Mode （直線モー ド ）」 では、 軸が Distance （距

離） に移動し ます。 関係する関数は 
_8158_start_tr_move_xy, _8158_start_sr_move_xy です。

「Circular Mode （円形モー ド ）」 では、 軸は Distance （距

離） （Pos/Dist （パルス） によ っ て） に移動し ます。 関
係する関数は _8158_start_tr_arc_xy, _8158_start_sr_arc_xy 
です。

Stop （停止） ボタ ン : このボタ ンを ク リ ッ クする と、 8158

は減速し て停止し ます。 減速時間は 「Decel. Time （減速時
間）」 で定義されます。 関係する関数は _8158_sd_stop() で
す。

17. ボタ ン :

Next Card （次のカー ド） : 操作する カー ド を変更し ま

す。

Save Config （設定を保存） : 現在の設定を 8158.ini およ

び 8158MC.ini に保存し ます。
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Close （閉じ る） : メ ニューを閉じ ます。

18. Graph Range Frame （グラ フ範囲フ レーム） :  

Clear （ク リ ア） : モーシ ョ ン ・ グラ フ を ク リ ア し ます。

Center （中心） : モーシ ョ ン ・ グラ フ を中心位置に表示

し ます。

19. Graph Range （グラ フ範囲） : X または Y 軸の表示範囲を
制御し ます。

20. Origin Position （原点位置） : ユーザーによる表示位置の
パンを可能にし ます。
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5.3.8 Help （ヘルプ） メ ニュー

このメ ニューでは、 マウスを右ク リ ッ ク し てヘルプ情報を表示で
きます。
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6 関数ラ イブ ラ リ
この章ではPCI-8158 カー ドの対応ソ フ ト ウ ェ アについて説明し ま
す。 それらの関数を使えば、 C、 C++、 または Visual Basic でプロ
グラムを開発できます。 プログラ ミ ング環境に Delphi を使用する
場合は、 ヘ ッ ダ ・ フ ァ イルと pci_8158.h を手動で変換する必要が
あ り ます。
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6.1 関数のリ ス ト

システムおよび初期化、 セク シ ョ ン 6.3

パルス入力 / 出力設定、 セク シ ョ ン 6.4

速度モー ド ・ モーシ ョ ン、 セク シ ョ ン 6.5

関数名 説明

_8158_initial カー ドの初期化

_8158_close カー ドの終了

_8158_get_version
ハー ド ウ ェ アおよびソ フ ト ウ ェ ア ・ バージ ョ ンの
確認

_8158_set_security_key セキュ リ テ ィ ・ パスワー ドの設定

_8158_check_security_key セキュ リ テ ィ ・ パスワー ドの確認

_8158_reset_security_key
セキュ リ テ ィ ・ パスワー ド をデフ ォル ト 値に リ
セ ッ ト

_8158_config_from_file フ ァ イルから PCI-8158 を設定

関数名 説明

_8158_set_pls_outmode パルス ・ コマン ドの出力モー ド を設定

_8158_set_pls_iptmode エン コーダの入力モー ド を設定

_8158_set_feedback_src カウン タの入力ソースを設定

関数名 説明

_8158_tv_move 台形プロ フ ァ イルで軸を一定の速度に加速

_8158_sv_move S 曲線プロ フ ァ イルで軸を一定の速度に加速

_8158_sd_stop 減速し て、 停止

_8158_emg_stop 直ちに停止

_8158_get_current_speed 現在の速度 （パルス / 秒） を取得

_8158_speed_override オン ・ ザ ・ フ ラ イで速度を変更

_8158_set_max_override_spee
d

最大オーバーラ イ ド速度を設定
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1 軸位置モー ド、 セク シ ョ ン 6.6

直線補間モーシ ョ ン、 セク シ ョ ン 6.7

関数名 説明

_8158_start_tr_move 相対台形プロ フ ァ イル移動を開始

_8158_start_ta_move 絶対台形プロ フ ァ イル移動を開始

_8158_start_sr_move 相対 S 曲線プロ フ ァ イル移動を開始

_8158_start_sa_move 絶対 S 曲線プロ フ ァ イル移動を開始

_8158_set_move_ratio
コマン ド ・ パルス と フ ィ ー ドバッ ク ・ パルスの比
を設定

_8158_position_override オン ・ ザ ・ フ ラ イで位置を変更

関数名 説明

_8158_start_tr_move_xy
台形プロ フ ァ イルで X および Y の相対 2 軸直線補
間を開始

_8158_start_ta_move_xy
台形プロ フ ァ イルで X および Y の絶対 2 軸直線補
間を開始

_8158_start_sr_move_xy
S 曲線プロ フ ァ イルで X および Y の相対 2 軸直線
補間を開始

_8158_start_sa_move_xy
S 曲線プロ フ ァ イルで X および Y の絶対 2 軸直線
補間を開始

_8158_start_tr_move_zu
台形プロ フ ァ イルで Z および U の相対 2 軸直線補
間を開始

_8158_start_ta_move_zu
台形プロ フ ァ イルで Z および U の絶対 2 軸直線補
間を開始

_8158_start_sr_move_zu
S 曲線プロ フ ァ イルで Z および U の相対 2 軸直線
補間を開始

_8158_start_sa_move_zu Z および U の S 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_tr_move_ab
台形プロ フ ァ イルで A および B の相対 2 軸直線補
間を開始

_8158_start_ta_move_ab
台形プロ フ ァ イルで A および B の絶対 2 軸直線補
間を開始

_8158_start_sr_move_ab
S 曲線プロ フ ァ イルで A および B の相対 2 軸直線
補間を開始

_8158_start_sa_move_ab A および B の S 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_tr_move_cd
台形プロ フ ァ イルで C および D の相対 2 軸直線補
間を開始
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円形補間モーシ ョ ン、 セク シ ョ ン 6.8

_8158_start_ta_move_cd
台形プロ フ ァ イルで C および D の絶対 2 軸直線補
間を開始

_8158_start_sr_move_cd
S 曲線プロ フ ァ イルで C および D の相対 2 軸直線
補間を開始

_8158_start_sa_move_cd 
S 曲線プロ フ ァ イルで C および D の絶対 2 軸直線
補間を開始

_8158_start_tr_line2
4 軸の任意の 2 軸に対し て台形プロ フ ァ イルで相
対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_ta_line2
4 軸の任意の 2 軸に対し て台形プロ フ ァ イルで絶
対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_sr_line2
4 軸の任意の 2 軸に対し て S 曲線プロ フ ァ イルで
相対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_sa_line2
4 軸の任意の 2 軸に対し て S 曲線プロ フ ァ イルで
絶対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_tr_line3
4 軸の任意の 3 軸に対し て台形プロ フ ァ イルで相
対 3 軸直線補間を開始

_8158_start_ta_line3
4 軸の任意の 3 軸に対し て台形プロ フ ァ イルで絶
対 3 軸直線補間を開始

_8158_start_sr_line3
4 軸の任意の 3 軸に対し て S 曲線プロ フ ァ イルで
相対 3 軸直線補間を開始

_8158_start_sa_line3
4 軸の任意の 3 軸に対し て S 曲線プロ フ ァ イルで
絶対 3 軸直線補間を開始

_8158_start_tr_line4
4 軸の任意の 4 軸に対し て台形プロ フ ァ イルで相
対 4 軸直線補間を開始

_8158_start_ta_line4
4 軸の任意の 4 軸に対し て台形プロ フ ァ イルで絶
対 4 軸直線補間を開始

_8158_start_sr_line4
4 軸の任意の 4 軸に対し て S 曲線プロ フ ァ イルで
相対 4 軸直線補間を開始

_8158_start_sa_line4
4 軸の任意の 4 軸に対し て S 曲線プロ フ ァ イルで
絶対 4 軸直線補間を開始

関数名 説明

_8158_start_tr_arc_xy X および Y の Ｔ 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_ta_arc_xy X および Y の Ｔ 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_sr_arc_xy X および Y の S 曲線相対円形補間を開始

関数名 説明
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原点復帰モー ド 、 セク シ ョ ン 6.9

手動パルス ・ モーシ ョ ン、 セク シ ョ ン 6.10

_8158_start_sa_arc_xy X および Y の S 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_tr_arc_zu Z および U の Ｔ 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_ta_arc_zu Z および U の Ｔ 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_sr_arc_zu Z および U の S 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_sa_arc_zu Z および U の S 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_tr_arc_ab A および B の T 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_ta_arc_ab A および B の T 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_sr_arc_ab A および B の S 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_sa_arc_ab A および B の S 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_tr_arc_cd C および D の Ｔ 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_ta_arc_cd C および D の Ｔ 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_sr_arc_cd C および D の S 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_sa_arc_cd C および D の S 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_tr_arc2
4 軸の任意の 2 軸に対し て Ｔ 曲線相対円形補間を
開始

_8158_start_ta_arc2
4 軸の任意の 2 軸に対し て Ｔ 曲線絶対円形補間を
開始

_8158_start_sr_arc2
4 軸の任意の 2 軸に対し て S 曲線相対円形補間を
開始

_8158_start_sa_arc2
4 軸の任意の 2 軸に対し て S 曲線絶対円形補間を
開始

関数名 説明

_8158_set_home_config 原点 / イ ンデ ッ クス ・ ロジ ッ クの設定

_8158_home_move 原点復帰アクシ ョ ンの開始

_8158_home_search 原点自動検索を実行

関数名 説明

_8158_set_pulser_iptmode パルス入力モー ドの設定

_8158_disable_pulser_input パルス入力を無効にする

_8158_pulser_vmove パルスの V 移動を開始

関数名 説明
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モーシ ョ ン ・ ステータ ス、 セク シ ョ ン 6.11

モーシ ョ ン ・ イ ン タ フ ェース I/O、 セク シ ョ ン 6.12

割り込む制御、 セク シ ョ ン 6.13

_8158_pulser_pmove パルスの P 移動を開始

_8158_set_pulser_ratio 手動パルス比を実際の出力パルス速度に設定

関数名 説明

_8158_motion_done モーシ ョ ン ・ ステータ スを返す

関数名 説明

_8158_set_servo SVON 信号のオン / オフ状態を設定

_8158_set_pcs_logic PCS （位置変更信号） のロジ ッ ク を設定

_8158_set_pcs PCS の位置オーバーラ イ ド を可能にする

_8158_set_clr_mode CLR 信号のモー ド を設定

_8158_set_inp INP 信号のロジ ッ クおよび動作モー ド を設定

_8158_set_alm ALM 信号のロジ ッ クおよび動作モー ド を設定

_8158_set_erc ERC 信号のロジ ッ クおよびタ イ ミ ングを設定

_8158_set_erc_out ERC 信号を出力

_8158_clr_erc ERC 信号を ク リ ア

_8158_set_sd SD 信号のロジ ッ クおよび動作モー ド を設定

_8158_enable_sd SD 信号を使用する

_8158_set_limit_logic EL 信号のロジ ッ ク を設定

_8158_set_limit_mode EL の動作モー ド を設定

_8158_get_io_status 8158 のすべてのモーシ ョ ン I/O を取得

関数名 説明

_8158_int_control INT サービスを使用するかど うかを設定

_8158_wait_error_interrupt エラー関連割り込みの待機

_8158_wait_motion_interrupt モーシ ョ ン関連割り込みの待機

_8158_set_motion_int_factor モーシ ョ ン関連割り込みのフ ァ ク タ を設定

関数名 説明
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ポジシ ョ ン制御およびカウン タ、 セク シ ョ ン 6.14

位置比較およびラ ッ チ、 セク シ ョ ン 6.15

連続モーシ ョ ン、 セク シ ョ ン 6.16

関数名 説明

_8158_get_position フ ィ ー ドバッ ク位置カウン タの値を取得

_8158_set_position フ ィ ー ドバッ ク位置カウン タの設定

_8158_get_command コマン ド位置カウン タの値を取得

_8158_set_command コマン ド位置カウン タの設定

_8158_get_error_counter 位置エ ラー ・ カウン タの値を取得

_8158_reset_error_counter 位置エ ラー ・ カウン タ を リ セ ッ ト

_8158_get_general_counter 汎用カウン タの値を取得

_8158_set_general_counter 汎用カウン タの設定

_8158_get_target_pos ターゲ ッ ト 位置レ コーダの値を取得

_8158_reset_target_pos ターゲ ッ ト 位置レ コーダを リ セ ッ ト

_8158_get_res_distance モーシ ョ ンから蓄積された残存パルスを取得

_8158_set_res_distance 残存パルス記録の設定

関数名 説明

_8158_set_trigger_logic CMP 信号のロジ ッ ク を設定

_8158_set_error_comparator エ ラー ・ コ ンパレータの設定

_8158_set_general_comparator 汎用コ ンパレータの設定

_8158_set_trigger_comparator ト リ ガ ・ コ ンパレータの設定

_8158_set_latch_source カウン タのラ ッ チ ・ タ イ ミ ングの設定

_8158_set_ltc_logic LTC 信号のロジ ッ ク を設定

_8158_get_latch_data ラ ッ チ ・ データの取得

関数名 説明

_8158_set_continuous_move
絶対モーシ ョ ンの連続モーシ ョ ンを有効にす
る

_8158_check_continuous_buffer バッ フ ァがエンプテ ィ かど うかを確認

_8158_dwell_move タ イマ移動の設定
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多軸同時動作、 セク シ ョ ン 6.17

汎用入力 / 出力、 セク シ ョ ン 6.18

ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト 、 6.19

バッ ク ラ ッ シュ補正 / 振動抑制、 6.20

速度プロ フ ァ イルの計算、 6.21

関数名 説明

_8158_set_tr_move_all 多軸同時動作のセ ッ ト ア ッ プ

_8158_set_ta_move_all 多軸同時動作のセ ッ ト ア ッ プ

_8158_set_sr_move_all 多軸同時動作のセ ッ ト ア ッ プ

_8158_set_sa_move_all 多軸同時動作のセ ッ ト ア ッ プ

_8158_start_move_all 多軸台形プロ フ ァ イル ・ モーシ ョ ンを開始

_8158_stop_move_all 多軸モーシ ョ ンの同時停止

関数名 説明

_8158_set_gpio_output デジ タル出力の設定

_8158_get_gpio_output デジ タル出力を取得

_8158_get_gpio_input デジ タル入力を取得

_8158_set_gpio_input_function 信号タ イプをデジ タル入力に設定

関数名 説明

_8158_disable_soft_limit ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト 機能を使用し ない

_8158_enable_soft_limit ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト 機能を使用する

_8158_set_soft_limit ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト の設定

関数名 説明

_8158_backlash_comp バッ ク ラ ッ シュ調整パルスを補正に設定

_8158_suppress_vibration 振動抑制を無効なパルス ・ カウン ト に設定

_8158_set_fa_speed FA 速度を原点モー ド に設定

関数名 説明

_8158_get_tr_move_profile 相対台形速度プロ フ ァ イルを取得

_8158_get_ta_move_profile 絶対台形速度プロ フ ァ イルを取得
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_8158_get_sr_move_profile 相対 S 曲線速度プロ フ ァ イルを取得

_8158_get_sa_move_profile 絶対 S 曲線速度プロ フ ァ イルを取得

関数名 説明
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6.2 C/C++ プログラ ミ ング ・ ラ イブ ラ リ

このセ ク シ ョ ンではすべての関数を詳し く 説明し ます。 関数のプ
ロ ト タ イ プ と一部のコ マン ド ・ データ ・ タ イ プは pci_8158.h で宣
言されます。 アプ リ ケーシ ョ ン ・ プ ログラムでは上記のデー タ ・
タ イ プを使用し て く だ さ い。 データ ・ タ イ プ名と その範囲は下表
の通り です。

PCI-8158 のソ フ ト ウ ェ ア ・ ド ラ イバの関数はフルネームを使用し
て、 関数の実際の意味を表示し ます。 命名規則は以下の通り です :

「C」 プログラ ミ ング環境では : 

_{ ハー ド ウ ェ アモデル }_{ アク シ ョ ン名 } すなわち、_8158_initial() と
な り ます。

C ラ イブ ラ リ と VB ラ イブ ラ リの違いを示すため、それぞれの関数
名の最初に、 B_8158_initial() のよ う に、 大文字の 「B」 が配置され
ます。

タ イプ名 説明 範囲

U8 8-bit ASCII 文字 0 ～ 255

I16 16-bit 符号化整数 -32768 ～ 32767

U16 16-bit 非符号化整数 0 ～ 65535

I32 32-bit 符号化長整数 -2147483648 ～ 2147483647

U32 32-bit 非符号化長整数 0 ～ 4294967295

F32 32-bit 単精度浮動点 -3.402823E38 ～ 3.402823E38

F64 64-bit 倍精度浮動点
-1.797683134862315E308

～ 1.797683134862315E309

ブーリ アン ブー リ アン論理値 真、 偽
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6.3 システムおよび初期化

@ 名称

_8158_initial ・ カー ドの初期化

_8158_close ・ カー ドの終了

_8158_get_version ・ ハー ド ウ ェ アおよびソ フ ト ウ ェ ア ・ バージ ョ
ンの確認

_8158_set_security_key ・ セキュ リ テ ィ ・ パスワー ドの設定

_8158_check_security_key ・ セキュ リ テ ィ ・ パスワー ドの確認

_8158_reset_security_key ・ セキュ リ テ ィ ・ パスワー ド をデフ ォル
ト 値に リ セ ッ ト

_8158_config_from_file Config ・ フ ァ イルから PCI-8158 を設定

@ 説明

_8158_initial:

この関数は 8158 カー ド を初期化し てハー ド ウ ェ ア ・ リ ソース
を割り当てるのに使用されます。 すべての 8158 カー ドはアプ
リ ケーシ ョ ンで他の関数を呼び出す前に、 この関数を使って初
期化し なければな り ません。 「Manual_ID」 のパラ メ ー タ を設

定する こ と で、 カー ドの ID が手動または自動で割り当てられ
る タ イプを選択できます。

_8158_close:

この関数は 8158 カー ド を終了し、 アプ リ ケーシ ョ ンの最後に
呼び出 される こ と にな っ ていカー ド の リ ソ ースを解放するの
に使用されます。

_8158_get_version:

フ ァ―ムウ ェ ア、 ド ラ イバ、 DLL のバージ ョ ン情報を呼び出す
こ とができます。

_8158_set_security_key:

この関数はセキュ リ テ ィ ・ コー ド を PCI カー ド に設定するのに
使用されます。

_8158_check_security_key, _8158_reset_security_key も参照し て く
だ さい。
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_8158_check_security_key:

この関数は関数 「_8158_set_security_key」 で設定 さ れるセキ ュ
リ テ ィ ・ コー ド を検証するのに使用されます。

_8158_set_security_key, _8158_reset_security_key も 参照 し て く だ
さい。

_8158_reset_security_key:

この関数を使えば、PCI カー ドのセキュ リ テ ィ ・コー ド をデフ ォ
ル ト 値に リ セ ッ ト できます。 デフ ォル ト のセキュ リ テ ィ ・ コー
ド は 0 です。

_8158_check_security_key, _8158_set_security_key も参照し て く だ
さい。

_8158_config_from_file:

この関数は指定し たフ ァ イルに従っ て PCI-8158 の設定をロー
ド するのに使用されます。 MotionCreatorPro を使えば、 8158 の
テス ト と 設定を正 し く 行えます。 設定の保存後、 フ ァ イルは
ユーザーのシステム ・ デ ィ レ ク ト リ に 8158.ini と し て保存され
ます。  

この関数を実行する と、 システムのすべての 8158 カー ド は
8158.ini に記録されたパラ メ ー タ に従っ て以下の関数を呼び出
し たよ う に設定されます。

_8158_set_limit_logic
_8158_set_pcs_logic
_8158_set_ltc_logic
_8158_set_inp
_8158_set_erc
_8158_set_alm
_8158_set_pls_iptmode
_8158_set_pls_outmode
_8158_set_move_ratio
_8158_set_latch_source
_8158_set_feedback_src
_8158_set_home_config
_8158_set_soft_limit
_8158_set_fa_speed
_8158_set_sd
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@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_initial(I16 *CardID_InBit, I16 Manual_ID);
I16 _8158_close(void);
I16 _8158_get_version(I16 card_id, I16 *firmware_ver, I32 *driver_ver, 

I32 *dll_ver);
I16 _8158_set_security_key(I16 card_id, I16 old_secu_code, I16 

new_secu_code);
I16 _8158_check_security_key(I16 card_id, I16 secu_code);
I16 _8158_reset_security_key(I16 card_id);
I16 _8158_config_from_file();

Visual Basic 6(Windows 2000/XP)
B_8158_initial(CardID_InBit As Integer, ByVal Manual_ID As Integer) As 

Integer
B_8158_close() As Integer
B_8158_get_version(ByVal card_id As Integer, firmware_ver As Integer, 

driver_ver As Long, dll_ver As Long) As Integer
B_8158_set_security_key(ByVal card_id As Integer, ByVal old_secu_code 

As Integer, ByVal new_secu_code As Integer) As Integer
B_8158_check_security_key(ByVal card_id As Integer, ByVal secu_code 

As Integer)As Integer
B_8158_reset_security_key(ByVal card_id As Integer);
B_8158_config_from_file() As Integer

@ 引数

CardID_InBit:

Manual_ID: オンボー ド DIP スイ ッ チ （SW1） がカー ド ID を決定で
きるよ う にし ます。

値の意味 : 

カー ド ID は以下で決定できます : 

0: PCI スロ ッ ト のシーケンス

1: オンボー ド DIP スイ ッ チ （SW1）

card_id: PCI-8158 カー ドのイ ンデ ッ クスを指定し ます。 card_id は
DIP スイ ッ チ （SW1） によ っ て決定されるか、 スロ ッ ト のシーケン
スに依存し ます。 _8158_initial() を参照し て く だ さい。

firmware_ver: 現在のフ ァームウ ェ ア ・ バージ ョ ン
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driver_ver: 現在のデバイス ・ ド ラ イバ ・ バージ ョ ン

dll_ver: 現在の DLL ラ イブ ラ リのバージ ョ ン

old_secu_code: 以前のセキュ リ テ ィ ・ コー ド

new_secu_code: 新しいセキュ リ テ ィ ・ コー ド

secu_code: セキュ リ テ ィ ・ コー ド
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6.4 パルス入力 / 出力設定

@ 名称

_8158_set_pls_iptmode ・  フ ィ ー ド バッ ク ・ パルス入力を設定し ま
す。

_8158_set_pls_outmode ・  パルス ・ コ マン ド出力を設定し ます。

_8158_set_feedback_src ・ 外部フ ィ ー ドバッ ク ・ パルス入力を有効
/ 無効にし ます。

@ 説明

_8158_set_pls_iptmode:

外部 フ ィ ー ド バ ッ ク ・ パル ス の入力 モ ー ド を 設定 し ま す。
フ ィ ー ドバッ ク ・ パルス入力には 4 つのタ イプがあ り ます。 こ
の関数は、 _8158_set_feedback_src() 関数の Src パラ メ ータが使
用可能な場合のみ有効です。

_8158_set_pls_outmode:

コ マン ド ・ パルスの出力モー ド を設定し ます。 コ マン ド ・ パル
ス出力には 6 つのモー ドがあ り ます。 

_8158_set_feedback_src:

システムで外部エ ン コ ーダ ・ フ ィ ー ド バ ッ クが使用可能な場
合、 この関数の Src パラ メ ータ を Enabled （有効） 状態に設定
し て く だ さい。 する と、 内部 28-bit ア ッ プ / ダウン ・ カウン タ
は _8158_set_pls_iptmode() 関数の設定に従っ て カウン ト する よ
う にな り ます。 また、 カウン タはコ マン ド ・ パルス出力も カウ
ン ト し ます。

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_set_pls_iptmode(I16 AxisNo, I16 pls_iptmode, I16 pls_logic);
I16 _8158_set_pls_outmode(I16 AxisNo, I16 pls_outmode);
I16 _8158_set_feedback_src(I16 AxisNo, I16 Src);

Visual Basic6 (Windows 2000/XP)
B_8158_set_pls_iptmode(ByVal AxisNo As Integer, ByVal pls_iptmode 

As Integer, ByVal pls_logic As Integer) As Integer
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B_8158_set_pls_outmode(ByVal AxisNo As Integer, ByVal pls_outmode 
As Integer) As Integer

B_8158_set_feedback_src(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Src As 
Integer) As Integer

@ 引数

AxisNo: パルス入力 / 出力を設定するよ う に指定された軸番号

pls_iptmode: エン コーダのフ ィ ー ドバッ ク ・ パルス入力モー ド の設
定

pls_logic: エン コーダのフ ィ ー ドバッ ク ・ パルスのロジ ッ ク 

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …

値 意味

0 1X A/B

1 2X A/B

2 4X A/B

3 CW/CCW

値 意味

0 逆方向ではない

1 逆方向
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pls_outmode: コ マン ド ・ パルス出力モー ドの設定 

Src: カウン タ ・ ソース

値 意味

0
外部フ ィ ー ドバッ
ク

1 コ マン ド ・ パルス
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6.5 速度モー ド ・ モーシ ョ ン

@ 名称

_8158_tv_move ・ 台形プロ フ ァ イルで軸を一定の速度に加速

_8158_sv_move ・ S 曲線プロ フ ァ イルで軸を一定の速度に加速

_8158_emg_stop ・ 直ちに停止

_8158_sd_stop ・ 減速し て、 停止

_8158_get_current_speed ・ 現在の速度を取得

_8158_speed_override ・  オン ・ ザ ・ フ ラ イで速度を変更

_8158_set_max_override_speed ・ 最大オーバーラ イ ド速度を設定

@ 説明

_8158_tv_move:

この関数は台形プロ フ ァ イルで軸を一定の速度に加速し ます。
軸は速度が変更 さ れるか、 軸が停止する よ う に命令 される ま
で、 一定の速度で移動し ます。 方向は速度パラ メ ータの符号に
よ って決定されます。

_8158_sv_move:

この関数は S 曲線プロ フ ァ イルで軸を一定の速度に加速し ま
す。 軸は速度が変更されるか、 軸が停止するよ う に命令される
まで、 一定の速度で移動し ます。 方向は速度パラ メ ータの符号
によ って決定されます。

_8158_emg_stop:

この関数は軸を直ちに停止させるのに使用されます。 また、 プ
リ セ ッ ト された移動 （台形および S 曲線の両方のモーシ ョ ン）、
手動移動、 または原点復帰機能を実行する場合に も役立ち ま
す。

_8158_sd_stop:

この関数は台形またはS曲線プロ フ ァ イルで軸を減速し て停止
させるのに使用されます。 また、 プ リ セ ッ ト された移動 （台形
および S 曲線の両方のモーシ ョ ン）、 手動移動、 または原点復
帰機能を実行する場合にも役立ちます。 注意 : 速度プロ フ ァ イ
ルは最初のモーシ ョ ン ・ プロ フ ァ イルによ っ て決定されます。
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_8158_get_current_speed:

この機能は指定し た軸の現在のパルス出力速度 （パルス / 秒）
を表示するのに使用されます。いつでも どんな動作モー ド でも
使用できます。

_8158_speed_override:

（「_8158_tv_move」 を実行し ている場合などの） モーシ ョ ン動作
では、 この関数はオン ・ ザ ・ フ ラ イで速度を変更するのに使用
できます。 セク シ ョ ン 4.2.14 を参照し て く だ さい。

_8158_set_max_override_speed も参照し て く だ さい。

8158_set_max_override_speed:

この関数は速度オーバーラ イ ド 動作の前に最大オーバー ラ イ
ド速度 （100% 速度） を設定するのに使用されます。 セク シ ョ ン
4.2.14 を参照し て く だ さい。

_8158_speed_override も参照し て く だ さい。

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_tv_move(I16 AxisNo, F64 StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc);
I16 _8158_sv_move(I16 AxisNo, F64 StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 

SVacc);
I16 _8158_emg_stop(I16 AxisNo);
I16 _8158_sd_stop(I16 AxisNo, F64 Tdec);
I16 _8158_get_current_speed(I16 AxisNo, F64 *speed)
I16 _8158_set_max_override_speed(I16 AxisNo, F64 OvrdSpeed, I16 

Enable);

Visual Basic6 (Windows 2000/XP)
B_8158_tv_move(ByVal AxisNo As Integer, ByVal StrVel As Double, 

ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double) As Integer
B_8158_sv_move(ByVal AxisNo As Integer, ByVal StrVel As Double, 

ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal SVacc 
As Double) As Integer

B_8158_emg_stop(ByVal AxisNo As Integer) As Integer
B_8158_sd_stop(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Tdec As Double) As 

Integer
B_8158_get_current_speed(ByVal AxisNo As Integer, ByRef Speed As 

Double) As Integer
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B_8158_set_max_override_speed(ByVal AxisNo As Integer, ByVal 
OvrdSpeed As Double, ByVal Enable As Integer) As Integer

@ 引数

AxisNo: 移動または停止するよ う指定された軸番号

StrVel: 初速度 （単位 : パルス / 秒） 

MaxVel: 最大速度 （単位 : パルス / 秒） 

Tacc: 指定された加速時間 （単位 : 秒）

SVacc: S 曲線加速が実行される指定された速度間隔

注意 : 純粋な S 曲線では SVacc = 0

Tdec: 指定された減速時間 （単位 : 秒）

*Speed: 現在の速度 （パルス / 秒） を取得する変数

NewVelPercent: 最大オーバーラ イ ド速度 （100% 速度） の割合

時間 : 速度をオーバラ イ ド する現在の速度の間隔単位 : 秒

OvrdSpeed: 最大オーバーラ イ ド速度 （パルス / 秒）

Enabl: 0: 無効、 1: オーバーラ イ ド速度動作を使用する

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …
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6.6 1 軸位置モー ド

@ 名称

_8158_start_tr_move ・ 相対台形プロ フ ァ イル移動を開始

_8158_start_ta_move ・ 絶対台形プロ フ ァ イル移動を開始

_8158_start_sr_move ・ 相対 S 曲線プロ フ ァ イル移動を開始

_8158_start_sa_move ・ 絶対 S 曲線プロ フ ァ イル移動を開始

_8158_set_move_ratio ・ コ マン ド ・ パルス と フ ィ ー ドバッ ク ・ パル
スの比を設定

_8158_position_override ・ オン ・ ザ ・ フ ラ イで位置を変更

@ 説明

共通 :

移動方向はPos またはDistパラ メ ータの符号によ っ て決定され
ます。 指定速度に到達するのに移動距離が短すぎる場合、 コ ン
ト ローラは MaxVel を自動的に引き下げます。また、Tacc、Tdec、
VSacc、 VSdec も短 く な り ますが、 dV/dt （加速 / 減速） と d
（dV/dt） /dt （加加速度） は変更されません。

_8158_start_tr_move:

こ の関数は軸 を 初速度 （StrVel） か ら 加速 さ せ、 一定速度
（MaxVel） で回転させ、 相対距離で停止するまで台形プロ フ ァ
イルで減速させます。 加速 （Tacc） および減速 （Tdec） 時間は
独立し て指定されます。 また、 プログラムはモーシ ョ ンの完了
を待つ必要がな く 、 制御は直ちにプログラムに返されます。

_8158_start_ta_move:

こ の関数は軸 を 初速度 （StrVel） か ら 加速 さ せ、 一定速度
（MaxVel） で回転させ、 指定された絶対位置で停止するまで台
形 プ ロ フ ァ イ ルで減速 さ せ ま す。 加速 （Tacc） お よ び減速
（Tdec） 時間は独立し て指定されます。また、プログラムはモー
シ ョ ンの完了を待つ必要がな く 、制御は直ちにプログラムに返
されます。

_8158_start_sr_move:
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こ の関数は軸 を 初速度 （StrVel） か ら 加速 さ せ、 一定速度
（MaxVel）で回転させ、相対距離で停止するまで S 曲線プロ フ ァ
イルで減速させます。 加速 （Tacc） および減速 （Tdec） 時間は
独立し て指定されます。 また、 プログラムはモーシ ョ ンの完了
を待つ必要がな く 、 制御は直ちにプログラムに返されます。

_8158_start_sa_move:

この関数は軸を初速度 （StrVel） から加速させ、 一定速度で回
転させ、指定された絶対位置で停止するまで S 曲線プロ フ ァ イ
ルで減速させます。加速および減速時間は独立し て指定されま
す。 また、 プログラムはモーシ ョ ンの完了を待つ必要がな く 、
制御は直ちにプログラムに返されます。

_8158_set_move_ratio:

この関数は指定し た軸の定数を設定し ます。 通常、 軸の機械的
解像度が異なる場合、軸は定数を必要と し ます。例えば、フ ィ ー
ド バッ ク ・ センサーの解像度がコ マン ド ・ プ ラスの解像度の 2
倍である場合、 パラ メ ータ 「move_ratio」 は 2 に設定されます。

_8158_position_override:

この関数はオン ・ ザ ・ フ ラ イで ターゲ ッ ト 位置を変更するのに
使用されます。 この関数には幾つかの制限があ り ます。 使用す
る前にセク シ ョ ン 4.2.15 を参照し て く だ さい。 

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_start_tr_move(I16 AxisNo, F64 Dist, F64 StrVel, F64 MaxVel, 

F64 Tacc, F64 Tdec);
I16 _8158_start_ta_move(I16 AxisNo, F64 Pos, F64 StrVel, F64 MaxVel, 

F64 Tacc, F64 Tdec);
I16 _8158_start_sr_move(I16 AxisNo, F64 Dist, F64 StrVel, F64 MaxVel, 

F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 SVdec);
I16 _8158_start_sa_move(I16 AxisNo, F64 Pos, F64 StrVel, F64 MaxVel, 

F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 SVdec);
I16 _8158_set_move_ratio(I16 AxisNo, F64 move_ratio);
I16 _8158_position_override(I16 AxisNo, F64 NewPos);
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Visual Basic6 (Windows 2000/XP)
B_8158_start_tr_move(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Dist As Double, 

ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double) As Integer

B_8158_start_ta_move(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Pos As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double) As Integer

B_8158_start_sr_move(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Dist As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double, ByVal SVacc As Double, 
ByVal SVdec As Double) As Integer

B_8158_start_sa_move(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Pos As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double, ByVal SVacc As Double, 
ByVal SVdec As Double) As Integer

B_8158_set_move_ratio(ByVal AxisNo As Integer, ByVal move_ratio As 
Double) As Integer

B_8158_position_override(ByVal AxisNo As Integer, ByVal NewPos As 
Double) As Integer

@ 引数

AxisNo: 移動または位置を変更するよ う 指定された軸番号 

Dist: 指定された相対移動距離 （単位 : パルス）

Pos: 指定された絶対移動位置 （単位 : パルス）

StrVel: 速度プロ フ ァ イルの初速度 （単位 : パルス / 秒） 

MaxVel: 最大速度 （単位 : パルス / 秒） 

Tacc: 指定された加速時間 （単位 : 秒）

Tdec: 指定された減速時間 （単位 : 秒）

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …
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SVacc: S 曲線加速が実行される指定された速度間隔

注意 : 純粋な S 曲線では SVacc = 0。 詳し く はセク シ ョ ン 4.2.4
を参照

SVdec: S 曲線減速が実行される指定された速度間隔

注意 : 純粋な S 曲線では SVdec = 0。 詳し く はセク シ ョ ン 4.2.4
を参照

Move_ratio: （フ ィ ー ド バッ クの解像度） / （コ マン ドの解像度） の
比率、 0 とはなら ない

NewPos: 指定された新しい絶対移動位置
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6.7 直線補間モーシ ョ ン

@ 名称

_8158_start_tr_move_xy ・ 台形プロ フ ァ イルで X および Y 軸の相対
2 軸直線補間を開始

_8158_start_ta_move_xy ・ 台形プロ フ ァ イルで X および Y 軸の絶対
2 軸直線補間を開始

_8158_start_sr_move_xy ・ S 曲線プロ フ ァ イルで X および Y 軸の相
対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_sa_move_xy ・ S 曲線プロ フ ァ イルで X および Y 軸の絶
対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_tr_move_zu ・ 台形プロ フ ァ イルで Z および U 軸の相対
2 軸直線補間を開始

_8158_start_ta_move_zu ・ 台形プロ フ ァ イルで Z および U 軸の絶対
2 軸直線補間を開始

_8158_start_sr_move_zu ・ S 曲線プロ フ ァ イルで Z および U 軸の相
対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_sa_move_zu ・ S 曲線プロ フ ァ イルで Z および U 軸の絶
対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_tr_move_ab ・ 台形プロ フ ァ イルで A および B 軸の相対
2 軸直線補間を開始

_8158_start_ta_move_ab ・ 台形プロ フ ァ イルで A および B 軸の絶対
2 軸直線補間を開始

_8158_start_sr_move_ab ・ S 曲線プロ フ ァ イルで A および B 軸の相
対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_sa_move_ab ・ S 曲線プロ フ ァ イルで A および B 軸の絶
対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_tr_move_cd ・ 台形プロ フ ァ イルで C および D 軸の相対
2 軸直線補間を開始

_8158_start_ta_move_cd ・ 台形プロ フ ァ イルで C および D 軸の絶対
2 軸直線補間を開始

_8158_start_sr_move_cd ・ S 曲線プロ フ ァ イルで C および D 軸の相
対 2 軸直線補間を開始
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_8158_start_sa_move_cd ・ S 曲線プロ フ ァ イルで C および D 軸の絶
対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_tr_line2 ・ 4 軸の任意の 2 軸に対し て台形プロ フ ァ イル
で相対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_ta_line2 ・ 4 軸の任意の 2 軸に対し て台形プロ フ ァ イル
で絶対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_sr_line2 ・ 4 軸の任意の 2 軸に対し て S 曲線プロ フ ァ イ
ルで相対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_sa_line2 ・ 4 軸の任意の 2 軸に対し て S 曲線プロ フ ァ イ
ルで絶対 2 軸直線補間を開始

_8158_start_tr_line3 ・ 4 軸の任意の 3 軸に対し て台形プロ フ ァ イル
で相対 3 軸直線補間を開始

_8158_start_ta_line3 ・ 4 軸の任意の 3 軸に対し て台形プロ フ ァ イル
で相対 3 軸直線補間を開始

_8158_start_sr_line3 ・ 4 軸の任意の 3 軸に対し て S 曲線プロ フ ァ イ
ルで相対 3 軸直線補間を開始

_8158_start_sa_line3 ・ 4 軸の任意の 3 軸に対し て S 曲線プロ フ ァ イ
ルで絶対 3 軸直線補間を開始

_8158_start_tr_line4 ・ 4 軸の任意の 4 軸に対し て台形プロ フ ァ イル
で相対 4 軸直線補間を開始

_8158_start_ta_line4 ・ 4 軸の任意の 4 軸に対し て台形プロ フ ァ イル
で絶対 4 軸直線補間を開始

_8158_start_sr_line4 ・ 4 軸の任意の 4 軸に対し て S 曲線プロ フ ァ イ
ルで相対 4 軸直線補間を開始

_8158_start_sa_line4 ・ 4 軸の任意の 4 軸に対し て S 曲線プロ フ ァ イ
ルで絶対 4 軸直線補間を開始

@ 説明

上記関数は様々なプロ フ ァ イルで直線補間モーシ ョ ンを実行し ま
す。 関数の詳しい比較表は以下の通り です。
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íçà”: 直線補間のターゲ ッ ト の 2 軸はカー ドの前 0-3 軸のう ちの 2
軸か後 4-7 軸の う ちの 2 軸です。 それら 2 つのグループを
またぐ こ とはできません。

関数 軸総数
速度プロ フ ァ イ

ル
相対 / 絶対

ターゲッ ト

軸

_8158_start_tr_move_xy 2 T R 軸 0 および 1

_8158_start_ta_move_xy 2 T A 軸 0 および 1

_8158_start_sr_move_xy 2 S R 軸 0 および 1

_8158_start_sa_move_xy 2 S A 軸 0 および 1

_8158_start_tr_move_zu 2 T R 軸 2 および 3

_8158_start_ta_move_zu 2 T A 軸 2 および 3

_8158_start_sr_move_zu 2 S R 軸 2 および 3

_8158_start_sa_move_zu 2 S A 軸 2 および 3

_8158_start_tr_move_ab 2 T R 軸 4 および 5

_8158_start_ta_move_ab 2 T A 軸 4 および 5

_8158_start_sr_move_ab 2 S R 軸 4 および 5

_8158_start_sa_move_ab 2 S A 軸 4 および 5

_8158_start_tr_move_cd 2 T R 軸 6 および 7

_8158_start_ta_move_cd 2 T A 軸 6 および 7

_8158_start_sr_move_cd 2 S R 軸 6 および 7

_8158_start_sa_move_cd 2 S A 軸 6 および 7

関数 軸総数
速度プロ フ ァ イ

ル
相対 / 絶対 ターゲッ ト 軸

_8158_start_tr_line2 2 T R
4 軸の任意の 2

軸

_8158_start_ta_line2 2 T A
4 軸の任意の 2

軸

_8158_start_sr_line2 2 S R
4 軸の任意の 2

軸

_8158_start_sa_line2 2 S A
4 軸の任意の 2

軸

関数 軸総数
速度プロ フ ァ イ

ル
相対 / 絶対 ターゲッ ト 軸

_8158_start_tr_line3 3 T R
4 軸の任意の 3

軸

_8158_start_ta_line3 3 T A
4 軸の任意の 3

軸

_8158_start_sr_line3 3 S R
4 軸の任意の 3

軸



142 関数ラ イブラ リ

íçà”: 直線補間のターゲ ッ ト の3軸はカー ドの前4軸のう ちの3軸
か後 4 軸のう ちの 3 軸です。 それら 2 つのグループをまた
ぐ こ とはできません。

íçà”: 直線補間のターゲ ッ ト の4軸はカー ドの前4軸のう ちの4軸
か後 4 軸のう ちの 4 軸です。 それら 2 つのグループをまた
ぐ こ とはできません。

速度プロ フ ァ イル :

  T: 台形プロ フ ァ イル

  S: S 曲線プロ フ ァ イル

相対 / 絶対

  R: 相対距離

  A: 絶対位置

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_start_tr_move_xy(I16 Card_id, F64 DistX, F64 DistY, F64 

StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);
I16 _8158_start_ta_move_xy(I16 Card_id, F64 PosX, F64 PosY, F64 

StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

_8158_start_sa_line3 3 S A
4 軸の任意の 3

軸

関数 軸総数
速度プロ フ ァ イ

ル
相対 / 絶対 ターゲッ ト 軸

_8158_start_tr_line4 4 T R
4 軸の任意の 4

軸

_8158_start_ta_line4 4 T A
4 軸の任意の 4

軸

_8158_start_sr_line4 4 S R
4 軸の任意の 4

軸

_8158_start_sa_line4 4 S A
4 軸の任意の 4

軸

関数 軸総数
速度プロ フ ァ イ

ル
相対 / 絶対 ターゲッ ト 軸
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I16 _8158_start_sr_move_xy(I16 Card_id, F64 DistX, F64 DistY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 
SVdec);

I16 _8158_start_sa_move_xy(I16 Card_id, F64 PosX, F64 PosY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 
SVdec);

I16 _8158_start_tr_move_zu(I16 Card_id, F64 DistX, F64 DistY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

I16 _8158_start_ta_move_zu(I16 Card_id, F64 PosX, F64 PosY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

I16 _8158_start_sr_move_zu(I16 Card_id, F64 DistX, F64 DistY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 
SVdec);

I16 _8158_start_sa_move_zu(I16 Card_id, F64 PosX, F64 PosY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 
SVdec);

I16 _8158_start_tr_move_ab(I16 Card_id, F64 DistX, F64 DistY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

I16 _8158_start_ta_move_ab(I16 Card_id, F64 PosX, F64 PosY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

I16 _8158_start_sr_move_ab(I16 Card_id, F64 DistX, F64 DistY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 
SVdec);

I16 _8158_start_sa_move_ab(I16 Card_id, F64 PosX, F64 PosY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 
SVdec);

I16 _8158_start_tr_move_cd(I16 Card_id, F64 DistX, F64 DistY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

I16 _8158_start_ta_move_cd(I16 Card_id, F64 PosX, F64 PosY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

I16 _8158_start_sr_move_cd(I16 Card_id, F64 DistX, F64 DistY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 
SVdec);

I16 _8158_start_sa_move_cd(I16 Card_id, F64 PosX, F64 PosY, F64 
StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 
SVdec);

I16 _8158_start_tr_line2(I16 *AxisArray, F64 *DistArray, F64 StrVel, 
F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

I16 _8158_start_ta_line2(I16 *AxisArray, F64 *PosArray, F64 StrVel, 
F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

I16 _8158_start_sr_line2(I16 *AxisArray, F64 *DistArray, F64 StrVel, 
F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 SVdec);

I16 _8158_start_sa_line2(I16 *AxisArray, F64 *PosArray, F64 StrVel, 
F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 SVdec);
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I16 _8158_start_tr_line3(I16 *AxisArray, F64 *DistArray, F64 StrVel, 
F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

I16 _8158_start_ta_line3(I16 *AxisArray, F64 *PosArray, F64 StrVel, 
F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

I16 _8158_start_sr_line3(I16 *AxisArray, F64 *DistArray, F64 StrVel, 
F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 SVdec);

I16 _8158_start_sa_line3(I16 *AxisArray, F64 *PosArray, F64 StrVel, 
F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 SVdec);

I16 _8158_start_tr_line4(I16 *AxisArray, F64 *DistArray, F64 StrVel, 
F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

I16 _8158_start_ta_line4(I16 *AxisArray, F64 *PosArray, F64 StrVel, 
F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec);

I16 _8158_start_sr_line4(I16 *AxisArray, F64 *DistArray, F64 StrVel, 
F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 SVdec);

I16 _8158_start_sa_line4(I16 *AxisArray, F64 *PosArray, F64 StrVel, 
F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 SVdec);

Visual Basic6 (Windows 2000/XP)
B_8158_start_tr_move_xy(ByVal Card_id As Integer, ByVal DistX As 

Double, ByVal DistY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double) As Integer

B_8158_start_ta_move_xy(ByVal Card_id As Integer, ByVal PosX As 
Double, ByVal PosY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double) As Integer

B_8158_start_sr_move_xy(ByVal Card_id As Integer, ByVal DistX As 
Double, ByVal DistY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double, ByVal SVacc As Double, ByVal SVdec As Double) As 
Integer

B_8158_start_sa_move_xy(ByVal Card_id As Integer, ByVal PosX As 
Double, ByVal PosY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double, ByVal SVacc As Double, ByVal SVdec As Double) As 
Integer

B_8158_start_tr_move_zu(ByVal Card_id As Integer, ByVal DistX As 
Double, ByVal DistY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double);

B_8158_start_ta_move_zu(ByVal Card_id As Integer, ByVal PosX As 
Double, ByVal PosY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
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MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double) As Integer

B_8158_start_sr_move_zu(ByVal Card_id As Integer, ByVal DistX As 
Double, ByVal DistY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double, ByVal SVacc As Double, ByVal SVdec As Double) As 
Integer

B_8158_start_sa_move_zu(ByVal Card_id As Integer, ByVal PosX As 
Double, ByVal PosY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double, ByVal SVacc As Double, ByVal SVdec As Double) As 
Integer

B_8158_start_tr_move_ab(ByVal Card_id As Integer, ByVal DistX As 
Double, ByVal DistY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double);

B_8158_start_ta_move_ab(ByVal Card_id As Integer, ByVal PosX As 
Double, ByVal PosY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double) As Integer

B_8158_start_sr_move_ab(ByVal Card_id As Integer, ByVal DistX As 
Double, ByVal DistY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double, ByVal SVacc As Double, ByVal SVdec As Double) As 
Integer

B_8158_start_sa_move_ab(ByVal Card_id As Integer, ByVal PosX As 
Double, ByVal PosY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double, ByVal SVacc As Double, ByVal SVdec As Double) As 
Integer

B_8158_start_tr_move_cd(ByVal Card_id As Integer, ByVal DistX As 
Double, ByVal DistY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double);

B_8158_start_ta_move_cd(ByVal Card_id As Integer, ByVal PosX As 
Double, ByVal PosY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double) As Integer

B_8158_start_sr_move_cd(ByVal Card_id As Integer, ByVal DistX As 
Double, ByVal DistY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double, ByVal SVacc As Double, ByVal SVdec As Double) As 
Integer
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B_8158_start_sa_move_cd(ByVal Card_id As Integer, ByVal PosX As 
Double, ByVal PosY As Double, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double, ByVal SVacc As Double, ByVal SVdec As Double) As 
Integer

B_8158_start_tr_line2(AxisArray() As Integer, DistArray() As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double) As Integer

B_8158_start_ta_line2(AxisArray() As Integer, PosArray() As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double) As Integer

B_8158_start_sr_line2((AxisArray() As Integer, DistArray() As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double, ByVal Svacc As Double, 
ByVal Svdec As Double) As Integer

B_8158_start_sa_line2(AxisArray() As Integer, PosArray() As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double, ByVal Svacc As Double, 
ByVal Svdec As Double) As Integer

B_8158_start_tr_line3(AxisArray() As Integer, DistArray() As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double) As Integer

B_8158_start_ta_line3(AxisArray() As Integer, PosArray() As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double) As Integer

B_8158_start_sr_line3((AxisArray() As Integer, DistArray() As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double, ByVal Svacc As Double, 
ByVal Svdec As Double) As Integer

B_8158_start_sa_line3(AxisArray() As Integer, PosArray() As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double, ByVal Svacc As Double, 
ByVal Svdec As Double) As Integer

B_8158_start_tr_line4(AxisArray() As Integer, DistArray() As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double) As Integer

B_8158_start_ta_line4(AxisArray() As Integer, PosArray() As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double) As Integer

B_8158_start_sr_line4((AxisArray() As Integer, DistArray() As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double, ByVal Svacc As Double, 
ByVal Svdec As Double) As Integer
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B_8158_start_sa_line4(AxisArray() As Integer, PosArray() As Double, 
ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc 
As Double, ByVal Tdec As Double, ByVal Svacc As Double, 
ByVal Svdec As Double) As Integer

@ 引数

card_id: PCI-8158 カー ドのイ ンデ ッ クスを指定し ます。 card_id は
DIP スイ ッ チ （SW1） によ っ て決定されるか、 スロ ッ ト のシーケン
スに依存し ます。 _8158_initial() を参照し て く だ さい。

AxisNo: 移動または位置を変更するよ う 指定された軸番号 

DistX: 軸 0 の指定された相対移動距離 （単位 : パルス）

DistY: 軸 1 の指定された相対移動距離 （単位 : パルス）

PosX: 軸 0 の指定された絶対移動位置 （単位 : パルス）

PosY: 軸 1 の指定された絶対移動位置 （単位 : パルス）

StrVel: 速度プロ フ ァ イルの初速度 （単位 : パルス / 秒） 

MaxVel: 最大速度 （単位 : パルス / 秒）

Tacc: 指定された加速時間 （単位 : 秒）

Tdec: 指定された減速時間 （単位 : 秒）

SVacc: S 曲線加速が実行される指定された速度間隔

注意 : 純粋な S 曲線では SVacc = 0。 詳し く はセク シ ョ ン 4.2.4
を参照

SVdec: S 曲線減速が実行される指定された速度間隔

注意 : 純粋な S 曲線では SVdec = 0。 詳し く はセク シ ョ ン 4.2.4
を参照

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …
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*AxisArray: 補間を実行する軸番号の配列

例 : I16 AxisArray[2] = {0, 3}; // 軸 0 および軸 3 （正）

I16 AxisArray[3] = {0,2, 3}; // 軸 0、 2、 3 （正）

I16 AxisArray[2] = {1, 6}; // 軸 1 および軸 6 （誤）

*DistArray: 直線補間の相対距離の配列

例 : I16 AxisArray[2] = {0, 3}; // 軸 0 および軸 3

F64 DistArray[2] = {1000.0, 2000.0} // 軸 0 および 3 の場合

*PosArray: 直線補間の絶対位置の配列

例 : I16 AxisArray[3] = {0.2, 3}; // 軸 0、 2、 3

F64 PosArray[3] = {200.0, 300.0, 400.0} // 軸 0、2、3 の絶対位置
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6.8 円形補間モーシ ョ ン

@ 名称

_8158_start_tr_arc_xy ・ X および Y 軸の Ｔ 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_ta_arc_xy ・ X および Y 軸の Ｔ 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_sr_arc_xy ・ X および Y 軸の S 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_sa_arc_xy ・ X および Y 軸の S 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_tr_arc_zu ・ Z および U 軸の Ｔ 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_ta_arc_zu ・ Z および U 軸の Ｔ 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_sr_arc_zu ・ Z および U 軸の S 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_sa_arc_zu ・ Z および U 軸の S 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_tr_arc_ab ・ A および B 軸の Ｔ 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_ta_arc_ab ・ A および B軸の Ｔ 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_sr_arc_b ・ A および B 軸の S 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_sa_arc_ab ・ A および B 軸の S 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_tr_arc_cd ・ C および D 軸の Ｔ 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_ta_arc_cd ・ C および D軸の Ｔ 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_sr_arc_cd ・ C および D 軸の S 曲線相対円形補間を開始

_8158_start_sa_arc_cd ・ C および D 軸の S 曲線絶対円形補間を開始

_8158_start_tr_arc2 ・ 4 軸の任意の 2 軸に対し て Ｔ 曲線相対円形補
間を開始

_8158_start_ta_arc2 ・ 4 軸の任意の 2 軸に対し て Ｔ 曲線絶対円形
補間を開始

_8158_start_sr_arc2 ・ 4 軸の任意の 2 軸に対し て S 曲線相対円形補
間を開始 

_8158_start_sa_arc2 ・ 4 軸の任意の 2 軸に対し て S 曲線絶対円形補
間を開始
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@ 説明

上記関数は様々なプロ フ ァ イルで円形補間モーシ ョ ンを実行し ま
す。 関数の詳しい比較表は以下の通り です。 

íçà”: 直線補間のターゲ ッ ト の 2 軸はカー ドの前 4 軸 （0-3） のう
ちの 2 軸か後 4 軸 （4-7） のう ちの 2 軸です。 それら 2 つ
のグループをまたぐ こ とはできません。

関数 軸総数
速度プロ フ ァ イ

ル
相対 / 絶対

ターゲ ッ ト

軸

_8158_start_tr_arc_xy 2 台形 R 軸 0 および 1

_8158_start_ta_arc_xy 2 台形 A 軸 0 および 1

_8158_start_sr_arc_xy 2 S 曲線 R 軸 0 および 1

_8158_start_sa_arc_xy 2 S 曲線 A 軸 0 および 1

_8158_start_tr_arc_zu 2 台形 R 軸 2 および 3

_8158_start_ta_arc_zu 2 台形 A 軸 2 および 3

_8158_start_sr_arc_zu 2 S 曲線 R 軸 2 および 3

_8158_start_sa_arc_zu 2 S 曲線 A 軸 2 および 3

_8158_start_tr_arc_ab 2 台形 R 軸 4 および 5

_8158_start_ta_arc_ab 2 台形 A 軸 4 および 5

_8158_start_sr_arc_ab 2 S 曲線 R 軸 4 および 5

_8158_start_sa_arc_ab 2 S 曲線 A 軸 4 および 5

_8158_start_tr_arc_cd 2 台形 R 軸 6 および 7

_8158_start_ta_arc_cd 2 台形 A 軸 6 および 7

_8158_start_sr_arc_cd 2 S 曲線 R 軸 6 および 7

_8158_start_sa_arc_cd 2 S 曲線 A 軸 6 および 7

関数 軸総数
速度プロ フ ァ イ

ル
相対 / 絶対

ターゲ ッ ト

軸

_8158_start_tr_arc2 2 台形 R
4 軸の任意の 2

軸

_8158_start_ta_arc2 2 台形 A
4 軸の任意の 2

軸

_8158_start_sr_arc2 2 S 曲線 R
4 軸の任意の 2

軸

_8158_start_sa_arc2 2 S 曲線 A
4 軸の任意の 2

軸
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@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_start_tr_arc_xy(I16 card_id, F64 OffsetCx, F64 OffsetCy, F64 

OffsetEx, F64 OffsetEy, I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 
MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec);

I16 _8158_start_ta_arc_xy(I16 card_id, F64 Cx, F64 Cy, F64 Ex, F64 Ey, 
I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec);

I16 _8158_start_sr_arc_xy(I16 card_id, F64 OffsetCx, F64 OffsetCy, F64 
OffsetEx, F64 OffsetEy, I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 
MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec,F64 SVacc,F64 SVdec);

I16 _8158_start_sa_arc_xy(I16 card_id, F64 Cx, F64 Cy, F64 Ex, F64 Ey, 
I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec,F64 
SVacc,F64 SVdec);

I16 _8158_start_tr_arc_zu(I16 card_id, F64 OffsetCx, F64 OffsetCy, F64 
OffsetEx, F64 OffsetEy, I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 
MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec);

I16 _8158_start_ta_arc_zu(I16 card_id, F64 Cx, F64 Cy, F64 Ex, F64 Ey, 
I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec);

I16 _8158_start_sr_arc_zu(I16 card_id, F64 OffsetCx, F64 OffsetCy, F64 
OffsetEx, F64 OffsetEy, I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 
MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec,F64 SVacc,F64 SVdec);

I16 _8158_start_sa_arc_zu(I16 card_id, F64 Cx, F64 Cy, F64 Ex, F64 Ey, 
I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec,F64 
SVacc,F64 SVdec);

I16 _8158_start_tr_arc_ab(I16 card_id, F64 OffsetCx, F64 OffsetCy, F64 
OffsetEx, F64 OffsetEy, I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 
MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec);

I16 _8158_start_ta_arc_ab(I16 card_id, F64 Cx, F64 Cy, F64 Ex, F64 Ey, 
I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec);

I16 _8158_start_sr_arc_ab(I16 card_id, F64 OffsetCx, F64 OffsetCy, F64 
OffsetEx, F64 OffsetEy, I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 
MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec,F64 SVacc,F64 SVdec);

I16 _8158_start_sa_arc_ab(I16 card_id, F64 Cx, F64 Cy, F64 Ex, F64 Ey, 
I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec,F64 
SVacc,F64 SVdec);

I16 _8158_start_tr_arc_cd(I16 card_id, F64 OffsetCx, F64 OffsetCy, F64 
OffsetEx, F64 OffsetEy, I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 
MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec);

I16 _8158_start_ta_arc_cd(I16 card_id, F64 Cx, F64 Cy, F64 Ex, F64 Ey, 
I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec);
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I16 _8158_start_sr_arc_cd(I16 card_id, F64 OffsetCx, F64 OffsetCy, F64 
OffsetEx, F64 OffsetEy, I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 
MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec,F64 SVacc,F64 SVdec);

I16 _8158_start_sa_arc_cd(I16 card_id, F64 Cx, F64 Cy, F64 Ex, F64 Ey, 
I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec,F64 
SVacc,F64 SVdec);

I16 _8158_start_tr_arc2(I16 *AxisArray, F64 *OffsetCenter, F64 
*OffsetEnd, I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 MaxVel,F64 
Tacc,F64 Tdec);

I16 _8158_start_ta_arc2(I16 *AxisArray, F64 *CenterPos, F64 *EndPos, 
I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 MaxVel,F64 Tacc,F64 Tdec);

I16 _8158_start_sr_arc2(I16 *AxisArray, F64 *OffsetCenter, F64 
*OffsetEnd, I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 MaxVel,F64 
Tacc,F64 Tdec, F64 SVacc,F64 SVdec);

I16 _8158_start_sa_arc2(I16 *AxisArray, F64 *CenterPos, F64 *EndPos, 
I16 CW_CCW, F64 StrVel,F64 MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 
SVacc, F64 SVdec);

Visual Basic6 (Windows 2000/XP)
B_8158_start_tr_arc_xy( ByVal card_id As Integer, ByVal OffsetCx As 

Double, ByVal OffsetCy As Double, ByVal OffsetEx As Double, 
ByVal OffsetEy As Double, ByVal CW_CCW As Integer, ByVal 
StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As 
Double, ByVal Tdec As Double);

B_8158_start_ta_arc_xy(ByVal card_id As Integer, ByVal Cx As Double, 
ByVal Cy As Double, ByVal Ex As Double, ByVal Ey As Double, 
ByVal CW_CCW As Integer, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double) As Integer

B_8158_start_sr_arc_xy(ByVal card_id As Integer, ByVal OffsetCx As 
Double, ByVal OffsetCy As Double, ByVal OffsetEx As Double, 
ByVal OffsetEy As Double, ByVal CW_CCW As Integer, ByVal 
StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As 
Double, ByVal Tdec As Double, ByVal Svacc As Double, ByVal 
Svdec As Double) As Integer

B_8158_start_sa_arc_xy(ByVal card_id As Integer, ByVal Cx As Double, 
ByVal Cy As Double, ByVal Ex As Double, ByVal Ey As Double, 
ByVal CW_CCW As Integer, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double, ByVal Svacc As Double, ByVal Svdec As Double) As 
Integer

B_8158_start_tr_arc_zu( ByVal card_id As Integer, ByVal OffsetCx As 
Double, ByVal OffsetCy As Double, ByVal OffsetEx As Double, 
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ByVal OffsetEy As Double, ByVal CW_CCW As Integer, ByVal 
StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As 
Double, ByVal Tdec As Double);

B_8158_start_ta_arc_zu(ByVal card_id As Integer, ByVal Cx As Double, 
ByVal Cy As Double, ByVal Ex As Double, ByVal Ey As Double, 
ByVal CW_CCW As Integer, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double) As Integer

B_8158_start_sr_arc_zu(ByVal card_id As Integer, ByVal OffsetCx As 
Double, ByVal OffsetCy As Double, ByVal OffsetEx As Double, 
ByVal OffsetEy As Double, ByVal CW_CCW As Integer, ByVal 
StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As 
Double, ByVal Tdec As Double, ByVal Svacc As Double, ByVal 
Svdec As Double) As Integer

B_8158_start_sa_arc_zu(ByVal card_id As Integer, ByVal Cx As Double, 
ByVal Cy As Double, ByVal Ex As Double, ByVal Ey As Double, 
ByVal CW_CCW As Integer, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double, ByVal Svacc As Double, ByVal Svdec As Double) As 
Integer

B_8158_start_tr_arc_ab( ByVal card_id As Integer, ByVal OffsetCx As 
Double, ByVal OffsetCy As Double, ByVal OffsetEx As Double, 
ByVal OffsetEy As Double, ByVal CW_CCW As Integer, ByVal 
StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As 
Double, ByVal Tdec As Double);

B_8158_start_ta_arc_ab(ByVal card_id As Integer, ByVal Cx As Double, 
ByVal Cy As Double, ByVal Ex As Double, ByVal Ey As Double, 
ByVal CW_CCW As Integer, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double) As Integer

B_8158_start_sr_arc_ab(ByVal card_id As Integer, ByVal OffsetCx As 
Double, ByVal OffsetCy As Double, ByVal OffsetEx As Double, 
ByVal OffsetEy As Double, ByVal CW_CCW As Integer, ByVal 
StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As 
Double, ByVal Tdec As Double, ByVal Svacc As Double, ByVal 
Svdec As Double) As Integer

B_8158_start_sa_arc_ab(ByVal card_id As Integer, ByVal Cx As Double, 
ByVal Cy As Double, ByVal Ex As Double, ByVal Ey As Double, 
ByVal CW_CCW As Integer, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double, ByVal Svacc As Double, ByVal Svdec As Double) As 
Integer

B_8158_start_tr_arc_cd( ByVal card_id As Integer, ByVal OffsetCx As 
Double, ByVal OffsetCy As Double, ByVal OffsetEx As Double, 
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ByVal OffsetEy As Double, ByVal CW_CCW As Integer, ByVal 
StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As 
Double, ByVal Tdec As Double);

B_8158_start_ta_arc_cd(ByVal card_id As Integer, ByVal Cx As Double, 
ByVal Cy As Double, ByVal Ex As Double, ByVal Ey As Double, 
ByVal CW_CCW As Integer, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double) As Integer

B_8158_start_sr_arc_cd(ByVal card_id As Integer, ByVal OffsetCx As 
Double, ByVal OffsetCy As Double, ByVal OffsetEx As Double, 
ByVal OffsetEy As Double, ByVal CW_CCW As Integer, ByVal 
StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As 
Double, ByVal Tdec As Double, ByVal Svacc As Double, ByVal 
Svdec As Double) As Integer

B_8158_start_sa_arc_cd(ByVal card_id As Integer, ByVal Cx As Double, 
ByVal Cy As Double, ByVal Ex As Double, ByVal Ey As Double, 
ByVal CW_CCW As Integer, ByVal StrVel As Double, ByVal 
MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As 
Double, ByVal Svacc As Double, ByVal Svdec As Double) As 
Integer

B_8158_start_tr_arc2(AxisArray() As Integer, OffsetCenter() As Double, 
OffsetEnd() As Double, Byval CW_CCW As Integer, ByVal 
StrVel As Double , ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As 
Double, ByVal Tdec As Double) As Integer

B_8158_start_ta_arc2(AxisArray() As Integer, CenterPos() As Double, 
EndPos() As Double, Byval CW_CCW As Integer, ByVal StrVel 
As Double , ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, 
ByVal Tdec As Double) As Integer

B_8158_start_sr_arc2(AxisArray() As Integer, OffsetCenter() As Double, 
OffsetEnd() As Double, Byval CW_CCW As Integer, ByVal 
StrVel As Double , ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As 
Double, ByVal Tdec As Double, ByVal Svacc As Double, ByVal 
Svdec As Double) As Integer

B_8158_start_sa_arc2(AxisArray() As Integer, CenterPos() As Double, 
EndPos() As Double, Byval CW_CCW As Integer, ByVal StrVel 
As Double , ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, 
ByVal Tdec As Double, ByVal Svacc As Double, ByVal Svdec 
As Double) As Integer
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@ Argument

card_id: Specify the PCI-8158 card index. The card_id could be
decided by DIP switch (SW1) or depend on slot sequence. Please refer
to _8158_initial().

AxisNo: Axis number designated to move or change position.

OffsetCx: 中心への X 軸 （ターゲ ッ ト 軸の最初の軸） のオフセ ッ ト

OffsetCy: 中心への Y 軸（ターゲ ッ ト 軸の 2 番目の軸）のオフセ ッ ト

OffsetEx: 円弧終点への X 軸 （タ ーゲ ッ ト 軸の最初の軸） のオ フ
セ ッ ト

OffsetEy: 円弧終点への Y 軸のオフセ ッ ト

Cx: 円弧中心の X 軸 （ターゲ ッ ト 軸の最初の軸） の絶対位置

Cy:  円弧中心の Y 軸 （ターゲ ッ ト 軸の 2 番目の軸） の絶対位置

Ex: 円弧終点の X 軸 （ターゲ ッ ト 軸の最初の軸） の絶対位置

Ey: 円弧終点の Y 軸 （ターゲ ッ ト 軸の 2 番目の軸） の絶対位置

CW_CCW: 円弧の指定方向

StrVel: 速度プロ フ ァ イルの初速度 （単位 : パルス / 秒） 

MaxVel: 最大速度 （単位 : パルス / 秒）

Tacc: 指定された加速時間 （単位 : 秒）

Tdec: 指定された減速時間 （単位 : 秒）

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …

値 意味

0 時計回り （CW）

1 反時計回り （CCW）
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SVacc: S 曲線加速が実行される指定された速度間隔

注意 : 純粋な S 曲線では SVacc = 0。 詳し く はセク シ ョ ン 4.2.4
を参照

SVdec: S 曲線減速が実行される指定された速度間隔

注意 : 純粋な S 曲線では SVdec = 0。 詳し く はセク シ ョ ン 4.2.4
を参照

*AxisArray: 補間を実行する軸番号の配列

例 : I16 AxisArray[2] = {0, 3}; // 軸 0 および軸 3 （正）

I16 AxisArray[2] = {1, 6}; // 軸 1 および軸 6 （誤）

*OffsetCenter: （開始位置に対する） 中心へのオフセ ッ ト の配列

例 : F64 OffsetCenter[2] = {2000.0, 0.0}; // 最初の軸と 2 番目の軸
に対する開始位置 （始点） からのオフセ ッ ト

*OffsetEnd: （開始位置に対する） 円弧終点へのオフセ ッ ト の配列

例 : F64 OffsetEnd[2] = {4000.0, 0.0}; // 最初の軸と 2 番目の軸に
対する開始位置 （始点） からのオフセ ッ ト

*CenterPos: 円弧絶対位置の中心の配列

例 : F64 CenterPos[2] = {2000.0, 0.0}; // 最初の軸と 2 番目の軸に
対する絶対中心位置

*EndPos: 円弧絶対位置の終点の配列

例 : F64 EndPos[2] = {4000.0, 0.0}; // 最初の軸と 2 番目の軸に対
する絶対終点位置
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6.9 原点復帰モー ド

@ 名称

_8158_set_home_config ・ 原点復帰移動モーシ ョ ンを設定

_8158_home_move ・ 原点復帰移動を実行

_8158_home_search ・ 原点自動検索を実行 

@ 説明

_8158_set_home_config:

home_move() 関数の原点復帰モー ド、 原点 （ORG） およびイ ン
デ ッ クス信号 （EZ） のロジ ッ ク、 EZ カウン ト 、 ERC 出力オプ
シ ョ ン を設定し ます。 home_mode 制御の設定についてはセ ク
シ ョ ン 4.2.10 を参照し て く だ さい。

_8158_home_move:

この関数は _8164_set_home_config() 関数の設定に従っ て軸に原
点復帰移動 を 実行 さ せま す。 移動の方向は速度パ ラ メ ー タ
（MaxVel） の符号によ っ て決定されます。 この関数の停止条件
は home_mode の設定によ って決まるので、 最初の移動方向を
選択には注意が必要です。 また、 リ ミ ッ ト ・ スイ ッ チに接触す
る と きの条件や軸を停止させる こ とが可能な他の条件の処理
にも注意が必要です。 詳し く はセク シ ョ ン 4.2.10 を参照し て く
だ さい。

_8158_home_search:

この関数は _8164_set_home_config() 関数の設定に従っ て軸に原
点検索移動 を 実行 さ せま す。 移動の方向は速度パ ラ メ ー タ
（MaxVel） の符号によ っ て決定されます。 この関数の停止条件
は home_mode の設定によ って決まるので、 最初の移動方向を
選択には注意が必要です。 また、 リ ミ ッ ト ・ スイ ッ チに接触す
る と きの条件や軸を停止させる こ とが可能な他の条件の処理
にも注意が必要です。 詳し く はセク シ ョ ン 4.2.11 を参照し て く
だ さい。



158 関数ラ イブラ リ

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_set_home_config(I16 AxisNo, I16 home_mode, I16 org_logic, 

I16 ez_logic, I16 ez_count, I16 erc_out);
I16 _8158_home_move(I16 AxisNo, F64 StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc);
I16 _8158_home_search(I16 AxisNo, F64 StrVel, F64 MaxVel, F64 Tacc, 

F64 ORGOffset);

Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8158_set_home_config(ByVal AxisNo As Integer, ByVal home_mode 

As Integer, ByVal org_logic As Integer, ByVal ez_logic As 
Integer, ByVal ez_count As Integer, ByVal erc_out As Integer) 
As Integer

B_8158_home_move(ByVal AxisNo As Integer, ByVal StrVel As Double, 
ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double) As Integer

B_8158_home_search(ByVal AxisNo As Integer, ByVal StrVel As 
Double, ByVal MaxVel As Double, ByVal Tacc As Double, 
ByVal ORGOffset As Double) As Integer

@ 引数

AxisNo: 移動または位置を変更するよ う指定された軸番号 

home_mode: 原点復帰の停止モー ド 。 値は 0 から 12 までです。 セ
ク シ ョ ン 4.2.10 をご覧 く だ さい。

org_logic: ORG のアク シ ョ ン ・ ロジ ッ クの設定  

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …

値 意味

0
アクテ ィ

ブ低
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ez_logic: EZ のアク シ ョ ン ・ ロジ ッ クの設定 

ez_count: 0-15 （セク シ ョ ン 4.2.10 参照）

erc_out: ERC の出力オプシ ョ ンを設定

StrVel: 速度プロ フ ァ イルの初速度 （単位 : パルス / 秒）

MaxVel: 最大速度 （単位 : パルス / 秒）

Tacc: 指定された加速時間 （単位 : 秒）

ORGOffset: 原点検索が ORG 信号に達し た時のエスケープ・パルス
量 （単位 : パルス）

1
アク テ ィ

ブ高

値 意味

0
アク テ ィ

ブ低

1
アク テ ィ

ブ高

値 意味

0 非 ERC 出力

1 原点移動完了時 ERC 信号を出力

値 意味
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6.10 手動パルス ・ モーシ ョ ン

@ 名称

_8158_disable_pulser_input ・ パルス入力を無効にする

_8158_pulser_pmove ・ 手動パルス p_move

_8158_pulser_vmove ・ 手動パルス v_move

_8158_set_pulser_ratio ・ 手動パルス比を実際の出力パルス速度に
設定

_8158_set_pulser_iptmode ・ パルスの入力信号モー ド を設定

@ 説明

_8158_disable_pulser_input

この関数はパルス出力を有効または無効にするのに使用され
ます。

_8158_pulser_pmove

このコ マン ド で、軸は手動パルス入力に従っ て移動を開始し ま
す。 _8158_disable_pulser_input 関数がパルスを無効にするか、 出
力パルス数が距離に到達するまで、軸は 1 つの手動パルスを受
信する と 1 つのパルスを出力し ます。

_8158_pulser_vmove

このコ マン ド で、軸は手動パルス入力に従っ て移動を開始し ま
す。 _8158_disable_pulser_input 関数がパルスを無効にするまで、
軸は1つの手動パルスを受信する と 1つのパルスを出力し ます。

_8158_set_pulser_ratio

手動パルス比を実際の出力パルス速度に設定し ます。手動パル
ス出力速度の方程式や以下の通り です :

出力パルス ・ カウン ト  = 入力パルス ・ カウン ト  × 4
（MultiF +1） × （DivF +1） /2048 

DivF = 0 ～ 2047 除算係数

MultiF= 0 ～ 31 乗算計数
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_8158_set_pulser_iptmode

この館数は手動パルスの入力モー ド を設定するのに使用さ れ
ます。

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_disable_pulser_input(I16 AxisNo, U16 Disable );
I16 _8158_pulser_pmove(I16 AxisNo, F64 Dist, F64 SpeedLimit);
I16 _8158_pulser_vmove(I16 AxisNo, F64 SpeedLimit);
I16 _8158_set_pulser_ratio(I16 AxisNo, I16 DivF, I16 MultiF);

I16 _8158_set_pulser_iptmode(I16 AxisNo, I16 InputMode, I16 Inverse);

Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8158_disable_pulser_input(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Disable As 

Integer) As Integer
B_8158_pulser_pmove(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Dist As Double, 

ByVal SpeedLimit As Double) As Integer
B_8158_pulser_vmove(ByVal AxisNo As Integer, ByVal SpeedLimit As 

Double) As Integer
B_8158_set_pulser_ratio(ByVal AxisNo As Integer, ByVal DivF As 

Integer, ByVal MultiF As Integer) As Integer
B_8158_set_pulser_iptmode(ByVal AxisNo As Integer, ByVal InputMode 

As Integer, ByVal Inverse As Integer) As Integer

@ 引数

AxisNo: 移動または位置を変更するよ う 指定された軸番号

Disable: パルス入力を無効にする 

Disable = 1、 パルスを使用し ない 

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …



162 関数ラ イブラ リ

Disable = 0、 パルスを使用する

Dist: 指定された相対移動距離 （単位 : パルス）

例えば、 SpeedLimit を 100pps に設定する と、 入力パルス信号
速度が 100pps を上回っ ても、 軸は最速の 100pps を超えて移動
する こ とはできません。

DivF: 除算係数 （0-2047）

MultiF: 乗算係数 （0-31）

InputMode: PA ピン と PB ピンからの手動パルス入力モー ドの設定 

Inverse: 移動方向をパルス方向と逆にする

値 意味

0 1X AB 相タ イプのパルス入力

1 2X AB 相タ イプのパルス入力

2 4X AB 相タ イプのパルス入力

3
CW/CCW タ イプのパルス入

力

値 意味

0 逆にし ない

1 移動方向を逆にする
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6.11 モーシ ョ ン ・ ステータ ス

@ 名称

_8102_motion_done - モーシ ョ ン ・ ステータ スを返す

@ 説明

_8102_motion_done:

8102 のモーシ ョ ン ・ ステータ スを返し ます。応答コー ドは以下
の通り です :

0 通常の停止状態

1 DR を待機

2 CSTA 入力を待機

3 内部同期信号を待機

4 他の軸が停止するのを待機

5 ERC タ イマの完了を待機

6 方向変更タ イマの完了を待機

7 バッ ク ラ ッ クの訂正中

8 PA/PB を待機

9 FA 速度で動作

10 FL 速度で動作

11 加速中

12 FH 速度で動作

13 減速中

14 INP を待機

15 その他 （制御開始）

16 SALM

17 SPEL

18 SMEL

19 SEMG

20 SSTP

21 SERC
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@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8102_motion_done(I16 AxisNo)

Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8102_motion_done(ByVal AxisNo As Integer) As Integer

@ 引数

AxisNo: 移動または位置を変更するよ う指定された軸番号 

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …
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6.12 モーシ ョ ン ・ イ ン タ フ ェース I/O

@ 名称

_8158_set_servo ・ SVON 信号のオン - オフ状態を設定

_8158_set_pcs_logic ・ PCS 信号のロジ ッ ク を設定

_8158_set_pcs ・ PCS の位置オーバーラ イ ド を可能にする

_8158_set_clr_mode ・ CLR 信号のモー ド を設定

_8158_set_inp ・ INP 信号および動作モー ド のロジ ッ ク を設定

_8158_set_alm ・ ALM 信号および動作モー ド のロジ ッ ク を設定

_8158_set_erc ・ ERC 信号および動作モー ド のロジ ッ ク を設定

_8158_set_erc_out ・ ERC 信号を出力

_8158_clr_erc ・  ERC 信号を ク リ ア

_8158_set_sd ・ SD 信号および動作モー ドのロジ ッ ク を設定

_8158_enable_sd ・ SD 信号を使用する 

_8158_set_limit_logic ・ PEL/MEL 信号のロジ ッ ク を設定 

_8158_set_limit_mode ・ PEL/MEL の動作モー ド を設定

_8158_get_io_status ・ 各 8158 のすべてのモーシ ョ ン I/O ステータ
スを取得

@ 説明

_8158_set_servo:

この関数で SVON 信号のオン - オフ状態を設定できます。 デ
フ ォル ト 値は 1 （オフ） で、 SVON は GND にオープンです。

_8158_set_pcs_logic:

PCS 信号入力のア ク テ ィ ブ ・ ロジ ッ ク を設定

_8158_set_pcs:

入力信号 PCS がオンの場合、 位置のオーバーラ イ ド を可能に
し ます。 PCS のター ミ ナル状態は 「_8158_get_io_status」 関数で
モニ タ できます。

_8158_set_clr_mode
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CLR 入力信号は指定し たカウン タ （コ マン ド、 位置、 エ ラー、
汎用カウン タ） を リ セ ッ ト できます。 リ セ ッ ト ・ アク シ ョ ンは
この関数で設定できます。 リ セ ッ ト ・ ア ク シ ョ ンには 4 つの
モー ドがあ り ます。 詳し く は引数の説明を参照し て く だ さい。

_8158_set_inp:

サーボ ・ ド ラ イバのイ ンポジシ ョ ン信号入力のア ク テ ィ ブ ・ ロ
ジ ッ ク を設定し ます。ユーザーはこの関数を使用するかど うか
を選択できます。 デフ ォル ト は 「使用し ない」 です。

_8158_set_alm:

サーボ ・ ド ラ イバのアラーム信号入力のア ク テ ィ ブ ・ ロジ ッ ク
を設定し ます。 アラーム信号がアク テ ィ ブの場合、 2 つの応答
モー ドが使用できます。 

_8158_set_erc:

この関数で ERC のロジ ッ クおよびオン タ イムを設定できます。
また、 ERC 信号のパルス幅も設定できます。

_8158_set_erc_out:

この関数は ERC 信号を手動で出力するのに使用されます。

_8158_clr_erc:

この関数は ERC 信号がレベル ・ タ イプの出力に指定された場
合の出力を リ セ ッ ト するのに使用されます。

_8158_set_sd:

機械システムから SD 信号入力のアク テ ィ ブ ・ ロジ ッ ク、 ラ ッ
チ制御、 動作モー ド を設定し ます。 ユーザーは _8158_enable_sd
で この関数を使用するかど う かを選択できます。デフ ォル ト は
「使用し ない」 です。

_8158_enable_sd:

SD 信号入力を使用するかど うか設定し ます。 デフ ォル ト 設定
は 「使用し ない」 です。

_8158_set_limit_logic:

EL ロジ ッ ク、 常時開、 常時閉を設定し ます。

_8158_set_limit_mode:

EL 信号の応答モー ド を設定し ます。
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_8158_get_io_status:

各軸のすべての I/O ステータ スを取得し ます。 各ビ ッ ト の定義
は以下の通り です :

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_set_servo(I16 AxisNo, I16 on_off);
I16 _8158_set_pcs_logic(I16 AxisNo, I16 pcs_logic);
I16 _8158_set_pcs(I16 AxisNo, I16 enable);
I16 _8158_set_clr_mode(I16 AxisNo, I16 clr_mode, I16 

targetCounterInBit);
I16 _8158_set_inp(I16 AxisNo, I16 inp_enable, I16 inp_logic);
I16 _8158_set_alm(I16 AxisNo, I16 alm_logic, I16 alm_mode);

ビ
ッ
ト

名称 説明

0 RDY RDY ピン入力

1 ALM アラーム信号

2 +EL
正のリ ミ ッ ト ・ スイ ッ

チ

3 -EL
負のリ ミ ッ ト ・ スイ ッ

チ

4 ORG 原点スイ ッ チ

5 DIR DIR 出力

6 EMG EMG ステータ ス

7 PCS PCS 信号入力

8 ERC ERC ピン出力

9 EZ イ ンデ ッ クス信号

10 CLR ク リ ア信号

11 LTC ラ ッ チ信号入力

12 SD 減速信号入力

13 INP
イ ンポジシ ョ ン信号入

力

14 SVON
サーボ ・ オン出力ス

テータ ス
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I16 _8158_set_erc(I16 AxisNo, I16 erc_logic, I16 erc_pulse_width, I16 
erc_mode);

I16 _8158_set_erc_out(I16 AxisNo);
I16 _8158_clr_erc(I16 AxisNo);
I16 _8158_set_sd(I16 AxisNo, I16 sd_logic, I16 sd_latch, I16 sd_mode);
I16 _8158_enable_sd(I16 AxisNo, I16 enable);
I16 _8158_set_limit_logic(I16 AxisNo, U16 Logic ); 
I16 _8158_set_limit_mode(I16 AxisNo, I16 limit_mode);
I16 _8158_get_io_status(I16 AxisNo, U16 *io_sts);

Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8158_set_servo(ByVal AxisNo As Integer, ByVal on_off As Integer) 

As Integer
B_8158_set_pcs_logic(ByVal AxisNo As Integer, ByVal pcs_logic As 

Integer) As Integer
B_8158_set_pcs(ByVal AxisNo As Integer, ByVal enable As Integer)As 

Integer
B_8158_set_clr_mode(ByVal AxisNo As Integer, ByVal clr_mode As 

Integer, ByBal targetCounterInBit as Integer) As Integer
B_8158_set_inp(ByVal AxisNo As Integer, ByVal inp_enable As Integer, 

ByVal inp_logic As Integer) As Integer
B_8158_set_alm(ByVal AxisNo As Integer, ByVal alm_logic As Integer, 

ByVal alm_mode As Integer) As Integer
B_8158_set_erc(ByVal AxisNo As Integer, ByVal erc_logic As Integer, 

ByVal erc_pulse_width As Integer, ByVal erc_mode As Integer) 
As Integer

B_8158_set_erc_out(ByVal AxisNo As Integer) As Integer
B_8158_clr_erc(ByVal AxisNo As Integer) As Integer
B_8158_set_sd(ByVal AxisNo As Integer, ByVal sd_logic As Integer, 

ByVal sd_latch As Integer, ByVal sd_mode As Integer) As 
Integer

B_8158_enable_sd(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Enable As Integer) 
As Integer

B_8158_set_limit_logic(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Logic As 
Integer) As Integer

B_8158_set_limit_mode(ByVal AxisNo As Integer, ByVal limit_mode As 
Integer) As Integer

I16 _8158_get_io_status(ByVal AxisNo As Integer, io_sts As Integer) As 
Integer
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@ 引数

AxisNo: ターゲ ッ ト 軸の軸番号

on_off: SVON 信号のオン - オフ状態

pcs_logic: PCS 信号入力のロジ ッ ク

enable: 使用するかど うかを設定

clr_mode: CLR 入力ク リ ア ・ モー ドの指定

clr_mode = 0、 フ ォーリ ング ・ エ ッ ジでク リ ア （デフ ォル ト ）

clr_mode = 1、 ラ イジング ・ エ ッ ジでク リ ア

clr_mode = 2、 低レベルでク リ ア

clr_mode = 3、 高レベルでク リ ア

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …

値 意味

0 オン

1 オフ

値 意味

0 負ロジ ッ ク

1 正ロジ ッ ク

値 意味

0
使用し な

い

1
Enable

（使用す
る）
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targetCounterInBit: ビ ッ ト ご と で ターゲ ッ ト ・ カウン タ を ク リ アす
るかど うかを設定

inp_enable: INP 機能を使用するかど うかを設定

inp_enable = 0、 使用し ない （デフ ォル ト ）

inp_enable = 1、 使用する

inp_logic: INP 信号のア ク テ ィ ブ ・ ロジ ッ ク を設定

alm_logic: アラーム信号のアク テ ィ ブ ・ ロジ ッ ク を設定

alm_mode: ALARM 信号を受信し た と きの応答モー ド 

値 意味

ビ ッ
ト

説明

0
CLR 入力がオンになる と、 コマン ド ・ カウン タ を リ セ ッ

ト する

1 CLR 入力がオンになる と、 位置カウン タ を リ セ ッ ト する

2
CLR 入力がオンになる と、 エラー ・ カウン タ を リ セ ッ ト

する

3
CLR 入力がオンになる と、 汎用位置カウン タ を リ セ ッ ト

する

値 意味

0 負ロジ ッ ク

1 正ロジ ッ ク

値 意味

0 負ロジ ッ ク

1 正ロジ ッ ク

値 意味

0
モータ を直ちに停止する （デ

フ ォル ト ）

1 モータ を減速し てから停止する
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erc_logic: ERC 信号のアク テ ィ ブ ・ ロジ ッ ク を設定

erc_pulse_width: ERC 信号のパルス幅を設定

erc_mode:

sd_logic:

sd_latch: SD 信号のラ ッ チ制御を設定

値 意味

0 負ロジ ッ ク

1 正ロジ ッ ク

値 意味

0 12 μs

1 102 μs

2 409 μs

3 1.6 ms

4 13 ms

5 52 ms

6 104 ms

7 レベル出力

値 意味

0 使用し ない

1 EL、 ALM、 EMG 入力で停止し た場合、 ERC を出力

2 原点復帰完了時 ERC を出力

3 1 と 2 の両方

値 意味

0 負ロジ ッ ク

1 正ロジ ッ ク

値 意味

0
ラ ッ チ し な

い

1 ラ ッ チする
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sd_mode: SD 信号の応答モー ド を設定

enable: 高速フ ィ ー ドの下降点を設定

Logic: PEL/MEL のロジ ッ ク を設定

limit_mode:

*io_sts: I/O ステータ ス。 6.12 の関数の説明を参照し て く だ さい。

値 意味

0 減速のみ

1 減速後、 停止

値 意味

0 自動設定

1
手動設定 （デフ ォル

ト ）

値 意味

0 常時低 （常時開）

1 常時高 （常時閉）

値 意味

0 直ちに停止

1 減速後、 停止
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6.13 割り込み制御

@ 名称

_8158_int_control ・ INT サービスを使用するかど うかを設定

_8158_set_motion_int_factor ・ モーシ ョ ン関連の割り込みのフ ァ ク
タ を設定

_8158_wait_error_interrupt ・ エ ラー関連の割り込みを待機

_8158_wait_motion_interrupt ・ モーシ ョ ン関連の割り込みを待機

@ 説明

_8158_int_control:

この関数は Windows の割り込みイベン ト がホス ト PC を制御可
能にするのに使用されます。 

_8158_set_motion_int_factor:

この関数を使えば、 イベン ト 割り込みを発生させるモーシ ョ ン
関連 フ ァ ク タ を選択で き ます。 _8158_int_control() で割 り 込み
サービスをオンにする と、 エ ラーをマスクする こ とはできませ
ん。 割り込み機能が有効になる と、 _8158_wait_motion_interrupt()
を使用し て、 イベン ト を待機できます。

_8158_wait_error_interrupt:

_8158_int_control() で割り込み機能を有効にする と、 この関数を
使っ てエ ラーの割り込みを待機できます。動作理論については
セク シ ョ ン 4.8 を参照し て く だ さい。

_8158_wait_motion_interrupt:

_8158_int_control() で割 り 込み機能 を 有効に し、
_8158_set_motion_int_factor() で割り込みフ ァ ク タ を設定する と、
この関数を使っ て特定の割り込みを待機できます。 この関数の
実行中、 イベン ト が ト リ ガ されるか、 関数がタ イムアウ ト にな
るまで、 プロセスは停止し ません。 

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_int_control(I16 card_id, I16 intFlag);
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I16 _8158_set_motion_int_factor(I16 AxisNo, U32 int_factor );
I16 _8158_wait_error_interrupt(I16 AxisNo, I32 TimeOut_ms );
I16 _8158_wait_motion_interrupt(I16 AxisNo, I16 IntFactorBitNo, I32 

TimeOut_ms );

Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8158_int_control(ByVal card_id As Integer, ByVal intFlag As Integer) 

As Integer
B_8158_wait_error_interrupt(ByVal AxisNo As Integer, ByVal 

TimeOut_ms As Long) As Integer
B_8158_wait_motion_interrupt(ByVal AxisNo As Integer, ByVal 

IntFactorBitNo As Integer, ByVal TimeOut_ms As Long) As 
Integer

B_8158_set_motion_int_factor(ByVal AxisNo As Integer, ByVal 
int_factor As Long) As Integer

@ 引数

card_id: ターゲ ッ ト の PCI-8158 カー ドのイ ンデ ッ クスを指定し ま
す。 card_id は DIP スイ ッ チ （SW1） によ っ て決定されるか、 スロ ッ
ト のシーケンスに依存し ます。 _8158_initial() を参照し て く だ さい。

intFlag: 割り込み機能を使用するかど うかを設定

AxisNo: ターゲ ッ ト 軸の軸番号

値 意味

0
使用し な

い

1
Enable

（使用す
る）

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …
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int_factor: 割り込みフ ァ ク タ

モーシ ョ ン INT のフ ァ ク タ

TimeOut_ms: タ イ ム ア ウ ト 間隔 （ms 単位） を 指定 し ま す。
TimeOut_ms がゼロの場合、 関数は指定し た対象物の状態をテス ト
し て結果を正に返し ます。 TimeOut_ms が -1 の場合、 関数のタ イ
ムアウ ト 間隔は無効 （無期限） にな り ます。

IntFactorBitNo: INT フ ァ ク タのビ ッ ト 数を指定し ます。 

例えば、 IntFactorBitNo = 4 の場合、 「Acceleration Start （加速開
始）」 の割り込みのフ ァ ク タ を待機し ます。 

値 意味 （0: 無効、 1: 有効）

ビ ッ

ト
説明

0 常時停止

1 バッ フ ァ内の次のコ マン ド を開始

2
コマン ド ・ プ リ レジス タ 2 はエンプテ ィ で、 次のコマン ドの書き

込みが可能

3 （逆） （常に 0 に設定）

4 加速開始

5 加速終了

6 減速開始

7 減速終了

8 + ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト またはコ ンパレータ 1 がオン

9 - ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト またはコ ンパレータ 2 がオン

10 エラー ・ コ ンパレータ またはコ ンパレータ 3 がオン

11 汎用コ ンパレータ またはコ ンパレータ 4 がオン

12 ト リ ガ ・ コ ンパレータ またはコ ンパレータ 5 がオン

13 CLR 入力でカウン タ を リ セ ッ ト

14 LTC 入力でカウン タ を ラ ッ チ

15 ORG 入力でカウン タ を ラ ッ チ

16 SD 入力がオン

17 （逆） （常に 0 に設定）

18 CSTA 入力または _8158_start_move_all() がオン

19~31 定義な し （常に 0 に設定）
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6.14 位置制御およびカウン タ

@ 名称

_8158_get_position ・ フ ィ ー ドバッ ク位置カウン タの値を取得

_8158_set_position ・  フ ィ ー ド バッ ク位置カウン タの設定

_8158_get_command ・ コ マン ド 位置カウン タの値を取得

_8158_set_command ・ コ マン ド 位置カウン タの設定

_8158_get_error_counter ・ 位置エ ラー ・ カウン タの値を取得

_8158_reset_error_counter ・ 位置エ ラー ・ カウン タのリ セ ッ ト

_8158_get_general_counter ・ 汎用カウン タの値を取得

_8158_set_general_counter ・ 汎用カウン タの設定

_8158_get_target_pos ・ ターゲ ッ ト 位置レ コーダの値を取得

_8158_reset_target_pos ・ ターゲ ッ ト 位置レ コーダのリ セ ッ ト

_8158_get_res_distance ・ モーシ ョ ンから蓄積された残存パルスを
取得

_8158_set_res_distance ・ 残存パルス記録の設定

@ 説明

_8158_get_position:

この関数はフ ィ ー ド バ ッ ク位置カウン タの値を表示するのに
使用されます。 この値は _8158_set_move_ratio() による移動比設
定によ っ てすでに処理されている こ とに注意し て く だ さい。移
動比が 0.5 の場合、 位置の値は 2 倍にな り ます。 フ ィ ー ド バッ
ク ・ カウン タのソースは外部 EA/EB または 8158 の内部パルス
出力になるよ う に関数 _8158_set_feedback_src() によ っ て設定で
きます。

_8158_set_position:

この関数はフ ィ ー ド バ ッ ク位置カウン タ を指定さ れた値を変
更するのに使用されます。設定される値は移動比によ って処理
される こ とに注意し て く だ さい。 移動比が 0.5 の場合、 設定値
は与えられた値の 2 倍にな り ます。

_8158_get_command:
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この関数はコ マン ド 位置カウン タの値を表示するのに使用されま
す。 コ マン ド位置カウン タのソースは 8158 のパルス出力です。

_8158_set_command:

この関数はコ マン ド 位置カウン タの値を変更するのに使用さ
れます。

_8158_get_error_counter:

この関数は位置エラー ・ カウン タの値を表示するのに使用され
ます。

_8158_reset_error_counter:

この関数は位置エラー ・ カウン タ を ク リ アするのに使用されま
す。

_8158_get_general_counter:

この関数は汎用カウン タの値を表示するのに使用されます。 

_8158_set_general_counter:

この関数は汎用カ ウン タのカウン テ ィ ング ・ ソ ース を設定た
り、汎用カウン タの値を変更し た りするのに使用されます。（デ
フ ォル ト では、 ソースはパルス入力）

_8158_get_target_pos:

この関数はタ ーゲ ッ ト 位置レ コ ーダの値を表示するのに使用
されます。 ターゲ ッ ト 位置レ コーダは 8158 のソ フ ト ウ ェ ア ・
ド ラ イバによ っ て管理され、現在の動作モーシ ョ ンが落ち着 く
位置を記録し ます。 

_8158_reset_target_pos:

この関数はタ ーゲ ッ ト 位置レ コ ーダの新 し い値を設定するの
に 使 用 さ れ ま す。 原 点 復 帰 完 了 時、 ま た は 関 数
_8158_set_position() によ っ て新し いフ ィ ー ド バ ッ ク ・ カウン タ
値を設定し た場合、 この関数を呼び出す必要があ り ます。
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_8158_get_res_distance:

この関数は残存距離レ コ ーダの値を表示するのに使用さ れま
す。 ターゲ ッ ト 位置レ コーダは 8158 のソ フ ト ウ ェ ア ・ ド ラ イ
バによ っ て管理され、現在の動作モーシ ョ ンが落ち着 く 位置を
記録し ます。 

_8158_set_res_distance:

この関数は残存距離レ コ ーダの値を変更するのに使用さ れま
す。

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_get_position(I16 AxisNo, F64 *Pos);
I16 _8158_set_position(I16 AxisNo, F64 Pos);
I16 _8158_get_command(I16 AxisNo, I32 *Command);
I16 _8158_set_command(I16 AxisNo, I32 Command);
I16 _8158_get_error_counter(I16 AxisNo, I16 *error);
I16 _8158_reset_error_counter(I16 AxisNo);
I16 _8158_get_general_counter(I16 AxisNo, F64 *CntValue);
I16 _8158_set_general_counter(I16 AxisNo, I16 CntSrc, F64 CntValue);
I16 _8158_get_target_pos(I16 AxisNo, F64 *T_pos);
I16 _8158_reset_target_pos(I16 AxisNo, F64 T_pos);
I16 _8158_get_res_distance(I16 AxisNo, F64 *Res_Distance);
I16 _8158_set_res_distance(I16 AxisNo, F64 Res_Distance);

Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8158_get_position(ByVal AxisNo As Integer, Pos As Double) As 

Integer
B_8158_set_position(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Pos As Double) 

As Integer
B_8158_get_command(ByVal AxisNo As Integer, Cmd As Long) As 

Integer
B_8158_set_command(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Cmd As Long) 

As Integer
B_8158_get_error_counter(ByVal AxisNo As Integer, ByRef error As 

Integer) As Integer
B_8158_reset_error_counter(ByVal AxisNo As Integer) As Integer
B_8158_set_general_counter(ByVal AxisNo As Integer, ByVal CntSrc 

As Integer, ByVal CntValue As Double) As Integer
B_8158_get_general_counter(ByVal AxisNo As Integer, ByRef Pos As 

Double) As Integer
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B_8158_reset_target_pos(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Pos As 
Double) As Integer

B_8158_get_target_pos(ByVal AxisNo As Integer, ByRef Pos As Double) 
As Integer

B_8158_set_res_distance(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Res_Distance 
As Double) As Integer

B_8158_get_res_distance(ByVal AxisNo As Integer, ByRef Res_Distance 
As Double) As Integer

@ 引数

AxisNo: ターゲ ッ ト 軸の軸番号

Pos, *Pos: フ ィ ー ドバッ ク位置カウン タ値（_8158_get/ set_position）

範囲 : -134217728-134217727 

Cmd, *Cmd: コマン ド位置カウン タ値、

範囲 : -134217728-134217727 

*error: 位置エ ラー ・ カウン タ値、 

範囲 : -32768-32767 

CntSrc: 汎用カウン タ ・ ソース

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …

値 意味

0
コ マン ド ・ パル

ス

1 EA/EB 

2 パルス入力

3
システム ・ ク

ロ ッ ク÷ 2
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CntValue, *CntValue: カウン タ値

TargetPos, *TargetPos:  ターゲ ッ ト 位置レ コーダ値、

範囲 : -134217728-134217727 

ResDistance, *ResDistance: 残存距離
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6.15 位置比較およびラ ッ チ

@ 名称

_8158_set_trigger_logic ・

_8158_set_trigger_comparator ・ ト リ ガ ・ コ マン ドの設定

_8158_set_error_comparator ・ エ ラー ・ コ ンパレータの設定 

_8158_set_general_comparator ・ 汎用コ ンパレータの設定

_8158_set_latch_source ・ カウン タのラ ッ チ ・ タ イ ミ ングの設定

_8158_set_ltc_logic ・ LTC 信号のロジ ッ ク を設定

_8158_get_latch_data ・ カウン タから ラ ッ チ ・ デ―タ を取得

@ 説明

_8158_set_trigger_logic:

この関数はCMP信号のロジ ッ ク を設定するのに使用されます。

_8158_set_error_comparator:

この関数はエ ラー ・ コ ンパレータの比較方法と値を設定するの
に使用されます。 位置エ ラー ・ カウン タの値が比較値に達する
と、 8158 はホス ト PC に割り込みを送信し ます。 セク シ ョ ン
6.14 「割り込み制御」 も参照し て く だ さい。

_8158_set_general_comparator:

この関数は汎用コ ンパレータの比較ソース ・ カウン タ、 比較方
法、 値を設定するのに使用されます。 比較条件に適合する と、
4 つの応答の う ちの 1 つが実行されます。 詳しい設定方法につ
いては、 引数の説明を参照し て く だ さい。

_8158_set_trigger_comparator:

この関数は ト リ ガ ・ コ ンパレータの比較ソース ・ カウン タ、 比
較方法、 値を設定するのに使用されます。 比較ソース ・ カウン
タの値が比較値に達する と、 8158 は CMP からパルス出力を発
生し、 割り込み （event_int_status、 ビ ッ ト 12） をホス ト PC に
送信し ます。

_8158_set_latch_source:
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ラ ッ チ ・ ト リ ガ ・ ソースには 4 種類あ り ます。 この関数を使う
と、 カウン タのデータ を ラ ッ チする イベン ト ・ ソースを選択で
きます。

_8158_set_ltc_logic:

この関数はラ ッ チ入力のロジ ッ ク を設定するのに使用さ れま
す。 

_8158_get_latch_data:

この関数はラ ッ チ信号到達後のカウン タのラ ッ チ された値を
表示するのに使用されます。

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_set_trigger_logic(I16 AxisNo, I16 Logic);
I16 _8158_set_error_comparator(I16 AxisNo, I16 CmpMethod, I16 

CmpAction, I32 Data);
I16 _8158_set_general_comparator(I16 AxisNo, I16 CmpSrc, I16 

CmpMethod, I16 CmpAction, I32 Data);
I16 _8158_set_trigger_comparator(I16 AxisNo, I16 CmpSrc, I16 

CmpMethod, I32 Data);
I16 _8158_set_latch_source(I16 AxisNo, I16 LtcSrc); 
I16 _8158_set_ltc_logic(I16 AxisNo, I16 LtcLogic);
I16 _8158_get_latch_data(I16 AxisNo, I16 CounterNo, F64 *Pos);

Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8158_set_trigger_logic(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Logic As 

Integer) As Integer
B_8158_set_error_comparator(ByVal AxisNo As Integer, ByVal 

CmpMethod As Integer, ByVal CmpAction As Integer, ByVal 
Data As Long) As Integer

B_8158_set_general_comparator(ByVal AxisNo As Integer, ByVal 
CmpSrc As Integer, ByVal CmpMethod As Integer, ByVal 
CmpAction As Integer, ByVal Data As Long) As Integer

B_8158_set_trigger_comparator(ByVal AxisNo As Integer, ByVal 
CmpSrc As Integer, ByVal CmpMethod As Integer, ByVal Data 
As Long) As Integer

B_8158_set_latch_source(ByVal AxisNo As Integer, ByVal LtcSrc As 
Integer) As Integer

B_8158_set_ltc_logic(ByVal AxisNo As Integer, ByVal StcLogic As 
Integer) As Integer
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B_8158_get_latch_data(ByVal AxisNo As Integer, ByVal CounterNo As 
Integer, Pos As Double) As Integer

@ 引数

AxisNo: ターゲ ッ ト 軸の軸番号

Logic: 比較する ト リ ガのロジ ッ ク

CmpSrc: 比較する ソース ・ カウン タ

CmpMethod: 比較方法

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …

値 意味

0 負ロジ ッ ク

1 正ロジ ッ ク

値 意味

0
コ マン ド ・ カウン

タ

1
フ ィ ー ドバッ ク ・

カウン タ

2 エ ラー ・ カウン タ

3 汎用カウン タ

値 意味

0 比較し ない （無効）

1 データ = ソース ・ カウン タ （方向独立）

2
データ = ソース ・ カウン タ （カウン ト ・ ア ッ
プのみ）
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Data: 比較値 （位置）

CmpAction:

ltc_src:

ltc_logic: LTC 信号作動エ ッ ジ

CounterNo: ラ ッ チする カウン タ を指定

*Pos: ラ ッ チ ・ データ （位置）

3
データ = ソース ・ カウン タ （カウン ト ・ ダウ
ンのみ）

4 データ > ソース ・ カウン タ

5 データ < ソース ・ カウン タ

値 意味

0 アクシ ョ ンな し

1 直ちに停止

2 減速後、 停止

値 意味

0 LTC ピン入力

1 ORG ピン入力

2 汎用コ ンパレータの条件が適合

3 ト リ ガコ ンパレータの条件が適合

値 意味

0 負ロジ ッ ク

1 正ロジ ッ ク

値 意味

0
コマン ド ・ カウン

タ

1
フ ィ ー ドバッ ク ・

カウン タ

2 エラー ・ カウン タ

3 汎用カウン タ

値 意味
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6.16 連続モーシ ョ ン

@ 名称

_8158_set_continuous_move ・ 絶対モーシ ョ ンの連続モーシ ョ ン を
有効にする

_8158_check_continuous_buffer ・ バ ッ フ ァ がエ ン プ テ ィ かど う か
を確認

_8158_dwell_move ・ タ イマ移動の設定

@ 説明

_8158_set_continuous_move:

この関数は連続モーシ ョ ンのコ マン ド 列の前後に必要と さ れ
ます。

_8158_check_continuous_buffer:

この関数はコ マン ド ・ プ リ レジス タ （バッ フ ァ） がエンプテ ィ
かど うかを検出するに使用されます。 コ マン ド ・ プ リ レジス タ
（バ ッ フ ァ） がエンプテ ィ になる と、 次のモーシ ョ ン ・ コ マン
ド を書き込めます。 エンプテ ィ ではないと、 新しいコ マン ド は
2 番目のコ マン ド ・ プ リ レジス タ に直前のコ マン ド を上書き し
ます。 1 の応答コー ドはバッ フ ァに空きがないこ と を意味し ま
す。 バッ フ ァに空きがある場合の応答コー ド は 0 です。

_8158_dwell_move:

この関数は、指定された時間実際のモーシ ョ ンを実行し ないタ
イマ移動を開始するのに使用されます。

例 :

_8158_set_continuous_move( 2, 1 ); // start continuous move
_8158_start_tr_move( 2, 20000.0, 10.0, 10000.0, 0.1, 0.1);
_8158_dwell_move( 2, 2000); //dwell move for 2 sec.
_8158_start_sr_move( 2, 20000.0, 10.0, 10000.0, 0.1, 0.1, 0, 0 );
_8158_set_continuous_move( 2, 0 ); //end continuous move

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_set_continuous_move(I16 AxisNo, I16 Enable);



186 関数ラ イブラ リ

I16 _8158_check_continuous_buffer(I16 AxisNo); 
I16 _8158_dwell_move(I16 AxisNo, F64 miniSecond);

Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8158_set_continuous_move(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Enable 

As Integer) As Integer
B_8158_check_continuous_buffer(ByVal AxisNo As Integer) As Integer
B_8158_dwell_move(ByVal AxisNo As Integer, ByVal miniSecond As 

Double) As Integer

@ 引数

AxisNo: ターゲ ッ ト 軸の軸番号

Enable: 連続モーシ ョ ン ・ スイ ッ チのロジ ッ ク

millisecond: タ イマ移動の時間、 単位は ms

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …

値 意味

0 連続モーシ ョ ン列終了 （無効）

1 連続モーシ ョ ン列開始 （有効）
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6.17 多軸同時動作

@ 名称

_8158_set_tr_move_all ・ 多軸同時動作のセ ッ ト ア ッ プ

_8158_set_ta_move_all ・ 多軸同時動作のセ ッ ト ア ッ プ

_8158_set_sr_move_all ・ 多軸同時動作のセ ッ ト ア ッ プ

_8158_set_sa_move_all ・ 多軸同時動作のセ ッ ト ア ッ プ

_8158_start_move_all ・ 多軸台形プロ フ ァ イル ・ モーシ ョ ンを開始

_8158_stop_move_all ・ 多軸モーシ ョ ンの同時停止

@ 説明

上記関数は異な る カ ー ド の場合も含む多軸同時動作で使用 し ま
す。 多軸同時動作は指定し た軸を同時にス ター ト または停止させ
る動作です。 移動する軸はパラ メ ー タ 「AxisArray」 で指定 さ れ、
軸数は _8158_set_tr_move_all() のパラ メ ータ 「TotalAxes」 で定義さ
れます。

_8158_set_xx_move_all() を使っ て正し く セ ッ ト ア ッ プする と、 指定
し たすべての軸は関数 _8158_start_move_all() で相対台形移動を開
始し、 _8158_stop_move_all() で停止し ます。 両方の関数は指定し た
すべての軸のス ター ト / ス ト ッ プのモーシ ョ ンが同時に開始する
のを保証し ます。 上記の 2 つの関数が必要な場合、 セク シ ョ ン 2.6
に従って接続し なければなら ないこ とに注意し て く だ さい。

以下のコー ド は上記関数の使用方法を示し ています。 このコー ド
で、軸 0 と軸 1 は距離 80000.0 と 120000.0 にそれぞれ移動し ます。
距離の比に比例し た速度と加速度を選択する と、 両方の軸はそれ
ぞれの終点に同時に到達し ます。

[ 例 ]

I16 axes[2] = {0, 1};
F64 dist[2] = {80000.0, 120000.0},
F64 str_vel[2] = {0.0, 0.0},
F64 max_vel[2] = {4000.0, 6000.0},
F64 Tacc[2] = {0.1, 0.6},
F64 Tdec[2] = {0.1, 0.6};

_8158_set_tr_move_all(2, axes, dist, str_vel, max_vel, Tacc, Tdec);
_8158_start_move_all(axes[0]);
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@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_set_tr_move_all(I16 TotalAxes, I16 *AxisArray, F64 *DistA, 

F64 *StrVelA, F64 *MaxVelA, F64 *TaccA, F64 *TdecA);
I16 _8158_set_ta_move_all(I16 TotalAx, I16 *AxisArray, F64 *PosA, F64 

*StrVelA, F64 *MaxVelA, F64 *TaccA, F64 *TdecA);
I16 _8158_set_sr_move_all(I16 TotalAx, I16 *AxisArray, F64 *DistA, F64 

*StrVelA, F64 *MaxVelA, F64 *TaccA, F64 *TdecA, F64 
*SVaccA, F64 *SVdecA);

I16 _8158_set_sa_move_all(I16 TotalAx, I16 *AxisArray, F64 *PosA, F64 
*StrVelA, F64 *MaxVelA, F64 *TaccA, F64 *TdecA, F64 
*SVaccA, F64 *SVdecA);

I16 _8158_start_move_all(I16 FirstAxisNo);
I16 _8158_stop_move_all(I16 FirstAxisNo);

Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8158_set_tr_move_all(ByVal TotalAxes As Integer, ByRef AxisArray 

As Integer, ByRef DistA As Double, ByRef StrVelA As Double, 
ByRef MaxVelA As Double, ByRef TaccA As Double, ByRef 
TdecA As Double) As Integer

B_8158_set_sa_move_all(ByVal TotalAxes As Integer, ByRef AxisArray 
As Integer, ByRef PosA As Double, ByRef StrVelA As Double, 
ByRef MaxVelA As Double, ByRef TaccA As Double, ByRef 
TdecA As Double, ByRef SVaccA As Double, ByRef SVdecA 
As Double) As Integer

B_8158_set_ta_move_all(ByVal TotalAxes As Integer, ByRef AxisArray 
As Integer, ByRef PosA As Double, ByRef StrVelA As Double, 
ByRef MaxVelA As Double, ByRef TaccA As Double, ByRef 
TdecA As Double) As Integer

B_8158_set_sr_move_all(ByVal TotalAxes As Integer, ByRef AxisArray 
As Integer, ByRef DistA As Double, ByRef StrVelA As Double, 
ByRef MaxVelA As Double, ByRef TaccA As Double, ByRef 
TdecA As Double, ByRef SVaccA As Double, ByRef SVdecA 
As Double) As Integer

B_8158_start_move_all(ByVal FirstAxisNo As Integer) As Integer
B_8158_stop_move_all(ByVal FirstAxisNo As Integer) As Integer

@ 引数

TotalAxes: 同時モーシ ョ ンの軸数

*AxisArray: 移動するよ う に指定された軸番号の配列
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*DistA: 指定された距離の配列 （単位 : パルス）

*StrVelA: 初速度の配列 （単位 : パルス / 秒）

*MaxVelA: 最大速度の配列 （単位 : パルス / 秒）

*TaccA: 加速時間の配列 （単位 : 秒）

*TdecA: 減速時間の配列 （単位 : 秒）

*PosA: 指定された位置の配列 （単位 : パルス）

*SvaccA: S 曲線加速が実行される指定された速度間隔の配列

*SvdecA: S 曲線減速が実行される指定された速度間隔の配列

FirstAxisNo: AxisArray の最初のエレ メ ン ト
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6.18 汎用 DIO

@ 名称

_8158_set_gpio_output ・ デジ タル出力の設定

_8158_get_gpio_output ・ デジ タル出力の取得

_8158_get_gpio_input ・ デジ タル入力の取得

_8158_set_gpio_input_function  ・  デジ タル入力の信号タ イプを設定

@ 説明

_8158_set_gpio_output:

PCI-8158 は 8 つのデジ タル出力チャ ンネルを備えています。こ
の関数を使えば、 デジ タル出力を制御できます。

_8158_get_gpio_output:

この関数はデジ タル出力のステー タ スを取得するのに使用さ
れます。

_8158_get_gpio_input:

PCI-8158 は 8 つのデジ タル入力チャ ンネルを備えています。こ
の関数を使えば、 デジ タル出力のステータ スを取得できます。

_8158_set_gpio_input_function:

PCI-8158 は 8 つのデジ タル入力チャ ンネルを備えています。こ
の関数を使えば、 複数の入力信号の 1 つを特定の DI チャ ンネ
ルに設定できます。 入力信号には、 LTCn、 SDn、 PCSn、 CLRn、
EMG が含まれます。 （n は軸のイ ンデ ッ クス）

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_set_gpio_output(I16 card_id, I16 DoValue);
I16 _8158_get_gpio_output(I16 card_id, I16 * DoValue);
I16 _8158_get_gpio_input(I16 card_id, I16 * DiValue);
I16 _8158_set_gpio_input_function(I16 card_id, I16 Channel, I16Select, 

I16 Logic);
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Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8158_set_gpio_output(ByVal card_id As Integer, ByVal DoValue As 

Integer) As Integer
B_8158_get_gpio_output(ByVal card_id As Integer, DoValue As Integer) 

As Integer
B_8158_get_gpio_input(ByVal card_id As Integer, DiValue As Integer) As 

Integer
B_8158_set_gpio_input_function(ByVal card_id As Integer, ByVal 

Channel As Integer, ByVal Select As Integer, ByVal Logic As 
Integer)As Integer

@ 引数

card_id: PCI-8158 カー ドのイ ンデ ッ クスを指定し ます。 card_id は
DIP スイ ッ チ （SW1） によ っ て決定されるか、 スロ ッ ト のシーケン
スに依存し ます。 _8158_initial() を参照し て く だ さい。

DoValue, *DoValue: デジ タル出力値。 Bit 0-7: D_out0-7。

*DiValue: デジ タル入力値、 Bit 0-7: D_in0-7 

Channel: デジ タル ・ チャ ンネル DI0 - DI7

Select: 信号タ イプの選択

Logic: 入力信号のロジ ッ ク

値 意味

0
汎用 DI （デフ ォル

ト ）

1
LTC （アク テ ィ ブ

低）

2 SD （アク テ ィ ブ低）

3
PCS （アク テ ィ ブ

低）

4
CLR （アク テ ィ ブ

低）

5
EMG （アク テ ィ ブ

低）

値 意味

0
逆にし ない （デフ ォ

ル ト ）
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1 逆

値 意味
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6.19 ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト

@ 名称

_8158_disable_soft_limit ・ ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト 機能を無効にする

_8158_enable_soft_limit ・ ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト 機能を有効にする

_8158_set_soft_limit ・ ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト の設定

@ 説明

_8158_disable_soft_limit:

この関数はソ フ ト ・ リ ミ ッ ト 機能を無効にするのに使用されま
す。

_8158_enable_soft_limit:

この関数はソ フ ト ・ リ ミ ッ ト 機能を有効にするのに使用されま
す。 同機能を有効にする と、 ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト のアク シ ョ ンは
実際のリ ミ ッ ト と全 く 同じにな り ます。 

_8158_set_soft_limit:

この関数はソ フ ト ・ リ ミ ッ ト 値を設定するのに使用されます。

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_disable_soft_limit(I16 AxisNo);
I16 _8158_enable_soft_limit(I16 AxisNo, I16 Action);
I16 _8158_set_soft_limit(I16 AxisNo, I32 PlusLimit, I32 MinusLimit);

Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8158_disable_soft_limit(ByVal AxisNo As Integer) As Integer
B_8158_enable_soft_limit(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Action As 

Integer) As Integer
B_8158_set_soft_limit(ByVal AxisNo As Integer, ByVal PlusLimit As 

Long, ByVal MinusLimit As Long) As Integer
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@ 引数

AxisNo: ターゲ ッ ト 軸の軸番号

Action: ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト の応答方法

PlusLimit: ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト 値、 正方向

MinusLimit: ソ フ ト ・ リ ミ ッ ト 値、 負方向

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …

値 意味

0 INT のみ

1 直ちに停止

2 減速後、 停止
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6.20 バッ ク ラ ッ シュ補正 / 振動抑制

@ 名称

_8158_backlash_comp ・ バッ ク ラ ッ シュ調整パルスを補正に設定

_8158_suppress_vibration ・ 振動抑制時間の設定

_8158_set_fa_speed ・ FA 速度の設定

@ 説明

_8158_backlash_comp:

方向が変更される と、8158 はコ マン ド を送信する前に、バッ ク
ラ ッ シュ調整パルスを出力し ます。 この関数は補正パルス数を
設定するのに使用されます。

_8158_suppress_vibration:

この関数は、 コ マン ド移動完了直後に負方向のパルス と正方向
のパルスを 1 つずつ出力する こ と で、機械システムの振動を抑
制するのに使用されます。

_8158_set_fa_speed:

この関数はバ ッ ク ラ ッ シ ュ補正またはス リ ッ プ補正のための
低速度を指定するのに使用されます。 また、 原点復帰動作のた
めの逆の低速度と し ても使用されます。

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_backlash_comp(I16 AxisNo, I16 CompPulse, I16 Mode);
I16 _8158_suppress_vibration(I16 AxisNo, U16 ReverseTime, 
U16 ForwardTime);
I16 _8158_set_fa_speed(I16 AxisNo, F64 FA_Speed);

Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8158_backlash_comps (ByVal AxisNo As Integer, ByVal CompPulse 

As Integer, ByVal Mode As Integer) As Integer
B_8158_suppress_vibration(ByVal AxisNo As Integer, ByVal 

ReverseTime As Integer, ByVal ForwardTime As Integer) As 
Integer
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B_8158_set_fa_speed(ByVal AxisNo As Integer, ByVal FA_Speed As 
Double) As Integer

@ 引数

AxisNo: ターゲ ッ ト 軸の軸番号

CompPulse: 指定された補正パルス数、 12 ビ ッ ト

モー ド : 

ReverseTime: 指定された逆進時間、 0 - 65535、 単位 1.6 us

ForwardTime: 指定された前進時間、 0 - 65535、 単位 1.6 us

FA_Speed: FA 速度 （単位 : パルス / 秒）

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …

値 意味

0 電源オフ

1
バッ ク ラ ッ シュ補正を有効に
する

2 ス リ ッ プ補正
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6.21 速度プロ フ ァ イルの計算

@ 名称

_8158_get_tr_move_profile ・ 相対台形速度プロ フ ァ イルを取得

_8158_get_ta_move_profile ・ 絶対台形速度プロ フ ァ イルを取得

_8158_get_sr_move_profile ・ 相対 S 曲線速度プロ フ ァ イルを取得

_8158_get_sa_move_profile ・ 絶対 S 曲線速度プロ フ ァ イルを取得

@ 説明

_8158_get_tr_move_profile:

この関数は相対台形速度プ ロ フ ァ イルを取得するのに使用さ
れます。 この関数を使えば、 実行前に実際の速度プロ フ ァ イル
を取得できます。

_8158_get_ta_move_profile:

この関数は絶対台形速度プ ロ フ ァ イルを取得するのに使用さ
れます。 この関数を使えば、 実行前に実際の速度プロ フ ァ イル
を取得できます。

_8158_get_sr_move_profile:

この関数は相対S曲線速度プロ フ ァ イルを取得するのに使用さ
れます。 この関数を使えば、 実行前に実際の速度プロ フ ァ イル
を取得できます。

_8158_get_sa_move_profile:

この関数は絶対S曲線速度プロ フ ァ イルを取得するのに使用さ
れます。 この関数を使えば、 実行前に実際の速度プロ フ ァ イル
を取得できます。

@ 文字列

C/C++(Windows 2000/XP)
I16 _8158_get_tr_move_profile(I16 AxisNo, F64 Dist, F64 StrVel, F64 

MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 *pStrVel, F64 *pMaxVel, F64 
*pTacc, F64 *pTdec, F64 *pTconst );

I16 _8158_get_ta_move_profile(I16 AxisNo, F64 Pos, F64 StrVel, F64 
MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 *pStrVel, F64 *pMaxVel, F64 
*pTacc, F64 *pTdec, F64 *pTconst );
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I16 _8158_get_sr_move_profile(I16 AxisNo, F64 Dist, F64 StrVel, F64 
MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 SVdec,F64 
*pStrVel, F64 *pMaxVel, F64 *pTacc, F64 *pTdec, F64 
*pSVacc, F64 *pSVdec, F64 *pTconst);

I16 _8158_get_sa_move_profile(I16 AxisNo, F64 Pos, F64 StrVel, F64 
MaxVel, F64 Tacc, F64 Tdec, F64 SVacc, F64 SVdec,F64 
*pStrVel, F64 *pMaxVel, F64 *pTacc, F64 *pTdec, F64 
*pSVacc, F64 *pSVdec, F64 *pTconst);

Visual Basic (Windows 2000/XP)
B_8158_get_tr_move_profile(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Dist As 

Double, ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, 
ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As Double, ByRef pStrVel 
As Double, ByRef pMaxVel As Double, ByRef pTacc As Double, 
ByRef pTdec As Double, ByRef pTconst As Double) As Integer

B_8158_get_ta_move_profile(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Pos As 
Double, ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, 
ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As Double, ByRef pStrVel 
As Double, ByRef pMaxVel As Double, ByRef pTacc As Double, 
ByRef pTdec As Double, ByRef pTconst As Double) As Integer

B_8158_get_sr_move_profile(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Dist As 
Double, ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, 
ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As Double, ByVal SVacc 
As Double, ByVal SVdec As Double, ByRef pStrVel As Double, 
ByRef pMaxVel As Double, ByRef pTacc As Double, ByRef 
pTdec As Double, ByRef pSVacc As Double, ByRef pSVdec As 
Double, ByRef pTconst As Double) As Integer

B_8158_get_sa_move_profile(ByVal AxisNo As Integer, ByVal Pos As 
Double, ByVal StrVel As Double, ByVal MaxVel As Double, 
ByVal Tacc As Double, ByVal Tdec As Double, ByVal SVacc 
As Double, ByVal SVdec As Double, ByRef pStrVel As Double, 
ByRef pMaxVel As Double, ByRef pTacc As Double, ByRef 
pTdec As Double, ByRef pSVacc As Double, ByRef pSVdec As 
Double, ByRef pTconst As Double) As Integer
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@ 引数

AxisNo: ターゲ ッ ト 軸の軸番号

Dist: 指定された相対距離 （単位 : パルス）

Pos: 指定された絶対位置 （単位 : パルス）

StrVel: 初速度 （単位 : パルス / 秒）

MaxVel: 最大速度 （単位 : パルス / 秒） 

Tacc: 加速時間 （単位 : 秒）

Tdec: 減速時間 （単位 : 秒）

SVacc: 加速時の S 曲線エ リ ア （単位 : パルス / 秒）

注意 : 純粋な S 曲線では SVacc = 0。 詳し く はセク シ ョ ン 4.2.4
を参照

SVdec: 減速時の S 曲線エ リ ア （単位 : パルス / 秒）

注意 : 純粋な S 曲線では SVdec = 0。 詳し く はセク シ ョ ン 4.2.4
を参照

*pStrVel: 計算上の初速度

*pMaxVel: 計算上の最大速度

*pTacc: 計算上の加速時間

*pTdec: 計算上の減速時間

*pSVacc: 計算上の加速時の S 曲線エ リ ア

*pSVdec: 計算上の減速時の S 曲線エ リ ア

*pTconst: 一定速度時間 （最大速度）

card_id 実際の軸 AxisNo

0

0 0

1 1

… …

7 7

1

0 8

1 9

… …
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6.22 応答コー ド

応答コー ドは 「8158_err.h」 で定義されます。 意味は以下の表の通
り です。

コー ド 意味

0 エ ラーな し

-10000 カー ド 番号エ ラー

-10001 OS バージ ョ ン ・ エラー

-10002 エ ラーコー ド の ID 衝突

-10300 他のタ スク を処理中

-10301 カー ド があ り ません。

-10302 ド ラ イバを開けません。

-10303 ID マ ッ ピング ・ エ ラー

-10304 ト リ ガ ・ チャ ンネル ・ エラー

-10305 ト リ ガ ・ タ イプ ・ エ ラー

-10306 イベン ト はすでに有効になっ ています。

-10307 イベン ト はまだ有効にな っ ていません。

-10308 オンボー ド FIFO に空きがあ り ません。

-10309 未知のコマン ド ・ タ イプ

-10310 未知のチ ッ プ ・ タ イプ

-10311 カー ド が初期化されていません。

-10312 位置が範囲外です。

-10313 モーシ ョ ンがビジーです。

-10314 速度エ ラー

-10315 減速点エ ラー

-10316 軸範囲エ ラー

-10317 比較パラ メ ータ ・ エ ラー

-10318 比較方法が無効です。

-10319 軸はすでに停止し ています。

-10320 軸 INT 待機エ ラー

-10321 ユーザー ・ コー ド を書き込めません。

-10322 配列サイズが制限を超えています。

-10323 フ ァ ク タ番号エ ラー

-10324 範囲を有効にできません。

-10325 自動加速時間エ ラー

-10326 タ イマ時間エ ラー

-10327 タ イマ距離エ ラー

-10328 新しい位置を設定できません。

-10329 モーシ ョ ンが動作し ていません。
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-10330 速度変更時間エ ラー

-10331 速度ターゲ ッ ト ・ エラー

-10332 速度の割合に問題があ り ます。

-10333 位置逆進変更エ ラー

-10334 カウン タ番号エ ラー

-10335 GPIO 入力関数パラ メ ータ ・ エ ラー

-10336 チャ ンネル番号エ ラー

-10337 ERC モー ド ・ エ ラー

-10338 セキュ リ テ ィ ・ コー ド ・ エラー

コー ド 意味
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7 接続例
この章では PCI-8158、 サーボ ・ ド ラ イバ、 ステ ッ ピング ・ ド ラ イ
バの接続例を紹介し ます。 

7.1 配線の概要

PCI-8158 とパルス入力サーボ ・ ド ラ イバまたはステ ッ ピング ・ ド
ラ イバの接続は主要な接続と な り ます。PCI-8158 と DIN-814M-J3A
の接続方法は下図の通り です。

7.2 端子ボー ドのユーザー ・ ガイ ド

端子ボー ド の個別のユーザー ・ ガイ ド を参照し て く だ さ い。 対応
し ている端子ポー ト は以下の通り です :

Mitsubishi J2 Super DIN-814M

Mitsubishi J3A DIN-814M-J3A

Yaskawa Sigma II DIN-814Y

Panasonic MINAS A4 DIN-814P-A4
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保証方針

ADLINK をお選び く だ さ り あ りがと う ございま し た。お客様の権利
を理解し、ADLINK が提供するアフ ターサービスを利用できるよ う
に、 以下の内容を注意深 く お読み く だ さい。

1. ADLINK 製品を使用する前に、ユーザーマニュアルをお読み
にな り、 指示に正し く 従っ て く だ さ い。 損傷のある製品を
返却する場合は、 RMA 申込書を以下のサイ ト から ダウン
ロー ド し、 必要事項を記入し て添付し て く だ さ い ： http://
rma.adlinktech.com/policy/

2. すべての ADLINK 製品の保証期間は 2 年間ですが、 中国
で販売された製品の保証期間は 1 年間です :

保証期間は製品が ADLINK の工場から出荷された日付か

ら始ま り ます。

ADLINK が製造し たのではない周辺機器および他社製品

には最初の製造元の保証が適用されます。 

ス ト レージ ・ デバイス （ハー ド デ ィ スクやフ ラ ッ シュ

カー ド など） を含む製品を返却する場合はデータの
バッ ク ア ッ プを取っ て く だ さ い。 ADLINK はデータ損失
の責任を負いません。 

ADLINK のシステムでは必ずラ イセンスを正し く 取得し

たソ フ ト ウ ェ アを使用し て く だ さい。 ADLINK は海賊版
ソ フ ト ウ ェ アの使用を禁止し てお り、 そのよ う なソ フ
ト ウ ェ アを使用し たシステムにサービスを提供する こ
とはあ り ません。 ADLINK はユーザーがラ イセンスのな
いソ フ ト ウ ェ アを イ ンス ト ールし た製品に対し てはい
かなる法的責任も負いません。 

一般的修理では、 周辺アクセサリ製品は取り外し て く

だ さい。 周辺機器を含める必要がある場合は、 送付し
たアイテムを RMA 要求確認用紙に必ず明記し て く だ さ
い。 ADLINK は RMA 要求確認用紙に記載されていない
アイテムに対し て責任を負いません。
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3. 以下の条件に該当する場合、 修理サービスに ADLINK の
保証は適用されません :

ユーザーマニュアルの指示に従わないで生じ た損傷

製品の輸送中にユーザーの過失で生じ た損傷 

火災、 地震、 洪水、 落雷、 汚染などの自然現象または

変圧器の不正な使用による損傷

不適切な保存環境 （例えば、 高温、 高湿度、 揮発性化

学物質など） によ っ て生じ た損傷

お客様 / ユーザーがバッ テ リの交換中または交換後に

バッ テ リの液漏れによ っ て生じ た損傷 

ADLINK の技術者以外の無資格者による不正な修理に

よ っ て生じ た損傷 

シ リ アル番号が変更または損傷された製品はサービス

の対象にな り ません。 

この保証の移譲または延期はできません。

その他の製品に ADLINK の保証は適用されません。 

4. 損傷し た製品を ADLINK または販売店に返却する場合、 郵
送費はお客様が負担する ものと し ます。

5. 製品修理の期間短縮と品質向上のため、ADLINK のウ ェ ブサ
イ ト （http://rma.adlinktech.com/policy） から RMA 申込書を
ダウンロー ド し て く だ さい。 RMA 用紙が添付されている製
品の修理は優先されます。

ご質問があれば、 ADLINK の FAE ス タ ッ フ （以下のア ド レス） に e
メ ールでお問い合わせ く だ さい : 
service@adlinktech.com.

mailto:service@adlinktech.com
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