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１ 概要 

１－１ 操作モード 

C-HOSTは、ホストコントローラから RS232C 経由で Ficsシステムを簡単に制御できるように開発さ
れた通信ソフトウエアです。Ficsシステムが特別な場合を除き、いつでも通信することが出来ます。又、
いつでもロボットターミナル（RT1等）で操作をすること出来ます。 

ホストコントローラからのデータコマンドに直ちに応答し、指定の処理を行います。指定の処理には、

Ficsシステムの動作、問い合わせに対する返事が有ります。Ficsシステムがホストコントローラに最初
にコマンドを送ることはありません。 

１－２ ＲＳ２３２Ｃインターフェース 

ホストコンビユータからの指令（コマンド）受信及びホストコンピュータヘのデータ送信は、RS232C

を介して行われます。 

《データコマンド形式》 

データコマンド・フォーマット 

データコマンド

L
F
C
R データは全てASCIIコード

（デミリタ＝Ｃ
Ｒ
Ｌ
Ｆ
）

 
《ＲＳ２３２Ｃ通信フォーマット》 

① ストップビット：  １ 

② バリティ    ： なし 

③ コード単位  ： ８ビット ＪＩＳコード 

④ 通信速度   ： 56000，19200，9600，4800bps に切り替え可能です。 

⑤ 通信方式   ： 全二重 

⑥ Ｘフロー制御 ： なし 

《プロトコル》 

データの授受は双方向共に、ACK，NAK，ENQ その他応答処理及び STX，ETX，EOT 等のフェーズ処理

を行いません。 

１－３ ボーレート変更方法 

ボーレートは、ロボットターミナル（RT1等）を接続してシステムモードで設定します。4800bps ，
9600bps，19200bps, 56000bps を選択することが出来ます。 

１－４ 座標系・座標値・速度表現 

座標系はシステムの設定に従います。 

ｍｍ系 ：座標値は±○○○○．○○(mm)、速度は○○○○(mm/sec)。 

パルス系：座標値は±○○○○○○(pulse)、速度は○○○○．○(kpps) 

チルト系：座標値は±○○○．○(°)、速度は○○○○○(rpm) 

(○＝０～９の数字)先行する０及び＋は、省略することが可能です。 
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１－５ ユーザ座標系 

ユーザ座標系については、ＣＫ仕様に従います。 

《コマンド一覧表》 

意  昧 コマンドフォーマット 軸区別 返事 コマンド対応 

ユーザ軸としてのＪＯＧ操作の開始・終了 JOG X[方向] ユーザ軸 無し (a),(b),(c) 

ユーザ軸としてのパルス指定の相対移動 JTE X[±]d ユーザ軸 無し (a),(b),(c) 

モータ軸としてのＪＯＧ操作の開始・終了 MJG X[方向] モータ軸 無し (a),(b),(c) 

モータ軸としてのパルス指定の相対移動 MTE X[±]d モータ軸 無し (a),(b),(c) 

原点復帰 ORG モータ軸 無し (a),(b),(c) 

ユーザ軸としての相対移動 LMI d1,d2,...,dn ユーザ軸 無し (a),(b),(c) 

ユーザ軸としての絶対移動 LMA d1,d2,...,dn ユーザ軸 無し (a),(b),(c) 

非常停止指令 AES  無し (b) 

減速停止指令 ASS  無し (b) 

ユーザ軸としての現在位置要求 APS ユーザ軸 有り  

モータ軸としての現在位置要求 APM モータ軸 有り  

軸ステータス要求 ACD  有り  

軸センサーステータス要求 ASD  有り  

エラー状態の問い合わせ ERR  有り  

エラー状態の詳細問い合わせ ERD  有り  

エラーリセット DRT  無し  

速度指定 VAO v1,v2,...,vk モータ軸 無し (a),(b),(c) 

指定ポジション移動 POM p ユーザ軸 無し (a),(b),(c) 

ポジションデータ設定開始／終了 POF f[,n]  無し (a),(b),(c) (*1)

ポジションデータ設定 POS d1,d2,...,dn ユーザ軸 無し (a),(b),(c) 

ポジションデータ読み出し POR [n][,c]  有り (a),(b),(c) 

ポジションデータクリア PCL [n][,c]  無し (a),(b),(c) 

モータ軸としての相対移動 MMI d1,d2,...,dk モータ軸 無し (a),(b),(c) 

モータ軸としての絶対移動 MMA d1,d2,...,dk モータ軸 無し (a),(b),(c) 

ＤＩ状態要求 IDI n  有り  

ＤＯ状態要求 IDO n  有り  

ＤＯ出力制御 IOT n-b:s  無し  

Ｓ字加減速 有効／無効 SCV f  無し (a),(b),(c) 

原点復帰タイブ HMT m1,m2,...,mk モータ軸 無し (a),(b),(c) 

原点復帰オフセット HMO o1,o2,...,ok モータ軸 無し (a),(b),(c) 

原点復帰速度(高速) HMV v1,v2,...,vk モータ軸 無し (a),(b),(c) 

原点復帰速度(φＺサーチ速度) HMB v1,v2,…,vk モータ軸 無し (a),(b),(c) 

自起動速度 VSB v1,v2,...,vk モータ軸 無し (a),(b),(c) 

ユーザ軸としての最高速度 USO v1,v2,...,vm ユーザ軸 無し (a),(b),(c) 

最高速度 VSO v1,v2,...,vk モータ軸 無し (a),(b),(c) 

ユーザ軸としての加速時間 UST t1,t2,...,tm ユーザ軸 無し (a),(b),(c) 

ユーザ軸としての減速時間 USS t1,t2,...,tm ユーザ軸 無し (a),(b),(c) 

加速時間 VST t1,t2,...,tk モータ軸 無し (a),(b),(c) 

減速時間 VSS t1,t2,...,tk モータ軸 無し (a),(b),(c) 

ユーザ軸としての＋ソフトリミット USP l1,l2,...,lm ユーザ軸 無し (a),(b),(c) 

ユーザ軸としての－ソフトリミット USM l1,l2,...,lm ユーザ軸 無し (a),(b),(c) 

＋ソフトリミット SLP l1,l2,...,lk モータ軸 無し (a),(b),(c) 

－ソフトリミット SLM l1,l2,...,lk モータ軸 無し (a),(b),(c) 

変数の設定 VAR V99[=値]  無し (a) 

バ一ジョンＮＯ．要求 VER  有り  

マクロ実行 ﾏｸﾛ名 d1,d2,d3,d4  無し (a),(b),(c) 

コマンド対応の欄はこのコマンドがどのような状態の時に実行不可能かを示します。 

印のないコマンドは常に可能です。 

(a) RT1 による自動運転、原点復帰動作、JOG 操作を実行中 

(b) RT1 によるデータ編集や SYS 画面でのパラメータ設定中 

(c)動作を伴うコマンド(JOG/JTE/MJG/MTE/ORG/LMI/LMAS/POM/MMI/MMA/マクロ実行)を実行中 

また POF 1 のコマンド(*1)を実行中は POS/ERR/POF 2 のコマンドのみが可能です。 
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２ コマンド詳細 

形式    コマンドのフォーマットを示します。 

引数    コマンドに必要なパラメータを示します。 

機能    コマンドの機能を示します。 

出力形式  出力のあるコマンドでは出力フォーマットを示します。 

コマンドにおいて［ ］でくくられた引数は省略可能です。 

フォーマット内の添え字は、1=X 軸、2=Y 軸に対応します。 

２－１ ＪＯＧ動作の開始・終了 

形式    ＪＯＧ Ｘ[方向] 

引数    Ｘは動作させたい軸名称(ＸＹＺＷＵＶのいずれか)を指定します。 

方向に＋または－で移動方向を指定します。 

方向の指定がない時は、停止します。 

ＪＯＧ操作開始中に他の軸のＪＯＧ操作指定が可能です。 

機能    ユーザ座標系でＪＯＧ移動を行います。 

２－２ パルス指定の相対動作 

形式    ＪＴＥ Ｘ±９９９ 

引数    Ｘは微小送りさせたい軸名称(ＸＹＺＷＵＶのいずれか)を指定します。 

±９９９として移動パルス数を１～２５５の範囲で指定します。 

±は移動方向を示し、＋は省略可能です。 

機能    ユーザ座標系で微小送り移動を行います。 

２－３ モータ軸としてのＪＯＧ動作の開始・終了 

形式    ＭＪＧ Ｘ[方向] 

引数    Ｘは動作させたい軸名称(ＸＹＺＷＵＶのいずれか)を指定します。 

方向に＋または－で移動方向を指定します。 

方向の指定がない時は、停止します。 

ＪＯＧ操作開始中に他の軸のＪＯＧ操作指定が可能です。 

機能    モータ座標系でＪＯＧ移動を行います。 

２－４ モータ軸としてのパルス指定の相対動作 

形式    ＭＴＥ Ｘ±９９９ 

引数    Ｘは微小送りさせたい軸名称(ＸＹＺＷＵＶのいずれか)を指定します。 

±９９９として移動パルス数を１～２５５の範囲で指定します。 

±は移動方向を示し、＋は省略可能です。 

機能    モータ座標系で微小送り移動を行います。 

 

２－５ 原点復帰  

形式    ＯＲＧ 

引数    なし 

機能    全軸又はＰＧＭ＝９９９によるメカの原点復帰を行います。 

２－６ 相対移動 

形式    ＬＭＩ ［ｄ１］［，ｄ２］．．．［，ｄｎ］ 

引数    ユーザ座標系での座標値 

機能    ユーザ座標系で相対移動を行います。 

２－７ 絶対移動 

形式    ＬＭＡ ［ｄ１］［，ｄ２］．．．［，ｄｎ］ 

引数    ユーザ座標系での座標値 

機能    ユーザ座標系で絶対移動を行います。 
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２－８ 非常停止指令 

形式    ＡＥＳ 

引数    無し 

機能    移動中の全ての軸を即停止します。 

２－９ 減速停止指令 

形式    ＡＳＳ 

引数    無し 

機能    移動中の全ての軸を減速停止します。 

２－１０ 現在位置要求(ユーザ軸) 

形式    ＡＰＳ 

引数    無し 

機能    全軸のユーザ軸の現在位置を要求します。 

出力形式  ＡＰＳ ｐ１，ｐ２．．．，ｐｍ 

ｍｍ系 ：土○○○○．○○ 

パルス系：○○○○○○ 

チルト系：土○○○．○ 

★ 座標が＋の時には、符号はありません。 

原点復帰未完了の軸は、”＃＃＃＃＃＃＃＃”となります。 

ユーザ軸に変換できない軸は、”＃＃＃＃＃＃＃＃”となります。 

２－１１ 現在位置要求(モータ軸) 

形式    ＡＰＭ 

引数    無し 

機能    全軸のモータ軸の現在位置を要求します。 

出力形式  ＡＰＭ ｐ１，ｐ２．．．，ｐｋ 

ｍｍ系 ：土○○○○．○○ 

パルス系：○○○○○○ 

チルト系：土○○○．○ 

★ 座標が＋の時には、符号はありません。 

原点復帰未完了の軸は、”＃＃＃＃＃＃＃＃”となります。 
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２－１２ 軸ステータス要求 

形式    ＡＣＤ 

引数    無し 

機能    全軸のステータスを要求します。 

出力形式  ＡＣＤ Ｘ１，Ｘ２，．．．，Ｘｋ 

Ｘ１：各モータ軸 

軸ステータスは、全軸同形式でＨ１Ｈ2Ｈ3Ｈ4の指定。  

MSB                                                         LSB 

Ｈ１ Ｈ2 Ｈ3 Ｈ4 

 

ドライバーエラーコード 

０～255 

オーバーラン時の符号 

0(+),1(-) 

動作モード 0～3 

動作モードは以下の通りです。 

０：停止中 

１：ＪＯＧ運転中 

２：ＰＴＰ運転中 

３：原点復帰実行中 

４：［マクロ］プログラム実行中 

ドライバーエラーコードが０でないとき、ドライバでエラーが発生していることを示します。 

この送信によって、エラーは解除されません。 

エラーを解除するにはＤＲＴコマンドを実行してください。 

２－１３ 軸センサーステータス要求 

形式    ＡＳＤ 

引数    無し 

機能    全軸のセンサーステータスを要求します。 

出力形式  ＡＳＤ Ｘ１，Ｘ２．．．Ｘｋ 

Ｘ１は各モータ軸のセンサーステータス。 

センサーステータスは、センサーステータスをビット表現した、３ビットの１６進数値を

ＡＳＣＩＩで送信します。 

MSB          LSB 

・・・ ２ １ ０

＋ＯＶ
－ＯＶ
ＯＲＧ
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２－１４ エラー状態の問い合わせ 

形式    ＥＲＲ 

引数    無し 

機能    エラーコードを要求します。 

出力形式  ＥＥＤ ｎｎｎまたはＥｎｎ 

ｎｎｎ（３桁） Fics標準エラーコードまたは、 
Ｅｎｎ（２桁） 通信エラーコード 

＜通信エラーコード表＞ 

コード 内  容 

０１ 駆動コマンドエラー（動作中に実行不可能なコマンドを受信した。） 

０２ アラーム中に駆動コマンドを受信した。 

０３ この状態ではコマンドは受け付けられない。 

０４ 停止要求中に再度停止コマンドを発行した。 

０５ データ範囲エラー（データが設定範囲を超えている。） 

０６ フォーマットエラー 

０７ 移動指令値エラー（移動指令値がソフトリミットを超えている。） 

０８ ポジションナンバーエラー（ＰＯＦ△1を送信せずにＰＯＳを送信した。） 

０９ 指定ポジションデー夕なし 

１０ この命令は実行できない 

１１ ＰＯＳコマンドのデ－タ件数が多すぎる 

１２ 指定マクロが存在しない 

９９ 通信異常 

★ エラーコードは１回送出すると００にクリアされます。この送信によってエラー解除されます。 

２－１５ エラー状態の詳細問い合わせ 

形式    ＥＲＤ 

引数    無し 

機能    最後に発生しているエラー状態を返します。 

出力形式  ＥＲＤ エラー詳細情報 

エラー詳細情報は以下の文字列です。 
 

 ユニット 軸情報等 エラー

コード 

ドライバ情報

または PGMNo. 

STEP No 

ドライバのエラー ｎ Ｘ ＸＸ Ｅ ＋ －  

通信エラー ｎ Ｘ ＿Ｃ    ＿：ブランクコード 

Fics 非常停止 ＿ ＿ ＿＿ Ｅ  

タイムアウトエラー ＿ ＿ ＿Ｔ ９ ９ ９ ９ ９ ９ ９

メッセージエラー ＿ ２ ｎｎ ９ ９ ９ ９ ９ ９ ９

その他のエラー ＿ ｍ ｎｎ ９ ９ ９ ９ ９ ９ ９

エラー無し ＿ ＿ ＿＿ ＿  
 

ユニットのｎ   ：ユニット番号 

(マルチユニット対応でないときはブランクとなる)。 

軸情報等のＸ    ：軸を示す文字（‘Ｘ’，‘Ｙ’，‘Ｚ’，‘Ｗ’，‘Ｕ’，‘Ｖ’）。 

エラーコードのＸＸ：ドライバからのエラーコード(１６進２桁表示)。 

(NOT READY の時は FF が表示される)。 

エラーコードのｎｎ：Ficsのエラーコード(１０進２桁表示)。 
(ただし「その他のエラー」では軸情報のｍを含めて，ｍｎｎで１０進３桁表示となる)。 

ドライバ情報の E+-：それぞれ非常停止、＋OV、－OV を示す。 

PGM No.,STEP No.の 999,9999：それぞれ３桁のプログラム番号、４桁のステップ番号です。 

２－１６ エラーリセット 

形式    ＤＲＴ 

引数    無し 

機能    ドライバリセット信号の出力及び非常停止，エラー状態をリセットします。 
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２－１７ 速度指定 

形式    ＶＡＯ ［ｖ１］［，ｖ２］．．．［，ｖｋ］ 

      ＶＡＯのみの場合は現在の設定デー夕を送信します。 

引数    ％単位の小数点を含めて５文字以内の数。 

（０．１～１００．０） 

機能    コマンドでの移動(ＬＭＩ、ＬＭＡ、ＰＯＭ、ＭＭＩ，ＭＭＡコマンド)時の速度を最高速

の何％で行うか設定します。 

モータ軸として設定します。 

リモート・モード開始時、１００．０％に初期設定されます。 

２－１８ 指定ポジション移動 

形式    ＰＯＭ ｐ 

引数    ポジション番号（１～１９９９） 

機能    指定されたボジション番号の座標に移動します。 

★ 設定されていないポジション番号を指定した場合はエラーとなります。 

２－１９ ポジションデータ設定 開始／終了 

形式    ＰＯＦ ｆ［，ｎ］ 

引数    ｆは１または２、ｎはｆ＝１の時有効で１～１９９９、省略時は１。 

機能    ボジションデー夕の設定開始／終了を通知します。 

ホストはポジションデータを設定する場合に、ボジションデータ設定開始を送信し、ポジ

ションデータをＰｎ（ｎ＝０～１９９９）から順に送信します。全データ送信終了後、ボ

ジションデータ設定終了を送信します。 

本装置は、ポジション設定開始を受信すると、以降送信されてくるポジションデータを順

に、Ｐｎ，Ｐｎ＋1・・・として取り込みます。送ったデータ以降のポジションデータをク

リアしたい場合は、ＰＣＬコマンドを実行してください。 

１：ボジションデー夕設定開始 ２：ポジションデータ設定終了 

２－２０ ポジションデータ設定 

形式    ＰＯＳ ｄ１，ｄ２．．．［，ｄｎ］ 

引数    ユーザ座標系での座標値 

機能    ポジションデータを設定します。 

ホストはポジションデータ設定コマンド送信後、Ｐｎからのボジションデータをこのコマ

ンドで送信します。 

２－２１ ポジションデータ読み出し 

形式    ＰＯＲ［ｎ］［，ｃ］ 

引数    ｎは無しまたは１～１９９９,ｃは無しまたは１～１９９９ 

機能    ポジションデータの読み出しを通知します。 

ホストはポジションデー夕を読み出す場合に、ポジションデータ読み出しを送信し、本装

置からボジションデータを読み出します。ポジションデータ読み出し送信後、本装置によ

ってＰｎから順に、Ｐｎ，Ｐｎ＋１・・・とボジションデータが送信されます。指定個数

ｃ個のポジションデータあるいは全てのポジションデータを送信終了すると、ポジション

データ終了が送信されます。 

出力形式  ＰＯＳ ｄ１，ｄ２．．．，ｄｎ （ボジションデー夕） 

ＰＯＥ             （ボジションデー夕終了） 

２－２２ ポジションデータクリア 

形式    ＰＣＬ ［ｎ］［，ｃ］ 

引数    ｎは無しまたは１～１９９９（省略時０）、ｃは１～１９９９（省略時最大値） 

機能    指定された番号ｎからのポジションデー夕を指定された個数ｃ個クリア（設定無し）しま

す。 

２－２３ モータ軸としての相対移動 

形式    ＭＭＩ ［ｄ１］［，ｄ２］．．．［，ｄｋ］ 

引数    モータ座標系での座標値 

機能    モータ座標系で相対移動を行います。 

★ 原点復帰未完了でも実行可能です。 



- C-HOST 8 - 

２－２４ モータ軸としての絶対移動 

形式    ＭＭＡ ［ｄ１］［，ｄ２］．．．［，ｄｋ］ 

引数    モータ座標系での座標値 

機能    モータ座標系で絶対移動を行います。 

２－２５ ＤＩ状態の問い合わせ 

形式    ＩＤＩ ｎ 

引数    １～の値でチャネル番号を指定します。 

機能    ｎで指定されたＤＩデータのチャネル番号の内容を２桁の１６進数値で返却します。 

出力形式  ＩＤＩ ｘｘ 

ｘｘは指定チャネルのＤＩ値の内容を１６進数で設定されます。 

２－２６ ＤＯ状態の問い合わせ 

形式    ＩＤＯ ｎ 

引数    １～の値でチャネル番号を指定します。 

機能    ｎで指定されたＤＯデータのチャネル番号の内容を２桁の１６進数値で返却します。 

出力形式  ＩＤＯ ｘｘ 

ｘｘは指定チャネルのＤＩ値の内容を１６進数で設定されます。 

２－２７ ＤＯの出力の制御 

形式    ＩＯＴ ｎ－ｂ：± 

引数    ｎ：１～の値でチャネル番号を指定します。 

      ｂ：０～７の値でビット番号を指定します。 

      ±：＋の時ｏｎ、－の時ｏｆｆ。 

機能    指定チャネルの指定ビットのＤＯをｏｎ／ｏｆｆします。 

２－２８ Ｓ字加減速 有効／無効 

形式    ＳＣＶ ［ｆ］ 

ＳＣＶのみの場合は現在の設定デー夕を送信します。 

引数    ０または１ 

機能    Ｓ字加減速の有効／無効を設定します。 

０：無効 １：有効 

★ このコマンドは、全軸共通の値となります。 

２－２９ 原点復帰タイブ 

形式    ＨＭＴ ［ｍ１］［，ｍ２］．．．［，ｍｋ］ 

ＨＭＴのみの場合は現在の設定データを･送信します。 

引数    ０～６ 

機能    原点復帰のタイプを設定します。 

値 意味 
0 Enc エンコ－ダＺ相対応 

1 No エンコ－ダＺ相を用いません。 

2 Enc SENSOR エンコ－ダＺ相対応で、センサ位置で折り返しをしません。 

3 No SENSOR エンコ－ダＺ相を用いず、センサ位置で折り返しをしません。 

4 Enc LIMIT エンコ－ダＺ相対応で、原点復帰方向のリミットセンサを原点センサ

の代わりに用います。 

5 No LIMIT エンコ－ダＺ相を用いず、原点復帰方向のリミットセンサを原点セン

サの代わりに用います。 

6 Enc FAST 高速に原点復帰を行うことが出来ます。より速い原点復帰速度と、低

速のφＺサーチ速度を利用して、φＺ検出で減速停止します。 

２－３０ 原点復帰オフセット 

形式    ＨＭＯ ［ｏ１］［，ｏ２］．．．［，ｏｋ］ 

ＨＭＯのみの場合は現在の設定データを送信します。 

引数    モータ座標系の座標値 

機能    原点復帰後、指定されたオフセットを移動し、その座標を０とします。 
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２－３１ 原点復帰速度（高速） 

形式    ＨＭＶ ［ｖ１］［，ｖ２］．．．［，ｖｋ］ 

ＨＭＶのみの場合は現在の設定デー夕を送信します。 

引数    モータ座標系の速度 

機能    原点復帰時のセンサを検知する速度を設定します。 

２－３２ 原点復帰速度（φＺサーチ速度） 

形式    ＨＭＢ ［ｖ１］［，ｖ２］．．．［，ｖｋ］ 

ＨＭＢのみの場合は現在の設定デー夕を送信します。 

引数    モータ座標系の速度 

機能    原点復帰時のφＺサーチ速度を設定します。 

２－３３ 自起動速度 

形式    ＶＳＢ ［ｖ１］［，ｖ２］．．．［，ｖｋ］ 

ＶＳＢのみの場合は現在の設定データを送信します。 

引数    ｐｐｓ単位の速度（０～９９９９） 

機能    自起動速度を設定します。 

２－３４ ユーザ軸としての最高速度 

形式    ＵＳＯ ［ｖ１］［，ｖ２］．．．［，ｖｍ］ 

ＵＳＯのみの場合は現在の設定データを送信します。 

引数    ユーザ座標系の速度 

機能    ユーザ座標軸の最高速度を設定します。 

２－３５ 最高速度 

形式    ＶＳＯ ［ｖ１］［，ｖ２］．．．［，ｖｋ］ 

ＶＳＯのみの場合は現在の設定データを送信します。 

引数    モータ座標系の速度 

機能    最高速度を設定します。 

２－３６ ユーザ軸としての加速時間 

形式    ＵＳＴ ［ｔ１］［，ｔ２］．．．［，ｔｍ］ 

ＵＳＴのみの場合は現在の設定データを送信します。 

引数    ｍｓｅｃ単位の４文字以内の数。 

（１～９９９９） 

機能    ユーザ軸の加速時間を設定します。 

２－３７ ユーザ軸としての減速時間 

形式    ＵＳＳ ［ｔ１］［，ｔ２］．．．［，ｔｍ］ 

ＵＳＳのみの場合は現在の設定データを送信します。 

引数    ｍｓｅｃ単位の４文字以内の数。 

（１～９９９９） 

機能    ユーザ軸の減速時間を設定します。 

２－３８ 加速時間 

形式    ＶＳＴ ［ｔ１］［，ｔ２］．．．［，ｔｋ］ 

ＶＳＴのみの場合は現在の設定データを送信します。 

引数    ｍｓｅｃ単位の４文字以内の数。 

（１～９９９９） 

機能    自起動速度から最高速度までの加速時間を設定します。 

２－３９ 減速時間 

形式    ＶＳＳ ［ｔ１］［，ｔ２］．．．［，ｔｋ］ 

ＶＳＳのみの場合は現在の設定データを送信します。 

引数    ｍｓｅｃ単位の４文字以内の数。 

（１～９９９９） 

機能    最高速度から自起動速度までの減速時間を設定します。 
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２－４０ ユーザ軸としての＋ソフトリミット 

形式    ＵＳＰ ［ｌ１］［，ｌ２］．．．［，ｌｍ］ 

ＵＳＰのみの場合は現在の設定デー夕を送信します。 

引数    モータ座標系の座標値 

機能    ユーザ軸のプラス側のソフトリミットを設定します。 

★ －ソフトリミットより－側に設定することは出来ません。 

２－４１ ユーザ軸としての－ソフトリミット 

形式    ＵＳＭ ［ｌ１］［，ｌ２］．．．［，ｌｍ］ 

ＵＳＬのみの場合は現在の設定データを送信します。 

引数    ユーザ座標系の座標値 

機能    ユーザ軸のマイナス側のソフトリミットを設定します。 

★ 十ソフトリミットより＋側に設定することは出来ません。 

２－４２ ＋ソフトリミット 

形式    ＳＬＰ ［ｌ１］［，ｌ２］．．．［，ｌｋ］ 

ＳＬＰのみの場合は現在の設定デー夕を送信します。 

引数    モータ座標系の座標値 

機能    プラス側のソフトリミットを設定します。 

★ －ソフトリミットより－側に設定することは出来ません。 

２－４３ －ソフトリミット 

形式    ＳＬＭ ［ｌ１］［，ｌ２］．．．［，ｌｋ］ 

ＳＬＭのみの場合は現在の設定データを送信します。 

引数    モータ座標系の座標値 

機能    マイナス側のソフトリミットを設定します。 

★ 十ソフトリミットより＋側に設定することは出来ません。 

２－４４ 変数の設定 

形式    ＶＡＲ Ｖ９９［＝値］ 

＝値の指定がない場合は現在の設定データを送信します。 

引数    Ｖ９９が変数番号。 

機能    ９９で指定される変数に指定値を設定します。 

出力形式  ＶＡＲ Ｖ９９＝値  

      値は符号付きで有効桁数が表示される。 

２－４５ バージョンＮＯ．要求 

形式    ＶＥＲ 

引数    無し 

機能    バージョン No.を要求します。 

出力形式  IiiiiiiIVvvVddddddYyyyyyyyyyyyyyYDddddDRnn 

IiiiiiiI:ProjectID(8 桁) 例 DYNAX001 

VvvV :バージョン表示(4 桁) Ver2.24 のとき 0224 

YyyyyyyyyyyyyY:文字列(14 桁) WinFicsでプログラムファイルにセーブするときに入力
した TITLE 

DddddD :日付(6 桁) WinFicsでプログラムファイルにセーブしたときの日付：例 011023 
Rnn :変更履歴（１０進２桁） 
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３ マクロ機能 

３－１ マクロ実行 

形式    マクロ名 最大４つの引数 

引数    引数は最大４個まで指定可能。 

［整数１］［，整数２］［，整数３］［，整数４］ 

［Ｖ９９］［，Ｖ９９］［，Ｖ９９］［，Ｖ９９］ 

機能    指定されたマクロプログラムを、指定された引数で実行します。 

３－２ マクロ指定 

プログラムをマクロとして登録し、それを引数付きで実行可能にします。 

《マクロプログラム範囲の設定》 

マクロプログラムとして使用するプログラム範囲を以下の通り指定します。 

SYS-SETUP-INIT-PGM 

-SYS- INIT SAFE NEXT 

<PROGRAM> 

    SUB PGM:000->000 

  MACRO PGM:000->000 

《マクロプログラムの作成》 

マクロプログラムの作成は、以下の通りに行います。プログラム番号の設定後、[マクロ名]の入力を

行います。 

MANU-DATA 

-DATA-   <ENT><CLR>  -DATA-   <ENT><CLR> 

PGM=999 <ENT>キー MCR=999 XXXXXXXX 

   

Enter PROGRAM Nuber  Enter MACRO Name 

マクロの別名を８文字以内で指定します。この別名はマクロ参照命令で表示されます。 

《マクロ引数の参照》 

以降のデータ入力は通常の指定と同じですが、マクロの引数の参照命令を記述することが出来ます。 

マクロの引数は変数代入でのみ指定可能です。 

ＶＡＲ９９に％９で指定する番号（１～４）のマクロ引数の値がセットされます。 

M2-VAR-CON-ARG 

-DATA- AUTO STEP PTP  -DATA- 

MCR=999 X=+0010.00mm  PGM=999 VAR99 = %9 

 N=9999   N=9999 

   

《マクロプログラムの参照》 

M1-MACRO 

定数の場合  変数の場合 

-DATA- VAR  -DATA- CON 

PGM=999 999:XXXXXXXX  PGM=999 999:XXXXXXXX 

 N=9999 +9999 +9999   N=9999 VAR99 VAR99 

        +9999 +9999          VAR99 VAR99 

９９９でマクロ番号を指定すると、XXXXXXXX に[マクロ名]が表示されます。 

４つまでのマクロ引数が指定可能です。 

引数を変数で指定する場合はＦ１キーを押します。 

変数指定の場合値の範囲は４バイト値です。 


