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ＰＬＭＣ－ＭⅡの御購入ありがとうございます。

ＰＬＭＣ－ＭⅡとＦＡ－Ｍ３Rの通信では「間接指定命令」を使っています。

従って、ＦＡ－Ｍ３のＣＰＵモジュールはＦ３ＳＰ□□－□Ｓのタイプで使用できます。

ＦＡ－Ｍ３の購入に際しては、ご注意下さい。

ご注意

ＰＬＭＣ－ＭⅡのデータ書き込み（運転プログラム、パラメタなど）の直後（２秒間）は

電源を切断しないでください。パラメタバックアップエラーとなる可能性があります。

お願い

このマニュアルの記載内容について、まちがいや不明な点がありましたら、

お手数ですがＦＡＸまたはメールにてテクノへお知らせ下さい。

今後さらに改善していきます。

株式会社 テクノ

〒358-0011 埼玉県入間市下藤沢1304-5

TEL 04-2964-3677 FAX 04-2964-3322

E-mail ｍａｉｌ＠ｏｐｅｎ－ｍｃ.ｃｏｍ
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まえがき

ＰＬＭＣ－ＭⅡをご使用いただきありがとうございます。
ＰＬＭＣ－ＭⅡはテクノオープンＭＣのメリットを継承した横河電機ＰＬＣ「ＦＡ－Ｍ３Ｒ」専用の

Mechatrolink-Ⅱ仕様のモーションコントローラです。

このマニュアルは、ＰＬＭＣを実際に使用し、機械や周辺電気品(制御盤など)の設計をしていただ

くために「ＰＬＭＣ－ＭⅡの導入方法」「ＰＬＭＣ－ＭⅡのハードウェア」「ＰＬＭＣ－ＭⅡの機能」

「試運転・調整方法」「メンテナンス」について説明しています。

本書以外にも以下のマニュアルや資料がありますので、あわせて御覧下さい。

TB00-0817□ ＦＡ－Ｍ３サンプルラダープログラム説明書

ＰＬＭＣ－ＭⅡシリーズ ロムスイッチ

TB00-0862□ ＲＯＭ ＳＷ設定ソフトマニュアル

ＰＬＭＣ－ＭⅡ 標準運転ソフト

TB00-0861□ セッティングＰＣマニュアル

また、ＰＣソフトを開発される方は、以下の説明書もご覧下さい。

□ 通信ライブラリーリファレンスマニュアル TB00-0863

□ 送受信データ説明書 TB00-0864

□ Ｔｺｰﾄﾞﾃｷｽﾄﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ変換ﾗｲﾌﾞﾗﾘｰ ﾏﾆｭｱﾙ TB00-0865

□ Ｇｺｰﾄﾞﾃｷｽﾄﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ変換ﾗｲﾌﾞﾗﾘｰ ﾏﾆｭｱﾙ TB00-0866

必要に応じて以下も参照下さい。（正確な文書番号は、各メーカへ直接ご確認お願いします）

横河電機ＦＡ－Ｍ３関連マニュアル

イーサネットＩＦモジュール取扱説明書 IM36M6H21-01

パソコンリンクモジュール取扱説明書 IM34M6H41-02

光ＦＡバスモジュール取扱説明書 IM34M6H45-01

シーケンスＣＰＵ説明書 命令編 IM34M6P12-03

シーケンスＣＰＵ説明書 機能編 IM34M6P13-01

安川電機MECHATORLINK/Σサーボ関連マニュアル

ΣⅢシリーズ MECHATROLINK-Ⅱ仕様サーボマニュアル
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ＰＬＭＣ－ＭⅡ キーワード集

■座標や位置

キーワード 簡 単 な 説 明 参照 項目NO.

アブソ位置 機械原点を０とする現在位置。機械座標値 機能編 4-1

指令位置 論理座標での現在位置。 機能編 4-1

相対移動量 各種移動命令１ステップ毎の移動量。(現在位置－ステップ開始位置) 機能編 4-2

アブソ指令 目標位置を論理座標系の位置で設定する指令。(移動命令) 機能編 4-2

インクレ指令 目標位置を移動量で設定する指令。(移動命令) 機能編 4-2

機械座標系 機械原点を原点とする座標系。 機能編 4-1

論理座標系 原点設定した位置を原点とする座標系。 機能編 4-1

(指令座標)

ソフトリミットエラー アブソ位置がパラメタ(ソフトリミット)に設定した範囲を越えたとき 機能編 4-14

に発生するエラー。誤操作でメカ端に衝突するのを防ぎます。

ハードリミットエラー ＯＴ(オーバートラベル)のリミットスイッチ信号など検出時に発生す 機能編 4-14

るエラー。誤操作でメカ端に衝突するのを防ぎます。

疑似アブソ機能 電源断時の機械座標値を記憶しておき、再投入されたときに機械座標 機能編 4-15

値を記憶した値にセットアップする機能。

原点設定 現在の位置を論理座標の原点に設定すること。 機能編 4-1

6-3-8

機械原点 原点復帰動作が完了した位置。 機能編 4-1

4-14

論理原点 原点設定した位置。又は動作プログラムにて、ＣＳＥＴ/Ｇ92を実行 機能編 4-1

(プログラム原点) した結果、論理座標がすべて０になる位置。 6-3-8

■軸制御

キーワード 簡 単 な 説 明 参照 項目NO.

直線型加減速 目標速度まで直線的に加速(減速)します。ＰＴＰの移動命令の時の加 機能編 4-4

減速の形態です。(加速度が一定です)

指数型加減速 目標速度まで指数的に加速(減速)します。補間指令(直線、円弧)を行 機能編 4-3

うときの加減速の形態です。

直線形補間加減速 補間指令(直線、円弧)において目標速度まで直線的に加速（減速）し 機能編 4-3

ます。(時定数が一定です)

パス機能 各ステップ間で停止せずに動作をなめらかに連結させる機能。 機能編 4-10

INPOSチェック 位置決め到達時にINPOS量(パラメータで設定)の範囲以内に入ってい 機能編 4-9

るかどうかのチェック 6-3-15

6-3-16

周回処理 １回転以上する軸の座標を＋360°～-360°で処理する方法。 機能編 4-16-1

回転速度指令 定速回転指令、加減速も可能。スピナーやツール軸に使用。 機能編 4-16-2

ネジ切り機能 旋盤応用でのネジ切り動作。 機能編 4-16-3

同一指令２軸制御 １つの指令で、２つのモータを同期制御。 機能編 4-16-4

ＰＧパルス任意分周 フィードバックされたＰＧパルスに任意の倍率を乗じて処理する方法｡ 機能編 4-16-5

接線制御 ２軸(X/Y)の軌跡のベクトル(方向)に応じて､Ｚ軸の回転位置(歯先の 機能編 4-16-6

向き)を自動追従させる機能。

センサーラッチ 特殊入力(LAT1)がONするとその位置を記憶する機能。 機能編 4-16-7

(スキップ機能)

同調/同期追従 移動するワークに対して、自動的に速度・位置を同調させる機能。 機能編 4-16-8
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■動作指令

キーワード 簡 単 な 説 明 参照 項目NO.

インチング動作 一定のパルス量で移動する動作。(１,10,100,1000) 機能編 4-8

機械を微小に動かしたい時に使います。

ＪＯＧ動作 指定された軸を一定速度で移動する動作。 機能編 4-8

(ｼﾞｮｸﾞ)

オーバーライド パラメータや移動命令の速度指令に対する実際の移動速度の割合。 機能編 4-13

一般に１～２００％。

ﾜﾝ ｾｯﾃｨﾝｸﾞPCｿﾌﾄ
１ショットＰＴＰ 目標位置を指定して各軸の位置決めを行う機能。(セッティングＰＣ ﾏﾆｭｱﾙ

の手動操作画面にて操作)。 5-2-1⑨

ポイント位置決め 位置決めポイントの座標をあらかじめ定義しておき、そのポイントの 機能編 6-3-6

番号を指定して位置決めを行う命令。

原点復帰 機械原点の復帰を行う動作。 試･調編 4-5

ヘリカル補間 円弧補間の動きに同期してその円弧平面に含まれない軸で直線補間を 機能編 6-3-7

行う動作。(螺旋状の軌跡)
ラ セ ン

■動作モード

キーワード 簡 単 な 説 明 参照 項目NO.

ＯＴ無視モード ＯＴ領域から正常領域に復帰する時に指定するＰＬＭＣ－ＭⅡの動作 機能編 3-1

モード。 (ＯＴ信号でアラームせずに動作)

自動運転モード 自動運転(メモリー運転、ＤＮＣ運転)を行う時に指定するＰＬＭＣ－ 機能編 3-1

ＭⅡの動 作モード。

手動運転モード 手動運転を行う時に指定するＰＬＭＣ－ＭⅡの動作モード。 機能編 3-1

セッティングモード パラメタの設定を行う時に指定するＰＬＭＣ－ＭⅡの動作モード。 機能編 3-1

■運転方法

キーワード 簡 単 な 説 明 参照 項目NO.

プリ解析処理 プログラムのテキストデータをＰＬＭＣ－ＭⅡで扱えるようなバイナ 機能編 5-1

リーデ ータにＰＣにて変換する処理。 （円弧補間指令の場合は、微 5-4

小な直 線指令に展開します。）

ＤＮＣ運転 動作プログラムをＰＬＭＣ－ＭⅡへダウンロードしながらプログラム 機能編 5-5

運転をおこなうこと。(ＰＣからのＤＮＣ／ＦＡ-Ｍ３からのＤＮＣ)

マルチタスク機能 同時に２つ以上の運転プログラムを実行する機能。 機能編 6-5

マクロ機能 動作プログラム中の演算及び条件判断をおこなう機能。 機能編 6-4

内部情報を変数として扱うことが可能。

単独コマンド運転 ＰＣから１動作毎のコマンド(指令)を出して、ＰＬＭＣ－ＭⅡを動作 機能編 5-6

させる運転方法。

ステップ 動作プログラムにおける１実行単位。 機能編 5-2

ステップ間停止 ステップの実行を開始する直前で停止している状態。(前ステップの 機能編 5-3-3

実行完了から現在ステップ未実行)

ステップ途中停止 ステップの途中で停止している状態。 機能編 5-3-4

ｼﾝｸﾞﾙｽﾃｯﾌﾟﾓｰﾄﾞ １ステップ実行する毎に停止(ステップ間停止)するモード。１回の 機能編 5-3-2

スタート入力毎に１ステップづつ実行する。 4-11

ダイナミック あらかじめＰＣにてＰＬＭＣ－ＭⅡ用に作成したデータ(運転プログ

データローディング ラム、パラメタ、補正データなど)をＦＡ－Ｍ３からＰＬＭＣ－ＭⅡへ

ローディング(転送)する機能
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■付加機能

キーワード 簡 単 な 説 明 参照 項目NO.

ティーチング機能 手動運転(ジョグやインチング)などで目標位置を教示することにより

動作プログラムを作成する機能。

Ｍコード出力 シーケンサへコマンドや他の情報を渡すために使用する出力。 機能編 2-2

ＦＡ－Ｍ３（ラダー）側への仮想出力です。 6-3-15

ロ ム スイッチ

ＲＯＭ ＳＷ 制御軸数、指令極性、入出力信号の論理などメカ、システム諸元に合 試･調編 3

わせて設定するパラメタ。ユーザがＲＯＭ ＳＷ設定ソフトで自由に

設定できます。

機械操作パネル 一般設備

工作機械 機能編

溶接ロボット 「7.ﾃｸﾉ機械

専用加工機 操作パネル」

(手に持って使う)

(制御盤に設置)

※ ＰＬＭＣ－ＭⅡでは、ＦＡ－Ｍ３側に仮想的な
機械操作パネルを想定します。ＰＬＭＣ－ＭⅡ
から実配線により接続するものではありません。

■補正機能

キーワード 簡 単 な 説 明 参照 項目NO.

形状補正機能 サーボ系の遅れによる軌跡のずれを補正する機能。 機能編 4-18-4

ピッチエラー補正機能 機械原点を基点として、一定間隔毎に補正量を指令に加えることによ 機能編 4-18-3

りボールネジの誤差を自動的に補正する機能。

バックラッシュ補正 機械系の「ガタ」によって移動方向が変わったときに発生する位置の 機能編 4-18-1

誤差を補正する機能。

工具長補正 工具の長さをオフセットして動作する機能 機能編 4-18-2

工具摩耗補正 工具歯先の変化分を調整するための機能 機能編 4-18-2

ご注意

ＰＬＭＣ－ＭⅡのデータ書き込み（運転プログラム、パラメタなど）の直後（２秒間）は

電源を切断しないでください。パラメタバックアップエラーとなる可能性があります。


