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１．概要
標準ＰＬＭＣ－ＭⅡＥｘの標準機能に、巻線命令のオプションを組み込みます。
この仕様書で説明している仕様以外は標準ＰＬＭＣ－ＭⅡＥｘに準拠します。
（「ＰＬＭＣ－ＭⅡＥｘユーザーズマニュアル(TB00-0900)」を参照下さい。）

２．機能
２-１．巻線動作

【巻線命令書式（テクノコード）】
<フォーマット>

ＲＥＥＬ { Ｘ＿ Ｙ＿ Ｚ＿ Ｂ＿ Ｃ＿ Ｒ＿ Ｑ＿ Ｔ＿ } Ｐ＿ ＲＮ＿ Ｓ＿ [ ＲＥ＿ ]；

[表記]
[ ] ･･･ 囲まれた項目が省略できることを示します。
( ) ･･･ 囲まれた複数の項目から1 つ以上を選択することを示します。
{ } ･･･ 囲まれた複数の項目から1 つだけを選択することを示します。
＿ ･･･ 数値指定(即値／マクロ変数)を示します。

（マクロ変数指定は対応している付加パラメータでのみ可能です。）

<付加パラメータ詳細>
・Ｘ／Ｙ／Ｚ／Ｂ／Ｃ／Ｒ／Ｑ／Ｔ

： トラバース幅 [ パルス単位、-1,000,000,000≦X/Y/Z/B/C/R/Q/T≦1,000,000,000 ]
トラバース軸の往復幅を指定します。（いずれか１軸のみ指定）
※ Ａ軸は主軸として使用するため、指定できません。
マクロ変数指定が可能です。

トラバース幅が＋の場合、最初に＋方向に移動して、往復運動を行います。
－の場合、最初に－方向に移動して、往復運動を行います。
０の場合、トラバース軸は往復運動をせずに巻き取りのみ実行（主軸のみ回転）します。

【注】
通常の軸指定と同様に小数点を付けてプログラムを作ることも可能です。
（小数点あり：ｍｍ単位、小数点なし：パルス単位）
ただし、この場合は、後述するピッチ指定の単位と単位が異なる事になりますので、ご注意下さい。
例）少数点位置が３桁の時、以下はトラバース幅１０００パルス、ピッチ10.0パルスの意味になり

ます。
・X1000 P10
・X1000 P10.0
・X1.0 P10
・X1.0 P10.0

・Ｐ：ピッチ幅 [ パルス単位、0.00＜P≦100,000,00.00 ]
主軸一回転当たりのトラバース軸の移動量を指定します。（パルス／ＲＥＶ）
マクロ変数指定が可能です。
（マクロ変数指定の場合は、0.01パルス単位になります。マクロ変数が100の場合は、1.00が指定さ
れたものとして動作します。）

実際にはモータに対して１パルス未満の指令を行うことはできませんが、１パルス未満部分は積算
して１パルスになったところで指令することにより、小数点以下の指定に対処します。
例）

P100.25 １００．２５パルス（４ターンで４０１パルス移動）

【注】
ピッチ指定の単位はパルスです。
（ピッチ指定の小数点は整数部がパルス単位で、小数部はパルス単位での端数になります。）
トラバース指定の小数点とピッチ幅の小数点とは単位が異なりますので、ご注意下さい。
詳細は、上述のトラバース幅指定の注記を参照下さい。
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・ＲＮ：総巻数 [主軸回転数単位、-21,474,836.48≦RN≦21,474,836.47 ]
総巻数（主軸回転数）を指定します。
マクロ変数指定が可能です。
（マクロ変数指定の場合は、0.01回転単位になります。マクロ変数が100の場合は、1.00が指定さ
れたものとして動作します。）

巻き数が＋の場合、主軸は＋方向に回転します。
－の場合、主軸は－方向に回転します。
０の場合、ＲＥＥＬ命令は無効（ＮＯＰ命令と同じ）になります。

・Ｓ：主軸速度 [ rpm単位、 0＜S≦320,000 ]
主軸の回転速度を指定します。
マクロ変数指定が可能です。

主軸速度には、サーボパラメータの「ＰＴＰ時定数」による加減速がかかります。

・ＲＥ：巻き終わり処理選択 [ 単位なし、0/1/2 ]（省略時は0）
巻き終わりの処理の方法を指定します。
マクロ変数指定が可能です。

設定内容は以下の通りです。
０：自然終了（デフォルト）
１：トラバース始端で終了
２：トラバース終端で終了

詳細は「２-２．巻き終わり処理指定の詳細」を参照下さい。

【動作】
動作プログラム内で巻線命令を実行する事により巻線動作を行います。
主軸が指定された速度で回転し、トラバース軸は主軸指令に同期して往復動作します。
尚、巻線動作にはオーバーライド指定が反映されます。

主軸速度には、サーボパラメータの「ＰＴＰ時定数」による加減速がかかります。
トラバース移動は主軸指令に同期しますので主軸と同様の加減速がかかります。
※ トラバース軸独自の加減速はかかりません。
（トラバース軸の加減速パラメータの「ＰＴＰ時定数」「補間時定数」は使用しません。）

条件（パラメータ等）によっては、正常に動作できない可能性があります。この場合は、巻線開始時に
「プログラム実行エラー」になり、プログラム実行をエラー中断します。
詳細は「２-５.注意点」を参照下さい。

【軸名称／用途】
巻き線機の軸構成は以下の通りです。

第１軸、第２軸、第３軸、第４軸、第５軸、第６軸、第７軸、第８軸、第９軸
Ｘ、 Ｙ、 Ｚ、 Ａ、 Ｂ、 Ｃ、 Ｒ、 Ｑ、 Ｔ

↑
主軸

トラバース軸（何れか１軸）
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２-２．巻き終わり処理指定(RE指定)の詳細

○ 巻き終わり時のピッチ調整

トラバース位置が巻き終わり指定側に到達したときに残巻数を確認して、残巻数に応じてトラバースのピッ
チを調整します。

1) １往復分の巻数 ≦ 残巻数
ピッチ調整をせずに命令で指定されたピッチのまま継続します。
（巻き終わり指定側に戻って来た際に再度ピッチ調整の判別を行います。）

2) (片道分の巻数 ＋ トラバース軸移動無し巻数÷２) ＜ 残巻数 ＜ １往復分の巻数 (注)
片道(巻き終わり指定の反対側)へはピッチ調整をせずに命令で指定されたピッチのまま移動して、反対
側から巻き終わり指定側に戻るときにピッチ調整を行います。
ピッチを命令で指定されたピッチより大きくすることにより巻き終わり時に巻き終わり指定側に到達す
るようにします。

(注) ROMSW設定の「最終速度調整時同一速度制限」がOffの場合は「÷２」を行いません。
詳細は「トラバース軸移動無し巻数指定」を参照下さい。

3) トラバース軸移動無し巻数 ＜ 残巻数 ≦ (片道分の巻数 ＋ トラバース軸移動無し巻数÷２) (注)
１往復分のピッチ調整を行います。
ピッチを命令で指定されたピッチより大きくすることにより巻き終わり時に巻き終わり指定側に到達す
るようにします。

(注) ROMSW設定の「最終速度調整時同一速度制限」がOffの場合は「÷２」を行いません。
詳細は「トラバース軸移動無し巻数指定」を参照下さい。

4) 残巻数 ≦ トラバース軸移動無し巻数
トラバース移動を行わずに主軸のみ回転します。
本条件が成立した場合は、「最終層巻数異常警告」が発生します。
詳細は後述する「トラバース軸移動無し巻数指定」を参照下さい。
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巻き終わり指定の動作 トラバース位置
主軸角度(巻線開始位置が０°)

仮にRE0で実行した場合に始端への 仮にRE0で実行した場合に終端への
移動中に巻線終了する設定 移動中に巻線終了する設定
(トラバース軸移動無し巻数=0) (トラバース軸移動無し巻数=0)

トラバース位置 トラバース位置

主軸角度 主軸角度

RE0
(自然終了)

時間 時間

トラバース位置 2)のピッチ調整 トラバース位置 3)のピッチ調整

主軸角度 主軸角度

RE1
(トラバース
始端側終了)

時間 時間

トラバース位置 3)のピッチ調整 トラバース位置 2)のピッチ調整

主軸角度 主軸角度

RE2
(トラバース
終端側終了)

時間 時間
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○ トラバース軸移動無し巻数指定

・ＲＯＭＳＷ設定にて、「トラバース軸移動無し巻数」を設定する事ができます。
（「２-３.ＲＯＭＳＷ設定追加」を参照下さい。）

・巻き終わり指定側で残巻数が「トラバース軸移動無し巻数」以下だった場合は、ピッチ調整を行わずに、
トラバース移動を停止します。（トラバース移動を行わずに主軸のみ回転します）
※ 前述の「巻き終わり時のピッチ調整」の 4) の動作です。

この動作が発生した場合は、「最終層巻数異常警告」になります。
※ エラーではありません。本警告が発生してもプログラム実行を継続します。
最終層巻数異常警告はリセットで解除する事ができます。又、プログラム実行開始時に自動的にクリア
されます。

最終層巻数異常警告は通信コマンドのプログラム実行情報にて読み出す事ができます。詳細は「２-４．
通信データ追加」を参照下さい。
尚、本警告が発生するとセッティングＰＣでは「巻線 最終層異常」と表示されます。

・巻き終わり指定時は、巻き終わり時にピッチ調整を行いトラバース軸が巻き終わり指定側で終了するよ
うにします。このピッチ調整を行う際に「往復で調整」を行うか、「片道のみ調整」を行うかの判別に
も「トラバース軸移動無し巻数」を使用します。
※ 前述の「巻き終わり時のピッチ調整」の 3) の動作です。
（ 2) の動作か 3) の動作かの閾値に使用します。）

残巻数が片道分しかない場合だけでなく、片道分より少しだけ多い(トラバース軸移動無し巻数÷２以
下)時にも往復でピッチ調整を行うようにします。片道だけでなく往復でピッチ調整を行うことにより、
トラバース軸の速度が速くなりすぎる事を防ぎます。

ピッチ調整後のトラバース軸の最大速度は以下の通りです。
最大速度[pps] ＝ トラバース幅×２×主軸速度[RPM] ÷（トラバース軸移動無し巻数×６０）

【注意】
上記のピッチ調整を片道のみで行うか往復で行うかの閾値（トラバース軸移動無し巻数÷２）は、
ＲＯＭＳＷ設定の「最終速度調整時同一速度制限」設定により以下の通り変わります。
又、これに伴い「ピッチ調整後のトラバース軸の最大速度」も変わります。

ROMSW設定 閾値 最大速度
ＯＮ トラバース軸移動無し巻数÷２ 上記式の通り

ＯＦＦ トラバース軸移動無し巻数 往復のピッチ調整場合：上記式の通り
片道のピッチ調整場合：上記式の半分

※ 本設定は下位バージョンとの互換用の設定です。
基本的にチェックＯＮで使用して下さい。
（チェックＯＦＦにすると下位バージョンと同じ動作になります。）
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２-３．ＲＯＭＳＷ設定追加

２-３-１．基本画面

○ トラバース軸移動無し巻数設定
・巻線命令の巻き終わり指定がトラバース始端／トラバース終端の時、トラバース軸の最終の１往復
を行う巻数（主軸回転数）を設定します。
詳細は「２-２．巻き終わり処理指定の詳細」を参照下さい。

○ 最終速度調整時同一速度制限
・巻線命令の巻き終わり指定がトラバース始端／トラバース終端の時、トラバース軸の最終の１往復
／片道移動の速度調整の方法を選択します。
詳細は「２-２．巻き終わり処理指定の詳細」を参照下さい。
※ 本設定は下位バージョンとの互換用の設定です。
基本的にチェックＯＮで使用して下さい。
（チェックＯＦＦにすると下位バージョンと同じ動作になります。）

２-４．通信データ追加

２-４-１．ステータスデータ読出 [DAT_STATUS]

ステータスデータのタスクステータスのＤ２６ビットに「最終層巻数異常警告」を
追加します。
詳細は「２-２．巻き終わり処理指定の詳細」を参照下さい。

プログラム実行ステータス(STPRGSTS構造体 PrgExecStsメンバ)
MSB LSB

変更なし 変更なし

最終層巻数異常警告

上記追加部分以外の詳細については、「標準ＰＬＭＣ－ＭⅡＥｘ 送受信データ説明書(TB00-0904)」の
「4-1-6. ステータスデータ読出」を参照下さい。
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２-５．注意点

・ＲＥＥＬ命令を使用する際は、第４軸が無限回転軸である必要があります。
必ずメカ１回転パルス数を設定してください。（ＲＯＭＳＷ設定ソフトの軸設定画面にて設定）

・巻き線命令実行開始時に以下の条件が成立した場合は、正常に動作できません。
この場合は「プログラム実行エラー」になり、プログラム実行をエラー中断します。
[条件]

・主軸（第４軸）のメカ機構一回転パルス数が０（無限回転軸でない）
・主軸移動量異常 （2147483647 ＜ PPR × RN）
・主軸速度異常 （最大速度 ＜ PPR × S ÷ 60）
・トラバース速度異常 （最大速度 ＜ P × S ÷ 60）
・トラバース移動量異常 （2147483647 ＜ P × RN）
・片道移動時間異常 （４制御周期 ＞ X ÷ (P × S ÷ 60 ÷ 1000) ）

PPR ：主軸のメカ機構一回転パルス数（ROMSW設定）
S ：主軸速度[rpm] （巻線命令のＳ指定）
RN ：総巻数 （巻線命令のＲＮ指定）
P ：ピッチ （巻線命令のＰ指定）
X ：トラバース移動量（巻線命令の軸指定）
最大速度：２Gpps

・巻き終わり指定が「トラバース終端で終了(RE2)」で、総巻数指定がトラバース軸移動無し巻数(ROMSW)
の半分以下の場合、総巻数分巻き終わるまでにトラバース軸をトラバース終端まで移動します。
（本来ならトラバース終端側からの１往復でピッチ調整する必要がありますが、巻数が足りないので片
道分だけで調整します。）
そのため、この場合は「トラバース軸移動無し巻数」による最大速度以上の速度になる可能性がありま
す。ピッチ調整時のトラバース軸最大速度については、「２-２．巻き終わり処理指定(RE指定)の詳細」
を参照下さい。

３．動作例
３-１．マクロ変数指定のプログラム例

PNO1;
#5500 = 150;
#5502 = 5000;
#5504 = 500;
#5506 = 100;
#5508 = 1;
REEL X#5500 P#5502 RN#5504 S#5506 RE#5508;
END;

一部のパラメータのみマクロ変数指定し他は直数指定することも可能です。
尚、上記プログラムは次のプログラムと同じ動作になります。

PNO1;
REEL X150 P50.00 RN5.00 S100 RE1;
END;
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３-２．終端処理指定の例

・巻始め側終端プログラム（RE1)
PNO1;
REEL X350 P45.00 RN35.00 S300 RE1;
END;

・ＴＣＰトレースデータ

・逆側終端プログラム（RE2)
PNO1;
REEL X350 P45.00 RN35.00 S300 RE2;
END;

・ＴＰＣトレースデータ
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