
 

           

 

 

取扱説明書  

• 製品をご使用になる前に、本取扱説明書を必ずお読みください。 

• 特に安全に関する記述は、注意深くお読みください。 

• 本取扱説明書は必要なときにすぐ取出して読めるように、大切に保管してください。 
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スカラロボット 
KSLシリーズ 
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はじめに 
 

このたびは、当社のスカラロボット「KSLシリーズ」をお買求めいただきまして、誠にありがとうございます。 

本取扱説明書は本製品の性能を十分に発揮させるために、取付、使用方法などの基本的な事項を記載した 

ものです。よくお読みいただき、正しくご使用ください。 

なお、本取扱説明書は紛失しないように、大切に保管してください。 

 

本取扱説明書に記載の仕様、外観は、将来予告なく変更することがあります。 

 

 

 

注意： 

・この取扱説明書は産業用ロボットを実際にご使用になられる方のお手元に必ず届くよう 

お取りはからいください。 

・産業用ロボットをご使用前にこの取扱説明書を必ずご覧くださいますようお願いいたします。 

・お読みになった後は必ず保管してくださいますようお願いいたします。 
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ＫＳＬシリーズロボットコントローラの取扱説明書の構成について 

ＫＳＬシリーズロボットコントローラ取扱説明書は、その用途、目的別に分冊となっています。各分冊の名称と概

要は次の通りです。 

 

安 全 編      

ロボットを取り扱う上で、安全に正しくご使用していただくために、重要な内容を記載しています。本ロボット

をご使用いただくまえに必ずお読みください。そしてこの取扱説明書をよく理解し、記載事項をお守りください

ますようお願いします。 

 

操 作 編      

ＫＳＬシリーズロボットコントローラの操作方法についての説明書です。一通り目を通しておいて、必要に応じ

て参照してください。 

 

ロボット言語編 

ロボット言語、ＳＣＯＬについての説明書です。ロボット言語にてプログラムを作成する必要のある方は、一読

してください。 

 

インターフェース編 

ロボットの外部信号についての説明書です。ロボットと周辺機器のインターフェースの条件、仕様、タイミング

等について必要に応じて参照してください。 

 

据付け・輸送編 

ロボット及びコントローラの開梱から、輸送、据付けまでの説明書です。ロボットを実際に開梱するまえに必ず

一読してください。 

 

保 守 編      

ロボット及びコントローラの日常点検、定期点検についての説明書です。ロボットを末永く上手に安全に使用し

ていただくためにも一読してください。 

 

通 信 編      

ロボットコントローラと他機器のシリアル通信についての説明書です｡上位計算機、視覚センサなどをシリアル

回線で接続して、処理を行う場合に参照してください。 

 

ユーザーパラメータ編 

ロボットコントローラの設定についての説明書です。通信やＩ／Ｏ、動作条件などの設定を行う場合に参照して

ください。 

 

アラーム編 

アラームの内容、原因、対策の一覧です。アラームが発生した場合に参照してください。 
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 安全上のご注意 
 ロボット本体、コントローラおよび取扱説明書には、お使いになる方や他の人への危害と財産の損害を未然に防ぎ、 

 安全に正しくお使いいただくために、重要な内容を記載しています。 

 次の内容（表示・図記号）をよく理解してから本文をお読みになり、記載事項をお守りください。 

 

  [表示の説明] 

 

表 示 表 示 の 意 味 

  

“誤った取扱いをすると人が死亡する、または重傷を負う可能性のあること” 

 を示します。 

 

 

 

 

“誤った取扱いをすると人が死亡する、または重傷を負う可能性のあること” 

 を示します。 

 

  

“誤った取扱いをすると人が傷害1)を負う可能性、または物的損害2)のみが発生する可

能性のあること”を示します。 

 

 1) ：傷害とは、治療に入院や長期の通院を要さない、けが・やけど・感電などをさします。 

 2) ：物的損害とは、財産・資材の破損にかかわる損害をさします。          

 

 

 ［図記号の説明］ 

 

図 記 号 表 示 の 意 味 

 

禁止（してはいけないこと）を示します。 

具体的な禁止内容は、図記号の中や近くに絵や文章で指示します。 

 

強制（必ずすること）を示します。 

具体的な強制内容は、図記号の中や近くに絵や文章で指示します。 

 

危険、注意を示します。 

具体的な注意内容は、図記号の中や近くに絵や文章で指示します。 

 

 

危険 ! 

警告 ! 

! 注意 
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［運転操作について］ 
 

危険 

   

 

 

 

 

    禁 止 

 

・ 運転中にロボットの危険領域に立ち入らないこと。重大なけがの原因となります。 

（危険領域とは、その中に人が入った場合に、危険な状態が起こる恐れがあるロボット 

周辺の領域を意味します。） 

・ 作業スペースには、作業の邪魔になるような機材は放置しないこと。 

 装置に異常が発生したときに、作業者のけがや災害の原因となる恐れがあります。 

・ 作業者以外の人を装置に近づけないこと。 

 気づかずに装置の危険な箇所に触れるなど予測できない行為によって、けがや重大な 

 災害が発生する恐れがあります。 

・ 取扱説明書に記載されていない、不適切な操作は行わないこと。 

 不適切な操作を行うと、装置が誤動作して、けがや重大な災害の原因となる 

 恐れがあります。 

 

   

 

 

 

 

    

    強 制 

 
・ 少しでも危険を感じたり、装置の動作に異常を感じたら、非常停止を行って装置を 

 停止すること。 

 そのまま使用すると、けがや重大な災害の原因となります。弊社サービス会社に 

 修理をご依頼ください。 

・ 運転中は、必ず、装置カバーを閉じておくこと。 

 運転中に装置カバーを開けると感電、けがの原因となります。 

・ 作業は十分な教育を受けた人が行うこと。 

 不適切な操作を行うと、装置が誤動作して、けがや重大な災害の原因となる恐れが 

 あります。 

・ 故障した場合には、電源を切り、不具合原因を取り除き、周辺機器を整備し、完全に 

 復旧させた状態で、低速で動作を行うこと。 

 不具合が残っていると、装置が誤動作して、重大な災害の原因となります。 

 

 

警告 

   

   

    禁 止 

 

・ ロボットの可動範囲に入らないこと。 

守らなかった場合は人身事故の恐れがあります。 

・ ロボットの可動部に手を近づけないこと。 

はさんでケガをするおそれがあります。 
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注意 

 

禁 止 

・ システム構成ファイルのデータは変更しないこと。 

 変更するとロボットが異常動作して、事故や故障の原因となります。 

 

強 制 

 

・ 教示操作の作業は原則としてロボットの危険領域外で行うこと。 

（危険領域とは、その中に人が入った場合に、危険な状態が起こる恐れがあるロボット周辺の 

領域を意味します。） 

 やむを得ず危険領域内で教示を行う場合には、下記に従うこと。 

(1) 必ず2人で作業を行う。1人が作業を行い、1人は危険領域外で監視する。また互いに 

 誤操作防止に努める。 

(2) 作業者は、危険領域内で教示を行う場合には、第三者の操作を防止するため、コントローラの 

マスターキーとティーチペンダントを持って作業すること。 

(3) 作業者は、非常停止ボタンがいつでも押せる態勢で作業を行うとともに、ロボットの 

 動作領域や、周囲のしゃへい物等を十分確認した上で、異常時にはすぐ退避できる 

 位置で作業を行う。 

(4) 監視者は、ロボット全体を見渡せる位置で作業を監視し、異常の際はただちに非常停止 

 ボタンを操作する。また他の人が危険領域に近づかないようにする。 

・ 装置の電源を入れた際に異常が発生した場合や、コントローラ本体の「POWER LED」が 

点灯しない場合には、ただちに電源を切り、配線の確認をすること。 

 感電や火災の原因となります。 

・ 手動誘導の際にロボットが指定した方向に動作しない場合は非常停止を行って装置を 

停止すること。 

 事故や故障の原因になります。弊社サービス会社までご連絡ください。 

・ ティーチペンダントのボタン操作は、必ず目で確認すること。誤操作により事故の原因と 

なります。 

・ 電源投入した場合、自動運転を行う際には事前にプログラムリセットを行うこと。 

プログラム実行環境が継続の場合、周辺機器に干渉して装置の故障や事故の原因となります。 

・ 装置を運転する前には、下記の事前点検を行うこと。 

(1) ロボット、コントローラ、周辺機器及びケーブルの外観に異常がないこと。 

(2) ロボット及び周辺機器の動作範囲内またはその近くに障害物がないこと。 

(3) 非常停止、その他の安全対策装置が正常に働くこと。 

(4) ロボットの動作時に異常な音、振動がないこと。 

 事前点検を怠ると装置の故障や事故の原因となります。 

 

 

注 意 

・ テスト運転の速度は、初期設定でロボットの最高速度の20%になっており、さらに250mm/secに 

制限されています。 

  ISO10218-1 産業用ロボット ―安全要求事項― 「5.6.2項 減速制御運転」の要求事項に 

従い、テスト運転時のツールセンタポイントの速度が250mm/secを超えないように設定 

されております。本設定はロボットの最高速度の20%より優先されます。 

・ 自動運転の速度は、初期設定でロボットの最高速度の100%になっています。 

・ ロボットをサーボオフした際、本体ハーネスのねじれの反力によってアームが 

 移動する場合があります。 
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第 1 章 

 

概要 
 

ロボットコントローラ KSL3000は、簡易シーケンサ(以下 TCmini)を内蔵しています。 

 

メイン部で解析実行されたプログラム（DOUT 命令）や、システム出力信号は、一旦 TCmini が受け取り、シ

ーケンス演算処理後に外部に出力されます。外部入力も一旦、TCminiが受け取り、シーケンス演算処理後にメイ

ン部に伝えます。つまり、メイン部におけるロボットプログラムの入出力処理やシステム信号をどこに入出力する

かを TCmini(シーケンスプログラム)で自由に変更できます。 

また、外部からの入力信号に対しシーケンサが直接応答（出力）することも可能です。TCminiは KSL3000コ

ントローラが電源 ON の状態で動作しますので、ロボットプログラムの実行に“依存されない I/O 制御”を行う

ことが可能です。 

 

インターフェース編に書かれている外部入出力信号は標準シーケンスプログラムの動作を示したものです。 

このシーケンスプログラムをお客様が作成することで、より自由度の高いシステム設計が可能になります。 

 

本書は、この TCminiについて説明します。 

 

   KSL3000 

 

 

                                外部出力 

  

 

                                 外部入力 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

メイン部 

簡易シーケンサ 
（TCmini） 

サーボ部 
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第 2 章 

 

TCmini 
 

ロボットコントローラ KSL3000 に内蔵されている TCmini は、外部入出力（２１点／１７点）、ハンド入出力

（８点、／８点）、拡張入出力（６４点／６４点）の入出力を制御するロボット常駐型の簡易プログラマブルコン

トローラです。 

 TCmini と KSL3000 メイン部は、共有 RAM により接続され、I/O やデータ、ステータスのやり取りを行いま

す。 

 TCminiはRS485通信(EXT I/O)でリモート I/Oモジュールを接続することで最大６４点／６４点の入出力を接

続可能です。 

 KSL3000正面の TCPRGポート(RS-232C)でパソコンに接続し、TCPRGOSを用いてシーケンスプログラムの

作成、デバッグ（I/Oモニタ）、シーケンスプログラムの転送ができます。 

 

 

 

                  ハンドＩ／Ｏ           

                  ８点／８点          

 

           

            

                                

  外部入力２１点                       ＲＳ２３２Ｃ 

  

 

外部出力１７点 

                                  ＲＳ４８５ 

                                        最大で６４点／６４点 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

TCmini 

TSL3000 メイン部 

ロボットの制御、ロボット

プログラムの解析実行を

行う 

共有ＲＡＭ 

リモートＩ／Ｏ 

モジュール 

パソコン 

TCPRGOS 

KSL3000 
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2.1 シーケンスプログラム 

 

TCminiのシーケンスプログラムは図示プログラム式を採用しています。 

 

        X000             Y010 

 

                       T000   100 

 

              T000  X001                 Y110 

 

 

 

 

TCminiでの入出力処理は一括リフレッシュ方式を採用しています。シーケンスプログラムの演算実行前に入力

の ON/OFF状態をデータメモリーに転送し、前回のシーケンス演算結果を出力に転送します。 

入出力処理が終わると、シーケンスプログラムを先頭から順に演算（スキャン処理）していきます。 

 

 TCmini では、スキャン処理を CPUで行っていますので、プログラムが大きくなりますと、その分スキャン処

理に時間がかかります。スキャン処理に時間がかかるということは、その分、入出力に遅れが生じることになりま

す。スキャン時間の目安は基本命令 1000個（1K語）で約 10msecです。 

 

プログラミングの詳細については、第 7章 PLC言語を参照してください。 
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2.2 命令語 

 

TCminiでは１６種類の命令語を使用できます。 

 

 

 

 

  

 

 

    

       

 

 

 

      

       

Y 

 

 

    R 

 

 

 L 

 

 

 Ｔ 

 

 

       

C 

 

 

 C 

 

R 

 L 

 

R 

 E 

 

 

 

 

TCminiでは３２個の応用命令を使用できます。 

 

FL＊＊＊ 
 
 

 FE＊＊＊ 
 
 

 

 

応用命令には以下の命令があります。 

 

・ 転送命令 

・ データ変換命令 

・ BIN演算命令 

・ 比較演算命令 

・ ビット操作命令 

・ サブルーチン命令 

・ パルス命令 

 

 

＊命令の詳細につきましては、7章 PLC言語を参照してください。 
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2.3 システムシーケンスとユーザーシーケンス 

KSL3000内蔵 PLC（TCmini）は以下の３つの動作領域を持っています。 

３つの領域はそれぞれ 4K語のシーケンスプログラム容量があります。 

ユーザーがシーケンスプログラムを作成できるのは、領域１と領域２です 

 

 

                                ユーザーがシーケンスを作成できる領域 

                                    

 

 

 

領域０：標準シーケンス領域（変更不可） 

領域１：デバッグ用ユーザーＲＡＭ領域（電源ＯＦＦ／ＯＮで内容が消去される） 

領域２：ユーザーフラッシュメモリー領域（書込み制限５０回） 

領域３：領域１と同じユーザーＲＡＭですが、電池バックアップにより、電源ＯＦＦ／ＯＮで 

    シーケンスプログラムが消去されません 

 

 

＊ ロボット出荷時の設定は領域０となっており、標準シーケンスが動作しています。 

＊ フラッシュメモリーは、電源ＯＦＦ／ＯＮで内容が消えませんが、書込み回数に制限（５０回）があります。 

領域１（ＲＡＭ）で十分にデバッグを行い、領域２（フラッシュメモリー）にシーケンスを転送してください。 

 

 

 

 

2.4 シーケンスプログラム領域の変更 

 

領域の切り替えはユーザーパラメータで行います。 

USER.PARファイルの[U11] I/O MODE の設定値を０～３と変更することで動作させるシーケンスを切り替え

ます。 

 

 [U11] I/O MODE （I/Oの動作モードを設定します。） 

[U11] I/O MODE 

{Default/User}(0:Default, 1:User RAM, 2:User FLASH 3:User backup RAM) 

= 0 

KSL3000ではプログラムで指定した I/Oをシーケンス演算し、入出力します。その、シーケンスプログラムの記

憶場所を選択します。 

設定値  ＝０  標準シーケンス（変更不可） 

   ＝１  デバッグ用ユーザーＲＡＭ           （ユーザー作成シーケンス領域） 

   ＝２  ユーザーフラッシュメモリー          （ユーザー作成シーケンス領域） 

   ＝３  デバッグ用ユーザーＲＡＭ（電池バックアップ） （ユーザー作成シーケンス領域） 

 

 

 

 

 

フラッシュメモリー 

フラッシュメモリー 

領域０ 

 

 

領域２ 
 

 

 

 

ＲＡＭ 

ＲＡＭ 

領域１ 

領域３ 
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2.5 シーケンス作成手順 

 

 

 

 

 

                                         

            2.4項参照 

 

 

 

                      領域切替が有効となる。 

 

 

                      ８章参照 

 

 

 

 

 

 

 

 

                      2.4項参照 

 

 

 

                      領域切替が有効となる。 

 

 

                      ８章参照 

 

 

 

                      転送したシーケンスが有効となる。 

 

 

 

 

 

 

 

 

シーケンス領域を１に 

切り替える 

（USER.PAR変更） 

電源ＯＦＦ／ＯＮ 

ＴＣＰＲＧＯＳの接続 

シーケンス作成、 

デバッグ 

シーケンス領域を２ま

たは３に切り替える。 

（USER.PAR変更） 

電源ＯＦＦ／ＯＮ 

シーケンスの転送 

電源ＯＦＦ／ＯＮ 

運転 

はじめ 

おわり 
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第 3 章 

 

入出力  
 

3.1 入出力概要 

 

KSL3000ロボットコントローラの I/Oコモンのタイプは、従来機（SR7000）互換の “Type N”と、異極性の

“Type P”の２種類があります。I/O コモンのタイプは購入時に選択できます。拡張 I/O モジュールも、

TR48DIOCN-1(Type N) / TR48DIOC-1(Type P)の２種類があります。お使いのコントローラがどちらのタイプか

確認の上、本説明書をご覧ください。 

 

KSL3000において TCminiでシーケンス制御可能な入出力信号は、下記の I/Oを扱えます。 

 

                       フィールドバス入出力（オプション） 

最大で入力１２８点／出力１２８点 (FI1～128／FO1～128) 

 

                       ハンド入出力 

                       入力８点／出力８点 (HI1～8／HO1～8) 

                        

                       外部入出力 

                       入力２１点／出力１７点 (IN1～21／OUT1～17) 

                 

                          

 

 

 

 

 

 

拡張入出力（オプション） 

最大で入力６４点／出力６４点 (EI1～64／EO1～64) 
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3.2 外部入出力（Type N） 

外部入力信号は、コントローラ背面のコネクタ“INPUT”、“OUTPUT”、“HAND”に接続します。 

外部入力信号は、TCminiの入出力リレー(４章参照)の X000～X02F、Y100～Y12Fに割り当てられています。 

接続には、付属のダミーコネクタを使用します。 

 

                    コネクタ(INPUT) 

          KSL3000                  お客様側 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

X000~X014 

 

 

INPUTCOM 

 

 

 

Source type(プラスコモン) 

Type N 

1 

20 

2 

21 

3 

22 

4 

23 

5 

24 

6 

25 

7 

26 

8 

27 

9 

28 

10 

29 

11 

30 

12 

31 

13 

32 

14 

33 

15 

34 

16 

35 

17 

18 

19 

36 

37 

ケース 

 

X000(IN1) 

X001(IN2) 

X002(IN3) 

X003(IN4) 

X004(IN5) 

X005(IN6) 

X006(IN7) 

X007(IN8) 

P24G 

P24V 

INPUTCOM 

X008(IN9) 

X009(IN10) 

X00A(IN11) 

X00B(IN12) 

X00C(IN13) 

X00D(IN14) 

X00E(IN15) 

X00F(IN16) 

P24G 

P24V 

INPUTCOM 

X010(IN17) 

X011(IN18) 

X012(IN19) 

X013(IN20) 

X014(IN21) 

 

 

 

P24G 

P24V 

INPUTOM 

EMS1B 

EMS1C 

EMS2B 

EMS2C 

 

 

INPUTCOM 

 

 

 



簡易ＰＬＣ機能編 

－ 3-3 － 
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

                 コネクタ(OUTPUT) 

          KSL3000                  お客様側 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                            

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注１）図上の Y100～Y110はすべて 

トランジスタ出力となっています。 

Y100～Y110 

 

 

P24G 

 

 

Sink type(マイナスコモン) 

1 

14 

2 

15 

3 

16 

4 

17 

5 

18 

6 

19 

7 

20 

8 

21 

9 

22 

10 

23 

11 

24 

12 

25 

13 

ケース 

 

Y100(OUT1) 

Y101(OUT2) 

Y102(OUT3) 

Y103(OUT4) 

Y104(OUT5) 

Y105(OUT6) 

Y106(OUT7) 

Y107(OUT8) 

P24V 

P24V 

Y108(OUT9) 

Y109(OUT10) 

Y10A(OUT11) 

Y10B(OUT12) 

Y10C(OUT13) 

Y10D(OUT14) 

Y10E(OUT15) 

Y10F(OUT16) 

P24V 

P24V 

Y110(OUT17) 

SVST_A 

SVST_B 

EMSST_A 

EMSST_B 

 

Type N 
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            コネクタ(ROBOT)            コネクタ(CN0) 

         KSL3000                 ロボット本体         お客様 

                                                    (JOES) 

Type N 

X038(IN57) 

X039(IN58) 

X03A(IN59) 

X03B(IN60) 

X03C(IN61) 

X03D(IN62) 

X03E(IN63) 

X03F(IN64) 

P24G 

 

 

Y138(OUT57) 

Y139(OUT58) 

Y13A(OUT59) 

Y13B(OUT60) 

Y13C(OUT61) 

Y13D(OUT62) 

Y13E(OUT63) 

Y13F(OUT64) 

P24V 

 

 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

 

11 

12 

13 

14 

15 

16 

17 

18 

19 

 

 

注１）図上の Y138～Y13Fはすべて 

トランジスタ出力となっています。 

Y138～Y13F 

 

 

P24G 

 

 

Sink type(マイナスコモン) 

C1 

C2 

C3 

C4 

C5 

C6 

C7 

C8 

C19 

 

 

C9 

C10 

C11 

C12 

C13 

C14 

C15 

C16 

C17 

ケース 

 

P24V 

 

 

Source type(プラスコモン) 

X038~X03F 

 

 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

(JOFS) 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 
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外部入力の仕様 

 

入力形式  

無電圧接点入力、またはトランジスタオープンコレクタ入力 

 

 

使用回路例、入力回路構成 

 

     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

接点（トランジスタ）要求仕様 

 

無電圧接点仕様 トランジスタ仕様 

接点定格      DC24V  10mA以上 

回路電流      約 7mA 

最小電流      DC24V  1mA 

接続インピーダンス 100Ω以下 

コレクタ－エミッタ間電圧  30V以上 

コレクタ－エミッタ間電流  10mA 

回路電流          約 7mA 

コレクタエミッタ間漏れ電流 100μA 

 

 

Type N 

接点または 

トランジスタ 

P24V 

P24G 

X0＊＊ 

お客様 

Source type(プラスコモン) 

KSL3000 

INPUTCOM 
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外部出力の仕様 

 

出力形式  

トランジスタ出力 

 

使用回路例、入力回路構成 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

電気的定格 

電気的定格 注意事項 

定格電圧  DC24V 

定格電流  100mA (MAX) 

 

定格出力を超えた電流を流すと、出力素子を破損したり、

基板を焼損したりする場合がありますので、必ず定格電流

以内でご使用ください。 

 

 

接続コネクタ形式 

INPUT ：XM3A-3721(プラグタイプコネクタ)（OMRON製） 

 ：XM2S-3711(コネクタカバー)    (OMRON製) 

OUTPUT ：XM3A-2521(プラグタイプコネクタ)（OMRON製） 

 ：XM2S-2511(コネクタカバー)    (OMRON製 

HAND(CN0) ：XM3A-2521(プラグタイプコネクタ)（OMRON製） 

    ：XM2S-2511(コネクタカバー)    (OMRON製) 

Sink type(マイナスコモン) Sink type(マイナスコモン) 

Type N 

Y1＊＊ Y1＊＊ 

お客様 KSL3000 

P24G 

P24V 

逆起電圧防止用 

ダイオード 

お客様 KSL3000 

 

DCリレー 

P24G 

P24V 
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3.3 外部入出力信号（Type P） 

 

 

 

 

                 コネクタ(INPUT) 

         KSL3000                  お客様側 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

X000~X014 

 

 

P24G 

 

 

Sink type(マイナスコモン) 

Type P 

1 

20 

2 

21 

3 

22 

4 

23 

5 

24 

6 

25 

7 

26 

8 

27 

9 

28 

10 

29 

11 

30 

12 

31 

13 

32 

14 

33 

15 

34 

16 

35 

17 

18 

19 

36 

37 

ケース 

 

X000(IN1) 

X001(IN2) 

X002(IN3) 

X003(IN4) 

X004(IN5) 

X005(IN6) 

X006(IN7) 

X007(IN8) 

P24G 

P24V 

INPUTCOM 

X008(IN9) 

X009(IN10) 

X00A(IN11) 

X00B(IN12) 

X00C(IN13) 

X00D(IN14) 

X00E(IN15) 

X00F(IN16) 

P24G 

P24V 

INPUTCOM 

X010(IN17) 

X011(IN18) 

X012(IN19) 

X013(IN20) 

X014(IN21) 

 

 

 

P24G 

P24V 

INPUTOM 

EMS1B 

EMS1C 

EMS2B 

EMS2C 
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                       コネクタ(OUTPUT) 

          KSL3000                  お客様側 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注１）図上の Y100～Y110はすべて 

トランジスタ出力となっています。 

Y100～Y110 

 

 

P24V 

 

 

Source type(プラスコモン) 

Type P 

1 

14 

2 

15 

3 

16 

4 

17 

5 

18 

6 

19 

7 

20 

8 

21 

9 

22 

10 

23 

11 

24 

12 

25 

13 

ケース 

 

Y100(OUT1) 

Y101(OUT2) 

Y102(OUT3) 

Y103(OUT4) 

Y104(OUT5) 

Y105(OUT6) 

Y106(OUT7) 

Y107(OUT8) 

P24V 

P24V 

Y108(OUT9) 

Y109(OUT10) 

Y10A(OUT11) 

Y10B(OUT12) 

Y10C(OUT13) 

Y10D(OUT14) 

Y10E(OUT15) 

Y10F(OUT16) 

P24V 

P24V 

Y110(OUT17) 

SVST_A 

SVST_B 

EMSST_A 

EMSST_B 
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コネクタ(HAND)                           コネクタ(CN0) 

 KSL3000                 ロボット本体         お客様 

                           (JOES) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

      

 

 

 

 

 

Type P 

注１）図上の Y138～Y13Fはすべて 

トランジスタ出力となっています。 

Y138～Y13F 

 

 

P24V 

 

 

Source type(プラスコモン) 

X038(IN57) 

X039(IN58) 

X03A(IN59) 

X03B(IN60) 

X03C(IN61) 

X03D(IN62) 

X03E(IN63) 

X03F(IN64) 

P24G 

 

 

Y138(OUT57) 

Y139(OUT58) 

Y13A(OUT59) 

Y13B(OUT60) 

Y13C(OUT61) 

Y13D(OUT62) 

Y13E(OUT63) 

Y13F(OUT64) 

P24V 

 

 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

(JOFS) 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

 

 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

 

11 

12 

13 

14 

15 

16 

17 

18 

19 

ケース 

 

C1 

C2 

C3 

C4 

C5 

C6 

C7 

C8 

C19 

 

 

C9 

C10 

C11 

C12 

C13 

C14 

C15 

C16 

C17 

ケース 

 

P24G 

 

 

Sink type(マイナスコモン) 

X038~X03F 
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外部入力の仕様 

 

入力形式  

無電圧接点入力、またはトランジスタオープンコレクタ入力 

 

 

使用回路例、入力回路構成 

 

     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

接点（トランジスタ）要求仕様 

 

無電圧接点仕様 トランジスタ仕様 

接点定格      DC24V  10ｍＡ以上 

回路電流      約 7mA 

最小電流      DC24V  1mA 

接続インピーダンス 100Ω以下 

コレクタ－エミッタ間電圧  30V以上 

コレクタ－エミッタ間電流  10mA 

回路電流          約 7mA 

コレクタエミッタ間漏れ電流 100μA 

 

 

Type P 

P24V 
接点または 

トランジスタ 

お客様 KSL3000 

X0＊＊ 

P24G 

Sink type(マイナスコモン) 

INPUTCOM 
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外部出力の仕様 

 

出力形式  

トランジスタ出力 

 

使用回路例、入力回路構成 

 

 

            ＬＥＤ点灯                 ＤＣリレー駆動 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

電気的定格 

電気的定格 注意事項 

定格電圧  DC24V 

定格電流  100mA (MAX) 

 

定格出力を超えた電流を流すと、出力素子を破損したり、

基板を焼損したりする場合がありますので、必ず定格電流

以内でご使用ください。 

 

 

接続コネクタ形式 

INPUT ：XM3A-3721(プラグタイプコネクタ)  オムロン（株） 

 ：XM2S-3711(コネクタカバー)     オムロン（株） 

OUTPUT ：XM3A-2521(プラグタイプコネクタ)  オムロン（株） 

 ：XM2S-2511(コネクタカバー)     オムロン（株） 

HAND(CN0) ：XM3A-2521(プラグタイプコネクタ)  オムロン（株） 

    ：XM2S-2511(コネクタカバー)     オムロン（株） 

 

Y1＊＊ 

Source type(プラスコモン) Source type(プラスコモン) 

Type P 

 

Y1＊＊ 

P24G 

お客様 KSL3000 

P24V 

P24G 

お客様 KSL3000 

P24V 

DCリレー 

逆起電圧防止用 

ダイオード 
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3.4 拡張入出力（オプション） 

 

TCminiは必要に応じて、I/Oを拡張できます。 

TSシリーズロボットコントローラ専用の I/O拡張モジュールとして、TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1があります。 

また、当社標準のリモート I/Oモジュールも接続可能です。 

 

 

3.4.1 TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1 概要 

TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1は入力 28点、出力 20点の KSL3000専用の I/O拡張モジュールです。 

KSL3000では、TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1を最大２局まで拡張可能です。 

TR48DIOCN-1と TR48DIOC-1では出力の仕様（Source type／Sink type）が異なります 

 

外部電源
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3.4.2 TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1 接続方法 

 

TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1モジュールは下図のように接続します。 

 

TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1を１局追加 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1を２局追加 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※ 24V、0Vが供給可能な外部電源を接続してください。このとき、外部電源は、KSL3000本体の電源より先に

投入してください。（KSL3000本体の電源 ONで、拡張 I/Oの有無を判定します。） 

 

 

 

 

 

TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1 (０局目) 

24V 

0V 

A(485A＋) 

B(485B－) 

FG 

 

5 

4 

3 

2 

1 

 

5 

4 

3 

2 

1 

 

KSL3000 

 

 

A(485A＋) 

B(485B－) 

FG 

 

DC24V電源 ＋ 

－ EXT I/O 

5 

4 

3 

2 

1 

 
5 

4 

3 

2 

1 

 

24V 

0V 

A(485A＋) 

B(485B－) 

FG 

 

24V 

0V 

A(485A＋) 

B(485B－) 

FG 

 

5 

4 

3 

2 

1 

 

KSL3000 
TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1 (０局目) 

 

 

A(485A＋) 

B(485B－) 

FG 

 

TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1(１局目) 

EXT I/O 
DC24V電源 ＋ 

－ 
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3.4.3 TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1 設定 

 

局番設定と終端抵抗 

 

 接続した TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1モジュールには、局番と終端抵抗の設定があります。 

 

・局番設定と終端抵抗  

        TR48DIOCN-1／ TR48DIOC-1モジュール正面上部に位置する SW（２ピン）はそれぞれ  

             １ピン：子局局番設定  、  ２ピン：終端抵抗設定を示しています。  

 

                      

 例１ TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1 を１つ      例２ TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1を２つ 

追加する場合                                   追加する場合 

 

 

１

      

０

ON

       

OFF

1
 2

 

 

 

子局局番設定については、上図に示す通りであり、“USER.PAR”に設定した局番  

に従い、使用しようとする TR48DIOCN-1／ TR48DIOC-1の局番設定を行ってください。  

 

 

終端抵抗については、TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1 モジュールを 1 機のみ使用する場合にはそのモジュールの

終端抵抗設定 SWを ONにします。2機使用する場合には、3.4.1項で示した図を例に取ると、コントローラ正面

から見て、一番右側面に取り付く TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1 モジュールがケーブル配線上、最終端となるた

め、このモジュールのみ終端抵抗を ONとします。 

 

１０

ONOFF
1

2

１０

ONOFF

1
2
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ユーザーパラメータの設定 

KSL3000内蔵 TCminiが、I/O拡張モジュールを認識するには、ユーザーパラメータの設定が必要です。 

 

※ KSL3000の子局局番の指定方法は以下の通りです。 

“USER.PAR”（ユーザーパラメータ）上にある[U12]項に 

[U12] EXTEND I/O SETTING 

{Use/Not Use} (0:Not Use, 1:Use ) 

{Not Use}  

{Not Use}  

= 0  0  0    → ０局目に対応 

= 0  0  0    → １局目に対応 

上記のような、拡張入出力に関するパラメータ設定が存在します。 

例えば、０局目（TR48DIOCN-1 モジュールを 1機）のみ使用する場合、０局目に対応する下線部のビットを 

１に変更します。 

= 1  0  0   

= 0  0  0   

パラメータファイル“SAVE”（保存）後、コントローラの電源を OFFし、再度電源を ONすることにより、始め

て上記パラメータが有効となります。 

もし、０局目・１局目（TR48DIOCN-1 モジュールを 2機）共に使用する場合には、 

= 1  0  0   

= 1  0  0   

とし、同様の作業によりパラメータが有効となります。 

 

 

TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1 モジュールを使用するに際し、以下の事項に注意してください。 

 

①“USER.PAR”に１と設定した子局と TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1モジュールの局番設定が一致している 

こと。 

② TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1 モジュールを接続した際には、コントローラから見て、ケーブル配線上最終端

に位置する TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1 モジュールの終端抵抗設定 SW を ON に設定すること。

TR48DIOC-1 モジュール正面上部に位置する SW（２ピン）はそれぞれ１ピン（上部）：子局局番設定、２ピ

ン（下部）：終端抵抗設定を示しています。 

 

 

①・②項は外部電源の供給の有無に関わらず、必ず行ってください。 

実施しなかった場合には、正常に動作しなかったり、故障の原因となります。 

 

以上の設定により、TR48DIOCN-1／TR48DIOC-1 モジュールの“POWER”と“RUN”の LED が共に点灯す

ることを確認してください。 
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3.4.4 TR48DIOCN-1 入出力 

 

入力回路 

 TR48DIOCN-1 の入力 EI01～EI28(０局目), EI33～EI60(１局目)は、モジュール正面のコネクタ“INPUT”に

接続します。拡張入力信号は、TCminiの入出力リレー(４章参照)の X040～X05B(０局目)、X060～X07B(１局目)

に割り当てられています。 

                        INPUT 

          TR48DIOCN-1                    お客様 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※入力回路には、双方向のフォトカプラを使用していますので、INCOM＊の選択により Source type／Sink type

を切替えることが出来ます。上図では Source type となっています。 

1 

20 

2 

21 

3 

22 

4 

23 

5 

24 

6 

25 

7 

26 

8 

27 

9 

28 

10 

29 

11 

30 

12 

31 

13 

32 

14 

33 

15 

34 

16 

35 

17 

36 

18 

37 

19 

ケース 

 

X040(EI1)/X060(EI33) 

X041(EI2)/X061(EI34) 

X042(EI3)/X062(EI35) 

X043(EI4)/X063(EI36) 

X044(EI5)/X064(EI37) 

X045(EI6)/X065(EI38) 

X046(EI7)/X066(EI39) 

X047(EI8)/X067(EI40) 

P24V 

P24G 

INCOM1 

X048(EI9)/X068(EI41) 

X049(EI10)/X069(EI42) 

X04A(EI11)/X06A(EI43) 

X04B(EI12)/X06B(EI44) 

X04C(EI13)/X06C(EI45) 

X04D(EI14)/X06D(EI46) 

X04E(EI15)/X06E(EI47) 

X04F(EI16)/X06F(EI48) 

P24V 

P24G 

INCOM2 

X050(EI17)/X070(EI49) 

X051(EI18)/X071(EI50) 

X052(EI19)/X072(EI51) 

X053(EI20)/X073(EI52) 

X054(EI21)/X074(EI53) 

X055(EI22)/X075(EI54) 

X056(EI23)/X076(EI55) 

X057(EI24)/X077(EI56) 

P24V 

P24G 

INCOM3 

X058(EI25)/X078(EI57) 

X059(EI26)/X079(EI58) 

X05A(EI27)/X07A(EI59) 

X05B(EI28)/X07B(EI60) 

 

 

X040～X047 
X060～X067 

 

 

 
INCOM1 

 

 

注１）図上の X040～X047/X060～

X067は Source type とした接続
例です。 

X048～X04F 
X068～X06F 
 

INCOM2 

 

 

注 2）図上の X048～X04F/ X068～

X06FはSource typeとした接続
例です。 

X050～X05B 
X070～X07B 

 

INCOM3 

 

 

注 3）図上の X050～X05B/X070～
X07BはSource typeとした接続
例です。 

0局目/１局目 

 

 

TR48DIOCN-1 



簡易ＰＬＣ機能編 

－ 3-17 － 
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

TR48DIOCN-1入力の仕様 

 

入力形式  

無電圧接点入力、またはトランジスタオープンコレクタ入力 

 

使用回路例、入力回路構成 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

接点（トランジスタ）要求仕様 

 

無電圧接点仕様 トランジスタ仕様 

接点定格      DC24V  10mA以上 

回路電流      約 7mA 

最小電流      DC24V  1mA 

接続インピーダンス 100Ω以下 

コレクタ－エミッタ間電圧  30V以上 

コレクタ－エミッタ間電流  10mA 

回路電流          約 7mA 

コレクタエミッタ間漏れ電流 100μA 

 

 

接続コネクタ形式 

XM3A-3721(プラグタイプコネクタ)  オムロン（株） 

XM2S-3711(コネクタカバー)     オムロン（株） 

 

 

 

Sink type(マイナスコモン) Source type(プラスコモン) 

TR48DIOCN-1 

TR48DIOCN-1 

P24V 

P24G 

X040～X05B 

INCOM1～3 

接点または 

トランジスタ 

お客様 TR48DIOCN-1 

X040～X05B 

INCOM1～3 

P24V 

P24G 

接点または 

トランジスタ 

お客様 
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出力回路 

 

 TR48DIOCN-1の出力 EO01～EO20(０局目)、EO33～EO52(１局目)は、モジュール正面のコネクタ“OUTPUT”

に接続します。拡張出力信号は、TCmini の入出力リレー(４章参照)の Y140～Y153(０局目)、Y160～Y173(１局

目)に割り当てられています。 

 

                      OUTPUT 

          TR48DIOCN-1                     お客様 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1 

14 

2 

15 

3 

16 

4 

17 

5 

18 

6 

19 

7 

20 

8 

21 

9 

22 

10 

23 

11 

24 

12 

25 

13 

ケース 

 

Y140(EO1)/Y160(EO33) 

Y141(EO2)/Y161(EO34) 

Y142(EO3)/Y162(EO35) 

Y143(EO4)/Y163(EO36) 

Y144(EO5)/Y164(EO37) 

Y145(EO6)/Y165(EO38) 

Y146(EO7)/Y166(EO39) 

Y147(EO8)/Y167(EO40) 

P24V 

P24V 

Y148(EO9)/Y168(EO41) 

Y149(EO10)/Y169(EO42) 

Y14A(EO11)/Y16A(EO43) 

Y14B(EO12)/Y16B(EO44) 

Y14C(EO13)/Y16C(EO45) 

Y14D(EO14)/Y16D(EO46) 

Y14E(EO15)/Y16E(EO47) 

Y14F(EO16)/Y16F(EO48) 

P24V 

P24V 

Y150(EO17)/Y170(EO49) 

Y151(EO18)/Y171(EO50) 

Y152(EO19)/Y172(EO51) 

Y153(EO20)/Y173(EO52) 

P24V 

 

 

0局目/１局目 

 

 

Y140～Y153 

Y160～Y173 

 

 

注１）図上の Y140～Y153、Y160～
Y173はすべてトランジスタ出力と
なっています。 

P24G 

 

 

Sink type(マイナスコモン) 

TR48DIOCN-1 
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TR48DIOCN-1出力の仕様 

 

出力形式  

トランジスタ出力 

 

使用回路例、入力回路構成 

 

 

            ＬＥＤ点灯                 ＤＣリレー駆動 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

電気的定格 

電気的定格 注意事項 

定格電圧  DC24V 

定格電流  100mA (MAX) 

 

定格出力を超えた電流を流すと、出力素子を破損したり、

基板を焼損したりする場合がありますので、必ず定格電流

以内でご使用ください。 

 

接続コネクタ形式 

XM2A-2501(ピンタイプコネクタ)  オムロン（株） 

XM2S-2511(コネクタカバー)  オムロン（株） 

 

逆起電圧防止用 

ダイオード 

 

Y140～Y153 

Sink type(マイナスコモン) Sink type(マイナスコモン) 

TR48DIOCN-1 

TR48DIOCN-1 お客様 

 

DCリレー 

P24G 

P24V 

TR48DIOCN-1 

 

Y140～Y153 

お客様 

P24G 

P24V 
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3.4.5 TR48DIOC-1 入出力 

 

入力回路 

 TR48DIOC-1の入力 EI01～EI28(０局目), EI33～EI60(１局目)は、モジュール正面のコネクタ“INPUT”に接

続します。拡張入力信号は、TCmini の入出力リレー(４章参照)の X040～X05B(０局目)、X060～X07B(１局目)

に割り当てられています。 

                       INPUT 

           TR48DIOC-1                   お客様 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※入力回路には、双方向のフォトカプラを使用していますので、INCOM＊の選択により Source type／Sink type

を切替えることが出来ます。上図では Sink type となっています。 
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11 
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ケース 

 

X040～X047 
X060～X067 

 

 

 
INCOM1 

 

 

注１）図上の X040～X047/X060～

X067 は Sink type とした接続例
です。 

 

X048～X04F 
X068～X06F 
 

INCOM2 

 

 

注 2）図上の X048～X04F/ X068～

X06Fは Sink type とした接続例
です。 

 

X050～X05B 
X070～X07B 

 

INCOM3 

 

 

注 3）図上の X050～X05B/X070～
X07Bは Sink type とした接続例
です。 

 

0局目/１局目 

 

 

TR48DIOC-1  

X040(EI1)/X060(EI33) 

X041(EI2)/X061(EI34) 

X042(EI3)/X062(EI35) 

X043(EI4)/X063(EI36) 

X044(EI5)/X064(EI37) 

X045(EI6)/X065(EI38) 

X046(EI7)/X066(EI39) 

X047(EI8)/X067(EI40) 

P24V 

P24G 

INCOM1 

X048(EI9)/X068(EI41) 

X049(EI10)/X069(EI42) 

X04A(EI11)/X06A(EI43) 

X04B(EI12)/X06B(EI44) 

X04C(EI13)/X06C(EI45) 

X04D(EI14)/X06D(EI46) 

X04E(EI15)/X06E(EI47) 

X04F(EI16)/X06F(EI48) 

P24V 

P24G 

INCOM2 

X050(EI17)/X070(EI49) 

X051(EI18)/X071(EI50) 

X052(EI19)/X072(EI51) 

X053(EI20)/X073(EI52) 

X054(EI21)/X074(EI53) 

X055(EI22)/X075(EI54) 

X056(EI23)/X076(EI55) 

X057(EI24)/X077(EI56) 

P24V 

P24G 

INCOM3 

X058(EI25)/X078(EI57) 

X059(EI26)/X079(EI58) 

X05A(EI27)/X07A(EI59) 

X05B(EI28)/X07B(EI60) 
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TR48DIOC-1入力の仕様 

 

 TR48DIOC-1の入力仕様は TR48DIOCN-1 と同等です、3.4.4項の TR48DIOCN-1 入力の仕様を参照してくだ

さい。 

 

 

 

 

出力回路 

 

 TR48DIOC-1の出力 EO01～EO20(０局目)、EO33～EO52(１局目)は、モジュール正面のコネクタ“OUTPUT”

に接続します。拡張出力信号は、TCmini の入出力リレー(４章参照)の Y140～Y153(０局目)、Y160～Y173(１局

目)に割り当てられています。 

 

                      OUTPUT 

           TR48DIOC-1                     お客様 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1 

14 

2 

15 

3 

16 

4 

17 

5 

18 

6 

19 

7 

20 

8 

21 

9 

22 

10 

23 

11 

24 

12 

25 

13 
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Y140(EO1)/Y160(EO33) 

Y141(EO2)/Y161(EO34) 

Y142(EO3)/Y162(EO35) 

Y143(EO4)/Y163(EO36) 

Y144(EO5)/Y164(EO37) 

Y145(EO6)/Y165(EO38) 

Y146(EO7)/Y166(EO39) 

Y147(EO8)/Y167(EO40) 

P24G 

P24G 

Y148(EO9)/Y168(EO41) 

Y149(EO10)/Y169(EO42) 

Y14A(EO11)/Y16A(EO43) 

Y14B(EO12)/Y16B(EO44) 

Y14C(EO13)/Y16C(EO45) 

Y14D(EO14)/Y16D(EO46) 

Y14E(EO15)/Y16E(EO47) 

Y14F(EO16)/Y16F(EO48) 

P24G 

P24G 

Y150(EO17)/Y170(EO49) 

Y151(EO18)/Y171(EO50) 

Y152(EO19)/Y172(EO51) 

Y153(EO20)/Y173(EO52) 

P24G 

 

 

Y140～Y153 

Y160～Y173 

 

 

P24V 

 

 

注１）図上の Y140～Y153、Y160～

Y173はすべてトランジスタ出力と
なっています。 

0局目/１局目 

 

 

TR48DIOC-1  

Source type(プラスコモン) 
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TR48DIOC-1出力の仕様 

 

外部出力の仕様 

 

出力形式  

トランジスタ出力 

 

 

使用回路例、入力回路構成 

 

 

            ＬＥＤ点灯                  ＤＣリレー駆動 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

電気的定格 

電気的定格 注意事項 

定格電圧  DC24V 

定格電流  100mA (MAX) 

 

定格出力を超えた電流を流すと、出力素子を破損したり、

基板を焼損したりする場合がありますので、必ず定格電流

以内でご使用ください。 

 

 

接続コネクタ形式 

XM2A-2501(ピンタイプコネクタ)  オムロン（株） 

XM2S-2511(コネクタカバー)  オムロン（株） 

 

TR48DIOC-1  

Source type(プラスコモン) Source type(プラスコモン) 

TR48DIOC-1 

Y140~Y153 

P24G 

お客様 

P24V 

TR48DIOC-1 

Y140~Y153 

P24G 

お客様 

P24V 

DCリレー 

逆起電圧防止用 

ダイオード 
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3.4.6 リモートＩ／Ｏモジュール 

 

KSL3000内蔵 TCminiは TR48DIOC-1の他に当社標準のリモート I/Oモジュールも接続可能です。 

 接続可能なモジュールを下表に示します。 

 

 

 

 

リモートＩ／Ｏの選定条件 

                  TR＊＊＊C    TR＊＊＊E    TR＊＊＊E    TR＊＊＊E 

              0局目 

                  EI1～EI32(X040～X05F)、EO1～EO32(Y140～Y15F)に割当られます。 

                     

                  TR＊＊＊C    TR＊＊＊E    TR＊＊＊E    TR＊＊＊E 

              １局目 

                  EI33～EI64(X060～X07F)、EO33～EO64(Y160～Y17F)に割当られます。 

 

①リモートＩ／Ｏは最大２局まで接続可能です。 

型式の末尾に“Ｃ”があるのが子局であり、これを２台まで接続できます。 

 

 ②１局当り、入力点数，出力点数とも０～３２点の範囲となります。 

 

 ③プリント板の場合、１枚が１局となります。 

 

 ④端子台式の場合、ＴＲ１６＊＊Ｃを子局として、それにＴＲ１６＊＊Ｅを最大３台まで組み合わせて 

  使用することができます。ただし入出力点数は②の制限に従ってください。 

形態 型式 入力仕様 入力点数 出力仕様 出力点数 備考 

ユニット ＴＲ４８ＤＩＯＣＮ－１ ＤＣ２４ ２８ ＤＣ２４ ２０ ロボット専用，内蔵電源 

ユニット ＴＲ４８ＤＩＯＣ－１ ＤＣ２４ ２８ ＤＣ２４ ２０ ロボット専用，内蔵電源 

プリント板 ＴＲ６４ＤＩＲＹＣ ＤＣ２４ ３２ リレー ３２ （以下）I/O外部電源 

プリント板 ＴＲ３２ＤＩＲＹＣ ＤＣ２４ １６ リレー １６  

プリント板 ＴＲ３２ＤＩＤＯＰＣ ＤＣ２４ １６ ＤＣ２４ １６ （＋）コモン 

プリント板 ＴＲ３２ＤＩＤＯＮＣ ＤＣ２４ １６ ＤＣ２４ １６ （－）コモン 

端子台式 ＴＲ１６ＤＩＣ ＤＣ２４ １６  ０ 子局 

端子台式 ＴＲ１６ＤＩＥ ＤＣ２４ １６  ０ 拡張 

端子台式 ＴＲ１６ＤＯＰＣ  ０ ＤＣ２４ １６ 子局，（＋）コモン 

端子台式 ＴＲ１６ＤＯＰＥ  ０ ＤＣ２４ １６ 拡張，（＋）コモン 

端子台式 ＴＲ１６ＤＯＮＣ  ０ ＤＣ２４ １６ 子局，（－）コモン 

端子台式 ＴＲ１６ＤＯＮＥ  ０ ＤＣ２４ １６ 拡張，（－）コモン 

端子台式 ＴＲ１６ＡＯＣ  ０ ＡＣ１００ １６ 子局 

端子台式 ＴＲ１６ＡＯＥ  ０ ＡＣ１００ １６ 拡張 

端子台式 ＴＲ１６ＲＹＣ  ０ リレー １６ 子局 

端子台式 ＴＲ１６ＲＹＥ  ０ リレー １６ 拡張 
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3.5 フィールドバス入出力（オプション） 

フィールドバススレーブ機能（オプション）の入出力も TCminiから制御可能です。 

フィールドバスとの接続方法は取扱説明書“フィールドバススレーブ編”を参照してください。 

 

フィールドバスからの入力（128点）はＸ２００～Ｘ２７Ｆに割付けられます。 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

X20W FI16 FI15 FI14 FI13 FI12 FI11 FI10 FI9 FI8 FI7 FI6 FI5 FI4 FI3 FI2 FI1 

X21W FI32 FI31 FI30 FI29 FI28 FI27 FI26 FI25 FI24 FI23 FI22 FI21 FI20 FI19 FI18 FI17 

X22W FI48 FI47 FI46 FI45 FI44 FI43 FI42 FI41 FI40 FI39 FI38 FI37 FI36 FI35 FI34 FI33 

X23W FI64 FI63 FI62 FI61 FI60 FI59 FI58 EI57 FI56 FI55 FI54 FI53 FI52 FI51 FI50 FI49 

X24W FI80 FI79 FI78 FI77 FI76 FI75 FI74 FI73 FI72 FI71 FI70 FI69 FI68 FI67 FI66 FI65 

X25W FI96 FI95 FI94 FI93 FI92 FI91 FI90 FI89 FI88 FI87 FI86 FI85 FI84 FI83 FI82 FI81 

X26W FI112 FI111 FI110 FI109 FI108 FI107 FI106 FI105 FI104 FI103 FI102 FI101 FI100 FI99 FI98 FI97 

X27W FI128 FI127 FI126 FI125 FI124 FI123 FI122 FI121 FI120 FI119 FI118 FI117 FI116 FI115 FI114 FI113 

 

フィールドバスへの出力（128点）はＹ３００～Ｙ３７Ｆに割付けられます 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

Y30W FO16 FO15 FO14 FO13 FO12 FO11 FO10 FO9 FO8 FO7 FO6 FO5 FO4 FO3 FO2 FO1 

Y31W FO32 FO31 FO30 FO29 FO28 FO27 FO26 FO25 FO24 FO23 FO22 FO21 FO20 FO19 FO18 FO17 

Y32W FO48 FO47 FO46 FO45 FO44 FO43 FO42 FO41 FO40 FO39 FO38 FO37 FO36 FO35 FO34 FO33 

Y33W FO64 FO63 FO62 FO61 FO60 FO59 FO58 FO57 FO56 FO55 FO54 FO53 FO52 FO51 FO50 FO49 

Y34W FO80 FO79 FO78 FO77 FO76 FO75 FO74 FO73 FO72 FO71 FO70 FO69 FO68 FO67 FO66 FO65 

Y35W FO96 FO95 FO94 FO93 FO92 FO91 FO90 FO89 FO88 FO87 FO86 FO85 FO84 FO83 FO82 FO81 

Y36W FO112 FO111 FO110 FO109 FO108 FO107 FO106 FO105 FO104 FO103 FO102 FO101 FO100 FO99 FO98 FO97 

Y37W FO128 FO127 FO126 FO125 FO124 FO123 FO122 FO121 FO120 FO119 FO118 FO117 FO116 FO115 FO114 FO113 

 

 

データ入力(フィールドバス→TCmini)   ※CC-Link、EtherNet/IP、EtherCAT、PROFINETのみ 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

D70* 

FB 

RWr 

16 

FB 

RWr 

15 

FB 

RWr 

14 

FB 

RWr 

13 

FB 

RWr 

12 

FB 

RWr 

11 

FB 

RWr 

10 

FB 

RWr 

9 

FB 

RWr 

8 

FB 

RWr 

7 

FB 

RWr 

6 

FB 

RWr 

5 

FB 

RWr 

4 

FB 

RWr 

3 

FB 

RWr 

2 

FB 

RWr 

1 

D71* 

予約領域  D72* 

D73* 

 

データ出力(TCmini→フィールドバス)   ※CC-Link、EtherNet/IP、EtherCAT、PROFINET のみ 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

D74* 

FB 

RWw 

16 

FB 

RWw 

15 

FB 

RWw 

14 

FB 

RWw 

13 

FB 

RWw 

12 

FB 

RWw 

11 

FB 

RWw 

10 

FB 

RWw 

9 

FB 

RWw 

8 

FB 

RWw 

7 

FB 

RWw 

6 

FB 

RWw 

5 

FB 

RWw 

4 

FB 

RWw 

3 

FB 

RWw 

2 

FB 

RWw 

1 

D75* 

予約領域  D76* 

D77* 
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FI1～FI128 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

FO1～FO128 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

FBRWr1～FBRWr16 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

FBRWw1～FBRWw16 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス X200～X27F 

  

方向 フィールドバス    TCmini 

  

機能 フィールドバスから受信した BIT入力データが格納されます。 

 

アドレス Y300～X37F 

  

方向 TCmini   フィールドバス 

  

機能 フィールドバスに BITデータを出力します。 

 

アドレス D700～D70F 

  

方向 フィールドバス    TCmini 

  

機能 フィールドバスにから受信したWORDデータ(16bitData)が格納されます。 

※本機能は CC-Link、EtherNet/IP、EtherCAT、PROFINETのみ対応しています。  

アドレス D740～D74F 

  

方向 TCmini   フィールドバス 

  

機能 フィールドバスにWORDデータ(16bitData)を出力します。 

※本機能は CC-Link、EtherNet/IP、EtherCAT、PROFINETのみ対応しています。  
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第 4 章 

 

リレー 
 

4.1 入出力リレー 

 

TCmini への入力は X リレー（X000～X07F、X200～X27F）、出力は Y リレー（Y100～Y17F、Y300～Y30F）

に割当られます。 

 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

X00W IN16 IN15 IN14 IN13 IN12 IN11 IN10 IN9 IN8 IN7 IN6 IN5 IN4 IN3 IN2 IN1 

X01W IN32 IN31 IN30 IN29 IN28 IN27 IN26 IN25 IN24 IN23 IN22 IN21 IN20 IN19 IN18 IN17 

X02W IN48 IN47 IN46 IN45 IN44 IN43 IN42 IN41 IN40 IN39 IN38 IN37 IN36 IN35 UFI2 UFI1 

X03W HI8 HI7 HI6 HI5 HI4 HI3 HI2 HI1 LI8 LI7 LI6 LI5 LI4 LI3 LI2 LI1 

X04W EI16 EI15 EI14 EI13 EI12 EI11 EI10 EI9 EI8 EI7 EI6 EI5 EI4 EI3 EI2 EI1 

X05W EI32 EI31 EI30 EI29 EI28 EI27 EI26 EI25 EI24 EI23 EI22 EI21 EI20 EI19 EI18 EI17 

X06W EI48 EI47 EI46 EI45 EI44 EI43 EI42 EI41 EI40 EI39 EI38 EI37 EI36 EI35 EI34 EI33 

X07W EI64 EI63 EI62 EI61 EI60 EI59 EI58 EI57 EI56 EI55 EI54 EI53 EI52 EI51 EI50 EI49 

Y10W OUT16 OUT15 OUT14 OUT13 OUT12 OUT11 OUT10 OUT9 OUT8 OUT7 OUT6 OUT5 OUT4 OUT3 OUT2 OUT1 

Y11W OUT32 OUT31 OUT30 OUT29 OUT28 OUT27 OUT26 OUT25 OUT24 OUT23 OUT22 OUT21 OUT20 OUT19 OUT18 OUT17 

Y12W OUT48 OUT47 OUT46 OUT45 OUT44 OUT43 OUT42 OUT41 OUT40 OUT39 OUT38 OUT37 OUT36 OUT35 UFO2 UFO1 

Y13W HO8 HO7 HO6 HO5 HO4 HO3 HO2 HO1         

Y14W EO16 EO15 EO14 EO13 EO12 EO11 EO10 EO9 EO8 EO7 EO6 EO5 EO4 EO3 EO2 EO1 

Y15W EO32 EO31 EO30 EO29 EO28 EO27 EO26 EO25 EO24 EO23 EO22 EO21 EO20 EO19 EO18 EO17 

Y16W EO48 EO47 EO46 EO45 EO44 EO43 EO42 EO41 EO40 EO39 EO38 EO37 EO36 EO35 EO34 EO33 

Y17W EO64 EO63 EO62 EO61 EO60 EO59 EO58 EO57 EO56 EO55 EO54 EO53 EO52 EO51 EO50 EO49 

X20W FI16 FI15 FI14 FI13 FI12 FI11 FI10 FI9 FI8 FI7 FI6 FI5 FI4 FI3 FI2 FI1 

X21W FI32 FI31 FI30 FI29 FI28 FI27 FI26 FI25 FI24 FI23 FI22 FI21 FI20 FI19 FI18 FI17 

X22W FI48 FI47 FI46 FI45 FI44 FI43 FI42 FI41 FI40 FI39 FI38 FI37 FI36 FI35 FI34 FI33 

X23W FI64 FI63 FI62 FI61 FI60 FI59 FI58 FI57 FI56 FI55 FI54 FI53 FI52 FI51 FI50 FI49 

X24W FI80 FI79 FI78 FI77 FI76 FI75 FI74 FI73 FI72 FI71 FI70 FI69 FI68 FI67 FI66 FI65 

X25W FI96 FI95 FI94 FI93 FI92 FI91 FI90 FI89 FI88 FI87 FI86 FI85 FI84 FI83 FI82 FI81 

X26W FI112 FI111 FI110 FI109 FI108 FI107 FI106 FI105 FI104 FI103 FI102 FI101 FI100 FI99 FI98 FI97 

X27W FI128 FI127 FI126 FI125 FI124 FI123 FI122 FI121 FI120 FI119 FI118 FI117 FI116 FI115 FI114 FI113 

Y30W FO16 FO15 FO14 FO13 FO12 FO11 FO10 FO9 FO8 FO7 FO6 FO5 FO4 FO3 FO2 FO1 

Y31W FO32 FO31 FO30 FO29 FO28 FO27 FO26 FO25 FO24 FO23 FO22 FO21 FO20 FO19 FO18 FO17 

Y32W FO48 FO47 FO46 FO45 FO44 FO43 FO42 FO41 FO40 FO39 FO38 FO37 FO36 FO35 FO34 FO33 

Y33W FO64 FO63 FO62 FO61 FO60 FO59 FO58 FO57 FO56 FO55 FO54 FO53 FO52 FO51 FO50 FO49 

Y34W FO80 FO79 FO78 FO77 FO76 FO75 FO74 FO73 FO72 FO71 FO70 FO69 FO68 FO67 FO66 FO65 

Y35W FO96 FO95 FO94 FO93 FO92 FO91 FO90 FO89 FO88 FO87 FO86 FO85 FO84 FO83 FO82 FO81 

Y36W FO112 FO111 FO110 FO109 FO108 FO107 FO106 FO105 FO104 FO103 FO102 FO101 FO100 FO99 FO98 FO97 

Y37W FO128 FO127 FO126 FO125 FO124 FO123 FO122 FO121 FO120 FO119 FO118 FO117 FO116 FO115 FO114 FO113 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
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Ｘ＊＊＊ 入力専用のリレーであり、標準入力、パネル入力、ハンド入力、拡張入力に接続され 

ています。 

     毎スキャンサイクルの入出力処理で ON/OFFを読み取ります。 

     シーケンスプログラムで接点入力情報、データレジスタのソースとして使用できます。 

 

Ｙ＊＊＊ リレーは出力専用であり、標準出力、パネル出力、ハンド出力、拡張出力に接続され 

ています。 

     シーケンスプログラムで、コイル、データレジスタのディスティネーションとして演 

算結果を書き込みます。 

演算結果はシーケンスプログラム中で接点データレジスタのソースとして使用できま 

す。 

演算結果は毎スキャンサイクルの入出力処理で出力に ON/OFF情報として転送 

されます。 

 

     で示されるリレーは、システムの機能拡張の為の予約領域です。 

     値は不定となりますので使用できません 

 

入出力仕様の詳細は、“第３章 入出力”を参照してください。 
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4.2 内部リレー 

 

R000～R77Fまでの 1024点のリレーは内部リレーとして使用可能です。 

 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

R00W R00F               R000 
R01W                 

R02W                 

R03W                 

R04W                 

R05W                 

R06W                 

R07W                 

R10W R10F               R100 
R11W                 

R12W                 

R13W                 

R14W                 

R15W                 

R16W                 

R17W                 

R20W R20F               R200 
R21W                 

R22W                 

R23W                 

R24W                 

R25W                 

R26W                 

R27W                 

R30W R30F               R300 
R31W                 

R32W                 

R33W                 

R34W                 

R35W                 

R36W                 

R37W                 

R40W R40F               R400 
R41W                 

R42W                 

R43W                 

R44W                 

R45W                 

R46W                 

R47W                 
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R50W R50F               R500 
R51W                 

R52W                 

R53W                 

R54W                 

R55W                 

R56W                 

R57W                 

R60W R60F               R600 
R61W                 

R62W                 

R63W                 

R64W                 

R65W                 

R66W                 

R67W                 

R70W R70F               R700 
R71W                 

R72W                 

R73W                 

R74W                 

R75W                 

R76W                 

R77W                 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

 

 

Ｒ０００～Ｒ７７Ｆ 

ユーザプログラムでコイル、データレジスタのディスティネーションとして演算結果を書き込みます。 

外部に出力する必要のない演算結果の一時記憶として使用できます。 

演算結果はユーザプログラム中で接点、データレジスタのソースとして使用できます。 
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4.3 インターフェースリレー 

ロボットコントローラのメイン部と信号をやり取りする為のインターフェース領域です。 

詳細は第６章ロボットインターフェースを参照してください。 

 

TCmini→ロボットメイン部(G000～G27F) 

ﾋﾞｯﾄ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

G00W 
DIN 

16 

DIN 

15 

DIN 

14 

DIN 

13 

DIN 

12 

DIN 

11 

DIN 

10 

DIN 

9 

DIN 

8 

DIN 

7 

DIN 

6 

DIN 

5 

DIN 

4 

DIN 

3 

DIN 

2 

DIN 

1 

G01W 
DIN 

32 

DIN 

31 

DIN 

30 

DIN 

29 

DIN 

28 

DIN 

27 

DIN 

26 

DIN 

25 

DIN 

24 

DIN 

23 

DIN 

22 

DIN 

21 

DIN 

20 

DIN 

19 

DIN 

18 

DIN 

17 

G02W 
DIN 

48 

DIN 

47 

DIN 

46 

DIN 

45 

DIN 

44 

DIN 

43 

DIN 

42 

DIN 

41 

DIN 

40 

DIN 

39 

DIN 

38 

DIN 

37 

DIN 

36 

DIN 

35 

DIN 

34 

DIN 

33 

G03W 
DIN 

64 

DIN 

63 

DIN 

62 

DIN 

61 

DIN 

60 

DIN 

59 

DIN 

58 

DIN 

57 

DIN 

56 

DIN 

55 

DIN 

54 

DIN 

53 

DIN 

52 

DIN 

51 

DIN 

50 

DIN 

49 

G04W 
DIN 

116 

DIN 

115 

DIN 

114 

DIN 

113 

DIN 

112 

DIN 

111 

DIN 

110 

DIN 

109 

DIN 

108 

DIN 

107 

DIN 

106 

DIN 

105 

DIN 

104 

DIN 

103 

DIN 

102 

DIN 

101 

G05W 
DIN 

132 

DIN 

131 

DIN 

130 

DIN 

129 

DIN 

128 

DIN 

127 

DIN 

126 

DIN 

125 

DIN 

124 

DIN 

123 

DIN 

122 

DIN 

121 

DIN 

120 

DIN 

119 

DIN 

118 

DIN 

117 

G06W 
DIN 

148 

DIN 

147 

DIN 

146 

DIN 

145 

DIN 

144 

DIN 

143 

DIN 

142 

DIN 

141 

DIN 

140 

DIN 

139 

DIN 

138 

DIN 

137 

DIN 

136 

DIN 

135 

DIN 

134 

DIN 

133 

G07W 
DIN 

164 

DIN 

163 

DIN 

162 

DIN 

161 

DIN 

160 

DIN 

159 

DIN 

158 

DIN 

157 

DIN 

156 

DIN 

155 

DIN 

154 

DIN 

153 

DIN 

152 

DIN 

151 

DIN 

150 

DIN 

149 

G10W 
DATA 

_TRIG 
   

DCONV 

TRIG 

LMIT 

OFF 

MLT 

RST 

OFS 

MOD 

HAND 

IN8 

HAND 

IN7 

HAND 

IN6 

HAND 

IN5 

HAND 

IN4 

HAND 

IN3 

HAND 

IN2 

HAND 

IN1 

G11W 
AL8- 

272 

AL8- 

271 

AL8- 

270 

AL8- 

269 

AL4- 

080 

AL4- 

079 

AL4- 

078 

AL4- 

077 

AL1- 

044 

AL1- 

043 

AL1- 

042 

AL1- 

041 

AL1- 

040 

AL1- 

039 

AL1- 

038 

AL1- 

037 

G12W 
FILE 

_OP3 

FILE 

_OP2 

FILE 

_OP1 

FEED_ 

HOLD 

J_ 

MOVE 

J_DI 

RECT 
J_AXIS J_COORD J_SPEED J_REMOTE 

G13W 

YOU_HAVE_ 

CONTROL 
BZ_ 

RST 

SV 

OFF 
BREAK 

LOW_ 

SPD 
CYCLE STOP 

EX_ 

SVON 
RUN 

ALM 

_RST 

DO 

_RST 

CYC 

_RST 

STEP 

_RST 

PRG_ 

RST 

STROB

E 
(ETHER) (232C) 

G14W 

～ 

G16W 

予約領域 

 

G17W 
PANEL 

BREAK 

PANEL 

RUN 

PANEL 

SV 

OFF 

PANEL 

EX_ 

SVON 

 

PANEL 

DO 

_RST 

PANEL 

PRG_ 

RST 

PANEL 

ALM 

_RST 

G20W 
DIN 

316 

DIN 

315 

DIN 

314 

DIN 

313 

DIN 

312 

DIN 

311 

DIN 

310 

DIN 

309 

DIN 

308 

DIN 

307 

DIN 

306 

DIN 

305 

DIN 

304 

DIN 

303 

DIN 

302 

DIN 

301 

G21W 
DIN 

332 

DIN 

331 

DIN 

330 

DIN 

329 

DIN 

328 

DIN 

327 

DIN 

326 

DIN 

325 

DIN 

324 

DIN 

323 

DIN 

322 

DIN 

321 

DIN 

320 

DIN 

319 

DIN 

318 

DIN 

317 

G22W 
DIN 

348 

DIN 

347 

DIN 

346 

DIN 

345 

DIN 

344 

DIN 

343 

DIN 

342 

DIN 

341 

DIN 

340 

DIN 

339 

DIN 

338 

DIN 

337 

DIN 

336 

DIN 

335 

DIN 

334 

DIN 

333 

G23W 
DIN 

364 

DIN 

363 

DIN 

362 

DIN 

361 

DIN 

360 

DIN 

359 

DIN 

358 

DIN 

357 

DIN 

356 

DIN 

355 

DIN 

354 

DIN 

353 

DIN 

352 

DIN 

351 

DIN 

350 

DIN 

349 

G24W 
DIN 

416 

DIN 

415 

DIN 

414 

DIN 

413 

DIN 

412 

DIN 

411 

DIN 

410 

DIN 

409 

DIN 

408 

DIN 

407 

DIN 

406 

DIN 

405 

DIN 

404 

DIN 

403 

DIN 

402 

DIN 

401 

G25W 
DIN 

432 

DIN 

431 

DIN 

430 

DIN 

429 

DIN 

428 

DIN 

427 

DIN 

426 

DIN 

425 

DIN 

424 

DIN 

423 

DIN 

422 

DIN 

421 

DIN 

420 

DIN 

419 

DIN 

418 

DIN 

417 

G26W 
DIN 

448 

DIN 

447 

DIN 

446 

DIN 

445 

DIN 

444 

DIN 

443 

DIN 

442 

DIN 

441 

DIN 

440 

DIN 

439 

DIN 

438 

DIN 

437 

DIN 

436 

DIN 

435 

DIN 

434 

DIN 

433 

G27W 
DIN 

464 

DIN 

463 

DIN 

462 

DIN 

461 

DIN 

460 

DIN 

459 

DIN 

458 

DIN 

457 

DIN 

456 

DIN 

455 

DIN 

454 

DIN 

453 

DIN 

452 

DIN 

451 

DIN 

450 

DIN 

449 

ﾋﾞｯﾄ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
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ロボットメイン部→TCmini(H000～H27F) 

ﾋﾞｯﾄ 

 

ﾋﾞｯﾄ 

F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

H00W 
DOUT 

16 

DOUT 

15 

DOUT 

14 

DOUT 

13 

DOUT 

12 

DOUT 

11 

DOUT 

10 

DOUT 

9 

DOUT 

8 

DOUT 

7 

DOUT 

6 

DOUT 

5 

DOUT 

4 

DOUT 

3 

DOUT 

2 

DOUT 

1 

H01W 
DOUT 

32 

DOUT 

31 

DOUT 

30 

DOUT 

29 

DOUT 

28 

DOUT 

27 

DOUT 

26 

DOUT 

25 

DOUT 

24 

DOUT 

23 

DOUT 

22 

DOUT 

21 

DOUT 

20 

DOUT 

19 

DOUT 

18 

DOUT 

17 

H02W 
DOUT 

48 

DOUT 

47 

DOUT 

46 

DOUT 

45 

DOUT 

44 

DOUT 

43 

DOUT 

42 

DOUT 

41 

DOUT 

40 

DOUT 

39 

DOUT 

38 

DOUT 

37 

DOUT 

36 

DOUT 

35 

DOUT 

34 

DOUT 

33 

H03W 
DOUT 

64 

DOUT 

63 

DOUT 

62 

DOUT 

61 

DOUT 

60 

DOUT 

59 

DOUT 

58 

DOUT 

57 

DOUT 

56 

DOUT 

55 

DOUT 

54 

DOUT 

53 

DOUT 

52 

DOUT 

51 

DOUT 

50 

DOUT 

49 

H04W 
DOUT 

116 

DOUT 

115 

DOUT 

114 

DOUT 

113 

DOUT 

112 

DOUT 

111 

DOUT 

110 

DOUT 

109 

DOUT 

108 

DOUT 

107 

DOUT 

106 

DOUT 

105 

DOUT 

104 

DOUT 

103 

DOUT 

102 

DOUT 

101 

H05W 
DOUT 

132 

DOUT 

131 

DOUT 

130 

DOUT 

129 

DOUT 

128 

DOUT 

127 

DOUT 

126 

DOUT 

125 

DOUT 

124 

DOUT 

123 

DOUT 

122 

DOUT 

121 

DOUT 

120 

DOUT 

119 

DOUT 

118 

DOUT 

117 

H06W 
DOUT 

148 

DOUT 

147 

DOUT 

146 

DOUT 

145 

OUT 

144 

DOUT 

143 

DOUT 

142 

DOUT 

141 

DOUT 

140 

DOUT 

139 

DOUT 

138 

DOUT 

137 

DOUT 

136 

DOUT 

135 

DOUT 

134 

DOUT 

133 

H07W 
DOUT 

164 

DOUT 

163 

DOUT 

162 

DOUT 

161 

DOUT 

160 

DOUT 

159 

DOUT 

158 

DOUT 

157 

DOUT 

156 

DOUT 

155 

DOUT 

154 

DOUT 

153 

DOUT 

152 

DOUT 

151 

DOUT 

150 

DOUT 

149 

H10W 
DATA 

_ACK 

DATA 

_ERR 
   

TCP 

ERR 

MLT 

END 

OFS 

END 

HAND 

OUT8 

HAND 

OUT7 

HAND 

OUT6 

HAND 

OUT5 

HAND 

OUT4 

HAND 

OUT3 

HAND 

OUT2 

HAND 

OUT1 

H11W 
SEQ 

FSW8 

SEQ 

FSW7 

SEQ 

FSW6 

SEQ 

FSW5 

SEQ 

FSW4 

SEQ 

FSW3 

SEQ 

FSW2 

SEQ 

FSW1 

SEQ 

PAR8 

SEQ 

PAR7 

SEQ 

PAR6 

SEQ 

PAR5 

SEQ 

PAR4 

SEQ 

PAR3 

SEQ 

PAR2 

SEQ 

PAR1 

H12W FILE_MODE 
機能 

予備 

FILE 

_EXE 

FILE 

_ERR 

番号拡張用 

予備 
FILE_NO 

H13W  
EXT 

ETHER 
ALARM 

BT_ 

ALM 

CYC 

_ST 

LOW 

_ST 

CYC 

_END 

AUTO 

RUN 

SYS_ 

RDY 

EXT 

232C 

EXT 

SIG 

INT 

 
TEACH ACK 

SV_ 

RDY 

EMG_S

T 

H14W 

～ 

H17W 

予約領域  

H20W 
DOUT 

316 

DOUT 

315 

DOUT 

314 

DOUT 

313 

DOUT 

312 

DOUT 

311 

DOUT 

310 

DOUT 

309 

DOUT 

308 

DOUT 

307 

DOUT 

306 

DOUT 

305 

DOUT 

304 

DOUT 

303 

DOUT 

302 

DOUT 

301 

H21W 
DOUT 

332 

DOUT 

331 

DOUT 

330 

DOUT 

329 

DOUT 

328 

DOUT 

327 

DOUT 

326 

DOUT 

325 

DOUT 

324 

DOUT 

323 

DOUT 

322 

DOUT 

321 

DOUT 

320 

DOUT 

319 

DOUT 

318 

DOUT 

317 

H22W 
DOUT 

348 

DOUT 

347 

DOUT 

346 

DOUT 

345 

OUT 

344 

DOUT 

343 

DOUT 

342 

DOUT 

341 

DOUT 

340 

DOUT 

339 

DOUT 

338 

DOUT 

337 

DOUT 

336 

DOUT 

335 

DOUT 

334 

DOUT 

333 

H23W 
DOUT 

364 

DOUT 

363 

DOUT 

362 

DOUT 

361 

DOUT 

360 

DOUT 

359 

DOUT 

358 

DOUT 

357 

DOUT 

356 

DOUT 

355 

DOUT 

354 

DOUT 

353 

DOUT 

352 

DOUT 

351 

DOUT 

350 

DOUT 

349 

H24W 
DOUT 

416 

DOUT 

415 

DOUT 

414 

DOUT 

413 

DOUT 

412 

DOUT 

411 

DOUT 

410 

DOUT 

409 

DOUT 

408 

DOUT 

407 

DOUT 

406 

DOUT 

405 

DOUT 

404 

DOUT 

403 

DOUT 

402 

DOUT 

401 

H25W 
DOUT 

432 

DOUT 

431 

DOUT 

430 

DOUT 

429 

DOUT 

428 

DOUT 

427 

DOUT 

426 

DOUT 

425 

DOUT 

424 

DOUT 

323 

DOUT 

422 

DOUT 

421 

DOUT 

420 

DOUT 

419 

DOUT 

418 

DOUT 

417 

H26W 
DOUT 

448 

DOUT 

447 

DOUT 

446 

DOUT 

445 

DOUT 

444 

DOUT 

443 

DOUT 

442 

DOUT 

441 

DOUT 

440 

DOUT 

339 

DOUT 

438 

DOUT 

437 

DOUT 

436 

DOUT 

435 

DOUT 

434 

DOUT 

433 

H27W 
DOUT 

464 

DOUT 

463 

DOUT 

462 

DOUT 

461 

DOUT 

460 

DOUT 

459 

DOUT 

458 

DOUT 

457 

DOUT 

456 

DOUT 

355 

DOUT 

454 

DOUT 

453 

DOUT 

452 

DOUT 

451 

DOUT 

450 

DOUT 

449 

ﾋﾞｯﾄ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
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4.4 エッジリレー 

 

E000～E17Fの 256点のエッジリレーがあります。 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

E00W E00F               E000 
E01W                 

E02W                 

E03W                 

E04W                 

E05W                 

E06W                 

E07W                 

E10W E10F               E100 
E11W                 

E12W                 

E13W                 

E14W                 

E15W                 

E16W                 

E17W                 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

 

Ｅ＊＊＊ エッジリレーは、条件が ONすると、１スキャンだけ ONするリレーです。再度 ONさせるには、 

条件を OFF→ONと変化させてください。 

 

 

4.5 ラッチリレー 

 

L000～L07Fの 128個のラッチリレーがあります。 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

L00W L00F               L000 
L01W                 

L02W                 

L03W                 

L04W                 

L05W                 

L06W                 

L07W                 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

 

Ｌ＊＊＊ ラッチリレーは、ラッチ条件が ONすると、リセット入力が ONするまで ON状態を 

保持します。 
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4.6 タイマー／カウンタ 

 

T／C000～T／C27F はタイマー又はカウンタ共通のリレーです。T000 としてタイマーで使用したリレーは

C000としてカウンタにはできませんのでどちらか選択して使ってください。 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

T/C00W T00F               T000 
T/C01W                 

T/C02W                 

T/C03W                 

T/C04W T04F               T040 
T/C05W                 

T/C06W                 

T/C07W                 

T/C08W                 

T/C09W                 

T/C10W                 

T/C11W                 

T/C12W                 

T/C13W                 

T/C14W                 

T/C15W                 

T/C16W                 

T/C17W                 

T/C20W T20F               T200 
T/C21W                 

T/C22W                 

T/C23W                 

T/C24W                 

T/C25W                 

T/C26W                 

T/C27W                 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

 

Ｔ＊＊＊ 100msecタイマ／10msecタイマ 

タイマーリレーは条件が ONすると、タイマーに設定された値を 100msecまたは 

10msecごとに減算し、値が 0になると ONします。 

 

 

Ｃ＊＊＊ カウンタはカウンタに設定された数だけパルス入力すると ONします。 

     カウンタリセット入力が ONすると、カウンタ値が設定値にリセットされます。 

タイマ（１００ｍｓ）／カウンタ共通 

タイマ（１０ｍｓ）／カウンタ共通 

タイマ（１００ｍｓ）／カウンタ共通 
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4.7 特殊補助リレー 

アドレスがＡで始まるリレーは特殊補助リレーです。 

レジスタ ｱﾄﾞﾚｽ 内           容 

演算 

ﾌﾗｸﾞ 

A000 [ｷｬﾘｰﾌﾗｸﾞ   ] :演算結果にｷｬﾘｰ又はﾎﾞﾛｰがあれば ON します。 

A002 [ｵｰﾊﾞｰﾌﾛｰﾌﾗｸﾞ] :演算結果にｵｰﾊﾞｰﾌﾛｰがあれば ONします。 

A006 [ｾﾞﾛﾌﾗｸﾞ    ] :演算結果が０であれば ON します。 

A007 [ｻｲﾝﾌﾗｸﾞ    ] :演算結果の MSB が１の時に ONします。 

警告ﾌﾗｸﾞ A016 ﾋｭｰｽﾞ断検知ﾌﾗｸﾞ 

ｽｷｬﾝﾀｲﾑ A03L ｽｷｬﾝﾀｲﾑを ms単位でﾊﾞｲﾄﾚｼﾞｽﾀｱﾄﾞﾚｽ(A03L)に BIN ｺｰﾄﾞで表します。 

50ms 

ｸﾛｯｸ 

ﾊﾟﾙｽ 

A038 50ms  50ms クロックパルス 

 

  基本クロックは 50ms : A038 です。 

A039 100ms 

A03A 200ms 

A03B 400ms 

A03C 800ms 

A03D 1600ms 

A03E 3200ms 

A03F 6400ms 

10ms 

ｸﾛｯｸ 

ﾊﾟﾙｽ 

A040 10ms  10ms クロックパルス 

 

  基本クロックは 10ms : A040 です。 

A041 20ms 

A042 40ms 

A043 80ms 

A044 160ms 

A045 320ms 

A046 640ms 

A047 1280ms 

100ms 

ｸﾛｯｸ 

ﾊﾟﾙｽ 

A048 100ms 100ms クロックパルス 

 

  基本クロックは 100ms : A048 です。 

A049 200ms 

A04A 400ms 

A04B 800ms 

A04C 1600ms 

A04D 3200ms 

A04E 6400ms 

A04F 12800ms 

1s 

ｸﾛｯｸ 

ﾊﾟﾙｽ 

A050 1s  1sクロックパルス 

 

  基本クロックは   1s : A050 です。 

A051 2s 

A052 4s 

A053 8s 

A054 16s 

A055 32s 

A056 64s 

A057 128s 

10s 

ｸﾛｯｸ 

ﾊﾟﾙｽ 

A058 10s 10sクロックパルス 

 

  基本クロックは   10s : A058 です。 

A059 20s 

A05A 40s 

A05B 80s 

A05C 160s 

A05D 320s 

A05E 640s 

A05F 1280s 

50ms 

10ms 

100ms 

1s 

10s 
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第 5 章 

 

レジスタ 
 

  TCminiには D000～D37Fの 512個のレジスタがあります。 

 

5.1 データレジスタ 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

D00* D00F               D000 

D01*                 

D02*                 

D03*                 

D04*                 

D05*                 

D06*                 

D07*                 

D10* D10F               D100 

D11*                 

D12*                 

D13*                 

D14*                 

D15*                 

D16*                 

D17*                 

D20* D20F               D200 

D21*                 

D22*                 

D23*                 

D24*                 

D25*                 

D26*                 

D27*                 

D30* D30F               D300 

D31*                 

D32*                 

D33*                 

D34*                 

D35*                 

D36*                 

D37*                 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

 

 

 

 

データレジスタ 

データレジスタ 

データレジスタ 

データレジスタ(バックアップ) 
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データレジスタはワード長(16bit)のレジスタです。バイト長(8bit)での扱いはできません。 

ワード長(16bit)レジスタでバイトレジスタとしての指定はできません。 

ユーザプログラムでディスティネーションとして演算結果を書き込みます。 

演算結果はユーザプログラムでソースとして使用できます。 
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5.2 インターフェースレジスタ 

 

ロボットコントローラのメイン部とデータをやり取りする為のインターフェース領域です。 

(TCmini→ロボットメイン部) 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

D40* 

PLC 

SS 

R08 

PLC 

SS 

R07 

PLC 

SS 

R06 

PLC 

SS 

R05 

PLC 

SS 

R04 

PLC 

SS 

R03 

PLC 

SS 

R02 

PLC 

SS 

R01 

PLC 

DATA 

R8 

PLC 

DATA 

R7 

PLC 

DATA 

R6 

PLC 

DATA 

R5 

PLC 

DATA 

R4 

PLC 

DATA 

R3 

PLC 

DATA 

R2 

PLC 

DATA 

R1 

D41* 

PLC 

SL 

R08H 

PLC 

SL 

R08L 

PLC 

SL 

R07H 

PLC 

SL 

R07L 

PLC 

SL 

R06H 

PLC 

SL 

R06L 

PLC 

SL 

R05H 

PLC 

SL 

R05L 

PLC 

SL 

R04H 

PLC 

SL 

R04L 

PLC 

SL 

R03H 

PLC 

SL 

R03L 

PLC 

SL 

R02H 

PLC 

SL 

R02L 

PLC 

SL 

R01H 

PLC 

SL 

R01L 

D42* 
予約領域  

D43* 

D44* 
予約領域  

D45* 

D46* DATA_CMD 

D47*             
PLC_ 

OVRD 

PLC_ 

SPD 

PLC_ 

PNUM 
USER 

D50* 

予約領域  

D51* 

D52* 

D53* 

D54* 

D55* 

D56* 

D57* 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
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(ロボットメイン部→TCmini) 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

D60* 

PLC 

SS 

W08 

PLC 

SS 

W07 

PLC 

SS 

W06 

PLC 

SS 

W05 

PLC 

SS 

W04 

PLC 

SS 

W03 

PLC 

SS 

W02 

PLC 

SS 

W01 

PLC 

DATA 

W8 

PLC 

DATA 

W7 

PLC 

DATA 

W6 

PLC 

DATA 

W5 

PLC 

DATA 

W4 

PLC 

DATA 

W3 

PLC 

DATA 

W2 

PLC 

DATA 

W1 

D61* 

PLC 

SL 

W08H 

PLC 

SL 

W08L 

PLC 

SL 

W07H 

PLC 

SL 

W07L 

PLC 

SL 

W06H 

PLC 

SL 

W06L 

PLC 

SL 

W05H 

PLC 

SL 

W05L 

PLC 

SL 

W04H 

PLC 

SL 

W04L 

PLC 

SL 

W03H 

PLC 

SL 

W03L 

PLC 

SL 

W02H 

PLC 

SL 

W02L 

PLC 

SL 

W01H 

PLC 

SL 

W01L 

D62* 

予約領域 

PSN_ 

W8 

PSN_ 

W7 

PSN_ 

W6 

PSN_ 

W5 

PSN_ 

W4 

PSN_ 

W3 

PSN_ 

W2 

PSN_ 

W1 

D63* 
PSN_ 

J8 

PSN_ 

J7 

PSN_ 

J6 

PSN_ 

J5 

PSN_ 

J4 

PSN_ 

J3 

PSN_ 

J2 

PSN_ 

J1 

D64* 
 

TRQ_ 

J8 

TRQ_ 

J7 

TRQ_ 

J6 

TRQ_ 

J5 

TRQ_ 

J4 

TRQ_ 

J3 

TRQ_ 

J2 

TRQ_ 

J1 

D65*  

D66* DATA_RESP 

D67* AL10 AL09 AL08 AL07 AL06 AL05 AL04 AL03 AL02 AL01 ALNO STEP 
CUR_ 

OVRD 
 

PLC_ 

PANS 
 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

詳細は６章ロボットインターフェースを参照してください。 
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5.3 タイマ現在値／カウンタ現在値レジスタ 

 

P000～P27F はタイマ／カウンタの現在値レジスタです。シーケンスプログラムで現在値を参照、設定が可能で

す。 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

P00*                 

P01*                 

P02*                 

P03*                 

P04*                 

P05*                 

P06*                 

P07*                 

P10*                 

P11*                 

P12*                 

P13*                 

P14*                 

P15*                 

P16*                 

P17*                 

P20*                 

P21*                 

P22*                 

P23*                 

P24*                 

P25*                 

P26*                 

P27*                 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

 

Ｐ＊＊＊ ユーザプログラムでソースとして使用するとタイマカウンタの実行、現在値を読み出すこと 

ができます。(減算タイマ／減算カウンタです) 

ユーザプログラムでディスティネーションとしてカウント中に書き込むと現在値の変更が 

できます。 

タイマ現在値として使用しているレジスタは電源投入時、RUN→STOP時、タイマOFF時 

には設定値＝現在値となります。 

ワード長（16bit）レジスタでバイトレジスタとしての指定はできません。 

タイマ（１００ｍｓ）現在値／カウンタ現在値 

タイマ（１０ｍｓ）現在値／カウンタ現在値 

タイマ（１０ｍｓ）現在値／カウンタ現在値 
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5.4 タイマ設定値／カウンタ設定値レジスタ 

 

V000～V27F はタイマ／カウンタの設定値レジスタです。シーケンスプログラムで現在値を参照、設定が可能で

す。 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

V00*                 

V01*                 

V02*                 

V03*                 

V04*                 

V05*                 

V06*                 

V07*                 

V10*                 

V11*                 

V12*                 

V13*                 

V14*                 

V15*                 

V16*                 

V17*                 

V20*                 

V21*                 

V22*                 

V23*                 

V24*                 

V25*                 

V26*                 

V27*                 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

 

Ｖ＊＊＊ ユーザプログラムでディスティネーションとして使用すると設定値の変更ができます。 

タイマカウンタとして使用していない領域はレジスタとして使用することができます。 

ワード長（16bit）レジスタでバイトレジスタとしての指定はできません。 

 

タイマ（１００ｍｓ）設定値／カウンタ設定値 

タイマ（１０ｍｓ）現在値／カウンタ現在値 

タイマ（１０ｍｓ）現在値／カウンタ現在値 
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第 6 章 

 

ロボットインターフェース 
 

 

ロボット（メイン部）と TCmini との信号のやりとりは全て、インターフェースリレーとインターフェースレジ

スタでおこないます。 

インターフェースレジスタには信号の入出力方向がありますので注意してください。 
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6.1 TCmini→ロボットメイン部 

TCmini→ロボットメイン部(G000～G27F) 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

G00W 
DIN 

16 

DIN 

15 

DIN 

14 

DIN 

13 

DIN 

12 

DIN 

11 

DIN 

10 

DIN 

9 

DIN 

8 

DIN 

7 

DIN 

6 

DIN 

5 

DIN 

4 

DIN 

3 

DIN 

2 

DIN 

1 

G01W 
DIN 

32 

DIN 

31 

DIN 

30 

DIN 

29 

DIN 

28 

DIN 

27 

DIN 

26 

DIN 

25 

DIN 

24 

DIN 

23 

DIN 

22 

DIN 

21 

DIN 

20 

DIN 

19 

DIN 

18 

DIN 

17 

G02W 
DIN 

48 

DIN 

47 

DIN 

46 

DIN 

45 

DIN 

44 

DIN 

43 

DIN 

42 

DIN 

41 

DIN 

40 

DIN 

39 

DIN 

38 

DIN 

37 

DIN 

36 

DIN 

35 

DIN 

34 

DIN 

33 

G03W 
DIN 

64 

DIN 

63 

DIN 

62 

DIN 

61 

DIN 

60 

DIN 

59 

DIN 

58 

DIN 

57 

DIN 

56 

DIN 

55 

DIN 

54 

DIN 

53 

DIN 

52 

DIN 

51 

DIN 

50 

DIN 

49 

G04W 
DIN 

116 

DIN 

115 

DIN 

114 

DIN 

113 

DIN 

112 

DIN 

111 

DIN 

110 

DIN 

109 

DIN 

108 

DIN 

107 

DIN 

106 

DIN 

105 

DIN 

104 

DIN 

103 

DIN 

102 

DIN 

101 

G05W 
DIN 

132 

DIN 

131 

DIN 

130 

DIN 

129 

DIN 

128 

DIN 

127 

DIN 

126 

DIN 

125 

DIN 

124 

DIN 

123 

DIN 

122 

DIN 

121 

DIN 

120 

DIN 

119 

DIN 

118 

DIN 

117 

G06W 
DIN 

148 

DIN 

147 

DIN 

146 

DIN 

145 

DIN 

144 

DIN 

143 

DIN 

142 

DIN 

141 

DIN 

140 

DIN 

139 

DIN 

138 

DIN 

137 

DIN 

136 

DIN 

135 

DIN 

134 

DIN 

133 

G07W 
DIN 

164 

DIN 

163 

DIN 

162 

DIN 

161 

DIN 

160 

DIN 

159 

DIN 

158 

DIN 

157 

DIN 

156 

DIN 

155 

DIN 

154 

DIN 

153 

DIN 

152 

DIN 

151 

DIN 

150 

DIN 

149 

G10W 
DATA 

_TRIG 
   

DCONV 

TRIG 

LMIT 

OFF 

MLT 

RST 

OFS 

MOD 

HAND 

IN8 

HAND 

IN7 

HAND 

IN6 

HAND 

IN5 

HAND 

IN4 

HAND 

IN3 

HAND 

IN2 

HAND 

IN1 

G11W 
AL8- 

272 

AL8- 

271 

AL8- 

270 

AL8- 

269 

AL4- 

080 

AL4- 

079 

AL4- 

078 

AL4- 

077 

AL1- 

044 

AL1- 

043 

AL1- 

042 

AL1- 

041 

AL1- 

040 

AL1- 

039 

AL1- 

038 

AL1- 

037 

G12W 
FILE 

_OP3 

FILE 

_OP2 

FILE 

_OP1 

FEED_ 

HOLD 

J_ 

MOVE 

J_DI 

RECT 
J_AXIS J_COORD J_SPEED J_REMOTE 

G13W 

YOU_HAVE_ 

CONTROL 
BZ_ 

RST 

SV 

OFF 
BREAK 

LOW_ 

SPD 
CYCLE STOP 

EX_ 

SVON 
RUN 

ALM 

_RST 

DO 

_RST 

CYC 

_RST 

STEP 

_RST 

PRG_ 

RST 

STROB

E 
(ETHER) (232C) 

G14W～ 

G16W 
 

 
G17W 

PANEL 

BREAK 

PANEL 

RUN 

PANEL 

SV 

OFF 

PANEL 

EX_ 

SVON 

 

PANEL 

DO 

_RST 

PANEL 

PRG_ 

RST 

PANEL 

ALM 

_RST 

G20W 
DIN 

316 

DIN 

315 

DIN 

314 

DIN 

313 

DIN 

312 

DIN 

311 

DIN 

310 

DIN 

309 

DIN 

308 

DIN 

307 

DIN 

306 

DIN 

305 

DIN 

304 

DIN 

303 

DIN 

302 

DIN 

301 

G21W 
DIN 

332 

DIN 

331 

DIN 

330 

DIN 

329 

DIN 

328 

DIN 

327 

DIN 

326 

DIN 

325 

DIN 

324 

DIN 

323 

DIN 

322 

DIN 

321 

DIN 

320 

DIN 

319 

DIN 

318 

DIN 

317 

G22W 
DIN 

348 

DIN 

347 

DIN 

346 

DIN 

345 

DIN 

344 

DIN 

343 

DIN 

342 

DIN 

341 

DIN 

340 

DIN 

339 

DIN 

338 

DIN 

337 

DIN 

336 

DIN 

335 

DIN 

334 

DIN 

333 

G23W 
DIN 

364 

DIN 

363 

DIN 

362 

DIN 

361 

DIN 

360 

DIN 

359 

DIN 

358 

DIN 

357 

DIN 

356 

DIN 

355 

DIN 

354 

DIN 

353 

DIN 

352 

DIN 

351 

DIN 

350 

DIN 

349 

G24W 
DIN 

416 

DIN 

415 

DIN 

414 

DIN 

413 

DIN 

412 

DIN 

411 

DIN 

410 

DIN 

409 

DIN 

408 

DIN 

407 

DIN 

406 

DIN 

405 

DIN 

404 

DIN 

403 

DIN 

402 

DIN 

401 

G25W 
DIN 

432 

DIN 

431 

DIN 

430 

DIN 

429 

DIN 

428 

DIN 

427 

DIN 

426 

DIN 

425 

DIN 

424 

DIN 

423 

DIN 

422 

DIN 

421 

DIN 

420 

DIN 

419 

DIN 

418 

DIN 

417 

G26W 
DIN 

448 

DIN 

447 

DIN 

446 

DIN 

445 

DIN 

444 

DIN 

443 

DIN 

442 

DIN 

441 

DIN 

440 

DIN 

439 

DIN 

438 

DIN 

437 

DIN 

436 

DIN 

435 

DIN 

434 

DIN 

433 

G27W 
DIN 

464 

DIN 

463 

DIN 

462 

DIN 

461 

DIN 

460 

DIN 

459 

DIN 

458 

DIN 

457 

DIN 

456 

DIN 

455 

DIN 

454 

DIN 

453 

DIN 

452 

DIN 

451 

DIN 

450 

DIN 

449 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 



簡易ＰＬＣ機能編 

 6-3  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

Ｇ０００～Ｇ２７Ｆ  

ロボットコントローラのメイン部へ出力する出力専用リレーです。 

      シーケンスプログラムで、コイル、データレジスタのディスティネーションとして演算結果を書き込 

みます。演算結果はシーケンスプログラム中で接点データレジスタのソースとして使用できます。 

演算結果は毎スキャンサイクルの入出力処理で出力に ON/OFF 情報として転送されます。 

     で示されるリレーは、システムの機能拡張の為の予約領域です。 

値は不定となりますので使用できません。 

 

     STOP、CYCLE、LOW_SPD、BREAK、SVOFF の５つの信号は LOW で有効となります。信号処理 

を怠りますと、ロボットが動作できませんので注意してください。 

※G108～G10B は特定顧客向け特殊信号です。 
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DIN1～64、DIN101～164、DIN301～364、DIN401～464  （デジタル入力信号） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G000～G07F、G200～G27F 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 ロボットの DIN 命令に対応したインターフェースリレーです。 

WAIT DIN(1)命令では、DIN1(G000)が ON するまで待ちます。  

タイムチャート  

 

DIN*** 

                100msec 以上 

出力する信号の幅は 100msec 以上としてください。 

信号の幅が短すぎますと、DIN 命令で信号の変化を認識できない場合があります。 

 

 

備考 リレー名称は DIN（デジタル入力信号）となっていますが、出力リレーであることに注意

してください。  
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HANDIN1～8  （ハンド入力信号） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

DATA_TRIG  （要求トリガ信号） 
 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G100～G107 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 ロボットの DIN 命令に対応したインターフェースリレーです。 

ハンド専用のモニタ画面（操作編 12.3 外部入出力信号表示）の他は DIN***と機能は同

じです。 

各信号は下記 DIN 命令に対応しています。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

タイムチャート  

 

HANDIN* 

                100msec 以上 

出力する信号の幅は 100msec 以上としてください。 

信号の幅が短すぎますと、DIN 命令で信号の変化を認識できない場合があります。 

 

 

備考 リレー名称は HANDIN（ハンド入力信号）となっていますが、出力リレーであること

に注意してください。  

アドレス G10F 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 簡易 PLC データ通信機能のトリガ信号です。 

DATA_CMD をセットした後、本信号を ON してください。 

また、応答（DATA_RESP）を読み取った後に、本信号を OFF してください。 

 

 

備考 簡易 PLC データ通信機能は、第 12 章を参照してください。 

  

信号名 リレーアドレス 命令 

HANDIN1 G100 DIN 201 

HANDIN2 G101 DIN 202 

HANDIN3 G102 DIN 203 

HANDIN4 G103 DIN 204 

HANDIN5 G104 DIN 205 

HANDIN6 G105 DIN 206 

HANDIN7 G106 DIN 207 

HANDIN8 G107 DIN 208 
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AL8-269～272  （８レベルアラーム） 
AL4-077～080  （4 レベルアラーム） 
AL1-037～044  （1 レベルアラーム） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス AL8-269～272＿＿G11C～G11F 

AL4-077～080＿＿G118～G11B 

AL1-037～044＿＿G110～G117 

 

 

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からロボットに ALARM を発生させます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

各アラームのメッセージをユーザーパラメータに登録することで、任意のメッセージを

表示可能です。（詳細はユーザーパラメータ編を参照してください。） 

 

 

タイムチャート  

 

AL*-*** 

                100msec 以上 

出力する信号の幅は 100msec 以上としてください。 

信号の幅が短すぎますと、アラームを認識できない場合があります。 

 

 

備考 安全に関わる信号（非常停止ボタンなど）は、ハード的に処理された、外部非常停止信

号（EMS1B～EMS1C、EMS2B～EMS2C）に接続してください。 

 

 

信号名 リレーアドレス ロボットの状態 

AL1-037 G110  

 

メッセージ表示 

 

 

AL1-038 G111 

AL1-039 G112 

AL1-040 G113 

AL1-041 G114 

AL1-042 G115 

AL1-043 G116 

AL1-044 G117 

AL4-077 G118  

動作停止 
AL4-078 G119 

AL4-079 G11A 

AL4-080 G11B 

AL8-269 G11C  

非常停止 
AL8-270 G11D 

AL8-271 G11E 

AL8-272 G11F 
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J_MOVE  （JOG動作） 

J_REMOTE  （JOG_REMOTE選択） 

J_SPEED  （JOG_SPEED選択） 

J_COORD  （JOG_COORDINATE選択） 

J_DIRECT  （JOG_方向選択） 

J_AXIS  （JOG_誘導軸選択） 

アドレス J_MOVE____G12B 

J_REMOTE____G120,G121 

J_SPEED____G122,G123 

J_COORD____G124,G125 

J_DIRECT____G12A 

J_AXIS____G126～G129 

 

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini から JOG 動作を行います。 

本信号は EXT.SIG モードでのみ有効です。 

J_MOVE 信号(G12B)が ON の間、下記条件で指定された軸を JOG 動作させます。 

動作条件、軸選択信号の判定は J_MOVE の立ち上がりで判定します。 

 

信号名 

値 

J_REMOTE 

(誘導方法) 

J_SPEED 

(誘導速度) 

J_COORD 

(誘導座標) 

J_AXIS(軸) J_DIRECT 

(方向) 

J_MOVE 

(動作) スカラ ６軸 

00(0) JOG LOW JOINT 使用しない 使用しない 負方向 STOP 

01(1) INCHING MEDIUM TOOL 1軸(X) 1軸(X) 正方向 MOVE 

10(2) M-TO HIGH WORK 2軸(Y) 2軸(Y)   

11(3) BYPASS PLCSPD WORLD 3軸(Z) 3軸(Z)   

0100(4)    4軸(C) 4軸(A)   

0101(5)    5軸(T) 5軸(B)   

0110(6)    使用しない 6軸(C)   

0111(7)    使用しない 使用しない   

1000(8)    使用しない 使用しない   

(※)J_SPEED(誘導速度)の PLCSPD は、データレジスタ D472(PLC_SPD)に設定された速度(1～100)が反映 

されます。 

J_REMOTE(誘導方法)の M-TO,BYPASS は、データレジスタ D471(PLC_PNUM)に設定された教示点番 

号(1～999)のポイントへ、それぞれの誘導方法で動作します。動作を開始すると、データレジスタ D671 

(PLC_PANS)に ”1111” と入力され、目標位置に到達すると、D471 に設定されている教示点番号が D671 

に入力されます。 
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タイムチャート  

J_MOVE(G12B) 

J_REMOTE(G120) 

J_REMOTE(G121) 

J_SPEED(G122) 

J_SPEED(G123) 

J_COORD(G124) 

J_COORD(G125) 

J_DIRECT(G12A) 

J_AXIS(G126) 

J_AXIS(G127) 

J_AXIS(G128) 

J_AXIS(G129) 

           第１軸インチング       第２軸ＪＯＧ 

ロボット        動作      停止     動作    停止 

 

                動作条件の判定 

 

 

備考 J_MOVE が ON 中に動作条件、軸選択信号を変化させても動作は変わりません。 

本信号の操作を行う場合には、必ず非常停止スイッチの近くで、いつでもすぐに非常停止スイ

ッチが押せる状態で行ってください。 
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FEED_HOLD  （フィードホールド） 
 

 

 

 

アドレス G12C 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からロボットの動作およびプログラムの実行をホールドします。 

ロボットの動作中に本リレーを OFF すると、直ちに減速停止します。本リレーを再度

ON することでフィードホールドが解除されプログラム実行を再開します。 

一時停止に使用します。 

本信号は、マスタモードスイッチのモード選択に関係なく動作します。（機能有効時） 

 

タイムチャート 
 

 

 FEED_HOLD (G12C) 

 

 

 SV_RDY    (H137)  

 

 

 RUN       (G136) 

 

 

 AUTORUN   (H138) 

 

 

備考 本機能は、USER.PAR で有効無効を設定します。 

[U50] SIGNAL FEED HOLD FUNCTION 

{0:Disabled 1:Enabled} 

= 0 

0：機能無効 

1：機能有効 

デフォルトは 0 になります。 

 

プログラム実行中に G12C が OFF でフィードホールド状態、G12C を ON するとフィ

ードホールドが解除されます。 

フィードホールドを解除すると、停止したプログラムのステップより再実行します。 

動作停止後や動作再開後に“ACK”の出力はありません。 

本機能が有効で G12C が OFF、プログラムが停止（STOP、BREAK）状態のとき、実

行（RUN）してもプログラムは実行されません。 

本リレーでの減速停止を多用した場合、ロボット本体に負荷がかかり故障する場合があ

るのでご注意ください。 
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FILE_OP1～3  （ファイル操作） 
 

 アドレス G12D～G12F 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini から信号によるファイル操作を行います。 

STROBE信号(G130)と合わせて、USBから RAMへのファイルコピー、 RAMから USB

へのファイルコピー、RAM 内のファイル削除、セレクトファイル削除、セレクトリセ

ットを行います。 

 

信号 

機能 

STROBE 

(G130) 

FILE_OP3 

(G12F) 

FILE_OP2 

(G12E) 

FILE_OP1 

(G12D) 

ファイルセレクト ON OFF OFF OFF 

ファイルコピー 

(USB→RAM) 
ON OFF OFF ON 

ファイルコピー 

(RAM→USB) 
ON OFF ON OFF 

ファイル削除 

(RAM) 
ON OFF ON ON 

セレクトファイル 

削除 
ON ON OFF OFF 

予備 ON ON OFF ON 

予備 ON ON ON OFF 

セレクトリセット ON ON ON ON 

(※)STROBE 信号(G130)の詳細については、STROBE の項を参照してください。 

 

 

 

備考 信号によるファイル操作時のアラームの有無を USER.PAR で設定できます。 

[U38] ALARM  FOR  SIGNAL  BY  FILE  OPERATION     

{ 0:ON  1:OFF } 

= 0 

0：アラームを発生させる 

1：アラームを発生させない 

(※)デフォルトは 0 になります。 

 

[U38]の設定値に関わらず、エラーがあった時点でファイル操作の実行は行われません。

アラームを発生するかしないかの設定になります。 

ただし、ファイルコピーとファイル削除処理のみ、[U38]の設定値が 1 の場合に限り、

ファイル操作が実行されます。 
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 ファイルコピーについては、コピー先に同一ファイル名が存在しているとき、[U38]の設

定値が 1 の場合、上書き実行を行います。また、RAM から USB へのコピーは問題なく

行えますが、USB から RAM へのコピーは、コピー先のファイルがセレクトされている

場合は、コピー前にセレクトの解除を行い、コピー後、再セレクトを行います。 

ファイル削除については、削除対象がセレクトファイルの場合、[U38]の設定値が 1 の

場合、セレクトを解除し削除を実行します。 

 

[U38]の設定値 

エラー内容 
0 1 

アクノリッジ予約済み アラーム有り アラーム無し 

RUN 中 アラーム有り アラーム無し 

外部運転モードではない アラーム無し アラーム無し 

起動中 アラーム有り アラーム無し 

EXTRNSEL.PAR が無い アラーム有り アラーム無し 

EXTRNSEL.PAR の内容が足りない アラーム有り アラーム無し 

コピー先に同一ファイル名が存在している アラーム有り 上書き実行 

コピー元のファイルが存在しない アラーム有り アラーム無し 

削除対象ファイルが存在しない アラーム有り アラーム無し 

削除対象がセレクトファイルの場合 アラーム有り 削除実行 

実行ファイルが選択されていない アラーム有り アラーム無し 

 

アラーム番号とティーチングペンダントへの表示内容 

・ファイルコピー処理の場合 

    001-151 Extern COPY error 

    コピー元のファイルが存在しないとき 

    Incorrect file name 

    コピー先に同一ファイル名が存在したとき 

    File already exists 

・ファイル削除処理の場合 

    001-152 Extern DELET error 

    削除対象ファイルが存在しないとき 

    Incorrect file name 

    削除対象ファイルがセレクトファイルのとき 

    File already selected 

・セレクトファイル削除処理の場合 

    001-152 Extern DELETE error 

    実行ファイルが選択されていないとき 

    File is not selected 

・セレクトリセット処理の場合 

    001-149 Extern SELECT error 

    実行ファイルが選択されていないとき 

    File is not selected 
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STROBE  （ストローブ） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G130 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からロボットコントローラ内部のプログラムを選択します。 

本信号は EXT.SIG モードでのみ有効です。 

選択するプログラム NO. は、外部デジタル入力信号の任意の連続した n 点（最大 8 点）

を使用し、コード入力します。 

 

 

タイムチャート  

IN***(X***) 

 

 

 STROBE      (G130) 

  

 ACK         (H132) 

 

 

 RUN        (G136) 

STROBE 信号の立ち上がりで上記デジタル信号を読み取り、該当するプログラムを選択

します。選択が完了すると ACK 信号が ON しますので RUN 信号を ON し、プログラ

ムを実行します。 

 

 

備考 “STROBE”と“PRG_RST”、“CYC_RST”、“STEP_RST”、“DO_RST”の各信号は

同時に入力しないでください。“ACK”信号を共用しているために最初に入力された信

号のみ有効で、他の信号は全て無効となります。 

現在選択されている以外のファイル選択を行うと、プログラムは、1 ステップ目にリセ

ットされ、変数の値もリセットされます。 

外部選択信号は USER.PAR に設定します。 

 

 

 

 

選択されるプログラムは EXTRNSEL.PAR に設定します。 

 

 

 

 

 

と設定した場合、DIN2 から 3 点（G001～G003）の入力でファイルを選択します。 

 

 

 

 

[U07] SPECIFY SIGNAL FOR EXTSELECT     

{Signal No.}(1 - )      

{Bit length}(1 - 8)   

= 2  3 

 

DIN4 DIN3 DIN2  

OFF OFF ON PROG1 を選択 

OFF ON ON PROG3 を選択 

 

*** [00-0F] ***  

=“PROG0” 

=“PROG1” 

=“PROG2” 

=“PROG3” 
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PRG_RST  （プログラムリセット） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G131 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini から実行停止中のプログラムを 1 ステップ目へリセットします。 

変数の値も 0 となります。 

本信号は EXT.SIG モードでのみ有効です。 

 

 

タイムチャート 
 

 

 AUTORUN   (H138) 

  

 PRG_RST   (G131)                                    

                                         

 ACK      (H132)                                           

 

 

 

 

備考 “PRG_RST”と“STROBE”、“CYC_RST”、“STEP_RST”、“DO_RST”の各信号は

同時に入力しないでください。“ACK”信号を共用しているため、最初に入力された信

号のみ有効となり、他の信号は無効となります。 

 

 

 



簡易ＰＬＣ機能編 

 6-14  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

STEP_RST  （ステップリセット） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G132 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からで実行停止中のプログラムを、1 ステップ目へリセットします。 

プログラム内で使用している変数の値は、そのまま残ります。 

本信号は EXT.SIG モードでのみ有効です。 

 

 

タイムチャート 
 

 

 AUTORUN  (H138) 

  

 

  

 STEP_RST (G132)                                           

                                                 

 ACK     (H132)                                           

 

 

 

 

備考 “STEP_RST”と“STROBE”、“PRG_RST”、“CYC_RST”、“DO_RST”の各信号は

同時に入力しないでください。“ACK”信号を共用しているため、最初に入力された信

号のみ有効となり、他の信号は無効となります。 
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CYC_RST  （サイクルリセット） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G133 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini から実行停止中のプログラムをラベル"RCYCLE"のステップへリセットしま

す。 

プログラム内で使用している変数の値は、そのまま残ります。 

本信号は EXT.SIG モードでのみ有効です。 

 

 

タイムチャート  

 

 AUTORUN    (H138) 

 

 

  

 CYC_RST   (G133) 

 

ACK         (H132) 

 

 

 

備考 “CYC_RST”と“STROBE”、“PRG_RST”、“STEP_RST”、“DO_RST”の各信号は

同時に入力しないでください。“ACK”信号を共用しているため、最初に入力された信

号のみ有効となり、他の信号は無効となります。 
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DO_RST  （出力信号リセット） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G134 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からロボットコントローラのデジタル出力信号(DOUT1～DOUT64、DOUT101

～DOUT164)をリセットするインターフェースリレーです。 

リセットされると(H000～H07F)は、全て OFF になります。。 

本信号は EXT.SIG モードでのみ有効です。 

 

 

タイムチャート 
 

 

 AUTORUN      (H138) 

 

 

 DO_RST       (G134) 

 

 

 ACK       (H138) 

 

 

DOUT***         

 

 

 

備考 “DO_RST”と“STROBE”、“PRG_RST”、“CYC_RST”、“STEP_RST”の各

信号は、同時に入力しないでください。“ACK”信号を供用しているため、最初に入

力された信号は無効となります。 

 ハンド制御用信号（HANDOUT1～8）はリセットされません。 
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ALM_RST  （アラームリセット） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G135 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からロボットコントローラの起動処理可能な状態において発生したアラーム

を解除させることができます。 

本信号は EXT.SIG モードでのみ有効です。 

 

 

タイムチャート 
 

 

 SYS_RDY    (H137)  

 

 

 ALARM      (H13D)   

 

 

 ALM_RST    (G135)   

 

 

 

備考 “サーボON”処理ができないような緊急停止レベルのアラーム、または“非常停止中”

が出力された場合には“ALM_RST”によるアラーム解除は実行されません。 
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RUN  （起動） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G136 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からロボットコントローラのプログラムを起動させ、自動運転させることがで

きます。 

本信号は EXT.SIG モードでのみ有効です。 

 

 

タイムチャート 
 

 

 SV_RDY    (H137)  

 

 

 RUN       (G136) 

 

 

 AUTORUN   (H138) 

 

 

 

備考 “RUN”信号は立ち上がりを検出して自動運転を開始します。 

“RUN”信号は、SV_RDY信号がONし、ロボットが動作可能な状態になってから、ON

してください。SV_RDY信号がOFF状態でRUN信号をONした場合には、RUN信号は無

視されます。 
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EX_SVON  （外部サーボＯＮ） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G137 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からサーボドライバ電源を ON することができます。 

一度サーボ ON すると、本信号を OFF してもサーボ ON 状態を保持します。 

本信号は EXT.SIG モードでのみ有効です。 

 

 

タイムチャート  

 

電源投入 

 

SYS_RDY   (H137) 

 

EX_SVON   (G137) 

 

SVST_A～B(接点出力) 

 

SV_RDY     (H131) 

 

SVOFF      (G13C) 

 

 

 

備考 サーボオンしてから実際にロボットが動作可能になるまで（SV_RDY が ON するまで）

約 1.5 秒かかります。“RUN”などの信号をオンするときには、SV_RDY が ON するま

で待って下さい。 

サーボ OFF 直後に再度 ON する場合には、最低 5 秒のインターバルが必要です。 

 

約 1.5 秒 

5 秒以上 
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STOP  （停止） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G138 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からロボットコントローラのプログラム実行を停止することができます。 

本リレーはＯＦＦ（ＬＯＷ）で実行中の動作命令が終了した時点で停止します。 

停止後のロボット状態はＳＴＯＰ（ＣＯＮＴ）に変わります。 

ロボットの動作停止後に、ＯＮしても、ロボットは動作しません。 

本信号は、マスタモードスイッチのモード選択に関係なく常時有効となります。 

 

 

タイムチャート 
 

 

 RUN       (G136) 

 

 

 AUTORUN   (H138) 

 

 

STOP      (G138) 

 

 

 ロ ボ ッ ト      

動 作 状 態      

               1ｾｸﾞﾒﾝﾄ  1ｾｸﾞﾒﾝﾄ      1ｾｸﾞﾒﾝﾄ 

 

*動作命令から次の動作命令の直前までを１セグメントと呼びます。 

 

 

備考 1.停止解除後、“ＲＵＮ”操作を行うことにより、停止したプログラムの次のステップよ

り再実行します。 

2.停止信号入力時の起動信号入力は、無効となります。 

3.本信号を使用しない時はシーケンス回路で常にＯＮしてください 

                   G138 

                   常にＯＮ 
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CYCLE  （サイクル運転モード） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G139 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からロボットコントローラの自動運転中のプログラムを実行中の１サイクル運

転後停止させることができます。 

本信号はＯＦＦ（ＬＯＷ）でＣＹＣＬＥ停止になります。 

本信号は EXT.SIG モードでのみ有効です。 

 

 

タイムチャート 
 

 

RUN       (G136) 

 

 

AUTORUN   (H138) 

 

 

 

CYCLE      (G139) 

 

ロ ボ ッ ト      

動 作 状 態      

                      1ｾｸﾞﾒﾝﾄ     1ｾｸﾞﾒﾝﾄ  1ｾｸﾞﾒﾝﾄ 

                    １サイクル 

 

*動作命令から次の動作命令の直前までを１セグメントと呼びます。 

*メインプログラムの先頭からＥＮＤ命令までを１サイクルと呼びます。 

 

 

備考 1.サイクル運転モード解除後、“ＲＵＮ”操作を行うことにより、停止したプログラムの

次のサイクルより連続運転します。 

2. 本信号を使用しない時はシーケンス回路で常にＯＮしてください 

                    G139 

                   常にＯＮ 
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LOW_SPD  （低速指令） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G13A 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からロボット動作速度を低速とすることができます。 

本信号がＯＦＦ（ＬＯＷ）の間低速で動作します。 

低速時のロボット動作速度は、パラメータにより設定すること ができます。 

（初期設定値で 25％になります）。 

本信号のＯＦＦでオーバーライドの値が変更されます。信号ＯＮで以前の設定値に戻り

ます。 

本信号は、マスタモードスイッチのモード選択に関係なく常時有効となります。 

 

 

タイムチャート  

 

AUTORUN   (H138) 

 

LOW_SPD   (G13A) 

 

LOW_ST    (H13A) 

 

 

 

備考 1.低速指令中は、全ての動作にパラメータで指定したオーバーライドが

かかります。  

2.本信号を使用しない時はシーケンス回路で常にＯＮしてください 

                   G13A 

                   常にＯＮ 
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BREAK  （減速停止） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G13B 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からロボットの動作を停止することができます。 

本信号はＯＦＦ（ＬＯＷ）でＢＲＥＡＫ停止（その場から減速停止）状態になります。 

停止後のロボット状態はＳＴＯＰ（ＲＥＴＲＹ）に変わります。 

ロボットの動作停止後に、本信号をＯＮしても、ロボットは動作しません。 

本信号は、マスタモードスイッチのモード選択に関係なく常時有効となります。 

 

 

タイムチャート 
 

 

 RUN      (G136) 

 

 

 AUTORUN  (H138) 

 

 

BREAK    (G13B) 

 

 

 ロ ボ ッ ト      

動 作 状 態      

           1ｾｸﾞﾒﾝﾄ  1ｾｸﾞﾒﾝﾄ          動作命令の途中で 

                              減速停止する。 

*動作命令から次の動作命令の直前までを１セグメントと呼びます。 

 

 

備考 1.停止解除後、“ＲＵＮ”操作を行うことにより、停止したプログラムの次のステップよ

り再実行します。 

2.BREAK 信号入力時の RUN 信号入力は、無効となります。 

3.本信号を使用しない時はシーケンス回路で常にＯＮしてください 

                   G13B 

                   常にＯＮ 
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SVOFF  （サーボＯＦＦ） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G13C 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からサーボドライバ主電源を OFF することができます。 

本信号はＯＦＦ（ＬＯＷ）でサーボＯＦＦになります。 

本信号は、マスタモードスイッチのモード選択に関係なく、常時有効となります。 

 

 

タイムチャート 
 

 

 EX_SVON   (G137)  

 

 SV_RDY   (H131)  

 

 SVOFF    (G13C) 

 

 

 

備考 1. 本信号がＯＦＦの時は、全てのモードでサーボ ON できません。 

2. 本信号を使用しない時はシーケンス回路で常にＯＮしてください 

                   G13C 

                   常にＯＮ 
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BZ_RST  （ブザーリセット） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス G13D 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini からアラーム発生時のブザー音をＯＦＦします。 

本信号は、マスタモードスイッチのモード選択に関係なく、常時有効となります。 

 

 

タイムチャート 
 

 

 アラーム要因   

 

 ブザー音   

 

 BZ_RST (G13D) 

 

 

 

備考 1.本信号がＯN の時は、新たなアラームが発生してもアラーム音が鳴りません。 
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YOU_HAVE_CONTROL(232C)(ETHER)  （外部からモードを切り替える機能） 
 

 

 

 

アドレス G13E～G13F 

  

方向 TCmini    ロボットメイン部 

  

機能 TCmini から信号によるモードの切り替えを行います。 

EXT.SIG モードから、 EXT.232C、 EXT.ETHER モードに変更します。 

本信号は EXT.SIG モードでのみ有効です。 

 

信号 

機能 

YOU_HAVE_ 

CONTROL (ETHER) 

(G13F) 

YOU_HAVE_ 

CONTROL (232C) 

(G13E) 

EXT.SIG → EXT.232C OFF ON 

EXT.SIG → EXT.ETHER ON OFF 

(※) モードの切り替えは、以下の条件を満たしている場合に限り、有効です。 

EXT.SIG モードであること。 

サーボ OFF 状態であること。 

プログラム実行中でないこと。 

TCmini 信号入力 G13E、G13F が両方 ON していないこと。 

 

 

 

備考 EXT.232C モードから、EXT.SIG、EXT.ETHER モードへの切り替え、EXT.ETHER モ

ードから、EXT.SIG、EXT.232C モードへの切り替えは、取扱説明書“通信編”を参照

してください。 
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6.2 ロボットメイン部→TCmini 

 

ロボットメイン部→TCmini(H000～H27F) 

ﾋﾞｯﾄ 

 

ﾋﾞｯﾄ 

F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

H00W 
DOUT 

16 

DOUT 

15 

DOUT 

14 

DOUT 

13 

DOUT 

12 

DOUT 

11 

DOUT 

10 

DOUT 

9 

DOUT 

8 

DOUT 

7 

DOUT 

6 

DOUT 

5 

DOUT 

4 

DOUT 

3 

DOUT 

2 

DOUT 

1 

H01W 
DOUT 

32 

DOUT 

31 

DOUT 

30 

DOUT 

29 

DOUT 

28 

DOUT 

27 

DOUT 

26 

DOUT 

25 

DOUT 

24 

DOUT 

23 

DOUT 

22 

DOUT 

21 

DOUT 

20 

DOUT 

19 

DOUT 

18 

DOUT 

17 

H02W 
DOUT 

48 

DOUT 

47 

DOUT 

46 

DOUT 

45 

DOUT 

44 

DOUT 

43 

DOUT 

42 

DOUT 

41 

DOUT 

40 

DOUT 

39 

DOUT 

38 

DOUT 

37 

DOUT 

36 

DOUT 

35 

DOUT 

34 

DOUT 

33 

H03W 
DOUT 

64 

DOUT 

63 

DOUT 

62 

DOUT 

61 

DOUT 

60 

DOUT 

59 

DOUT 

58 

DOUT 

57 

DOUT 

56 

DOUT 

55 

DOUT 

54 

DOUT 

53 

DOUT 

52 

DOUT 

51 

DOUT 

50 

DOUT 

49 

H04W 
DOUT 

116 

DOUT 

115 

DOUT 

114 

DOUT 

113 

DOUT 

112 

DOUT 

111 

DOUT 

110 

DOUT 

109 

DOUT 

108 

DOUT 

107 

DOUT 

106 

DOUT 

105 

DOUT 

104 

DOUT 

103 

DOUT 

102 

DOUT 

101 

H05W 
DOUT 

132 

DOUT 

131 

DOUT 

130 

DOUT 

129 

DOUT 

128 

DOUT 

127 

DOUT 

126 

DOUT 

125 

DOUT 

124 

DOUT 

123 

DOUT 

122 

DOUT 

121 

DOUT 

120 

DOUT 

119 

DOUT 

118 

DOUT 

117 

H06W 
DOUT 

148 

DOUT 

147 

DOUT 

146 

DOUT 

145 

OUT 

144 

DOUT 

143 

DOUT 

142 

DOUT 

141 

DOUT 

140 

DOUT 

139 

DOUT 

138 

DOUT 

137 

DOUT 

136 

DOUT 

135 

DOUT 

134 

DOUT 

133 

H07W 
DOUT 

164 

DOUT 

163 

DOUT 

162 

DOUT 

161 

DOUT 

160 

DOUT 

159 

DOUT 

158 

DOUT 

157 

DOUT 

156 

DOUT 

155 

DOUT 

154 

DOUT 

153 

DOUT 

152 

DOUT 

151 

DOUT 

150 

DOUT 

149 

H10W 
DATA 

_ACK 

DATA 

_ERR 
   

TCP 

ERR 

MLT 

END 

OFS 

END 

HAND 

OUT8 

HAND 

OUT7 

HAND 

OUT6 

HAND 

OUT5 

HAND 

OUT4 

HAND 

OUT3 

HAND 

OUT2 

HAND 

OUT1 

H11W 
SEQ 

FSW8 

SEQ 

FSW7 

SEQ 

FSW6 

SEQ 

FSW5 

SEQ 

FSW4 

SEQ 

FSW3 

SEQ 

FSW2 

SEQ 

FSW1 

SEQ 

PAR8 

SEQ 

PAR7 

SEQ 

PAR6 

SEQ 

PAR5 

SEQ 

PAR4 

SEQ 

PAR3 

SEQ 

PAR2 

SEQ 

PAR1 

H12W FILE_MODE 
機能 

予備 

FILE 

_EXE  

FILE 

_ERR  

番号拡張用 

予備 
FILE_NO 

H13W  
EXT 

ETHER 

ALAR

M 

BT_ 

ALM 

CYC 

_ST 

LOW 

_ST 

CYC 

_END 

AUTO 

RUN 

SYS_ 

RDY 

EXT 

232C 

EXT 

SIG 

INT 

 

TEAC

H 
ACK 

SV_ 

RDY 

EMG_ 

ST 

H14W 

～ 

H17W 

予約領域  

H20W 
DOUT 

316 

DOUT 

315 

DOUT 

314 

DOUT 

313 

DOUT 

312 

DOUT 

311 

DOUT 

310 

DOUT 

309 

DOUT 

308 

DOUT 

307 

DOUT 

306 

DOUT 

305 

DOUT 

304 

DOUT 

303 

DOUT 

302 

DOUT 

301 

H21W 
DOUT 

332 

DOUT 

331 

DOUT 

330 

DOUT 

329 

DOUT 

328 

DOUT 

327 

DOUT 

326 

DOUT 

325 

DOUT 

324 

DOUT 

323 

DOUT 

322 

DOUT 

321 

DOUT 

320 

DOUT 

319 

DOUT 

318 

DOUT 

317 

H22W 
DOUT 

348 

DOUT 

347 

DOUT 

346 

DOUT 

345 

OUT 

344 

DOUT 

343 

DOUT 

342 

DOUT 

341 

DOUT 

340 

DOUT 

339 

DOUT 

338 

DOUT 

337 

DOUT 

336 

DOUT 

335 

DOUT 

334 

DOUT 

333 

H23W 
DOUT 

364 

DOUT 

363 

DOUT 

362 

DOUT 

361 

DOUT 

360 

DOUT 

359 

DOUT 

358 

DOUT 

357 

DOUT 

356 

DOUT 

355 

DOUT 

354 

DOUT 

353 

DOUT 

352 

DOUT 

351 

DOUT 

350 

DOUT 

349 

H24W 
DOUT 

416 

DOUT 

415 

DOUT 

414 

DOUT 

413 

DOUT 

412 

DOUT 

411 

DOUT 

410 

DOUT 

409 

DOUT 

408 

DOUT 

407 

DOUT 

406 

DOUT 

405 

DOUT 

404 

DOUT 

403 

DOUT 

402 

DOUT 

401 

H25W 
DOUT 

432 

DOUT 

431 

DOUT 

430 

DOUT 

429 

DOUT 

428 

DOUT 

427 

DOUT 

426 

DOUT 

425 

DOUT 

424 

DOUT 

423 

DOUT 

422 

DOUT 

421 

DOUT 

420 

DOUT 

419 

DOUT 

418 

DOUT 

417 

H26W 
DOUT 

448 

DOUT 

447 

DOUT 

446 

DOUT 

445 

DOUT 

444 

DOUT 

443 

DOUT 

442 

DOUT 

441 

DOUT 

440 

DOUT 

439 

DOUT 

438 

DOUT 

437 

DOUT 

436 

DOUT 

435 

DOUT 

434 

DOUT 

433 

H27W 
DOUT 

464 

DOUT 

463 

DOUT 

462 

DOUT 

461 

DOUT 

460 

DOUT 

459 

DOUT 

458 

DOUT 

457 

DOUT 

456 

DOUT 

455 

DOUT 

454 

DOUT 

453 

DOUT 

452 

DOUT 

451 

DOUT 

450 

DOUT 

449 

ﾋﾞｯﾄ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
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Ｈ０００～Ｈ２７Ｆ 

 ロボットコントローラのメイン部からの出力を受取る入力専用のリレーです。 

     毎スキャンサイクルの入出力処理でＯＮ／ＯＦＦを読み取ります。 

     シーケンスプログラムで接点入力情報、データレジスタのソースとして使用できます。 

     コイルとしては使用できません 

 

     で示されるリレーは、システムの機能拡張の為の予約領域です。 

     値は不定となりますので使用できません 

 

※H108～H10A は特定顧客向け特殊信号です。 
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DOUT1～64、DOUT101～164、DOUT301～364、DOUT401～464 
        （デジタル出力信号） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H000～H07F、H200～H27F 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットのＤＯＵＴ命令に対応したインターフェースリレーです。 

ＤＯＵＴ命令、ＴＰのＡＵＸ（補助信号）操作やＩ／Ｏ（外部入出力信号表示）操作によ

ってＩ／Ｏが変化した場合にＯＮ／ＯＦＦします。 

 

本リレーは、マスタモードスイッチの選択モードに関係なく出力されます。 

 

 

タイムチャート  

 

ロボット言語      DOUT(1)         DOUT(-1)  

 

 

DOUT1     (R400) 

 

 

 

 

備考 リレー名称はＤＯＵＴとなっていますが、TCmini への入力信号であることに注意してく

ださい。  
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HANDOUT1～8  （ハンド出力信号） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H100～H107 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットのＤＯＵＴ命令に対応したインターフェースリレーです。 

ＤＯＵＴ命令、ＴＰのＡＵＸ（補助信号）操作やＩ／Ｏ（外部入出力信号表示）操作によ

ってＩ／Ｏが変化した場合にＯＮ／ＯＦＦします。 

HANDOUT1～８は、“DO_RST”信号や、ＴＰ操作による“出力信号リセット操作”で

リセットできないことに注意してください。 

ハンド専用のモニタ画面（操作編 12.3 外部入出力信号表示）で手動にてＯＮ／ＯＦＦで

きます。 

各信号は下記 DIN 命令に対応しています。 

信号名 リレーアドレス 命令 

HANDOUT1 Ｈ100 DOUT 201 

HANDOUT2 Ｈ101 DOUT 202 

HANDOUT3 Ｈ102 DOUT 203 

HANDOUT4 Ｈ103 DOUT 204 

HANDOUT5 Ｈ104 DOUT 205 

HANDOUT6 Ｈ105 DOUT 206 

HANDOUT7 Ｈ106 DOUT 207 

HANDOUT8 Ｈ107 DOUT 208 

 

本リレーは、マスタモードスイッチの選択モードに関係なく出力されます。 

 

 

タイムチャート  

 

ロボット言語     DOUT(201)      DOUT(-201)  

 

 

DOUT200  (Ｈ100) 

 

 

 

 

備考 リレー名称はＨＡＮＤＯＵＴとなっていますが、TCmini への入力信号であることに注意

してください。  
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DATA_ERR  （コマンドエラー信号） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

DATA_ACK  （応答完了信号） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H10E 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 簡易 PLC データ通信機能のコマンドエラー信号です。 

DATA_CMD にセットした値に誤りがある場合、本信号が ON します。 

DATA_TRIG を OFF すると、本信号も OFF になります。 

 

 

備考 簡易 PLC データ通信機能は、第 12 章を参照してください。 

  

アドレス H10F 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 簡易 PLC データ通信機能の応答完了信号です。 

DATA_RESP のデータのセットが完了すると、本信号が ON します。 

DATA_TRIG を OFF すると、本信号も OFF になります。 

 

 

備考 簡易 PLC データ通信機能は、第 12 章を参照してください。 
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SEQPAR1～8  （シーケンスパラメータ） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H110～H117 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットのユーザーパラメータ“[U13] Sequence Parameter”に対応したインターフェ

ースリレーです。 

電源ＯＮでパラメータの値がリレーにセットされます。 

本リレーを参照する回路を構成すれば、シーケンスを切り替えることなく、ユーザーパラ

メータでシーケンスの動きを変えることができます。 

 

 

 

使用例  

            Ｈ110(SEQPAR1)           Y100 

 

 

            Ｈ110(SEQPAR1)           Y101 

 

 

ユーザーパラメータ［Ｕ１３］の設定により出力先が変わる 

 

 

 

備考 シーケンスパラメータは、ユーザーパラメータ(USER.PAR)の［U13］に設定します。 

 

[U13] Sequence Parameter (User I/Omode only)       

= 0  0  0  0  0  0  0  0 

= (Ｒ510), (Ｒ511), (Ｒ512), (Ｒ513), (Ｒ514), (Ｒ515), (R516), (R517)の順に設定

します。 

      ０：ＯＦＦ 

      １：ＯＮ 
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FILE_NO  （ファイル番号指定応答） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

FILE_ERR  （ファイル操作エラー） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

FILE_EXE  （応答有効） 
 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H120～H129 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 STROBE 機能を使用した際、処理対象となったファイル番号を出力する。 

 

備考 ファイル番号は[U07]で指定した信号と同じ並びになります。 

H128、H129 については番号拡張用の予備になります。  

アドレス H12A 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 STROBE 信号処理が正常終了しなかった場合、本信号が ON します。 

  

備考  

  

アドレス H12B 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 FILE_NO（ファイル番号指定応答）、FILE_MODE（機能指定応答）が有効であるときに

ON する。  

備考  
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FILE_MODE  （機能指定応答） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H12C～H12F 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 SELECT、削除、コピーなど STROBE 機能の処理を出力します。 

 

 処理 H12F H12E H12D H12C 

SELECT 0 0 0 0 

コピー（USB -> RAM） 0 0 1 0 

コピー（RAM -> USB） 0 1 0 0 

削除（番号指定） 0 1 1 0 

削除（SELECT ファイル） 1 0 0 0 

SELECT 解除 1 1 1 0 
 

 

備考 H12C については機能拡張用の予備になります。 
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EMG_ST  （非常停止中） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H130 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 非常停止押しボタンまたは、安全入力接点の状態を示すインターフェースリレーです。 

非常停止状態の時(8-014 または 8-017 が発生している)、ＯＦＦになります。 

本リレーは、マスタモードスイッチの選択モードに関係なく出力されます。 

 

 

タイムチャート  

 

非常停止押しボタン 

 

 

EMG_ST    (Ｈ130) 

 

 

 

備考  
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SV_RDY  （起動準備完了） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H131 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットのサーボの状態を示すインターフェースリレーです。  

サーボ電源ＯＮでロボットがプログラム起動可能となった時、本リレーもＯＮしま

す。 

本リレーは、マスタモードスイッチの選択モードに関係なく出力されます。 

 

 

タイムチャート  

 

電源投入 

 

SYS_RDY   (H137) 

 

EX_SVON   (G137) 

 

SVST_A～B(接点出力) 

 

SV_RDY     (H131) 

 

SVOFF      (G13C) 

 

 

 

備考 サーボＯＮ後 SV_RDY が ON するまで約 1.5 秒かかります。 

サーボ電源ＯＦＦから次にサーボＯＮするまでは５秒以上の間隔をおいてください。  

約 1.5 秒 

5 秒以上 
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ACK  （アクノリッジ） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H132 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 “ＳＴＲＯＢＥ”、“ＰＲＧ＿ＲＳＴ”、“ＳＴＥＰ＿ＲＳＴ”、“ＣＹＣ＿ＲＳＴ”、 

“ＤＯ＿ＲＳＴ”の入力に対する応答を示すインターフェースリレーです。 

上記各信号を入力した場合、アクノリッジ信号により処理が完了したことを知ることがで

きます。 

 

 

タイムチャート  

 

 AUTORUN     (H138) 

 

 

 プログラム選択(I) 

 STROBE PRG_RST等 

 

ACK          (H132) 

 

 

 

備考 各入力信号が同時に入力した場合、一番最初に入力された信号についてのみ処理し、“Ａ

ＣＫ”を出力します  
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TEACH   （教示モード中） 

INT    （内部自動モード中） 
EXT SIG  （外部自動信号モード中） 
EXT 232C  （外部自動 232Cホストモード中） 
EXT ETHER （外部自動 ETHERホストモード中） 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H133～H136、H13E 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットのマスタモード状態を示すインターフェースリレーです。 

マスタモードの切替えはコントロールパネルの KEY スイッチで行います。 

外部自動（EXT）モードにおけるモード選択はユーザーパラメータで行います。 

 

 

タイムチャート 
 

 

 

マスタモード   TEACHING   INTERNAL  EXT.SIGNAL   EXT.232C   EXT.ETHER 

スイッチ  

 

TEACH   (H133) 

 

INT     (H134) 

 

EXT SIG   (H135) 

 

EXT 232C  (H136) 

 

EXT ETHER (H13E) 

 

 

備考  
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SYS_RDY  （運転準備完了） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H137 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 コントローラが正常に動作することができる状態を示すインターフェースリレーです。 

電源投入後内部の立上げ処理が終了するとＯＮします。 

本リレーは、マスタモードスイッチの選択モードに関係なく出力されます。 

 

 

タイムチャート  

 

電源投入 

 

SYS_RDY   (H137) 

 

EX_SVON   (G137) 

 

SV_RDY    (H131) 

 

 

 

 

備考  
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AUTORUN  （自動運転中） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H138 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットが自動運転で動作中であることを示すインターフェースリレーです。 

本信号は、ロボットが自動運転で動作している間、ＯＮしつづけます。 

 

※ここで自動運転とは、INTERNAL（内部自動モード）、EXT.SIGNAL（外部自動信号モード）、 

EXT.232C（外部自動 232C モード）、EXT.ETHER（外部自動 ETHER モード）におけるプログラム

実行（ＲＵＮ）状態をいいます。 

 

 

タイムチャート 
 

 

SVON_ST  (H131) 

 

 

RUN      (G136) 

 

STOP     (G138) 

 

AUTORUN  (H138) 

 

 

備考 本信号は TEACHING（教示）モード中は出力されないことに注意してください。 

 



簡易ＰＬＣ機能編 

 6-41  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

CYC_END  （サイクル終了） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H139 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 プログラムの実行が完了したことを示すインターフェースリレーです。 

プログラム実行モードのサイクル運転モードを選択し、自動運転を実行させた場合にの

み、１サイクルの自動運転終了停止後にＯＮします。 

 

本リレーは、マスタモードスイッチの選択モードに関係なく出力されます。 

 

 

タイムチャート  

 

AUTORUN  (H138) 

 

 

CYCLE    (G139) 

 

 

CYC END  (H139) 

 

 

 

備考 本リレーはプログラム実行（ＲＵＮ）状態になった時ＯＦＦします。 

本リレーはＳＴＯＰ、ＢＲＥＡＫ、ＡＬＡＲＭにより停止した場合にもＯＮします。 
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LOW_ST  （低速モード中） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H13A 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットが低速モードで動作していることを示すインターフェースリレーです。 

インターフェースリレーの“LOW_SPD”の入力により、低速モードでロボットが動作し

ている間ＯＮします。 

 

本リレーは、マスタモードスイッチの選択モードに関係なく出力されます。 

 

 

タイムチャート 
 

 

AUTORUN    (H138) 

 

 

LOW_SPD   (G13A) 

 

 

LOW_ST    (H13A) 

 

 

 

 

 

備考  
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CYC_ST  （サイクルモード中） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H13B 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットがサイクルモードで動作していることを示すインターフェースリレーです。 

インターフェースリレー“CYCLE”の入力またはＴＰ操作により、サイクルモードで 

ロボットが動作している間ＯＮします。 

 

本リレーは、マスタモードスイッチの選択モードに関係なく出力されます。 

 

 

タイムチャート  

 

AUTORUN    (H138) 

 

 

CYCLE      (G139) 

 

 

CYC_ST    (H13B) 

 

 

 

 

備考  

 



簡易ＰＬＣ機能編 

 6-44  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

BT_ALM  （バッテリーアラーム） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H13C 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットコントローラでバッテリーアラームが発生した時ＯＮします。 

バッテリーアラームには以下の９つのアラームがあります。 

1-145  MAIN Battery alarm 

1-401  Axis1 Enc Battery low (Battery Alarm) 

1-402  Axis2 Enc Battery low (Battery Alarm) 

1-403  Axis3 Enc Battery low (Battery Alarm) 

1-404  Axis4 Enc Battery low (Battery Alarm) 

1-405  Axis5 Enc Battery low (Battery Alarm) 

1-406  Axis6 Enc Battery low (Battery Alarm) 

1-407  Axis7 Enc Battery low (Battery Alarm) 

1-408  Axis8 Enc Battery low (Battery Alarm) 

 

本リレーは、マスタモードスイッチの選択モードに関係なく出力されます。。 

 

 

タイムチャート  

 

バッテリーアラーム 

 

 

BT_ALM    (H13C) 

 

  

 

備考 バッテリーアラームが発生した場合には、取扱説明書“SM-A20061 保守編”を参照のう

え速やかに 

バッテリーを交換してください。 
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ALARM  （アラーム） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス H13D 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットコントローラ及びロボット本体に、レベル２，４の故障又はレベル８の故障が、

発生したことを示すインターフェースリレーです。 

ただし、8-014 Emergency Stop および 8-017 Safety SW ON アラームでは本信号は 

ON しません。 

 

 

本リレーは、故障検出中 ON 状態を保持し、故障修復により OFF します。 

故障内容の詳細については、取扱説明書“SM-S20049 操作編”を参照してください。 

本リレーは、マスタモードスイッチの選択モードに関係なく出力されます。 

 

 

タイムチャート 
 

 

AUTORUN   (H138) 

 

             

ALARM   (H13D)            ←故障修復完了  

 

 

SV_RDY   (H131)     ＊レベル８の故障の場合のみサーボ OFF 

                                    

 

 

備考  
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6.3 インターフェースレジスタ 

 

ロボットコントローラのメイン部とデータをやり取りする為のインタフェース領域です。 

(TCmini→ロボットメイン部) 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

D40* 

PLC 

SS 

R08 

PLC 

SS 

R07 

PLC 

SS 

R06 

PLC 

SS 

R05 

PLC 

SS 

R04 

PLC 

SS 

R03 

PLC 

SS 

R02 

PLC 

SS 

R01 

PLC 

DATA 

R8 

PLC 

DATA 

R7 

PLC 

DATA 

R6 

PLC 

DATA 

R5 

PLC 

DATA 

R4 

PLC 

DATA 

R3 

PLC 

DATA 

R2 

PLC 

DATA 

R1 

D41* 

PLC 

SL 

R08H 

PLC 

SL 

R08L 

PLC 

SL 

R07H 

PLC 

SL 

R07L 

PLC 

SL 

R06H 

PLC 

SL 

R06L 

PLC 

SL 

R05H 

PLC 

SL 

R05L 

PLC 

SL 

R04H 

PLC 

SL 

R04L 

PLC 

SL 

R03H 

PLC 

SL 

R03L 

PLC 

SL 

R02H 

PLC 

SL 

R02L 

PLC 

SL 

R01H 

PLC 

SL 

R01L 

D42* 
予約領域  

D43* 

D44* 
予約領域  

D45* 

D46* DATA_CMD 

D47*             
PLC_ 

OVRD 

PLC_ 

SPD 

PLC_ 

PNUM 
USER 

D50* 

予約領域  

D51* 

D52* 

D53* 

D54* 

D55* 

D56* 

D57* 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

 

(ロボットメイン部→TCmini) 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

D60* 

PLC 

SS 

W08 

PLC 

SS 

W07 

PLC 

SS 

W06 

PLC 

SS 

W05 

PLC 

SS 

W04 

PLC 

SS 

W03 

PLC 

SS 

W02 

PLC 

SS 

W01 

PLC 

DATA 

W8 

PLC 

DATA 

W7 

PLC 

DATA 

W6 

PLC 

DATA 

W5 

PLC 

DATA 

W4 

PLC 

DATA 

W3 

PLC 

DATA 

W2 

PLC 

DATA 

W1 

D61* 

PLC 

SL 

W08H 

PLC 

SL 

W08L 

PLC 

SL 

W07H 

PLC 

SL 

W07L 

PLC 

SL 

W06H 

PLC 

SL 

W06L 

PLC 

SL 

W05H 

PLC 

SL 

W05L 

PLC 

SL 

W04H 

PLC 

SL 

W04L 

PLC 

SL 

W03H 

PLC 

SL 

W03L 

PLC 

SL 

W02H 

PLC 

SL 

W02L 

PLC 

SL 

W01H 

PLC 

SL 

W01L 

D62* 

予約領域 

PSN_ 

W8 

PSN_ 

W7 

PSN_ 

W6 

PSN_ 

W5 

PSN_ 

W4 

PSN_ 

W3 

PSN_ 

W2 

PSN_ 

W1 

D63* 
PSN_ 

J8 

PSN_ 

J7 

PSN_ 

J6 

PSN_ 

J5 

PSN_ 

J4 

PSN_ 

J3 

PSN_ 

J2 

PSN_ 

J1 

D64* 
 

TRQ_ 

J8 

TRQ_ 

J7 

TRQ_ 

J6 

TRQ_ 

J5 

TRQ_ 

J4 

TRQ_ 

J3 

TRQ_ 

J2 

TRQ_ 

J1 

D65*  

D66* DATA_RESP 

D67* AL10 AL09 AL08 AL07 AL06 AL05 AL04 AL03 AL02 AL01 ALNO STEP 
CUR_ 

OVRD 
 

PLC_ 

PANS 
 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 



簡易ＰＬＣ機能編 

 6-47  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

 

STEP 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ALNO,AL01~AL10 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

USER 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス D674 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 現在実行中のプログラムの行番号を示します。 

ロボットプログラムは、先解析を行いながら実行しますので、ロボットの動作と一致しな

い場合がありますので、目安としてください。 

 

アドレス D675～D67Ｆ 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ALNO（D675）は現在発生しているアラームの数を示します。 

アラームが発生している場合には、AL01(D136)～AL10(D13F)にそのアラーム番号を 

示します。 

例）8-014 が発生した場合 

  D675―――――１ 

  D676-―――――８０１４（１０進数） 

 

アドレス D470 

  

方向 TCmini   ロボットメイン部 

  

機能 ユーザーパネルの７セグメント表示に値を出力します。 

表示される値は０～65535 となります。  
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PLCDATAR1～8 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PLCDATAW1～8 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス D400～D407 

  

方向 TCmini   ロボットメイン部 

  

機能 ラダー演算結果などのデータ(符号なし整数)をロボットメイン部に転送します。 

転送されたデータは、ロボットプログラムで参照できます。 

ロボットプログラムではシステム変数、PLCDATAR1～8 で値を読むことができます。 

PLCDATAR＊に書き込む値は０～６５５３５までの値としてください。その範囲を超え

る値は、正確に受け渡しできませんので注意してください。 

 

アドレス D600～D607 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットプログラムの演算結果などのデータ(符号なし整数)を TCmini で受取ることがで

きます。 

ロボットプログラムではシステム変数、PLCDATAW1～8 に値を書き込むことができま

す。PLCDATAW＊に書き込む値は０～６５５３５までの値としてください。その範囲を

超える値は、正確に受け渡しできませんので注意してください。 

 

例） 

 

 

 

100 

（10 進数） 

TCmini レジスタ 

D400 

PLCDATAR1 

0x0064 

10 進数（100） 

 

 

ロボットプログラム 

 

A=PLCDATAR1 

結果 A=100 

例） 

 

ロボットプログラム 

 

PLCDATAW1=20 

 

TCmini レジスタ 

D600 

PLCDATAW1 

0x0014 

10 進数（20） 
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PSN_W1～8 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PSN_J1～8 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

TRQ_J1～8 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス D620～D627 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットのワールド座標系現在位置を TCmini で受取ることができます。 

値は－３２７６８～３２７６７ｍｍ(deg)の整数です。小数点以下の値は切り捨てられま

す。 

 

 

アドレス D630～D637 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットの関節座標現在位置を TCmini で受取ることができます。 

値は－３２７６８～３２７６７ｍｍ(deg)の整数です。小数点以下の値は切り捨てられま

す。 

 

 

 

 

アドレス D640～D647 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットの各軸トルク値を TCmini で受取ることができます。 

値は０．１％単位の－３２７６８～３２７６７の整数です。０．１％以下の値は切り捨て

られます。 
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PLCSLR01L～08L , PLCSLR01H～08H 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PLCSLW01L～08L , PLCSLW01H～08H 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス D410～D41F 

  

方向 TCmini   ロボットメイン部 

  

機能 ラダー演算結果などのデータ(32bit 符号なし整数)をロボットメイン部に転送します。 

転送されたデータは、ロボットプログラムで参照できます。 

連続した 2 つのレジスタに値をセットすることで、32bit 整数をロボットプログラムのシ

ステム変数、PLCSLR01～08 で読むことができます。 

 

 

アドレス D610～D61F 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットプログラムの演算結果などのデータ(32bit符号なし整数)をTCminiで受取ること

ができます。 

ロボットプログラムではシステム変数、PLCSLW01～08 で連続した 2 つのレジスタに

32bit 整数を書き込むことができます。 

 

 

例） 

 

 

 

-10 

（10 進数） 

TCmini レジスタ 

D411 D410 

PLCSLR01H PLCSLR01L 

0xFFFF 0xFFF6 

10 進数（-10） 

 

 

ロボットプログラム 

 

A=PLCSLR01 

結果 A=-10 

例） 

 

ロボットプログラム 

 

PLCSLW01=70000 

 

TCmini レジスタ 

D611 D610 

PLCSLW01H PLCSLW01L 

0x0001 0x1170 

10 進数（70000） 
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PLCSSR01～08 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PLCSSW01～08 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス D408～D40F 

  

方向 TCmini   ロボットメイン部 

  

機能 ラダー演算結果などのデータ(符号付き整数)をロボットメイン部に転送します。 

転送されたデータは、ロボットプログラムで参照できます。 

ロボットプログラムではシステム変数、PLCSSR01～08 で値を読むことができます。 

PLCSSR＊＊で読み込む値は－３２７６８～３２７６７までの値としてください。その範

囲を超える値は、正確に受け渡しできませんので注意してください。 

 

アドレス D608～D60F 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 ロボットプログラムの演算結果などのデータ(符号付き整数)を TCmini で受取ることがで

きます。 

ロボットプログラムではシステム変数、PLCSSW01～08 で値を書き込むことができます。

PLCSSW＊＊で書き込む値は－３２７６８～３２７６７までの値としてください。その範

囲を超える値は、正確に受け渡しできませんので注意してください。 

 

例） 

 

 

 

100 

（10 進数） 

TCmini レジスタ 

D408 

PLCSSR01 

0x0064 

10 進数（100） 

 

 

ロボットプログラム 

 

A=PLCSSR01 

結果 A=100 

例） 

 

ロボットプログラム 

 

PLCSSW01=-10 

 

TCmini レジスタ 

D608 

PLCSSW01 

0xFFF6 

10 進数（-10） 
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DATA_CMD  （コマンドセットレジスタ） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

DATA_RESP  （コマンド応答レジスタ） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス D460～D46F 

  

方向 TCmini   ロボットメイン部 

  

機能 簡易 PLC データ通信機能のコマンドレジスタです。 

取得したいデータに対応したコマンドをセットしてください。 

簡易 PLC データ通信機能は、第 12 章を参照してください。 

 

 

 

アドレス D660～D66F 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 簡易 PLC データ通信機能のコマンド応答レジスタです。 

セットしたコマンドに対応する応答が格納されます。 

簡易 PLC データ通信機能は、第 12 章を参照してください。 
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PLC_PNUM  （教示点番号セットレジスタ） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PLC_SPD  （動作速度セットレジスタ） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス D471 

  

方向 TCmini   ロボットメイン部 

  

機能 簡易 PLC 教示点番号設定のレジスタです。 

教示点番号を 1～999 の範囲でセットしてください。(教示点データ名 P001～P999 に対応

します。) 

 

設定した教示点で、動作できるのは、EXT.SIG モードの M-TO(教示点移動)、BYPASS 移

動になります。 

 

 

アドレス D472 

  

方向 TCmini   ロボットメイン部 

  

機能 簡易 PLC 動作速度設定のレジスタです。 

EXT.SIG モードでの動作速度を 1～100 の範囲でセットしてください。 

ただし、0 以下に設定した場合は実行不可になります。 

ROBOT.PAR の[R15]に設定されている最高速度を超えた値を設定した場合、その値に制

限されます。 

USER.PAR の[U31]が 1 に設定されているとき、USER.PAR の[U32]に設定されている最

高速度を超えた値を設定した場合、その値に制限されます。 

 

設定した速度で、動作できるのは、EXT.SIG モードの JOG、M-TO(教示点移動)、BYPASS

移動になります。 

設定した速度を反映させるためには、G122、G123(信号名：J_SPEED)を ON にする必要

があります。 
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PLC_OVRD  （オーバーライドセットレジスタ） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PLC_PANS  （教示点番号応答レジスタ） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス D473 

  

方向 TCmini   ロボットメイン部 

  

機能 簡易 PLC オーバーライド機能の設定レジスタです。 

オーバーライドに設定したい値を 0～100 の範囲でセットしてください。 

0～100 の範囲外でセットした場合は、機能無効となります。 

 

・TEACHING モードの場合、USER.PAR の[U04]の設定値より、大きい値を設定した 

とき、[U04]の設定値に制限されます。 

また USER.PAR の[U04]の設定値が、[U05]の設定値より、大きい場合[U05]の設定値 

に制限されます。 

INTERNAL、EXT モードに変更後、設定値が反映されます。 

 

・INTERNAL、EXT モードでかつ低速指令中の場合、USER.PAR の[U05]の設定値より、 

大きい値を設定したとき、[U05]の設定値に制限されます。 

 低速指令解除後、設定値が反映されます。 

 

・[U47] PLC OVERRIDE LIMIT で PLC オーバーライドの上限値、下限値を設定するこ

とができます。（設定できるデータ範囲は 0～100） 

デフォルトでは上限値が 100、下限値が 1 になります。 

 

 

アドレス D671 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 簡易 PLC 教示点番号の応答レジスタです。 

EXT.SIG モードの M-TO(教示点移動)、BYPASS 移動のときに、移動を開始すると、PLC_ 

PANS(D671)に”1111”が入力され、目標位置に到達すると、PLC_PANS(D671)に PLC_ 

PNUM(D471)で指定した教示点番号が入力されます。 
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CUR_OVRD  （カレントオーバーライドレジスタ） 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アドレス D673 

  

方向 ロボットメイン部   TCmini 

  

機能 カレントオーバーライド参照レジスタです。 

現在設定されているオーバーライド値が格納されます。 
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第 7 章 

 

ＰＬＣ言語 
 

7.1 シーケンスプログラム 

 

TCmini のシーケンスプログラムは図示プログラム式を採用しており、ユーザーがフリーなフォーマットでプログ

ラムできます。 

 

            X000               Y010 

 

                              T000    100 

 

                  T000     X001          Y110 

 

 

 

 

 

 

入出力処理 

入出力処理は一括リフレッシュ方式を採用しています。 

演算実行前に入力のＯＮ，ＯＦＦ状態をデータメモリに転送し、 

データメモリの演算結果を出力に転送します。 

 

ユーザープログラムの実行 

入出力処理が終るとユーザープログラムを先頭回路から順に演算していきます。 

演算は、 

・一回路単位で順番に 

・一回路内では列単位で左から右へ（入力部を先に演算し、その後出力部を処理します。） 

・以上をＰ・ＥＮＤ命令（プログラムエンド命令）まで演算します。 

Ｐ・ＥＮＤ命令はユーザープログラムの最後に自動的に付加されますのでユーザープログラムの実使用語数のみが

演算 

されます。 

 

 

注１） コイル命令は演算の都度データメモリに書き込まれ、以降の接点に反映されます。但し、出力は全演算終了

後に一括して出力処理まで変化しません。 
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注２） コイルの前に書かれた接点の状態変化は、コイルの状態が変化した次のスキャンに生じます。 

 

    R100             R000                 X000             R100 

                          (    )                                  (    ) 

    X000             R100                 R100             R000 

                          (    )                                  (    ) 

 

 

 

 

したがって回路順を入れ替えると演算結果が異なる場合があります。 

 

 

 

コイルＲ000 は X000 ON 後 

1 スキャン遅れてＯＮします。 

左の回路の順序を入れ替えると 

R000 は X000 ＯＮと同じスキ 

ャンでＯＮします。 
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7.2 プログラム容量と命令語長 

 

ＴＣｍｉｎｉ命令は１６ビットを基本語長としており、命令の種類により１語命令，２語命令，３語命令，４語命令，

５語命令の語長があります。 

プログラムメモリは約４０００語であり、これに対応して確保されていきます。 

 

１語命令 

 

 

 

 

  

 

 

    

       

 

 

 

      

       

Y 

 

 

    R 

 

 

 L 

 

 

 Ｔ 

 

 

       

C 

 

 

 C 

 

R 

 L 

 

R 

 E 

 

 

２語命令 

  注）アドレス，Ｅ０００～Ｅ０３Ｆは２語命令となります。 
      E 
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３語命令 

Ｆ＊００５ 
 

データ交換 
 

Ｆ＊００８ 
 

データクリア 
 

Ｆ＊０１５ 
 

ビット反転 
 

Ｆ＊０１６ 
 

２の補数 
 

Ｆ＊０３５ 
 

インクリメント 
 

Ｆ＊０３６ 
 

デクリメント 
 

Ｆ＊０４０ 
 

算術左シフト 
 

Ｆ＊０４１ 
 

左ローテート 
 

Ｆ＊０４２ 
 

右シフト 
 

Ｆ＊０４３ 
 

右ローテート 
 

Ｆ＊０４４ 
 

算術右シフト 
 

Ｆ＊０４９ 
サブルーチン 
スタート 

 

Ｆ＊０５８ 
サブルーチン 

コール 
 

Ｆ＊０５９ 
サブルーチン 
リターン 

 
Ｆ＊０６３ 

 
１スキャンＯＮ 

 
Ｆ＊０７３ 

 
ラッチ機能 

 

Ｆ＊０７４ 
ラッチリセット 

機能 
 

Ｆ＊１２７ 
ユーザー 

ファンクション 

 

 

４語命令 

 
Ｆ＊０００ 

 
データ転送 

 
Ｆ＊００１ 

 
定数セット 

 
Ｆ＊００２ 
上位８ビット 
データ転送 

 
Ｆ＊００３ 
下位８ビット 
データ転送 

 

Ｆ＊００４ 
 

データ交換 
 

Ｆ＊０１０ 
符号なし 

BIN→BCD変換 
 

Ｆ＊０１１ 
符号なし 

BCD→BIN変換 
 

Ｆ＊０１２ 
符号付 

BIN→BCD変換 
 

Ｆ＊０１３ 
符号付 

BCD→BIN変換 
 

Ｆ＊０３９ 
 

平方根 
 

Ｆ＊０４５ 
４→１６ 
デコード 

 
Ｆ＊０４６ 
１６→４ 
エンコード 

 

Ｆ＊０９６ 
 

浮動小数点変換 
 

Ｆ＊０９７ 
 

浮動小数点逆変換 
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５語命令 

 

Ｆ＊００６ 
ブロック転送 
定数指定 

 
Ｆ＊００７ 
ブロック転送 
レジスタ指定 

 
Ｆ＊００９ 

 
データ抽出・配分 

 
Ｆ＊０２０ 

 
ＢＩＮ加算 

 

Ｆ＊０２１ 
ＢＩＮ加算 
キャリー付 

 
Ｆ＊０２２ 

 
ＢＩＮ減算 

 
Ｆ＊０２３ 
ＢＩＮ減算 
ボロー付 

 
Ｆ＊０２４ 
符号なし 
ＢＩＮ乗算 

 

Ｆ＊０２５ 
符号なし 
ＢＩＮ除算 

 
Ｆ＊０２６ 

 
ＢＣＤ加算 

 
Ｆ＊０２７ 
ＢＣＤ加算 
キャリー付 

 
Ｆ＊０２８ 

 
ＢＣＤ減算 

 

Ｆ＊０２９ 
ＢＣＤ減算 
ボロー付 

 
Ｆ＊０３０ 

 
ＢＣＤ乗算 

 
Ｆ＊０３１ 
符号付 

ＢＣＤ除算 
 

Ｆ＊０３２ 
 

論理積 
 

Ｆ＊０３３ 
 

論理和 
 

Ｆ＊０３４ 
 

排他的論理和 
 

Ｆ＊０３７ 
 

符号なし比較 
 

Ｆ＊０３８ 
 

符号付比較 
 

Ｆ＊０４７ 
ビットテスト 
定数指定 

 
Ｆ＊０４８ 
ビットテスト 
レジスタ指定 

 
Ｆ＊０６６ 
データ・ 

テーブル間比較 
 

Ｆ＊０６７ 
テーブル・ 

テーブル間比較 
 

Ｆ＊０６８ 
 

レンジ比較 
 

Ｆ＊０６９ 
 

ＦＩＦＯプッシュ 
 

Ｆ＊０７０ 
 

ＦＩＦＯポップ 
 

Ｆ＊０８５ 
 

マルチカウント 
 

Ｆ＊０９２ 
 

ＢＩＮ加算 倍長 
 

Ｆ＊０９３ 
 

ＢＩＮ減算 倍長 
 

Ｆ＊０９４ 
 

ＢＩＮ乗算 倍長 
 

Ｆ＊０９５ 
 

ＢＩＮ除算 倍長 
 

Ｆ＊０９８ 
 

浮動小数点加算 
 

Ｆ＊０９９ 
 

浮動小数点減算 
 

Ｆ＊１００ 
 

浮動小数点乗算 
 

Ｆ＊１０１ 
 

浮動小数点除算 
 

Ｆ＊１０２ 
 

倍長比較 
 

Ｆ＊１０３ 
符号付 

ＢＩＮ乗算 
 

Ｆ＊１０４ 
符号付 

ＢＩＮ除算 
 

Ｆ＊１０８ 
 

ＳＩＮ乗算 
 

Ｆ＊１０９ 
 

ＣＯＳ乗算 
 

Ｆ＊１１０ 
 

ＡＴＡＮ２演算 
 

Ｆ＊１１１ 
 

テーブル参照 
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7.3 アドレス 

 

（１） リレーアドレス 

 

リレーアドレスはリレーNo に機能区分を付けて表現します。 

 

入出力リレーアドレスは実際のリレー装着と対応しますが、その他のリレーアドレスは、物理的に存在しない装置

に対応することになります。 

リレーアドレスは、１点（１ビット）毎に付けられます。 

 

 

＊＊＊＊ 

 

リレーNo.1 桁（０～Ｆ） １６進数 

リレーNo.2 桁（０～７）  ８進数 

リレーNo.3 桁（０～Ｆ） １６進数 

機能区分記号 (X,Y,R,T,C,L,E,A) 

 

 

（２） データレジスタアドレス 

 

データレジスタアドレスもリレーアドレスと同様の表現になります。 

リレーアドレスが１点(１ビット)単位なのに対してデータレジスタアドレスは１ワード(１６ビット)単位となります。 

 

 

＊＊＊＊ 

 

レジスタ No. 1 桁（０～Ｆ） １６進数 

レジスタ No. 2 桁（０～７）  ８進数 

レジスタ No. 3 桁（０～Ｆ） １６進数 

機能区分記号 (D,V,P) 

 

 

MSB                                   LSB 

15            8  7        0 

データレジスタの構成 

 

 

 

 

機能区分記号は大文字 

機能区分記号は大文字 



簡易ＰＬＣ機能編 

 7-7  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

（３） リレー領域のバイト／ワードレジスタアドレス 

 

リレー領域は８点毎にまとめてバイトレジスタとして、１６点毎にまとめてワードレジスタとしてデータを取り扱う

ことができます。 

アドレスはリレーアドレスの「リレーNo.1 桁」の部分がレジスタタイプとなります。 

 

＊＊＊＊ 

Ｗ：ワードレジスタ    (F～0 の 16 点) 

レジスタタイプ    Ｈ：上位バイトレジスタ(F～8 の 8 点) 

                    Ｌ：下位バイトレジスタ(7～0 の 8 点) 

リレー/レジスタ No.2 桁（０～７） 

リレー/レジスタ No.3 桁（０～Ｆ） 

機能区分記号 (X,Y,R,T,C,L,E,A) 

 

（例）Ｘ１３０～Ｘ１３Ｆをワードレジスタ，バイトレジスタで指定すると 

各ビットは次の様なリレーアドレスに対応します。 

 

                     MSB                                                              LSB 

 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

Ｘ１３Ｗ X13F X13E X13D X13C X13B X13A X139 X138 X137 X136 X135 X134 X133 X132 X131 X130 

                 

                                               MSB                      LSB 

  7 6 5 4 3 2 1 0 

Ｘ１３Ｌ X137 X136 X135 X134 X133 X132 X131 X130 

                MSB                          LSB 

 7 6 5 4 3 2 1 0 

Ｘ１３Ｈ X13F X13E X13D X13C X13B X13A X139 X138 

 

 

 

 

 

機能区分記号は大文字 
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（４） 間接レジスタアドレス 

 

間接レジスタは指定されたレジスタの内容(データ)をアドレス(レジスタアドレス)として、その内容をワードデー

タで取り扱うことができます。 

表記は先頭の区分記号を小文字とし(データレジスタおよびリレーレジスタどちらも可)のこりのアドレスはデータ

レジスタ表記，リレーレジスタ表記と同様です。 

 

 

＊＊＊＊ 

 

０００～Ｆ７Ｆ(d,v,p の場合) 

００Ｗ～Ｆ７Ｗ(x,y,r,t,c,l,e,a の場合) 

機能区分記号(d,v,p,x,y,r,t,c,l,e,a) 

 

例） 

                                   FL000 

                                   (MOV)   D000←d020 

 

上記回路でＤ０２０に１００Ｈがセットされていればｄ０２０はＤ１００を 

示します。（次ページ対応参照）したがって、上記回路はＤ１００に入って 

いるデータをＤ０００に転送することになります。 

 

    ※オフライン状態で x か y が自動判別できない状態では、z と表示されることがあります。 

     （z と表示されていてもオンライン接続することで PLC より情報を取得して判別し x、y に 

更新されます。） 

 

 

 

機能区分記号は小文字 
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 間接アドレス対応表 

データ値(16進) 対応アドレス データ値(16進) 対応アドレス データ値(16進) 対応アドレス 

Ｄレジスタ Ｘ／Ｙレジスタ Ａレジスタ 

００００Ｈ 

(０００１Ｈ) 
Ｄ０００ 

３０００Ｈ 

(３００１Ｈ) 
X/Y００Ｗ 

３１Ｅ０Ｈ 

(３１Ｅ１Ｈ) 
Ａ００Ｗ 

０００２Ｈ 

(０００３Ｈ) 
Ｄ００１ 

３００２Ｈ 

(３００３Ｈ) 
X/Y０１Ｗ 

３１Ｅ２Ｈ 

(３１Ｅ３Ｈ) 
Ａ０１Ｗ 

 

 
 

 

 
 

 

 
 

００１ＥＨ 

(００１ＦＨ) 
Ｄ００Ｆ 

３００ＥＨ 

(３００ＦＨ) 
X/Y０７Ｗ 

３１ＦＣＨ 

(３１ＦＤＨ) 
Ａ１６Ｗ 

００２０Ｈ 

(００２１Ｈ) 
Ｄ０１０ 

３０１０Ｈ 

(３０１１Ｈ) 
X/Y１０Ｗ Ｅレジスタ 

 

 
 

 

 
 

３４８０Ｈ 

(３４８１Ｈ) 
Ｅ００Ｗ 

００ＦＥＨ 

(００ＦＦＨ) 
Ｄ０７Ｆ 

３０ＦＥＨ 

(３０ＦＦＨ) 
X/YＦ７Ｗ 

３４８２Ｈ 

(３４８３Ｈ) 
Ｅ０１Ｗ 

０１００Ｈ 

(０１０１Ｈ) 
Ｄ１００ Ｒレジスタ 

 

 
 

 

 
 

３１００Ｈ 

(３１０１Ｈ) 
Ｒ００Ｗ 

３４９ＥＨ 

(３４９ＦＨ) 
Ｅ１７Ｗ 

０７ＦＥＨ 

(０７ＦＦＨ) 
Ｄ７７Ｆ 

３１０２Ｈ 

(３１０３Ｈ) 
Ｒ０１Ｗ   

Ｐレジスタ  
 

 
  

１０００Ｈ 

(１００１Ｈ) 
Ｐ０００ 

３１０ＥＨ 

(３１０ＦＨ) 
Ｒ０７Ｗ   

１００２Ｈ 

(１００３Ｈ) 
Ｐ００１ 

３１１０Ｈ 

(３１１１Ｈ) 
Ｒ１０Ｗ   

 

 
 

 

 
   

１０１ＥＨ 

(１０１ＦＨ) 
Ｐ００Ｆ 

３１７ＥＨ 

(３１７ＦＨ) 
Ｒ７７Ｗ   

１０２０Ｈ 

(１０２１Ｈ) 
Ｐ０１０ Ｔ／Ｃレジスタ   

 

 
 

３１８０Ｈ 

(３１８１Ｈ) 
T/C００Ｗ   

１２ＥＥＨ 

(１２ＥＦＨ) 
Ｐ２７Ｆ 

３１８２Ｈ 

(３１８３Ｈ) 
T/C０１Ｗ   

Ｖレジスタ     

１８００Ｈ 

(１８０１Ｈ) 
Ｖ０００ 

３１ＡＥＨ 

(３１ＡＦＨ) 
T/C２７Ｗ   

１８０２Ｈ 

(１８０３Ｈ) 
Ｖ００１ Ｌレジスタ   

 

 
 

３１Ｃ０Ｈ 

(３１Ｃ１Ｈ) 
Ｌ００Ｗ   

１８１ＥＨ 

(１８１ＦＨ) 
Ｖ００Ｆ 

３１Ｃ２Ｈ 

(３１Ｃ３Ｈ) 
Ｌ０１Ｗ   

１８２０Ｈ 

(１８２１Ｈ) 
Ｖ０１０     

 

 
 

３１ＣＥＨ 

(３１ＣＦＨ) 
Ｌ０７Ｗ   

１ＡＥＥＨ 

(１ＡＥＦＨ) 
Ｖ２７Ｆ     
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間接レジスタが示すレジスタは“7.3(4) 間接レジスタアドレス”で記載された対応表により決定されます。各レジ

スタごとにデータ値とレジスタアドレスが連続していますので、テーブル処理が必要なプログラムにご使用になれま

す。 

 

例）レジスタＤ０００～Ｄ０４３に１ブロック４ワードからなる位置決めパラメータ情報がセットされていると仮定しま

す。外部入力レジスタＸ００Ｌにパラメータ番号（０～１６）が入力され、それに対応する位置決め情報４ワードをレジ

スタＤ０５０～Ｄ０５３にセットしたい場合、次のようにプログラムします。 

 

＜位置決め情報テーブル＞ 

D000 4321H  

D001 4567H  ﾊﾟﾗﾒｰﾀ番号 0 

D002 2436H  

D003 1564H  

D004   

D005   ﾊﾟﾗﾒｰﾀ番号 1 

D006   

D007   

   

D028 3567H  D050 3567H 

D029 4127H  ﾊﾟﾗﾒｰﾀ番号 10    Ｘ００Ｌ＝１０ D051 4127H 

D02A 5962H             の場合 D052 5962H 

D02B 3535H  D053 3535H 

  

D040   

D041   ﾊﾟﾗﾒｰﾀ番号 16 

D042   

D043   

                              FL024 

                               (BIN)    D05F←X00L*8          ① 

                              FL006 

                              (MOV)    D050  d05F  4          ② 

 

 

＜プログラム説明＞ 

 

① パラメータ番号（Ｘ００Ｌ）と１ブロックのバイト数（この場合４ワード＝８）乗算し、テーブルの相対アドレスを求めます。 

② Ｄ０５Ｆにセットされているデータ値をスタートアドレスにして（この場合はＤ０００～Ｄ０４３のいずれかになります）４

ワード分Ｄ０５０以降にブロック転送します。 

… 

… 
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7.4 基本命令 

 

ＴＣｍｉｎｉはプログラム言語にラダーシンボリック直接入力方式を採用しているため、回路図に対応した命令にな

っています。 

 

１語命令の構成 

命令コード 機能区分記号 アドレス 

 

 
  

 

Ｘ：入力 

Ｙ：出力 

０００～１７Ｆ 

注）X,Y 同一アドレスで自動判別不能な

場合にはＺと表示されます。 

Ｒ：内部リレー ０００～１７Ｆ 

Ｒ：インターフェースリレー ２００～５７Ｆ 

Ｌ：ラッチ ０００～０１Ｆ 

Ｔ：タイマ 

Ｃ：カウンタ 

０００～０５Ｆ 

注）T,C で同一アドレス不可 

Ａ：特殊補助リレー ０００～１６Ｆ 

 

Ｙ：出力 ０００～１７Ｆ 

Ｒ：内部リレー ０００～１７Ｆ 

Ｒ：インターフェースリレー ２００～３７Ｆ 

Ｌ：ラッチ ０００～０１Ｆ 

           L 

           R 

 

Ｌ：ラッチリセット 

 

０００～０１Ｆ 

          T,C 

 

Ｔ：タイマ 

Ｃ：カウンタ 

０００～０５Ｆ 

注）T,C で同一アドレス不可 

           C 

           R 

Ｃ：カウンタリセット 

 

０００～０５Ｆ 

注）T,C で同一アドレス 

 

 

 

 

       

 

なし 

 

 

 

 

なし 

 

 

 

 

ロ）２語命令の構成 

 

命令コード 機能区分記号 アドレス 

 

 
  

      E 

 
Ｅ：微分リレー ０００～０３Ｆ 

( P.END ) 
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7.4.1 接点 

 

 

 

 

 それまでの演算結果と直列演算（論理積：ＡＮＤ）を行うものです。 

 

 

 

 

 

 

 それまでの演算結果と分岐（並列）演算 

（論理和：ＯＲ）を行うものです。 

 

 

 

7.4.2 無条件接続 

 

 

 

 

 

それまでの演算結果をそのまま直列、直並列、 

並列に演算します。 

 

 

 

 

 

7.4.3 ブランク 

 

 

 

 

図の   部に相当しますがプログラミング時 

特別に意識する必要はありません。 

この命令は回路修正時に命令を消去するのに 

有効です。 

 

 

 

ａ接点 

 

ｂ接点 

直列接続演算 

 

ａ接点 

 

ｂ接点 

分岐接続演算 

X000 X001 Y050 

(    ) 

X000 X001 

(    ) 

X002 X003 

X004 

Y051 

ブランク X000 X001 

(    ) 

X002 

X003 

X004 

Y053 

X005 

無条件接続 

(    ) 

X000 X001 

X002 X003 

X004 

Y052 
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7.4.4 内部リレー 

 

シンボル 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 入力Ｘ０００とＸ００１がＯＮするか、Ｘ００２

がＯＮするとＲ０００がＯＮします。 

機  能 入力信号がＯＮのときＯＮします 

実行条件 入力信号がＯＮのとき 

R1 の範囲 

Ｒ０００～Ｒ１７Ｆ（256 点） 

Ｒ２００～Ｒ３７Ｆ 

（インターフェースリレー） 

 

 

 

7.4.5 ラッチリレー 

 

シンボル 

 

ラッチ条件 

 

リセット入力 

 

 

 

 

 

 

 

入力Ｘ００１がＯＦＦにてＸ０００がＯＮすると

Ｌ０００がＯＮし、Ｘ００１がＯＮするまでＯＮ状

態を保持します。 

 

X000 

 

X001 

 

L000 

機  能 
ラッチ条件がＯＮするとリセット入力がＯＮ

するまでＯＮ状態を保持します。 

実行条件 
リセット入力ＯＦＦにてラッチ条件がＯＮの

とき 

L1 の範囲 Ｌ０００～Ｌ０１Ｆ (32 点) 

停電保持 

機能 

KSL3000 コントローラのパラメータ設定によ

って停電保持と不保持が選択できます。 

 

注）プログラムローディング時、セットする必要のあるラッチリレーは強制セットを行ってください。 

 

＜停電保持と入力について＞ 

 

左記回路ではリセット入力に  接点を用いているため、 

入力電源のＯＦＦとＰＣ電源のＯＦＦの時間的ずれにより、 

停電保持しない場合がありますのでご注意ください。 

 

 

 

 

X000 X001 

X002 

(    ) 

R000 

(    ) 

R1 

(    ) 

( R  ) 

X000 

X001 

L000 

L000 

(  R ) 
L000 

L1 

 (    ) 

(  R ) 

X000 

(    ) 

X001 

L000 
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7.4.6 タイマ 

 

シンボル 

 

 

 

 

 

 

入力Ｘ０００がＯＮの５秒後にＴ０００がＯＮし

ます。 

 

X000 

 

T000 

        

5sec 

・タイマの設定値はプログラム上で設定しますが、

レジスタＶ０００～Ｖ０５Ｆへのデータ転送によ

り設定値の変更が可能です。 

・減算式タイマです。 

機  能 
定数Ｋ２に定められた時間が経過後、リレーＴ

１をＯＮします。 

実行条件 入力信号がＯＮのとき 

T1 の範囲 

(BIN) 

Ｔ０００～Ｔ０５Ｆ (96 点) 

0.1 ～ 3276.7 sec 

※ｶｳﾝﾀｱﾄﾞﾚｽ共通 

設定値 K2 

の範囲 

１～６５５３５ 

１Ｈ～ＦＦＦＦＨ 

(BIN ﾃﾞｰﾀ) 

タイマの 

設定値レジスタ 

Ｖ０００～Ｖ０５Ｆ (96 点) 

        カウンタと共有 

タイマの 

現在値レジスタ 

Ｐ０００～Ｐ０５Ｆ (96 点) 

        カウンタと共有 

 

 

 

 

減算タイマのため現在値はスタート時設定値と等しく、ＯＮ時には０となります。 

 

オフディレータイマ回路 

 

オン・オフディレータイマ回路 

 

Ｘ０００がＯＮするとＲ０００

はＯＮし、Ｘ０００がＯＦＦ後、

Ｔ０００の設定時間１秒後にＲ

０００がＯＦＦします。 

電源投入時、ＰＣ ＲＵＮ時は

Ｔ０００の設定時間だけＲ００

０がＯＮしますのでご注意くだ

さい。 

Ｘ０００がＯＮすると、Ｔ００

０の設定時間３秒後にＲ００

０がＯＮし、Ｘ０００がＯＦＦ

後、Ｔ００１ 

の設定時間２秒後にＲ０００

がＯＦＦします。 

(    ) 

X000 

T000 

T000 

R000 

(    ) 

00010 

1sec 

X000 

T000 

R000 

3sec 2sec 

X000 

T000 

T001 

R000 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

R000 

X000 

T000 

T000 

T001 

00030 

T001 

00020 

T1 

 (    ) 

K2

T1 

 

X000 

(   ) 

0050 T000

R000 
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7.4.7 カウンタ 

 

シンボル 

 

カウンタ入力 

 

リセット入力 

 

 

 

 

 

 

 

 

X000 

 

X001 

 

C000 

 

カウンタの設定値はプログラム上で設定しますが、

レジスタＶ０００～Ｖ０５Ｆへのデータ転送によ

り設定値変更が可能です。 

減算式カウンタです。 

機  能 
定数Ｋ２に定められた数だけパルスが入力す

るとリレーＣ１をＯＮします。 

実行条件 
カウンタ入力がＯＦＦからＯＮに立ち上がっ

たとき 

C1 の範囲 
Ｃ０００～Ｃ０５Ｆ (96 点) 

注）タイマアドレスと共有 

設定値 K2 

の範囲 

１～３２７６７ 

１Ｈ～ＦＦＦＦＨ 

(BIN ﾃﾞｰﾀ) 

カウンタの 

設定値レジスタ 

Ｖ０００～Ｖ０５Ｆ (96 点) 

タイマと共有 

カウンタの 

現在値レジスタ 

Ｐ０００～Ｐ０５Ｆ (96 点) 

タイマと共有 

 

 

カウンタの現在値レジスタはプログラムローディング時０となっているので、カウンタコイルをリセットし、設定値 

に合わせてください。 

 

大容量カウンタ回路 

 

  Ｃ０００がカウントアップ後、Ｃ００１がカウント 

されますのでＣ００１は（９９９９＋１８７２－１）＝ 

１１８７０カウント後ＯＮします。 

 

X000 

 

X001 

 

C000 

 

C001 

 

 

 

 

C1 

 
(    ) 

(  R ) 
C1 

 

K2 

 

C000 

C000 

X000 

(    ) 

X001 

( R  ) 

0003

３３ 

( R   ) 

(     ) 

(     ) 

( R   ) 

X000 

X001 

C000 

X000 

X001 

C000 C001 

C001 

C000 

9999 

1872 
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7.5 応用命令 

 

TCmini には３２種類の応用命令があります。 

ユーザープログラムでは、最大５１２個の応用命令を使えます。 

 

 

7.5.1 実行条件の選択 

 

 ＴＣｍｉｎｉでは応用命令の実行条件の選択が可能です。条件オン時実行の場合ＦＬ＊＊＊(L:Level)と記述し、立

ち上がり実行の場合ＦＥ＊＊＊(E:Edge) 

と記述します。 

 

7.5.2 アーギュメントの自由設定 

 

ＴＣｍｉｎｉの応用命令においてはアーギュメントの型(直接レジスタ，間接レジスタ，定数)を自由に選択できま

す。（但し、応用命令によっては固定のものもあります。 

 

例) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

例) 

 

 

 条件Ｘ０００がＯＮのとき、毎スキャンＤ１００からＤ０００へのデータ転送が行われます。 

 

 

 

 

条件Ｘ０００がＯＦＦからＯＮになった１スキャンのみ、Ｄ１００からＤ０００へのデータ転送が行われ

ます。 

F*037 

(    ) 

D000   D001  R030 

D1 <=> D2 → B3  (レジスタ間比較) 

D000  #1000  R030 

D1 <=> D2 → B3  (レジスタ定数比較) 

D000   d000  R030    

D1 <=> D2 → B3  (レジスタ間接レジスタ比較) 

(    ) 

(    ) 

F*037 

F*037 

FL000 X000 

(    ) 

FE000 X000 

(    ) 

D000←D100 

D000←D100 
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7.5.3 数値の表現 

 

（１）２進数（Binary Code） 

 

 ０（ＯＦＦ），１（ＯＮ）の２つの状態で表現する数値を２進数といいます。 

 １０進数では０，１，２，…，８，９と数字が増え、１０になるときに桁上げが生じます。２進数で１の次は１０

となり、同様に桁上げが生じます。２進数の１０は１０進数の２に相当します。 

 

１０進数 ０ １ ２ ３ ４ ５ ６ ７ ８ 

２進数 ０ １ 10 １１ 100 101 110 111 1000 

 

１０進数と２進数を較べてみると２進数は１０進数の２，４，８で桁上げが生じています。 

１０進数の桁上げは１…１０…１００…１０００…で生じ、これをベキ乗表現すると１００（＝１），１０１（＝１０），

１０２（＝１００），１０３（＝１０００）となり、これを１０進数の各桁の「重み」といいます。２進数では上表よ

り各桁は 

 

    
    

１（＝２０） 

２（＝２１） 

４（＝２２） 

８（＝２３） 

 

となり、２のベキ乗の重みを持っていることがわかります。 

 

２進数の各桁のことを「ビット(bit)」と呼びます。８ビットの集合を「バイト(Byte)」，１６ビットの集合を「ワード

(Word)」と呼びます。ＴＣｍｉｎｉのレジスタは８ビット長のものをバイトレジスタと呼んでいます。 

バイトの数値の範囲を調べてみましょう。全８ビットすべて１のときが最大値となります。 

 

１ １ １ １ １ １ １ １ 
        

２７ ２６ ２５ ２４ ２３ ２２ ２１ ２０ 

 

それぞれのビットの重みを合計すると 

 

２０+２１+２２+２３+２４+２５+２６+２７＝1+2+4+8+16+32+64+128=255 

 

となります。 

 

… 各ビットの重み 
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ワード（１６ビット）では 

 

１ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ 
                

２15 ２14 ２13 ２12 ２11 ２10 ２９ ２8 ２7 ２6 ２5 ２4 ２3 ２2 ２1 ２0 

   32768       8192       2048       512         128   64    32   16    8     4     2    1 

         16384      4096        1024       256 

 

全ビットの重みを合計すると１０進数の０～６５５３５として表現できることが解ります。ＴＣｍｉｎｉの各レジス

タは２進数ではこの範囲の数値を取り扱うことができます。またタイマカウンタの設定値と現在値は全て２進数とし

て取り扱っています。 

 

（２）２進数の負数表現（２の補数表現） 

 

 （１）では全て正数として表現して来ました。それでは２進数の負数はどのように表現できるのでしょう。２進数

を１つずつ減らしていくと 

 

 １ １ １ ７ 
     

 １ １ ０ ６ 
     

 １ ０ １ ５ 
     

 １ ０ ０ ４ 
     

  １ １ ３ 
     

  １ ０ ２ 
     

   １ １ 
     

   ０ ０ 
     

 

１０進数表現で４→３，２→１のとき桁下げが生じているのがわかります。 

０から１減らすときにもう一つ上の桁に１があるとすると 

 

   ０ ０ 
     

１ １ １ １ －１ 
     

１ １ １ ０ －２ 
     

 

１ 

借りる 

のように表現できます。 
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ここで１と－１を較べて見ます。 

 

   １ １ 
     

 

１ １ １ １ －１ 
    

 

－１の全ビットを反転（1→0）し、１を加えると－１が１になることが解ります。逆に１の全ビットを反転し１を加

えると１が－１になります。 

 

１ １ １ １ －１ 
     

 

０ ０ ０ ０ 全ビットを反転 
     

 

０ ０ ０ １ １を加える（＝１） 
    

 

この操作を「２の補数を求める」といい、正→負，負→正への変換に用います。 

ここで最上位桁に注目すると、負のときは１，正のときは０になっています。 

この最上位桁を符号ビット(Sign bit)と呼び上例の４ビットでは１０進数の－８～７を表現することができます。 

 

 

 

ワード（１６ビット）では 

 

                
                

 ２14 ２13 ２12 ２11 ２10 ２９ ２8 ２7 ２6 ２5 ２4 ２3 ２2 ２1 ２0 

 

      －符号ビット 

 

となり、１０進数の－３２７６８～３２７６７を表現することができます。 

 

ＴＣｍｉｎｉでは符号付２進数としてこの範囲の数値を取り扱うことができます。 

プログラマ，ＣＲＴプログラマからは１０進数としてこの範囲の数値を指定できます。 

ＣＰＵでの指定数値はこのような符号付の２進数に変換され処理されます。 

符号付２進数はワードレジスタのみでバイトレジスタは正整数(０～２５５)として扱われます。 
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（３）１６進数（Hexadecimal） 

 

２進数の０，１の羅列では表現が長くなり数値として判読しにくくなります。 

そこで、４ビットを１単位として取り扱うことを考えます。４ビット単位なので２０＋２１＋２２＋２３＝１＋２＋４＋

８＝１５まで、１６で桁上げが生じるため１６進数と呼びます。０～９と英字のＡ～Ｆまでを用いて表現します。 

 

２進数 １０進数 １６進数 ２進数 １０進数 １６進数 

００００ 

０００１ 

００１０ 

００１１ 

０１００ 

０１０１ 

０１１０ 

０１１１ 

０ 

１ 

２ 

３ 

４ 

５ 

６ 

７ 

０ 

１ 

２ 

３ 

４ 

５ 

６ 

７ 

１０００ 

１００１ 

１０１０ 

１０１１ 

１１００ 

１１０１ 

１１１０ 

１１１１ 

８ 

９ 

１０ 

１１ 

１２ 

１３ 

１４ 

１５ 

８ 

９ 

Ａ 

Ｂ 

Ｃ 

Ｄ 

Ｅ 

Ｆ 

 

（例）ワード（１６ビット）１６進数では４桁で表現できます。 

 

０ ０ ０ １ ０ １ ０ １ １ ０ １ ０ １ １ ０ ０ 
                

 １  ５ Ａ Ｃ 
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（４）２進化１０進数（Binary Coded Decimal：ＢＣＤ） 

 

１０進数は０，１，…，９の次は１０となり桁上げが生じます。２進数で同様に９→１０での桁上げの機能を持たせ

たものを２進化１０進数（ＢＣＤ）と呼びます。 

１０進数 ２進数 ＢＣＤ  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

桁上げ 

 ２進数を４ビットごとに区切り 1010 以上の組

合せ(1010～1111)を禁止し桁上げを行います。 

 各桁は１０進数の０～９が範囲の表現になりま

す。 

(例) 

 

 

  0001  0101  0110  1001 

    １    ５    ６    ９ 

 

 したがってＢＣＤの表現は１６進数の変形とも

みなせます。ＢＣＤの数値指定は１６進数として

指定できます。(但し各桁０～９) 

 

 ＢＣＤが格納されているレジスタの内容 

0 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

 

99 

0 

1 

10 

11 

100 

101 

110 

111 

1000 

1001 

1010 

1011 

 

1100011 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1 

1 

 

1001 

0 

1 

10 

11 

100 

101 

110 

111 

1000 

1001 

0000 

0001 

 

1001 

は１６進数として表示可能です。 

 

（５）２進化１０進数（ＢＣＤ）の負数表現 

 

ＢＣＤの負数は符号＋絶対値として取り扱い、ＴＣｍｉｎｉではＦ＊０１２（符合付ＢＩＮ→ＢＣＤ変換）および

Ｆ＊０１３（符合付ＢＣＤ→ＢＩＮ変換） の２命令のみで取り扱うことができます。 

負数は符合桁にはＢＣＤ表現にない値１３（１１０１）を用い、さらにロングワード（３２ビット：ＢＣＤ８桁）の

みでの取り扱いとし、８桁目を割り当てています。これはワードの数値範囲は－３２７６８～３２７６７のため、Ｂ

ＣＤ変換を行うとワード（ＢＣＤ４桁）では表現できなくなるからです。 

 

(例) Ｆ＊０１２による符号付ＢＩＮ→ＢＣＤ変換 

 

        －２５０８９ 

１ ０ ０ １ １ １ ０ １ １ １ １ １ １ １ １ １ 
                

変換 

 

－ ０ ０ ２ ５ ０ ８ ９ 

１ １ ０ １ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ １ ０ ０ １ ０ １ ０ ０ ０ ０ １ ０ ０ ０ １ ０ ０ １ 
                                

 

符合桁：１１０１のとき負数（－）   ００００のとき整数(＋) 

 

… … … 
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7.5.4 演算フラグ 

 

（１）種類 

 

 フラグは演算結果を以後の演算に用いるためのリレー（特殊補助リレー）に４種割りあてられています。 

 

リレーアドレス フラグ名称 機   能 

Ａ０００ 

 

Ａ００２ 

 

Ａ００６ 

 

Ａ００７ 

キャリーフラグ 

 

オーバーフローフラグ 

 

ゼロフラグ 

 

サインフラグ 

演算の結果、桁上げ(キャリー),桁下げ(ボロー)があればＯＮします。 

演算の結果、オーバーフローがあればＯＮします。 

演算の結果、ゼロであればＯＮします。 

 

演算の結果、ワードレジスタのＭＳＢ（最上位ビット）が１のとき

ＯＮします。 

 

 

 

（２）演算フラグが変化する命令 

 

 次の１０種類の命令では演算結果により演算フラグが変化します。 

 

種 別 コード 機 能 名 

ＢＩＮ 

演算 

Ｆ＊０１０ 

Ｆ＊０２０ 

Ｆ＊０２１ 

Ｆ＊０２２ 

Ｆ＊０２３ 

Ｆ＊０２５ 

ＢＩＮ→ＢＣＤ変換 

ＢＩＮ加算 

ＢＩＮ加算キャリー付 

ＢＩＮ減算 

ＢＩＮ減算ボロー付 

ＢＩＮ除算 

Ｂｉｔ 

シフト 

Ｆ＊０４０ 

Ｆ＊０４１ 

Ｆ＊０４２ 

Ｆ＊０４３ 

算術左シフト 

左ローテート 

右シフト 

右ローテート 

 

上記以外の命令でフラグは変化しません。 
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（３）フラグについての注意 

 バイトレジスタで指定するとキャリーフラグ，ゼロフラグは正しく変化しないことがあります。 

 

例）    １８７            ７６ 

１ ０ １ １ １ ０ １ １ ＋ ０ １ ０ ０ １ １ ０ ０ 
                

 

０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ １ ０ １ １ １ ０ １ １ 
                

 

＋   ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ １ ０ ０ １ １ ０ ０ 
                   

 

０   ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ １ ０ ０ ０ ０ ０ １ １ １ 
                   

 

 

バイトレジスタ同志の演算ではワードレジスタの上位８ビットを０として演算します。したがって、ディスティネ

ーションとしてバイトレジスタを指定し、結果の異常をキャリービットで判断しようとしても７ビット目からのキャ

リーではなく１５ビット目のキャリーがキャリーフラグになります。 

上例ではキャリーフラグ＝０です。 

サインフラグはワードレジスタの最上位ビット（１５ビット目）の状態そのものです。したがって数値を符号付２

進数（－３２７６８～３２７６７）としてユーザーが取り扱ったときのみ正負のサインフラグの意味を持ちます。 

 

 

（４）演算フラグの使用範囲 

 

ユーザープログラム中のフラグはフラグが動作する命令から次のフラグが動作する命令まで、その状態を保ちます。 

 

 

注）フラグが動作する命令がプログラムエンドまでない場合、次のスキャンで最初にあらわれるフラグが動作する命

令まで、フラグの状態は保持されます。 

 

ｷｬﾘｰﾌﾗｸﾞ 

BIN D100←D000+D001    ＦＬ０２０の 

               フラグ結果 

               保持範囲 

INC D101 

 

 

BIN D105←D010-D005     ＦＬ０２２の 

               フラグ結果 

               保持範囲 

FL020 
(    ) 

X000 

FE035 

(    ) 

X000 

FL000     MOV Y04W←D100 
(    ) 

X100 

FL022 
(    ) 

R000 

ｷｬﾘｰ 

A000 

～ 
～ 

～ 
～ 

～ 
～ ～ 

～ 
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（５）フラグの保持方法 

 

フラグは次にフラグが動作する命令までは保持されますが、それ以降は変化してしまいます。１スキャンサイクル

中フラグを保持する必要のある場合はフラグの状態をコイル（内部リレー，出力リレーなど）に移して保持します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ｒ０００は次の①ＦＬ０２０命令によりフラグが変化するまで、１スキャンサイクル保持することができます。但

し、Ｘ０００がＯＦＦすると①の前の回路中にあるフラグが動作する命令による状態となりますので、回路を考慮す

る必要があります。 

フラグの状態を周辺装置でモニタし確認するような場合、コイルで保持するだけでは１スキャンサイクルしか保持

しないので、自己保持するかラッチリレーを使用すると便利です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

または 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

①FL020    BIN D100←D000+D001 
(    ) 

(    ) 

X000 

(ｷｬﾘｰﾌﾗｸﾞ) 

A000   X001 R000 

R000 

X001 ON まで①FL020 命令によるｷｬﾘｰﾌﾗｸﾞの状態を保持し

ます。 

(    ) 

L000 

(ｷｬﾘｰﾌﾗｸﾞ) 

A000 

( R  ) 
L000 X001 

(    ) 

R000 

(    ) 

①FL020     BIN D100←D000+D001 

②FL020     BIN D100←D000+D002 

(    ) 

X000 

A000②のｷｬﾘｰ 

X001 

A000①のｷｬﾘｰ 

R000①のｷｬﾘｰ 



簡易ＰＬＣ機能編 

 7-25  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

7.5.5 実行順序 

 

標準応用命令を同一演算条件で多出力としてプログラムすると、回路図の上→下の順に実行されますので演算結果を

次の演算に引き継ぐことができます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Ｒ０００ＯＮ時 

 

レジスタＤ０００は演算結果一時格納レジスタとして使用しています。 

 

 

 

 

 

 

FL011    BIN D000←BCD X12W 

FL020    BIN D000←D000+D001 

FL022    BIN D000←D000-D002 

FL010    BCD Y13W←BIN D000 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

R000 

実行順序 

Ｘ１２Ｗ 

ＦＬ１１ 

ＦＬ２０ 

ＦＬ２２ 

ＦＬ１０ 

Ｄ０００＋Ｄ００１－Ｄ００２ 

ＢＩＮ変換 ＢＣＤ変換 

Ｙ１３Ｗ 
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7.5.6 応用命令の説明 

 

Ｆ＊０００ データ転送 

 

シンボル 

ＭＯＶ 

コード 
アーギュメント  

  X000     FL000  MOV  

         MOV   D005←D001 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ００１の内

容をレジスタＤ００５に転送します。 

 

 

  

 

 

 

ワードレジスタ、バイトレジスタ

どちらでも転送できます。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０００ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 
Ag.２の示すレジスタのデータを Ag.１の

示すレジスタに転送します. 

演算内容 

     Ｄ１    Ｄ２  

ＭＯＶ     ← 

     ｄ１    ｄ２ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 Ag.2 の示すデータ値 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタ（Ｒ００Ｈ，Ｙ０１Ｌ等）で、レジスタＤ２がワードレジスタ 

（Ｒ００Ｗ，Ｙ０１Ｗ等）のとき 

  X000   FL00 0  MOV     Ｘ０００がＯＮのとき、Ｄ０００の下位８ビットがＲ００Ｈの 

         MOV   R00H←D000 ８ビットに転送されます。  

D000         0 1 0 1 1 0 1 1 

 

R00W 0 1 0 1 1 0 1 1  

 

レジスタＤ１がワードレジスタでレジスタＤ２がバイトレジスタのとき 

   X000   FE000   MOV     Ｘ０００がＯＦＦからＯＮになったとき、Ｒ０２Ｌの 8 ビット 

         MOV   D000←R02L  データをＤ０００の下位８ビットに転送します。 

                     上位８ビットは０クリアされます。 

 

R02W         0 0 1 0 1 1 1 0 

 

D000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1 0 1 1 

注）2 ワード以上のデータ転送は、F*006,F*008 のブロック転送命令を使用します。 

 

間接レジスタを使用するとき 

  X000    FL000  MOV     Ｘ０００がＯＮのとき、Ｄ００２にセットされているデータをアド 

         MOV   d002←D100  レスとして、D100 の内容を転送します。 

                     （Ｄ００２に＃１００ＨがセットされていればＤ１００がアドレス 

                     となります。） 

D001 0 0 0 1 0 0 1 0 0 1 0 0 1 0 0 0 

↓ MSB LSB 

↓ ↓ ↓ ↓ ↓ MSB 

LSB 

↓ 

D005 0 0 0 1 0 0 1 0 0 1 0 0 1 0 0 0 

LSB MSB 

R00H R00L 

R00H R00L 
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Ｆ＊００１ 定数セット 

 

シンボル 

ＳＥＴ 

コード 
アーギュメント  

  X000     FE001  SET 

          SET   D100←1120 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、バイナリ定数１１２０をレジスタＤ１００に格

納します。 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタがバイトレジスタのとき、定数の下位８ビ

ットデータをレジスタに格納します。 

（定数の上位８ビットは無視されます。） 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊００１ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｋ２  

機  能 
Ag.2 の示す定数を Ag.1 の示すレジスタ

に格納します。 

演算内容 

     Ｄ１  

ＳＥＴ     ← Ｋ２ 

     ｄ１  

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

        

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 定数Ｋ２の値 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのとき 

 

  X000   FE001   E01H←2875     定数の上位８ビットは無視されます。 

        SET    

                  ２８７５               Ｅ０１Ｈ 

0 0 0 0 1 0 1 1 0 0 1 1 1 0 1 1 → 0 0 1 1 1 0 1 1 

 

 

定数 0 0 0 0 0 1 0 0 0 1 1 0 0 0 0 0 

D100 0 0 0 0 0 1 0 0 0 1 1 0 0 0 0 0 

↓ MSB (1120) LSB 

(1120) 
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Ｆ＊００２ 上位８ビットデータ転送 

 

シンボル 

ＭＯＶ 

コード 
アーギュメント  

 X000     FE002   (H)D005← 

         MOV      (L)D013 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０１３の下

位８ビットデータを、レジスタＤ００５の上位８ビ

ットに転送します。 

 

 

 

 

 

 

 

Ｄ００５の下位８ビットは 

演算後も変化しません。 

          

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊００２ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタの下位８ビットデー

タをAg.1の示すレジスタの上位８ビット

に転送します。 

演算内容 

  Ｄ１        Ｄ2 

     ← 

  ｄ１ (Ｈ)     ｄ2  (Ｌ) 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 
上位８ビットは、Ag.2 の示すデータの下

位８ビットの値になります 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ２がバイトレジスタのとき 

 

  X000    FE002   (H)D003←(L)R01H 

        MOV    

R01H 1 0 1 0 0 1 1 1 

                                        変化しない 

 

D003 1 0 1 0 0 1 1 1 0 0 0 0 1 0 1 0 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのとき 

 

  X000    FE002  (H)R05H←(L)D017 R05H に D017 の下位８ビットのデータを転送します。 

        MOV             

 

R017 0 0 0 1 0 1 0 0 1 1 0 1 1 0 0 0 

 

 

 

R05H 1 1 0 1 1 0 0 0 

                      （Ｆ＊０００と同じ動作） 

 

 

↓

↑

↑

↓ 

D100 0 0 1 0 1 1 0 0 0 1 1 1 0 1 0 1 

D100 0 1 1 1 0 1 0 1 0 0 0 1 0 1 1 1 

↑

↑

↓ 

MSB LSB 
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Ｆ＊００３ 下位８ビットデータ転送 

 

シンボル 

ＭＯＶ 

コード 
アーギュメント  

 X000     FL003   (L)D077← 

         MOV      (L)D00A 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ００Ａの下

位８ビットデータを、レジスタＤ０７７の下位８ビ

ットに転送します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ｄ０７７の上位８ビットは変化しません。 

          

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊００３ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタの下位８ビットデー

タをAg.1の示すレジスタの下位８ビット

に転送します。 

演算内容 

  Ｄ１            Ｄ2 

     ← 

  ｄ１ (Ｌ)       ｄ2  (Ｌ) 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 
下位８ビットは、Ag.2 の示すデータの下

位８ビットの値になります 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ２がバイトレジスタのとき 

 

  X000    FL003   (L)D050←(L)R01H  D050 の下位８ビットに R01H のデータを格納します。 

        MOV    

R01H 1 1 1 0 1 1 1 0 

 

 

D050 0 0 1 0 0 1 0 0 1 1 1 0 1 1 1 0 

 

 

※レジスタ D050 の上位８ビットは変化しません。 

（Ｆ＊０００では上位８ビットは０クリアされます） 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのとき 

 

  X000    FL003  (L)R01L←(L)D011 R01L に D011 の下位８ビットのデータを格納します。 

        MOV             

 

R011 0 1 0 1 0 0 1 1 0 1 1 1 0 1 1 0 

 

 

R01L  0 1 1 1 0 1 1 0 

                                              ※R01H のデータは変化しません。 

                         （Ｆ＊０００と同じ動作） 

D00A 0 1 0 1 0 0 1 1 1 1 0 0 1 0 1 0 

D077 1 1 1 1 0 0 1 0 1 1 0 0 1 0 1 0 

↑

↑

↓ 

MSB LSB 

↓

↑

↑

↓ 

↓

↑

↑

↓ 
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Ｆ＊００４ データ交換（レジスタ⇔レジスタ） 

 

シンボル 

ＥＸ 

コード 
アーギュメント  

 X000     FE004   EX D055← 

         EX          →D054 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ０５４のデータとレジスタＤ０５５

のデータを交換します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

バイトレジスタ同士のデータ交換も可能です。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊００４ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 
Ag.1 の示すレジスタのデータと Ag.2 の

示すレジスタのデータを交換します。 

演算内容 

  Ｄ１            Ｄ2 

     ←→ 

  ｄ１           ｄ2   

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 Ag.2 の示すデータ値 

Ag.2 の内容 Ag.1 の示すデータ値 

フラグ 変化なし 

 

バイトレジスタとワードレジスタのデータ交換はワードレジスタの下位８ビットとバイトレジスタのデータが交換され、 

ワードレジスタの上位８ビットには０が入ります。 

 

 

Ｆ＊００５ データ交換（上位８ビット⇔下位８ビット） 

 

シンボル 

ＥＸ 

コード 
アーギュメント  

 X000     FE005   EX D01B 

         EX      H ←→ L 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ０１Ｂの上位８ビットデータと下位

８ビットデータを交換します。 

 

 

 

 

 

 

バイトレジスタが指定されたときは、上位４ビット

と下位４ビットを交換します。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊００５ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

  

機  能 
Ag.1 の示すレジスタの上位８ビットのデ

ータと怪ビットのデータを交換します。 

演算内容 

  Ｄ１            Ｄ１ 

     ←→ 

  ｄ１  (H)      ｄ１  (L) 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

フラグ 変化なし 

 

 

 

D054 0 0 0 1 0 1 0 0 0 1 1 1 0 1 1 0 

D055 1 1 0 1 1 1 0 0 1 1 1 1 0 0 1 0 

↓ 
MSB LSB 

D054 1 1 0 1 1 1 0 0 1 1 1 1 0 0 1 0 

D055 0 0 0 1 0 1 0 0 0 1 1 1 0 1 1 0 

D01B 0 0 1 0 1 1 0 1 0 1 1 1 1 0 0 0 

↓ 
MSB LSB 

D01B 0 1 1 1 1 0 0 0 0 0 1 0 1 1 0 1 
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Ｆ＊００６ ブロック転送（転送長定数指定） 

 

シンボル 

ＭＯＶ 

コード 
アーギュメント  

 X000      FL006   MOV D000← 

         MOV      (K)R03W K=002 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＲ０３Ｗを先

頭とする２ワードのデータ（Ｒ０３Ｗ，Ｒ０４Ｗ）

をレジスタＤ０００以降（Ｄ０００，Ｄ００１）に

転送します。 

 

 

 

 

 

 

 

定数：002 

 

 

 

転送先がレジスタ領域を外れると実行されません。 

注）転送元レジスタ及び転送先レジスタにバイトレ

ジスタを指定しても、ワードレジスタとして扱われ

ます。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊００６ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタを先頭とする定数Ｋ

３ワード分のブロックデータを Ag.1 の示

すレジスタ以降に転送します。 

演算内容 

Ｄ２   Ｄ2+1      Ｄ2+Ｋ３-1 

ｄ２  ｄ2+1     ｄ2+Ｋ３-1 

    ↓ 

Ｄ１  Ｄ１+1    Ｄ１+2  Ｄ１+Ｋ３-1 

ｄ１  ｄ１+1    ｄ１+2  Ｄ１+Ｋ３-1 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲(ﾜｰﾄﾞ) 

間接レジスタ：全範囲(ﾜｰﾄﾞ) 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲(ﾜｰﾄﾞ) 

間接レジスタ：全範囲(ﾜｰﾄﾞ) 

アーギュメント３の

使用範囲 
定数：０～２５５ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 Ag.2 の示すデータ値 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

転送元・転送先が重複する場合 

 

ａ）レジスタＤ１のアドレス＞レジスタＤ２のアドレスのとき 

 

   X000    FL006   MOV D001←(K)D000  

          MOV          K=004 

 

実行後、D000～D004 は全て同じ値となります。 

 

 

 

 

ｂ）レジスタＤ１のアドレス＜レジスタＤ２のアドレスのとき 

                                    

   X000     FL006   MOV D000←(K)D001  

          MOV           K=004 

 

この場合、レジスタの内容は全て１つ手前のレジスタに 

移ります。 

 

R04W 1 1 0 1 0 0 0 1 0 1 0 1 0 1 1 1 

R03W 0 0 0 0 0 1 1 0 0 0 0 1 1 1 0 1 

↓ MSB LSB 

２
ワ
ー
ド 

D000 0 0 0 0 0 1 1 0 0 0 0 1 1 1 0 1 

D001 1 1 0 1 0 0 0 1 0 1 0 1 0 1 1 1 

２
ワ
ー
ド 

転送元 

D000 ﾃﾞｰﾀ(1) 

D001     (2) 

D002     (3) 

D003     (4) 

D004     (5) 

 ：  ： 

 

転送先 

D000 ﾃﾞｰﾀ(1) 

D001     (1) 

D002     (1) 

D003     (1) 

D004     (1) 

D005     (1) 

 ：  ： 

 

転送元 

D000 ﾃﾞｰﾀ(1) 

D001     (2) 

D002     (3) 

D003     (4) 

D004     (5) 

 ：  ： 

 

転送先 

D000 ﾃﾞｰﾀ(2) 

D001     (3) 

D002     (4) 

D003     (5) 

D004  

 ：  ： 
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Ｆ＊００７ ブロック転送（転送長レジスタ指定） 

 

シンボル 

ＭＯＶ 

コード 
アーギュメント  

 X000     FL007    MOV D005←(D)X03W 

       MOV      (D)R00W(0003) 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＸ０３Ｗを先

頭とする、レジスタＲ００Ｗの示すワード分のブロ

ックデータをＤ００５以降に転送します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊００６ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタを先頭とする Ag.3

の示すレジスタの内容ワード分のブロッ

クデータをAg.1の示すレジスタ以降に転

送します。 

演算内容 

Ｄ１   Ｄ１+1     Ｄ１+ (Ｄ３) 

ｄ１  ｄ１+1    ｄ１+ (Ｄ３) 

    ↓ 

Ｄ２  Ｄ２+1    Ｄ２+ (Ｄ３) 

ｄ２  ｄ２+1  ，ｄ２+ (Ｄ３) 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

ＢＩＮ（０～２５５） 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 Ag.2 の示すデータ値 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

     注）Ｄ１，２レジスタはワード指定してください。 

レジスタＤ３の示すワード分のブロックデータが転送されます。 

 

X04W 1 1 0 1 0 0 0 1 0 1 0 1 0 1 1 1 

X03W 0 0 0 0 0 1 1 0 0 0 0 1 1 1 0 1 

↓ 
MSB LSB 

３
ワ
ー
ド 

D005 0 0 1 1 0 1 0 1 0 0 0 0 1 1 0 0 

D006 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1 0 1 1 1 1 

３
ワ
ー
ド 

X05W 1 1 0 1 0 0 0 1 0 1 0 1 0 1 1 1 

D007 1 1 1 1 1 1 0 1 0 0 1 0 0 0 0 0 



簡易ＰＬＣ機能編 

 7-33  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊００８ データクリア 

 

シンボル 

ＣＬＲ 

コード 
アーギュメント  

 X000     FE008    MOV D150←0 

         CLR 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ１５０のデータを０にクリアしま

す。 

 

 

 

 

 

 

バイトレジスタが指定されたときは、１バイト分を

クリアします。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊００８ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

  

機  能 
Ag.1 の示すレジスタのデータをクリアし

ます。 

演算内容 

       Ｄ１ 

０ → 

       ｄ１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 ０にセットされます。 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのとき 

 

   X000    FL008     MOV R04L←0 

          CLR    

 

 

 

 

 

レジスタ D000～D00F までのデータをクリアしたいとき 

 

   X000    FL008    MOV D000←0                 ：Ｄ０００をクリアします。 

          CLR   

              FL006    MOV D001←(K)D000 K=0015  ：Ｄ０００から１５ワードのデータをＤ００１以降に 

              MOV                                      ブロック転送します。 

 

 

Ｒ０４Ｌ 

1 0 1 1 0 1 0 1 

 

Ｒ０４Ｌ 

0 0 0 0 0 0 0 0 

 

D150 0 1 0 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 1 0 

↓ 

D150 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
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Ｆ＊００９ データ抽出・配分 

 

シンボル 

ＩＤＸ 

コード 
アーギュメント  

X000     FL009   D000 D010 D020 

         IDX    

 

レジスタＤ０２０＝０２０４Ｈのとき、以下のよう

にデータの抽出・配分を行います。 

 

      D020  ０２  ０４ 

 

 

 D000  下位 8bit      D010  下位 8bit 

上位 8bit             上位 8bit 

 D001  下位 8bit      D011 下位 8bit 

     上位 8bit           上位 8bit 

                  D012 下位 8bit 

                     上位 8bit 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊００９ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.3 の示すレジスタの内容の下位バイト

をオフセット値として、Ag.2 の示すレジ

スタを先頭とするテーブルから２バイト

のデータを取り出し、Ag.1 の示すレジス

タを先頭とするテーブルに転送します。

このときAg.3の示すレジスタの内容の上

位バイトをオフセット値とします。 

演算内容 

 Ｄ２  ＋  （Ｄ３（Ｌ）） 

 ｄ２     （ｄ３（Ｌ）） 

    ↓ 

 Ｄ１  ＋  （Ｄ３（Ｈ）） 

 ｄ１     （ｄ３（Ｈ）） 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 転送されるデータ量は２バイトです。レジスタＤ２がバイトレジスタの場合、Ｄ１の上位バイトは０となります。 

レジスタＤ１がバイトレジスタの場合、読み出されたデータの下位バイトが書き込まれます。 

 

             Ｄ３ 上位８ｂｉｔ 下位８ｂｉｔ 

                  

 

  書き込まれるデータは              読み出されるデータは 

Ｄ１    Ｄ１が                Ｄ２が          Ｄ２      

         i)バイトレジスタの場合        i)バイトレジスタの場合       

                ａ              ０   ａ 

                    ←           

     ａ   ii)ワードレジスタの場合        ii)ワードレジスタの場合    ａ 

     ｂ        ａ  ｂ           ｂ   ａ        ｂ 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０１０ ＢＩＮ→ＢＣＤ変換（符号なし） 

 

シンボル 

ＢＣＤ 

コード 
アーギュメント  

 X000     FL010  BCD Y03W← 

         BCD        BIN V000 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＶ０００(タ

イマＴ０００の設定値)をＢＣＤデータに変換し、

レジスタＹ０３Ｗ（Ｙ０３Ｆ～Ｙ０３０）へ格納し

ます。 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ２のバイナリデータが９９９９より大

きいとき、ＢＣＤ最上位桁にはＢＣＤ以外のコード

が格納され、正常な変換は行われません。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０１０ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 

Ag.２の示すレジスタの符号なしＢＩＮ

データをＢＣＤデータに変換し、Ag.１の

示すレジスタに格納します。 

演算内容 

    Ｄ２        Ｄ１ 

BIN     →  BCD  

    ｄ２        ｄ１  

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 
Ｄ２のバイナリデータが９９９９より大

きいときオーバフローが立つ 

 

レジスタＤ１，Ｄ２がバイトレジスタのとき 

 

  X000    FL010   BCD Y01L←BIN X00L Ｘ００Ｌの１バイトバイナリデータをＢＣＤデータに変換し、 

        MOV               Ｙ０１Ｌに格納します。 

                    

 

注）Ｘ００Ｌの値が９９を超えると 

3 桁以上を無視します。 

 

 

レジスタＤ１がワードレジスタでＤ２がバイトレジスタのとき 

 

  X000    FL010  BCD D003←BIN X00H Ｘ００Ｈの 1 バイトバイナリデータをＢＣＤデータに変換し、 

        BCD               Ｄ００３に格納します。 

                    

 

 

 

 

 

 

 

 

V000 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 

↓ 
MSB LSB 

Y03W 0 0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 1 0 1 1 0 

Ｘ００Ｌ 

７８ 

0 1 0 0 1 1 1 0 

 

Ｙ０１Ｌ 

７ ８ 

0 1 1 1 1 0 0 0 

 

Ｘ００H 

２０９ 

1 1 0 1 0 0 0 1 

 

Ｄ００３ 

０ ２ ０ ９ 

0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 1 0 0 1 
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SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０１１ ＢＣＤ→ＢＩＮ変換（符号なし） 

 

シンボル 

ＢＩＮ 

コード 
アーギュメント  

  X000     FL011   BIN D050← 

           BIN      BCD X02W 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＸ０２ＷのＢ

ＣＤデータをＢＩＮデータに変換し、レジスタＤ

050 に格納します。 

 

      ０    ２    ５    ６ 

 

 

 

 

 

(256) 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０１１ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタの符号なしＢＣＤデ

ータをＢＩＮデータに変換し、Ag.1 の示

すレジスタに格納します。 

演算内容 

    Ｄ２        Ｄ１ 

BCD     →  BIN  

    ｄ２        ｄ１  

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ１，Ｄ２がバイトレジスタのとき 

 

X000      FL011    BIN R05L←BCD X02H  Ｘ０２Ｈの１バイトＢＣＤデータをＢＩＮデータに変換し、 

BIN                  Ｒ０５Ｌに格納します。 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタでＤ２がワードレジスタのとき 

 

  X000    FL011  BIN R04H←BCD X03W Ｘ０３Ｗの２バイトＢＣＤデータをＢＩＮデータに変換し、 

        BIN              下位１バイトをＲ０４Ｈに格納します。 

                         

 

 

 

 

 

注）Ｘ０３Ｗの値が２５６以上の場合は、ＢＩＮデータに変更した結果の下位８ビットをＲ０４Ｈに格納します。 

 

 

 

X02W 0 0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 1 0 1 1 0 

↓ 
MSB LSB 

D050 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 

Ｒ０４Ｈ 

２５４ 

1 1 1 1 1 1 1 0 

 

Ｘ０３Ｗ 

０ ２ ５ ４ 

0 0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 1 0 1 0 0 

 

Ｘ０２Ｈ 

６ ３ 

0 1 1 0 0 0 1 1 

 

Ｒ０５L 

６３ 

0 0 1 1 1 1 1 1 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０１２ ＢＩＮ→ＢＣＤ変換（符号付） 

 

シンボル 

ＢＣＤ 

コード 
アーギュメント  

 X000      FL012   BCD D055← 

        BCD        BIN D070 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０７０の符

号付ＢＩＮデータを符号付ＢＣＤデータに変換し、

レジスタＤ０５５に下４桁を、レジスタＤ０５６に

上１桁と符号を格納します。 

 

 

(-25089) 

     ５    ０    ８    ９ 

 

 

     －    ０    ０    ２ 

 

 

レジスタＤ１＋１の上位４ビットが「１１０１」の

とき負の数を、「００００」のとき正の数を示しま

す。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０１２ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタの符号付ＢＩＮデー

タをＢＣＤデータに変換し、Ag.1 の示す

レジスタに格納します。 

演算内容 

   Ｄ２        Ｄ１，D1+1 

BIN     → BCD  

   ｄ２        ｄ１，d1+1 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ１，Ｄ２がバイトレジスタのとき 

 

  X000   FL012  BCD Y05L←BIN R03L レジスタＤ１はバイトレジスタ、ワードレジスタのどちらを 

        BCD              指定しても４バイトになります。 

                     

 

 

 

 

 

レジスタＤ１がワードレジスタ、レジスタＤ２がバイトレジスタのとき 

 

  X000   FL012  BCD D010←BIN R04H 

        BCD   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

下
位
４
桁 

上
位
１
桁 

D070 1 0 0 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 

D055 0 1 0 1 0 0 0 0 1 0 0 0 1 0 0 1 

D056 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 

↓ 

Ｒ０３Ｌ 

１９５ 

1 1 0 0 0 0 1 1 

 

Ｙ０６Ｈ Ｙ０６Ｌ Ｙ０５Ｈ Ｙ０５Ｌ 

０ ０ ０ ０ ０ １ ９ ５ 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 0 0 1 0 1 0 1 

 

Ｒ０４Ｈ 

１９５ 

1 1 0 0 0 0 1 1 

 

Ｄ０１１ Ｄ０１０ 

０ ０ ０ ０ ０ １ ９ ５ 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 0 0 1 0 1 0 1 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０１３ ＢＣＤ→ＢＩＮ変換（符号付） 

 

シンボル 

ＢＩＮ 

コード 
アーギュメント  

 X000     FL013   BIN D010← 

        BIN        BCD D020 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ２００，Ｄ

２０１の符号付ＢＣＤデータを符号付ＢＩＮデー

タに変換し、レジスタＤ０１０に格納します。 

     ８    ４    ３    ２ 

 

 

     －    ０    ０    １ 

 

 

 

 

 

(-18432)  ＭＳＢ：負のとき１，正のとき０ 

レジスタＤ２､Ｄ２+1 のＢＣＤデータが 

＋３２７６７以上、－３２７６８以下の場合、正し

くＢＩＮ変換されません。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０１３ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタの符号付ＢＣＤデー

タをＢＩＮデータに変換し、Ag.1 の示す

レジスタに格納します。 

演算内容 

    Ｄ２,D２+1       Ｄ１ 

BCD         → BIN  

    ｄ２,d２+1       ｄ１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ１，Ｄ２がバイトレジスタのとき 

 

  X000    FL013   BIN R05L←BCD X02L Ｘ０２Ｌ,Ｘ０２Ｈ,Ｘ０３Ｌ,Ｘ０３Ｈの符号付ＢＣＤデータ 

        BIN               を符号付ＢＩＮデータに変換し、レジスタＲ０５Ｌに格納し 

                         ます。 

  

 

 

 

レジスタＤ１がワードレジスタで、レジスタＤ２がバイトレジスタのとき 

 

  X000   FL013   BIN D00A←BCD X03L  

        BIN   

 

 

 

 

 

                       

                      レジスタＤ２はバイトレジスタ，ワードレジスタのどちらを指定し 

                      ても、４バイト長のデータを変換します。 

 

Ｒ０５Ｌ 

－１０３ 

1 0 0 1 1 0 0 1 

 

Ｘ０３Ｈ Ｘ０３Ｌ Ｘ０２Ｈ Ｘ０２Ｌ 

－ ０ ０ ０ ０ １ ０ ３ 

1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 1 1 

 

Ｘ０４Ｈ Ｘ０４Ｌ Ｘ０３Ｈ Ｘ０３Ｌ 

０ ０ ０ ０ ０ ７ ０ ９ 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 0 0 0 0 1 0 0 1 

 

D200 1 0 0 0 0 1 0 0 0 0 1 1 0 0 1 0 

LSB 

D201 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 

D010 1 0 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

↓ 
MSB 

Ｄ００Ａ 

７０９ 

0 0 0 0 0 0 1 0 1 1 0 0 0 1 0 1 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０１５ ビット反転 

 

シンボル 

ＣＰＬ 

コード 
アーギュメント  

 X000     FE015   CPL D007 

        CPL        

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００７のデータをビット反転し、レ

ジスタＤ００７に格納します。 

 

 

 

 

 

 

ワードレジスタ、バイトレジスタどちらも演算でき

ます。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０１５ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

  

機  能 
Ag.1 の示すレジスタのデータをビット反

転し、Ag.1 の示すレジスタに格納します。 

演算内容 

Ｄ１            Ｄ１ 

      → 

  ｄ１  INV   ｄ１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 ビット反転後のデータ 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのとき 

   X000    FE015    CPL E05L 

          CPL 

 

 

Ｆ＊０１６ ２の補数 

 

シンボル 

ＮＥＧ 

コード 
アーギュメント  

 X000     FE016   NEG D00F 

        NEG        

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００ＦのＢＩＮデータの２の補数を

演算し、レジスタＤ００Ｆに格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０１６ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

  

機  能 

Ag.1 の示すレジスタの BIN データの２

の補数を演算し、Ag.1 の示すレジスタに

格納します。 

演算内容 

Ｄ１            Ｄ１ 

      → 

  ｄ１  NEG   ｄ１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 ２の補数の演算結果 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのとき 

   X000    FE016    NEG E05H 

          NEG 

 

 

 

Ｅ０５Ｌ 

1 1 0 0 1 0 0 0 

 

Ｅ０５Ｌ 

0 0 1 1 0 1 1 1 

 

LSB 

D007 1 0 0 1 1 0 1 1 0 1 1 1 1 0 0 0 

D007 0 1 1 0 0 1 0 0 1 0 0 0 0 1 1 1 

↓ 
MSB 

Ｅ０５Ｈ 

８６ 

0 1 0 1 0 1 1 0 

 

Ｅ０５Ｈ 

１７０ 

1 0 1 0 1 0 1 0 

 

D007 0 0 0 1 0 1 0 0 0 1 0 0 1 0 0 0 

D007 1 1 1 0 1 0 1 1 1 0 1 1 1 0 0 0 

↓ 
(5192) 

(-5192) 



簡易ＰＬＣ機能編 

 7-40  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０２０ ＢＩＮ加算 

 

シンボル 

ＢＩＮ 

コード 
アーギュメント  

X000      FL020  BIN D000← 

          MOV       D001+D002 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ００１のデ

ータとレジスタＤ００２のＢＩＮデータの和を求

め、レジスタＤ０００に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ２，Ｄ３のいずれかにワードレジスタを

使用し、レジスタＤ１にバイトレジスタを使用する

と、下位８ビットの和がＤ１に格納され、上位 8 ビ

ットは無視されます。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０２０ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す BIN データと Ag.3 の示す

BIN データの和を求め、Ag.1 の示すレジ

スタに格納します。 

演算内容 

   Ｄ２     Ｄ３     Ｄ１ 

BIN ｄ２  ＋BIN ｄ３   → BIN 

   Ｋ２     Ｋ３     d１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

キャリーフラグ 

 

ゼロフラグ 

サインフラグ 

 

Ａ０００：演算結果で桁上げが生じたと 

きＯＮする 

Ａ００６：演算結果が０のときＯＮする 

Ａ００７：演算結果でＭＳＢが１のとき 

ＯＮする 

 

レジスタＤ１，Ｄ２がバイトレジスタのとき 

 

  X000   FL020  BIN E03L←R04L+X01L  R04L と X01L のＢＩＮデータを加算し下位１バイトを 

        BIN                Ｅ０３Ｌに格納します。 

 

※桁上りが生じた（データが２５６以上） 

になった場合キャリーフラグはＯＮしま 

せん。 

 

 レジスタＤ２，Ｄ３がバイトレジスタのときは上位８ビットが全て０のワードレジスタとして演算します。 

 

 

 

D001 0 0 0 1 0 1 1 0 0 0 0 0 1 0 0 1 

(5641) 

＋ 

 

D002 0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 0 0 0 1 1 0 

(1158)  

↓ 

  MSB                        LSB 

D000 0 0 0 1 1 0 1 0 1 0 0 0 1 1 1 1 

(6799) 

 

A000 0 

 

Ｒ０４Ｌ 

１９８ 

1 1 0 0 0 1 1 0 

 

Ｘ０１Ｌ 

２１１ 

1 1 0 1 0 0 1 1 

 

Ｅ０３Ｌ 

１５３ 

1 0 0 1 1 0 0 1 

 

＋ → 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０２１ ＢＩＮ加算（キャリー付） 

 

シンボル 

ＢＩＮ 

コード 
アーギュメント  

 X000      FL021   BIN D110← 

          BIN     D00F+C+D120 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ００Ｆとレ

ジスタＤ１２０のＢＩＮデータ及びキャリーフラ

グ（Ａ０００）との和を求め、レジスタＤ１１０に

格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ２，Ｄ３のいずれかにワードレジスタを

使用し、レジスタＤ１にバイトレジスタを使用する

と、下位８ビットの和がＤ１に格納され、上位 8 ビ

ットは無視されます。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０２１ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す BIN データと Ag.3 の示す

BIN データ及びキャリーフラグとの和を

求め、Ag.1 の示すレジスタに格納します。 

演算内容 

 Ｄ２  Ｄ３         Ｄ１ 

 ｄ２ ＋ ｄ３  ＋ C→BIN 

 Ｋ２   Ｋ３         d１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

キャリーフラグ 

 

ゼロフラグ 

サインフラグ 

 

Ａ０００：演算結果で桁上げが生じたと 

きＯＮする 

Ａ００６：演算結果が０のときＯＮする 

Ａ００７：演算結果でＭＳＢが１のとき 

ＯＮする 

 

１ワードデータ長以上のバイナリ加算を行う場合 

 

  X000     FL020  BIN D100←D000+D010  ←下位１ワードのデータを加算 

          BIN   

          FL021  BIN D101←D001+C+D011 ←上位１ワードのデータを加算 

          BIN   

 

 本回路で D100（下位ワード）、D101（上位ワード）に 0～4294967295 の範囲の BIN データが格納されます。 

 

 

D00F 0 0 1 0 1 1 0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 

(11282) 

＋ 

 

D120 0 0 0 1 0 0 1 1 0 1 0 0 0 1 0 0 

(4932)  

＋ 

A000 1 

(ｷｬﾘｰﾌﾗｸﾞ) 

↓ 

     MSB                              LSB 

D110 0 0 1 1 1 1 1 1 0 1 0 1 0 1 1 1 

(16215) 

 

A000 0 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０２２ ＢＩＮ減算 

 

シンボル 

ＢＩＮ 

コード 
アーギュメント  

  X000     FL022  BIN D030← 

         BIN       D112-D020 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ１１２のＢ

ＩＮデータからレジスタＤ０2０のＢＩＮデータを

引き、その差をレジスタＤ0３０に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ２，Ｄ３のいずれかにワードレジスタを

使用し、レジスタＤ１にバイトレジスタを使用する

と、演算結果の下位８ビットがＤ１に格納され、上

位８ビットは無視されます｡ 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０２２ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す BIN データから Ag.3 の示す

BIN データを引き、その差を Ag.1 の示す

レジスタに格納します。 

演算内容 

   Ｄ２     Ｄ３      Ｄ１ 

BIN ｄ２  － BIN ｄ３  → BIN 

   Ｋ２     Ｋ３      d１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

キャリーフラグ 

 

ゼロフラグ 

サインフラグ 

 

Ａ０００：演算結果で桁下げが生じたと 

きＯＮする 

Ａ００６：演算結果が０のときＯＮする 

Ａ００７：演算結果でＭＳＢが１のとき 

ＯＮする 

 

レジスタＤ１，Ｄ２，Ｄ３ともバイトレジスタの場合 

 

  X000    FL022  BIN R20L←R03H-X04L R03H のＢＩＮデータより X04L のＢＩＮデータを引き、 

        BIN               その差を R20L に格納します。 

                     

※演算結果で桁下げ（ﾎﾞﾛｰ） 

 が生じた場合ｷｬﾘｰﾌﾗｸﾞが 

 ON します。 

 

演算結果の絶対値を求めたい場合 

 

  X000      FL022  BIN D010←D000-D003 

          BIN 

  X000  A000  FL016  NEG D010     ←ボローが生じた場合、結果の２の補数をとり正の数に 

           BIN              直します。 

 

 

Ｒ０３Ｈ 

５７ 

0 0 1 1 1 0 0 1 

 

Ｘ０４Ｌ 

１０８ 

0 1 1 0 1 1 0 0 

 

Ｒ２０Ｌ 

－５１ 

1 1 0 0 1 1 0 1 

 

－ → 

D112 0 1 1 0 0 0 1 0 0 0 1 1 0 1 0 0 

(25140) 

－ 

 

D020 0 0 1 1 0 0 0 0 0 1 0 1 0 0 0 1 

(12449)  

↓ 

MSB                               LSB 

D030 0 0 1 1 0 0 0 1 1 0 0 1 0 0 1 1 

(12691) 

 

A000 0 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０２３ ＢＩＮ減算（ボロー付） 

 

シンボル 

ＢＩＮ 

コード 
アーギュメント  

   X000     FL023   BIN D003← 

           BIN        D051-C-D044 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０５１のＢ

ＩＮデータからレジスタＤ０４４のＢＩＮデータ

及びキャリーフラグ（Ａ０００）を引き、その差を

レジスタＤ００３に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ２，Ｄ３のいずれかにワードレジスタを

使用し、レジスタＤ１にバイトレジスタを使用する

と、演算結果の下位８ビットがＤ１に格納され、上

位８ビットは無視されます。データは０～６５５３

５の値でも扱えます。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０２３ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタの BIN データから

Ag.3 の示すレジスタの BIN データとキ

ャリーフラグを引き、その差を Ag.1 の示

すレジスタに格納します。 

演算内容 

 Ｄ２   Ｄ３         Ｄ１ 

 ｄ２  － ｄ３  － C → BIN 

 Ｋ２    Ｋ３          d１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

キャリーフラグ 

 

ゼロフラグ 

サインフラグ 

 

Ａ０００：演算結果で桁下げが生じたと 

きＯＮする 

Ａ００６：演算結果が０のときＯＮする 

Ａ００７：演算結果でＭＳＢが１のとき 

ＯＮする 

 

１ワードデータ長以上のバイナリ減算を行う場合 

 

  X000    FL022  BIN D100←D010-D000  ←下位１ワードのデータを減算 

        BIN   

        FL023  BIN D101←D011-C-D011 ←上位１ワードのデータを減算 

        BIN   

 

 この減算では上位１ワードデータの減算で桁下げ（ボロー）が生じた場合、データは正しくありませんのでご注意

ください。 

 

D051 0 1 0 1 0 1 1 1 0 0 1 0 1 0 0 0 

(22312) 

－ 

 

D044 0 0 1 0 0 0 1 1 0 0 1 0 0 0 1 0 

(8994)  

－ 

A000 1 

↓ 

      MSB                              LSB 

D003 0 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1 

(13317) 

 

A000 0 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０２４ ＢＩＮ乗算（符号なし） 

 

シンボル 

ＢＩＮ 

コード 
アーギュメント  

  X000     FL024   BIN D105← 

          BIN       D04F*D01B 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ0４Ｆとレ

ジスタＤ0１ＢのＢＩＮデータの積を求め、レジス

タＤ１０５に下位１ワードデータを、レジスタＤ１

０６に上位１ワードデータを格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

バイトレジスタ、ワードレジスタは混在しても構い

ませんが、レジスタＤ１はどちらを指定しても４バ

イト長データとして格納します。データは０～６５

５３５の値として扱います。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０２４ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す BIN データと Ag.3 の示す

BIN データの積を求め、Ag.1 の示すレジ

スタに格納します。 

演算内容 

 D2     D3        D1,D1+1 

 d2   ＊  d3  → BIN 

 K2     K3        d1,d1+1 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～６５５３５ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～６５５３５ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタがバイトレジスタのとき 

 

  X000   FL024   BIN E03L←X02H×X03L 

        BIN   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

D04F 0 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 1 0 1 0 

(5130) 

× 

D01B 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1 1 0 0 

(44)  

↓ 

      MSB                               LSB 

D106 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 

上位１ワード 

D105 0 1 1 1 0 0 0 1 1 0 1 1 1 0 0 0 

(225720)  下位１ワード 

 

Ｘ０２Ｈ 

１００ 

0 1 1 0 0 1 0 0 

 

Ｘ０３Ｌ 

５０ 

0 0 1 1 0 0 1 0 

 

Ｅ０３Ｈ Ｅ０３Ｌ 

５０００ 

0 0 0 1 0 0 1 1 1 0 0 0 1 0 0 0 

 

Ｅ０４Ｈ Ｅ０４Ｌ 

０ 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

 

× → 下位1ﾜｰﾄﾞ 

上位1ﾜｰﾄﾞ 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０２５ ＢＩＮ除算（符号なし） 

 

シンボル 

ＢＩＮ 

コード 
アーギュメント  

  X000      FL025   BIN D005← 

          BIN        D101/D05F 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき､レジスタＤ１０２及び

レジスタＤ１０１から成る４バイトＢＩＮータを

レジスタＤ0５Ｆの２バイトＢＩＮデータで割り､

商をレジスタＤ００５へ､余りをＤ００６へ格納し

ます｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ１,Ｄ２はバイトレジスタ,ワードレジス

タのどちらを指定しても２ワードデータとして演

算します。データは０～６５５３５の範囲です。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０２５ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す BIN データを Ag.3 の示す

BIN データで割り､その商と余りを Ag.1

の示すレジスタに格納します｡ 

演算内容 

  D2,D2+1   D3     D1 

  d2,d2+1    d3     d1 商 

  K2         K３    D1+1 

                d1+1   余 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～６５５３５ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～６５５３５ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

被除数Ｄ２，Ｄ２+1 の値は１６ビットを超えた値でも構いませんが、商Ｄ１は１６ビット以内となるよう注意してくだ

さい。 

 

レジスタＤ１，Ｄ２，Ｄ３ともバイトレジスタの場合 

 

  X000    FL025  BIN Y05L←X03L/R01H  Ｘ０４Ｈ，Ｘ０４Ｌ、Ｘ０３Ｈ、Ｘ０３Ｌの２ワードの 

        BIN                ＢＩＮデータをＲ０１Ｈのデータで割り、商をＹ０１５Ｈ、 

                          Ｙ０５Ｌへ、余りをＹ１６Ｈ、Ｙ１６Ｌへ格納します 

    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

D102 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 0 0 0 0 1 

上位１ワード 

D101 0 0 0 1 0 1 0 0 0 0 1 0 0 0 0 1 

(6362145) 下位１ワード 

÷ 

D05F 0 1 0 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 1 0 

(22018) ↓ 

  MSB                        LSB 

D005 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 0 0 0 0 

商(288)  

D006 0 1 0 1 0 0 0 1 1 1 1 0 0 0 0 1 

余り(20961)  

 

Ｘ０４Ｈ Ｘ０４Ｌ Ｘ０３Ｈ Ｘ０３Ｌ 

 ６７３５ 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 0 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 

 

Ｒ０１Ｈ 

１９７ 

1 1 0 0 0 1 0 1 

 

÷ 

Ｙ０５Ｈ Ｙ０５Ｌ 
 

Ｙ０６Ｈ Ｙ０６Ｌ 

３４ ３７ 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 1 0  0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 1 

 

商 

  

余り 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０２６ ＢＣＤ（４桁）加算 

 

シンボル 

ＢＣＤ 

コード 
アーギュメント  

X000      FL026  BCD D010← 

          BCD       D011+D012 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０１１とレ

ジスタＤ０１２のＢＣＤデータの和を求め、レジス

タＤ０１０に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのとき、演算結果の

下２桁を格納し、上２桁は無視します。データは０

～９９９９の範囲です。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０２６ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す BCD データと Ag.3 の示す

BCD データの和を求め、Ag.1 の示すレジ

スタに格納します。 

演算内容 

   Ｄ２     Ｄ３     Ｄ１ 

BCD ｄ２  ＋BCD ｄ３   →BCD 

   Ｋ２     Ｋ３     d１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

キャリーフラグ 

 

ゼロフラグ 

サインフラグ 

 

Ａ０００：演算結果で桁上げが生じたと 

きＯＮする 

Ａ００６：演算結果が０のときＯＮする 

Ａ００７：演算結果でＭＳＢが１のとき 

ＯＮする 

 

レジスタがバイトレジスタのとき 

 

  X000   FL026  BCD R01L←R03H+E05L   バイトレジスタではキャリーは検知できません。 

BCD 

                                                                             A000:OFF 

 

 

 

 レジスタＤ１がバイトレジスタで、Ｄ２，Ｄ３いずれかがワードレジスタのとき 

 

  X000   FL026  BCD R03H←R04H+D065 

BCD 

 

 

 

 

 

 ３ １ ３ ０ 

D011 0 0 1 1 0 0 0 1 0 0 1 0 0 0 0 0 

＋ 

 ８ ３ ７ ５ 

D012 1 0 0 0 0 0 1 1 0 1 1 1 0 1 0 1 

    MSB                               LSB 

↓ 

 １ ４ ９ ５ 

D010 0 0 0 1 0 1 0 0 1 0 0 1 0 1 0 1 

 

A000（キャリーフラグ） 1 

 

Ｒ０４Ｈ 

１ ９ 

0 0 0 1 1 0 0 1 

 

Ｄ０６５ 

１ ８ ３ ５ 

0 0 0 1 1 0 0 0 0 0 1 1 0 1 0 1 

 

Ｒ０３Ｈ 

５ ４ 

0 1 0 1 0 1 0 0 

 

＋ → 

Ｒ０３Ｈ 

５ ９ 

0 1 0 1 1 0 0 1 

 

Ｅ０５Ｌ 

８ １ 

1 0 0 0 0 0 0 1 

 

Ｒ０１Ｌ 

４ ０ 

0 1 0 0 0 0 0 0 

 

＋ → 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０２７ ＢＣＤ（４桁）加算（キャリー付） 

 

シンボル 

ＢＣＤ 

コード 
アーギュメント  

 X000      FL027   BCD D01A← 

          BCD     D02B+C+D03F 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０２Ｂとレ

ジスタＤ０３ＦのＢＣＤデータ及びキャリーフラ

グ（Ａ０００）の和を求め、レジスタＤ０１Ａに格

納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのとき、演算結果の

下２桁を格納し、上２桁は無視します。データは０

～９９９９の範囲です。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０２７ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す BCD データと Ag.3 の示す

BCD データ及びキャリーフラグの和を

求め、Ag.1 の示すレジスタに格納します。 

演算内容 

 Ｄ２  Ｄ３        Ｄ１ 

 ｄ２ ＋ ｄ３  ＋C→BCD 

 Ｋ２   Ｋ３        d１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～９９９９ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～９９９９ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

キャリーフラグ 

 

ゼロフラグ 

サインフラグ 

 

Ａ０００：演算結果で桁上げが生じたと 

きＯＮする 

Ａ００６：演算結果が０のときＯＮする 

Ａ００７：演算結果でＭＳＢが１のとき 

ＯＮする 

 

４桁以上のＢＣＤ加算を行いたいとき 

 

X000       FL026   BCD D100←D000+D010       Ｆ＊０２６を実行した後Ｆ＊０２７を実行すると 

BCD                                   ８桁のＢＣＤ加算が行えます。 

FL027   BCD D101←D001+C+D011    注）Ｆ＊０２７で桁上げが生じたとき、データ値は 

                BCD                                       正しくありません。 

 

Ｄ０００ ８３２０               Ｄ００１ ００３７  

Ｄ０１０ ０５４２               378320 

＋） Ｄ０１０ ７４９５         ＋） Ａ０００    １             +5427495 

Ｄ１００  ５８１５           Ｄ１０１ ０５８０           5805815 

Ａ０００     １          Ａ０００    ０  

 

 １ ２ ７ ４ 

D02B 0 0 0 1 0 0 1 0 0 1 1 1 0 1 0 0 

＋ 

 ３ ７ ４ ５ 

D03F 0 0 1 1 0 1 1 1 0 1 0 0 0 1 0 1 

＋ 

A000 1 

↓ 

 ５ ０ ２ ０ 

D01A 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 
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Ｆ＊０２８ ＢＣＤ（４桁）減算 

 

シンボル 

ＢＣＤ 

コード 
アーギュメント  

X000      FL028  BCD D033← 

          BCD       D02F-D031 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０２ＦのＢ

ＣＤデータからレジスタＤ０３１のＢＣＤデータ

を引き、その差をレジスタＤ０３３に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのとき、演算結果の

下２桁を格納し、上２桁は無視します。データは０

～９９９９の範囲です。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０２８ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2の示す BCDデータからAg.3の示す

BCD データを引き、その差を Ag.1 の示

すレジスタに格納します。 

演算内容 

   Ｄ２     Ｄ３     Ｄ１ 

BCD ｄ２  －BCD ｄ３   →BCD 

   Ｋ２     Ｋ３     d１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～９９９９ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～９９９９ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

キャリーフラグ 

 

ゼロフラグ 

サインフラグ 

 

Ａ０００：演算結果で桁下げが生じたと 

きＯＮする 

Ａ００６：演算結果が０のときＯＮする 

Ａ００７：演算結果でＭＳＢが１のとき 

ＯＮする 

 

レジスタがバイトレジスタのとき 

 

  X000   FL028  BCD Y04L←X02H-E01L   バイトレジスタではキャリーは検知できません。 

BCD 

                                                                             A000:OFF 

 

 

 

 レジスタＤ１，Ｄ２がバイトレジスタで、Ｄ３がワードレジスタのとき 

 

  X000   FL028  BCD Y04H←X02L-D007   上２桁は無視されます。 

BCD 

 

 

 

 

 

 ７ ８ １ ４ 

D02F 0 1 1 1 1 0 0 0 0 0 0 1 0 1 0 0 

 

－ 

 

 ３ ９ ７ ２ 

D031 0 0 1 1 1 0 0 1 0 1 1 1 0 0 1 0 

 

↓ 

 

 ３ ８ ４ ２ 

D033 0 0 1 1 1 0 0 0 0 1 0 0 0 0 1 0 

 

Ｘ０２Ｌ 

５ １ 

0 1 0 1 0 0 0 1 

 

Ｄ００７ 

１ ０ ３ ２ 

0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 1 1 0 0 1 0 

 

Ｙ０４Ｈ 

１ ９ 

0 0 0 1 1 0 0 1 

 

－ → 

Ｘ０２Ｈ 

３ ８ 

0 0 1 1 1 0 0 0 

 

Ｅ０１Ｌ 

５ ６ 

0 1 0 1 0 1 1 0 

 

Ｙ０４Ｌ 

８ ２ 

1 0 0 0 0 0 1 0 

 

－ → 
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Ｆ＊０２９ ＢＣＤ（４桁）減算（ボロー付） 

 

シンボル 

ＢＣＤ 

コード 
アーギュメント  

   X000     FL029   BCD D054← 

           BCD        D043-C-D077 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０４３のＢ

ＣＤデータからレジスタＤ０７７のＢＣＤデータ

とキャリーフラグ（Ａ０００）を引き、その差をレ

ジスタＤ０５４に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのとき、演算結果の

下２桁を格納し、上２桁は無視します。データは０

～９９９９の範囲です。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０２９ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2の示す BCDデータからAg.3の示す

BCD データとキャリーフラグを引き、そ

の差を Ag.1 が示すレジスタに格納しま

す。 

演算内容 

 Ｄ２   Ｄ３          Ｄ１ 

 ｄ２  － ｄ３  － C → BCD 

 Ｋ２    Ｋ３           d１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～９９９９ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～９９９９ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

キャリーフラグ 

 

ゼロフラグ 

サインフラグ 

 

Ａ０００：演算結果で桁下げが生じたと 

きＯＮする 

Ａ００６：演算結果が０のときＯＮする 

Ａ００７：演算結果でＭＳＢが１のとき 

ＯＮする 

 

４桁以上のＢＣＤ減算を行いたいとき 

 

  X000    FL028   BIN D102←D002-D012       Ｆ＊０２８を実行した後Ｆ＊０２９を実行すると 

        BCD                                  ８桁のＢＣＤ減算が行えます。 

        FL027   BCD D103←D003-C-D013    注）Ｆ＊０２９で桁下げが生じたとき、データ値は 

        BCD                                      正しくありません。 

 

 

Ｄ００２ １３７５           Ｄ００３  ００７５  

                                 Ｄ０１３  ００３１       751375 

 －）  Ｄ０１２ ８１４３        －） Ａ０００     １      -318143 

     Ｄ１０２ ３２３２                 Ｄ１０３  ００４３      433232 

    Ａ０００    １                 Ａ０００     ０  

 

 

 ６ ４ ３ ５ 

D043 0 1 1 0 0 1 0 0 0 0 1 1 0 1 0 1 

－ 

 １ ２ ６ ８ 

D077 0 0 0 1 0 0 1 0 0 1 1 0 1 0 0 0 

－ 

A000 1 

↓ 

 ５ １ ６ ６ 

D054 0 1 0 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0 1 1 0 
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Ｆ＊０３０ ＢＣＤ乗算 

 

シンボル 

ＢＣＤ 

コード 
アーギュメント  

  X000     FL030   BCD D055← 

          BCD       D042*D040 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０４２とレ

ジスタＤ０４０のＢＣＤデータの積を求め、レジス

タＤ０５５に下４桁を、レジスタＤ０５６に上４桁

を格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

バイトレジスタ、ワードレジスタは混在しても構い

ませんが、レジスタＤ１はどちらを指定しても４バ

イト長データとして格納します。データは０～９９

９９の範囲です。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０３０ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す BCD データと Ag.3 の示す

BCD データの積を求め、Ag.1 の示すレジ

スタに格納します。 

演算内容 

 D2     D3        D1,D1+1 

 d2   ＊  d3  → BCD 

 K2     K3        d1,d1+1 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～９９９９ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～９９９９ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタがバイトレジスタのとき 

 

  X000   FL030   BCD D001←R07L×X04H 

        BCD   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ０ ５ ０ ０ 

D042 0 0 0 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 

× 

 ３ ２ ５ ４ 

D040 0 0 1 1 0 0 1 0 0 1 0 1 0 1 0 0 

↓ 

 ７ ０ ０ ０ 

D055 0 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

下４桁 

 ０ １ ６ ２ 

D056 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1 1 0 0 0 1 0 

上４桁 

 

Ｒ０７Ｌ 

１ ２ 

0 0 0 1 0 0 1 0 

 

Ｘ０４Ｈ 

３ ４ 

0 0 1 1 0 1 0 0 

 

Ｄ００１ 

０ ４ ０ ８ 

0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 

 

Ｄ００２ 

０ ０ ０ ０ 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

 

× → 
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Ｆ＊０３１ ＢＣＤ除算（符号付） 

 

シンボル 

ＢＣＤ 

コード 
アーギュメント  

  X000      FL031   BCD D060← 

          BCD        D035/D02F 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき､レジスタＤ０３５及び

レジスタＤ０３６から成る８桁のＢＣＤデータを

レジスタＤ０２Ｆの４桁のＢＣＤデータで割り､商

をレジスタＤ０６０へ､余りをＤ０６１へ格納しま

す｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ１,Ｄ２はバイトレジスタ,ワードレジス

タのどちらを指定しても２ワードデータとして演

算します。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０３１ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す BCD データを Ag.3 の示す

BCD データで割り､その商と余りを Ag.1

の示すレジスタに格納します｡ 

演算内容 

  D2,D2+1   D3     D1 

  d2,d2+1    d3     d1 商 

  K2, K2+1    K３   D1+1 

                d1+1   余 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－９９９９９～９９９９９ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～９９９９９ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

オーバーフロー 

フラグ 

Ａ００２：商が９９９９を超えたとき 

ＯＮする。 

被除数Ｄ２，Ｄ２＋１は９９９９以上の値でも構いませんが、商Ｄ１は９９９９以内となるよう注意してください。 

 

レジスタがバイトレジスタのとき 

 

  X000    FL031  BCD Y05L←X02L/R04H 

        BCD 

 

 

        

        

     

 

 

 

 

 

 

 ０ ０ ６ ４ 

D036 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 0 0 1 0 0 

上４桁 

 ５ ０ ７ １ 

D035 0 1 0 1 0 0 0 0 0 1 1 1 0 0 0 1 

下４桁 

÷ 

 ０ ３ ７ ５ 

D02F 0 0 0 0 0 0 1 1 0 1 1 1 0 1 0 1 

↓ 

 １ ７ ２ ０ 

D060 0 0 0 1 0 1 1 1 0 0 1 0 0 0 0 0 

商 

 ０ ０ ７ １ 

D061 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 0 0 0 1 

余り  

 

Ｘ０２Ｈ Ｘ０２Ｌ 

７ ０ ３ １ 

0 1 1 1 0 0 0 0 0 0 1 1 0 0 0 1 

 

Ｒ０４Ｈ 

５ ７ 

0 1 0 1 0 1 1 1 

 

÷ 

Ｙ０５Ｈ Ｙ０５Ｌ 
 

Ｙ０６Ｈ Ｙ０６Ｌ 

０ １ ２ ３ ０ ０ ２ ０ 

0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 0 0 1 1  0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 

 

商 

  

余り 

 

↓ 



簡易ＰＬＣ機能編 

 7-52  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０３２ 論理積（ＡＮＤ） 

 

シンボル 

ＡＮＤ 

コード 
アーギュメント  

  X000      FL032   AND D000← 

          AND        D001 AND D002 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ００１とレ

ジスタＤ００２のＢＩＮデータの論理積を求め、レ

ジスタＤ０００に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ２，Ｄ３のいずれかにワードレジスタを

使用し、レジスタＤ１にバイトレジスタを使用する

と、下位８ビットの論理積がＤ１に格納され上位８

ビットは無視されます。 

 
       

 ＡＮＤ   

 真理値表  

       

       

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０３２ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す BIN ﾃﾞｰﾀと Ag.3 の示す BIN

ﾃﾞｰﾀの論理積を求め、Ag.1 の示すﾚｼﾞｽﾀ

に格納します。 

演算内容 

   Ｄ２       Ｄ３      Ｄ１ 

   ｄ２       ｄ３  →   

   Ｋ２       Ｋ３      ｄ１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ１，Ｄ２，Ｄ３ともバイトレジスタのとき 

 

   X000     FL032  AND R03H←X02L AND Y05H X02L と Y05H のデータの論理積を R03H に 

          AND                 格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

シンボル A B C 

 

A 

B       C 

 

0 0 0 

1 0 0 

0 1 0 

1 1 1 

 

D001 0 0 1 0 1 1 0 1 1 1 0 1 1 1 0 0 

∧ 

D002 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 

↓ 

   MSB               LSB 

D000 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 0 1 1 1 0 0 

 

Ｘ０２Ｌ 

0 1 0 0 1 1 1 1 

 

Ｙ０５Ｈ 

1 1 0 0 0 1 1 0 

 

Ｒ０３Ｈ 

0 1 0 0 0 1 1 0 

 

∧ → 
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Ｆ＊０３３ 論理和（ＯＲ） 

 

シンボル 

ＯＲ 

コード 
アーギュメント  

 X000       FL033   OR D10F← 

          OR         D110 OR D112 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき､レジスタＤ１１０とレ

ジスタＤ１１２のＢＩＮデータの論理和を求め､レ

ジスタＤ１０Ｆに格納します｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ２,Ｄ３のいずれかにワードレジスタを使

用し､レジスタＤ１にバイトレジスタを使用すると､

下位８ビットの論理和がＤ１に格納され上位８ビッ

トは無視されます。 

 

       

 ＯＲ    

 真理値表  

       

       

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０３３ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す BIN ﾃﾞｰﾀと Ag.3 の示す BIN

ﾃﾞｰﾀの論理和を求め、Ag.1 の示すﾚｼﾞｽﾀ

に格納します。 

演算内容 

 Ｄ２      Ｄ３      Ｄ１ 

 ｄ２      ｄ３  →   

 Ｋ２      Ｋ３      ｄ１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～ 

       ３２７６７ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～ 

       ３２７６７ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ１，Ｄ２，Ｄ３ともバイトレジスタのとき 

 

  X000    FL033  OR R03L←E00H OR X04L 

        OR 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

D110 0 0 1 1 0 0 0 1 0 0 0 1 1 1 0 0 

∨ 

D112 1 0 0 1 0 0 1 1 0 1 1 1 0 1 0 1 

↓ 

MSB LSB 

D10F 1 0 1 1 0 0 1 1 0 1 1 1 1 1 0 1 

 

Ｅ００Ｈ 

1 0 0 1 0 0 1 0 

 

Ｘ０４Ｌ 

0 0 0 1 0 1 0 1 

 

Ｒ０３Ｌ 

1 0 0 1 0 1 1 1 

 

∨ → 

シンボル A B C 

 

A 

B       C 

 

0 0 0 

1 0 1 

0 1 １ 

1 1 1 
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Ｆ＊０３４ 排他的論理和 

 

シンボル 

ＸＯＲ 

コード 
アーギュメント  

  X000     FL034    D10D← 

           XOR      D103 XOR D102 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ１０３とレ

ジスタＤ１０２のＢＩＮデータの排他的論理和を

求め、レジスタＤ１０Ｄに格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

      

 ＸＯＲ   

 真理値表  

       

      

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０３４ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す BIN ﾃﾞｰﾀと Ag.3 の示す BIN

ﾃﾞｰﾀの排他的論理和を求め､Ag.1 の示すﾚ

ｼﾞｽﾀに格納します。 

演算内容 

 Ｄ２      Ｄ３      Ｄ１ 

 ｄ２   ＋  ｄ３  → 

 Ｋ２      Ｋ３      ｄ１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ１，Ｄ２，Ｄ３ともバイトレジスタのとき 

 

  X000   FL034   Y05H←X01L XOR R03H 

        XOR 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

D103 0 0 1 1 1 0 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0 

＋ 

D102 0 1 1 0 1 1 1 0 1 0 1 1 0 1 1 0 

↓ 

MSB LSB 

D10D 0 1 0 1 0 1 0 0 1 0 0 1 1 0 1 0 

 

Ｘ０１Ｌ 

1 0 1 1 0 1 1 1 

 

Ｒ０３Ｈ 

1 0 0 1 1 0 0 1 

 

Ｙ０５Ｈ 

0 0 1 0 1 1 1 0 

 

+ 

 

→ 

シンボル A B C 

 

A 

B       C 

 

0 0 0 

1 0 1 

0 1 1 

1 1 0 
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Ｆ＊０３５ インクリメント 

 

シンボル 

ＩＮＣ 

コード 
アーギュメント  

 X000     FE035   INC D015←D+1 

          INC 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ０１５のＢＩＮデータをインクリメ

ントし、レジスタＤ０１５に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

データは－３２７６８～３２７６７の範囲です。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０３５ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

  

機  能 

Ag.1 の示すレジスタのＢＩＮデータをイ

ンクリメントし、Ag.1 の示すレジスタに

格納します。 

演算内容 

 Ｄ１         Ｄ１ 

      ＋１→ 

 ｄ１        ｄ１  

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演
算
後 

Ag.1 の内容 演算結果の下４桁 

フラグ 変化なし 

 

 

 

Ｆ＊０３６ デクリメント 

 

シンボル 

ＤＥＣ 

コード 
アーギュメント  

  X000     FE036   DEC D070←D-1 

         DEC   

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ０７０のＢＩＮデータをデクリメン

トし、レジスタＤ０７０に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

データは－３２７６８～３２７６７の範囲です。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０３６ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

  

機  能 

Ag.1 の示すレジスタのＢＩＮデータをデ

クリメントし、Ag.1 の示すレジスタに格

納します。 

演算内容 

  Ｄ１         Ｄ１ 

      －１→ 

  ｄ１         ｄ１  

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演
算
後 

Ag.1 の内容 演算結果の下４桁 

フラグ 変化なし 

 

インクリメント・デクリメントによる加算・減算カウンタ 

（符号付ＢＩＮデータによる） 

  X000   FE035   INC D000←D+1   X000 が ON すると加算し、X001 が ON すると減算します。 

        INC              データの範囲は-32768～32767 になります。 

  X001   FE036   DEC D000←D-1    

        DEC  

 

 

D015 0 0 0 0 1 0 0 1 0 0 0 1 1 0 0 1 

(2329) 

↓ 

MSB LSB 

D015 0 0 0 0 1 0 0 1 0 0 0 1 1 0 1 0 

(2330) 

 

D070 0 0 0 0 1 1 0 0 0 1 0 0 0 1 0 0 

(3140) 

↓ 

   MSB LSB 

D070 0 0 0 0 1 1 0 0 0 1 0 0 0 0 1 1 

(3139) 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０３７ 比較（符号なし） 

 

シンボル 

ＣＭＰ 

コード 
アーギュメント  

 X000      FL037    CP D100⇔ 

         CMP       D005→R050 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ１００とレ

ジスタＤ００5 のＢＩＮデータを比較し、その結果

をリレーＲ０５０，Ｒ０５１に出力します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＢＣＤデータを比較すると両者ともＢＩＮデータ

と見なして比較します。 

レジスタＤ１,Ｄ２のいずれかにバイトレジスタを使

用すると､バイトレジスタのデータを上位８ビット

が全て０の１６ビットデータと見なして比較しま

す。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０３７ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｋ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｂ３ 

機  能 

Ag.1 の示す BIN データと Ag.2 の示す

BIN データを比較し、Ag.3 の示すリレー

に結果を格納します。 

演算内容 

   Ｄ１      Ｄ２    

   ｄ１   ⇔  ｄ２  → Ｂ３  

   Ｋ１      Ｋ２    

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～６５５３４ 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：０～６５５３４ 

アーギュメント３の

使用範囲 
リレー：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 変化なし 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 

 

 リレーアドレス      Ag.1=    Ag.1<  Ag.1> 

Ｂ３が偶数 Ｂ３が奇数    Ag.2    Ag.2    Ag.2 

Ｂ３    Ｂ３－１   １   １  ０ 

Ｂ３＋１  Ｂ３     １   ０  ０ 

フラグ 変化なし 

 

バイトレジスタとワードレジスタの比較（ＢＩＮデータ） 

 

   X000     FL037  CP D000⇔R02H→R105 

          CMP   

 

Ｄ０００ Ｒ０２Ｈ 結果 R104 R105 

            （７２） 

０００００００００１００１０００ 

 

   （２０２） 

１１００１０１０ ＜ １ ０ 

           （２０２） 

００００００００１１００１０１０ 

 

   （２０２） 

１１００１０１０ ＝ １ １ 

          （２３０４） 

００００１００１００００００００ 

 

   （１７４） 

１０１０１１１０ ＞ ０ ０ 

 

 

D100 0 0 0 0 1 0 0 1 0 0 1 0 0 0 1 1 

(2339) 

      MSB LSB 

D005 0 0 1 0 0 1 1 0 0 0 0 1 1 0 0 0 

(9752) 

↓ 

R050:ON,R051:OFF 

 



簡易ＰＬＣ機能編 

 7-57  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０３８ 比較（符号付） 

 

シンボル 

ＣＭＰ 

コード 
アーギュメント  

 X000      FL038     CP D105⇔ 

          CMP      S D005→R047 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ１０５とレ

ジスタＤ0０５のＢＩＮデータを比較し、その結果

をリレーＲ０４６，Ｒ０４７に出力します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＢＣＤデータを比較するとＢＩＮデータと見なし

て実行します。 

レジスタＤ１，Ｄ２のいずれかにバイトレジスタを

使用すると、バイトレジスタのデータを上位８ビッ

トが全て０の１６ビットデータと見なして比較し

ます。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０３８ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｋ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｂ３ 

機  能 

Ag.1 の示す BIN データと Ag.2 の示す

BIN データを比較し、Ag.3 の示すリレー

に結果を格納します。 

演算内容 

 Ｋ１       Ｋ２    

 ｄ１   ⇔   ｄ２   → Ｂ３  

 Ｄ１  S      Ｄ２  S 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント３の

使用範囲 
リレー：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 変化なし 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 

 

 リレーアドレス      Ag.1=    Ag.1<  Ag.1> 

Ｂ３が偶数 Ｂ３が奇数    Ag.2    Ag.2   Ag.2 

Ｂ３    Ｂ３－１   １  １  ０ 

Ｂ３＋１  Ｂ３     １  ０  ０ 

フラグ 変化なし 

 

バイトレジスタとワードレジスタの比較 

   X000    FL038  CP D018⇔S R03H→R010 

         CMP   

 

Ｄ０１８ Ｒ０３Ｈ 結果 R010 R011 

           （－７３） 

１１１１１１１１１０１１０１１１ 

   （１５３） 

１００１１００１ 
＜ １ ０ 

          （－１７４） 

１１１１１１１１０１０１００１０ 

   （１８４） 

１０１１１０００ 
＜ １ ０ 

         （－３１４０） 

１１１１００１１１０１１１１００ 

    （８３） 

０１０１００１１ 
＜ １ ０ 

           （２０６） 

００００００００１１００１１１０ 

   （２０６） 

１１００１１１０ 
＝ １ １ 

           （４５６） 

０００００００１１１００１０００ 

   （２２６） 

１１１０００１０ 
＞ ０ ０ 

 

D105 0 0 0 0 1 1 0 0 0 1 0 0 0 1 0 0 

(3140) 

      MSB LSB 

D005 0 0 0 1 1 0 0 0 0 1 1 0 0 0 0 1 

(6241) 

↓ 

R046:ON,R047:OFF 

 

 



簡易ＰＬＣ機能編 

 7-58  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０３９ 平方根（符号なし） 

 

シンボル 

ＳＱＲ 

コード 
アーギュメント  

 X000     FL039   SQR D11B← 

         SQR        D10F 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ１０ＦのＢ

ＩＮデータの平方根を求め、レジスタＤ１１Ｂに格

納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

平方根の小数点以下は切り捨てられます。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０３９ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタの BIN データの平

方根を求め、Ag.1 の示すレジスタに格納

します。 

演算内容 

    Ｄ２     Ｄ１ 

        → 

    ｄ２     ｄ１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

レジスタＤ２がバイトレジスタの場合 

 

  X000    FL039   SQR D010←R03L 

        SQR 

 

 

 

 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタの場合 

 

  X000   FL039   SQR R00L←D10F 

        SQR   

 

 

 

 

 

LSB 

D10F 0 0 0 1 1 0 0 1 1 0 1 0 0 0 0 1 

 (6561) 

D11B 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1 0 0 0 1 

(81) 

↓ 
MSB 

Ｒ００Ｌ 

８１ 

0 1 0 1 0 0 0 1 

 

Ｄ１０Ｆ 

６５６２ 

0 0 0 1 1 0 0 1 1 0 1 0 0 0 1 0 

 

Ｄ０１０ 

１４ 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 0 

 

Ｒ０３Ｌ 

２１７ 

1 1 0 1 1 0 0 1 
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Ｆ＊０４０ 算術左シフト 

 

シンボル 

ＳＬＡ 

コード 
アーギュメント  

  X000     FE040    SLA D070  C←←0 

          SLA        

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ０７０のデータを１ビット左シフト

し、ＭＳＢの値をＡ０００にセットし、０をＬＳＢ

にセットします。 

 

A000 D070 

 

   MSB              LSB 

        ↓ 

A000 D070 

 

 

レジスタＤ１にバイトレジスタを使用すると、バイ

トレジスタのデータを上位８ビットが全て０の１

６ビットデータと見なしてシフトします。従ってキ

ャリーフラグはＯＦＦになります。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０４０ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

  

機  能 

Ag.１の示すレジスタのデータを１ビッ

ト左シフトし、最上位ビットの値をキャ

リーフラグにセットします。 

演算内容 

    Ｄ１  

Ｃ ←     ← ０ 

    ｄ１  

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 １ビット左シフトされたデータ 

キャリーフラグ 
A000：シフト前の Ag.１の最上位ビット

の状態 

他のフラグ A006,A007：変化なし 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタの場合 

 

   X000   FE040    SLA R00L C←←0  

         SLA   A000 R00L            A000 R00L 

             

 

１ワード長シフトレジスタとしての使用例        

 

  X000   R000            ＝データ入力    ＜タイムチャート＞ 

    

  X001   FE040   SLA R00W C←←0＝シフト入力 

        SLA 

  X002   FE001   MOV R00W ←0  ＝初期化 

        MOV 

 

 

 

 

 

0 ← 1 0 1 1 0 0 0 1 1 1 0 1 0 0 0 1 ← 0 

1  0 1 1 0 0 0 1 1 1 0 1 0 0 0 1 0  

０ ， １ ０ １ ０ ０ １ １ ０ → ０ ， ０ １ ０ ０ １ １ ０ ０ 

 

X000 

X001 

X002 

R000 

R001 

R002 

R003 

R004 

1  0 1 1 0 0 0 1 1 1 0 1 0 0 0 1 0  
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０４１ 左ローテート 

 

シンボル 

ＲＬ 

コード 
アーギュメント  

  X000    FE041   RL D007  C←←C 

        RL        

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００７のﾃﾞｰﾀを１ビットシフトし、

Ａ０００の値をＬＳＢにセットした後、ＭＳＢの値

をＡ０００にセットします。 

 

A000 D007 

 

                 

   MSB              LSB 

            ↓ 

A000 D007 

 

 

レジスタＤ１にバイトレジスタを使用すると、バイ

トレジスタのデータを上位８ビットが全て０の１

６ビットデータと見なしてシフトします。従ってキ

ャリーフラグはＯＦＦになります。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０４１ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

  

機  能 

Ag.１の示すレジスタのデータを１ビッ

ト左シフトし、最下位ビットにキャリー

フラグの値をセット後、最上位ビットの

値をキャリーフラグにセットします。 

演算内容 

    Ｄ１  

Ｃ←     ←Ｃ 

    ｄ１  

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.１の内容 

１ビット左シフトされたデータ 

最下位ビットはシフト前のキャリーフラ

グの値 

キャリーフラグ 
A000：シフト前の Ag.１の最上位ビット

の状態 

他のフラグ A006,A007：変化なし 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタの場合 

   X000   FE041  RLC R05L  A000 R05L            A000 R05L 

        RL        

 

 

１ワード長以上の左シフトを行う場合 

  X000     FE040   SLA D000 C←←0＝下位１ワードを左シフト 

        SLA                     ※キャリーフラグにより桁上りが行われます。 

         FE041    RL  D001 C←←0＝上位１ワードを左ローテート  

        RL    

 

 

２ワードシフトレジスタとしての使用例       

  X000    R000            ←データ入力  ＜タイムチャート＞ 

    

  X001   FE040   SLA R00W C←←0 シフト入力 

        SLA 

       FE041    RL R01W C←←C 

        RL 

  X002   FE001    MOV R00W ←0  初期化 

        MOV 

       FE001    MOV R01W ←0  初期化 

        MOV 

 

1 ← 0 0 1 0 0 1 0 0 0 1 1 1 1 0 0 1 

0  0 1 0 0 1 0 0 0 1 1 1 1 0 0 1 1 

１ ， １ ０ ０ １ ０ １ ０ ０ → ０ ， ０ ０ １ ０ １ ０ ０ １ 

 

X000 

X001 

X002 

R000 

R001 

R002 

R003 

R004 

 ： 
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Ｆ＊０４２ 右シフト 

 

シンボル 

ＳＲＬ 

コード 
アーギュメント  

  X000     FE042   SRL D011 0→→C 

         SRL       

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ０１１のデータを１ビット右シフト

し、ＬＳＢの値をＡ０００にセットし、０をＭＳＢ

にセットします。 

   D011               A000 

 

  MSB           LSB 

                  ↓ 

   D011                              A000 

 

 

レジスタＤ１にバイトレジスタを使用すると、バイ

トレジスタのデータを上位８ビットが全て０の１

６ビットデータと見なしてシフトします。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０４２ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

  

機  能 

Ag.１の示すレジスタのデータを１ビッ

ト右シフトし、最下位ビットの値をキャ

リーフラグにセットします。 

演算内容 

     Ｄ１  

０→     →Ｃ 

     ｄ１  

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.１の内容 １ビット右シフトされたデータ 

キャリーフラグ 
A000：シフト前の Ag.１の最下位ビット

の状態 

他のフラグ A006,A007：変化なし 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタの場合 

 

   X000   FE042   SRL R04H 0→→C 

        SRL     R04H            A000 R04H            A000 

             

 

１ワード長の両方向シフトレジスタとしての使用例    

 

  X000     R000           ﾃﾞｰﾀ入力       ＜タイムチャート＞ 

                         

  X001 X002  FE040  SLA R00W C←←0 正方向入力 

          SLA                

  X002 X002  FE042  SRL R00W 0→→C 逆方向入力 

          SRL                

  X003     FE001   MOV R00W ←0  初期化 

         MOV                

                        

 X000：データ信号 X001：シフト信号 

 X002：正逆信号  X003：リセット信号 

 

 

0 → 1 0 0 0 1 1 1 0 0 1 1 0 0 0 0 1 → 0 

 0 1 0 0 0 1 1 1 0 0 1 1 0 0 0 0 → 1 

１ ０ ０ １ ０ １ ０ １ ， ０ → ０ １ ０ ０ １ ０ １ ０ ， １ 

 

X000              

X001              

X002              

X003              

R000              

R001              

R002              

R003              

R004              
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Ｆ＊０４３ 右ローテート 

 

シンボル 

ＲＲ 

コード 
アーギュメント  

  X000     FE043   RR D010 C→→C 

         RR       

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ０１０のデータを１ビット右シフト

し、Ａ０００の値をＭＳＢにセットした後、ＬＳＢ

の値をＡ０００にセットします。 

 

A000 D010 

 

 

   MSB               LSB 

                      ↓ 

A000 D010 

 

 

レジスタＤ１にバイトレジスタを使用すると、バイ

トレジスタのデータを上位８ビットが全て０の１

６ビットデータと見なしてシフトします。従って最

上位に入るキャリーフラグは意味を持ちません。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０４３ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

  

機  能 

Ag.１の示すレジスタのデータを１ビッ

ト右シフトし、最上位ビットにキャリー

フラグの値をセット後、最下位ビットの

値をキャリーフラグにセットします。 

演算内容 

    Ｄ１  

Ｃ→     →Ｃ 

    ｄ１  

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.１の内容 

１ビット右シフトされたデータ 

最上位ビットはシフト前のキャリーフラ

グの値 

キャリーフラグ 
A000：シフト前の Ag.１の最下位ビット

の状態 

ゼロフラグ 
A006：シフト前の Ag.１の最下位ビット

の状態 

サインフラグ A007：変化なし 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタの場合 

   X000   FE043    RRC E01H 

          RR 

 

１ワード長以上の右シフトを行いたいとき 

   X000  FE042     SRL D001 0→→C 上位１ワードを右シフト  

          SRL                     ※キャリーフラグにより桁下りが行われます。 

          FE043   RR  D000 C→→C 上位１ワードを右ローテート 

          RR    

                           

２ワード長の両方向シフトレジスタとしての使用例    

  X000     R000             データ入    ＜タイムチャート＞ 

 

  X001 X002  FE040  SLA R00W C←←0 

          SLA             正方向シフト 

          FE041   RL R01W C←←0 

           RL 

  X002 X002  FE042   SRL R01W 0→→C 

          SRL             逆方向シフト 

          FE043   RR  R00W C→→C 

          RR 

 

1 → 0 1 1 0 0 1 1 1 0 0 1 0 1 0 1 0 

0  1 0 1 1 0 0 1 1 1 0 0 1 0 1 0 1 

１ ， ０ ０ １ １ １ １ １ １ → １ ， ０ ０ ０ １ １ １ １ １ 

 

X000 

X001 

X002 

R000 

R001 

R002 

R003 

R004 

R005 

R006 
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Ｆ＊０４４ 算術右シフト 

 

シンボル 

ＳＲＡ 

コード 
アーギュメント  

  X000     FE044   SRA D071 

         SRA      →←→C 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ０７１のデータを１ビット右シフト

し、ＬＳＢの値をＡ０００にセットし、シフト前の

ＭＳＢの値をＭＳＢにセットします。 

D071                 A000 

 

  MSB                  LSB 

                  ↓ 

 D071                              A000 

 

 

レジスタＤ１にバイトレジスタを使用すると、バイ

トレジスタのデータを上位８ビットが全て０の 

１６ビットデータと見なしてシフトします。 

従ってＦ＊０４２と同じ結果になります。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０４４ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

  

機  能 

Ag.１の示すレジスタのデータを１ビッ

ト右シフトし、最上位ビットの値を再度

最上位ビットにセットし、最下位ビット

の値をキャリーフラグにセットします。 

演算内容 

     Ｄ１  

   ｄ１  →Ｃ 

      

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.１の内容 

１ビット右シフトされたデータ 

最上位ビットはシフト前の最上位ビット

の値 

キャリーフラグ 
A000：シフト前の Ag.１の最上位ビット

の状態 

他のフラグ A006,A007：変化なし 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのとき 

 

   X000   FE044   SRA R05H →←→C 

        SRA     R05H            A000 R05H            A000 

             

 

本命令は符号付 BIN データの右シフト用で符号（最上位ビットの状態）がそのまま保持されます。ただし、レジス

タのＤ１はワードレジスタの時に限ります。 

 

 

 

 

→ 1 0 0 0 1 1 0 1 1 1 0 0 0 1 0 1 → 0 

 1 1 0 0 0 1 1 0 1 1 1 0 0 0 1 0 → 0 

１ ０ １ １ ０ ０ １ １ ， ０ → ０ １ ０ １ １ ０ ０ １ ， １ 

 

－５６０ 

1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 0 1 0 0 0 0 

 

－１１２０ 

1 1 1 1 1 0 1 1 1 0 1 0 0 0 0 0 
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Ｆ＊０４５ ４→１６デコード 

 

シンボル 

ＤＣＤ 

コード 
アーギュメント  

 X000      FL045   DCD D010←D00F 

         DCD       

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ００Ｆの下

位４ビットデータをデコードし、レジスタＤ０１０

に１６ビットのデータとして格納します。 

 

     無視する 

              

 

(12)  MSB               LSB 

             ↓ 

 

 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのとき､デコードし

た結果の下位８ビットが格納されます｡レジスタ 

Ｄ２のデータが８以上の時は､０が格納されます。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０４５ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタのＢＩＮデータの下

位４ビットを１６ビットにデコーダし、

Ag.1 の示すレジスタに格納します。 

演算内容 

 Ｄ２       Ｄ１ 

    →DCD 

 ｄ２       ｄ１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演
算
後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

  0        8  

０  0 0 0 0 0 → 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1  ８  0 1 0 0 0 → 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 

  1    9  

１  0 0 0 0 1 → 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0  ９  0 1 0 0 1 → 0 0 0 0 0 0 1  0 0 0 0 0 0 0 0 

  2    10  

２  0 0 0 1 0 → 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0  10  0 1 0 1 0 → 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

  3    11  

３  0 0 0 1 1 → 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0  11  0 1 0 1 1 → 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

  4    12  

４  0 0 1 0 0 → 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0  12  0 1 1 0 0 → 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

  5    13  

５  0 0 1 0 1 → 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0  13  0 1 1 0 1 → 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

  6   14  

６  0 0 1 1 0 → 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0  14  0 1 1 1 0 → 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

  7  15 

７  0 0 1 1 1 → 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0  15  0 1 1 1 1 → 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

 

 

 

15                8 7                0 

D010 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

D00F             1 1 0 0 
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Ｆ＊０４６ １６→４エンコード 

 

シンボル 

ＥＣＤ 

コード 
アーギュメント  

 X000      FL046   ECD D010← 

         ECD         X01W 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＸ０１Ｗのデ

ータ中どのビット位置が１であるかをレジスタＤ

０１０の下位４ビットに数値として格納します。 

 

 

 

             ↓ 

 

 

 

 

レジスタＤ２の内容に１が２つ以上あるときはＭ

ＳＢから見て最初に見つかった位置を格納し、１が

ない場合は０を格納します。 

レジスタＤ２がバイトレジスタのときは上位８ビ

ットを０としてエンコードします。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０４６ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタの１６ビットデータ

をＢＩＮデータにエンコードし、Ag.1 の

示すレジスタに格納します。 

演算内容 

 Ｄ２       Ｄ１ 

    →ECD 

 ｄ２       ｄ１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演
算
後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

  0    8  

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 → 0 0 0 0 0 (0)  0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 → 0 1 0 0 0 (8) 

 1     9  

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 → 0 0 0 0 1 (1)  0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 → 0 1 0 0 1 (9) 

 2     10  

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 → 0 0 0 1 0 (2)  0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 → 0 1 0 1 0 (10) 

 3     11  

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 → 0 0 0 1 1 (3)  0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 → 0 1 0 1 1 (11) 

 4     12  

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 → 0 0 1 0 0 (4)  0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 → 0 1 1 0 0 (12) 

 5     13  

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 → 0 0 1 0 1 (5)  0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 → 0 1 1 0 1 (13) 

 6    14  

0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 → 0 0 1 1 0 (6)  0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 → 0 1 1 1 0 (14) 

 7    15  

0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 → 0 0 1 1 1 (7)  1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 → 0 1 1 1 1 (15) 

 

MSB                                LSB 

D010 0 0 0 1 0 1 0 

(10)     ０をセットします 

X01W 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

       9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 15 14 13 12 11 10 
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Ｆ＊０４７ ビットテスト（定数指定） 

 

シンボル 

ＴＳＴ 

コード 
アーギュメント  

  X000      FL047   TEST D022 BIT 

           TST    011→R015 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０２２のデ

ータのビット１１の状態をリレーＲ０１５に格納

します。 

 

 

 

 

   Ｋ２＝１１ 

 

        Ｒ０１５＝ＯＮ 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのときは、上位８ビ

ットを全て０としてビットテストします。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０４７ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｋ２ Ｂ３ 

機  能 

Ag.1 の示すレジスタのデータ中でを

Ag.2 の示す定数の位置にあるビットの状

態を Ag.3 の示すリレーに格納します。 

演算内容 

 Ｄ１  

 ｄ１    →Ｂ３  

 ｄ１  (Ｋ２) 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 
定数：０～１５ 

アーギュメント３の

使用範囲 
リレー：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 変化なし 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 指定ビットの状態 

フラグ 変化なし 

 

 

 

D022 0 0 1 0 1 0 0 0 1 1 1 0 0 0 0 0 

15          11       8 7                   0 
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Ｆ＊０４８ ビットテスト（レジスタ指定） 

 

シンボル 

ＴＳＴ 

コード 
アーギュメント  

  X000      FL048   TEST D011 BIT 

           TST    D035→R01A 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０１１のデ

ータでレジスタＤ０３５のデータを示す位置のビ

ットの状態をリレーＲ０１Ａに格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

        Ｒ０１Ａ：ＯＮ 

 

レジスタＤ１がバイトレジスタのときは、上位８ビ

ットを全て０としてビットテストします。 

レジスタは下位４ビットのみを扱います。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０４８ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｂ３ 

機  能 

Ag.1 の示すレジスタのデータ中で Ag.2

の示すレジスタのデータ位置にあるビッ

トの状態をAg.3の示すリレーに格納しま

す。 

演算内容 

 Ｄ１  

             →Ｂ３  

 ｄ１  (Ｄ２，ｄ２) 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 
リレー：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 変化なし 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 指定ビットの状態 

フラグ 変化なし 

 

 

D035 0 0 0 1 0 0 1 

 (9) 

D011 0 1 1 0 0 0 1 1 1 0 0 0 1 0 0 0 

  9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

MSB                              LSB 

15 14 13 12 11 10 
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Ｆ＊０４９ サブルーチンスタート 

 

シンボル 

ＳＢＲ 

コード 
アーギュメント  

          FL049    01 

          SBR   

 

サブルーチンプログラム０１の先頭を示します。サ

ブルーチンプログラムはプログラム中のどこにお

いても構いません。 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０４９ 
Ｋ１ 

 

  

機  能 
Ag.1 の示す定数により指定されるサブル

ーチンプログラムの先頭を定義します。 

アーギュメント１の

使用範囲 
定数：０～32 

演
算
後 

Ag.1 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

注）サブルーチンプログラムの先頭には必ずサブルーチンスタート命令を置き、最後 

  にはサブルーチンリターン命令を忘れずに置いてください。 

 

例）        FL049 

           SBR   SBR 010 

 

          FL059 

           RET   010 

 

 

プログラム中で同じ処理を繰り返し行わせる必要がある場合、この処理をサブルーチンとして登録しておき、必要な場

所でこのサブルーチンを呼び出して実行させることができます。これによって、プログラムステップ数を短縮するこ

とができると共に、機能が整理できてプログラムが見やすくなります。 

 

サブルーチンスタート命令 (F*049) からサブルーチンリターン命令 (F*059) までが１つのサブルーチンとして登

録されます。最大３２個の登録が可能です。 

サブルーチンスタート命令のアーギュメントにはサブルーチン番号をセットします。同様にサブルーチンリターン命

令のアーギュメントにもサブルーチン番号をセットします。 

登録されたサブルーチンを呼び出すには、サブルーチンコール命令 (F*058)  を使用します。 

 

※サブルーチン使用の注意 

 

サブルーチンから他のサブルーチンの呼び出し（ネスティング）に関して制限はありませんが、同一のサブルーチン

を実行しないようにしてください。誤動作の原因となります。 
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Ｆ＊０５８ サブルーチンコール 

 

シンボル 

ＣＡＬ 

コード 
アーギュメント  

   X000       FL058    CAL 010 

           CAL      入力Ｘ０００がＯＮ 

                  のときサブルーチン 

                 プログラム０１０を 

  メインプログラム     実行します。 

               

           

 

              FL049     SBR 010 

        SBR 

   

              FL059     RET 010 

              RET 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０５８ 
Ｋ１   

機  能 
Ag.１の示す定数により指定されるサブ

ルーチンプログラムを実行します。 

演算内容 ＣＡＬ Ｋ１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

定数：０～32 

演
算
後 

Ag.1 の内容 変化なし 

 

 

 

Ｆ＊０５９ サブルーチンリターン・プログラムエンド 

 

シンボル 

ＲＥＴ 

コード 
アーギュメント  

              FL049    020 

          SBR       サブルーチンプログ 

                 ラム 20 の終了を実行 

                 します。 

          

 

              FL059    020 

               RET 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０５９ 
Ｋ１   

機  能 
Ag.１の示す定数により指定されるサブ

ルーチンプログラムの終了を示します。 

演算内容 ＲＥＴ 

アーギュメント１の

使用範囲 

定数：０～32 

演
算
後 

Ag.1 の内容 変化なし 
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Ｆ＊０６３ １スキャンＯＮ 

 

シンボル 

ＥＤＧ 

コード 
アーギュメント  

X000         FE063    EDGE E000 

                 EDG 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き､リレーＥ０００をＯＮし、次のスキャンで本命

令を実行後、Ｅ０００をＯＦＦします。 

 

  I/O    ﾕｰｻﾞｰﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ処理     I/O 

  処理                       処理 

             FE063                 FE063 

X000 ON           プログラムエンド 

 

E000           ＯＮ 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

ＦＥ０６３ 
Ｂ１   

機  能 AG.1の示すﾘﾚｰを 1 ｽｷｬﾝだけONします。 

演算内容 Ｂ１：ＯＮ 

アーギュメント１の

使用範囲 

リレー：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 リレーＢ１を１スキャンだけＯＮする。 

フラグ 変化なし 

 

 注）本命令は微分リレーＥ＊＊＊とまったく同じ動作をします。 

 

           X000             FE063    E000 

                              EDG 

 

           X000            E000 

 

 

処理速度の点で微分リレーＥ＊＊＊の方が有利なので、できるだけ微分リレーＥ＊＊＊をご使用ください。 

 

ＦＬ０６３としての使用はできません。 
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Ｆ＊０６６ データ・テーブル間比較 

 

シンボル 

ＣＰＤ 

コード 
アーギュメント  

  X000   F*066      D000←→D001→R00L 

        CPD 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０００のデ

ータとレジスタＤ００１～Ｄ００８のデータを比

較し、一致していればレジスタＲ００Ｌの対応ビッ

トをＯＮし、一致していなければＲ００Ｌの対応ビ

ットをＯＦＦします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０６６ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｋ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.1 の示すデータと Ag.2 の示すレジス

タを先頭とするテーブルの内容を８ワー

ド分連続比較し結果 (一致／不一致 )を

Ag.3 の示すレジスタにビット単位で格納

します。 

演算内容 

Ｄ１      Ｄ２,Ｄ２+1…Ｄ２+7      Ｄ３ 

ｄ１  ⇔                 → 

Ｋ１      ｄ２,ｄ２+1…ｄ２+7      ｄ３ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 変化なし 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 比較結果 

フラグ 変化なし 

 

     注）Ag.1, Ag.2 がバイト指定されても、ワードデータとして比較します。 

 

     R00L  

  1456H D001 →  OFF R000 

  1234H D002 →  ON R001 

  2154H D003 →  OFF R002 

D000  5252H D004 →  OFF R003 

(1234H)  1234H D005 →  ON R004 

  0002H D006 →  OFF R005 

  7654H D007 →  OFF R006 

  1234H D008 →  ON R007 
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KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０６７ テーブル・テーブル間比較 

 

シンボル 

ＣＰＴ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FL067      D000←→D010→R20L 

        CPT 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０００～Ｄ

００７のデータと、レジスタＤ０１０～Ｄ０１７の

データを比較し、一致していればレジスタＲ２０Ｌ

の対応ビットをＯＮし、一致していなければＲ２０

Ｌの対応ビットをＯＦＦします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０６７ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.1 の示すレジスタを先頭とするテーブ

ルと、Ag.2 の示すレジスタを先頭とする

テーブルを８ワード分比較し、結果(一致

／不一致)を Ag.3 の示すレジスタに格納

します。 

演算内容 

Ｄ１,Ｄ１+1…Ｄ１+7 

ｄ１,ｄ１+1…ｄ１+7       Ｄ３ 

                    → 

Ｄ２,Ｄ２+1…Ｄ２+7       ｄ３ 

ｄ２,ｄ２+1…ｄ２+7 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 変化なし 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 比較結果 

フラグ 変化なし 

 

     注）Ag.1, Ag.2 がバイト指定されても、ワードデータとして比較します。 

 

      R20L  

5678H D000  5678H D010 → ON R020 

9354H D001  9354H D011 → ON R021 

2124H D002  2456H D012 → OFF R022 

1255H D003  5432H D013 → OFF R023 

5642H D004  2145H D014 → OFF R024 

3199H D005  3199H D015 → ON R025 

2424H D006  2424H D016 → ON R026 

3314H D007  5611H D017 → OFF R027 
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Ｆ＊０６８ レンジ比較（符号付） 

 

シンボル 

ＣＰＲ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FL068      D000←→D010→R000 

        CPR 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０１０のデ

ータとレジスタＤ０００，Ｄ００１のデータを区間

比較し、結果をリレーＲ０００，Ｒ００１に格納し

ます。 

 

D000→10  (D100≦D010≦D101) 

D001→30 

D010→13   R000 ON , R001 ON 

 

D000→10  (D101＜D010) 

D001→30 

D010→50   R000 ON , R001 OFF 

 

D000→10  (D010＜D100) 

D001→30 

D010→ 8   R000 OFF , R001 OFF  

  

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０６８ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｂ３ 

機  能 

Ag.1 の示すレジスタのデータを区間比較

データとして Ag.2 の示すデータと比較

し、結果を Ag.3 の示すリレーに格納しま

す。 

演算内容 

Ｄ１       Ｄ２           Ｄ１+1 

≦        ≦ 

ｄ１       ｄ２           ｄ１+1 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲（ワード） 

間接レジスタ：全範囲（ワード） 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲（ワード） 

間接レジスタ：全範囲（ワード） 

アーギュメント３の

使用範囲 

リレー：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 変化なし 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 比較結果 

フラグ 変化なし 

 

注） 

      X000              FL068 

                          CPR      R01H←→D010→R300 
     

    上記のように Ag.1 がバイトアドレスで指定された場合も、R01W と R02W のデータを比較データとして演算を行います。 

また比較データはR01W≦R02Wでも、R01W≧R02Wでもかまいません。 

 

Ag.3 の内容 出力リレー 
D１≦D２≦D１+1 

D１＜D２ 

D１+1＜D２ 

D２＜D１ 

D２＜D１+1 B３が偶数 B３が奇数 

B３ B３－１ 1 1 0 

B３＋１ B３ 1 0 0 
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Ｆ＊０６９ ＦＩＦＯプッシュ 

 

シンボル 

ＰＵＳ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE069      D000←D140 128 

        PUS 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ０００～Ｄ０７Ｆの FIFO レジスタ

にレジスタＤ１４０のデータをセットします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０６９ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.1 の示すレジスタを先頭とする Ag.3

の示す定数ワードのテーブルを FIFO レ

ジスタとして使用し、そこに Ag.2 の示す

データをセットします。 

演算内容 

Ｄ１,Ｄ１+1…Ｄ１+Ｋ３          Ｄ２ 

← 

ｄ１,ｄ１+1…ｄ１+Ｋ３   FIFO  ｄ２ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲（ワード） 

間接レジスタ：全範囲（ワード） 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲（ワード） 

間接レジスタ：全範囲（ワード） 

アーギュメント３の

使用範囲 

定数：１～２５５ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 FIFO レジスタ内に Ag.2 がセットされる 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

     注）Ag2 をバイト長指定した場合は上位を 00H として Ag1 の示すレジスタにワードで格納します。 

 

     注）FIFO レジスタ：連続したデータレジスタのテーブルです。 

         FIFO プッシュ命令、FIFO ポップ命令にて、データの格納アドレスを意識することなくデータの格納および取り 

出しを行いたい場合に使用します。 

 

     ＜D100 をスタートアドレスとした 64 ワードの FIFO レジスタの例＞ 

 

 

 

  3354H D000   

  1234H D001   

D140 → 2255H D002  データ 

(2255H)     セット 

  00 D07C  領域 

  00 D07D   

  00 D07E   

  2 D07F ← ポインタ 

 

5241H D100 

 

3966H D101 

2455H D102 

  

0000H D110 

0000H D111 

  

0000H D13D 

0000H D13E 

0010H D13F （最終アドレスに格納されたデータ値が次の FIFO プッシュ命令の

相対格納アドレスとなります）   
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Ｆ＊０７０ ＦＩＦＯポップ 

 

シンボル 

ＰＯＰ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE070      D100←D000 128 

        POP 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ０００～Ｄ０７Ｆの FIFO レジスタ

からデータをポップし、レジスタＤ１００に格納し

ます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０７０ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタを先頭とする Ag.3

の示す定数ワードのテーブルを FIFO レ

ジスタとして使用し、そこからデータを

ポップしてAg.1の示すレジスタに格納し

ます。 

演算内容 

Ｄ１          Ｄ２,Ｄ２+1…Ｄ２+Ｋ３ 

← 

ｄ１          ｄ２,ｄ２+1…ｄ２+Ｋ３ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

定数：１～２５５ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 ポップした FIFO レジスタの内容 

Ag.2 の内容 FIFO レジスタをポップする 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

     注）Ag1 をバイト長指定した場合はワードの退避レジスタに対し下位バイトを参照し Ag1 の示すレジスタにワードで 

格納します。 

 

 

＜実行前＞ ＜実行後＞ 

2587H D000  9321H D000 → 2587H D100 

9321H D001  2456H D001    

2456H D002  3245H D002    

        

3456H D030 → 0000H D030    

0000H D031  0000H D031    

        

0000H D07E  0000H D07E    

0031H D07F  0030H D07F    

 



簡易ＰＬＣ機能編 

 7-76  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０７３ ラッチ機能（セットコイル） 

 

シンボル 

ＳＥＴ 

コード 
アーギュメント  

 X004     FL073    R004 

          SET 

 

入力Ｘ００４がＯＮのとき、リレーＲ００４をＯＮ

します。ＯＮしたＲ００４はＸ０００がＯＦＦして

も、ＯＮのまま保持されます。 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０７３ 
Ｂ１ 

 

  

機  能 Ag.1 の示すリレーコイルをＯＮします。 

演算内容 Ｂ１：ＯＮ 

アーギュメント１の

使用範囲 

リレー：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 ＯＮする 

フラグ 変化なし 

 

 

Ｆ＊０７４ ラッチリセット機能（リセットコイル） 

 

シンボル 

ＲＥＳ 

コード 
アーギュメント  

 X004     FL074    R200 

          RES 

 

入力Ｘ００４がＯＮのとき、リレーＲ２００をＯＦ

Ｆします。ＯＦＦしたＲ２００はＸ００４がＯＦＦ

しても、ＯＦＦのまま保持されます。 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０７４ 
Ｂ１ 

 

  

機  能 
Ag.1 の示すリレーコイルをＯＦＦしま

す。 

演算内容 Ｂ１：ＯＦＦ 

アーギュメント１の

使用範囲 

リレー：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 ＯＦＦする 

フラグ 変化なし 

 

注）Ｆ＊０７３，Ｆ＊０７４は多出力での使用はできませんのでご注意ください。 

 

       X000    FL073    R200 

              RES   

               R201 

 

（他のコイル命令はプログラミングできません） 
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Ｆ＊０８５ マルチカウンタ（アップカウンタ型） 

 

シンボル 

ＭＣＴ 

コード 
アーギュメント  

 X004     FE085    R00W D010 D000 

         MCT 

 

入力Ｘ００４がＯＦＦからＯＮに立ち上がる毎に、

レジスタＤ０００の現在値をインクリメントしま

す。同時にレジスタＤ０１０～Ｄ０１７までの設定

値エリアとＤ０００を比較し、一致していればレジ

スタＲ００Ｗの対応するビットをＯＮします。 

 

＜フラグレジスタの内容＞ 

（Ｒ００Ｗ） 

 

 

 

 

D010 に対する 

カウントアップ 

フラグ 

D011 に対する 

カウントアップ 

フラグ 

： 

： 

D017 に対する 

カウントアップフラグ 

注１）リセットフラグ 

（１：リセット，０：ＮＯＰ） 

注２）カウント停止フラグ 

（１：停止，０：ＮＯＰ） 

Ｒ００Ａ～Ｒ００Ｆ：未使用 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０８５ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.3 の示すレジスタを現在値、Ag.2 の示

すレジスタを先頭とする８ワードのデー

タを設定値とするアップカウンタです。 

実行毎に現在値を比較し、結果を Ag.1 の

示すフラグレジスタにセットします。 

演算内容 

Ｄ３         Ｄ２,Ｄ２+1,…Ｄ２+7 

INC   ｄ３         ｄ２,ｄ２+1,…ｄ２+7 

                 Ｄ１ 

                 ｄ１ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 比較結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 インクリメントされた結果 

フラグ 変化なし 

 

注１）リセットフラグ：フラグレジスタの下位８ビット（Ｒ０００～Ｒ００７）をＯＦＦにすると共にＤ０００をクリアします。 

注２）カウント停止フラグ：本フラグをセットすると、Ｄ０００のカウントは停止します。（比較は行われます） 

注３）バイト指定した場合でもワードで取り扱います。 

下記のようにプログラミングすると、一つの現在値で１６個分の設定値を比較可能です。 

 

   R019 

                 （カウント停止フラグオン） 

       X000    FE085 

              MCT    R00W B000 D000 

              FE085 

              MCT      R01W B008 D000 

 

Ｄ９ Ｄ８ Ｄ７ Ｄ６ Ｄ５ Ｄ４ Ｄ３ Ｄ２ Ｄ１ Ｄ０ 
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Ｆ＊０９２ ＢＩＮ加算（倍長） 

 

シンボル 

Ｗ・Ｂ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE092 

        W・B      D000←D002+D004 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００２（下位）、Ｄ００３（上位）

の２ワードの BIN データと、レジスタＤ００４（下

位）、Ｄ００５（上位）の２ワードの BIN データの

和を求め、レジスタＤ０００（下位）、Ｄ００１（上

位）に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1，Ag.2，Ag.3 に指定したレジスタがバイトレ

ジスタでもロングワードとして演算します。 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０９２ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタを先頭とする２ワー

ドの BIN データと Ag.3 の示すレジスタ

を先頭とする２ワードの BINデータの和

を求め、Ag.1 の示すレジスタ以降に格納

します。 

演算内容 

Ｄ２,Ｄ２+1         Ｄ３,Ｄ３+1 

BIN            +BIN 

ｄ２,ｄ２+1         ｄ３,ｄ３+1 

Ｄ１,Ｄ１+1 

→BIN 

ｄ１,ｄ１+1 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

キャリーフラグ 
Ａ０００：演算結果で桁上げが生じた 

ときＯＮする 

ゼロフラグ 
Ａ００６：演算結果がゼロのときＯＮ 

する 

サインフラグ 
Ａ００７：演算結果で MSB が１のとき 

ＯＮする 

 

 

D002 2342H 下位  

D003 2581H 上位  

    

 +   

    

D004 4749H 下位  

D005 3614H 上位  

    

 ↓   

    

D000 6A8BH   

D001 5B95H   
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Ｆ＊０９３ ＢＩＮ減算（倍長） 

 

シンボル 

Ｗ・Ｂ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE093 

        W・B      D000←D002-D004 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００２（下位）、Ｄ００３（上位）

の２ワードの BIN データからレジスタＤ００４

（下位）、Ｄ００５（上位）の BIN データを引き、

レジスタＤ０００（下位）、Ｄ００１（上位）に格

納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1，Ag.2，Ag.3 に指定したレジスタがバイトレ

ジスタでもロングワードとして演算します。 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０９３ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタを先頭とする２ワー

ドの BIN データから Ag.3 の示すレジス

タを先頭とする２ワードの BIN データを

引き、その差を Ag.1 の示すレジスタ以降

に格納します。 

演算内容 

Ｄ２,Ｄ２+1         Ｄ３,Ｄ３+1 

BIN            -BIN 

ｄ２,ｄ２+1         ｄ３,ｄ３+1 

Ｄ１,Ｄ１+1 

→BIN 

ｄ１,ｄ１+1 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

キャリーフラグ 
Ａ０００：演算結果で桁下げが生じた 

ときＯＮする 

ゼロフラグ 
Ａ００６：演算結果がゼロのときＯＮ 

する 

サインフラグ 
Ａ００７：演算結果で MSB が１のとき 

ＯＮする 

 

 

D002 2452H 下位  

D003 4763H 上位  

    

 -   

    

D004 5693H 下位  

D005 1252H 上位  

    

 ↓   

    

D000 CDBFH   

D001 3510H   

 



簡易ＰＬＣ機能編 

 7-80  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０９４ ＢＩＮ乗算（倍長・符号付） 

 

シンボル 

Ｗ・Ｂ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE094 

        W・B      D000←D004*D006 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００４（下位）、Ｄ００５（上位）

の２ワードの BIN データと、レジスタＤ００６（下

位）、Ｄ００７（上位）の２ワードの BIN データの

積を求め、レジスタＤ０００～Ｄ００３に格納しま

す。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1，Ag.2，Ag.3 に指定したレジスタがバイトレ

ジスタでもロングワードとして演算します。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０９４ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタを先頭とする２ワー

ドの BIN データと Ag.3 の示すレジスタ

を先頭とする２ワードの BINデータの積

を求め、Ag.1 の示すレジスタ以降に格納

します。 

演算内容 

Ｄ２,Ｄ２+1          Ｄ３,Ｄ３+1 

BIN            ×BIN 

ｄ２,ｄ２+1          ｄ３,ｄ３+1 

Ｄ１,Ｄ１+1,Ｄ１+2,Ｄ１+3 

→BIN 

ｄ１,ｄ１+1,ｄ１+2,ｄ１+3 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

D004 3039H 下位  

D005 0D80H 上位  

    

 ×   

    

D006 0FD9H 下位  

D007 04D6H 上位  

    

 ↓   

    

D000 3751H 下位  

D001 2822H   

D002 4ABFH   

D003 0041H 上位  
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 7-81  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０９５ ＢＩＮ除算（倍長・符号付） 

 

シンボル 

Ｗ・Ｂ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE095 

        W・B      D000←D004/D008 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００４を先頭とする４ワードの

BIN データをレジスタＤ００８（下位）、Ｄ００９

（上位）の２ワードの BIN データで割り、その商

をレジスタＤ０００（下位）、Ｄ００１（上位）に、

余りをレジスタＤ００２（下位）、Ｄ００３（上位）

に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1，Ag.2，Ag.3 に指定したレジスタがバイトレ

ジスタでもロングワードとして演算します。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０９５ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタを先頭とする４ワー

ドの BIN データを Ag.3 の示すレジスタ

を先頭とする２ワードの BINデータで割

り、その商２ワードと余り２ワードを

Ag.1 の示すレジスタ以降に格納します。 

演算内容 

Ｄ２,Ｄ２+1,Ｄ２+2,Ｄ２+3 

BIN 

ｄ２,ｄ２+1,ｄ２+2,ｄ２+3 

      Ｄ３,Ｄ３+1 

÷BIN 

      ｄ３,ｄ３+1 

Ｄ１,Ｄ１+1        Ｄ１+2,Ｄ１+3 

→商              余り 

ｄ１,ｄ１+1        ｄ１+2,ｄ１+3 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

オーバーフロー 

フラグ 

商の値が３２ビットで表せる値を超える

ときＯＮする 

 

 

D004 7654H 下位  

D005 2345H   

D006 4567H   

D007 0123H 上位  

    

 ÷   

    

D008 7654H 下位  

D007 5674H 上位  

    

 ↓   

    

D000 7A27H 下位 （商） 

D001 035EH 上位  

    

D002 6788H 下位 （余り） 

D003 084BH 上位  

 



簡易ＰＬＣ機能編 

 7-82  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０９６ 浮動小数点変換 

 

シンボル 

Ｂ・Ｆ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE096 

        B・F      D000←D002 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００２（下位）、Ｄ００３（上位）

の２ワードの BIN データを浮動小数点フォーマッ

ト（IEEE754 に準拠）データに変換し、レジスタ

Ｄ０００（下位）、Ｄ００１（上位）に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1，Ag.2 に指定したレジスタがバイトレジスタ

でもロングワードとして演算します。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０９６ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタを先頭とする２ワー

ドの BINデータを浮動小数点データに変

換し、Ag.1 の示すレジスタ以降に格納し

ます。 

演算内容 

Ｄ２,Ｄ２+1          Ｄ１,Ｄ１+1 

ｄ２,ｄ２+1          ｄ１,ｄ１+1 

BIN データ         浮動小数点 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

 

 

 

 

 

 

            値＝（符号）１．［仮数部］×２（指数部－１２７） 

 

D002 7600H 下位 ＜ＢＩＮデータ＞ 

D003 7654H 上位  

 

 
  ↓ 

D000 A8ECH 下位 ＜浮動小数点＞ 

D001 4EECH 上位  

 

D001 D000 

15 14       7 6      0  15               0 

     

     

 指数部（8 ビット） 仮数部（23 ビット） 

 符号（０：正，１：負） 
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 7-83  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０９７ 浮動小数点逆変換 

 

シンボル 

Ｆ・Ｂ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE097 

        F・B      D000←D002 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００２（下位）、Ｄ００３（上位）

の２ワードの浮動小数点データを BIN データに変

換し、レジスタＤ０００（下位）、Ｄ００１（上位）

に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1，Ag.2 に指定したレジスタがバイトレジスタ

でもロングワードとして演算します。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０９７ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタを先頭とする２ワー

ドの浮動小数点データを BINデータに変

換し、Ag.1 の示すレジスタ以降に格納し

ます。 

演算内容 

Ｄ２,Ｄ２+1          Ｄ１,Ｄ１+1 

ｄ２,ｄ２+1          ｄ１,ｄ１+1 

浮動小数点         BIN データ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

Ｆ＊０９８ 浮動小数点加算 

 

シンボル 

ＦＬＷ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE098 

        FLW       D000←D002+D004 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００２（下位）、Ｄ００３（上位）

の浮動小数点データとレジスタＤ００４（下位）、

Ｄ００５（上位）の浮動小数点データの和を求め、

レジスタＤ０００（下位）、Ｄ００１（上位）に格

納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1，Ag.2 に指定したレジスタがバイトレジスタ

でもロングワードとして演算します。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０９８ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.2 の示す浮動小数点データと Ag.3 の

示すレジスタの浮動小数点データの和を

求め、Ag.1 の示すレジスタ以降に格納し

ます。 

演算内容 

Ｄ２,Ｄ２+1          Ｄ３,Ｄ３+1 

ｄ２,ｄ２+1          ｄ３,ｄ３+1 

浮動小数点         浮動小数点 

Ｄ１,Ｄ１+1 

ｄ１,ｄ１+1 

浮動小数点 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

D002 A8ECH 下位 ＜浮動小数点＞ 

D003 4EECH 上位  

 

 
  ↓ 

D000 7600H 下位 ＜ＢＩＮデータ＞ 

D001 7654H 上位  

 

D002 A000H 下位 

D003 4591H 上位 

 

 
+  

D004 7800H 下位 

D005 C591H 上位 

 

 
↓  

D000 0000H 下位 

D001 40A0H 上位 

 

＋ 
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 7-84  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊０９９ 浮動小数点減算 

 

シンボル 

ＦＬＷ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE099 

        FLW       D000←D002-D004 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００２（下位）、Ｄ００３（上位）

の浮動小数点データからレジスタＤ００４（下位）、

Ｄ００５（上位）の浮動小数点データを引き、その

差をレジスタＤ０００（下位）、Ｄ００１（上位）

に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1，Ag.2 に指定したレジスタがバイトレジスタ

でもロングワードとして演算します。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊０９９ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.2 の示す浮動小数点データから Ag.3

の示すレジスタの浮動小数点データを引

き、その差を Ag.1 の示すレジスタ以降に

格納します。 

演算内容 

Ｄ２,Ｄ２+1          Ｄ３,Ｄ３+1 

ｄ２,ｄ２+1          ｄ３,ｄ３+1 

浮動小数点         浮動小数点 

Ｄ１,Ｄ１+1 

ｄ１,ｄ１+1 

浮動小数点 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

D002 4000H 下位 

D003 45B7H 上位 

 

 
－  

D004 4000H 下位 

D005 459CH 上位 

 

 
↓  

D000 0000H 下位 

D001 4458H 上位 

 

－ 
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 7-85  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊１００ 浮動小数点乗算 

 

シンボル 

ＦＬＷ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE100 

        FLW       D000←D002*D004 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００２（下位）、Ｄ００３（上位）

の浮動小数点データとレジスタＤ００４（下位）、

Ｄ００５（上位）の浮動小数点データの積を求め、

レジスタＤ０００（下位）、Ｄ００１（上位）に格

納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1，Ag.2 に指定したレジスタがバイトレジスタ

でもロングワードとして演算します。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊１００ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタの浮動小数点データ

とAg.3の示すレジスタの浮動小数点デー

タの積を求め、Ag.1 の示すレジスタ以降

に格納します。 

演算内容 

Ｄ２,Ｄ２+1          Ｄ３,Ｄ３+1 

ｄ２,ｄ２+1          ｄ３,ｄ３+1 

浮動小数点         浮動小数点 

Ｄ１,Ｄ１+1 

ｄ１,ｄ１+1 

浮動小数点 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

D002 6000H 下位 

D003 C6EAH 上位 

 

 
×  

D004 C000H 下位 

D005 C120H 上位 

 

 
↓  

D000 7C00H 下位 

D001 4892H 上位 

 

× 
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 7-86  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊１０１ 浮動小数点除算 

 

シンボル 

ＦＬＷ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE101       D000← 

        FLW           D002/D004 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ００２（下位）、Ｄ００３（上位）

の浮動小数点データをレジスタＤ００４（下位）、

Ｄ００５（上位）の浮動小数点データで割り、その

商をレジスタＤ０００（下位）、Ｄ００１（上位）

に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1，Ag.2 に指定したレジスタがバイトレジスタ

でもロングワードとして演算します。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊１０１ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタの浮動小数点データ

をAg.3の示すレジスタの浮動小数点デー

タで割り、その商を Ag.1 の示すレジスタ

以降に格納します。 

演算内容 

Ｄ２,Ｄ２+1          Ｄ３,Ｄ３+1 

ｄ２,ｄ２+1          ｄ３,ｄ３+1 

浮動小数点         浮動小数点 

Ｄ１,Ｄ１+1 

ｄ１,ｄ１+1 

浮動小数点 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

D002 C2A0H 下位 

D003 C922H 上位 

 

 
÷  

D004 0000H 下位 

D005 C0C0H 上位 

 

 
↓  

D000 0200H 下位 

D001 47D9H 上位 

 

÷ 
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 7-87  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

Ｆ＊１０２ 倍長比較（符号なし） 

 

シンボル 

ＣＰＬ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FE102       D100←→ 

        CPL           D200 R100 

 

入力Ｘ０００がＯＦＦからＯＮに立ち上がったと

き、レジスタＤ１００（下位）、Ｄ１０１（上位）

の２ワードのデータとレジスタＤ２００（下位）、

Ｄ２０１（上位）の２ワードのデータを比較し、そ

の結果をリレーＲ１００、Ｒ１０１に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1，Ag.2 に指定したレジスタがバイトレジスタ

でもロングワードとして演算します。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊１０２ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｂ３ 

機  能 

Ag.1 の示すレジスタを先頭とする２ワー

ドの BIN データを Ag.2 の示すレジスタ

を先頭とする２ワードの BINデータと比

較し、結果を Ag.3 の示すリレーに格納し

ます。 

演算内容 

Ｄ１,Ｄ１+1          Ｄ２,Ｄ２+1 

ｄ１,ｄ１+1          ｄ２,ｄ２+1 

倍長データ         倍長データ 

Ｂ３,Ｂ３+1 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 
リレー：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 変化なし 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 比較結果（Ｆ＊０３７と同様） 

フラグ 変化なし 

 

     比較結果表 

 

 

 

 

 

 

 

 

D100 1234H 下位 

D101 2564H 上位 

 

 
↑↓  

D200 5678H 下位 

D201 3454H 上位 

 

 
↓  

 R100 ON 

 R101 OFF 

 

出力リレー Ｄ１,Ｄ１+1      Ｄ２,Ｄ２+1 

ｄ１,ｄ１+1      ｄ２,ｄ２+1 

Ｄ１,Ｄ１+1      Ｄ２,Ｄ２+1 

ｄ１,ｄ１+1      ｄ２,ｄ２+1 

Ｄ１,Ｄ１+1      Ｄ２,Ｄ２+1 

ｄ１,ｄ１+1      ｄ２,ｄ２+1 Ｂ３が偶数 Ｂ３が奇数 

Ｂ３ Ｂ３-1 1 1 0 

Ｂ３+1 Ｂ３ 1 0 0 

 

＝ ＜ ＞ 
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Ｆ＊１０３ ＢＩＮ乗算（符号付） 

 

シンボル 

ＢＩＮ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FL103       D200← 

         BIN           D100*D101 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ１００の符

号付 BIN データとレジスタＤ１０１の符号付 BIN

データの積を求め、レジスタＤ２００（下位）、Ｄ

２０１（上位）に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 に指定したレジスタがバイトレジスタでもロ

ングワードとして演算します。 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊１０３ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す符号付 BIN データと Ag.3 の

示す符号付 BIN データの積を求め、Ag.1

の示すレジスタ以降に格納します。 

演算内容 

Ｄ１,Ｄ１+1           Ｄ２       Ｄ３ 

ｄ１,ｄ１+1           ｄ２  ×   ｄ３ 

倍長データ          Ｋ２           Ｋ３ 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

D100 -2456  

 

 
×  

D101 -4527  

 

 
↓  

D200 A6E8H 下位 

D201 00A9H 上位 

     （１１１１８３１２） 
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Ｆ＊１０４ ＢＩＮ除算（符号付） 

 

シンボル 

ＢＩＮ 

コード 
アーギュメント  

  X000   FL104       D200← 

         BIN           D100/D102 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ１００（下

位）、Ｄ１０１（上位）の２ワードの符号付 BIN デ

ータをレジスタＤ１０２の１ワードの符号付 BIN

データで割り、その商をレジスタＤ２００に、余り

をレジスタＤ２０１に格納します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊１０４ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｋ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

Ｋ３ 

機  能 

Ag.2 の示す２ワードの符号付 BIN デー

タを Ag.3 の示す１ワードの符号付 BIN

データで割り、その商及び余りを Ag.1 の

示すレジスタ以降に格納します。 

演算内容 

ｄ１         Ｋ２               Ｋ３ 

Ｄ１             ｄ２,ｄ２+1         ｄ３ 

ｄ１+1      Ｄ２,Ｄ２+1         Ｄ３ 

Ｄ１+1  余り 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

D100 07ABH -456789 

D101 FFF9H  

 

 
÷  

D102 4531H 17713 

 

 
↓  

D200 FFE7H  -25    （商） 

D201 C974H  -13964 （余） 

 

÷ 
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Ｆ＊１０８ ＳＩＮ乗算（符号なし） 

 

シンボル 

ＳＩＮ 

コード 
アーギュメント  

  X000  FL108      D100←D200* 

       SIN        SIN(D000,D001*0.001) 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０００、Ｄ

００１のデータを 0.001 度単位で扱った SIN 値と

レジスタＤ２００、Ｄ２０１の２ワードのデータの

積を求め、レジスタのＤ１００、Ｄ１０１に格納し

ます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊１０８ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.3 の示すレジスタのデータを 0.001 度

単位で扱った SIN 値と Ag.2 の示すレジ

スタを先頭とする２ワードのデータの積

を求め、Ag.1 の示すレジスタ以降に格納

します。 

演算内容 

Ｄ１       Ｄ１+1       Ｄ２       Ｄ２+1 

ｄ１  ，ｄ１+1        ｄ２  ，ｄ２+1 

下位    上位        下位     上位 

Ｄ３       Ｄ３+1 

SIN    ｄ３  ，ｄ３+1   ×0.001 

注）Ag.3 のデータの範囲は 0～89999 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

 D200 1234H 下位 

 D201 0567H  上位 

  

 
×  

SIN D000 7530H ×0.001 

 D001 0000H  

  

 
↓ 

(30000) 

  

 D100 891AH  下位 

 D101 02B3H  上位 
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Ｆ＊１０９ ＣＯＳ乗算（符号なし） 

 

シンボル 

ＣＯＳ 

コード 
アーギュメント  

  X000  FL109      D100←D200* 

       COS      COS(D000,D001*0.001) 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ０００、Ｄ

００１のデータを 0.001 度単位で扱った COS 値と

レジスタＤ２００、Ｄ２０１の２ワードのデータの

積を求め、レジスタのＤ１００、Ｄ１０１に格納し

ます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊１０９ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.3 の示すレジスタのデータを 0.001 度

単位で扱った COS 値と Ag.2 の示すレジ

スタを先頭とする２ワードのデータの積

を求め、Ag.1 の示すレジスタ以降に格納

します。 

演算内容 

Ｄ１       Ｄ１+1       Ｄ２       Ｄ２+1 

ｄ１  ，ｄ１+1        ｄ２  ，ｄ２+1 

下位    上位        下位     上位 

Ｄ３       Ｄ３+1 

COS    ｄ３  ，ｄ３+1   ×0.001 

注）Ag.3 のデータの範囲は 0～89999 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

 D200 1234H 下位 

 D201 0567H  上位 

  

 
×  

COS D000 EA60H ×0.001 

 D001 0000H  

  

 
↓ 

(60000) 

  

 D100 891AH  下位 

 D101 02B3H  上位 
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Ｆ＊１１０ ＡＴＡＮ２演算 

 

シンボル 

ＡＴＡ 

コード 
アーギュメント  

  X000  FL110                     D200 

       ATA       D100←TAN-1  D000 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ２００、Ｄ

２０１の２ワードのデータをレジスタＤ０００、Ｄ

００１の２ワードのデータで割り、その商のアーク

タンジェントの値をレジスタＤ１００、Ｄ１０１に

格納します。 

（単位：0.001 度  データの範囲：0～89999） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊１１０ 
Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.2 の示すレジスタを先頭とする２ワー

ドのデータをAg.3の示すレジスタを先頭

とする２ワードのデータで割り、その商

のアークタンジェントの値をAg.1の示す

レジスタに格納します。 

演算内容 

Ｄ２      Ｄ２+1 

Ｄ１                       ｄ２    ｄ２+1 

ｄ１          TAN-1    Ｄ３      Ｄ３+1 

下位               ｄ３    ｄ３+1 

Ｄ１+1 

ｄ１+1 

上位 

注）Ag.1 のデータの範囲は 0～89999 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 演算結果 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

 

 D200 1234H 下位 

 D201 0567H  上位 

TAN-1 
 

 
÷  

 D000 1770H 下位 

 D001 0466H  上位 

  

 
↓ 

 

  

 D100 50847  

 D101 00000  

  (50.847)  
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Ｆ＊１１１ テーブル参照 

 

シンボル 

ＣＰＤ 

コード 
アーギュメント  

  X000  FL111       D100←→ 

       CPD           D000→R40W 

 

入力Ｘ０００がＯＮのとき、レジスタＤ１００のデ

ータとレジスタＤ０００～Ｄ１０Ａのデータテー

ブルを比較します。データテーブル長はレジスタＲ

４０Ｗのデータ（０００ＢＨ）とします。結果はデ

ータが一致していればＲ４１０～Ｒ４１Ａの対応

ビットをＯＮします。データが一致していなければ

Ｒ４１０～Ｒ４１Ａの対応ビットは変化しません。

全てのデータが一致していなければ比較結果出力

レジスタの最終＋１ビットを不一致ビットとして

ＯＮします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊１１１ 

Ｄ１ 

ｄ１ 

Ｋ１ 

Ｄ２ 

ｄ２ 

Ｄ３ 

ｄ３ 

機  能 

Ag.1 の示すデータと Ag.2 の示すレジス

タを先頭とするデータテーブルを比較し

ます。 

データテーブル長はAg.3の示すレジスタ

のデータとします。（ワード単位、最大

256 ワード）結果は Ag.3 の示すレジスタ

の次から、ビット単位で格納します。 

演算内容 

Ｄ１              Ｄ２ ，Ｄ２+1…Ｄ２+ｎ 

ｄ１ 

Ｋ１              ｄ２ ，ｄ２+1…ｄ２+ｎ 

Ｄ３+1          Ｄ３ 

      →            ｎ＝ 

ｄ３+1          ｄ３ 

 

アーギュメント１の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

定数：－３２７６８～３２７６７ 

アーギュメント２の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

アーギュメント３の

使用範囲 

直接レジスタ：全範囲 

間接レジスタ：全範囲 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 変化なし 

Ag.2 の内容 変化なし 

Ag.3 の内容 比較結果 

フラグ 変化なし 

 

     注）Ag.1，Ag.2 がバイト指定されていても、ワードデータとして比較します。 

 

 

 1234H D000→オン R410 

 1234H D001→オン R411 

 2456H D002→保持 R412 

 5432H D003→保持 R413 

 2145H D004→保持 R414 

D100←→ 1234H D005→オン R415 

(1234H) 1234H D006→オン R416 

 5611H D007→保持 R417 

 1640H D008→保持 R418 

 1234H D009→オン R419 

 8308H D00A→保持 R41A 

 R41B 

R40W：データテーブル長 

(000BH) 不一致ビット 
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Ｆ＊１２７ ユーザーファンクション 

 

シンボル 

ＵＳＲ 

コード 
アーギュメント  

  X004   FL127       00005 

        USR 

 

入力Ｘ００４がＯＮのとき、ユーザーファンクショ

ン５が実行されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ag.1 Ag.2 Ag.3 

Ｆ＊１２７ 
Ｋ１ 

 

  

機  能 
Ag.1 の示す番号のユーザーファンクショ

ンを実行します。 

演算内容 
ユーザーファンクションの演算内容によ

る 

アーギュメント１の

使用範囲 

０～３２７６７ 

（PLC の仕様により使用範囲は異なりま

す） 

演 

算 

後 

Ag.1 の内容 変化なし 

フラグ 変化なし 

 

     注）ユーザーファンクションのプログラミングについては、お問い合わせください。 

（東芝機械社東芝機械社 TCmini シリーズ取扱説明書“C 言語ユーザーファンクション機能説明書(ST79047)”） 
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7.6 プログラミング 

 

ＰＬＣはプログラムメモリから順次命令を読み出し、1 つずつ演算を実行していくため、純リレー回路と同じ回路

をプログラミングしても若干異なった動作をすることがあります。またリレー盤では必要であった回り込み防止ダイ

オードが不要であったり、補助接点の使用数に制限がないなどの相違点があります。 

ＰＬＣでの回路設計とリレー盤での回路設計の相違点を十分にご理解いただき、効率の良い設計を行ってください。 

 

 

7.6.1 回路構成上の制限 

 

（１）１つの回路は下図のように（１１列×１出力）×１１行以下で構成しなければなりません。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(   ) 

(   ) 

(   ) 

(   ) 

(   ) 

(   ) 

(   ) 

(   ) 

(   ) 

(   ) 

(   ) 

１   ２    ３    ４    ５    ６     ７     ８    ９    10    11 
1 

 

2 

 

3 

 

4 

 

5 

 

6 

 

7 

 

8 

 

9 

 

10 

 

11 
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（２）１つの回路内では左から右へのみ電流が流れ、右から左へは流れません。 

 

すなわち各接点に１方向ダイオードが入った回路となります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

下図のような回路の場合    のような電流は成立しないことになります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

方向には電流が流れ 

方向には流れません。 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

(    ) 
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（３） （１），（２）項を考慮すれば回路上の制限はありません。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

(    ) 
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（４）ペアコイルは１つの回路として扱います。 

 

 カウンタ，ラッチの２種はリセット条件等を含めて１つの回路として扱います。また、ペアコイル内に別のコイル

を入れることはできません。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ｃ      Ｋ 

 

Ｃ 

Ｒ 

(    ) 

(    ) 

カウント条件 

 

リセット条件 

 

カウンタ 

Ｌ 

 

Ｌ 

Ｒ 

(    ) 

(    ) 

ラッチ条件 

 

リセット条件 

 

ラッチ 

 Ｌ 

 

 

 

 Ｌ 

 Ｒ 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

＜禁止＞ 

（ペアコイルエラーとなります。） 

R000 
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7.6.2 プログラム順序による影響 

 

 

ＰＬＣはプログラムの先頭から終わり（Ｐ．ＥＮＤ命令）までを順に演算し、これを何度も繰り返し実行します。

（サイクリック スキャニング演算方式）このため 

 

 イ）１回路（ＡＮＤ接続，ＯＲ接続された１つの回路ブロック）単位に上から下へ順に演算します。 

 

 ロ）１回路内では列単位に左から右へ順位演算します。（入力部を先に演算し、その後出力部を実行します。） 

 

（１） プログラム順を入れ替えると異なった動作をすることがあります。 

 

  ①                                      ② 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ①のプログラムではＸ０００がＯＮするとＲ０００，Ｒ１００は同一スキャン内でＯＮしますが、②のプログラム

ではＲ１００が１スキャン遅れてＯＮします。これはコイルＲ０００の前にその接点Ｒ０００があるためで、接点Ｒ

０００はコイルＲ０００より状態変化が１スキャン遅れることによります。 

一般に「コイルの前にプログラムされたその接点の状態は、コイルの状態が変化した次のスキャンに変化する。」

ことになります。 

このスキャン遅れを積極的に使用するプログラム技法もあります。 

 

（例） 

 

 

 

 

 

 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

X000 

 

R000 

R100 

 

R000 

R000 

 

R100 

R000 

 

X000 

R170 R170    １スキャンおきにＯＮ，ＯＦＦを繰返す発振回路になります。 

          (    ) 

                    入出力     プログラム演算     入出力 

 

      接点 

X000 

      データメモリ 

 

R000 データメモリ 

 

R100 データメモリ 

                    入出力     プログラム演算      入出力      プログラム演算       入出力 

 

      接点 

X000 

      データメモリ 

 

R000 データメモリ 

 

R100 データメモリ 

1 ｽｷｬﾝﾀｲﾑ 
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１回路内でインターロックを取ると誤動作を起こすことがあります。 

 

 

 

 

 

 

上記回路では相互にインターロックを取ったつもりでも、ＰＢ１，ＰＢ２を同時に押すとＳＯＬ１，ＳＯＬ２が１ス

キャンおきにＯＮ，ＯＦＦを繰り返します。これは“７－２．ロ）”の原則により、１回路内では列単位に左から右

に演算することによります。 

この誤動作を防ぐためには２回路に分離します。 

 

 

 

 

 

 

ＰＢ１，ＰＢ２を同時に押すとＳＯＬ１優先の回路となります。 

 

 

同一回路内でフラグが変化する応用命令とフラグ接点を一緒に使用するとフラグ結果は正しく反映されません。 

 

 

 

 

 

 

 

上記回路は加算結果のエラー（オーバーフロー）をＲ０００に出力する回路ですが、これも“７－２．ロ）”の原則

により入力部を先に演算しその後出力部を実行するため、加算によるキャリー結果が反映されません。 

２回路に分離する必要があります。 

 

  

 

 

 

 

ただし、キャリー付の演算を行う応用命令では、フラグは内部で自動的に処理されるので多出力回路でも問題はあり

ません。 

 

 

SOL1 

 

 

SOL2 

A PB1 

 

 

PB2 

SOL2 

 

 

SOL1 

(    ) 

(    ) 

SOL1 

 

 

SOL2 

A PB1 

 

 

PB2 

SOL2 

 

 

SOL1 

(    ) 

(    ) 

(    ) 

FL020 

        BIN D000←D001+D002 

R000 

(    ) 

A000(ｷｬﾘｰ) 

X000 

FL020 

        BIN D000←D001+D002 

R000 

X000 

 

 

X000 

(    ) 

(    ) 

A000 
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7.6.3 入出力処理による影響 

 

入出力リレーをバイトレジスタ，ワードレジスタとして取り扱うことができますが、応用命令でソース，ディス

ティネーションとして取り扱うときはあくまでデータメモリとの間で読み込み、書き込みが行われるだけで、応用命

令を実行した時点では入出力へ結果が出力されることはありません。 

応用命令の最終演算結果が一括入出力処理において入出力データメモリ間で情報の交換され、この時点で実際

に入出力へ出力されることになります。 

 

 

 

7.6.4 プログラムの効率化 

 

 

ＴＣmini は独特なラダー図直接入力方式のため、ブール代数直列処理方式のＰＬＣに比べスタック等を考慮する

必要がありませんが、その特性をご理解いただくとさらに命令語数の少ない、効率的なプログラムを設計することが

できます。 

 

（１） 命令語数の数え方 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    は１語と数えます。＊印箇所のように回路構成上必要な線の部分も１語と数えます。上記回路例では計

１３語となります。 

 

 

 

 

など回路構成上必要な部分は１語と数えます。 

   ①       ②      ③       ④         ⑬ 

 

  ＊⑤      ⑥      ⑦       ＊⑧ 

 

  ＊⑨      ⑩      ＊⑪     ＊⑫ 

 

(    ) 
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（２） 左下りの回路を作ると命令語数が少ない効率的なプログラムとなります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

②中下りの回路，③右下りの回路より①左下りの回路の方が効率的です。 

 

命令語数は ①回路……… ７語 

      ②回路……… ８語 

      ③回路………１０語  となります。 

 

接点命令，接続命令の入力命令は１語命令および２語命令です。 

出力（コイル）命令（応用命令を含む）には１語～５語命令までがあります。 

詳細は“６．命令語”をご参照ください。 

 

次のような回路は組み替えて左下りとした方が、語数が少なくてすみます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  ①        ②       ③             ⑦ 

 

  ④        ⑤ 

 

  ⑥ 

 

        ①左下りの回路 ７語 

(    ) 

  ①        ②       ③             ⑧ 

 

  ④        ⑤ 

 

  ⑥        ⑦ 

 

        ②中下りの回路 ８語 

  ①       ②        ③             ⑩ 

 

  ④       ⑤        ⑥ 

 

  ⑦       ⑧        ⑨ 

 

     ③右下りの回路 １０語 

(    ) (    ) 

    A①      B②      C③          Ｙ⑦                C①      A②      B③         Ｙ⑤ 

 

    ④       ⑤        D⑥                              D④ 

                                               → 

         ７語                                  ５語 

    A①      B②      ③           Ｙ⑬                E①      F②      A③          Ｙ⑧ 

 

    ④       C⑤      ⑥                             B④      ⑤ 

 

    ⑦       D⑧      ⑨                               C⑥ 

                                               → 

    ⑩       E⑪      F⑫                              D⑦ 

 

         １３語                                 ８語 

(    ) (    ) 

(    ) (    ) 
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第 8 章 

 

ＴＣＰＲＧＯＳ 
 

KSL-TCP（TCPRGOS-W）は、パソコン上で動作する TCmini のシーケンスプログラム開発ツールです。 

 

 

8.1 KSL-TCP の動作環境 

 

項 目 条 件 

ＣＰＵ Pentium200MHz 以上を搭載したパーソナルコンピュータ  

(PentiumⅡ233MHz以上推奨) 

ｵﾍﾟﾚｰﾃｨﾝｸﾞｼｽﾃﾑ Windows98/NT4.0/2000/XP  

ハードディスク容量 20Ｍ Byte以上の空きエリア 

最小稼動ﾒﾓﾘ Windows98:16MB 以上 (32MB以上推奨) 

WindowsNT:32MB 以上 

Windows2000:128MB 以上 

WindowsXP:256M 以上 

CD ﾄﾞﾗｲﾌﾞ TCPRGOSインストールに必要となります。 

ディスプレイ 本体に接続可能で、Windows98 または、Windows NTに対応した、解像度 640

×480以上のディスプレイ (1024×768以上推奨) 

RS232C ｼﾘｱﾙ通信ﾎﾟｰﾄ １ﾎﾟｰﾄ 

その他 本体に接続可能で、Windows98 または Windows NT に対応したｷｰﾎﾞｰﾄﾞ、ﾏｳ

ｽ、ﾌﾟﾘﾝﾀ 
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8.2 接続方法 

 

KKSL3000 のＴＣＰＲＧポートとパソコンのＣＯＭポートを９ピンのクロス結線ケーブルで接続します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

        ＰＣ ＣＯＭポート            KKSL3000 ＴＣＰＲＧポート 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

クロス結線ケーブル 

 

DOS/V                                   KKSL3000 

Ｄ－ｓｕｂ９ピンメス             Ｄ－ｓｕｂ９ピンメス 

     １                 １ 

 ＲＸＤ ２                 ２ ＲＸＤ 

 ＴＸＤ ３                 ３ ＴＸＤ 

 ＤＴＲ ４                 ４ ＤＴＲ 

 ＦＧ  ５                 ５ ＦＧ 

     ６                 ６ ＤＳＲ 

 ＲＴＳ ７                 ７ ＲＴＳ 

 ＣＴＳ ８                 ８ ＣＴＳ 

     ９                 ９ 

  フレーム                 フレーム 

スイッチを TCPRG 側に設定してください。 

接続部拡大 
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注 意
 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝｱｯﾌﾟを行う前に必ず以前のﾊﾞｰｼﾞｮﾝの KSL-TCP をｱﾝｲﾝｽﾄｰﾙしてください。※

｢8.11.ｱﾝｲﾝｽﾄｰﾙ｣を参照。 

 

8.3 KSL-TCP のインストール 

 

 

 

 

 

 

 

ここではフロッピードライブがＡドライブのときのセットアップ手順を記述します。 

 

エクスプローラを起動し,Ａドライブの“ＳＥＴＵＰ.ＥＸＥ”をダブルクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＴＣＰＲＧＯＳ－Ｗ(Ｊ) Ｖ＊.＊＊インストーラが起動します。 

[次へ]のボタンを押してください。 
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ここからの作業はインストーラに従って作業を行ってください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

[完了]ボタンにて,ＴＣＰＲＧＯＳ－Ｗ(Ｊ)のインストールが完了いたしました. 
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8.4 KSL-TCP の起動 

 

◆ＴＣＰＲＧＯＳ－Ｗを起動しましょう。 

① デスクトップ上のＴＣＰＲＧＯＳ－Ｗのアイコン     をダブルクリックします。 

② ＴＣＰＲＧＯＳ－Ｗが起動されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ツールバー： 

システムのコマンドを使いやすく

するためにメニューやボタンを表

示します。ボタンをクリックするだ

けで、コマンドが起動します。 

ユーザーメッセージバー： 

ＰＬＣ側からパソコンへ指定され

たメッセージを表示します。 

① ② ③ ④ ⑤ 

ステータスバー： 

システムの現在の接続状況やアプリケーションからユーザへのメッセージその他の情

報を表示します。 

 ① 接続されているＰＬＣの機種を表示します。 

 ② 通信設定で指定したポートを表示します。 

 ③ 接続／切断の状態を表示します。 

 ④ 接続しているＰＬＣ番号を表示します。 

 ⑤ ＰＬＣのＲＵＮ／ＳＴＯＰ状態を表示します。 
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8.5 回路作成 

 

◆ 新規のラダープログラムを作成し、ファイルに保存します。 

 

 ★作成するプログラム 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

8.5.1 新規ラダーエディタの起動 

①  [ファイル]メニューの[新規作成]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

②  新規ダイアログボックスが表示されるので、[新規]ボックスの“ラダープログラム”をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

[ファイル]メニューをクリックするとプルダ

ウンメニューが表示されます。 

ここをクリックします。 

ここをクリック

します。 
“ラダープログラム”

を選択後、ここをクリ

ックします。 
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③ 新規のラダーエディタが起動されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

標準のツールバーの下にラ

ダーエディタのツールバー

が表示されます。 

カーソル 

新規のラダーエディタ

を起動します。 
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8.5.2 回路作成 

 

① [挿入]メニューの[Ａ接点]をポイントし、[ＡＮＤ]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② カーソルの位置にＡ接点のシンボルが入力され、接点アドレス入力のダイアログボックスが表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

③ 接点アドレスのエディットボックスにカーソルを移動し、“Ｘ０００”と入力し、[ＯＫ]ボタン 

をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

④ Ｘ０００のＡ接点が入力されます。 

 

 

 

 

 

 

エディットボックス： 

キー入力します。 

カーソルは次に移動します。 

[挿入]メニューをクリックするとプルダウ

ンメニューを表示します。さらに、[Ａ接点]

メニューをポイントするとポップアップメ

ニューを表示します。 

接点アドレス入力後、ここ

をクリックします。 
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⑤ [挿入]メニューの[コイル]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑥ コイルのシンボルが入力され、コイルアドレス入力ダイアログボックスが表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑦ コイルアドレスのエディットボックスに“Ｙ１００”を入力し、[ＯＫ]ボタンをクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

コイルなので、カーソ

ル位置ではなく、 

この位置に入力され

ます。 

エディットボックス 

コイルアドレス入力後、

ここをクリックします。 

ここをクリック

します。 
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⑧ 以下のような回路が作成されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

◎カーソルの移動 

任意の場所をマウスでクリックするとその場所にカーソルが移動します。または、矢印キ

ーで上下左右にカーソルを移動することもできます。コイル以外のシンボルはカーソル位

置に入力されます。 

◎アドレスの変更 

既に入力されている接点やコイルにマウスを移動し、ダブルクリックすると、アドレス入

力ダイアログボックスが表示されます。アドレスを入力するエディットボックスにカーソ

ルを移動し、アドレスを変更して[ＯＫ]ボタンをクリックすると、アドレスが変更されま

す。 
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8.5.3 垂直線のシンボルの入力 

 

① [挿入]メニューの[接続線]をポイントし、[垂直]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 垂直線のシンボルが入力されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ここをクリック

します。 
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8.5.4 コイルにタイマを入力 

 

① [挿入]メニューの[コイル]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② コイルのシンボルが入力され、コイルアドレス入力ダイアログボックスが表示されます。 

 

③ コイルアドレスに“Ｔ０００”を入力します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

④ 第１アーギュメントのエディットボックスをクリックして、カーソルを移動します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

タイマは、アーギュメントを一つ持

つコイルなので、アーギュメントを

入力するエディットボックスが有

効になります。 

Ｔ０００のアーギュメントの使用範囲

である定数ボタンがチェックされ、定数

を１０進入力するか１６進入力をする

かのボタンが有効になります。 

この表示では、１０進入力となっていま

す。１６進入力に切替える場合は、Ｈの

ボタンをマウスでクリックします。 

ここをクリックします。 
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⑤ 第１アーギュメントに“３２”を入力して、[ＯＫ]ボタンをクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑥ 以下のような回路が作成されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

アーギュメント入

力後、ここをクリッ

クします。 
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8.5.5 コイルにファンクション命令を入力 

 

① [挿入]メニューの[Ｂ接点]をポイントし、[ＡＮＤ]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② Ｂ接点のシンボルが入力され、接点アドレス入力ダイアログボックスが表示されます。接点アドレス 

  “Ｒ０００”を入力します。 

 

 

 

 

 

 

 

③ Ｒ０００のＢ接点が入力されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

④ [挿入]メニューの[コイル]をクリックします。コイルがコイルアドレス入力ダイアログボックスが表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ここをクリックします。 

接点アドレスを入力し、ここを

クリックします。 

ここをクリックします。 
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⑤ コイルのシンボルが入力され、コイルアドレス入力ダイアログボックスが表示されます。 

 

⑥ コイルアドレスに“ＦＬ０３５”を入力し、第１アーギュメントのエディットボックスにカーソル 

を移動します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑦ 第１アーギュメントに“Ｄ０００”を入力します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑧ 以下のような回路が作成されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＦＬ０３５の第１アーギュメン

トの使用可能な範囲はレジスタ

なので、アドレスボタンがチェ

ックされます。 

アーギュメントを入力後、

ここをクリックします。 
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◎コイル入力ダイアログボックス 

ＦＬ０２０を入力した場合のコイル入力ダイアログボックスを見てみましょう。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

                         

このように、コイルの種類によって、コイル入力ダイアログボックスの状態が変わります。 

第２アーギュメントはレジスタと

定数の両方が使用可能なので、アド

レス、定数両方のボタンが有効で

す。入力するデータにより、ボタン

を切替えて下さい。 

アーギュメントを

３つ持つので、第３

アーギュメントま

で有効です。 

応用命令のシンボ

ルが表示されます。 
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8.5.6 ペアコイルの入力 

 

① [挿入]メニューの[Ａ接点]をポイントし、[ＡＮＤ]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② Ａ接点のシンボルが入力され、接点アドレス入力ダイアログボックスが表示されます。接点アドレスに 

“Ｘ２００”を入力します。 

 

 

 

 

 

 

 

③ Ｘ２００のＡ接点が入力されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

④ [挿入]メニューの[コイル]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

ここをクリック

します。 

接点アドレスを入力し、

ここをクリックします。 

ここをクリックします。 
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⑤ コイルのシンボルが入力され、コイルアドレス入力ダイアログボックスが表示されます。コイルアドレスに 

“Ｌ０００”を入力します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑥ 以下のような回路が作成されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ペアコイルを入力すると、ラッチリセ

ットの行が自動で挿入されます。他の

ペアコイルも同様です。 

同一回路なので、“ＮＥＷ”がありません。 

コイルアドレスを入力し、

ここをクリックします。 
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8.5.7 接続線を接点に変更 

 

① ラッチリセットの先頭に、マウスを移動し、クリックします。先頭位置にカーソルが移動します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 挿入］メニューの［Ｂ接点］をポイントし、［ＡＮＤ］をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

③ Ｂ接点のシンボルが入力され、接点アドレス入力ダイアログボックスが表示されます。接点アドレスに 

“Ｒ１００”を入力します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

④ 接続線が入力されていた所にＢ接点が挿入され、以下のように変更されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

カーソルをここに移動します。 

接点アドレスを入力し、

ここをクリックします。 

ここをクリックします。 



簡易ＰＬＣ機能編 

 8-20  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

8.5.8 回路番号のふり直し 

 

① [表示]メニューの[リナンバー]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② “ＮＥＷ”が消え、回路番号がふり直されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

回路番号がふり直されます。 

ここをクリックします。 
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8.5.9 ファイルに保存 

 

① [ファイル]メニューの[閉じる]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 以下のメッセージボックスが表示されるので、[ＯＫ]ボタンをクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

作成した回路をファ

イルへ保存して、ラ

ダーエディタを終了

します。 

作成した回路を保存せず

にラダーエディタを終了

します。 

「閉じる」処理を中止

し、回路作成処理に戻

ります。 

ここをクリックします。 
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③ 以下のようなファイル保存のダイアログボックスが表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

④ [保存]ボタンをクリックします。ラダーエディタの画面も閉じられ、作成した回路が“ｔｅｓｔ．ｔｓｑ” 

ファイルとして保存されます。 

 

 

保存する場所を指定します。 

 

    をクリックすると、保存場所を

探すことができます。 

 

保存するファイル名を入力します。 

ダイアログボックスを開いた時は、ラダー

エディタで使用していたファイル名が表示

されます。（今までの例では“ラダープログ

ラム１.ｔｓｑ”） 

“ｔｅｓｔ．ｔｓｑ”に書き換えた後の画

面を表示しています。 
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8.5.10 既存ファイルを開く 

 

① [ファイル]メニューの[開く]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 以下の開くダイアログボックスが表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

③ ファイルの種類が“ラダープログラム”であることを確認します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   にマウスを移動し、クリックします。 

リストボックスが表示されるので、 

“ラダープログラム”をマウスでクリックします。 

ここをクリックします。 
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④ 表示されたラダープログラムの中から、“ｔｅｓｔ．ｔｓｑ”を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑤ [開く]ボタンをクリックすると、“ｔｅｓｔ．ｔｓｑ”ファイルを開きます。 

 

 

マウスでクリックします。 

選択したファイル名を表示します。 
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8.5.11 既存回路の変更と保存 

 

① ラッチリセットの回路上にカーソルを移動します。 

 

 

 

 

 

 

② [編集]メニューの[削除]をポイントし、[行]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

③ 指定した行が削除されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ペアコイルの一つが削除され

たため、コイルアドレスが削除

されます。 

ここをクリックします。 
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③ 回路番号０００２にマウスを移動し、クリックします。（回路選択） 

 

④ [編集]メニューの[削除]をポイントし、[回路]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑤ 回路番号０００２の回路が削除されます。 
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⑥ [ファイル]メニューの[上書き保存]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑦ “ｔｅｓｔ．ｔｓｑ”ファイルに上書き保存されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

[ファイル]メニューの[閉じる]をクリックした時と

は異なり、ラダーエディタは閉じられません。 

保存すると、 

回路番号がふり直されます。 

ここをクリック

します。 
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8.6 回路転送 

 

8.6.1 通信設定の確認 

 

① [通信]メニューの[設定]をクリックします。 

 

 

 

 

 

② 以下の通信設定ダイアログボックスが表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ボーレートは自動で切替えが行われます。 

接続方法のみを選択し、通常はプロパティ設定を変更する必要はありませ

ん。 

[接続]ボタン..通信設定後接続する場合。 

[ＯＫ]ボタン..通信設定のみする場合。 

[キャンセル]ボタン..通信設定を中止する場合。 

[プロパティ]ボタンをクリックすると、指定

したポートの詳細設定のダイアログボック

スを表示します。 

転送速度（ビット/秒）、データビット、パリ

ティ、ストップビット、フロー制御の設定が

できます。 

ここをクリック

します。 
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8.6.2 接続 

 

① [通信]メニューの[接続]をクリックします。これで、ＰＬＣと接続します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

8.6.3  転送 

 

① [ファイル]メニューの[転送]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 以下の転送ダイアログボックスが表示されるので、[ＯＫ]ボタンをクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

接続していることを示します。 

ＰＬＣはＳＴＯＰしています。 

ＰＬＣがＲＵＮしている場合は、 

“ＲＵＮ”と表示されます。 

画面最下部のステータスバーを確認しましょう。 

ここをクリック

します。 

現在開いているラダープログラムの

ファイル名を表示します。 

[参照]ボタンをクリックして、 

他のファイルを指定できます。 

転送プログラムのサイズ

を表示します。 
ここをクリックします。 

 

接続可能なボーレートは自動で認識され、接続したときのボーレートがス

テータスバーに表示されます。 
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③ 転送を開始します。転送中は以下の転送プログレスダイアログボックスを表示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

④ 転送が終了すると、転送終了メッセージボックスが表示されるので、[ＯＫ]ボタンをクリックしてください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

転送量を文字とプログレ

スバーと表示します。 

転送を中止する場合は、

[キャンセル]ボタンをク

リックします。 

ここをクリックします。 

 

TCmini側がＲＵＮ中には、以下のメッセージボックスを表示します。 

TCminiはＲＵＮ中変更ができませんので“いいえ”を選択してください。 
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8.7 オンライン作業 

 

8.7.1 オンラインラダーエディタの起動 

 

① [ツール]メニューの[ラダーエディタ]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② ＰＬＣからパソコンへの転送が始まり、転送プログレスダイアログボックスが表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

転送方向は “機器→パソコン”、 

転送ファイル名は 

“ラダープログラム－[オンライン]” 

になっています。 

ここをクリック

します。 
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③ 転送が終了すると、転送プログレスダイアログボックスが消え、オンラインラダーエディタが起動します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

TEST.tsq ラダーエディタと

オンラインラダーエディタ 

が開きます。 

 

オフライン状態など、X000か Y000なのか判別不能な状態では Z000 と表示

されることがあります。オンライン接続し、PLC の情報を取得することで、X

または Y が確定します。（Zのままでも問題ありません） 
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8.7.2 オンラインラダーエディタでの回路変更 

★ 変更の処理方法はオフラインのラダーエディタと変わりません。コイルのアドレスを変更してみましょう。 

 

① 回路番号００００のコイル（Ｚ１００）にカーソルを移動します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② [編集]メニューの[アドレス入力]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

③ コイルアドレス入力ダイアログボックスが表示されるので、コイルアドレスを“Ｙ２００”に変更します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ここに移動

します。 

ここをクリック

します。 

“Ｙ２００”に書き

換えます。 

コイルアドレスを変

更後、ここをクリック

します。 
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④ コイルアドレスが変更されます。 

⑤ [オペレーション]メニューの[ＰＬＣへ書き込み]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑥ 以下のメッセージボックスが表示されるので、[はい]ボタンをクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

⑦ 転送プログレスダイアログボックスが表示され、ＰＬＣへ書込みを開始します。書込みが終了すると、転送 

プログレスダイアログボックスが消えます。 

 

⑧ [オペレーション]メニューの[再読込み]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

[はい]ボタン..書込み処理開始。 

[いいえ]ボタン..書込み処理中止。 

[ｷｬﾝｾﾙ]ボタン･･書込み処理中止。 

ここをクリック

します。 

ここをクリック

します。 
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⑨ 以下のメッセージダイアログボックスが表示されるので、[ＯＫ]ボタンをクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

⑩ オンラインラダーエディタが閉じられ、転送プログレスダイアログボックスが表示されます。転送処理が開始 

します。 

 

⑪ 転送処理が終了すると、転送プログレスダイアログボックスが閉じて、再度オンラインラダーエディタが起動 

します。 

 

 

ここをクリック

します。 
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8.8 モニタ 

8.8.1 モニタモードに切り替える 

 

① [表示]メニューの[モニタモード]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 編集モードからモニタモードに切り替わります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

ここをクリック

します。 

[モニタモード]、[編集モード]

の左にあるレ点が現在のモー

ドです。この表示では、[編集

モード]です。 

クリックするとモードが切り

替わります。 
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8.8.2 ＰＬＣのＲＵＮ／ＳＴＯＰと接点の強制セット 

 

  ①[オペレーション]メニューの[ＲＵＮ]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 以下のメッセージボックスが表示されるので、[はい]ボタンをクリックし、ＰＬＣをＲＵＮさせます。 

 

 

 

 

 

 

 

③ カーソルが回路番号００００の“Ｚ０００”のＡ接点にあることを確認し、[オペレーション]メニューの 

[強制セット]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

④ 以下のメッセージボックスが表示されるので、[はい]ボタンをクリックします。 

 

 

 

 

 

ここをクリック

します。 

ここをクリック

します。 

ここをクリック

します。 

ここをクリック

します。 
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⑤ 回路番号００００の“Ｚ０００”のＡ接点を強制セットします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑥ [オペレーション]メニューの[ＳＴＯＰ]をクリックし、ＰＬＣをＳＴＯＰさせます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑦ Ｂ接点がセットされ、以下のようにモニタされます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

タイマの現在値がカウントダウンされます。 

値が０００００になった時、コイルの“Ｔ０００”もセットされ、 

  左のような表示になります。 

ここをクリック

します。 
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⑧ [オペレーション]メニューの[ＲＵＮ]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑨ 以下のメッセージボックスが表示されるので、[はい]ボタンをクリックし、ＰＬＣをＲＵＮさせます。 

 

 

 

 

 

 

⑩ 以下のようにモニタします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

レジスタＤ０００がインクリメントされています。 

ここをクリック

します。 

ここをクリック

します。 
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8.8.3 モニタモードの終了 

 

① [表示]メニューの[編集モード]をクリックすると、モニタモードを終了し、編集モードに戻ります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

モニタモードでは、回路の編集処理（変更、追加、削除など）ができません。編集

モードに切換えてから、編集して下さい。変更した回路は、ＰＬＣへ書込みをしないと、

モニタできません。ＰＬＣへ書き込んだ後再読込みをして、最新のオンラインラダーエ

ディタを表示して下さい。 

ここをクリック

します。 

モニタモード中なの

で、こちらにレ点がつ

いています。 

 

◎１０進／１６進表示切替 

表示方法には、１０進表示と１６進表示があります。 

[表示]メニューの[１０進表示]をクリックするか、[表示]メニューの[１６進表示]をクリッ

クして切替えます。メニューの左側にレ点がある表示方法が現在の表示方法です。 

１６進表示の例 

 

注目！ 
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8.9 レジスタデータのモニタ 

 

8.9.1 オンラインレジスタエディタの起動 

 

① [ツール]メニューの[レジスタエディタ]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② オンラインレジスタエディタが起動します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

オンラインレジスタ

エディタを開きます。 

レジスタエディタ用ツールバー

に切り替わります。 

ここをクリック

します。 
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8.9.2 デバイスの強制セット 

 

① Ｄ００２のビットＥをマウスでクリックし、カーソルを移動します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② [編集]メニューの[セット]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

③ 以下のメッセージダイアログを表示するので、[ＯＫ]ボタンをクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

④ Ｄ０００のビットＥを強制セットします。 

 

 

 

 

 

 

ここをクリックします。 

三角マークがカーソルです。 

ここをクリ

ックします。 

[セット]…カーソル位置のリセット状

態のデバイスを強制セットします。 

[リセット]…カーソル位置のセット状

態のデバイスを強制リセットします。 

[セット/リセット]…カーソル位置のデ

バイスのセット/リセット状態を強制

的に切替えます。 

ここをクリック

します。 
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8.9.3 アドレスの示すワードデータの変更 

 

① Ｄ００２の１６進データ表示部にマウスを移動し、クリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

② [編集]メニューの[データ変更]をクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

③ 以下のデータ変更ダイアログボックスが表示されます。データを“ＦＦＦＦ”に変更し、[ＯＫ]ボタンを 

クリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

④ データが変更されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

ここをクリックします。 

選択しているデータは 

反転表示されます。 

ここをクリック

します。 

初期値として、現在の値

を表示します。 

“ＦＦＦＦ”に書き換え

ます。 

データ変更後、

ここをクリッ

クします。 
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8.10 KSL-TCP の終了 

 

8.10.1 開いているエディタの終了 

① [ファイル]メニューの[閉じる]をクリックします。 

アクティブになっているエディタを終了します。 

    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② ①を繰り返し、すべてのエディタ（オンラインラダーエディタ、オンラインレジスタエディタ、オフライン 

ラダーエディタ（“ｔｅｓｔ．ｔｓｑ”））を終了します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ここをクリック

します。 

 

◎アクティブなエディタとは 

現在、処理の対象となっているエディタのことです。ＴＣＰＲＧＯＳ－Ｗのウィンドウの中で、最前

面に位置しています。アクティブなエディタを切り替えるのには、[ウィンドウ]メニューに表示されるエ

ディタ名をクリックします。 

 

この部分です。 

左にレ点のついてい

るエディタが現在の

アクティブなエディ

タです。 
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8.10.2 KSL-TCP の終了 

① [ファイル]メニューの[アプリケーションの終了]をクリックします。ＴＣＰＲＧＯＳ－Ｗを終了し、ウィンドウ 

を閉じます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

開いているエディタをすべて閉じてから、ＴＣＰＲＧＯＳ－Ｗを終了する必要はな

く、開いたまま[ファイル]メニューの[アプリケーションの終了]クリックしても構いま

せん。変更したエディタがある場合には、それぞれの変更を保存するかどうかのメッセ

ージボックスを表示します。 

ここをクリック

します。 
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8.11 アンインストール 

 

KSL-TCP をアンインストールするときには、アンインストールを実行する前に、 OCX ファイルの登録削除を行

ってください。 

 登録削除を行いませんと、レジストリに不必要なキーが残ります。 

 

ＯＣＸファイルの登録削除 

・ インストール先ディレクトリ内の “Unregist.bat”をダブルクリックし実行します。 

メッセージボックスが表示されればＯＣＸファイルの登録削除が完了しました。 

[コントロールパネル][アプリケーションの追加と削除]にて“TCPRGOS-W(J)”アンインストールを行なってくださ

い 
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第 9 章 

 

シーケンスプログラムのヒント 
 

シーケンスプログラムを作成するにあたり、いくつかのサンプル回路を説明します。また、第 11 章の標準ラダーシ

ーケンスも参考にしてください。 

 

9.1 DOUT命令で外部出力を ON/OFFする。 

 

 

 

 

H000は DOUT(1)／DOUT(－1)命令で ON/OFFします。Y100は H0100の ON/OFFに連動し動作 

しますので、DOUT命令に連動して、外部に出力することができます。 

（出力リレーのアドレスを変更することで任意の出力先に出力できます。） 

 

 

9.2 DIN命令で外部信号を入力する。 

 

 

 

 

G000の状態は DIN(1)／DIN(－1)命令で読み取ります。G000は X000の ON/OFFに連動し動作 

しますので、X000の状態をロボットの DIN1命令で読み取ることができます。 

（入力リレーのアドレスを変更することで任意の入力先を DIN(1)命令で読み取ることができます。） 

 

 

9.3 AUTORUN信号を外部に出力する。 

 

 

 

 

H138はロボットが自動運転中であることを示すインターフェースリレーです。この状態を外部に出力します。 

（出力リレーのアドレスを変更することで任意の出力先に出力できます。） 

 

IN1 

X000 

DIN1 

G000 

AUTORUN 

H138 

OUT17 

Y110 

DOUT1 

H000 

OUT1 

Y100 
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9.4 外部信号で KKKSL3000にアラームを発生させる。 

 

 

 

 

外部入力 IN3(X002)が ONすると G110が ONします。G110が ONするとロボットコントローラにアラーム 

（1-037）を発生させます。 

入力リレーのアドレスを変更することで任意の入力でアラームを発生させられます。 

 

 

 

9.5 コントロールパネルに値を出力する。 

 

 

 

 

拡張命令 FL006で D600の内容を D470に転送します。 

FL命令は、レベルで命令実行します。この場合、常に ONしていますから、毎スキャンでデータ転送が行われます。 

D600は、ロボット言語のシステム変数“PLCDATAW1”にロボットプログラムで書き込んだ値が格納されています。

上記プログラムでは、その値を D470 に転送します。D470 はコントロールパネルの７セグメントに値を表示する専

用のレジスタです。 

転送もとのレジスタを変更すれば、定数やシーケンスの演算結果など、任意のデータを表示させることができます。 

 

 

9.6 シーケンスパラメータで出力先を変更する。 

 

 

 

 

 

 

 

H110は KKSL3000のユーザーパラメータで ON/OFFできるリレーです。 

パラメータの設定が１(ON)の時、DOUT(1)は Y100 を ON します。パラメータの設定が 0(OFF)の時、DOUT(1)は

Y101を ONします。H110～H117の SEQPARA＊を使えば、ラダーシーケンスを変更することなく、ロボットのパ

ラメータでシーケンスの動作を変えることが可能です。 

 

IN3 

X002 

AL1-037 

G110 

D470 

D1 MOV 

FL006 D600 

(K)D2 

00001 

K=K3 

DOUT1 

Ｈ000 

OUT1 

Y100 

OUT2 

Y101 

SEQPARA1 

Ｈ110 

SEQPARA1 

Ｈ110 
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9.7 非常停止押しボタンが押されている状態でも故障信号を ONする。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ALARM(H13D)信号は、アラーム発生時に ONします。しかしながら、非常停止押しボタンが ONの状態 

（8-014が発生）が ONしている時は故障信号が ONしません。EMSSTの状態も監視することでアラームが発生し

ている、または非常停止ボタンが押されている状態を出力できます。 

 

 

9.8 フィールドバスからの入力信号で、ロボットを起動したい。 

 

 

 

 

 

 

 

 フィールドバス接続からの入力が（X200）が ONすると G136が ONしロボットプログラムが RUNします。 

 

 

ALARM 

Ｈ13D 

OUT45 

Y12D 

EMSST 

Ｈ130 

FI1 

X200 

RUN 

G136 
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9.9 電源投入時に１パルス発生させる回路 

 

 

 

 

 

 

    電源 

    R000 

    R001 

電源 ON直後、初めてのスキャンで、R000は ONします。２回目のスキャンでは R001が ONですので、R000は 

OFFします。 

Ｆ＊６３を使用すると、１命令で実現できます。 

 

 

9.10 立上りで１パルス発生させる回路 

 

 

 

 

 

 

    X000 

    R000 

    R001 

入力（X000）の立上りで１パルス発生させます。 

注）X000を ONの状態で PLCを RUNさせると、１スキャン目で R000が ONします。 

 

 

9.11 立下りで１パルス発生させる回路（１） 

 

 

 

 

 

 

    X000 

    R000 

    R001 

入力（X000）の立下りで１パルス発生させます。 

注意 X000がOFFで電源ON後１回目のスキャンでR000はONします。（9.10項では、その対策がされています。） 

X000が OFFの状態で PLCを RUNさせると、１スキャン目で R000が ONします。 

  

R001 

  

R000 

  

R001 

１スキャンタイム 

IN1  

X000 

  

R000 

  

R001 

１スキャンタイム 

  

R001 

  

R000 

  

R001 

１スキャンタイム 

  

R001 

IN1  

X000 
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9.12 立下りで１パルス発生させる回路（２） 

 

 

 

 

 

 

 

 

    電源 

    X000 

    R000 

    R001 

    R002 

入力（X000）の立下りで１パルス発生させます。電源 ON時 R000は ONしません 

 

 

9.13 自己保持回路（リセット優先） 

 

 

 

 

 

    X000 

    X001 

    R000 

X001が OFFの時、X000を１度 ONすると、出力 R000が ONし、X000が OFFしても R000は ONを保持します。 

X001を ONすると R000は OFFします。 

 

 

9.14 自己保持回路（セット優先） 

 

 

 

 

 

    X000 

    X001 

    R000 

X001が OFFの時、X000を１度 ONすると、出力 R000が ONし、X000が OFFしても R000は ONを保持します。 

X001を ONすると R000は OFFします。 

X001が ONでも X000が ONの場合には R000が ONします。 

１スキャンタイム 

  

R000 

  

R001 

  

R001 

IN1  

X000 

  

R002 

  

R002 

IN1 

X000 

 

R000 

 

R000 

IN2 

X001 

IN1 

X000 

 

R000 

 

R000 

IN1 

X001 
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9.15 インターロック回路 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    X000 

    X001 

    R002 

    Y100 

    Y101 

X000と X001のいずれか先に ONした回路を ONし他方は ONしません。 

同時 ONの場合にはスキャン方式により上方の回路(Y100)が ONします。 

モータの正転／逆転回路に利用できます。 

 

 

9.16 オルタネート回路 

 

 

 

 

 

 

 

 

    X000 

    R000 

    R001 

入力 X000が ONするごとに出力 R001が反転しますのでモーメンタリースイッチの a接点を使用してオルタネート

出力を出せます。 

 

IN1 

X000 

OUT1 

Y100 

 

Y100 

IN3 

X002 

IN2 

X001 

OUT2 

Y101 

 

Y101 

IN3 

X002 

 

Y101 

 

Y100 

IN1 

X000 

 

FE063 

 

R000 

 

R001 

 

R001 

 

R001 

 

R000 

 

EDG B1 

R000 
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9.17 シングルショットタイマ回路 

 

 

 

 

 

    X000 

    T000 

    R000 

入力 X000が ONするとタイマの設定時間だけ R000が ONします。 

入力 X000の ON時間がタイマ設定値より短いと R000の ON時間は X000の ON時間と同一です。 

 

 

9.18 立ち上がりワンショットタイマ回路 

 

 

 

 

 

 

 

    X000 

    R000 

     

    R000 

 

入力 X000が ONするとタイマの設定時間だけ R000が ONします。 

 

 

9.19 一定周期で ON/OFFする回路 

 

 

 

 

 

    Y100 

    Y101 

A050は１秒間隔で ON/OFFを繰り返す特殊補助リレーです。 

A051は２秒間隔で ON/OFFを繰り返す特殊補助リレーです。 

 

  

R000 

  

T000 

  

T000 

IN1  

X000 00010 

１sec 

  

R001 

  

T000 

  

T000 

  

R000 00010  

EDG 

IN1 

X000 

 

FE063 

B1 

R000 

  

R001 

１sec １sec 

 

A050 

OUT1 

Y100 

 

A051 

OUT2 

Y101 

１sec 

２sec 
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9.20 ステップシーケンス回路 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    X000 

    X001 

    X002 

    X003 

    R000 

    R001 

    R002 

    R003 

 

X000が ONすると R000が ONします。 

次に X001が ONすると R001が ONし、R000が OFFします。 

さらに X002が ONすると R002が ONし、R001は OFFします。 

 

 

 

 

 

IN1 

X000 

 

R000 

 

R010 

 

R000 

 

R001 

 

R010 

IN2 

X001 

 

R001 

 

R001 

 

R000 

 

R011 

 

R002 

 

R011 

IN3 

X002 

 

R002 

 

R002 

 

R001 

 

R012 

 

R003 

 

R012 

IN4 

X003 

 

R003 

 

R003 

 

R002 

 

R013 

 

R013 
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第 10 章 

 

トラブルシューティング 
 

10.1 ロボットがサーボ ONできない 

① インターフェースリレーSVOFF（R33C）は ONしていますか？ 

SVOFF 信号は、OFFでサーボ OFFとなります。よってインターフェースリレーSVOFFが ONとなるよう、シ

ーケンスや外部回路を設計してください。 

 

② ８－０１４ Emergency Stop SW ON アラームは発生していませんか？ 

アラームが発生している場合、非常停止押しボタンは押されていませんか？ 

TPまたは TPジャンパーコネクタが接続されていますか。 

非常停止押しボタンの配線は専用線です。EMSコネクタに配線されている EMS＊＊、EMA＊＊ 

ピンの接続を確認してください。 

 

 

 

 

20

2

21

17

18

19

36

37

CASE

お客様側
TSL3000
ロボットコントローラ

ＦＧ

コネクタ
(INPUT)

EMS1B

EMS1C

EMS2B

EMS2C

非常停止接点1

非常停止接点2

XM3B-3722
(Dsub-37S)

1

KSL3000 

ロボットコントローラ 



簡易ＰＬＣ機能編 

 10-2  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

10.2 プログラムが RUNできない 

① プログラムは選択されていますか？ 

② サーボは ONしていますか？ 

③ インターフェースリレーSTOP（R338）は ONしていますか？ 

STOP 信号は、OFF で STOP となります。よってインターフェースリレーSTOP が ON となるよう、シーケン

スや外部回路を設計してください。 

④ インターフェースリレーBREAK（R33B）は ONしていますか？ 

BREAK信号も STOP信号同様に OFFで BREAKとなります。 

 

 

10.3 TCPRGOSでシーケンスが転送できない 

ユーザーが扱うことの出来るシーケンスプログラム領域は、領域１と領域２です。2.4 項を参照し、シーケンス領域

を変更してください。 

 

 

10.4 シーケンスが電源 ONで消えてしまう。 

シーケンスプログラム領域１はデバッグ用の RAM領域です。電源 OFF/ONでシーケンスは消えてしまいます。 

領域１でシーケンスを転送後、領域３と設定し、電池バックアップしてください。 

デバッグ（動作確認）が済んで運用する場合には、フラッシュメモリー（領域２）にシーケンスプログラムを転送す

ることも可能です。 

 

10.5 TCPRGOSが立ちあがらない。 

お使いのパソコンは TCPRGOSの仕様と合致していますか（8.1項を参照） 

 

インストール直後に動作しない場合、ＤＬＬファイルのバージョンが古い場合があります。下記手順にて最新 DLL

ファイルのインストールを行ってください。 

① 他のアプリケーションをすべて終了し、下記のファイルがシステムディレクトリに存在することを確認してくだ

さい。 

MFC42.DLL  MFC42LOC.DLL MSVCRT.DLL 

CMCTLJP.DLL COMCTL32.OCX 

 

② 各ファイルの製品バージョンを確認し、下記バージョンより古い場合にはファイルを削除してください。 

  

  

  

  

  

  

  

該当ファイルを右クリックして、プロパティを選択し、表示されたダイアログウインドウで“バージョン情報”

タグを選択し製品バージョンを確認する。 

 

③ 8.3項を参照して再度インストールを行ってください。 

ファイル名 バージョン 

MFC42.DLL 5.0.000 

MFC42LOC.DLL 5.0.000 

MSVCRT.DLL 5.00.7303 

CMCTLJP.DLL 5.01.4319 

COMCTL32.OCX 5.01.4319 
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10.6 拡張 I/Oが動作しない（動作がおかしい） 

① 拡張 I/OのＲＵＮのランプが点灯していない 

3.8項を参照し、接続、ユーザーパラメータの設定を確認してください。 

 

② 拡張 I/Oのシーケンスが２重定義されている。 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 上図において、Aで X000入力を Y140に出力しているが、Bで R440～R47Fの状態を Y140～Y17Fに転送（出力）

している。結果として Y140は R440の状態が出力されてしまい、Aの回路の結果は出力されない。 

上記問題を回避するには、Bの回路を削除する必要があるが、Y141～Y17Fへの転送も削除されてしまうので、別途 

回路追加が必要です。 

 

 

  

 

 

 

 

IN1 

X000 

EO1 

Y140 

EI1 

X040 

OUT1 

Y100 

MOV 

FL006 

MOV 

FL006 

R24W    X04W   0004 
 D1 ← (K)D2   K=K3 

Y14W    R44W   0004 
 D1 ← (K)D2   K=K3 

A 

B 
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10.7 KKSL3000にシーケンス関連のアラームが発生した。 

 

 

8-227 PLC STOP 

原因 シーケンス部のシーケンスが停止中です。 

対策 KSL-TCPより意図的に STOPさせた場合には正常です。電源を OFF/ONするか、KSL-TCPからシーケンス 

 を RUNさせてください。 

ハードウエアの故障やシーケンスプログラムに誤りがある為に、PLC STOPとなることがあります。 

この場合その下記のアラーム(１－＊＊＊)も同時に発生しています。原因を取り除かないとシーケンスを RUN 

することが出来ません。 

 

1-164 PLC Backup data error 

原因 TCminiのシーケンスプログラムが壊れました。 

対策 KSL-TCPを使用して、再度プログラムを転送してください。 

   バックアップ RAM（領域３）をお使いの場合には、領域１に設定後、電源を OFF/ONしてプログラムを 

   転送してください。 

 

1-166 PLC Remote unit error 

原因 ①拡張 I/Oユニットの接続設定がユーザーパラメータと一致しません。 

   ②接続ケーブルの配線が間違っている。 

   ③接続れている I/Oユニットが正常に動作していない。 

対策 ①ユーザーパラメータの設定を確認してください。（3.7.3項を参照） 

   ②接続ケーブルを確認してください（3.7.2項を参照） 

   ③外部電源を用いている場合には、コントローラの電源より先に拡張 I/Oユニットの電源を入れてください。 

    I/Oユニットの故障の場合には弊社サービスまで連絡ください。 

 

1-169 PLC undefined label 

原因 シーケンスプログラムで使用しているラベルが定義されていない。 

対策 KSL-TCPを使用してシーケンスプログラムを修正してください。 

 

1-170 PLC invalid command 

原因 シーケンスプログラムで誤ったコマンド（命令語）が使われています。 

対策 KSL-TCPを使用してシーケンスプログラムを修正してください。 

 

1-173 PLC Overlap label 

原因 シーケンスプログラムで使用しているラベルが２重に定義されています。 

対策 KSL-TCPを使用してシーケンスプログラムを修正してください。 
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第 11 章 

 

標準ラダーシーケンス 
 

標準ラダーシーケンス 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ※代表的な回路の説明を以下に示します。 

  ①外部入力(INPUTコネクタ-1pin)接点 X000を G000(DIN1)コイルに接続し、ロボットプログラム“DIN(1)”の入力とします。 

 

① 



簡易ＰＬＣ機能編 

 11-2  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  ②ハンド入力(HAND-1pin)接点 X038を G100(DIN201)コイルに接続し、ロボットプログラム“DIN(201)”の入力とします。 

 

② 
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  ③ロボットプログラム“DOUT(1)”出力コイル H000(DOUT1)を Y100(OUT1)コイルに接続し、外部出力(OUTPUTコネクタ-1pin) 

に出力します。 

 

③ 
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  ④拡張入力(EI1～EI64)をロボットプログラム“DIN(101～164)”の入力とします。 

     

  ⑤ロボットプログラム“DOUT(101～164)”を拡張出力(EO1～EO64)に出力します。 

     

  ⑥フィールドバス入力(FI1～FI96)をロボットプログラム“DIN(301～364),DIN(401～432)”の入力とします。 

     

  ⑦ロボットプログラム“DOUT(301～364),DOUT(401～432)”をフィールドバス出力(FO1～FO96)に出力します。 

 

④ 

⑤ 

⑥ 

⑦ 
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  ⑧H119がOFFのとき、フィールドバス入力(FI112)接点 X26FをG26F(DIN448)コイルに接続し、ロボットプログラム“DIN(448)”

の入力とします。 

H119が ONのとき、フィールドバス入力(FI112)接点 X26Fを G10F(DATA_TRIG)コイルに接続し、システム信号“DATA_TRIG 

(要求トリガ信号)”の入力とします。 

 

 ※H119信号の ON/OFFは、ユーザーパラメータ[U35]の設定で切り替えます。詳細は、取扱説明書“ユーザーパラメータ編”を 

参照してください。 

 

⑧ 
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  ⑨H119 が OFF のとき、ロボットプログラム“DOUT(447)”出力コイル H26E(DOUT447)を Y36E(FIELDBUSOUT111)コイル

に接続し、フィールドバス出力(FO111)に出力します。 

   H119が ONのとき、システム信号“DATA_ERR(コマンドエラー信号)”出力コイル H10E(DATA_ERR)を Y36E(FIELDBUS 

OUT111)コイルに接続し、フィールドバス出力(FO111)に出力します。 

 

  ⑩H119 が OFF のとき、ロボットプログラム“DOUT(448)”出力コイル H26F(DOUT448)を Y36F(FIELDBUSOUT112)コイル

に接続し、フィールドバス出力(FO112)に出力します。 

   H119が ONのとき、システム信号“DATA_ACK(応答完了信号)”出力コイル H10F(DATA_ACK)を Y36F(FIELDBUSOUT112) 

コイルに接続し、フィールドバス出力(FO112)に出力します。 

 

※H119信号の ON/OFFは、ユーザーパラメータ[U35]の設定で切り替えます。詳細は、取扱説明書“ユーザーパラメータ編”を 

参照してください。 

 

⑨ 

⑩ 
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  ⑪H118が OFFのとき、フィールドバス入力(FI113)接点 X270を G270(DIN449)コイルに接続し、ロボットプログラム“DIN(449)”

の入力とし、外部入力(INPUTコネクタ-25pin)接点 X008を G130(STROBE)コイルに接続し、システム信号“STROBE”の入

力とします。 

H118が ONのとき、フィールドバス入力(FI113)接点 X270を G130(STROBE)コイルに接続し、システム信号“STROBE”の

入力とします。このとき、外部入力(INPUTコネクタ-25pin)は無効になります。 

 

⑫H118が OFFのとき、フィールドバス入力(FI114)接点 X271を G271(DIN450)コイルに接続し、ロボットプログラム“DIN(450)”

の入力とし、外部入力(INPUTコネクタ-7pin)接点 X009を G131(PRG_RST)コイルに接続し、システム信号“PRG_RST”の入

力とします。 

H118 が ONのとき、フィールドバス入力(FI114)接点 X271 を G131(PRG_RST)コイルに接続し、システム信号“PRG_RST”

の入力とします。このとき、外部入力(INPUTコネクタ-7pin)は無効になります。 

タッチパネルと接続すると、タッチパネル入力(PANEL_PRG_RST)接点 G179 を G131(PRG_RST)コイルに接続し、システム

信号“PRG_RST”の入力とします。 

 

 ※H118信号の ON/OFFは、ユーザーパラメータ[U35]の設定で切り替えます。詳細は、取扱説明書“ユーザーパラメータ編”を 

参照してください。 

 

⑪ 

⑫ 
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  ⑬H118がOFFのとき、フィールドバス入力(FI124)接点X27BをG27B(DIN460)コイルに接続し、ロボットプログラム“DIN(460)”

の入力とし、外部入力(INPUTコネクタ-32pin)接点 X013を G13B(BREAK)コイルに接続し、システム信号“BREAK”の入力

とします。 

H118が ONのとき、フィールドバス入力(FI124)接点 X27Bを G13B(BREAK)コイルに接続し、システム信号“BREAK”の入

力とします。このとき、外部入力(INPUTコネクタ-32pin)は無効になります。 

タッチパネルと接続すると、タッチパネル入力(PANEL_ BREAK)接点 G17Fを G13B(BREAK)コイルに接続し、システム信号

“BREAK”の入力とします。 

 

※H118信号の ON/OFFは、ユーザーパラメータ[U35]の設定で切り替えます。詳細は、取扱説明書“ユーザーパラメータ編”を 

参照してください。 

 

⑬ 
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  ⑭H118がOFFのとき、フィールドバス入力(FI126)接点X27DをG27D(DIN462)コイルに接続し、ロボットプログラム“DIN(462)” 

の入力とします。 

H118が ONのとき、フィールドバス入力(FI126)接点 X27Dを G13D(BZ_RST)コイルに接続し、システム信号“BZ_RST”の 

入力とします。 

 

  ⑮H118がOFFのとき、フィールドバス入力(FI127)接点X27EをG27E(DIN463)コイルに接続し、ロボットプログラム“DIN(463)” 

の入力とします。 

    

  ⑯H118 が OFF のとき、ロボットプログラム“DOUT(449)”出力コイル H270(DOUT449)を Y370(FIELDBUSOUT113)コイル

に接続し、フィールドバス出力(FO113)に出力します。 

   H118が ONのとき、システム信号“EMG_ST”出力コイル H130(EMG_ST)を Y370(FIELDBUSOUT113)コイルに接続し、 

フィールドバス出力(FO113)に出力します。 

 

※H118 信号の ON/OFF は、ユーザーパラメータ[U35]の設定で切り替えます。詳細は、取扱説明書“SM-A20053 ユーザーパラメー

タ編”を 

参照してください。 

 

⑭ 

⑮ 

⑯ 
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  ⑰H118 が OFF のとき、ロボットプログラム“DOUT(450)”出力コイル H271(DOUT450)を Y371(FIELDBUSOUT114)コイル

に接続し、フィールドバス出力(FO114)に出力し、システム信号“SV_RDY”出力コイル H131(SV_RDY)を Y109(OUT10)コイ

ルに接続し、外部出力(OUTPUTコネクタ-19pin)に出力します。 

   H118が ONのとき、システム信号“SV_RDY”出力コイル H131(SV_RDY)を Y371(FIELDBUSOUT114)コイルに接続し、 

フィールドバス出力(FO114)に出力します。 

 

※H118 信号の ON/OFF は、ユーザーパラメータ[U35]の設定で切り替えます。詳細は、取扱説明書“SM-A20053 ユーザーパラメー

タ編”を 

参照してください。 

 

⑰ 
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  ⑱H119 が ON のとき、データレジスタ領域 FBRWr1～16(D700～D70F)のデータをコマンドセットレジスタ DATA_CMD(D460

～D46F)に転送します。 

 

  ⑲H119 が ON のとき、コマンド応答レジスタ DATA_RESP(D660～D66F)のデータをデータレジスタ領域 FBRWw1～16(D740

～D74F)に転送します。 

 

※H119 信号の ON/OFF は、ユーザーパラメータ[U35]の設定で切り替えます。詳細は、取扱説明書“SM-A20053 ユーザーパラメー

タ編”を 

参照してください。 

 

 

⑱ 

⑲ 
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タッチパネルの接続 

           標準ラダーシーケンスにはタッチパネルから操作可能な接点があります。 

      G130～G13Dのコイルをタッチパネルから操作すると、SYSTEMコネクタからの入力と競合して正しく動作しません 

ので、以下のコイルを操作してください。 

      タッチパネルへの出力信号は H130～H13Eを直接参照してください。 

 

         タッチパネル入力割り当て 

タッチパネル入力（アドレス） 信号名（アドレス） 

PANEL_ALM_RST（G178） ALM_RST（アラームリセット）（G135） 

PANEL_PRG_RST（G179） PRG_RST（プログラムリセット）（G131） 

PANEL_DO_RST（G17A） DO_RST（出力信号リセット）（G134） 

PANEL_EX_SVON（G17C） EX_SVON（外部入力サーボ ON）（G137） 

PANEL_SV_OFF（G17D） SV_OFF（サーボ OFF）（G13C） 

PANEL_RUN（G17E） RUN（起動）（G136） 

PANEL_BREAK（G17F） BREAK（減速停止）（G13B） 
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第 12 章 

 

簡易 PLCデータ通信機能 
 

 

       簡易 PLCデータ通信機能は、レジスタにコマンドをセットすることで、ロボットの現在位置や教示点位置を取得、設定する 

機能です。 

簡易 PLCデータ通信機能は、コマンドモードとモニタモードの２種類の動作があり、書き込むコマンドによりその動作が 

選択できます。コマンドモードは、コマンドに対し、１回の応答をします。モニタモードは、コマンドに対し、最新のデータ 

に常時格納します。（次のコマンドが発行されるまで格納を続けます。） 
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12.1 モニタモード 

モニタモードでは、DATA_CMD（コマンドセットレジスタ）にセットしたコマンドに対して、コントローラは常に最新の 

値を DATA_RESP（コマンド応答レジスタ）に格納します。 

 

 

12.1.1 モニタモードのレジスタ 

 

DATA_CMD  （コマンドセットレジスタ）  D460～D46F 

簡易 PLCデータ通信機能のコマンドレジスタです。取得したいデータに対応したコマンドをセットしてください。 

 

DATA_RESP  （コマンド応答レジスタ）  D660～D66F 

簡易 PLCデータ通信機能のコマンド応答レジスタです。セットしたコマンドに対応する応答が格納されます。 

 

 

12.1.2 モニタモードの動作シーケンス 

 

DATA_CMD （コマンドセットレジスタ）  D46＊ 

 

 

DATA_RESP （コマンド応答レジスタ）  D66＊ 

 

① DATA_CMD（コマンドセットレジスタ）にコマンドをセットしてください。 

② コントローラは DATA_RESP（コマンド応答レジスタ）にコマンドに対する応答を格納します。 

③ 応答は常時最新のデータに格納します。（次のコマンドが発行されるまで格納を続けます。） 

 

① 

② ③ ③ 
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12.1.3 モニタモードのコマンド一覧 

 

関節座標現在位置取得コマンド（モニタモード）：E310 

 

        DATA_CMD （コマンドセットレジスタ）  TCmini→Robot 

D46* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値               0 
0x 

E310 

 

レジスタ 項目 設定値 

D460 コマンド（16進数） 0xE310 

D461 タスク 0（常に 0指定） 

D462～D46F 未使用 0 

 

 

DATA_RESP （コマンド応答レジスタ）  Robot→TCmini 

D66* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値 
 

 
 

5軸関節座標 

現在位置 

4軸関節座標 

現在位置 

3軸関節座標 

現在位置 

2軸関節座標 

現在位置 

1軸関節座標 

現在位置 
姿勢  0 

0x 

E310 

 

レジスタ 項目 応答値 

D660 コマンド（16進数） 0xE310 

D661 タスク 0（常に 0） 

D662 未使用 0 

D663 姿勢（CONFIG） 0:FREE/1:LEFTY/2:RIGHTY 

D664、D665 1 軸関節座標現在位置 1 軸関節座標現在位置×1000 の値 

D666、D667 2 軸関節座標現在位置 2 軸関節座標現在位置×1000 の値 

D668、D669 3 軸関節座標現在位置 3 軸関節座標現在位置×1000 の値 

D66A、D66B 4 軸関節座標現在位置 4 軸関節座標現在位置×1000 の値 

D66C、D66D 5 軸関節座標現在位置 5 軸関節座標現在位置×1000 の値 

D66E、D66F 未使用 0 
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ワールド座標現在位置取得コマンド（モニタモード）：E311 

 

        DATA_CMD （コマンドセットレジスタ）  TCmini→Robot 

D46* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値               0 
0x 

E311 

 

レジスタ 項目 設定値 

D460 コマンド（16進数） 0xE311 

D461 タスク 0（常に 0指定） 

D462～D46F 未使用 0 

 

 

DATA_RESP （コマンド応答レジスタ）  Robot→TCmini 

D66* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値   
ﾜｰﾙﾄﾞ T座標

現在位置 

ﾜｰﾙﾄﾞ C座標

現在位置 

ﾜｰﾙﾄﾞ Z座標

現在位置 

ﾜｰﾙﾄﾞ Y座標

現在位置 

ﾜｰﾙﾄﾞ X座標

現在位置 
姿勢  0 

0x 

E311 

 

レジスタ 項目 応答値 

D660 コマンド（16進数） 0xE311 

D661 タスク 0（常に 0） 

D662 未使用 0 

D663 姿勢（CONFIG） 0:FREE/1:LEFTY/2:RIGHTY 

D664、D665 ﾜｰﾙﾄﾞ X座標現在位置 ﾜｰﾙﾄﾞ X座標現在位置×1000 の値 

D666、D667 ﾜｰﾙﾄﾞ Y座標現在位置 ﾜｰﾙﾄﾞ Y座標現在位置×1000 の値 

D668、D669 ﾜｰﾙﾄﾞ Z座標現在位置 ﾜｰﾙﾄﾞ Z座標現在位置×1000 の値 

D66A、D66B ﾜｰﾙﾄﾞ C座標現在位置 ﾜｰﾙﾄﾞ C座標現在位置×1000 の値 

D66C、D66D ﾜｰﾙﾄﾞ T座標現在位置 ﾜｰﾙﾄﾞ T座標現在位置×1000 の値 

D66E、D66F 未使用 0 
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ワーク座標現在位置取得コマンド（モニタモード）：E312 

 

        DATA_CMD （コマンドセットレジスタ）  TCmini→Robot 

D46* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値               0 
0x 

E312 

 

レジスタ 項目 設定値 

D460 コマンド（16進数） 0xE312 

D461 タスク 0（常に 0指定） 

D462～D46F 未使用 0 

 

 

DATA_RESP （コマンド応答レジスタ）  Robot→TCmini 

D66* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値   
ﾜｰｸ T 座標 

現在位置 

ﾜｰｸ C 座標 

現在位置 

ﾜｰｸ Z 座標 

現在位置 

ﾜｰｸ Y 座標 

現在位置 

ﾜｰｸ X 座標 

現在位置 
姿勢  0 

0x 

E312 

 

レジスタ 項目 応答値 

D660 コマンド（16進数） 0xE312 

D661 タスク 0（常に 0） 

D662 未使用 0 

D663 姿勢（CONFIG） 0:FREE/1:LEFTY/2:RIGHTY 

D664、D665 ﾜｰｸ X 座標現在位置 ﾜｰｸ X 座標現在位置×1000の値 

D666、D667 ﾜｰｸ Y 座標現在位置 ﾜｰｸ Y 座標現在位置×1000の値 

D668、D669 ﾜｰｸ Z 座標現在位置 ﾜｰｸ Z 座標現在位置×1000の値 

D66A、D66B ﾜｰｸ C 座標現在位置 ﾜｰｸ C 座標現在位置×1000の値 

D66C、D66D ﾜｰｸ T 座標現在位置 ﾜｰｸ T 座標現在位置×1000の値 

D66E、D66F 未使用 0 
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12.2 コマンドモード 

          コマンドモードでは、DATA_CMD（コマンドセットレジスタ）にコマンドをセットし、DATA_TRIG（要求トリガ信号） 

を ONした時、ロボットは、そのコマンドに対応する応答を返します。（1ショット命令） 

コマンドモードは、モニタモードと比較し、データ書込みなどの複雑なコマンドを実行できます。 

 

 

12.2.1 コマンドモードのレジスタ 

 

DATA_TRIG  （要求トリガ信号）  G10F 

簡易 PLCデータ通信機能のトリガ信号です。DATA_ CMDをセットした後、本信号を ONしてください。 

また、応答（DATA_RESP）を読み取った後に、本信号を OFFしてください。 

 

DATA_ACK  （応答完了信号）  H10F 

簡易 PLCデータ通信機能の応答完了信号です。DATA_ RESPのデータのセットが完了すると、本信号が ONします。 

DATA_TRIGを OFFすると、本信号も OFFになります。 

 

DATA_ERR  （コマンドエラー信号）  H10E 

簡易 PLCデータ通信機能のコマンドエラー信号です。DATA_CMDにセットした値に誤りがある場合、本信号が ON 

します。DATA_TRIGを OFFすると、本信号も OFFになります。 

 

DATA_CMD  （コマンドセットレジスタ）  D460～D46F 

簡易 PLCデータ通信機能のコマンドレジスタです。取得したいデータに対応したコマンドをセットしてください。 

 

DATA_RESP  （コマンド応答レジスタ）  D660～D66F 

簡易 PLCデータ通信機能のコマンド応答レジスタです。セットしたコマンドに対応する応答が格納されます。 
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12.2.2 コマンドモードの動作シーケンス 

 

DATA_CMD （コマンドセットレジスタ）   D46＊ 

 

 

DATA_TRIG （要求トリガ信号）        G10F  

 

 

DATA_RESP （コマンド応答レジスタ）   D66＊ 

 

 

DATA_ACK （応答完了信号）          H10F  

 

 

DATA_ERR （コマンドエラー信号）      H10E  

 

① DATA_CMD（コマンドセットレジスタ）にコマンドをセットしてください。 

② DATA_CMDのセットが完了したら DATA_TRIG（要求トリガ信号）を ONしてください。 

③ コントローラは DATA_RESP（コマンド応答レジスタ）にコマンドに対する応答を格納します。 

④ コントローラは DATA_RESPのデータ格納が完了すると DATA_ACK信号を ONします。 

⑤ DATA_ACK信号が ONしていることを確認し、応答データを読み取ってください。 

⑥ 読み取り処理が完了したら、要求トリガ信号を OFFしてください。 

⑦ 書き込んだコマンドデータにエラーがある場合にはコマンドエラー信号が ONします。(コマンドデータが正常 

で、コントローラの状態により実行出来なかった場合には、コマンド応答レジスタにエラーコードが格納されま 

す。） 

 

① 

② 

③ 

④ 

⑥ 

⑤ 

⑦ 
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12.2.3 コマンドモードのコマンド一覧 

 

関節座標現在位置取得コマンド（コマンドモード）：E300 

 

        DATA_CMD （コマンドセットレジスタ）  TCmini→Robot 

D46* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値               0 
0x 

E300 

 

レジスタ 項目 設定値 

D460 コマンド（16進数） 0xE300 

D461 タスク 0（常に 0指定） 

D462～D46F 未使用 0 

 

 

DATA_RESP （コマンド応答レジスタ）  Robot→TCmini 

D66* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値 
 

 
 

5軸関節座標 

現在位置 

4軸関節座標 

現在位置 

3軸関節座標 

現在位置 

2軸関節座標 

現在位置 

1軸関節座標 

現在位置 
姿勢 

ｴﾗｰ 

ｺｰﾄﾞ 
0 

0x 

E300 

 

レジスタ 項目 応答値 

D660 コマンド（16進数） 0xE300 

D661 タスク 0（常に 0） 

D662 エラーコード（16進数） 
0x0000:正常時 

0x1000:コマンド異常（H10E が ONします） 

D663 姿勢（CONFIG） 0:FREE/1:LEFTY/2:RIGHTY 

D664、D665 1 軸関節座標現在位置 1 軸関節座標現在位置×1000 の値 

D666、D667 2 軸関節座標現在位置 2 軸関節座標現在位置×1000 の値 

D668、D669 3 軸関節座標現在位置 3 軸関節座標現在位置×1000 の値 

D66A、D66B 4 軸関節座標現在位置 4 軸関節座標現在位置×1000 の値 

D66C、D66D 5 軸関節座標現在位置 5 軸関節座標現在位置×1000 の値 

D66E、D66F 未使用 0 
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ワールド座標現在位置取得コマンド（コマンドモード）：E301 

 

        DATA_CMD （コマンドセットレジスタ）  TCmini→Robot 

D46* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値               0 
0x 

E301 

 

レジスタ 項目 設定値 

D460 コマンド（16進数） 0xE301 

D461 タスク 0（常に 0指定） 

D462～D46F 未使用 0 

 

 

DATA_RESP （コマンド応答レジスタ）  Robot→TCmini 

D66* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値   
ﾜｰﾙﾄﾞ T座標

現在位置 

ﾜｰﾙﾄﾞ C座標

現在位置 

ﾜｰﾙﾄﾞ Z座標

現在位置 

ﾜｰﾙﾄﾞ Y座標

現在位置 

ﾜｰﾙﾄﾞ X座標

現在位置 
姿勢 

ｴﾗｰ 

ｺｰﾄﾞ 
0 

0x 

E301 

 

レジスタ 項目 応答値 

D660 コマンド（16進数） 0xE301 

D661 タスク 0（常に 0） 

D662 エラーコード（16進数） 
0x0000:正常時 

0x1000:コマンド異常（H10E が ONします） 

D663 姿勢（CONFIG） 0:FREE/1:LEFTY/2:RIGHTY 

D664、D665 ﾜｰﾙﾄﾞ X座標現在位置 ﾜｰﾙﾄﾞ X座標現在位置×1000 の値 

D666、D667 ﾜｰﾙﾄﾞ Y座標現在位置 ﾜｰﾙﾄﾞ Y座標現在位置×1000 の値 

D668、D669 ﾜｰﾙﾄﾞ Z座標現在位置 ﾜｰﾙﾄﾞ Z座標現在位置×1000 の値 

D66A、D66B ﾜｰﾙﾄﾞ C座標現在位置 ﾜｰﾙﾄﾞ C座標現在位置×1000 の値 

D66C、D66D ﾜｰﾙﾄﾞ T座標現在位置 ﾜｰﾙﾄﾞ T座標現在位置×1000 の値 

D66E、D66F 未使用 0 
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ワーク座標現在位置取得コマンド（コマンドモード）：E302 

 

        DATA_CMD （コマンドセットレジスタ）  TCmini→Robot 

D46* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値               0 
0x 

E302 

 

レジスタ 項目 設定値 

D460 コマンド（16進数） 0xE302 

D461 タスク 0（常に 0指定） 

D462～D46F 未使用 0 

 

 

DATA_RESP （コマンド応答レジスタ）  Robot→TCmini 

D66* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値   
ﾜｰｸ T 座標 

現在位置 

ﾜｰｸ C 座標 

現在位置 

ﾜｰｸ Z 座標 

現在位置 

ﾜｰｸ Y 座標 

現在位置 

ﾜｰｸ X 座標 

現在位置 
姿勢 

ｴﾗｰ 

ｺｰﾄﾞ 
0 

0x 

E302 

 

レジスタ 項目 応答値 

D660 コマンド（16進数） 0xE302 

D661 タスク 0（常に 0） 

D662 エラーコード（16進数） 
0x0000:正常時 

0x1000:コマンド異常（H10E が ONします） 

D663 姿勢（CONFIG） 0:FREE/1:LEFTY/2:RIGHTY 

D664、D665 ﾜｰｸ X 座標現在位置 ﾜｰｸ X 座標現在位置×1000の値 

D666、D667 ﾜｰｸ Y 座標現在位置 ﾜｰｸ Y 座標現在位置×1000の値 

D668、D669 ﾜｰｸ Z 座標現在位置 ﾜｰｸ Z 座標現在位置×1000の値 

D66A、D66B ﾜｰｸ C 座標現在位置 ﾜｰｸ C 座標現在位置×1000の値 

D66C、D66D ﾜｰｸ T 座標現在位置 ﾜｰｸ T 座標現在位置×1000の値 

D66E、D66F 未使用 0 
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教示点データ書込みコマンド：C2C1 

 

        DATA_CMD （コマンドセットレジスタ）  TCmini→Robot 

D46* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値   
教示点ﾃﾞｰﾀ 

T 座標値 

教示点ﾃﾞｰﾀ 

C 座標値 

教示点ﾃﾞｰﾀ 

Z 座標値 

教示点ﾃﾞｰﾀ 

Y 座標値 

教示点ﾃﾞｰﾀ 

X 座標値 
姿勢 0 

ﾃｰﾌﾞﾙ 

番号 

0x 

C2C1 

 

レジスタ 項目 設定値 

D460 コマンド（16進数） 0xC2C1 

D461 テーブル番号 
1～999（教示点データ名が“P001”の時、 

1 と指定）※1 

D462 タスク 0（常に 0指定） 

D463 姿勢（CONFIG）（16進数） 0:FREE/1:LEFTY/2:RIGHTY 

D464、D465 教示点データ X 座標値 教示点データ X 座標値×1000 の値 

D466、D467 教示点データ Y 座標値 教示点データ Y 座標値×1000 の値 

D468、D469 教示点データ Z 座標値 教示点データ Z 座標値×1000 の値 

D46A、D46B 教示点データ C 座標値 教示点データ C 座標値×1000 の値 

D46C、D46D 教示点データ T 座標値 教示点データ T 座標値×1000 の値 

D46E、D46F 未使用 0 

※1 テーブル番号は、実行ファイルとして選択しているファイルにある教示点データの番号を表します。 

実行ファイルとして選択しているファイルに P001～P999の範囲で教示点データ名を作成し、教示点データとして登録 

しておく必要があります。 

    

 

DATA_RESP （コマンド応答レジスタ）  Robot→TCmini 

D66* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値             0 
ｴﾗｰ 

ｺｰﾄﾞ 

ﾃｰﾌﾞﾙ 

番号 

0x 

C2C1 

 

レジスタ 項目 応答値 

D660 コマンド（16進数） 0xC2C1 

D661 テーブル番号 1～999 

D662 エラーコード（16進数） 

0x0000:正常時 

0x1000:コマンド異常（H10E が ONします） 

0x2001:プログラム実行中 

0x2002:教示点名範囲外（1～999） 

0x2003:教示点名が存在しない 

0x2004:教示点書込み失敗 

D663 タスク 0（常に 0） 

D664～D66F 未使用 0 
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教示点データ取得コマンド：C3C1 

 

        DATA_CMD （コマンドセットレジスタ）  TCmini→Robot 

D46* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値              0 
ﾃｰﾌﾞﾙ 

番号 

0x 

C3C1 

 

レジスタ 項目 設定値 

D460 コマンド（16進数） 0xC3C1 

D461 テーブル番号 
1～999（教示点データ名が“P001”の時、 

1 と指定）※1 

D462 タスク 0（常に 0指定） 

D463～D46F 未使用 0 

※1 テーブル番号は、実行ファイルとして選択しているファイルにある教示点データの番号を表します。 

実行ファイルとして選択しているファイルに P001～P999の範囲で教示点データ名を作成し、教示点データとして登録 

しておく必要があります。 

教示点名が存在しなかった場合、教示点データは 0を応答します。 

 

DATA_RESP （コマンド応答レジスタ）  Robot→TCmini 

D66* F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

値   
教示点ﾃﾞｰﾀ 

T 座標値 

教示点ﾃﾞｰﾀ 

C 座標値 

教示点ﾃﾞｰﾀ 

Z 座標値 

教示点ﾃﾞｰﾀ 

Y 座標値 

教示点ﾃﾞｰﾀ 

X 座標値 
姿勢 

ｴﾗｰ 

ｺｰﾄﾞ 

ﾃｰﾌﾞﾙ 

番号 

0x 

C3C1 

 

レジスタ 項目 応答値 

D660 コマンド（16進数） 0xC3C1 

D661 テーブル番号 1～999 

D662 エラーコード（16進数） 

0x0000:正常時 

0x1000:コマンド異常（H10E が ONします） 

0x2002:教示点名範囲外（1～999） 

D663 姿勢（CONFIG） 0:FREE/1:LEFTY/2:RIGHTY 

D664、D665 教示点データ X 座標値 教示点データ X 座標値×1000 の値 

D666、D667 教示点データ Y 座標値 教示点データ Y 座標値×1000 の値 

D668、D669 教示点データ Z 座標値 教示点データ Z 座標値×1000 の値 

D66A、D66B 教示点データ C 座標値 教示点データ C 座標値×1000 の値 

D66C、D66D 教示点データ T 座標値 教示点データ T 座標値×1000 の値 

D66E、D66F 未使用 0 
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第 13 章 

 

付録 
 

リレー一覧 

   入出力 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

X00W IN16 IN15 IN14 IN13 IN12 IN11 IN10 IN9 IN8 IN7 IN6 IN5 IN4 IN3 IN2 IN1 

X01W IN32 IN31 IN30 IN29 IN28 IN27 IN26 IN25 IN24 IN23 IN22 IN21 IN20 IN19 IN18 IN17 

X02W IN48 IN47 IN46 IN45 IN44 IN43 IN42 IN41 IN40 IN39 IN38 IN37 IN36 IN35 UFI2 UFI1 

X03W HI8 HI7 HI6 HI5 HI4 HI3 HI2 HI1 LI8 LI7 LI6 LI5 LI4 LI3 LI2 LI1 

X04W EI16 EI15 EI14 EI13 EI12 EI11 EI10 EI9 EI8 EI7 EI6 EI5 EI4 EI3 EI2 EI1 

X05W EI32 EI31 EI30 EI29 EI28 EI27 EI26 EI25 EI24 EI23 EI22 EI21 EI20 EI19 EI18 EI17 

X06W EI48 EI47 EI46 EI45 EI44 EI43 EI42 EI41 EI40 EI39 EI38 EI37 EI36 EI35 EI34 EI33 

X07W EI64 EI63 EI62 EI61 EI60 EI59 EI58 EI57 EI56 EI55 EI54 EI53 EI52 EI51 EI50 EI49 

Y10W OUT16 OUT15 OUT14 OUT13 OUT12 OUT11 OUT10 OUT9 OUT8 OUT7 OUT6 OUT5 OUT4 OUT3 OUT2 OUT1 

Y11W OUT32 OUT31 OUT30 OUT29 OUT28 OUT27 OUT26 OUT25 OUT24 OUT23 OUT22 OUT21 OUT20 OUT19 OUT18 OUT17 

Y12W OUT48 OUT47 OUT46 OUT45 OUT44 OUT43 OUT42 OUT41 OUT40 OUT39 OUT38 OUT37 OUT36 OUT35 UFO2 UFO1 

Y13W HO8 HO7 HO6 HO5 HO4 HO3 HO2 HO1         

Y14W EO16 EO15 EO14 EO13 EO12 EO11 EO10 EO9 EO8 EO7 EO6 EO5 EO4 EO3 EO2 EO1 

Y15W EO32 EO31 EO30 EO29 EO28 EO27 EO26 EO25 EO24 EO23 EO22 EO21 EO20 EO19 EO18 EO17 

Y16W EO48 EO47 EO46 EO45 EO44 EO43 EO42 EO41 EO40 EO39 EO38 EO37 EO36 EO35 EO34 EO33 

Y17W EO64 EO63 EO62 EO61 EO60 EO59 EO58 EO57 EO56 EO55 EO54 EO53 EO52 EO51 EO50 EO49 

X20W FI16 FI15 FI14 FI13 FI12 FI11 FI10 FI9 FI8 FI7 FI6 FI5 FI4 FI3 FI2 FI1 

X21W FI32 FI31 FI30 FI29 FI28 FI27 FI26 FI25 FI24 FI23 FI22 FI21 FI20 FI19 FI18 FI17 

X22W FI48 FI47 FI46 FI45 FI44 FI43 FI42 FI41 FI40 FI39 FI38 FI37 FI36 FI35 FI34 FI33 

X23W FI64 FI63 FI62 FI61 FI60 FI59 FI58 FI57 FI56 FI55 FI54 FI53 FI52 FI51 FI50 FI49 

X24W FI80 FI79 FI78 FI77 FI76 FI75 FI74 FI73 FI72 FI71 FI70 FI69 FI68 FI67 FI66 FI65 

X25W FI96 FI95 FI94 FI93 FI92 FI91 FI90 FI89 FI88 FI87 FI86 FI85 FI84 FI83 FI82 FI81 

X26W FI112 FI111 FI110 FI109 FI108 FI107 FI106 FI105 FI104 FI103 FI102 FI101 FI100 FI99 FI98 FI97 

X27W FI128 FI127 FI126 FI125 FI124 FI123 FI122 FI121 FI120 FI119 FI118 FI117 FI116 FI115 FI114 FI113 

Y30W FO16 FO15 FO14 FO13 FO12 FO11 FO10 FO9 FO8 FO7 FO6 FO5 FO4 FO3 FO2 FO1 

Y31W FO32 FO31 FO30 FO29 FO28 FO27 FO26 FO25 FO24 FO23 FO22 FO21 FO20 FO19 FO18 FO17 

Y32W FO48 FO47 FO46 FO45 FO44 FO43 FO42 FO41 FO40 FO39 FO38 FO37 FO36 FO35 FO34 FO33 

Y33W FO64 FO63 FO62 FO61 FO60 FO59 FO58 FO57 FO56 FO55 FO54 FO53 FO52 FO51 FO50 FO49 

Y34W FO80 FO79 FO78 FO77 FO76 FO75 FO74 FO73 FO72 FO71 FO70 FO69 FO68 FO67 FO66 FO65 

Y35W FO96 FO95 FO94 FO93 FO92 FO91 FO90 FO89 FO88 FO87 FO86 FO85 FO84 FO83 FO82 FO81 

Y36W FO112 FO111 FO110 FO109 FO108 FO107 FO106 FO105 FO104 FO103 FO102 FO101 FO100 FO99 FO98 FO97 

Y37W FO128 FO127 FO126 FO125 FO124 FO123 FO122 FO121 FO120 FO119 FO118 FO117 FO116 FO115 FO114 FO113 
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   内部リレー 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

R00W                 
R01W                 

R02W                 

R03W                 

R04W                 

R05W                 

R06W                 

R07W                 

R10W                 
R11W                 

R12W                 

R13W                 

R14W                 

R15W                 

R16W                 

R17W                 

R20W                 

R21W                 

R22W                 

R23W                 

R24W                 

R25W                 

R26W                 

R27W                 

R30W                 

R31W                 

R32W                 

R33W                 

R34W                 

R35W                 

R36W                 

R37W                 

R40W                 

R41W                 

R42W                 

R43W                 

R44W                 

R45W                 

R46W                 

R47W                 

R50W                 

R51W                 

R52W                 

R53W                 

R54W                 

R55W                 

R56W                 

R57W                 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
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   内部リレー 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

R60W                 

R61W                 

R62W                 

R63W                 

R64W                 

R65W                 

R66W                 

R67W                 

R70W                 

R71W                 

R72W                 

R73W                 

R74W                 

R75W                 

R76W                 

R77W                 
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TCmini→ロボットメイン部(G000～G27F) 

ﾋﾞｯﾄ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

G00W 
DIN 

16 

DIN 

15 

DIN 

14 

DIN 

13 

DIN 

12 

DIN 

11 

DIN 

10 

DIN 

9 

DIN 

8 

DIN 

7 

DIN 

6 

DIN 

5 

DIN 

4 

DIN 

3 

DIN 

2 

DIN 

1 

G01W 
DIN 

32 

DIN 

31 

DIN 

30 

DIN 

29 

DIN 

28 

DIN 

27 

DIN 

26 

DIN 

25 

DIN 

24 

DIN 

23 

DIN 

22 

DIN 

21 

DIN 

20 

DIN 

19 

DIN 

18 

DIN 

17 

G02W 
DIN 

48 

DIN 

47 

DIN 

46 

DIN 

45 

DIN 

44 

DIN 

43 

DIN 

42 

DIN 

41 

DIN 

40 

DIN 

39 

DIN 

38 

DIN 

37 

DIN 

36 

DIN 

35 

DIN 

34 

DIN 

33 

G03W 
DIN 

64 

DIN 

63 

DIN 

62 

DIN 

61 

DIN 

60 

DIN 

59 

DIN 

58 

DIN 

57 

DIN 

56 

DIN 

55 

DIN 

54 

DIN 

53 

DIN 

52 

DIN 

51 

DIN 

50 

DIN 

49 

G04W 
DIN 

116 

DIN 

115 

DIN 

114 

DIN 

113 

DIN 

112 

DIN 

111 

DIN 

110 

DIN 

109 

DIN 

108 

DIN 

107 

DIN 

106 

DIN 

105 

DIN 

104 

DIN 

103 

DIN 

102 

DIN 

101 

G05W 
DIN 

132 

DIN 

131 

DIN 

130 

DIN 

129 

DIN 

128 

DIN 

127 

DIN 

126 

DIN 

125 

DIN 

124 

DIN 

123 

DIN 

122 

DIN 

121 

DIN 

120 

DIN 

119 

DIN 

118 

DIN 

117 

G06W 
DIN 

148 

DIN 

147 

DIN 

146 

DIN 

145 

DIN 

144 

DIN 

143 

DIN 

142 

DIN 

141 

DIN 

140 

DIN 

139 

DIN 

138 

DIN 

137 

DIN 

136 

DIN 

135 

DIN 

134 

DIN 

133 

G07W 
DIN 

164 

DIN 

163 

DIN 

162 

DIN 

161 

DIN 

160 

DIN 

159 

DIN 

158 

DIN 

157 

DIN 

156 

DIN 

155 

DIN 

154 

DIN 

153 

DIN 

152 

DIN 

151 

DIN 

150 

DIN 

149 

G10W 
DATA 

_TRIG 
   

DCONV 

TRIG 

LMIT 

OFF 

MLT 

RST 

OFS 

MOD 

HAND 

IN8 

HAND 

IN7 

HAND 

IN6 

HAND 

IN5 

HAND 

IN4 

HAND 

IN3 

HAND 

IN2 

HAND 

IN1 

G11W 
AL8- 

272 

AL8- 

271 

AL8- 

270 

AL8- 

269 

AL4- 

080 

AL4- 

079 

AL4- 

078 

AL4- 

077 

AL1- 

044 

AL1- 

043 

AL1- 

042 

AL1- 

041 

AL1- 

040 

AL1- 

039 

AL1- 

038 

AL1- 

037 

G12W 
FILE 

_OP3 

FILE 

_OP2 

FILE 

_OP1 

FEED_ 

HOLD 

J_ 

MOVE 

J_DI 

RECT 
J_AXIS J_COORD J_SPEED J_REMOTE 

G13W 

YOU_HAVE_ 

CONTROL 
BZ_ 

RST 

SV 

OFF 
BREAK 

LOW_ 

SPD 
CYCLE STOP 

EX_ 

SVON 
RUN 

ALM 

_RST 

DO 

_RST 

CYC 

_RST 

STEP 

_RST 

PRG_ 

RST 

STROB

E 
(ETHER) (232C) 

G14W 

～ 

G16W 

予約領域 

 

G17W 
PANEL 

BREAK 

PANEL 

RUN 

PANEL 

SV 

OFF 

PANEL 

EX_ 

SVON 

 

PANEL 

DO 

_RST 

PANEL 

PRG_ 

RST 

PANEL 

ALM 

_RST 

G20W 
DIN 

316 

DIN 

315 

DIN 

314 

DIN 

313 

DIN 

312 

DIN 

311 

DIN 

310 

DIN 

309 

DIN 

308 

DIN 

307 

DIN 

306 

DIN 

305 

DIN 

304 

DIN 

303 

DIN 

302 

DIN 

301 

G21W 
DIN 

332 

DIN 

331 

DIN 

330 

DIN 

329 

DIN 

328 

DIN 

327 

DIN 

326 

DIN 

325 

DIN 

324 

DIN 

323 

DIN 

322 

DIN 

321 

DIN 

320 

DIN 

319 

DIN 

318 

DIN 

317 

G22W 
DIN 

348 

DIN 

347 

DIN 

346 

DIN 

345 

DIN 

344 

DIN 

343 

DIN 

342 

DIN 

341 

DIN 

340 

DIN 

339 

DIN 

338 

DIN 

337 

DIN 

336 

DIN 

335 

DIN 

334 

DIN 

333 

G23W 
DIN 

364 

DIN 

363 

DIN 

362 

DIN 

361 

DIN 

360 

DIN 

359 

DIN 

358 

DIN 

357 

DIN 

356 

DIN 

355 

DIN 

354 

DIN 

353 

DIN 

352 

DIN 

351 

DIN 

350 

DIN 

349 

G24W 
DIN 

416 

DIN 

415 

DIN 

414 

DIN 

413 

DIN 

412 

DIN 

411 

DIN 

410 

DIN 

409 

DIN 

408 

DIN 

407 

DIN 

406 

DIN 

405 

DIN 

404 

DIN 

403 

DIN 

402 

DIN 

401 

G25W 
DIN 

432 

DIN 

431 

DIN 

430 

DIN 

429 

DIN 

428 

DIN 

427 

DIN 

426 

DIN 

425 

DIN 

424 

DIN 

423 

DIN 

422 

DIN 

421 

DIN 

420 

DIN 

419 

DIN 

418 

DIN 

417 

G26W 
DIN 

448 

DIN 

447 

DIN 

446 

DIN 

445 

DIN 

444 

DIN 

443 

DIN 

442 

DIN 

441 

DIN 

440 

DIN 

439 

DIN 

438 

DIN 

437 

DIN 

436 

DIN 

435 

DIN 

434 

DIN 

433 

G27W 
DIN 

464 

DIN 

463 

DIN 

462 

DIN 

461 

DIN 

460 

DIN 

459 

DIN 

458 

DIN 

457 

DIN 

456 

DIN 

455 

DIN 

454 

DIN 

453 

DIN 

452 

DIN 

451 

DIN 

450 

DIN 

449 

ﾋﾞｯﾄ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

 

 ※G108～G10Bは特定顧客向け特殊信号です。 
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SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

ロボットメイン部→TCmini(H000～H27F) 

ﾋﾞｯﾄ 

 

ﾋﾞｯﾄ 

F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

H00W 
DOUT 

16 

DOUT 

15 

DOUT 

14 

DOUT 

13 

DOUT 

12 

DOUT 

11 

DOUT 

10 

DOUT 

9 

DOUT 

8 

DOUT 

7 

DOUT 

6 

DOUT 

5 

DOUT 

4 

DOUT 

3 

DOUT 

2 

DOUT 

1 

H01W 
DOUT 

32 

DOUT 

31 

DOUT 

30 

DOUT 

29 

DOUT 

28 

DOUT 

27 

DOUT 

26 

DOUT 

25 

DOUT 

24 

DOUT 

23 

DOUT 

22 

DOUT 

21 

DOUT 

20 

DOUT 

19 

DOUT 

18 

DOUT 

17 

H02W 
DOUT 

48 

DOUT 

47 

DOUT 

46 

DOUT 

45 

DOUT 

44 

DOUT 

43 

DOUT 

42 

DOUT 

41 

DOUT 

40 

DOUT 

39 

DOUT 

38 

DOUT 

37 

DOUT 

36 

DOUT 

35 

DOUT 

34 

DOUT 

33 

H03W 
DOUT 

64 

DOUT 

63 

DOUT 

62 

DOUT 

61 

DOUT 

60 

DOUT 

59 

DOUT 

58 

DOUT 

57 

DOUT 

56 

DOUT 

55 

DOUT 

54 

DOUT 

53 

DOUT 

52 

DOUT 

51 

DOUT 

50 

DOUT 

49 

H04W 
DOUT 

116 

DOUT 

115 

DOUT 

114 

DOUT 

113 

DOUT 

112 

DOUT 

111 

DOUT 

110 

DOUT 

109 

DOUT 

108 

DOUT 

107 

DOUT 

106 

DOUT 

105 

DOUT 

104 

DOUT 

103 

DOUT 

102 

DOUT 

101 

H05W 
DOUT 

132 

DOUT 

131 

DOUT 

130 

DOUT 

129 

DOUT 

128 

DOUT 

127 

DOUT 

126 

DOUT 

125 

DOUT 

124 

DOUT 

123 

DOUT 

122 

DOUT 

121 

DOUT 

120 

DOUT 

119 

DOUT 

118 

DOUT 

117 

H06W 
DOUT 

148 

DOUT 

147 

DOUT 

146 

DOUT 

145 

OUT 

144 

DOUT 

143 

DOUT 

142 

DOUT 

141 

DOUT 

140 

DOUT 

139 

DOUT 

138 

DOUT 

137 

DOUT 

136 

DOUT 

135 

DOUT 

134 

DOUT 

133 

H07W 
DOUT 

164 

DOUT 

163 

DOUT 

162 

DOUT 

161 

DOUT 

160 

DOUT 

159 

DOUT 

158 

DOUT 

157 

DOUT 

156 

DOUT 

155 

DOUT 

154 

DOUT 

153 

DOUT 

152 

DOUT 

151 

DOUT 

150 

DOUT 

149 

H10W 
DATA 

_ACK 

DATA 

_ERR 
   

TCP 

ERR 

MLT 

END 

OFS 

END 

HAND 

OUT8 

HAND 

OUT7 

HAND 

OUT6 

HAND 

OUT5 

HAND 

OUT4 

HAND 

OUT3 

HAND 

OUT2 

HAND 

OUT1 

H11W 
SEQ 

FSW8 

SEQ 

FSW7 

SEQ 

FSW6 

SEQ 

FSW5 

SEQ 

FSW4 

SEQ 

FSW3 

SEQ 

FSW2 

SEQ 

FSW1 

SEQ 

PAR8 

SEQ 

PAR7 

SEQ 

PAR6 

SEQ 

PAR5 

SEQ 

PAR4 

SEQ 

PAR3 

SEQ 

PAR2 

SEQ 

PAR1 

H12W FILE_MODE 
機能 

予備 

FILE 

_EXE 

FILE 

_ERR 

番号拡張用 

予備 
FILE_NO 

H13W  
EXT 

ETHER 
ALARM 

BT_ 

ALM 

CYC 

_ST 

LOW 

_ST 

CYC 

_END 

AUTO 

RUN 

SYS_ 

RDY 

EXT 

232C 

EXT 

SIG 

INT 

 
TEACH ACK 

SV_ 

RDY 

EMG_S

T 

H14W 

～ 

H17W 

予約領域  

H20W 
DOUT 

316 

DOUT 

315 

DOUT 

314 

DOUT 

313 

DOUT 

312 

DOUT 

311 

DOUT 

310 

DOUT 

309 

DOUT 

308 

DOUT 

307 

DOUT 

306 

DOUT 

305 

DOUT 

304 

DOUT 

303 

DOUT 

302 

DOUT 

301 

H21W 
DOUT 

332 

DOUT 

331 

DOUT 

330 

DOUT 

329 

DOUT 

328 

DOUT 

327 

DOUT 

326 

DOUT 

325 

DOUT 

324 

DOUT 

323 

DOUT 

322 

DOUT 

321 

DOUT 

320 

DOUT 

319 

DOUT 

318 

DOUT 

317 

H22W 
DOUT 

348 

DOUT 

347 

DOUT 

346 

DOUT 

345 

OUT 

344 

DOUT 

343 

DOUT 

342 

DOUT 

341 

DOUT 

340 

DOUT 

339 

DOUT 

338 

DOUT 

337 

DOUT 

336 

DOUT 

335 

DOUT 

334 

DOUT 

333 

H23W 
DOUT 

364 

DOUT 

363 

DOUT 

362 

DOUT 

361 

DOUT 

360 

DOUT 

359 

DOUT 

358 

DOUT 

357 

DOUT 

356 

DOUT 

355 

DOUT 

354 

DOUT 

353 

DOUT 

352 

DOUT 

351 

DOUT 

350 

DOUT 

349 

H24W 
DOUT 

416 

DOUT 

415 

DOUT 

414 

DOUT 

413 

DOUT 

412 

DOUT 

411 

DOUT 

410 

DOUT 

409 

DOUT 

408 

DOUT 

407 

DOUT 

406 

DOUT 

405 

DOUT 

404 

DOUT 

403 

DOUT 

402 

DOUT 

401 

H25W 
DOUT 

432 

DOUT 

431 

DOUT 

430 

DOUT 

429 

DOUT 

428 

DOUT 

427 

DOUT 

426 

DOUT 

425 

DOUT 

424 

DOUT 

423 

DOUT 

422 

DOUT 

421 

DOUT 

420 

DOUT 

419 

DOUT 

418 

DOUT 

417 

H26W 
DOUT 

448 

DOUT 

447 

DOUT 

446 

DOUT 

445 

DOUT 

444 

DOUT 

443 

DOUT 

442 

DOUT 

441 

DOUT 

440 

DOUT 

439 

DOUT 

438 

DOUT 

437 

DOUT 

436 

DOUT 

435 

DOUT 

434 

DOUT 

433 

H27W 
DOUT 

464 

DOUT 

463 

DOUT 

462 

DOUT 

461 

DOUT 

460 

DOUT 

459 

DOUT 

458 

DOUT 

457 

DOUT 

456 

DOUT 

455 

DOUT 

454 

DOUT 

453 

DOUT 

452 

DOUT 

451 

DOUT 

450 

DOUT 

449 

ﾋﾞｯﾄ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

 

※H108～H10Aは特定顧客向け特殊信号です。 
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SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

E00W                 
E01W                 

E02W                 

E03W                 

E04W                 

E05W                 

E06W                 

E07W                 

E10W                 
E11W                 

E12W                 

E13W                 

E14W                 

E15W                 

E16W                 

E17W                 

L00W                 
L01W                 

L02W                 

L03W                 

L04W                 

L05W                 

L06W                 

L07W                 

T/C00W                 
T/C01W                 

T/C02W                 

T/C03W                 

T/C04W                 
T/C05W                 

T/C06W                 

T/C07W                 

T/C08W                 

T/C09W                 

T/C10W                 

T/C11W                 

T/C12W                 

T/C13W                 

T/C14W                 

T/C15W                 

T/C16W                 

T/C17W                 

 

 

エッジリレー 

ラッチリレー 

タイマ（１００ｍｓ）／カウンタ共通 

タイマ（１０ｍｓ）／カウンタ共通 



簡易ＰＬＣ機能編 

 13-7  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

ビット F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

T/C20W                 
T/C21W                 

T/C22W                 

T/C23W                 

T/C24W                 

T/C25W                 

T/C26W                 

T/C27W                 

A00W         
ｻｲﾝ 

ﾌﾗｸﾞ 

ｾﾞﾛ 

ﾌﾗｸﾞ 
   

ｵｰﾊﾞ 

ｰﾌﾛｰ 
 

ｷｬﾘｰ 

ﾌﾗｸﾞ 

A01W          
ﾋｭｰｽﾞ 

ﾌﾗｸﾞ 
      

A02W                 

A03W 
6400 

ms 

3200 

ms 

1600 

ms 

800 

ms 

400 

ms 

200 

ms 

100 

ms 

50 

ms 
ｽｷｬﾝﾀｲﾑ(ms) 

A04W 
12800

ms 

6400 

ms 

3200 

ms 

1600 

ms 

800 

ms 

400 

ms 

200 

ms 

100 

ms 

1280 

ms 

640 

ms 

320 

ms 

160 

ms 

80 

ms 

40 

ms 

20 

ms 

10 

ms 

A05W 1280s 640s 320s 160s 80s 40s 20s 10s 128s 64s 32s 16s 8s 4s 2s 1s 

 

タイマ（１００ｍｓ）／カウンタ共通 
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 13-8  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

レジスタ一覧 

 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

D00*                 

D01*                 

D02*                 

D03*                 

D04*                 

D05*                 

D06*                 

D07*                 

D10*                 

D11*                 

D12*                 

D13*                 

D14*                 

D15*                 

D16*                 

D17*                 

D20*                 

D21*                 

D22*                 

D23*                 

D24*                 

D25*                 

D26*                 

D27*                 

D30*                 

D31*                 

D32*                 

D33*                 

D34*                 

D35*                 

D36*                 

D37*                 

 

データレジスタ 

データレジスタ 

データレジスタ 

データレジスタ(バックアップ) 



簡易ＰＬＣ機能編 

 13-9  
SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

 (TCmini→ロボットメイン部) 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

D40* 

PLC 

SS 

R08 

PLC 

SS 

R07 

PLC 

SS 

R06 

PLC 

SS 

R05 

PLC 

SS 

R04 

PLC 

SS 

R03 

PLC 

SS 

R02 

PLC 

SS 

R01 

PLC 

DATA 

R8 

PLC 

DATA 

R7 

PLC 

DATA 

R6 

PLC 

DATA 

R5 

PLC 

DATA 

R4 

PLC 

DATA 

R3 

PLC 

DATA 

R2 

PLC 

DATA 

R1 

D41* 

PLC 

SL 

R08H 

PLC 

SL 

R08L 

PLC 

SL 

R07H 

PLC 

SL 

R07L 

PLC 

SL 

R06H 

PLC 

SL 

R06L 

PLC 

SL 

R05H 

PLC 

SL 

R05L 

PLC 

SL 

R04H 

PLC 

SL 

R04L 

PLC 

SL 

R03H 

PLC 

SL 

R03L 

PLC 

SL 

R02H 

PLC 

SL 

R02L 

PLC 

SL 

R01H 

PLC 

SL 

R01L 

D42* 
予約領域  

D43* 

D44* 
予約領域  

D45* 

D46* DATA_CMD 

D47*             
PLC_ 

OVRD 

PLC_ 

SPD 

PLC_ 

PNUM 
USER 

D50* 

予約領域  

D51* 

D52* 

D53* 

D54* 

D55* 

D56* 

D57* 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

 

 (ロボットメイン部→TCmini) 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

D60* 

PLC 

SS 

W08 

PLC 

SS 

W07 

PLC 

SS 

W06 

PLC 

SS 

W05 

PLC 

SS 

W04 

PLC 

SS 

W03 

PLC 

SS 

W02 

PLC 

SS 

W01 

PLC 

DATA 

W8 

PLC 

DATA 

W7 

PLC 

DATA 

W6 

PLC 

DATA 

W5 

PLC 

DATA 

W4 

PLC 

DATA 

W3 

PLC 

DATA 

W2 

PLC 

DATA 

W1 

D61* 

PLC 

SL 

W08H 

PLC 

SL 

W08L 

PLC 

SL 

W07H 

PLC 

SL 

W07L 

PLC 

SL 

W06H 

PLC 

SL 

W06L 

PLC 

SL 

W05H 

PLC 

SL 

W05L 

PLC 

SL 

W04H 

PLC 

SL 

W04L 

PLC 

SL 

W03H 

PLC 

SL 

W03L 

PLC 

SL 

W02H 

PLC 

SL 

W02L 

PLC 

SL 

W01H 

PLC 

SL 

W01L 

D62* 

予約領域 

PSN_ 

W8 

PSN_ 

W7 

PSN_ 

W6 

PSN_ 

W5 

PSN_ 

W4 

PSN_ 

W3 

PSN_ 

W2 

PSN_ 

W1 

D63* 
PSN_ 

J8 

PSN_ 

J7 

PSN_ 

J6 

PSN_ 

J5 

PSN_ 

J4 

PSN_ 

J3 

PSN_ 

J2 

PSN_ 

J1 

D64* 
 

TRQ_ 

J8 

TRQ_ 

J7 

TRQ_ 

J6 

TRQ_ 

J5 

TRQ_ 

J4 

TRQ_ 

J3 

TRQ_ 

J2 

TRQ_ 

J1 

D65*  

D66* DATA_RESP 

D67* AL10 AL09 AL08 AL07 AL06 AL05 AL04 AL03 AL02 AL01 ALNO STEP 
CUR_ 

OVRD 
 

PLC_ 

PANS 
 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
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SM-A20055 

KSL series  Robot Controller 

 

  データ入力(フィールドバス→TCmini)   ※CC-Link、EtherNet/IP、EtherCAT、PROFINET のみ 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

D70* 

FB 

RWr 

16 

FB 

RWr 

15 

FB 

RWr 

14 

FB 

RWr 

13 

FB 

RWr 

12 

FB 

RWr 

11 

FB 

RWr 

10 

FB 

RWr 

9 

FB 

RWr 

8 

FB 

RWr 

7 

FB 

RWr 

6 

FB 

RWr 

5 

FB 

RWr 

4 

FB 

RWr 

3 

FB 

RWr 

2 

FB 

RWr 

1 

D71* 

予約領域  D72* 

D73* 

 

          データ出力(TCmini→フィールドバス)   ※CC-Link、EtherNet/IP、EtherCAT、PROFINETのみ 

ﾚｼﾞｽﾀ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

D74* 

FB 

RWw 

16 

FB 

RWw 

15 

FB 

RWw 

14 

FB 

RWw 

13 

FB 

RWw 

12 

FB 

RWw 

11 

FB 

RWw 

10 

FB 

RWw 

9 

FB 

RWw 

8 

FB 

RWw 

7 

FB 

RWw 

6 

FB 

RWw 

5 

FB 

RWw 

4 

FB 

RWw 

3 

FB 

RWw 

2 

FB 

RWw 

1 

D75* 

予約領域  D76* 

D77* 

 

 

レジスタ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

P00*                 

P01*                 

P02*                 

P03*                 

P04*                 

P05*                 

P06*                 

P07*                 

P10*                 

P11*                 

P12*                 

P13*                 
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