
 
NXDシリーズ 

HDオプション TwinCAT3接続編 取扱説明書 

読み替えガイド 

NXDシリーズは CKD日機電装株式会社製の VPHシリーズをベースとした製品です。 

本取扱説明書をお読みいただく際は、以下の読み替えガイドとあわせてお読みください。 

NXDシリーズに関するお問い合わせは、当社（CKD株式会社）の最寄りの営業所にご相談ください。 

1. 読み替え表について 

本取扱説明書の記載の一部及び TwinCAT上の表示は、以下の表に従って読み替えをお願いします。 

 

読み替え前 読み替え後 

CKD日機電装株式会社 CKD株式会社 

VPH NXD 

弊社τシリーズモータ 弊社モータ 

ダイレクトドライブτシリーズ NX4、EKS-M 

VPH DES NXD DES 

NCR-HD NXD-HD 

S-ABS2/3/4 S-ABS2/3/4/S-iABS 

Nikki_VPH_ECAT_V100.zip NXDシリーズ TwinCAT3プロジェクトファイル.zip 

 

2. 関連取扱説明書について 

本資料の関連取扱説明書は以下となります。 

⚫ TI-14251 HDオプション主要機能 

⚫ TJ-40740 HDオプション 通信編 

 

3. デバイス構成について 

「2-2 デバイス構成」の記載における、本書の接続手順を再現するための構成機器について、 

ACサーボドライバは「NXD-HD****A-A-00*」、サーボモータは「NX4-********GNN」に読み替えを 

お願いします。 

 



資料番号 TJ-40760B 

Ver.1.2 

 
 

 

技術資料 

AC Servo driver 

VPH Series 

HD Type 
TwinCAT3 setting manual 



 

はじめに 
 

本書は、AC サーボドライバ VPH-HD シリーズ（以下、ドライバ）を、ベッコフ TwinCAT3のモーション制

御命令（以下、MC 命令）で動作させるための手順とその確認方法をまとめたものです。 

 

 

用語定義 
 

本取扱説明書の本文中においては、特に断りのない限り以下の用語にて表記します。 

使用用語 用語内容 

本書 VPH HDシリーズ技術資料 TwinCAT3接続編 

装置、本装置 弊社 ACサーボドライバ（VPH HD シリーズ） 

モータ 弊社τシリーズモータ 

VPH DES VPH Data Editing Software（VPH専用編集ソフト） 

P*** パラメータ番号（"***"は数字 3桁） 

 

 

 

安全上のご注意 
 

本書をご利用いただく前に、必ず AC サーボドライバ＜VPH シリーズ＞取扱説明書の「安全上のご注意」

をご熟読ください。 

本書内では、安全上の注意事項を表記する場合に以下の記号を使用しています。 

 

注意 

 

取り扱いを誤った場合に危険な状況が起こり得て、人が中程度の傷害や軽

傷を受ける可能性及び、物的損害の発生が想定される場合。 

なお、 注意と記載した事項でも、状況によっては重大な結果に結びつく

可能性があります。いずれも重要な内容を記載してありますので必ずお守

りください。 

 

強制 
 

強制(しなくてはならないこと)を示します。 

 

  



 

 

 

関連マニュアル 
 

システムを安全にご使用いただくため、システムを構成する機器・装置のマニュアルや取扱

説明書などを必ず入手し、「安全上のご注意」「安全上の要点」など安全に関する注意事項を

含め、内容を確認のうえ使用してください。CKD日機電装株式会社（以下、CKD日機電装）およ

びベッコフオートメーション株式会社（以下、ベッコフ）のマニュアルは以下の通りです。 

 

メーカ マニュアル名称 

CKD日機電装 
TI-14520 AC Servo driver VPH Series HD Type τDISC または 

TI-14530 AC Servo driver VPH Series HD Type τLINEAR 

CKD日機電装 TJ-40740 AC Servo driver VPH Series HD Type Communications manual 

CKD日機電装 Data Editing Software オンラインマニュアル 

ベッコフ TwinCAT3 スタートガイド (小冊子) 

ベッコフ TwinCAT3 | eXtended Automation(XA) (冊子) 

ベッコフ TwinCAT How to (https://sites.google.com/site/tnincathowto/) 

 

 

 

著作権・商標について 
 

Windows® 及び Visual Studio®は米国 Microsoft Corporation の米国およびその他の国におけ

る登録商標です。  

EtherCAT®は、ドイツ Beckhoff Automation GmbH によりライセンスされた特許取得済み技術で

あり登録商標です。 

TwinCAT®は Beckhoff Automation GmbH の登録商標であり、Beckhoff Automation GmbHにより

ライセンスされます。 

本書に記載されている会社名・製品名は、それぞれ各社の商標または登録商標です。 

 

 

 

参考 
 

本書ではドライバとの接続に USB を使用します。USBドライバのインストールについては、 

｢Data Editing Software オンラインマニュアル｣の｢2.3.USBドライバのインストール｣を参照 

してください。 

  

https://sites.google.com/site/tnincathowto/


 

 

用語と定義 
 

用語 説明・定義 

(EtherCAT) 

スレーブ 

スレーブは、EtherCAT に接続する機器で、位置情報などのデータを扱う

サーボドライバなどから、ビット信号を扱う I/O ターミナルなど様々

なものがあります。本書内では、AC サーボドライバ VPH-HD シリーズ

の機器を示します。 

オブジェクト スレーブ内のデータやパラメータなどの情報を表します。 

PDO 通信 

(Process Data  

Objects 通信） 

EtherCAT 通信の一種で、定周期でリアルタイムの情報交換を行うプロ

セスデータオブジェクト（Process Data Objects: PDO）を使用した通

信。「プロセスデータ通信」とも呼びます。 

PDO マッピング PDO 通信に使用するオブジェクトの関連づけのこと。 

PDO エントリ PDO マッピングに使用する個々のオブジェクトへのポインタ。 

TwinCAT 

TwinCAT はマルチ PLCシステムを伴うリアルタイムコントローラ、NC軸

コントロール、プログラミング環境、マスタコントローラの機能を PC上

で実行できます。 

(TwinCAT) 

エンジニアリング 

TwinCAT エンジニアリングには、TwinCAT3 制御ソフトウェアの設定・

操作環境が含まれています。 

(TwinCAT) 

I/O 

TwinCAT I/O を使用すると、EtherCATによって周期データをプロセスイ

メージ内に収集できます。EtherCATとプロセスイメージのコンフィグレ

ーションは TwinCAT エンジニアリングで行います 

(TwinCAT) 

PLC 

TwinCAT PLC は、国際規格 IEC 61131-3 3rd edition に準拠し、複数の

PLC を単一の CPU で動作させることができます。IEC 61131-3 プログ

ラミング言語を全て使用できます。PROGRAM 型のブロックをリアルタイ

ムタスクにリンクすることができます。各種デバッグ機能により、不具

合検知や保守を容易に行えます。 

(TwinCAT) 

MOTION 

TwinCAT MOTION の一例として TwinCAT NC PTPがあります。TwinCAT NC 

PTP は、ポイントツーポイント動作のモーション制御がソフトウェアと

して実装されています。軸は、PLC などのサイクリックインターフェイ

スを提供する軸オブジェクトとして実現されます。 

モーション制御命令 

モーション制御機能を実行するためのファンクションブロック定義の

命令。モーション制御命令には、PLCopen®のモーション制御用ファンク

ションブロックに準拠した命令と MC 機能モジュール独自の命令があ

ります。（略語：MC 命令） 

PLCopen® 

PLCopen®は、欧州に本部を持つ IEC 61131-3 の普及団体であり、ワー

ルド・ワイドな会員組織です。PLCopen®では、モーション制御用ファン

クションブロックを標準化することで、IEC 61131-3 (JISB  

3503)規格の言語によるプログラムインタフェースを定義しています。 

PLCopen® Japan は、日本市場におけるプロモーションコミッティで日

本市場に関心のある会員から構成されています。  

 PLCopen® Japan ウェブサイト, http://www.plcopen-japan.jp/ 

軸 
MC 機能モジュール内の機能単位のこと。外部のサーボドライバの駆動

機構、エンコーダ入力スレーブの検出機構などを割り付けます。 

軸変数 

軸ごとの各種ステータス情報や一部の軸パラメータ設定情報などを構

造体で定義したシステム定義変数。MC 命令の軸指定、および軸の指令現

在位置や異常情報などのモニタに使用されます。 

ESI ファイル 

(EtherCAT Slave 

Information ファイル) 

EtherCAT スレーブ固有の情報を XML 形式で記述したファイル。 

このファイルを TwinCAT3 に読み込むことにより、スレーブのプロセス

データの割り付けなど各種設定を行うことができます。 
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第1章 概要 
 

本書は、 AC サーボドライバ VPH-HD シリーズ（以下、ドライバ）を、ベッコフ TwinCAT3のモーション

制御命令（以下、MC 命令）で動作させるための手順とその確認方法をまとめたものです。  

 

「第 3 章 EtherCAT の設定内容」と「第 4 章 EtherCAT の接続手順」で記載している設定内容および設定手

順のポイントを理解することにより、EtherCAT の PDO 通信を使い、モーション制御機器を動作させるこ

とができます。本書では、動作確認に、MC 命令の「MC_Power」（運転可）命令を使用します。  

モーション制御の動作は、使用する機器により異なります。システム構築のためには、「第 5章モーション

制御の制限事項」を理解のうえ、使用するようにしてください。 

 

 

 

 

関連情報 
 

｢ 第 7章 プログラム」に記載している設定および動作確認プログラムは、以下のプロジェクトフ

ァイルにあらかじめ設定しています。本プロジェクトファイルの使用方法は、「第 6章プロジェク

トの使用手順」を参照してください。最新のプロジェクトファイルは、弊社より入手してください。 

 

 

 

 

制約事項 
1回転 ABSエンコーダ（[P060：エンコーダタイプ]で「S-ABS2/3/4、R-BiSS」設定時）の場合、多回転 ABS

データを保持しません。上位コントローラの現在位置の管理は、モータが 1 回転するたびに現在位置の

丸め処理(例：0～359deg)を行ってください。 

 

 注意 
本書は、『EtherCAT で接続したモーション制御機器の接続確認（「MC_Power」命令を使用）』を利用

範囲としています。本書に記載のない MC 命令の使用やシステム構築に際しては、システムを構

築する各機器・装置のマニュアルや取扱説明書などを入手し、「安全上のご注意」「安全上の要点」

など安全に関する注意事項を含め、内容を確認のうえ、作業を進めてください。  

名称 ファイル名 バージョン 

TwinCAT3 

プロジェクトファイルのアーカイブ 

(拡張子：ＺＩＰ) 

Nikki_VPH_ECAT_V100.zip Ver.1.00 
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第2章 対象機器とデバイス構成 
 

 対象機器 
 

接続の対象となる機器は以下のとおりです。 

 

メーカ 名称 形式 

ベッコフ TwinCAT3 Extended Automation Engineering(XAE) 

CKD 日機電装 ACサーボドライバ NCR-HD□□□□□－□－□□□－□ 

CKD 日機電装 
サーボモータ 

(ダイレクトドライブτシリーズ) 
 

 

 注意 
本書の接続手順および接続確認では、上記対象機器の中から 2‐2 項に記載された形式およびバー

ジョンの機器を使用しています。 

2‐2項に記載されたバージョンより古いバージョンの機器は使用できません。 

上記対象機器の中から 5.2.項に記載されていない形式、あるいは 2‐2項に記載されているバージ

ョンより新しいバージョンの機器を使用する場合は、取扱説明書などにより仕様上の差異を確認

のうえ、作業を行ってください。 

 

 

 

参考 
 

本書は通信確立までの接続手順について記載したものであり、接続手順以外の操作、設置、 

配線方法、および機器の機能や動作に関しては記載しておりません。取扱説明書を参照するか、

機器メーカまでお問い合わせください。 

 

 

 

参考 
 

ドライバに接続可能なサーボモータに関しましては、弊社までお問い合わせください。 
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 デバイス構成 
 

本書の接続手順を再現するための構成機器は以下のとおりです。 

 
 

メーカ 名称 形式 バージョン 

ベッコフ TwinCAT3 
ExtendedAutomation 

Engineering(XAE) 
Version 3.1 

 パソコン(OS:Windows7)   

 
USBケーブル 

(USB2.0 準拠 Bコネクタ) 
  

(各社) 

Ethernetケーブル 

(産業用イーサネットコネク

タ付きケーブル) 

  

CKD 日機電装 ACサーボドライバ NCR-HD1201A-A-000 Rev.0x00000002 

CKD 日機電装 サーボモータ NMR-SAEJA1A-101A  

CKD 日機電装 ESIファイル NikkiDensoNCR-HD Series.xml  

CKD 日機電装 Data Editing Software  Ver.1.5.1 

 USBケーブル(mini-B)   

 

 

 

 注意 
本項記載の ESIファイルを事前に準備してください。ESIファイルの入手方法は、弊社までお問い

合わせください。 

  

パソコン 
(OS: Windows7) 

NCR-HD1201A-A-000 

NMR-SAEJA1A-101A 

Ethernet 

ケーブル 

USBケーブル 

(mini-B) 

TwinCAT3, 

Data Editing Software 

インストール済み 
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 注意 
EtherCAT通信を、他の Ethernet 通信の回線と共有しないでください。 

また、スイッチングハブなどの Ethernet用機器を使用しないでください。 

Ethernetケーブルには、カテゴリ 5e以上でアルミテープと編組で二重遮へいされたケーブルと、

カテゴリ５以上でシールド対応のコネクタを使用してください。 

ケーブルのシールドは両端ともコネクタフードに接続してください。 

 

 

 

 注意 
TwiCAT3 は｢TwinCAT3スタートガイド｣(小冊子)、または｢TwinCAT How to｣(インターネットサイト) 

を参考にインストールを行ってください。 
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第3章 EtherCAT の設定内容 
 

本書で設定する通信パラメータの仕様や設定内容を示します。 

 

 EtherCAT の通信パラメータ設定 
 

3‐1‐1 パラメータ 
EtherCAT通信に必要となるドライバのパラメータを以下に示します。 

本項の設定は、｢4‐3‐1ハード設定｣および｢4‐3‐2パラメータ設定｣で行います。 

 

名称 設定項目 設定値 

ドライバ ノードアドレス 1 

 

3‐1‐2 PDOマッピング 
EtherCAT構成に必要となるドライバの PDOエントリ(オブジェクト)を以下に示します。 

TwinCAT3の MC命令には、特定のオブジェクトのみ使用できます。 

 

注意 
プロセスデータに割り付けていない PDOエントリは、不定値として PDO通信されます。 

このため、モーション制御機器の予期せぬ動作により、けがをする恐れがあります。 

 

■出力（TwinCAT3→ドライバ） 

 
 

■入力（TwinCAT3←ドライバ） 
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3‐1‐3 モーション制御用デジタル入力 
モーション制御を行うために、原点近傍などのデジタル入力(Digitalinputs)が必要になります。 

デジタル入力を使用するためにドライバに設定する項目および入出力コネクタの設定を以下に示しま

す。本書では、外部入力を接続しない状態で、異常にならない設定にして動作確認を行っています。 

本項の設定は、「4‐3ドライバの設定｣で行います。 

 

■CN1コネクタの設定内容 

CN1 信号名 設定値 設定内容 

Digital 

inputs 

割り付け 

制御入力信号１[DI4] EMG 非常停止：信号 OFF時、モータ駆動可能 Bit3 

制御入力信号２[DI1] FOT 正方向オーバートラベル：信号 OFF 時、駆動停止 Bit1 

制御入力信号３[DI2] ROT 逆方向オーバートラベル：信号 OFF 時、駆動停止 Bit0 

制御入力信号４[DI3] ZLS 原点減速：信号 ON時、原点近傍 Bit2 

制御入力信号５[DI5] IN1 汎用入力１：信号 ON時、ラッチ Bit17 

 

デジタル入力は、ドライバの｢CN1コネクタ(制御入出力コネクタ)｣を介して、｢Digital inputs 

オブジェクト｣に割り付けられます。関連を以下に示します。 

 

■Digital inputsオブジェクト仕様 

イン 

デックス 

サブイン 

デックス 
名称 

データ 

タイプ 
アクセス 

PDO 

マッピング 

EEPROM 

への保存 

60FDｈ 0 Digitalinputs UDINT RO 可 不可 

 

■CN1コネクタ割り付けと Digitalinputs オブジェクトの関連 

ビット Digitalinputs 
CN1 

割り付け 
説明 

0 逆方向オーバートラベル 
CN1-ピン 1 

(DI1) 
0：オフ(開)、1：オン(閉) 

1 正方向オーバートラベル 
CN1-ピン 2 

(DI2) 
0：オフ(開)、1：オン(閉) 

2 原点減速 
CN1-ピン 3 

(DI3) 
0：オフ(開)、1：オン(閉) 

3 非常停止 
CN1-ピン 4 

(DI4) 
0：オフ(開)、1：オン(閉) 

4～15 ― ― 予約 

16 エンコーダマーカ検出 ― 0：オフ(開)、1：オン(閉) 

17 汎用入力１ 
CN1-ピン 5 

(DI5) 
0：オフ(開)、1：オン(閉) 

18 汎用入力２ ― 0：オフ(開)、1：オン(閉) 

19～31 ― ― 予約 
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3‐1‐4 モーション制御軸 
モーション制御に必要となるドライバの軸設定を以下に示します。 

本項の設定は、｢4‐4‐3モーション制御用軸の確認｣で行います。 

 

軸変数名 軸番号 TwinCAT3上の表示 

MC_Axis000 0 Axis1 

 

 

3‐1‐5 PDOエントリの軸割り付け 
モーション制御に必要となるドライバの軸設定詳細を以下に示します。 

本項の設定は、｢4‐4‐3モーション制御用軸の確認｣で行います。 

 

■Axis1 
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 TwinCAT3 と通信パラメータの関係性 
 

EtherCAT通信によるモーション制御を行うための処理の関係を以下に示します。 

TwinCAT3では、主に以下の設定を行います。 

 

 

① EtherCAT構成・設定：モーション制御機器(ドライバ)と TwinCAT3の EtherCAT 通信の設定 

② PDO マッピング設定：TwinCAT3でモーション制御を行うためのデータ設定 

③ モーション制御設定一軸設定：MC命令で使用するための軸(MC_Axis000)用変数設定 

④ 動作確認プログラム作成：モーション制御機器を動作させるためのプログラム作成とタスク設定 

 
 

PLC MOTION I/O 

TwinCAT3ランタイム 

TwinCAT3エンジニアリング 

アクティベート ESIファイルの配置 
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第4章 EtherCAT の接続手順 
 

本章では、TwinCAT3 とドライバを EtherCAT で接続し、MC 命令でモーション制御機器を動作させる手順

について記載します。 
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 作業の流れ 
 

EtherCATを接続設定する手順は以下のとおりです。 

 

TwinCAT3の設定準備を行います。 

 

TwinCAT3を起動しオンライン接続します。 

 

 

EtherCATのポートの設定を行います。 

 

TwinCAT3にドライバ用 ESIファイルを 

インストールします。 

 

 

ドライバの設定を行います。 

 

 

ドライバのハードスイッチを設定し、各ケーブ 

ルを接続します。 

 

ドライバのパラメータ設定を行います。 

 

 

TwinCAT3の設定を行います。 

 

 

TwinCAT3で EtherCATネットワーク構成を設定 

します。 

 

MC機能モジュールで使用する PDOマッピングを 

設定します。 

 

MC機能モジュールで使用する軸設定を行います 

 

 

動作確認用のプログラムを作成します。 

 

 

動作確認用プログラムをリビルドと 

アクティベート(実行準備)を行います。 

 

 

EtherCATのネットワーク接続状態を確認します 

 

 

EtherCAT通信が正しく実行されていることを確 

認します。 

 

動作確認プログラムによりドライバが動作する 

ことを確認します。 

  

4‐2 TwinCAT3の設定準備 

4‐2‐2 EtherCATポートの設定 

4‐2‐3 ESIファイルのインストール 

4‐3 ドライバの設定 

4‐3‐1 ハード設定 

4‐2‐1 TwinCAT3の起動 

4‐3‐2 パラメータ設定 

4‐4‐1 TwinCAT3の起動 

4‐4‐2 PDOマッピングの確認 

4‐4 TwinCAT3の設定 

4‐4‐3 モーション制御用軸の確認 

4‐5 接続状態確認 

4‐4‐4 動作確認プログラムの確認 

4‐4‐5 動作確認用プログラムのリビル

ドとアクティベート 

4‐5‐1 接続状態の確認 

4‐5‐2 動作確認プログラムによる接続

確認 
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 TwinCAT3の設定準備 
 

TwinCAT3の設定準備を行います。 

TwinCAT3を、あらかじめパソコンにインストールしてください。 

 

警告 
パソコンに Ethernet ケーブルを接続した状態で作業を行った場合、パソコンの状態によ

っては、パソコンに電源を投入した時点で、モーション制御機器の予期せぬ動作により、

けがをする恐れがあります。パソコンに Ethernet ケーブルを接続しない状態で作業を行

ってください。 

 

4‐2‐1 TwinCAT3の起動 
TwinCAT3を起動します。 

 

１パソコンの EtherCATを使用する、Ethernetポートに LANケーブルが接続されていないこと 

を確認します。 

 

２パソコンの電源を投入します。 

 

３TwinCAT3を起動します。 

 
Windows のスタートメニュー 

すべてのプログラム → Beckhoff → TwinCAT3 → TwinCAT3 XAE(VS2010)を起動してください。 

 

４TwinCAT3が起動します。 

※TwinCAT3は Visual Studio を利用しています。 

※Visual Studio をインストールしていない 

状態では TwinCAT3のインストールと同時に 

Visual Studio 2010 Shell がインストール 

されます。 

 

 

 

 

 

 

注意 
工業用 PCまたはデスクトップ PC を使用してください。 

ノート PC は Ethernet ポートの互換性がないので使用不可です。EtherCAT 通信以外に従来の LAN

通信を行う場合は従来の LAN通信用に Ethernetポートを増設してください。 

(PCI express,PCI,USB インターフェース,WiFi など)EtherCAT 用には EtherCAT 互換性のある

Ethernetポートを使用してください。 

(4‐2‐2EtherCATポートの設定参照) 
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4‐2‐2 EtherCATポートの設定 
EtherCATのポートの設定を行います。 

 

注意 
EtherCATとして使用する Ethernetポートは Windowsのデバイスマネージャのネットワークアダプ

タ項目を参照するかコマンドプロンプト上で ipconfig /all コマンドを実行するなどしてあらか

じめ確認してください。 

複数 Ethernet ポートがある場合 ipconfig /all コマンドの表示中の LAN で使用される IP アドレ

ス範囲が付与されていないイーサネットアダプタや MACアドレスが EtherCATポートとして使用す

る Ethernetポートの目安になります。 

 

１Windowsのスタートメニュー 

すべてのプログラム→Beckhoff→TwinCAT3→TwinCAT XAE (VS 2010)を選択して、 

TwinCAT3を起動します。 

 

２TwinCAT3メニューの TwinCAT→Show Realtime Ethernet Compatible Devices…を選択します。 

 

 

３確認のダイアログが表示されますので、内容を確認し、[はい]をクリックします。 
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４Installation of TwinCAT RT-Ethernet Adapters ダイアログが表示されるので EtherCATとして 

使用するデバイスを Compatible devicesのツリーから選択しインストールボタンを押します。 

 

 
 

注意 
Compatible devices ツリーが空の場合 EtherCAT接続がでません。 

http://infosys.beckhoff.comサイトで”Supported Network Controller by Beckhoff Ethernet 

Driver”ページを検索して互換性のあるネットワークコントローラを使用してください。 

 

５選択されたデバイスがデバイス名 TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adapter [Gigabit]に変更され 

ると共に Install and ready to use devices[realtime capable]ツリーに移動されます。 

 

 

 
  

http://infosys.beckhoff.com/
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６[X]をクリックして Installation of TwinCAT RT-Ethernet Adaptersダイアログを閉じます。 

 

注意 
Ethernet ポートは http://infosys.beckhoff.comサイトで”Supported Network Controller by 

Beckhoff Ethernet Driver”ページを検索して互換性のあるネットワークコントローラを使用し

てください。 

 

注意 
TwinCAT3のデバイスドライバが削除されてしまうため Windows Updateでネットワークコントロー

ラのデバイスドライバの更新を行わないでください。 

 

 
 

 

 

4‐2‐3 ESIファイルのインストール 
 

TwinCAT3にドライバ用 ESIファイルをインストールします。 

 

VPH-HD用 ESIファイル NikkiDenso NCD-HD Series.xmlを Windowsのフォルダにコピーします。 

C:\TwinCAT\3.1\Config\Io\EtherCAT 

 

ESIファイルをインストール後は TwinCAT3を再起動してください。 

  

http://infosys.beckhoff.com/
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 ドライバの設定 
 

ドライバの設定を行います。 

 

4‐3‐1 ハード設定 
ドライバのハードスイッチを設定し、各ケーブルを接続します。 

 

注意 
本書は『EtherCAT で接続したモーション制御機器の接続確認(｢MC_Power｣命令を使用)』を利用範

囲としているため、非常停止/正方向オーバートラベル/逆方向オーバートラベル(EMG/FOT/ROT)を

無効化しています。実際のシステム構築時は、使用する機器に応じた設定を行ってください。 

本書では、CN コネクタ(制御入出力コネクタ)に、非常停止/正方向オーバートラベル/逆方向オー

バートラベル(EMG/FOT/ROT)などの外部 I/Oを接続していません。 

 

注意 
ドライバが電源 OFFの状態で設定してください。 

 

 

１ドライバの電源が OFF 状態であることを確認します。 

※電源 ON状態の場合、以降の操作において手順どおりに 

進めることができないことがあります。 

 

２ドライバ前面のスイッチおよび 

コネクタの位置を、右図をもと 

に確認します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

３ドライバ側面のアドレススイッチ 

(ADR)を以下のように設定します。 

x10：0 

x1 ：1 

※ノードアドレスを｢1｣に設定します。 

(本例はノードアドレスを「1」に設定する 

例です) 
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４Ethernetケーブルを EtherCAT 

コネクタ(IN)(CN4(IN))に接続 

します。 

 

 

 

 

５モータ接続端子(TB3)および 

エンコーダコネクタ(CN2)に、 

モータを接続します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

６USBコネクタ(CN3)に USBケーブル 

(mini-B)を接続し、パソコンと 

つなぎます。 

 

７主電源端子(TB1)と制御電源端子 

(TB2)に、AC100V電源を接続します。 

 

(本例は電源 100V 仕様の接続例です。 

200V仕様の場合は本体マニュアルを 

参照して 200V仕様の接続を行って 

ください) 
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4‐3‐2 パラメータ設定 
ドライバのパラメータ設定を行います。 

パラメータ設定は｢Data Editing Software｣で行いますので、対応ソフトを、あらかじめパソコンに 

インストールしてください。 

 

注意 
本書は『EtherCAT で接続したモーション制御機器の接続確認(｢MC_Power｣命令を使用)』を利用範

囲としているため、非常停止/正方向オーバートラベル/逆方向オーバートラベル(EMG/FOT/ROT)を

｢正論理｣に設定することで、信号が「正論理」状態のとき、機能が有効になります。このため、非

常停止/正方向オーバートラベル/逆方向オーバートラベル(EMG/FOT/ROT)を接続していない状態で

も、異常が発生しないようになります。 

実際のシステム構築時は、使用する機器に応じた設定を行ってください。 

 

 

参考 
 

本書ではドライバとの接続に USB を使用します。USBドライバのインストールについては、 

｢Data Editing Software オンラインマニュアル｣の｢2.3.USBドライバのインストール｣を参照 

してください。 

 

 

 

 

１ドライバの電源を投入します。 

 

２パソコンから Data Editing 

Softwareを起動します。 

 

 

３[装置・モータ選択]ウィンドウが 

表示されます。 

[装置から設定を取得]をクリ 

ックすると、接続している構 

成の装置およびモータの情報 

を取得し、表示されます。 

 

[決定]をクリックします。 

 

 

※ドライバが接続されていない 

場合、右図のダイアログが表 

示されますので、ドライバの 

接続状態を確認し、[OK]をク 

リックしてください。 
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４Data Editing Softwareの[メイ 

ンツールバー]ウィンドウが表 

示されますので、[パラメータ] 

をクリックします。 

 

 

 

５パラメータメニュー選択のダイ 

アログが表示されますので、 

[装置から読み出す]をクリック 

します。 

 

６[パラメータ編集]ウィンドウ 

が表示されますので、[信号 

設定]を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

７[入力信号]が表示されますの 

で、設定値[EMG*]をクリック 

します。 

 

※設定値の右に｢*｣がない場合 

は正論理の信号で、設定値の 

右に｢*｣がある場合は負論理 

の信号を表します。 

 

 

 

 

８設定値[EMG]の右に、[正論理] 

と[負論理]の選択ボタンが表 

示されます。 

 

[正論理]を選択します。 

 

設定値[FOT*]を選択して、 

[EMG]と表示されるのを確認 

します。 
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９手順 8と同様の操作を設定値 

[FOT*]と[ROT*]に行います。 

 

 

 

 

設定値に[EMG]、[FOT]および 

[ROT]が表示されていることを 

確認します。 

 

※[EMG]、[FOT]および[ROT]の 

信号を[正論理]に設定します。 

 

 

10 ウィンドウの下にある[装置に 

書き込む]をクリックします。 

 

11 確認ダイアログが表示されます 

ので、内容を確認し、[OK]を 

クリックします。 

 

 

 

 

 

 

12 ウィンドウの下にある[閉じる]  

をクリックします。 

 

13 右図のダイアログが表示されま 

すので、問題がないことを確認 

し、[OK]をクリックします。 
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14 メニューバーから、[ファイル] 

－[終了]を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

15 右図のダイアログが表示されます 

ので、内容を確認し[OK]を 

クリックします。 

 

 

 

 

16 ドライバの電源を再投入します 

 

※ドライバの電源を再投入する 

と、装置に書き込まれた内容 

が反映されます。 
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 TwinCAT3の設定 
 

TwinCAT3の設定を行います。本項で設定する内容は「第 6章 プロジェクトの使用手順」に記載している

プロジェクトファイルに設定されています。 

 

警告 
TwinCAT3 の状態によっては、パソコンの電源を投入した時点で、モーション制御機器の予期せぬ

動作により、けがをする恐れがあります。 

電源投入時は、安全に配慮してください。 

 

注意 
以下の手順を実施する前に、各機器が Ethernetケーブルで接続されていることを確認ください。

接続されていない場合、各機器の電源を OFFにしてから Ethernetケーブルを接続してください。 

 

 

 

4‐4‐1 TwinCAT3の起動 
TwinCAT3を起動します。 

 

１パソコンの電源を投入します。 

 

２ Windowsののスタートメニュー  

すべてのプログラム→Beckhoff→TwinCAT3→TwinCAT XAE (VS 2010) 

を選択して、TwinCAT3を起動します。 

 

３Recent Projectsから 

Nikki_VPH_ECAT_V100 を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

４右図のダイアログが表示され 

プロジェクトが読み込まれます。 
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５Solution Explorer から 

[I/O→Devices] – [Device 2(EtherCAT)  

→Drive 1 (NCR-HD Series)] 

をダブルクリックします。 

Nikki_VPH_ECAT_V100 画面が 

表示されたら[Online]タブを 

選択します。 

 

 

 

 

 

 

６[Reload Devices]ボタンを押します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

７下記のダイアログが表示されるので 

[はい]ボタンを押します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

８[Current State]と[Requested State] 

が SAFEOPに移行します。 

この状態で TwinCAT3と VPH 間が正しく 

EtherCAT通信されています。 

(この状態で EtherCAT状態は OP モード 

の 1段階前の SafeOPモードになってい 

ます)右下の小さな歯車のアイコンの背 

景色が青と赤の交互に変化します。 

 

 

 

 

  

歯車の 

アイコン 
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4‐4‐2 PDOマッピングの確認 
デフォルトの PDO マッピングの確認を行います。 

 

１[Nikki_VPH_ECAT_V100]画面の 

[CoE – Online]タブを選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

２[CoE – Online]画面の分割境界 

を選択して上にずらします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

３表示された内容の黄色のアイコン 

が PDO Input, 赤色のアイコンが 

PDO Outputです。 
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４Solution Explorer の表示を確認すると 

PDO マッピングは 260th transmit PDO 

Mapping と 260th receive PDO Mapping 

になっています。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

4‐4‐3 モーション制御用軸の確認 
MC 機能モジュールで使用する軸設定を確認します。 

 

１Solution Explorer で 

[MOTION] 

-[NC-Task 1 SAF] 

-[Axes] 

-[Axis 1]  

を選択しダブルクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

２Nikki_VPH_ECAT_V100画面の 

[Settings]タブを選択します。 

[Link To PLC…]ボタンの右側 

の表示 MAIN.MC_Axis000  

(PLCMain)が軸設定です。 
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4‐4‐4 動作確認プログラムの確認 
動作確認用プログラムの確認を行います。 

動作確認プログラムは MC命令を使用します。 

ST（ストラクチャード・テキスト）言語プログラムの詳細は、 

「第 7章 プログラム」を参照してください。 

 

 

１Solution Explorer で 

[PLC]-[PLCMain] 

-[PLCMain Project] 

-[POUs] 

-[MAIN(PRG)] 

を選択しダブルクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

２表示された MAIN画面の上側が 

変数画面、下側がプログラム画面です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

３Solution Explorer の 

[PLC]-[PLCMain] 

-[PLCmain Instance] 

を選択しダブルクリックします。 
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４Nikki_VPH_ECAT_V100画面の 

Context タブを選択します。 

Result 項目でプログラムが 

タスク PlcTaskに登録され 

ていることが確認できます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

５PlcTaskは Solution Explorerの 

[SYSTEM] 

-[Tasks] 

-[PlcTask] 

を選択しダブルクリック 

すると参照できます。 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

4‐4‐5 動作確認用プログラムのリビルドとアクティベート 
動作確認用プログラムのリビルドとアクティベートを行います。 

（TwinCAT3ではアクティベート操作が従来のシーケンサ装置への設定とプログラムの転送に 

相当します） 

 

 

１メニューの 

[Build] 

-[Rebuild Solution] 

を選択するとプロジェクトの 

リビルドが開始します。 
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２[Activate Configuration] 

ボタンを押すとアクティベ 

ートが開始されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

３下記のダイアログが表示され 

るので[OK]ボタンを押します。 

 

 

 

 

 

 

 

４下記のダイアログが表示される 

ので[OK]ボタンを押します。 

 

 

 

 

 

 

 

５Nikki_VPH_ECAT_V100の 

Online 画面が下記のように 

ボタン部分がグレーからカラーに 

チェンジしアクティベートされた 

ことが確認できます。 
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 EtherCAT接続動作確認 
 

EtherCATの動作状態を確認します。 

 

4‐5‐1 接続状態の確認 
EtherCAT通信が正しく実行されていることを確認します。 

 

１EtherCATの PDO 通信が正常に 

行われていることを TwinCAT3で確認します。 

Solution Explorer の[I/O] 

-[Devices] 

-[Device 2 (EtherCAT)]  

-[Drive 1 (NCR-HD Series)]  

を選択しダブルクリックします。 

 

Online 画面の[Current State]と 

[Requested State]が OPモードに 

なっていることを確認します。 

(この状態で EtherCATの状態は 

最終実行状態の OPモードになっています) 

TwinCAT3の画面の右下に緑色のランタイム 

アイコンが表示され小さな歯車が小さい円 

弧軌道を描いて動いていることを確認します。 

 

２ドライバの LED を確認します。 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

4‐5‐2 動作確認プログラムによる接続確認 
動作確認プログラムにより、ドライバが動作することを確認します。 

動作確認プログラムでは、｢MC_Power｣命令を使用しています。 

 

注意 
本項の手順では、モーション制御機器も動作確認を行いますので、機器が想定外の動作をする恐れ

があります。 

本項の確認処理は十分な安全対策を講じたうえで実施してください。安全が確保できない場合は、

動作確認を行わないでください。また、動作確認した場合は、本項の最後の手順まで実施し、出力

を安全状態にしてください。 

  

歯車の 

アイコン 
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１Solution Explorer で 

[PLC] 

-[PLCMain] 

-[PLCMain Project] 

-[POUs]-[MAIN(PRG)] 

を選択しダブルクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

２[Login]ボタンを押します。 

（Login は PLCプログラムの 

デバッグモードの起動に相当します） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

３下記のダイアログが表示されるので 

[Yes]ボタンを押します。 

 

 

 

 

４[Start]ボタンを押します。 

これにより PLCタスクが実行状態に 

なります。 
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５Main[Online]画面の Input_Start の 

Prepared value 欄をクリックして 

Trueを表示させると True 値の 

設定準備となります。 

 

次に[Write values to 

all online applications]ボタン 

を押すと True値が反映されます。 

 

 

 

 

 

 

６各変数の値が連動して変化すると 

共にモータが通電します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

７各変数の[Value]が以下のとおり 

であることを確認します。 

 

Local_Power_Enable: 

True (命令実行可能状態を表す) 

Output_Power_Status: 

True (運転可能な状態を表す) 

Output_Power_Busy: 

True (命令実行中状態を表す) 

Output_Power_Error: 

False (異常なし状態を表す) 

Output_Power_ErrorID: 

16#00000000(異常なし状態を表す) 

 

※「MC_Power」命令が正常に動作 

していることを表します。 
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８Solution Explorer の 

[MOTION] 

-[NC-Task 1 SAF] 

-[Axes]-[Axis 1] 

を選択します。 

Online タブを選択して Enabling 項目の 

Controller, Feed Fw, Feed Bwにチェック 

が入っていることを確認します。 

 

※モータが通電中であることを表示します。 

 

 

 

 

 

 

９Data Editing Softwareを起動し 

[メインツールバー]ウィンドウを 

表示します。 

 

※設定ソフトの起動および操作方法 

は「7.3.2.パラメータ設定」の 

手順 2～3を参照してください。 

 

10[状態表示]タブを選択して、 

[入出力信号状態表示]をクリック 

します。 

 

 

 

11[入出力信号状態表示]ダイアログが 

表示されますので、[CN101内部入力 

信号状態]の[SON]が点灯していること 

を確認します。 

 

※ドライバがサーボ ON状態のとき[SON] 

は点灯し、サーボ OFF 状態のとき[SON] 

は消灯します。 
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12 Main[Online]画面の Input_Startの 

Prepared value 欄をクリックして 

Falseを表示させると False値の 

設定準備となります。 

 

次に[Write values  

To all online applications] 

ボタンを押し False値を反映させます。 

 

 

 

 

 

 

 

13 各変数の[Value]が以下のとおり 

であることを確認します。 

Local_Power_Enable: 

False (命令実行可能状態を表す) 

Output_Power_Status: 

False (運転不可能状態を表す) 

Output_Power_Busy: 

False (命令実行待機状態を表す) 

Output_Power_Error: 

False (異常なし状態を表す) 

Output_Power_ErrorID: 

16#00000000(異常なし状態を表す) 

※「MC_Power」命令が正常に終了 

したことを表します。 

 

14 Solution Explorerの 

[MOTION] 

-[NC-Task 1 SAF]  

-[Axes] 

-[Axis 1] 

を選択します。 

Online タブを選択して 

Enabling項目の Controller, 

Feed Fw, Feed Bwにチェック 

が入っていないことを確認します。 

 

※モータが通電中していないことを 

表示します。 
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15[CN101 内部入力信号状態]の 

[SON]が消灯していることを 

確認します。 
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第5章 モーション制御の注意事項 
 

本章では、弊社ドライバ(本章では、VPH-HDシリーズとする)を TwinCAT3に EtherCATで接続し使用する

場合の注意事項について説明します。 

 

 

注意 
弊社 AC サーボドライバを TwinCAT3 と接続した際、設定が不十分または不正の場合予期せぬ動作

によりけがをする恐れがあります。 

事前に十分な確認を行ってから通電してください。 

 

 

 

 初期設定が必要な PDO出力 
 

以下の表の PDO出力は TwinCAT3での初期設定の対象外となっているため独自に初期設定が必要です。 

 

パラメータ I/Oの信号名 PLCの変数名 PLC設定値 値の意味 

運転モード Modes of operation Modes_of_operation 8 ｻｲｸﾘｯｸ 

位置決め 

モード 

正トルク制限値 Positive torque limit value Positive_torque_limit_value 3000 300.0% 

負トルク制限値 Negative torque limit value Nagative_torque_limit_value 3000 300.0% 

 

これらの PDO出力は第 7章 プログラムで示される PLCプログラム内で設定を行っています。 
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 TwinCAT3のアクティベートと PLCの実行 
 

4‐4‐5 動作確認用プログラムのリビルドとアクティベートで示されるように TwinCAT3のアクティベ

ートにより I/Oが使用可能になります。このアクティベートにより EtherCATは SAFEOP モード(PDOが

入力のみ可)から OPモード(PDO が入出力可)に遷移します。 

この段階ではまだ PLCプログラムは実行されないことに注意してください。 

 

4‐5‐1 接続状態の確認で示されるようにアクティベート後 EtherCATが OPモードで動作していること

が確認できます。 

 

4‐5‐2 動作確認プログラムによる接続確認で示されるように PLCを Loginおよび Runすることによっ

て PLCプログラムを起動します。例題プログラムではさらに特定の変数を TRUEにすることによってプ

ログラムが実行されます。例題プログラムは MC_powerファンクションブロックを用いて ACサーボドラ

イバを通電(サーボロック)します。 

モータはエンコーダの初期認識処理以外基本的に回転しない点にご注意ください。 
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第6章 プロジェクトの使用手順 
 

本章では、以下のプロジェクトファイル（もしくは 4‐4TwinCAT3の設定の設定で使用するプロジェクト

ファイル）を使用する場合の手順について説明します。最新のプロジェクトファイルは弊社より入手して

ください。 

 

名称 ファイル名 バージョン 

TwinCAT3プロジェクトファイル 

(拡張子 zip) 

Nikki_VPH_ECAT_V100.zip Ver.1.00 

 

zip 拡張子のプロジェクトファイルを解凍して使用してください。 

TwinCAT3が Visual Studio をベースとしているため中身の形式は Visual Studioと同様です。 

 

プロジェクトファイルの設定内容は、以下を参照してください。 

 

項目 参照先 

通信パラメータの設定内容 3‐1 EtherCAT の通信パラメータ設定 

通信パラメータの設定方法 4‐4 TwinCAT3の設定 

動作確認プログラムの記載内容 第 7章 プログラム 
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 作業の流れ 
 

プロジェクトファイルを使用した EtherCATを接続設定する手順は以下のとおりです。 

赤枠で囲んだ｢6‐2 TwinCAT3の設定｣以外は、それぞれの項を参照してください。 

 

 

TwinCAT3の設定準備を行います。 

 

 

ドライバの設定を行います。 

 

 

プロジェクトファイルを使用して、TwinCAT3 

の設定を行います。 

 

 

TwinCAT3にプロジェクトファイルを 

読み込みます。 

 

 

TwinCAT3で EtherCATネットワーク 

接続状態を確認します。 

 

 

動作確認用プログラムをビルドし 

アクティベート(実行準備)します。 

 

 

EtherCATのネットワーク動作状態を 

確認します。 

4‐2 TwinCAT3の設定準備 

6‐2‐2 EtherCAT接続状態確認 

4‐5 EtherCAT接続動作確認 

4‐3 ドライバの設定 

6‐2 TwinCAT3の設定 

6‐2‐1 プロジェクトファイルの読み込み 

4‐4‐5 動作確認用プログラムのリビルド

とアクティベート 
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 TwinCAT3の設定 
 

プロジェクトファイルを使用して、TwinCAT3の設定を行います。 

本項は「4‐2 TwinCAT3の設定準備」および「4‐3 ドライバの設定」を実行した後、実施します。 

 

 

 

6‐2‐1 プロジェクトファイルの読み込み 
TwinCAT3にプロジェクトファイルを読み込みます。 

 

1  Nikki_VPH_ECAT_V100.zipプロジェクト 

アーカイブファイルを解凍し生成された 

Nikki_VPH_ECAT_V100 フォルダを 

C:\Users\ユーザ\Documents\Visual Studio 2010\Projectsフォルダ以下にコピーします。 

 

（TwinCAT3を既にインストールしてある Visual Studioと結合してインストール 

した場合は該当の Visual Studio の Projectsフォルダにコピーしてください） 

 

２Windowsののスタートメニュー  

すべてのプログラム→Beckhoff→TwinCAT3→TwinCAT XAE (VS 2010)を選択して、 

TwinCAT3を起動します。 

 

３メニューの File→Open→Project/Solution 

を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

４右図のダイアログが表示されるので 

Nikki_VPH_ECAT_V100 フォルダを選択 

の後 Nikki_VPH_ECAT_v100.slnファイ 

ルを選択します。 
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５右図のダイアログが表示され 

プロジェクトが読み込まれます。 
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6‐2‐2 EtherCAT接続状態確認 
TwinCAT3で EtherCATの接続状態を確認します。 

 

 

１Solution Explorer から 

[I/O→Devices] – [Device 2(EtherCAT) 

→Drive 1 (NCR-HD Series)] 

をダブルクリックします。 

 

Nikki_VPH_ECAT_V100 画面が表示されたら 

[Online]タブを選択します。  

 

 

 

 

 

 

 

２[Reload Devices]ボタンを押します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

３右図のダイアログが表示されるので 

[はい]ボタンを押します。 
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４[Current State]と[Requested  

State]が SAFEOPに移行します。 

この状態で TwinCAT3と VPH 間が 

正しく EtherCAT通信されています。 

 

(この状態で EtherCAT状態は OP 

モードの 1段階前の SafeOPモー 

ドになっています) 

 

右下の小さな歯車のアイコンの 

背景色が青と赤の交互に変化します。 
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第7章 プログラム 
 

本書で使用している動作確認プログラムについて説明します。 

 

 モーション制御命令 
 

動作確認プログラムで使用している MC命令について説明します。 

 

7‐1‐1 ｢MC_Power｣命令 
ドライバを運転可能状態に切り替えます。 

 

命令 名称 ST表現 

MC_Power 運転可 

MC_Power_instance  Axis:=《パラメータ》 

          Enable:= 《パラメータ》 

                    Status=>《パラメータ》 

          Busy=>《パラメータ》 

                    Error=>《パラメータ》 

                    ErrorlD=>《パラメータ》 

 

【入力変数】 

変数名 名称 データ型 有効範囲 初期値 内容 

Enable 有効 BOOL 
TRUE, 

FALSE 
FALSE 

｢TRUE｣にすると運転可能状態となり、｢FALSE｣

にすると運転可能状態を解除します。 

 

【出力変数】 

変数名 名称 データ型 有効範囲 内容 

Status 運転可 BOOL 
TRUE, 

FALSE 
運転可能状態になったときに｢TRUE｣となります。 

Busy 実行中 BOOL 
TRUE, 

FALSE 
命令を受け付けたときに｢TRUE｣となります。 

Error エラー BOOL 
TRUE, 

FALSE 
異常が発生したときに｢TRUE｣となります。 

ErrorID 
エラー

コード 
WORD  

異常が発生したときにエラーコードを出力します。 

｢16＃0000｣*2は正常です。 

*2：｢16＃0000｣は、16進データの｢0000｣を表します。 

 

【入出力変数】 

変数名 名称 データ型 有効範囲 内容 

Axis 軸 Axis_REF  軸を指定します。 
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 プログラム 
 

ST 言語で記載した動作確認プログラムについて説明します。 

 

7‐2‐1 プログラム詳細 
動作確認プログラムの詳細です。 

 

【出力変数】 

セクション 処理名 処理内容 

Section 00 
Parameter 

Settings 

Modes of Operation,Positire torque limit value, 

Negative torque limit valueなどの VPH固有パラメータを設定しま

す。 

Section 01 

Motion 

Control 

Device 

Start/Stop 

[lnput_Start]の TRUE/FALSE に応じて、[MC_Power_instance]の起動

フラグを TRUE/FALSE します。 

なお、起動フラグ TRUE に変更する場合は、システム変数を使用し、

プロセスデータ通信が正常に行われているときに行います。  

Section 02 
Error 

Operation 

システム変数をチェックし、軽度フォールトレベルの異常を判定しま

す。異常発生時には、MC_Powerの実行を停止します。 

Section 03 

MC 

Instruction 

Execute 

[MC_Power_instance]を実行します。 
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【ソースコード】 

(* Section 00: Parameter Settings *) 

Modes_of_Operation := 8; 

Positive_torque_limit_value := 3000; 

Negative_torque_limit_value := 3000; 

(* Section 01: Motion Control Device Start/Stop *) 

IF Input_Start THEN 

IF (MC_Axis000.NcToPlc.StateDWord AND 16#02000000) <> 0 THEN 

Local_Power_Enable := TRUE; 

ELSE 

Local_Power_Enable := FALSE; 

END_IF 

ELSE 

Local_Power_Enable := FALSE; 

END_IF 

(* Section 02: Erroe Operation *) 

IF MC_Axis000.NcToPlc.ErrorCode <> 0 THEN 

Local_Power_Enable := FALSE; 

END_IF 

(* Section 03: MC Instruction Execute *) 

MC_Power_instance( 

Axis:= MC_Axis000, 

Enable:= Local_Power_Enable, 

Enable_Positive:= Local_Power_Enable, 

Enable_Negative:= Local_Power_Enable, 

Override:= 100, 

Status=> Output_Power_Status, 

Busy=> Output_Power_Busy, 

Error=> Output_Power_Error, 

ErrorID=> Output_Power_ErrorID);  
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7‐2‐2 使用変数一覧 
動作確認プログラムで使用している変数です。 

 

【内部変数】 

変数名 データ型 説明 

Input_Start BOOL 
動作確認プログラムが提供する機能の実行/停止フラグです。 

「TRUE」で実行、「FALSE」で停止します。 

MC_Power_instance MC_Power 
モジュール制御命令｢MC_Power｣(ファンクションブロック)を

実行するためのインスタンスです。 

Local_Power_Enable BOOL 

｢MC_Power｣命令の入力変数[Enable(有効)]に割り付けます。

｢TRUE｣で運転可能状態となり、｢FALSE｣で運転可能状態を解除

します。 

Output_Power_Status BOOL 
｢MC_Power｣命令の出力変数[Status(運転可)]に割り付けま

す。運転可能状態となったときに｢TRUE｣となります。 

Output_Power_Busy BOOL 
｢MC_Power｣命令の出力変数[Busy(実行中)]に割り付けます。

命令を受け付けたときに｢TRUE｣となります。 

Output_Power_Error BOOL 
｢MC_Power｣命令の出力変数[Error(エラー)]に割り付けます。

異常が発生したときに｢TRUE｣となります。 

Output_Power_ErrorID UDINT 

[MC_Power] 命令の出力変数[ErrorID(エラーコード)]に割り

付けます。異常が発生したときにエラーコードを出力します。 

｢16＃00000000｣*1は正常を表します。 

*1：｢16＃00000000｣は、16進データの｢00000000｣を表します。 

 

【外部変数】 

変数名 名称 データ型 説明 

MC_Axis000 軸 0 AXIS_REF 軸 0の軸変数です。 

Modes_of_Operation 
オペレーション

モード 
BYTE 

Drive1[NCR-HD Series]の 

Modes of Operation 信号 

にリンクする信号 

Positive_torque_limit_value 
正転側 

トルク制限 
WORD 

Drive1[NCR-HD Series]の 

Positive torque limit value 

信号にリンクする信号 

Negative_torque_limit_value 
逆転側 

トルク制限 
WORD 

Drive1[NCR-HD Series]の 

Negative torque limit value 

信号にリンクする信号 
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