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   【８】高速原点復帰

　　  ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｈｐ＿ｈｓｐｅｅｄ（ｉｎｔ ａｘｉｓ， ｌｏｎｇ ＊ｂａｓｅ＿ｓｐｅｅｄ，

　　　　　　　  　　　　　　　　　　　　　ｌｏｎｇ ＊ｈ＿ｓｐｅｅｄ， ｉｎｔ ｐｏｕｔ＿ｄｉｒ，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ｌｏｎｇ ｐｏｕｔ＿ａｃｃ， ｉｎｔ ｐｏｕｔ＿ｄｌｓ，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ｉｎｔ ｉｎｔｒ＿ｏｎｓｔｏｐ）

　　ａｘｉｓ　　　　　　　　　　制御軸の番号。　／０～３１

　　ｂａｓｅ＿ｓｐｅｅｄ　　　　パルス出力ベース速度。（ｐｐｓ）

　　ｈ＿ｓｐｅｅｄ　　　　　　　パルス出力高速速度。（ｐｐｓ）

　　ｐｏｕｔ＿ｄｉｒ　　　　　　パルス出力方向。／０：ＣＷ（＋）、　１：ＣＣＷ（－）

　　ｐｏｕｔ＿ａｃｃ　　　　　　加速（＝減速）点数。／

　　ｐｏｕｔ＿ｄｌｓ　　　　　　ＤＬＳ入力中の制御。／０：無視、　１：減速

　　ｉｎｔｒ＿ｏｎｓｔｏｐ　　　停止時の割り込み制御。／０：禁止、　１：許可

　　　戻り値　　　　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／表４－３参照）

　　　機能・動作　　　　　　　　指定制御軸を指定速度（高速＝加減速）で原点復帰動作を開始する。

　　　　　　　　　　　　　　　　なお、高速速度はベース速度の８１９１倍を超えることができない。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　（各速度レジスタは１３ＢＩＴ、倍率レジスタは共通のため。）

   【９】現在位置カウンタの設定

　　　ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｓｅｔ＿ｃｐｃ（ｉｎｔ ａｘｉｓ， ｌｏｎｇ ｃｐｃ＿ｓｅｔｐｏｓ，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　ｉｎｔ ｃｐｃ＿ｅｎａｂｌｅ， ｉｎｔ ｃｐｃ＿ｓｔｅｐ）

　　ａｘｉｓ　　　　　　　　　　制御軸の番号。　／０～３１

　　ｃｐｃ＿ｓｅｔｐｏｓ　　　　現在位置カウンタ設定値。／０ｘ００００００～０ｘｆｆｆｆｆｆ（２４ビット）

　　ｃｐｃ＿ｅｎａｂｌｅ　　　　現在位置カウンタ制御。／０：動作しない、　１：動作する

　　ｃｐｃ＿ｓｔｅｐ　　　　　　現在位置カウンタの計数単位。／１～１６

　　　戻り値　　　　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／表４－３参照）

　　　機能・動作　　　　　　　　現在位置（ｕｐ／ｄｏｗｎ）カウンタに任意の値をプリセットし、計数動作の有無、

　　　　　　　　　　　　　　　および出力パルスの計数単位を指定する。

   【10】現在位置・速度ステータスを得る

　　　ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｓｔａｔｕｓ＿ｃｕｒ（ｉｎｔ ａｘｉｓ， ｌｏｎｇ ＊ｃｕｒ＿ｐｏｓ，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ｌｏｎｇ ＊ｃｕｒ＿ｓｐｅｅｄ ）

　　　ａｘｉｓ　　　　　　　　制御軸の番号。　／０～３１

　　　ｃｕｒ＿ｐｏｓ　　　　　現在位置カウンタの値。／０ｘ００００００～０ｘｆｆｆｆｆｆ（２４ビット）

　　　ｃｕｒ＿ｓｐｅｅｄ　　　現在速度。（ｐｐｓ）

　　　　戻り値　　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／表４－３参照）

　　　　機能・動作　　　　　　現在位置（ｕｐ／ｄｏｗｎ）カウンタの現在値、および現在速度を得る。
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   【11】基本ステータスを得る

　ｉｎｔ ｐｍｃ＿ｓｔａｔｕｓ＿ｂｓ（ｉｎｔ ａｘｉｓ， ｉｎｔ ＊ｉｎｔｒ＿ｒｅｑ， ｉｎｔ ＊ｐｏｕｔ＿ｓｔｓ，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　 ｌｏｎｇ ＊ｒｅｓｔ＿ｐｌｓ， ＷＯＲＤ ＊ｓｔａｔｕｓ＿ｂｓ）

　　　ａｘｉｓ　　　　　　　　　　制御軸の番号。　／０～３１

　　　ｉｎｔｒ＿ｒｅｑ　　　　　　割り込み要求。　／０：発生、　１：未発生

　　　ｐｏｕｔ＿ｓｔｓ　　　　　　パルス出力状態。／０：停止、　１：出力中

　　　ｒｅｓｔ＿ｐｌｓ　　　　　　残りパルス数。

　　　ｓｔａｔｕｓ＿ｂｓ　　　　　基本ステータス生データ。（１バイト／２－１２項．参照）

　　　　戻り値　　　　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／表４－３参照）

　　　　機能・動作　　　　　　　　基本ステータスを得る。

   【12】拡張ステータスを得る

　　ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｓｔａｔｕｓ＿ｅｘ（ｉｎｔ ａｘｉｓ， ｉｎｔ ＊ａｌａｒｍ， ｉｎｔ ＊ｓｔｏｐ＿ｂｙ，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ｉｎｔ ＊ｉｎｔｒ＿ｂｙ， ＷＯＲＤ ＊ｓｔａｔｕｓ＿ｅｘ）

　　ａｘｉｓ　　　　　　　　制御軸の番号。　／０～３１

　　ａｌａｒｍ　　　　　　　　アラーム入力状態。　／０：ＯＮ、　１：ＯＦＦ

　　ｓｔｏｐ＿ｂｙ　　　　　　パルス出力の停止原因。　／０：－ＥＬＳ、　１：＋ＥＬＳ、　２：ＯＬＳ（原点）、

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　３：指定パルス数出力完了、　　　４：減速停止命令、

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　５：アラーム入力、　　　　　　　６：即停止命令。

　　ｉｎｔｒ＿ｂｙ　　　　　　割り込み要求の発生原因。／０：パルス出力停止、　１：減速開始

　　ｓｔａｔｕｓ＿ｅｘ　　　　拡張ステータス生データ。（２バイト／２－１３項．参照）

　　　戻り値　　　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／表４－３参照）

　　　機能・動作　　　　　　　拡張ステータスを得る。

   【13】汎用入力ビット・データを得る

　　ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｇｐｓ＿ｉｎｐ（ｉｎｔ ｂｏａｒｄ＿ｎｏ）

　　ｂｏａｒｄ＿ｎｏ　　　　ボード番号。　／１～８

　　　戻り値　　　　　　　　正常終了時：　入力データ（１バイト）

　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／表４－３参照）

　　　機能・動作　　　　　　汎用入力ビット・データを得る。／１ボード分（４軸分×２＝８ビット）
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   【14】汎用ビット出力を実行する。

　　　ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｇｐｓ＿ｏｕｔ（ｉｎｔ ｂｏａｒｄ＿ｎｏ， ｉｎｔ ｏｕｔ＿ｄａｔａ）

　　　ｂｏａｒｄ＿ｎｏ　　　ボード番号。　／１～８

　　　ｏｕｔ＿ｄａｔａ　　　出力データ（１バイト）

　　　　戻り値　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／表４－３参照）

　　　　機能・動作　　　　　汎用ビット（ラッチ）出力。／１ボード分（４軸分×２＝８ビット）

   【15】割り込み発生時に実行するユーザ関数を指定。

　　　ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｏｎｉｎｔｒ＿ｆｕｎｃ（ｖｏｉｄ ｆａｒ ＊ｆｕｎｃ）

　　　ｆｕｎｃ　　　　　　　　ユーザ作成の割り込み処理ルーチン

　　　戻り値　　　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／表４－３参照）

　　　機能・動作　　　　　　　動作終了等のイベントを割り込みで処理する機能。

   【16】本ハンドラの終了

　　　ｖｏｉｄ　ｐｍｃ＿ｃｌｏｓｅ＿ｐｍｃｓｙｓ（ｖｏｉｄ）

　　　　戻り値　　　　　　　　　な　し。

　　　　機能・動作　　　　　　　本ハンドラの終了。

   【17】本ハンドラのバージョンを得る

　　　ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｇｅｔ＿ｌｉｂｖｅｒ（ｉｎｔ ｖｅｒ）

　　　  ｖｅｒ　　　　　　　　　０：戻り値は（メジャー・バージョン番号）＋（マイナー・バージョン番号）

　　　　　　　　　　　　　　　　１：戻り値は（メジャー・バージョン番号）

　　　　　　　　　　　　　　　　２：戻り値は（マイナー・バージョン番号）

　　　　戻り値　　　　　　　　　正常終了時：　本ハンドラのバージョン情報

　　　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／表４－３参照）

　　　　機能・動作　　　　　　　本ハンドラのバージョン情報を得る。

　　　　　　　　　　　　　　　　◇　例えばバージョンが１.０１の場合、本関数をｖｅｒ＝０として実行すると

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 戻り値は０ｘ１０１となります。
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　　□■ エラー ■□　　　　本ハンドラの各関数は実行前後（または実行中）に不適当なパラ

　　　　　　　　　　　　　メータや動作状態を検出するとエラーコードを返してきます。

　　　　　　　　　　　　　表４－３．エラーコード（戻り値）一覧

 戻り値 　　　　不具合いの内容、因果情報 　     適用引数        【関数番号】

 －　１  初期化が未実行 　                      【3,4,7,8】

 －　２  ハードウエア基本設定が未実行 　                      【3,4,7,8】

 －　５  ボード数の指定 　ｎｕｍ＿ｂｏａｒｄ　　 【1】

 －　６  Ｉ／Ｏベースアドレスの指定 　ａｄｄｒｅｓｓ　　　　 【1】

 －　７  パルス出力方式の指定 　ｐｏｕｔ＿ｍｏｄｅ　　 【2】

 －　８  パルス出力極性の指定 　ｐｏｕｔ＿ｐｏｌ　　　 【2】

 －　９  原点制御方式の指定 　ｏｒｉｇ＿ｒｅｃｏｇ　 【2】

 －１０  原点オフセットの指定 　ｏｒｉｇ＿ｏｆｓｅｔ　 【2】

 －１１  アラーム制御の指定 　ａｌｍ＿ｅｎｂ　　　　 【2】

 －１２  現在値カウンタの設定値 　ｃｐｃ＿ｓｅｔｐｏｓ　 【9】

 －１３  現在値カウンタ動作制御の指定 　ｃｐｃ＿ｅｎａｂｌｅ　 【9】

 －１４  現在値カウンタ計数単位の指定 　ｃｐｃ＿ｓｔｅｐ　　　 【9】

 －１５  ユーザ定義関数の指定 　ｆｕｎｃ               【15】

 －２０  制御軸の指定 　ａｘｉｓ　　　　　　  【各々】

 －２１  ベース速度の指定 　ｂａｓｅ＿ｓｐｅｅｄ  【3,7】

 －２２  高速速度の指定 　ｈ＿ｓｐｅｅｄ　　　  【4,8】

 －２３  高速速度がベース速度の８１９１倍を越えた 　ｂａｓｅ＿ｓｐｅｅｄ  【4,8】

 －２４  パルス出力数の指定 　ｐｏｕｔ＿ｎｕｍ　　  【3,4】

 －２５  パルス出力方向の指定 　ｐｏｕｔ＿ｄｉｒ      【3,4,7,8】

 －２６  パルス出力制御の指定 　ｐｏｕｔ＿ｗｈｉｌｅ  【3,4】

 －２７  高速動作時の加速（減速）点数指定 　ｐｏｕｔ＿ａｃｃ　　  【4,8】

 －２８  ＤＬＳ入力中の制御指定 　ｐｏｕｔ＿ｄｌｓ　　  【4,8】

 －２９  パルス出力停止時の割り込み制御 　ｉｎｔｒ＿ｏｎｓｔｏｐ【3,4,7,8】


