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ＰＭＣ－３５４ＡＴ　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 　　 4-1. 適用システム

第４章．汎用Ｃハンドラ

　本機（ＰＭＣ－３５４ＡＴ）を簡単に運転・操作することのできる汎用ハンドラ（ＬＩＢ）です。

　ＭＳ－Ｃ、またはＴＵＲＢＯ－Ｃ，ＢＯＲＬＡＮＤ－Ｃ等でリンクできます。　本機の基本的な

機能が関数化されており、ユーザは自身の記述するメインルーチンの中から自由に呼び出して使用

することができます。【最大３２チャンネル＝８ボードの運転も可能】

4-1. 適用システム

　◇パソコン本体　　：　ＩＢＭ ＰＣ／ＡＴ互換機（要ＩＳＡバス）

　◇本体メモリ量　　：　標準メモリ６４０ＫＢ以上。

　◇ＯＳ・言語　　　：　ＭＳ－ＤＯＳ（3.1 以上）、および

　　　　　　　　　　　　ＭＳ－Ｃ（7.0）、Ｖｉｓｕａｌ－Ｃ＋＋、

　　　　　　　　　　　　ＴＵＲＢＯ－Ｃ＋＋（4.0）、または

　　　　　　　　　　　　ＢＯＲＬＡＮＤ－Ｃ＋＋（3.1 以上）

　◇供給メディア　　：　本製品（ＰＭＣ－３５４ＡＴ）添付の３.５インチＦＤ

　◇チャンネル数　　：　最大３２（ボード数＝８枚）

　【注】動作の制約等：　◆複数ボード使用時でも割り込みは１系統のみ。　すなわち、割り込み

　　　　　　　　　　　　　処理ルーチン内で要求元チャンネルを探す方法を採っている。

　　　　　　　　　　　　◆動作開始、および終了検出は各チャンネルごとに行う。　すなわち、

　　　　　　　　　　　　　チャンネル間の動作に同期性は無い。

　　　　　　　　　　　　◆指定送り速度は特に無理な条件でない限り、１％以内の誤差で実行さ

　　　　　　　　　　　　　れる。

　　　　　　　　　　　　　　　図４－１．プログラム構造

　　　　　ユーザ・プログラム　　　　　　本ハンドラ　　　　　　　割り込み、

　　　　　　　（Ｃ記述）　　　　　　　（Ｃ関数ＬＩＢ）　　　　　機械語ルーチン

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 （ハンドラ内で実行）
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4-2. 使用方法

　　ハードウエアの準備　：　　本ハンドラは最大８枚のＰＭＣ－３５４ＡＴを運転することが

　　　　　　　　　　　　　　できます。　各ボードの設定、接続は以下のとおりです。

　　◆１枚だけ使用するときは、ボード上のスイッチによるＩ／Ｏベースアドレス値（１－５項）

　　　　　　　　　　　　　　　を本ハンドラ初期設定関数に渡す値と一致させます。

　　◆複数枚を使用するときは、１枚目ボード上のスイッチによるＩ／Ｏベースアドレス値を本ハ

　　　　　　　　　　　　　　　ンドラ初期設定関数に渡す値と一致させます。　割り込みを使用

　　　　　　　　　　　　　　　するときは全ボードを同一レベルに設定します。　２枚目以降の

　　　　　　　　　　　　　　　各ボードのＩ／Ｏベースアドレスは１０００ｈずつ加算した値に

　　　　　　　　　　　　　　　設定します。　ソフト上の制御チャンネル番号は、

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　◇１枚目：０～３チャンネル（Ｘ，Ｙ，Ｚ，Ｕ）、

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　◇２枚目：４～７チャンネル（〃　〃　〃　〃）、

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　◇８枚目：28～31 チャンネル（〃　〃　〃　〃）、

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　となります。

　　　　　　　表４－２Ａ．各ボード上のＩ／Ｏアドレス・スイッチ設定例

　　　　ディップスイッチＤＩＰＳＷ１ 　　　　ディップスイッチＤＩＰＳＷ２ Ｉ／Ｏベースアドレス

 ボード 　１ 　２ 　３ 　４ 　５ 　６ 　１ 　２ 　３ 　４ 　５ 　６ 　　　　　（ｈｅｘ）

 １枚目 ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ  ０１２０→初期設定

 ２枚目 ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ  １１２０

 ３枚目 ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ  ２１２０

 ４枚目 ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ  ３１２０

 ５枚目 ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ  ４１２０

 ６枚目 ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ  ５１２０

 ７枚目 ＯＮ ＯＦＦ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ  ６１２０

 ８枚目 ＯＮ ＯＦＦ ＯＦＦ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ ＯＮ ＯＦＦ ＯＮ  ７１２０

　　　　　　【注】ディップスイッチＤＩＰＳＷ２の６番を全ボード共、ＯＮに設定すること。（フルデコード・モード）

　　プログラムの作成　　　　　御自身の作成したメインプログラムをコンパイル、本ハンドラ

　　　　　　　　　　　　　　（ＬＩＢ）とリンクして使用します。　テストには付属のサンプ

　　　　　　　　　　　　　　ルを利用してください。　なお、ライブラリ等は３－１項にした

　　　　　　　　　　　　　　がってインストールしておきます。
　　　　　￥

　　　　　｜　　　　　　　　　　　　　　　　図４－２Ａ．ディレクトリ

　　　　　｜

　　ＭＳＣＩＥＮＣＥ

　　　　　｜

　　　　　｜

　　ＨＮＤ３５４Ｃ－－－ＩＮＣＬＵＤＥ－－Ｈ３５４．Ｈ　：ハンドラ共通ヘッダファイル

　　　　　　　　　　｜

　　　　　　　　　　｜－－ＬＩＢ－－－－３５４ＴＳ．ＬＩＢ　：ＴＵＲＢＯ－Ｃ，ＢＯＲＬＡＮＤ－Ｃ用スモールモデル

　　　　　　　　　　｜　　　　　　｜－－３５４ＴＬ．ＬＩＢ　：ＴＵＲＢＯ－Ｃ，ＢＯＲＬＡＮＤ－Ｃ用ラージモデル

　　　　　　　　　　｜　　　　　　｜

　　　　　　　　　　｜　　　　　　｜－－３５４ＭＳ．ＬＩＢ　：ＭＳ－Ｃ用スモールモデル

　　　　　　　　　　｜　　　　　　｜－－３５４ＭＬ．ＬＩＢ　：ＭＳ－Ｃ用ラージモデル

　　　　　　　　　　｜

　　　　　　　　　　｜

　　　　　　　　　　｜－－ＳＭＰ３５４ＣＨ－－－ＳＡＭＰＬＥ□．Ｃ　：サンプル・ソース
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　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　表４－２Ｂ．関数一覧

　　　　　　関数名 　　　　　　　機能・動作 　　　　主なパラメータ等

　ｐｍｃ＿ｏｐｅｎ＿ｐｍｃｓｙｓ 　ボード、本ハンドラの初期化  Ｉ／Ｏアドレス、割り込みレベル

　ｐｍｃ＿ｓｅｔ＿ｈｗｍｏｄｅ 　ハードウエア動作モードの設定  出力方式、原点方式、アラーム

　ｐｍｃ＿ｐｏｕｔ＿ｃｏｎｓｔ 　定速送り動作／開始  パルス数、速度、方向

　ｐｍｃ＿ｐｏｕｔ＿ｈｓｐｅｅｄ 　高速送り動作／開始  パルス数、速度、方向

　ｐｍｃ＿ｓｔｏｐ＿ｐｒｏｍｐｔ 　即停止   

　ｐｍｃ＿ｓｔｏｐ＿ｓｄｏｗｎ 　減速停止   

　ｐｍｃ＿ｏｒｉｇ＿ｃｏｎｓｔ 　定速原点復帰／開始  速度、方向

　ｐｍｃ＿ｏｒｉｇ＿ｈｓｐｅｅｄ 　高速原点復帰／開始  速度、方向

　ｐｍｃ＿ｓｅｔ＿ｃｐｃ 　現在位置カウンタの設定  カウンタ設定値、計数単位

　ｐｍｃ＿ｓｔａｔｕｓ＿ｃｕｒ 　現在位置・速度ステータスを得る  現在位置、速度

　ｐｍｃ＿ｓｔａｔｕｓ＿ｂｓ 　基本ステータスを得る  動作状態、ほか

　ｐｍｃ＿ｓｔａｔｕｓ＿ｅｘ 　拡張ステータスを得る  割り込み・停止原因、アラーム

　ｐｍｃ＿ｇｐｓ＿ｉｎｐ 　汎用入力ビットの値を得る  各軸２ＢＩＴ（現在値読み込み）

　ｐｍｃ＿ｇｐｓ＿ｏｕｔ 　汎用出力ビットの値を更新する  各軸２ＢＩＴ（ラッチ出力）

　ｐｍｃ＿ｏｎｉｎｔｒ＿ｆｕｎｃ 　割り込みで実行するユーザ関数の指定  割り込み要因

　 　   

　ｐｍｃ＿ｃｌｏｓｅ＿ｐｍｃｓｙｓ 　本ハンドラの終了

　ｐｍｃ＿ｇｅｔ＿ｌｉｂｖｅｒ 　本ハンドラのバージョン情報取得

　　応用プログラムの記述　　　　ユーザプログラムは以下の手順で記述します。　実際の作成

　　　　　　　　　　　　　　　時はサンプル・ソース（図４－２Ａ参照）に習ってください。

　　（１）　初期化を行う。　　　　　　　　【ｐｍｃ＿ｏｐｅｎ＿ｐｍｃｓｙｓ（ ）】

　　　　　　　◆　ここではボード上で設定したＩ／Ｏベースアドレスを本ハンドラが認識する

　　　　　　　　と同時に使用する場合の割り込みレベル設定、ボードリセット、その他、ハン

　　　　　　　　ドラ内の参照テーブルやデータバッファを初期化する。

　　（２）　ハードウエア条件を設定する。　【ｐｍｃ＿ｓｅｔ＿ｈｗｍｏｄｅ（ ）】

　　　　　　　　　　　　◆パルス出力方式　（パルスモータ・ドライブユニットに合わせる）

　　　　　　　　　　　　◆パルス出力極性　（　〃　　〃　　　〃　　　〃　　　　〃　　）

　　　　　　　　　　　　◆原点方式　　　　（２－７項．参照）

　　　　　　　　　　　　◆アラーム制御　　（２－６項／２－１６項．参照）

　　（３）　動作開始。　　　　　　　　　　（定速／高速、通常送り／原点復帰）

　　（４）　動作状態（ステータス）取得。　【ｐｍｃ＿ｓｔａｔｕｓ＿□□（ ）】

　　（５）　サンプリング停止。　　　　　　【ｐｍｃ＿ｓｔｏｐ＿□□（ ）】

　　（６）　本ハンドラを終了する。　　　　【ｐｍｃ＿ｃｌｏｓｅ＿ｐｍｃｓｙｓ（ ）】
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4-3. 関数セット

　　初期化、動作条件設定、スタート、ストップ、ステータス取得、汎用割り込み処理、等々、

　各関数はパルスモータの動作を実現する基本機能単位となっています。　また各関数は自身の

　性格から適切な実行手順があります。（前４－２項．参照）

   【１】ＰＭＣ－３５４ＡＴボード、および本ハンドラの初期化

　　　ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｏｐｅｎ＿ｐｍｃｓｙｓ（ｉｎｔ ｎｕｍ＿ｂｏａｒｄ， ＷＯＲＤ ａｄｄｒｅｓｓ，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ｉｎｔ ｉｎｔｒ＿ｎｏ）

　　　ａｄｄｒｅｓｓ　　　　 ＰＭＣ－３５４ＡＴボード１枚のみ使用時、または複数枚使用時の１枚目ボードに設定

　　　　　　　　　　　　　 されたＩ／Ｏベースアドレス（表４－２参照）。　標準＝０ｘ１００

　　　ｎｕｍ＿ｂｏａｒｄ　　 ＰＭＣ－３５４ＡＴボードの使用枚数。／初期値＝１

　　　ｉｎｔｒ＿ｎｏ　　　　 使用する割り込みレベル。／５，１０，１１，１２，１５ から選択。

　　　　　　　　　　　　　　 範囲外の値は不使用を意味する。（割り込みは全ボードを同一に設定する。）

　　　　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　　　　　 ＰＭＣ－３５４ＡＴボード上で設定したＩ／Ｏベースアドレスを本ハンドラが認識する

　　　　　　　　　　　　　　 と同時に、使用する場合の割り込みレベル設定、ボードリセット、その他、ハンドラ内の

　　　　　　　　　　　　　　 参照テーブルやデータバッファを初期化する。

   【２】各軸ハードウエア関連の基本設定

　　ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｓｅｔ＿ｈｗｍｏｄｅ（ｉｎｔ ａｘｉｓ， ｉｎｔ ｐｏｕｔ＿ｍｏｄｅ， ｐｏｕｔ＿ｐｏｌ，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ｉｎｔ ｏｒｉｇ＿ｒｅｃｏｇ， ｉｎｔ ｏｒｉｇ＿ｏｆｓｅｔ，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ｉｎｔ ａｌｍ＿ｅｎｂ）

　　ａｘｉｓ　　　　　　　　指定軸の番号。（１枚目ボードのＸ，Ｙ，Ｚ，Ｕを各０，１，２，３とし、以下３１まで）

　　ｐｏｕｔ＿ｍｏｄｅ　　　パルス出力方式。／０：共通、　　１：個別　　　（１－２項、１－３項．参照）

　　ｐｏｕｔ＿ｐｏｌ　　　　パルス出力極性。／０：負論理、　１：正論理　　（２－５項．参照）

　　ｏｒｉｇ＿ｒｅｃｏｇ　　原点制御方式。　／０：ＯＬＳ、　１：Ｚ相ＤＬＳ、　２：Ｚ相ＯＬ（２－７項．参照）

　　ｏｒｉｇ＿ｏｆｓｅｔ　　Ｚ相方式のとき、指標点（ＤＬＳ、またはＯＬＳ）から原点までのＺ相入力数。／１～１６

　　ａｌｍ＿ｅｎｂ　　　　　アラーム制御。／０：不使用、　１：Ｂ接点動作　２：Ａ接点動作　（１－３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　　　　　 ハードウエアの制御方式、接続、信号極性、等のシステム条件を本ハンドラに認識させる。

　　　　　　　　　　　　　 本設定は制御軸ごとに行う。
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   【３】定速送り開始

　　ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｐｏｕｔ＿ｃｏｎｓｔ（ｉｎｔ ａｘｉｓ， ｌｏｎｇ ＊ｂａｓｅ＿ｓｐｅｅｄ，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ｌｏｎｇ ｐｏｕｔ＿ｎｕｍ， ｉｎｔ ｐｏｕｔ＿ｄｉｒ，

                                          ｉｎｔ ｐｏｕｔ＿ｗｈｉｌｅ， ｉｎｔ ｉｎｔｒ＿ｏｎｓｔｏｐ）

　　ａｘｉｓ　　　　　　　　 制御軸の番号。　／０～３１

　　ｂａｓｅ＿ｓｐｅｅｄ　　 パルス出力速度。（ｐｐｓ）

　　ｐｏｕｔ＿ｎｕｍ　　　　 パルス出力数。（指定数）

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

　　ｐｏｕｔ＿ｗｈｉｌｅ　　 パルス出力制御。／０：無限連続（停止操作、またはリミットまで）、１：指定数だけ

　　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（定速）で送り開始する。

   【４】高速送り開始

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

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ｌｏｎｇ ＊ｈ＿ｓｐｅｅｄ， ｌｏｎｇ ｐｏｕｔ＿ｎｕｍ，

                                              ｉｎｔ ｐｏｕｔ＿ｄｉｒ， ｉｎｔ ｐｏｕｔ＿ｗｈｉｌｅ，

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　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＿ｎｕｍ　　　　パルス出力数。（指定数）

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

　　ｐｏｕｔ＿ｗｈｉｌｅ　　パルス出力制御。／０：無限連続（停止操作、またはリミットまで）、１：指定数だけ

　　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）で送り開始する。　無限連続を指定したときは

　　　　　　　　　　　　　　高速に達した後、連続出力を（停止操作、またはリミットまで）維持する。

　　　　　　　　　　　　　　　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。）
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4-3. 関数セット　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  4-3. ＰＭＣ－３５４ＡＴ

   【５】即停止

　　ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｓｔｏｐ＿ｐｒｏｍｐｔ（ｉｎｔ ａｘｉｓ）

　　　ａｘｉｓ　　　　　　　制御軸の番号。　／０～３１

　　　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　　　　　　 パルス出力を即停止する。　当軸・直前のパルス出力開始関数で停止時割り込み制御を

　　　　　　　　　　　　　 許可していた場合は割り込み要求が発生する。

   【６】減速停止

　　　ｉｎｔ　ｐｍｃ＿ｓｔｏｐ＿ｓｄｏｗｎ（ｉｎｔ ａｘｉｓ）

　　　ａｘｉｓ　　　　　　　制御軸の番号。　／０～３１

　　　  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　　　　　　高速動作中の停止操作に使用する。　【４】高速動作開始で指定したベース速度まで

　　　　　　　　　　　　　　減速して停止する。（本関数実行から減速点数だけ追加出力して停止する。）

　　　　　　　　　　　　　　　当軸・直前のパルス出力開始関数で停止時割り込み制御を許可していた場合は、停止

　　　　　　　　　　　　　　時に割り込み要求が発生する。

   【７】定速原点復帰

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

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  ｉｎｔ ｐｏｕｔ＿ｄｉｒ， ｉｎｔ ｉｎｔｒ＿ｏｎｓｔｏｐ）

　　ａｘｉｓ　　　　　　　　　制御軸の番号。　／０～３１

　　ｂａｓｅ＿ｓｐｅｅｄ　　　パルス出力速度。（ｐｐｓ）

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

　　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（定速）で原点復帰動作を開始する。


