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５．プログラムモード 

 

■ ■ ５.１ プログラムモードの概要 ■ ■ 

 

プログラムモードは、コントローラ内にプログラムを記憶させ実行することで、動作を行なう 

モードです。５７種類の専用命令語によりさまざまな動作をプログラムできます。 

   プログラムモードには、以下のような特徴があります。 

 

   プログラムモードの機能 

・プログラム本数は、１００本  ポジション数、は９９９ 

・最大で１０本のプログラムを、同時に実行 

・一連の位置決め動作をコントローラにプログラムすることで、外部機器の負担を軽減 

・入出力、位置決めのプログラムにより、外部機器なしの単独で制御可能 

 

 

   プログラムモードの概要図 

ＸＡ－Ｓ□ 外部機器（PLC 等） 
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  外部から起動できるプログラムＮｏ．は、１～７の７本です。 

  プログラムＮｏ．８～１００は、プログラム中で起動をかけます。 

 

 

 

プログラムＮｏ．指定

スタート (STB)

IP1 ～ IP4

・
・
・

位置決め完了(IN-P)

 
 
出力回路 
（ﾄﾗﾝｼﾞｽﾀ出力等）

レディ   (RDY) 

アラーム  (ALM) 

・
・
・

 
 
入力回路 

汎用入力 (INxx)

汎用出力(OUTxx) 
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■ ■ ５．２ プログラムの構造 ■ ■ 

 (１) プログラム 

   プログラムは５つの項目で１つのステップを形成しています。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

     

 

① 命令 

命令は、移動やデータ設定などの動作を設定します。 

５．５ 命令の詳細 を参照ください。 

 

  ② 操作１、操作２ 

   操作１・操作２には、命令が処理する内容が入ります。 

移動の場合は位置Ｎｏ．、演算の場合は数値・変数など、命令により、操作１・操作２に 

入る内容は変わります。 

５．５ 命令の詳細 を参照ください。 

 

③ 条件 

条件は、ステップの命令を実行する・実行しないを判別する要素です。 
 
条件がある場合 
条件が成立したら、その命令を実行します。 
条件が成立しなければ、その命令は実行せずに次のステップに進みます。 

条件がない場合 
その命令を実行します。 

条件は、「ＯＮの時に命令を実行する」「ＯＦＦの時に命令を実行する」を選択できます。 
 
条件には、設定なし、または、入力（Ｉ）、出力（Ｏ）、ｸﾞﾛｰﾊﾞﾙﾌﾗｸﾞ（Ｆ）、ﾛｰｶﾙﾌﾗｸﾞ（ｆ） 
のいずれかが設定できます。 

 
   入力例 
    １）ＯＮの時に命令を実行する 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＨＯＭＥ １   F１  ﾌﾗｸﾞ１がＯＮならば１軸原点復帰 
 
    ２）ＯＦＦの時に命令を実行する 
       ／（スラッシュ）を付けます。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＨＯＭＥ １   ／F１  ﾌﾗｸﾞ１がＯＦＦならば１軸原点復帰 
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  ④ 結果 

結果は、命令実行後に、設定された出力やﾌﾗｸﾞをＯＮする動作です。 
移動命令の場合、移動前に結果出力をＯＦＦし、移動完了時にＯＮします。 
演算・比較命令の場合、命令実行前に結果出力をＯＦＦし、演算・比較後の値により 
結果出力をＯＮします。 
 
結果には、設定なし、または出力（Ｏ）、ｸﾞﾛｰﾊﾞﾙﾌﾗｸﾞ（Ｆ）、ﾛｰｶﾙﾌﾗｸﾞ（ｆ）のいずれか 
が設定できます。 
 
命令によっては、設定が必須の命令があります。命令の詳細を参照ください。 
 

   入力例 
命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＝＝ Ｒ２０ １００  Ｆ１０ 変数 20（R20）の値が 100 の場合、ﾌﾗｸﾞ 10（F10）を

ON、100 以外の場合、ﾌﾗｸﾞ 10（F10）を OFF します。

 
 

  ⑤ 原点復帰動作について 
 原点復帰動作は 原点復帰命令＜ＨＯＭＥ＞で行います。 
＜ＨＯＭＥ＞の詳細は ５．５ 命令の詳細 を参照ください。 
 操作１で原点復帰を行う軸（軸パターン）を設定することができますので、各軸個別に 
原点復帰を行うことができます。 
 

 １軸目 ２軸目 ３軸目 ４軸目  数値の合計（１６進数）が軸パターンです。 

数値 １ ２ ４ ８  例：３＝１軸＋２軸、Ｃ＝３軸＋４軸 

 軸パターンは ５．２（３）を参照ください。 
 

   入力例 
命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＨＯＭＥ ４     ３軸目原点復帰 

ＨＯＭＥ ３    １軸目、２軸目原点復帰 

 
 
 原点復帰未完了の状態で、移動命令（＜ＭＶＰ＞＜ＭＶＡ＞など）を実行すると、 
原点復帰動作を行った後に移動を行いますが、位置データがＮ（移動なし）に設定 
 されている軸は原点復帰動作を行いませんので、確実に原点復帰を行うためには 
原点復帰命令＜ＨＯＭＥ＞を使用してください。 
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 ⑥ プログラムの起動 

プログラムは以下の３通りの起動方法があります。 

１） 外部起動（プログラムＮｏ．１～７のみ） 

   入力信号「ＩＰ１」、「ＩＰ２」、「ＩＰ４」の組み合わせでプログラムを選択します。 
   入力信号「ＳＴＢ」でプログラムを起動します。 
 
２） ＡＵＴＯ ＰＲＧ（プログラムＮｏ．１～１００） 
   パラメータの ＡＵＴＯ ＰＲＧ にプログラムＮｏ．を設定します。 
   電源投入時に設定したプログラムが起動します。 
 
   ＡＵＴＯ ＰＲＧ設定時は、非常停止のリセット時も設定したプログラムが起動 

します。 
 
３） 他プログラム起動＜ＳＴＰＧ＞（プログラムＮｏ．１～１００） 
   プログラムから指定したプログラムを起動します。 

         プログラム １      プログラム ８ 
 
 
 
 
 
 
 ⑦ プログラムの終了 

プログラムは、プログラム終了＜ＥＮＤ＞によって終了します。 

プログラム終了＜ＥＮＤ＞がない場合、プログラムの先頭に戻り、繰り返します。 
 
 
 
 
 
          終了 

 

 
ＳＴＰＧ ８ 

起動 

ステップ１ 

最終ステップ 

ステップ１

ＥＮＤ 
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  ⑧ サブルーチンプログラム 

    １） サブルーチンについて 
     プログラムで同じ作業を繰り返す場合、作業部分をサブルーチンとすることで、 

ステップ数を減らすことができます。 
     サブルーチンは、サブルーチン開始＜ＳＲ＞、サブルーチン終了＜ＳＲＥＴ＞で設定、 

サブルーチンコール＜ＣＡＬＬ＞で実行します。 
 
    ２） サブルーチンの配置 
     サブルーチンはプログラムの終わりに配置してください。 
     プログラム終了＜ＥＮＤ＞の後、もしくはジャンプ＜ＪＵＭＰ＞を使用し、 

プログラムのメインルーチン内でサブルーチンを通らないように配置してください。 
 
     サブルーチン使用例は、５．６ プログラム例（４）を参照ください。 
 
 
              メインルーチン              メインルーチン 
 
 
 
                                   サブルーチン１ 
              サブルーチン 
 
                                   サブルーチン２ 
 
 
    ３） サブルーチン作成の注意 
     サブルーチン開始＜ＳＲ＞とサブルーチン終了＜ＳＲＥＴ＞は必ずペアで使用して 

ください。サブルーチン内にサブルーチンの設定はできません。 
     また、ジャンプ＜ＪＵＭＰ＞でサブルーチンから抜け出すこともできません。 
 
             このプログラムは不可 
 
            サブルーチン１の               ＪＵＭＰで 
            中にサブルーチン２              サブルーチンを 
                                   抜け出す 
 
 
 
 

ＬＢ １ 

ＪＵＭＰ １

ＣＡＬＬ １

ＳＲ １

ＳＲＥＴ

ＥＮＤ 

ＣＡＬＬ １

ＳＲ １

ＳＲＥＴ

ＳＲ ２

ＳＲＥＴ

ＣＡＬＬ ２

ＬＢ １ 

ＪＵＭＰ １

ＣＡＬＬ １

ＳＲ １

ＳＲＥＴ

ＳＲ ２

ＳＲＥＴ

ＳＲ １

ＳＲＥＴ
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(２) ポジション 
    位置データは位置Ｎｏ．１～９９９に９９９種類登録できます。 

    移動位置の設定単位は、「ｍｍ」または「パルス数」のいずれかを選択できます。 

 
    移動位置に「N」と入力した場合は移動しません。 
    相対値移動では±の符号をつけて設定します。符号なしの場合は＋と同じ意味になります。 
    また、絶対値移動で－位置への移動はできません。移動位置設定エラーになります。 
 

設定 絶対値移動命令の場合（MVP、MVA） 相対値移動命令の場合（MVI） 

Ｎ 動作しません 

符号なし 

＋ 

原点を基準として「移動位置」へ 
位置決め 

現在位置から、＋側に「移動位置」の

設定量移動  

－ 
マイナス値には移動できません。 
移動位置設定エラー 

現在位置から、－側に「移動位置」の

設定量移動  
 

絶対値移動   0       100      200 

|――――――|――――――| 

相対値移動   －100      現在値     ＋100 
 
 

【 例 】ｍｍでの設定例 
位置 No. １軸 移動位置 ２軸 移動位置 ３軸 移動位置 ４軸 移動位置 

30 10.000 ＋20.000 －30.000 N 

31 10.000 20.000 30.000 N 

 
移動前の位置 １軸：100.000ｍｍ ２軸：100.000ｍｍ ３軸：100.000ｍｍ ４軸：100.000ｍｍ  

 １軸 ２軸 ３軸 ４軸 

絶対値移動（MVP） 
Pos.30 へ移動 

３軸がマイナス値のため、移動位置設定エラー 

絶対値移動（MVP） 
Pos.31 へ移動 

10.000 20.000 30.000 100.000 

相対値移動（MVI） 
Pos.30 へ移動 

110.000 120.000 70.000 100.000 

相対値移動（MVI） 
Pos.31 へ移動 

110.000 120.000 130.000 100.000 
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(３) 速度設定 
    速度は 速度設定＜ＶＥＬ＞で設定します。 

   設定した速度は、次の速度設定まで保持されます。 
    アクチュエータのタイプにより最高速度が異なりますので、下表を参照ください。 
 

ｱｸﾁｭｴｰﾀﾀｲﾌﾟ 
20L  28L 
35L  42L 
E35L 

50L 
28H 

35H 
42H 50H 42D 

最高速度 (mm/sec) 50 100 150 200 300 400 

 
  補間なし移動の場合 
    タイプの違う複数の軸を同時に使用する場合、１軸でも最高速度を超えてしまうと 
    速度設定エラーになりますので注意してください。 
 
    1軸目４２Ｌ、２軸目４２Ｈ を使用し、位置データが以下のように設定された 

場合で説明します。 
位置 No. １軸 移動位置 ２軸 移動位置 
1 10.000 20.000 

2 10.000 Ｎ 

3 Ｎ 20.000 

 
    位置Ｎｏ．１に移動する場合、１軸・２軸が移動しますので、1軸目４２Ｌの最高速度 
    である５０mm/sec 以上の設定はできません。 

命令 操作１ 

ＶＥＬ ５０  

ＭＶＰ １ １軸目、2軸目が５０mm/sec で移動 

ＶＥＬ ２００  

ＭＶＰ １ １軸目速度設定エラー になります。 

 
    位置Ｎｏ．２に移動する場合、１軸のみの移動ですので、４２Ｌの最高速度５０mm/sec、 
    位置Ｎｏ．３に移動する場合、２軸のみの移動ですので、４２Ｈの最高速度２００mm/sec 

    まで設定することができます。 
命令 操作１ 

ＶＥＬ ５０  

ＭＶＰ ２ １軸目のみ動作 

ＶＥＬ ２００  

ＭＶＰ ３ ２軸目のみ動作 
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  補間移動の場合 
    低速軸に合わせたり、１軸ずつの動作ではなく、複数軸を同時に移動させたい場合は、 

補間移動で移動させます。 
    補間移動の場合は、速度設定エラーは発生しません。 

 
命令 操作１ 

ＶＥＬ ２００  

ＭＶＡ １ １・２軸が補間移動 

     
    補間移動の場合、移動速度は移動量が大きい軸の速度で移動します。 
    移動量は、移動距離（ｍｍ）をパルス数に換算した値です。 

 移動量（ﾊﾟﾙｽ）＝ 移動距離（ｍｍ）× ﾓｰﾀ１回転あたりのﾊﾟﾙｽ数 ／ ネジリード 

ｱｸﾁｭｴｰﾀﾀｲﾌﾟ 
20L  28L 
35L  42L 
E35L 

50L 
28H 

35H 
42H 50H 42D 

ネジリード 2 4 6 8 12 8 

ﾓｰﾀ１回転あたり 

のﾊﾟﾙｽ数 
400 400 400 400 400 192 

 
    １軸目（４２Ｌ）：１０．０００ｍｍ  
     １０．０００×４００／２＝２０００パルス 
 
    ２軸目（４２Ｈ）：２０．０００ｍｍ 
     ２０．０００×４００／８＝１０００パルス 
 
    位置Ｎｏ．１の場合は１軸目が長軸になり、４２Ｌの最高速度５０mm/sec で移動します。 
    速度設定＜ＶＥＬ＞で５０mm/sec 以上の値が設定された場合も、５０mm/sec で移動します。 
    短軸となった２軸目は、長軸との比率で比例分配された速度で動作します。 
 
 
 
 
 
 
 
                      ５０mm/sec 
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(４) 内部データの詳細 
 

項 目 内  容 

プログラム数 １００本 プログラムＮｏ．１～１００ 

外部起動可能 
プログラム数 

プログラムＮｏ．１～７ 
プログラムＮｏ．８～１００はプログラム起動 
＜ＳＴＰＧ＞により起動させることができます。 

同時実行可能 
プログラム数 １０本 

ステップ数 
プログラムＮｏ．１～７   ：１００ステップ 
プログラムＮｏ．８～２０  ：５０ステップ 
プログラムＮｏ．２１～１００：２０ステップ 

ラベル １～５０（ローカル） 

サブルーチン １～２０（ローカル） 

汎用入力 Ｉ１～Ｉ１７（１７点） 
Ｉ１～Ｉ３はプログラム選択と兼用です。 

汎用出力 Ｏ１～Ｏ１６（１６点） 

フラグ グローバルフラグ Ｆ１～Ｆ１００（１００個） 
ローカルフラグ  ｆ１～ｆ５０ （５０個） 

変数 
グローバル変数 Ｒ１～Ｒ１００（１００個） 
ローカル変数  ｒ１～ｒ５０ （５０個） 
設定可能値 ±2147483.647 

ポジション変数 各プログラムに各軸１個（ローカル） 
ＰＲ１～４ 

ポジション数 ９９９点 Ｐｏｓ１～Ｐｏｓ９９９ 

グローバル：どのプログラムからも共通に使用できる。 
ローカル ：各プログラムで個別に使用する。 
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    軸パターン  

 １～１５で有効な軸を設定します。 ●：有効   ○：無効 

    設定 1 軸 2 軸 3 軸 4 軸 

1 ● ○ ○ ○ 

2 ○ ● ○ ○ 

3 ● ● ○ ○ 

4 ○ ○ ● ○ 

5 ● ○ ● ○ 

6 ○ ● ● ○ 

7 ● ● ● ○ 

8 ○ ○ ○ ● 

9 ● ○ ○ ● 

10 ○ ● ○ ● 

11 ● ● ○ ● 

12 ○ ○ ● ● 

13 ● ○ ● ● 

14 ○ ● ● ● 

15 ● ● ● ● 

 
フラグ 

    フラグには、０または１の値が入ります。 
    フラグは非常停止、エラー時に値が０にクリアされます。 
 

変数 
    変数には、数値データが入ります。 
    数値範囲は±２１４７４８３．６４７です。 

演算でこの範囲を超えてしまうとオーバーフローしてしまいます。 
    変数は非常停止、エラー時に値が０にクリアされます。 
 

ポジション変数 
    ポジション変数には、位置データが入ります。 
    軸データ代入＜ＰＰＵＴ＞、軸データ読出＜ＰＧＥＴ＞、位置データ読出＜ＣＰＲＤ＞、 

直接位置移動＜ＭＶＤ＞ではポジション変数を使用します。 
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■ ■ ５．３ 外部入出力 ■ ■ 
 

５．３．１ 外部入出力信号 （プログラムモード） 

入 力 出 力 

ﾋﾟﾝ No． 線色 信号名 名称 ﾋﾟﾝ No． 線色 信号名 名称 

1A 1－チャ +24V 電源入力＋24 15A 3－シロ ALM アラーム 

1B 1－アカ STB スタート 15B 3－クロ RDY レディ 

2A 1－ｵﾚﾝｼﾞ IN17 汎用入力 17 16A 4－チャ IN-P 位置決め完了 

2B 1－キ IN18 汎用入力 18 16B 4－アカ OUT 1 汎用出力 1 

3A 1－ﾐﾄﾞﾘ EMG 非常停止ｂ接 17A 4－ｵﾚﾝｼﾞ OUT 2 汎用出力 2 

3B 1－アオ RES リセット入力 17B 4－キ OUT 3 汎用出力 3 

4A 1－ﾑﾗｻｷ IP1 PRG 選択 1（汎 1） 18A 4－ﾐﾄﾞﾘ OUT 4 汎用出力 4 

4B 1－ハイ IP2 PRG 選択 2（汎 2） 18B 4－アオ OUT 5 汎用出力 5 

5A 1－シロ IP4 PRG 選択 4（汎 3） 19A 4－ﾑﾗｻｷ OUT 6 汎用出力 6 

5B 1－クロ IN 4 汎用入力 4 19B 4－ハイ OUT 7 汎用出力 7 

6A 2－チャ IN 5 汎用入力 5 20A 4－シロ OUT 8 汎用出力 8 

6B 2－アカ IN 6 汎用入力 6 20B 4－クロ OUT 9 汎用出力 9 

7A 2－ｵﾚﾝｼﾞ IN 7 汎用入力 7 21A 5－チャ OUT10 汎用出力 10 

7B 2－キ IN 8 汎用入力 8 21B 5－アカ OUT11 汎用出力 11 

8A 2－ﾐﾄﾞﾘ IN 9 汎用入力 9 22A 5－ｵﾚﾝｼﾞ OUT12 汎用出力 12 

8B 2－アオ IN10 汎用入力 10 22B 5－キ  未使用 

9A 2－ﾑﾗｻｷ IN11 汎用入力 11 23A 5－ﾐﾄﾞﾘ  未使用 

9B 2－ハイ IN12 汎用入力 12 23B 5－アオ OUT13 汎用出力 13 

10A 2－シロ IN13 汎用入力 13 24A 5－ﾑﾗｻｷ OUT14 汎用出力 14 

10B 2－クロ IN14 汎用入力 14 24B 5－ハイ OUT15 汎用出力 15 

11A 3－チャ IN15 汎用入力 15 25A 5－シロ OUT16 汎用出力 16 

11B 3－アカ IN16 汎用入力 16 25B 5－クロ 0V 電源入力 0V 

12A 3－ｵﾚﾝｼﾞ PAUSE 一時停止     

12B 3－キ  未使用     

13A 3－ﾐﾄﾞﾘ  未使用     

13B 3－アオ  未使用     

14A 3－ﾑﾗｻｷ  未使用     

14B 3－ハイ  未使用     

     コネクタ： コントローラ側：ＸＧ４Ａ－５０３４   <OMRON> 

          ケーブル側  ：ＸＧ４Ｍ－５０３０－Ｔ <OMRON> 

          フラットケーブル５０芯 ２ｍ付属 
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５．３．２ 入力信号の詳細 

 

   ① 非常停止 <EMG> 

     非常停止信号はｂ接点入力です。非常停止では、移動中は瞬時停止となります。 

     30msec 以上の信号を入力してください。 

   非常停止の詳細は、 ３．６ 非常停止 を参照ください。 

 

   ② スタート <STB> 

      移動開始信号です。30msec 以上の信号を入力してください。 

      本信号の立ち上がりでプログラム選択（PRG1～4）を読み取り、プログラムを起動 

します。 

 

   ③ リセット <RES> 

      アラームのリセット信号です。 

      アラーム時に、ON→OFF することで、アラームから復帰します。 

 

   ④ 一時停止 <PAUSE> 

入力 ON で位置決め動作を一時停止後、入力 OFF で動作を継続します。 

 

⑤ プログラム選択 1～4 <IP1～IP4> 

実行するプログラムを選択します。 

本入力で、外部から指定できるプログラム No.は１～７のみです。 

プログラム No.８～１００は、プログラム起動命令<STPG>で実行します。 

    汎用入力をしても使用できます。 

 

   ⑥ 汎用入力 1～18 <IN1～IN18> 

      プログラム内で使用できる入力です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



XA Miniature Actuator 

                                                                               SUS Corporation  5-13

 

５．３．３ 出力信号の詳細 

 

   ① アラーム <ALM> 

     正常時は OFF、アラーム発生時に ON します。 

アラームの詳細は ７．アラーム の項を参照ください。 

 

   ② レディ <RDY> 

     電源投入後セルフチェック等を行い、エラーがない状態で ON します。 

     アラーム発生時に OFF します。 

 

   ③ 位置決め完了 <IN-P> 

     位置決め動作完了出力で、動作中 OFF、停止中 ON となります。 

電源投入時には ON になっています。 

     動作確認信号としてご使用ください。 

 

   ④ 汎用出力 1～16 <OUT1～16> 

     プログラム内で使用できる出力です。 

 

 

 

       供給される電源電圧（２４Ｖ）の立ち上がりが遅い場合、電源投入時に出力が 

       瞬時ＯＮする場合があります。 

       電源投入時は、レディ出力<RDY>または、位置決め完了出力<IN-P>のＯＮを確認 

してから、他の出力信号を見るようにしてください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

！
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５．３．４ 外部入出力 接続例 

 

    ＰＬＣとの接続例 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 非常停止はｂ接点入力です。 

② 使用されない入出力信号及び、未使用の信号は端末処理を行い他の信号線と接触 

しないようにしてください。 

 

！
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■ ■ ５．４ プログラム命令一覧 ■ ■ 

 

 

 

種 別 命令 機  能 詳  細 ﾍﾟｰｼﾞ

HOME 原点復帰 原点復帰動作を行ないます 5-17 

MVP 絶対値ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動（補間なし） 原点を０として移動 5-17 

MVA 絶対値ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動（補間あり） 原点を０として移動 5-18 

MVI 相対値ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動（補間あり） 現在位置から移動 5-18 

MVD 絶対値直接位置移動 数値を直接指定して移動 5-19 

PMOV 押付移動 押付け動作の移動 5-19 

移動命令 

STOP 減速停止 移動中の軸を停止 5-20 

JOG＋ JOG 前進動作 入力 ON の間前進移動 5-20 ＪＯＧ動作 

JOG- JOG 後退動作 入力 ON の間後退移動 5-20 

VEL 速度設定 移動速度の設定 5-21 

ACC 加速度設定 移動加減速時間の設定 5-21 

PGR 移動軸指定 移動軸のﾊﾟﾀｰﾝを指定 5-22 

PPUT 軸データ代入 軸ﾃﾞｰﾀをﾎﾟｼﾞｼｮﾝ変数に代入 5-22 

PGET 軸データ読出 軸ﾃﾞｰﾀをﾎﾟｼﾞｼｮﾝ変数に読出し 5-23 

PTST 位置データ確認 位置ﾃﾞｰﾀの有無を確認 5-23 

CPRD 現在位置データ読出 指定軸の現在位置を読出し 5-24 

ZOUT ZONE 出力 ZONE 出力の条件を設定 5-24 

ZONE1 1 軸 ZONE 範囲 1 軸目の ZONE 範囲を設定 5-25 

ZONE2 2 軸 ZONE 範囲 2 軸目の ZONE 範囲を設定 5-25 

ZONE3 3 軸 ZONE 範囲 3 軸目の ZONE 範囲を設定 5-25 

ZONE4 4 軸 ZONE 範囲 4 軸目の ZONE 範囲を設定 5-25 

PUST1 1 軸 押付設定 1 軸目の押付け条件を設定 5-26 

PUST2 2 軸 押付設定 2 軸目の押付け条件を設定 5-26 

PUST3 3 軸 押付設定 3 軸目の押付け条件を設定 5-26 

データ設定 

PUST4 4 軸 押付設定 4 軸目の押付け条件を設定 5-26 

タイマー 
TIM ﾀｲﾏｰ ﾀｲﾏｰ設定 5-27 
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種 別 命令 機  能 詳  細 ﾍﾟｰｼﾞ

LB ｼﾞｬﾝﾌﾟ先指定 JUMP のとび先を指定 5-27 

JUMP ｼﾞｬﾝﾌﾟ 指定先へｼﾞｬﾝﾌﾟ 5-27 

CALL ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝｺｰﾙ ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝを実行 5-28 

SR ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ開始 ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝの開始宣言 5-28 

SRET ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ終了 ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝの終了宣言 5-28 

STPG 他ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ起動 指定のﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを起動します 5-29 

EDPG 他ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ終了 指定のﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを終了します 5-29 

プログラム 

制御 

END ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ終了 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ最終宣言 5-29 

WTON ON 待ち 指定の入力の ON を待ちます 5-30 

WTOF OFF 待ち 指定の入力の OFF を待ちます 5-30 

ON 出力 ON 指定の出力を ON します 5-31 

OFF 出力 OFF 指定の出力を OFF します 5-31 

IN 入力一括読み取り（BIN） 指定の 8 ﾋﾞｯﾄを 2 進数で読取 5-32 

INB 入力一括読み取り（BCD） 指定の 8 ﾋﾞｯﾄを BCD で読取 5-32 

OUT 出力一括ｾｯﾄ（BIN） 数値・変数値を 2進数 8 ﾋﾞｯﾄで出力 5-33 

ポート 

OUTB 出力一括ｾｯﾄ（BCD） 数値・変数値を BCD8 ﾋﾞｯﾄで出力 5-33 

＝ 代入 指定の変数へ値を代入します 5-34 

＋ 加算 指定の変数に加算します 5-34 

－ 減算 指定の変数から減算します 5-35 

＊ 乗算 指定の変数に掛算します 5-35 

／ 除算 指定の変数を割算します 5-36 

％ 余算 指定の変数を割算した余り 5-36 

演算 

CLR 変数ｸﾘｱ 変数にゼロを代入します 5-37 

＝＝ 比較 一致 指定の変数の一致を比較します 5-38 

！＝ 比較 不一致 指定の変数の不一致を比較します 5-38 

＞ 比較 大きい 指定の変数の大小を比較します 5-39 

＞＝ 比較 以上 指定の変数の大小を比較します 5-39 

＜ 比較 小さい 指定の変数の大小を比較します 5-40 

比較 

＜＝ 比較 以下 指定の変数の大小を比較します 5-40 
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■ ■ ５．５ 命令の詳細 ■ ■ 

 

 ＨＯＭＥ  原点復帰 
 
 
 
 
 
 
 
   指定された軸を原点復帰させます。 
 

 １軸目 ２軸目 ３軸目 ４軸目  数値の合計が軸パターンです。 

数値 １ ２ ４ ８  例：３＝１軸＋２軸、１２＝３軸＋４軸 

軸パターンの詳細は、５．２（４）を参照ください。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＨＯＭＥ ９    １軸と４軸が原点復帰 

 
 
 
 ＭＶＰ  絶対値ポジション移動 補間なし 
 
 
 
 
 
 
 
   操作１のポジションＮｏ．から操作２のポジションＮｏ．まで、補間なしで連続移動します。 

操作２を設定しない場合は、操作１のポジションＮｏ．へ補間なしで移動します。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＭＶＰ １００ １０２   ポジション１００～１０２へ移動 

ＭＶＰ １００    ポジション１００へ移動 

 
 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＨＯＭＥ 
・軸パターン 

－ 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＭＶＰ ・ポジション No. 
・変数 No. 

・設定なし 
・ポジション No. 
・変数 No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 
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 ＭＶＡ  絶対値ポジション移動 補間あり 
 
 
 
 
 
 
 
    操作１のポジションＮｏ．から操作２のポジションＮｏ．まで、補間をとりながら 

連続移動します。 
 操作２を設定しない場合は、操作１のポジションＮｏ．へ補間をとりながら移動します。 

 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＭＶＡ １００ １０２   ポジション１００～１０２へ移動 

ＭＶＡ １００    ポジション１００へ移動 

 
 
 
 ＭＶＩ  相対値ポジション移動 補間あり 
 
 
 
 
 
 
 
   操作１のポジションＮｏ．から操作２のポジションＮｏ．まで、補間をとりながら 

連続移動します。 
操作２を設定しない場合は、操作１のポジションＮｏ．へ補間をとりながら移動します。 

 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＭＶＩ １００ １０２   ポジション１００～１０２へ移動 

ＭＶＩ １００    ポジション１００へ移動 

 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＭＶＡ ・ポジション No. 
・変数 No. 

・設定なし 
・ポジション No. 
・変数 No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＭＶＩ ・ポジション No. 
・変数 No. 

・設定なし 
・ポジション No. 
・変数 No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 
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 ＭＶＤ  絶対値直接位置移動 
 
 
 
 
 
 
   指定された軸が、ポジション変数の値に移動します。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＝ ＰＲ１ 100.000   １軸ポジション変数に 100mm を代入 

ＭＶＤ １    １軸がポジション変数の値（100mm）へ 
絶対値移動 

＝ ＰＲ２ 50.000   ２軸ポジション変数に 50mm を代入 

＝ ＰＲ３ 20.000   ２軸ポジション変数に 20mm を代入 

ＭＶＤ ６    ２軸が 50mm と３軸が 20mm へ絶対値移動 

 
 
 
 ＰＭＯＶ  押付移動  
 
 
 
 
 
 
 
   操作１のポジションＮｏ．へ押付移動します。 
   押付停止時に［結果］出力をＯＮします。 
   押付設定をしていない場合、または押付力が０の場合は、ポジション移動をします。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＰＵＳＴ１ ５０ ５０   １軸 押付力５０、押付位置５０ 

ＰＭＯＶ １０   Ｏ１ ポジションＮｏ．１０に押付移動 

     押付停止時に出力１がＯＮします 

 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＭＶＤ 
・軸パターン 

－ 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 必須 】 

ＰＭＯＶ ・ポジション No. 
・変数 No. 

－ 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・出力 No. 
・フラグ No. 
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 ＳＴＯＰ  移動軸停止 
 
 
 
 
 
 
   移動中の軸を停止します。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＳＴＯＰ   Ⅰ１０  入力１０がＯＮの場合、移動軸を停止 

 
 ＪＯＧ＋  ＪＯＧ前進動作 
 
 
 
 
 
 
 ＪＯＧ－  ＪＯＧ後退動作 
 
 
 
 
 
 
   指定の軸を、入力、出力、フラグがＯＮしている間、前進（後退）します。 
   入力、出力、フラグがＯＦＦになったら、結果をＯＦＦしＪＯＧ命令を終了します。 
   前進－ｽﾄﾛｰｸｴﾝﾄﾞ、後退－原点 に達した場合は停止し、結果をＯＮします。 
   複数軸指定の場合は、全軸が前進－ｽﾄﾛｰｸｴﾝﾄﾞ、後退－原点 に達した時に結果をＯＮします。 
 

移動速度を速度設定＜VEL＞で設定します。速度設定がない場合は 30mm/sec で移動します。 

加減速時間は、ｘｘｘmsec で固定です。 

 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＪＯＧ＋ １ Ｉ１   入力１がＯＮしている間、前進します。 

ＪＯＧ＋ ２ Ｆ１   ﾌﾗｸﾞ 1 がＯＮしている間、前進します。 

ＪＯＧ－ １ Ｉ２   入力２がＯＮしている間、後退します。 

ＪＯＧ－ ２ Ｆ２   ﾌﾗｸﾞ 2 がＯＮしている間、後退します。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 任意 】 【 任意 】 

ＳＴＯＰ － － 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＪＯＧ＋ 
・軸パターン 

・入力 No. 

・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＪＯＧ－ 
・軸パターン 

・入力 No. 

・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 
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 ＶＥＬ  速度設定 
 
 
 
 
 
 
   移動速度を設定します。単位はｍｍ／ｓｅｃです。 
   設定した速度は、次の速度設定まで保持されます。 
   アクチュエータのタイプにより最高速度が異なりますので、下表を参照ください。 
 

ｱｸﾁｭｴｰﾀﾀｲﾌﾟ 
20L 28L E35L 

35L 42L 
50L 

28H 

35H 
42H 50H 42D 

最高速度 (mm/sec) 50 100 150 200 300 400 

 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＶＥＬ ３０     

ＭＶＰ １ ３   速度３０ｍｍ／ｓｅｃで移動 

ＶＥＬ ６０     

ＭＶＰ １ ３   速度６０ｍｍ／ｓｅｃで移動 

 
 ＡＣＣ  加減速時間設定 
 
 
 
 
 
 
   移動加減速時間を設定します。加速と減速は同一設定です。 
   加減速時間は、次に加減速時間を設定するまで保持します。 
   加減速時間：１０～２０００（ｍｓｅｃ） 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＡＣＣ ３０     

ＭＶＰ １ ３   加減速時間３０ｍｓｅｃで移動 

ＡＣＣ １００     

ＭＶＰ １ ３   加減速時間１００ｍｓｅｃで移動 

 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 

ＶＥＬ ・速度 
直接値：1～400 

・変数 No. 

－ 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 

ＡＣＣ ・加減速時間 
直接値：10～2000 

－ 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 
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 ＰＧＲ  移動軸指定 
 
 
 
 
 
 

指定された軸パターンのポジションデータのみ有効として、動作します。 
   指定以外の軸にデータが入っていても移動しません。 
   軸パターンの詳細は、５．２（４）を参照ください。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＰＧＲ １     

ＭＶＰ １ ３   １軸のみ移動する 

ＰＧＲ ３     

ＭＶＰ １ ３   １軸と２軸のみ移動する 

 
 
 ＰＰＵＴ  軸データ代入 
 
 
 
 
 
 
   指定されたポジションＮｏ．の指定された軸のデータへ、ポジション変数の値を代入します。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＝ Ｒ１ ２０   変数Ｒ１に２０を代入 

ＰＰＵＴ １ Ｒ１   Ｒ１の内容（ポジションＮｏ．２０）の 
１軸にポジション変数１の値を代入 

ＰＰＵＴ ３ ２０   ポジションＮｏ．２０の３軸に 
ポジション変数３の値を代入 

 
ポジション変数１  ポジションＮｏ．２０ 

１０．００  １ １０．００ 

ポジション変数３  ２ ０．００ 

１２３．４５  ３ １２３．４５ 

  ４ ０．００ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 

ＰＧＲ 
・軸パターン 

－ 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＰＰＵＴ 
・軸 No. ・ポジション No. 

・変数 No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 
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 ＰＧＥＴ  軸データ読出 
 
 
 
 
 
 
   指定されたポジションＮｏ．の指定された軸のデータを、ポジション変数に代入します。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＝ Ｒ１ ２０   変数Ｒ１に２０を代入 

ＰＧＥＴ １ Ｒ１   Ｒ１の内容（ポジションＮｏ．２０）の 
１軸のデータをポジション変数１に代入 

ＰＧＥＴ ３ ２０   ポジションＮｏ．２０の３軸のデータを 
ポジション変数３に代入 

 

ポジションＮｏ．２０  ポジション変数１ 

１ １０．００  １０．００ 

２ ０．００  ポジション変数３ 

３ １２３．４５  １２３．４５ 

４ ０．００   

 
 
 ＰＴＳＴ  軸データ確認 
 
 
 
 
 
 
   指定された軸パターンのポジションデータが、すべて有効であれば、結果をＯＮします。 
   無効な軸がある場合、結果をＯＦＦします。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＰＴＳＴ １ ２０  Ｏ１ ポジションＮｏ．２０の１軸のデータが 
有効の場合、出力１がＯＮ 

ＰＴＳＴ １０ ２０  Ｆ１ ポジションＮｏ．２０の２軸と４軸のデータが 
有効の場合、フラグ１がＯＮ 

 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＰＧＥＴ 
・軸 No. ・ポジション No. 

・変数 No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 必須 】 

ＰＴＳＴ 
・軸パターン ・ポジション No. 

・変数 No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・出力 No. 
・フラグ No. 
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 ＣＰＲＤ  現在位置読出 
 
 
 
 
 
 
   指定された軸の現在位置を、ポジション変数に代入します。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＣＰＲＤ ３    ３軸のデータをポジション変数３に代入 

ＣＰＲＤ １    １軸のデータをポジション変数１に代入 

 
 
 ＺＯＵＴ  ＺＯＮＥ出力設定 
 
 
 
 
 
 
   指定された軸Ｎｏ．のＺＯＮＥ出力を設定します。 
   結果で指定されたポートを使用します。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＺＯＵＴ １ １  Ｏ１ １軸がＺＯＮＥ範囲内で出力１をＯＮ 

ＺＯＵＴ ２ ２  Ｆ１ ２軸がＺＯＮＥ範囲外でフラグ１をＯＮ 

 
  ＺＯＮＥ出力・範囲の設定は、次に設定するまで保持されます。 
  繰り返し動作する処理の外で設定することで、内部処理が早くなります。 
 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＺＯＵＴ １ １  Ｏ１ １軸がＺＯＮＥ範囲内で出力１をＯＮ 

ＺＯＮＥ１ １０ ２０   １軸 ＺＯＮＥ範囲１０ｍｍ～２０ｍｍ 

ＬＢ １     

┇          繰り返し 

ＪＵＭＰ １     

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 

ＣＰＲＤ 
・軸 No. 

－ 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 必須 】 

ＺＯＵＴ 
・軸 No. 

・0：出力なし 

・1：範囲内 

・2：範囲外 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・出力 No. 
・フラグ No. 
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 ＺＯＮＥ１  １軸ＺＯＮＥ範囲設定 
 
 
 
 
 
 
 ＺＯＮＥ２  ２軸ＺＯＮＥ範囲設定 
 
 
 
 
 
 
 ＺＯＮＥ３  ３軸ＺＯＮＥ範囲設定 
 
 
 
 
 
 
 ＺＯＮＥ４  ４軸ＺＯＮＥ範囲設定 
 
 
 
 
 
 
    各軸のＺＯＮＥ範囲を設定します。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＺＯＵＴ １ １  Ｏ１ １軸がＺＯＮＥ範囲内で出力１をＯＮ 

ＺＯＮＥ１ １００ ２００   １軸 ＺＯＮＥ範囲１００ｍｍ～２００ｍｍ 

ＺＯＵＴ ２ ２  Ｏ２ ２軸がＺＯＮＥ範囲外で出力２をＯＮ 

ＺＯＮＥ２ ５０ ３００   ２軸 ＺＯＮＥ範囲５０ｍｍ～３００ｍｍ 

 
 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＺＯＮＥ１ ・範囲 
直接値：0～1000 
（単位 mm） 

・範囲 
直接値：0～1000 
（単位 mm） 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＺＯＮＥ２ ・範囲 
直接値：0～1000 
（単位 mm） 

・範囲 
直接値：0～1000 
（単位 mm） 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＺＯＮＥ３ ・範囲 
直接値：0～1000 
（単位 mm） 

・範囲 
直接値：0～1000 
（単位 mm） 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＺＯＮＥ４ ・範囲 
直接値：0～1000 
（単位 mm） 

・範囲 
直接値：0～1000 
（単位 mm） 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 
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 ＰＵＳＴ１  １軸押付設定 
 
 
 
 
 
 
 ＰＵＳＴ２  ２軸押付設定 
 
 
 
 
 
 
 ＰＵＳＴ３  ３軸押付設定 
 
 
 
 
 
 
 ＰＵＳＴ４  ４軸押付設定 
 
 
 
 
 
 
    各軸の押付力、押付位置を設定します。 
    押付力が０の場合、押付動作は行いません。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＰＵＳＴ１ ３０ ５０   １軸 押付力３０ 押付位置５０に設定 

ＰＵＳＴ２ ７０ ９０   ２軸 押付力７０ 押付位置９０に設定 

 
 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＰＵＳＴ１ ・押付力 
直接値 0,20～70 

・押付位置 
直接値 0～100 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＰＵＳＴ２ ・押付力 
直接値 0,20～70 

・押付位置 
直接値 0～100 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＰＵＳＴ３ ・押付力 
直接値 0,20～70 

・押付位置 
直接値 0～100 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＰＵＳＴ４ ・押付力 
直接値 0,20～70 

・押付位置 
直接値 0～100 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 
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 ＴＩＭ  タイマー 
 
 
 
 
 
 
   設定時間経過後、次のステップに進みます。 
 単位：１sec １＝１sec  、 ０．１＝１００msec 
   最大設定値 ９９９.９９９ｓｅｃ 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＭＶＰ １    ポジションＮｏ．１に移動 

ＴＩＭ １０．５    １０．５秒経過まで待つ 

ＭＶＰ ２    ポジションＮｏ．２へ移動 

 
 ＬＢ  ジャンプ先指定 
 
 
 
 
 ＪＵＭＰ  ジャンプ 
 
 
 
 
 
 
   ジャンプ先指定＜ＬＢ＞は１つのプログラムに５０個 

設定できます。 
   ジャンプ＜ＪＵＭＰ＞によって指定先にジャンプします。 
   ジャンプは同じプログラム内でのみ有効です。 
 
    プログラム１       プログラム２ 
 
 
 
 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＴＩＭ 
・秒 
直接値： 
0～999.999 

・変数 No. 

－ 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 

ＬＢ ・ラベル No. 
直接値：1～50 

－ － － 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 

ＪＵＭＰ ・ラベル No. 
直接値：1～50 

・変数 No. 

－ 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

ＬＢ １ 

ＪＵＭＰ １ 

ＬＢ １ 

ＪＵＭＰ １ 

ＬＢ １ 

ＪＵＭＰ ２ 

ＪＵＭＰ １ 

ＬＢ ２ 

ＪＵＭＰ １ 
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 ＣＡＬＬ  サブルーチンコール 
 
 
 
 
 
 
   指定されたサブルーチンを実行します。 
 

  プログラムの一部分をサブルーチンとして設定することができます。 
  同じプログラムの中で同じ作業を何回も行う場合、サブルーチンを使用します。 

     サブルーチンは同じプログラム内のみ有効で、各プログラムに２０個設定する 
ことができます。 

 
 ＳＲ  サブルーチン開始 
 
 
 
 
 
   サブルーチンの開始を宣言します。 
 
 ＳＲＥＴ  サブルーチン終了 
 
 
 
 
   サブルーチンの終了を宣言します。 
 
   サブルーチン開始＜ＳＲ＞とサブルーチン終了 

＜ＳＲＥＴ＞は必ずペアで使用ください。 
 
   サブルーチンはプログラムの最後に配置して 
   ください。 
 

サブルーチンの詳細は、５．２（１）を 
参照ください。 

 
 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 

ＣＡＬＬ ・ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ No. 
直接値：1～20 

・変数 No. 

－ 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 

ＳＲ ・ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ No. 
直接値：1～20 

－ － － 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＳＲＥＴ － － － － 

ＣＡＬＬ １ 

ＣＡＬＬ ２ 

ＳＲＥＴ 

ＳＲ １ 

ＳＲ ２ 

ＳＲＥＴ 
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 ＳＴＰＧ  他プログラム起動 
 
 
 
 
 
 
   指定したプログラムを実行させ、並列処理を行います。 
 
         プログラム １      プログラム ８ 
 
 
 
 
 ＥＤＰＧ  他プログラム終了 
 
 
 
 
 
 
   実行中の他のプログラムを強制終了します。 
   指定されたプログラムは、実行中のステップ完了後にプログラム終了します。 
 
 ＥＮＤ  プログラム終了 
 
 
 
 
 
 
   プログラムを終了します。 
   ＥＮＤがない場合、プログラムの先頭にもどり繰り返します。 
 
          プログラム           プログラム 
 
 
 
 
            終了

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＳＴＰＧ ・プログラム No. 
・変数 No. 

－ 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＥＤＰＧ ・プログラム No. 
・変数 No. 

－ 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 任意 】 

ＥＮＤ － － 
・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

 
ＳＴＰＧ ８ 

起動 

ステップ１ 

最終ステップ 

ステップ１

ＥＮＤ 
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 ＷＴＯＮ  ＯＮ待ち 
 
 
 
 
 
 
 ＷＴＯＦ  ＯＦＦ待ち 
 
 
 
 
 
 
   指定された入力、出力、フラグがＯＮ（ＯＦＦ）になるまで、次のステップに進みません。 
   タイムアウト値を設定すれば、設定時間経過後、結果をＯＮし次のステップに進みます。 
   タイムアウトが０の場合、結果は無効です。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＷＴＯＮ Ｉ１    入力１がＯＮするまで待つ。 

ＷＴＯＮ Ｉ１ １０   入力１がＯＮ、または１０秒経過するまで待つ。 

ＷＴＯＦ Ｉ１    入力１がＯＦＦするまで待つ。 

ＷＴＯＦ Ｉ１ １０   入力１がＯＦＦ、または１０秒経過するまで待つ。 

 
 
 
      ＥＤＰＧ＜他プログラム終了＞から終了させる場合、実行中のステップ完了後に 
      プログラムが終了します。 
      ＷＴＯＮ（ＷＴＯＦ）を実行中の場合、指定した内容がＯＮ（ＯＦＦ）しないと 
      プログラムは終了しません。 
 
   【 例 】  
 
 
 
 
                   Ｉ１がＯＮした時点でＰＲＧ終了 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＷＴＯＮ ・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No.  

・設定なし 
・タイムアウト 
直接値：0～999.999 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＷＴＯＦ ・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No.  

・設定なし 
・タイムアウト 
直接値：0～999.999 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

！

ＥＤＰＧ ５
終了 

ＰＲＧ ５ ＰＲＧ １ 

ＷＴＯＮ Ｉ１
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 ＯＮ  出力ＯＮ 
 
 
 
 
 
 
 ＯＦＦ  出力ＯＦＦ 
 
 
 
 
 
 
   指定された出力、フラグを操作１～操作２の範囲でＯＮ（ＯＦＦ）します。 
   操作１のみ設定した場合は、操作１をＯＮ（ＯＦＦ）します。 
 
   操作１と操作２は同じ種類を設定してください。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＯＮ Ｏ３ Ｏ６   ＯＵＴ３～６ ＯＮ 

ＯＮ Ｏ１５ Ｏ１０   ＯＵＴ１０～１５ ＯＮ 

ＯＮ Ｆ１０    フラグ１０ ＯＮ 

ＯＦＦ Ｏ３ Ｏ６   ＯＵＴ３～６ ＯＦＦ 

ＯＦＦ Ｏ１５ Ｏ１０   ＯＵＴ１０～１５ ＯＦＦ 

ＯＦＦ Ｆ１０    フラグ１０ ＯＦＦ 

 
 
   操作１と操作２を入れ替えても同じ意味になります。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＯＮ Ｏ１ Ｏ５   ＯＵＴ１～５ ＯＮ 

ＯＮ Ｏ５ Ｏ１   ＯＵＴ１～５ ＯＮ 

 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＯＮ ・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＯＦＦ ・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 
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 ＩＮ  入力一括読み取り（ＢＩＮ） 
 
 
 
 
 
 
   操作２で指定された入力、フラグから８ビットを２進数として読み取り、操作１で指定された 

変数に入れます。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＩＮ Ｒ２０ Ｆ１   フラグ１から８ビットを変数２０へ代入 

 
フラグＮｏ． ８ ７ ６ ５ ４ ３ ２ １ 

 ON OFF OFF OFF OFF ON OFF ON 

 
 １ ０ ０ ０ ０ １ ０ １ 

    変数２０ ＝ １２８      ＋      ４   ＋  １  ＝ １３３ 
 
 ＩＮＢ  入力一括読み取り（ＢＣＤ） 
 
 
 
 
 
 
   操作２で指定された入力、フラグから８ビットをＢＣＤ値を読み取り、操作１で指定された 

変数に入れます。値がＢＣＤではない場合（９より大きい値）９が入ります。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＩＮＢ Ｒ２０ Ｆ１   フラグ１から８ビットを変数２０へ代入 

 
フラグＮｏ． ８ ７ ６ ５ ４ ３ ２ １ 

 ON OFF OFF OFF OFF ON OFF ON 

 
 １ ０ ０ ０ ０ １ ０ １ 

    変数２０ ＝       ８            ５      ＝ ８５ 
 
 
  ！ 入力・フラグが有効範囲を超えてしまう場合、超えた部分には０が入ります。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＩＮ 
・変数 No. ・入力 No. 

・フラグ No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＩＮＢ 
・変数 No. ・入力 No. 

・フラグ No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 
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 ＯＵＴ  出力一括セット（ＢＩＮ） 
 
 
 
 
 
 
   操作１の値を、操作２で指定された出力・フラグへ８ビット２進数で出力します。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＯＵＴ １３３ Ｆ１   １３３をフラグ１から８ビット２進数で出力 

 
                    １３３ 

 １ ０ ０ ０ ０ １ ０ １ 
 

フラグＮｏ． ８ ７ ６ ５ ４ ３ ２ １ 

 ON OFF OFF OFF OFF ON OFF ON 

 
 
 ＯＵＴＢ  出力一括セット（ＢＣＤ） 
 
 
 
 
 
 
   操作１の値を、操作２で指定された出力・フラグへ８ビットＢＣＤ値で出力します。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＯＵＴＢ ８５ Ｆ１   ８５をフラグ１から８ビットＢＣＤで出力 

 
                    ８５ 

 １ ０ ０ ０ ０ １ ０ １ 
 

フラグＮｏ． ８ ７ ６ ５ ４ ３ ２ １ 

 ON OFF OFF OFF OFF ON OFF ON 

 
  ！ 出力・フラグが有効範囲を超えてしまう場合、超えた部分は無視されます。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＯＵＴ ・数値：0～255 
・変数 No. 

・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 

ＯＵＴＢ ・数値：0～99 
・変数 No. 

・出力Ｎｏ． 
・フラグＮｏ． 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

－ 
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 ＝  代入 
 
 
 
 
 
 
   操作２の値を操作１の変数に代入します。 
 
   代入した値が０の場合、結果をＯＮします。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＝ Ｒ１ １０   Ｒ１＝１０ 

＝ Ｒ２ ５   Ｒ２＝５ 

＝ Ｒ１ １００   Ｒ１＝１００ 

＝ Ｒ１ Ｒ２   Ｒ１＝５ 

 
 
 
 ＋  加算 
 
 
 
 
 
 
   操作１の変数 ＝ 操作１の値 ＋ 操作２の値 
 
   演算結果が０の場合、結果をＯＮします。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＝ Ｒ１ １０   Ｒ１＝１０ 

＝ Ｒ２ ５   Ｒ２＝５ 

＋ Ｒ１ １００   Ｒ１＝１００＋１０＝１１０ 

＋ Ｒ１ Ｒ２   Ｒ１＝１１０＋５＝１１５ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

＝ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・数値 0～2000.000 
・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

＋ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・数値 0～2000.000 
・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 
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 －  減算 
 
 
 
 
 
 
   操作１の変数 ＝ 操作１の値 － 操作２の値 
 
   演算結果が０の場合、結果をＯＮします。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＝ Ｒ１ ２００   Ｒ１＝２００ 

＝ Ｒ２ ５   Ｒ２＝５ 

－ Ｒ１ １００   Ｒ１＝２００－１００＝１００ 

－ Ｒ１ Ｒ２   Ｒ１＝１００－５＝９５ 

 
 
 
 ＊  乗算 
 
 
 
 
 
 
   操作１の変数 ＝ 操作１の値 × 操作２の値 
 
   演算結果が０の場合、結果をＯＮします。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＝ Ｒ１ １０   Ｒ１＝１０ 

＝ Ｒ２ ５   Ｒ２＝５ 

＊ Ｒ１ １００   Ｒ１＝１０×１００＝１０００ 

＊ Ｒ１ Ｒ２   Ｒ１＝１０００×５＝５０００ 

 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

－ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・数値 0～2000.000 
・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

＊ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・数値 0～2000.000 
・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 
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 ／  除算 
 
 
 
 
 
 
   操作１の変数 ＝ 操作１の値 ÷ 操作２の値 
   小数第４位 以下は切り捨てます。 例：５ ÷ ３ ＝ １．６６６・・・ ＝ １．６６６ 
   演算結果が０の場合、結果をＯＮします。 
 
   操作２が０の場合、エラーになります。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＝ Ｒ１ １０．０１   Ｒ１＝１０．０１ 

＝ Ｒ２ ５   Ｒ２＝５ 

／ Ｒ１ １０   Ｒ１＝１０．０１÷１０＝１．００１ 

／ Ｒ１ Ｒ２   Ｒ１＝１．００１÷５＝０．２ 

 
 
 ％  余算 
 
 
 
 
 
 
   操作１の値を操作２の値で割った余りを、操作１の変数に入れます。 
   演算結果が０の場合、結果をＯＮします。 
 
   操作２が０の場合、エラーになります 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＝ Ｒ１ １０．０１   Ｒ１＝１０．０１ 

＝ Ｒ２ ５   Ｒ２＝５ 

％ Ｒ１ １０   Ｒ１＝１０．０１％１０＝０．０１ 

％ Ｒ１ Ｒ２   Ｒ１＝０．０１％５＝０．０１ 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

／ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・数値 0～2000.000 
・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

％ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・数値 0～2000.000 
・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 



XA Miniature Actuator 

                                                                               SUS Corporation  5-37

 
 ＣＬＲ  変数クリア 
 
 
 
 
 
 
   指定された変数の値を操作１～操作２の範囲で０にします。 
 

   操作１と操作２は同じ種類の変数を設定してください。 
 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＣＬＲ Ｒ１ Ｒ１０   変数１～１０の値を０にします。 

ＣＬＲ ｒ２０ ｒ１０   変数１０～２０の値を０にします。 

ＣＬＲ ＰＲ１ ＰＲ４   ポジション変数１～４の値を０にします。 

 
 
   操作１と操作２を入れ替えても同じ意味になります。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＣＬＲ Ｒ１ Ｒ１０   変数１～１０の値を０にします。 

ＣＬＲ Ｒ１０ Ｒ１   変数１～１０の値を０にします。 

 
 
   １つの変数をクリアする場合、操作１と操作２に同じ内容を設定してください。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

ＣＬＲ Ｒ１ Ｒ１   変数１の値を０にします。 

ＣＬＲ ｒ１０ ｒ１０   変数１０の値を０にします。 

 
 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 任意 】 

ＣＬＲ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・設定なし 
・出力 No. 
・フラグ No. 
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 ＝＝  比較 一致 
 
 
 
 
 
 
   操作１の値と操作２の値が一致した場合、結果をＯＮします。 
   それ以外の場合、結果をＯＦＦします。 
 
 ！＝  比較 不一致 
 
 
 
 
 
 
   操作１の値と操作２の値が一致した場合、結果をＯＮします。 
   それ以外の場合、結果をＯＦＦします。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＝＝ Ｒ２０ １００  Ｆ１０ 

     変数２０の内容が１００の場合、フラグ１０をＯＮします。 
     １００以外の場合、フラグ１０をＯＦＦします。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＝＝ Ｒ２０ Ｒ４０  Ｆ５ 

     変数２０の内容が変数４０の内容と等しい場合、フラグ５をＯＮします。 
     等しくない場合、フラグ５をＯＦＦします。 

 
命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

！＝ Ｒ２０ １００  Ｆ１０ 

     変数２０の内容が１００以外の場合、フラグ１０をＯＮします。 
     １００の場合、フラグ１０をＯＦＦします。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

！＝ Ｒ２０ Ｒ４０  Ｆ５ 

     変数２０の内容が変数４０の内容と等しくない場合、フラグ５をＯＮします。 
     等しい場合、フラグ５をＯＦＦします。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 必須 】 

＝＝ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・数値 0～2000.000 
・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 必須 】 

！＝ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・数値 0～2000.000 
・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・出力 No. 
・フラグ No. 
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 ＞  比較 大きい 
 
 
 
 
 
 
   操作１の値が操作２の値より大きい場合、結果をＯＮします。 
   それ以外の場合、結果をＯＦＦします。 
 
 ＞＝  比較 以上 
 
 
 
 
 
 
   操作１の値が操作２の値以上の場合、結果をＯＮします。 
   それ以外の場合、結果をＯＦＦします。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＞ Ｒ２０ １００  Ｆ１０ 

     変数２０の内容が１００より大きい場合、フラグ１０をＯＮします。 
     １００より小さい場合、フラグ１０をＯＦＦします。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＞ Ｒ２０ Ｒ４０  Ｆ５ 

     変数２０の内容が変数４０の内容より大きい場合、フラグ５をＯＮします。 
     小さい場合、フラグ５をＯＦＦします。 

 
命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＞＝ Ｒ２０ １００  Ｆ１０ 

     変数２０の内容が１００以上の場合、フラグ１０をＯＮします。 
     １００より小さい場合、フラグ１０をＯＦＦします。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＞＝ Ｒ２０ Ｒ４０  Ｆ５ 

     変数２０の内容が変数４０の内容以上の場合、フラグ５をＯＮします。 
     小さい場合、フラグ５をＯＦＦします。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 必須 】 

＞ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・数値 0～2000.000 
・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 必須 】 

＞＝ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・数値 0～2000.000 
・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・出力 No. 
・フラグ No. 
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 ＜  比較 小さい 
 
 
 
 
 
 
   操作１の値が操作２の値より小さい場合、結果をＯＮします。 
   それ以外の場合、結果をＯＦＦします。 
 
 ＜＝  比較 以下 
 
 
 
 
 
 
   操作１の値が操作２の値以下の場合、結果をＯＮします。 
   それ以外の場合、結果をＯＦＦします。 
 
   【 例 】 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＜ Ｒ２０ １００  Ｆ１０ 

     変数２０の内容が１００より小さい場合、フラグ１０をＯＮします。 
     １００より大きい場合、フラグ１０をＯＦＦします。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＜ Ｒ２０ Ｒ４０  Ｆ５ 

     変数２０の内容が変数４０の内容より小さい場合、フラグ５をＯＮします。 
     大きい場合、フラグ５をＯＦＦします。 

 
命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＜＝ Ｒ２０ １００  Ｆ１０ 

     変数２０の内容が１００以下の場合、フラグ１０をＯＮします。 
     １００より大きい場合、フラグ１０をＯＦＦします。 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 

＜＝ Ｒ２０ Ｒ４０  Ｆ５ 

     変数２０の内容が変数４０の内容以下の場合、フラグ５をＯＮします。 
     大きい場合、フラグ５をＯＦＦします。 
 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 必須 】 

＜ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・数値 0～2000.000 
・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・出力 No. 
・フラグ No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 
【 必須 】 【 必須 】 【 任意 】 【 必須 】 

＜＝ ・変数 No. 
・ポジション変数 

・数値 0～2000.000 
・変数 No. 
・ポジション変数 

・設定なし 
・入力 No. 
・出力 No. 
・フラグ No. 

・出力 No. 
・フラグ No. 
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■ ■ ５．６ プログラム例 ■ ■ 

 
   （１） 原点復帰（２軸同時）後、ポジション１～５に移動。 
      原点復帰を行い、その後ポジション１から５を繰り返し動作します。 
 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 3    原点復帰 

2 LB 1     

3 VEL 100    速度設定 

4 ACC 100    加減速設定 

5 MVP 1    ポジション１へ移動 

6 MVP 2    ポジション２へ移動 

7 MVP 3    ポジション３へ移動 

8 MVP 4    ポジション４へ移動 

9 MVP 5    ポジション５へ移動 

10 JUMP 1    繰り返し 

 
     ｽﾃｯﾌﾟ 5～9は１ｽﾃｯﾌﾟで設定することも可能です。 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

5 MVP 1 5   ポジション１～５へ移動 

 
 
   （２） 原点復帰（順序付き）後、ポジション１～５に移動。 
      前述のプログラムの、原点復帰を１軸づつ行なうように変更したプログラムです。 
      原点復帰を同時に行なうと干渉する場合などに使用します。 
 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 1    原点復帰 １軸目 

2 HOME 2    原点復帰 ２軸目 

3 LB 1     

4 VEL 100    速度設定 

5 ACC 100    加減速設定 

6 MVP 1    ポジション１へ移動 

7 MVP 2    ポジション２へ移動 

8 MVP 3    ポジション３へ移動 

9 MVP 4    ポジション４へ移動 

10 MVP 5    ポジション５へ移動 

11 JUMP 1    繰り返し 
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   （３） 各ポジションで、外部との入出力を行なう。 
      各ポジションへ移動後、移動完了をＯＮします。 
      外部からの移動指令を受けて、移動完了をＯＦＦし 
      次の移動を実行します。 
 
 
 
 
 
 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 1    原点復帰 

2 LB 1     

3 VEL 100    速度設定 

4 ACC 100    加減速設定 

5 MVP 1    ポジション１へ移動 

6 ON O1    移動完了出力 ON 

7 WTON I1    移動指令入力待ち 

8 OFF O1    移動完了出力 OFF 

9 MVP 2    ポジション２へ移動 

10 ON O1    移動完了出力 ON 

11 WTON I1    移動指令入力待ち 

12 OFF O1    移動完了出力 OFF 

13 MVP 3    ポジション３へ移動 

14 ON O1    移動完了出力 ON 

15 WTON I1    移動指令入力待ち 

16 OFF O1    移動完了出力 OFF 

17 MVP 4    ポジション４へ移動 

18 ON O1    移動完了出力 ON 

19 WTON I1    移動指令入力待ち 

20 OFF O1    移動完了出力 OFF 

21 MVP 5    ポジション５へ移動 

22 ON O1    移動完了出力 ON 

23 WTON I1    移動指令入力待ち 

24 OFF O1    移動完了出力 OFF 

25 JUMP 1    繰り返し 

 
 

ポジション移動 

移動完了出力 ON

移動指令 

移動完了出力 OFF 

ON 

OFF 
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   （４） 各ポジションで外部との入出力を行なう。（サブルーチン使用） 
      前述のプログラムでは、外部との入出力を行なうプログラムを、各ポジションで 
      記述していますが、毎回同じプログラムを記述しています。 
      本例では、共通の部分をサブルーチン化し、ステップ数を削減したものです。 
 
                               サブルーチン化 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 1    原点復帰 

2 LB 1     

3 VEL 100    速度設定 

4 ACC 100    加減速設定 

5 MVP 1    ポジション１へ移動 

6 CALL 1    ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝｺｰﾙ 

7 MVP 2    ポジション２へ移動 

8 CALL 1    ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝｺｰﾙ 

9 MVP 3    ポジション３へ移動 

10 CALL 1    ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝｺｰﾙ 

11 MVP 4    ポジション４へ移動 

12 CALL 1    ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝｺｰﾙ 

13 MVP 5    ポジション５へ移動 

14 CALL 1    ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝｺｰﾙ 

15 JUMP 1    繰り返し 

16 SR 1    ---ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ  ---- 

17 ON O1    移動完了出力 ON 

18 WTON I1    移動指令入力待ち 

19 OFF O1    移動完了出力 OFF 

20 SRET     ---ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ終了 --- 

 

移動完了出力 ON 

移動指令 

移動完了出力 OFF 

ON 

OFF 
移動完了出力 ON 

移動指令入力待ち 

移動完了出力 OFF 
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   （５） ポジション１～１００を連続で動作。 
      ポジション１から１００までを連続して動作させます。 
      移動命令を１００ステップ使用するのではなく、変数を使用して、 
      ポジション番号を＋１づつ加算して移動を行なうプログラムです。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 1    原点復帰 

2 VEL 100    速度設定 

3 ACC 100    加減速設定 

4 ＝ R1 1   変数 R1 に 1を代入 

5 LB 1    1------ 

6 MVP R1    変数 R1 のポジションに移動 

7 ＋ R1 1   変数 R1＋1 

8 ＝＝ R1 101  F1 R1＝101 なら F1 ON 

9 JUMP 1  /F1  R1＜101 なら JUMP 

10 END      

 
 
 
 
 
 
 
 

変数Ｒ１に１を代入 

移動 

変数Ｒ１に１を加算 

Ｒ1=101 ? No 

Yes 
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   （６） 外部からＢＣＤでポジションを指定して動作。 
      外部入力からＢＣＤ２桁で、ポジション番号１～９９を指定して動作させます。 
      ＢＣＤ入力 ： 1-I4  2-I5   4-I6    8-I7 

10-I8   20-I9   40-I10  80-I11 

      移動開始入力： I17 

 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 15    原点復帰 

2 LB 1     

3 WTON I17    移動開始指令 ON 待ち 

4 INB R1 I4   BCD データ読み取り 

5 VEL 100    速度設定 

6 ACC 100    加減速設定 

7 MVA R1    動作 

8 WTOF I17    移動開始指令 OFF 待ち 

9 JUMP 1     

 
 
 
 
   （７） 外部入力により、移動位置を変える。 
      外部入力によって、移動するポジション番号を変えます。         ２ 
      移動開始入力：I17 

      条件Ａ入力 ：I4 が ON でポジション２へ移動    １ 

    条件Ｂ入力  ：I5 が ON でポジション３へ移動              ３ 

      I4 と I5 はどちらかのみ ON します。 

 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 15    原点復帰 

2 VEL 100    速度設定 

3 ACC 100    加減速設定 

4 LB 1    1----- 

5 WTON I17    移動開始指令 ON 待ち 

6 MVA 2  I4  条件Ａ入力？  ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 へ 

7 MVA 3  I5  条件Ｂ入力？ ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 3 へ 

8 WTOF I17    移動開始指令 OFF 待ち 

9 MVA 1    ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 1 へ戻る 

10 JUMP 1     
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   （８） 外部入力により、ＪＯＧ移動を行なう。 
      外部入力によって、入力信号がＯＮの間だけ動作を行ないます。 
      １軸目＋ＪＯＧ入力：I4  －ＪＯＧ入力：I5 

      ２軸目＋ＪＯＧ入力：I6  －ＪＯＧ入力：I7 

      このプログラムでは、どれか１軸のみのＪＯＧ動作になります。 
      ２軸同時に行ないたい場合は、（９）を参照ください。 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 3    原点復帰 

2 VEL 50    速度設定 

3 LB 1    1----- 

4 JOG+ 1 I4   1 軸目+JOG 動作 

5 JOG- 1 I5   1 軸目-JOG 動作 

6 JOG+ 2 I6   2 軸目+JOG 動作 

7 JOG- 2 I7   2 軸目-JOG 動作 

8 JUMP 1     

 
   （９） 外部入力により、ＪＯＧ移動を行なう。 
      外部入力によって、入力信号がＯＮの間だけ動作を行ないます。 
      １軸目＋ＪＯＧ入力：I4  －ＪＯＧ入力：I5 

      ２軸目＋ＪＯＧ入力：I6  －ＪＯＧ入力：I7 

      このプログラムでは、２軸同時にＪＯＧが行なえます。 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 3    原点復帰 

2 VEL 50    速度設定 

3 STPG 2    ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 2 起動 

4 LB 1    1----- 

5 JOG+ 1 I4   1 軸目+JOG 動作 

6 JOG- 1 I5   1 軸目-JOG 動作 

7 JUMP 1     

 プログラム２ 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 VEL 50    速度設定 

2 LB 1    1----- 

3 JOG+ 2 I6   2 軸目+JOG 動作 

4 JOG- 2 I7   2 軸目-JOG 動作 

5 JUMP 1     
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   （１０） パレタイズ動作を行なう。 
       ① → Ａ → ② → Ａ → ③ → Ａ → ④ → Ａ → ⑤ → Ａ→ ⑥ → Ａ 
       の順に動作を行います。 
 

Ａ  ① ② ③ 

  ④ ⑤ ⑥ 
 
       ①：Ｐｏｓ．１ ②：Ｐｏｓ．２ ③：Ｐｏｓ．３ ④：Ｐｏｓ．４ 
       ⑤：Ｐｏｓ．５ ⑥：Ｐｏｓ．６ Ａ：Ｐｏｓ．１０ 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 3    原点復帰 

2 VEL 100    速度設定 

3 ACC 100    加減速設定 

4 MVP 1    ①へ移動 

5 MVP 10    Ａへ移動 

6 MVP 2    ②へ移動 

7 MVP 10    Ａへ移動 

8 MVP 3    ③へ移動 

9 MVP 10    Ａへ移動 

10 MVP 4    ④へ移動 

11 MVP 10    Ａへ移動 

12 MVP 5    ⑤へ移動 

13 MVP 10    Ａへ移動 

14 MVP 6    ⑥へ移動 

15 MVP 10    Ａへ移動 

16 END      

 
     ポジションＮｏ．に変数を使用する方法もあります。 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 3    原点復帰 

2 VEL 100    速度設定 

3 ACC 100    加減速設定 

4 ＝ R1 1    

5 LB 1     

6 MVP R1    変数 R1 のポジションへ移動 

7 MVP 10    Ａへ移動 

8 ＋ R1 1   変数 R1＋1 

9 ＞ R1 6  F1 R1＞6 なら F1 ON 

10 JUMP 1  /F1  R1＜＝6なら JUMP 

11 END      
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    パレタイズが多い場合に、設定するポジション数のが多くなります。  
    次の例では、少ないポジション数の設定で同様の動作を行なうことができます。 
                               Ｘ 

Ａ  ① ② ③ 

  ④ ⑤ ⑥ 

 
       Ｙ 
 
        ポジション①：Ｐｏｓ．１ 

 Ａ：Ｐｏｓ．１０ 
 
        Ｐｏｓ．１００を一時的な位置データとして、パレットデータを 
        代入して使用します。 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 3    原点復帰 

2 VEL 100    速度設定 

3 ACC 100    加減速設定 

4 ＝ R1 2   Y 軸移動回数セット 

5 PGET 1 1   ①の X軸データ→PR1 

6 PGET 2 1   ①の Y軸データ→PR2 

7 LB 1    1------ 

8 ＝ R2 3   X 軸移動回数セット 

9 LB 2    2------ 

10 PPUT 1 100   Pos.100 X 軸データ←PR1 

11 PPUT 2 100   Pos.100 Y 軸データ←PR2 

12 MVP 100    パレットへ移動 

13 MVP 10    A 点へ移動 

14 ＋ PR1 10.000   X 軸ピッチ＋ 

15 － R2 1  F1 X 軸繰り返し回数-1 

16 JUMP 2  /F1  繰り返し回数＝０なら次へ 

17 PGET 1 1   ①の X軸データ→PR1 

18 ＋ PR2 20.000   Y 軸ピッチ＋ 

19 － R1 1  F2 Y 軸繰り返し回数-1 

20 JUMP 1  /F2  繰り返し回数＝０なら次へ 

21 END      
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                               Ｘ 

Ａ  ① ② ③ 

  ④ ⑤ ⑥ 

 
       Ｙ 
 
        ①：Ｐｏｓ．１ Ａ：Ｐｏｓ．１０ 
 
        ポジション変数の値に直接移動することもできます。 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 3    原点復帰 

2 VEL 100    速度設定 

3 ACC 100    加減速設定 

4 ＝ R1 2   Y 軸移動回数セット 

5 PGET 1 1   ①の X軸データ→PR1 

6 PGET 2 1   ①の Y軸データ→PR2 

7 LB 1    1------ 

8 ＝ R2 3   X 軸移動回数セット 

9 LB 2    2------ 

10 MVD 3    パレットへ移動 

11 MVP 10    A 点へ移動 

12 ＋ PR1 10.000   X 軸ピッチ＋ 

13 － R2 1  F1 X 軸繰り返し回数-1 

14 JUMP 2  /F1  繰り返し回数＝０なら次へ 

15 PGET 1 1   ①の X軸データ→PR1 

16 ＋ PR2 20.000   Y 軸ピッチ＋ 

17 － R1 1  F2 Y 軸繰り返し回数-1 

18 JUMP 1  /F2  繰り返し回数＝０なら次へ 

19 END      
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   （１１） 各ポジションで外部出力を行う。（他ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ起動を使用） 
        ポジション１、ポジション２に移動後、出力１をＯＮ・ＯＦＦします。 
        共通の部分を別プログラムで実行し、ステップ数を削減したものです。 
 
ＰＲＧ．１ 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 15    原点復帰 

2 LB 1    1------------- 

3 MVP 1    ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ１へ移動 

4 ON F1    起動ﾌﾗｸﾞ ON 

5 STPG 2    PRG.2 を起動 

6 WTOF F1    起動ﾌﾗｸﾞ OFF 待ち 

7 MVP 2    ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ２へ移動 

8 ON F1    起動ﾌﾗｸﾞ ON 

9 STPG 2    PRG.2 を起動 

10 WTOF F1    起動ﾌﾗｸﾞ OFF 待ち 

11 JUMP 1     

 
ＰＲＧ．２ 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 ON O1    Out１を ON 

2 TIM 1.000    ﾀｲﾏｰ 1 秒 

3 OFF O1    Out１を OFF 

4 OFF F1    起動ﾌﾗｸﾞを OFF 

5 END      
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   （１２） ２軸づつ、別の動作を行なう。 
       ２軸づつの組合せで、それぞれ別々の動作を行います。 
        １、２軸：Ｐｏｓ．１０１～１１０（３、４軸にはデータなしを入力） 
        ３、４軸：Ｐｏｓ．３００～３１０（１、２軸にはデータなしを入力） 
ＰＲＧ．１ 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 HOME 15    原点復帰 

2 ＝ R1 101   変数 R1 に 101 を代入 

3 ＝ R2 300   変数 R2 に 300 を代入 

4 LB 1    1------------- 

5 JUMP 2  F10  1,2 軸完了ならｼﾞｬﾝﾌﾟ 

6 STPG 2  /F1  移動中でなければ PRG.2 起動 

7 ＋ R1 1 F2  移動完了なら R1+1 

8 OFF F1 F2 F2  移動完了、移動中フラグ OFF 

9 ＝＝ R1 111  F10 P110 まで完了ならフラグ ON 

10 LB 2    2-------------- 

11 JUMP 3  F20  3,4 軸完了ならｼﾞｬﾝﾌﾟ 

12 STPG 3  /F11  移動中でなければ PRG.3 起動 

13 ＋ R2 1 F12  移動完了なら R2+1 

14 OFF F11 F12 F12  移動完了、移動中フラグ OFF 

15 ＝＝ R2 311  F20 P310 まで完了ならフラグ ON 

16 LB 3    3--------------- 

17 JUMP 1  /F10  1,2 軸完了でなければｼﾞｬﾝﾌﾟ 

18 JUMP 1  /F20  3,4 軸完了でなければｼﾞｬﾝﾌﾟ 

19 OFF F10    1,2 軸完了フラグ OFF 

20 OFF F20    3,4 軸完了フラグ OFF 

21 END      

 
ＰＲＧ．２ 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 ON F1    1,2 軸移動中フラグ ON 

2 MVP R1   F2 変数 R1 の内容で移動 

3 END      

 
ＰＲＧ．３ 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 ON F11    3,4 軸移動中フラグ ON 

2 MVP R2   F12 変数 R2 の内容で移動 

3 END      
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   （１３） 汎用入力を使用し、ＰＲＧ１～９９の起動を行う。 
       パラメータ「ＡＵＴＯ ＰＲＧ」と他プログラム起動＜ＳＴＰＧ＞を使用し 
       外部入力からＢＣＤ２桁で、ＰＲＧ１～９９を指定して起動させます。 
      ＢＣＤ入力 ： 1-I1  2-I2   4-I3    8-I4 

10-I5   20-I6   40-I7   80-I8 

      ＰＲＧ起動 ： I9 

      ９：ＰＲＧ スタート 
 
ＡＵＴＯ ＰＲＧを設定して 
ＳＴＢは使用しない。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
パラメータの「ＡＵＴＯ ＰＲＧ」を １００に設定する。 
ＰＲＧ．１００ 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 WTON I9    移動開始指令 ON 待ち 

2 INB R1 I1   BCD データ読み取り 

3 STPG R1    R1 の内容の PRG No．を実行 

4 WTOF I9    移動開始指令 OFF 待ち 
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   （１４） ＡＵＴＯ ＰＲＧ設定時に、外部入力によりプログラム実行を判断する。 
      ＡＵＴＯ ＰＲＧは、電源投入時やエラーのリセット時に設定した 

プログラムを実行します。 
 
ティーチングを行いたい場合、ＡＵＴＯ ＰＲＧによってプログラムが実行されて 
いると、ティーチングを行うことができません。 
外部入力により、プログラムを終了させるステップを用意することで、ティーチング 
を行うことが可能になります。 
 

      もしくは、ＡＵＴＯ ＰＲＧで設定したプログラム内で不具合があった場合、 
       ＰＲＧ実行 → エラー → リセット →ＰＲＧ実行 → エラー → リセット → ･･･ 
      という繰り返しになり、プログラム修正ができなくなってしまいます。 
      このような現象の回避のため、外部入力によりプログラムを終了させるステップ 

を用意します。 
 
パラメータの「ＡＵＴＯ ＰＲＧ」を １００に設定した場合。 
     I1 ：ＰＲＧ実行なし  
ＰＲＧ．１００ 
ｽﾃｯﾌﾟ 
No. 

命令 操作１ 操作２ 条件 結果 コメント 

1 JUMP 2  I1  I1 が ON の場合は LB2 へ JUMP 

2 HOME 3    原点復帰 

3 LB 1    1---------------- 

4 VEL 100    速度設定 

5 ACC 100    加減速設定 

6 MVP 1    ポジション１へ移動 

7 MVP 2    ポジション２へ移動 

8 MVP 3    ポジション３へ移動 

9 MVP 4    ポジション４へ移動 

10 MVP 5    ポジション５へ移動 

11 JUMP 1    繰り返し 

12 LB 2    2---------------- 

13 END      

 


