
オープンＭＣ応用

(Ver1.0)ＰＣアプリ 開発・導入 ガイダンス
ｲﾝﾀｰﾌｪｰｽ

「 」はオープンＭＣの最大の特徴の１つです。ソフトウェアＩＦの公開
テクノが提供する 」をもとに、お客様自身が運転・制御Ｗindows ＤLL「ＰＣ通信ライブラリ
のためのＰＣアプリソフトを安心して効率的に開発できます。
独自なシステムをご自身で作成することで、「他社に勝る生産技術｣と｢ノウハウの
クロージング」が可能です。

ｲﾝﾀｰﾌｪｰｽ

１．オープンＭＣの「ソフトウェアＩＦの公開」

オープンＭＣの「ソフトウェアＩＦの公開」は以下の３通りです。
ここでは、「ａ」についてのみご説明いたします。

ａ．Ｗindows DLL(ＰＣ通信ライブラリー)を利用し、ＰＣアプリソフト(お客様ソフト)からオープンＭＣ
の全ての機能を自由・リアルタイムに使えること。
御提供するもの ＰＣ通信ライブラリー（ＤＬＬ）関連のソフト一式

サンプルアプリソフト(Ｃソース付)
関連ドキュメント

ｂ．テクノが作成したＰＣアプリソフトをソース公開（販売）すること。

ｃ．オープンＭＣの内部ソフト(ファームウェア)の一部にお客様作成のファームソフトを組み入れ
ること。
一般には入出力処理などマシン固有の機能を組み込みます。
そのためのインターフェースをテクノが準備します。
注）これについては、特別な契約が必要です。

２．ＰＣ通信ライブラリーとは？

お客様のＰＣアプリソフト（Ｖ．Ｃ／Ｖ．Ｂ）からオープンＭＣに対して、指令・監視をするための通信ド
ライバーソフトです。また、データ変換などもおこない、通信の効率化と信頼性を確保しています。
お客様は簡単な関数コールによりオープンＭＣのあらゆる機能を自由に安全に使うことができ、独自
な生産システムや運転・操作環境を容易に実現できます。

Ｐ Ｃ通信ラ イブ ラ リー

ＮＣの専門知識がなくても
簡単に使えます。
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３．ＰＣ通信ライブラリ コマンド／機能一覧

機能分類 機 能
サーボパラメータ書込 システムパラメータ書込 動作プログラム書込

送信 ＤＮＣデータ書込 ﾋﾟｯﾁｴﾗｰ補正用ﾊﾟﾗﾒｰﾀ書込 工具長補正データ書込

サーボパラメータ読出 動作プログラム読出 ポジション・ステータス読出
入出力状態読出 動作モード読出 指令位置読出
ステータスフラグ読出 アラームフラグ読出 オーバーライド読出

受信 プログラム実行情報読出 ＤＮＣバッファ情報読出 ﾋﾟｯﾁｴﾗｰ補正用ﾊﾟﾗﾒｰﾀ読出
ｾﾝｻｰﾗｯﾁ位置情報読出 工具長補正データ読出 AD&POS情報読出
AD&POSﾛｷﾞﾝｸﾞ情報読出 送りオーバーライド ％読出 TPCﾛｷﾞﾝｸﾞ情報読出
TPCﾛｷﾞﾝｸﾞﾃﾞｰﾀ読出 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ1ｽﾃｯﾌﾟﾃﾞｰﾀ読出 ティーチング設定

Ｚ軸接線制御ON/OFF <OP> シングルステップモード設定 プログラムステップ挿入
プログラムステップ置換 プログラムステップ削除 バックアップデータ初期化
動作モード設定 軸移動停止 軸移動再開
ＪＯＧ移動 原点復帰 インクレＰＴＰ位置決め
アブソＰＴＰ位置決め インクレ補間位置決め アブソ補間位置決め
リセット 原点設定 汎用出力直接制御

動作指示 サーボ電源ＯＮ サーボ電源ＯＦＦ プログラム実行開始
プログラム実行停止 実行プログラム選択 送りオーバーライド変更
全軸原点復帰開始 高速ｾﾝｻｰﾗｯﾁｲﾝｸﾚ補間位置決め 高速ｾﾝｻｰﾗｯﾁｱﾌﾞｿ補間位置決め
汎用入力一括強制制御 汎用出力一括強制制御 汎用入出力強制制御
送りｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ ％変更 TPCﾃﾞｰﾀ選択 <OP> TPCﾃﾞｰﾀﾛｷﾞﾝｸﾞ ON/OFF <OP>
主軸回転ＯＮ／ＯＦＦ<OP> 主軸回転数設定 <OP> 回転軸回転動作指令
AD&POSﾃﾞｰﾀﾛｷﾞﾝｸﾞ要求<OP>

４．ＰＣアプリからの運転

□メモリー運転

あらかじめ運転プログラムをオープンＭＣ
へローディングしておき実行させます。
マクロ命令やマルチタスクにより、柔軟な
プログラミングが可能です。

□ＤＮＣ運転

ＰＣから運転プログラムを送信しながら
実 行 さ せ ま す 。 Ｄ Ｎ Ｃ バ ッ フ ァ ー は
リングバッファで、64KB～192KBです。

□コマンド運転

軸動作、入／出力、内部変数について
単独のコマンドを発行して運転します。
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(お客様ソフト作成例)５．ＰＣアプリケーション事例

ＣＡＤ／ＣＡＭ、生産管理、対話グラフィックなどのソフトウェアからダイレクト・簡単に
オープンＭＣを運転できます。
また、ＥＸＣＥＬなどの汎用ソフトで作成したデータでの運転も可能です。
各々のマシンの作業に応じた画面や機能から直接にオープンＭＣを運転させています。
以下は、お客様自身のＰＣアプリ開発の事例です。

□パイプ自動溶接 □高周波ベンダー

パイプ自動溶接ロボットの運転画面です。 １３軸の高周波ベンダーの運転画面です。
溶接中の電流・電圧・アークショート率・左右倣い 設計・生産情報からダイレクトに運転します。
制御・上下倣い制御などの内部情報をリアルタイ
ムに表示・記録しています。

□キルティングマシン □パイプマーキング

一種の工業用ミシンです。図柄を選択して パイプ面に文字や図形をマーキングします。
そのまま運転します。柄の編集もグラフィック グラフィック表示付きで運転状態が一目で
でおこなえます。 判ります。

設計・生産情報からダイレクトに運転して
います。


