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 はじめに 
 
このたびは、モーションコントロールユニット用サポートツール CX-Motionをお買い
上げいただきまして、ありがとうございます。 
CX-Motionは、CX-Oneがサポートする OS上で動作し、モーションコントロールユニ
ット 形 CS1W-MC421/221(-V1)、形 CV500-MC421/221、形 C200H-MC221（以降、本
書では MCユニットと表記します）の制御に必要な各種データの作成、MCプログラ
ム（以降、本書ではプログラムと表記します）の作成、およびMCユニットの動作状
態をモニタするためのソフトウェアです。 

 
本書は、CX-Motion の仕様、操作方法について詳しく説明した解説書です。機能、操
作方法などについて十分にご理解いただき、CX-Motionを正しくご使用ください。 
なお、ご使用の際は、MC ユニット本体のユーザーズマニュアルを併せてご覧くださ
い。 

対象となる読者の方々 

本マニュアルは、次の方を対象に記述しています。 
電気の知識（電気工事士あるいは同等の知識）を有する方で 
・FA機器の導入を担当される方 
・FAシステムを設計される方 
・FA現場を管理される方 

お願い 

本マニュアルは、CX-Motion を使用する上で、必要な情報を記載しています。お使い
になる前に本マニュアルをよく読んで、十分に理解してください。また、お読みにな

った後も本マニュアルは大切に保管して、いつも手元においてお使いください。 

ご承諾事項 

● 保証内容 

(1)保証期間 

本ソフトウェアの保証期間は、ご購入後またはご指定の場所に納入後１年といたし
ます。ただし｢カタログ等｣に別途記載がある場合を除きます。 

(2)保証範囲 

• 本ソフトウェアの使用許諾を受けたお客様が、上記保証期間中にコンピュータ・
プログラムの瑕疵（マニュアルとの重要な不一致）を発見し、当社に返却した場
合は、当社は瑕疵（当該マニュアルとの重要な不一致）のないコンピュータ・プ
ログラムを記録した媒体と交換いたします。｛もしくは、当社の選択により、当
社ホームページより瑕疵（当該マニュアルとの重要な不一致）のないコンピュー
タ・プログラムをダウンロードしていただく方法により提供いたします。｝また、
当社の責任によるコンピュータ・プログラムの記録媒体の不良を発見し、当社に
返却した場合、当社は、無償で、良品の媒体に記録したコンピュータ・プログラ
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ムと交換いたします。 
• 万一、当社がコンピュータ・プログラムの瑕疵（マニュアルとの重要な不一致）
を除去できないと判断した場合は、お客様が本ソフトウェア購入代金として支払
った金額をお返しいたします。 

 
● 責任の制限 
・前条に定める交換または購入代金の返金は、本ソフトウェアの保証責任のすべてを
定めるものであり、当社は本ソフトウェアの瑕疵により発生した、お客様の直接的、
間接的あるいは波及効果による損害等いかなる損害に対しても一切の責任を負い
ません。 
・当社は、本ソフトウェアを当社以外の第三者が変更、改造することにより生じた瑕
疵につきましては、一切責任を負いません。 
・当社は、本ソフトウェアに基づき、当社以外の第三者が開発したソフトウェアおよ
びそれにより生じた結果について一切の責任を負いません。 

 
● 本ソフトウェアの用途 
本ソフトウェアを本マニュアルに記載の用途以外の用途で使用しないでください。 
 

● 仕様の変更 
本ソフトウェアの仕様および付属品は改善またはその他の事由により、必要に応じ
て、変更される場合があります。 
 

● 適用範囲 

以上の内容は、日本国内での取引および使用を前提としております。日本国外での
取引および使用に関しては、当社営業担当者までご相談ください。 
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 安全上のご注意

安全に使用していただくための表示と意味について

本マニュアルでは、CX-Motion を安全に使用していただくために、注意事項を次のよ

うな表示と図記号で示しています。

ここで示した注意事項は、安全に関する重大な内容を記載しています。必ず守ってくだ

さい。

表示と意味は次のとおりです。

正しい取扱いをしなければ、この危険のために、�
軽傷・中程度の傷害を負ったり、万一の場合には�
重傷や死亡に至る恐れがあります。また、同様に�
重大な物的損害をもたらす恐れがあります。�

警告�

正しい取扱いをしなければ、この危険のために、�
時に軽傷・中程度の傷害を負ったり、あるいは�
物的損害を受ける恐れがあります。�

注意�

安全上の要点

製品を安全に使用するために実施または回避すべきことを示します。

使用上の注意

製品が動作不能、誤動作、または性能・機能への悪影響を予防するために実施または回
避すべきことを示します。

お願い
本文中の「お願い」は安全上の要点、使用上の注意と同等の内容を示します。

図記号の説明

△記号は、注意（警告を含む）を意味しています。
具体的な内容は、△の中と文章で示します。
左図の場合は、「感電注意」を表します。

記号は、禁止を意味しています。

具体的な内容は、 の中と文章で示します。

左図の場合は、「分解禁止」を表します。
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警告

通電中は、分解しないでください。

感電の恐れがあります。

通電中は、端子に触れないでください。

感電の恐れがあります。

注意

MCユニットへプログラムやパラメータ、位置データを転送した
後は、必ずフラッシュメモリへのバックアップを行ってください。
行わない場合は、次の電源投入時に転送前の状態に戻ってしまい、
機械が誤動作する可能性があります。

他ノードへプログラム、パラメータ、位置データを転送するときは、
変更先ノードの安全を確認してから行ってください。
けがをする恐れがあります。

メモリ運転中およびモータが動作している状態では、データの保存
（フラッシュメモリへの書き込み）を実行しないでください。
想定しない動作をする恐れがあります。
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 安全上の要点

CX-Motionを使用する際には、次のことに気を付けてください。

・作成したプログラムや設定したパラメータ、位置データは十分な動作確認を行った後、
本運転に移行してください。

・MC ユニットの MC プログラム作成の前に、必ずタスク構成を検討し、設定してく

ださい。タスク構成（軸構成、タスク数、タスク軸宣言）は、システムパラメータ

内のユニットパラメータで設定します。いったんあるタスク構成で MC プログラム

を作成した後、タスク構成を変更した場合、変更したタスク構成に応じて、新たに

MCプログラムを作成し直すことが必要となりますので、ご注意ください。

・システムパラメータを MC ユニットに転送、または保存した後、必ずユニットの電

源リセットをするか、高機能 I/Oユニットとしてのリスタートをしてください。その

ままでは、ユニットパラメータ、機械仕様パラメータは、変更されません。また、

同時に MC ユニットへのシステムパラメータの転送によって発生する「システム設

定エラー」が解除されませんので、ご注意ください。

・フラッシュメモリ書き込み中は、ユニットの電源を OFFにしないでください。最悪

の場合は、フラッシュメモリが故障する原因となります。

・次の操作は、設備に影響がないことを確認した上で行ってください。

・PLCの動作モード切替え（電源投入時の動作モード設定を含む）

・現在値や設定値の変更

・接点の強制セット／リセット
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 使用上の注意

・本マニュアルに示すとおり、正しく設置してください。

・次のような環境には設置しないでください。

・日光が直接当る場所

・周囲温度や相対湿度が仕様値の範囲を超える場所

・温度の変化が急激で結露するような場所

・腐蝕性ガス、可燃性ガスのある場所

・ちり、ほこり、塩分、鉄粉が多い場所

・水、油、薬品などの飛沫がかかる場所

・本体に直接振動や衝撃が伝わる場所

・次のような場所で使用する際は、遮蔽対策を十分に行ってください。

・静電気などによるノイズが発生する場所

・強い電界や磁界が生じる場所

・放射能を被曝する恐れのある場所

・電源線が近くを通る場所
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 参照マニュアル 
 
CX-Motionをご使用の際は、各MCユニットのユーザーズマニュアルを参照してくださ
い。 

使用するMCユニットの形式 参照マニュアル 

形 CS1W-MC421/221(-V1) モーションコントロールユニット 形 CS1W-MC421/221(-V1)

ユーザーズマニュアル（SBCE-306） 

形 CV500-MC421/221 モーションコントロールユニット 形 CV500-MC421/221 

ユーザーズマニュアル 導入編（SBCC-561） 

ユーザーズマニュアル 解説編（SBCC-562） 

形 C200H-MC221 モーションコントロールユニット 形 200H-MC221 

ユーザーズマニュアル 導入編（SCCC-314） 

ユーザーズマニュアル 解説編（SCCC-315） 

 
CX-Motionを FA統合ツールパッケージ CX-Oneからインストールする場合の手順につ
いては、FA 統合ツールパッケージ CX-One に同梱されている、以下の「CX-One セッ
トアップマニュアル」（No.SBCA-346）を参照してください。 

Man No. 形式 マニュアル名称 内容 

SBCA-346 形 CXONE-AL□□D-JV4 CX-Oneセットア
ップマニュアル 

FA統合ツールパッケージ CX-One

の概要、CX-Oneのインストール方
法を記載しています。 
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 マニュアル改訂履歴 
マニュアル改訂記号は、表表紙・裏表紙の左下に記載されているMan.No.の後尾に付記
されます。 

 
 

 Man. No. SBCE-317J 

 
 
 
 
改訂記号 改訂年月 改訂理由・改訂ページ 

－ 2001年 3月 初版 

B  2002年 9月 表紙の Ver.表記を Ver.2.0から Ver.2.□へ変更 

C 2003年 11月 安全に関するご注意の追加および変更、Ver. 2.1への
バージョンアップ、説明追加、誤り修正による改訂

D 2005年 2月 Ver.2.2 へのバージョンアップ（FA 統合ツールパッ
ケージ CX-One への統合）、説明追加、誤り修正に
よる改訂 

E 2007年 6月 Ver.2.3 へのバージョンアップ（Windows Vista 対
応）、説明追加による改訂 

F 2008年 1月 Ver.2.31へのバージョンアップ（形CS1W-MC421-V1/
形 CS1W-MC221-V1 ユニット Ver.1.1対応） 

G 2009年 12月 Ver.2.35へのバージョンアップ（CX-One Ver3.2から
CX-One Ver.4.03 へのバージョンアップに伴う対
応、およびWindows 7対応） 

H 2010年 6月 コネクタカバーの形式および関連情報の追加、変更

J 2016年 4月 Windows10対応、CX-Oneの形式変更に伴う改訂 

 

改訂記号 
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 バージョンアップのご案内

■Ver.2.31から Ver.2.35への機能強化
●新 OS対応
項目 従来（Ver.2.31） 今回（Ver.2.35）

動作環境 Windows95/98/Me/NT4.0/2000/XP/
Vistaに対応

Windows95/98/Me/NT4.0/2000/XP/Vista/7に対
応

■Ver.2.3から Ver.2.31への機能強化
●形 CS1W-MC421/形 CS1W-MC221バージョンアップ対応

従来（Ver.2.3） 今回（Ver.2.31）

従来の形CS1W-MC421(-V1)/形CS1W-MC221

(-V1)の「エンコーダ ABS/INC」の設定範囲で
使用できます。

形 CS1W-MC421-V1/形 CS1W-MC221-V1 ユニッ
ト Ver.1.1で変更されたパラメータ「エンコーダ
ABS/INC」の設定範囲で使用できます。

■Ver.2.2から Ver.2.3への機能強化
●新 OS対応
項目 従来（Ver.2.2） 今回（Ver.2.3）

動作環境 Windows95/98/Me/NT4.0/2000/XP

に対応
Windows95/98/Me/NT4.0/2000/XP/Vistaに対応

■Ver.2.1から Ver.2.2への機能強化
●FA統合ツールパッケージ CX-Oneからのインストールが可能に

従来（Ver.2.1） 今回（Ver.2.2）

CX-Motionは、単体でのインストール
のみ。

FA統合ツールパッケージ CX-Oneから CX-Motionを 1つ
の機能としてインストール可能となりました。

●CX-Motionの起動方法
従来（Ver.2.1） 今回（Ver.2.2）

スタートメニューからの起動のみ。 CX-Oneへの統合に伴い、CX-Oneからインストールした
CX-Programmerの I/Oテーブルウィンドウから、以下の
MCユニットを右クリックして、［専用ツール起動］を選
択することで起動可能。
・CS1W-MC□□□
注：［設定を引き継いで起動］を選択した場合、プロジェク
トの新規作成および PLC追加、MCユニット追加まで自
動実行されます。

■Ver.2.0から Ver.2.1への変更点

（1）Windows2000およびWindowsXPに対応
インストール時には、アドミニストレータ権限にてインストールしてください。
ご使用時にはアドミニストレータ、あるいはアドミニストレータ権限をもつユーザにて
Windowsにログインしてください。権限のないユーザでは書き込めないフォルダ下のデ
ータにアクセスする際にエラーが発生し、該当ファイルを開けないことがあります。
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（2）サーボグラフの表示
形 CS1W-MC421/221(-V1)用のサーボグラフの表示において、Ver.2.0a では不具合によ
る誤差と、MCユニットの定時タイマ処理上の誤差を含んでいました。不具合を修正する
とともに、以下の補正を行いました。
基本となる 2msとは、MCユニット内では実際には 2.075195msのため、サーボグラフ
の表示上の速度が約 1.0376倍早い値で表示されていました。この調整を行うとともに、
時間軸も実時間と異なるので、サーボグラフ右下の分解能表示において、1×2.0751ms
などのように表記しました。実時間はこの単位を参考にしてください。

（3）英語表示の追加
［ツール］｜［オプション］メニューのヘルプにおいて、従来言語が［JP］のみになっ
ていましたが、［EN］を選択すると、メニュー、エラーメッセージ、オンラインヘルプ
などが英文になります。
なお、この機能を使用するには、インストール時に英文ヘルプファイルという項目を選
択しておく必要があります。

（4）位置データアップロード時のラベル保持機能
MCユニットから位置データをアップロードするときに、パソコン上に残っている位置デ

ータのラベルを消さずに残す選択肢を設けました。

（5）ライセンス番号入力方式を採用
従来、初回起動時に使用者名などを登録していた画面は、インストール時のライセンス

入力画面に統一しました。

■Ver.1.0から Ver.2.0への変更点

CX-Motion Ver.1.0からVer.2.0への最も大きな変更としてプロジェクトの構造が以下のように変更となり

ます。

●CX-Motionでのプロジェクト構造の変更

Ver.1.0（従来）
プロジェクトはツリー情報と各データのロケーション
（位置）情報を持ちます。
各データは、プロジェクトとは独立したファイルです。

Ver.2.0（今回）
プロジェクトはツリー情報と共に各データ（パラメータ、
位置データ、プログラム）を1つのファイルとして含ん
でいます。

Project1
PLC1

MC1
パラメータ設定
位置データ
プログラム1
プログラム2

パラメータ設定

位置データ

プログラム1

プログラム2

Project1
PLC1

MC1
パラメータ設定
位置データ
プログラム1
プログラム2

パラメータ設定

位置データ

プログラム1

プログラム2

項目 Ver.1.0 Ver.2.0では

1 違うパソコンにデータを移動したとき、プロ
ジェクトの作り直しが必要です。

プロジェクト全体を一括コピーするだけで OKです。

2 各パラメータ・プログラムを個々にプロジェ
クトに登録することが必要です。

新規作成時、最初からプロジェクトにデータが含まれてい
るため、登録は不要です。

3 データのファイル名で保存するのに、プロジ
ェクトにはタイトル名で表示されます。

プロジェクトに一体化されることにより、各データのファ
イルがなくなり、タイトル名のみの一元管理ができます。
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CX-Motionは、Ver.1.0から Ver.2.0にバージョンアップに伴い、以下の機能／操作を変更しています。

項目 Ver.1.0 Ver.2.0

プロジェクト
ファイルの内容

プロジェクトファイルは、データの作成・管理用
のファイル（拡張子.mcx）。
システムパラメータ、位置データ、プログラム、
スクリプトの各ファイルは、プロジェクトファイ
ルとは独立。

プロジェクトファイルは、システムパラメー
タ、位置データ、プログラム、スクリプトの
各データを含むファイル（拡張子.mci）。

MCSS（MCサポー
トソフト）のデータ
との関係

システムパラメータ、位置データ、
プログラムの各ファイルは、互換性あり。

システムパラメータ、位置データ、
プログラムの各ファイルはインポート（変
換）してプロジェクトに取り込むことが可
能。逆に、エクスポートすることも可能。

Ver.1.0のデータと
の関係

－ Ver.1.0のシステムパラメータ、位置データ、
プログラム、スクリプトの各ファイルをイン
ポートして、プロジェクトに取り込むことが
可能。逆に、エクスポートすることも可能（た
だし、スクリプトのエクスポートは不可）。
Ver1.0で作成したプロジェクトを開くことが
可能（プロジェクトに登録されていた各デー
タもインポートされる）。

MC名称、号機 No. PLCの下に同じ MC名称、号機 No.の MCが設定
できる。このため、間違って同じ号機に違うデー
タを転送してしまう可能性がある。

PLCの下に同じMC名称または号機No.のMC
が設定できない。

MC間での占有 CH
の重なりチェック

なし あり

プログラム転送時
の上書き確認

なし あり
プログラム転送時、MCユニット側に同じプ
ログラム No.があるかどうか確認。
ある場合は、上書き確認のメッセージを表示

タイトルバーに
MC名称表示

なし あり
MCの名称を編集画面のタイトルバーに表示
することにより区別が容易。

転送／照合完了
メッセージ

なし あり
転送や照合、フラッシュメモリ書込み完了時
に完了メッセージを表示。

パラメータ一括
コピー

なし あり
パラメータ編集時に“パラメータセットのコ
ピー”“パラメータセットの貼り付け”によ
り、パラメータを一括でコピーすることが可
能。

位置データの印刷 ・位置データの印刷時、0以外の値のみ印刷

・印刷範囲指定不可

・位置データの印刷時、すべてを印刷する
か、0以外の値のみを印刷するかを選択可。

・印刷範囲指定可
位置データの設定
精度

位置データの小数部が 0ならば入力時にカッ
ト。
　例）3.00は 3と自動的に修正して MCユニット

へ転送

位置データは必要な精度で入力ができる。
　例）3.00と入力したままの精度で設定され

る。

データのタイトル
変更時のプロジェ
クト表示

各データのタイトルを変更しても、プロジェクト
を閉じて再度開かないと、変更がプロジェクト上
の表示に反映されない。

各データのタイトル変更時、即座にプロジェ
クト上の表示に変更が反映される。

形 C200H-MC221
との通信

形 C200H-MC221との通信時、PLCのプロパティ
内の通信設定が正しくないと通信ができない。

PLCのプロパティ内の通信設定に関係なく
形 C200H-MC221と通信できる。

●Ver.1.0から Ver.2.0への移行時

Ver.1.0のファイルのインポートおよび Ver.1.0のプロジェクトを開く操作については、

「4－2　プロジェクトの作成と PLC／MC機種の設定・追加」を参照してください。
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このソフトウェアをご使用になる前によくお読み下さい。

保証およびアフターサービスは登録票により登録されたお客様のみに提供されます。添付の
登録票に必要事項を記入のうえ、オムロン株式会社あてにご送付下さい。
もしお客様が以下のソフトウェア使用許諾契約に同意しない場合、お買い求めいただいた販
売店にご返却下さい。

ソフトウェア使用許諾契約書

本契約は、オムロン株式会社がお客様にソフトウェアを使用許諾する条件を定めたものです。

1 著作権
このソフトウェア（コンピュータ・プログラムおよびそれに関連する技術資料等のすべて
を含みます）の著作権はオムロン株式会社にあります。

2 使用許諾
お客様は、コンピュータ１台に対し、コンピュータ・プログラムをコピーし、そのコンピ
ュータで利用することができます。

3 複製
お客様は、前項の場合を除いて、このソフトウェアの全部または一部を複製することはで
きません。

4 変更、改良について
お客様ご自身がご利用になる場合のみ、このソフトウェアの変更、改造を行うことができ

ます。ただし、お客様の変更、改造により何らかの欠陥が生じた場合、および、このよう

な変更、改造の結果、お客様に損害が生じた場合につきましては、弊社は責任を負いかね

ます。

5 譲渡等
お客様は、第三者に対してソフトウェアを譲渡、貸与、使用許諾その他の方法で使用させ
ることはできません。

6 保証およびアフターサービスについて
弊社は、「登録票」をご返送していただいたお客様に対し、以下のように保証し、アフタ
ーサービスを提供します。

①弊社の責任によりコンピュータプログラムが正常に機能しない場合は、製品のご
購入日より１年間は無償で修理、または交換いたします。

②弊社が知り得たプログラムの欠陥（マニュアルとの重要な不一致）や製品改良（バ
ージョンアップ）情報など、必要な情報をお知らせします。

7 免責
(1)前条に定めるソフトウェアの修理または交換は、弊社のソフトウェアの保証責任のす
べてを定めるものであり、弊社はソフトウェアの欠陥により発生した、お客様の直接
的、間接的あるいは波及効果による損害に対して一切の責任を負いません。

(2)ソフトウェアのご使用により、万一、お客様に損害が生じた場合におきましても、本
契約に定める責任以外の責任は負いかねます。

(3)弊社がお客様の損害について責任を負ういかなる場合においても、弊社の責任はお客
様がソフトウェア使用許諾代金として支払った金額を越えることはありません。
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 表記について

本マニュアルでは、特に操作の項目を以下のように記述しています。

●表記の例

［　　］.......メニュー名、キー、ダイアログボックス名、ボタン名などを示します。
表中などで、明らかにメニュー名だと分かるところでは、［　　］を付

けていない場合もあります。

例： ［ファイル］メニュー、［Tab］キー、［検索］ダイアログボック

ス、［OK］ボタン

｜..................メニューの階層を示します。
メニューの階層が多い場合、下記の様に「｜」を使用して、省略してい

る場合があります。

例： ［ファイル］｜［新規作成］｜［プログラム］を選びます。

［ファイル］メニューから［新規作成］を選び、サブメニューから

［プログラム］を選ぶことを示します。

［ ］+［ ］ ...複数のキーを同時に押すことを示します。
表中などで、明らかにキーだと分かるところでは、［ ］を付けていない

場合もあります。

例： ［Ctrl］+［S］

［Ctrl］キーを押しながら、［S］キーを押します。

クリック 左クリックすることを示します。
本書では、左クリック／左ダブルクリックをクリック／ダブルクリック

と省略して表記しています。右クリックの場合は、右クリックと表記し

ています。
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1－1 CX-Motionとは

■CX-Motionとは

CX-Motion は、MC ユニットの制御に必要な、システムパラメータ、位置データ、MC

（G 言語）プログラム（以降、プログラムと表記します）の設定／作成／印刷と MC ユ

ニットへの転送、およびMCユニットの動作状況をモニタできるソフトウェアです。

本ソフトは、Windows95/98/NT4.0/2000/Me/XP/Vista/7上で動作します。

MCユニット

Windows 95/98/NT4.0/2000/Me/XP/Vista/7 搭載パソコン
MCユニットの制御に必要な
システムパラメータ、位置デー
タ、プログラムを設定／作成し
てMCユニットへ転送します。

MCユニットの動作状況をモニ
タできます。
例えば、現在位置、入出力の
状態、エラー表示など

■使用できるMCユニット

CX-Motionは、以下に示すMCユニットに対応しています。

CX-Motion対応 MCユニット形式 対応 PLC機種

形 CS1W-MC421/221(-V1) CSシリーズ
形 CV500-MC421/221 CV／CVM1シリーズ
形 C200H-MC221 C200H／C200HSシリーズ

C200HX/HG/HE（-Z）シリーズ

システム構成については、「1－3 システム構成」を参照してください。

■使用できるパソコン

CX-Motionが使用できるパソコンの条件は、以下のとおりです。
この仕様は、単体の CX-Motion をインストールしたときの条件です。CX-Motion を
CX-One からインストールした場合の条件は、「CX-One セットアップマニュアル」
（SBCA-346）を参照してください。

項目 OS Windows95/98/NT4.0 Windows2000/Me WindowsXP Windows Vista/7

パソコン DOS/Vパソコン
NEC PC98シリーズ

DOS/Vパソコン
NEC PC98シリーズ
（Meを除く）

DOS/Vパソコン

CPU Pentiumクラス CPU
100MHz以上

Pentiumクラス CPU
150MHz以上

PentiumクラスCPU
300MHz以上

Microsoftが推奨
するプロセッサを
搭載した DOS/V
パソコン

メモリ（RAM）容量 32Mバイト以上 64Mバイト以上 128Mバイト以上 512Mバイト以上
ハードディスク容量 10Mバイト以上の空き容量
ディスプレイ SVGA（800×600）以上
CD-ROMドライブ 1台以上
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■構成品の確認

ご購入いただいた CX-Motionの構成品を確認してください。

●CX-Motionの形式
品　名 形　式 セットアップディスク

CX-Motion 形WS02-MCTC1-JV2 CD-ROM

●CX-Motionの構成品
CX-Motionの構成品は次のとおりです。付属品をご確認ください。

ご案内 .................................................................................1部

セットアップディスク（CD-ROM） .................................1枚

オペレーションマニュアル（本マニュアル） ...................CD-ROM内に PDFデータ

ユーザ登録はがき ...............................................................1枚

ご  案  内�
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1－2 特長

●プロジェクト単位で複数の MCユニットを管理
プロジェクト単位で対象 MC ユニットを複数登録することができます。これにより、

複数のMCユニットを同時に管理できます。

●ツリー（階層）表示と各編集／モニタ画面を同時にモニタ可能
画面の左側にデータをツリー形式で表示、これにより、現在、設定・編集・モニタして

いるデータの位置づけが容易にわかります。

●ユーザ定義ニーモニック
プログラムの作成は、G コード、または G コードに対応するニーモニックでも入力可

能です。このニーモニックはユーザで任意に登録（変更）することもできます。

●サーボトレース（形 CS1W-MC421/221(-V1)専用）
MCユニットのサーボデータをトレースすることができます。

●自動ローディング（形 CS1W-MC421/221(-V1)専用）
CX-Motion をインストールしたパソコンの外部記憶装置に保存したプログラム、位置

データを、必要に応じてMCユニットの動作中に入れ替えることが可能です。

これにより、最大 100本を超えるプログラムのアプリケーションにも対応可能です。

●ファイルコンバート
旧 MC サポートソフトで作成したシステムパラメータ、位置データ、プログラムを

CX-Motionで使用できます。
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1－3 システム構成

■形 CS1W-MC421/221(-V1)の場合

ここでは、形 CS1W-MC421(-V1)でのシステム構成例を示します。

形 CS1W-MC221(-V1）の場合は 2軸制御となります。

MC

MACH
No.

X101

FEDCBA9876543
210

X100

FEDCBA9876543
210

RUN
ERC

XCCW
YCCW

ERH

XCW
YCW

WPC

I/OTOOL

ZCCW
UCCW

ZCW
UCW

DRV.X・Y

DRV.Z・U

パソコン
CX-Motion
CX-Programmer

ティーチングボックス

MCユニット

DRV.Z・Uコネクタ
MPGコネクタ

DRV.X・Yコネクタ

入出力（I/O）コネクタ

ティーチング
ボックス接続用
コネクタ

電源ユニット

RS-232Cポート接続

MPG

MPG   1CH

I/F用
5V電源

I/F用24V電源

ABSデータバックアップ用電池
（＋2.8～＋4.5V）(注3)

サーボ
ドライバ

CPUユニット

注！

CCW 限界入力
CW　限界入力
原点近傍入力
即停止入力
4軸分

汎用入力　　4本

汎用出力　　4本

I/F用24V電源

外部入出力

専用端子台(注2)
ドライバ間専用ケーブル(注1)

SYSMAC
CSシリーズ

ティーチン
グ時など微
妙な位置合
わせが必要
なとき使用
します。

・軸選択
・倍率選択

など

ABS/INCエン
コーダ
どちらでも使
用できます。

ドライバ間専用ケーブルはオプ
ションで当社製H、M、U、W、
Gシリーズのサーボドライバ対
応のものが用意されています。

試運転・デバ
ック・ティー
チングなどに
使用します。

・システムパラメータの設定／転送
・位置データの作成／転送
・G言語プログラムの作成／転送
・ステータスのモニタ
・ファイル管理

など

・ラダープログラムの
 作成／転送
・モニタリング
・ファイル管理

など

・モニタ（現在値・入出力信号）
・原点サーチ
・JOG送り
・エラーリセット
・ティーチング
　　　　　　　　 など

ペリフェラルポート接続

注 1：ドライバ間専用ケーブルは、当社製 U、H、M、W、G シリーズ用が用意されています。ユーザで作成することも

可能です。

注 2：専用端子台への接続は、専用ケーブルが用意されています。ユーザで作成することも可能です。

注 3：ABSエンコーダを使用するときは、データバックアップ用の電池が必要です。
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■形 CV500-MC421/221の場合

ここでは、形 CV500-MC421でのシステム構成例を示します。形 CV500-MC221の場

合は 2軸制御となります。

パソコン�
CX-Motion��
CX-Programmer�
または�
SYSMAC-CPT(注1)

�

ティーチングボックス�

MCユニット�

電源ユニット�

ペリフェラルポート接続�

上位リンク(ＲＳ-２３２Ｃ)ポート接続�

MPG

MPG   1CH

I/F用�
5V電源�

CCW 限界入力�
CW　限界入力�
原点近傍入力�
即停止入力�
4軸分�

汎用入力　　4本�

汎用出力　　4本�

I/F用24V電源�I/F用24V電源�

ABSデータ�
バックアップ用電池�
(＋2.8～＋4.5V)(注4)

サーボ�
ドライバ�

ドライバ間専用ケーブル�

外部入出力�

CPUユニット�

SYSMAC�
CV/CVM1�
シリーズ�

専用端子台�

�

(注2)

(注3)

DRV X・Yコネクタ�
DRV Z・Uコネクタ�

ティーチング�
ボックス接続用�
コネクタ�

�入出力（I/O）�
コネクタ�

MPGコネクタ�

・システムパラメータの設定／転送�
・位置データの作成／転送�
・G言語プログラムの作成／転送�
・ステータスのモニタ�
・ファイル管理�
� など�

・モニタ（現在値・入出力信号）�
・原点サーチ�
・JOG送り�
・エラーリセット�
・ティーチング�
　　　　　　　　など�
�

試運転・デバッ
ク・ティーチン
グなどに使用し
ます。�

ティーチング
時など微妙な
位置合わせが
必要なとき使
用します。�

・軸選択�
・倍率選択�

など�
�

ABS/INCエン
コーダ�
どちらでも使
用できます。�
�

専用ケーブルはオプシ
ョンで当社製H、M、U、
Wシリーズのサーボド
ライバ対応のものが用
意されています。�

減速停止�一時停止� 実行� エラー�
リセット�

モニタ� JOG MPG 変更�ティーチ�

原点�
サーチ�

運転� 拡張� タスク�
切替�

オーバー�
ライド�

7 8 9 +／–� –X +X

4 5 6 書込� –Y +Y

1 2 3 YES –Z +Z

0 . クリア� NO –U +U

PRO  01�PRO  01�
PROGRAMING  CONSOLEPROGRAMING  CONSOLE

CTRSCTRS VOLVOL

・ラダープログラムの�
 作成／転送�
・モニタリング�
・ファイル管理�
� など�

注 1：SYSMAC-CPTの場合、CPUユニットとの接続は上位リンク（RS-232C）ポート接続だけとなります。

注 2：ドライバ間専用ケーブルは、当社製 U、H、M、Wシリーズ用が用意されています。ユーザで作成することも可能

です。

注 3：専用端子台への接続は、専用ケーブルが用意されています。ユーザで作成することも可能です。

注 4：ABSエンコーダを使用するときは、データバックアップ用の電池が必要です。
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■形 C200H-MC221の場合

パソコン�
CX-Motion

ティーチングボックス�

MCユニット�

SYSMACα�
シリーズ�

電源ユニット�

ペリフェラルポート接続�

CCW 限界入力�
CW　限界入力�
原点近傍入力�
即停止入力�

2軸分�

汎用入力　　2本�

I/F用24V電源�
I/F用24V電源�

ABSデータ�
バックアップ用電池�
(＋2.8～＋4.5V)(注3) ドライバ間専用ケーブル(注1)

外部入出力�

CPUユニット�

専用端子台�

または�

試運転・デバッ
ク・ティーチン
グなどに使用し
ます。�

・モニタ（現在値・入出力信号）�
・原点サーチ�
・JOG送り�
・エラーリセット�
・ティーチング�

など�

ABS/INCエン
コーダ�
どちらでも使
用できます。�

ドライバ間専用ケーブル
はオプションで当社製H、
M、U、Wシリーズのサーボ
ドライバ対応のものが用
意されています。�

減速停止�一時停止� 実行� エラー�
リセット�

モニタ� JOG MPG 変更�ティーチ�

原点�
サーチ�

運転� 拡張� タスク�
切替�

オーバー�
ライド�

7 8 9 +／Ð� ÐX +X

4 5 6 書込� ÐY +Y

1 2 3 YES ÐZ +Z

0 . クリア� NO ÐU +U

PRO  01�PRO  01�
PROGRAMING  CONSOLEPROGRAMING  CONSOLE

CTRSCTRS VOLVOL

RS-232Cポート接続�

・ラダープログラムの�
 作成／転送�
・モニタリング�
・ファイル管理�
� など�

・システムパラメータの設定／転送�
・位置データの作成／転送�
・G言語プログラムの作成／転送�
・ステータスのモニタ�
・ファイル管理�
� など�

� (注2)

入出力（I/O）コネクタ� ツール接続用コネクタ�

DRV.X・Yコネクタ�

パソコン�
CX-Programmer�
または�
SYSMAC-CPT

注 1：ドライバ間専用ケーブルは、当社製 U、H、M、Wシリーズ用が用意されています。ユーザで作成することも可能

です。

注 2：専用端子台への接続は、専用ケーブルが用意されています。ユーザで作成することも可能です。

注 3：ABSエンコーダを使用するときは、データバックアップ用の電池が必要です。



1－4 CX-Motionが作成するデータ

1-8

1

は
じ
め
に

1－4 CX-Motionが作成するデータ

CX-Motionは、「プロジェクト」と呼ぶファイル単位でデータを作成・管理します。

プロジェクトファイルは、以下のデータから成ります。

プロジェクトファイル 対象 PLC1 対象 MCユニット 1 システムパラメータ
位置データ
プログラム

：
：

対象 MCユニット 2 システムパラメータ
： 位置データ
： プログラム

：
：

対象 PLC2

：
：

プロジェクトファイルは、1つ以上の対象 PLCデータで構成されており、1つの PLC
データは、1つ以上の対象MCユニットデータで構成されています。
プロジェクトファイルは、拡張子.mciで保存されます。
対象 MC ユニットデータは、システムパラメータ、位置データ、プログラムから成り
ます。
システムパラメータ、位置データ、プログラムは、プロジェクトファイルに含まれた形
で保存されます。システムパラメータ、位置データは対象 MC ユニットデータに対し
て、各々1つ登録します。プログラムは複数登録できます（ただし、１つのMCユニッ
トで、各タスクでの合計が 100本以内となります）。

名称 拡張子 内容
プロジェクトファイル .mci CX-Motionでデータを作成・管理するファイル
対象 PLC － プロジェクトが対象とする PLC（CPUユニ

ット）
対象 MCユニット － プロジェクトが対象とする対象 PLCに装着

された MCユニット
システムパラメータ － ユニットパラメータ、メモリ管理パラメー

タ、機械仕様パラメータ、座標系パラメー
タ、送り速度パラメータ、ゾーンパラメー
タ、サーボパラメータから成ります。

位置データ － 位置データ（A0000～A1999）です。
プログラム － MCユニットを制御するプログラムです。
スクリプト － 自動ローディング時に使用します。

プロジェクト
ファイルに含
まれます。

システムパラメータ、位置データ、プログラムは、MC サポートソフト（形 CV500-
ZN3PC1／ZN3DV1／ZN3AT1-E）でのデータ（形 CV500-MC421/221、形 C200H-
MC221 用）を、プロジェクト内にインポートすることで使用できます（形 CS1W-
MC421/221(-V1)で使用する場合もインポートすることで使用できます）。
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1－5 目的別操作一覧

■プロジェクト関連

目的 選択すべきメニュー ショート
カット

ツールバー
のアイコン

参照

ページ
CX-Motionを起動したい Windows上で、スタート｜プログラム｜

OMRON｜CX-One｜CX-Motion｜CX-Motion

－ － 3-2

新規にプロジェクトを作りたい ファイル｜新規作成｜プロジェクト － 4-3

既存のプロジェクトを開きたい ファイル｜開く Ctrl+O 4-12

作業中のプロジェクトを別の名前で保存し
たい

ファイル｜プロジェクトの名前を付けて保存 － － 4-11

作業中のプロジェクトを上書き保存したい ファイル｜プロジェクトの上書き保存 － 4-11

プロジェクトを終了したい ファイル｜プロジェクトを閉じる － － 4-11
プロジェクトのプロパティを表示させたい ファイル｜プロパティ － － －

プロジェクトファイルを削除したい CX-Motionのメニューからは削除できませ
ん。エクスプローラなどにより削除してくだ
さい。

－ － －

CX-Motionを終了したい ファイル｜終了 Alt+F4 － 3-3

■PLC／MCユニット関連

目的 選択すべきメニュー ショート
カット

ツールバー
のアイコン

参照

ページ
PLCをプロジェクトに登録したい プロジェクトをクリック後、編集｜新規 PLC － 4-3,

4-8

PLCネーム、PLC機種、形式を設定したい 上記操作で［PLC機種］のドロップダウンリ
ストで選択、形式の設定は［設定］をクリッ
ク

－ － 4-3,

8-4

PLCとの通信仕様を設定したい 上記操作でネットワーク種別の設定｜ドラ
イバ

－ － 4-5,

8-4
接続先 PLCを設定したい 上記操作でネットワーク種別の設定｜ネッ

トワーク
－ － 4-5,

8-5
PLCネーム、通信仕様を変更したい PLCをクリック後、ファイル｜プロパティ － － 4-15,

8-4
プロジェクトから PLCを削除したい PLCをクリック後、編集｜削除 DEL 4-15

MCユニットを対象 PLCに追加したい 対象 PLCをクリック後、編集｜新規 MC － 4-8

MC名称、MC機種を設定したい 上記操作で［MCタイプ］のドロップダウン
リストで選択

－ － 4-8

MCユニットの号機 No.、ユニット No.を設
定したい

上記操作の通信環境設定で設定 － － 4-15

MC名称、MC機種、号機 No.、ユニット No.

を変更したい
MCユニットをクリック後、ファイル｜プロ
パティ

－ － 4-15

プロジェクトから MCユニットを削除した
い

MCユニットをクリック後、編集｜削除 DEL 4-15
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■システムパラメータ関連

目的 選択すべきメニュー ショート
カット

ツールバー
のアイコン

参照

ページ
新規にシステムパラメータを作りたい ファイル｜新規作成｜パラメータ － 5-10

システムパラメータの設定を終了したい ファイル｜閉じる、またはコントロールメニ
ュー｜閉じる

Ctrl+F4 － 5-15

システムパラメータのプロパティを表示さ
せたい

ファイル｜プロパティ － － －

パラメータナビゲータ（システムパラメー
タ専用のツールバー）を表示させたい

表示｜パラメータナビゲータ － － －

プロジェクトに登録したシステムパラメー
タを削除したい

編集｜削除 DEL 5-15

すべてのシステムパラメータを表示したい ツール｜設定ウィンドウを開く － 5-12

すべてのシステムパラメータを最小化した
い

ツール｜設定ウィンドウを最小化する － 5-12

最小化したシステムパラメータを元の画面
表示に戻したい

ツール｜設定ウィンドウを復元する － 5-12

すべてのシステムパラメータの画面を閉じ
たい

ツール｜設定ウィンドウを閉じる － 5-12

設定したシステムパラメータに誤りがない
かを調べたい

ツール｜パラメータは有効です／パラメー
タは無効です。

－ 5-15

システムパラメータ全体をコピーしたい 編集｜パラメータセットのコピーの後、
編集｜パラメータセットの貼り付け

－ － 5-14

システムパラメータを他軸にコピーしたい 編集｜軸コピーの後、編集｜軸貼り付け － 5-14

システムパラメータを画面単位でコピーし
たい

編集｜ウィンドウのコピーの後、編集｜ウィ
ンドウ貼り付け

Ctrl+W
Ctrl+T

5-14

指定軸のシステムパラメータを初期値に戻
したい

編集｜軸のクリア － － 5-15

全軸のシステムパラメータを初期値に戻し
たい

編集｜全軸のクリア － － 5-15
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■位置データ関連

目的 選択すべきメニュー ショート
カット

ツールバー
のアイコン

参照

ページ
新規に位置データを作りたい ファイル｜新規作成｜位置データ － 6-2

位置データの作成／編集を終了したい ファイル｜閉じる、またはコントロールメニ
ュー｜閉じる

Ctrl+F4 － 6-4

位置データのプロパティを表示させたい ファイル｜プロパティ － － －

プロジェクトに登録した位置データを削除
したい

編集｜削除 DEL 6-4

■プログラム関連

目的 選択すべきメニュー ショート
カット

ツールバー
のアイコン

参照

ページ
新規にプログラムを作りたい ファイル｜新規作成｜プログラム － 7-2

プログラムの作成／編集を終了したい ファイル｜閉じる、またはコントロールメニ
ュー｜閉じる

Ctrl+F4 － 7-9

プログラムのプロパティを表示させたい ファイル｜プロパティ － － －

プロジェクトに登録したプログラムを削除
したい

編集｜削除 DEL 7-9

MCユニットの内部メモリ上のプログラム
を削除したい

オンライン｜プログラムの削除 － － 7-10

プログラム内で指定文字を検索したい 編集｜検索 Ctrl+F 7-7

プログラム内の行番号を付け直したい ツール｜行番号付け直し Ctrl+R 7-8

プログラムをコンパイルしたい ツール｜コンパイル Ctrl+M 7-8

プログラムに行番号を自動挿入したい ツール｜オプション｜エディタで「プログラ
ム内に行番号を自動挿入」を有効にする

－ － 4-16

プログラムの行番号、コメント、Gコード
にそれぞれ色を付けて表示させたい

ツール｜オプション｜エディタで「カラー強
調表示を使用」を有効にする

－ － 4-16

G コードにニーモニックを定義したい、また
は定義されているニーモニックを変更したい

ツール｜オプション｜ニーモニック － － 4-20,
7-12

Gコードリファレンスカードを表示させた
い

ヘルプ｜Gコード命令 － 7-5
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■オンライン関連

CX-Motionをインストールしたパソコンと、MCユニットが装着された PLC、または

MCユニットとを接続ケーブルで接続し、通信仕様を設定した後、以下の操作を実行し

てください。

目的 選択すべきメニュー ショート
カット

ツールバー
のアイコン

参照

ページ
CX-Motionで作成／設定した、システムパラ
メータ、位置データ、プログラムを MCユ
ニットへ転送したい

オンライン｜MCに転送 － 8-7

転送したシステムパラメータ、位置デー
タ、プログラムを MCユニットのフラッシ
ュメモリに保存したい

オンライン｜フラッシュメモリ書き込み、ま
たは上記操作のダウンロードの操作ウィン
ドウで、「フラッシュメモリ書き込み」のチ
ェックを有効にする
（形 CS1W-MC421/221(-V1)、形 C200H-

MC221のみ）

－ － 8-8

MCユニットから、システムパラメータ、位
置データ、プログラムを CX-Motionへ読み
出したい

オンライン｜MCから転送 － 8-11

CX-Motionのシステムパラメータ、位置デー
タ、プログラムを MCユニットのものと照
合したい

オンライン｜照合 － 8-12

MCユニットの現在値、ワーク原点シフト
量、偏差カウンタ量などを表示させたい

オンライン｜MC座標の表示 － 9-3

現在実行中のプログラム、タスクなどを表
示させたい

オンライン｜MCタスクの表示 － 9-3

MCユニットの入出力の状態を表示させた
い

オンライン｜MC I/Oステータスの表示 － 9-4

MCユニットで発生したエラーを表示させ
たい

オンライン｜MC FALステータスの表示 － 9-5

MCユニットで発生したエラーの履歴を表
示させたい

オンライン｜MC異常履歴の表示 － 9-6

サーボ系のデータをトレースして画面に表
示させたい

オンライン｜サーボグラフ
（形 CS1W-MC421/221(-V1)のみ）

－ 9-6

CX-Motionで予め作成しておいた位置デー
タ、プログラムを、対象 MCユニットから
の要求に従い、自動的に転送したい

オンライン｜自動ダウンロード｜スクリプ
トの開始
（形 CS1W-MC421/221(-V1)のみ）

－ － 8-13
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■スクリプト関連

目的 選択すべきメニュー ショート
カット

ツールバー
のアイコン

参照

ページ
新規にスクリプトファイルを作りたい ファイル｜新規作成｜スクリプト － 8-15

スクリプトファイルにジョブを追加（登
録）したい

編集｜ジョブの追加 － 8-15

ジョブの番号（作業 No.）を変更したい ［スクリプト］の画面で［ジョブ］の番号を
クリックし、数値を入力

－ － 8-15

ジョブに位置データ、プログラムを追加（登
録）したい

プロジェクト内の MCユニットの下に登録
された、プログラムまたは位置データをクリ
ックし、編集｜コピーまたは編集｜切り取り
をした後、ジョブ番号をクリックして、編集
｜貼り付け

－ － 8-16

スクリプトファイルに登録した、プログラ
ム、位置データを削除したい

編集｜削除 DEL 8-16

監視の間隔（ポーリングの間隔）を設定し
たい

［スクリプト］の画面で［間隔］をクリック
し、数値を入力

－ － 8-16

監視を開始したい オンライン｜自動ダウンロード｜スクリプ
トの開始

－ － 8-16

監視を停止したい オンライン｜自動ダウンロード｜スクリプ
トの停止

－ － 8-16

■ヘルプ関連

目的 選択すべきメニュー ショート
カット

ツールバー
のアイコン

参照

ページ
ヘルプの目次を表示させたい ヘルプ｜目次 － 12-2

ヘルプトピックを検索したい ヘルプ｜検索 － － 12-3

Gコード命令の詳細を知りたい ヘルプ｜Gコード命令 － 12-3

MCユニットエラーコードの内容を知りた
い

ヘルプ｜MCユニットエラー － － 12-4

オンラインユーザ登録をしたい ヘルプ｜オンライン登録 － － －

オムロンのWebサイトを開きたい ヘルプ｜オムロンのWWWサイト － － －

CX-Motionのバージョンを知りたい ヘルプ｜バージョン情報 － － 12-4
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 2－1 インストールとアンインストール 

■インストールが必要なソフト 
CX-Motion を使用するには、以下のソフトを同一パソコンにインストールすることが
必要です。 
1)CX-Motion 
2)通信ドライバ：CX-Server（CX-Serverドライバ管理ツール含む） 

●CX-Motionの種類 

CX-Motionには、単体 CD-ROM版と、FA統合ツールパッケージ CX-One版の 2種類
あります（どちらも同じ内容です）。 
ここでは、単体 CD-ROM 版から CX-Motion をインストールする手順について説明し
ます。 
CX-Motionを FA統合ツールパッケージ CX-Oneからインストール/アンインストール
する手順については、「CX-One セットアップマニュアル」（No.SBCA-346）を参照
してください（FA統合ツールパッケージ CX-Oneに同梱されています）。 

Man No. 形式 マニュアル名称 内容 

SBCA-346 形 CXONE-AL□□D-JV4 CX-Oneセットアッ
プマニュアル 

FA統合ツールパッケージ
CX-Oneの概要、CX-Oneのイン
ストール方法を記載しています。

■インストール前の準備 

CX-Motionをすでに CX-Oneからインストールしている場合、単体 CD-ROM版から

CX-Motionをインストールする前に、必ず、以下の手順で CX-Motionのアンインスト

ールを行ってください。もし、そのまま単体 CD-ROM版から CX-Motionをインストー

ルした場合、CX-Motionが正常に動作しなくなります。 

手順： 
1 CX-Oneの DVDをセットしてください。 

2 「変更」ラジオボタンをチェックしてください（個別再インストール操作）。 

3 ［機能の選択］ダイアログボックスにて、CX-Motionのチェックのみをはずしてく
ださい（他はそのまま）。 

4 ダイアログボックスの指示にしたがって、構成を変更して CX-Motionのアンインス
トールを行ってください。 

5 単体 CD-ROM版をセットして、インストールを実行してください（注）。 

注：もし単体 CD-ROM版 CX-Motionがバンドルしている CX-Serverが、CX-One

内の CX-Serverよりも古い場合（その場合、インストール途中でメッセージが

表示されます）、必ず CX-Motionのみをインストールし、CX-Serverはインス

トールしないでください。CX-One内の CX-Serverより古いバージョンの

CX-Serverがインストールされると、CX-Oneが正常に動作しなくなります。 

お願い 
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●旧バージョンの CX-Motionをアンインストールする
CX-Motionをインストールする前に、必ず旧バージョンの CX-Motionをアンインスト
ールしてください。

1 コントロールパネルの[アプリケーションの追加と削除]（※）ダイアログボックス
で、「CX-Motion」を選択し、[変更と削除]ボタンをクリックして、アンインスト
ールします。
※：Windows XPの場合は、[プログラムの追加と削除]になります。

Windows Viata/7の場合は、[プログラムと機能]になります。

CX-Serverは、インストーラがバージョンとドライバの管理をしており、パソコンの
CX-Serverが古い場合、自動的にインストーラが CX-Serverを更新します。
コントロールパネルから CX-Serverドライバ管理ツールと CX-Serverをアンインスト
ールすると、特定のユニットが使用できなくなる恐れがあります。
したがって、CX-Serverドライバ管理ツールと CX-Serverをコントロールパネルからア
ンインストールしないでください。

■インストール前の確認事項
・インストールを実行する前に、すべてのWindowsプログラムを終了してください。
・セットアップを途中で中止しないでください。コピー済みのファイルがインストー
ルディレクトリに残る場合があります。

・インストールの最中に、パソコンの電源を OFFにしたり、リセットしたりしないで
ください。パソコンのデータが壊れる恐れがあります。

・Windowsのログオンユーザは、アドミニストレータかアドミニストレータ権限のあ
るユーザでログインしてインストールし、使用してください。権限のないユーザで
は書き込めないフォルダがあり、アクセスエラーとなります。

・Windows 2000をご使用の場合は、Service Pack 4以降を使用してください。
Windows NT4.0をご使用の場合は、Service Pack 6aを使用してください。
Service Packの確認方法は、[スタート]｜[設定]｜[コントロールパネル]｜[システム]
を選択します。[システムのプロパティ]ダイアログボックスで[全般]タブの[システ
ム]に Service Packが表示されます。なお、Service Packの表示がないときは、Service
Pack が適用されていません。適用方法はマイクロソフト社の Web サイトをご覧く
ださい。

・インストール後は、Windowsの再起動が必要な場合があります。必要に応じてイン
ストールウィザードのメッセージにしたがって再起動してください。

CX-Serverのインストールには、あらかじめ Internet Explorer Ver.5.0 以降がパソコン
にインストールされている必要があります。Internet Explorer Ver.5.0 以降がインスト
ールされていない場合、必ずインストール作業を行ってください。

お願い

お願い



2－1 インストールとアンインストール

2-4

2

セ
ッ
ト
ア
ッ
プ

■CX-Motionをインストールする

1 CX-Motion のインストールディスク（CD-ROM）を、CD-ROM ドライブにセッ
トします。

2 セットアッププログラムが自動的に起動され、[セットアップ言語の選択]ダイアロ
グボックスが表示されます。

使用言語はパソコンが使用している OSの言語が自動的に選択されます。
このダイアログボックスが表示されない場合は、エクスプローラなどで CD-ROM
ドライブをダブルクリックすると表示されます。
・日本語版をインストールする場合は、そのまま[OK]ボタンをクリックします。
・英語版をインストールする場合は、選択ボックスから「英語（U.S.）」を選択
して、[OK]ボタンをクリックします。（※）。

※ 英語版以外の他言語版（イタリア語、スペイン語、ドイツ語、フランス語）も選択ボックスか

ら選択して、インストールすることができます。

3 CX-Motionのスプラッシュ画面が表示された後、セットアップウィザードが表示
されます。

[次へ]ボタンをクリックします。

4 [使用許諾契約]ダイアログボックスが表示されます。

「製品使用許諾契約」をよくお読みになり、すべての条項にご同意いただける場
合は、「使用許諾契約の全条項に同意します」にチェックを入れ、[次へ]ボタンを
クリックしてください。
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5 [ユーザ情報]ダイアログボックスが表示されます。

ユーザ名、会社名は、パソコンに登録されている名前がデフォルトで入力されま
す。ライセンス番号を入力して、[次へ]ボタンをクリックします。
ライセンス番号は、付属の「ソフトウェア使用許諾契約書／ユーザ登録はがき」
に記載されています。

6 [インストール先の選択]ダイアログボックスが表示されます。

インストール先を確認し、[次へ]ボタンをクリックします。
デフォルトでは、「C:¥Program Files¥OMRON¥CX-One¥CX-Motion¥」のディ
レクトリにインストールされます。

7 [セットアップタイプ]ダイアログボックスが表示されます。

「すべて」にチェックを入れ、[次へ]ボタンをクリックします。
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8 [プログラムフォルダの選択]ダイアログボックスが表示されます。

スタートメニューのプログラムフォルダに新しいショートカットを追加する場所
を指定します。[次へ]ボタンをクリックします。

9 [インストール準備の完了]ダイアログボックスが表示されます。

[インストール]ボタンをクリックします。
インストールプログラムにより、インストールが開始されます。
インストール内容の確認または変更する場合は、[戻る]ボタンをクリックします。
インストールを中止する場合は、[キャンセル]ボタンをクリックします。

10 パソコンにすでに CX-Serverがインストールされている場合、インストーラが自
動的にパソコンの CX-Server のバージョンとドライバをチェックして、最新の
CX-Serverに更新します。既にインストールされている CX-Serverのバージョン
により、確認のダイアログボックスが表示される場合があります。
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11 インストールが終了すると、以下のダイアログボックスが表示されます。
[完了]ボタンをクリックします。

パソコンの再起動が必要な場合、以下のダイアログボックスが表示されます。

 

パソコンをすぐに再起動する場合
に選択します。（デフォルト） 

パソコンをあとで手動で再起動す
る場合に選択します。 

[完了]ボタンをクリックします。「はい、今すぐコンピュータを再起動します。」
にチェックが入っている場合、パソコンは再起動されます。

12 パソコンの再起動完了後、「Readmeファイル」が表示されます。

CX-Motionを使用する前に必ず、「Readmeファイル」をお読みください。

13 「Readmeファイル」を閉じると、[オンライン登録]ダイアログボックスが表示さ
れます。

[登録する]ボタンをクリックすると、ブラウザが起動して、「オムロン CX-One Web
サイト」へ接続します。(*1) (*2)
*1：[登録しない]ボタンをクリックして、オンライン登録をキャンセルした場合、CX-One

構成周辺ツールを起動するたび、[オンライン登録]ダイアログボックスが表示されま

す。

*2：パソコンがインターネットに接続できない環境など、オンライン登録しない場合は、

付属のユーザ登録はがきに必要事項を記入の上、郵送してください。

以上で、CX-Motionのインストールは完了です。

お願い
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■CX-Motionをアンインストールする

CX-Motionをパソコンから削除する場合は、以下の手順で行います。

1 [スタート]メニューから、[設定]｜[コントロールパネル]｜[アプリケーションの追加
と削除]（※）の順に選択します。
[アプリケーションの追加と削除]コンポーネントが起動します。CX-Motion を選択
して、[変更と削除]ボタンをクリックします。

※：Windows XPの場合は、[プログラムの追加と削除]になります。
Windows Vista/7の場合は、[プログラムと機能]になります。

2 CX-Motionの完全削除を確認する以下のダイアログボックスが表示されます。
[はい]ボタンをクリックすると、CX-Motion を削除するアンインストーラが起動し
ます。ダイアログボックスのメッセージにしたがって、CX-Motionを削除してくだ
さい。

3 アンインストールが完了すると、以下のダイアログボックスが表示されます。
[完了]ボタンをクリックします。
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■CX-Serverをアンインストールする

CX-Serverは、インストーラがバージョンとドライバの管理をしており、パソコンの

CX-Serverが古い場合、自動的にインストーラが CX-Serverを更新します。

コントロールパネルから CX-Server、CX-Serverドライバ管理ツールをアンインストー

ルすると、特定のユニットが使用できなくなる恐れがありますので、ご注意ください。

・アンインストールする周辺ツールの他に、CX-Serverを通信ドライバとして使用する
周辺ツール（CX-Positionなど）がパソコンにインストールされている場合は、
CX-Serverをアンインストールしないでください。他の周辺ツールが使用できなくな
ります。

・CX-Serverを通信ドライバとして使用する周辺ツール（CX-Positionなど）を起動し
た状態でアンインストールしないでください。正常にアンインストールが行われな
い場合があります。

・CX-Serverをアンインストールする場合は、CX-Serverドライバ管理ツールを先に
アンインストールしてから CX-Serverをアンインストールしてください。先に
CX-Serverをアンインストールすると、CX-Serverドライバ管理ツールのアンインス
トールが正常に行われない場合があります。

1 [スタート]メニューから[設定]｜[コントロールパネル]｜[アプリケーションの追加
と削除]（※）の順に選択します。
[アプリケーションの追加と削除]ダイアログボックスが表示されます。

※：Windows XPの場合は、[プログラムの追加と削除]になります。
Windows Vista/7の場合は、[プログラムと機能]になります。

「CX-Server ドライバ管理ツール」を選択して、[変更と削除]ボタンをクリックし
ます。

お願い

お願い
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2 確認のためのダイアログボックスが表示されます。
[はい]ボタンをクリックします。

「CX-Serverドライバ管理ツール」のアンインストールが実行されます。

3 アンインストールが完了したら、以下のダイアログボックスが表示されます。
[完了]ボタンをクリックすると、コントロールパネルの[アプリケーションの追加
と削除]ダイアログボックスに戻ります。

4 同様に、コントロールパネルの[アプリケーションの追加と削除]ダイアログボック
スから「CX-Server」を選択して、[変更と削除]ボタンをクリックします。
メッセージにしたがってアンインストールしてください。

5 アンインストールを完全に行うため、最後に必ずパソコンを再起動してください。
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2－2 PLCとの接続

CX-Motion で作成した、システムパラメータ、位置データ、MC プログラムを MC ユ

ニットへ転送するには、パソコンと PLC 本体（CPU ユニット）、または MC ユニッ

トとを、下記のケーブルで接続し、オンライン接続することが必要です。

MCユニット 形 CS1W-MC421/221(-V1)、または形 CV500-MC421/221で CX-Motion

を使用する場合、CPU ユニットへの接続は、CPU ユニットのペリフェラルポート、

CPU ユニット内蔵 RS-232C ポート（CS シリーズの場合）または上位リンクポート

（CVM1/CVの場合）のいずれでも可能です。

MC ユニット 形 C200H-MC221 の場合は、CPU ユニットとの接続ではなく、MC ユ

ニット 形 C200H-MC221のツール接続用コネクタへ接続します。

■接続の形態

●形 CS1W-MC421/221(-V1)（CSシリーズ）／形 CV500-MC421/221（CVM1/CV）
の場合

・CPUユニットのペリフェラルポートへの接続

NEC

PC-9801BX

RS-232C

DOS/VパソコンまたはPC98パソコン

ネットワーク種別（シリアル通信モード）：
ツールバスまたは上位リンク
（CSシリーズ、CVM1/CVとも）

ペリフェラルポート

ペリフェラルポート

CPUユニット（例：CSシリーズ）

注：PC98 ノートパソコン、DOS/V パソコンとの接続には、別途変換ケーブル、または変換コ

ネクタが必要な場合があります。詳細は、「■接続方法」を参照してください。
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・CPUユニットの RS-232C（CSシリーズ）または上位リンクポート（CVM1/CV）へ

の接続

NEC

PC-9801BX

RS-232C RS-232C

CPUユニット（例：CSシリーズ）

RS-232Cポート

DOS/VパソコンまたはPC98パソコン

ネットワーク種別（シリアル通信モード）：
CSシリーズの場合：ツールバスまたは上位リンク
CVM1/CVの場合：上位リンク

注 1：CVM1/CV シリーズの CPU ユニットの場合は、上位リンク RS-422/232 切替スイッチを

RS-232側へ設定してください。

注 2：PC98ノートパソコン、DOS/Vパソコンとの接続には、別途変換ケーブル、または変換コ

ネクタが必要な場合があります。詳細は、「■接続方法」を参照してください。

パソコン用ツールを PLCと接続するときに可能なネットワーク種別（シリアル通信モ

ード）には、以下の 2種類があります。特長は、以下のとおりです。

ネットワーク種別 特徴

Toolbus（ツールバス） 高速な通信が可能です。したがって、ツールバスが可能な接続形
態の場合、ツールバスで接続することをお勧めします。
・CSシリーズの場合は、周辺ツール側の通信速度を自動認識し
て接続することが可能です。
・1対 1接続のみ可能です。
・CX-Motionの場合、モデムとの接続も可能です。

SYSMAC WAY（上位リンク） 一般的な上位パソコンとの通信手順です。
・ツールバスに比べ低速です。
・1対 1または 1対多で接続することができます。
・モデムや光アダプタなどとの接続が可能です。

●形 C200H-MC221の場合
MCユニットのツール選択スイッチを「HOST」側へ設定します。

NEC

PC-9801BX

RS-232C TOOLコネクタ�
へ接続�

MCユニット（形C200H-MC221）�

TOOLコネクタ�

DOS/VパソコンまたはPC98パソコン�

ネットワーク種別（シリアル通信モード）：�
上位リンク�

注：PC98 ノートパソコン、DOS/V パソコンとの接続には、別途変換ケーブル、または変換コ

ネクタが必要な場合があります。詳細は、「■接続方法」を参照してください。

参　考
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■接続方法

CSシリーズの場合

CPUユニットのペリフェラルポートまたは内蔵 RS-232Cポートと接続します。ネット

ワーク種別は、「Toolbus」（ツールバス）または「SYSMAC WAY」（上位リンク）

が可能です。

CSシリーズの場合、シリアルコミュニケーションボード／ユニットのポートと接続す

ることもできます。その場合のネットワーク種別は「SYSMAC WAY」（上位リンク）

のみ可能です。

●パソコン（CX-Motion）と CSシリーズ CPUユニットの接続

CPUユニット�
ペリフェラルポート�

DOS/Vパソコン�

ペリフェラルポートに接続�

DOS/Vパソコン�

RS-232Cポートに接続�

形CS1W-CN118（0.1m）�
形CS1W-CN226（2.0m）�
形CS1W-CN626（6.0m）�

形XW2Z-200S-CV（2.0m）�
形XW2Z-500S-CV（5.0m）�

形XW2Z-200S（2.0m）�
形XW2Z-500S（5.0m）�

形XW2Z-200S（2.0m）�
形XW2Z-500S（5.0m）�

9pin

9pin

9pin

9pin

CPUユニット内蔵�
RS-232Cポート�
またはシリアル�
コミュニケーション�
ボード／ユニットの�
ポート�

CPUユニット�
ペリフェラルポート�

PC98パソコン�

ペリフェラルポートに接続�

PC98パソコン�

RS-232Cポートに接続�

形CS1W-CN225（2.0m）�
形CS1W-CN625（6.0m）�

25pin

CPUユニット内蔵�
RS-232Cポート�
またはシリアル�
コミュニケーション�
ボード／ユニットの�
ポート�

CPUユニット�
ペリフェラルポート�

ペリフェラルポートに接続�

　DOS/Vパソコンとの接続�
�

　PC98パソコンとの接続�
�

　PC98ノートパソコンとの接続�
�

形CS1W-CN227（2.0m）�
形CS1W-CN627（6.0m）�

14pin

9pin

25pin

14pin

25pin 25pin

CPUユニット内蔵�
RS-232Cポート�
またはシリアル�
コミュニケーション�
ボード／ユニットの�
ポート�

形XW2Z-S001

参　考
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●ケーブルの形式

ユニット ユニット側の
ポート

パソコン パソコン側
ポート

シリアル通信モ
ード（ネットワー

ク種別）

形式 長さ ケーブル
備考

形 CS1W-CN226 2.0mDOS/V D-SUB 9ピン
オス

Toolbus（ツールバ
ス）または SYSMAC
WAY（上位リンク）

形 CS1W-CN626 6.0m

形 CS1W-CN225 2.0mPC98 D-SUB 25ピ
ンメス 形 CS1W-CN625 6.0m

形 CS1W-CN227 2.0m

内蔵ペリフェ
ラルポート

PC98ノート ハーフピッチ

14ピンメス

SYSMAC WAY
（上位リンク）

形 CS1W-CN627 6.0m

－－－－

形 XW2Z-200S-CV 2mDOS/V D-SUB 9ピン
オス

Toolbus（ツールバ
ス）または SYSMAC
WAY（上位リンク）

形 XW2Z-500S-CV 5m

ESD（静電
気）対策コネ
クタを使用

形 XW2Z-200S 2mPC98 D-SUB 25ピ
ンメス 形 XW2Z-500S 5m

形 XW2Z-S001＋
形 XW2Z-200S

0.15m＋2m

CPUユニット

内蔵 RS-232C

ポート

D-SUB 9ピン
メス

PC98ノート ハーフピッチ

14ピンメス

SYSMAC WAY
（上位リンク）

形 XW2Z-S001＋
形 XW2Z-500S

0.15m＋5m

－－－－

形 XW2Z-200S-CV 2mDOS/V D-SUB 9ピン
オス 形 XW2Z-500S-CV 5m

ESD（静電
気）対策コネ
クタを使用

形 XW2Z-200S 2mPC98 D-SUB 25ピ
ンメス 形 XW2Z-500S 5m

形 XW2Z-S001＋
形 XW2Z-200S

0.15m＋2m

シリアルコミ
ュニケーショ
ンボード／ユ
ニット

RS-232C ポート
D-SUB 9ピン
メス

PC98ノート ハーフピッチ

14ピンメス

SYSMAC WAY
（上位リンク）

形 XW2Z-S001＋
形 XW2Z-500S

0.15m＋5m

－
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その他の接続方法について

・ペリフェラルポートに RS-232Cケーブルを接続する場合は、以下の接続方式が可能です。

ユニット ユニット側
のポート

パソコン パソコン側
ポート

シリアル通信モ
ード（ネットワ
ーク種別）

形式 長さ ケーブル備考

DOS/V D-SUB 9ピン
オス

Toolbus（ツールバ
ス）または SYSMAC
WAY（上位リンク）

形 CS1W-CN118＋
形 XW2Z-200S-CV／
500S-CV

形 XW2Z-□□□
S-CVは ESD（静
電気）対策コネ
クタを使用

DOS/V D-SUB 9ピン
オス

形 CS1W-CN118＋
形 XW2Z-200S-V／
500S-V

CPUユニ
ット

内蔵ペリフェ
ラルポート

PC98 D-SUB 25ピン
メス

SYSMAC WAY
（上位リンク）

形 CS1W-CN118＋
形XW2Z-200S／500S

0.1m＋（2m
または 5m）

－

ペリフェラルポート�

形CS1W-CN118

RS-232Cケーブル�
形XW2Z-□□□S-□□�
（上記）�

RS-232C�
ポートに�
接続�

・従来のケーブル形 CQM1-CIF01/02を使用してペリフェラルポートに接続する場合は、以下の接続方式
が可能です。
ユニット ユニット側の

ポート
パソコン パソコン側

ポート
シリアル通信モー
ド（ネットワーク
種別）

形式 長さ ケーブ
ル備考

DOS/V D-SUB 9ピン
オス

形 CS1W-CN114＋
形 CQM1-CIF02

－CPUユニ
ット

内蔵ペリフェ
ラルポート

PC98 D-SUB 25ピン
メス

SYSMAC WAY
（上位リンク）

形 CS1W-CN114＋
形 CQM1-CIF01

0. 05m＋3.3m

ペリフェラルポート�

形CS1W-CN114

従来のペリフェラル用ケーブル�
形CQM1-CIF01/02

RS-232C�
ポートに�
接続�

・DOS/Vパソコンを RS-232Cケーブルで接続する場合、以下の接続方式も可能です。
ユニット ユニット側のポート パソコン パソコン側

ポート
シリアル通信モー
ド（ネットワーク
種別）

形式 長さ ケーブ
ル備考

形 XW2Z-200S-V 2mCPUユニット 内蔵 RS-232Cポート
D-SUB 9ピンメス

DOS/V D-SUB 9ピン
オス

SYSMAC WAY
（上位リンク） 形 XW2Z-500S-V 5m

形 XW2Z-200S-V 2mシリアルコミ
ュニケーショ
ンボード／ユ
ニット

RS-232Cポート
D-SUB 9ピンメス

DOS/V D-SUB 9ピン
オス

SYSMAC WAY
（上位リンク） 形 XW2Z-500S-V 5m

－

参　考
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●RS-232Cケーブルの作成
RS-232C ケーブルは、前記ケーブルをご購入いただくか、以下の部品をもとに作成し

てください。

部品名 形　　式 メーカ

形 XM2A-2501（コネクタ）25ピン
コネクタ 形 XM2S-2511（コネクタフード）

形 XM2D-0901（コネクタ）

パソコン側

9ピン
コネクタ 形 XM2S-0913（コネクタフード）

オムロン製

形 XM2A-0901（コネクタ）CPUユニット側
9ピンコネクタ 形 XM2S-0911-E（コネクタフード）

オムロン製

UL2464 AWG28×5P IFS-RVV-SB（ＵＬ品）

AWG28P×5P IFVV-SB（非 UL品）

藤倉電線製

UL2464-SB 5P×AWG28（ＵＬ品）

推奨ケーブル

CO-MA-VV-SB 5P×AWG28（非ＵＬ品）

日立電線製

線路長 最大 15m －

DOS/Vパソコンとの接続 PC98との接続

DOS/Vパソコン
（9pinオス）

PC98パソコン
（25pinメス）

プラグ：形XM2D-0901
（9pinメス）

プラグ：形XM2D-2501
（25pinオス）

フード：形XM2S-0913 フード：形XM2S-2511
フード：形XM2S-0911-E フード：形XM2S-0911-E

プラグ：形XM2A-0901 プラグ：形XM2A-0901

CPUユニットに標準付属 CPUユニットに標準付属

推奨ケーブル 推奨ケーブル

CSシリーズ CPUユニット CSシリーズ CPUユニット

RS-232C
ポート

RS-232C
ポート

パソコン（CX-Motion）側接続信号
ピン No.

PC98パソコン DOS/Vパソコン

信号略号 信号名称

1 － FG 保安用接地

2 3 SD 送信データ

3 2 RD 受信データ

4 7 RS 送信要求

5 8 CS 送信可

7 5 SG 信号用接地

6 6 DR データセットレディ

8 1 CD データチャネル受信キャリア検出

20 4 ER データ端末レディ
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●RS-232Cケーブルの配線
PLCとパソコン（CX-Motion）の RS-232C接続ケーブルは、以下の図のように配線し
てください。

ネットワーク種別が SYSMAC WAY（上位リンク）の場合
・PC98シリーズパソコンとの接続例

PC98シリーズパソコン
ピンNo.

1
2
3
4
5
6
7
8
9

20

信号名
FG
SD
RD
RS
CS

DSR
SG

DTR

CSシリーズ CPUユニット

D-SUB25ピン
（ケーブルのコネクタ形状：オス）

D-SUB9ピン
（ケーブルのコネクタ形状：オス）

ピンNo.
1
2
3
4
5
6
7
8
9

信号名
FG
SD
RD
RS
CS
5V
DR
ER
SG

… …

・DOS/Vパソコンとの接続例

DOS/Vパソコン
ピンNo.

1
2
3
4
5
6
7
8
9

信号名
CD
RD
SD
ER
SG
DR
RS
CS
CI

CSシリーズ CPUユニット

D-SUB9ピン
（ケーブルのコネクタ形状：メス）

D-SUB9ピン
（ケーブルのコネクタ形状：オス）

ピンNo.
1
2
3
4
5
6
7
8
9

信号名
FG
SD
RD
RS
CS
5V
DR
ER
SG

ネットワーク種別が Toolbus（ツールバス）の場合
・PC98シリーズパソコンとの接続例

PC98シリーズパソコン

RS-232C
インタ　
フェース

ピン
No.
1
2
3
4
5
6
7
8
9

20

信号名

FG
SD
RD
RS
CS

DSR
SG
－
－

DTR

CSシリーズ
CPUユニット

D-SUB25ピン
（ケーブルのコネクタ形状：オス）

D-SUB9ピン
（ケーブルのコネクタ形状：オス）

ピン
No.
1
2
3
4
5
6
7
8
9

RS-232C
インタ　
フェース

信号名

FG
SD
RD
RS
CS
5V
DR
ER
SG

… …

・DOS/Vパソコンとの接続例

DOS/Vパソコン

RS-232C
インタ　
フェース

ピン
No.
1
2
3
4
5
6
7
8
9

信号名

CD
RD
SD
ER
SG
DR
RS
CS
CI

CSシリーズ
CPUユニット

D-SUB9ピン
（ケーブルのコネクタ形状：メス）

D-SUB9ピン
（ケーブルのコネクタ形状：オス）

ピン
No.
1
2
3
4
5
6
7
8
9

RS-232C
インタ　
フェース

信号名

FG
SD
RD
RS
CS
5V
DR
ER
SG
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CVM1/CVの場合

CPU ユニットのペリフェラルポートまたは内蔵上位リンクポートと接続します。ネッ

トワーク種別は、「Toolbus」（ツールバス）または「SYSMAC WAY」（上位リンク）

が可能です。

CVM1/CVシリーズの場合、上位リンクユニットのポートと接続することもできます。

その場合のネットワーク種別は「SYSMAC WAY」（上位リンク）のみ可能です。

●パソコン（CX-Motion）と CVM1/CVシリーズ CPUユニットの接続

CPUユニット�
ペリフェラルポート�

DOS/Vパソコン�

DOS/Vパソコンとの接続�
ペリフェラルポートに接続�

DOS/Vパソコン�

�
上位リンクポートに接続�

形CV500-CIF01（6.0m）�

D09-9F25F

9pin

9pin

9pin

9pin

CPUユニット内蔵�
上位リンクポート�

形XW2Z-200S-CV（2.0m）�
形XW2Z-500S-CV（5.0m）�

CPUユニット�
ペリフェラルポート�

PC98パソコン�

PC98パソコンとの接続�
ペリフェラルポートに接続�

PC98パソコン�

�
上位リンクポートに接続�

形CV500-CIF01（6.0m）�

25pin

CPUユニット内蔵�
上位リンクポート�

形XW2Z-200S（2.0m）�
形XW2Z-500S（5.0m）�

CPUユニット�
ペリフェラルポート�

PC98ノートパソコンとの接続�
ペリフェラルポートに接続�

形CV500-CIF01（6.0m）�

14pin

9pin

25pin

14pin

25pin 25pin

CPUユニット内蔵�
上位リンクポート�

形XW2Z-200S（2.0m）�
形XW2Z-500S（5.0m）�

25pin 形XW2Z-S00125pin

形XW2Z-S001

参　考
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●ケーブルの形式

ユニット ユニット側の
ポート

パソコン パソコン側
ポート

ネットワーク種
別（シリアル通信
モード）

形式 長さ ケーブル
備考

DOS/V D-SUB
9ピンオス

形 CV500-CIF01およ
び D-SUB25ピン（メ
ス）←→9ピン（メ
ス）変換コネクタ

6m

PC98 D-SUB
25ピンメス

形 CV500-CIF01 6m

内蔵ペリフェラ
ルポート

PC98
ノート

ハーフピッチ
14ピンメス

Toolbus
（ツールバス）

形 XW2Z-S001＋
形 CV500-CIF01

0.15m＋6m

－

形 XW2Z-200S-CV 2mDOS/V D-SUB
9ピンオス 形 XW2Z-500S-CV 5m

ESD（静電
気）対策コ
ネクタを
使用

形 XW2Z-200S 2mPC98 D-SUB
25ピンメス 形 XW2Z-500S 5m

形 XW2Z-S001＋
形 XW2Z-200S

0.15m＋2m

CPUユニ
ット

内蔵上位リンク

（RS-232C）ポート
D-SUB 9 ピンメス

PC98
ノート

ハーフピッチ
14ピンメス

SYSMAC WAY
（上位リンク）

形 XW2Z-S001＋
形 XW2Z-500S

0.15m＋5m

－

形 XW2Z-200P-V 2mDOS/V D-SUB
9ピンオス 形 XW2Z-500P-V 5m

形 XW2Z-200P 2mPC98 D-SUB
25ピンメス 形 XW2Z-500P 5m

形 XW2Z-S001＋
形 XW2Z-200P

0.15m＋2m

上位リンク
ユニット
形 CV500-

LK201（ポ
ート 1全二
重モード
時）

RS-232Cポート

D-SUB 25 ピンメス

PC98
ノート

ハーフピッチ
14ピンメス

SYSMAC WAY
（上位リンク）

形 XW2Z-S001＋
形 XW2Z-500P

0.15m＋5m

形 XW2Z-200S-V 2mDOS/V D-SUB
9ピンオス 形 XW2Z-500S-V 5m

形 XW2Z-200S 2mPC98 D-SUB
25ピンメス 形 XW2Z-500S 5m

形 XW2Z-S001＋
形 XW2Z-200S

0.15m＋2m

上位リンク
ユニット
形 CV500-

LK201（ポ
ート 2全二
重モード
時）

RS-232Cポート

D-SUB 9 ピンメス

PC98
ノート

ハーフピッチ
14ピンメス

SYSMAC WAY
（上位リンク）

形 XW2Z-S001＋
形 XW2Z-500S

0.15m＋5m

－

注：変換コネクタは、D09-9F25F（サンワサプライ社製）などが使用できます。

●RS-232Cケーブルの作成
RS-232C ケーブルは、上記ケーブルをご購入いただくか、「CS シリーズ ユーザーズ

マニュアル セットアップ編」（No.SBCA-301）を参考にして作成してください。
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形 C200H-MC221の場合

MCユニットの TOOLコネクタと接続します。ネットワーク種別「SYSWAY」（上位

リンク）のみ可能です。

「ネットワーク設定」の「データフォーマット」は、以下の設定にしてください。

・通信速度：9600ビット/s

・データ長：8ビット

・パリティ：なし

・ストップビット：2ビット

・レスポンス監視時間：10s

詳細は「第 4章 CX-Motionの初期設定」を参照してください。

●パソコン（CX-Motion）と MCユニットの接続
MCユニットのツール選択スイッチは「HOST」側へ設定してください。

MCユニット�
TOOLコネクタ�

DOS/Vパソコン�

DOS/Vパソコンとの接続�

形CV500-CIF01（6.0m）�
またはお客様作成ケーブル�

D09-9F25F

MCユニット�
TOOLコネクタ�

PC98パソコン�

PC98パソコンとの接続�

形CV500-CIF01（6.0m）�
またはお客様作成ケーブル�

MCユニット�
TOOLコネクタ�

PC98ノートパソコンとの接続�

形CV500-CIF01（6.0m）�
またはお客様作成ケーブル�

9pin

25pin
14pin

25pin25pin

形XW2Z-S001

●ケーブルの形式

ユニット ユニット側
のポート

パソコン パソコン側
ポート

ネットワーク種
別（シリアル通
信モード）

形式 長さ

DOS/V D-SUB
9ピンオス

形 CV500-CIF01およ
び D-SUB25ピン（メ
ス）←→9ピン（メス）
変換コネクタ

6m

PC98 D-SUB
25ピンメス

形 CV500-CIF01 6m

C200H-
MC221

TOOL
コネクタ

PC98
ノート

ハーフピッチ
14ピンメス

SYSMAC WAY
（上位リンク）

形 XW2Z-S001＋
形 CV500-CIF01

0.15m＋6m

注：変換コネクタは、D09-9F25F（サンワサプライ社製）などが使用できます。
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●ケーブルの作成
以下の部品をもとに作成してください。

部品名 形　　式 メーカ

形 XM2A-2501（コネクタ）25ピン
コネクタ 形 XM2S-2511（コネクタフード）

オムロン製

形 XM2D-0901（コネクタ）

パソコン側

9ピン
コネクタ 形 XM2S-0913（コネクタフード）

オムロン製

MCユニット側
20ピンコネクタ

形 10120-3000VE（コネクタ　本体に付属）
形 10320-42F0-008または
形 10320-52F0-008（コネクタカバー　本体に付属）※

住友スリー
エム製

推奨ケーブル CO-DS-IREVV-SX-10P×0.18mm2 日立電線製

線路長 最大 5m －

※2010年 9月より形 10320-52F0-008が本体に付属されます。

パソコン（CX-Motion）側接続信号

ピン No.

PC98パソコン DOS/Vパソコン

信号略号 信号名称

1 － FG 保安用接地

2 3 SD 送信データ

3 2 RD 受信データ

4 7 RS 送信要求

5 8 CS 送信可

7 5 SG 信号用接地

6 6 DR データセットレディ

8 1 CD データチャネル受信キャリア検出

20 4 ER データ端末レディ

ケーブルの配線
パソコン（CX-Motion）と MC ユニットの接続ケーブルは、次の図のように配線してく

ださい。

・PC98シリーズパソコンとの接続例

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ピンNo. 
コネクタフード 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20

ピンNo. 
1 
3 
2 
4 
5 
7 
6 
20 
 

 

 
  

 
 
 

 

 

信号名 
FG 
RD 
SD 
RS 
CS 
SG 
DR 
ER

 

 

 

 

 

 

 

MCユニット側（20ピン） 

シールド線（注） 

PC98パソコン側 

D-SUB25ピン 
（ケーブルのコネクタ形状：オス） 

注：シールド線をパソコン側は FG（1 ピン）に、MC ユニット側は、コネクタフードに接続して

ください。
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・DOS/Vパソコンとの接続例

�

�

�

�

�

�

�

�

�

�

�

�

�

ピンNo.�
コネクタフード�

1�
2�
3�
4�
5�
6�
7�
8�
9�
10�
11�
12�
13�
14�
15�
16�
17�
18�
19�
20

ピンNo.�
1�
2�
3�
4�
5�
6�
7�
8�
9�
�

�

�
��

�
�
�

�

�

信号名�
CD�
RD�
SD�
ER�
SG�
DR�
RS�
CS�
CI

�

�

�

�

�

�

�

DOS/Vパソコン側�

D-SUB9ピン�
（ケーブルのコネクタ形状：メス）�

MCユニット側（20ピン）�

シールド線（注）�

注：シールド線を、MCユニット側のコネクタフードに接続してください。
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3－1 起動と終了

■起動

CX-Motionを起動する操作は、次のとおりです。

1 デスクトップ上にできているショートカットアイコンをクリックします。この場

合、手順 3 へ進みます。あるいは、タスクバーの［スタート］ボタンをクリック

し、［プログラム］を選択します。

2 続けて、［OMRON］｜［CX-One］｜［CX-Motion］を選択し、その下の［CX-Motion］

をクリックすると、CX-Motionが起動します。

3 起動時に以下の画面が表示されます。

なお、CX-Motionは、CX-Oneからインストールした CX-Programmerの I/Oテ

ーブル上でモーションコントロールユニットを右クリックして、［専用ツール起

動］を選択することでも起動できます（ただし、PLC機種が CSシリーズ PLCの

場合のみ）。

その場合、続くサブメニューで［起動のみ］を選択すると、上記と同じ「スター

ト」メニューからの起動となります。［設定を引き継いで起動］を選択すると、

PLC機種、PLC-パソコン間の通信設定、ユニット形式、およびユニット号機番号

も引き継いで起動することができます（プロジェクトの新規作成、PLC追加、MC

ユニット追加まで自動的に実行されます）。
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4 ［チュートリアル表示］をクリックすると、ヘルプが表示されます。［継続］を

クリックすると、以下の画面になります。［起動時にこのダイアログボックスを

表示しない］を有効にすると、以後この画面は表示されません。

■終了

CX-Motionを終了するには、次のいずれかの操作を行います。

・タイトルバーの［コントロールメニュー］を選択して［閉じる］をクリックします。

・［ファイル］メニューから［終了］をクリックします。

・タイトルバーの［閉じる］ボタン をクリックします。

・［Alt］＋［F4］を押します。
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3－2 ユーザインタフェースの概要

CX-Motionは、以下の画面を基本画面とします。

プロジェクトウィンドウ： プロジェクトワークスペースでダブルクリックにより指定した、ま
たは新規作成するシステムパラメータ、位置データ、プログラム、
または各操作での画面が表示されます。

プロジェクトワークスペース： プロジェクトを最上位とし、その階層を示します。

画面は 2分割されます。

・左側の画面には、データの階層がツリー形式で表示されます。左側の画面を「プロ

ジェクトワークスペース」と呼びます。

・右側の画面には、プロジェクトワークスペースで指定（反転表示）した、または新規

作成するシステムパラメータ、位置データ、プログラム、または各操作での画面が

表示されます。

メニューバーおよびツールバーには、ファイル、編集などの主にWindowsの基本機能、

およびオンライン操作に関する機能が割り当てられています

タイトルバー
メニューバー

プロジェクトウィンドウ
（例：システムパラメータ編集
　ウィンドウ）

プロジェクト名

プロジェクト
ワークスペース

ツールバー

ステータスバー

プロジェクトウィンドウ
（例：プログラム編集ウィンドウ）
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■ウィンドウ

●プロジェクトワークスペース
以下に示す階層でデータが表示されます。

：右のデータがさらにその下位を表示
：右のデータがさらにその下位を表示せず

対象 PLC、対象MC、プログラムは、複数あれば複数表示します。

システムパラメータ、位置データは、対象MCに対して 1つずつの登録となります。

プロジェクトワークスペースでの階層表示は、   部をクリックすることで切り替

わります。  の後、最終階層で  となります。

プロジェクトワークスペースがアクティブのときは、［↓］、［↑］キーでツリー表示

上を上下します。カーソルが の位置にあるとき［→］を押すと、下位のデータを表

示します。カーソルが の位置にあるとき［←］を押すと、階層を 1つ上に移動しま

す。
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●プロジェクトウィンドウ
プロジェクトウィンドウは、プロジェクトワークスペースでダブルクリックにより指定

されたシステムパラメータ、位置データ、プログラム、または転送、MCモニタなどの

オンライン操作時の画面が表示されます。

コントロールメニューから［次のウィンドウ］を選択すると、CX-Motion の次のアク

ティブウィンドウへ移動します。

プロジェクトワークスペースとプロジェクトワークスペースは、作業したい方の画面を

直接クリックすることにより、画面がアクティブになります。

■コントロールメニュー

最大化

最小化

閉じる

：CX-Motionを閉じます

コントロールメニュー 〜〜

：ウィンドウを閉じます

プロジェクトウィンドウ
コントロールメニュー
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■メニュー／ショートカットキー

メインメニュー サブメニュー 内容 ショート
カット

ツールバー上
のアイコン

新規作成(N) 新規にプロジェクト、プログラム、システムパラメータ、
位置データ、スクリプトを作成します。

－

開く(O) 既存のプロジェクトを開きます。 Ctrl+O

閉じる(C) 作業中のプログラム、システムパラメータ、位置データ
を閉じます。

－ －

インポート(I) CX-Motion Ver.1.0または MCサポートソフト（MCSS）
で作成したパラメータ、位置データ、プログラム、スク
リプトファイルをインポートします。

－

エクスポート(E) プロジェクト内のパラメータ、位置データ、プログラム
を、CX-Motion Ver.1.0または MCサポートソフト
（MCSS）の個別ファイル形式でエクスポートします。

－

プロジェクトの上
書き保存(V)

作業中のプロジェクトを上書き保存します。 －

プロジェクトの名
前を付けて保存(S)

作業中のプロジェクトに別名を付けて保存します。 － －

プロジェクトを閉
じる(L)

作業中のプロジェクトを閉じます。 － －

印刷(P) プロジェクト、プログラム、システムパラメータ、位置
データの内容を印刷します。

Ctrl+P －

プロパティ(R) プログラム、システムパラメータ、位置データの場合は、
タイトル、説明を入力できます。
対象 PLCの場合は、PLCネーム、PLC機種、ネットワ
ーク種別を設定できます。
対象 MCユニットの場合は、ＭＣ名称、MCタイプ、通
信環境設定を設定できます。

－ －

終了(X) CX-Motionを終了します。 － －

ファイル(F)

1、2、3、4

(直前のファイル)

最近使用したファイルを 4つまで、表示します。 － －

新規 PLC(N) PLCを追加（プロジェクトに登録）します。 －

新規 MC(M) MCを追加（プロジェクトに登録）します。 －

ジョブの追加(J) スクリプトファイルにジョブを追加します。 －

編集(E)

(プロジェクトワ
ークスペースに
登録されている
場合)

削除(R) プロジェクトから、対象 PLC、対象 MC、プログラム、
システムパラメータ、位置データ、スクリプトを削除し
ます。スクリプトから、ジョブやジョブに登録されたデ
ータを削除します。

DEL

注：メインメニューは、［Alt］+［メインメニューの（  ）内の英字］で開くこともできます。

［Alt］+［F］を押すと、［ファイル］メニューが開きます。

サブメニューの（  ）内の英字は、メインメニューが開いているとき押すと実行されます。
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メインメニュー サブメニュー 内容 ショート
カット

ツールバー上
のアイコン

元に戻す(U) 直前に行った操作を元に戻します。プログラム、システ
ムパラメータ、位置データの編集で有効です。

Ctrl+Z

切り取り(T)＊1 指定範囲を切り取ります。 Ctrl+X

コピー(C)＊2 指定範囲をコピーします。 Ctrl+C

貼り付け(P)＊2 クリップボードの内容を貼り付けます。 Ctrl+V

クリア(R)＊2 指定範囲を削除します。 DEL －
すべて選択(A)＊2 すべてを選択します。 Ctrl+A －
検索(F)＊1 プログラム内の指定した文字を検索します。 Ctrl+F

ウィンドウの
コピー(W)＊3

ウィンドウ単位のシステムパラメータをコピーしま
す。

Ctrl+W

ウィンドウの貼り付
け(T)＊3

ウィンドウ単位でコピーしたシステムパラメータを貼
り付けます。

Ctrl+T

パラメータセットの
コピー(S)

システムパラメータ全体をコピーします。 － －

パラメータセットの
貼り付け(E)

システムパラメータ全体を貼り付けます。 － －

軸のコピー(C)＊3 指定軸のシステムパラメータをコピーします。 －

軸の貼り付け(x)＊3 システムパラメータを指定軸へ貼り付けます。 －

軸のクリア(A)＊3 指定軸のシステムパラメータを初期設定に戻します。 － －

編集(E)
(プロジェクトウ
ィンドウがアク
ティブの場合)

全軸のクリア(R)＊3 全軸のシステムパラメータを初期設定に戻します。 － －
プロジェクトパネル
(P)

プロジェクトワークスペースの表示／非表示を切り替
えます。

－ －

ツールバー(T) ツールバーの表示／非表示を切り替えます。 － －
ステータスバー(S) ステータスバーの表示／非表示を切り替えます。 － －

表示(V)

パラメータナビゲー
タ(N)

プロジェクトウィンドウでシステムパラメータを編集
しているとき、システムパラメータ用のツールバーの表
示／非表示を切り替えます。

－ －

X軸(X) X軸のシステムパラメータを表示します。 －

Y軸(Y) Y軸のシステムパラメータを表示します。 －

Z軸(Z) Z軸のシステムパラメータを表示します。 －

U軸(U) U軸のシステムパラメータを表示します。 －

設定ウィンドウを最
小化する(M)

システムパラメータの各画面を最小化します。 －

設定ウィンドウを復
元する(R)

最小化したシステムパラメータの各画面を元に戻しま
す。

－

設定ウィンドウを開
く(W)

システムパラメータの各画面をすべて開きます。 －

設定ウィンドウを閉
じる(C)

システムパラメータの各画面をすべて閉じます。 －

ツール(T)
(システムパラメ
ータ編集時)

パラメータは有効で
す／パラメータは無
効です

メニューが［ パラメータは無効です］が表示され
ているときにクリックすると、誤って設定されているシ
ステムパラメータの画面をアクティブにします。
システムパラメータが正常に設定されている場合は、メ
ニューには［ パラメータは有効です］が表示され
ています。

－

＊1：プログラム編集のとき使用できます。
＊2：プログラム編集と位置データ編集で使用できます。
＊3：システムパラメータ編集で使用できます。
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メインメニュー サブメニュー 内容 ショート
カット

ツールバー上
のアイコン

行番号付け直し(N) プログラムの行番号を付け直します。 Ctrl+Rツール(T)
（プログラム編
集時）

コンパイル(L) プログラムをコンパイルします。 Ctrl+M

ツール(T)

（共通）
オプション(O) プログラム作成時の設定、ユーザ定義ニーモニックの

設定、プリンタの設定、データ格納場所の指定などの、
CX-Motionの動作環境を設定します。

－ －

MCに転送(D) システムパラメータ、プログラム、位置データを MC
ユニットへ転送します。

－

MCから転送(U) ＭＣユニットからシステムパラメータ、プログラム、
位置データを CX-Motionへ読み出します

－

照合(V) CX-Motionのシステムパラメータ、プログラム、位置
データと MCユニットのものとを照合します。

－

MC座標の表示(C) 現在値、ワーク座標、偏差カウンタなどを表示します。 －

MCタスクの表示(T) 実行中のプログラムとタスク、エラーメッセージ、現
在値を表示します。

－

MC I/Oステータスの
表示(I)

MCユニットの入出力の状態を表示します。 －

MC FALステータス
の表示(F)

MCユニットで発生したアラームを表示します。 －

MC異常履歴の表示

(E)

MCユニットで発生したエラーの履歴を表示します。 －

サーボグラフ(S)＊5 サーボ系のデータをトレースします。 －

プログラムの削除(P) 対象 MCユニット内のプログラムを削除します。 － －

フラッシュメモリ書

き込み(R)＊6

システムパラメータ、プログラム、位置データを MC

ユニットのフラッシュメモリへ保存します。
－ －

オンライン(L)＊4

自動ダウンロード(A)

＊5

CX-Motionで予め作成しておいた位置データ、プログ
ラムを対象 MCユニットからの要求に従い自動的に転
送します。

－ －

重ねて表示(C) プロジェクトウィンドウのすべてのファイルを重ねて
表示します。

－ －

水平に並べて表示(H) プロジェクトウィンドウのすべてのファイルを水平に
並べて表示します。

－ －

垂直に並べて表示(V) プロジェクトウィンドウのすべてのファイルを垂直に
並べて表示します。

－ －

アイコンの整列(A) プロジェクトウィンドウのアイコン化されているファ
イルを整列させます。

－ －

ウィンドウ(W)

すべて閉じる(L) プロジェクトウィンドウのすべてのファイルを閉じま
す。

－ －

目次(C) ヘルプの目次を表示します。 －

検索(S) ヘルプトピックを検索します。 － －

MCユニットエラー
（U）

MCユニットのエラーコード、エラー名称、原因、対
処を表示します。

－ －

Gコード命令(G) Gコードリファレンスカードを表示します。 －

オンライン登録(R) ツールソフトウェア製品オンライン登録を行う、CX-

One Webページを開きます。
－ －

オムロンのWWWサ
イト(W)

オムロンのWebサイトを開きます。 － －

ヘルプ(H)

バージョン情報(A) CX-Motionのバージョン情報を表示します。 － －

＊4：プロジェクトワークスペースで、対象MCユニットが選択されているとき使用できます。
＊5：MCユニットが形 CS1W-MC421/221(-V1)の場合だけ使用できます。
＊6：MCユニットが形 CS1W-MC421/221(-V1)、形 C200H-MC221の場合だけ使用できます。



3－2 ユーザインタフェースの概要

3-10

3

基
本
操
作

■ツールバーのアイコン

●ツールバー
プロジェクト関連のアイコンです。プロジェクトウィンドウで編集するファイルの種類

により、表示／非表示のアイコンがあります。

プロジェクトファイル操作時

プログラム作成時

システムパラメータ設定時

スクリプト作成時

●パラメータナビゲータ（システムパラメータ専用のツールバー）

システムパラメータ関連のアイコンです。

●ステータスバー
オフライン／オンライン、対象 PLC／MC 機種、MC ユニットの通信仕様などが表示

されます。

通信仕様が表示されます。
ネットワーク種別を示します。
H：Host Link 上位リンク接続
T：Tool Bus ペリフェラル接続

プログラム編集時、[ツール]｜[オ
プション]の[エディタ]タブでの
[プログラム内に行番号を自動挿
入]が有効に設定してある場合は
「自動」、そうでない場合「手動」
と表示されます。

CPUユニット、または MCユニットの形
式が表示されます。

MCユニットとのオンライン／オフライ
ンが表示されます。

プロジェクトセーブ／ロード時

プロジェクトセーブ、ロー
ド時の進捗を表示します。

自動ローディング時

自動ローディングの状態を
表示します。
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●ツールバーのアイコン一覧

プロジェクトツールバー

アイコン 対応メニュー アイコン 対応メニュー

新規作成 インポート

開く 行番号付け直し

ファイルの保存 ジョブの追加

新規 PLC コンパイル

新規 MC MCに転送

削除 MCから転送

切り取り 照合

コピー MC座標の表示

現ウィンドウのパラメータをコピーする MCタスクの表示

貼り付け MC I/Oステータスの表示

現パラメータウィンドウに貼りつける MC FALステータスの表示

元に戻す MC異常履歴の表示

軸のコピー サーボグラフ

軸の貼り付け Gコード命令

検索 ヘルプの目次

エクスポート
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パラメータナビゲータ

アイコン 対応メニュー

対応メニューなし（ユニットパラメータとメモリ管理パラメータを開きます）

対応メニューなし（機械仕様パラメータを開きます）

対応メニューなし（座標系パラメータを開きます）

対応メニューなし（送り速度パラメータを開きます）

対応メニューなし（ゾーンパラメータを開きます）

対応メニューなし（サーボパラメータを開きます）

X軸を選択する

Y軸を選択する

Z軸を選択する

U軸を選択する

パラメータセットウィンドウを最小化する

パラメータセットウィンドウを復元する

パラメータセットウィンドウを開く

パラメータセットウィンドウを閉じる

パラメータは有効です／パラメータは無効です
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4－1 プロジェクトとは

CX-Motionは、「プロジェクト」と呼ぶファイル単位でデータを作成・管理します。

プロジェクトファイルは、以下のデータから成ります。

プロジェクトファイル 対象PLC1 対象MCユニット1 システムパラメータ
位置データ

拡張子.mci プログラム
　  　　：
　  　　：

対象MCユニット2 システムパラメータ
　  　　： 位置データ
　  　　： プログラム

　　　  ：
　　　  ：

対象PLC2
　  ：
　  ：

プロジェクトファイルは、1つ以上の対象 PLCデータで構成されており、1つの PLC

データは、1つ以上の対象MCユニットデータで構成されています。

対象 MC ユニットデータは、システムパラメータ、位置データ、プログラムから成り

ます。

システムパラメータ、位置データ、プログラムは、プロジェクトの中に含まれます。

また、プロジェクトをファイルとして保存することで、これに含まれるシステムパラメ

ータ、位置データ、プログラムも同時に保存されます。

システムパラメータ、位置データは各々1つ登録します。プログラムは複数登録できま

す（ただし、1つのMCユニットで、合計 100本以内となります）。

MCユニットとのデータの転送の単位は、対象 MCユニット単位（「全 MCファイル」）、

システムパラメータ単位、位置データ単位、プログラム単位のいずれかです。
参　考
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4－2 プロジェクトの作成と PLC／MC 機種の設定・追加

はじめて CX-Motionを使用するときは、まず、新規プロジェクトを作成します。

新規プロジェクトを作成するときは、MCユニットを装着する対象 PLCを設定（追加）

した後、対象MCユニットを設定（追加）する必要があります。

新規プロジェクトの作成と対象 PLC／対象 MCユニットの設定（追加）の手順を以下

に示します。

■プロジェクト新規作成から MCユニット追加まで

CX-Motion をスタートメニューから起動、または CX-One からインスト
ールした CX-Programmerの I/Oテーブルから［専用ツール起動］｜［起
動のみ］を選択して起動した場合

●プロジェクトの新規作成と PLC機種／CPU形式／ネットワーク種別の設定

1 CX-Motionを起動し、［ファイル］｜［新規作成］｜［プロジェクト］を選びま

す。

デフォルトのタイトル名、新規プロジェクト、作成日［例：00／09／21］のプロ

ジェクトが新規作成されます。

すでに作成されたプロジェクトファイルを開く場合は、［Ctrl］+［O］キーを押

すか、ツールバーで  をクリック、または［ファイル］メニューから［開く］

をクリックし、ファイルを選びます。
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2 次のような［PLCの追加］ダイアログボックスが表示されます。

3 ［PLCネーム］（PLCに付ける任意の名前）を入力します。［コメント］は入力
できません。

PLCネームには、半角または全角が入力できます。

ただし、PLCネームには、下記に示す文字およびスペースは使用しないでください。
［！］,［“］,［＃］,［＄］,［％］,［＆］,［‘］,［（ ］,［ ）］,［＝］,［－］,［～］,［∧］,
［￥］,［｜］,［｀］,［＠］,［｛ ］,［［ ］,［＋］,［；］,［＊］,［：］,［ ｝］,［ ］］,［＜］,
［ ，］,［＞］,［ ．］,［？］,［／］
とくに、ゲートウェイを行う PLCの PLCネームに「［ 」または「 ］」を使用すると、ゲート
ウェイ上の PLCのネットワークアドレスが 0になります。このため、ゲートウェイ上のMCユ
ニットと通信できなくなりますので、ご注意ください。

4 PLC機種と CPU形式を設定します。
・［PLC機種］の  ボタンを押すと、リストが表示されます。リストの中から
対象 PLC機種を選んでください。
・PLC機種選択ボックスの右側にある［設定］ボタンをクリックします。次のよ
うな［PLC機種の設定］ダイアログボックスが表示されます。

［CPU 形式］の  ボタンを押すと、リストが表示されます。リストの中から
CPU形式を選びます。

PLC機種、CPU形式は正しく設定してください。

設定が誤っていると、CX-Programmerとの同時オンラインができません。

5 設定が終ったら、［OK］ボタンをクリックします。［PLC の追加］ダイアログ
ボックスに戻ります。

お願い

お願い
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6 ［ネットワーク種別］の設定を行います。［SYSMAC WAY］（上位リンク）ま

たは［Toolbus］（ツールバス）を選択します。

MCユニット形式／PLC 機種／接続ポートによって、選択可能なネットワーク対

応は、以下のとおりです。

ネットワーク種別
○：可 ×：不可MCユニット形式 PLC機種 接続ポート
SYSMAC WAY Toolbus

CPU ユニットのペリフェラ
ルポート

○ ○
(通信速度の
自動認識可)

CPU ユニットの RS-232C
ポート

○ ○

形 CS1W-
MC421/221(-V1)

CSシリーズ

シリアルコミュニケーション
ボード／ユニットのポート

○ ×

CPU ユニットのペリフェラ
ルポート

× ○
(通信速度の自
動認識不可)

CPU ユニットの上位リンク
ポート

○ ×

形 CV500-MC421/221 CVM1/CV
シリーズ

上位リンクユニットのポート ○ ×
形 C200H-MC221 C200H、C200HS、

C200HX/HG/HE(-Z)
CSシリーズ

MC ユニットの TOOL コネ
クタ（TOOL 選択スイッチ
は、「HOST」側）

○ ×

7 ［ネットワーク種別］選択ボックスの右側にある［設定］ボタンをクリックしま

す。次のような［ネットワークの設定］ダイアログボックスの［ネットワーク］

が表示されます。

［SYSMAC WAY］（上位リンク）を選択した場合

・［FINS相手先アドレス］：
ネットワーク上の PLC に装着された MC ユニットにオンライン接続する場合
に設定が必要です。直接接続する PLC に装着された MC ユニットの場合は、
ネットワーク：0、ノード：0（初期値）で使用してください。ネットワーク上
の PLC に接続する場合の設定については、「8－2 通信仕様の設定／変更」を
参照してください。

・［フレーム長］：
通常は初期値で使用してください。2 種類以上のネットワークを使用する場合
は、短い方のフレーム長に合わせてください。
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・［レスポンス監視時間］：
オンライン操作でタイムアウトする場合は、監視時間を増やします。

・レスポンス監視時間は、1s～600sを設定可能です。この範囲を超える場合、自動的

に範囲内に収まるように調整されます。

・レスポンス監視時間は、10s以上に設定してください。10s未満に設定すると、タイ
ムアップが発生する場合があります。

・レスポンス監視時間は、最大 600sまで設定可能ですが、いったんオンライン操作（モ
ニタ、デバイス情報）を行った場合、キャンセルすることができません。長いレスポ
ンス監視時間を設定した場合は、レスポンス監視時間の間、CX-Motionからの操作が
できなくても問題がないかを確認し、設定してください。

・［上位リンク号機 No.］：
接続するポートの上位リンクポートの号機 No.を設定します。初期値では 0 に
設定されています。上位リンクポートの号機 No.を変更してある場合は、その
番号を設定します。

［Toolbus］（ツールバス）を選択した場合

設定内容は、［SYSMAC WAY］（上位リンク）を選択した場合を参照してくだ
さい。

8 ［ドライバ］タブをクリックします。

［SYSMAC WAY］（上位リンク）の場合

お願い
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［接続］、［データフォーマット］を設定します。ここでの通信仕様は、CPUユ

ニット側の PLC システム設定と一致させることが必要です。詳細は、使用する

CPUユニットのユーザーズマニュアルを参照してください。

［接続］、［データフォーマット］は、PLCの［プロパティ］で変更することも

できます。後述の「■PLC名称／通信仕様／MC名称の変更」を参照してくださ

い。

MCユニット形 C200H-MC221の場合は、以下に示す通信仕様となります。

ネットワークの設定：SYSMAC WAY

通信速度：9600ビット/s

データ長：8ビット

パリティ：なし

ストップビット：2ビット

［Toolbus］（ツールバス）の場合

［通信速度自動認識］は、CSシリーズの場合だけ有効です。有効に設定すると、

CPUユニット側の通信設定に関わらず、ここで設定した通信速度で通信します。

［モデム］タブは、モデム接続時に使用します。CX-Motionをモデムを介して、

PLCと接続することができます。モデム接続の詳細については、「CX-Programmer

オペレーションマニュアル」（SBCA-337）を参照してください。

9 設定したら、［OK］をクリックします。［PLC の追加］ダイアログボックスに

戻ります。

10 ［OK］ボタンをクリックします。プロジェクトに PLCが登録されます。
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●PLCの追加
プロジェクトに PLCを追加する場合は、以下の手順で行ってください。

1 プロジェクトワークスペースで、PLCを追加したいプロジェクトをクリックし、
ツールバーで  をクリックするか、［編集］｜［新規 PLC］を選びます。［PLC
の追加］ダイアログボックスが表示されます。
以降の手順は、前述の「●プロジェクトの新規作成と PLC 機種／CPU 形式／ネ
ットワーク種別の設定」と同じです。

●MCユニットの追加
PLCに、対象とするMCユニットを追加します。

1 プロジェクトワークスペースのプロジェクトで MC ユニットを装着する PLC の
PLCアイコンをクリックした後、ツールバーの  をクリック、または［編集］
｜［新規MC］を選びます。
［MCユニット］ダイアログボックスが表示されます。

3 ［MC名称］（MCユニットに付ける任意の名前）を入力します。
プロジェクト内ではMC名称を重複して使用することはできません。

MC名称には、半角または全角が入力できます。

ただし、MC名称には、下記に示す文字およびスペースは使用しないでください。

［！］,［“］,［＃］,［＄］,［％］,［＆］,［‘］,［（ ］,［ ）］,［＝］,［－］,［～］,［∧］,
［￥］,［｜］,［｀］,［＠］,［｛ ］,［［ ］,［＋］,［；］,［＊］,［：］,［ ｝］,［ ］］,［＜］,
［ ，］,［＞］,［ ．］,［？］,［／］

4 ［MC タイプ］の  ボタンを押すと、リストが表示されます。リストの中から
MCユニットの形式を選びます。

お願い



4－2 プロジェクトの作成と PLC／MC機種の設定・追加

4-9

4

Ｃ
Ｘ
Ｉ
Ｍ
ｏ
ｔ
ｉ
ｏ
ｎ
の
初
期
設
定

5 ［通信環境設定］の［ユニット］には、MCユニットが形 CS1W-MC421/221(-V1)
の場合は［号機 No.］、形 CV500-MC421/221 の場合は［ユニット番号］を設定
します。また、形 C200H-MC221の場合には、CPUが C200Hシリーズでは 0～8、
C200HX/HG/HEでは、0～8または 10～14を設定します。
同一 PLCに追加されたMC間では、ユニット番号を重複して設定することはでき
ません。
［デバイス情報］ボタンをクリックすると、MC ユニットからバージョン情報を
読み出します。また、オンライン接続の確認ができます。
形 C200H-MC221 は PLC のプロパティの設定にかかわらず、オンライン接続す
ることができます。

6 設定が終了したら、［OK］ボタンをクリックします。

MC ユニットと共にシステムパラメータと位置データがプロジェクトファイルに

追加登録され、プロジェクトワークスペースに、次のように表示されます。

注：システムパラメータの名称「パラメータ設定 1」は、自動的に付けられます。変更する

場合は、システムパラメータを開き、［プロパティ］の「タイトル」を変更します。

プログラムを作成する操作は、「第 7章 プログラムの作成／編集」を参照してくださ

い。

操作は、プロジェクトワークスペースで、プログラムを作成したい MCユニットをク

リックした後、ツールバーの （新規作成）をクリック、または［ファイル］｜［新
規作成］で作成できます。

参　考
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CX-MotionをCX-OneからインストールしたCX-Programmerの I/Oテー
ブルから［専用ツール起動］｜［設定を引き継いで起動］を選択して起
動する場合

1 I/Oテーブル上の「モーションコントロールユニット」を右クリックして、［専用

ツール起動］｜［設定を引き継いで起動］を選択します。

［専用ツール起動］を選択し

例）モーションコントロールユニット（例：CS1W-MC221-V1）を右クリックして

［設定を引き継いで起動］を選択します

2 CX-Motionが起動し、同時に、プロジェクトの新規作成（［ファイル］｜［新規

作成］｜［プロジェクト］）の後、PLCの追加（［編集］｜［新規 PLC］）、次

の MC ユニットの追加までが自動的に行われます。以下のように、PLC 機種と

MC名称 TargetSIOUでMCユニットの情報が引き継がれます。

PLC機種が、I/Oテーブルから、
引き継がれます。

モーションコントロールユニットの
情報が、I/Oテーブルから、MC名称
TargetSIOUで引き継がれます。
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■プロジェクトの保存

プロジェクトをプロジェクトファイルとして保存します。

1 ［ファイル］｜［プロジェクトの名前を付けて保存］を選びます。

2 ファイル名を入力した後、［保存］をクリックします。

3 すでにあるプロジェクトファイルを編集した後、上書きして保存する場合は、［フ

ァイル］｜［プロジェクトの上書き保存］を選びます。

上書きするファイルがない場合、［プロジェクトの名前を付けて保存］と同じ扱

いとなります。保存後、プロジェクトファイルを閉じる場合は、［ファイル］｜

［プロジェクトを閉じる］を選びます。

注：［ファイルの種類］フィールドで、「CX-Motion v1 プロジェクトファイル（＊.mcx）」

を指定した場合は、CX-Motion Ver.1.0の形式で保存されます。このとき、スクリプ

ト、およびMCに登録されたプログラム、パラメータ、位置データは保存されません。
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■プロジェクトを開く

CX-Motion Ver.2.0で作成し、保存したプロジェクトファイル（拡張子.mci）を開きま

す。

これ以外に、CX-Motion Ver.1.0 で作成し、保存したプロジェクトファイル（拡張

子.mcx）も開くことができます。

1 ［ファイル］｜［開く］を選びます

2 ファイルの種類を指定します。CX-Motion Ver.1.0 で作成したファイル（拡張

子.mcx）を開くか、CX-Motion Ver.2.0 で作成したファイル（拡張子.mci）を開

くかを指定します。

3 プロジェクトファイルを指定し、［開く］をクリックします。

4 プロジェクトファイルが開かれます。

CX-Motion Ver.1.0で作成したファイル（拡張子.mcx）の場合は、Ver.2.0形式（拡

張子.mci）に変換されます。このとき、プロジェクトに登録されていたパラメー

タ、位置データ、プログラムも自動的にインポートされます。
注：プロジェクトに登録されているパラメータ、位置データ、プログラムが登録時のフォ

ルダに存在しない場合は、検索画面が開きますので、存在するフォルダを指定してく

ださい。
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■パラメータ／位置データ／プログラム／スクリプトのプロジェクトへの

インポート

CX-Motion Ver.1.0またはMCSS（MCサポートソフト）で作成したパラメータ、位置

データ、プログラム、スクリプトなどの個別ファイルを、プロジェクトへインポートし

ます。

1 インポート先の対象 MC ユニットをプロジェクト上でクリックし、［ファイル］

｜［インポート］を選びます。

2 インポートするファイルの種類を指定します。

3 インポートするファイルを選び、［開く］をクリックします。

複数のファイルを指定することも可能です。

4 ファイルがインポートされ、プロジェクト上のインポート先に指定した対象 MC

ユニットに登録されます。

注 1：パラメータ、位置データ、プログラム、スクリプト以外のファイルはインポートさ

れず、何も処理は行われません。

注 2：形 CS1W-MC221/421(-V1)のパラメータを形 CV500-MC221/421、形 C200H-MC221

にインポートすることはできません。

注 3：パラメータインポート時、インポート先に指定した対象 MC ユニットの方が軸数が

多い場合、インポートするファイルに含まれない軸についてはデフォルト値が設定

されます。

例）形 CS1W-MC221(-V1)のパラメータを形 CS1W-MC421(-V1)にインポートする

と、X，Y軸はインポートされますが、Z，U軸はデフォルト値となります。
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■パラメータ／位置データ／プログラムのプロジェクトからのエクスポート

プロジェクト内に含まれるパラメータ、位置データ、プログラムを、CX-Motion Ver.1.0

形式または MCSS（MC サポートソフト）形式の個別のファイルとして、エクスポー

トすることができます。

1 エクスポートするデータを指定し、［ファイル］｜［エクスポート］を選びます。

このとき、プロジェクトタイトルをクリックすれば、プロジェクト内の全データ

がエクスポートの対象となります。

対象 PLC をクリックすれば、対象 PLC に登録されている全データが、エクスポ

ートの対象となります。

対象MCユニットをクリックすれば、対象MCユニットに登録されている全デー

タがエクスポートの対象となります。

2 エクスポートするファイルの種類を指定します。

MCSS（MC サポートソフト）形式でエクスポートする場合は、MCSS 形式を指

定します。

3 エクスポート先のフォルダおよびファイル名を指定し、［保存］をクリックしま

す。

4 ファイルが、指定したフォルダに指定したファイル名で、保存されます。
注：MCSS（MC サポートソフト）でサポートされていないＧ命令を含むプログラムをエ

クスポートすると、MCSS（MC サポートソフト）で正常に読み出すことができませ

んので、ご注意ください。



4－2 プロジェクトの作成と PLC／MC機種の設定・追加

4-15

4

Ｃ
Ｘ
Ｉ
Ｍ
ｏ
ｔ
ｉ
ｏ
ｎ
の
初
期
設
定

■PLC名称／通信仕様／MC名称の変更

●PLC名称／通信仕様の変更

1 プロジェクトワークスペースで、カーソルを PLC名称上に置いて、右クリックし、

メニューを表示させ［プロパティ］を選びます。または PLC名称をクリックした

後、［ファイル］｜［プロパティ］を選びます。

名前を変更した後、［OK］をクリックします。通信仕様の変更も可能です。

●MC名称の変更

1 プロジェクトワークスペースで、カーソルをMC名称上に置いて、右クリックし、

メニューを表示させ［プロパティ］を選びます。または MC 名称をクリックした

後、［ファイル］｜［プロパティ］を選びます。

MC ユニットを追加するときの、［MC ユニット］ダイアログボックスが表示さ

れます。名前を変更した後、［OK］をクリックします。

MCユニットの号機 No.も変更可能です。

■PLC／MCユニットの削除

PLCおよび MCユニットを削除すると、その PLCおよび MCユニットに登録されたす

べてのデータが削除されます。不要なデータであることを確認してから削除を実行して

ください。

1 プロジェクトワークスペースで、削除する PLC名称、またはMC名称をクリック

します。

2 ツールバーの  をクリック、または［編集］｜［削除］を選びます。［DEL］

キーでも削除できます。削除前に確認のメッセージが表示されます。削除してよ

い場合は［はい］をクリックします。指定した PLC、またはMCユニットが削除

されます。削除しない場合は［いいえ］をクリックします。

お願い
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4－3 CX-Motionの環境設定

［ツール］メニューで［オプション］を選び、［オプション］ダイアログボックスで以

下に示す、CX-Motionの環境設定を設定できます。

・［エディタ］ ：MC（G 言語）プログラムを作成するとき、プログラム行番号

を自動的に挿入したり、コメント、G 命令、行番号、エラーの

表示色を個別に設定できます。

・［上書き保存］ ：各ファイルの保存場所を指定します。

・［プリンタ］ ：プリンタの設定を行います。

・［ヘルプ］ ：ヘルプに関する設定を行います。

・［モニタリング］ ：［I/O ステータス表示］での、入出力信号の ON、OFF を示す

色を設定できます。

・［ニーモニック］ ：Gコードに任意のニーモニックを定義できます。

■［エディタ］タブでの設定

1 ［ツール］｜［オプション］を選びます。

［オプション］ダイアログボックスの［エディタ］タブが表示されます。

・［プログラム内に行番号を自動挿入］

有効に設定すると、ＭＣプログラム編集ウィンドウでＭＣプログラムを編集する

場合、行の終りで［Enter］キーを押すと、自動的に次の行番号（nで始まる番号）

が挿入されます。

・［カラー強調表示を使用］

有効に設定すると、ＭＣプログラム編集ウィンドウ内に表示される、ＭＣプログ

ラムのコメント、エラー、行番号、Ｇ言語に色を付けて表示します。
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色の指定は、カラーボックスをダブルクリックし、［色の設定］ダイアログボッ

クスで設定できます。

■［上書き保存］タブでの設定

1 ［オプション］ダイアログボックスで［上書き保存］タブをクリックします。

・［デフォルトのデータディレクトリ］

ファイルを開く／保存するフォルダを指定できます。初期設定は、CX-Motionが

インストールされているフォルダです。
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■［プリンタ］タブでの設定

1 ［オプション］ダイアログボックスで［プリンタ］タブをクリックします。

現在選択されているプリンタが表示されます。［設定］ボタンをクリックすると、

［印刷］ダイアログボックスが表示され、印刷設定やプリンタの設定を行うこと

ができます。

■［ヘルプ］タブでの設定

1 ［オプション］ダイアログボックスで［ヘルプ］タブをクリックします。

・［言語］

ドロップダウンリストから、画面メッセージやヘルプを表示する際の言語を選択

できます。日本語（JP）と英語（EN）をサポートしています。

・［Gコードのフライバイヘルプを表示］

有効に設定すると、プログラム編集ウィンドウ内でプログラムを作成していると

き、入力操作を一時的に停止すると、入力中の Gコードなどに関するヘルプが約

4 秒間表示されます。入力操作を停止後、何秒後にこの「G コードのフライバイ

ヘルプ」を表示させるかは、右側のボックス（ディレー/s）で設定します。初期値

は「2秒後」となっています。
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・［起動時にチュートリアルを表示］

有効に設定すると、CX-Motionの起動時に次のような画面が表示されます。

［チュートリアル表示］をクリックすると、ヘルプの「本製品を使用する」

が表示されます。［継続］をクリックすると、この画面は消えます。

［起動時にチュートリアルを表示］を無効にするか、または上記画面内の［起動

時にこのダイアログボックスを表示しない］をチェックすると、次回、CX-Motion

の起動時には、この画面は表示されません。

■［モニタリング］タブでの設定
［MC I/Oステータスの表示］での、入出力信号の ON、OFFを示す色を設定できます。

1 ［オプション］ダイアログボックスで［モニタリング］タブをクリックします。

マウスで色を選びます。

■［全般］タブでの設定
1 ［オプション］ダイアログボックスで［全般］タブをクリックします。

・［MCに影響する操作は全て確認をする］

有効に設定すると、MC ユニットへの転送時に実行確認のためのメッセージが出

ます。
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■ユーザ定義ニーモニック（［ニーモニック］ボタン）

Gコードに任意のニーモニックを定義できます。詳細については、「7－2 ユーザ定義

ニーモニック」を参照してください。

1 ［オプション］ダイアログボックスで［ニーモニック］ボタンをクリックします。

初期設定では、各 Gコードに対して、以下のように定義されています。

2 G コードに対するニーモニックを変更する場合は、変更するニーモニックをクリ

ックした後、文字を入力して［Enter］キーを押します。［OK］をクリックする

と新しいニーモニックで登録されます。［Enter］キーを押さずに［OK］をクリ

ックした場合は、新しいニーモニックは登録されませんので、ご注意ください。
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5－1 システムパラメータの設定の概要

設定したシステムパラメータは、十分な動作確認を行った後、本運転に移行してくださ

い。

■システムパラメータの内容

MCユニットで使用するシステムパラメータの内容は、次のとおりです。

CX-Motionでは、このシステムパラメータはプロジェクトファイル内に含まれます。

詳細については、ご使用になるMCユニットの「ユーザーズマニュアル」と「付－1 シ

ステムパラメータの説明」を参照してください。

システムパラメータ名称 内容

ユニットパラメータ ユニットに固有の情報です。使用する軸構成、タスク軸宣言、出力ポ
ート、パス時間モードなどを指定します。

メモリ管理パラメータ 各タスクでティーチングする位置データの範囲を指定します。

機械仕様パラメータ 最小設定単位、表示単位、エンコーダ分解能、パルスレート、停止方
法などの、機械系、電気系の情報を各軸ごとに設定します。

座標系パラメータ 各軸ごとに基準座標系、ワーク座標系のオフセット値を設定します。

送り速度パラメータ 早送り最高速度、補間送り最高速度などの速度の設定、加減速時間の
設定、加減速カーブの種類の設定、MPG倍率／電子ギアの設定を各
軸ごとに行います。

ゾーンパラメータ 各軸ごとにゾーンに関する情報を設定します。

サーボパラメータ 各軸ごとに位置ループゲイン、インポジション、バックラッシュ補
正、ブレーキ ON/OFF時間などのサーボ系の情報を設定します。

お願い
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■システムパラメータ設定内容一覧（形 CS1W-MC421/221(-V1)の場合）
MCユニット形 CS1W-MC421/221(-V1)の場合の、システムパラメータの設定項目、設

定内容、初期値を以下に示します。内容の詳細については、「モーションコントロール

ユニット　ユーザーズマニュアル」（SBCE-306）、または「付－1 システムパラメー

タの説明」を参照してください。

●ユニットパラメータとメモリ管理パラメータ
ユニットパラメータとメモリ管理パラメータを１つの画面で設定します。

項目 設定範囲 初期値

軸構成 1軸／2軸／3軸／4軸（注 1） 4軸

タスク軸宣言 X軸／Y軸／Z軸／U軸（注 2） タスク 1に X軸、Y軸、Z軸、
U軸を割り当てる

タスク用位置データ（注 3） 0～1999 先頭番号：0

終了番号：1999

出力ポートの設定 汎用出力／ブレーキ信号出力 ブレーキ信号出力

MPG／同期エンコーダ設定 MPG／同期エンコーダ MPG
同期エンコーダ逓倍率（注 4） 4逓倍／2逓倍／1逓倍 4逓倍

パス時間モード選択 補間加速時間／補間減速時間 補間加速時間

加速度固定モード 有効／無効 無効

ティーチングボックス
メッセージ

英語／日本語 英語

自動ローディングタイムアップ
時間

0～180 0（タイムアップ監視なし）

注 1： 形 CS1W-MC221(-V1)の場合は、1軸／2軸となります。

注 2： 形 CS1W-MC221(-V1)の場合は、タスク 1、タスク 2で X軸／Y軸となります。

注 3： 「タスク用位置データ」がメモリ管理パラメータです。その他は、ユニットパラメータ

です。また、形 CS1W-MC221(-V1)の場合は、タスク 1とタスク 2となります。

注 4： 「MPG／同期エンコーダ設定」を同期エンコーダに設定した場合、有効となります。

タスク構成を変更して使用する場合の手順については、「■タスク構成の変更手順につ

いて」（5-8ページ）を参照してください。

●機械仕様パラメータ

項目 設定範囲 初期値

最小設定単位 1／0.1／0.01／0.001／0.0001 1
表示単位 mm／inch／deg／パルス パルス

回転方向 ＋電圧で正転／＋電圧で逆転 ＋電圧で正転

モータ
設定値

即停止／限界入力停止
方法

電圧出力を瞬時に 0V／溜りパルス
で停止

電圧出力を瞬時に 0V

モータ最大回転数 1～32767 3000モータ
リミット パルスレート（分子）

パルスレート（分母）
1～100000

1／100000≦分子／分母≦1

分子：1

分母：1

エンコーダ ABS/INC INCエンコーダ／
ABSエンコーダ(U、Wシリーズ)／
ABSエンコーダ(Gシリーズ)(注)

INCエンコーダ

エンコーダ分解能 1～65535 1000
エンコーダの極性 エンコーダ増加で正転／エンコー

ダ増加で逆転
エンコーダ増加で正転

エンコ
ーダ

エンコーダ逓倍率 4逓倍／2逓倍／1逓倍 4逓倍

注：ABSエンコーダ（Gシリーズ）は、MCユニット Ver.1.1以降（ソフトウェアバージョン V3.02

以降）で使用できます。

お願い
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項目 設定範囲 初期値

－方向ソフトリミット
＋方向ソフトリミット

－39999999～39999999（注） －方向ソフトリミット：
　－39999999

＋方向ソフトリミット：

　39999999

リミット

軸モード 通常モード／無限軸モード 通常モード

原点サーチ方法 投入時原点モード／
極限反転モード／1方向モード

極限反転モード

Z相検出方向 ＋方向／－方向 ＋方向

原点減速方法 原点近傍入力信号を使用／
限界入力信号を原点近傍入力信
号として使用

原点近傍入力信号を使用

原点近傍入力論理 A接点／B接点 A接点

CW、CCW減速方法 溜りパルスで停止／減速停止 溜りパルスで停止

原点

原点サーチ開始方向 Z相検出方向と同一方向／
Z相検出方向と逆方向

Z相検出方向と同一方向

配線チェック有無 ON／OFF ON
配線チェック時間 0～99 10
配線チェックパルス数 0～999 50

配線

絶対位置設定値 設定はできません。表示だけとなります。

注：「最小設定単位」、「パルスレート」の設定により、設定範囲は狭くなることがあります。

詳細は、「付－1 システムパラメータの説明」を参照してください。

●座標系パラメータ
項目 設定範囲 初期値

基準原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1) 0X軸

ワーク原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1) 0
基準原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1) 0Y軸

ワーク原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1) 0
基準原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1)(注 2) 0Z軸

ワーク原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1)(注 2) 0
基準原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1)(注 2) 0U軸

ワーク原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1)(注 2) 0

注 1：「最小設定単位」、「パルスレート」の設定により、設定範囲は狭くなることがあります。

詳細は、「付－1 システムパラメータの説明」を参照してください。

注 2：形 CS1W-MC221(-V1)の場合は、X軸と Y軸となります。
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●送り速度パラメータ

項目 設定範囲 初期値

早送り最高速度 0.0001～39999999（注） 200000
補間送り最高速度 0.0001～39999999（注） 200000
JOG送り最高速度 0.0001～39999999（注） 20000
原点サーチ高速速度 0.0001～39999999（注） 20000

送り速度

原点サーチ低速速度 0.0001～39999999（注） 2000
加減速カーブ方法 台形／S字 台形

加速時間 0～100000 100
減速時間 0～100000 100
補間加速時間 0～100000 100

加減速

補間減速時間 0～100000 100
MPG倍率／電子ギア(1)分子
MPG倍率／電子ギア(1)分母

分子：－10000～10000

分母：1～10000

0.0001≦｜分子／分母｜≦10000

分子：1

分母：1

MPG倍率／電子ギア(2)分子
MPG倍率／電子ギア(2)分母

分子：－10000～10000

分母：1～10000

0.0001≦｜分子／分母｜≦10000

分子：10

分母：1

MPG倍率／電子ギア(3)分子
MPG倍率／電子ギア(3)分母

分子：－10000～10000

分母：1～10000

0.0001≦｜分子／分母｜≦10000

分子：100

分母：1

電子ギア

MPG倍率／電子ギア(4)分子
MPG倍率／電子ギア(4)分母

分子：－10000～10000

分母：1～10000

0.0001≦｜分子／分母｜≦10000

分子：200

分母：1

注：「最小設定単位」、「パルスレート」の設定により、設定範囲は狭くなることがあります。

詳細は、「付－1 システムパラメータの説明」を参照してください。

●ゾーンパラメータ
項目 設定範囲 初期値

有効タイミング 原点サーチ終了時点で有効にする／
原点サーチの完了とは無関係に有効にする

原点サーチ終了時点で有
効にする

ゾーン 1～8設定 有効／無効 無効

ゾーン 1－方向設定値／
ゾーン 1＋方向設定値

～
ゾーン 8－方向設定値／
ゾーン 8＋方向設定値

－39999999～39999999（注） －方向：0

＋方向：0

注：「最小設定単位」、「パルスレート」の設定により、設定範囲は狭くなることがあります。

詳細は、「付－1 システムパラメータの説明」を参照してください。

●サーボパラメータ
項目 設定範囲 初期値

溜りパルス警告値 0～65000 10000
インポジション 0～10000 10
位置ループゲイン 1～250 40
位置ループ FFゲイン 0～100 0
バックラッシュ補正値 0～10000 0
ブレーキ OFF時間 0～10000 0
ブレーキ ON時間 0～10000 0
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■システムパラメータ設定内容一覧（形CV500-MC421/221、形C200H-MC221の場合）

MC ユニット形 CV500-MC421/221、形 C200H-MC221 の場合の、システムパラメー
タの設定項目、設定内容、初期値を以下に示します。内容の詳細については、「付－1
システムパラメータの説明」を参照してください。

●ユニットパラメータとメモリ管理パラメータ
ユニットパラメータとメモリ管理パラメータを１つの画面で設定します。

項目 設定範囲 初期値
軸構成 1軸／2軸／3軸／4軸（注 1） 4軸
タスク軸宣言 X軸／Y軸／Z軸/U軸（注 2） タスク 1に X軸、Y軸、Z

軸、U軸を割り当てる
タスク用位置データ（注 3） 0～1999 先頭番号：0

終了番号：1999

注 1： 形 CV500-MC221、形 C200H-MC221の場合は、1軸／2軸となります。
注 2： 形 CV500-MC221、形 C200H-MC221の場合は、タスク 1／タスク 2で X軸／Y軸とな

ります。
注 3：「タスク用位置データ」がメモリ管理パラメータです。その他は、ユニットパラメータです。

また、形CV500-MC221、形C200H-MC221の場合は、タスク 1とタスク 2となります。

タスク構成を変更して使用する場合の手順については、「■タスク構成の変更手順につ

いて」（5-8ページ）を参照してください。

●機械仕様パラメータ

項目 設定範囲 初期値
最小設定単位 1／0.1／0.01／0.001／0.0001 1
表示単位 mm／inch／deg／パルス パルス
回転方向 ＋電圧で正転／＋電圧で逆転 ＋電圧で正転

モータ
設定値

即停止方法 電圧出力を瞬時に 0V／
溜りパルスで停止

電圧出力を瞬時に 0V

モータ最大回転数 1～32767 3000モータ
リミット パルスレート（分子）

パルスレート（分母）
1～100000
1／100000≦分子／分母≦1

分子：1
分母：1

エンコーダ ABS/INC ABSエンコーダ／INCエンコーダ INCエンコーダ
エンコーダ分解能 1～65535 1000

エンコ
ーダ

エンコーダの極性 エンコーダ増加で正転／
エンコーダ増加で逆転

エンコーダ増加で正転

リミット －方向ソフトリミット
＋方向ソフトリミット

－39999999～39999999（注） －方向ソフトリミット：
　－39999999
＋方向ソフトリミット：
　39999999

原点サーチ方法 投入時原点モード／極限反転モー
ド／1方向モード

極限反転モード

原点サーチ方向 ＋方向／－方向 ＋方向
原点減速方法 原点近傍入力信号を使用／

限界入力信号を原点近傍入力信号
として使用

原点近傍入力信号を使用

原点

原点近傍入力論理 A接点／B接点 A接点
配線チェック有無 ON／OFF ON
配線チェック時間 0～99 10
配線チェックパルス数 0～999 50
ABSエンコーダ
初期設定値

設定はできません。表示だけとなります。

配線

ABSエンコーダ
ソフトリセット値

設定はできません。表示だけとなります。

注：「最小設定単位」、「パルスレート」の設定により、設定範囲は狭くなることがあります。
詳細は、「付－1 システムパラメータの説明」を参照してください。

お願い
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●座標系パラメータ
項目 設定範囲 初期値

基準原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1) 0X軸

ワーク原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1) 0
基準原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1) 0Y軸

ワーク原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1) 0
基準原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1)(注 2) 0Z軸

ワーク原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1)(注 2) 0
基準原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1)(注 2) 0U軸

ワーク原点オフセット値 －39999999～＋39999999 (注 1)(注 2) 0

注 1：「最小設定単位」、「パルスレート」の設定により、設定範囲は狭くなることがあります。

詳細は、「付－1 システムパラメータの説明」を参照してください。

注 2：形 CV500-MC221、形 C200H-MC221の場合は、X軸と Y軸となります。

●送り速度パラメータ

項目 設定範囲 初期値

早送り最高速度 0.0001～39999999（注） 200000
補間送り最高速度 0.0001～39999999（注） 200000
JOG送り最高速度 0.0001～39999999（注） 20000
原点サーチ高速速度 0.0001～39999999（注） 20000

送り速度

原点サーチ低速速度 0.0001～39999999（注） 2000
加減速カーブ方法 台形／S字 台形

加速時間 0～9999 100
減速時間 0～9999 100
補間加速時間 0～9999 100

加減速

補間減速時間 0～9999 100
MPG倍率（1） 1～1000 1
MPG倍率（2） 1～1000 10
MPG倍率（3） 1～1000 100

MPG

MPG倍率（4） 1～1000 200

注：「最小設定単位」、「パルスレート」の設定により、設定範囲は狭くなることがあります。

詳細は、「付－1 システムパラメータの説明」を参照してください。

●ゾーンパラメータ
項目 設定範囲 初期値

ゾーン 1～8設定 有効／無効 無効

ゾーン 1－方向設定値／ゾーン 1＋方向設定値
～

ゾーン 8－方向設定値／ゾーン 8＋方向設定値

－39999999～39999999（注） －方向：0

＋方向：0

注：「最小設定単位」、「パルスレート」の設定により、設定範囲は狭くなることがあります。

詳細は、「付－1 システムパラメータの説明」を参照してください。

●サーボパラメータ

項目 設定範囲 初期値

溜りパルス警告値 0～65000 10000
インポジション 0～999 10
位置ループゲイン 5～150（形 CV500-MC421/221）

5～250（形 C200H-MC221）
40

位置ループ FFゲイン 0～100 0
バックラッシュ補正値 0～999 0
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■タスク構成の変更手順について

MCプログラムは、タスク数で管理されています。このため、いったん、あるタスク構

成でプログラムを作成した後、タスク構成を変更した場合、変更したタスク構成に応じ

て、新たにプログラムを作成し直すことが必要となりますので、ご注意ください。タス

ク構成（軸構成、タスク数、タスク軸宣言）は、工場出荷時は、以下のようになってい

ます。これ以外のタスク構成で使用する場合、システムパラメータのタスク構成を必ず

設定してください。

工場出荷時のタスク構成
MCユニット形式 形 CS1W-MC421(-V1)／

形 CV500-MC421

形CS1W-MC221(-V1)／形CV500-MC221

／形C200H-MC221

軸構成 4軸 2軸

タスク軸宣言（タスク 1用） X軸、Y軸、Z軸、U軸 X軸、Y軸

タスク軸宣言（タスク 2用） 使用せず 使用せず

タスク軸宣言（タスク３用） 使用せず 使用せず

タスク軸宣言（タスク 4用） 使用せず 使用せず

●タスク構成の変更手順について
タスク構成を変更して使用する場合は、以下の手順でタスク構成を変更してください。

なお、弊社からの工場出荷時は、1タスク構成としております。

基本的な操作の流れ

データのバックアップ タスク構成を変更する場合、安全のために、MC
ユニットの各種データをバックアップします。�

�
MCユニットの各種 MCユニットのタスク構成に応じて、各種データ�
データの初期化 の初期化を行います。�
�
新しい位置データ・ 新しいタスク構成に対応した位置データ・プロ�
プログラムの転送 グラムをダウンロードします。�

具体的な操作方法
以下に示す、すべての［オンライン］メニューでの操作は、対象 MC ユニットをクリ

ック後、メニューより選択してください。

1 データのバックアップ

CX-Motionから、MCユニットに保存してあるシステムパラメータ、プログラム、

位置データを転送（MCユニット→パソコン）します（アップロード）。

・［オンライン］｜［MCから転送］を選択

2 MＣユニットの各種データの初期化

① CX-Motionで、MCユニットのプログラムをすべて削除します。この後、フラ

ッシュメモリへの書込み（全データ）（形 CS1W-MC421/221(-V1)、形

C200H-MC221のみ）を実施します。

・［オンライン］｜［プログラムの削除］を選択

・［オンライン］｜［フラッシュメモリ書き込み］を選択
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② CX-Motionでユニットパラメータを開き、軸構成、またはタスク軸宣言を変更

します。また、その他に変更すべきシステムパラメータがあれば、変更し、保

存します。（タスク構成の決定）

・MC ユニットに登録されているパラメータをダブルクリックし、［ユニット

&メモリ管理パラメータ］の設定画面でタスク構成を変更

③②で作成したシステムパラメータを MC ユニットへ転送（パソコン→MC ユニ

ット）します。この後、フラッシュメモリへの書込み（全データ）（形

CS1W-MC421/221(-V1)、形 C200H-MC221のみ）を行います。

・［オンライン］｜［MCに転送］を選択

・［オンライン］｜［フラッシュメモリへ書き込み］を選択

④MCユニットの電源を OFFし、再度立ち上げます。（プログラム構成の決定を、

自動で行います）

以上の操作で、新しいタスク構成でのMCユニットの初期化が完了します。

3 新しい位置データ・プログラムのダウンロード

①新しいタスク構成に応じた位置データ・プログラムを作成し、MC ユニットに

転送（パソコン→MC ユニット）（ダウンロード）します。また、すでに新し

いタスク構成に応じた位置データ・プログラムが作成されている場合、このデ

ータを転送します。

・［オンライン］｜［MCに転送］を選択

②すべての位置データ・プログラムの転送が完了すれば、最後にフラッシュメモ

リ書込み（全データ）を行います。

・［オンライン］｜［フラッシュメモリ書き込み］を選択

以上の操作で、MCユニットのすべてのセットアップが完了します。



5－2 システムパラメータの設定／編集

5-10

5

シ
ス
テ
ム
パ
ラ
メ
ー
タ
の
設
定
／
編
集

5－2 システムパラメータの設定／編集

■システムパラメータの新規作成

1 作成する対象となるMCユニットを、プロジェクト上でクリックして指定し、［フ
ァイル］｜［新規作成］｜［パラメータ］を選ぶか、またはツールバーの  を
クリックし、パラメータを選びます。
まず最初に、ユニットパラメータとメモリ管理パラメータの編集画面が表示され

ます。

例：形 CS1W-MC421を選んだ場合

タスクに軸を割り付ける場合、タスク 1から順に割り付けてください。

正しい割り付け： タスク 1 XY

タスク 2 Z

タスク 3 U

誤った割り付け： タスク 1 XY

タスク 2 Z

タスク 3 (軸指定なし)

タスク 4 U

お願い

このように途中に（軸指定なし）の
タスクを割り付けないでください。
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■既存のパラメータを開く

プロジェクトワークスペース上のプロジェクトに登録されているシステムパラメータ

を開くには、プロジェクトのシステムパラメータを直接ダブルクリックするか、または

選択した状態で［リターン］キーを押します。システムパラメータがプロジェクトウィ

ンドウに表示されます。

■システムパラメータ編集画面の切替え

●システムパラメータ種別の切替え
ユニットパラメータとメモリ管理パラメータの編集画面を別のシステムパラメータの

編集画面に切り替える操作は、以下のとおりです。

1 パラメータナビゲータの で、表示させたいシステムパラメ

ータのアイコンをクリックします。

アイコン システムパラメータ種別

ユニットパラメータ／メモリ管理パラメータ編集画面の表示

機械仕様パラメータ編集画面の表示

座標系パラメータ編集画面の表示

送り速度パラメータ編集画面の表示

ゾーンパラメータ編集画面の表示

サーボパラメータ編集画面の表示

2 複数のシステムパラメータをプロジェクトウィンドウに表示させている場合は、

ツールバー  の  をクリックし、対象とするシステ

ムパラメータを選択した後、各システムパラメータのアイコンをクリックしてく

ださい。アクティブにしたいシステムパラメータのタイトルバーを直接クリック

して選ぶこともできます。
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●軸の切替え
機械仕様パラメータ、座標系パラメータ、送り速度パラメータ、ゾーンパラメータ、サ

ーボパラメータの場合は、4軸使用する場合は、X軸、Y軸、Z軸、U軸それぞれに設

定が必要です。2軸の場合も同様、X軸、Y軸それぞれに設定が必要となります。

X軸～U軸のシステムパラメータ編集画面に切り替える操作は、以下のとおりです。

1 パラメータナビゲータの  で［X］～［U］をクリックするか、ま

たは［ツール］メニューで［X軸］～［U軸］をクリックします。この例では、4

軸としています。

座標系パラメータの場合は、1つで X軸～U 軸の設定を行いますので、軸の切替

えはありません。ツールバーおよび［ツール］メニューはグレイアウトします。

ユニットパラメータ／メモリ管理パラメータの編集画面の場合は、各軸ごとの設

定はではありませんので、ツールバーおよび［ツール］メニューはグレイアウト

します。

●すべてのシステムパラメータ画面の表示と最小化

1 ユニットパラメータとメモリ管理パラメータの編集画面が表示されたとき、パラ

メータナビゲータの  をクリックするか、または［ツール］メニューから［設

定ウィンドウを開く］を選ぶと、すべてのシステムパラメータの画面が表示され

ます。

パラメータナビゲータの  をクリックするか、または［ツール］メニューから

［設定ウィンドウを閉じる］を選ぶと、すべてのシステムパラメータの画面が閉

じます。

2 すべてのシステムパラメータの画面が表示されているとき、パラメータナビゲー

タの  をクリックするか、または［ツール］メニューから［設定ウィンドウを

最小化する］を選ぶと、すべてのシステムパラメータの画面が最小化され、プロ

ジェクトウィンドウの下部に表示されます。元に戻す場合は、ツールバーの 

をクリックするか、または［ツール］メニューから［設定ウィンドウを復元する］

を選びます。
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●編集画面一覧
例として、MCユニット形 CS1W-MC421のシステムパラメータの編集画面を掲載します。

ユニット&メモリ管理パラメータ 機械仕様パラメータ

　

座標系パラメータ 送り速度パラメータ

　

ゾーンパラメータ サーボパラメータ
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■システムパラメータの編集

●設定／編集操作
基本的には、設定したいシステムパラメータをアクティブにし、必要なところをチェッ

クするか、  をクリックしドロップダウンリストから選択、または数値を直接入力し

ます。設定内容の詳細については、使用するMCユニットの「ユーザーズマニュアル」、

または「付－1 システムパラメータの説明」を参照してください。

数値を入力する際は、カーソルをボックス内に入れると、画面の下に、入力できる範囲

が表示されます。

設定範囲外の数値を入力すると、数値が赤く表示されます。入力し直してください。

●各軸へのコピー操作
各軸のシステムパラメータを他の軸へコピーできます。操作は以下のとおりです。

1 コピー元のシステムパラメータを表示させ、アクティブにします。

2 ツールバーの  をクリック、または［編集］｜［軸のコピー］を選びます。ウ

ィンドウ単位でコピーする場合は、ツールバーの  をクリック、または［編集］

｜［ウィンドウのコピー］を選びます。システムパラメータ全体を一括でコピー

する場合は、［編集］｜［パラメータセットのコピー］を選びます。

3 コピー先のシステムパラメータを表示させ、アクティブにします。

4 ツールバーの  をクリック、または［編集］｜［軸の貼り付け］を選びます。

ウィンドウ単位で貼り付ける場合は、ツールバーの  をクリック、または［編

集］｜［ウィンドウの貼り付け］を選びます。システムパラメータ全体を一括で

貼り付ける場合は、［編集］｜［パラメータの貼り付け］を選びます。

コピー元のシステムパラメータが上書きされます。
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●システムパラメータの設定値のチェック
設定されたシステムパラメータに誤りがある場合は、パラメータナビゲータに  が、

または［ツール］メニューに［  パラメータは無効です］と表示されます。

パラメータナビゲータの  をクリックするか、または、［ツール］メニューの［パ

ラメータは無効です］をクリックすると、誤りがあるシステムパラメータが表示されま

す。赤く表示された数値、またはチェックした部分を修正してください。誤りがない場

合は、  が表示されます。

●システムパラメータのデフォルトクリア
システムパラメータを初期値に戻す場合は、［編集］メニューで［軸のクリア］、また

は［全軸のクリア］を選びます。［軸のクリア］は指定軸、［全軸のクリア］は全軸の

システムパラメータを初期値に戻します。

●システムパラメータを閉じる
システムパラメータを閉じる場合は、［ファイル］｜［閉じる］または［コントロール

メニュー］｜［閉じる］を選びます。

●システムパラメータの削除
プロジェクトワークスペース上のすでに登録してあるシステムパラメータをクリック

して、ツールバーの  をクリックするか、または［編集］｜［削除］を選び、シス

テムパラメータ全体を削除します（［DEL］キーを押して削除することもできます）。

●プロジェクトワークスペース上でのシステムパラメータの MC 間のコピーまた
は移動

プロジェクトワークスペース上でシステムパラメータを指定して、［編集］｜［コピー］

または［編集］｜［切り取り］、および［編集］｜［貼り付け］による、MC間のコピ

ーおよび移動はできません。
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6－1 位置データの作成／編集

・設定した位置データは、十分な動作確認を行った後、本運転に移行してください。

・他のアプリケーションからカットしたデータを CX-Motionへペーストしないでくだ
さい。書式等の違いにより、正しくない値を取り込むことがあります。

■位置データの新規作成

MCプログラムで使用できる位置データを、2000個作成／編集できます。

アドレス 0～1999が、A0000から A1999に対応しています。

1 作成する対象となる MC ユニットをプロジェクト上でクリックして指定し、［フ

ァイル］｜［新規作成］｜［位置データ］を選ぶか、またはツールバーの  を

クリックし、［位置データ］を選びます。次の画面が表示されます。

注：ラベルには、各位置データのコメントを入力できます。最初の文字は、英字／かな／

全角から始めてください。

■既存の位置データを開く

プロジェクトワークスペースに表示されているプロジェクトに登録されている位置デ

ータを開くには、プロジェクトの位置データを直接ダブルクリックするか、または選択

した状態で［リターン］キーを押します。

位置データが、プロジェクトウィンドウに表示されます。

お願い
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■位置データの編集

設定／変更したいアドレスの値をクリックし、数値を入力し［Enter］を押します。

設定できる範囲は、－39999999 から 39999999（注）です。範囲外の数値を入力後

［Enter］を押すと「0」になります。

それぞれのアドレスには、「ラベル」を入力できます。

アドレス 0～1999（画面の例は、アドレス 2）のいずれかをクリックすると、値とラベ

ルが選択されます。［アドレス］をクリックすると、すべてのアドレスの値とラベル、

［値］をクリックするとすべてのアドレスの値、［ラベル］をクリックすると、すべて

のアドレスのラベルが選択されます。

各値、ラベルのコピー、クリア、貼り付けなどは、［編集］メニューから選ぶか、右ク

リックしてメニューを表示させて選びます。

注：入力できる位置データの範囲は、以下のようになります。

－39999999～39999999

－3999999.9～3999999.9

－399999.99～399999.99

－39999.999～39999.999

－3999.9999～3999.9999
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●位置データを閉じる
位置データを閉じる場合は、［ファイル］｜［閉じる］または［コントロールメニュー］

｜［閉じる］を選びます。

●位置データの削除
プロジェクトワークスペース上のすでに登録してある位置データをクリックして、ツー

ルバーの  をクリックするか、または［編集］｜［削除］を選び、位置データを削

除します（［DEL］キーを押して削除することもできます）。

●プロジェクトワークスペース上での位置データの MC間のコピーまたは移動
プロジェクトワークスペース上で位置データを指定して、［編集］｜［コピー］または

［編集］｜［切り取り］、および［編集］｜［貼り付け］による、MC間のコピーおよ

び移動が可能です。また、ドラッグ&ドロップによる移動も可能です。
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7－1 プログラムの作成／編集

作成したプログラムは、十分な動作確認を行った後、本運転に移行してください。

■概要
プログラムは、G コードまたは（G コードに対応する）ニーモニックでの入力が可能

です。各 G コードには、予めニーモニックが定義されており、これを変更することも

できます。ニーモニックの設定（変更）については、「7－2 ユーザ定義ニーモニック」

を参照してください。
作成したプログラムはコンパイルした後、MCユニットへダウンロードします。
G 言語の書式、機能説明、プログラムを実行する操作については、各 MC ユニットの
ユーザーズマニュアルを参照してください。G 言語の書式、機能説明については［G
コードリファレンスカード］ダイアログボックスでも参照できます。

■プログラムの新規作成

1 作成する対象となる MC ユニットをプロジェクト上でクリックして指定し、［フ

ァイル］｜［新規作成］｜［プログラム］を選ぶか、またはツールバーの  を

クリックし、［プログラム］を選びます。次の画面が表示されます。

［コンパイル済み］タブは、コンパイルが完了した分のプログラム（行単位）が表示さ
れます。コンパイル時にエラーがなく、すべて終了している場合は、［コンパイル済み］
タブをクリックすると、プログラムがすべて表示されます。
コンパイルされていない場合、［コンパイル済み］タブをクリックしても何も表示され
ません。コンパイルを実行してください。
コンパイル時にエラーを検出した場合、エラーメッセージが表示されます。また、この
とき［コンパイル済み］タブをクリックすると、エラーを検出したブロックまでのコン
パイル結果が表示されます。
［ソース］タブをクリックすると、編集可能なプログラムのソースリスト画面になりま
す。プログラムの作成／編集は、この状態で行ってください。

お願い

［ソース］タブがクリックされたときは、プログラムを入力するエ
リアです。
［コンパイル済み］タブがクリックされたときは、コンパイルが完
了している場合、プログラムが表示されます。

コンパイル時のエラーメッセージが表示されます。
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■既存のプログラムを開く

プロジェクトワークスペースに表示されているプロジェクトに登録されているプログ

ラムを開く場合は、プロジェクトのプログラムを直接ダブルクリックするか、または選

択した状態で［リターン］キーを押します。

プログラムがプロジェクトウィンドウに表示されます。

■プログラムの作成／編集

●プログラム作成上の留意事項
CX-Motion を使用してプログラムを作成する場合、以下の点に留意して作成してくだ
さい。

コンパイルを実行すると、スペースが詰まったり、入力した数値に 0が追加されま

す（オプショナル No.のみ）が、問題ありません。

例 1）スペースが詰まるケース

入力したプログラム コンパイル後のプログラム

N000 P000 XY
N001 G27 XY M(E31)
N002 G79

N000 P000 XY
N001 G27 XYM(E31) ←　スペースが詰まります。

N002 G79

例 2）オプショナル No.のケース

入力したプログラム コンパイル後のプログラム

N000 P000 XY
N001 G74 3
N002 G79

N000 P000 XY
N001 G74 03 ←　03に変換されます。

N002 G79

G言語の書式上、正しくないオプションを記述しても、コンパイルが正常に終了す
ることがあります。

下記にこのような動作となる G言語の一覧を示します。

この G 言語を含むプログラムは、ダウンロードできますが、照合すると異常となりま

すのでご注意ください。

Gコード G言語の書式上正しくないが、コンパイルが正常となるケース

G02/G03 例）N001　G02　X50　Y50　I0　J0　A0001　←A0001の記述が不要
対象：形 CS1W-MC421/MC221(-V1)のみ

G32 例）N001　G32　X100　Y100　A0002　←A0002の記述が不要
対象：形 CS1W-MC421/MC221(-V1)のみ

G53 例）N001　G53　（E05）　←軸名の記述が不足している
対象：形 CS1W-MC421/MC221(-V1)、形 CV500-MC421/MC221、形 C200H-MC221

G54 例）N001　G54　A0010　←軸名の記述が不足している
対象：形 CS1W-MC421/MC221(-V1)、形 CV500-MC421/MC221、形 C200H-MC221

G69 例）N001　G69　#1/X100　（E10）　←（E10）の記述が不要
対象：形 CS1W-MC421/MC221(-V1)、形 CV500-MC421/MC221、形 C200H-MC221
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軸動作指令の、軸の記述順について
G言語に記述する軸動作指令は、X軸から U軸の順に、記述してください。

プログラムをコンパイルするとき、軸動作指令の記述順番はチェックしていません。し

たがって、もし軸動作指令の順を「X 軸から U 軸の順」以外で記述した場合、コンパ

イルは正常終了します（したがって、実行は正常に行われます）が、プログラムをMC

ユニットにダウンロードした後、照合操作を行うと、照合異常が発生します。

例）照合異常が発生するケース
N000 P000 XY
N001 G01 Y100 X100 F100 ← Y軸を先に記述
N002 G79

上記のプログラムをコンパイルすると、正常に終了します。

このプログラムを MC ユニットにダウンロードした後、アップロードすると、次のプ

ログラムとなります。

このため、ダウンロードしたプログラムとアップロードしたプログラムを照合すると、

照合異常となります。

N000 P000 XY
N001 G01 X100 Y100 F100
N002 G79

そこで、

N001 G01 X100 Y100 F100
のように、X軸から Y軸の順に軸動作指令を記述するようにしてください。

●プログラム作成のための環境設定
［ツール］メニューの［オプション］をクリックし、［エディタ］タブ内の［プログラ

ム内に行番号を自動挿入する］、［カラー強調表示を使用］や、［ヘルプ］タブ内の［G

コードのフライバイヘルプを表示］といった、プログラムを作成する際の環境設定を行

うことができます。

詳細は、「4－3 CX-Motionの環境設定」を参照してください。
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●Gコードリファレンスカード
プログラムを作成／編集するときは、［G コードリファレンスカード］ダイアログボ

ックスを表示させておくと便利です。［G コードリファレンスカード］ダイアログボ

ックスで、G コードとニーモニックの対応や、各 G コードの書式や機能説明を参照で

きます。また、ドラッグアンドドロップにより、G コード、またはニーモニックを入

力することもできます。

［Gコードリファレンスカード］ダイアログボックスは、ツールバーの  をクリッ

クするか、［ヘルプ］｜［G コード命令］を選択、またはプログラム編集ウィンドウ

内で、右クリックしてメニューを表示させ、［Gコード命令］を選びます。



7－1 プログラムの作成／編集

7-6

7

プ
ロ
グ
ラ
ム
の
作
成
／
編
集

・［G コードリファレンスカード］ダイアログボックスの下にある、ドロップダウン

リストでMC機種を選択できます。

・［ニーモニック］をチェックすると、ニーモニックを先頭に表示します。

・［詳細］タブをクリックすると、チェックした Gコードの機能説明が表示されます。

・［アドレス／レジスタ］タブをクリックすると、アドレスとレジスタの説明が表示さ

れます。

・［Gコードリファレンスカード］ダイアログボックスで Gコードをクリックし、

を表示させ、クリックしたままプログラム編集ウィンドウへドラッグすると、その

Gコードが入力されます。

　　例：G26を入力する例

 

→

  

→

 

G コードまたはニーモニックは、プログラム編集ウィンドウ内で「G26」などと直

接入力することもできます。

●フライバイヘルプ
プログラム編集ウィンドウ内でプログラムを作成しているとき、入力操作を一時的に停

止すると、入力中の Gコードなどに関するヘルプが約 4秒間表示されます。

フライバイヘルプの表示／非表示、停止後何秒後にフライバイヘルプを表示させるかの

設定については、「4－3 CX-Motionの環境設定」を参照してください。
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●設定／編集操作
プログラム編集ウィンドウで、各 G コード（ニーモニック）の書式に従って、プログ

ラムを入力します。

テキストのコピー、切り取り、貼り付けなどの操作は、［編集］メニューから選ぶか、

ツールバーをクリックするか、または右クリックしてメニューを表示させて選びます。

●テキストの検索
［検索］ダイアログボックスでテキストを検索することができます。

［Ctrl］+［F］を押すか、ツールバーの  をクリック、または右クリックしてメニ

ューから［検索］を選びます。［編集］｜［検索］で選ぶこともできます。

検索する文字列を入力し、［次を検索］をクリックすると、検索できた場合カーソルが

移動します。大文字と小文字を区別する場合は、［大文字と小文字を区別する］をチェ

ックします。
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●行（ブロック）番号の付け直し
プログラムを追加／削除すると、行（ブロック）番号が重なったり、飛んだりします。
この場合は、［Ctrl］+［R］（行番号の付け直し）を押すか、ツールバーの  をク
リック、または右クリックしてメニューから［行番号付け直し］を選びます。［ツール］
｜［行番号付け直し］で選ぶこともできます。

 

→ 

他のアプリケーションからカットしたデータを CX-Motionへペーストしないでくださ

い。書式等の違いにより、正しくない値を取り込むことがあります。

●コンパイル
プログラムを MC ユニットへ転送して制御するためには、転送する前にコンパイルが
必要です。コンパイルの操作は以下のとおりです。

1 ［ファイル］｜［プロパティ］を選ぶか、カーソルがプログラム編集ウィンドウ
内にある状態で右クリックして、メニューを表示させ［プロパティ］を選びます。

2 ［MC タイプ］で MC 機種を選択した後、［OK］をクリックし、［プロパティ］
を閉じます。

お願い
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3 ［Ctrl］+［M］を押すか、ツールバーの  をクリック、または右クリックし
てメニューから［コンパイル］を選びます。［ツール］｜［コンパイル］で選ぶ
こともできます。
エラーがある場合は、プログラム編集ウィンドウの下に、エラーのある行が赤く

表示されます。修正して再度コンパイルを行ってください。

コンパイルが正常に終了した場合は、以下のように表示されます。

●プログラムを閉じる
プログラムを閉じる場合は、［ファイル］｜［閉じる］または［コントロールメニュー］

｜［閉じる］を選びます。

●プログラムの削除
プロジェクトワークスペース上のすでに登録してあるプログラムをクリックして、ツー

ルバーの  をクリックするか、または［編集］｜［削除］を選び、プログラムを削

除します（［DEL］キーを押して削除することもできます）。

●プロジェクトワークスペース上でのプログラムの MC間のコピーまたは移動
プロジェクトワークスペース上でプログラムを指定して、［編集］｜［コピー］または

［編集］｜［切り取り］、および［編集］｜［貼り付け］による、MC間のコピーおよ

び移動が可能です。また、ドラッグ&ドロップによる移動も可能です。
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■プログラムの削除

MCユニットの内部メモリ上のプログラムを削除する場合は、以下の手順で行ってくだ

さい。

1 プロジェクトワークスペースで、対象 MC ユニットクリックした後、［オンライ

ン］｜［プログラムの削除］を選びます。

2 削除したいプログラムを選択し、［OK］をクリックします。

3 削除する場合、［はい］をクリックすると削除されます。［プログラムの削除］

ダイアログボックスに戻りますので、これを閉じてください。

フラッシュメモリに保存されたプログラムを削除するときは、上記の操作で、MCユニ

ットの内部メモリのプログラムを削除した後、この状態でフラッシュメモリ書き込みを

実行してください。

参　考
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7－2 ユーザ定義ニーモニック

■概要

各 Gコードにユーザが任意のニーモニックを定義できます。

例えば、「G00」（位置決め）をMOVと定義しておくと、プログラムで

「G00 X0 Y0 Z-52」→「MOV X0 Y0 Z-52」と記載することができます。

各 Gコードには、初期値として以下のニーモニックが設定されています。

Gコード 名称 ニーモニック Gコード 名称 ニーモニック

G00 位置決め MOV G31(注3) 割込み定寸送り II

G01 直線補間 IL G32(注1) トラバース TR

G02 円弧補間(時計方向) ICW G50 基準座標系選択 RCO

G03 円弧補間(反時計方向) ICCW G51 ワーク座標系選択 WCO

G04 ドウェルタイマ DWELL G53 ワーク原点オフセット変更 CWO

G10 パスモード PASS G54 基準座標系現在値変更 CRCO

G11 ストップモード STOP G60 四則演算 MATH
G13(注 1) インポジションチェックオフモード IIP G63 代入 SUBS

G17 円弧平面指定(X－Y) CPXY G69 システムパラメータ変更 CHPA
G18(注 2) 円弧平面指定(X－Z) CPXZ G70 無条件ジャンプ JMP
G19(注 2) 円弧平面指定(Y－Z) CPYZ G71 条件ジャンプ JMPC
G20(注 2) 円弧平面指定(X－U) CPXU G72 サブプログラムジャンプ GOSUB
G21(注 2) 円弧平面指定(Y－U) CPYU G73 サブプログラムエンド ENDSUB
G22(注 2) 円弧平面指定(Z－U) CPZU G74 オプショナル終了 OEND

G26 基準原点復帰 ROR G75 オプショナルスキップ OSKIP

G27 ワーク原点復帰 WOR G76 オプショナルプログラムストップ OPAUSE

G28 原点サーチ OS G79 プログラムエンド END

G29 原点未確定 OU G90 アブソリュート指定 ABS
G30(注 3) 速度制御 SCAF G91 インクリメンタル指定 INC

注 1：形 CS1W-MC421/221(-V1)専用です。
注 2：形 CS1W-MC221(-V1)、形 CV500-MC221、形 C200H-MC221では無効です。
注 3：形 CS1W-MC421/221(-V1)、形 C200H-MC221専用です。
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■ニーモニックの設定

ニーモニックを設定（変更）する操作は、以下とおりです。

1 ［ツール］｜［オプション］を選び、［ニーモニック］ボタンを押します。初期

設定の［ニーモニックの設定］画面が表示されます。

2 設定（変更）したいニーモニックをクリックし、ニーモニックを入力した後、

［Enter］を押します。この例では、「MOV」を「MV」に変更しています。

注：ユーザ定義ニモニックは、半角 1～50文字、全角 1～25文字で、かつ数値およびスペ

ースを含まないことが必要です。

3 ［OK］をクリックします。新しいニーモニックが登録されます。
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8－1 概要

■概要

以下に示す、転送／照合／保存／モニタは、CX-Motion をインストールしたパソコン

とMCユニットがオンライン接続された状態で行われます。

・CX-Motion で設定／作成した、システムパラメータ、位置データ、プログラムの対

象MCユニットの内部メモリへの転送（ダウンロード）

・MC ユニットから CX-Motion へのシステムパラメータ、位置データ、プログラムの

転送（アップロード）

・CX-Motion と MC ユニット間でのシステムパラメータ、位置データ、プログラムの

照合

・システムパラメータ、位置データ、プログラムのフラッシュメモリへの保存

・MCユニットの状態のモニタ（「第 9章 MCユニットの動作のモニタ」参照）

形 CS1W-MC421/221(-V1)、形 CV500-MC421/221 の場合は、CX-Motion をインスト

ールしたパソコンと接続された PLC（CPUユニット）経由で行います。ネットワーク

接続された PLC上のMCユニットにも接続可能です。

形 C200H-MC221の場合は、CX-MotionをインストールしたパソコンをMCユニット

に直接接続した状態で行います。
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■接続方法

PLCまたはMCユニットとの接続方法には、以下の 2つの方法があります。

接続方法の詳細については、「第 2章 セットアップ」を参照してください。

●PLCまたは MCユニットと直接接続する
ツールバスまたは上位リンクで PLCまたはMCユニット（形 C200H-MC221のみ）と

直接接続します。

内蔵ポートを使用したPLCとの接続�

CPUユニット�
MCユニット�

CX-Motion

ツールバス�
または�
上位リンク�

MCユニット形C200H-MC221との接続�

MCユニット�
形C200H-MC221

CX-Motion

上位リンク� CPUユニット�

●ネットワーク上の PLCと接続する
ツールバスまたは上位リンクで接続した PLC を介して、ネットワーク上の PLC に接

続します。設定方法については、8－2項で説明します。

CX-Motionでは簡単な設定を行うことにより、パソコンと直接接続された PLCを経由

して、ネットワーク上の PLCとオンライン接続することができます。

CPUユニット�
MCユニット�

CX-Motion

ツールバス�
または�
上位リンク�

ネットワーク�

■転送／保存の手順

CX-Motionをインストールしたパソコンと CPUユニッ
ト、または MCユニット（形 C200H-MC221）をケーブ
ルで接続

.........「第 2章 セットアップ」参照

↓

通信仕様の設定・確認 .........「8－2通信仕様の設定／変更」参照

↓

CX-Motionからシステムパラメータ、位置データ、プロ
グラムを転送 .........「8－3 転送／照合／保存」参照

↓

フラッシュメモリへ保存（形 CS1W-MC421/221(-V1)、
形 C200H-MC221の場合） .........「8－3 転送／照合／保存」参照

システムパラメータで、タスク構成を変更して使用する場合の、システムパラメータ、

位置データ、プログラムの転送については、「8－3 転送／照合／保存」の「■タスク

構成を変更した場合の転送手順」を参照してください。

参　考
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8－2 通信仕様の設定／変更

■PLCまたは MCユニットと直接接続する

ツールバスまたは上位リンクで、PLC または MC ユニット（形 C200H-MC221 のみ）

と直接接続する場合は、PLCを追加したときにすでに通信仕様は設定されています。

詳細は、「4－2 プロジェクトの作成と PLC／MC機種の設定・追加」を参照してくだ

さい。通信仕様を変更、または確認する場合は、［プロパティ］で行います。

・CX-Programmerや、CX-Protocolと同時に使用する場合、PLCの通信設定を同じに

設定してください。

もし異なる通信設定をした場合、通信異常が発生します。
・CX-Programmerと CX-Protocol等のツールと同時に使用している場合、通信エラー
（タイムアップ）が発生することがあります。このような場合は、通信のレスポンス
監視時間を延ばしてください。

1 プロジェクトワークスペースで、対象MCユニットが登録されている PLCにカー

ソルを移動し、右クリックし、メニューから［プロパティ］を選びます。

変更する場合は、設定し直して［OK］をクリックします。

転送／照合／保存の操作については、「8－3 転送／照合／保存」を参照してくだ

さい。

お願い
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■ネットワーク上の PLCと接続する

ここでは、ネットワーク上の PLCと通信するための設定方法を説明します。

この設定を行うと、CX-Motion で作成／設定したシステムパラメータ、位置データ、

MCユニットの転送／照合／保存／モニタなどすべてのオンライン機能が、ネットワー

ク上の PLCに装着されたMCユニットに対して使用できます。

以下に示すシステム例を使って、ネットワーク上の PLCと接続するための設定方法を

説明します。

CX-Motionから「PLC000」を経由して、ネットワーク上の「PLC100」へオンライン

接続します。ネットワーク種別は［Toolbus］とします。

PLC名称：PLC000�
PLC機種：CS1H�
ノードアドレス：0

CX-Motion PLC名称：PLC100�
PLC機種：CS1H-H�
ノードアドレス：1

ツールバス�
または�
上位リンク�

ネットワーク（例：Controller Link）�
MCユニット�

「PLC000」は、すでにプロジェクトに登録されていて、「PLC100」をプロジェクト

に追加するときに、ネットワーク設定を行うものとします。

1 プロジェクトワークスペースのプロジェクトをクリックし、ツールバーの  を

クリックするか、［編集］｜［新規 PLC］を選びます。［PLCの追加］ダイアロ

グボックスが表示されます。［PLCネーム］、［PLC機種］、［ネットワーク種

別］を以下のように設定します。
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2 ［ネットワーク種別］選択ボックスの右側にある［設定］ボタンをクリックしま

す。［ネットワークの設定［Toolbus］］の［ネットワーク］タブの内容が表示さ

れます。以下のように設定します。

自ネットワーク内の通信なので、
「0」を設定します。

ノードアドレス「1」を設定します。

通常はデフォルト設定を使用します。
2種類以上のネットワークを経由する
場合は、短いほうのフレーム長に合わ
せて設定します。

タイムアウトする場合は、レスポ
ンス監視時間を増やします。

3 ［ドライバ］タブをクリックします。以下のように設定します。

PLC100のポートの設定は、ここでは関係ありません。［通信速度］は、CX-Motion

と PLC000間の通信速度に合わせます。CSシリーズ CPUユニットの場合は、［通

信速度自動認識］を有効に設定しておくと、CPUユニット側の通信設定に関わら

ず、ここで設定した通信速度で通信します。この例では、パソコンの通信ポート 1

と PLC000の RS-232Cポートがケーブルで接続され、CPUユニットのディップ

スイッチの SW5が ONに設定されているものとします。

4 ［OK］をクリックします。［PLCの追加］ダイアログボックスに戻ります。［OK］

をクリックします。プロジェクトに PLC100が追加されます。

5 PLC100に対象MCユニットを追加します。操作方法は、「4－2 プロジェクトの

作成と PLC／MC機種の設定・追加」を参照してください。

6 追加した MC ユニットについてシステムパラメータ、位置データ、プログラムを

作成します。

これで、設定は終了です。転送／照合／保存の操作については、「8－3 転送／照

合／保存」を参照してください。
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8－3 転送／照合／保存

■MCユニットへ転送する

注意
他ノードへプログラム、パラメータ、位置データを転送するときは、
変更先ノードの安全を確認してから行ってください。
けがをする恐れがあります。

MCユニットへ転送（ダウンロード）可能なデータの単位は、以下のとおりです。
・全MCユニットデータ（対象MCユニットデータ）
・システムパラメータ
・プログラム（すべてまたは 1つ）
・位置データ

・システムパラメータで、タスク構成を変更して使用する場合の、システムパラメータ、
位置データ、プログラムの転送については、「■タスク構成を変更した場合の転送手
順」を参照してください。

・MCユニットへ転送（ダウンロード）する場合、常に上書きされます。転送するデー
タ（プログラム等）を十分に確認した後、転送（ダウンロード）を実行してください。

注：プログラムを転送時、MCユニット内に同じプログラム No.があるかどうかが確認され、あ
る場合は、上書き確認のメッセージが表示されます。

1 プロジェクトワークスペースで転送先の MC ユニットをクリックした後、ツール
バーで  をクリックするか、［オンライン］｜［MCに転送］を選びます。［ダ
ウンロード］ダイアログボックスが表示されます。

2 転送するデータの種類を選択し、［転送］をクリックします。転送の状況が以下
のように表示されます。

お願い
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■フラッシュメモリ保存（形 CS1W-MC421/221(-V1)、形 C200H-MC221 専用）

MCユニットの内部メモリへ転送したシステムパラメータ、位置データ、プログラムを

フラッシュメモリへ保存します。

注意

MCユニットへプログラムやパラメータ、位置データを転送した
後は、必ずフラッシュメモリへの保存を行ってください。
行わない場合は、次の電源投入時に転送前の状態に戻ってしまい、
機械が誤動作する可能性があります。

メモリ運転中およびモータが動作している状態では、データの保存
（フラッシュメモリへの書き込み）を実行しないでください。
想定しない動作をする恐れがあります。

1 ［オンライン］｜［フラッシュメモリへ書き込み］を選びます。または、MC ユ

ニットへの転送時の［ダウンロード］ダイアログボックスで、［フラッシュメモ

リ書き込み］を有効にしておくと、転送後フラッシュメモリへ保存します。

［オンライン］｜［フラッシュメモリへ書き込み］を選んだ場合は、［フラッシ

ュメモリ書き込み］ダイアログボックスが表示されます。

2 ［書き込み選択］でフラッシュメモリへ保存するデータをチェックし、［OK］をク
リックします。フラッシュメモリへの書き込み状況が以下のように表示されます。
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■タスク構成を変更した場合の転送手順

MCプログラムは、タスク数で管理されています。このため、いったん、あるタスク構

成でプログラムを作成した後、タスク構成を変更した場合、変更したタスク構成に応じ

て、新たにプログラムを作成し直すことが必要となりますので、ご注意ください。タス

ク構成（軸構成、タスク数、タスク軸宣言）は、工場出荷時は、以下のようになってい

ます。これ以外のタスク構成で使用する場合、システムパラメータのタスク構成を必ず

設定してください。

工場出荷時のタスク構成
MCユニット形式 形 CS1W-MC421(-V1)／

形 CV500-MC421

形 CS1W-MC221(-V1)／形 CV500-

MC221／形 C200H-MC221

軸構成 4軸 2軸

タスク軸宣言（タスク 1用） X軸、Y軸、Z軸、U軸 X軸、Y軸

タスク軸宣言（タスク 2用） 使用せず 使用せず

タスク軸宣言（タスク３用） 使用せず 使用せず

タスク軸宣言（タスク 4用） 使用せず 使用せず

●タスク構成の変更手順について
タスク構成を変更して使用する場合は、以下の手順でタスク構成を変更してください。

なお、弊社からの工場出荷時は、1タスク構成としております。

基本的な操作の流れ

データのバックアップ タスク構成を変更する場合、安全のために、MC
ユニットの各種データをバックアップします。�

�
MCユニットの各種 MCユニットのタスク構成に応じて、各種データ�
データの初期化 の初期化を行います。�
�
新しい位置データ・ 新しいタスク構成に対応した位置データ・プロ�
プログラムの転送 グラムをダウンロードします。�
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具体的な操作方法
以下に示す、すべての［オンライン］メニューでの操作は、対象 MC ユニットをクリ

ック後、メニューより選択してください。

1 データのバックアップ

CX-Motionから、MCユニットに保存してあるシステムパラメータ、プログラム、

位置データを転送（MCユニット→パソコン）します（アップロード）。

・［オンライン］｜［MCから転送］を選択

2 MＣユニットの各種データの初期化

① CX-Motionで、MCユニットのプログラムをすべて削除します。この後、フラ

ッシュメモリへの書込み（全データ）（形 CS1W-MC421/221(-V1)、形

C200H-MC221のみ）を実施します。

・［オンライン］｜［プログラムの削除］を選択

・［オンライン］｜［フラッシュメモリへ書き込み］を選択

② CX-Motionでユニットパラメータを開き、軸構成、またはタスク軸宣言を変更

します。また、その他に変更すべきシステムパラメータがあれば、変更し、保

存します。（タスク構成の決定）

・MC ユニットに登録されているパラメータをダブルクリックし、［ユニット

&メモリ管理パラメータ］の設定画面でタスク構成を変更

③②で作成したシステムパラメータを MC ユニットへ転送（パソコン→MC ユニ

ット）します。この後、フラッシュメモリへの書込み（全データ）（形

CS1W-MC421/221(-V1)、形 C200H-MC221のみ）を行います。

・［オンライン］｜［MCに転送］を選択

・［オンライン］｜［フラッシュメモリへ書き込み］を選択

④MCユニットの電源を OFFし、再度立ち上げます。（プログラム構成の決定を、

自動で行います）

以上の操作で、新しいタスク構成でのMCユニットの初期化が完了します。

3 新しい位置データ・プログラムのダウンロード

①新しいタスク構成に応じた位置データ・プログラムを作成し、MC ユニットに

転送（パソコン→MC ユニット）（ダウンロード）します。また、すでに新し

いタスク構成に応じた位置データ・プログラムが作成されている場合、このデ

ータを転送します。

・［オンライン］｜［MCに転送］を選択

②すべての位置データ・プログラムの転送が完了すれば、最後にフラッシュメモ

リ書込み（全データ）を行います。

・［オンライン］｜［フラッシュメモリへ書き込み］を選択

以上の操作で、MCユニットのすべてのセットアップが完了します。
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■MCユニットから転送する

MCユニットから転送（アップロード）可能なデータの単位は、以下のとおりです。

・対象MCユニットの全データ

・システムパラメータ

・プログラム（すべてまたは 1つ）

・位置データ

1 プロジェクトワークスペースで転送元の対象 MC ユニットをクリックした後、ツ

ールバーで  をクリックするか、［オンライン］｜［MCから転送］を選びま

す。［アップロード］ダイアログボックスが表示されます。アップロード時にパ

ソコン上で編集中のラベルを消さずに残す場合は、［ラベルの保持］をチェック

します。MCユニットの位置データと CX-Motionで編集中のラベルを合成します。

2 MC ユニットから転送するデータを選択し、［転送］をクリックします。転送の

状況が以下のように表示されます。

MC ユニットから転送（アップロード）されたシステムパラメータ、位置データ

は、プロジェクト上の転送元に指定した対象 MC ユニットに対して上書きされま

す。プログラムは、常に追加で書き込まれます。

全MCファイルを指定した場合は、現在MCに登録されているシステムパラメー

タ、位置データ、プログラムは削除され、転送（アップロード）されたものが新

たに登録されます。

システムパラメータのタスク構成を変更した後、全 MCファイルのダウンロードを行

うと、システムパラメータをダウンロード後、異常（タスク数不一致またはシステム設

定エラー）を検知し、その後のダウンロードができませんので、ご注意ください。

前述の「■タスク構成を変更した場合の転送手順」にしたがって、MCユニットの各種
データの初期化および新しい位置データ、プログラムのダウンロードを行ってください。

お願い
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■MCユニットと照合する

対象 MC ユニットの内部メモリのシステムパラメータ、位置データ、プログラムと

CX-Motionのものと照合します。

1 プロジェクトワークスペースで照合先の MC ユニットについて照合するデータ

（プログラム、パラメータ、位置データ）をクリックした後、ツールバーで  を

クリックするか、［オンライン］｜［照合］を選びます。

2 照合を行い、結果を表示します。

（照合結果が一致した場合）

（照合結果が不一致の場合）
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8－4 自動ローディング（形 C S 1W -M C 421/221(-V 1)専用）

■概要

MCユニット　形 CS1W-MC421/221(-V1)では、最大 100本のプログラム（全プログラ

ム合計で 2000ブロックまで）を保存することができます。これ以上のプログラムが必

要なアプリケーションをサポートするために、自動ローディング機能を搭載しています。

自動ローディング機能は、CX-Motion が起動されているパソコンを MC ユニットの記

憶装置のように取り扱うことで、多量のプログラムを実行できます。

自動ローディングの実行は、コマンドエリアを利用して、IOWR命令で実行します。

MCユニットは手動モード、または自動モードのいずれでも使用できます。

指定できる作業 No.は、1～10000までです。IOWR命令の実行方法については、「CS

シリーズ モーションコントロールユニット ユーザーズマニュアル」（SBCE-306）の

「6－16 自動ローディング機能」を参照してください。

CX-Motion で、予め入れ替えたい作業 No.で、プログラム、位置データを作成／登録

しておく必要があります。

－作業No.X－
＜プログラム＞
P000,P001......
＜位置データ＞

POSIT......

－作業No.3－
＜プログラム＞
P000,P001......
＜位置データ＞

POSIT......

－作業No.2－
＜プログラム＞
P000,P001......
＜位置データ＞

POSIT......

パソコン
CX-Motion起動中

作業No.

－作業No.1－
＜プログラム＞
P000,P001......
＜位置データ＞

POSIT......

CPUユニットMCユニット

②、⑤

①、③、④

●動作説明

① CX-Motionで常時MCユニットの作業 No.を監視しています。

② CPUユニットより、現在MCユニット内部にある作業 No.に、新しい作業 No.を書

込みます。作業 No.の書込みには、IOWR命令を使用します。

③ CX-Motion が、指定された作業 No.を検出すると、CX-Motion で作成された作業

No.に登録されたプログラムと位置データをMCユニットへダウンロードします。

④ダウンロードを開始する前に CX-Motionはユニット内の全タスクのプログラムを全

て消去します。その後、指定された作業 No.のプログラムおよび位置データをダウ

ンロードします。

⑤ダウンロードが完了すると、MCユニットから CPUユニットに対して、完了を通知

します。具体的には、割付リレーエリアの自動ローディング実行中リレーが自動ロ

ーディング実行時に OFF→ONし、正常に終了した場合 ON→OFFとなります。
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■CX-Motionでの操作手順の概要

CX-Motion では、プロジェクト内のスクリプトに、ジョブを登録し、そのジョブの番
号（作業 No.に相当）、プログラム、位置データを登録し、［オンライン］｜［自動ダ
ウンロード］｜［スクリプトの開始］を実行し、MCユニットの作業 No.を監視します。
指定されたジョブ番号（作業 No.）を検出（IOWR 命令による）すると、CX-Motion
は自動的にダウンロードを開始します。スクリプトにて監視の間隔も設定できます。

注：CX-Motionをインストールしたパソコンと PLCが接続ケーブルで接続されており、オンラ
イン接続できることを確認し、自動ローディングを実行してください。

対象 MCユニットをプロジェクトに登録
↓

スクリプトの新規作成
↓

スクリプトにジョブ番号を追加
↓

ジョブに位置データ、プログラムを作成し登録
↓

監視の間隔を設定
↓

監視の実行

スクリプトに登録するプログラムは、ダウンロードしたい MCユニットのタスク構成
に合致したプログラムを登録してください。合致しないプログラムを登録した場合、ダ
ウンロード時に異常を検知し、繰り返しダウンロードをリトライします。
例：２タスク構成（タスク１：X、Y軸、タスク２：Z,U軸）の形 CS1W-MC421(-V1)
に、X,Y,Z軸を動かすプログラムをスクリプトに登録した場合、繰り返し、ダウン
ロードをリトライします。
転送時間を超えても、実際にデータのダウンロードが実行終了されないようでした
ら、［オンライン］｜［自動ダウンロード］｜［スクリプトの停止］を実行して自
動ローディングを中止し、プログラムを確認してください。下記の転送時間を目安
にしてください。
目安：位置データ 2000個およびプログラム 1本（40ブロック）の場合、約 40s

の転送時間がかかります。

■CX-Motionでの実際の操作手順

1 自動ローディングの対象となる MC ユニットをプロジェクトへ登録し、プログラ

ム、位置データを作成しておきます。

お願い
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2 ツールバーの  をクリックし、［スクリプト］を選ぶか、［ファイル］｜［新

規作成］｜［スクリプト］を選びます。

3 スクリプトをクリックした後、ツールバーで  をクリック、または右クリック

してメニューを表示させ、［ジョブの追加］を選びます。または［編集］｜［ジ

ョブの追加］を選びます。

ジョブ番号（作業 No.）を変更する場合は、数字をクリックした後、1～10000の

範囲で入力します。また、ジョブは複数（作業 No.として 10000 まで可能）登録

できます。
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4 ジョブ番号の下に、プログラムまたは位置データを登録します。

1） 該当するMCユニットの下に登録された、プログラムまたは位置データをク

リックします。

2） プログラム、位置データを、ジョブ番号のところへドラッグ&ドロップしま

す。

または、［編集］｜［切り取り］（または右クリックしてメニューを表示さ

せ［切り取り］）により、プログラムまたは位置データを切り取った後、ジ

ョブ番号をクリックして、［編集］｜［貼り付け］（または右クリックして

メニューを表示させ［貼り付け］）により、プログラムまたは位置データを

貼り付けます。（注：上記で［切り取り］の代りに［コピー］を行うことも

できます。）

登録したプログラム、位置データを削除する場合は、ツールバーで  をクリッ
クします。

5 監視時間は、間隔をクリックし、直接数値を入力します。単位は秒で、設定範囲
は 1～65です。指定した秒単位で対象MCユニットを監視します。

6 ［オンライン］｜［自動ダウンロード］｜［スクリプトの開始］を選びます。
ステータスバーの右端のところに、監視中のMCユニットが表示されます。
停止させる場合は、［オンライン］｜［自動ダウンロード］｜［スクリプトの停
止］を選びます。

注：自動ローディング実行中は、1）プロジェクト、パラメータ、位置データ、プログラ
ムの編集、および 2）転送、照合、モニタなどのオンライン操作を行うことはできま
せん。

■スクリプトの保存

スクリプトが含まれるプロジェクトを保存することにより、スクリプトも自動的に保存

されます。
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9－1 MCモニタリングの概要

■概要

MCモニタリングでは、現在位置、実行しているタスク、入出力の状態、エラー表示、

サーボ系のトレースデータなどを画面に表示します。
メニュー名称 内容

MC座標の表示(C) 以下の内容を画面に表示します。
・基準座標系現在値（パルス）
・基準座標系現在値（表示単位で設定した単位）
・ワーク座標系現在値（表示単位で設定した単位）
・ワーク原点シフト量（表示単位で設定した単位）
・偏差カウンタ
・エラーメッセージ

MCタスクの表示(T) 以下の内容を画面に表示します。
・現在実行中のプログラム
・現在のタスクステータス
・現在実行中のプログラムでの現在値
・エラーメッセージ

以下の入出力信号の ON／OFFを画面に表示します。MC I/Oステータスの表示(I)

［入力］
・汎用入力
・原点近傍入力信号
・CW／CCW限界入力信号
・即停止入力信号
・ドライバアラーム入力信号

［出力］
・汎用出力／ブレーキ出力（注 2）
・メモリ運転中
・メモリ運転終了
・運転指令出力
・ドライバアラームリセット出力
・センサーオン出力

MC FALステータスの表示(F) MCユニットで発生したエラーを表示します。
・MC FAL

・タスク FAL

・軸 FAL

MC異常履歴の表示(E) MCユニットで発生したエラーの履歴を最大 20個分表示します。
20個を超えると古い順から削除されます。

サーボグラフ(S)（注 1） サーボ系のデータをトレースし、画面に表示します。

注 1：形 CS1W-MC421/221(-V1)専用です。

注 2：形 CS1W-MC421/221(-V1)の場合、汎用出力ポートをブレーキ出力に設定している場合は、

X軸～U軸ブレーキ出力となります。
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9－2 MCモニタリングの操作方法

■MC座標の表示

1 プロジェクトワークスペースで対象 MC ユニットをクリックした後、ツールバー

の  をクリックするか、［オンライン］｜［MC座標の表示］を選びます。

2 軸の座標をモニタリングする場合、［開始］をクリックします。

■MCタスクの表示

1 プロジェクトワークスペースで対象 MC ユニットをクリックした後、ツールバー
の  をクリックするか、［オンライン］｜［MCタスクの表示］を選びます。

2 軸の座標をモニタリングする場合、［開始］をクリックします。

指令された表示単位
で表示されます。
表示範囲は、
－39999999～
39999999
までです。

フィードバックパ
ルスの現在値を表
示されます。単位
は、常に［パルス］
で、表示範囲は、
－268435455～
268435455 パルス
までです。
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■MC I/Oステータスの表示

1 プロジェクトワークスペースで対象 MC ユニットをクリックした後、ツールバー

の  をクリックするか、［オンライン］｜［MC I/Oステータスの表示］を選

びます。入力信号の ON／OFFが表示されます。

2 ［出力］をクリックすると、出力信号の ON／OFFが表示されます。

ON／OFFの色は、［ツール］｜［オプション］で変更できます。「4－3 CX-Motion

の環境設定」を参照してください。
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■MC FALステータスの表示

1 プロジェクトワークスペースで対象 MC ユニットをクリックした後、ツールバー

の  をクリックするか、［オンライン］｜［MC FAL ステータスの表示］を

選びます。MCユニットで発生したエラーが表示されます。

エラーをクリックすることにより、その詳細内容（名称、原因、対処）が表示さ

れます。
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■MC 異常履歴の表示（形 CV500-MC421/221、形 CS1W-MC421/221(-V1)専用）

1 プロジェクトワークスペースで対象 MC ユニットをクリックした後、ツールバー

の  をクリックするか、［オンライン］｜［MC異常履歴の表示］を選びます。

■サーボグラフ（形 CS1W-MC421/221(-V1)専用）

1 プロジェクトワークスペースで対象 MC ユニットをクリックした後、ツールバー

の  をクリックするか、［オンライン］｜［サーボグラフ］を選びます。

・［トレースモード］：
［即］をチェックして［開始］をクリックすると、即サーボトレースを開始し

ます。［軸指定］をチェックした場合は、指定（チェック）した軸が移動、ま

たは汎用入力 1～4 のいずれかが ON になったとき、サーボトレースを開始し

ます。

・［サンプリングレート］：
トレースのサンプリング間隔を 2ms 単位（2～100ms）で指定できます。初期

値は 2msです。

なお、ここでの 2msという設定は、MCユニット内の分解能により、2.075195ms

を意味します。グラフ上の速度は Ver. 2.1から正しい値に補正してあります。



9－2 MCモニタリングの操作方法

9-7

9

Ｍ
Ｃ
ユ
ニ
ッ
ト
の
動
作
の
モ
ニ
タ

3 ［トレースモード］と［サンプリングレート］の設定を保存するときは、［ファ

イルの上書き保存］をクリックします。

4 ［開始］をクリックすると、トレースを開始します。500 個のトレースが完了す

ると、［サーボグラフ］が表示されます。

注：グラフの右側には、以下の記号（軸名と 1～3）が表示されます。
例）X軸の場合

X1：指令
X2：フィードバック
X3：偏差
Xが X軸、1～3が、指令、フィードバック、偏差に対応します。

・［ステータス］：

ステータスには、以下の用語が表示されます。内容は以下のとおりです。
トレース実行中 ：MCユニットでサーボトレースを実行中です。
アップロード中 ：MCユニットからトレースデータをアップロードしています。
トレース完了 ：トレースデータの表示が完了しました。

・［表示］：

X 軸～U 軸、それぞれに指令（指令速度[パルス/2ms]）、フィードバック（フ

ィードバックパルスから算出した現在速度[パルス/2ms]）、偏差（偏差カウン

タ量[パルス]）を有効（チェック）にして、再表示させることができます。
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・［データ表示］：

　

表示速度の調整
に使用します。
［スクロール］
を選択したとき
表示されます。

500個のトレースデータをスクロール表示します。

［ステップ］を有効にして、  または  をクリックすると、トレー

スデータを 1ステップずつ表示します。  をクリックすると順方向（X軸

の数値が増える方向）に、  をクリックすると逆方向にスクロールします。

［スクロール］を有効にして、  または  をクリックすると、トレ

ースデータを連続してスクロールしながら表示します。表示速度は、［－］で

遅く［＋］で速くなります。

スクロールを中止したい場合、［ステップ］をクリックしてください。

［分解能］は、サーボグラフのスクロール量を制御します。1～20 を設定します。
［様式］は、サーボグラフの様式（折れ線グラフ、棒グラフなど）を変更します。

■トレースデータの保存／読出し／印刷

●保存
トレースデータを保存する場合は、［ファイルの上書き保存］をクリックします。［サ

ーボデータの保存形式］ダイアログボックスでファイル名を入力し、［保存］をクリッ

クします。
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保存したファイル（＊.mcv）は、Microsoft Excelなどの標準の表計算ソフトに取り込

むこともできます。

取り込む場合、以下の手順で行ってください。

1 EXCELでファイルを開きます。

2 テキストファイルウィザードが開きますので、順に「次へ」を押して、最後に完

了を押します。
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●読出し
保存されたトレースデータを表示する場合は、［サーボグラフ入力］ダイアログボック

スで［ファイル読み出し］をクリックします。［ファイルを開く］ダイアログボックス

からファイル選び、［開く］をクリックします。［サーボグラフ］が表示されます。

●印刷
トレースデータ（数値データ）を印刷する場合は、［サーボグラフ入力］ダイアログボ

ックスで［印刷］をクリックします。

注 1：印刷時は、1ページずつ別々に印刷されます。

注 2：印刷時、左のマージンが少ない場合、プリンタの設定で左マージンを調整してください。
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10－1 プロジェクトの印刷

■概要

システムパラメータ、位置データ、MCプログラムを印刷します。プロジェクトウィン

ドウでアクティブになっている画面を印刷します。

プロジェクトワークスペースがアクティブのとき印刷を実行すると、プロジェクトに登

録されている PLCとMCユニットの情報と、MCユニットに登録されているシステム

パラメータ、位置データ、MCプログラムのタイトル名が印刷されます。

■印刷

1 プリンタの電源を入れ、印刷したいデータをクリックし、プロジェクトウィンド

ウに表示させ、［Ctrl］+［P］を押すか、［ファイル］｜［印刷］を選びます。

2 プリンタの機種、印刷の部数を設定し［OK］をクリックします。

位置データの場合は、以下のダイアログボックスが表示されます。

　　　

（1）印刷範囲を指定します。

（2）「全値を印刷」を選択した場合、すべての位置データを印刷します。

「ナル値以外を印刷」を選択した場合、値が 0（未設定含む）かつラベルが

未設定のデータ以外を印刷します。
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■印刷例

注：システムパラメータの印刷は、1/5～5/5まで 5ページ分あります。
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注 1：印刷時は、1ページずつ別々に印刷されます。

注 2：印刷時、左のマージンが少ない場合、プリンタの設定で左マージンを調整してください。
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11－1 MCユニットの異常履歴

■概要

MCユニットで発生した異常を、最大 20まで記録して表示します。

21個目が発生すると、古いものから削除されます。

本機能は、形 CS1W-MC421/221(-V1)、形 CV500-MC421/221で使用できます。

■MC異常履歴の表示

1 プロジェクトワークスペースで対象 MC ユニットをクリックした後、ツールバー

の  をクリックするか、［オンライン］｜［MC異常履歴の表示］を選びます。

［クリア］をクリックすると、異常履歴は削除されます。
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●形 CS1W-MC421/221(-V1)の異常履歴
各エラーコードの原因と処置の詳細については、［ヘルプ］｜［MCユニットエラー］を選び、［MCユ

ニットのエラーコード］ダイアログボックス、または MC ユニットのユーザーズマニュアルを参照して

ください。

異常コード
（Hex）

エラー名称 対処

0001 PLC本体WDTエラー CPU本体のマニュアルに従って対処してください｡

0002 PLC本体サービス監視異常 以下の要因が考えられます。
　・CPU本体の設定で､エンドリフレッシュ禁止としている。
　・CPUのスキャンタイムが長い。
そこで、
　・エンドリフレッシュ禁止の解除
　・サイクリック監視時間を伸ばす
としてください｡

0006 その他の CPU異常 CPU本体を調査願います｡

000E CPUバス異常 MCユニットが正しくベースユニットに取り付けられているか確
認願います｡
それでも発生する場合､CPU、ベースユニットの故障が考えられ
ます。CPU、またはベースユニットを交換してください。

000F PLC本体初期処理異常 以下の異常が発生しています。
　・号機 No.が正しくない。
　・号機 No.が他の高機能 I/Oと重複している｡
正しい号機 No.を設定して､再度電源を投入してください｡

0015 PLC本体停止異常 CPU本体のマニュアルに従って対処してください｡

0016 PLC本体継続異常 CPU本体のマニュアルに従って対処してください｡

0108 ルーチングエラー

010d ルーチングエラー

010e ルーチングエラー

0118 不正パケット受信

0124 ルーチングエラー

通常これらの異常が発生することはありません｡
発生した場合､弊社までご連絡願います｡

0602 メモリ破壊 フラッシュメモリ異常や、EEP-ROM異常が発生しています。
この異常が頻繁に発生している場合､MCユニットを交換してく
ださい｡

0310 システムパラメータ破壊 エラーコード 0001Hexと同じ処置を実施してください｡

0311 プログラム破壊 エラーコード 0003Hexと同じ処置を実施してください｡

0312 G不当命令 エラーコード 0017Hexと同じ処置を実施してください｡

0313 プログラム範囲オーバー エラーコード 0018Hexと同じ処置を実施してください｡

0314 原点信号なし エラーコード 0041Hexと同じ処置を実施してください｡

0315 偏差カウンタオーバーフロー エラーコード 003DHexと同じ処置を実施してください｡

0316 ABSデータエラー エラーコード 004AHexと同じ処置を実施してください｡

0317 原点近傍信号無し エラーコード 0042Hexと同じ処置を実施してください｡

0318 CW方向オーバートラベル エラーコード 003EHexと同じ処置を実施してください｡

0319 CCW方向オーバートラベル エラーコード 003FHexと同じ処置を実施してください｡

031a 両方向オーバートラベル エラーコード 0040Hexと同じ処置を実施してください｡

031b 現在位置カウンタオーバーフロー エラーコード 004DHexと同じ処置を実施してください｡

031c ABS多回転エラー エラーコード 004EHexと同じ処置を実施してください｡

031d フィードバックパルス異常 エラーコード 0058Hexと同じ処置を実施してください｡
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●形 CV500-MC421/221の異常履歴
各エラーコードの原因と処置の詳細については、［ヘルプ］｜［MCユニットエラー］を選び、［MCユ

ニットのエラーコード］ダイアログボックス、または MC ユニットのユーザーズマニュアルを参照して

ください。

異常コード エラー名称 備考

001 PLC本体WDTエラー LEDのエラー表示「PLC本体ウォッチドッグタイマエラー」
のことです。

002 PLC本体サービス監視（サイクリック） システムのエラーコード 0007のことです。

003 PLC本体共有 RAM異常（パリティエラー）システムのエラーコード 0008のことです。

005 号機 No.エラー LEDのエラー表示「号機 No.エラー」のことです。

006 その他の CPU異常 LEDのエラー表示「その他の CPU異常」のことです。

008 システム設定ファイル設定エラー LEDのエラー表示「システム設定ファイル設定エラー」のこと
です。

009 システム設定ファイル読み出しエラー LEDのエラー表示「システム設定ファイル読み出しエラー」の
ことです。

300 PLC本体停止異常 システムのエラーコード 0009のことです。

301 システムパラメータ破壊 システムのエラーコード 0001のことです。

302 プログラム破壊 システムのエラーコード 0003～0006のことです。

303 G不当命令 タスクのエラーコード 0023のことです。

304 プログラム範囲オーバー タスクのエラーコード 0024のことです。

305 原点信号なし 軸のエラーコード 0065のことです。

306 偏差カウンタオーバーフロー 軸のエラーコード 0061のことです。
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11－2 トラブルシューティング

CX-Motionを操作中に発生するエラーメッセージと、原因、処置について、以下に示します。

■プログラムを作成し、コンパイルした時

エラーメッセージ 原因 処置

あ エラー：コメント行が長すぎます。 コメントが長すぎます。 コメント行が 60文字以内におさまるよ
うに、プログラムを修正してください。

下記の前にテキストが抜けています 必要な命令や引数が抜けています。ま
たは、正しくない Gコードが記述され
ています。

マニュアルにしたがって、正しい書式
で入力し直してください。
n000で、プログラム番号と軸名が宣言
されていません。

下記の代わりに番号が必要です。 指定された引数が正しくありません。 マニュアルにしたがって、正しい書式
で入力し直してください。

行が多すぎます：0-799 1本のプログラムの上限である 800ブ
ロックをオーバーしました。

プログラム中のコメント行や、プログ
ラムを複数のプログラムに分割し、800

ブロック以内としてください。

行番号の順番が間違っています:004 ブロック番号が重複しています。 行番号の付け直し（Renum)を実行後、
コンパイルを実行してください。

行番号の順番が間違っています:999

行が多すぎます：0-799

ブロック番号が大きすぎます。 行番号の付け直し（Renum)を実行後、
コンパイルを実行してください。

このブロックはサブプログラムを終
了させる場合のみ使用可能です。

メインプログラム（P000～P499)で、
サブプログラムの終了コードG73が記
述されています。

G79に変更してください。

か

このブロックはメインプログラムを
終了させる場合のみ使用可能です。

サブプログラム（P500～P999）で、メ
インプログラムの終了コードG79が記
述されています。

G73に変更してください。

実際に存在しない行に分岐していま
す。

指定されたブロック番号が存在しませ
ん。

分岐先のブロックを追加するか、分岐
先が正しいかどうかを確認し、修正し
てください。

さ

小数点以下の桁数が多すぎます 小数点以下 4桁をオーバーしていま
す。

小数点以下 4桁以内にプログラムを修
正してください。

範囲外の引数が記述されています。 マニュアルにしたがって、正しい書式
で入力し直してください。

た テキストが多すぎます：

n000で宣言した軸以外を使用してい
ます。

n000で宣言した軸の範囲になるよう
にプログラムを修正してください。

番号が大きすぎます：10000 ブロック番号が 0～999をオーバーし
ています。

ブロック番号を 0～999に変更し、行
番号の付け直し（Renum)を実行後、コ
ンパイルを実施してください。

番号が小さすぎます 指定されたデータ、または、番号が範
囲外です。

マニュアルにしたがって、正しい書式
で入力し直してください。

番号が大きすぎます。 指定されたデータ、または、番号が範
囲外です。

マニュアルにしたがって、正しい書式
で入力し直してください。

必要な Gコードや引数の記述もれ、また
は、範囲外の引数が記述されています。

マニュアルにしたがって、正しい書式
で入力し直してください。

は

必要なテキストが抜けています:

命令、パラメータ

G60の減算で、第 2項の-の直後に数値
を記述しています。

G60の減算の場合、第 2項の-の後に半
角 1スペースを記述してください。

ま 未知の命令が行番号の後に存在しま
す：

正しくない Gコードです。 マニュアルにしたがって、正しい Gコ
ードを入力し直してください。
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■共通メッセージ

エラーメッセージ 原因 処置

さ 照合異常が発生した MCユニットで保存しているプログラム
とパソコン上のプログラムに相違があり
ます。

パソコン側のプログラムについて、以
下の点を確認してください。
プログラムの軸の指定が X軸から U軸
まで順番に記述されているか
（以下のようなケースの場合、照合異
常が発生します。X軸～U軸の順番に記
述してください。
・G01　Y100　X100　F100

X軸、Y軸のように、X～U軸の順番に
記述されていない。）

さ システムのリソースが不足
しています。システムが不安
定なる可能性があります
が、処理を続けますか?

CX-Motionをインストールした後、
Windowsを再起動していません。
CX-Motionをアンインストールした後、
Windowsを再起動していません。

Windowsを再起動した後、CX-Motion

を操作してください。

上記の操作を行ったとしても、毎回このメッ
セージが表示される場合、インストール時に
何らかの不備が発生した可能性がありま
す。そのため、CX-Motion をアンインストー
ルした後、Windows を再起動し、再度、CX-
Motion をインストールしてください。

た ドライブを選べません。 圧縮されたドライブにインストールしよ
うとした。

圧縮されていないドライブにインスト
ールしてください。

プロジェクト PLC追加エラー
（CX-Server）

プロジェクトに PLCを追加する操作でキ
ャンセルの操作を行った。

－は

ファイルセーブエラー　パ
ス名が無効

読み出し専用のドライブへ書き込もうと
しました。

ドライブが読み出し専用か確認願いま
す。読み出し専用であれば、書き込み
可能な設定にした後、再度操作を行っ
てください。

S String too long 位置データのラベル欄に全角で 128文字
以上入力しようとしました。

ラベルは、全角 128文字より少なくし
てください。
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■オンライン操作時（現在位置モニタ、プログラムダウンロード等）

●共通メッセージ

エラーメッセージ 原因 処置

－ XXX をオープンできません。 他のツール（CX-Programmer、CX-

Protocol）と異なる通信設定に設定されて
います。

PLCネーム XXXの通信設定を他のツー
ルと同じ設定にしてください。

●形 CS1W-MC421/MC221(-V1)の場合
エラーメッセージ 原因 処置

M MCユニットにプログラムが
ありません。

MCユニットに指定されたプログラムが
存在しません。

プログラム番号を確認してください。
注：フラッシュメモリ書き込みを指定

せずにプログラムをダウンロード
した場合、このプログラムは、フ
ラッシュメモリに保存されませ
ん。この状態で、PLC本体の電源
を入れ直した場合、ダウンロード
したプログラムは消去されます。

通信したい MCユニットの号機 No.が間
違っています。

通信したいMCユニットの号機No.を確
認してください。

通信したいユニットが搭載されていませ
ん。

通信したいユニットが搭載されている
か確認してください。

ケーブルが断線しています。またはケー
ブルが接続されていません。

ケーブルが断線していないか、ケーブ
ルが接続されているか確認してくださ
い。

あ アクセス権を獲得できませ
んでした。

CPUユニットで、I/O照合異常、設定異
常が発生しています。

CPUユニットの I/Oテーブル作成や設
定を行ってください。

通信エラー（FINSエラーコ
ード XXXX）タイムアップ

他のツール（CX-Programmer、CX-

Protocol）と同時使用しているため、処理
時間がかかっています。

MCユニットのプロパティを開き、レス
ポンス監視時間を長くして再度実行し
てください。

PLCとの通信設定（ネットワーク種別、
通信速度、データフォーマット）が正し
くありません、または、通信時間のレス
ポンス監視時間が短い。

PLCのプロパティを開き、通信設定を
確認し、修正して、再度実行してくだ
さい。あるいは、MCユニットのプロパ
ティを開き、通信のレスポンス監視時
間を伸ばして再度実行してください。

ケーブルが接続されていません。 ケーブルを接続してください。

ケーブルが断線しています。 ケーブルが断線していなか確認してく
ださい。

接続するケーブルが間違っています。 ケーブルの形式をご確認してくださ
い。

通信エラー（FINSエラーコ
ード XXXX）レスポンス無し

PLC本体の電源が入っていません。 PLCに電源が入っているかご確認して
ください。

通信エラー（FINSエラーコ
ード XXXX）25F

タスク数不一致のエラーが発生していま
す。

システムパラメータに登録しているタ
スク数と、プログラムエリアのタスク
数が一致していません。プログラムを
すべて削除するか、プログラムのタス
ク数と同じタスク数のプログラムをダ
ウンロードしてください。

た

通信エラー（FINSエラーコ
ード XXXX）1101

システムパラメータで管理しているタス
クの軸構成と異なるプログラムをダウン
ロードしました。
例）タスク 1で X軸と Y軸を使用する設
定にもかかわらず、X,Y,Z,U軸の 4軸を
動かすプログラムをダウンロードした。

プログラムを修正した後、ダウンロー
ドしてください。
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エラーメッセージ 原因 処置

通信エラー（FINSエラーコ
ード XXXX）1103

1本のプログラムでダウンロード可能な
メモリサイズ（50kbyte）をオーバーしま
した。

コメント行を削除するなどして、プロ
グラムのメモリサイズを小さくしてく
ださい。

通信エラー（FINSエラーコ
ード XXXX）2103

プログラムを保存するエリアが残り少な
くなりました。

コメント行を削除するなどしてプログ
ラムのサイズを小さくしてください。
保存できるプログラムのサイズは、各
ユニットのマニュアルを参照してくだ
さい。なお、本エラーが発生したとき
にダウンロード中のプログラムは、保
存されません。

システムパラメータが壊れています。 オンラインの機能で、MCユニットの
エラー情報を確認してください。シス
テムパラメータの破壊であれば、以下
を実施してください。システムパラメ
ータをダウンロードし、フラッシュメ
モリに書き込み、PLC本体の電源を入
れ直してください。

通信エラー（FINSエラーコ
ード XXXX）250F

プログラムが壊れています。 プログラムの破壊であれば、該当する
タスクのプログラムをすべて削除し、
プログラムをダウンロードし、フラッ
シュメモリへ書き込んでください。

通信エラー（FINSエラーコ
ード XXXX）2606

自動ローディング中にタイムアップエラ
ーが発生しました。

システムパラメータのタイムアップ時
間を伸ばした後、再度自動ローディン
グを実行してください。

通信したい MC ユニットを他の CX-Motion から
操作中です。

他のパソコンで CX-Motionを使用中か
確認してください。

た

通信エラー（FINSエラーコ
ード XXXX）3001

自動ローディング実行中です。 自動ローディング中は、本エラーが発
生します。自動ローディングを中止す
るか、完了後に再度実行してくださ
い。
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●形 CV500-MC421/MC221、形 C200H-MC221の場合

エラーメッセージ 原因 処置

M MCユニットにプログラムが
ありません。

MCユニットに指定されたプログラム
が存在しません。

プログラム番号を確認してください。
注：形 C200H-MC221の場合、フラッシ

ュメモリ書き込みを指定せずにプ
ログラムをダウンロードした場
合、このプログラムは、フラッシュ
メモリに保存されません。この状態
で、PLC本体の電源を入れ直した場
合、ダウンロードしたプログラムは
消去されます。

PLCとの通信設定（ネットワーク種
別、通信速度、データフォーマット）
が正しくありません、または、通信時
間のレスポンス監視時間が短い。

PLCのプロパティを開き、通信設定を確
認し、修正して、再度実行してください。
あるいは、MCユニットのプロパティを
開き、通信のレスポンス監視時間を伸ば
して再度実行してください。

ケーブルが断線しています。またはケ
ーブルが接続されていません。

ケーブルが断線していないか、ケーブルが
接続されているか確認してください。

接続するケーブルが間違っています。 ケーブルの形式を確認してください。

PLC本体の電源が入っていません。 PLC本体に電源が入っているかご確認し
てください。

形 C200H-MC221の TOOLコネクタが
T.Bに設定されています。

形 C200H-MC221の TOOLコネクタを
HOSTへ切り替えてください。

通信したい MCユニットの号機 No.を
間違っています。

通信したい MCユニットの号機 No.を確
認してください。

あ アクセス権を獲得できません
でした。

CPUユニットで、I/O照合異常、設定
異常が発生しています。

CPUユニットの I/Oテーブル作成や設定
を行ってください。

通信エラー（FINSエラーコー
ド XXXX）タイムアップ

他のツール（CX-Programmer、CX-Protocol）
と同時使用しているため、処理時間がかか
ってます。

MCユニットのプロパティを開き、レス
ポンス監視時間を長くして再度実行して
ください。

通信エラー（FINSエラーコー
ド XXXX）パラメータが矛盾し
ます。設定値を確認してくださ
い。

システムパラメータで管理しているタ
スクの軸構成と異なるプログラムをダ
ウンロードしました。例）タスク 1で
X軸と Y軸を使用する設定にもかかわ
らず、X、Y、Z、U軸の 4軸を動かす
プログラムをダウンロードしました。

プログラムを修正した後、ダウンロード
してください。

通信エラー（FINSエラーコー
ド XXXX）1101

1本のプログラムでダウンロード可能
なメモリサイズ（50kbyte）をオーバー
しました。

コメント行を削除するなどして、プログ
ラムのメモリサイズを小さくしてくださ
い。

システムパラメータが壊れています。 システムパラメータをダウンロードして
ください。形 C200H-MC221 の場合、この
後、フラッシュメモリに書き込んだ後、PLC
本体の電源を入れ直してください。

た

通信エラー（FINSエラーコー
ド XXXX）2300

タスク数不一致のエラーが発生してい
ます。

システムパラメータに登録しているタス
ク数と、プログラムエリアのタスク数が
一致していません。プログラムをすべて
削除するか、プログラムのタスク数と同
じタスク数のプログラムをダウンロード
してください。
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エラーメッセージ 原因 処置

通信したい MCユニットを他の CX-

Motionから操作中です。
他のパソコンで CX-Motionを使用中か確認
してください。

通信エラー（FINSエラーコー
ド XXXX）3001

タスク数不一致のエラーが発生し
ています。

システムパラメータに登録しているタスク
数と、プログラムエリアのタスク数が一致し
ていません。プログラムをすべて削除する
か、プログラムのタスク数と同じタスク数の
プログラムをダウンロードしてください。

通信エラー（FINSエラーコー
ド XXXX）3006

ダウンロードしたプログラムは他
のタスクで使用しています。

プログラム番号を変更後、ダウンロードし
てください。

通信エラー（FINSエラーコー
ド XXXX）3008

プログラムが壊れています。 該当するタスクのプログラムをすべて削除
し、プログラムをダウンロードしてくださ
い。形 C200H-MC221の場合、この後、フ
ラッシュメモリへ書き込んでください。

た

通信エラー（FINSエラーコー
ド XXXX）3009

プログラムを保存するエリアが残
り少なくなりました。

コメント行を削除するなどしてプログラム
のサイズを小さくしてください。保存でき
るプログラムのサイズは、各ユニットのマ
ニュアルを参照してください。なお、本エ
ラーが発生したときにダウンロード中のプ
ログラムは、保存されません。
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12－1 ヘルプ

■概要

オンラインヘルプを使用して、CX-Motionの操作方法、MC（G言語）プログラムの書

式、説明を確認できます。

ヘルプには、ヘルプの目次を表示させてから、表示させたい項目を選択して表示させる

方法と、［トピックの検索］からキーワード検索により、ヘルプ画面を表示させる方法

があります。

その他に［ヘルプ］メニューには、［Gコード命令］、［MCユニットエラー］、［バ

ージョン情報］などがあります。

■ヘルプの目次を表示する

1 ツールバーの  をクリックするか、［ヘルプ］｜［目次］を選びます。
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●ヘルプ画面の使い方

関連トピックにジャンプしたいとき
下線が引かれている用語をクリックすることで、その用語に関連するヘルプ画面へジャ

ンプすることができます。

トピックの検索を行いたいとき
［キーワード］ボタンをクリックします。［トピックの検索］ダイアログボックスが表

示されます。［トピックの検索］ダイアログボックスの使い方は、「■キーワード検索

による方法」を参照してください。

ヘルプ画面の文字サイズを変更したいとき
［オプション］メニューから［文字サイズ］を選択し、「小さく」、「標準」、「大き

く」から選びます。

ヘルプ画面を印刷したいとき
［ファイル］メニューから［トピックの印刷］を選ぶか、［印刷］ボタンをクリックし

ます。印刷部数を入力し、［OK］をクリックします。

トピックの表示履歴を知りたいとき
［オプション］メニューから［ヒストリの表示］を選びます。

［Windows ヘルプのヒストリ］ダイアログボックスが表示され、最新から順に、上か

ら下にトピック名が表示されます。

■キーワード検索による方法

1 ［ヘルプ］メニューから［検索］をクリックします。

2 ［トピックの検索 CX-Motion］ダイアログボックスが表示されます。

3 上段のテキストフィールドに、検索したい語句の最初の何文字かを入力します。

4 その文字をキーワードとするトピック（項目）があればその用語を含むトピック

のうち先頭のトピックがリストボックスに反転表示されます。

5 そのトピックを表示させたい場合は、［表示］ボタンをクリックするか、または

［Enter］キーを押します。そのトピックのヘルプ画面が表示されます。

■Gコード命令

MCプログラムを作成するときに使用します。

1 ［ヘルプ］メニューから［G コード命令］をクリックします。［G コードリファ

レンスカード］が表示されます。

G コードリファレンスカードの使い方については、「第 7 章　プログラムの作成

／編集」を参照してください。
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■MCユニットのエラーコードに対応する原因と対処方法を調べたいとき

1 ［ヘルプ］メニューから［MC ユニットエラー］をクリックします。［MC ユニ

ットのエラーコード］ダイアログボックスが表示されます。

［エラー情報］には、エラーコード、エラー種別、エラー名称が表示されます。

 をクリックすると、次のエラーコードが表示されます。

 をクリックすると、1つ前のエラーコードが表示されます。

 をクリックすると、最後のエラーコードが表示されます。  をクリックする

と、最初のエラーコードが表示されます。

■CX-Motionのバージョンを知りたいとき

1 ［ヘルプ］メニューから［バージョン情報］を選びます。

［バージョン情報について］ダイアログボックスが表示されます。CX-Motionの

著作権についての記述とバージョンナンバーが表示されます。
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付－1 システムパラメータの説明

ここでは、CX-Motionを使用してシステムパラメータを設定するときの各パラメータに
ついての説明と、設定内容について説明します。

■ユニットパラメータとメモリ管理パラメータ

例として、形CS1W-MC421の設定画面を以下に示します。ユニットパラメータとメモリ
管理パラメータを1つの画面で設定します。

お願い タスクに軸を割り付ける場合、タスク1から順に割り付けてください。

正しい割付け： タスク1　XY 
  タスク2　Z 
 タスク3　U 
 
誤った割付け： タスク1　XY 
  タスク2　Z 
  タスク3　(軸指定なし) 
 タスク4　U

このように途中に（軸指定なし）の 
タスクを割り付けないでください。 

●軸構成

MCユニットで使用する軸を設定します。

形CS1W-MC421(-V1)／形CV500-MC421の場合は、1～4軸の範囲で設定します。

初期設定は「4軸」となっています。

形CS1W-MC221(-V1)／形CV500-MC221／形C200H-MC221の場合は、1～2軸の範囲で
設定します。初期設定は「2軸」となっています。



3

付 -3

付
録

付

付－ 1　システムパラメータの説明

●タスク軸宣言

タスク1～4に使用する軸を設定します。

使用する軸とタスクの件数に従って、タスクに使用する軸を割り当てます。

形CS1W-MC421(-V1)／形CV500-MC421の場合は、初期設定ではタスク1にX、Y、Z、U軸
が割り付けられています。

形CS1W-MC221(-V1)／形CV500-MC221／形C200H-MC221の場合は、初期設定ではタ
スク1にX、Y軸が割り付けられています。

●タスク用位置データ（メモリ管理パラメータ）

タスクごとに使用する位置データを番号で設定します。

MCプログラムでは合計2000個（A0000～A1999）の位置データを使用できます。

この位置データはアドレス0000～1999で表されます。

タスクごとに何番から何番までの位置データを使用するかを設定します。

本パラメータは、ティーチングを行うときに参照され、2つ以上のタスクを使用する場合、
誤って、他のタスクで使用している位置データへティーチングすることを防ぐために使
用します。

初期設定では、すべてのタスクが0000～1999に設定されています。

ティーチングにより、位置データを取り込むときに、ここで設定した先頭アドレスから格
納されていきます。

●出力ポートの設定（形CS1W-MC421/221(-V1)専用）

出力ポートを汎用出力として使用するか、ブレーキ信号出力として使用するかを設定し
ます。ブレーキ信号出力として使用する場合、汎用出力1～汎用出力4がX軸～U軸ブレー
キ信号出力となります。

初期設定は「ブレーキ信号出力」になっています。

●MPG／同期エンコーダ設定（形CS1W-MC421/221(-V1)専用）

MPGを使用するか、同期エンコーダを使用するかを設定します。同期エンコーダを選択
した場合は、同期エンコーダの逓倍率（1、2、4逓倍）も設定します。

初期設定は「MPG」になっています。MPGを指定している場合、同期エンコーダ逓倍率は
無効（1逓倍固定）です。

●パス時間モード選択（形CS1W-MC421/221(-V1)専用）

「パス時間モード選択」では、一つ前の補間加速時間で次の動作に移行するか、または一つ
前の補間減速時間で次の動作に移行するかを設定します。

パス時間モード選択が補間加速時間の場合

一つ前の補間加速時間で、次の動作に移行します。

速度 

0 時間 
Ta Ta Ta

次の目標値までのパス時間 

パスモード時は、一つ前の補間加速時間（Ta）で、次の動作へ移ります。 

Ta：補間加速時間　 
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パス時間モード選択が補間減速時間の場合

一つ前の補間減速時間で、次の動作に移行します。

速度 

0 時間 
Ta Td Td

次の目標値までのパス時間 

パスモード時は、一つ前の補間減速時間（Td）で、次の動作へ移ります。 

Ta：補間加速時間　　Td：補間減速時間 

●加速度固定モード（形CS1W-MC421/221(-V1)専用）

「加速度固定モード」では、1軸だけの直線補間の場合、加速時、またはパス動作時、加速度
一定で動作するか、しないかを設定します。

「加速度固定モード」を「有効」に設定している場合、1軸だけのパス動作時は、「パス時間モー
ドの選択」とは無関係に本モードが優先します。

「加速度固定モード」が有効の場合、以下に示すように、常に同じ加速度（加速度一定）で指
令された補間送り速度に到達します。

Ti＝Ta×Vi／Vmax

Tj＝Ta×（Vmax－Vi）／Vmax

Ta：補間加速時間（送り速度パラメータ）

速度 

0 時間 

Ti Tj

Vi

Vmax

Vmax：補間送り最高速度　Vi：補間送り速度 

加速度は一定 

初期設定は「補間加速時間」、「加速度固定モード無効」になっています。

●T.BOXメッセージ（形CS1W-MC421/221(-V1)専用）

初期設定は「英語」になっています。

●自動ローディングタイムアップ時間（形CS1W-MC421/221(-V1)専用）

「自動ローディングタイムアップ時間」は、自動ローディング時にCX-MotionとMCユニッ
トとの間で正常にデータがダウンロードされているかを監視する時間を設定します。

設定した時間経過しても、通信が再開されない場合、これをエラーと判断し、自動ローディ
ングエラーがONとなります。この場合、途中まで転送していたデータは消去されます。

初期設定は「0」となっています。
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■機械仕様パラメータ

例として、形CS1W-MC421の設定画面を以下に示します。

●最小設定単位

MCユニットで管理できる位置データを表す数値は、－39999999～＋39999999までです。

これは、最小の単位が「1」のときです。

「最小設定単位」では、次の5種類の最小の単位を設定することができます。

初期設定は、「1」となっています。

最小の単位 設定できる範囲

1 －39999999～＋39999999

0.1 －3999999.9～＋3999999.9

0.01 －399999.99～＋399999.99

0.001 －39999.999～＋39999.999

0.0001 －3999.9999～＋3999.9999

パルスレートの値によって、最大指令値の範囲は、上記の値より狭くなることがあります。

最大指令値は、以下の2つの条件を満たす値で設定してください。

 •｜最大指令値［C］｜≦1073741823 × P

 •｜最大指令値［C］｜≦39999999［C］

P：パルスレート（［パルス／パルス］、［mm／パルス］、［deg／パルス］、［inch／パルス］)

C：最小設定単位（1, 0.1, 0.01, 0.001, 0.0001）

例：最小設定単位0.01、パルスレート0.0001の場合、

　　1073741823 × 0.0001＝107374.1823＜399999.99

　　したがって最大指令値は、最小設定単位が0.01のため、

　　－107374.18～107374.18

　　までとなります。
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最小単位の設定により、以下のシステムパラメータの設定できる範囲が変わります。

設定範囲が変更となるシステムパラメータ

機械仕様パラメータ －方向ソフトリミット

＋方向ソフトリミット

座標系パラメータ 基準原点オフセット値

ワーク原点オフセット値

送り速度パラメータ 早送り最高速度

補間送り最高速度

原点サーチ高速速度

原点サーチ低速速度

JOG送り最高速度

ゾーンパラメータ ゾーン－方向設定値

ゾーン＋方向設定値

●表示単位

表示単位は、CX-Motionで現在位置を表示するときに使用します。表示のための設定であ
り、この設定値で位置制御そのものが影響を受けることはありません。

各軸の制御はMCユニット内部ではすべてパルスで処理されます。

単位は、「mm」、「inch」、「deg」、「パルス」の中から選べます。

初期設定は「パルス」になっています。

「表示単位」をパルス以外に設定したときは、「パルスレート」で使用する単位に合わせて、
パルスレートを変更してください。

表示単位を変更すると、以下のパラメータの単位表示が変わります。

「機械仕様パラメータ」のパルスレート、ソフトリミット

「座標系パラメータ」の座標系原点オフセット

「送り速度パラメータ」の各送り速度

「ゾーンパラメータ」のゾーン設定

●軸モード（形CS1W-MC421/221(-V1)専用）

軸モードには、「通常モード」と「無限送りモード」の2種類があります。

・通常送りモード

原点確定後、ソフトウェアリミットの範囲内で位置決めができるモードです。

・無限送りモード

原点確定・未確定に関係なく、位置決めができるモードです。

無限送りモードの場合、ソフトウェアリミットは無効となります。

現在位置の表示は、

「－方向ソフトリミット」  から  「＋方向ソフトリミット」－「最小設定単位」

の範囲内で行使されます。

例）最小設定単位を0.1、－方向ソフトリミットを0、＋方向ソフトリミットを360と
した場合、常に、0.0～359.9の範囲内で現在位置を表示します。

初期設定は、「通常モード」です。
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●回転方向

正方向の位置指令値で、モータを正転させるか（＋電圧で正転）、逆転させるか（＋電圧で
逆転）を選択します。初期設定は、「＋電圧で正転」です。

このパラメータは、エンコーダ極性のパラメータと組み合わせて使用します。

この2つのパラメータは、MCユニットとサーボドライバの配線ミス（エンコーダ線の逆配
線や速度指令線の逆配線）や機械の動作方向を、配線をやり直さずに変更したい場合に設
定します。

初期設定は、「＋電圧で正転」です。

●即停止／限界入力停止方法

限界入力停止方法の設定は、形CS1W-MC421/221(-V1)専用です。

即停止入力信号やCW/CCW限界入力信号が入力されたときのサーボモータの停止方法を設
定します。停止方法には「電圧出力を瞬時に0V」と「溜りパルス停止」があります。

MCユニットには、外部からの入力信号である「即停止入力」、「CW限界入力」、「CCW限界
入力」が各軸ごとにあります。

この入力信号は、次の2つの使用方法があります。

電圧出力を瞬時に0V ：即停止入力信号、CW/CCW限界入力信号がOFFすると、下
図に示すタイミングで運転指令出力をOFF（サーボアンロッ
ク）します。

電圧出力 
 
 
ブレーキ出力 
 
 
運転指令出力 
 
 
 
 
電圧出力 
 
 
運転指令出力 

ブレーキ出力有のとき 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ブレーキ出力無のとき 

0.5s間0Vを出力します。 
10V 即停止 

ブレーキOFF時間 
（システムパラメータ） 
待った後、OFFします。 

0.5s間0Vを出力します。 
10V 即停止 

溜りパルスで停止 ：即停止入力信号、CW/CCW限界入力信号がOFFすると、偏
差カウンタの溜りパルスを0パルスになるまで消費させて
から停止させます。この場合は、サーボロックのまま停止
します。

初期設定は、「電圧出力を瞬時に0V」になっています。

●エンコーダABS/INC

使用するエンコーダがABS（絶対値）方式かINC（相対値）方式かを設定します。

UシリーズのサーボドライバでABSエンコーダを使用する場合は、ABSエンコーダ（U、W
シリーズ）設定でお使いください。
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●エンコーダ分解能

エンコーダの分解能を設定します。

エンコーダ分解能は、エンコーダが1回転したときに出力できるパルス数（エンコーダ分
周比）のことです。

1～65535までの数値を入力します。初期設定は「1000p/r」になっています。

分解能は、次の条件を満足するように設定してください。

  モータ最大回転数の上限〔r/min〕≦〔500kp/s〕×60÷エンコーダ分解能〔p/r〕

上記式を満足しない場合、サーボドライバ側のパラメータにより、分解能を小さくするか、
モータ最大回転数を小さく設定してください。

●エンコーダ逓倍率（形CS1W-MC421/221(-V1)専用）

各軸のエンコーダの逓倍率（4逓倍、2逓倍、1逓倍のいずれか）を選択します。

形CV500-MC421/221／形C200H-MC221の場合は、4逓倍固定です。

初期設定は、「4逓倍」です。

●エンコーダの極性

エンコーダからのフィードバックパルスの増加で、モータを正転させるか逆転させるか
を設定します。

初期設定は、「エンコーダ増加で正転」です。

●パルスレート

フィードバックパルス1パルスに対して、ワークがどれだけ移動するかの割合を設定しま
す。

例えば下図で、サーボモータが回転してワークがXmm移動したとき、エンコーダより
フィードバックパルスがYパルス出力されたとすると、パルスレートは次のようになりま
す。

　　X（mm） 
Y（パルス）ｘ4  ←エンコーダ逓倍率が 
　　　　　　　　4逓倍の場合 

ワーク 

サーボモータ 

フィードバックパルス 
Y（パルス） 

MC421

電圧指令 

Xmm

パルスレート＝ 

サーボ 
ドライバ 

「パルスレート」では、XとYを別々に設定します。

それぞれ1～100000の数値で設定します。

初期設定は「1」になっています。
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X/Yが1を超えないように設定してください。

  1/100000≦X/Y（パルスレート）≦1

パルスレートの設定により、以下のパラメータの入力範囲が変わります。
「機械仕様パラメータ」のソフトリミット

「座標系パラメータ」の座標系原点オフセット
「送り速度パラメータ」の各送り速度

「ゾーンパラメータ」のゾーン設定

●モータ最大回転数

使用するサーボモータが、速度指令電圧10Vのとき1分間に何回転するかを設定します。

1～32767の範囲の設定します。
初期設定は、「3000r/min」になっています。

本パラメータで設定したモータ最大回転数が、MCユニットから出力する速度指令電圧出
力10［V］に対応します。

モータ最大回転数は、以下の条件を満足するように設定してください。

  モータ最大回転数の上限〔r/min〕≦〔500kp/s〕×60÷エンコーダ分解能〔p/r〕

上記式を満足しない場合、サーボドライバ側のパラメータにより、分解能を小さくするか、
モータ最大回転数を小さく設定してください。

●＋／－方向ソフトリミット

CW、CCW限界スイッチとは別に、ソフトで監視する＋／－方向のリミット値を設定します。
この設定で使用される単位は、「表示単位」で設定された単位となります。

設定できる範囲は、「最小設定単位」で設定された最小単位で決まります。
初期設定は、「－39999999パルス」と「39999999パルス」となっています。
原点サーチを行う場合、0を含むように設定してください。

形CS1W-MC421/221(-V1)の場合、軸モードを無限軸モードに設定した場合、この2つのパ
ラメータは現在位置を表示する範囲（0を含む範囲）を示します。
また、このときは0を含むソフトリミットを設定してください。

0を含まない範囲を設定した場合、現在位置が正しく表示されません。

例）0～360度 正しい設定です。
10～360度 現在位置が正しく表示されません。

●原点サーチ方法

原点サーチ時の動作方法（モード）を選びます。

次の3つのモードがあります。

モード 内　　容

投入時原点モード　電源投入時のサーボモータの位置を自動的に原点とします。

極限反転モード 原点近傍入力信号がONする前に限界入力信号がONした場合、モータを反転します。

1方向モード 「Z相検出方向」（形CS1W-MC421/221(-V1)）または「原点サーチ方向」（形CV500-MC421
/221／形C200H-MC221）で設定した方向に原点サーチを行います。
原点近傍入力信号より先に限界入力信号がONした場合は、エラーになります。

初期設定は、「極限反転モード」です。
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●Z相検出方向（形CS1W-MC421/221(-V1)）／
　原点サーチ方向（形CV500-MC421/221、形C200H-MC221）

原点サーチ動作時にZ相を検出する方向を設定します。

初期設定は「＋方向」です。

●原点サーチ開始方向（形CS1W-MC421/221(-V1)専用）

原点サーチ動作時に、最初に動き出す方向を設定します。

「Z相検出方向と同一方向」と「Z相検出方向と逆方向」の2つがあります。

初期設定は、「Z相検出方向と同一方向」です。

●原点減速方法

原点サーチ実行時に、原点サーチ高速速度から原点サーチ低速速度に変更するための入
力信号を設定します。

「原点近傍入力信号を使用」か「限界入力信号を原点近傍入力信号として使用」から選びま
す。

初期設定は、「原点近傍入力信号を使用」になっています。

原点近傍入力信号を使用しないときは、限界入力信号を原点近傍入力信号として使用し
ますので、「限界入力信号を原点近傍入力信号として使用」を選んでください。

●CW/CCW減速方法（形CS1W-MC421/221(-V1)専用）

原点サーチ実行時、限界入力信号を検出した場合の減速方法を設定します。

限界入力信号を検出した場合の減速方法は、「溜りパルス停止」か「減速停止」から選びま
す。「溜りパルス停止」に設定してある場合は、反転の際、下図のように速度が急激に変化
します。

速度 

時間 

溜まりパルス停止では、速度が急激に変化します。 

初期設定は「溜りパルス停止」になっています。

●原点近傍入力論理

原点近傍入力信号の入力論理をA接点とするかB接点とするかを選びます。

原点近傍入力信号を使用するときに設定が必要です。初期設定は、「A接点」になっています。

●配線チェック有無

電源投入後の最初のサーボロック時、配線チェックを行うか、行わないかを設定します。

電源投入後の最初のサーボロック時、決められた方向に決められた数のパルスを出力し、
それが正常なフィードバックパルスとして読み込めるかをチェックする機能です。

初期設定は、「ON」になっています。

●配線チェック時間

配線チェックでチェックパルスが出力されてから、ここで設定した時間を上限として、
フィードバックパルスをチェックします。

0～99の範囲で設定します。

設定した数値の10倍（×10ms）が設定時間となります。

初期設定は、「10」（100ms）になっています。
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●配線チェックパルス数

配線チェック時のチェックパルス数を設定します。

0～999の範囲で設定します。

初期設定は、「50」パルスになっています。

●絶対位置設定値（形CS1W-MC421/221(-V1)専用）

ABS原点設定を実行したときに取り込まれまた、ABSエンコーダの補正値を示します。

CX-Motionでは表示だけが可能です。またティーチングボックスではモニタできません。

●ABSエンコーダ初期設定値（形CV500-MC421/221／形C200H-MC221専用）

ABS原点設定を実行したときに取り込まれまた、ABSエンコーダの補正値を示します。

CX-Motionでは表示だけが可能です。またティーチングボックスではモニタできません。

●ABSエンコーダソフトリセット値（形CV500-MC421/221／形C200H-MC221専用）

ABS原点設定を実行したときに取り込まれまた、ABSエンコーダの補正値からのオフセッ
ト値を示します。

CX-Motionでは表示だけが可能です。またティーチングボックスではモニタできません。

■座標系パラメータ

例として、形CS1W-MC421の設定画面を以下に示します。

●基準原点オフセット値

基準原点オフセット値は、機械原点からのオフセット値です。下図のように原点サーチ時
に使用します。

原点サーチ高速速度 

原点サーチ 
低速速度 

機械原点検出 原点近傍入力 
信号検出 

原点サーチ 
スタート 

原点確定 

基準原点オフセット値分 
軸を動かした後、現在位置を 
0として原点を確定します。 

早送り最高速度×オーバーライド［％］ 
の速度で送ります。 

機械仕様パラメータの「最小設定単位」と「パルスレート」の設定により、設定できる範囲
が変わります。「最小設定単位」を参照してください。
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Y' Y

X'

X
基準原点

Y軸の基準原点オフセット値

X軸の基準原点オフセット値

機械原点
0

機械原点が決まったあと、原点を移動したいときに設定します。

●ワーク原点オフセット値

ワーク原点オフセット値は、基準原点からのオフセット値です。

G言語プログラムのG51（ワーク座標系選択）実行時に参照されます。

Y'

Y1

X'

X
ワーク原点

0
基準原点

例えば、上図のような位置に穴を開ける動作をさせたいとき、次のように行うと便利です。

ワーク原点のオフセット値を変更し、ワーク原点の位置にワーク原点を移動させて、　ワー
ク座標系を選択して位置決め動作を行い穴をあけます。

また、G言語プログラムのG53（ワーク座標系の原点変更）で一時的に原点を変更すること
ができます。
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■送り速度パラメータ

例として、形CS1W-MC421の設定画面を以下に示します。

参 考 各送り速度の設定範囲について

各送り速度の最高速度と原点サーチ時の高速/低速速度の設定範囲は次のようになります。

1≦設定値≦Vm×Ep×Et×Pr／60

Vm：モータ最大回転数 Ep：エンコーダ分解能　

Et：エンコーダ逓倍率 Pr：パルスレート

注：エンコーダ逓倍率の設定は、形CS1W-MC421/221(-V1)の場合だけ可能です。形CV500-MC421/
221、形C200H-MC221の場合は4逓倍固定です。

例えば、Vm：1000〔r/min〕、Ep：300〔パルス/r〕、Pr：0.01〔mm/パルス〕、Et：4〔逓倍〕の場合
は、次のようになります。

  1000〔r/min〕×300〔パルス/r〕×4×0.01〔mm/パルス〕/60＝200〔mm/sec〕

設定範囲は、1～200となります。

設定値が39999999を超えるときは、39999999となります。

最小設定単位が0.01の場合は、入力できる範囲は、0.01～200.00となります。

上記は、表示単位が「mm」の例です。

表示単位が「パルス」に設定されていると、単位は（パルス/sec）となります。

各送り速度は、以下の大小関係を満たす値を設定してください。

・早送り最高速度≧補間送り最高速度、

　　　　　　　　　JOG送り最高速度、

　　　　　　　　　原点サーチ高速速度、

　　　　　　　　　原点サーチ低速速度

・原点サーチ高速速度≧原点サーチ低速速度

上記の条件を満たさないときは、CX-Motionでの転送時にエラーとなります。
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●早送り最高速度／補間送り最高速度／JOG送り最高速度

PTP動作、補間動作、JOG送り速度での最高速度を設定します。設定できる範囲について
は「各送り速度の設定範囲」を参照してください。使用する軸それぞれに設定が必要です。

●原点サーチ高速速度／原点サーチ低速速度

原点サーチ時の高速速度と低速速度を設定します。

原点サーチ高速速度は、原点サーチ時、原点近傍入力信号を検出するまでの速度です。

原点サーチ低速速度は、原点近傍入力信号の検出後、Z相を検出するまでの速度です。

原点サーチは、原点サーチ高速速度まで加速し、原点近傍入力信号を捜します。

原点近傍入力信号を検出すると減速して、原点サーチ低速速度に変速し、Z相を捜します。

原点サーチ高速速度 

原点サーチ低速速度 

Z相検出 

原点 原点近傍入力信号検出 原点サーチスタート 

使用する軸それぞれに設定が必要です。

設定できる範囲については、「各送り速度の設定範囲」を参照してください。

●加減速カーブ方法

加減速カーブとして、台形カーブかS字カーブを選びます。

初期設定は、「台形」です。

台形カーブとS字カーブでの加減速は、下図のようになります。

台形カーブ

速度 

時間 

加速時間 定速時間 減速時間 

S字カーブ

速度 

時間 

加速時間 定速時間 減速時間 

補足：S字カーブは3次関数を用いて実現しています。
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●加速時間／減速時間／補間加速時間／補間減速時間

加速時間／補間加速時間と減速時間／補間減速時間を設定します。

加速時間、補間加速時間は、各送り速度、補間送り最高速度で設定した最高速度になるま
での時間です。

減速時間、補間減速時間は、各送り速度、補間送り最高速度で設定した最高速度から速度
0になるまでの時間です。

使用する軸それぞれに設定します。

設定範囲は0～100000です。設定は2ms単位です。

●MPG倍率（1～4）／電子ギア（1～4）

形CV500-MC421/221、形C200H-MC221の場合は、MPGを使用するときの1パルスに対す
る倍率を設定します。MPG倍率（1～4）のみの設定となります。

形CS1W-MC421/221(-V1)の場合は、MPGまたは同期エンコーダを使用するときの1パル
スに対する倍率を設定します。

形CS1W-MC421/221(-V1)の場合は、分子と分母を別々に設定できるので、より精度の高
い倍率設定が可能です。各軸ごとに4つ設定できます。

・形CS1W-MC421/221(-V1)の場合

設定範囲：

分子：－10000～10000

分母：1～10000

0.0001≦｜
分子

｜≦10000の範囲となります。

初期値は以下のとおりです。

名称 設定 分子の設定 分母の設定

MPG倍率／電子ギア（1） 1 1 1
MPG倍率／電子ギア（2） 10 10 1
MPG倍率／電子ギア（3） 100 100 1
MPG倍率／電子ギア（4） 200 200 1

・形CV500-MC421/221／形C200H-MC221の場合

設定範囲：

MPG倍率（1～4）：1～1000

初期値：

MPG倍率（1）：1／MPG倍率（2）：10／MPG倍率（3）：100／MPG倍率（4）：200

分母
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■ゾーンパラメータ

例として、形CS1W-MC421の設定画面を以下に示します。

●ゾーン指定

ゾーンの設定を有効にするタイミング（有効タイミング）とゾーン1～8の設定を有効とす
るか、無効とするかを設定します。

有効タイミング（形CS1W-MC421/221(-V1)のみ）は、「原点サーチ終了時点で有効にする」
か「原点サーチの完了とは無関係に有効にする」から選びます。初期設定は「原点サーチ終
了時点で有効にする」になっています。

ゾーンを設定するときは、「設定あり」に設定したあと、ゾーンの範囲を設定します。

●ゾーン－方向設定値／ゾーン＋方向設定値

現在値がここで設定するゾーンの範囲内のとき、割付リレーエリアのゾーン1～8リレ－
がON（1）します。

ゾーンリレー「ON」 ゾーンリレー「OFF」 

CCW 現在値 原点 現在値 CW

ゾーン設定範囲 

設定できる範囲は、機械仕様パラメータの「最小設定単位」と「パルスレート」により変わ
ります。
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■サーボパラメータ

例として、形CS1W-MC421の設定画面を以下に示します。

●溜りパルス警告値

偏差カウンタの溜りパルスを監視するパルス数を設定します。

正常に動作しているときの偏差カウンタの溜りパルスより、一般的に、2割程度多めに設
定します。機械に合わせて調整してください。

機械系やモータが不具合の場合は、偏差カウンタの溜りパルスが設定値を超えるため、異
常の判断ができます。

異常時の偏差カウンタの変化 

偏差カウンタ設定値 

正常時の偏差カウンタの変化 

時間 

周
　
波
　
数 

指令パルス 

形CS1W-MC421/221(-V1)の場合は、「偏差カウンタの機能選択」リレー（nCHビット07）で、
次のように2つの機能が選択できます。

偏差カウンタ異常検知（初期値）

偏差カウンタ中の溜りパルスが、この溜りパルス警告値をオーバーした場合、異常と判
断し、偏差カウンタオーバーフローのエラーを設定し、サーボオフします。

偏差カウンタアラーム機能

偏差カウンタ中の溜りパルスが、この溜りパルス警告値をオーバーした場合、割付リレー
エリアの偏差カウンタアラームリレーがON（1）します。

使用する各軸ごとに設定します。
設定範囲は0～65000です。

初期設定は10000パルスです。
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●インポジション

各軸を位置決めするとき、パルス分配を終了し、インポジションに入った時点で割
付リレーエリアの位置決め完了リレーをON（1）します。

時間 

パルス 

位置決め完了リレー 

軸起動中リレー 

インポジション 

偏差カウンタたまり値 

指令パルス 

基準原点リレー、ワーク原点リレーもここで設定されたインポジションでチェックされ
ます。

設定できる範囲は0～10000です。

初期設定は10パルスです。

位置決め完了時にインポジション範囲に入るように調整してください。

●位置ループゲイン

位置ループゲインを設定します。

位置ループゲインは、次式で決まります。

位置ループゲイン［1/s］＝

位置ループゲインが低いと、たまりパルス量が大きくなるため、モータの応答性が悪くな
ります。

位置ループゲインが高すぎると、発振を起こしたり、異常音が発生することがあります。
一般の工作機械で50～70(1/s)、汎用機械、組立機で30～50(1/s)、産業用ロボットで10～
30(1/s)です。

設定範囲は以下のとおりです。

　形CS1W-MC421/221(-V1)／形C200H-MC221：5～250

　形CV500-MC421/221：5～150

初期設定は「40（1/s）」です。

送り速度［パルス/s］
たまりパルス量［パルス］
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●位置ループFFゲイン

位置ループFF(フィードフォワード)ゲインを設定します。

設定範囲は0～100です。

初期設定は「0%」です。

位置ループFFゲインは、速度指令パルスを加工し、直接指令電圧に加えることで位置決
め時間を短縮します。

速度指令パルス 
 

偏差 
カウンタ 

位置 
ループゲイン 

位置ループ 
FFゲイン 

D/A

フィードバックパルス 

アンプ 

サーボ 
ドライバ 指令電圧 

位置ループFF ゲインと速度指令パルスの関係は、次のようになります。

指令電圧 

速度指令パルス 

位置ループFFゲイン50% 

位置ループFFゲイン100%

速度指令最大値 
（モータ最大回転数） 

0

5V

10V

●バックラッシュ補正値

機械系のバックラッシュを補正するために設定します。

設定範囲は以下のとおりです。

　形CS1W-MC421/221(-V1)：0～10000（単位はパルス）

　形CV500-MC421/221／形C200H-MC221：0～999（単位はパルス）

初期設定は「0パルス」です。

●ブレーキON時間／ブレーキOFF時間（形CS1W-MC421/221(-V1)専用）

出力ポートをブレーキ出力に設定した場合のブレーキON/OFF時間を設定します。

設定範囲は、0～10000で、単位はmsです。

初期設定は「0」です。ブレーキのマニュアルを参考にシステムに合った時間を設定してく
ださい。
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