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はじめに
このたびは、NJ/NX シリーズCPUユニット・NYシリーズ産業用 PCをお買い上げいただきまし
て、ありがとうございます。
本マニュアルは、Adept ロボット制御ライブラリのファンクションブロック（以下、「FB」と省略す
る場合があります）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、機能・性能などを十分ご理解いただき、システムの構築にご活用ください。
本書は、FBの仕様について記載しています。コントローラや各ユニットやコンポの使用上の制約事
項、組み合わせによる制約事項などについては記載されていません。ご使用にあたりましては、必ず
各製品のユーザーズマニュアルをお読みいただきますようお願い申し上げます。
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。

 

Adept ロボット制御ライブラリは、NJ/NX シリーズCPUユニットおよびNYシリーズ産業用 PC
からAdept ロボットを直接制御する場合に使用します。
パラレル、スカラ、垂直多関節のどのタイプのロボットでも同じ命令で、同じプログラミング手法で
PLCから直接ロボットを制御することができます。

 

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 機器を設置、接続される方
• FA 現場を管理される方
• 制御理論に関する知識を有する方
また、プログラミング言語に関して、国際標準規格 IEC 61131-3、または国内標準規格 JIS B 3503
に規定される内容をご理解いただいている方を対象に記述しています。

 

本ライブラリが対応する、NJ/NX シリーズCPUユニットやNYシリーズ産業用 PC、および
Sysmac Studio の形式およびバージョンについては、 『SYSMAC-XR Sysmac Library カタ
ログ (SBCZ-049)』の「Sysmac Library バージョン情報」を参照してください。カタログは、当社
Webサイト（https://www.fa.omron.co.jp/products/family/3459/download/catalog.html）か
らダウンロードできます。

本ライブラリの特長

対象となる読者の方々

対象となる商品
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マニュアルの読み方
 

このマニュアルで使われているアイコンには、次のような意味があります。

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

製品の動作不能、誤動作、または性能や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。

参考

必要に応じて読んでいただきたい項目です。
知っておくと便利な情報や、使用する上で参考となる内容について説明しています。

バージョン関連情報

CPUユニットや Sysmac Studio のバージョンによる性能や機能の違いについて説明してい
ます。

詳しい情報や、関連情報の記載されている場所を示します。

アイコン
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ご承諾事項
「当社商品」について特別の合意がない場合には、お客様のご購入先にかかわらず、本ご承諾事項記
載の条件を適用いたします。

 定義
本ご承諾事項中の用語の定義は次のとおりです。
•「当社商品」：「当社」の FAシステム機器、汎用制御機器、センシング機器、電子・機構部品
•「カタログ等」：「当社商品」に関する、ベスト制御機器オムロン、電子・機構部品総合カタロ
グ、その他のカタログ、仕様書、取扱説明書、マニュアル等であって電磁的方法で提供される
ものも含みます。
•「利用条件等」：「カタログ等」に記載の、「当社商品」の利用条件、定格、性能、動作環境、取
り扱い方法、利用上の注意、禁止事項その他
•「お客様用途」：「当社商品」のお客様におけるご利用方法であって、お客様が製造する部品、電
子基板、機器、設備またはシステム等への「当社商品」の組み込み、または利用を含みます。
•「適合性等」：「お客様用途」での「当社商品」の (a) 適合性、(b) 動作、(c) 第三者の知的財産
の非侵害、(d) 法令の遵守および (e) 各種規格の遵守

 記載事項のご注意
「カタログ等」の記載内容については次の点をご理解ください。
• 定格値および性能値は、単独試験における各条件のもとで得られた値であり、各定格値および
性能値の複合条件のもとで得られる値を保証するものではありません。
• 参考データはご参考として提供するもので、その範囲で常に正常に動作することを保証するも
のではありません。
• 利用事例はご参考ですので、「当社」は「適合性等」について保証いたしかねます。
•「当社」は、改善や当社都合等により、「当社商品」の生産を中止し、または「当社商品」の仕
様を変更することがあります。

 ご利用にあたってのご注意
ご採用およびご利用に際しては次の点をご理解ください。
• 定格・性能ほか｢利用条件等｣を遵守しご利用ください。
• お客様ご自身にて｢適合性等｣をご確認いただき、｢当社商品｣のご利用の可否をご判断ください。
｢当社｣は｢適合性等｣を一切保証いたしかねます。
• ｢当社商品｣がお客様のシステム全体の中で意図した用途に対して、適切に配電・設置されてい
ることをお客様ご自身で、必ず事前に確認してください。
• ｢当社商品｣をご使用の際には、(i) 定格および性能に対し余裕のある｢当社商品｣のご利用、冗長
設計などの安全設計、(ii) ｢当社商品｣が故障しても、｢お客様用途｣の危険を最小にする安全設計、
(iii) 利用者に危険を知らせるための、安全対策のシステム全体としての構築、(iv) ｢当社商品｣お
よび｢お客様用途｣の定期的な保守、の各事項を実施してください。
•「当社」はDDoS攻撃（分散型DoS攻撃）、コンピュータウイルスその他の技術的な有害プログ
ラム、不正アクセスにより、「当社商品」、インストールされたソフトウェア、またはすべての
コンピュータ機器、コンピュータプログラム、ネットワーク、データベースが感染したとして
も、そのことにより直接または間接的に生じた損失、損害その他の費用について一切責任を負
わないものとします。
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お客様ご自身にて、①アンチウイルス保護、②データ入出力、③紛失データの復元、④「当社
商品」またはインストールされたソフトウェアに対するコンピュータウイルス感染防止、⑤　
「当社商品」に対する不正アクセス防止についての十分な措置を講じてください。
• ｢当社商品｣は、一般工業製品向けの汎用品として設計製造されています。従いまして、次に掲
げる用途での使用は意図しておらず、お客様が｢当社商品｣をこれらの用途に使用される際には、
｢当社｣は｢当社商品｣に対して一切保証をいたしません。ただし、次に掲げる用途であっても
「当社」の意図した特別な商品用途の場合や特別の合意がある場合は除きます。

(a) 高い安全性が必要とされる用途（例：原子力制御設備、燃焼設備、航空・宇宙設備、鉄道設
備、昇降設備、娯楽設備、医用機器、安全装置、その他生命・身体に危険が及びうる用途）

(b) 高い信頼性が必要な用途（例：ガス・水道・電気等の供給システム、24時間連続運転シス
テム、決済システムほか権利・財産を取扱う用途など）

(c) 厳しい条件または環境での用途（例：屋外に設置する設備、化学的汚染を被る設備、電磁
的妨害を被る設備、振動・衝撃を受ける設備など）

(d) ｢カタログ等｣に記載のない条件や環境での用途
• 上記の (a) から (d) に記載されている他、｢本カタログ等記載の商品｣は自動車（二輪車含む。
以下同じ）向けではありません。自動車に搭載する用途には利用しないで下さい。自動車搭載
用商品については当社営業担当者にご相談ください。

 保証条件
「当社商品」の保証条件は次のとおりです。
• 保証期間　ご購入後 1年間といたします。
（ただし「カタログ等」に別途記載がある場合を除きます。）
• 保証内容　故障した「当社商品」について、以下のいずれかを「当社」の任意の判断で実施し
ます。

(a) 当社保守サービス拠点における故障した「当社商品」の無償修理
（ただし、電子・機構部品については、修理対応は行いません。）

(b) 故障した「当社商品」と同数の代替品の無償提供
• 保証対象外　故障の原因が次のいずれかに該当する場合は、保証いたしません。

(a)「当社商品」本来の使い方以外のご利用

(b)「利用条件等」から外れたご利用

(c) 本ご承諾事項「ご利用にあたってのご注意」に反するご利用

(d)「当社」以外による改造、修理による場合

(e)「当社」以外の者によるソフトウェアプログラムによる場合

(f) 「当社」からの出荷時の科学・技術の水準では予見できなかった原因

(g) 上記のほか「当社」または「当社商品」以外の原因（天災等の不可抗力を含む）

 責任の制限
本ご承諾事項に記載の保証が、「当社商品」に関する保証のすべてです。
「当社商品」に関連して生じた損害について、「当社」および「当社商品」の販売店は責任を負い
ません。

 輸出管理
「当社商品」または技術資料を、輸出または非居住者に提供する場合は、安全保障貿易管理に関す
る日本および関係各国の法令・規制を遵守ください。お客様が法令・規則に違反する場合には、
「当社商品」または技術資料をご提供できない場合があります。
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安全上の注意
 

このユーザーズマニュアルでは、NJ/NX シリーズ CPUユニットおよびNYシリーズ産業用 PC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。

 

 

 

安全に使用していただくための表示と意味

図記号の説明

 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。

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、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、「一般的な注意」を表します。

記号は、強制を意味しています。
具体的な内容は、の中と文章で示します。
左図の場合は、「一般的な強制事項」を表します。

警 告

注 意

正しい取り扱いをしなければ、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ったりする
おそれがあります。また、同様に重大な物的損害をもたらすお
それがあります。

正しい取り扱いをしなければ、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たりするお
それがあります。
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警告

 警 告
本ライブラリを使用してロボットを動かす場合、「ロボット セーフティガイド」に
従ってロボットの据え付けと試運転を行ってください。

作成したユーザプログラムおよび各種データ、設定値は十分な動作確認を行った
あと、本運転に移行してください。

注意

 注 意
ライブラリを使用する前に、関係する各マニュアルの記載事項をよく読んでくだ
さい。
特に、まず「ロボット セーフティガイド」を読んでください。
本ライブラリを使用する前に、使用するロボットのマニュアルに記載された安全
確保のための処置を実施してください。

非常停止回路、インタロック回路、リミット回路など、安全保護に関する回路は、
必ず外部の制御回路で構成してください。

Sysmac Library、およびそのマニュアルは、本マニュアルの「対象となる読者の
方々」による使用を前提にしています。「対象となる読者の方々」に該当する方、
もしくはその方の指導を受けた方以外は使用しないでください。
ユーザプログラムやパラメータの値が、装置のスペックや動作方法において適切
であるかは、ユーザ自身で確認してください。

サンプルプログラムは、本ライブラリの機能を使用する部分の記述例です。

サンプルプログラムを使用してユーザプログラムを作成する際は、サンプルプロ
グラムの内容を十分に理解してください。
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安全上の要点
 

• 動作中に異常が発生すると、ロボットが正常な軌道とは異なる位置に停止する可能性があります。
待機位置に戻す際は、周辺の障害物を回避するように動作することを確認してください。

ライブラリの使用時
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使用上の注意
 

• ライブラリを使用する場合、ライブラリのマニュアルに記載されていない FBや FUNが Sysmac 
Studio に表示される場合があります。マニュアルに記載されていない FBや FUNは使用しないで
ください。
• Sysmac Library で提供している FBや FUNのソースコードを、ユーザが変更することはできませ
ん。

 

• 実際の装置が意図した動作をするように、ユーザプログラムを作成してください。
• 作成したユーザプログラムは、十分な動作確認を行ったあと、本運転に移行してください。

 

• 入力パラメータの値は有効範囲内で指定してください。
• 出力変数 Enabled をもつ FBや FUNでは、Enabled の値が FALSE の場合に、FBや FUNの演算
結果を制御対象への指令値として用いないでください。

ライブラリの使用時

サンプルプログラムの使用時

運転時
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関連マニュアル
本マニュアルに関連するマニュアルは、下表のとおりです。あわせてご覧ください。

 

マニュアル名称 Man.No. 形式 用途 内容
NXシリーズ CPUユニット 
ユーザーズマニュアル 
ハードウェア編

SBCA-418 形 NX701- NXシリーズ CPUユ
ニットの概要／設計
／取付／保守などの
基本的な仕様につい
て知りたいとき。
おもにハードウェア
に関する情報。

NXシリーズのシステム全体概要、および
CPUユニットに関して、以下の内容を説
明します。
• 特長やシステム構成
• 概要
• 各部の名称と機能
• 一般仕様
• 設置と配線
• 保守点検
ユーザーズマニュアル ソフトウェア編
（SBCA-359）と併せて使用してくださ
い。

NXシリーズ 形 NX102 CPU
ユニットユーザーズマニュア
ル ハードウェア編

SBCA-462 形 NX102- 形NX102 CPUユ
ニットの概要／設計
／取付／保守などの
基本的な仕様につい
て知りたいとき。
おもにハードウェア
に関する情報。

形NX102 のシステム全体概要、および
CPUユニットに関して、以下の内容を説
明します。
• 特長やシステム構成
• 概要
• 各部の名称と機能
• 一般仕様
• 設置と配線
• 保守点検

NXシリーズ 
形 NX1P2 CPUユニット
ユーザーズマニュアル
ハードウェア編

SBCA-448 形 NX1P2- 形NX1P2 CPUユ
ニットの概要／設計
／取付／保守などの
基本的な仕様につい
て知りたいとき。
おもにハードウェア
に関する情報。

形NX1P2 のシステム全体概要、および
CPUユニットに関して、以下の内容を説
明します。
• 特長やシステム構成
• 概要
• 各部の名称と機能
• 一般仕様
• 設置と配線
• 保守点検

NJシリーズ CPUユニット 
ユーザーズマニュアル 
ハードウェア編

SBCA-466 形 NJ501-
形NJ301-
形NJ101-

NJシリーズCPUユ
ニットの概要／設計
／取付／保守などの
基本的な仕様につい
て知りたいとき。
おもにハードウェア
に関する情報。

NJシリーズのシステム全体概要、および
CPUユニットに関して、以下の内容を説
明します。
• 特長やシステム構成
• 概要
• 各部の名称と機能
• 一般仕様
• 設置と配線
• 保守点検
ユーザーズマニュアル ソフトウェア編
（SBCA-359）と併せて使用してくださ
い。

NYシリーズ
IPC マシンコントローラ
産業用パネルPC
ユーザーズマニュアル 
ハードウェア編

SBCA-435 形 NY532- IPC マシンコント
ローラ産業用パネル
PCについての基本
的な情報を知りたい
とき。設置、使用手
順、および保守に関
する基本的な情報が
含まれています。
おもにハードウェア
に関する情報を記載
しています。

IPC マシンコントローラ産業用パネル PC
のシステム全体概要、および以下の内容
を説明します。
• 概要
• システム構成
• 仕様
• 設置
• 使用手順
• 保守
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NYシリーズ
IPC マシンコントローラ
産業用ボックス PC
ユーザーズマニュアル 
ハードウェア編

SBCA-434 形 NY512- IPC マシンコント
ローラ産業用ボック
ス PCについての基
本的な情報を知りた
いとき。設置、使用
手順、および保守に
関する基本的な情報
が含まれています。
おもにハードウェア
に関する情報を記載
しています。

IPCマシンコントローラ産業用ボックス
PCのシステム全体概要、および以下の内
容を説明します。
• 概要
• システム構成
• 仕様
• 設置
• 使用手順
• 保守

NJ/NX シリーズ 
CPUユニット 
ユーザーズマニュアル 
ソフトウェア編

SBCA-467 形 NX701-
形NX102-
形NX1P2-
形NJ501-
形NJ301-
形NJ101-

NJ/NX シリーズ
CPUユニットのプロ
グラミング／システ
ムの立ち上げについ
て知りたいとき。
おもにソフトウェア
に関する情報。

NJ/NXシリーズCPUユニットに関して、
以下の内容を説明します。
• CPUユニットの動作
• CPUユニットの機能
• 初期設定
• IEC 61131-3 ベースの言語仕様とプロ
グラミング

ユーザーズマニュアル ハードウェア編
（SBCA-418、または SBCA-358）と併
せて使用してください。

NYシリーズ
IPC マシンコントローラ
産業用パネル PC／産業用
ボックス PC
ユーザーズマニュアル
ソフトウェア編

SBCA-436 形 NY532-
形NY512-

NYシリーズ IPCマ
シンコントローラで
のマシンコントロー
ラ機能のプログラミ
ング／システムの立
ち上げについて知り
たいとき。

マシンコントローラに関して、以下の内
容を説明します。
• コントローラ操作
• コントローラ機能
• コントローラ設定
• IEC 61131-3 ベースの言語仕様とプロ
グラミング

NJ/NX シリーズ
コマンドリファレンス
マニュアル 基本編

SBCA-468 形 NX701-
形NX102-
形NX1P2-
形NJ501-
形NJ301-
形NJ101-

NJ/NX シリーズの基
本命令仕様の詳細に
ついて知りたいとき。

各命令（IEC 61131-3 仕様）の詳細を説
明します。
プログラミング時に、ユーザーズマニュ
アル ハードウェア編（SBCA-418、また
はSBCA-358）／ソフトウェア編
（SBCA-359）と併せて使用してくださ
い。

NYシリーズ
コマンドリファレンス
マニュアル 基本編

SBCA-437 形 NY532-
形NY512-

NYシリーズ IPC マ
シンコントローラの
基本命令仕様の詳細
について知りたいと
き。

各命令（IEC 61131-3 仕様）の詳細を説
明します。

NJ/NY シリーズNC統合コ
ントローラ ユーザーズマニュ
アル

SBCE-428 形 NJ501-5300
形 NY532-5400

NJ/NY シリーズで数
値制御を行うとき。

数値制御機能について説明します。プロ
グラミング時にコマンドリファレンスマ
ニュアルGコード編（SBCE-429）と併
せて使用してください。

NJ/NY シリーズコマンドリ
ファレンスマニュアル Gコー
ド編

SBCE-429 形 NJ501-5300
形 NY532-5400

Gコード／Mコード
命令仕様の詳細につ
いて知りたいとき。

Gコード／Mコード命令の詳細を説明し
ます。プログラミング時に、ユーザーズ
マニュアル（SBCE-428）と併せて使用
してください。

Sysmac Studio Version 1
オペレーションマニュアル

SBCA-470 形 SYSMAC
-SE2

Sysmac Studio の操
作方法、機能につい
て知りたいとき

Sysmac Studio の操作方法について説明
します。

CNC Operator オペレーショ
ンマニュアル

SBCE-430 形 SYSMAC
-RTNC0D

CNC Operator の概
要、使用方法につい
て知りたいとき。

CNC Operator の概要、インストール方
法、基本操作、接続操作、主な機能の操
作方法などについて説明します。

NJ/NX シリーズ 
CPUユニット 
内蔵 EtherNet/IPポート 
ユーザーズマニュアル

SBCD-377 形 NX701-
形NX102-
形NX1P2-
形NJ501-
形NJ301-
形NJ101-

NJ シリーズCPUユ
ニットの内蔵
EtherNet/IP ポート
を使用するとき。

内蔵 EtherNet/IP ポートに関して説明し
ます。基本設定、タグデータリンク、そ
の他の機能について記述しています。
ユーザーズマニュアル ハードウェア編
（SBCA-358）／ソフトウェア編
（SBCA-359）と併せて使用してくださ
い。

ロボット セーフティガイド SBCE-381
ー

いずれかのAdept ロ
ボットを使用すると
き。

ロボットの安全に関する情報が記載され
ています。

マニュアル名称 Man.No. 形式 用途 内容
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NJ シリーズ 
EtherNet/IP接続ガイド 
Omron Adept 
Technologies, Inc. 
Adept ロボット ePLC編

SBCA-088

ー

いずれかのAdept ロ
ボットを使用すると
き。

ロボットコントローラの配線、動作設定
やNJシリーズCPUユニットの設定につ
いて参照しています。

Sysmac Library 
スタートアップガイド 
Adept ロボット
制御ライブラリ編

SBCZ-050

ー

Adept ロボット制御
ライブラリを使用す
るとき。

オムロン製ロボットコントローラとNJ
シリーズCPUユニットを組み合わせ、
NJシリーズからロボットコントローラの
制御を行うロボットファンクションブ
ロックの立上げ方法について説明してい
ます。

スカラロボット Cobra 350 
ユーザーズマニュアル

SBCE-382 Cobra350 左記のロボットを使
用するとき。

左記のロボットについて説明しています。

スカラロボット 
eCobra 600/800/800
天吊りタイプ 
ユーザーズマニュアル

SBCE-384 eCobra 
600/800/
800 天吊りタイプ

パラレルロボット 
Hornet 565 
ユーザーズマニュアル

SBCE-387 Hornet 565

パラレルロボット 
Quattro 
650H/650HS/800H/800HS 
ユーザーズマニュアル

SBCE-388 Quattro 
650H/650HS/800H
/
800HS

垂直多関節ロボット 
Viper 650/850 eMB-60R 
ユーザーズマニュアル

SBCE-390 Viper 650/850 
eMB-60R

ティーチングペンダント T20 
ユーザーズマニュアル

SBCE-392 T20 T20 ペンダントを使
用するとき。

T20ペンダントについて説明しています。

ロボットコントローラ 
SmartController EX 
ユーザーズマニュアル

SBCE-393 SmartController EX SmartController EX
を使用するとき。

SmartController EX およびオプションの
sDIO 製品の設置と操作に関する情報が記
載されています。

オートメーション
コントロール
エンバイロメント
オペレーションマニュアル

SBCE-394

ー

オートメーション コ
ントロール エンバイ
ロメント (ACE) を
使用するとき。

ロボットの設定に関する情報が記載され
ています。

マニュアル名称 Man.No. 形式 用途 内容
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用語説明
 

用語 説明
ジョイント座標系 ロボットの各ジョイントの位置を要素とする座標系。

具体的にどのジョイントが何番目の要素となるかは、ご使用されるロボットのマニュ
アルをご参照ください。

ロケーション 直交座標系またはジョイント座標系の位置をロボットに登録し、また利用する機能。
ロケーション番号 ロケーションをロボットに登録し、また利用する際の番号。
ヨー 基準座標系Z軸の回転角です。
ピッチ ヨーが適用された後のY軸の回転角です。
ロール ヨーおよびピッチが適用された後のZ軸の回転角です。
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  マニュアル改訂履歴
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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・裏表紙に記載されているMan.No. の後尾に付記されます。

 

改訂記号 改訂年月 改訂理由・改訂ページ
A 2016 年 4月 初版
B 2016 年 7月 バージョン 2.0 にて、5つのファンクションブロックを追加

ARB_MoveArcCommand, ARB_MoveCircularCommand, 
ARB_DefineBelt, ARB_BeltReadLatch, ARB_TrackBelt

C 2017 年 3月 対象形式追加
D 2018 年 7月 150 ページ、157ページ：「使用上の注意」を追加
E 2019 年 1月 対象形式追加

SBCA-447E
改訂記号
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Sysmac Library の使用手順



インストーラからインストールしたSysmac Library の使用手順

18 NJ/NX シリーズ Sysmac Library ユーザーズマニュアル Adept ロボット制御ライブラリ編 (SBCA-447)

インストーラからインストールした
Sysmac Library の使用手順

インストーラからインストールした Sysmac Library の使用手順を記載します。
次の 2種類があります。
• Sysmac Library を新規で使用する場合
• Sysmac Library をバージョンアップして使用する場合

バージョン関連情報

Sysmac Library を使用できるのは、Sysmac Studio Ver.1.14 以降です。

 

1 Sysmac Studio を起動し、Sysmac Library を使用するプロジェクトを開くか、もしくは新規
で作成します。

使用上の注意

新規でプロジェクトを作成する場合、Sysmac Library を利用するためには、以下の設定にし
てください。以下の設定をしないと手順 2以降の操作ができません。
• プロジェクトのプロパティの種類はスタンダードプロジェクトまたはライブラリプロジェ
クトを選択
• デバイス選択のカテゴリはコントローラを選択
• デバイス選択のバージョンは 1.01 以降を選択

Sysmac Library を新規で使用する場合
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2 ［プロジェクト］－［ライブラリ］－［ライブラリ参照］を選択します。

使用上の注意

プロジェクトに複数のデバイスを登録している場合は、現在選択しているデバイスがNJ/NX
シリーズCPUユニットまたはNYシリーズ産業用 PCであることを確認してください。デバ
イスにNJ/NX シリーズCPUユニットまたはNYシリーズ産業用 PCを選択しないとライブ
ラリを参照するメニューが表示されません。選択しているデバイスがNJ/NX シリーズCPU
ユニットまたはNYシリーズ産業用 PCの場合、マルチビューエクスプローラに表示される
デバイスのアイコンが、 になります。

3 リストに Sysmac Library を追加し、［OK］をクリックします。

Sysmac Library がプロジェクトに読み出されます。
ラダーエディタや STエディタを選択すると、Sysmac Library の FBや FUNがツールボッ
クスに表示されます。
上記画面でのライブラリの追加方法および設定内容は、 『Sysmac Studio Version 1 オペ
レーションマニュアル（SBCA-470）』を参照してください。

デバイス
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4 次の２つの方法のいずれかで Sysmac Library の FB や FUNを回路に挿入します。
• ツールボックスの FBや FUN を選択し、ラダーエディタ上にドラッグ＆ドロップ。

• ラダーエディタ上で右クリックし、メニューの [ファンクションブロックを挿入 ]を選択
し、完全限定名（¥¥名前空間名 ¥FB 名）を入力

ドラック &ドロップ
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1 Sysmac Studio を起動し、旧バージョンの Sysmac Library を使用しているプロジェクトを開
きます。

2 ［プロジェクト］－［ライブラリ］－［ライブラリ参照］を選択します。

使用上の注意

プロジェクトに複数のデバイスを登録している場合は、現在選択しているデバイスがNJ/NX
シリーズCPUユニットまたはNYシリーズ産業用 PCであることを確認してください。デバ
イスにNJ/NX シリーズCPUユニットまたはNYシリーズ産業用 PCを選択しないとライブ
ラリを参照するメニューが表示されません。選択しているデバイスがNJ/NX シリーズCPU
ユニットまたはNYシリーズ産業用 PCの場合、マルチビューエクスプローラに表示される
デバイスのアイコンが、 になります。

3 旧バージョンの Sysmac Library を選択し、［参照削除］ボタンをクリックします。

4 リストに Sysmac Library を追加し、［OK］をクリックします。

使用上の注意

Sysmac Library をバージョンアップ後、全プログラムチェックを実行し、ビルドウィンドウ
のプログラムチェックの結果にエラーがないことを確認してください。
メインメニューから [プロジェクト ]｜ [ 全プログラムチェック ]を選択します。

Sysmac Library をバージョンアップして使用する場合

デバイス
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CPU ユニットまたは産業用PC内
の Sysmac Library の使用手順

Sysmac Library をパソコンにインストールしていない場合でも、CPUユニットまたは産業用 PC内
の Sysmac Library をパソコンにアップロードして使用できます。
CPUユニット内の Sysmac Library の使用手順を、次に示します。

バージョン関連情報

Sysmac Library を使用できるのは、Sysmac Studio Ver.1.14 以降です。

1 Sysmac Studio を起動し、Sysmac Library を使用するプロジェクトを新規で作成します。

2 CPUユニットにオンライン接続します。

3 Sysmac Library を使用している POUをアップロードします。
ラダーエディタや STエディタを選択すると、アップロードした POUが使用している
Sysmac Library の FBや FUNがツールボックスに表示されます。

4 次の２つの方法のいずれかで Sysmac Library の FB や FUNを回路に挿入します。
• ツールボックスの FBや FUN を選択し、ラダーエディタ上にドラッグ＆ドロップ。

• ラダーエディタ上で右クリックし、メニューの [ファンクションブロックを挿入 ]を選択
し、完全限定名（¥¥名前空間名 ¥FB 名）を入力

ドラック &ドロップ
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使用上の注意

• アップロードした Sysmac Library のライブラリファイルが、パソコンの所定のフォルダ
にない場合、所定のフォルダにライブラリファイルがインストールされます。ライブラリ
ファイルが、パソコンの所定のフォルダにある場合は何もインストールされません。
所定のフォルダとは、インストーラでインストールした場合に、ライブラリファイルが保
存されるフォルダです。
• CPUユニットまたは産業用 PC内の Sysmac Library をアップロードした場合は、インス
トーラでインストールした場合とは異なり、Sysmac Library のマニュアルとヘルプファイ
ルはインストールされません。マニュアルとヘルプファイルが必要な場合は、インストー
ラでインストールしてください。



CPUユニットまたは産業用PC内の Sysmac Library の使用手順
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FB の共通仕様
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共通変数
複数の FBや FUNに共通して使われる変数 (EN, Execute, Enable, Abort, ENO, Done, CalcRslt, 
Enabled, Busy, CommandAborted, Error, ErrorID, ErrorIDEx) の仕様を FUN、Execute 型 FBと
Enable 型 FBに分けて説明します。

 

FB や FUNで使用される共通の入力変数と出力変数は以下のとおりです。
 

入力変数と出力変数の定義

変数 入出力 データ型
使用する FB/FUNタイプ

名称 定義FB
FUN

Execute型 Enable 型
EN 入力 BOOL ○ 起動 TRUEにすると処理を実行しま

す。
Execute ○ 起動 立ち上がり時に処理を実行しま

す。
Enable ○ 実行 TRUEにすると処理を実行しま

す。
Abort BOOL ○ 中断 処理を中断します。

中断方法を選択することができ
ます。

ENO 出力 BOOL ○ 完了 処理が正常終了したときに
TRUEになります。
処理が異常終了、実行中、また
は実行条件が非成立のときに
FALSE になります。

Done BOOL ○ 完了 処理が正常終了したときに
TRUEになります。
処理が異常終了、実行中、また
は実行条件が非成立のときに
FALSE になります。

Busy BOOL ○ ○ 実行中 処理が実行中の場合は TRUEに
なります。
処理を実行中ではない場合は
FALSE になります。

Enabled BOOL ○ 有効 出力が有効な場合に TRUEにな
ります。モーション制御や温度
制御のように制御量を演算する
場合に用います。

Command
Aborted

BOOL ○ 実行中断 処理が中断されたときに TRUE
になります。
次に処理を再実行したときに
FALSE になります。

Error BOOL ○ ○ エラー エラーが発生したときに TRUE
になります。
処理が正常終了、実行中、また
は実行条件が非成立のときに
FALSE になります。

ErrorID WORD ○ ○ エラーコー
ド

エラーコードが出力されます。

ErrorIDEx DWORD ○ ○ 拡張エラー
コード

拡張エラーコードが出力されま
す。
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• Execute（起動）の立ち上がりエッジを検出して処理を開始します。
• 起動を受け付けたときに、Busy（実行中）は TRUE となります。処理が正常に完了した場合、
Busy は FALSE になり、Done（完了）は TRUEとなります。
• 同一インスタンスの FBを連続して起動する場合は、前回実行時のDone（完了）が FALSE に
なった後、1タスク周期以上あけてから次の Execute（起動）を TRUEにしてください。
• 出力変数にCommandAborted（実行中断）を持つ FBの場合、処理が中断された場合に
CommandAborted が TRUE になり、Busy は FALSE になります。
• FB で異常が発生した場合、Error（エラー）が TRUEになり、Busy は FALSE になります。
• モーション制御や温度制御の演算結果を出力する FBの場合、FBの処理を中断するためのBOOL
型の入力変数Abort（中断）があります。Abort を TRUE にすると、CommandAborted( 実行中
断 )が TRUEになり FBの処理を中断します。

• Execute が TRUE の状態でDone, CommandAborted, Error が TRUE になった場合に Execute
を FALSE にすると、Done, CommandAborted, Error も FALSE になります。
• Execute が FALSE の状態でDone, CommandAborted, Error が TRUEになった場合、Done, 
CommandAborted, Error は、1タスク周期だけ TRUEになります。
• 異常が発生した場合、ErrorID（エラーコード）、ErrorIDEx（拡張エラーコード）に該当するエ
ラーコード、拡張エラーコードが設定されます。これらは、Error が FALSE になったあとも保持
され、Execute が FALSE → TRUE になったときに ErrorID は 16#0000、ErrorIDEx は
16#0000 0000 が設定されます。

Execute 型 FB

入出力変数

入力変数

入出力変数

出力変数

Abcd_instance

InOut_Val InOut_Val

Error
ErrorID

ErrorIDEx

CommandAborted

Abcd

Execute Done
Busy

Abort
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正常に完了した場合、実行を中断した場合、異常が発生した場合のタイミングチャートを示します。

 正常に完了した場合

 実行を中止した場合

 実行を中断した場合

タイミングチャート

Busy

Done

CommandAborted

Error

16#00000000

16#0000ErrorID

ErrorIDEx

Execute

Busy

Abort

CommandAborted

Error

16#00000000

16#0000ErrorID

ErrorIDEx

Execute

Busy

Done

CommandAborted

Error

16#00000000

16#0000ErrorID

ErrorIDEx

Execute
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 異常が発生した場合

Busy

Done

CommandAborted

Error

16#0000 16#0000ErrorID

16#00000000 16#00000000ErrorIDEx ErrorIDExErrorIDEx

Execute

ErrorIDErrorIDErrorID ErrorID
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• Enable（実行）が TRUE の間、処理が実行されます。
• 起動を受け付けた場合に、Busy（実行中）は TRUE となります。出力値を演算している間、
Enabled（有効）が TRUE になります。
• FBで異常が発生した場合、Error（エラー）が TRUEになり、Busy, Enabled は FALSE になり
ます。Enable を TRUE → FALSE にすると、Enabled, Busy, Error は FALSE になります。

• 異常が発生した場合、ErrorID（エラーコード）、ErrorIDEx（拡張エラーコード）に該当するエ
ラーコード、拡張エラーコードが設定されます。これらは、Error が FALSE になったあとも保持
され、Enable が FALSE → TRUE になったときに ErrorID は 16#0000、ErrorIDEx は 16#0000 
0000 が設定されます。
• モーション制御や温度制御など制御量を演算する FBでは、CalcRslt( 演算結果 )が不正な値の場
合、Enabled が FALSE になります。この時のCalcRslt は使用しないでください。また、FBが正
常完了、または異常発生後、Enable が FALSE から TRUE になるまでCalcRslt の値は保持され
ます。Enable を TRUE にしたのが同一インスタンスの FBの場合は、保持されたCalcRslt の値
をもとに演算します。異なるインスタンスの FBの場合は初期値をもとに演算します。

Enable 型 FB

入出力変数

入力変数

入出力変数

出力変数

Abcd_instance

InOut_Val InOut_Val

Busy
Error

ErrorID

Abcd

Enable Enabled
CalcRslt

ErrorIDEx
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正常に完了した場合、異常が発生した場合のタイミングチャートを示します。

 正常に完了した場合

 異常が発生した場合

タイミングチャート

Busy

Enabled

Error

16#00000000

16#0000ErrorID

ErrorIDEx

Enable

CalcRslt 保持 保持

Busy

Enabled

Error

16#000016#0000 16#0000ErrorID

ErrorIDEx

Enable

ErrorIDErrorIDErrorID ErrorID

16#00000000

16#00000000

ErrorIDErrorIDErrorID ErrorID

16#0000

CalcRslt 保持 保持
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注意事項
ここでは、本 FBを使用する場合の注意について説明します。

 

本 FBを呼び出す場合のネスティング階層は、4階層までです。
ネスティングの詳細は、 『NJ/NX シリーズ CPU ユニットユーザーズマニュアル ソフトウェア編
（SBCA-467）』を参照してください。

 

本 FBでは、動作オプションの (@)（入力立ち上がり微分）は使用できません。
 

Execute 型の FBで、同一インスタンスによる再起動はできません。
再起動すると、出力値が初期値になります。
再起動の詳細は、 『NJ/NX シリーズ CPU ユニットユーザーズマニュアル モーション制御編
（SBCE-433）』を参照してください。

 

動作中に異常が発生すると、ロボットが正常な軌道とは異なる位置に停止する可能性があります。待
機位置に戻す際は、周辺の障害物を回避するように動作することを確認してください。

ネスティング

動作オプション

FBの再起動

安全上の要点
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FB の個別仕様

 

FB 名 名称 ページ
ARB_SetToolTransform ツール座標系設定 P. 39
ARB_ResetToolTransform ツール座標系解除 P. 45
ARB_DefineLocation 位置設定 P. 51
ARB_DefinePallet パレット設定 P. 58
ARB_ResetRobotError 異常解除 P. 66
ARB_RobotControl ロボット制御 P. 72
ARB_TeachPosition ティーチング P. 84
ARB_InputOutputSignals 入出力信号設定 P. 92
ARB_TeachPendantControl ペンダント制御 P. 101
ARB_ReadLatch ラッチ値取得 P. 109
ARB_MoveCommand 動作開始 P. 116
ARB_PickAndPlaceCommand ピックアンドプレース動作 P. 124
ARB_Jog ジョグ動作 P. 131
ARB_AlignToolCommand ツール整列 P. 139
ARB_MoveArcCommand*1

*1.  ライブラリ バージョン 2.0 以降で使用可能です。

円弧動作開始 P. 146

ARB_MoveCircularCommand*1 全円動作開始 P. 154

ARB_DefineBelt*1 コンベアベルト定義 P. 161

ARB_BeltReadLatch*1 コンベアベルトラッチ値取得 P. 167

ARB_TrackBelt*1 コンベアベルト追従 P. 172
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複数の FB共通で使われる構造体
データ型

ここではライブラリに含まれる FBおよびデータ型について説明します。
 
 

 

構造体「sARB_ROBOT_DATA_REF」型のメンバ

メンバ 名称 データ型 有効範囲 説明
ConnectionStatus コネクションス

テータス
BOOL TRUE/FALSE 対応するスレーブ番号の

EtherNet/IP ネットワーク接続
状態

CommandData コマンドデータ ARRAY 
[0..213] OF 
BYTE

－
ロボットコントローラとコマン
ドデータを共有するメモリエリ
ア

StatusData ステータスデータ ARRAY 
[0..283] OF 
BYTE

－
ロボットコントローラとステー
タスデータを共有するメモリエ
リア
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（注）目標位置、ロケーション番号、パレット設定データを同時に使用することはできません。同時に使用した
場合、構造体に表示される順（ロケーション番号＞パレット番号＞目標位置）の優先順位で有効となりま
す。

*1. パレット番号に「0」以外の値を指定した場合、パレットインデックスには 1以上、パレットの位置決めポ
イント数以下の値を指定してください。位置決めポイント数は、パレット定義時にARB_DefinePallet に
与えたパラメータによって決まります。それ以外の値を指定した場合、ロボットコントローラがエラー状態 
（ARB_RobotControl の出力変数「RobotState」（ロボットステータス）の「ErrorState」（ロボットエ
ラー状態）が TRUE）になります。
パレット番号に「0」を指定した場合、「PalletIndex」（パレットインデックス）に負数を指定することも可
能ですが、設定は無視されます。

構造体「sARB_MOVE_POSITION_REF」型のメンバ

メンバ 名称 データ型 有効範囲 説明
JointCoord ジョイント座標 BOOL TRUE/FALSE ロボットコントローラの位置座

標処理方法を、以下のいずれか
から指定します。
TRUE：ジョイント座標系
FALSE：直交座標系

LocationNumber ロケーション番号 INT 0, 2 ～ 999 ARB_DefineLocation（位置設
定）FBによってロボットコン
トローラに登録しておいたロ
ケーションのロケーション番号
を指定します。
ロケーションを使用せず、
「Position」（目標位置）または
「PalletNumber」（パレット番
号）を使用する場合は、「0」を
指定します。

PalletNumber パレット番号 INT 0 ～ 100 ARB_DefinePallet（パレット
設定）FBによってロボットコ
ントローラに登録しておいたパ
レット設定データのパレット番
号を指定します。
パレット設定データを使用せず、
「Position」（目標位置）または
「LocationNumber」（ロケー
ション番号）を使用する場合は、
「0」を指定します。

PalletIndex パレットインデッ
クス

INT 正数、または
「0」 *1

パレット上の目標位置を指定し
ます。

Position 目標位置 ARRAY[0..5
] OF REAL

正数、負数、
「0」

目標位置を指定します。
Position[0]:X 軸／ジョイント
1(J1) 軸座標
Position[1]:Y 軸／ジョイント
2(J2) 軸座標
Position[2]:Z 軸／ジョイント
3(J3) 軸座標
Position[3]: ヨー角／ジョイン
ト 4(J4) 軸座標
Position[4]: ピッチ角／ジョイ
ント 5(J5) 軸座標
Position[5]: ロール角／ジョイ
ント 6(J6) 軸座標
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構造体「sARB_MOVE_CONFIG_REF」型のメンバ

メンバ 名称 データ型 有効範囲 説明
Relative 相対移動 BOOL TRUE/FALSE 動作を、ロボットの現在位置を

基準とした相対座標系で行うか、
絶対座標系で行うかを、以下の
ように指定します。
TRUE：相対座標系
FALSE：絶対座標系

CoarseNulling 粗位置決め BOOL TRUE/FALSE 位置決め動作の最後に適用する
ゼロ許容誤差を定義します。粗
位置決めの場合、ロボットの動
作時間が短くなります。
TRUE：粗位置決め
FALSE：高精度
詳細は、 『オートメーション 
コントロール エンバイロメント 
オペレーションマニュアル
（SBCE-394）』を参照してくだ
さい。

SingleTurn 一回転 BOOL TRUE/FALSE ロボット手首のジョイント回転
の制限を指定します。
TRUE：-180ºから 180ºに限
定
FALSE：回転を制限しない

AbsoluteApproach アプローチ高さ絶
対位置指定

BOOL TRUE/FALSE 設定したApproachHeight（ア
プローチ高さ）の値を絶対値と
するか相対値とするかを指定し
ます。
TRUE：ロボットは、
「ApproachHeight」（アプロー
チ高さ）で指定した Z軸上の絶
対値の位置に動作します。
FALSE：ロボットは、
「Position」（目標位置）で指定
された位置に対して
「ApproachHeight」（アプロー
チ高さ）で指定した値だけ Z軸
上にオフセットした位置に動作
します。

ApproachHeight アプローチ高さ REAL 正数、負数、
「0」

アプローチ高さを指定します。

Righty 右手設定 BOOL TRUE/FALSE TRUEの場合は右手設定が適用
され、FALSE の場合は左手設
定が適用されます。
注 . 直交座標系で位置決めを行
う場合のみ、本設定内容が有効
となります。

Below 上下設定 BOOL TRUE/FALSE TRUEの場合は下側設定が適用
され、FALSE の場合は上側設
定が適用されます。
注 . 直交座標系で位置決めを行
う場合のみ、本設定内容が有効
となります。
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Flip 反転設定 BOOL TRUE/FALSE TRUEの場合はアームピッチ角
度を反転し、FALSE の場合は
反転しません。
注 . 直交座標系で位置決めを行
う場合のみ、本設定内容が有効
となります。

構造体「sARB_MOTION_PARAMS_REF」型のメンバ

メンバ 名称 データ型 有効範囲 説明
Speed 目標速度 INT 1 ～ 120 目標速度（ロボットコントロー

ラに設定したロボット動作最大
速度に対する百分率）を設定し
ます。

Acceleration 目標加速度 INT 0 ～ 1000 目標加速度（ロボットコント
ローラに設定したロボット動作
最大加速度に対する百分率）を
設定します。

Deceleration 目標減速度 INT 0 ～ 1000 目標減速度（ロボットコント
ローラに設定したロボット動作
最大減速度に対する百分率）を
設定します。

AccelerationProfile 加速度タイプ INT 0 ～ 4 加減速度プロファイルを指定し
ます。
0: 台形動作プロファイル
1～ 4: S 字動作プロファイル

SpeedLimit 最高速度 INT 0 ～ 100 最大軸速度（ロボットコント
ローラに設定したロボット動作
最大軸速度に対する百分率）を
設定します。

構造体「sARB_JOG_PARAMS_REF」型のメンバ

メンバ 名称 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Speed 目標速度 INT 0 ～ 100 0 目標速度（ロボットコン

トローラに設定したロ
ボット動作最大速度に対
する百分率）を設定しま
す。

SpeedLimit 最高速度 INT 0 ～ 100 0 最大軸速度（ロボットコ
ントローラに設定したロ
ボット動作最大軸速度に
対する百分率）を設定し
ます。

メンバ 名称 データ型 有効範囲 説明
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構造体「sARB_ALIGN_CONFIG_REF」型のメンバ

メンバ 名称 データ型 有効範囲 説明
CoarseNulling 粗位置決め BOOL TRUE/FALSE 位置決め動作の最後に適用する

ゼロ許容誤差を定義します。粗
位置決めの場合、ロボットの動
作時間が短くなります。
TRUE：粗位置決め
FALSE：高精度
詳細は、 『オートメーション 
コントロール エンバイロメント 
オペレーションマニュアル
（SBCE-394）』を参照してくだ
さい。

SingleTurn 一回転 BOOL TRUE/FALSE ロボット手首のジョイント回転
の制限を指定します。
TRUE：-180ºから 180ºに限
定
FALSE：回転を制限しない
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ARB_SetToolTransform
ツール座標系変換をロボットに設定します。

 

 

 

 

 構造体「sARB_TOOLDATA_REF」型のメンバ *
 

FB 名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_SetTo
olTransfor
m

ツール座標系設定 FB ARB_SetToolTransform_instan
ce(
RobotData:=parameter,
Execute:=parameter,
ToolData:=parameter,
Done =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter
);

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Execute 起動 BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →

TRUE）時に本 FBを起動
します。

ToolData ツール設定 sARB_TOOL
DATA_REF － － ツール設定を定義します。

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
LocationNumber ロケー

ション番
号

INT 0, 2 ～ 999 0 ARB_DefineLocation
（位置設定）FBによって
ロボットコントローラに
登録しておいたロケー
ションをロボットツール
設定に使用する場合、そ
のロケーション番号を指
定します。
ロケーションを使用せず、
「ToolTransform」（ツー
ル座標系変換設定）を使
用する場合は、「0」を指
定します。

ToolTransform ツール座
標系変換
設定

ARRAY[0..5] 
OF REAL

正数、負数、
「0」

[0.0,...,0.0] ロボットツールフランジ
の座標系を基準とした位
置（X、Y、Z、ヨー、
ピッチ、ロール）を設定
します。

RobotData
Execute
ToolData

RobotData

ErrorIDEx
ErrorID

Done
Busy
Error

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_SetToolTransform

ARB_SetToolTransform_instance
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 出力変数更新タイミング
 

 

 

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Done 完了 BOOL TRUE/FALSE FBの実行が完了したときにTRUEとな

ります。TRUEとなると、ツールの設定
が完了します。

Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE FBの実行を受け付けたときにTRUEと
なります。

Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま
す。

ErrorID エラーコー
ド

WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.44)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Done • 実行完了時 • Execute が TRUEの場合、Execute の

立ち下がり（TRUE→ FALSE）時
• Execute が FALSE の場合、1制御周期
後

Busy • Execute の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Done の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Execute の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• 本 FBは、ロボットに対するツール座標系を設定します。
• 1 台のロボットにつき 1つのツール座標系のみが定義可能でかつ有効にすることが可能です。
• 登録処理が正常に完了すると、設定したツール座標系が動作指令 によって使用されます。
• 本 FBによって設定したツール座標系は、ARB_ResetToolTransform（ツール座標系解除）FBに
よって解除するまで保持されます。

機能
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 正常実行

タイミングチャート

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ToolTransform

16#0000

32#0000

ToolActive

ErrorID

ErrorIDEx
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 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

Execute
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Done

Busy

Error

ErrorID ErrorID16#0000

32#0000

16#0000

32#0000ErrorIDExErrorIDEx

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID 16#0000 16#0000

32#0000 32#0000ErrorIDEx

ErrorID

ErrorIDEx

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C32 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FBが起
動できる状態としてから、本
FBを起動してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBのDone 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。

16#00000005 多重起動不可 同じ対象に対して同時に実行
できない FBを複数起動しま
した。

前に実行した FBのDone 出
力が TRUEとなるのを待っ
てから本 FBを起動してくだ
さい。

16#00000006 ロケーション番号範
囲外

本 FBの入力変数
「ToolData」（ツール設定）
のメンバ
「LocationNumber」（ロケー
ション番号）に範囲外の値が
設定されています。

「LocationNumber」（ロケー
ション番号）を範囲内に設定
してください。
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ARB_ResetToolTransform
ロボットに設定されているツール座標系を解除します。

 

FB 名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Reset
ToolTransf
orm

ツール座標系解除 FB ARB_ResetToolTransform_inst
ance(
RobotData:=parameter,
Execute:=parameter,
Done =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter
);

RobotData
Execute

RobotData

ErrorIDEx
ErrorID

Done
Busy
Error

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_ResetToolTransform

ARB_ResetToolTransform_instance
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 出力変数更新タイミング
 

 

 

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Execute 起動 BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →

TRUE）時に本 FBを起動
します。

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Done 完了 BOOL TRUE/FALSE FBの実行が完了したときにTRUEとな

ります。TRUEとなると、ツールの解除
が完了します。

Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE FBの実行を受け付けたときにTRUEと
なります。

Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま
す。

ErrorID エラーコー
ド

WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.50)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Done • 実行完了時 • Execute が TRUEの場合、Execute の

立ち下がり（TRUE→ FALSE）時
• Execute が FALSE の場合、1制御周期
後

Busy • Execute の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Done の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Execute の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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ARB_SetToolTransform（ツール座標系設定）FBによって設定したツールの座標系を解除します。
ロボットにツールが設定されていない場合は、本 FBの実行は無効となります。

機能
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 正常実行

タイミングチャート

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

16#0000

32#0000

Execute

Done

Busy

Error

ToolActive

ErrorID

ErrorIDEx
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 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

ErrorID

ErrorIDEx

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID

ErrorIDEx

16#0000

32#0000

16#0000

32#0000

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID

ErrorIDEx

ErrorID

ErrorIDEx

16#0000

32#0000

16#0000

32#0000
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C33 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FBが起
動できる状態としてから、本
FBを起動してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBのDone 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。

16#00000005 多重起動不可 同じ対象に対して同時に実行
できない FBを複数起動しま
した。

前に実行した FBのDone 出
力が TRUEとなるのを待っ
てから本 FBを起動してくだ
さい。
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ARB_DefineLocation
位置データをロボットに登録します。

 

FB 名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Defin
eLocation

位置設定 FB ARB_DefineLocation_instance(
RobotData:=parameter,
Execute:=parameter,
PositionData:=parameter,
Done =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter
);

RobotData
Execute
PositionData

RobotData

ErrorIDEx
ErrorID

Done
Busy
Error

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_DefineLocation

ARB_DefineLocation_instance
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 構造体「sARB_POSITIONDATA_REF」型のメンバ
 

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Execute 起動 BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →

TRUE）時に本 FBを起動
します。

PositionData 位置データ sARB_POSITI
ONDATA_RE
F

－ －
登録する位置データ を定
義します。

メンバ 内容 データ型 有効範囲 説明
LocationNumber ロケー

ション番
号

INT 2 ～ 999 ロケーション番号を指定します。

Position 位置 ARRAY[0..5] 
OF REAL

正数、負数、
「0」

位置座標を指定します。
Position[0]: X 軸／ジョイント 1(J1)
軸座標
Position[1]: Y 軸／ジョイント 2(J2)
軸座標
Position[2]: Z 軸／ジョイント 3(J3)
軸座標
Position[3]: ヨー角／ジョイント 4(J4)
軸座標
Position[4]: ピッチ角／ジョイント
5(J5) 軸座標
Position[5]: ロール角／ジョイント
6(J6) 軸座標
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 出力変数更新タイミング
 

 

 

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Done 完了 BOOL TRUE/FALSE FBの実行が完了したときに TRUEとな

ります。
Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE FBの実行を受け付けたときに TRUEと

なります。
Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま

す。
ErrorID エラーコー

ド
WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.57)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Done • 実行完了時 • Execute が TRUEの場合、Execute の

立ち下がり（TRUE→ FALSE）時
• Execute が FALSE の場合、1制御周期
後

Busy • Execute の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Done の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Execute の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• ロボットコントローラにロケーションをダウンロードします。
• 直交座標系とジョイント座標系のいずれのロケーションも登録することができます。
• ロボットコントローラ再起動後は、必ずロケーションをダウンロードしてください。

機能
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 正常実行

タイミングチャート

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID

ErrorIDEx

16#0000

32#0000
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 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

ErrorID

ErrorIDEx

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID

ErrorIDEx

16#0000

32#0000

16#0000

32#0000

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID

ErrorIDEx

ErrorID

ErrorIDEx

16#0000

32#0000

16#0000

32#0000
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C34 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FBが起
動できる状態としてから、本
FBを起動してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBのDone 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。

16#00000005 多重起動不可 同じ対象に対して同時に実行
できない FBを複数起動しま
した。

前に実行した FBのDone 出
力が TRUEとなるのを待っ
てから本 FBを起動してくだ
さい。

16#00000006 ロケーション番号範
囲外

本 FBの入力変数
「PositionData」（位置設定）
のメンバ
「LocationNumber」（ロケー
ション番号）に範囲外の値が
設定されています。

「LocationNumber」（ロケー
ション番号）を範囲内に設定
してください。
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ARB_DefinePallet
パレット情報をロボットに登録します。

 

FB名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Defin
ePallet

パレット設定 FB ARB_DefinePallet_instance(
RobotData:=parameter,
Execute:=parameter,
PalletData:=parameter,
Done =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter
);

RobotData
Execute
PalletData

RobotData

ErrorIDEx
ErrorID

Done
Busy
Error

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_DefinePallet

ARB_DefinePallet_instance
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 構造体「sARB_PALLETDATA_REF」型のメンバ
 

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Execute 起動 BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →

TRUE）時に本 FBを起動
します。

PalletData パレット設
定

sARB_PALLE
TDATA_REF － － 登録するパレット設定

データです。

メンバ 内容 データ型 有効範囲 説明
PalletNumber パレット

番号
INT 1 ～ 100 パレット番号を指定します。

StartingLocation
Number

開始ロ
ケーショ
ン番号

INT 2 ～ 999 開始ロケーション番号を指定します。

FirstRowLocatio
nNumber

最初行の
ロケー
ション番
号

INT 2 ～ 999 最初行のロケーション番号を指定しま
す。

LastRowLocatio
nNumber

最終行の
ロケー
ション番
号

INT 2 ～ 999 最終行のロケーション番号を指定しま
す。

NumberPosition
FirstRow

最初行の
位置決め
ポイント
数

INT 正数、負数、
「0」

最初行の位置決めポイント数を指定しま
す。

NumberRows 行数 INT 正数、負数、
「0」

行数を指定します。

PalletConfig コンフィ
グレー
ション

INT 0 ～ 4 パレットコンフィグレーションコードを
指定します。
コードの値「0」～「4」の各意味は、
後述の 「機能 (P.61)」の「指定可能
なパレットコンフィグレーションコー
ド」を参照してください。

TravDirection トラバー
ス方向

INT 0, 1 トラバース方向を指定します。
トラバース方向の値「0」「1」の各意味
は、後述の 「機能 (P.61)」を参照し
てください。
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 出力変数更新タイミング
 

 

 

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Done 完了 BOOL TRUE/FALSE FBの実行が完了したときにTRUEとな

ります。
Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE FBの実行を受け付けたときにTRUEと

なります。
Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま

す。
ErrorID エラーコー

ド
WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.65)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Done • 実行完了時 • Execute が TRUEの場合、Execute の

立ち下がり（TRUE→ FALSE）時
• Execute が FALSE の場合、1制御周期
後

Busy • Execute の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Done の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Execute の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• パレットに関連するすべての情報を設定します。
• 定義済みの 3つのロケーション、A点「StartingLocation」（開始位置）、B点
「FirstRowLocation」（最初行の位置）、C点「LastRowLocation」（最終行の位置） を使用しま
す。
• パレット上の開始位置 (1) が原点となります（0ではありません）。 
• 各位置決めポイント行の行間距離は均一になっています。
• オフセット時（パレットコンフィグレーションコード 1～ 4選択時）は偶数行目の位置決めポイン
トが必ず行間隔の半分の距離だけオフセットされます。
• パレット設定時に、C点のティーチングをA点、B点と同じ列、もしくは同じ行で行うとエラーが
発生します。
• 位置決めポイントが 1行のパレットでパレット設定を行う場合は、必ずB点とC点を同じ位置で
ティーチングしてください。

パレットレイアウト設定の設定項目を以下の概要図に示します。

機能

トラバース方向＝0 トラバース方向＝1

A 原点 B 原点行の最終位置 C パレットの最終行の位置

開始位置2 3 4 5

7 8 9 10

11 12 13 14 15

16 17 18 19 20

21 22 23 24 25

1 2 3 4 5

10 9 8 7 6

11 12 13 14 15

20 19 18 17 16

21 22 23 24 25

A B

C

A B

C

開始位置 1

6
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 指定可能なパレットコンフィグレーションコード

A 原点

B 原点行の最終位置

C パレットの最終行の位置

A B

C

A B

C

A B

C

A B

C

A B

C

コンフィグレーションコード＝0

コンフィグレーションコード＝1 コンフィグレーションコード＝2

コンフィグレーションコード＝3 コンフィグレーションコード＝4
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 正常実行

タイミングチャート

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

16#0000

32#0000

ErrorID

ErrorIDEx

PalletData
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 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID

ErrorIDEx

ErrorID

ErrorIDEx

16#0000

32#0000

16#0000

32#0000

ErrorID

ErrorIDEx

ErrorID 16#0000 16#0000

32#0000 32#0000ErrorIDEx

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C35 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FBが起
動できる状態としてから、本
FBを起動してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBのDone 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。

16#00000005 多重起動不可 同じ対象に対して同時に実行
できない FBを複数起動しま
した。

前に実行した FBのDone 出
力が TRUEとなるのを待っ
てから本 FBを起動してくだ
さい。

16#00000006 ロケーション番号範
囲外

本 FBの入力変数
「PalletData」（パレット設
定）において、いずれかのメ
ンバに範囲外の値が設定され
ています。

対象のメンバを範囲内に設定
してください。

16#00000007 パレット番号範囲外 本 FBの入力変数
「PalletData」（パレット設
定）のメンバ
「PalletNumber」（パレット
番号）に範囲外の値が設定さ
れています。

「PalletNumber」（パレット
番号）を範囲内に設定してく
ださい。

16#00000008 パレット設定選択範
囲外

本 FBの入力変数
「PalletData」（パレット設
定）のメンバ
「PalletConfig」（コンフィグ
レーション）に範囲外の値が
設定されています。

「PalletConfig」（コンフィグ
レーション）を範囲内に設定
してください。

16#00000009 トラバース方向範囲
外

本 FBの入力変数
「PalletData」（パレット設
定）のメンバ
「TravDirection」（トラバー
ス方向）に範囲外の値が設定
されています

「TravDirection」（トラバー
ス方向）を範囲内に設定して
ください。
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ARB_ResetRobotError
ロボットに発生している異常を解除します。

 

FB名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Reset
RobotError

異常解除 FB ARB_ResetRobotError_instance
(
RobotData:=parameter,
Execute:=parameter,
Done =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter
);

RobotData
Execute

RobotData

ErrorIDEx
ErrorID

Done
Busy
Error

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_ResetRobotError

ARB_ResetRobotError_instance
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 出力変数更新タイミング
 

 

 

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Execute 起動 BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →

TRUE）時に本 FBを起動
します。

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Done 完了 BOOL TRUE/FALSE FBの実行が完了したときに TRUEとな

ります。
Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE FBの実行を受け付けたときに TRUEと

なります。
Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま

す。
ErrorID エラーコー

ド
WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.71)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Done • 実行完了時 • Execute が TRUEの場合、Execute の

立ち下がり（TRUE→ FALSE）時
• Execute が FALSE の場合、1制御周期
後

Busy • Execute の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Done の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Execute の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• ロボットコントローラに異常が発生した場合に、ロボットコントローラのリセットをおこないま
す。本 FBを実行すると、発生中のエラーメッセージとエラーコードを格納しているタグの内容が
クリアされます。
• 異常が発生すると、ロボットがフォールト状態となります。本 FBを実行すると、フォールト状態
を解除します。
• 他の FBを実行中の場合、異常の解除処理が正常に完了しません。
• ロボットコントローラに異常が発生していない場合、リセット指令はロボットコントローラに送信
されません。

機能
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 正常実行

タイミングチャート

Done

Busy

Error

Fault state

ErrorID

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE
Execute

16#0000
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 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID

ErrorIDEx

ErrorID

ErrorIDEx

16#0000

32#0000

16#0000

32#0000

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID

ErrorIDEx

ErrorID

ErrorIDEx

16#0000

32#0000

16#0000

32#0000
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C36 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBのDone 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。
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ARB_RobotControl
ロボットの主要な設定と、状態の監視を行います。

 

FB名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Robo
tControl

ロボット制御 FB ARB_RobotControl_instance(
RobotData:=parameter,
Enable:=parameter,
Power:=parameter,
Calibrate:=parameter,
CancelMotion:=parameter,
StopOnInput:=parameter,
Enabled =>parameter,
Busy =>parameter,
Connected =>parameter,
RobotState=>parameter,
RobotMotion=>parameter,
RobotPosition=>parameter,
RobotConfig=>parameter,
RobotError=>parameter
);

Enabled
Busy

Connected

RobotConfig
RobotError

RobotPosition

RobotState
RobotMotion

RobotData
Enable
Power
Calibrate
CancelMotion
StopOnInput

RobotData

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_RobotControl

ARB_RobotControl_instance
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変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Enable 動作指令 BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの間、本 FBを実

行します。
Power 電源投入指

令
BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの場合、ロボット

の電源を投入します。
Calibrate ロボット

キャリブ
レーション
実行

BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの場合、ロボット
のキャリブレーションを
実行します。

CancelMotion 動作取り消
し（減速停
止）

BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの場合、ロボット
に対する動作指令を取り
消して、減速停止させま
す。

StopOnInput ラッチ入力
時停止

BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの間は、ラッチ入
力信号に変化があればロ
ボットを即停止します。

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Enabled 完了 BOOL TRUE/FALSE FBの処理が正常完了したときに TRUE

となります。
Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE FBの実行を受け付けたときに TRUEと

なります。
Connected 接続中 BOOL TRUE/FALSE ロボットコントローラとの通信接続が確

立しているときにTRUEとなります。
RobotState ロボットス

テータス
sARB_ROBO
T_STATE_RE
F

―
ロボットステータスです。

RobotMotion ロボット動
作

sARB_ROBO
T_MOTION_R
EF

―
ロボットの動作データです。

RobotPosition ロボット位
置

sARB_ROBO
T_POS_REF ― ロボットの、直交座標系とジョイント座

標系での実位置です。
RobotConfig ロボットコ

ンフィグ
レーション

sARB_ROBO
T_CONFIG_R
EF

―
ロボットコンフィグレーションステータ
スです。

RobotError ロボットエ
ラーステー
タス

sARB_ROBO
T_ERROR_RE
F

―
ロボットコントローラのコントローラエ
ラー状態とエラーメッセージです。
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 構造体「sARB_ROBOT_STATE_REF」型のメンバ
 

 構造体「sARB_ROBOT_MOTION_REF」型のメンバ
 

メンバ 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
SysInitState システム

初期化中
BOOL TRUE/FALSE FALSE システムの初期化状況を

示します。
TRUE: 初期化済
FALSE: 初期化未実施

PowerState ロボット
運転可状
態

BOOL TRUE/FALSE FALSE ロボットの通電状態を示
します。 
TRUE: 通電中
FALSE: 電断中

CalibratedState ロボット
キャリブ
レーショ
ン状態

BOOL TRUE/FALSE FALSE ロボットのキャリブレー
ション状態を示します。 
TRUE: 実行済み
FALSE: 実行前

ErrorState ロボット
エラー状
態

BOOL TRUE/FALSE FALSE システムの異常発生状況
を示します。 
TRUE: 異常発生中
FALSE: 異常なし

EStopState 非常停止
状態

BOOL TRUE/FALSE FALSE 非常停止入力の状態を示
します。 
TRUE: 非常停止回路が開
いている
FALSE: 非常停止回路が
閉じている

メンバ 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
InMotionState ロボット

動作中
BOOL TRUE/FALSE FALSE ロボットの動作状況を示

します。
TRUE: 動作中
FALSE: 停止中

InPositionState インポジ
ション状
態

BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUE: インポジション中
FALSE: インポジション
中ではない

MotionComplete
d

動作進捗
割合

INT 0 ～ 100 0 動作の進捗を百分率で出
力します。値が「100」
であれば、動作が行われ
ていないことを示します。
CP動作では、1つの動作
の進捗割合を出力します。
次の動作に移行するまで、
値が増加します。次の動
作に移行するタイミング
で「0」に戻った後、次の
動作の進捗割合が反映さ
れます。そのため、値が
「100」になる前に次の動
作の進捗割合を反映する
ため、「100」になること
はありません。

MotionCounter 動作カウ
ンタ

INT 正数、負数、
「0」

0 動作を開始するたび、こ
の値が加算されます。
直前に指令された動作が
開始されているかを判断
するときに使用可能です。
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 構造体「sARB_ROBOT_POS_REF」型のメンバ
 

 構造体「sARB_ROBOT_CONFIG_REF」型のメンバ
 

 構造体「sARB_ROBOT_ERROR_REF」型のメンバ
 

メンバ 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
CartesianPositio
n

直交座標
位置

ARRAY[0..5] 
OF REAL

正数、負数、
「0」

[0.0...0.0] ロボットの直交座標系で
の実位置

JointPosition ジョイン
ト位置

ARRAY[0..5] 
OF REAL

正数、負数、
「0」

[0.0...0.0] ロボットのジョイント座
標系での実位置

メンバ 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
ToolActive ツール有

効
BOOL TRUE/FALSE FALSE ロボットのツールが有効

か否かを示します。
TRUE: ツール有効
FALSE: ツール無効

RightyConfig 右手設定 BOOL TRUE/FALSE FALSE ロボットが右手設定、左
手設定のどちらが有効と
なっているかを示します。
TRUE: 右手設定
FALSE: 左手設定

BelowConfig 上下設定 BOOL TRUE/FALSE FALSE ロボットが下側設定、上
側設定のどちらが有効と
なっているかを示します。
TRUE: 下側設定
FALSE: 上側設定

FlipConfig 反転設定 BOOL TRUE/FALSE FALSE ロボットの反転設定の状
態を示します。
TRUE: 有効
FALSE: 無効

メンバ 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
ErrorNumber エラー番

号
DINT 正数、負数、

「0」
0 ロボットコントローラで

発生しているエラーコー
ドを出力します。詳細は、
「ロボットコントロー

ラ エラーコード 
(P.181)」を参照してくだ
さい。

ErrorMessage エラー
メッセー
ジ

STRING[82]

― ―

ロボットコントローラで
発生している異常のエ
ラーメッセージを
STRING型配列で出力し
ます。
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 出力変数更新タイミング
 

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Enabled • Enable の立ち上がり（FALSE →

TRUE）時
• Enable の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時

Busy • Enable の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Enable の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Enable が FALSE のとき
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入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコン

トローラデー
タ

sARB_ROBOT_DATA_REF
―

ロボットコントローラとの通
信に必要なデータを指定しま
す。
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ロボットの主要な 設定および動作を利用できるようにします。また、ロボットステータス、ロボット
の位置、コンフィグレーション、異常の監視を行います。
本 FBからいずれかの操作をする場合または更新された出力を監視する場合、「Enable」（動作指令）
を TRUEにし、かつ本 FBが完了状態（「Enabled」＝ TRUE）になっていることが必要です。

 

 電源投入指令
ロボット電源のON/OFF を切り替え、位置決め動作をおこなえるようにします。
ロボットの通電状態を維持するには、この変数を TRUE のまま保持させる必要があります。 
位置決め動作を行う場合、またはロケーションやパレット設定などの設定データをロボットコン
トローラに保存する場合は、ロボットが通電中かどうかを確認してください。ロボットの電断中
に行うと、異常が発生します。

 ロボットキャリブレーション
ロボットの位置決めシステムを現在位置で初期化します。本操作を開始すると、ロボットコント
ローラは、ロボット機種別キャリブレーションルーチンを呼び出すメインキャリブレーションプ
ログラムを実行します。それにより、ロボットに対してキャリブレーションが行われます。 
キャリブレーションの実行状態が、構造体「sARB_ROBOT_ERROR_REF」型の
「CalibratedState」メンバに出力されます。
ロボットタイプにより、キャリブレーションの動作が異なる場合があります。
キャリブレーション済み（「RobotState.Calibrated」＝ TRUE）のロボットに対して本 FBを実
行しても、キャリブレーションは行われません。
位置決め動作または設定データの保存は、ロボットのキャリブレーション実行後におこなってく
ださい。キャリブレーション実行前に行うと、異常が発生します。

 ロボット動作取り消し
動作中の位置決めを取り消し、ロボットを減速停止させます。動作指令が送信中ではなく指令済
みであれば、取り消しできます。本 FBは「ARB_MoveCommand」（動作開始）、
「ARB_AlignToolCommand」（ツール整列）、「ARB_PickAndPlaceCommand」（ピックアンド
プレース動作）、「ARB_MoveArcCommand」（円弧動作開始）、
「ARB_MoveCircularCommand」（全円動作開始）による位置決め動作に対してのみ有効です。

 StopOnInput ラッチ入力時即停止
デジタル入力がラッチされると、（減速なく）即停止します。この機能を使うと、デジタル入力の
ラッチ条件ですぐにロボットを停止させるプログラムを作成することができます。動作指令が送
信中ではなく指令済みであれば、取り消しできます。本 FBは「ARB_MoveCommand」（動作開
始）、「ARB_AlignToolCommand」（ツール整列）、「ARB_PickAndPlaceCommand」（ピックア
ンドプレース動作）、「ARB_MoveArcCommand」（円弧動作開始）、
「ARB_MoveCircularCommand」（全円動作開始）による位置決め動作に対してのみ有効です。
また、この機能は弊社製ロボットの全機種に対して有効です。この機能を使用するには、
Enhanced Trajectory Generator ライセンスの入手、および eV+の設定変更が必要です。 

機能

ロボットの動作と設定
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 ロボットステータス
ロボットまたはロボットコントローラの状態を出力します。各ステータス詳細は、構造体
「sARB_ROBOT_STATE_REF」型の各メンバを参照してください。 

 ロボット位置
現在位置を直交座標とジョイント座標で出力します。 
位置は要素数 6の REAL型配列で出力します。

 

 

 ロボットコンフィグレーション
ロボットの設定内容を出力します。各ステータス詳細は構造体「sARB_ROBOT_CONFIG_REF」
型の各メンバを参照してください。

 ロボットエラーステータス
ロボットまたはロボットコントローラで発生している異常情報を出力します。各ステータス詳細
は構造体「sARB_ROBOT_ERROR_REF」型の各メンバを参照してください。
エラーコードやエラーメッセージの詳細は、 「トラブルシューティング」を参照してください。

ステータスと監視

名称 データ型 内容 有効範囲 デフォルト 単位
CartesianPosition [0] REAL X座標位置 正数、負数、「0」 0.0 mm
CartesianPosition [1] REAL Y座標位置 正数、負数、「0」 0.0 mm
CartesianPosition [2] REAL Z座標位置 正数、負数、「0」 0.0 mm
CartesianPosition [3] REAL X軸周りの回転量 正数、負数、「0」 0.0 º
CartesianPosition [4] REAL Y軸周りの回転量 正数、負数、「0」 0.0 º
CartesianPosition [5] REAL Z軸周りの回転量 正数、負数、「0」 0.0 º

名称 データ型 内容 有効範囲 デフォルト 単位
JointPosition [0] REAL ジョイント 1位置 正数、負数、「0」 0.0 º
JointPosition [1] REAL ジョイント 2位置 正数、負数、「0」 0.0 º
JointPosition [2] REAL ジョイント 3位置 正数、負数、「0」 0.0 º
JointPosition [3] REAL ジョイント 4位置 正数、負数、「0」 0.0 º
JointPosition [4] REAL ジョイント 5位置 正数、負数、「0」 0.0 º
JointPosition [5] REAL ジョイント 6位置 正数、負数、「0」 0.0 º
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 電源投入、キャリブレーション実行

タイミングチャート

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Enable

Power

Calibrate

Enabled

16#0000

RobotState.
SysInitState

Busy

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

RobotState.
PowerON

RobotState.
Calibrated

ErrorID

TRUE

FALSE
Error
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 ロボット動作取り消し
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Enable

Power

Cancel
Movement

Enabled

16#0000

RobotState.
SysInitState

Busy

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

RobotState.
PowerON

RobotState.
InMotion

ErrorID

TRUE

FALSE
Error
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 ロボット位置

 ロボットエラーステータス

Enable

Enabled

Busy

Error

ErrorID 16#0000

Power

位置更新デフォルト値ロボットの位置

TRUE
FALSE
TRUE
FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Enable

Enabled

Busy

RobotError.
ErrorNumber 16#0000

Power

Fault State

RobotError.
ErrorMessage エラーメッセージ（STRING型）

エラーコード

16#0000

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE
FALSE
TRUE

FALSE
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本 FB を起動したタイミングで、ロボットの主要な設定および動作の制御、ロボットまたはロボット
コントローラのステータスや発生しているエラーを出力します。そのため、本 FBでは異常が発生し
ません。
接続異常が発生していても、本 FBを起動できますが、「Connected」（再加入）が FALSE となりま
す。

異常について
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ARB_TeachPosition
ロボットに現在位置とコンフィグレーションをティーチングします。

 

FB名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Teac
hPosition

ティーチング FB ARB_TeachPosition_instance(
RobotData:=parameter,
Execute:=parameter,
LocationNumber:= parameter,
JointCoord:= parameter,
Done =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter,
MotionRecord=>parameter
);

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_TeachPosition

RobotData
Execute

RobotData

ErrorIDEx
ErrorID

Done
Busy
Error

MotionRecord

LocationNumber
JointCoord

ARB_TeachPosition_instance
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変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Execute 起動 BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →

TRUE）時に本 FBを起動
します。

LocationNumber ロケーショ
ン番号

INT 2 ～ 999 0 ロボットコントローラに
保存されているロケー
ションのロケーション番
号を指定します。

JointCoord ジョイント
座標

BOOL TRUE/FALSE 0 ティーチング位置の座標
系を以下のいずれかから
指定します。
TRUE: ジョイント座標
FALSE: 直交座標

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Done 完了 BOOL TRUE/FALSE ティーチング完了時にTRUEとなりま

す。
Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE FBの実行を受け付けたときに TRUEと

なります。
Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま

す。
ErrorID エラーコー

ド
WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.91)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

MotionRecord モーション
レコーダ
データ

sARB_MOTIO
NRECORD_R
EF

―
ティーチング済みのティーチングデータ
情報が出力されます。
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 構造体「sARB_MOTIONRECORD_REF」型のメンバ
 

 出力変数更新タイミング
 

メンバ 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Position ティーチ

ング位置
ARRAY[0..5] 
OF REAL

正数、負数、
「0」

[0.0...0.0] 「JointCoord」（ジョイン
ト座標）で指定した座標
系で、ティーチングされ
た位置です。
Position[0]:X 軸／ジョイ
ント 1(J1) 軸座標
Position[1]:Y 軸／ジョイ
ント 2(J2) 軸座標
Position[2]:Z 軸／ジョイ
ント 3(J3) 軸座標
Position[3]: ヨー角／
ジョイント 4(J4) 軸座標
Position[4]: ピッチ角／
ジョイント 5(J5) 軸座標
Position[5]: ロール角／
ジョイント 6(J6) 軸座標

JointCoord ジョイン
ト座標

BOOL TRUE/FALSE FALSE ティーチング位置の座標
系です。
TRUE: ジョイント座標
FALSE: 直交座標

RightyConfig 右手設定 BOOL TRUE/FALSE FALSE ティーチング完了時の、
右手設定状態です。
TRUE: 右手設定
FALSE: 左手設定

BelowConfig 上下設定 BOOL TRUE/FALSE FALSE ティーチング完了時の、
上下設定状態です。
TRUE: 下側設定
FALSE: 上側設定

FlipConfig 反転設定 BOOL TRUE/FALSE FALSE ティーチング完了時の、
反転設定状態です。
TRUE: 有効
FALSE: 無効

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Done • 実行完了時 • Execute が TRUEの場合、Execute の

立ち下がり（TRUE→ FALSE）時
• Execute が FALSE の場合、1制御周期
後

Busy • Execute の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Done の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Execute が FALSE のとき
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入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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ロボットコントローラにロボットの現在位置をティーチングします。そのとき、ロボットの現在位置
が、「LocationNumber」（ロケーション番号）と紐付けられます。
直交座標系とジョイント座標系、いずれの座標系でもティーチングできます。ただし、あらかじめ座
標系の種類を「JointCoord」（ジョイント座標）で指定する必要があります。
ティーチングが完了すると、ロボットの現在位置とコンフィグレーションの設定状態が
「MotionRecord」（モーションレコーダデータ）に出力されます。
ロボットコントローラの再起動後は、必ずティーチングした位置座標をダウンロードしてください。
「MotionRecord」（モーションレコーダデータ）出力は、本 FBの起動時にデフォルト値がセットさ
れ、実行完了時に記録したデータで更新されます。

機能
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 正常実行

タイミングチャート

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID

ErrorIDEx

16#0000

32#0000
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 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

ErrorID

ErrorIDEx

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID

ErrorIDEx

16#0000

32#0000

16#0000

32#0000

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

TRUE

FALSE
Done

Busy

Error

ErrorID

ErrorIDEx

ErrorID

ErrorIDEx

16#0000

32#0000

16#0000

32#0000



91

ARB_TeachPosition

NJ/NX シリーズ Sysmac Library ユーザーズマニュアル Adept ロボット制御ライブラリ編 (SBCA-447)

 

 

トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C38 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FBが起
動できる状態としてから、本
FBを起動してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBのDone 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。

16#00000005 多重起動不可 同じ対象に対して同時に実行
できない FBを複数起動しま
した。

前に実行した FBのDone 出
力が TRUEとなるのを待っ
てから本 FBを起動してくだ
さい。

16#00000006 ロケーション番号範
囲外

本 FBの入力変数
「LocationNumber」（ロケー
ション番号）に範囲外の値が
設定されています。

「LocationNumber」（ロケー
ション番号）を範囲内に設定
してください。
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ARB_InputOutputSignals
ロボットと、デジタル信号の入力および出力の通信を行います。

 

FB名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Input
OutputSign
als

入出力信号設定 FB ARB_InputOutputSignals_insta
nce(
RobotData:=parameter,
Enable:=parameter,
ControlOutputs:=parameter,
Enabled =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter,
ReadInputs=>parameter
);

RobotData
Enable

RobotData

ErrorIDEx
ErrorID

Enabled
Busy
Error

ReadInputs

ControlOutputs

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_InputOutputSignals

ARB_InputOutputSignals_instance
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 構造体「sARB_OUTPUTSIGNALS_REF」型のメンバ
 

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Enable 動作指令 BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの場合、本 FBを

実行します。
同時にロボットコント
ローラから入力された信
号の読み込み、ロボット
コントローラへ出力する
信号の書き込みが行われ
ます。

ControlOutputs ロボットコ
ントローラ
からの出力
信号

sARB_OUTP
UTSIGNALS_
REF ―

すべて
FALSE

デジタル出力信号です。

メンバ 内容 データ型 有効範囲 説明
Output1 出力信号

1
BOOL TRUE/FALSE デジタル出力信号 1

Output2 出力信号
2

BOOL TRUE/FALSE デジタル出力信号 2

Output3 出力信号
3

BOOL TRUE/FALSE デジタル出力信号 3

Output4 出力信号
4

BOOL TRUE/FALSE デジタル出力信号 4

Output5 出力信号
5

BOOL TRUE/FALSE デジタル出力信号 5

Output6 出力信号
6

BOOL TRUE/FALSE デジタル出力信号 6

Output7 出力信号
7

BOOL TRUE/FALSE デジタル出力信号 7

Output8 出力信号
8

BOOL TRUE/FALSE デジタル出力信号 8

Output3001 出力信号
3001

BOOL TRUE/FALSE デジタル出力信号 3001

Output3002 出力信号
3002

BOOL TRUE/FALSE デジタル出力信号 3002

Output3003 出力信号
3003

BOOL TRUE/FALSE デジタル出力信号 3003

Output3004 出力信号
3004

BOOL TRUE/FALSE デジタル出力信号 3004

OutReserved1 予約ビッ
ト 1

BOOL TRUE/FALSE ―

OutReserved2 予約ビッ
ト 2

BOOL TRUE/FALSE ―

OutReserved3 予約ビッ
ト 3

BOOL TRUE/FALSE ―

OutReserved4 予約ビッ
ト 4

BOOL TRUE/FALSE ―
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 構造体「sARB_INPUTSIGNALS_REF」型のメンバ
 

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Enabled 完了 BOOL TRUE/FALSE FB開始時に TRUEとなります。
Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE FBの実行を受け付けたときにTRUEと

なります。
Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま

す。
ErrorID エラーコー

ド
WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.100)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

ReadInputs ロボットコ
ントローラ
への入力信
号

sARB_INPUT
SIGNALS_RE
F ―

ハードおよびソフトのデジタル入力信号
です。

メンバ 内容 データ型 有効範囲 説明
Input1001 入力信号

1001
BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 1001

Input1002 入力信号
1002

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 1002

Input1003 入力信号
1003

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 1003

Input1004 入力信号
1004

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 1004

Input1005 入力信号
1005

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 1005

Input1006 入力信号
1006

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 1006

Input1007 入力信号
1007

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 1007

Input1008 入力信号
1008

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 1008

Input1009 入力信号
1009

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 1009

Input1010 入力信号
1010

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 1010

Input1011 入力信号
1011

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 1011

Input1012 入力信号
1012

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 1012

Input2001 入力信号
2001

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 2001

Input2002 入力信号
2002

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 2002

Input2003 入力信号
2003

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 2003

Input2004 入力信号
2004

BOOL TRUE/FALSE デジタル入力信号 2004
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 出力変数更新タイミング
 

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Enabled • Enable の立ち上がり（FALSE →

TRUE）時
• Enable の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時

Busy • Enable の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Enable の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Enable が FALSE のとき
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入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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「ControlOutputs」の値をロボットコントローラに出力し、ロボットコントローラから入力された信
号を「ReadInputs」に出力します。

 

本 FBの実行を終了したとき、ロボットコントローラの出力信号は最後の状態を保持します。

機能

参考
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 正常実行

タイミングチャート

有効 無効無効

Enabled

Busy

Error

ErrorID

Read Inputs

Enable
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

16#0000
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 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）に出力された値を参照することによって、異常の原因を知る
ことができます。

本 FBでは、接続異常が発生した場合のみエラーとなります。他の異常が発生しても、実行を継続
します。

無効

ErrorID

Enabled

Busy

Error

ErrorID

Read Inputs

Enable

TRUE
FALSE

TRUE
FALSE

TRUE
FALSE

TRUE
FALSE

16#0000

無効 無効

ErrorID

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Enabled

Busy

Error

ErrorID

Read Inputs

Enable

16#0000
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C39 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。
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ARB_TeachPendantControl
ロボットに接続されたティーチペンダントの情報を送受信します。

 

 

 

 

 

 

FB 名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Teac
hPendantC
ontrol

ペンダント制御 FB ARB_TeachPendantControl_ins
tance(
RobotData:=parameter,
Enable:=parameter,
Message:=parameter,
Enabled =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter,
Status=>parameter
);

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Enable 動作指令 BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの間、本 FBを実

行します。
同時にロボットコント
ローラから入力された信
号の読み込み、ロボット
コントローラへ出力する
信号の書き込みが行われ
ます。

Message メッセージ STRING[82] ― ティーチペンダント画面
に表示する文字列です。

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Enabled 完了 BOOL TRUE/FALSE FB開始時に TRUEとなります。
Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE FBの実行を受け付けたときに TRUEと

なります。
Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま

す。
ErrorID エラーコー

ド
WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.108)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

Status sARB_TEAC
HPENDANT_
STATUS_REF

―

RobotData
Enable

RobotData

ErrorIDEx
ErrorID

Enabled
Busy
Error

Status

Message

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_TeachPendantControl

ARB_TeachPendantControl_instance
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 構造体「sARB_TEACHPENDANT_STATUS_REF」型のメンバ
 

メンバ 内容 データ型 有効範囲 説明
Speed 速度状態 INT 正数、負数、

「0」
ティーチングペンダントの状態：速度ポ
テンショメータ

ButtonF1 [F1] ボ
タンの状
態

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： [F1]
ボタン

ButtonF2 [F2] ボ
タンの状
態

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： [F2]
ボタン

ButtonF3 [F3] ボ
タンの状
態

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： [F3]
ボタン

ButtonF4 [F4] ボ
タンの状
態

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： [F4]
ボタン

ButtonMenu [Menu]
ボタン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Menu] ボタン

ButtonOk [OK] ボ
タン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： [OK]
ボタン

ButtonCancel [Cancel
] ボタン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Cancel] ボタン

ButtonUp [Up] ボ
タン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： [Up]
ボタン

ButtonDown [Down]
ボタン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Down] ボタン

ButtonLeft [Left] ボ
タン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： [Left]
ボタン

ButtonRight [Right]
ボタン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Right] ボタン

ButtonSelectRob
ot

[Select 
Robot]
ボタン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Select Robot] ボタン

ButtonJogMode [JogMo
de] ボタ
ン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[JogMode] ボタン

ButtonSlow [Slow]
ボタン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Slow]（低速）ボタン

ButtonSpeedMin
us

[Speed 
Minus]
ボタン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Speed Minus]（減速）ボタン

ButtonSpeedPlu
s

[Speed 
Plus] ボ
タン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Speed Plus]（加速）ボタン

ButtonPosXOrJ1 [Positiv
e J1 Or 
X] ボタ
ン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Positive J1 Or X] ボタン

ButtonNegXOrJ
1

[Negati
ve J1 
Or X] ボ
タン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Negative J1 Or X] ボタン

ButtonPosYOrJ2 [Positiv
e J2 Or 
Y] ボタ
ン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Positive J2 Or X] ボタン
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 出力変数更新タイミング
 

ButtonNegYOrJ
2

[Negati
ve J2 
Or Y] ボ
タン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Negative J2 Or X] ボタン

ButtonPosZOrJ3 [Positiv
e J3 Or 
Z] ボタ
ン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Positive J3 Or X] ボタン

ButtonNegZOrJ
3

[Negati
ve J3 
Or Z] ボ
タン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Negative J3 Or X] ボタン

ButtonPosRxOrJ
4

[Positiv
e J4 Or 
Rx] ボタ
ン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Positive J4 Or Rx] ボタン

ButtonNegRxOr
J4

[Negati
ve J4 
Or Rx]
ボタン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Negative J4 Or Rx] ボタン

ButtonPosRyOrJ
5

[Positiv
e J5 Or 
Ry] ボタ
ン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Positive J5 Or Ry] ボタン

ButtonNegRyOr
J5

[Negati
ve J5 
Or Ry]
ボタン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Negative J5 Or Ry] ボタン

ButtonPosRzOrJ
6

[Positiv
e J6 Or 
Rz] ボタ
ン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Positive J6 Or Rz] ボタン

ButtonNegRzOr
J6

[Negati
ve J6 
Or Rz]
ボタン

BOOL TRUE/FALSE ティーチングペンダントの状態： 
[Negative J6 Or Rz] ボタン

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Enabled • ティーチペンダントが接続された状態

での Enable の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• FB実行中の Enable の立ち下がり
（TRUE→ FALSE）時
• mcp connection error（ペンダント接
続異常） 発生時

Busy • Enable の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Enable の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Enable が FALSE のとき

メンバ 内容 データ型 有効範囲 説明
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入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• ティーチペンダントの電源ON/OFF を切り替えます。ティーチペンダントのボタン操作でテキス
トメッセージの送受信がおこなえます。ティーチペンダントがロボットコントローラに接続されて
いなければ、本 FBは実行されません。
• 本 FBは、ロボットコントローラ EXに T20ペンダントを接続して使用する時のみ有効です。

機能
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 正常実行
• ロボットコントローラへのティーチペンダント接続時

• ロボットコントローラへのティーチペンダント未接続時

タイミングチャート

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Enable

Enabled

Busy

Error

Status 無効 無効有効

16#0000ErrorID

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Enable

Enabled

Busy

Error

Status

16#0000ErrorID

無効
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 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）に出力された値を参照することによって、異常の原因を知る
ことができます。

本 FBでは、接続異常が発生した場合のみエラーとなります。他の異常が発生しても、実行を継続
します。

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Enable

Enabled

Busy

Error

Status 無効

16#0000 ErrorIDErrorID

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Enable

Enabled

Busy

Error

Status 無効 無効

16#0000 ErrorIDErrorID
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C3A 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。
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ARB_ReadLatch
外部トリガ信号のラッチ入力でロボットの現在位置を出力します。

 

FB 名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Read
Latch

ラッチ値取得 FB ARB_ReadLatch_instance(
RobotData:=parameter,
Enable:=parameter,
ReadLatch:=parameter,
Enabled =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter,
IsLatched=>parameter,
Position=>parameter
);

RobotData
Enable

RobotData

ErrorIDEx
ErrorID

Enabled
Busy
Error

IsLatched

ReadLatch

Position

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_ReadLatch

ARB_ReadLatch_instance
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 出力変数更新タイミング
 

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Enable 動作指令 BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの間、本 FBを実

行します。
ReadLatch ラッチ値取

得
BOOL TRUE/FALSE FALSE ラッチ値取得を有効にし

ます。

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Enabled 完了 BOOL TRUE/FALSE FB開始時に TRUEとなります。
Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE FB実行時に TRUEとなります。。
Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま

す。
ErrorID エラーコー

ド
WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.115)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

IsLatched ラッチ中 BOOL TRUE/FALSE ロボットコントローラにラッチ信号が入
力されるとTRUEとなります。ラッチ
信号入力がなければ FALSE となりま
す。

Position ラッチ位置 ARRAY[0..5] 
OF REAL

―

ラッチ信号入力時のロボットの位置を出
力します。
Position[0]:X 軸座標
Position[1]:Y 軸座標
Position[2]:Z 軸座標
Position[3]: ヨー角座標
Position[4]: ピッチ角座標
Position[5]: ロール角座標

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Enabled • Enable の立ち上がり（FALSE →

TRUE）時
• Enable の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時

Busy • Enable の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Enable の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Enable が FALSE のとき
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入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• 外部トリガ信号のラッチ入力でロボットの位置を直交座標系で出力します。ラッチ入力用に割り当
てる信号はロボットコントローラで設定します。
•「ReadLatch」（ラッチ値取得）入力が TRUEの状態で外部トリガ信号がラッチ入力されると、
「IsLatched」（ラッチ中）が TRUEとなり、「LatchPosition」（ラッチ位置）の値が出力できるよ
うになります。「ReadLatch」（ラッチ値取得）入力が TRUE のとき、「IsLatched」（ラッチ中）
出力も TRUEとなります。その間、すべてのラッチ入力信号を受け付けます。そして、前回ラッチ
入力時のロボット位置に対するロボットの現在位置（相対座標系）を「LatchPosition」（ラッチ位
置）に出力します。
•「Enable」（動作指令）入力を TRUEにし、本 FBを実行すると、ロボットコントローラに蓄積し
ていたラッチ値をすべてクリアします。「Enabled」（完了）出力が TRUEとなり、ラッチ値のクリ
アが完了すると、本 FBでラッチできるようになります。ラッチ値のクリアにパケットインターバ
ル (RPI) の数倍の時間を要することがあります。ラッチ値クリア処理が完了後、ロボットコント
ローラが受け付けた最初の外部トリガ信号（「IsLatched」（ラッチ中）＝ TRUEとなった場合の
み）が「前回のラッチ入力」とみなします。
•「LatchPosition」（ラッチ位置）出力の値は、ラッチ信号を受け付けた（「IsLatched」（ラッチ中）
＝ TRUE）ときのみ更新されます。

 

本 FB実行中はラッチ値クリア処理が行われるため、ロボット 1台につき、本 FBのインスタンスは
1つしか実行できません。複数のインスタンスを実行すると、ラッチ値クリア処理の途中で本 FBの
処理がフリーズする恐れがあります。

機能

参考
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 正常実行

タイミングチャート

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Enabled

Busy

Error

Enable

ErrorID

位置1

(1)

(2) (3)

更新しない

IsLatched

Position

16#0000

ReadLatch

更新しない

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Enabled

Busy

Error

Enable

ErrorID

位置1更新しない 更新しない

IsLatched

Position

16#0000

ReadLatch

位置2

(2)

(1)

(1) 前回ラッチ値がクリアされるまでの時間
(2) ラッチ信号受信
(3)「ReadLatch」（ラッチ値取得）入力の立ち下がり（TRUE→FALSE）から
「IsLatched」（ラッチ中）出力の立ち下がり（TRUE→FALSE）までの時間＝RPI
（パケットインターバル）
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 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）に出力された値を参照することによって、異常の原因を知る
ことができます。

本 FBでは、接続異常が発生した場合のみエラーとなります。他の異常が発生しても、実行を継続
します。

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Enabled

Busy

Error

Enable

16#0000 ErrorIDErrorID

更新しない

IsLatched

Position

ReadLatch

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Enabled

Busy

Error

Enable

16#0000 ErrorIDErrorID

更新しない

IsLatched

Position

ReadLatch
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C3B 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FBが起
動できる状態としてから、本
FBを起動してください。
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ARB_MoveCommand
直線補間または PTP動作で、ロボットを目標位置へ動作させます。

 

FB名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Move
Command

動作開始 FB ARB_MoveCommand_instance(
RobotData:=parameter,
Execute:=parameter,
Position:=parameter,
StraightLineMove:=parameter,
Blending:=parameter,
MotionParams:=parameter,
MoveConfig:=parameter,
Done =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorId=>parameter,
ErrorIdEx=>parameter
);

RobotData

ErrorIdEx
ErrorId

Done
Busy
Error

RobotData

MotionParams
Blending

Execute
Position
StraightLineMove

MoveConfig

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_MoveCommand

ARB_MoveCommand_instance
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変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Execute 起動 BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →

TRUE）時に本 FBを起動
します。

Position 目標位置 sARB_MOVE
_POSITION_R
EF

―
ロボットの目標位置を設
定します。

StraightLineMov
e

直線補間 BOOL TRUE/FALSE FALSE 直交座標空間での動作方
法を、直線補間とするか、
PTP動作とするかを設定
します。
TRUE: 直線補間
FALSE:PTP 動作

Blending ブレンディ
ング

BOOL TRUE/FALSE FALSE 実行中の動作と次の動作
とのブレンディングを行
うかを設定します。
TRUE: ブレンディング有
効（CP動作）
FALSE: ブレンディング
無効

MotionParams モーション
パラメータ

sARB_MOTIO
N_PARAMS_
REF

― ―
モーションパラメータを
設定します。

MoveConfig モーション
コンフィグ
レーション

sARB_MOVE
_CONFIG_RE
F

― ―
モーションコンフィグ
レーションを設定します。
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 出力変数更新タイミング
 

 

 

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Done 完了 BOOL TRUE/FALSE FBの実行を受け付けたときにTRUEと

なります。
Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE 処理中にTRUEとなります。
Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま

す。
ErrorID エラーコー

ド
WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.122)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Done • コントローラの FB実行受付時 • Execute が TRUEの場合、Execute の

立ち下がり（TRUE→ FALSE）時
• Execute が FALSE の場合、1制御周期
後
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Busy • Execute の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Done の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Execute の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• ロボットを現在位置から「Position」（目標位置）で指定した位置へ動作させます。
•「StraightLineMove」（直線補間）が TRUEの場合、直線補間で位置決めをします。
「StraightLineMove」（直線補間）が FALSE の場合は、PTP動作で位置決めをします。
• ロボットアームのコンフィグレーションは、直交座標でかつ直線補間が選択されていない場合の
み、変更できます。
• 構造体「sARB_MOVE_CONFIG_REF」型の「AbsoluteApproach」（アプローチ高さ絶対位置指
定）メンバを TRUE（絶対位置）に設定した場合、目標位置の Z座標には「ApproachHeight」
（アプローチ高さ）が絶対位置として使用されます。
「Relative」（相対移動）メンバを TRUE（相対座標）に設定した場合でも、「AbsoluteApproach」
（アプローチ高さ絶対位置指定）の TRUE設定の方が優先されます。
• 構造体「sARB_MOVE_CONFIG_REF」型の「CoarseNulling」（粗位置決め）メンバの設定は、
「Blending」（ブレンディング）が FALSE の場合のみ有効です。
•「Position」（目標位置）で目標位置を指定します。
•「LocationNumber」（ロケーション番号）が 0より大きい場合、定義されたロケーションが使
用されます。
•「LocationNumber」（ロケーション番号）が 0で「PalletNumber」（パレット番号）が 0でな
い場合、そのパレットに対する相対位置に動作します。「PalletNumber」（パレット番号）、
「PalletIndex」（パレットインデックス）、「Position」（目標位置）が使用されます。
•「LocationNumber」（ロケーション番号）と「PalletNumber」（パレット番号）がともに 0の
場合、「Position」（目標位置）が目標位置として使用されます。

• 本 FBが完了した（「Done」（完了）が TRUEになった）後、他の指令が実行できます。最初の指
令の「Blending」（ブレンディング）が TRUE の場合、最初の指令の目標位置に到達する前に次の
指令がブレンディングされます。FALSE の場合、最初の指令が目標位置に到達した後、2つ目の
指令が開始されます。
• 本 FBが完了した（「Done」（完了）が TRUE になった）後、ロボットの動作中に
「CancelMotion」（動作取り消し）で動作を停止できます。

機能
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 正常実行

タイミングチャート

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Error

ErrorID 16#0000

ErrorIDEx 32#0000

InMotion

Execute

Done

Busy



121

ARB_MoveCommand

NJ/NX シリーズ Sysmac Library ユーザーズマニュアル Adept ロボット制御ライブラリ編 (SBCA-447)

 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID 16#0000 ErrorID 16#0000

32#0000 ErrorIDEx 32#0000ErrorIDEx

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID 16#0000 ErrorID 16#0000

32#0000 ErrorIDEx 32#0000ErrorIDEx
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C3C 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FBが起
動できる状態としてから、本
FBを起動してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBのDone 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。

16#00000005 多重起動不可 同じ対象に対して同時に実行
できない FBを複数起動しま
した。

前に実行した FBのDone 出
力が TRUEとなるのを待っ
てから本 FBを起動してくだ
さい。

16#00000006 ロケーション番号範
囲外

本 FBの入力変数
「Position」（目標位置）のメ
ンバ「LocationNumber」
（ロケーション番号）に範囲
外の値が指定されています。

「LocationNumber」（ロケー
ション番号）を範囲内に設定
してください。

16#00000007 パレット番号範囲外 本 FBの入力変数
「Position」（目標位置）のメ
ンバ「PalletNumber」（パ
レット番号）に範囲外の値が
指定されています。

「PalletNumber」（パレット
番号）を範囲内に設定してく
ださい。

16#0000000B 速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Speed」（目標速度）に範囲
外の値が指定されています。

「Speed」（目標速度）を範囲
内に設定してください。

16#0000000C 加速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Acceleration」（目標加速
度）に範囲外の値が指定され
ています。

「Acceleration」（目標加速
度）を範囲内に設定してくだ
さい。

16#0000000D 減速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Deceleration」（目標減速
度）に範囲外の値が指定され
ています。

「Deceleration」（目標減速
度）を範囲内に設定してくだ
さい。

16#0000000E 加速度タイプ選択範
囲外

本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「AccelerationProfile」（加速
度タイプ）に範囲外の値が指
定されています。

「AccelerationProfile」（加速
度タイプ）を範囲内に設定し
てください。
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16#3C3C 16#0000000F 最高速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「SpeedLimit」（最高速度）
に範囲外の値が指定されてい
ます。

「SpeedLimit」（最高速度）
を範囲内に設定してくださ
い。

16#00000012 ロボットの動作取り
消しの実行不正

「ARB_MoveCommand」
（動作開始）FBが完了する前
に「CancelMotion」（ロ
ボット動作取り消し）を実行
しました。

本 FBの完了を待ってから
「CancelMotion」（ロボット
動作取り消し）を実行してく
ださい。

16#00000013 非常停止状態 FBの実行中に、非常停止信
号が入力されました。

非常停止を解除してくださ
い。

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法



ARB_PickAndPlaceCommand

124 NJ/NX シリーズ Sysmac Library ユーザーズマニュアル Adept ロボット制御ライブラリ編 (SBCA-447)

ARB_PickAndPlaceCommand
門型動作で、ロボットを目標位置へ動作させます。

 

 

 

 

FB 名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_PickA
ndPlaceCo
mmand

ピックアンドプ
レース動作

FB ARB_PickAndPlaceCommand_i
nstance(
RobotData:=parameter,
Execute:=parameter,
Position:=parameter,
Blending:=parameter,
MotionParams:=parameter,
MoveConfig:=parameter,
Done =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorId=>parameter,
ErrorIdEx=>parameter
);

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Execute 起動 BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →

TRUE）時に本 FBを起動
します。

Position 目標位置 sARB_MOVE
_POSITION_R
EF

―
ロボットの目標位置を設
定します。

Blending ブレンディ
ング

BOOL TRUE/FALSE FALSE 実行中の動作と次の動作
とのブレンディングを行
うかを設定します。
TRUE: ブレンディング有
効（CP動作）
FALSE: ブレンディング
無効

MotionParams モーション
パラメータ

sARB_MOTIO
N_PARAMS_
REF

―
モーションパラメータを
設定します。

MoveConfig モーション
コンフィグ
レーション

sARB_MOVE
_CONFIG_RE
F

―
モーションコンフィグ
レーションを設定します。

RobotData

MoveConfig
MotionParams

Execute
Position
Blending

RobotData

ErrorIdEx
ErrorId

Done
Busy
Error

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_PickAndPlaceCommand

ARB_PickAndPlaceCommand_instance
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 出力変数更新タイミング
 

 

 

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Done 完了 BOOL TRUE/FALSE コントローラが FBの実行を受け付ける

とTRUEとなります。
Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE 処理中にTRUEとなります。
Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま

す。
ErrorID エラーコー

ド
WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.129)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Done • コントローラの FB実行受付時 • Execute が TRUEの場合、Execute の

立ち下がり（TRUE→ FALSE）時
• Execute が FALSE の場合、1制御周期
後
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Busy • Execute の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Done の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Execute の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• 下図のピックアンドプレース動作（デパート動作、アプローチ動作、ムーブ動作）で、ロボットを
現在位置から「Position」（目標位置）で指定した位置へ動作させます。

• ピックアンドプレースは 3つの直線補間動作の組み合わせです。開始位置から Z軸沿いのデパート
区間、XY座標に沿って目標位置へのアプローチ区間、Z軸に沿って終了位置へ下降するムーブ区
間。
•「Blending」（ブレンディング）が TRUE の場合、上図のようにコーナーが丸められます。コー
ナーを丸める距離は指定できません。
• ロボットアームのコンフィグレーションは、直線補間であるため変更できません。
• 構造体「sARB_MOVE_CONFIG_REF」型の「AbsoluteApproach」（アプローチ高さ絶対位置指
定）メンバを TRUE（絶対位置）に設定した場合、目標位置の Z座標には「ApproachHeight」
（アプローチ高さ）が絶対位置として使用されます。
「Relative」（相対移動）メンバを TRUE（相対座標）に設定した場合でも、「AbsoluteApproach」
（アプローチ高さ絶対位置指定）のTRUE設定の方が優先されます。
• 終点へは、必ず構造体「sARB_MOVE_CONFIG_REF」型の「CoarseNulling」（粗位置決め）メ
ンバで指定した精度で動作させます。
•「Position」（目標位置）で目標位置を指定します。
•「LocationNumber」（ロケーション番号）が 0より大きい場合、定義されたロケーションが使
用されます。
•「LocationNumber」（ロケーション番号）が 0で「PalletNumber」（パレット番号）が 0でな
い場合、そのパレットに対する相対位置に動作します。「PalletNumber」（パレット番号）、
「PalletIndex」（パレットインデックス）、「Position」（目標位置）が使用されます。
•「LocationNumber」（ロケーション番号）と「PalletNumber」（パレット番号）がともに 0の
場合、「Position」（目標位置）が目標位置として使用されます。

• 本 FBが完了した（「Done」（完了）が TRUEになった）後、他の指令が実行できます。最初の指
令の「Blending」（ブレンディング）が TRUEの場合、次の指令がブレンディングされます。
• ピックアンドプレース動作は、「Blending」（ブレンディング）が TRUE であっても必ず目標位置
に到達します。
• 本 FBが完了した（「Done」（完了）が TRUE になった）後、ロボットの動作中に
「CancelMotion」（動作取り消し）が動作を停止できます。

機能

「デパート高さ」＝

「アプローチ高さ」

コーナの丸み

開始

終了

終点で動作が完了

（デパート動作なし）

デ
パ
ー
ト
区
間

ム
ー
ブ
区
間

アプロ
ーチ区

間
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 正常実行

タイミングチャート

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Error

ErrorID 16#0000

ErrorIDEx 32#0000

InMotion

Execute

Done

Busy
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 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID 16#0000 ErrorID 16#0000

32#0000 ErrorIDEx 32#0000ErrorIDEx

16#0000 ErrorID 16#0000

32#0000 ErrorIDEx 32#0000

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID

ErrorIDEx
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C3F 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FBが起
動できる状態としてから、本
FBを起動してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBのDone 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。

16#00000005 多重起動不可 同じ対象に対して同時に実行
できない FBを複数起動しま
した。

前に実行した FBのDone 出
力が TRUEとなるのを待っ
てから本 FBを起動してくだ
さい。

16#00000006 ロケーション番号範
囲外

本 FBの入力変数
「Position」（目標位置）のメ
ンバ「LocationNumber」
（ロケーション番号）に範囲
外の値が指定されています。

「LocationNumber」（ロケー
ション番号）を範囲内に設定
してください。

16#00000007 パレット番号範囲外 本 FBの入力変数
「Position」（目標位置）のメ
ンバ「PalletNumber」（パ
レット番号）に範囲外の値が
指定されています。

「PalletNumber」（パレット
番号）を範囲内に設定してく
ださい。

16#0000000B 速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Speed」（目標速度）に範囲
外の値が指定されています。

「Speed」（目標速度）を範囲
内に設定してください。

16#0000000C 加速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Acceleration」（目標加速
度）に範囲外の値が指定され
ています。

「Acceleration」（目標加速
度）を範囲内に設定してくだ
さい。

16#0000000D 減速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Deceleration」（目標減速
度）に範囲外の値が指定され
ています。

「Deceleration」（目標減速
度）を範囲内に設定してくだ
さい。

16#0000000E 加速度タイプ選択範
囲外

本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「AccelerationProfile」（加速
度タイプ）に範囲外の値が指
定されています。

「AccelerationProfile」（加速
度タイプ）を範囲内に設定し
てください。
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16#3C3F 16#0000000F 最高速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「SpeedLimit」（最高速度）
に範囲外の値が指定されてい
ます。

「SpeedLimit」（最高速度）
を範囲内に設定してくださ
い。

16#00000012 ロボットの動作取り
消しの実行不正

「ARB_MoveCommand」
（動作開始）FBが完了する前
に「CancelMotion」（ロ
ボット動作取り消し）を実行
しました。

本 FBの完了を待ってから
「CancelMotion」（ロボット
動作取り消し）を実行してく
ださい。

16#00000013 非常停止状態 FBの実行中に、非常停止信
号が入力されました。

非常停止を解除してくださ
い。

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
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ARB_Jog
ロボットの、指定したジョイントまたは軸を動作させます。

 

FB 名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Jog ジョグ動作 FB ARB_Jog_instance(
RobotData:=parameter,
Enable:=parameter,
JogMode:=parameter,
PositiveXOrJ1:=parameter,
NegativeXOrJ1:=parameter,
PositiveYOrJ2:=parameter,
NegativeYOrJ2:=parameter,
PositiveZOrJ3:=parameter,
NegativeZOrJ3:=parameter,
PositiveRxOrJ4:=parameter,
NegativeRxOrJ4:=parameter,
PositiveRyOrJ5:=parameter,
NegativeRyOrJ5:=parameter,
PositiveRzOrJ6:=parameter,
NegativeRzOrJ6:=parameter,
MotionParams:=parameter,
Enabled =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter,
Jogging=>parameter
);

ARB_Jog_instance

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_Jog

RobotData

ErrorIDEx
ErrorID

Jogging

Enabled
Busy
Error

RobotData

PositiveYOrJ2
NegativeXOrJ1

Enable
JogMode
PositiveXOrJ1

PositiveZOrJ3
NegativeYOrJ2

PositiveRxOrJ4
NegativeZOrJ3

PositiveRyOrJ5
NegativeRxOrJ4

PositiveRzOrJ6
NegativeRyOrJ5

MotionParams
NegativeRzOrJ6
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変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Enable 動作指令 BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →

TRUE）時に本 FBを起動
します。

JogMode ジョグモー
ド

INT 0 ～ 2 0 ジョグモードを指定しま
す。
0: ワールドモード
1: ツールモード
2: 各軸モード

PositiveXOrJ1 正方向
X/J1

BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →
TRUE）で X軸 /J1 軸が
正方向に動作させます。 
立ち下がり（TRUE→
FALSE）で停止させま
す。

NegativeXOrJ1 負方向
X/J1

BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの立ち上がり
（FALSE → TRUE）で X
軸 /J1 軸が負方向に動作
させます。 
立ち下がり（TRUE→
FALSE）で停止させま
す。

PositiveYOrJ2 正方向
Y/J2

BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →
TRUE）で Y軸 /J2 軸が
正方向に動作させます。 
立ち下がり（TRUE→
FALSE）で停止させま
す。

NegativeYOrJ2 負方向
Y/J2

BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの立ち上がり
（FALSE → TRUE）で Y
軸 /J2 軸が負方向に動作
させます。 
立ち下がり（TRUE→
FALSE）で停止させま
す。

PositiveZOrJ3 正方向
Z/J3

BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →
TRUE）で Z軸 /J3 軸が
正方向に動作させます。 
立ち下がり（TRUE→
FALSE）で停止させま
す。

NegativeZOrJ3 負方向
Z/J3

BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの立ち上がり
（FALSE → TRUE）で Z
軸 /J3 軸が負方向に動作
させます。 
立ち下がり（TRUE→
FALSE）で停止させま
す。
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PositiveRxOrJ4 正方向
Rx/J4

BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →
TRUE）で Rx軸 /J4 軸
が正方向に動作させます。 
立ち下がり（TRUE→
FALSE）で停止させま
す。

NegativeRxOrJ4 負方向
Rx/J4

BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの立ち上がり
（FALSE → TRUE）でRx
軸 /J4 軸が負方向に動作
させます。 
立ち下がり（TRUE→
FALSE）で停止させま
す。

PositiveRyOrJ5 正方向
Ry/J5

BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →
TRUE）で Ry軸 /J5 軸
が正方向に動作させます。 
立ち下がり（TRUE→
FALSE）で停止させま
す。

NegativeRyOrJ5 負方向
Ry/J5

BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの立ち上がり
（FALSE → TRUE）でRy
軸 /J5 軸が負方向に動作
させます。 
立ち下がり（TRUE→
FALSE）で停止させま
す。

PositiveRzOrJ6 正方向
Rz/J6

BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →
TRUE）で Rz軸 /J6 軸
が正方向に動作させます。 
立ち下がり（TRUE→
FALSE）で停止させま
す。

NegativeRzOrJ6 負方向
Rz/J6

BOOL TRUE/FALSE FALSE TRUEの立ち上がり
（FALSE → TRUE）でRz
軸 /J6 軸が負方向に動作
させます。 
立ち下がり（TRUE→
FALSE）で停止させま
す。

MotionParams モーション
パラメータ

sARB_JOG_P
ARAMS_REF ― ― モーションパラメータを

設定します。

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
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 出力変数更新タイミング
 

 

 

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Enabled ジョグ動作 BOOL TRUE/FALSE FBの実行を受け付けたときにTRUEと

なります。
Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE FB実行時に TRUEとなります。
Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま

す。
ErrorID エラーコー

ド
WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.138)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

Jogging ジョグ動作 BOOL TRUE/FALSE ロボットのジョグ動作中にTRUEとな
ります。

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Enabled • コントローラの FB実行受付時 • Enable の立ち下がり（TRUE→

FALSE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Busy • Enable が TRUEのとき • Enable の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Enable の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時

Jogging • ロボットがジョグモード状態のとき • ロボットがジョグモード状態ではない
とき
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。



135

ARB_Jog

NJ/NX シリーズ Sysmac Library ユーザーズマニュアル Adept ロボット制御ライブラリ編 (SBCA-447)

 

• ロボットの各軸を指定したジョグモードで動作させます。 
•「Enable」（動作指令）の立ち上がり（FALSE → TRUE）で、指定したジョグモード（ワールド
モード、ツールモード、各軸モード）がセットされます。ジョグモードにより、指令されるロボッ
トの位置、および使用する座標系が異なります。
• ジョグモードが各軸モードの場合、各ロボットジョイントの J1～ J6 に対してジョグ動作をおこ
ないます。ジョグモードがワールドモード、ツールモードのいずれかの場合、直交座標系の各座標
軸 (X,Y,Z) と各座標軸周りの回転角度 (Rx,Ry,Rz)、ぞれぞれの成分軸に対してジョグ動作をおこ
ないます。
•「Enable」（動作指令）が TRUE の間、ジョグ動作で 1方向に動作させます。「Enable」（動作指
令）の立ち下がり（TRUE→ FALSE）で動作を減速停止させます。 
• 一度のジョグ動作では 1軸のみ、かつ 1方向にしか動作をおこなえません。複数の方向が選択され
た場合、エラーが発生します。
• ジョグ動作は他の動作とブレンディングすることはできません。
• ジョグ動作は「CancelMotion」（動作取り消し）で停止することはできません。

機能
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 正常実行

タイミングチャート

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

TRUE

FALSE
Jogging

Error

ErrorID 16#0000

Status

Enabled

ErrorIDEx 32#0000

Busy

Enable

PositiveXOrJ1

ジョグ停止中 ジョグ動作中 ジョグ停止中
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 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）に出力された値を参照することによって、異常の原因を知る
ことができます。

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Enabled

Busy

Error

ErrorID

Jogging

Enable

16#0000 ErrorID

PositiveXOrJ1

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Enabled

Busy

Error

ErrorID

Jogging

Enable

16#0000 ErrorID

PositiveXOrJ1



ARB_Jog

138 NJ/NX シリーズ Sysmac Library ユーザーズマニュアル Adept ロボット制御ライブラリ編 (SBCA-447)

 

 

トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C40 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FBが起
動できる状態としてから、本
FBを起動してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBのDone 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。

16#0000000A ジョグモード選択範
囲外

本 FBの入力変数
「JogMode」（ジョグモード）
に範囲外の値が指定されてい
ます。

「JogMode」（ジョグモード）
を範囲内に設定してくださ
い。

16#0000000B 速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Speed」（目標速度）に範囲
外の値が指定されています。

「Speed」（目標速度）を範囲
内に設定してください。

16#0000000C 加速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Acceleration」（目標加速
度）に範囲外の値が指定され
ています。

「Acceleration」（目標加速
度）を範囲内に設定してくだ
さい。

16#0000000D 減速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Deceleration」（目標減速
度）に範囲外の値が指定され
ています。

「Deceleration」（目標減速
度）を範囲内に設定してくだ
さい。

16#0000000E 加速度タイプ選択範
囲外

本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「AccelerationProfile」（加速
度タイプ）に範囲外の値が指
定されています。

「AccelerationProfile」（加速
度タイプ）を範囲内に設定し
てください。

16#0000000F 最高速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「SpeedLimit」（最高速度）
に範囲外の値が指定されてい
ます。

「SpeedLimit」（最高速度）
を範囲内に設定してくださ
い。

16#00000011 複数方向指定 複数方向のジョグ動作用信号
が入力されました。

ジョグ動作用信号は 1度に 1
つだけ入力してください。

16#00000013 非常停止状態 FBの実行中に、非常停止信
号が入力されました。

非常停止を解除してくださ
い。
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ARB_AlignToolCommand
ロボットツールを回転させて、ワールド座標系に整列させます。

 

 

 

 

FB 名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Align
ToolComm
and

ツール整列 FB ARB_AlignToolCommand_insta
nce(
RobotData :=parameter,
Execute :=parameter,
Blending :=parameter,
MotionParams :=parameter,
AlignConfig :=parameter,
Done =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter
);

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Execute 起動 BOOL TRUE/FALSE FALSE 立ち上がり（FALSE →

TRUE）時に本 FBを起動
します。

Blending ブレンディ
ング

BOOL TRUE/FALSE FALSE 実行中の動作と次の動作
とのブレンディングを行
うかを設定します。
TRUE: ブレンディング有
効（CP動作）
FALSE: ブレンディング
無効

MotionParams モーション
パラメータ

sARB_MOTIO
N_PARAMS_
REF

―
0 モーションパラメータを

設定します。

AlignConfig 整列設定 sARB_ALIGN
_CONFIG_RE
F

―
0 ロボットの整列設定をお

こないます。

RobotData

ErrorIDEx
ErrorID

Done
Busy
Error

RobotData

AlignConfig

Execute
Blending
MotionParams

\\OmronLib\EIP_Adept
\ARB_AlignToolCommand

ARB_AlignToolCommand_instance
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 出力変数更新タイミング
 

 

 

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Done 完了 BOOL TRUE/FALSE コントローラが FBの実行を受け付ける

とTRUEとなります。
Busy 処理中 BOOL TRUE/FALSE 処理中にTRUEとなります。。
Error エラー BOOL TRUE/FALSE 異常が発生したときにTRUEとなりま

す。
ErrorID エラーコー

ド
WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.144)」を参照してください。

異常が発生したときにエラーコードを出
力します。

ErrorIDEx 拡張エラー
コード

DWORD *1 異常が発生したときに拡張エラーコード
を出力します。

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Done • コントローラの FB実行受付時 • Execute が TRUEの場合、Execute の

立ち下がり（TRUE→ FALSE）時
• Execute が FALSE の場合、1制御周期
後
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Busy • Execute の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Done の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）
時

Error • 本 FBの起動条件または入力パラメータ
に異常要因が含まれていたとき

• Execute の立ち下がり（TRUE→
FALSE）時

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• 本 FBで、ロボットツールの Z軸の向きを、ワールド座標系の軸のうち最寄りのものと一致するよ
うに、アライメントします（整列させます）。アライメント動作実行時、ロボットの全ジョイント
が動作します。
• この機能は 6軸ロボットのみ有効です。
• ツール整列動作は常に直線補間で動作します。
• 本 FBが完了した（「Done」（完了）が TRUEになった）後、他の指令が実行できます。最初の指
令の「Blending」（ブレンディング）が TRUE の場合、次の指令がブレンディングされます。
• ツール整列動作は、「Blending」（ブレンディング）が TRUEであっても必ず目標位置に到達しま
す。
• 本 FBが完了した（「Done」（完了）が TRUE になった）後、ロボットの動作中に
「CancelMotion」（動作取り消し）が動作を停止できます。

機能
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 正常実行

タイミングチャート

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

TRUE

FALSE

Error

ErrorID 16#0000

ErrorIDEx 32#0000

InMotion

Execute

Done

Busy
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 異常実行
本 FBの実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUEとな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID 16#0000 ErrorID 16#0000

32#0000 ErrorIDEx 32#0000ErrorIDEx

TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE
TRUE

FALSE

Execute

Done

Busy

Error

ErrorID 16#0000 ErrorID 16#0000

32#0000 ErrorIDEx 32#0000ErrorIDEx
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C41 16#00000001 ロボットコントロー

ラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FBの
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FBを起動
してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FBが起
動できる状態としてから、本
FBを起動してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBのDone 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。

16#00000005 多重起動不可 同じ対象に対して同時に実行
できない FBを複数起動しま
した。

前に実行した FBのDone 出
力が TRUEとなるのを待っ
てから本 FBを起動してくだ
さい。

16#0000000B 速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Speed」（目標速度）に範囲
外の値が指定されています。

「Speed」（目標速度）を範囲
内に設定してください。

16#0000000C 加速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Acceleration」（目標加速
度）に範囲外の値が指定され
ています。

「Acceleration」（目標加速
度）を範囲内に設定してくだ
さい。

16#0000000D 減速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Deceleration」（目標減速
度）に範囲外の値が指定され
ています。

「Deceleration」（目標減速
度）を範囲内に設定してくだ
さい。

16#0000000E 加速度タイプ選択範
囲外

本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「AccelerationProfile」（加速
度タイプ）に範囲外の値が指
定されています。

「AccelerationProfile」（加速
度タイプ）を範囲内に設定し
てください。

16#0000000F 最高速度範囲外 本 FBの入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「SpeedLimit」（最高速度）
に範囲外の値が指定されてい
ます。

「SpeedLimit」（最高速度）
を範囲内に設定してくださ
い。



145

ARB_AlignToolCommand

NJ/NX シリーズ Sysmac Library ユーザーズマニュアル Adept ロボット制御ライブラリ編 (SBCA-447)

16#3C41 16#00000012 ロボットの動作取り
消しの実行不正

「ARB_MoveCommand」
（動作開始）FBが完了する前
に「CancelMotion」（ロ
ボット動作取り消し）を実行
しました。

本 FBの完了を待ってから
「CancelMotion」（ロボット
動作取り消し）を実行してく
ださい。

16#00000013 非常停止状態 FBの実行中に、非常停止信
号が入力されました。

非常停止を解除してくださ
い。

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
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ARB_MoveArcCommand
円弧に沿った軌跡で、ロボットを目標位置へ動作させます。

 

 

 

 

FB 名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Move
ArcComma
nd

円弧動作
開始

FB ARB_MoveArcCommand_inst
ance(
RobotData:=parameter,
Execute:=parameter,
Position:= parameter,
Blending:=parameter,
MotionParams:=parameter,
MoveConfig:=parameter,
Done =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter
);

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Execute 起動 BOOL TRUE or 

FALSE
FALSE 立ち上がり（FALSE → 

TRUE）時に本 FBを起動
します。

Position 目標位置 sARB_MOVE
ARC_POSITI
ON_REF

―
ロボットの目標位置を設
定します。

Blending ブレンディ
ング

BOOL TRUE or 
FALSE

FALSE 実行中の動作と次の動作
とのブレンディングを行
うかを設定します。 
TRUE: ブレンディング有
効（CP動作）
FALSE: ブレンディング
無効

MotionParams モーション
パラメータ

sARB_MOTIO
N_PARAMS_
REF

―
モーションパラメータを
設定します。

MoveConfig モーション
コンフィグ
レーション

sARB_MOVE
ARC_CONFIG
_REF

―
モーションコンフィグ
レーションを設定します。

RobotData RobotData
Execute Done
Position Busy
Blending Error
MotionParams ErrorID
MoveConfig ErrorIDEx

ARB_MoveArcCommand_instance
\\OmronLib\EIP_Adept

\ARB_MoveArcCommand
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 sARB_MOVEARC_POSITION_REF
 

 

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
JointCoord ジョイント座

標
BOOL TRUE / FALSE ロボットコントローラの位置座標処理方法

を、以下のいずれかから指定します。
TRUE：ジョイント座標系
FALSE：直交座標系

LocationNum
ber

ロケーション
番号

INT 0, 2 ～ 998 ARB_DefineLocation（位置設定）FB に
よってロボットコントローラに登録してお
いたロケーションのロケーション番号を指
定します。 
LocationNumber と LocationNumber+1 
のロケーションが使用されます。
ロケーションを使用せず、
「IntermediatePosition」（通過位置）と
「EndPosition」（目標位置）を使用する場
合は、「0」を指定します。

PalletNumber パレット番号 INT 0 ～ 100 ARB_DefinePallet（パレット設定）FB 
によってロボットコントローラに登録して
おいたパレット設定データのパレット番号
を指定します。
パレット設定データを使用せず、
「IntermediatePosition」（通過位置）と
「EndPosition」（目標位置）または
「LocationNumber」（ロケーション番号）
を使用する場合は、「0」を指定します。

PalletIndex パレットイン
デックス

INT 正数、または
「0」 *1

*1. パレット番号に「0」以外の値を指定した場合、パレットインデックスには 1以上、パレットの位置決
めポイント数以下の値を指定してください。位置決めポイント数は、パレット定義時に
ARB_DefinePallet に与えたパラメータによって決まります。それ以外の値を指定した場合、ロボット
コントローラがエラー状態（ARB_RobotControl の出力変数「RobotState」（ロボットステータス）
の「ErrorState」（ロボットエラー状態）がTRUE）になります。
パレット番号に「0」を指定した場合、「PalletIndex」（パレットインデックス）に負数を指定すること
も可能ですが、設定は無視されます。

パレット上の目標位置を指定します。

Intermediate
Position

通過位置 ARRAY 
[0..5] OF 
REAL

正数、負数、
「0」

円弧が通過する位置を指定します。
Position[0]:X 軸／ジョイント 1(J1) 軸座
標
Position[1]:Y 軸／ジョイント 2(J2) 軸座
標
Position[2]:Z 軸／ジョイント 3(J3) 軸座
標
Position[3]: ヨー角／ジョイント 4(J4) 
軸座標
Position[4]: ピッチ角／ジョイント5(J5) 
軸座標
Position[5]: ロール角／ジョイント6(J6) 
軸座標

EndPosition 目標位置 ARRAY 
[0..5] OF 
REAL

正数、負数、
「0」

目標位置を指定します。
詳細は「IntermediatePosition」( 通過位
置 )を参照してください。
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 sARB_MOVEARC_CONFIG_REF
 

 

 

 

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Relative 相対移動 BOOL TRUE / FALSE 動作を、ロボットの現在位置を基準とした

相対座標系で行うか、絶対座標系で行うか
を、以下のように指定します。
TRUE：相対座標系
FALSE：絶対座標系

CoarseNullin
g

粗位置決め BOOL TRUE / FALSE 位置決め動作の最後に適用するゼロ許容誤
差を定義します。粗位置決めの場合、ロ
ボットの動作時間が短くなります。
TRUE：粗位置決め
FALSE：高精度
詳細は、 『オートメーション コント
ロール エンバイロメント オペレーション
マニュアル（SBCE-394）』を参照してく
ださい。

SingleTurn 一回転 BOOL TRUE / FALSE ロボット手首のジョイント回転の制限を指
定します。
TRUE：-180ºから 180ºに限定
FALSE：回転を制限しない

AbsoluteApp
roach

アプローチ高
さ絶対位置指
定

BOOL TRUE / FALSE 設定したApproachHeight（アプローチ
高さ）の値を絶対値とするか相対値とする
かを指定します。
FALSE：ロボットは、「Position」（目標
位置）で指定された位置に対して
「ApproachHeight」（アプローチ高さ）で
指定した値だけZ軸上にオフセットした位
置に動作します。

ApproachHei
ght

アプローチ高
さ

REAL 正数、負数、
「0」

アプローチ高さを指定します。

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Done 完了 BOOL TRUE / 

FALSE
FALSE FBの実行を受け付けたときに

TRUEとなります。
Busy 処理中 BOOL TRUE / 

FALSE
FALSE 処理中にTRUE となります。

Error エラー BOOL TRUE / 
FALSE

FALSE 異常が発生したときに TRUE 
となります。

ErrorID エラーコード WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.152)」を参照してください。

0 異常が発生したときにエラー
コードを出力します。

ErrorIDEx 拡張エラーコー
ド

DWORD *1 0 異常が発生したときに拡張エ
ラーコードを出力します。
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 出力変数更新タイミング
 

 
 
 

 

名称 TRUEになるタイミング FALSE になるタイミング
Done • コントローラの FB 実行受付時 • Execute が TRUE の場合、Execute の立ち

下がり（TRUE → FALSE）時
• Execute が FALSE の場合、1 制御周期後
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）時

Busy • Execute の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Done の立ち上がり（FALSE → TRUE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）時

Error • 本 FB の起動条件または入力パラメー
タに異常要因が含まれていたとき

• Execute の立ち下がり（TRUE → FALSE）
時

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• ロボットを現在位置から「Position」（目標位置）で指定した通過位置を経由して目標位置まで、
円弧にそった軌跡を描いて動作させます。

• 構造体「sARB_MOVEARC_CONFIG_REF」型の「AbsoluteApproach」（アプローチ高さ絶対
位置指定）メンバを TRUE（絶対位置）に設定した場合、目標位置の Z座標には
「ApproachHeight」（アプローチ高さ）が絶対位置として使用されます。
「Relative」（相対移動）メンバを TRUE（相対座標）に設定した場合でも、「AbsoluteApproach」
（アプローチ高さ絶対位置指定）のTRUE設定の方が優先されます。
• 構造体「sARB_MOVEARC_CONFIG_REF」型の「CoarseNulling」（粗位置決め）メンバの設定
は、「Blending」（ブレンディング）が FALSE の場合のみ有効です。
•「Position」（目標位置）で目標位置を指定します。
•「LocationNumber」（ロケーション番号）が 0 より大きい場合、「LocationNumber」で定義さ
れたロケーションが通過位置、「LocationNumber」+1 で定義されたロケーションが目標位置
に使用されます。
•「LocationNumber」（ロケーション番号）が 0 で「PalletNumber」（パレット番号）が 0 でな
い場合、パレット上の目標位置を基準点として相対位置に動作します。
「PalletNumber」（パレット番号）、「PalletIndex」（パレットインデックス）で指定したパレッ
ト上の目標位置が、基準点となります。「IntermediatePosition」（通過位置）、「EndPosition」
（目標位置）を、その基準点に対する相対位置で指定します。
•「LocationNumber」（ロケーション番号）と「PalletNumber」（パレット番号）がともに 0 の
場合、「IntermediatePosition」（通過位置）「EndPosition」（目標位置）が使用されます。

• 本 FBが完了した（「Done」（完了）が TRUE になった）後、他の指令が実行できます。最初の指
令の「Blending」（ブレンディング）が TRUE の場合、最初の指令の目標位置に到達する前に次の
指令がブレンディングされます。FALSE の場合、最初の指令が目標位置に到達した後、2 つ目の
指令が開始されます。
• 本 FBが完了した（「Done」（完了）が TRUE になった）後、ロボットの動作中に
「CancelMotion」（動作取り消し）で動作を停止できます。

使用上の注意

スカラロボット、垂直多関節ロボットを制御する場合は、ARB_MoveCommand で右手設
定、上下設定、反転設定を指定し、実行した後に本 FBを使用してください。スカラロボッ
ト、垂直多関節ロボットについては、関連マニュアルを参照してください。

機能

EndPosition or
location[LocationNumber+1]

開始位置
= 現在位置

IntermediatePosition or
location[LocationNumber]
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 正常実行

 異常実行
本 FB の実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUE とな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

タイミングチャート

Execute

Done

Busy

Error

Execute

Done

Busy

Error

16#0000

16#00000000

ErrorID Error Code16#0000

Error Code16#00000000ErrorIDEx

Execute

16#0000

ErrorIDEx 16#00000000 16#00000000

Error Code

Error Code

Done

Busy

Error

ErrorID 16#0000
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C3D 16#00000001 ロボットコント

ローラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FB の
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FB を起動
してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FB が起
動できる状態としてから、本
FB を起動してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBのDone 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。

16#00000005 多重起動不可 同じ対象に対して同時に実行
できない FBを複数起動しま
した。

前に実行した FBのDone 出
力が TRUEとなるのを待っ
てから本 FBを起動してくだ
さい。

16#00000006 ロケーション番号
範囲外

本 FB の入力変数
「Position」（目標位置）のメ
ンバ「LocationNumber」
（ロケーション番号）に範囲
外の値が指定されています。

「LocationNumber」（ロケー
ション番号）を範囲内に設定
してください。

16#00000007 パレット番号範囲
外

本 FB の入力変数
「Position」（目標位置）のメ
ンバ「PalletNumber」（パ
レット番号）に範囲外の値が
指定されています。

「PalletNumber」（パレット
番号）を範囲内に設定してく
ださい。

16#0000000B 速度範囲外 本 FB の入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Speed」（目標速度）に範囲
外の値が指定されています。

「Speed」（目標速度）を範囲
内に設定してください。

16#0000000C 加速度範囲外 本 FB の入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Acceleration」（目標加速
度）に範囲外の値が指定され
ています。

「Acceleration」（目標加速
度）を範囲内に設定してくだ
さい。

16#0000000D 減速度範囲外 本 FB の入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Deceleration」（目標減速
度）に範囲外の値が指定され
ています。

「Deceleration」（目標減速
度）を範囲内に設定してくだ
さい。
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16#3C3D 16#0000000E 加速度タイプ選択
範囲外

本 FB の入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「AccelerationProfile」（加速
度タイプ）に範囲外の値が指
定されています。

「AccelerationProfile」（加速
度タイプ）を範囲内に設定し
てください。

16#0000000F 最高速度範囲外 本 FB の入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「SpeedLimit」（最高速度）
に範囲外の値が指定されてい
ます。

「SpeedLimit」（最高速度）
を範囲内に設定してくださ
い。

16#00000012 ロボットの動作取
り消しの実行不正

「ARB_MoveArcCommand」
（円弧動作開始）FB が完了す
る前に「CancelMotion」
（ロボット動作取り消し）を
実行しました。

本 FBの完了を待ってから
「CancelMotion」（ロボット
動作取り消し）を実行してく
ださい。

16#00000013 非常停止状態 FBの実行中に、非常停止信
号が入力されました。

非常停止を解除してくださ
い。

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
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ARB_MoveCircularCommand
指定した 2点を通過する円を描くように、ロボットを動作させます。

 

 

 

 

FB 名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Move
CircularCo
mmand

全円動作
開始

FB ARB_MoveCircularCommand
_instance(
RobotData:=parameter,
Execute:=parameter,
Position:= parameter,
Blending:=parameter,
MotionParams:=parameter,
MoveConfig:=parameter,
Done =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter
);

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Execute 起動 BOOL TRUE or 

FALSE
FALSE 立ち上がり（FALSE → 

TRUE）時に本 FBを起動
します。

Position 目標位置 sARB_MOVE
CIRCULAR_P
OSITION_REF

―
ロボットの目標位置を設
定します。

Blending ブレンディ
ング

BOOL TRUE or 
FALSE

FALSE 実行中の動作と次の動作
とのブレンディングを行
うかを設定します。 
TRUE: ブレンディング有
効（CP動作）
FALSE: ブレンディング
無効

MotionParams モーション
パラメータ

sARB_MOTIO
N_PARAMS_
REF

―
モーションパラメータを
設定します。

MoveConfig モーション
コンフィグ
レーション

sARB_MOVE
CIRCULAR_C
ONFIG_REF

―
モーションコンフィグ
レーションを設定します。

RobotData RobotData
Execute Done
Position Busy
Blending Error
MotionParams ErrorID
MoveConfig ErrorIDEx

\\OmronLib\EIP_Adept
ARB_MoveCircularCommand_instance

\ARB_MoveCircularCommand
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 sARB_MOVECIRCULAR_POSITION_REF
 

 

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
LocationNum
ber

ロケーション
番号

INT 0, 2 ～ 998 ARB_DefineLocation（位置設定）FB に
よってロボットコントローラに登録してお
いたロケーションのロケーション番号を指
定します。 
LocationNumber と LocationNumber+1 
のロケーションが使用されます。
ロケーションを使用せず、
「IntermediatePosition1（通過位置 1）と
「IntermediatePosition2」（通過位置 2）
を使用する場合は、「0」を指定します。

PalletNumber パレット番号 INT 0 ～ 100 ARB_DefinePallet（パレット設定）FB 
によってロボットコントローラに登録して
おいたパレット設定データのパレット番号
を指定します。
パレット設定データを使用せず、
「IntermediatePosition1（通過位置 1）と
「IntermediatePosition2」（通過位置 2）
または「LocationNumber」（ロケーショ
ン番号）を使用する場合は、「0」を指定し
ます。

PalletIndex パレットイン
デックス

INT 正数、または
「0」*1

*1. パレット番号に「0」以外の値を指定した場合、パレットインデックスには 1以上、パレットの位置決
めポイント数以下の値を指定してください。位置決めポイント数は、パレット定義時に
ARB_DefinePallet に与えたパラメータによって決まります。それ以外の値を指定した場合、ロボット
コントローラがエラー状態（ARB_RobotControl の出力変数「RobotState」（ロボットステータス）
の「ErrorState」（ロボットエラー状態）がTRUE）になります。
パレット番号に「0」を指定した場合、「PalletIndex」（パレットインデックス）に負数を指定すること
も可能ですが、設定は無視されます。

パレット上の目標位置を指定します。

Intermediate
Position1

通過位置 1 ARRAY 
[0..5] OF 
REAL

正数、負数、
「0」

円の最初の通過位置を指定します。
Position[0]:X 軸／ジョイント 1(J1) 軸座
標
Position[1]:Y 軸／ジョイント 2(J2) 軸座
標
Position[2]:Z 軸／ジョイント 3(J3) 軸座
標
Position[3]: ヨー角／ジョイント 4(J4) 
軸座標
Position[4]: ピッチ角／ジョイント5(J5) 
軸座標
Position[5]: ロール角／ジョイント6(J6) 
軸座標

Intermediate
Position2

通過位置 2 ARRAY 
[0..5] OF 
REAL

正数、負数、
「0」

円の二番目の通過位置を指定します。
詳細は「IntermediatePosition1」( 通過
位置 1) を参照してください。
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 sARB_MOVECIRCULAR_CONFIG_REF
 

 

 

 

 出力変数更新タイミング
 

 
 

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
Relative 相対移動 BOOL TRUE / FALSE 動作を、ロボットの現在位置を基準とした

相対座標系で行うか、絶対座標系で行うか
を、以下のように指定します。
TRUE：相対座標系
FALSE：絶対座標系

CoarseNullin
g

粗位置決め BOOL TRUE / FALSE 位置決め動作の最後に適用するゼロ許容誤
差を定義します。粗位置決めの場合、ロ
ボットの動作時間が短くなります。
TRUE：粗位置決め
FALSE：高精度
詳細は、 『オートメーション コント
ロール エンバイロメント オペレーション
マニュアル（SBCE-394）』を参照してく
ださい。

SingleTurn 一回転 BOOL TRUE / FALSE ロボット手首のジョイント回転の制限を指
定します。
TRUE：-180ºから 180ºに限定
FALSE：回転を制限しない

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Done 完了 BOOL TRUE / 

FALSE
FALSE FBの実行を受け付けたときに

TRUEとなります。
Busy 処理中 BOOL TRUE / 

FALSE
FALSE 処理中にTRUE となります。

Error エラー BOOL TRUE / 
FALSE

FALSE 異常が発生したときに TRUE 
となります。

ErrorID エラーコード WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.159)」を参照してください。

0 異常が発生したときにエラー
コードを出力します。

ErrorIDEx 拡張エラーコー
ド

DWORD *1 0 異常が発生したときに拡張エ
ラーコードを出力します。

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Done • コントローラの FB 実行受付時 • Execute が TRUE の場合、Execute の立ち

下がり（TRUE → FALSE）時
• Execute が FALSE の場合、1 制御周期後
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）時

Busy • Execute の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Done の立ち上がり（FALSE → TRUE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）時

Error • 本 FB の起動条件または入力パラメー
タに異常要因が含まれていたとき

• Execute の立ち下がり（TRUE → FALSE）
時
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• ロボットを現在位置から「Position」（目標位置）で指定した通過位置 1、通過位置 2を経由して
開始位置まで、円に沿った軌跡を描いて動作させます。

• 構造体「sARB_MOVECIRCULAR_CONFIG_REF」型の「CoarseNulling」（粗位置決め）メン
バの設定は、「Blending」（ブレンディング）が FALSE の場合のみ有効です。
•「Position」（目標位置）で目標位置を指定します。
•「LocationNumber」（ロケーション番号）が 0 より大きい場合、「LocationNumber」で定義さ
れたロケーションが通過位置 1、「LocationNumber」+1で定義されたロケーションが通過位
置 2に使用されます。
•「LocationNumber」（ロケーション番号）が 0 で「PalletNumber」（パレット番号）が 0 でな
い場合、パレット上の目標位置を基準点として相対位置に動作します。
「PalletNumber」（パレット番号）、「PalletIndex」（パレットインデックス）で指定したパレッ
ト上の目標位置が、基準点となります。「IntermediatePosition1」（通過位置 1）、
「IntermediatePosition2」（通過位置 2）を、その基準点に対する相対位置で指定します。
•「LocationNumber」（ロケーション番号）と「PalletNumber」（パレット番号）がともに 0 の
場合、「IntermediatePosition1」（通過位置 1）「IntermediatePosition2」（通過位置 2）が使
用されます。

• 本 FBが完了した（「Done」（完了）が TRUE になった）後、他の指令が実行できます。最初の指
令の「Blending」（）が TRUE の場合、最初の指令の目標位置に到達する前に次の指令がブレン
ディングされます。FALSE の場合、最初の指令が目標位置に到達した後、2 つ目の指令が開始さ
れます。
• 本 FBが完了した（「Done」（完了）が TRUE になった）後、ロボットの動作中に
「CancelMotion」（動作取り消し）で動作を停止できます。

使用上の注意

スカラロボット、垂直多関節ロボットを制御する場合は、ARB_MoveCommand で右手設
定、上下設定、反転設定を指定し、実行した後に本 FBを使用してください。スカラロボッ
ト、垂直多関節ロボットについては、関連マニュアルを参照してください。

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF

― ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。

機能

開始位置
= 終了位置
= 現在位置

IntermediatePosition2 or
location[LocationNumber+1]

IntermediatePosition1 or
location[LocationNumber]
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 正常実行

 異常実行
本 FB の実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUE とな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

タイミングチャート

Execute

Done

Busy

Error

Execute

Done

Busy

Error

16#0000

16#00000000

ErrorID 16#0000

Error Code

Error Code

16#00000000ErrorIDEx

16#0000

16#0000000016#00000000

Execute

16#0000

ErrorIDEx

Error Code

Error Code

Done

Busy

Error

ErrorID
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3C3E 16#00000001 ロボットコント

ローラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FB の
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に復
帰させてから、本 FB を起動
してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FB が起
動できる状態としてから、本
FB を起動してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBの Done 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。

16#00000005 多重起動不可 同じ対象に対して同時に実行
できない FBを複数起動しま
した。

前に実行した FBの Done 出
力が TRUEとなるのを待っ
てから本 FBを起動してくだ
さい。

16#00000006 ロケーション番号
範囲外

本 FB の入力変数
「Position」（目標位置）のメ
ンバ「LocationNumber」
（ロケーション番号）に範囲
外の値が指定されています。

「LocationNumber」（ロケー
ション番号）を範囲内に設定
してください。

16#00000007 パレット番号範囲
外

本 FB の入力変数
「Position」（目標位置）のメ
ンバ「PalletNumber」（パ
レット番号）に範囲外の値が
指定されています。

「PalletNumber」（パレット
番号）を範囲内に設定してく
ださい。

16#0000000B 速度範囲外 本 FB の入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Speed」（目標速度）に範囲
外の値が指定されています。

「Speed」（目標速度）を範囲
内に設定してください。

16#0000000C 加速度範囲外 本 FB の入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Acceleration」（目標加速
度）に範囲外の値が指定され
ています。

「Acceleration」（目標加速
度）を範囲内に設定してくだ
さい。

16#0000000D 減速度範囲外 本 FB の入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「Deceleration」（目標減速
度）に範囲外の値が指定され
ています。

「Deceleration」（目標減速
度）を範囲内に設定してくだ
さい。

16#0000000E 加速度タイプ選択
範囲外

本 FB の入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「AccelerationProfile」（加速
度タイプ）に範囲外の値が指
定されています。

「AccelerationProfile」（加速
度タイプ）を範囲内に設定し
てください。
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16#3C3E 16#0000000F 最高速度範囲外 本 FB の入力変数
「MotionParams」（モーショ
ンパラメータ）のメンバ
「SpeedLimit」（最高速度）
に範囲外の値が指定されてい
ます。

「SpeedLimit」（最高速度）
を範囲内に設定してくださ
い。

16#00000012 ロボットの動作取
り消しの実行不正

「ARB_MoveArcCommand」
（円弧動作開始）FB が完了す
る前に「CancelMotion」
（ロボット動作取り消し）を
実行しました。

本 FBの完了を待ってから
「CancelMotion」（ロボット
動作取り消し）を実行してく
ださい。

16#00000013 非常停止状態 FBの実行中に、非常停止信
号が入力されました。

非常停止を解除してくださ
い。

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
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ARB_DefineBelt
コンベアベルトを登録します。

 

 

 

 

 sARB_BELTDATA_REF
 

 

FB名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Defin
eBelt

コンベア
ベルト定
義

FB ARB_DefineBelt_instance(
RobotData:=parameter,
Execute:=parameter,
BeltData:= parameter,
Done =>parameter,
Busy =>parameter,
Error =>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter
);

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Execute 起動 BOOL TRUE/ 

FALSE
FALSE 立ち上がり（FALSE → 

TRUE）時に本 FBを起動
します。

BeltData ベルトデー
タ

sARB_BELTD
ATA_REF ― ― 設定するコンベアベルト

のデータを定義します。

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
BeltNumber ベルト番号 INT 1 ～ 100 ベルト番号を指定します。
BeltTransfor
m

ベルト座標変
換

INT 2 ～ 999 ベルト座標系を設定したロケーション番号
を指定します。

BeltDownstre
am

ベルト下流側
リミット

INT 2 ～ 999 ベルト下流側リミットを設定したロケー
ション番号を指定します。

SensorPositi
on

センサ位置 INT 2 ～ 999 センサ撮影領域の原点のロケーション番号
を指定します。

EncoderNum
ber

エンコーダ番
号

INT 1 ～ 4 ベルトエンコーダ番号を指定します。

ScaleFactor 倍率 REAL 正数、負数、
「0」

ベルトエンコーダ値から直交座標系への変
換の倍率を指定します。
（単位： mm/ パルス）

ViolationStra
tegy

ベルトウィン
ドウ違反

INT 0, 1 ロボットがベルト下流側リミットに到達し
た時の動作を指定します。
「0」：ロボットは追従を継続し、エラーが
発生します。
「1」：ロボットは Z方向に引き上げ、エ
ラーが発生します。

RobotData RobotData
Execute Done
BeltData Busy

Error
ErrorID

ErrorIDEx

\\OmronLib\EIP_Adept
ARB_DefineBelt_instance

\ARB_DefineBelt
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 出力変数更新タイミング
 

 
 
 

 

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Done 完了 BOOL TRUE / 

FALSE
FALSE FBの実行を受け付けたときに

TRUEとなります。
Busy 処理中 BOOL TRUE / 

FALSE
FALSE 処理中にTRUE となります。

Error エラー BOOL TRUE / 
FALSE

FALSE 異常が発生したときに TRUE 
となります。

ErrorID エラーコード WORD *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.165)」を参照してください。

0 異常が発生したときにエラー
コードを出力します。

ErrorIDEx 拡張エラーコー
ド

DWORD *1 0 異常が発生したときに拡張エ
ラーコードを出力します。

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Done • コントローラの FB 実行受付時 • Execute が TRUE の場合、Execute の立ち

下がり（TRUE → FALSE）時
• Execute が FALSE の場合、1 制御周期後
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）時

Busy • Execute の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Done の立ち上がり（FALSE → TRUE）時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）時

Error • 本 FB の起動条件または入力パラメー
タに異常要因が含まれていたとき

• Execute の立ち下がり（TRUE → FALSE）
時

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• コンベアベルトの向きやウィンドウ、ベルトエンコーダや画像センサの設定を行います。ロボット
コントローラが管理するコンベアベルトの詳細については、 『オートメーション コントロール 
エンバイロメント オペレーションマニュアル（SBCE-394）』を参照してください。

•「BeltTransform」（ベルト座標変換）で、ワールド座標系上でのベルト座標系の原点位置とベルト
面を示すロケーション番号を指定します。XY平面がベルト面で、X軸方向がコンベアが流れる方
向です。
あらかじめ、ARB_DefineLocation でロケーションを定義してください。
•「BeltDownstream」（ベルト下流側リミット）で、コンベアを追従する下流側の限界位置をワール
ド座標系上で示すロケーション番号を指定します。
あらかじめ、ARB_DefineLocation でロケーションを定義してください。
ベルト座標系において、原点よりも X軸の正方向にある位置を指定してください。
•「SensorPosition」（センサ位置）で、センサの撮影領域のワールド座標系上での原点位置と座標
軸の向きを示すロケーション番号を指定します。
あらかじめ、ARB_DefineLocation でロケーションを定義してください。

•「ScaleFactor」（倍率）で、ベルトエンコーダ値からベルト座標系への変換倍率を指定します。
単位は (mm/ パルス ) です。
•「ViolationStrategy」（ベルトウィンドウ違反）で、ロボットが追従していたワークがベルト下流
側リミットに達した時の挙動を指定します。
「0」の場合、ロボットコントローラがエラー状態になりますが、ロボットは追従を続行します。
ARB_RobotControl の「CancelMotion」（動作取り消し）で追従を停止してください。
「1」の場合、ロボットは Z方向に引き上げ、エラーが発生します。引き上げ量はロボットコント
ローラ側で 50mmに固定されています。

機能

x y 
z 

BeltTransform

ワールド座標系

x

y

BeltDownstream 
x 

y 
z 

SensorPosition
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 正常実行

 異常実行
本 FB の実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUE 
となります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力さ
れた値を参照することによって、異常の原因を知ることができます。

タイミングチャート

Execute

Done

Busy

Error

Execute

Done

Busy

Error

16#0000

16#00000000

ErrorID Error Code16#0000

Error Code16#00000000ErrorIDEx

Execute

16#0000

ErrorIDEx 16#00000000 16#00000000

Error Code

Error Code

Done

Busy

Error

ErrorID 16#0000
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3CCD 16#00000001 ロボットコント

ローラ異常
ロボットコントローラで異常
が発生しました。

「ARB_RobotControl」（ロ
ボット制御）FB の
「RobotError」（ロボットエ
ラーステータス）出力を参照
し、ロボットの異常に対処し
てください。

16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発
生しました。

EtherNet/IP 通信を正常に
復帰させてから、本 FB を起
動してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FB が起
動できる状態としてから、本
FB を起動してください。

16#00000004 再起動不可 本 FBの再起動ができませ
ん。

本 FBのDone 出力が TRUE
となるのを待ってから再度起
動してください。

16#00000005 多重起動不可 同じ対象に対して同時に実行
できない FBを複数起動しま
した。

前に実行した FBのDone 出
力が TRUEとなるのを待っ
てから本 FBを起動してくだ
さい。

16#00000014 ベルト番号範囲外 本 FB の入力変数
「BeltData」（ベルトデータ）
のメンバ「BeltData」（ベル
ト番号）に範囲外の値が指定
されています。

「BeltData」（ベルト番号）
を範囲内に設定してくださ
い。

16#00000015 ベルト座標変換範
囲外

本 FB の入力変数
「BeltData」（ベルトデータ）
のメンバ「BeltTransform」
（ベルト座標変換）に範囲外
の値が指定されています。

「BeltTransform」（ベルト座
標変換）を範囲内に設定して
ください。

16#00000016 ベルト下限範囲外 本 FB の入力変数
「BeltData」（ベルトデータ）
のメンバ
「BeltDownstream」（ベルト
下限）に範囲外の値が指定さ
れています。

「Downstream」（ベルト下
限）を範囲内に設定してくだ
さい。

16#00000017 センサ位置範囲外 本 FB の入力変数
「BeltData」（ベルトデータ）
のメンバ「SensorPosition」
（センサ位置）に範囲外の値
が指定されています。

「SensorPosition」（センサ
位置）を範囲内に設定してく
ださい。

16#00000018 エンコーダ番号範
囲外

本 FB の入力変数
「BeltData」（ベルトデータ）
のメンバ「EncoderNumber」
（エンコーダ番号）に範囲外
の値が指定されています。

「EncoderNumber」（エン
コーダ番号）を範囲内に設定
してください。

16#00000019 倍率範囲外 本 FB の入力変数
「BeltData」（ベルトデータ）
のメンバ「ScaleFactor」
（倍率）に無効な値が指定さ
れています。

「ScaleFactor」（倍率）有効
な値に設定してください。
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16#3CCD 16#0000001A ベルトウィンドウ
違反範囲外

本 FB の入力変数
「BeltData」（ベルトデータ）
のメンバ
「ViorationStrategy」（ベル
トウィンドウ違反）に範囲外
の値が指定されています。

「ViorationStrategy」（ベル
トウィンドウ違反）を範囲内
に設定してください。

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
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ARB_BeltReadLatch
外部トリガ信号のラッチ入力でベルトエンコーダ値を出力します。

 

 

 

 

FB名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_BeltR
eadLatch

コンベア
ベルト
ラッチ値
取得

FB ARB_BeltReadLatch_instanc
e(
RobotData:=parameter,
Enable:=parameter,
ReadLatch:=parameter,
EncoderNumber:=parameter,
ClearLatch:=parameter,
Enabled=>parameter,
Busy=>parameter,
Error=>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter,
IsLatched=>parameter,
LatchedInput=>parameter,
LatchedValue=>parameter,
EncoderValue=>parameter,
EncoderSpeed=>parameter,
Cleared=>parameter
);

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Enable 動作指令 BOOL TRUE/ 

FALSE
FALSE TRUEの間、本 FBを実

行します。
ReadLatch ラッチ値取

得
BOOL TRUE/ 

FALSE
FALSE ラッチ値取得を有効にし

ます。
EncoderNumber エンコーダ

番号
INT 1 ～ 4 0 ARB_DefineBelt（ベル

ト設定）FBで使用したベ
ルトエンコーダ番号を指
定します。

ClearLatch ラッチクリ
ア

BOOL TRUE/ 
FALSE

FALSE FALSE から TRUEに変
わった時、ロボットコン
トローラに蓄積されてい
るラッチ値をクリアしま
す。

RobotData RobotData
Enable Enabled
ReadLatch Busy
EncoderNumber Error

ErrorID
ErrorIDEx
IsLatched

LatchedInput
LatchedValue

\\OmronLib\EIP_Adept
ARB_BeltReadLatch_instance

\ARB_BeltReadLatch

ClearLatch

EncoderValue
EncoderSpeed

Cleared
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 出力変数更新タイミング
 

 
 
 

 

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Enabled 完了 BOOL TRUE/ 

FALSE
FALSE FB 開始時にTRUE となりま

す。
Busy 処理中 BOOL TRUE/ 

FALSE
FALSE 処理中にTRUE となります。

Error エラー BOOL TRUE/ 
FALSE

FALSE 異常が発生したときに TRUE 
となります。

ErrorID エラーコード INT *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.171)」を参照してください。

0 異常が発生したときにエラー
コードを出力します。

ErrorIDEx 拡張エラーコー
ド

DINT *1 0 異常が発生したときに拡張エ
ラーコードを出力します。

IsLatched ラッチ中 BOOL TRUE/ 
FALSE

FALSE ロボットコントローラにラッ
チ信号が入力されると TRUE 
となります。ラッチ信号入力
がなければ FALSE となりま
す。

LatchedInp
ut

ラッチ番号 INT 正数、負数、
「0」

0 ラッチを生成したデジタル入
力信号の番号です。

LatchedVal
ue

ラッチ値 DINT 正数、負数、
「0」

0 ラッチ信号入力時のベルトエ
ンコーダ値を出力します。

EncoderVal
ue

エンコーダ値 DINT 正数、負数、
「0」

0 Enabled の間、ベルトエン
コーダの現在値を出力します。

EncoderSp
eed

エンコーダ速度 INT 正数、負数、
「0」

0 Enabled の間、ベルトエン
コーダの現在速度を出力しま
す。

Cleared クリア完了 BOOL TRUE/ 
FALSE

FALSE 蓄積されていたラッチ値のク
リアが完了するとTRUEとな
ります。

名称 TRUEになるタイミング FALSEになるタイミング
Enabled • Enable の立ち上がり（FALSE →

TRUE）時
• Enable の立ち下がり（TRUE → FALSE）
時

Busy • Enable の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Enable の立ち下がり（TRUE → FALSE）
時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）時

Error • 本 FB の起動条件または入力パラメー
タに異常要因が含まれていたとき

• Enable が FALSE のとき

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• 外部トリガ信号のラッチ入力で、「EncoderNumber」（エンコーダ番号）で指定したベルトエン
コーダのラッチ信号入力時の値と、そのラッチを生成した入力信号の番号を出力します。
•「Enable」（動作指令）入力を TRUEにし、本 FBを実行すると、FBからロボットコントローラに
ベルトエンコーダ番号をセットします。セットが完了すると「Enabled」（完了）出力が TRUEと
なり、本 FBでラッチできるようになります。 
•「Enabled」（完了）出力がTRUEの間、ベルトエンコーダの現在値が「EncoderValue」（エン
コーダ値）に、ベルトエンコーダの現在速度が「EncoderSpeed」（エンコーダ速度）に出力され
ます。
•「Enabled」（完了）出力がTRUEの時に、「ReadLatch」（ラッチ値取得）入力が TRUEの状態で
外部トリガ信号がラッチ入力されると、「IsLatched」（ラッチ中）出力が TRUEとなり、
「LatchedInput」（ラッチ番号）と「LatchedValue」（ラッチ値）に結果が出力されます。
•「IsLatched」（ラッチ中）出力が TRUE の間にさらにラッチ信号が入力された場合、出力中の
「LatchedInput」（ラッチ番号）と「LatchedValue」（ラッチ値）は更新されませんが、ラッチ値
はロボットコントローラ内に蓄積されます。「ReadLatch」（ラッチ値取得）をいったん FALSEに
して再度 TRUEにすると、蓄積されていたラッチ値が古いものから順に出力されます。
•「Enabled」（完了）出力がTRUEの時に、「ClearLatch」（ラッチクリア）入力が FALSE から
TRUE に変わると、蓄積していたラッチ値をすべてクリアします。ラッチ値のクリアが完了する
と、「Cleared」（クリア完了）出力が TRUEとなります。 この時、出力中の「IsLatched」（ラッチ
中）、「LatchedInput」（ラッチ番号）、「LatchedValue（ラッチ値）はクリアされません。
•「ReadLatch」（ラッチ値取得）と「ClearLatch」（ラッチクリア）の同時入力や干渉については、
本 FBでは特に異常判定等を行いません。 

 

 正常実行

機能

タイミングチャート

Enable

Enabled

Busy

IsLatched

LatchedValue

LatchedInput

ReadLatch

EncoderValue

EncoderSpeed

(Latch signal)

position
from encoder

speed
from encoder

latched
input signal

latched
input signal

latched
encoder value

latched
encoder value

Not
Updated

Not
Updated

Not
Updated

Not
Updated
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 ラッチクリア

 異常実行
本 FB の実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUE とな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

Enable

Busy

Enabled

ClearLatch

Cleared

LatchedValue Not updated

ReadLatch

ErrorID

ErrorIDEx

IsLatched

LatchedInput Not updated

Enable

Enabled

Busy

Error

ErrorID 16#0000

ErrorIDEx 16#00000000
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3CCE 16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発

生しました。
EtherNet/IP 通信を正常に
復帰させてから、本 FB を起
動してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FB が起
動できる状態としてから、本
FB を起動してください。

16#00000018 エンコーダ番号範
囲外

本 FB の入力変数
「EncoderNumber」（エン
コーダ番号）に範囲外の値が
指定されています。

「EncoderNumber」（エン
コーダ番号）を範囲内に設定
してください。
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ARB_TrackBelt
ワークのトラッキングを有効にします。

 

 

 

 

FB 名 名称 FB/
FUN グラフィック表現 ST表現

ARB_Track
Belt

コンベア
ベルト追
従

FB ARB_TrackBelt_instance(
RobotData:=parameter,
Enable:=parameter,
BeltNumber:=parameter,
LatchedValue:=parameter,
BeltRelativeMotion:=paramet
er,
Enabled=>parameter,
Busy=>parameter,
Error=>parameter,
ErrorID=>parameter,
ErrorIDEx=>parameter,
DistFromUpstream=>parame
ter,
DistFromDownstream=>para
meter
);

変数

入力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Enable 動作指令 BOOL TRUE/ 

FALSE
FALSE TRUEの間、本 FBを実

行します。
BeltNumber ベルト番号 INT 1 ～ 100 0 ARB_DefineBelt（ベル

ト設定）FBで使用したベ
ルト番号を指定します。

LatchedValue ラッチ値 DINT 正数、負数、
「0」

0 ARB_BletReadLatch(
ベルトラッチ値取得 )FB
で取得したベルトエン
コーダ値を指定します。

BeltRelativeMoti
on

ベルト相対
動作

BOOL TRUE/ 
FALSE

FALSE 動作指令のワークピース
追従を有効にします。

RobotData RobotData
Enable Enabled
BeltNumber Busy
LatchedValue Error
BeltRelativeMotion ErrorID

ErrorIDEx

\ARB_TrackBelt
\\OmronLib\EIP_Adept

ARB_TrackBelt_instance

DistFromUpstream
DistFromDownstream
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 出力変数更新タイミング
 

 
 
 

 

出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 デフォルト 説明
Enabled 完了 BOOL TRUE/ 

FALSE
FALSE FB 開始後、トラッキング準備

完了時にTRUE となります。
Busy 処理中 BOOL TRUE/ 

FALSE
FALSE 処理中にTRUE となります。

Error エラー BOOL TRUE/ 
FALSE

FALSE 異常が発生したときにTRUE 
となります。

ErrorID エラーコード INT *1

*1. 詳細は、 「トラブルシューティング (P.176)」を参照してください。

0 異常が発生したときにエラー
コードを出力します。

ErrorIDEx 拡張エラーコー
ド

DINT *1 0 異常が発生したときに拡張エ
ラーコードを出力します。

DistFromUp
stream

上流側リミット
からの距離

REAL 正数、負数、
「0」

0 上流側リミットからワーク
ピースまでの距離を出力しま
す。（単位： mm）

DistFromDo
wnstream

下流側リミット
からの距離

REAL 正数、負数、
「0」

0 下流側リミットからワーク
ピースまでの距離を出力しま
す。（単位： mm）

名称 TRUEになるタイミング FALSE になるタイミング
Enabled • Enable の立ち上がり（FALSE →

TRUE）後、ロボットコントローラが
トラッキングの準備を完了した時

• Enable の立ち下がり（TRUE → FALSE）
時

Busy • Enable の立ち上がり（FALSE →
TRUE）時

• Enable の立ち下がり（TRUE → FALSE）
時
• Error の立ち上がり（FALSE → TRUE）時

Error • 本 FB の起動条件または入力パラメー
タに異常要因が含まれていたとき

• Enable が FALSE のとき

入出力変数

名称 内容 データ型 有効範囲 説明
RobotData ロボットコ

ントローラ
データ

sARB_ROBO
T_DATA_REF ―

ロボットコントローラとの通信に必要な
データを指定します。
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• ロボットにトラッキング対象のベルト番号とラッチ時のベルトエンコーダ値を設定し、トラッキン
グを有効にします。
•「Enable」（動作指令）入力を TRUEにし、本 FBを実行すると、ロボットコントローラにベルト
番号とラッチ値を順に設定します。「Enabled」（完了）出力がTRUE となり、両方の値の設定が完
了すると、トラッキングできるようになります。
•「Enabled」（完了）出力が TRUEの間、「DistFromUpstream」（上流側リミットからの距離）に
ベルト座標系の原点からワークピースまでの距離を、「DistFromDownstream」（下流側リミット
からの距離）にベルト下流側リミットからワークピースまでの距離を出力します。
•「Enabled」（完了）出力が TRUEの時に、「BeltRelativeMotion」（ベルト相対動作）入力を
TRUE にすると、次に指令するロボットの動作がベルト上の相対位置への動作となります。
（「BeltRelativeMotion」（ベルト相対動作）入力を TRUE にしただけでは、ロボットはワークの追
従を始めません。）
この状態で、目標位置をラッチ時のワークの位置とし、ARB_MoveCommand または 
ARB_PickAndPlaceCommand を起動すると、ロボットはベルト上のワークの位置に追従するよ
うに動作します。
• ARB_MoveCommand でワークを追従する場合、ARB_MoveCommand の入力変数
「StraightLineMove」（直線補間）を TRUEに設定してください。
FALSE に設定して FBを起動した場合、ロボットコントローラがエラー状態になります。
• ワークを追従するARB_MoveCommand またはARB_PickAndPlaceCommand が目標位置に到
達した後も、ロボットはワークを追従し続けます。動作を停止するには、ARB_RobotControl の
「CancelMotion」（動作取り消し）を TRUEにしてください。

 

 正常実行

機能

タイミングチャート

BeltRelativeMotion

Enable

Enabled

Busy

BeltNumber Not
Updated

LatchedValue latched value Not
Updated

belt number
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 異常実行
本 FB の実行中（「BUSY」＝ TRUE）に異常が発生した場合、「Error」（エラー）が TRUE とな
ります。「ErrorID」（エラーコード）および「ErrorIDEx」（拡張エラーコード）に出力された値を
参照することによって、異常の原因を知ることができます。

ErrorID 16#0000 ErrorID

ErrorIDEx 16#00000000 ErrorIDEx

Enable

BeltRelativeMotion

Enabled

Busy

Error

16#0000 ErrorID

ErrorIDEx 16#00000000 ErrorIDEx

BeltRelativeMotion

Enabled

Busy

Error

ErrorID

Enable
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トラブルシューティング

エラーコード 拡張エラーコード 状態 内容 対処法
16#0000 16#00000000 正常終了 ― ―
16#3CCF 16#00000002 通信エラー EtherNet/IP 通信エラーが発

生しました。
EtherNet/IP 通信を正常に
復帰させてから、本 FB を起
動してください。

16#00000003 動作無効 本 FBを起動できない状態で
す。
「実行条件 (P.177)」を

参照してください。

通信およびロボットコント
ローラの状態が、本 FB が起
動できる状態としてから、本
FB を起動してください。

16#00000014 ベルト番号範囲外 本 FB の入力変数
「BeltNumber」（ベルト番号）
に範囲外の値が指定されてい
ます。

「BeltNumber」（ベルト番号）
を範囲内に設定してくださ
い。
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実行条件
各 FBの実行前および実行中、下表の条件を満たしているかの確認が行われます。1つでも満たして
いない場合は、異常が発生します。

 

「Connect」
（接続中）*1

*1.「ARB_RobotControl」（ロボット制御）FBのConnected 出力

「CancelMo
tion」（ロ
ボット動作取
り消し）*2

*2.「ARB_RobotControl」（ロボット制御）FBのCancelMotion 入力

「StopOnInp
ut」（ラッチ
入力時即停
止）*3

*3.「ARB_RobotControl」（ロボット制御）FBの StopOnInput 入力

「PowerStat
e」（ロボッ
ト運転可状
態）*4

*4.「ARB_RobotControl」（ロボット制御）FBのRobotState.PowerState 出力

「Calibrated
State」（ロ
ボットキャリ
ブレーション
状態）*5

*5.「ARB_RobotControl」（ロボット制御）FBのRobotState.CalibratedState 出力

「ErrorState」
（ロボットエ
ラー状態）*6

*6.「ARB_RobotControl」（ロボット制御）FBのRobotState.ErrorState 出力

「EStopStat
e」（非常停
止状態）*7

*7.「ARB_RobotControl」（ロボット制御）FBのRobotState.EStopState 出力

ARB_SetToolTransform
（ツール座標系設定）

TRUE ― ― ― ― FALSE ―

ARB_ResetToolTransfo
rm（ツール座標系解除）

TRUE ― ― ― ― FALSE ―

ARB_DefinePosition
（位置設定）

TRUE ― ― ― ― FALSE ―

ARB_DefinePallet（パ
レット設定）

TRUE ― ― ― ― FALSE ―

ARB_ResetRobotError
（異常解除）

TRUE ― ― ― ― ― ―

ARB_RobotControl（ロ
ボット制御）

― ― ― ― ― ― ―

ARB_TeachPosition
（ティーチング）

TRUE ― ― ― ― FALSE ―

ARB_InputOutputSigna
ls（入出力信号設定）

TRUE ― ― ― ― ― ―

ARB_TeachPendantCo
ntrol（ペンダント制御）

TRUE ― ― ― ― ― ―

ARB_ReadLatch（ラッ
チ値取得）

TRUE ― ― ― ― ― ―

ARB_MoveCommand
（動作開始）

TRUE FALSE FALSE TRUE TRUE FALSE FALSE

ARB_PickAndPlaceCo
mmand（ピックアンドプ
レース動作）

TRUE FALSE FALSE TRUE TRUE FALSE FALSE

ARB_Jog（ジョグ動作） TRUE ― ― TRUE TRUE FALSE FALSE

ARB_AligToolComman
d（ツール整列）

TRUE FALSE FALSE TRUE TRUE FALSE FALSE

ARB_MoveArcComman
d（円弧動作開始）

TRUE FALSE FALSE TRUE TRUE FALSE FALSE

ARB_MoveCircularCom
mand（全円動作開始）

TRUE FALSE FALSE TRUE TRUE FALSE FALSE

ARB_DefineBelt（コン
ベアベルト定義）

TRUE ― ― ― ― FALSE ―

ARB_BeltReadLatch
（コンベアベルトラッチ値
取得）

TRUE
― ― ― ― ― ―

ARB_TrackBelt（コンベ
アベルト追従）

TRUE ― ― ― ― ― ―
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「Connect」（接続中）の条件
未加入状態の場合、発生するエラーコードは必ず「16#00000002: 通信エラー」となります。

 その他の条件
FB実行時に上記表の条件を満たさない場合、発生するエラーコードは「16#00000003: 動作無
効」となります。
FB実行中に上記表の条件を満たさない場合、発生するエラーコードは異常の原因により異なりま
す。
• ロボット運転可状態／ロボットキャリブレーション状態／ロボットエラー状態
「16#00000001: OATコントローラ異常」
• ロボット動作取り消し／ラッチ入力時即停止
「16#00000012: ロボット動作取り消しの実行不正」
• 非常停止状態
「16#00000013: 非常停止状態」
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FB の多重起動
以下の FBでは多重起動が可能です。これらは他の FBが実行中でも起動できます。
• ARB_TeachPendantControl
• ARB_InputOutputSignals

以下の FBでは多重起動できません。このグループの 2つ以上の FBを同時に起動した場合、エラー
が発生します。
• ARB_Jog
• ARB_MoveCommand
• ARB_PickAndPlaceCommand
• ARB_DefineLocation
• ARB_DefinePallet
• ARB_SetToolTransform
• ARB_ResetToolTransform
• ARB_ResetRobotError
• ARB_TeachPosition
• ARB_AlignToolCommand
• ARB_MoveArcCommand
• ARB_MoveCircularCommand

ARB_RobotControl では複数のロボットのアクションを制御できます。以下のアクションは、他の
FBが実行中でも起動できます。
• Power
• CancelMotion
• StopOnInput

以下の FBでは、同じ FBの複数のインスタンスを同時に起動した場合、正しく動作できません。
• ARB_ReadLatch
• ARB_BeltReadLatch
• ARB_TrackBelt
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FB の再起動
FBのインスタンス実行後、「Done」（正常完了）が TRUEとなっていない状態で同一インスタンス
を再起動すると異常が発生します。また、「Error」（エラー）が TRUEでかつ「Done」（正常完了）
が FALSE となった場合も、インスタンスを再起動すると、異常が発生します。
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ロボットコントローラ エラーコー
ド

ロボットコントローラで発生したエラーコードは、以下の通りです。
 

エラー番号 説明
‒3001 PLCとの通信断による緊急停止
‒3007 複数命令の同時起動による命令無効
‒3008 ジョグ中に 2軸以上の同時動作不可
‒3009 パレットとジョイント座標系の位置の混在不可
‒3010 パレットに対する相対移動不可
‒3011 ロケーション番号無効
‒3012 パレット番号無効
‒3013 目標速度のパラメータ無効
‒3014 目標加速度または目標減速度のパラメータ無効
‒3015 ロケーション番号未定義
‒3016 パレット番号未定義
‒3019 ePLC接続開始の失敗

eV+のバージョン無効、eV+のライセンス無効、ePLC接続アプリケーションのライセンス無
効のいずれかが原因です。

‒3020 アプローチパラメータが本ロボットに対して無効
‒3021 パレット指定の 3つのロケーションが同一直線上にあるため無効
‒3022 パレットインデックスのパラメータ無効
‒3024 ロボットがAdept ACE で制御中
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付録
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ライブラリ情報の参照
弊社へライブラリに関して問い合わせをする場合、当該ライブラリを特定するために、ライブラリ情
報を参照することができます。
ライブラリ情報は、当該ライブラリが、弊社の提供するライブラリやユーザが作成したライブラリの
中の、どのライブラリなのかを特定するための有効な情報です。
ライブラリ情報には、ライブラリ自身の属性とライブラリ内の FBや FUNの属性があります。
• ライブラリの属性
ライブラリ自身を特定する情報
• FBや FUNの属性
ライブラリ内のファンクションブロックやファンクションを特定する情報
ライブラリ情報は Sysmac Studio で参照することができます。

 

ライブラリ情報のライブラリの属性、FBや FUNの属性は次のとおりです。

 ライブラリの属性
 

 FB や FUNの属性
 

ライブラリの属性、FBや FUNの属性

No.*1

*1. 次の 「ライブラリの属性、FBや FUNの属性を参照する方法 (P.185)」の画面イメージに記載してい
る番号です。

属性 内容
(1) ライブラリファイル名 ライブラリファイルの名称
(2) ライブラリバージョン ライブラリのバージョン
(3) 作者名 ライブラリの作成者名
(4) コメント ライブラリの内容説明*2

*2. 英語と日本語で表示されます。

No.*1

*1. 「ライブラリの属性、FBや FUNの属性を参照する方法 (P.185)」の画面イメージに記載している番
号です。

属性 内容
(5) FB/FUN 名 ファンクションブロックやファンクションの名称
(6) 名前空間 ファンクションブロックやファンクションの名前空間名
(7) FB/FUN バージョン ファンクションブロックやファンクションのバージョン
(8) 作成者 ファンクションブロックやファンクションの作成者名
(9) FB/FUN 番号 ファンクションブロックやファンクションの番号
(10) コメント ファンクションブロックやファンクションの機能説明*2

*2. 英語と日本語で表示されます。
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ライブラリ情報のライブラリの属性、FBや FUNの属性は、Sysmac Studio の次の箇所で参照でき
ます。
• ライブラリ参照画面
• ツールボックス
• プログラミング画面

(a) ライブラリ参照画面
ライブラリを参照すると、下図の位置にライブラリ情報が表示されます。

ライブラリの属性、FBや FUNの属性を参照する方法

（2）ライブラリバージョン（1）ライブラリファイル名 （3）ライブラリの作成者（4）ライブラリのコメント

（5）FB/FUN名

（7）FB/FUNバージョン
（8）FB・FUNの作成者

（10）
FB/FUNのコメント

（6）
名前空間
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(b) ツールボックス
FBや FUNを選択すると、ツールボックスの下部にライブラリ情報が表示されます。
(1) のライブラリ名の右横の「by OMRON」は、弊社が提供するライブラリであることを示しま
す。

(c) プログラミング画面
FBや FUNにフォーカスをあてると、ツールチップが表示され、ライブラリ情報が表示されま
す。

（5）FB/FUN名（6）名前空間
（1）ライブラリファイル名
（9）FB/FUN番号
（10）FBやFUNのコメント
（7）FBやFUNバージョン
（8）FBやFUNの作成者

（6）名前空間（5）FB/FUN名

（10）FBやFUNのコメント
（9）FB/FUN番号
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FB や FUNのソースコードの参照
弊社が提供する FBや FUNをユーザの環境に合わせてカスタマイズするために、FBや FUNのソー
スコードを参照することができます。
ソースコードをコピーすることで、ユーザの FBや FUNを作成することができます。
下記はカスタマイズする項目の例です。
• 使用しているコントローラのメモリ容量に合わせた「配列サイズ」のカスタマイズ
• ユーザで定義されているデータ型に合わせた「データ型」のカスタマイズ
ただし、ソースコードが参照できるのは、FBや FUNの個別仕様に記載されているライブラリ情報の
ソースコード公開／非公開が「公開」になっているものだけです。

FBや FUNのソースコードを参照する方法は、以下のとおりです。

1 プログラム上で FB/FUNを選択します。

2 ダブルクリックまたは右クリックしメニューの [ 下の階層へ ]を選択します。
ソースコードが表示されます。

使用上の注意

ソースコードが非公開の FBや FUNの場合、上記の手順 2で、下記のダイアログボックスが
表示されます。[キャンセル ]ボタンをクリックしてください。
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Man. No. SBCA-447E

インダストリアルオートメーションビジネスカンパニー

●その他のお問い合わせ
納期・価格・サンプル・仕様書は貴社のお取引先、または貴社
担当オムロン販売員にご相談ください。
オムロン制御機器販売店やオムロン販売拠点は、Webページで
ご案内しています。

●製品に関するお問い合わせ先

　■営業時間：8:00～21:00　　　■営業日：365日

●FAXやWebページでもお問い合わせいただけます。

携帯電話・PHS・IP電話などではご利用いただけませんので、下記の電話番号へおかけください。

電話 055-982-5015（通話料がかかります） オムロン商品のご用命は

オムロン制御機器の最新情報をご覧いただけます。

緊急時のご購入にもご利用ください。

 FAX 055-982-5051 / www.fa.omron.co.jp

お客様相談室 クイック オムロン

0120-919-066 www.fa.omron.co.jp

本誌に記載のない条件や環境での使用、および原子力制御･鉄道･航空･車両･燃焼装置･医療機器･娯楽機械･安全機器、その他人命や財産に大きな影響が予測されるなど、特に
安全性が要求される用途に使用される際には、当社の意図した特別な商品用途の場合や特別の合意がある場合を除き、当社は当社商品に対して一切保証をいたしません。
本製品の内、外国為替及び外国貿易法に定める輸出許可、承認対象貨物（又は技術）に該当するものを輸出（又は非居住者に提供）する場合は同法に基づく輸出許可、承認（又は
役務取引許可）が必要です。

●

●
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○ OMRON Corporation 2016-2019
お断りなく仕様などを変更することがありますのでご了承ください

 All Rights Reserved.C
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