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１ ＱＭＣＬ言語説明 

 

 ＱＭＣＬには表面言語と中間言語とがあります。コンパイラを通して使用する時は表面（高 

級）言語でプログラムを作成できます。コンパイラを用いることなく直接ＭＩＴＹサーボに命 

令を与えたい、あるいはプログラムを入力したい場合は中間言語を使用すると便利です。 

 

中間言語 

コード 

表面言語 

ニーモニック 

機 能 説 明 

Ｃ０ C0.(OUT 0) Ｏｕｔ信号出力 ８ｂｉｔの出力信号 

Ｃ１ C1.(OUT 1) ″     ″ 

Ｃ２ C2.(OUT 2) ″     ″ 

Ｃ３ C3.(OUT 3) ″     ″ 

Ｃ４ C4.(IN 0) 入力信号読み取り ８ｂｉｔの入力信号 

Ｃ５ C5.(IN 1) ″     ″ 

Ｃ６ C6.(IN 2) ″     ″ 

Ｃ７ C7.(IN 3)      ″ 

Ｃ８ C8 送信命令 ＭＩＴＹ同士の送信命令 

Ｃ９ C9 受信命令 ＭＩＴＹ同士の受信命令 

ＣＡ CA １０進で表示  

ＣＢ PLS2 ２ndｴﾝｺｰﾀﾞｶｳﾝﾄ ２ndｴﾝｺｰﾀﾞのｶｳﾝﾄ値が格納。 (4Byte) 

ＣＣ    

ＣＤ    

ＣＥ ＄ １バイト ＨＥＸ １バイト１６進数指定。 

ＣＦ ＄ ２バイト ＨＥＸ ２バイト１６進数指定。 

Ｄ０ ＝ イコール 行先頭の場合はＮＯＰ。 

Ｄ１ ＋ 加算記号  

Ｄ２ － 減算記号  

Ｄ３ × 乗算記号  

Ｄ４ ÷ 除算記号  

Ｄ５ (ｼﾌﾄL)×２ｎ 数値の左シフト 数値×２ｎの演算 

Ｄ６ (ｼﾌﾄR)／２ｎ 数値の右シフト 数値÷２ｎの演算 

Ｄ７ AND 論理積  

Ｄ８ OR 論理和  

Ｄ９ EOR 排他的論理和  

ＤＡ NOT 反転  

ＤＢ ABS 絶対値  

ＤＣ PEEK 1ﾊﾞｲﾄﾃﾞｰﾀ ﾘｰﾄﾞ 特定番地より１バイトデータ読込み。 

ＤＤ POKE 1ﾊﾞｲﾄﾃﾞｰﾀ ｽﾄｱ 特定番地に１バイトデータ書込み。 

ＤＥ DPEEK 2ﾊﾞｲﾄﾃﾞｰﾀ ﾘｰﾄﾞ 特定番地より２バイトデータ読込み。 

ＤＦ DPOKE 2ﾊﾞｲﾄﾃﾞｰﾀ ｽﾄｱ 特定番地に２バイトデータ書込み。 
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中間言語 

コード 

表面言語 

ニーモニック 

機 能 説 明 

Ｅ０ HZS 現在指令周波数 現在出力している周波数が格納。 

Ｅ１ HZP 設定指令周波数 出力周波数指令命令。 

Ｅ２ PLS １stｴﾝｺｰﾀﾞｰｶｳﾝﾄ １stｴﾝｺｰﾀﾞのｶｳﾝﾄ値が格納。(4Byte) 

Ｅ３ POS ﾀｰｹﾞｯﾄﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 位置決め目標値設定。 

Ｅ４ MAXHZ 位置決最大周波数 位置決め時の上限周波数を設定。 

Ｅ５ MINHZ 位置決低速ＰＳＧ 位置決め低速時の減速率。 

Ｅ６ VFA 実トルク ベクトル制御時の実ﾄﾙｸ(READ ONLY) 

周波数比例電圧 高速時のトルクコントロール 

（ＶＦモード[PWM:2]時有効） 

Ｅ７ VFB トルクリミット ベクトル制御時のトルクの上限値 

  バイアス電圧 低速時トルクコントロール 

   （ＶＦモード[PWM:2]時有効） 

Ｅ８ SFT 加減速度 設定周波数への加減速度を設定。 

Ｅ９ PSG ポジションゲイン 目標値への傾きを設定。 

位置決め制御のｽﾀｰﾄ･ｽﾄｯﾌﾟ信号も兼用 

ＥＡ TIC1 内部ﾀｲﾏｰ１設定 ２．４４ｍｓｅｃのタイムカウント 

ＥＢ TIC2 内部ﾀｲﾏｰ２設定 ２．４４ｍｓｅｃのタイムカウント 

ＥＣ HZF 速度検出 フィードバック周波数 

ＥＤ PLSI Ｚ相入力時ﾊﾟﾙｽ Ｚ相入力時に設定値をﾊﾟﾙｽ値に置換 

ＥＥ KED キーコード キー入力の内容が格納。 

ＥＦ SEVCC ﾊﾟﾜｰｺﾝﾄﾛｰﾙ =0 ﾊﾟﾜｰOFF ､ =1 ﾊﾟﾜｰON 

Ｆ０ JSR ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ ｼﾞｬﾝﾌﾟ サブルーチン実行。 

Ｆ１ JMP 無条件ジャンプ 無条件にジャンプ。 

Ｆ２ JMI 条件ジャンプ 結果が＜０ならジャンプ。 

Ｆ３ JEQ 条件ジャンプ 結果が＝０ならジャンプ。 

Ｆ４ JPL 条件ジャンプ 結果が≧０ならジャンプ。 

Ｆ５ JNE 条件ジャンプ 結果が≠０ならジャンプ。 

Ｆ６ BRA 相対ジャンプ 設定数値分次行よりジャンプ。 

Ｆ７ CALL マシン語ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ マシン語サブルーチン実行。 

Ｆ８ ONTIM1 ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ計時命令 65msecごとにサブルーチン実行。 

Ｆ９ ONTIM2 ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ計時命令 可変時間ごとのサブルーチン実行。 

ＦＡ RTS 帰還命令 ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝよりﾒｲﾝﾙｰﾁﾝへ帰還。 

ＦＢ OFFRTS 不帰還命令 ﾒｲﾝﾙｰﾁﾝへの戻りをキャンセル。 

ＦＣ AOFRTS 全不帰還命令 ﾒｲﾝﾙｰﾁﾝへの戻りを全てキャンセル。 

ＦＤ SCNO ｼﾘｱﾙ ﾁｬﾝﾈﾙ シリアル通信の子機Ｎｏ．を設定 

ＦＥ    

ＦＦ STOP ストップ プログラムストップ 
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２ ＱＭＣＬ詳細 

２－１．変数 

（１）ユーザ変数 （２バイトメモリＡ０～Ａ９，Ｂ０～Ｂ９）２０種類 

変数名 Ａ０，Ａ１，Ａ２，Ａ３，Ａ４，Ａ５，Ａ６，Ａ７，Ａ８，Ａ９， 

Ｂ０，Ｂ１，Ｂ２，Ｂ３，Ｂ４，Ｂ５，Ｂ６，Ｂ７，Ｂ８，Ｂ９ 

ユーザ変数とはプログラムを作成する時に、ユーザが自由に使用できる２バイト（８ビット×２） 

のメモリエリアで、プログラム上、１６ビット（０～６５５３５）のデータ格納に使用します。 

 使用例  Ａ１＝Ａ０×Ａ９＋Ｂ８ 

A0の内容とA9の内容を乗算し、B8の内容を加えて結果をA1に格納します。（ただし、 

演算途中および結果が２バイトを越えてはならない）もし越えた場合はオーバーフローした数値

下位２バイト分が結果となります。 

（２バイトを越えてしまう時は、下記の特別変数を使用します。） 

（２）特別変数 (ＡＡ～ＡＦ,ＢＡ～ＢＦ)・・下記の６ペアは４バイト長専用メモリエリアです。 

変数名 (ＡＡ,ＡＢ),(ＡＣ,ＡＤ),(ＡＥ,ＡＦ),(ＢＡ,ＢＢ),(ＢＣ,ＢＤ),(ＢＥ,ＢＦ) 

 この変数は４バイトの乗除算に用いるための変数です。（４バイト宣言不要） 

ＢＥに結果の上位２バイト、ＢＦに結果の下位２バイトが格納されます。 

但し、４バイト数値同士の演算はできません。 

４バイトの演算を実行する場合、答えは必ず４バイト変数に格納して下さい。 

      ＢＥ＝Ａ１×Ａ０ 

ＢＥ＝ＢＥ÷Ａ１ 

  使用例 円周の計算例 

（小数点以下の計算） 

  ＢＥ＝Ａ０×３１４ 

  ＢＥ＝ＢＥ／１００ 

  Ａ１＝ＢＦ 

 

（３）システム変数 

ＭＩＴＹサーボを動作させるためにシステムで使用している変数名に以下のものがあります。 

ａ） ＨＺＳ［中間コード Ｅ０］ ：現在指令周波数 

サーボ動作中、自動的に現在の周波数が格納されます。 

  使用例   Ａ０＝ＨＺＳ 

 とすると、変数Ａ０に現在の周波数値が格納されます。数値は分解能１／１００Ｈｚの

整数倍で表されます。（ＨＺＳ）が５００ならば、実際の指令周波数は５Ｈｚです。 

  ※この変数はユーザが自由にセットしてはいけません。（ＲＥＡＤ ＯＮＬＹ） 

          ユーザ設定は、ＨＺＰ［中間コード Ｅ１］:（設定周波数）で行います。 

ｂ） ＰＬＳ［中間コード：Ｅ２］ ：現在パルス 

エンコーダ１からの入力パルスを常にカウントした数値が格納されます。 

速度制御、位置制御であれエンコーダを接続している限り、自動的にパルスをカウント

し、格納します。 

 ＡＡ＝ＰＬＳ とすると変数ＡＡに現在のカウント値の上位２バイト、ＡＢに下位２

バイトが格納されます。 

   ＰＬＳ＝１０００ とすると、それまでのカウント値とは無関係に１０００がセツト 

され、この後はこの値から上／下カウントされることになります。 

ｃ） ＰＬＳ２［中間コード：ＣＢ］ （2ndＥＮＣ仕様の場合） 

エンコーダ２からの入力パルスを常にカウントした数値が格納されます。 

速度制御、位置制御であれエンコーダを接続している限り、自動的にパルスをカウント

し、格納します。 

上位 下位 

ＡＡ ＡＢ 

ＡＣ ＡＤ 

ＡＥ ＡＦ 

ＢＡ ＢＢ 

ＢＣ ＢＤ 

ＢＥ ＢＦ 
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ｄ） ＨＺＦ［中間コード：ＥＣ］ 

エンコーダ１のパルスを読み取り、周波数の数値として演算した数値が格納されます。

数値は分解能１／１００Ｈｚの整数倍で表されます。 

ＨＺＦが６０００ならば、実際のフィードバック周波数は６０Ｈｚです。 

※ ＨＺＦ２ の中間コードはありません。 ＨＺＦ２のアドレス＄ＥＦ３Ａから 

読取りを行います。 例えばＡ２に読取る場合 DPEEK A2 $EF3A となります。 

 

e ） ＫＥＤ［中間コード：ＥＥ］    

キー入力を行った時のキーコード内容が格納されます。(※ｷｰｺｰﾄﾞ0～31:参照７－２項) 

この内容は６５ｍｓｅｃ毎に更新されます。 

キー入力されていない時は－１（ＦＦＦＦ）となります。 

３ケタの数字の打ち込み例 (オンタイム１ サブルーチンを利用した場合) 

 ONTIM1 T00 

   ： 

T00 JMI T04 KED ；キー入力されているかを判定 

 JPL T10 KED-10 ；０～９までのキーかを判定 

 JEQ T02 A1 ；１回目か継続（桁上）かを判定 

 JPL T02 A0-1000 ；３桁以内かを判定 

 A0=A0*10+KED ；桁上げ 

 JMP T04 

T02 A0=KED  ；キー数値をＡ０に格納 

 A1=1  ；次からは桁上げ 

T04 CA40=A0  ；表示 

 RTS   ；メインルーチンへ帰還 

T10  ： 

 

２－２．入力、出力命令 

（１）出力 Ｃ０［中間コード：Ｃ０］外部にＯＮ／ＯＦＦ情報を出力します。 

Ｃ０＝１２８  ；Ｄ７を出力します。 

Ｃ０＝Ｃ０ ０Ｒ １ ；Ｄ７を維持しＤ０を出力します。 

（２）入力 Ｃ４［中間コード Ｃ４］外部の接点情報を入力する命令です。 

使用例 

Ｂ０＝Ｃ４ ＡＮＤ １２８ 

外部の信号を入力しＤ７＝１と論理積を求めその値をＢ０に格納します。 

Ｂ０＝１２８または０（Ｂ０＝０：ＯＦＦ，Ｂ０≠０：ＯＮ） 

２－３．表示 

（１）１０進数表示 ＣＡｍｎ［中間コード ＣＡ χχ］ 

表示部のｍ桁からｎ桁に変数名（あるいは定数）で指定した内容が表示されます。 

９ ８ ７ ６ ５ ４ ３ ２ １ ０ 

 

 ＣＡ９５＝Ａ０ 

 

 

９～５にＡ０の内容が１０進数で表示される 
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ＣＡ４０＝ＰＬＳ－１０００ 

９ ８ ７ ６ ５ ４ ３ ２ １ ０ 

 

 

 

４～０にシステム変数ＰＬＳ（エンコーダカウント値）から１０００を引いた数値

が１０進数で表示される。 

９ ８ ７ ６ ５ ４ ３ ２ １ ０ 

 ＣＡ８８＝２２ 

 

 

８の桁に２２（＝r）が表示される 

１桁の特殊コードは以下の通りです。 

１０…Ａ １６…ブランク ２２…ｈ 

１１…Ｂ １７…－ ２３…ｏ 

１２…Ｃ １８…／ ２４…Ｐ 

１３…Ｄ １９…Ｈ ２５…ｒ 

１４…Ｅ ２０…Ｊ ２６…Ｕ 

１５…Ｆ ２１…Ｌ ２７…ｙ 

 

※ 正・負に変化する数値を表示するためのプログラム例を示します。ＨＺＳには正・負の値

が入っている可能性があります。 

プログラム例 

  JMI B00 HZS ；(HZS)<0ならB00へジャンプします。 

  CA40=HZS÷2３ ；0.125×(HZS)を４～０桁に表示します。 

  RTS 

 B00 CA30=ABS HZS÷2３ ；0.125×(HZS)の絶対値を求めて３～０に表示します。 

  CA44=17 ；４桁に（－）を表示します。 

  RTS 

（２）１６進数表示 ＣＢｍｎ［中間コード ＣＢχχ］ 

表示部のｍ桁からｎ桁に変数名（ｏｒ定数）で指定した内容が１６進数で表示されます。 

 

２－４．数値指定 

（１）１０進数 

整数の１０進数指定は通常の数を用いる時と同様に行うことができます。 

Ａ０＝１００  Ａ０に１００を格納します。 

Ａ１＝－３  Ａ１に－３を格納します。（内容は＄ＦＦＦＤ） 

（２）１６進数 

プログラムの中で１６進数を使用したい時にはその数の先頭に＄を付けることにより指定

することができます。 

＄７７［中間コード：ＣＥ７７］ 

＄１２３［中間コード：ＣＦ０１２３］ 

＄を付けるとコンパイラにより、表面言語を中間言語に変換する時に自動的に、ＣＥ（１バ

イト）、ＣＦ（２バイト）のいずれかが判断されて数値変換されます。 

  ＄７７＝１１９（１０進） 

  ＄１２３＝２９１（１０進） 

の意味となります。 
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２－５．四則及び論理演算命令 

（１）等号（＝）［中間コードＤ０］ 

この記号はまた特殊な意味［ＮＯＰ：Ｎｏ Ｏｐｅｒａｔｉｏｎ］をもっており命令文の

先頭にＤ０（＝）があるとその行の命令は実行されません。 

（２）加算（＋）［中間コード：Ｄ１］ 

 使用例 Ａ０＝Ｂ０＋Ｂ１   （Ａ０Ｄ０Ｂ０Ｄ１Ｂ１）…中間言語 

変数Ｂ０にＢ１を加算し、Ａ０に格納されます。 

（３）減算（－）［中間コード：Ｄ２］ 

 使用例 Ｂ０＝Ｂ０－１    （Ｂ０Ｄ０Ｂ０Ｄ２０１）…中間言語 

変数Ｂ０の内容から１を減算した値が新たにＢ０に格納されます。 

（４）乗算（×）［中間コード：Ｄ３］ 

 使用例 Ａ１＝Ａ２×１０   （Ａ１Ｄ０Ａ２Ｄ３１０）…中間言語  

変数Ａ２の内容に１０を乗算した値が変数Ａ１に格納されます。 

（５）除算（÷）［中間コード：Ｄ４］ 

 使用例 Ｂ２＝Ｂ０÷５    （Ｂ２Ｄ０Ｂ０Ｄ４０５）…中間言語 

Ｂ０の内容を５で除算した値がＢ２に格納されます。 

（６）左シフト（×２ｎ）［中間コード：Ｄ５］ 

左へのｎビットシフト命令です。これはある値を２ｎ倍することと同じです。 

 使用例   Ａ０＝Ｂ１×２１（＝Ｂ１×２）→（Ａ０Ｄ０Ｂ１Ｄ５０１） 

Ｂ１の内容を左へ１ビットシフトしその値をＡ０に格納します。 

Ａ０＝Ｂ２×２３（＝Ｂ２×８）→（Ａ０Ｄ０Ｂ２Ｄ５０８） 

Ｂ２の内容を左へ３ビットシフトしその値をＡ０に格納します。 

（７）右シフト（÷２ｎ）［中間コード：Ｄ６］ 

右へのｎビットシフト命令です。これはある数を２ ｎで除算することと同じです。 使用例

 Ａ０＝Ｂ１÷２３ （Ａ０Ｄ０Ｂ１Ｄ６０３） 

 （Ａ０＝Ｂ１÷８） （Ａ０Ｄ０Ｂ１Ｄ４０８） 

Ｂ１の内容を右へ３ビットシフトしその内容がＡ０に格納されます。この時Ｂ１の内容は変

化しません。 

（８）論理積（ＡＮＤ）［中間コード：Ｄ７］ 

２つの入力（変数あるいは定数）の論理的な積を求めます。 

真理値表は下表の通りです。 

２入力の対応するビットがともに１の時、 

結果が１となります。 

例えば   ＄５５ ＡＮＤ ＄３３ →＄１１ 

 

０ １ ０ １ ０ １ ０ １ ＝＄５５ 

ＡＮＤ 

０ ０ １ １ ０ ０ １ １ ＝＄３３ 

↓ 

０ ０ ０ １ ０ ０ ０ １ ＝＄１１ 

（メモリの内容を示しています。） 

 

※ＱＭＣＬでは Ｃ０＝Ｃ０ ＡＮＤ １２８ のような命令によりＤ７ビットのみＯＮした

まま他をＯＦＦとして出力を行うこともできます。 

 

 

Ａ Ｂ Ｙ 

０ ０ ０ 

０ １ ０ 

１ ０ ０ 

１ １ １ 
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（９）論理和（ＯＲ）［中間コード：Ｄ８］ 

２つの入力（変数あるいは定数）の論理的な和を求めます。 

真理値表は右表の通りです。２入力の対応するビットのいずれかが１の時結果は１と 

なります。 

例えば   ＄５５ ＯＲ ＄２２→＄７７ 

 

０ １ ０ １ ０ １ ０ １ ＝＄５５ 

ＯＲ 

０ ０ １ ０ ０ ０ １ ０ ＝＄２２ 

↓ 

０ １ １ １ ０ １ １ １ ＝＄７７ 

 

※ＱＭＣＬでは Ｃ０＝Ｃ０ ＯＲ ６４命令によりすでに出力しているビットはそのままで 

６４（ ０ １ ０ ０ ０ ０ ０ ０  ）との論理和を求めることにより 

ビット６をＯＮした出力を出すことができます。 

（上は Ｃ０＝Ｃ０ ＯＲ ＄４０とも同一です） 

 

（１０）排他的論理和（ＥＯＲ）［中間コード：Ｄ９］ 

２つの入力（変数あるいは定数）の排他的な 

論理和を求めます。 

その真理値表は下表の通りです。言い替えると 

２入力の対応するビットが同じ時は０，違って 

いる時は１とします。 

 

 

（１１）論理反転（ＮＯＴ）［中間コード：ＤＡ］ 

入力の論理を反転（ＮｏｔあるいはＩｎｖｅｒｔともいう）します。 

使用例 Ａ１＝ＮＯＴ Ａ０ （Ａ１Ｄ０ＤＡＡ０） 

Ａ０の内容を反転してＡ１に格納します。  Ａ０＝１のとき Ａ１＝＄ＦＦＦＥとなります。 

                          Ａ０＝０のとき Ａ１＝＄ＦＦＦＦとなります。 

 

（１２）絶対値（ＡＢＳ）［中間コード：ＤＢ］ 

与えられた変数の絶対値を求めます。 

Ｘ＝－３のとき Ｙ＝ＡＢＳ Ｘ＝３です。 

使用例 Ａ１＝ＡＢＳ Ａ０ （Ａ１Ｄ０ＤＢＡ０） 

Ａ０の絶対値を求めＡ１に格納します。   Ａ０＝１のとき Ａ１＝１となります。 

Ａ０＝＄ＦＦＦＦのときＡ１＝１となります。 

Ａ０＝＄ＦＦＦＥのときＡ１＝２となります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ａ Ｂ Ｙ 

０ ０ ０ 

０ １ １ 

１ ０ １ 

１ １ １ 

Ａ Ｂ Ｙ 

０ ０ ０ 

０ １ １ 

１ ０ １ 

１ １ ０ 
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２－６．メモリ内容への直接アクセス（読み出し書き込み）命令 

（１）内容（データ）の読み出し 

ａ）１バイト読み出し ＰＥＥＫ［中間コード：ＤＣ］ 

ｂ）２バイト読み出しＤＰＥＥＫ［中間コード：ＤＥ］ 

命令で指定された番地の内容を読み出し指定された変数に格納します。 

使用例 ＤＰＥＥＫ Ａ０ ＄ＦＥ５０  （ＤＥＡ０ＣＦＦＥ５０） 

＄ＦＥ５０と＄ＦＥ５１番地の内容を読み出してＡ０に格納します。 

 ＰＥＥＫ Ｂ０ ＄ＦＦ０Ｄ  （ＤＣＢ０ＣＦＦＦ０Ｄ） 

＄ＦＦ０Ｄ番地の内容を読み出してＢ０に格納します。 

 ＤＰＥＥＫ Ａ０ Ａ２（ＤＥＡ０Ａ２） 

Ａ２の内容（数値）を番地とし、その番地と次の番地の内容を読み出してきて

Ａ０に格納します。 

（２）データの書き込み 

ａ）１バイトデータの書き込み ＰＯＫＥ ［中間コード：ＤＤ］ 

ｂ）２バイトデータの書き込み ＤＰＯＫＥ［中間コード：ＤＦ］ 

命令で指定した番地に変数の内容を書き込みます。 

使用例 ＤＰＯＫＥ ＄Ｆ２００ Ａ０  （ＤＦＣＦＦ２００Ａ０） 

Ａ０の内容を＄Ｆ２００番地と＄Ｆ２０１番地に書き込みます。 

ＰＯＫＥ ＄Ｆ３００ Ｂ０   （ＤＤＣＦＦ３００Ｂ０） 

Ｂ０の下位バイトの内容を＄Ｆ３００番地に書き込みます。 

ＤＰＯＫＥ Ａ２ Ａ０     （ＤＦＡ２Ａ０） 

Ａ０の内容をＡ２の内容番地と、その次の番地に書き込みます。 

 

２－７．モータ制御のための命令 

（１）周波数比例電圧設定（ＶＦＡ）［中間コード：Ｅ６］ 

周波数に比例して出力したい電圧の傾きを設定します。 

 

下記（図２－１）に参考図を示しています。 

〔Ｖ／Ｆモード(ｵｰﾌﾟﾝﾙｰﾌﾟ)時のみ有効〕 

 

（２）トルクリミット値 ｏｒ バイアス電圧設定（ＶＦＢ） 

［中間コード：Ｅ７］ 

(2-1)トルクリミット値・・ベクトル制御時  

［ｼｽﾃﾑﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.16ＰＷＭ Mode = 0 or 3 or 8］ 

各周波数における最大トルクを１０００として、 

トルク制御が可能です。パラメータにより出力 

トルクは異なります。 

(2-2)バイアス電圧・・・・ＶＦモード時 

［ｼｽﾃﾑﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.16ＰＷＭ Mode 2］ 

ゼロ周波数で出力したい電圧を設定します。 

（図２－２）に参考図を示します。 

（※設定値については、各ＯＳの 

パラメータ表の設定範囲を御参照下さい。） 

 

  

  

 

VFA=800 

200V 

100V 

VFA=1200 VFA=1000 

0   10   20   30   40   50   60 

     周波数［Ｈｚ］ 

  図２－１ ＶＦＡと周波数 

VFB=400 

VFB=200 

200V 

100V 

0   10   20   30   40   50   60 

     周波数［Ｈｚ］ 

  図２－２ ＶＦＢと周波数 
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（３）加速度設定（ＳＦＴ）［中間コード：Ｅ８］ 

モータを始動、停止させる時の加減速度の設定を行います。一般的なソフトのスタートを 

意味しています。 

加減速度の設定  
(sec)

20

t

Hz
SFT


        

ＳＦＴ＝６０００の時約０．２秒で６０Ｈｚ 

ＳＦＴ＝１２００の時約１秒で６０Ｈｚ 

ＳＦＴ＝１２０の時約１０秒で６０Ｈｚ 

に上昇することとなります｡ 

 

（４）指令周波数設定（ＨＺＰ）［中間コード：Ｅ１］ 

モータへの指令周波数の設定を行います。 

実際の周波数Ｈｚ（ｍｏｔｏｒ）は次式で与えられます。 

 Ｈｚ（ｍｏｔｏｒ）＝（ＨＺＰ）×（１／１００） ［Ｈｚ］ 

（ＨＺＰ）＞０ならば正転，（ＨＺＰ）＜０ならば逆転となります。 

（ＨＺＰ）＝０ならば停止します。  

ＨＺＰ＝６０００の場合・・指令周波数正転６０Ｈzです。 

※このコマンドは、速度制御のスタート信号も兼ねており、このコマンドに数値が 

  与えられると、ＳＦＴに従って周波数を出力します。 

 

（５）目標位置設定（ＰＯＳ）［中間コード：Ｅ３］ 

位置決め制御を行いたい時の目標値を設定する命令です。エンコーダカウント値（システム

変数：ＰＬＳ）がＰＯＳの内容と同一になるまでモータは回転し一致すると停止します。 

 

（６）最大周波数設定（ＭＡＸＨＺ）［中間コード：Ｅ４］ 

位置決めの制御においてはＨＺＰを設定せずに 

最大周波数のみを設定して制御します。 

 例えば ＭＡＸＨＺ＝３０００としておくと 

最大３０Ｈｚの周波数を用いて位置決めが行われ 

ます。下記（図２－３）に参考図を示します。 

 

（７）最小周波数設定（ＭＩＮＨＺ）［中間コード：Ｅ５］ 

位置決めの制御において低速制御時の最小周波数を 

設定できます。 

この数値が大きい程位置決め時間は速くなりますが、 

位置決め精度は悪くなってしまいますのでご注意下さい。 

 

 

（８）パワーコントロール命令（ＳＥＶＣＣ）［中間コード：ＥＦ］ 

モータ通電ＯＮ／ＯＦＦのための命令です。 

 ＳＥＶＣＣ＝０（パワーをＯＦＦにします。）：モータはフリーラン状態となります。 

 ＳＥＶＣＣ＝１（パワーをＯＮにします。） ：モータに通電されます。 

 

 

 

 

 

ＳＦＴ 周波数変化 加減速時間 

６０００ ６０Ｈｚ ０．２sec 

１２００ ６０Ｈｚ  １ sec 

 １２０ ６０Ｈｚ １０ sec 

     P1   p2   p3  

          時間［t］ 

 図2-3 MAXHzとPOS 

速度Ｖ(f) 

     30Hz 

(3000) 
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［例１］ 入力を使ったモ－タ運転(ベクトル制御の場合) 

入力Ｄ０がＯＮされている間、周波数を６０Ｈｚに設定し、モ－タを回転させます。 

QMCLｿｰｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ    行NO. QMCL中間言語 

 CALL $460 000 F7CF0460FF ；パラメータモード設定 

 VFB=1000 001 E7D01000FF ；トルクリミット設定 

 SFT=2000 002 E8D02000FF ；加減速度設定 

 SEVCC=1 003 EFD001FF ；モ－タ通電ＯＮ 

L00 JNE L01 C4 AND 1 004 F507C4D701FF ；入力Ｄ０（ＯＮ？） 

 HZP=0 005 E1D000FF ；モータ（停止） 

 JMP L00 006 F104FF  ；入力読み込みへ 

L01 HZP=6000 007 E1D06000FF ；モータ（６０Ｈｚで回転） 

 JMP L00 008 F104FF  ；入力読み込みへ 

 

ＰＢ１ 60Hz 

 

  Ｄ０ 

 ＧＮＤ 

 

 

PB1 

ON   OFF   ON  OFF 

ＰＢ１をＯＮ／ＯＦＦするたびに上図のような動作をくり返すためのプログラムです。 

［例２］ タイマ正逆運転 

QMCLｿｰｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ    行NO. QMCL中間言語 

 CALL $460 000 F7CF0460FF ；パラメータモード設定 

 VFB=1000 001 E7D01000FF ；トルクリミット設定 

 SFT=6000 002 E8D06000FF ；加減速度設定 

 SEVCC=1 003 EFD001FF ；モ－タ通電ＯＮ 

L00 JEQ L00 C4 AND 1 004 F304C4D701FF ；スタ－ト待ち 

L01 HZP=3000 005 E1D00960FF ；モ－タ３０Ｈｚ正転 

 TIC1=410 006 EAD00410FF ；タイマ１秒にセット 

L02 JNE L02 TIC1 007 F507EAFF ；タイマアップ待ち 

 HZP=-3000 008 E1D0D20960FF ；モ－タ３０Ｈｚ逆転 

 TIC1=410 009 EAD00410FF ；タイマ１秒にセット 

L03 JNE L03 TIC1 010 F510EAFF ；タイマアップ待ち  

 JMP L00 011 F104FF  ；プログラム繰り返し 

 

 

  

 

 

 

 

ＰＢ１を１度ＯＮすると１秒間正転し、 

その後１秒間逆転して再度ＰＢ１が 

ＯＮか否かを見に行きます。 

 

PB1 

D0 

GND 

30Hz 

-30Hz ON 

PB1 

1sec 

2sec 

3sec 
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（９）位置決めゲイン設定（ＰＳＧ）［中間コード：Ｅ９］ 

最大周波数を使用した位置決めの時、減速曲線（直線）を指定することができます。 

駆動されるメカニズム（機械）の慣性モーメントあるいは摩擦力に応じた適切な値を設定する

ことができます。（図２－４）にＰＳＧの値と減速直線の概略を示します。メカニズムの動き

にオーバーシュートが発生するような場合にはＰＳＧを小さくしてお使い下さい。 

 

位置決め制御を行う時には、ＰＳＧにある値（ゼロ以外の）を設定します。 

また、ＰＳＧ設定が位置決め制御のスタート命令も兼ねています。 

このＰＳＧとＳＦＴには次の関係があります。 

設定値＝ＳＱＲ（ＳＦＴ×エンコーダ補正値） 

例えば 

ＳＦＴ＝６０００ 

ｴﾝｺｰﾀﾞ補正値＝８００のとき 

（ﾓｰﾀ：４pole、ｴﾝｺｰﾀﾞ：2500ﾊﾟﾙｽ） 

 

ＰＳＧ＝ ６０００×８００ ＝２１９０ 

 

 

60Hz 

PSG=1000 

PSG=500 

PSG=800 PSG=2000 

 

 

 

 

ＰＯＳ     目標位置 

 

図２－４ ＰＯＳと周波数 

 

ＰＯＳ＝ＰＬＳとなるとＰＳＧ＝０（位置決め完了）となり自動的にモータは停止し、［ＨＺ

Ｐ＝０］（停止しているが負荷の反力には耐え停止続ける）を維持します。サーボロック状態

で保持する場合は、位置決め完了後、もう一度、ＰＳＧをループさせます。（次頁にて使用例

を示します。） 

 

使用例 

  ＰＯＳ＝２０００ 

  ＰＳＧ＝１０００ 

： 

Ｌ００ ＪＮＥ Ｌ００ ＰＳＧ 

 

ＰＳＧを１０００と与えて、ＰＳＧが０になるのを待ち０になれば位置決め完了と判断し、Ｑ

ＭＣＬではＰＳＧ＝０として、Ｌ００の次の命令の実行に入ります。ＰＳＧが大きい程、減速

所要時間は短くなります。 
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サーボロック状態の使用例（ＰＳＧをループさせる） 

Ｌ０１   ＰＳＧ＝５ 

ＪＮＥ Ｌ０１ Ｃ４ ＡＮＤ １ ；C4-D0 ONの間 ｻｰﾎﾞﾛｯｸ ※  

     ＰＳＧ＝０ 

 ＨＺＰ＝０ 

  ：        ; ※2018.06.21 訂正 (JNE ← JEQ) 

                     

２－８．計時命令 

ＱＭＣＬにはモータあるいはメカニズムの動きを制御する時に必要となる計時のカウントのた

めのタイマ（時間待ちを行う）命令が２ケ用意されています。 

    ＴＩＣ２がＴＩＣ１より優先します。 

（１） 待ち時間（タイマ）設定（ＴＩＣ１，ＴＩＣ２）［中間コード：ＥＡ，ＥＢ］ 

ＴＩＣ１はタイマ１用、ＴＩＣ２はタイマ２用の時間設定命令です。 

ＴＩＣｎ＝ｘｘｘ （ｎ＝１，２） 

（ｘｘｘ＝１，２…６５５３５） 

ｘｘｘの１は２．４４ｍｓｅｃに対応しています。 

ＴＩＣ１＝１００はタイマ１の待ち時間を０．２４４秒とすることを意味しています。 

 

使用例 

 ＴＩＣ２＝１００ 

Ｌ００ ＪＮＥ Ｌ００ ＴＩＣ２ 

 ＨＺＰ＝２４０ 

  ： 

プログラムの上の部分を実行してきたＱＭＣＬはここでタイマ２を０．２４４秒と設定します。

この時モータの動きは前の状態を継続しています。Ｌ００は０．２４４秒の待ち時間の実行で

す。０．２４４秒経つとＱＭＣＬは次の命令ＨＺＰ＝２４０（３０ＨＺ周波数設定）を実行し、

以下のプログラムの実行に移って行きます。 

 

２－９．ジャンプ命令 

プログラムの分岐命令をして以下のものが用意されています。 

（１）サブルーチンジャンプ（ＪＳＲ）［中間コード：Ｆ０］ 

メインプログラムからラベルあるいは行番号で指定されたサブルーチンへジャンプする場

合用います。 

使用例 ＪＳＲ １３０   （Ｆ０１３０） 

ＱＭＣＬコマンド行の１３０行目から書かれているサブルーチンへジャンプします。 

（２）無条件ジャンプ（ＪＭＰ）［中間コード：Ｆ１］ 

無条件に指定されたラベルあるいは行番号へジャンプする場合に用います。 

使用例 ＪＭＰ ５０   （Ｆ１５０） 

（３）条件ジャンプ 

 

条件ジャンプとして次の四つのものが用意されています 

ニーモニック 中間コード 意  味 説  明 

ＪＭＩ Ｆ２ Jump  MInus 条件文が負＜０の時ジャンプ 

ＪＥＱ Ｆ３ Jump Equal ZERO 条件文が零＝０の時ジャンプ 

ＪＰＬ Ｆ４ Jump PLus 条件文が正≧０の時ジャンプ 

ＪＮＥ Ｆ５ Jump Not Equel ZERO 条件文が≠０の時ジャンプ 
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使用法   ＪＥＱ  Ｌ００  ［条件文］ 

条件文としては 変数（ユーザ変数およびシステム変数）あるいは直接演算式を書くことがで

きます。 

 

使用例： ＪＥＱ ５０ Ａ０－Ａ１   （Ｆ３５０Ａ０Ｄ２Ａ１） 

ユーザ変数Ａ０とＡ１の差が０となった時５０行目へジャンプします。０でない時は、すぐ下

の命令が実行されます。 

 

（４）相対ジャンプ命令（ＢＲＡ）［中間コード：Ｆ６］ 

無条件ジャンプの一種ですが、指定された変数の内容に従ってジャンプ先を変えることがで

きます。ユーザ変数０の場合、次行を実行します。変数の内容が飛び行数になります。 

使用法 ： ＢＲＡ ［ユーザ変数］ 

 

使用例         （中間言語） 

 ＢＲＡ Ｂ０ （Ｆ６Ｂ０） 

 ＪＭＰ Ｌ００ （Ｆ１ｎｎ）  ※（ｎｎ、ｍｍ、ｅｅ）には、ジャンプ先の 

 ＪＭＰ Ｌ０１ （Ｆ１ｍｍ）    行番号が入ります。 

 ＪＭＰ Ｌ０２ （Ｆ２ｅｅ）   

ユーザ変数Ｂ０に入っている数値（０、１あるいは２）に従い、 

０の場合Ｌ００：１の場合Ｌ０１：２の場合Ｌ０２ にジャンプします。 

 

（５）実時間時計利用命令（略称：ＯＮＴＩＭ命令） 

ＱＭＣＬは６５ｍｓｅｃ単位と（０．２４４ｍｓｅｃ×ｎ）単位の計時を行っている時計を

各１ケ持っています。 

（ｎ：ＯＮＴＩＭ２制御時間（＄Ｆ０１Ｃ）設定） 

６５ｍｓｅｃ毎あるいは（０．２４４ｍｓｅｃ×ｎ）毎に行いたい処理を実行させるために

利用することができます。 

 

時計１利用宣言 ＯＮＴＩＭ１（ラベル名あるいは行番号）［中間コード：Ｆ８］ 

時計２利用宣言 ＯＮＴＩＭ２（ラベル名あるいは行番号）［中間コード：Ｆ９］ 

 

使用法 

 ＯＮＴＩＭ１ １００   （Ｆ８０１００） 

Ｌ００ Ａ０＝Ａ０＋Ａ１ 

 

６５ｍｓｅｃ毎に行番号１００より始まるサブルーチンへジャンプし、その処理が終了すると

このルーチンへ戻り直ちにＬ００以下の命令を実行していきます。 

ＯＮＴＩＭ２ ５０   （Ｆ９５０） 

Ｌ０１ Ｂ０＝Ａ０×Ｂ１ 

 

（０．２４４ｍｓｅｃ×ｎ）毎に実行中の行数を戻り行として記憶し、行番号５０より始まる

サブルーチンへジャンプし、その処理が終了すると記憶した戻り行の命令を実行していきます。

また、ＯＮＴＩＭ１より優先して実行します。 

ＯＮＴＩＭ命令を複数回続けて使用した場合には最後のものが有効となります。 

時計の利用終了宣言は、ＯＦＴＩＭ命令により行われます。 

 

使用例  ＯＦＴＩＭ１［中間コ－ド；Ｆ８００］：時計１不使用 
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（６）特殊ジャンプ（ＣＡＬＬ）［中間コード：Ｆ７］ 

マシン語で書かれたサブルーチンへジャンプする時に利用します。 

ＱＭＣＬには実行時間の高速化を目的としたマシン語のサブルーチンをいくつか有しています。 

また、マシン語で作成したサブルーチンを実行する事もできます。 

これらを使用したい時に利用する命令です。 

 

使用例 ＣＡＬＬ ＄４６０   （Ｆ７ＣＦ０４６０） 

      システムパラメータモードをコールします。 

 

２－１０．戻り命令 

（１）戻り命令（ＲＴＳ）［中間コード：ＦＡ］ 

主ルーチンからジャンプしてきた当該サブルーチンの終了宣言と、もとの主ルーチンの戻り

を指令する命令です。 ＯＮＴＩＭ命令、ＪＳＲ命令で実行するサブルーチンの終了行に必

要です。 

 

（２）戻り禁止命令（ＯＦＦＲＴＳ）［中間コード：ＦＢ］ 

サブルーチンでの処理の結果によっては先の主ルーチンへ戻る必要がない場合が生じます。

このような時のサブルーチン・プログラムの終了宣言命令として利用すると便利です。 

 

 

（３）戻り先テーブルクリア命令（ＡＯＦＲＴＳ）［中間コード：ＦＣ］ 

プログラムの実行によって順次自動的に作成されているサブルーチンからの戻り先を記憶

したテーブルを全てクリヤ（消去）する命令です。 

何らかの理由でプログラムが正常に動作していないことが検出された時などに本命令を利

用し、正常な動きに戻すことができます。 

 

２－１１．実行停止命令（ＳＴＯＰ）［中間コード：ＦＦ］ 

モータを停止させパワー部への電源を遮断し（モータはフリーラン）ＱＭＣＬをエディタモー

ドへセットする命令です。 

 

※ＱＭＣＬでクリアするとはメモリの内容を゛Ｆ゛という文字にするということと同義です。

１行の命令がＦＦＦ…となっていることは何もプログラムが書かれていないことを意味してい

ます。これはつまり”ＳＴＯＰ”命令ということにもなります。 
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３ プログラミング上の注意 

 

３－１．演算命令の実行順序 

四則および論理演算とも左側優先で実行されます。したがって（１）式の意味は通常の数学で

はなく、（２）式と同様の演算となります。 

 

Ａ０＝１０＋Ａ１×５・・・・・（１） 

Ａ０＝（１０＋Ａ１）×５・・・（２） 

 

３－２．負数の表現 

計算機の内部での負数表現は１番左のビット（ＭＳＢ）が１となっています。 

メモリの内容を見る時にはご注意下さい。以下に若干の例を示します。 

 

メモリ内容 （ＨＥＸ） 

Ａ０＝１・・・０００１ 

内容形式 ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ １ 

 

Ａ０＝２・・・０００２ 

内容形式 ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ １ ０ 

 

Ａ０＝６３・・・００３Ｆ 

内容形式 ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ １ １ １ １ １ １ 

 

Ａ０＝－１・・・ＦＦＦＦ 

内容形式 １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ 

 

Ａ０＝－７・・・ＦＦＦ９ 

内容形式 １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ ０ ０ １ 

 

Ａ０＝３２７６７・・・７ＦＦＦ 

内容形式 ０ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ １ 

 

Ａ０＝３２７６８（－３２７６８）・・・８０００ 

内容形式 １ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ 

 

３－３．小数点演算 

ＱＭＣＬでは小数点演算が許されていません。整数演算のみ利用できます。小数演算を行いた

い場合の参照例を下記します。 

 

＜例＞Ａ１＝Ａ０／６を行い、その結果を小数点以下１桁の数値まで表示する。 

プログラム例 

Ａ１＝Ａ０×１０／６ ；元の数を１０倍にし、６で除算します。 

ＣＡ４０＝Ａ１ ；０～４の部分にＡ１の内容を表示します。 

 （２－３.表示 参照） 

ＰＯＫＥ ＄Ｆ０Ｂ１ ＄８０ ；１の部分（右から２番目）にドットポイ ン ト

（＄８０）を点灯。 

※７ＳＥＧ（ディスプレイ）のドット番地：＄Ｆ０Ｂ０～＄Ｆ０Ｂ９ 
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３－４．除 算 

ＱＭＣＬでの除算は正の数同士の演算しか許されていません。負の数の演算を行う場合には先

ず与えられた数の絶対値を求めた後、演算を行って下さい。 

 

使用例 Ａ０＝（－９）／３ 

 

プログラム例 

 Ａ１＝－９ 

 Ａ２＝ＡＢＳ Ａ１ ／３ 

 ＪＰＬ Ｌ００ Ａ２ 

 Ａ０＝－Ａ２ 

Ｌ００ ： 

 

３－５．乗 算 

ＱＭＣＬでは２バイトの整数（４バイト特殊変数は除く）しか取り扱っていませんので２つの

乗算結果が３２７６７を越える時は負の数となってしまいますのでご注意下さい。（３－３．

負数の表現 参照） 

 

３－６．ＰＬＳの初期値 

システム変数ＰＬＳにはエンコーダからのパルス数のカウント値が常に保存されています。 

原点位置設定としてＰＬＳ＝０とすると原点近傍でその内容は１と６５５３５（＝－１）を交

互にとったりして数値のつながりと動きの実感がつかみにくくなります。このようなことを避

けたい場合、初期値としてたとえばＰＬＳ＝１０００としておくと便利です。 

原点へ戻すことは１０００への設定となり９９９、１０００、１００１といった値をとること

となり、そのつながりが容易につかめます。ただし表示する場合は、１０００を減算すること

をお勧めします。 

 

プログラム例 

 ＰＬＳ＝１０００ 

 ＰＯＳ＝２０００ 

 ＰＳＧ＝１０ 

Ｌ００ ＣＡ４０＝ＰＬＳ－１０００ 

（１０００を減算してＰＬＳをディスプレィ４～０に表示） 

ＪＮＥ Ｌ００ ＰＳＧ 

： 

 

３－７．プログラム作成 

（１）１０進数の内部表現 

１０進数は内部では２文字単位(1byte)で表現されています。 

使用例 ＨＺＰ＝９６０の内部表現は（Ｅ１ Ｄ０ ０９ ６０）のようになります。 

直接キーより入力する時は ０９ ６０ として下さい。 

 

（２）１行の命令は１６文字以内 

ＱＭＣＬのコマンド行は１６文字(8byte)以内となっています。長い命令文を作成したい 

場合には２つに分けて作成して下さい。 
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使用例 Ａ０＝ＢＡ＋１０００＋Ａ２＋Ａ１この命令文は 

（Ａ０ Ｄ０ ＢＡ Ｄ１ １０ ００ Ｄ１ Ａ２ Ｄ１ Ａ１）の２０文字となってし

まいます。このような場合は次のように命令を分けて記述して下さい。 

Ａ０＝ＢＡ＋１０００ 

Ａ０＝Ａ０＋Ａ２＋Ａ１ 

（３）条件ジャンプ文の演算式の最初は文字でＪＮＥ、ＪＭＩ等の条件ジャンプ文の条件部分

に演算式を用いたい場合、その先頭には必ず文字変数を使用して下さい。 

 

使用例 ＪＭＩ Ｌ２０ １０－Ａ０・・・誤 

ＪＭＩ Ｌ２０ Ａ０－１０・・・正 

 

（４）ジャンプ文の飛び先指定 

ジャンプ文の飛び先に演算式を用いることはできません。必ず指定の行番号あるいはラベルを

ご使用下さい。 

 

ＪＭＰ ２０＋Ａ０・・・誤 

ＪＭＰ １００・・・・・正 

ＪＭＰ Ｌ０１・・・・・正 

 

（５）ＮＯＰコマンド 

１つのプログラムのある行を無視したい場合にＮＯＰ［ノーオペレーションの意味、 

中間コード Ｄ０（＝と同一）］を使用します。 

 

今ある行の命令としてＡ０＝Ａ１＋２ 

（中間言語表現：Ａ０ Ｄ０ Ａ１ Ｄ１ ０２）があったとします。 

上記命令文の先頭にＤ０を追加します。 

（中間言語表現：Ｄ０ Ａ０ Ｄ０ Ａ１ Ｄ１ ０２） 

Ｄ０を追加したことにより、上記命令文は無視されます。Ｄ０を削除すると再度実行されます。

デバッグの途中などでＮＯＰを使うと効率良くバグつぶしを進めることができます。 

 

（６）ＯＮＴＩＭ１，２の時間制約 

ＯＮＴＩＭ１，２により起動され、実行されるサブルーチンは、それぞれ６５ｍｓｅｃ、（０．

２４４ｍｓｅｃ×ｎ）以内に処理が終了されなければなりません。 

ＱＭＣＬのコマンド行１行は約０．１ｍｓｅｃで処理されるとし、サブルーチンの総処理時

間を算出し、その値がそれぞれの知的時間内に入っていることをご確認下さい。 

※ＴＩＣ１、２命令をＯＮＴＩＭ１、２の中で使用することは禁止されています。 

 

（７）プログラム入力 

ＱＭＣＬの中間言語で直接ＭＩＴＹサーボにコマンドを入力しプログラムを作成する場合、

１行のコマンド入力に引続き“ＦＦ”を挿入して下さい。 

使用例 ＨＺＰ＝３２    →  Ｅ１ Ｄ０ ３２ ＦＦ ・・ ・・ ・・ ＦＦ  

Ａ４＝Ａ０＊２ → Ａ４ Ｄ０ Ａ０ Ｄ３ ０２ ＦＦ ・・ 

 

※直接プログラム入力する際は行の終わりの桁には、“ＦＦ”を書き込んでください。 
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４ 命令実行の原理 

４－１．プログラム構成 

ＭＩＴＹサーボのプログラムは行単位で構成されます。 

 

QMCLｿｰｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ    行No. QMCL中間言語 

 CALL $460 000 F7CF0460FF 

 VFB=1000 001 E7D01000FF 

 SFT=2000 002 E8D02000FF 

 SEVCC=1 003 EFD001FF 

L00 JNE L01 C4 AND 1 004 F507C4D701FF 

 HZP=0 005 E1D000FF 

 JMP L00 006 F104FF 

L01 HZP=1920 007 E1D01920FF 

 JMP L00 008 F104FF 

 

L00、L01は、ジャンプ先の目安のためのラベルで、コマンドではありません。ＱＭＣＬ中間言

語でＦＦとは、行先頭にあるときはＳＴＯＰコマンドであり、それ以外の時は行エンドです。

以降説明ではＦＦは省きます。 

命令語の表し方は、英数字の組み合わせ、１コマンド２文字で構成され、１行最大８コマンド

１６文字で構成されることになります。したがって、１命令は１行に納める必要があります。

また、同一行内に２命令のプログラムはできません。 

プログラムの実行順序は、行No.の若い順から実行されます。 

 

４－２．エディタ及びプログラムについて 

エディタとは修正編集という意味で、つまりプログラムの修正編集に必要なものです。フラッ

シュメモリのプログラムを選択する様に短絡ピンがセットされていない時に電源を投入すると

エディタとなり、ディスプレイの左端にＤｐ（ドットポイント）が点灯してコマンド待ちとな

ります。 

 

エディタに於いてプログラムを書き込める状態になった事をプログラムモードといい、作成し

たプログラムをＭＩＴＹサーボに入力する事ができます。エディタの時の表示は下記のように

なります。また、プログラムストップ時のエディタはディスプレイ左にストップした行数を表

示します。 

 

 

 . 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ｄｐ（ドットポイント） 

 

プログラムモード（ Ｆ ＣＲ）になった時の表示を下記に示します。 

 

０ 

 

０ 

 

０ 

 

 

 

Ｆ．

 

 

 

Ｆ 

 

Ｆ 

 

Ｆ 

 

Ｆ 

 

Ｆ 

 

 

 

行Ｎｏ．     プログラム内容  (０行目の前半を表示) 
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ここで → キーを６回押すと表示が下記の様になり、その行の後半のプログラムを表示しま

す。 

 

Ｆ．

 

Ｆ 

 

Ｆ 

 

Ｆ 

 

Ｆ 

 

 

 

Ｆ 

 

Ｆ 

 

Ｆ 

 

Ｆ 

 

Ｆ 

 

 

 

プログラム内容  (０行目の後半を表示) 

プログラムモードではＤｐ（ドットポイント）の表示している桁が入力中の桁でカーソルとな

ります。以降カーソルと呼びます。 

 

５ キー操作 

 

５－１．キー操作 

 

① CLR ，L.CLR 

 

キー操作のキャンセルができ、ＣＬＲは１キャラクタのキャンセル、Ｌ．ＣＬＲは全てのキャ

ンセルとなります。 

 

② N1 ，N2 

プログラムエリアのクリアができます。 

（下記のＸ、Ｙは行数及び数値を入力します。） 

 N1  Ｘ  CR  でＸ行よりプログラムがクリアされます。 

 

 N2  Ｘ  CR  で０行よりＸ行までプログラムがクリアされます。 

 

 N1  Ｘ  N2  Ｙ  CR  でＸ行よりＹ行までクリアとなります。 

 

③ JOB  Ｘ  CR 

Ｘ行よりプログラムを実行します。 

 

④ F  Ｘ  CR 

Ｘ行よりプログラムモードになります。 

 

⑤ MONI 

TOR 

 CR 

マシン語の操作が出来るモードとなります。このモードからエディタへ戻るときは ＥＮＤ 

キーを押して下さい。 

 

⑥ A  Ｘ  CR 

メモリーの内容を表示します。 

Ａ ０ ＣＲ とすれば、Ａ０の変数の内容を１０進数で表示します。 

Ａ０～ＡＦ，Ｂ０～ＢＦ，Ｃ０～Ｃ７が可能です。 
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⑦ A  Ｘ  Ｙ  CR 

メモリーの内容を１０進数で書き替えることができます。 

Ａ ２ ３ ０ ＣＲ とすれば、Ａ２の変数の内容が３０になります。 

Ａ０～ＡＦ，Ｂ０～ＢＦ，Ｃ０～Ｃ１が可能です。 

 

 CLR  Ｄｐの点灯している１文字が削除され、それ以降の文字が繰り上がります。 

 

 L.CLR  １行全て、”Ｆ”となります。（１行クリア） 

 

 1CHR 

INS 

 Ｄｐの点灯している所が、”Ｆ”となり桁が繰り上がります。 

 

 

 INS  表示している行も含め、それ以降のプログラムが１行上がり、新たな行が 

 追加されます。 

 

 

 

LINE 

DEL 

 表示行が削除され、それ以降の行が繰り上がり、表示行には次行のプログ 

 ラムが表示されます。 

 

 END  エディタへ戻ります。 

 

 CR  表示している行のプログラムを記憶して、次行を表示します。このキーを 

 押さないとプログラムは記憶されません。 

 

 ↑  ↓  表示している行の進み、戻しをします。 

 

 

 ←  →  行内でのカーソルの移動をします。 

 

⑨ MONI 

TOR 

 1  CR  ＱＭＣＬパラメータモードになります。このモードから 

 エディタモードに戻るには ＥＮＤ キーを押して下さい。 

 

⑩ MONI 

TOR 

 2  CR  ユーザモードになります。このモードからエディタモー 

ドに戻るには ＥＮＤ キーを押して下さい。 

 

⑪ MONI 

TOR 

 A  CR  ＱＭＣＬパラメータ設定値を初期化します。 

 

⑫ MONI 

TOR 

 B  CR  ユーザパラメータの設定値を０にします。 
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６ プログラムの書き込み方法 

 

タイマーで寸動運転するプログラムを作り、ＭＩＴＹサーボに書き込んで動かしてみます。 

 

６－１．プログラム例 

 ＣＡＬＬ ＄４６０ 

 ＶＦＢ＝１０００ 

 ＳＦＴ＝６０００ 

 ＳＥＶＣＣ＝１ 

Ｌ００ ＨＺＰ＝９６０ ；３０ＨＺ指令 

 ＴＩＣ１＝４１０ ；１秒タイマー 

Ｌ０１ ＪＮＥ Ｌ０１ ＴＩＣ１ 

 ＨＺＰ＝０ ；停止 

 ＴＩＣ１＝２０５ ；０．５秒タイマー 

 Ｌ０２ ＪＮＥ Ｌ０２ ＴＩＣ１ 

 ＪＭＰ Ｌ００ 

 

６－２．中間言語に翻訳 （コマンド表で翻訳、または、コンパイラソフトで自動翻訳） 

 

行Ｎｏ．   ＱＭＣＬ中間言語 

０００ Ｆ７ ＣＦ ０４ ６０ ＦＦ 

００１ Ｅ７ Ｄ０ １０ ００ ＦＦ 

００２ Ｅ８ Ｄ０ ６０ ００ ＦＦ 

００３ ＥＦ Ｄ０ ０１ ＦＦ 

００４ Ｅ１ Ｄ０ ０９ ６０ ＦＦ 

００５ ＥＡ Ｄ０ ０４ １０ ＦＦ 

００６ Ｆ５ ０６ ＥＡ ＦＦ 

００７ Ｅ１ Ｄ０ ００ ＦＦ 

００８ ＥＡ Ｄ０ ０２ ０５ 

００９ Ｆ５ ０９ ＥＡ 

０１０ Ｆ１ ０４ 
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６－３．プログラム入力 

 

（１）ＭＩＴＹサーボの電源をＯＮします。エディタとなります。まず、中に入っているプロ

グラムをいったん、クリアします。 Ｎ１ ＣＲ でクリアされます。プログラムモードにし

ます。 Ｆ ０ ＣＲ で、０行目よりプログラムモードとなります。 

（０行目のみ ０ を省略し、 Ｆ ＣＲ でも可） 

 

０ ０ ０  Ｆ.  Ｆ Ｆ Ｆ Ｆ Ｆ 

 

 

行Ｎｏ．   プログラム内容（前半の６桁） 

 

（２）２．で中間言語に翻訳したプログラムをキーボードより入力していきます。 

 

０行目 Ｆ ７ Ｃ Ｆ ０ ４ ６ ０ と入力する。 

 

０ ０ ０  Ｆ  ７ Ｃ Ｆ ０ ４. 

↓ 

６ ０ Ｆ Ｆ Ｆ.  Ｆ Ｆ Ｆ Ｆ Ｆ 

 

（３）０行目を入力したら、 ＣＲ キーを押して下さい。プログラムは０行目として記憶 

され、表示は次の行に進みます。 

 

０ ０ １  Ｆ.  Ｆ Ｆ Ｆ Ｆ Ｆ 

 

（４）以降、１０行目まで同様に入力していきます。 

 

０ １ ０  Ｆ  １ ０ ４ Ｆ. Ｆ 

 

（５）１０行目の入力が終了したら忘れずに ＣＲ キーを押します。 

 

０ １ ０  Ｆ.  Ｆ Ｆ Ｆ Ｆ Ｆ 

 

（６）以上でプログラムの入力は終わりました。ここで、 ＥＮＤ キーを押してエディタに

戻します。 

 .           

 

６－４．プログラム実行 

入力されたプログラムを実行します。 ＪＯＢ ＣＲ キーを押して下さい。 

０行目よりプログラムは実行され、運転します。このプログラムは停止するプログラムではあ

りませんので停止するのは電源ＯＦＦにします。 

 

また、１００行目からのプログラムの場合 

 Ｆ １ ０ ０ ＣＲ    ；プログラム１００行目を指定 

 ＪＯＢ １ ０ ０ ＣＲ  ；１００行目よりプログラムを実行 
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７ ディスプレイ・キー 配置図 

 

７－１．７ＳＥＧ配置 

 

９ 

 

８ ７ ６ ５  ４ ３ ２ １ ０ 

 

７－２．ＫＥＹコード配置 

 

（１）内部ＫＥＹ 

７ 

 

８ 

 

９ 

 

１３ 

 

 

 

１９ 

 

２３ 

 

２７ 

 

３１ 

 

４ 

 

５ 

 

６ 

 

１２ 

 

 

 

１８ 

 

２２ 

 

２６ 

 

３０ 

 

１ 

 

２ 

 

３ 

 

１１ 

 

 

 

１５ 

 

２１ 

 

２５ 

 

２９ 

 

０ 

 

１６ 

 

１７ 

 

１０ 

 

 

 

１４ 

 

２０ 

 

２４ 

 

２８ 

 

 

 

（２） エディタＫＥＹ 

 

７ 

 

８ 

 

９ 

 

Ｄ 

 

 

 

INC 

N1 

INC 

 

END 

 

JOB 

 

４ 

 

５ 

 

６ 

 

Ｃ 

 

 

 

DEC 

N2 

RUN 

INC 

LINE 

DEL 

MONI 

TOR 

１ 

 

２ 

 

３ 

 

Ｂ 

 

 

 

Ｆ 

 

DATA 

← 

↓ 

 

OPT 

ION 

０ 

 

STOR 

L.CLR 

LOAD 

CLR 

Ａ 

 

 

 

Ｅ 

 

ADR 

→ 

 

↑ 

CR 
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８ エラーコード表 

 

エラーコード表 

  Ｅｒ－０     過電流 （ＯＣ：モータ加速時） 

Ｅｒ－１     過電流 （ＯＣ：モータ加速時以外） 

Ｅｒ－２     過電圧 （ＯＶ：回生動作時） 

Ｅｒ－３     過電圧・不足電圧（ＯＶ：回生動作時以外） 

Ｅｒ－７     演算除算エラー（０で除算した場合のエラー） 

 Ｅｒ－８     ＴＲＡＰエラー（マシン語ミス・ノイズによるＣＰＵ－ＲＵＮ不能） 

Ｅｒ－９     タイマー割り込みｻﾌﾞﾙｰﾁﾝまたはマシン語ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝでリターン命令なし 

Ｅｒ－１０    エンコーダ信号がカウントされない。 

Ｅｒ－１１    システムパラメータ設定によるオーバロード検出 

Ｅｒ－１２    エンコーダ相順が、モータ相順と不一致。 

         モータ正転指令で、エンコーダカウント値がアップカウント 

Ｅｒ－１３    ホールセンサ電源電圧供給なし。（あるいは未接続） 

                                        

Ｅｒ－７０    メモリ書込みエラー 

Ｅｒ－７１    メモリクリアエラー 

Ｅｒ－７２    ＰＲＯＭ書込みエラー 

Ｅｒ－７３    ＰＲＯＭクリア（＄ＦＦ）されていない。 

Ｅｒ－８０    ジャンプ先が２０４８を超えている。 

Ｅｒ－８１    データにＣＡ，ＣＢがある。 

Ｅｒ－８２    データ入力ミス。 

Ｅｒ－８３    先頭がＤ１～ＤＢ、ＣＥ，ＣＦになっている。 

Ｅｒ－８４    表示内容ミス。 ＣＡ１０＝２００など。 

Ｅｒ－８５    ＝ がない。 

Ｅｒ－８６    先頭が０～９（数字）になっている。 

Ｅｒ－８７    １０進数にＡ～Ｆがある。 

Ｅｒ－８８    表示指定ミス。ＣＡ１３＝ など。（正：ＣＡ３１＝） 

                                        

Ｅｒ－９０    サブルーチンにリターンがない。 

Ｅｒ－９１    リターンの戻り先がない。 

Ｅｒ－９２    ＶＦＢが大き過ぎる。(３１以下のこと) 

Ｅｒ－９３    ＶＦＢデータ入力エラー 

Ｅｒ－９４    ＶＦＡ加減しすぎる。ただし通電中 

Ｅｒ－９５    ＶＦＡデータ入力エラー 

Ｅｒ－９６    シリアル入力エラー 

 

 表示は、左にトラベル行数、右にエラーＮｏ．が表示され、エディタモードとなります。

出力は全てＯＦＦします。ＯＣ，ＯＶの時はアラーム信号もＯＦＦします。       
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