
PCベースモーションの６つの安心とメリット

リアルタイムなコントローラ

高速な処理性能

汎用ハードウェア・ソフトウェアの有効活用

実績あるリアルタイムOS「INtime 」を利用しているため、125μsecの高速かつリアルタ
イムな制御を実現。

PCのIntel CPUの高い演算性能によって高速な処理性能を発揮。
PC上に画像処理やPLC機能を集約することによって、PCやPLC、モーションコントローラ
などとして分散していた機能が、１台のPC上の共有メモリ通信で実現するため、システム
としても高速な処理を実現。

ハードウェアは汎用のPCをプラットフォームとして利用。
ソフトウェアもWindows OS が動作するため、画像処理ソフトウェアやHMI 、上位通信な
どは、汎用的なWindows ソフトウェアが利用可能。

高機能なモーション制御

実績のある高機能なモーションソフトをご提供。
工具径補正・形状補正・工具先端点制御など本格仕様にも十分対応可能。

使い易い開発環境

世界で最も利用されている統合開発環境であるMicrosoft Visual Studio や国際標準規格
IEC 61131 -3準拠の開発環境に対応。
C 、 C++ 、C# 、PLCプログラムなど、多様な開発言語で開発。

良質なサポート体制

リアルタイム制御、モーション制御に対して、長年の実績と経験をもつマイクロネットと
テクノの技術者が迅速かつ的確な技術サポートを提供。

PCベースモーション



PCベースモーション概要

モーションコントロール
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モーションコントロールソフトウェア
モーションシステム構築するお客様の目的、
用途、開発環境などに合わせた３種類の製品
をご用意。
Å APIを利用してスクラッチでプログラム作

成できる「MotionLibrary 」
Å簡単に位置決め制御を実現できる
「RT-Motion 」
Å豊富なモーション機能を緻密性の高い制御

で実現できる「PC Based Fine Motion 」
ニーズに合わせた製品を選択いただけます。

Windows機能の利用
「INtime 」はWindows と協調動作をするこ
とを特長とするため、画像処理やHMI 、上位
通信などのWindows 処理をコントローラ上で
実現できると同時に、リアルタイムな制御は
一切Windows の影響を受けません。

EtherCAT/MECHATROLINK対応
高速の産業用フィールドネットワークの
EtherCAT またはMECHTROLINKのいずれか

を利用できます。

従来のモーションコントローラとの
桁違いの高速性

PCベースモーションは、従来のマイコンやPLCな
どによるモーション制御と比較して、はるかに高
速なサーボ制御が実現できます。
上記のように、同じ軸数の制御でも、１０倍近い
処理時間の差が計測されます。
この処理時間の差は、そのまま制御周期、タクト
タイムの差へとつながります。

産業用リアルタイムOS
INtimeによるリアルタイム制御

産業用モーション制御に安心してPCベースモー
ションをご利用いただくため、実績あるリアルタ
イムOS「INtime 」が利用されています。
「INtime 」のリアルタイムカーネルは、20年以上
にわたって産業の現場で利用されてきた実績をも
ち、24時間365 日の連続稼働に耐えるリアルタイ
ムOSです。

INtime は、CPUのコア毎にリアルタイムOSを割り
付けるような構成をとり、Windows による処理負
荷やブルースクリーンなどのクラッシュの影響を
一切受けません。



MotionLibrary は、INtime 用のモーションシステムの高度な機能を部品化したソフト関数群
（API）です。
MotionLibrary を利用することで、自由に独自のモーションシステムを開発ができます。
Visual Studio C/C++ でアプリケーション開発ができます。

User Application

Motion API

Motion 実行プロセス
（RtplECTProc.rta ）

PC Platform

モーションAPI一覧（一部抜粋）：モーションライブラリ構成図：

RT-Motion は、位置決め制御などを簡単に実現できるモーションコントロールソフトウェアです。
プログラミングレスかつ感覚的に、モーション制御を定義できモーション制御を容易にします。
（Teaching 機能）
さらに、C 言語、.NET 言語、PLC など様々なアプリケーションインターフェースを持つため、
ユーザーは開発言語にとらわれることなくモーション制御を行うことができます。

多軸制御の際の座標軌跡を画面表示するトレース
ビューワ機能です。3軸までの多軸制御に対応し、
制御対象の軌跡制御のデバッグ等に利用することが
できます。

RT-Motion はティーチング機能を実装しています。
制御対象となるモータを移動ポイントまで動かし停
止した位置を記憶する制御機能です。

カテゴリ API 内容

初期化処理API Rtpl [ECT/ML 3] InitializeLib ライブラリ初期化
Rtpl [ECT/ML 3] CloseLib ライブラリ終了
Rtpl [ECT/ML 3] ResetLib ライブラリリセット
Rtpl [ECT/ML 3] InitializeMaster マスター初期化

モニタ系API Rtpl [ECT/ML 3] GetPosition 位置モニタ
Rtpl [ECT/ML 3] GetVelocity 速度モニタ
Rtpl [ECT/ML 3] GetStatus ステータスモニタ
Rtpl [ECT/ML 3] GetTorque トルクモニタ

システム設定API Rtpl [ECT/ML 3] DefinePosition ポジションプリセット
Rtpl [ECT/ML 3] ServoON サーボＯＮ
Rtpl [ECT/ML 3] ServoOFF サーボＯＦＦ
Rtpl [ECT/ML 3] ClearAlarm アラームクリア
Rtpl [ECT/ML 3] StopPositioning 移動中断
Rtpl [ECT/ML 3] HoldAxis 一時停止
Rtpl [ECT/ML 3] ResumeAxis 一時停止解除
Rtpl [ECT/ML 3] SetGantryAxis 同一指令２軸設定

移動系API Rtpl [ECT/ML 3] HomePosition 原点復帰
Rtpl [ECT/ML 3] Positioning 位置決め
Rtpl [ECT/ML 3] LinInterpolate 直線補間
Rtpl [ECT/ML 3] LCirInterpolate 円弧補間
Rtpl [ECT/ML 3] LatchPositioning ラッチ位置決め
Rtpl [ECT/ML 3] JOGStart JOG開始
Rtpl [ECT/ML 3] JOGStop JOG停止
Rtpl [ECT/ML 3] TorqueCtrlStart トルク制御開始
Rtpl [ECT/ML 3] TorqueCtrlStop トルク制御停止

その他API Rtpl [ECT/ML 3] GetVersion バージョン取得



※記載された内容および製品の仕様については、予告なく変更する場合がございます。あらかじめご了承ください。 様式11-1030 -70814
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EtherCAT ®は、ドイツBeckhoff Automation GmbH の登録商標であり、特許で保護されている技術です。 その他、本カタログに記載されている商品名、会社名は、各社の登録商標または商標です。✍✍

✉ cde@mnc.co.jp
☎ 03-6909-3371
URL：http://www.mnc.co.jp

株式会社マイクロネット 営業部
〒104 -0032 東京都中央区八丁堀3-17 -13 TMYビル 9F

ファインモーションは様々な工作機や自動機に適したモーションコントロールソフトウェアです。
30年の歴史の中で精密加工機、産業用ロボット、巻線機、成形機、検査装置、半導体製造装置な
ど数万台の装置に導入された実績を持ちます。
豊富なモーション機能、可読性の高いGコード/T コード、運転・試運転で即使えるHMI 、ロギン
グツールなどの特徴を持ち、緻密性の高い制御だけでなく、短期間で装置完成に役立つ機能を搭
載しています。

●豊富なモーション機能
・高速(最速125μsec)制御でも合成速度を維持した

多軸同期精度(滑らかな軌跡)を実現
・各種加減速機能、各種補正機能、ロボットキネマティクスなどを搭載
・64軸/8 タスク機能により1台の装置～複数台や複合装置までを1PCで制御可能
・その他50種類の機能を搭載

●Gコード / T コード
Gコード
・汎用工作機などに使われるGコードを採用(現場に受け入られやすい)
・CAD / CAM から出力されたGコードが使える

Tコード
・読みやすく、理解し易いコード

例 PTP(Point To Point) 、LIN(Linear) 、CIR(Circle) 、TIM(Timer) など
・モーション動作と同時にI/O 制御(入力信号による条件分岐や出力信号のON/OFF) も行える
・加工以外の命令(巻線命令やトルク指令など)も使える
例 PTP X1000 Y2000 ONR00; (X1000 、Y2000 へ位置決めと同時にRo00出力をON)

●TPCロギング
多軸の情報(最大64種類)を制御周期毎に同時間軸上で取得できるツール

机上や実動作時に多軸動作の精度分析ができるため、改善案のトライアルが可能
※サーボメーカーのツールでは単軸の情報しか取得できない

また、取得できる情報は
軸情報(指令位置、機械位置、偏差、トルクなど)
サーボアンプ(消費電力、寿命、負荷率など)
ステータス(各ステータス、アラーム、全体、軸、タスクなど)
I/O 、マクロ変数、時刻、EtherCAT /MECHATROLINK パケット情報など

IoT やエッジコンピューティングに最適！

●HMI( セッティングPC)
パラメータの設定から運転・試運転に必要な操作機能を
もった運転画面ソフトウェア
そのため、お客様がHMI を開発する必要なく運転動作を
させることが可能

✉ mail@open-mc.com
☎ 04-2964-3677
URL：http:// www.open -mc.com

株式会社テクノ
〒358 -0011 埼玉県入間市下藤沢1304 -5


