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EU Data Act Data specifications submitted by WPBD products
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Revision Revision date Revisions Charge | Approval
No.
0 September 12, 2025 | First version is released. Kitada Yonemori

Panasonic CONNECT

© Panason ic Connect Co., Ltd. 2022



EU Data Act Data specifications submitted by WPBD products

-Product Category : Welding power source

-Product Name : TIG Welding power source

-Product Number : YC-300BZ3YHD., YC-300BP2YAF

-Requirements of Data Submission : TIG Welding power source has to be connected to a Panasonic Robot Controller.
-Data to be submitted : See the table below

. Number of . .
Data name Unit Sampling Period (ms)
bytes
1|Output current A 2 500
2|Output voltage V 2 500
3|Welding error = 3 Every time
4l Welding power source detection status — 1 Every time

Panasonic CONNECT
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まとめ資料(英語)へのデータ

						ＹＣ－３００ＢＰ２、ＹＣ－３００ＢＺ３

						パナロボに送信するデータ ソウシン												パナロボに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ						Data name		Unit		Number of bytes		Sampling Period (ms)

				1		溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		500				1		Output current		A		2		500

				2		溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		500				2		Output voltage		V		2		500

				3		異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド				3		Welding error		―		3		Every time

				4		溶接電源検出状態 ヨウセツ デンゲン ケンシュツ ジョウタイ		―		1		都度 ツド				4		Welding power source detection status		―		1		Every time

						ＹＤ－４００ＶＰ１

						パナロボに送信するデータ ソウシン												パナロボに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ						Data name		Unit		Number of bytes		Sampling Period (ms)

				1		溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		500				1		Output current		A		2		500

				2		溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		500				2		Output voltage		V		2		500

				3		短絡回数 タンラク カイスウ		回 カイ		1		500				3		Shot count		time		1		500

				4		モータ電流 デンリュウ		A		1		500				4		Motor current		A		1		500

				5		モータ回転数 カイテンスウ		ｒｐｍ		2		500				5		Motor speed		rpm		2		500

				6		異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド				6		Welding error		―		3		Every time

				7		溶接電源検出状態 ヨウセツ デンゲン ケンシュツ ジョウタイ		―		1		都度 ツド				7		Welding power source detection status		―		1		Every time

						ｉＷＮＢに送信するデータ ソウシン												ｉＷＮＢに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ						Data name		Unit		Number of bytes		Sampling Period (ms)

				1		溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		200				1		Output current		A		2		200

				2		溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		200				2		Output voltage		V		2		200

				3		短絡回数 タンラク カイスウ		回 カイ		1		200				3		Shot count		time		1		200

				4		モータ電流 デンリュウ		A		1		200				4		Motor current		A		1		200

				5		ワイヤ送給量 ソウキュウリョウ		m／分 フン		1		200				5		Wire feed amount		m/min		1		200

				6		溶接時間 ヨウセツ ジカン		秒 ビョウ		2		200				6		Welding time		sec		2		200

				7		溶接時間総合 ヨウセツ ジカン ソウゴウ		秒 ビョウ		3		200		今はないが近い将来追加予定 イマ チカ ショウライ ツイカ ヨテイ		7		溶接時間総合 ヨウセツ ジカン ソウゴウ		seconds		3		200

				7		総送給量 ソウ ソウキュウリョウ		ｍ		4		200				7		Total wire usage		m		4		200

				8		電流指令値 デンリュウ シレイチ		A		2		200				8		Command current		A		2		200

				9		電圧指令値 デンアツ シレイチ		V		2		200				9		Command voltage		V		2		200

				10		異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド				10		Welding error		―		3		Every Time





まとめ資料(日本語)へのデータ 

						ＹＣ－３００ＢＰ２、ＹＣ－３００ＢＺ３

						パナロボに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ

				1		溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		500

				2		溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		500

				3		異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド

				4		溶接電源検出状態 ヨウセツ デンゲン ケンシュツ ジョウタイ		―		1		都度 ツド

						ＹＤ－４００ＶＰ１

						パナロボに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ

				1		溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		500

				2		溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		500

				3		短絡回数 タンラク カイスウ		回 カイ		1		500

				4		モータ電流 デンリュウ		A		1		500

				5		モータ回転数 カイテンスウ		ｒｐｍ		2		500

				6		異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド

				7		溶接電源検出状態 ヨウセツ デンゲン ケンシュツ ジョウタイ		―		1		都度 ツド

						ｉＷＮＢに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ

				1		溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		200

				2		溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		200

				3		短絡回数 タンラク カイスウ		回 カイ		1		200

				4		モータ電流 デンリュウ		A		1		200

				5		ワイヤ送給量 ソウキュウリョウ		m／分 フン		1		200

				6		溶接時間 ヨウセツ ジカン		秒 ビョウ		2		200

				7		溶接時間総合 ヨウセツ ジカン ソウゴウ		秒 ビョウ		3		200		今はないが近い将来追加予定 イマ チカ ショウライ ツイカ ヨテイ

				8		総送給量 ソウ ソウキュウリョウ		ｍ		4		200

				9		電流指令値 デンリュウ シレイチ		A		2		200

				10		電圧指令値 デンアツ シレイチ		V		2		200

				11		異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド





元データ

						ＹＣ－３００ＢＰ２、ＹＣ－３００ＢＺ３

						パナロボに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ

						溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		500

						溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		500

						異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド

						溶接電源検出状態 ヨウセツ デンゲン ケンシュツ ジョウタイ		―		1		都度 ツド

						ＹＤ－４００ＶＰ１

						パナロボに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ

						溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		500

						溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		500

						短絡回数 タンラク カイスウ		回 カイ		1		500

						モータ電流 デンリュウ		A		1		500

						モータ回転数 カイテンスウ		ｒｐｍ		2		500

						異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド

						溶接電源検出状態 ヨウセツ デンゲン ケンシュツ ジョウタイ		―		1		都度 ツド

						ｉＷＮＢに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ

						溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		200

						溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		200

						短絡回数 タンラク カイスウ		回 カイ		1		200

						モータ電流 デンリュウ		A		1		200

						ワイヤ送給量 ソウキュウリョウ		m／分 フン		1		200

						溶接時間 ヨウセツ ジカン		秒 ビョウ		2		200

						溶接時間総合 ヨウセツ ジカン ソウゴウ		秒 ビョウ		3		200		今はないが近い将来追加予定 イマ チカ ショウライ ツイカ ヨテイ

						総送給量 ソウ ソウキュウリョウ		ｍ		4		200

						電流指令値 デンリュウ シレイチ		A		2		200

						電圧指令値 デンアツ シレイチ		V		2		200

						異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド






EU Data Act Data specifications submitted by WPBD products

-Product Category : Welding power source

-Product Name : CO,/MAG/MIG Welding power source

-Product Number : YD-400VP1YHD

-Requirements of Data Submission : CO,/MAG/MIG Welding power source has to be connected to a Panasonic Robot
Controller.

-Data to be submitted : See the table below

Data name Unit Number of Sampling Period (ms)
bytes
1|Output current A 2 500
2|Output voltage Vv 2 500
3|Shot count time 1 500
4Motor current A 1 500
5|/Motor speed rpm 2 500
6]/Welding error = 3 Every time
7|Welding power source detection status — 1 Every time

Panasonic CONNECT © Panasonic Conneet Co, Lid. 2022



まとめ資料(英語)へのデータ

						ＹＣ－３００ＢＰ２、ＹＣ－３００ＢＺ３

						パナロボに送信するデータ ソウシン												パナロボに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ						Data name		Unit		Number of bytes		Sampling Period (ms)

				1		溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		500				1		Output current		A		2		500

				2		溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		500				2		Output voltage		V		2		500

				3		異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド				3		Welding error		―		3		Every time

				4		溶接電源検出状態 ヨウセツ デンゲン ケンシュツ ジョウタイ		―		1		都度 ツド				4		Welding power source detection status		―		1		Every time

						ＹＤ－４００ＶＰ１

						パナロボに送信するデータ ソウシン												パナロボに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ						Data name		Unit		Number of bytes		Sampling Period (ms)

				1		溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		500				1		Output current		A		2		500

				2		溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		500				2		Output voltage		V		2		500

				3		短絡回数 タンラク カイスウ		回 カイ		1		500				3		Shot count		time		1		500

				4		モータ電流 デンリュウ		A		1		500				4		Motor current		A		1		500

				5		モータ回転数 カイテンスウ		ｒｐｍ		2		500				5		Motor speed		rpm		2		500

				6		異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド				6		Welding error		―		3		Every time

				7		溶接電源検出状態 ヨウセツ デンゲン ケンシュツ ジョウタイ		―		1		都度 ツド				7		Welding power source detection status		―		1		Every time

						ｉＷＮＢに送信するデータ ソウシン												ｉＷＮＢに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ						Data name		Unit		Number of bytes		Sampling Period (ms)

				1		溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		200				1		Output current		A		2		200

				2		溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		200				2		Output voltage		V		2		200

				3		短絡回数 タンラク カイスウ		回 カイ		1		200				3		Shot count		time		1		200

				4		モータ電流 デンリュウ		A		1		200				4		Motor current		A		1		200

				5		ワイヤ送給量 ソウキュウリョウ		m／分 フン		1		200				5		Wire feed amount		m/min		1		200

				6		溶接時間 ヨウセツ ジカン		秒 ビョウ		2		200				6		Welding time		sec		2		200

				7		溶接時間総合 ヨウセツ ジカン ソウゴウ		秒 ビョウ		3		200		今はないが近い将来追加予定 イマ チカ ショウライ ツイカ ヨテイ		7		溶接時間総合 ヨウセツ ジカン ソウゴウ		seconds		3		200

				7		総送給量 ソウ ソウキュウリョウ		ｍ		4		200				7		Total wire usage		m		4		200

				8		電流指令値 デンリュウ シレイチ		A		2		200				8		Command current		A		2		200

				9		電圧指令値 デンアツ シレイチ		V		2		200				9		Command voltage		V		2		200

				10		異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド				10		Welding error		―		3		Every Time





まとめ資料(日本語)へのデータ 

						ＹＣ－３００ＢＰ２、ＹＣ－３００ＢＺ３

						パナロボに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ

				1		溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		500

				2		溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		500

				3		異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド

				4		溶接電源検出状態 ヨウセツ デンゲン ケンシュツ ジョウタイ		―		1		都度 ツド

						ＹＤ－４００ＶＰ１

						パナロボに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ

				1		溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		500

				2		溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		500

				3		短絡回数 タンラク カイスウ		回 カイ		1		500

				4		モータ電流 デンリュウ		A		1		500

				5		モータ回転数 カイテンスウ		ｒｐｍ		2		500

				6		異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド

				7		溶接電源検出状態 ヨウセツ デンゲン ケンシュツ ジョウタイ		―		1		都度 ツド

						ｉＷＮＢに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ

				1		溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		200

				2		溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		200

				3		短絡回数 タンラク カイスウ		回 カイ		1		200

				4		モータ電流 デンリュウ		A		1		200

				5		ワイヤ送給量 ソウキュウリョウ		m／分 フン		1		200

				6		溶接時間 ヨウセツ ジカン		秒 ビョウ		2		200

				7		溶接時間総合 ヨウセツ ジカン ソウゴウ		秒 ビョウ		3		200		今はないが近い将来追加予定 イマ チカ ショウライ ツイカ ヨテイ

				8		総送給量 ソウ ソウキュウリョウ		ｍ		4		200

				9		電流指令値 デンリュウ シレイチ		A		2		200

				10		電圧指令値 デンアツ シレイチ		V		2		200

				11		異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド





元データ

						ＹＣ－３００ＢＰ２、ＹＣ－３００ＢＺ３

						パナロボに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ

						溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		500

						溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		500

						異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド

						溶接電源検出状態 ヨウセツ デンゲン ケンシュツ ジョウタイ		―		1		都度 ツド

						ＹＤ－４００ＶＰ１

						パナロボに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ

						溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		500

						溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		500

						短絡回数 タンラク カイスウ		回 カイ		1		500

						モータ電流 デンリュウ		A		1		500

						モータ回転数 カイテンスウ		ｒｐｍ		2		500

						異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド

						溶接電源検出状態 ヨウセツ デンゲン ケンシュツ ジョウタイ		―		1		都度 ツド

						ｉＷＮＢに送信するデータ ソウシン

						データ名 メイ		単位 タンイ		バイト数 スウ		サンプリング周期（ｍｓ） シュウキ

						溶接電流FB値 ヨウセツ デンリュウ チ		A		2		200

						溶接電圧FB値 ヨウセツ デンアツ チ		V		2		200

						短絡回数 タンラク カイスウ		回 カイ		1		200

						モータ電流 デンリュウ		A		1		200

						ワイヤ送給量 ソウキュウリョウ		m／分 フン		1		200

						溶接時間 ヨウセツ ジカン		秒 ビョウ		2		200

						溶接時間総合 ヨウセツ ジカン ソウゴウ		秒 ビョウ		3		200		今はないが近い将来追加予定 イマ チカ ショウライ ツイカ ヨテイ

						総送給量 ソウ ソウキュウリョウ		ｍ		4		200

						電流指令値 デンリュウ シレイチ		A		2		200

						電圧指令値 デンアツ シレイチ		V		2		200

						異常検出状態 イジョウ ケンシュツ ジョウタイ		―		3		都度 ツド






EU Data Act Data specifications submitted by WPBD products

-Product Category : Robot

-Product Name : G4 Controller

-Product Number : YA-2JA Series. YA-2KA Series

-Requirements of Data Submission : Various options have to be used.
-Data to be submitted : See the table below

Option Name Part number Function name Data name Unit Sampling period Option Name Part number Function name Data name Unit Sampling period
1|TAWERS Weld Data YA-2KPWY1 [Weld data recording Current output A 31|Welding Data Log (General |YA- Weld data log Program name -
2|Management Voltage output ) 50us 32|Welder) 2JPWY2T01 Position name
3 Wire speed m/min 33 Command current A
4 Program name - 34 Command voltage Y
5 Position name - 35 Command b A
6 Error number - 36 Command Ip Vv
7 Weld speed m/min 37 Weld speed m/min .
Each time a weld
8 Command current A 38 Current output A
9 Current output A 39 Voltage output vV
10 Command voltage \Y 50ms 40 Shot count time
11 Voltage output " 41 Motor current A
12 Shot count time 42 Wire speed m/min
13 Pulse frequency Hz 43 Weld error -
14 Motor current A 44 Deviation count time
15 Wire speed m/min 45|Teaching Update Log YA-2JPXC1 Teaching Update Log - -
16 Instant arc-lack time ms 46 Opening a file -
17 Weld data log Program name - 47 Saving a file with a new name
18 Position name = 48 Command add -
For each change
19 Command current A 49 Command change - X
operation
20 Command Ip A 50 Command delete -
21 Command voltage vV 51 Move command
22 Weld speed m/min 52 Undoing an operation -
23 Current output A . 53 Canceling an “UNDO” operation -
Each time a weld
24 Voltage output )
25 Shot count time
26 Instant arc-lack time ms
27 Motor current A H
: : Continued on next page
28 Wire speed m/min
29 Weld error
30 Deviation count time
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北田編集英語_G4_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-2KPWY1		Weld data recording		Current output		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-2JPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command voltage		V

		35								Command Ib		A

		36								Command Ip		V

		37								Weld speed		m/min

		38								Current output		A

		39								Voltage output		V

		40								Shot count		time

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-2JPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								Opening a file		-								または、TPのIF(SD,USB)

		47								Saving a file with a new name		-

		48								Command add		-

		49								Command change		-

		50								Command delete		-

		51								Move command		-

		52								Undoing an operation		-

		53								Canceling an “UNDO” operation		-

		54		Production Management Function		YA-2JPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		55								Error history		-						csv

		56								Alarm history		-						csv

		57								Production count		Measurement section unit						csv

		58								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		59						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								Work S/N 		-

		61								Weld line ID 		-

		62								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								Program name		-

		65								Weld start position		-

		66								Log position		-

		67								Wire amount		m

		68								Arc retry count		time

		69								Stick release count		time

		70								Weld error		-

		71								Command current		A

		72								Command voltage		V

		73								Weld speed		m/min

		74								Current output		A

		75								Voltage output		V

		76								Shot count		time

		77								Total instant arc lack time		ms

		78								Feeder motor current		A

		79								Wire speed		m/min

		80								Arc monitor time		s

		81								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG touch start		-

		83								Deviation counts		time

		84								Login User ID		-

		85								Multi-cooperative robot state		-

		86								Weld characteristics No.		-

		87								Weld characteristics		-

		88		Production Management Function		YA-2JPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								Serial No. 		-

		90								Event type		-

		91								Program name		-

		92								Program start position		-

		93								Log position		-

		94								Error code		-

		95								Error sub code		-

		96								Average load factor		%

		97								Peak load factor		%

		98								Collision torque		%

		99								Any 10 variables		-

		100								Running Time		s

		101								Holding time in Auto mode		s

		102								Error hold time in Auto mode		s

		103								Servo OFF time in Auto mode		s

		104								Idle time in Auto mode		s

		105								Teaching time		s

		106								Controller power ON time		s

		107								Arc ON time in Auto mode		s

		108								Downtime (Error)		-

		109								Waiting time in Auto mode		s

		110								Air cut time in Auto mode		s

		111								Login User ID		-

		112		Robot Data Access Function		YA-2JPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		114								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		115								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		116								Status INPUT/OUTPUT data		-

		117								User INPUT/OUTPUT data		-

		118								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		119								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		120		OPC UA server Function		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		Login user name		-		Every acquisition				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer		-						OPC UA規格に従う

		122								Model name		-

		123								Serial number		-

		124								Firmware information		-

		125								Operation program information		-

		126								Manipulator		-

		127								Manufacturer		-

		128								Model number of manipulator		-

		129								Robot type		-

		130								Axis information/		-

		131								　Axis type		-

		132								ParameterSet/		-

		133								　Angle and so on		-

		134								Safety information		-

		135								ParameterSet/		-

		136								　Emergency stop state		-

		137								　Operation mode		-

		138								　Protective stop		-

		139		Thick Plate Welding Function		YA-2JPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		141								Error code		-

		142								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		143						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								Weld start condition (voltage)		V

		145								Weld start condition (speed)		m/min

		146								Weld start condition (timer)		s

		147								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		148								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								Start retry		-

		150								Operation after start (current)		A

		151								Operation after start (voltage)		V

		152								Operation after start (timer)		s

		153								Operation after start (speed)		m/min

		154								Joint (weaving pattern)		-

		155								Joint (amplitude)		m

		156								Joint (height)		m

		157								Arc sensor settings		なし

		158								Pass shift		ｍ

		159								Weld end condition (current)		A

		160								Weld end condition (voltage)		V

		161								Weld end condition (speed)		m/min

		162								Start shift		m

		163		Touch Sensor Function		YA-2JPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集英語_G3_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-1TPWY2		Weld data recording		Current output		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-1UPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command Ip		A

		35								Command voltage		V

		36								Weld speed		m/min

		37								Current output		A

		38								Voltage output		V

		39								Shot count		time

		40								Instant arc-lack time		ms

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-1UPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation
変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								File		-								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								Edit		-

		48								Program edit		-

		49								Mode switch		-

		50								Resume		-

		51								User login		-

		52		Production Management Function		YA-1UPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)
要求の都度（最小1min）				csv		PCツール：自動データ受信

		53								Error history		なし						csv

		54								Alarm history		なし						csv

		55								Production count		Measurement section unit
計測区間単位						csv

		56								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		57						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								Work S/N 		-

		59								Weld line ID 		-

		60								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								Program name		-

		63								Weld start position		-

		64								Log position		-

		65								Wire amount		m

		66								Arc retry count		time

		67								Stick release count		time

		68								Weld error		-

		69								Command current		A

		70								Command voltage		V

		71								Weld speed		m/min

		72								Current output		A

		73								Voltage output		V

		74								Shot count		time

		75								Total instant arc lack time		ms

		76								Feeder motor current		A

		77								Wire speed		m/min

		78								Arc monitor time		s

		79								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG touch start		-

		81								Deviation counts		time

		82								Login User ID		-

		83								Multi-cooperative robot state		-

		84								Weld characteristics No.		-

		85								Weld characteristics		-

		86		Production Management Function		YA-1UPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								Serial No. 		-

		88								Event type		-

		89								Program name		-

		90								Program start position		-

		91								Log position		-

		92								Error code		-

		93								Error sub code		-

		94								Average load factor		%

		95								Peak load factor		%

		96								Collision torque		%

		97								Any 10 variables		-

		98								Running Time		s

		99								Holding time in Auto mode		s

		100								Error hold time in Auto mode		s

		101								Servo OFF time in Auto mode		s

		102								Idle time in Auto mode		s

		103								Teaching time		s

		104								Controller power ON time		s

		105								Arc ON time in Auto mode		s

		106								Downtime (Error)		-

		107								Waiting time in Auto mode		s

		108								Air cut time in Auto mode		s

		109								Login User ID		-

		110		Robot Data Access Function		YA-1UPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
取得の都度：最小10ms				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		112								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		113								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		114								Status INPUT/OUTPUT data		-

		115								User INPUT/OUTPUT data		-

		116								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		117								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		118		Thick Plate Welding Function		YA-1UPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request
要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		120								Error code		-

		121								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		122						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request
要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								Weld start condition (voltage)		V

		124								Weld start condition (speed)		m/min

		125								Weld start condition (timer)		s

		126								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		127								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								Start retry		-

		129								Operation after start (current)		A

		130								Operation after start (voltage)		V

		131								Operation after start (timer)		s

		132								Operation after start (speed)		m/min

		133								Joint (weaving pattern)		-

		134								Joint (amplitude)		m

		135								Joint (height)		m

		136								Arc sensor settings		-

		137								Pass shift		ｍ

		138								Weld end condition (current)		A

		139								Weld end condition (voltage)		V

		140								Weld end condition (speed)		m/min

		141								Start shift		m

		142		Touch Sensor Function		YA-1VPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request
要求の都度 ヨウキュウ ツド				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request
要求の都度 ヨウキュウ ツド				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17						溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイルを開いた		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		47								名前をつけて保存した		なし

		48								命令追加		なし

		49								命令変更		なし

		50								命令削除		なし

		51								移動命令		なし

		52								行った操作を元に戻した		なし

		53								UNDO の操作を取り消した		なし

		54		生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		55								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		58								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		59						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								ワーク S/N 		なし

		61								溶接線ID 		なし

		62								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								プログラム名変数		なし

		65								溶接開始時の教示点		なし

		66								ログデータ作成時の教示点		なし

		67								ワイヤ使用長		m

		68								アークリトライ回数		回

		69								スティック解除回数		回 カイ

		70								溶接エラー		なし

		71								指令電流		A

		72								指令電圧		V

		73								溶接速度		m/min

		74								出力電流		A

		75								出力電圧		V

		76								短絡回数		回 カイ

		77								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		78								送給モーター電流		A

		79								ワイヤ送給速度		m/min

		80								逸脱なし時間		s

		81								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG タッチスタート情報		なし

		83								各種逸脱回数		回 カイ

		84								ログイン中のユーザID		なし

		85								ロボット間協調の状態		なし

		86								溶接特性番号		なし

		87								溶接特性		なし

		88		生産管理機能		YA-2JPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								シリアルNo. 		なし

		90								イベント種別		なし

		91								プログラム名		なし

		92								プログラム起動時の教示点		なし

		93								ログデータ作成時の教示点		なし

		94								エラーコード		なし

		95								エラーサブコード		なし

		96								平均負荷率		%

		97								ピーク負荷率		%

		98								衝突検出トルク		%

		99								任意の変数10 個		なし

		100								プログラム実行時間		s

		101								運転中一時停止時間		s

		102								運転中エラー停止時間		s

		103								運転中サーボOFF 時間		s

		104								運転中アイドル時間		s

		105								教示モード中時間		s

		106								電源投入時間		s

		107								運転中アークON 時間		s

		108								ダウンタイム（エラー）		なし

		109								運転中WAIT 時間		s

		110								運転中空走時間		s

		111								ログイン中のユーザID		なし

		112		ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		114								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		119								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		120		OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度				OPC UA規格に従う

		122								Model 　モデル名		なし		取得の都度

		123								SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

		124								Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

		125								TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

		126								MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

		127								Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

		128								Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

		129								MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

		130								Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

		131								　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

		132								ParameterSet/		なし		取得の都度

		133								　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

		134								SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

		135								ParameterSet/		なし		取得の都度

		136								EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

		137								OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

		138								ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

		139		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		141								エラーコード		なし

		142								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		143						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		145								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		146								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		147								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		148								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								スタートリトライ		なし

		150								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		151								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		152								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		153								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		154								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		155								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		156								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		157								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		158								パスシフト		ｍ

		159								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		160								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		161								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		162								開始シフト カイシ		m

		163		タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		166																		または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17				YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイル操作 ソウサ		なし								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								ファイル編集 ヘンシュウ		なし

		48								プログラム編集 ヘンシュウ		なし

		49								モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

		50								レジューム操作 ソウサ		なし

		51								ユーザーログイン		なし

		52		生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		53								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		54								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		55								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								ワーク S/N 		なし

		59								溶接線ID 		なし

		60								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								プログラム名変数		なし

		63								溶接開始時の教示点		なし

		64								ログデータ作成時の教示点		なし

		65								ワイヤ使用長		m

		66								アークリトライ回数		回

		67								スティック解除回数		回 カイ

		68								溶接エラー		なし

		69								指令電流		A

		70								指令電圧		V

		71								溶接速度		m/min

		72								出力電流		A

		73								出力電圧		V

		74								短絡回数		回 カイ

		75								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		76								送給モーター電流		A

		77								ワイヤ送給速度		m/min

		78								逸脱なし時間		s

		79								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG タッチスタート情報		なし

		81								各種逸脱回数		回 カイ

		82								ログイン中のユーザID		なし

		83								ロボット間協調の状態		なし

		84								溶接特性番号		なし

		85								溶接特性		なし

		86		生産管理機能		YA-1UPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								シリアルNo. 		なし

		88								イベント種別		なし

		89								プログラム名		なし

		90								プログラム起動時の教示点		なし

		91								ログデータ作成時の教示点		なし

		92								エラーコード		なし

		93								エラーサブコード		なし

		94								平均負荷率		%

		95								ピーク負荷率		%

		96								衝突検出トルク		%

		97								任意の変数10 個		なし

		98								プログラム実行時間		s

		99								運転中一時停止時間		s

		100								運転中エラー停止時間		s

		101								運転中サーボOFF 時間		s

		102								運転中アイドル時間		s

		103								教示モード中時間		s

		104								電源投入時間		s

		105								運転中アークON 時間		s

		106								ダウンタイム（エラー）		なし

		107								運転中WAIT 時間		s

		108								運転中空走時間		s

		109								ログイン中のユーザID		なし

		110		ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		112								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		113								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		114								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		120								エラーコード		なし

		121								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		122						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		124								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		125								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		126								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		127								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								スタートリトライ		なし

		129								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		130								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		131								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		132								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		133								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		134								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		135								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		136								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		137								パスシフト		ｍ

		138								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		139								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		140								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		141								開始シフト カイシ		m

		142		タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		145																		または、TPのIF(SD,USB)





G3G4カテゴリ

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G4コントローラー

				製品品番：YA-2JAシリーズ、YA-2KAシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G3コントローラー

				製品品番：YA-1V/YA-1Y/YA-2D/YA-2F/YA-1W/YA-1Z/YA-2E/YA-2Gシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用





G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us		csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

								溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイルを開いた		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										名前をつけて保存した		なし

										命令追加		なし

										命令変更		なし

										命令削除		なし

										移動命令		なし

										行った操作を元に戻した		なし

										UNDO の操作を取り消した		なし

				生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度		パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

										Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度		OPC UA規格に従う

										Model 　モデル名		なし		取得の都度

										SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

										Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

										TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

										MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

										Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

										Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

										MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

										Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

										　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

										SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

										OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

										ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G4_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999





G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us		csv		PCツール：自動データ受信

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

						YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイル操作 ソウサ		なし						または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

										ファイル編集 ヘンシュウ		なし

										プログラム編集 ヘンシュウ		なし

										モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

										レジューム操作 ソウサ		なし

										ユーザーログイン		なし

				生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G3_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999

		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考

				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1

				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1

				8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ

				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1

				8507		R		終了出力率係数		0-250％				1

				8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ

				8586		-		reserved

				8586		-		reserved

				8589		-		reserved

				8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON

				8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1

				8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1

				8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON

				8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1

				8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1

				8598		R		未使用 ミシヨウ

				8599		R		未使用 ミシヨウ

				8600		-R		未使用 ミシヨウ

				8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2

				8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8654		-		reserved

				8655		-		reserved

				8656		-		reserved

				8657		-		reserved

				8658		-		reserved

				8659		-		reserved

				8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8678		-		reserved

				8679		-		reserved

				8999
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		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1





溶接系データ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

		8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

		8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8007		R		Reserved

		8008		R		Reserved

		8009		R		Reserved

		8010		R		Reserved

		8011		R		Reserved

		8012		R		Reserved

		8013		R		Reserved

		8014		R		Reserved

		8015		R		Reserved

		8016		R		Reserved

		8017		R		Reserved

		8018		R		Reserved

		8019		R		Reserved

		8020		R		Reserved						30

		8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

		8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8052		R		Reserved

		8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

		8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8055		R		Reserved

		8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

		8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

		8058		R		Reserved

		8060		R		未使用

		8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

		8416		R		ツール番号		-		1～30		1

		8417		R		負荷番号		-		1～30		1

		8418		R		位置番号		-		1～65535		1

		8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

		8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

		8428		R		Reserved						1

		8429		R		Reserved						1

		8430		R		Reserved						20

		8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

		8451		R		Reserved

		8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

		8453		R		Reserved

		8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

		8455		R		Reserved

		8456		R		Reserved

		8460		-		未使用





ユーザーパラメータ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

		7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

		7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

		7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

		7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

		7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

		7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

		7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

		7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

		7139		R		Reserved

		7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

		7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

		7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

		7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

		7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

		7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

		7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

		7279		R		Reserved

		7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

		7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

		7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7410		R		Reserved

		7450		-		未使用

		7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

		7703		R		Reserved

		7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

		7718		R		Reserved						16

		7734		R		Reserved						8

		7742		R		Reserved

		7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

		7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

		7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

		7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

		7758		R		Reserved

		7800		-		未使用

		7999






北田編集英語_G4_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-2KPWY1		Weld data recording		Current output		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-2JPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command voltage		V

		35								Command Ib		A

		36								Command Ip		V

		37								Weld speed		m/min

		38								Current output		A

		39								Voltage output		V

		40								Shot count		time

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-2JPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								Opening a file		-								または、TPのIF(SD,USB)

		47								Saving a file with a new name		-

		48								Command add		-

		49								Command change		-

		50								Command delete		-

		51								Move command		-

		52								Undoing an operation		-

		53								Canceling an “UNDO” operation		-

		54		Production Management Function		YA-2JPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		55								Error history		-						csv

		56								Alarm history		-						csv

		57								Production count		Measurement section unit						csv

		58								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		59						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								Work S/N 		-

		61								Weld line ID 		-

		62								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								Program name		-

		65								Weld start position		-

		66								Log position		-

		67								Wire amount		m

		68								Arc retry count		time

		69								Stick release count		time

		70								Weld error		-

		71								Command current		A

		72								Command voltage		V

		73								Weld speed		m/min

		74								Current output		A

		75								Voltage output		V

		76								Shot count		time

		77								Total instant arc lack time		ms

		78								Feeder motor current		A

		79								Wire speed		m/min

		80								Arc monitor time		s

		81								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG touch start		-

		83								Deviation counts		time

		84								Login User ID		-

		85								Multi-cooperative robot state		-

		86								Weld characteristics No.		-

		87								Weld characteristics		-

		88		Production Management Function		YA-2JPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								Serial No. 		-

		90								Event type		-

		91								Program name		-

		92								Program start position		-

		93								Log position		-

		94								Error code		-

		95								Error sub code		-

		96								Average load factor		%

		97								Peak load factor		%

		98								Collision torque		%

		99								Any 10 variables		-

		100								Running Time		s

		101								Holding time in Auto mode		s

		102								Error hold time in Auto mode		s

		103								Servo OFF time in Auto mode		s

		104								Idle time in Auto mode		s

		105								Teaching time		s

		106								Controller power ON time		s

		107								Arc ON time in Auto mode		s

		108								Downtime (Error)		-

		109								Waiting time in Auto mode		s

		110								Air cut time in Auto mode		s

		111								Login User ID		-

		112		Robot Data Access Function		YA-2JPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		114								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		115								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		116								Status INPUT/OUTPUT data		-

		117								User INPUT/OUTPUT data		-

		118								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		119								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		120		OPC UA server Function		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		Login user name		-		Every acquisition				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer		-						OPC UA規格に従う

		122								Model name		-

		123								Serial number		-

		124								Firmware information		-

		125								Operation program information		-

		126								Manipulator		-

		127								Manufacturer		-

		128								Model number of manipulator		-

		129								Robot type		-

		130								Axis information/		-

		131								　Axis type		-

		132								ParameterSet/		-

		133								　Angle and so on		-

		134								Safety information		-

		135								ParameterSet/		-

		136								　Emergency stop state		-

		137								　Operation mode		-

		138								　Protective stop		-

		139		Thick Plate Welding Function		YA-2JPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		141								Error code		-

		142								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		143						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								Weld start condition (voltage)		V

		145								Weld start condition (speed)		m/min

		146								Weld start condition (timer)		s

		147								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		148								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								Start retry		-

		150								Operation after start (current)		A

		151								Operation after start (voltage)		V

		152								Operation after start (timer)		s

		153								Operation after start (speed)		m/min

		154								Joint (weaving pattern)		-

		155								Joint (amplitude)		m

		156								Joint (height)		m

		157								Arc sensor settings		なし

		158								Pass shift		ｍ

		159								Weld end condition (current)		A

		160								Weld end condition (voltage)		V

		161								Weld end condition (speed)		m/min

		162								Start shift		m

		163		Touch Sensor Function		YA-2JPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集英語_G3_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-1TPWY2		Weld data recording		Current output		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-1UPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command Ip		A

		35								Command voltage		V

		36								Weld speed		m/min

		37								Current output		A

		38								Voltage output		V

		39								Shot count		time

		40								Instant arc-lack time		ms

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-1UPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation
変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								File		-								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								Edit		-

		48								Program edit		-

		49								Mode switch		-

		50								Resume		-

		51								User login		-

		52		Production Management Function		YA-1UPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)
要求の都度（最小1min）				csv		PCツール：自動データ受信

		53								Error history		なし						csv

		54								Alarm history		なし						csv

		55								Production count		Measurement section unit
計測区間単位						csv

		56								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		57						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								Work S/N 		-

		59								Weld line ID 		-

		60								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								Program name		-

		63								Weld start position		-

		64								Log position		-

		65								Wire amount		m

		66								Arc retry count		time

		67								Stick release count		time

		68								Weld error		-

		69								Command current		A

		70								Command voltage		V

		71								Weld speed		m/min

		72								Current output		A

		73								Voltage output		V

		74								Shot count		time

		75								Total instant arc lack time		ms

		76								Feeder motor current		A

		77								Wire speed		m/min

		78								Arc monitor time		s

		79								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG touch start		-

		81								Deviation counts		time

		82								Login User ID		-

		83								Multi-cooperative robot state		-

		84								Weld characteristics No.		-

		85								Weld characteristics		-

		86		Production Management Function		YA-1UPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								Serial No. 		-

		88								Event type		-

		89								Program name		-

		90								Program start position		-

		91								Log position		-

		92								Error code		-

		93								Error sub code		-

		94								Average load factor		%

		95								Peak load factor		%

		96								Collision torque		%

		97								Any 10 variables		-

		98								Running Time		s

		99								Holding time in Auto mode		s

		100								Error hold time in Auto mode		s

		101								Servo OFF time in Auto mode		s

		102								Idle time in Auto mode		s

		103								Teaching time		s

		104								Controller power ON time		s

		105								Arc ON time in Auto mode		s

		106								Downtime (Error)		-

		107								Waiting time in Auto mode		s

		108								Air cut time in Auto mode		s

		109								Login User ID		-

		110		Robot Data Access Function		YA-1UPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
取得の都度：最小10ms				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		112								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		113								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		114								Status INPUT/OUTPUT data		-

		115								User INPUT/OUTPUT data		-

		116								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		117								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		118		Thick Plate Welding Function		YA-1UPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request
要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		120								Error code		-

		121								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		122						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request
要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								Weld start condition (voltage)		V

		124								Weld start condition (speed)		m/min

		125								Weld start condition (timer)		s

		126								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		127								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								Start retry		-

		129								Operation after start (current)		A

		130								Operation after start (voltage)		V

		131								Operation after start (timer)		s

		132								Operation after start (speed)		m/min

		133								Joint (weaving pattern)		-

		134								Joint (amplitude)		m

		135								Joint (height)		m

		136								Arc sensor settings		-

		137								Pass shift		ｍ

		138								Weld end condition (current)		A

		139								Weld end condition (voltage)		V

		140								Weld end condition (speed)		m/min

		141								Start shift		m

		142		Touch Sensor Function		YA-1VPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request
要求の都度 ヨウキュウ ツド				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request
要求の都度 ヨウキュウ ツド				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17						溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイルを開いた		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		47								名前をつけて保存した		なし

		48								命令追加		なし

		49								命令変更		なし

		50								命令削除		なし

		51								移動命令		なし

		52								行った操作を元に戻した		なし

		53								UNDO の操作を取り消した		なし

		54		生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		55								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		58								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		59						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								ワーク S/N 		なし

		61								溶接線ID 		なし

		62								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								プログラム名変数		なし

		65								溶接開始時の教示点		なし

		66								ログデータ作成時の教示点		なし

		67								ワイヤ使用長		m

		68								アークリトライ回数		回

		69								スティック解除回数		回 カイ

		70								溶接エラー		なし

		71								指令電流		A

		72								指令電圧		V

		73								溶接速度		m/min

		74								出力電流		A

		75								出力電圧		V

		76								短絡回数		回 カイ

		77								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		78								送給モーター電流		A

		79								ワイヤ送給速度		m/min

		80								逸脱なし時間		s

		81								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG タッチスタート情報		なし

		83								各種逸脱回数		回 カイ

		84								ログイン中のユーザID		なし

		85								ロボット間協調の状態		なし

		86								溶接特性番号		なし

		87								溶接特性		なし

		88		生産管理機能		YA-2JPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								シリアルNo. 		なし

		90								イベント種別		なし

		91								プログラム名		なし

		92								プログラム起動時の教示点		なし

		93								ログデータ作成時の教示点		なし

		94								エラーコード		なし

		95								エラーサブコード		なし

		96								平均負荷率		%

		97								ピーク負荷率		%

		98								衝突検出トルク		%

		99								任意の変数10 個		なし

		100								プログラム実行時間		s

		101								運転中一時停止時間		s

		102								運転中エラー停止時間		s

		103								運転中サーボOFF 時間		s

		104								運転中アイドル時間		s

		105								教示モード中時間		s

		106								電源投入時間		s

		107								運転中アークON 時間		s

		108								ダウンタイム（エラー）		なし

		109								運転中WAIT 時間		s

		110								運転中空走時間		s

		111								ログイン中のユーザID		なし

		112		ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		114								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		119								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		120		OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度				OPC UA規格に従う

		122								Model 　モデル名		なし		取得の都度

		123								SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

		124								Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

		125								TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

		126								MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

		127								Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

		128								Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

		129								MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

		130								Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

		131								　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

		132								ParameterSet/		なし		取得の都度

		133								　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

		134								SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

		135								ParameterSet/		なし		取得の都度

		136								EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

		137								OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

		138								ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

		139		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		141								エラーコード		なし

		142								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		143						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		145								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		146								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		147								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		148								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								スタートリトライ		なし

		150								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		151								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		152								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		153								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		154								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		155								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		156								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		157								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		158								パスシフト		ｍ

		159								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		160								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		161								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		162								開始シフト カイシ		m

		163		タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		166																		または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17				YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイル操作 ソウサ		なし								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								ファイル編集 ヘンシュウ		なし

		48								プログラム編集 ヘンシュウ		なし

		49								モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

		50								レジューム操作 ソウサ		なし

		51								ユーザーログイン		なし

		52		生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		53								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		54								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		55								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								ワーク S/N 		なし

		59								溶接線ID 		なし

		60								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								プログラム名変数		なし

		63								溶接開始時の教示点		なし

		64								ログデータ作成時の教示点		なし

		65								ワイヤ使用長		m

		66								アークリトライ回数		回

		67								スティック解除回数		回 カイ

		68								溶接エラー		なし

		69								指令電流		A

		70								指令電圧		V

		71								溶接速度		m/min

		72								出力電流		A

		73								出力電圧		V

		74								短絡回数		回 カイ

		75								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		76								送給モーター電流		A

		77								ワイヤ送給速度		m/min

		78								逸脱なし時間		s

		79								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG タッチスタート情報		なし

		81								各種逸脱回数		回 カイ

		82								ログイン中のユーザID		なし

		83								ロボット間協調の状態		なし

		84								溶接特性番号		なし

		85								溶接特性		なし

		86		生産管理機能		YA-1UPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								シリアルNo. 		なし

		88								イベント種別		なし

		89								プログラム名		なし

		90								プログラム起動時の教示点		なし

		91								ログデータ作成時の教示点		なし

		92								エラーコード		なし

		93								エラーサブコード		なし

		94								平均負荷率		%

		95								ピーク負荷率		%

		96								衝突検出トルク		%

		97								任意の変数10 個		なし

		98								プログラム実行時間		s

		99								運転中一時停止時間		s

		100								運転中エラー停止時間		s

		101								運転中サーボOFF 時間		s

		102								運転中アイドル時間		s

		103								教示モード中時間		s

		104								電源投入時間		s

		105								運転中アークON 時間		s

		106								ダウンタイム（エラー）		なし

		107								運転中WAIT 時間		s

		108								運転中空走時間		s

		109								ログイン中のユーザID		なし

		110		ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		112								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		113								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		114								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		120								エラーコード		なし

		121								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		122						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		124								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		125								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		126								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		127								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								スタートリトライ		なし

		129								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		130								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		131								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		132								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		133								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		134								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		135								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		136								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		137								パスシフト		ｍ

		138								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		139								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		140								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		141								開始シフト カイシ		m

		142		タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		145																		または、TPのIF(SD,USB)





G3G4カテゴリ

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G4コントローラー

				製品品番：YA-2JAシリーズ、YA-2KAシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G3コントローラー

				製品品番：YA-1V/YA-1Y/YA-2D/YA-2F/YA-1W/YA-1Z/YA-2E/YA-2Gシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用





G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us		csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

								溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイルを開いた		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										名前をつけて保存した		なし

										命令追加		なし

										命令変更		なし

										命令削除		なし

										移動命令		なし

										行った操作を元に戻した		なし

										UNDO の操作を取り消した		なし

				生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度		パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

										Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度		OPC UA規格に従う

										Model 　モデル名		なし		取得の都度

										SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

										Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

										TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

										MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

										Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

										Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

										MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

										Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

										　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

										SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

										OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

										ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G4_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999





G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us		csv		PCツール：自動データ受信

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

						YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイル操作 ソウサ		なし						または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

										ファイル編集 ヘンシュウ		なし

										プログラム編集 ヘンシュウ		なし

										モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

										レジューム操作 ソウサ		なし

										ユーザーログイン		なし

				生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G3_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999

		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考

				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1

				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1

				8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ

				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1

				8507		R		終了出力率係数		0-250％				1

				8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ

				8586		-		reserved

				8586		-		reserved

				8589		-		reserved

				8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON

				8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1

				8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1

				8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON

				8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1

				8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1

				8598		R		未使用 ミシヨウ

				8599		R		未使用 ミシヨウ

				8600		-R		未使用 ミシヨウ

				8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2

				8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8654		-		reserved

				8655		-		reserved

				8656		-		reserved

				8657		-		reserved

				8658		-		reserved

				8659		-		reserved

				8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8678		-		reserved

				8679		-		reserved

				8999





Modbus アドレス一覧

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1





溶接系データ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

		8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

		8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8007		R		Reserved

		8008		R		Reserved

		8009		R		Reserved

		8010		R		Reserved

		8011		R		Reserved

		8012		R		Reserved

		8013		R		Reserved

		8014		R		Reserved

		8015		R		Reserved

		8016		R		Reserved

		8017		R		Reserved

		8018		R		Reserved

		8019		R		Reserved

		8020		R		Reserved						30

		8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

		8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8052		R		Reserved

		8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

		8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8055		R		Reserved

		8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

		8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

		8058		R		Reserved

		8060		R		未使用

		8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

		8416		R		ツール番号		-		1～30		1

		8417		R		負荷番号		-		1～30		1

		8418		R		位置番号		-		1～65535		1

		8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

		8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

		8428		R		Reserved						1

		8429		R		Reserved						1

		8430		R		Reserved						20

		8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

		8451		R		Reserved

		8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

		8453		R		Reserved

		8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

		8455		R		Reserved

		8456		R		Reserved

		8460		-		未使用





ユーザーパラメータ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

		7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

		7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

		7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

		7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

		7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

		7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

		7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

		7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

		7139		R		Reserved

		7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

		7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

		7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

		7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

		7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

		7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

		7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

		7279		R		Reserved

		7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

		7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

		7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7410		R		Reserved

		7450		-		未使用

		7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

		7703		R		Reserved

		7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

		7718		R		Reserved						16

		7734		R		Reserved						8

		7742		R		Reserved

		7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

		7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

		7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

		7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

		7758		R		Reserved

		7800		-		未使用

		7999






EU Data Act Data specifications submitted by WPBD products

Continued from previous page

Option Name Part number Function name Data name Unit Sampling period Option Name Part number Function name Data name Unit Sampling period
Production Management YA-2JPXD1 |Auto Data Receiving YY,MM,DD,hh,m Production Management YA-2JPXD1 [Operation information : YY,MM,DD,hh,m
54|Function Accumulation m,ss 88|Function Production evet log Log start m,ss
55 Error history - 89 Serial No. -
56 Alarm history - Every Request (min. 90 Event type -
Measurement 1 min) 91 Program name -
57 Production count section unit 92 Program start position -
YY,MM,DD,hh,m 93 Log position -
58 Operation time m,ss 94 Error code -
Welding information : YY,MM,DD,hh,m 95 Error sub code -
59 Production evet log Log start m,ss 96 Average load factor %
60 Work S/N - 97 Peak load factor %
61 Weld line ID - 98 Collisignitorqug % Every Log Event
YY,MM,DD,hh,m 99 Any 10 variables =
62 Torch ON time m,ss 100 Running Time s
YY,MM,DD,hh,m 101 Holding time in Auto mode s
63 Torch OFF time m,ss 102 Error hold time in Auto mode s
64 Program name = 103 Servo OFF time in Auto mode S
65 Weld start position - 104 Idle time in Auto mode s
66 Log position - 105 Teaching time S
67 Wire amount m 106 Controller power ON time S
68 Arc retry count time 107 Arc ON time in Auto mode s
69 Stick release count time 108 Downtime (Error) -
70 Weld error - 109 Waiting time in Auto mode s
71 Command current A 110 Air cut time in Auto mode s
72 Command voltage Vv Each time a weld 111 Login User ID _
73 Weld speed m/min Robot Data Access YA-2JPXEL |- Robot position data/Each axis data/Work
74 Current output A 112|Function coordinate data/Load factor for each axis -
75 Voltage output v 113 External axis angle data/Load factor (1-21) =
76 Shot count time Welding data (Set current, Actual current, Set
7 Total instant arc lack time ks voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
78 Feeder motor current A 114 motor current) o Every acquisition :
79 Wire spe.ed : m/min Welding data for follower robot (Set current, Set 10 ms minimum
80 Arc monitor time 8 115 voltage, Tool number, etc) -
_ ¥Y,.MM,DD,hi,m 116 Status INPUT/OUTPUT data -
81 i i m.se 117 User INPUT/OUTPUT data -
82 MAG touchistar _ 118 Gl variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.) -
83 Deviation counts time - -
Time data (Accumulated program execution
84 Login User ID - . :
- = 119 time, Accumulated power ON time, etc.) -
85 Multi-cooperative robot state -
86 Weld characteristics No. -

87 Weld characteristics = Cont|nued OI’] I’]eXt page
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北田編集英語_G4_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-2KPWY1		Weld data recording		Current output		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-2JPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command voltage		V

		35								Command Ib		A

		36								Command Ip		V

		37								Weld speed		m/min

		38								Current output		A

		39								Voltage output		V

		40								Shot count		time

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-2JPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								Opening a file		-								または、TPのIF(SD,USB)

		47								Saving a file with a new name		-

		48								Command add		-

		49								Command change		-

		50								Command delete		-

		51								Move command		-

		52								Undoing an operation		-

		53								Canceling an “UNDO” operation		-

		54		Production Management Function		YA-2JPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		55								Error history		-						csv

		56								Alarm history		-						csv

		57								Production count		Measurement section unit						csv

		58								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		59						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								Work S/N 		-

		61								Weld line ID 		-

		62								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								Program name		-

		65								Weld start position		-

		66								Log position		-

		67								Wire amount		m

		68								Arc retry count		time

		69								Stick release count		time

		70								Weld error		-

		71								Command current		A

		72								Command voltage		V

		73								Weld speed		m/min

		74								Current output		A

		75								Voltage output		V

		76								Shot count		time

		77								Total instant arc lack time		ms

		78								Feeder motor current		A

		79								Wire speed		m/min

		80								Arc monitor time		s

		81								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG touch start		-

		83								Deviation counts		time

		84								Login User ID		-

		85								Multi-cooperative robot state		-

		86								Weld characteristics No.		-

		87								Weld characteristics		-

		88		Production Management Function		YA-2JPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								Serial No. 		-

		90								Event type		-

		91								Program name		-

		92								Program start position		-

		93								Log position		-

		94								Error code		-

		95								Error sub code		-

		96								Average load factor		%

		97								Peak load factor		%

		98								Collision torque		%

		99								Any 10 variables		-

		100								Running Time		s

		101								Holding time in Auto mode		s

		102								Error hold time in Auto mode		s

		103								Servo OFF time in Auto mode		s

		104								Idle time in Auto mode		s

		105								Teaching time		s

		106								Controller power ON time		s

		107								Arc ON time in Auto mode		s

		108								Downtime (Error)		-

		109								Waiting time in Auto mode		s

		110								Air cut time in Auto mode		s

		111								Login User ID		-

		112		Robot Data Access Function		YA-2JPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		114								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		115								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		116								Status INPUT/OUTPUT data		-

		117								User INPUT/OUTPUT data		-

		118								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		119								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		120		OPC UA server Function		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		Login user name		-		Every acquisition				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer		-						OPC UA規格に従う

		122								Model name		-

		123								Serial number		-

		124								Firmware information		-

		125								Operation program information		-

		126								Manipulator		-

		127								Manufacturer		-

		128								Model number of manipulator		-

		129								Robot type		-

		130								Axis information/		-

		131								　Axis type		-

		132								ParameterSet/		-

		133								　Angle and so on		-

		134								Safety information		-

		135								ParameterSet/		-

		136								　Emergency stop state		-

		137								　Operation mode		-

		138								　Protective stop		-

		139		Thick Plate Welding Function		YA-2JPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		141								Error code		-

		142								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		143						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								Weld start condition (voltage)		V

		145								Weld start condition (speed)		m/min

		146								Weld start condition (timer)		s

		147								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		148								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								Start retry		-

		150								Operation after start (current)		A

		151								Operation after start (voltage)		V

		152								Operation after start (timer)		s

		153								Operation after start (speed)		m/min

		154								Joint (weaving pattern)		-

		155								Joint (amplitude)		m

		156								Joint (height)		m

		157								Arc sensor settings		なし

		158								Pass shift		ｍ

		159								Weld end condition (current)		A

		160								Weld end condition (voltage)		V

		161								Weld end condition (speed)		m/min

		162								Start shift		m

		163		Touch Sensor Function		YA-2JPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集英語_G3_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-1TPWY2		Weld data recording		Current output		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-1UPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command Ip		A

		35								Command voltage		V

		36								Weld speed		m/min

		37								Current output		A

		38								Voltage output		V

		39								Shot count		time

		40								Instant arc-lack time		ms

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-1UPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation
変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								File		-								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								Edit		-

		48								Program edit		-

		49								Mode switch		-

		50								Resume		-

		51								User login		-

		52		Production Management Function		YA-1UPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)
要求の都度（最小1min）				csv		PCツール：自動データ受信

		53								Error history		なし						csv

		54								Alarm history		なし						csv

		55								Production count		Measurement section unit
計測区間単位						csv

		56								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		57						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								Work S/N 		-

		59								Weld line ID 		-

		60								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								Program name		-

		63								Weld start position		-

		64								Log position		-

		65								Wire amount		m

		66								Arc retry count		time

		67								Stick release count		time

		68								Weld error		-

		69								Command current		A

		70								Command voltage		V

		71								Weld speed		m/min

		72								Current output		A

		73								Voltage output		V

		74								Shot count		time

		75								Total instant arc lack time		ms

		76								Feeder motor current		A

		77								Wire speed		m/min

		78								Arc monitor time		s

		79								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG touch start		-

		81								Deviation counts		time

		82								Login User ID		-

		83								Multi-cooperative robot state		-

		84								Weld characteristics No.		-

		85								Weld characteristics		-

		86		Production Management Function		YA-1UPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								Serial No. 		-

		88								Event type		-

		89								Program name		-

		90								Program start position		-

		91								Log position		-

		92								Error code		-

		93								Error sub code		-

		94								Average load factor		%

		95								Peak load factor		%

		96								Collision torque		%

		97								Any 10 variables		-

		98								Running Time		s

		99								Holding time in Auto mode		s

		100								Error hold time in Auto mode		s

		101								Servo OFF time in Auto mode		s

		102								Idle time in Auto mode		s

		103								Teaching time		s

		104								Controller power ON time		s

		105								Arc ON time in Auto mode		s

		106								Downtime (Error)		-

		107								Waiting time in Auto mode		s

		108								Air cut time in Auto mode		s

		109								Login User ID		-

		110		Robot Data Access Function		YA-1UPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
取得の都度：最小10ms				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		112								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		113								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		114								Status INPUT/OUTPUT data		-

		115								User INPUT/OUTPUT data		-

		116								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		117								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		118		Thick Plate Welding Function		YA-1UPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request
要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		120								Error code		-

		121								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		122						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request
要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								Weld start condition (voltage)		V

		124								Weld start condition (speed)		m/min

		125								Weld start condition (timer)		s

		126								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		127								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								Start retry		-

		129								Operation after start (current)		A

		130								Operation after start (voltage)		V

		131								Operation after start (timer)		s

		132								Operation after start (speed)		m/min

		133								Joint (weaving pattern)		-

		134								Joint (amplitude)		m

		135								Joint (height)		m

		136								Arc sensor settings		-

		137								Pass shift		ｍ

		138								Weld end condition (current)		A

		139								Weld end condition (voltage)		V

		140								Weld end condition (speed)		m/min

		141								Start shift		m

		142		Touch Sensor Function		YA-1VPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request
要求の都度 ヨウキュウ ツド				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request
要求の都度 ヨウキュウ ツド				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17						溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイルを開いた		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		47								名前をつけて保存した		なし

		48								命令追加		なし

		49								命令変更		なし

		50								命令削除		なし

		51								移動命令		なし

		52								行った操作を元に戻した		なし

		53								UNDO の操作を取り消した		なし

		54		生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		55								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		58								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		59						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								ワーク S/N 		なし

		61								溶接線ID 		なし

		62								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								プログラム名変数		なし

		65								溶接開始時の教示点		なし

		66								ログデータ作成時の教示点		なし

		67								ワイヤ使用長		m

		68								アークリトライ回数		回

		69								スティック解除回数		回 カイ

		70								溶接エラー		なし

		71								指令電流		A

		72								指令電圧		V

		73								溶接速度		m/min

		74								出力電流		A

		75								出力電圧		V

		76								短絡回数		回 カイ

		77								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		78								送給モーター電流		A

		79								ワイヤ送給速度		m/min

		80								逸脱なし時間		s

		81								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG タッチスタート情報		なし

		83								各種逸脱回数		回 カイ

		84								ログイン中のユーザID		なし

		85								ロボット間協調の状態		なし

		86								溶接特性番号		なし

		87								溶接特性		なし

		88		生産管理機能		YA-2JPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								シリアルNo. 		なし

		90								イベント種別		なし

		91								プログラム名		なし

		92								プログラム起動時の教示点		なし

		93								ログデータ作成時の教示点		なし

		94								エラーコード		なし

		95								エラーサブコード		なし

		96								平均負荷率		%

		97								ピーク負荷率		%

		98								衝突検出トルク		%

		99								任意の変数10 個		なし

		100								プログラム実行時間		s

		101								運転中一時停止時間		s

		102								運転中エラー停止時間		s

		103								運転中サーボOFF 時間		s

		104								運転中アイドル時間		s

		105								教示モード中時間		s

		106								電源投入時間		s

		107								運転中アークON 時間		s

		108								ダウンタイム（エラー）		なし

		109								運転中WAIT 時間		s

		110								運転中空走時間		s

		111								ログイン中のユーザID		なし

		112		ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		114								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		119								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		120		OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度				OPC UA規格に従う

		122								Model 　モデル名		なし		取得の都度

		123								SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

		124								Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

		125								TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

		126								MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

		127								Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

		128								Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

		129								MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

		130								Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

		131								　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

		132								ParameterSet/		なし		取得の都度

		133								　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

		134								SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

		135								ParameterSet/		なし		取得の都度

		136								EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

		137								OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

		138								ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

		139		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		141								エラーコード		なし

		142								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		143						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		145								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		146								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		147								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		148								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								スタートリトライ		なし

		150								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		151								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		152								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		153								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		154								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		155								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		156								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		157								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		158								パスシフト		ｍ

		159								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		160								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		161								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		162								開始シフト カイシ		m

		163		タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		166																		または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17				YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイル操作 ソウサ		なし								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								ファイル編集 ヘンシュウ		なし

		48								プログラム編集 ヘンシュウ		なし

		49								モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

		50								レジューム操作 ソウサ		なし

		51								ユーザーログイン		なし

		52		生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		53								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		54								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		55								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								ワーク S/N 		なし

		59								溶接線ID 		なし

		60								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								プログラム名変数		なし

		63								溶接開始時の教示点		なし

		64								ログデータ作成時の教示点		なし

		65								ワイヤ使用長		m

		66								アークリトライ回数		回

		67								スティック解除回数		回 カイ

		68								溶接エラー		なし

		69								指令電流		A

		70								指令電圧		V

		71								溶接速度		m/min

		72								出力電流		A

		73								出力電圧		V

		74								短絡回数		回 カイ

		75								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		76								送給モーター電流		A

		77								ワイヤ送給速度		m/min

		78								逸脱なし時間		s

		79								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG タッチスタート情報		なし

		81								各種逸脱回数		回 カイ

		82								ログイン中のユーザID		なし

		83								ロボット間協調の状態		なし

		84								溶接特性番号		なし

		85								溶接特性		なし

		86		生産管理機能		YA-1UPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								シリアルNo. 		なし

		88								イベント種別		なし

		89								プログラム名		なし

		90								プログラム起動時の教示点		なし

		91								ログデータ作成時の教示点		なし

		92								エラーコード		なし

		93								エラーサブコード		なし

		94								平均負荷率		%

		95								ピーク負荷率		%

		96								衝突検出トルク		%

		97								任意の変数10 個		なし

		98								プログラム実行時間		s

		99								運転中一時停止時間		s

		100								運転中エラー停止時間		s

		101								運転中サーボOFF 時間		s

		102								運転中アイドル時間		s

		103								教示モード中時間		s

		104								電源投入時間		s

		105								運転中アークON 時間		s

		106								ダウンタイム（エラー）		なし

		107								運転中WAIT 時間		s

		108								運転中空走時間		s

		109								ログイン中のユーザID		なし

		110		ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		112								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		113								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		114								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		120								エラーコード		なし

		121								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		122						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		124								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		125								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		126								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		127								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								スタートリトライ		なし

		129								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		130								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		131								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		132								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		133								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		134								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		135								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		136								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		137								パスシフト		ｍ

		138								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		139								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		140								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		141								開始シフト カイシ		m

		142		タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		145																		または、TPのIF(SD,USB)





G3G4カテゴリ

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G4コントローラー

				製品品番：YA-2JAシリーズ、YA-2KAシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G3コントローラー

				製品品番：YA-1V/YA-1Y/YA-2D/YA-2F/YA-1W/YA-1Z/YA-2E/YA-2Gシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用





G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us		csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

								溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイルを開いた		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										名前をつけて保存した		なし

										命令追加		なし

										命令変更		なし

										命令削除		なし

										移動命令		なし

										行った操作を元に戻した		なし

										UNDO の操作を取り消した		なし

				生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度		パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

										Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度		OPC UA規格に従う

										Model 　モデル名		なし		取得の都度

										SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

										Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

										TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

										MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

										Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

										Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

										MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

										Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

										　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

										SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

										OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

										ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G4_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999





G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us		csv		PCツール：自動データ受信

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

						YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイル操作 ソウサ		なし						または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

										ファイル編集 ヘンシュウ		なし

										プログラム編集 ヘンシュウ		なし

										モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

										レジューム操作 ソウサ		なし

										ユーザーログイン		なし

				生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G3_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999

		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考

				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1

				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1

				8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ

				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1

				8507		R		終了出力率係数		0-250％				1

				8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ

				8586		-		reserved

				8586		-		reserved

				8589		-		reserved

				8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON

				8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1

				8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1

				8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON

				8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1

				8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1

				8598		R		未使用 ミシヨウ

				8599		R		未使用 ミシヨウ

				8600		-R		未使用 ミシヨウ

				8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2

				8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8654		-		reserved

				8655		-		reserved

				8656		-		reserved

				8657		-		reserved

				8658		-		reserved

				8659		-		reserved

				8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8678		-		reserved

				8679		-		reserved

				8999





Modbus アドレス一覧

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1





溶接系データ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

		8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

		8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8007		R		Reserved

		8008		R		Reserved

		8009		R		Reserved

		8010		R		Reserved

		8011		R		Reserved

		8012		R		Reserved

		8013		R		Reserved

		8014		R		Reserved

		8015		R		Reserved

		8016		R		Reserved

		8017		R		Reserved

		8018		R		Reserved

		8019		R		Reserved

		8020		R		Reserved						30

		8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

		8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8052		R		Reserved

		8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

		8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8055		R		Reserved

		8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

		8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

		8058		R		Reserved

		8060		R		未使用

		8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

		8416		R		ツール番号		-		1～30		1

		8417		R		負荷番号		-		1～30		1

		8418		R		位置番号		-		1～65535		1

		8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

		8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

		8428		R		Reserved						1

		8429		R		Reserved						1

		8430		R		Reserved						20

		8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

		8451		R		Reserved

		8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

		8453		R		Reserved

		8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

		8455		R		Reserved

		8456		R		Reserved

		8460		-		未使用





ユーザーパラメータ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

		7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

		7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

		7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

		7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

		7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

		7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

		7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

		7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

		7139		R		Reserved

		7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

		7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

		7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

		7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

		7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

		7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

		7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

		7279		R		Reserved

		7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

		7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

		7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7410		R		Reserved

		7450		-		未使用

		7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

		7703		R		Reserved

		7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

		7718		R		Reserved						16

		7734		R		Reserved						8

		7742		R		Reserved

		7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

		7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

		7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

		7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

		7758		R		Reserved

		7800		-		未使用

		7999






北田編集英語_G4_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-2KPWY1		Weld data recording		Current output		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-2JPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command voltage		V

		35								Command Ib		A

		36								Command Ip		V

		37								Weld speed		m/min

		38								Current output		A

		39								Voltage output		V

		40								Shot count		time

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-2JPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								Opening a file		-								または、TPのIF(SD,USB)

		47								Saving a file with a new name		-

		48								Command add		-

		49								Command change		-

		50								Command delete		-

		51								Move command		-

		52								Undoing an operation		-

		53								Canceling an “UNDO” operation		-

		54		Production Management Function		YA-2JPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		55								Error history		-						csv

		56								Alarm history		-						csv

		57								Production count		Measurement section unit						csv

		58								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		59						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								Work S/N 		-

		61								Weld line ID 		-

		62								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								Program name		-

		65								Weld start position		-

		66								Log position		-

		67								Wire amount		m

		68								Arc retry count		time

		69								Stick release count		time

		70								Weld error		-

		71								Command current		A

		72								Command voltage		V

		73								Weld speed		m/min

		74								Current output		A

		75								Voltage output		V

		76								Shot count		time

		77								Total instant arc lack time		ms

		78								Feeder motor current		A

		79								Wire speed		m/min

		80								Arc monitor time		s

		81								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG touch start		-

		83								Deviation counts		time

		84								Login User ID		-

		85								Multi-cooperative robot state		-

		86								Weld characteristics No.		-

		87								Weld characteristics		-

		88		Production Management Function		YA-2JPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								Serial No. 		-

		90								Event type		-

		91								Program name		-

		92								Program start position		-

		93								Log position		-

		94								Error code		-

		95								Error sub code		-

		96								Average load factor		%

		97								Peak load factor		%

		98								Collision torque		%

		99								Any 10 variables		-

		100								Running Time		s

		101								Holding time in Auto mode		s

		102								Error hold time in Auto mode		s

		103								Servo OFF time in Auto mode		s

		104								Idle time in Auto mode		s

		105								Teaching time		s

		106								Controller power ON time		s

		107								Arc ON time in Auto mode		s

		108								Downtime (Error)		-

		109								Waiting time in Auto mode		s

		110								Air cut time in Auto mode		s

		111								Login User ID		-

		112		Robot Data Access Function		YA-2JPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		114								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		115								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		116								Status INPUT/OUTPUT data		-

		117								User INPUT/OUTPUT data		-

		118								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		119								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		120		OPC UA server Function		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		Login user name		-		Every acquisition				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer		-						OPC UA規格に従う

		122								Model name		-

		123								Serial number		-

		124								Firmware information		-

		125								Operation program information		-

		126								Manipulator		-

		127								Manufacturer		-

		128								Model number of manipulator		-

		129								Robot type		-

		130								Axis information/		-

		131								　Axis type		-

		132								ParameterSet/		-

		133								　Angle and so on		-

		134								Safety information		-

		135								ParameterSet/		-

		136								　Emergency stop state		-

		137								　Operation mode		-

		138								　Protective stop		-

		139		Thick Plate Welding Function		YA-2JPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		141								Error code		-

		142								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		143						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								Weld start condition (voltage)		V

		145								Weld start condition (speed)		m/min

		146								Weld start condition (timer)		s

		147								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		148								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								Start retry		-

		150								Operation after start (current)		A

		151								Operation after start (voltage)		V

		152								Operation after start (timer)		s

		153								Operation after start (speed)		m/min

		154								Joint (weaving pattern)		-

		155								Joint (amplitude)		m

		156								Joint (height)		m

		157								Arc sensor settings		なし

		158								Pass shift		ｍ

		159								Weld end condition (current)		A

		160								Weld end condition (voltage)		V

		161								Weld end condition (speed)		m/min

		162								Start shift		m

		163		Touch Sensor Function		YA-2JPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集英語_G3_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-1TPWY2		Weld data recording		Current output		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-1UPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command Ip		A

		35								Command voltage		V

		36								Weld speed		m/min

		37								Current output		A

		38								Voltage output		V

		39								Shot count		time

		40								Instant arc-lack time		ms

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-1UPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation
変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								File		-								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								Edit		-

		48								Program edit		-

		49								Mode switch		-

		50								Resume		-

		51								User login		-

		52		Production Management Function		YA-1UPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)
要求の都度（最小1min）				csv		PCツール：自動データ受信

		53								Error history		なし						csv

		54								Alarm history		なし						csv

		55								Production count		Measurement section unit
計測区間単位						csv

		56								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		57						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								Work S/N 		-

		59								Weld line ID 		-

		60								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								Program name		-

		63								Weld start position		-

		64								Log position		-

		65								Wire amount		m

		66								Arc retry count		time

		67								Stick release count		time

		68								Weld error		-

		69								Command current		A

		70								Command voltage		V

		71								Weld speed		m/min

		72								Current output		A

		73								Voltage output		V

		74								Shot count		time

		75								Total instant arc lack time		ms

		76								Feeder motor current		A

		77								Wire speed		m/min

		78								Arc monitor time		s

		79								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG touch start		-

		81								Deviation counts		time

		82								Login User ID		-

		83								Multi-cooperative robot state		-

		84								Weld characteristics No.		-

		85								Weld characteristics		-

		86		Production Management Function		YA-1UPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								Serial No. 		-

		88								Event type		-

		89								Program name		-

		90								Program start position		-

		91								Log position		-

		92								Error code		-

		93								Error sub code		-

		94								Average load factor		%

		95								Peak load factor		%

		96								Collision torque		%

		97								Any 10 variables		-

		98								Running Time		s

		99								Holding time in Auto mode		s

		100								Error hold time in Auto mode		s

		101								Servo OFF time in Auto mode		s

		102								Idle time in Auto mode		s

		103								Teaching time		s

		104								Controller power ON time		s

		105								Arc ON time in Auto mode		s

		106								Downtime (Error)		-

		107								Waiting time in Auto mode		s

		108								Air cut time in Auto mode		s

		109								Login User ID		-

		110		Robot Data Access Function		YA-1UPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
取得の都度：最小10ms				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		112								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		113								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		114								Status INPUT/OUTPUT data		-

		115								User INPUT/OUTPUT data		-

		116								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		117								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		118		Thick Plate Welding Function		YA-1UPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request
要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		120								Error code		-

		121								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		122						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request
要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								Weld start condition (voltage)		V

		124								Weld start condition (speed)		m/min

		125								Weld start condition (timer)		s

		126								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		127								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								Start retry		-

		129								Operation after start (current)		A

		130								Operation after start (voltage)		V

		131								Operation after start (timer)		s

		132								Operation after start (speed)		m/min

		133								Joint (weaving pattern)		-

		134								Joint (amplitude)		m

		135								Joint (height)		m

		136								Arc sensor settings		-

		137								Pass shift		ｍ

		138								Weld end condition (current)		A

		139								Weld end condition (voltage)		V

		140								Weld end condition (speed)		m/min

		141								Start shift		m

		142		Touch Sensor Function		YA-1VPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request
要求の都度 ヨウキュウ ツド				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request
要求の都度 ヨウキュウ ツド				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17						溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイルを開いた		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		47								名前をつけて保存した		なし

		48								命令追加		なし

		49								命令変更		なし

		50								命令削除		なし

		51								移動命令		なし

		52								行った操作を元に戻した		なし

		53								UNDO の操作を取り消した		なし

		54		生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		55								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		58								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		59						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								ワーク S/N 		なし

		61								溶接線ID 		なし

		62								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								プログラム名変数		なし

		65								溶接開始時の教示点		なし

		66								ログデータ作成時の教示点		なし

		67								ワイヤ使用長		m

		68								アークリトライ回数		回

		69								スティック解除回数		回 カイ

		70								溶接エラー		なし

		71								指令電流		A

		72								指令電圧		V

		73								溶接速度		m/min

		74								出力電流		A

		75								出力電圧		V

		76								短絡回数		回 カイ

		77								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		78								送給モーター電流		A

		79								ワイヤ送給速度		m/min

		80								逸脱なし時間		s

		81								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG タッチスタート情報		なし

		83								各種逸脱回数		回 カイ

		84								ログイン中のユーザID		なし

		85								ロボット間協調の状態		なし

		86								溶接特性番号		なし

		87								溶接特性		なし

		88		生産管理機能		YA-2JPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								シリアルNo. 		なし

		90								イベント種別		なし

		91								プログラム名		なし

		92								プログラム起動時の教示点		なし

		93								ログデータ作成時の教示点		なし

		94								エラーコード		なし

		95								エラーサブコード		なし

		96								平均負荷率		%

		97								ピーク負荷率		%

		98								衝突検出トルク		%

		99								任意の変数10 個		なし

		100								プログラム実行時間		s

		101								運転中一時停止時間		s

		102								運転中エラー停止時間		s

		103								運転中サーボOFF 時間		s

		104								運転中アイドル時間		s

		105								教示モード中時間		s

		106								電源投入時間		s

		107								運転中アークON 時間		s

		108								ダウンタイム（エラー）		なし

		109								運転中WAIT 時間		s

		110								運転中空走時間		s

		111								ログイン中のユーザID		なし

		112		ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		114								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		119								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		120		OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度				OPC UA規格に従う

		122								Model 　モデル名		なし		取得の都度

		123								SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

		124								Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

		125								TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

		126								MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

		127								Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

		128								Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

		129								MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

		130								Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

		131								　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

		132								ParameterSet/		なし		取得の都度

		133								　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

		134								SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

		135								ParameterSet/		なし		取得の都度

		136								EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

		137								OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

		138								ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

		139		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		141								エラーコード		なし

		142								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		143						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		145								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		146								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		147								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		148								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								スタートリトライ		なし

		150								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		151								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		152								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		153								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		154								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		155								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		156								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		157								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		158								パスシフト		ｍ

		159								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		160								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		161								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		162								開始シフト カイシ		m

		163		タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		166																		または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17				YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイル操作 ソウサ		なし								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								ファイル編集 ヘンシュウ		なし

		48								プログラム編集 ヘンシュウ		なし

		49								モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

		50								レジューム操作 ソウサ		なし

		51								ユーザーログイン		なし

		52		生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		53								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		54								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		55								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								ワーク S/N 		なし

		59								溶接線ID 		なし

		60								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								プログラム名変数		なし

		63								溶接開始時の教示点		なし

		64								ログデータ作成時の教示点		なし

		65								ワイヤ使用長		m

		66								アークリトライ回数		回

		67								スティック解除回数		回 カイ

		68								溶接エラー		なし

		69								指令電流		A

		70								指令電圧		V

		71								溶接速度		m/min

		72								出力電流		A

		73								出力電圧		V

		74								短絡回数		回 カイ

		75								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		76								送給モーター電流		A

		77								ワイヤ送給速度		m/min

		78								逸脱なし時間		s

		79								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG タッチスタート情報		なし

		81								各種逸脱回数		回 カイ

		82								ログイン中のユーザID		なし

		83								ロボット間協調の状態		なし

		84								溶接特性番号		なし

		85								溶接特性		なし

		86		生産管理機能		YA-1UPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								シリアルNo. 		なし

		88								イベント種別		なし

		89								プログラム名		なし

		90								プログラム起動時の教示点		なし

		91								ログデータ作成時の教示点		なし

		92								エラーコード		なし

		93								エラーサブコード		なし

		94								平均負荷率		%

		95								ピーク負荷率		%

		96								衝突検出トルク		%

		97								任意の変数10 個		なし

		98								プログラム実行時間		s

		99								運転中一時停止時間		s

		100								運転中エラー停止時間		s

		101								運転中サーボOFF 時間		s

		102								運転中アイドル時間		s

		103								教示モード中時間		s

		104								電源投入時間		s

		105								運転中アークON 時間		s

		106								ダウンタイム（エラー）		なし

		107								運転中WAIT 時間		s

		108								運転中空走時間		s

		109								ログイン中のユーザID		なし

		110		ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		112								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		113								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		114								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		120								エラーコード		なし

		121								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		122						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		124								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		125								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		126								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		127								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								スタートリトライ		なし

		129								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		130								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		131								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		132								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		133								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		134								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		135								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		136								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		137								パスシフト		ｍ

		138								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		139								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		140								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		141								開始シフト カイシ		m

		142		タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		145																		または、TPのIF(SD,USB)





G3G4カテゴリ

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G4コントローラー

				製品品番：YA-2JAシリーズ、YA-2KAシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G3コントローラー

				製品品番：YA-1V/YA-1Y/YA-2D/YA-2F/YA-1W/YA-1Z/YA-2E/YA-2Gシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用





G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us		csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

								溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイルを開いた		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										名前をつけて保存した		なし

										命令追加		なし

										命令変更		なし

										命令削除		なし

										移動命令		なし

										行った操作を元に戻した		なし

										UNDO の操作を取り消した		なし

				生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度		パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

										Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度		OPC UA規格に従う

										Model 　モデル名		なし		取得の都度

										SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

										Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

										TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

										MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

										Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

										Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

										MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

										Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

										　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

										SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

										OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

										ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G4_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999





G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us		csv		PCツール：自動データ受信

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

						YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイル操作 ソウサ		なし						または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

										ファイル編集 ヘンシュウ		なし

										プログラム編集 ヘンシュウ		なし

										モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

										レジューム操作 ソウサ		なし

										ユーザーログイン		なし

				生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G3_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999

		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考

				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1

				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1

				8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ

				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1

				8507		R		終了出力率係数		0-250％				1

				8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ

				8586		-		reserved

				8586		-		reserved

				8589		-		reserved

				8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON

				8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1

				8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1

				8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON

				8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1

				8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1

				8598		R		未使用 ミシヨウ

				8599		R		未使用 ミシヨウ

				8600		-R		未使用 ミシヨウ

				8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2

				8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8654		-		reserved

				8655		-		reserved

				8656		-		reserved

				8657		-		reserved

				8658		-		reserved

				8659		-		reserved

				8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8678		-		reserved

				8679		-		reserved

				8999





Modbus アドレス一覧

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1





溶接系データ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

		8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

		8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8007		R		Reserved

		8008		R		Reserved

		8009		R		Reserved

		8010		R		Reserved

		8011		R		Reserved

		8012		R		Reserved

		8013		R		Reserved

		8014		R		Reserved

		8015		R		Reserved

		8016		R		Reserved

		8017		R		Reserved

		8018		R		Reserved

		8019		R		Reserved

		8020		R		Reserved						30

		8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

		8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8052		R		Reserved

		8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

		8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8055		R		Reserved

		8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

		8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

		8058		R		Reserved

		8060		R		未使用

		8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

		8416		R		ツール番号		-		1～30		1

		8417		R		負荷番号		-		1～30		1

		8418		R		位置番号		-		1～65535		1

		8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

		8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

		8428		R		Reserved						1

		8429		R		Reserved						1

		8430		R		Reserved						20

		8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

		8451		R		Reserved

		8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

		8453		R		Reserved

		8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

		8455		R		Reserved

		8456		R		Reserved

		8460		-		未使用





ユーザーパラメータ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

		7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

		7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

		7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

		7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

		7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

		7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

		7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

		7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

		7139		R		Reserved

		7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

		7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

		7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

		7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

		7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

		7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

		7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

		7279		R		Reserved

		7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

		7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

		7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7410		R		Reserved

		7450		-		未使用

		7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

		7703		R		Reserved

		7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

		7718		R		Reserved						16

		7734		R		Reserved						8

		7742		R		Reserved

		7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

		7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

		7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

		7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

		7758		R		Reserved

		7800		-		未使用

		7999






EU Data Act Data specifications submitted by WPBD products

Continued from previous page

Option Name Part number Function name Data name Unit Sampling period Option Name Part number Function name Data name Unit Sampling period
120|OPC UA server Function YA-2JPXK1  |OPC UA for Robotics Login user name - Thick Plate Welding YA- Thick Plate Event Log File operation information (File Reset, Transfer, |-
121 Manufacturer - 139|Function 2JPMB1/C1 File Open/Close)
122 Model name - Operation information (start, restart, stop, direct|-
123 Serial number - 140 go, etc.)
Every request
124 Firmware information - 141 Error code -
125 Operation program information - Weld Information (Multi-layer welding starts, -
126 Manipulator - Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends,
127 Manufacturer - 142 Weld starts, Weld ends, Weld condition number)
128 Model number of manipulator - 143 Welding Condition Weld start condition (current) A
129 Robot type - Every acquisition 144 Setting File Weld start condition (voltage) Vv
130 Axis information/ - 145 Weld start condition (speed) m/min
131 Axis type = 146 Weld start condition (timer) s
132 ParameterSet/ - 147 Weld end condition (weld confirmation timer) s
133 Angle and so on = 148 Weld end condition (Afterflow Timer) s
134 Safety information - 149 Start retry -
135 ParameterSet/ - 150 Operation after start (current) A
136 Emergency stop state - 151 Operation after start (voltage) \
137 Operation mode = 152 Operation after start (timer) s
Every request
138 Protective stop - 153 Operation after start (speed) m/min
154 Joint (weaving pattern)
155 Joint (amplitude) m
156 Joint (height) m
157 Arc sensor settings L
158 Pass shift m
159 Weld end condition (current) A
160 Weld end condition (voltage) Y
161 Weld end condition (speed) m/min
162 Start shift m
163|Touch Sensor Function YA-2JPWS1 [Touch Sensor File(SLS) [Sensor number table -
Every request
164 Sensor movement commands -
165 TSF Touch sensor correction data mm
Every request

End
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北田編集英語_G4_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-2KPWY1		Weld data recording		Current output		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-2JPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command voltage		V

		35								Command Ib		A

		36								Command Ip		V

		37								Weld speed		m/min

		38								Current output		A

		39								Voltage output		V

		40								Shot count		time

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-2JPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								Opening a file		-								または、TPのIF(SD,USB)

		47								Saving a file with a new name		-

		48								Command add		-

		49								Command change		-

		50								Command delete		-

		51								Move command		-

		52								Undoing an operation		-

		53								Canceling an “UNDO” operation		-

		54		Production Management Function		YA-2JPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		55								Error history		-						csv

		56								Alarm history		-						csv

		57								Production count		Measurement section unit						csv

		58								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		59						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								Work S/N 		-

		61								Weld line ID 		-

		62								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								Program name		-

		65								Weld start position		-

		66								Log position		-

		67								Wire amount		m

		68								Arc retry count		time

		69								Stick release count		time

		70								Weld error		-

		71								Command current		A

		72								Command voltage		V

		73								Weld speed		m/min

		74								Current output		A

		75								Voltage output		V

		76								Shot count		time

		77								Total instant arc lack time		ms

		78								Feeder motor current		A

		79								Wire speed		m/min

		80								Arc monitor time		s

		81								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG touch start		-

		83								Deviation counts		time

		84								Login User ID		-

		85								Multi-cooperative robot state		-

		86								Weld characteristics No.		-

		87								Weld characteristics		-

		88		Production Management Function		YA-2JPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								Serial No. 		-

		90								Event type		-

		91								Program name		-

		92								Program start position		-

		93								Log position		-

		94								Error code		-

		95								Error sub code		-

		96								Average load factor		%

		97								Peak load factor		%

		98								Collision torque		%

		99								Any 10 variables		-

		100								Running Time		s

		101								Holding time in Auto mode		s

		102								Error hold time in Auto mode		s

		103								Servo OFF time in Auto mode		s

		104								Idle time in Auto mode		s

		105								Teaching time		s

		106								Controller power ON time		s

		107								Arc ON time in Auto mode		s

		108								Downtime (Error)		-

		109								Waiting time in Auto mode		s

		110								Air cut time in Auto mode		s

		111								Login User ID		-

		112		Robot Data Access Function		YA-2JPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		114								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		115								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		116								Status INPUT/OUTPUT data		-

		117								User INPUT/OUTPUT data		-

		118								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		119								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		120		OPC UA server Function		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		Login user name		-		Every acquisition				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer		-						OPC UA規格に従う

		122								Model name		-

		123								Serial number		-

		124								Firmware information		-

		125								Operation program information		-

		126								Manipulator		-

		127								Manufacturer		-

		128								Model number of manipulator		-

		129								Robot type		-

		130								Axis information/		-

		131								　Axis type		-

		132								ParameterSet/		-

		133								　Angle and so on		-

		134								Safety information		-

		135								ParameterSet/		-

		136								　Emergency stop state		-

		137								　Operation mode		-

		138								　Protective stop		-

		139		Thick Plate Welding Function		YA-2JPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		141								Error code		-

		142								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		143						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								Weld start condition (voltage)		V

		145								Weld start condition (speed)		m/min

		146								Weld start condition (timer)		s

		147								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		148								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								Start retry		-

		150								Operation after start (current)		A

		151								Operation after start (voltage)		V

		152								Operation after start (timer)		s

		153								Operation after start (speed)		m/min

		154								Joint (weaving pattern)		-

		155								Joint (amplitude)		m

		156								Joint (height)		m

		157								Arc sensor settings		なし

		158								Pass shift		ｍ

		159								Weld end condition (current)		A

		160								Weld end condition (voltage)		V

		161								Weld end condition (speed)		m/min

		162								Start shift		m

		163		Touch Sensor Function		YA-2JPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集英語_G3_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-1TPWY2		Weld data recording		Current output		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-1UPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command Ip		A

		35								Command voltage		V

		36								Weld speed		m/min

		37								Current output		A

		38								Voltage output		V

		39								Shot count		time

		40								Instant arc-lack time		ms

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-1UPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation
変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								File		-								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								Edit		-

		48								Program edit		-

		49								Mode switch		-

		50								Resume		-

		51								User login		-

		52		Production Management Function		YA-1UPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)
要求の都度（最小1min）				csv		PCツール：自動データ受信

		53								Error history		なし						csv

		54								Alarm history		なし						csv

		55								Production count		Measurement section unit
計測区間単位						csv

		56								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		57						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								Work S/N 		-

		59								Weld line ID 		-

		60								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								Program name		-

		63								Weld start position		-

		64								Log position		-

		65								Wire amount		m

		66								Arc retry count		time

		67								Stick release count		time

		68								Weld error		-

		69								Command current		A

		70								Command voltage		V

		71								Weld speed		m/min

		72								Current output		A

		73								Voltage output		V

		74								Shot count		time

		75								Total instant arc lack time		ms

		76								Feeder motor current		A

		77								Wire speed		m/min

		78								Arc monitor time		s

		79								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG touch start		-

		81								Deviation counts		time

		82								Login User ID		-

		83								Multi-cooperative robot state		-

		84								Weld characteristics No.		-

		85								Weld characteristics		-

		86		Production Management Function		YA-1UPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								Serial No. 		-

		88								Event type		-

		89								Program name		-

		90								Program start position		-

		91								Log position		-

		92								Error code		-

		93								Error sub code		-

		94								Average load factor		%

		95								Peak load factor		%

		96								Collision torque		%

		97								Any 10 variables		-

		98								Running Time		s

		99								Holding time in Auto mode		s

		100								Error hold time in Auto mode		s

		101								Servo OFF time in Auto mode		s

		102								Idle time in Auto mode		s

		103								Teaching time		s

		104								Controller power ON time		s

		105								Arc ON time in Auto mode		s

		106								Downtime (Error)		-

		107								Waiting time in Auto mode		s

		108								Air cut time in Auto mode		s

		109								Login User ID		-

		110		Robot Data Access Function		YA-1UPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
取得の都度：最小10ms				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		112								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		113								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		114								Status INPUT/OUTPUT data		-

		115								User INPUT/OUTPUT data		-

		116								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		117								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		118		Thick Plate Welding Function		YA-1UPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request
要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		120								Error code		-

		121								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		122						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request
要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								Weld start condition (voltage)		V

		124								Weld start condition (speed)		m/min

		125								Weld start condition (timer)		s

		126								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		127								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								Start retry		-

		129								Operation after start (current)		A

		130								Operation after start (voltage)		V

		131								Operation after start (timer)		s

		132								Operation after start (speed)		m/min

		133								Joint (weaving pattern)		-

		134								Joint (amplitude)		m

		135								Joint (height)		m

		136								Arc sensor settings		-

		137								Pass shift		ｍ

		138								Weld end condition (current)		A

		139								Weld end condition (voltage)		V

		140								Weld end condition (speed)		m/min

		141								Start shift		m

		142		Touch Sensor Function		YA-1VPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request
要求の都度 ヨウキュウ ツド				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request
要求の都度 ヨウキュウ ツド				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17						溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイルを開いた		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		47								名前をつけて保存した		なし

		48								命令追加		なし

		49								命令変更		なし

		50								命令削除		なし

		51								移動命令		なし

		52								行った操作を元に戻した		なし

		53								UNDO の操作を取り消した		なし

		54		生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		55								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		58								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		59						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								ワーク S/N 		なし

		61								溶接線ID 		なし

		62								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								プログラム名変数		なし

		65								溶接開始時の教示点		なし

		66								ログデータ作成時の教示点		なし

		67								ワイヤ使用長		m

		68								アークリトライ回数		回

		69								スティック解除回数		回 カイ

		70								溶接エラー		なし

		71								指令電流		A

		72								指令電圧		V

		73								溶接速度		m/min

		74								出力電流		A

		75								出力電圧		V

		76								短絡回数		回 カイ

		77								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		78								送給モーター電流		A

		79								ワイヤ送給速度		m/min

		80								逸脱なし時間		s

		81								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG タッチスタート情報		なし

		83								各種逸脱回数		回 カイ

		84								ログイン中のユーザID		なし

		85								ロボット間協調の状態		なし

		86								溶接特性番号		なし

		87								溶接特性		なし

		88		生産管理機能		YA-2JPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								シリアルNo. 		なし

		90								イベント種別		なし

		91								プログラム名		なし

		92								プログラム起動時の教示点		なし

		93								ログデータ作成時の教示点		なし

		94								エラーコード		なし

		95								エラーサブコード		なし

		96								平均負荷率		%

		97								ピーク負荷率		%

		98								衝突検出トルク		%

		99								任意の変数10 個		なし

		100								プログラム実行時間		s

		101								運転中一時停止時間		s

		102								運転中エラー停止時間		s

		103								運転中サーボOFF 時間		s

		104								運転中アイドル時間		s

		105								教示モード中時間		s

		106								電源投入時間		s

		107								運転中アークON 時間		s

		108								ダウンタイム（エラー）		なし

		109								運転中WAIT 時間		s

		110								運転中空走時間		s

		111								ログイン中のユーザID		なし

		112		ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		114								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		119								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		120		OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度				OPC UA規格に従う

		122								Model 　モデル名		なし		取得の都度

		123								SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

		124								Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

		125								TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

		126								MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

		127								Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

		128								Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

		129								MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

		130								Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

		131								　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

		132								ParameterSet/		なし		取得の都度

		133								　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

		134								SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

		135								ParameterSet/		なし		取得の都度

		136								EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

		137								OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

		138								ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

		139		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		141								エラーコード		なし

		142								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		143						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		145								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		146								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		147								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		148								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								スタートリトライ		なし

		150								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		151								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		152								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		153								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		154								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		155								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		156								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		157								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		158								パスシフト		ｍ

		159								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		160								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		161								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		162								開始シフト カイシ		m

		163		タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		166																		または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17				YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイル操作 ソウサ		なし								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								ファイル編集 ヘンシュウ		なし

		48								プログラム編集 ヘンシュウ		なし

		49								モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

		50								レジューム操作 ソウサ		なし

		51								ユーザーログイン		なし

		52		生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		53								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		54								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		55								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								ワーク S/N 		なし

		59								溶接線ID 		なし

		60								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								プログラム名変数		なし

		63								溶接開始時の教示点		なし

		64								ログデータ作成時の教示点		なし

		65								ワイヤ使用長		m

		66								アークリトライ回数		回

		67								スティック解除回数		回 カイ

		68								溶接エラー		なし

		69								指令電流		A

		70								指令電圧		V

		71								溶接速度		m/min

		72								出力電流		A

		73								出力電圧		V

		74								短絡回数		回 カイ

		75								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		76								送給モーター電流		A

		77								ワイヤ送給速度		m/min

		78								逸脱なし時間		s

		79								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG タッチスタート情報		なし

		81								各種逸脱回数		回 カイ

		82								ログイン中のユーザID		なし

		83								ロボット間協調の状態		なし

		84								溶接特性番号		なし

		85								溶接特性		なし

		86		生産管理機能		YA-1UPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								シリアルNo. 		なし

		88								イベント種別		なし

		89								プログラム名		なし

		90								プログラム起動時の教示点		なし

		91								ログデータ作成時の教示点		なし

		92								エラーコード		なし

		93								エラーサブコード		なし

		94								平均負荷率		%

		95								ピーク負荷率		%

		96								衝突検出トルク		%

		97								任意の変数10 個		なし

		98								プログラム実行時間		s

		99								運転中一時停止時間		s

		100								運転中エラー停止時間		s

		101								運転中サーボOFF 時間		s

		102								運転中アイドル時間		s

		103								教示モード中時間		s

		104								電源投入時間		s

		105								運転中アークON 時間		s

		106								ダウンタイム（エラー）		なし

		107								運転中WAIT 時間		s

		108								運転中空走時間		s

		109								ログイン中のユーザID		なし

		110		ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		112								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		113								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		114								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		120								エラーコード		なし

		121								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		122						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		124								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		125								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		126								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		127								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								スタートリトライ		なし

		129								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		130								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		131								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		132								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		133								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		134								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		135								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		136								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		137								パスシフト		ｍ

		138								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		139								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		140								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		141								開始シフト カイシ		m

		142		タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		145																		または、TPのIF(SD,USB)





G3G4カテゴリ

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G4コントローラー

				製品品番：YA-2JAシリーズ、YA-2KAシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G3コントローラー

				製品品番：YA-1V/YA-1Y/YA-2D/YA-2F/YA-1W/YA-1Z/YA-2E/YA-2Gシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用





G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us		csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

								溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイルを開いた		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										名前をつけて保存した		なし

										命令追加		なし

										命令変更		なし

										命令削除		なし

										移動命令		なし

										行った操作を元に戻した		なし

										UNDO の操作を取り消した		なし

				生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度		パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

										Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度		OPC UA規格に従う

										Model 　モデル名		なし		取得の都度

										SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

										Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

										TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

										MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

										Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

										Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

										MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

										Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

										　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

										SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

										OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

										ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G4_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999





G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us		csv		PCツール：自動データ受信

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

						YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイル操作 ソウサ		なし						または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

										ファイル編集 ヘンシュウ		なし

										プログラム編集 ヘンシュウ		なし

										モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

										レジューム操作 ソウサ		なし

										ユーザーログイン		なし

				生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G3_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999

		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考

				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1

				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1

				8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ

				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1

				8507		R		終了出力率係数		0-250％				1

				8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ

				8586		-		reserved

				8586		-		reserved

				8589		-		reserved

				8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON

				8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1

				8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1

				8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON

				8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1

				8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1

				8598		R		未使用 ミシヨウ

				8599		R		未使用 ミシヨウ

				8600		-R		未使用 ミシヨウ

				8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2

				8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8654		-		reserved

				8655		-		reserved

				8656		-		reserved

				8657		-		reserved

				8658		-		reserved

				8659		-		reserved

				8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8678		-		reserved

				8679		-		reserved

				8999
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		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1





溶接系データ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

		8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

		8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8007		R		Reserved

		8008		R		Reserved

		8009		R		Reserved

		8010		R		Reserved

		8011		R		Reserved

		8012		R		Reserved

		8013		R		Reserved

		8014		R		Reserved

		8015		R		Reserved

		8016		R		Reserved

		8017		R		Reserved

		8018		R		Reserved

		8019		R		Reserved

		8020		R		Reserved						30

		8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

		8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8052		R		Reserved

		8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

		8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8055		R		Reserved

		8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

		8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

		8058		R		Reserved

		8060		R		未使用

		8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

		8416		R		ツール番号		-		1～30		1

		8417		R		負荷番号		-		1～30		1

		8418		R		位置番号		-		1～65535		1

		8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

		8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

		8428		R		Reserved						1

		8429		R		Reserved						1

		8430		R		Reserved						20

		8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

		8451		R		Reserved

		8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

		8453		R		Reserved

		8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

		8455		R		Reserved

		8456		R		Reserved

		8460		-		未使用





ユーザーパラメータ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

		7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

		7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

		7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

		7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

		7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

		7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

		7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

		7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

		7139		R		Reserved

		7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

		7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

		7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

		7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

		7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

		7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

		7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

		7279		R		Reserved

		7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

		7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

		7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7410		R		Reserved

		7450		-		未使用

		7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

		7703		R		Reserved

		7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

		7718		R		Reserved						16

		7734		R		Reserved						8

		7742		R		Reserved

		7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

		7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

		7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

		7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

		7758		R		Reserved

		7800		-		未使用

		7999






北田編集英語_G4_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-2KPWY1		Weld data recording		Current output		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-2JPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command voltage		V

		35								Command Ib		A

		36								Command Ip		V

		37								Weld speed		m/min

		38								Current output		A

		39								Voltage output		V

		40								Shot count		time

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-2JPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								Opening a file		-								または、TPのIF(SD,USB)

		47								Saving a file with a new name		-

		48								Command add		-

		49								Command change		-

		50								Command delete		-

		51								Move command		-

		52								Undoing an operation		-

		53								Canceling an “UNDO” operation		-

		54		Production Management Function		YA-2JPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		55								Error history		-						csv

		56								Alarm history		-						csv

		57								Production count		Measurement section unit						csv

		58								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		59						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								Work S/N 		-

		61								Weld line ID 		-

		62								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								Program name		-

		65								Weld start position		-

		66								Log position		-

		67								Wire amount		m

		68								Arc retry count		time

		69								Stick release count		time

		70								Weld error		-

		71								Command current		A

		72								Command voltage		V

		73								Weld speed		m/min

		74								Current output		A

		75								Voltage output		V

		76								Shot count		time

		77								Total instant arc lack time		ms

		78								Feeder motor current		A

		79								Wire speed		m/min

		80								Arc monitor time		s

		81								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG touch start		-

		83								Deviation counts		time

		84								Login User ID		-

		85								Multi-cooperative robot state		-

		86								Weld characteristics No.		-

		87								Weld characteristics		-

		88		Production Management Function		YA-2JPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								Serial No. 		-

		90								Event type		-

		91								Program name		-

		92								Program start position		-

		93								Log position		-

		94								Error code		-

		95								Error sub code		-

		96								Average load factor		%

		97								Peak load factor		%

		98								Collision torque		%

		99								Any 10 variables		-

		100								Running Time		s

		101								Holding time in Auto mode		s

		102								Error hold time in Auto mode		s

		103								Servo OFF time in Auto mode		s

		104								Idle time in Auto mode		s

		105								Teaching time		s

		106								Controller power ON time		s

		107								Arc ON time in Auto mode		s

		108								Downtime (Error)		-

		109								Waiting time in Auto mode		s

		110								Air cut time in Auto mode		s

		111								Login User ID		-

		112		Robot Data Access Function		YA-2JPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		114								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		115								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		116								Status INPUT/OUTPUT data		-

		117								User INPUT/OUTPUT data		-

		118								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		119								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		120		OPC UA server Function		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		Login user name		-		Every acquisition				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer		-						OPC UA規格に従う

		122								Model name		-

		123								Serial number		-

		124								Firmware information		-

		125								Operation program information		-

		126								Manipulator		-

		127								Manufacturer		-

		128								Model number of manipulator		-

		129								Robot type		-

		130								Axis information/		-

		131								　Axis type		-

		132								ParameterSet/		-

		133								　Angle and so on		-

		134								Safety information		-

		135								ParameterSet/		-

		136								　Emergency stop state		-

		137								　Operation mode		-

		138								　Protective stop		-

		139		Thick Plate Welding Function		YA-2JPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		141								Error code		-

		142								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		143						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								Weld start condition (voltage)		V

		145								Weld start condition (speed)		m/min

		146								Weld start condition (timer)		s

		147								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		148								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								Start retry		-

		150								Operation after start (current)		A

		151								Operation after start (voltage)		V

		152								Operation after start (timer)		s

		153								Operation after start (speed)		m/min

		154								Joint (weaving pattern)		-

		155								Joint (amplitude)		m

		156								Joint (height)		m

		157								Arc sensor settings		なし

		158								Pass shift		ｍ

		159								Weld end condition (current)		A

		160								Weld end condition (voltage)		V

		161								Weld end condition (speed)		m/min

		162								Start shift		m

		163		Touch Sensor Function		YA-2JPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集英語_G3_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-1TPWY2		Weld data recording		Current output		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-1UPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command Ip		A

		35								Command voltage		V

		36								Weld speed		m/min

		37								Current output		A

		38								Voltage output		V

		39								Shot count		time

		40								Instant arc-lack time		ms

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-1UPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation
変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								File		-								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								Edit		-

		48								Program edit		-

		49								Mode switch		-

		50								Resume		-

		51								User login		-

		52		Production Management Function		YA-1UPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)
要求の都度（最小1min）				csv		PCツール：自動データ受信

		53								Error history		なし						csv

		54								Alarm history		なし						csv

		55								Production count		Measurement section unit
計測区間単位						csv

		56								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		57						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld
1つの溶接の都度				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								Work S/N 		-

		59								Weld line ID 		-

		60								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								Program name		-

		63								Weld start position		-

		64								Log position		-

		65								Wire amount		m

		66								Arc retry count		time

		67								Stick release count		time

		68								Weld error		-

		69								Command current		A

		70								Command voltage		V

		71								Weld speed		m/min

		72								Current output		A

		73								Voltage output		V

		74								Shot count		time

		75								Total instant arc lack time		ms

		76								Feeder motor current		A

		77								Wire speed		m/min

		78								Arc monitor time		s

		79								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG touch start		-

		81								Deviation counts		time

		82								Login User ID		-

		83								Multi-cooperative robot state		-

		84								Weld characteristics No.		-

		85								Weld characteristics		-

		86		Production Management Function		YA-1UPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								Serial No. 		-

		88								Event type		-

		89								Program name		-

		90								Program start position		-

		91								Log position		-

		92								Error code		-

		93								Error sub code		-

		94								Average load factor		%

		95								Peak load factor		%

		96								Collision torque		%

		97								Any 10 variables		-

		98								Running Time		s

		99								Holding time in Auto mode		s

		100								Error hold time in Auto mode		s

		101								Servo OFF time in Auto mode		s

		102								Idle time in Auto mode		s

		103								Teaching time		s

		104								Controller power ON time		s

		105								Arc ON time in Auto mode		s

		106								Downtime (Error)		-

		107								Waiting time in Auto mode		s

		108								Air cut time in Auto mode		s

		109								Login User ID		-

		110		Robot Data Access Function		YA-1UPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
取得の都度：最小10ms				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		112								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		113								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		114								Status INPUT/OUTPUT data		-

		115								User INPUT/OUTPUT data		-

		116								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		117								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		118		Thick Plate Welding Function		YA-1UPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request
要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		120								Error code		-

		121								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		122						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request
要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								Weld start condition (voltage)		V

		124								Weld start condition (speed)		m/min

		125								Weld start condition (timer)		s

		126								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		127								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								Start retry		-

		129								Operation after start (current)		A

		130								Operation after start (voltage)		V

		131								Operation after start (timer)		s

		132								Operation after start (speed)		m/min

		133								Joint (weaving pattern)		-

		134								Joint (amplitude)		m

		135								Joint (height)		m

		136								Arc sensor settings		-

		137								Pass shift		ｍ

		138								Weld end condition (current)		A

		139								Weld end condition (voltage)		V

		140								Weld end condition (speed)		m/min

		141								Start shift		m

		142		Touch Sensor Function		YA-1VPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request
要求の都度 ヨウキュウ ツド				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request
要求の都度 ヨウキュウ ツド				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17						溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイルを開いた		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		47								名前をつけて保存した		なし

		48								命令追加		なし

		49								命令変更		なし

		50								命令削除		なし

		51								移動命令		なし

		52								行った操作を元に戻した		なし

		53								UNDO の操作を取り消した		なし

		54		生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		55								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		58								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		59						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								ワーク S/N 		なし

		61								溶接線ID 		なし

		62								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								プログラム名変数		なし

		65								溶接開始時の教示点		なし

		66								ログデータ作成時の教示点		なし

		67								ワイヤ使用長		m

		68								アークリトライ回数		回

		69								スティック解除回数		回 カイ

		70								溶接エラー		なし

		71								指令電流		A

		72								指令電圧		V

		73								溶接速度		m/min

		74								出力電流		A

		75								出力電圧		V

		76								短絡回数		回 カイ

		77								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		78								送給モーター電流		A

		79								ワイヤ送給速度		m/min

		80								逸脱なし時間		s

		81								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG タッチスタート情報		なし

		83								各種逸脱回数		回 カイ

		84								ログイン中のユーザID		なし

		85								ロボット間協調の状態		なし

		86								溶接特性番号		なし

		87								溶接特性		なし

		88		生産管理機能		YA-2JPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								シリアルNo. 		なし

		90								イベント種別		なし

		91								プログラム名		なし

		92								プログラム起動時の教示点		なし

		93								ログデータ作成時の教示点		なし

		94								エラーコード		なし

		95								エラーサブコード		なし

		96								平均負荷率		%

		97								ピーク負荷率		%

		98								衝突検出トルク		%

		99								任意の変数10 個		なし

		100								プログラム実行時間		s

		101								運転中一時停止時間		s

		102								運転中エラー停止時間		s

		103								運転中サーボOFF 時間		s

		104								運転中アイドル時間		s

		105								教示モード中時間		s

		106								電源投入時間		s

		107								運転中アークON 時間		s

		108								ダウンタイム（エラー）		なし

		109								運転中WAIT 時間		s

		110								運転中空走時間		s

		111								ログイン中のユーザID		なし

		112		ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		114								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		119								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		120		OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度				OPC UA規格に従う

		122								Model 　モデル名		なし		取得の都度

		123								SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

		124								Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

		125								TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

		126								MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

		127								Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

		128								Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

		129								MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

		130								Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

		131								　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

		132								ParameterSet/		なし		取得の都度

		133								　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

		134								SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

		135								ParameterSet/		なし		取得の都度

		136								EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

		137								OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

		138								ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

		139		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		141								エラーコード		なし

		142								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		143						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		145								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		146								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		147								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		148								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								スタートリトライ		なし

		150								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		151								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		152								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		153								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		154								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		155								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		156								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		157								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		158								パスシフト		ｍ

		159								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		160								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		161								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		162								開始シフト カイシ		m

		163		タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		166																		または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17				YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイル操作 ソウサ		なし								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								ファイル編集 ヘンシュウ		なし

		48								プログラム編集 ヘンシュウ		なし

		49								モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

		50								レジューム操作 ソウサ		なし

		51								ユーザーログイン		なし

		52		生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		53								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		54								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		55								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								ワーク S/N 		なし

		59								溶接線ID 		なし

		60								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								プログラム名変数		なし

		63								溶接開始時の教示点		なし

		64								ログデータ作成時の教示点		なし

		65								ワイヤ使用長		m

		66								アークリトライ回数		回

		67								スティック解除回数		回 カイ

		68								溶接エラー		なし

		69								指令電流		A

		70								指令電圧		V

		71								溶接速度		m/min

		72								出力電流		A

		73								出力電圧		V

		74								短絡回数		回 カイ

		75								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		76								送給モーター電流		A

		77								ワイヤ送給速度		m/min

		78								逸脱なし時間		s

		79								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG タッチスタート情報		なし

		81								各種逸脱回数		回 カイ

		82								ログイン中のユーザID		なし

		83								ロボット間協調の状態		なし

		84								溶接特性番号		なし

		85								溶接特性		なし

		86		生産管理機能		YA-1UPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								シリアルNo. 		なし

		88								イベント種別		なし

		89								プログラム名		なし

		90								プログラム起動時の教示点		なし

		91								ログデータ作成時の教示点		なし

		92								エラーコード		なし

		93								エラーサブコード		なし

		94								平均負荷率		%

		95								ピーク負荷率		%

		96								衝突検出トルク		%

		97								任意の変数10 個		なし

		98								プログラム実行時間		s

		99								運転中一時停止時間		s

		100								運転中エラー停止時間		s

		101								運転中サーボOFF 時間		s

		102								運転中アイドル時間		s

		103								教示モード中時間		s

		104								電源投入時間		s

		105								運転中アークON 時間		s

		106								ダウンタイム（エラー）		なし

		107								運転中WAIT 時間		s

		108								運転中空走時間		s

		109								ログイン中のユーザID		なし

		110		ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		112								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		113								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		114								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		120								エラーコード		なし

		121								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		122						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		124								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		125								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		126								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		127								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								スタートリトライ		なし

		129								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		130								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		131								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		132								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		133								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		134								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		135								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		136								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		137								パスシフト		ｍ

		138								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		139								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		140								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		141								開始シフト カイシ		m

		142		タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		145																		または、TPのIF(SD,USB)





G3G4カテゴリ

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G4コントローラー

				製品品番：YA-2JAシリーズ、YA-2KAシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G3コントローラー

				製品品番：YA-1V/YA-1Y/YA-2D/YA-2F/YA-1W/YA-1Z/YA-2E/YA-2Gシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用





G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us		csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

								溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイルを開いた		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										名前をつけて保存した		なし

										命令追加		なし

										命令変更		なし

										命令削除		なし

										移動命令		なし

										行った操作を元に戻した		なし

										UNDO の操作を取り消した		なし

				生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度		パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

										Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度		OPC UA規格に従う

										Model 　モデル名		なし		取得の都度

										SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

										Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

										TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

										MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

										Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

										Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

										MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

										Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

										　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

										SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

										OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

										ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G4_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999





G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us		csv		PCツール：自動データ受信

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

						YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイル操作 ソウサ		なし						または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

										ファイル編集 ヘンシュウ		なし

										プログラム編集 ヘンシュウ		なし

										モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

										レジューム操作 ソウサ		なし

										ユーザーログイン		なし

				生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G3_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999

		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考

				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1

				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1

				8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ

				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1

				8507		R		終了出力率係数		0-250％				1

				8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ

				8586		-		reserved

				8586		-		reserved

				8589		-		reserved

				8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON

				8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1

				8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1

				8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON

				8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1

				8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1

				8598		R		未使用 ミシヨウ

				8599		R		未使用 ミシヨウ

				8600		-R		未使用 ミシヨウ

				8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2

				8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8654		-		reserved

				8655		-		reserved

				8656		-		reserved

				8657		-		reserved

				8658		-		reserved

				8659		-		reserved

				8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8678		-		reserved

				8679		-		reserved

				8999





Modbus アドレス一覧

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1





溶接系データ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

		8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

		8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8007		R		Reserved

		8008		R		Reserved

		8009		R		Reserved

		8010		R		Reserved

		8011		R		Reserved

		8012		R		Reserved

		8013		R		Reserved

		8014		R		Reserved

		8015		R		Reserved

		8016		R		Reserved

		8017		R		Reserved

		8018		R		Reserved

		8019		R		Reserved

		8020		R		Reserved						30

		8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

		8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8052		R		Reserved

		8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

		8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8055		R		Reserved

		8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

		8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

		8058		R		Reserved

		8060		R		未使用

		8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

		8416		R		ツール番号		-		1～30		1

		8417		R		負荷番号		-		1～30		1

		8418		R		位置番号		-		1～65535		1

		8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

		8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

		8428		R		Reserved						1

		8429		R		Reserved						1

		8430		R		Reserved						20

		8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

		8451		R		Reserved

		8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

		8453		R		Reserved

		8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

		8455		R		Reserved

		8456		R		Reserved

		8460		-		未使用





ユーザーパラメータ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

		7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

		7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

		7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

		7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

		7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

		7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

		7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

		7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

		7139		R		Reserved

		7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

		7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

		7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

		7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

		7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

		7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

		7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

		7279		R		Reserved

		7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

		7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

		7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7410		R		Reserved

		7450		-		未使用

		7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

		7703		R		Reserved

		7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

		7718		R		Reserved						16

		7734		R		Reserved						8

		7742		R		Reserved

		7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

		7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

		7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

		7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

		7758		R		Reserved

		7800		-		未使用

		7999






EU Data Act Data specifications submitted by WPBD products

-Product Category : Robot

-Product Name : G3 Controller

-Product Number : YA-1V/YA-1Y/YA-2D/YA-2F/YA-1IW/YA-1Z/YA-2E/YA-2G Series
-Requirements of Data Submission : Various options have to be used.

-Data to be submitted : See the table below

Option Name Part number Function name Data name Unit Sampling period Option Name Part number Function name Data name Unit Sampling period
1|TAWERS Weld Data YA-1TPWY2 [Weld data recording Current output A 31|Welding Data Log (General |YA- Weld data log Program name -
2|Management Voltage output \Y 300us 32|Welder) 1UPWY2T01 Position name -
3 Wire speed m/min 33 Command current A
4 Program name - 34 Command Ip A
5 Position name - 35 Command voltage \
6 Error number - 36 Weld speed m/min
7 Weld speed m/min 37 Current output A .
Each time a weld
8 Command current A 38 Voltage output V
9 Current output A 39 Shot count time
10 Command voltage " 50ms 40 Instant arc-lack time ms
11 Voltage output vV 41 Motor current A
12 Shot count time 42 Wire speed m/min
13 Pulse frequency Hz 43 Weld error =
14 Motor current A 44 Deviation count time
15 Wire speed m/min 45|Teaching Update Log YA-1UPXC1 [Teaching Update Log - -
16 Instant arc-lack time ms 46 File o
17 Weld data log Program name - 47 Edit =
18 Position name - 48 Program edit - For ea.ch change
operation
19 Command current A 49 Mode switch -
20 Command Ip A 50 Resume -
21 Command voltage ) 51 User login =
22 Weld speed m/min
23 Current output A Each fime a weld .
2 Voltage output v Continued on next page
25 Shot count time
26 Instant arc-lack time ms
27 Motor current A
28 Wire speed m/min
29 Weld error -
30 Deviation count time
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北田編集英語_G4_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-2KPWY1		Weld data recording		Current output		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-2JPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command voltage		V

		35								Command Ib		A

		36								Command Ip		V

		37								Weld speed		m/min

		38								Current output		A

		39								Voltage output		V

		40								Shot count		time

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-2JPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								Opening a file		-								または、TPのIF(SD,USB)

		47								Saving a file with a new name		-

		48								Command add		-

		49								Command change		-

		50								Command delete		-

		51								Move command		-

		52								Undoing an operation		-

		53								Canceling an “UNDO” operation		-

		54		Production Management Function		YA-2JPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		55								Error history		-						csv

		56								Alarm history		-						csv

		57								Production count		Measurement section unit						csv

		58								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		59						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								Work S/N 		-

		61								Weld line ID 		-

		62								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								Program name		-

		65								Weld start position		-

		66								Log position		-

		67								Wire amount		m

		68								Arc retry count		time

		69								Stick release count		time

		70								Weld error		-

		71								Command current		A

		72								Command voltage		V

		73								Weld speed		m/min

		74								Current output		A

		75								Voltage output		V

		76								Shot count		time

		77								Total instant arc lack time		ms

		78								Feeder motor current		A

		79								Wire speed		m/min

		80								Arc monitor time		s

		81								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG touch start		-

		83								Deviation counts		time

		84								Login User ID		-

		85								Multi-cooperative robot state		-

		86								Weld characteristics No.		-

		87								Weld characteristics		-

		88		Production Management Function		YA-2JPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								Serial No. 		-

		90								Event type		-

		91								Program name		-

		92								Program start position		-

		93								Log position		-

		94								Error code		-

		95								Error sub code		-

		96								Average load factor		%

		97								Peak load factor		%

		98								Collision torque		%

		99								Any 10 variables		-

		100								Running Time		s

		101								Holding time in Auto mode		s

		102								Error hold time in Auto mode		s

		103								Servo OFF time in Auto mode		s

		104								Idle time in Auto mode		s

		105								Teaching time		s

		106								Controller power ON time		s

		107								Arc ON time in Auto mode		s

		108								Downtime (Error)		-

		109								Waiting time in Auto mode		s

		110								Air cut time in Auto mode		s

		111								Login User ID		-

		112		Robot Data Access Function		YA-2JPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		114								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		115								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		116								Status INPUT/OUTPUT data		-

		117								User INPUT/OUTPUT data		-

		118								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		119								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		120		OPC UA server Function		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		Login user name		-		Every acquisition				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer		-						OPC UA規格に従う

		122								Model name		-

		123								Serial number		-

		124								Firmware information		-

		125								Operation program information		-

		126								Manipulator		-

		127								Manufacturer		-

		128								Model number of manipulator		-

		129								Robot type		-

		130								Axis information/		-

		131								　Axis type		-

		132								ParameterSet/		-

		133								　Angle and so on		-

		134								Safety information		-

		135								ParameterSet/		-

		136								　Emergency stop state		-

		137								　Operation mode		-

		138								　Protective stop		-

		139		Thick Plate Welding Function		YA-2JPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		141								Error code		-

		142								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		143						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								Weld start condition (voltage)		V

		145								Weld start condition (speed)		m/min

		146								Weld start condition (timer)		s

		147								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		148								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								Start retry		-

		150								Operation after start (current)		A

		151								Operation after start (voltage)		V

		152								Operation after start (timer)		s

		153								Operation after start (speed)		m/min

		154								Joint (weaving pattern)		-

		155								Joint (amplitude)		m

		156								Joint (height)		m

		157								Arc sensor settings		なし

		158								Pass shift		ｍ

		159								Weld end condition (current)		A

		160								Weld end condition (voltage)		V

		161								Weld end condition (speed)		m/min

		162								Start shift		m

		163		Touch Sensor Function		YA-2JPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集英語_G3_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-1TPWY2		Weld data recording		Current output		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-1UPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command Ip		A

		35								Command voltage		V

		36								Weld speed		m/min

		37								Current output		A

		38								Voltage output		V

		39								Shot count		time

		40								Instant arc-lack time		ms

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-1UPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								File		-								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								Edit		-

		48								Program edit		-

		49								Mode switch		-

		50								Resume		-

		51								User login		-

		52		Production Management Function		YA-1UPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		53								Error history		なし						csv

		54								Alarm history		なし						csv

		55								Production count		Measurement section unit						csv

		56								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		57						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								Work S/N 		-

		59								Weld line ID 		-

		60								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								Program name		-

		63								Weld start position		-

		64								Log position		-

		65								Wire amount		m

		66								Arc retry count		time

		67								Stick release count		time

		68								Weld error		-

		69								Command current		A

		70								Command voltage		V

		71								Weld speed		m/min

		72								Current output		A

		73								Voltage output		V

		74								Shot count		time

		75								Total instant arc lack time		ms

		76								Feeder motor current		A

		77								Wire speed		m/min

		78								Arc monitor time		s

		79								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG touch start		-

		81								Deviation counts		time

		82								Login User ID		-

		83								Multi-cooperative robot state		-

		84								Weld characteristics No.		-

		85								Weld characteristics		-

		86		Production Management Function		YA-1UPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								Serial No. 		-

		88								Event type		-

		89								Program name		-

		90								Program start position		-

		91								Log position		-

		92								Error code		-

		93								Error sub code		-

		94								Average load factor		%

		95								Peak load factor		%

		96								Collision torque		%

		97								Any 10 variables		-

		98								Running Time		s

		99								Holding time in Auto mode		s

		100								Error hold time in Auto mode		s

		101								Servo OFF time in Auto mode		s

		102								Idle time in Auto mode		s

		103								Teaching time		s

		104								Controller power ON time		s

		105								Arc ON time in Auto mode		s

		106								Downtime (Error)		-

		107								Waiting time in Auto mode		s

		108								Air cut time in Auto mode		s

		109								Login User ID		-

		110		Robot Data Access Function		YA-1UPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		112								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		113								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		114								Status INPUT/OUTPUT data		-

		115								User INPUT/OUTPUT data		-

		116								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		117								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		118		Thick Plate Welding Function		YA-1UPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		120								Error code		-

		121								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		122						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								Weld start condition (voltage)		V

		124								Weld start condition (speed)		m/min

		125								Weld start condition (timer)		s

		126								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		127								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								Start retry		-

		129								Operation after start (current)		A

		130								Operation after start (voltage)		V

		131								Operation after start (timer)		s

		132								Operation after start (speed)		m/min

		133								Joint (weaving pattern)		-

		134								Joint (amplitude)		m

		135								Joint (height)		m

		136								Arc sensor settings		-

		137								Pass shift		ｍ

		138								Weld end condition (current)		A

		139								Weld end condition (voltage)		V

		140								Weld end condition (speed)		m/min

		141								Start shift		m

		142		Touch Sensor Function		YA-1VPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17						溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイルを開いた		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		47								名前をつけて保存した		なし

		48								命令追加		なし

		49								命令変更		なし

		50								命令削除		なし

		51								移動命令		なし

		52								行った操作を元に戻した		なし

		53								UNDO の操作を取り消した		なし

		54		生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		55								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		58								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		59						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								ワーク S/N 		なし

		61								溶接線ID 		なし

		62								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								プログラム名変数		なし

		65								溶接開始時の教示点		なし

		66								ログデータ作成時の教示点		なし

		67								ワイヤ使用長		m

		68								アークリトライ回数		回

		69								スティック解除回数		回 カイ

		70								溶接エラー		なし

		71								指令電流		A

		72								指令電圧		V

		73								溶接速度		m/min

		74								出力電流		A

		75								出力電圧		V

		76								短絡回数		回 カイ

		77								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		78								送給モーター電流		A

		79								ワイヤ送給速度		m/min

		80								逸脱なし時間		s

		81								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG タッチスタート情報		なし

		83								各種逸脱回数		回 カイ

		84								ログイン中のユーザID		なし

		85								ロボット間協調の状態		なし

		86								溶接特性番号		なし

		87								溶接特性		なし

		88		生産管理機能		YA-2JPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								シリアルNo. 		なし

		90								イベント種別		なし

		91								プログラム名		なし

		92								プログラム起動時の教示点		なし

		93								ログデータ作成時の教示点		なし

		94								エラーコード		なし

		95								エラーサブコード		なし

		96								平均負荷率		%

		97								ピーク負荷率		%

		98								衝突検出トルク		%

		99								任意の変数10 個		なし

		100								プログラム実行時間		s

		101								運転中一時停止時間		s

		102								運転中エラー停止時間		s

		103								運転中サーボOFF 時間		s

		104								運転中アイドル時間		s

		105								教示モード中時間		s

		106								電源投入時間		s

		107								運転中アークON 時間		s

		108								ダウンタイム（エラー）		なし

		109								運転中WAIT 時間		s

		110								運転中空走時間		s

		111								ログイン中のユーザID		なし

		112		ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		114								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		119								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		120		OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度				OPC UA規格に従う

		122								Model 　モデル名		なし		取得の都度

		123								SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

		124								Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

		125								TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

		126								MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

		127								Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

		128								Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

		129								MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

		130								Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

		131								　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

		132								ParameterSet/		なし		取得の都度

		133								　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

		134								SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

		135								ParameterSet/		なし		取得の都度

		136								EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

		137								OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

		138								ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

		139		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		141								エラーコード		なし

		142								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		143						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		145								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		146								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		147								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		148								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								スタートリトライ		なし

		150								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		151								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		152								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		153								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		154								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		155								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		156								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		157								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		158								パスシフト		ｍ

		159								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		160								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		161								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		162								開始シフト カイシ		m

		163		タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		166																		または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17				YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイル操作 ソウサ		なし								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								ファイル編集 ヘンシュウ		なし

		48								プログラム編集 ヘンシュウ		なし

		49								モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

		50								レジューム操作 ソウサ		なし

		51								ユーザーログイン		なし

		52		生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		53								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		54								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		55								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								ワーク S/N 		なし

		59								溶接線ID 		なし

		60								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								プログラム名変数		なし

		63								溶接開始時の教示点		なし

		64								ログデータ作成時の教示点		なし

		65								ワイヤ使用長		m

		66								アークリトライ回数		回

		67								スティック解除回数		回 カイ

		68								溶接エラー		なし

		69								指令電流		A

		70								指令電圧		V

		71								溶接速度		m/min

		72								出力電流		A

		73								出力電圧		V

		74								短絡回数		回 カイ

		75								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		76								送給モーター電流		A

		77								ワイヤ送給速度		m/min

		78								逸脱なし時間		s

		79								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG タッチスタート情報		なし

		81								各種逸脱回数		回 カイ

		82								ログイン中のユーザID		なし

		83								ロボット間協調の状態		なし

		84								溶接特性番号		なし

		85								溶接特性		なし

		86		生産管理機能		YA-1UPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								シリアルNo. 		なし

		88								イベント種別		なし

		89								プログラム名		なし

		90								プログラム起動時の教示点		なし

		91								ログデータ作成時の教示点		なし

		92								エラーコード		なし

		93								エラーサブコード		なし

		94								平均負荷率		%

		95								ピーク負荷率		%

		96								衝突検出トルク		%

		97								任意の変数10 個		なし

		98								プログラム実行時間		s

		99								運転中一時停止時間		s

		100								運転中エラー停止時間		s

		101								運転中サーボOFF 時間		s

		102								運転中アイドル時間		s

		103								教示モード中時間		s

		104								電源投入時間		s

		105								運転中アークON 時間		s

		106								ダウンタイム（エラー）		なし

		107								運転中WAIT 時間		s

		108								運転中空走時間		s

		109								ログイン中のユーザID		なし

		110		ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		112								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		113								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		114								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		120								エラーコード		なし

		121								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		122						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		124								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		125								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		126								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		127								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								スタートリトライ		なし

		129								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		130								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		131								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		132								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		133								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		134								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		135								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		136								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		137								パスシフト		ｍ

		138								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		139								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		140								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		141								開始シフト カイシ		m

		142		タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		145																		または、TPのIF(SD,USB)





G3G4カテゴリ

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G4コントローラー

				製品品番：YA-2JAシリーズ、YA-2KAシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G3コントローラー

				製品品番：YA-1V/YA-1Y/YA-2D/YA-2F/YA-1W/YA-1Z/YA-2E/YA-2Gシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用





G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us		csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

								溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイルを開いた		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										名前をつけて保存した		なし

										命令追加		なし

										命令変更		なし

										命令削除		なし

										移動命令		なし

										行った操作を元に戻した		なし

										UNDO の操作を取り消した		なし

				生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度		パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

										Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度		OPC UA規格に従う

										Model 　モデル名		なし		取得の都度

										SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

										Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

										TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

										MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

										Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

										Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

										MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

										Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

										　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

										SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

										OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

										ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G4_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999





G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us		csv		PCツール：自動データ受信

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

						YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイル操作 ソウサ		なし						または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

										ファイル編集 ヘンシュウ		なし

										プログラム編集 ヘンシュウ		なし

										モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

										レジューム操作 ソウサ		なし

										ユーザーログイン		なし

				生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G3_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999

		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考

				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1

				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1

				8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ

				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1

				8507		R		終了出力率係数		0-250％				1

				8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ

				8586		-		reserved

				8586		-		reserved

				8589		-		reserved

				8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON

				8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1

				8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1

				8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON

				8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1

				8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1

				8598		R		未使用 ミシヨウ

				8599		R		未使用 ミシヨウ

				8600		-R		未使用 ミシヨウ

				8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2

				8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8654		-		reserved

				8655		-		reserved

				8656		-		reserved

				8657		-		reserved

				8658		-		reserved

				8659		-		reserved

				8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8678		-		reserved

				8679		-		reserved

				8999





Modbus アドレス一覧

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1





溶接系データ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

		8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

		8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8007		R		Reserved

		8008		R		Reserved

		8009		R		Reserved

		8010		R		Reserved

		8011		R		Reserved

		8012		R		Reserved

		8013		R		Reserved

		8014		R		Reserved

		8015		R		Reserved

		8016		R		Reserved

		8017		R		Reserved

		8018		R		Reserved

		8019		R		Reserved

		8020		R		Reserved						30

		8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

		8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8052		R		Reserved

		8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

		8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8055		R		Reserved

		8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

		8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

		8058		R		Reserved

		8060		R		未使用

		8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

		8416		R		ツール番号		-		1～30		1

		8417		R		負荷番号		-		1～30		1

		8418		R		位置番号		-		1～65535		1

		8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

		8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

		8428		R		Reserved						1

		8429		R		Reserved						1

		8430		R		Reserved						20

		8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

		8451		R		Reserved

		8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

		8453		R		Reserved

		8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

		8455		R		Reserved

		8456		R		Reserved

		8460		-		未使用





ユーザーパラメータ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

		7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

		7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

		7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

		7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

		7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

		7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

		7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

		7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

		7139		R		Reserved

		7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

		7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

		7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

		7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

		7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

		7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

		7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

		7279		R		Reserved

		7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

		7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

		7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7410		R		Reserved

		7450		-		未使用

		7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

		7703		R		Reserved

		7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

		7718		R		Reserved						16

		7734		R		Reserved						8

		7742		R		Reserved

		7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

		7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

		7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

		7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

		7758		R		Reserved

		7800		-		未使用

		7999






北田編集英語_G4_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-2KPWY1		Weld data recording		Current output		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-2JPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command voltage		V

		35								Command Ib		A

		36								Command Ip		V

		37								Weld speed		m/min

		38								Current output		A

		39								Voltage output		V

		40								Shot count		time

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-2JPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								Opening a file		-								または、TPのIF(SD,USB)

		47								Saving a file with a new name		-

		48								Command add		-

		49								Command change		-

		50								Command delete		-

		51								Move command		-

		52								Undoing an operation		-

		53								Canceling an “UNDO” operation		-

		54		Production Management Function		YA-2JPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		55								Error history		-						csv

		56								Alarm history		-						csv

		57								Production count		Measurement section unit						csv

		58								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		59						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								Work S/N 		-

		61								Weld line ID 		-

		62								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								Program name		-

		65								Weld start position		-

		66								Log position		-

		67								Wire amount		m

		68								Arc retry count		time

		69								Stick release count		time

		70								Weld error		-

		71								Command current		A

		72								Command voltage		V

		73								Weld speed		m/min

		74								Current output		A

		75								Voltage output		V

		76								Shot count		time

		77								Total instant arc lack time		ms

		78								Feeder motor current		A

		79								Wire speed		m/min

		80								Arc monitor time		s

		81								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG touch start		-

		83								Deviation counts		time

		84								Login User ID		-

		85								Multi-cooperative robot state		-

		86								Weld characteristics No.		-

		87								Weld characteristics		-

		88		Production Management Function		YA-2JPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								Serial No. 		-

		90								Event type		-

		91								Program name		-

		92								Program start position		-

		93								Log position		-

		94								Error code		-

		95								Error sub code		-

		96								Average load factor		%

		97								Peak load factor		%

		98								Collision torque		%

		99								Any 10 variables		-

		100								Running Time		s

		101								Holding time in Auto mode		s

		102								Error hold time in Auto mode		s

		103								Servo OFF time in Auto mode		s

		104								Idle time in Auto mode		s

		105								Teaching time		s

		106								Controller power ON time		s

		107								Arc ON time in Auto mode		s

		108								Downtime (Error)		-

		109								Waiting time in Auto mode		s

		110								Air cut time in Auto mode		s

		111								Login User ID		-

		112		Robot Data Access Function		YA-2JPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		114								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		115								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		116								Status INPUT/OUTPUT data		-

		117								User INPUT/OUTPUT data		-

		118								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		119								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		120		OPC UA server Function		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		Login user name		-		Every acquisition				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer		-						OPC UA規格に従う

		122								Model name		-

		123								Serial number		-

		124								Firmware information		-

		125								Operation program information		-

		126								Manipulator		-

		127								Manufacturer		-

		128								Model number of manipulator		-

		129								Robot type		-

		130								Axis information/		-

		131								　Axis type		-

		132								ParameterSet/		-

		133								　Angle and so on		-

		134								Safety information		-

		135								ParameterSet/		-

		136								　Emergency stop state		-

		137								　Operation mode		-

		138								　Protective stop		-

		139		Thick Plate Welding Function		YA-2JPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		141								Error code		-

		142								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		143						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								Weld start condition (voltage)		V

		145								Weld start condition (speed)		m/min

		146								Weld start condition (timer)		s

		147								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		148								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								Start retry		-

		150								Operation after start (current)		A

		151								Operation after start (voltage)		V

		152								Operation after start (timer)		s

		153								Operation after start (speed)		m/min

		154								Joint (weaving pattern)		-

		155								Joint (amplitude)		m

		156								Joint (height)		m

		157								Arc sensor settings		なし

		158								Pass shift		ｍ

		159								Weld end condition (current)		A

		160								Weld end condition (voltage)		V

		161								Weld end condition (speed)		m/min

		162								Start shift		m

		163		Touch Sensor Function		YA-2JPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集英語_G3_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-1TPWY2		Weld data recording		Current output		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-1UPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command Ip		A

		35								Command voltage		V

		36								Weld speed		m/min

		37								Current output		A

		38								Voltage output		V

		39								Shot count		time

		40								Instant arc-lack time		ms

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-1UPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								File		-								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								Edit		-

		48								Program edit		-

		49								Mode switch		-

		50								Resume		-

		51								User login		-

		52		Production Management Function		YA-1UPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		53								Error history		なし						csv

		54								Alarm history		なし						csv

		55								Production count		Measurement section unit						csv

		56								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		57						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								Work S/N 		-

		59								Weld line ID 		-

		60								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								Program name		-

		63								Weld start position		-

		64								Log position		-

		65								Wire amount		m

		66								Arc retry count		time

		67								Stick release count		time

		68								Weld error		-

		69								Command current		A

		70								Command voltage		V

		71								Weld speed		m/min

		72								Current output		A

		73								Voltage output		V

		74								Shot count		time

		75								Total instant arc lack time		ms

		76								Feeder motor current		A

		77								Wire speed		m/min

		78								Arc monitor time		s

		79								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG touch start		-

		81								Deviation counts		time

		82								Login User ID		-

		83								Multi-cooperative robot state		-

		84								Weld characteristics No.		-

		85								Weld characteristics		-

		86		Production Management Function		YA-1UPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								Serial No. 		-

		88								Event type		-

		89								Program name		-

		90								Program start position		-

		91								Log position		-

		92								Error code		-

		93								Error sub code		-

		94								Average load factor		%

		95								Peak load factor		%

		96								Collision torque		%

		97								Any 10 variables		-

		98								Running Time		s

		99								Holding time in Auto mode		s

		100								Error hold time in Auto mode		s

		101								Servo OFF time in Auto mode		s

		102								Idle time in Auto mode		s

		103								Teaching time		s

		104								Controller power ON time		s

		105								Arc ON time in Auto mode		s

		106								Downtime (Error)		-

		107								Waiting time in Auto mode		s

		108								Air cut time in Auto mode		s

		109								Login User ID		-

		110		Robot Data Access Function		YA-1UPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		112								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		113								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		114								Status INPUT/OUTPUT data		-

		115								User INPUT/OUTPUT data		-

		116								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		117								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		118		Thick Plate Welding Function		YA-1UPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		120								Error code		-

		121								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		122						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								Weld start condition (voltage)		V

		124								Weld start condition (speed)		m/min

		125								Weld start condition (timer)		s

		126								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		127								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								Start retry		-

		129								Operation after start (current)		A

		130								Operation after start (voltage)		V

		131								Operation after start (timer)		s

		132								Operation after start (speed)		m/min

		133								Joint (weaving pattern)		-

		134								Joint (amplitude)		m

		135								Joint (height)		m

		136								Arc sensor settings		-

		137								Pass shift		ｍ

		138								Weld end condition (current)		A

		139								Weld end condition (voltage)		V

		140								Weld end condition (speed)		m/min

		141								Start shift		m

		142		Touch Sensor Function		YA-1VPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17						溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイルを開いた		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		47								名前をつけて保存した		なし

		48								命令追加		なし

		49								命令変更		なし

		50								命令削除		なし

		51								移動命令		なし

		52								行った操作を元に戻した		なし

		53								UNDO の操作を取り消した		なし

		54		生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		55								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		58								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		59						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								ワーク S/N 		なし

		61								溶接線ID 		なし

		62								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								プログラム名変数		なし

		65								溶接開始時の教示点		なし

		66								ログデータ作成時の教示点		なし

		67								ワイヤ使用長		m

		68								アークリトライ回数		回

		69								スティック解除回数		回 カイ

		70								溶接エラー		なし

		71								指令電流		A

		72								指令電圧		V

		73								溶接速度		m/min

		74								出力電流		A

		75								出力電圧		V

		76								短絡回数		回 カイ

		77								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		78								送給モーター電流		A

		79								ワイヤ送給速度		m/min

		80								逸脱なし時間		s

		81								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG タッチスタート情報		なし

		83								各種逸脱回数		回 カイ

		84								ログイン中のユーザID		なし

		85								ロボット間協調の状態		なし

		86								溶接特性番号		なし

		87								溶接特性		なし

		88		生産管理機能		YA-2JPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								シリアルNo. 		なし

		90								イベント種別		なし

		91								プログラム名		なし

		92								プログラム起動時の教示点		なし

		93								ログデータ作成時の教示点		なし

		94								エラーコード		なし

		95								エラーサブコード		なし

		96								平均負荷率		%

		97								ピーク負荷率		%

		98								衝突検出トルク		%

		99								任意の変数10 個		なし

		100								プログラム実行時間		s

		101								運転中一時停止時間		s

		102								運転中エラー停止時間		s

		103								運転中サーボOFF 時間		s

		104								運転中アイドル時間		s

		105								教示モード中時間		s

		106								電源投入時間		s

		107								運転中アークON 時間		s

		108								ダウンタイム（エラー）		なし

		109								運転中WAIT 時間		s

		110								運転中空走時間		s

		111								ログイン中のユーザID		なし

		112		ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		114								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		119								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		120		OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度				OPC UA規格に従う

		122								Model 　モデル名		なし		取得の都度

		123								SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

		124								Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

		125								TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

		126								MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

		127								Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

		128								Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

		129								MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

		130								Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

		131								　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

		132								ParameterSet/		なし		取得の都度

		133								　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

		134								SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

		135								ParameterSet/		なし		取得の都度

		136								EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

		137								OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

		138								ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

		139		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		141								エラーコード		なし

		142								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		143						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		145								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		146								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		147								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		148								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								スタートリトライ		なし

		150								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		151								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		152								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		153								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		154								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		155								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		156								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		157								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		158								パスシフト		ｍ

		159								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		160								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		161								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		162								開始シフト カイシ		m

		163		タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		166																		または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17				YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイル操作 ソウサ		なし								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								ファイル編集 ヘンシュウ		なし

		48								プログラム編集 ヘンシュウ		なし

		49								モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

		50								レジューム操作 ソウサ		なし

		51								ユーザーログイン		なし

		52		生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		53								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		54								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		55								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								ワーク S/N 		なし

		59								溶接線ID 		なし

		60								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								プログラム名変数		なし

		63								溶接開始時の教示点		なし

		64								ログデータ作成時の教示点		なし

		65								ワイヤ使用長		m

		66								アークリトライ回数		回

		67								スティック解除回数		回 カイ

		68								溶接エラー		なし

		69								指令電流		A

		70								指令電圧		V

		71								溶接速度		m/min

		72								出力電流		A

		73								出力電圧		V

		74								短絡回数		回 カイ

		75								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		76								送給モーター電流		A

		77								ワイヤ送給速度		m/min

		78								逸脱なし時間		s

		79								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG タッチスタート情報		なし

		81								各種逸脱回数		回 カイ

		82								ログイン中のユーザID		なし

		83								ロボット間協調の状態		なし

		84								溶接特性番号		なし

		85								溶接特性		なし

		86		生産管理機能		YA-1UPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								シリアルNo. 		なし

		88								イベント種別		なし

		89								プログラム名		なし

		90								プログラム起動時の教示点		なし

		91								ログデータ作成時の教示点		なし

		92								エラーコード		なし

		93								エラーサブコード		なし

		94								平均負荷率		%

		95								ピーク負荷率		%

		96								衝突検出トルク		%

		97								任意の変数10 個		なし

		98								プログラム実行時間		s

		99								運転中一時停止時間		s

		100								運転中エラー停止時間		s

		101								運転中サーボOFF 時間		s

		102								運転中アイドル時間		s

		103								教示モード中時間		s

		104								電源投入時間		s

		105								運転中アークON 時間		s

		106								ダウンタイム（エラー）		なし

		107								運転中WAIT 時間		s

		108								運転中空走時間		s

		109								ログイン中のユーザID		なし

		110		ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		112								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		113								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		114								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		120								エラーコード		なし

		121								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		122						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		124								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		125								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		126								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		127								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								スタートリトライ		なし

		129								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		130								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		131								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		132								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		133								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		134								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		135								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		136								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		137								パスシフト		ｍ

		138								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		139								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		140								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		141								開始シフト カイシ		m

		142		タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		145																		または、TPのIF(SD,USB)





G3G4カテゴリ

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G4コントローラー

				製品品番：YA-2JAシリーズ、YA-2KAシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G3コントローラー

				製品品番：YA-1V/YA-1Y/YA-2D/YA-2F/YA-1W/YA-1Z/YA-2E/YA-2Gシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用





G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us		csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

								溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイルを開いた		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										名前をつけて保存した		なし

										命令追加		なし

										命令変更		なし

										命令削除		なし

										移動命令		なし

										行った操作を元に戻した		なし

										UNDO の操作を取り消した		なし

				生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度		パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

										Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度		OPC UA規格に従う

										Model 　モデル名		なし		取得の都度

										SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

										Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

										TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

										MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

										Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

										Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

										MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

										Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

										　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

										SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

										OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

										ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G4_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999





G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us		csv		PCツール：自動データ受信

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

						YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイル操作 ソウサ		なし						または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

										ファイル編集 ヘンシュウ		なし

										プログラム編集 ヘンシュウ		なし

										モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

										レジューム操作 ソウサ		なし

										ユーザーログイン		なし

				生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G3_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999

		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考

				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1

				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1

				8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ

				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1

				8507		R		終了出力率係数		0-250％				1

				8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ

				8586		-		reserved

				8586		-		reserved

				8589		-		reserved

				8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON

				8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1

				8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1

				8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON

				8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1

				8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1

				8598		R		未使用 ミシヨウ

				8599		R		未使用 ミシヨウ

				8600		-R		未使用 ミシヨウ

				8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2

				8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8654		-		reserved

				8655		-		reserved

				8656		-		reserved

				8657		-		reserved

				8658		-		reserved

				8659		-		reserved

				8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8678		-		reserved

				8679		-		reserved

				8999





Modbus アドレス一覧

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1





溶接系データ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

		8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

		8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8007		R		Reserved

		8008		R		Reserved

		8009		R		Reserved

		8010		R		Reserved

		8011		R		Reserved

		8012		R		Reserved

		8013		R		Reserved

		8014		R		Reserved

		8015		R		Reserved

		8016		R		Reserved

		8017		R		Reserved

		8018		R		Reserved

		8019		R		Reserved

		8020		R		Reserved						30

		8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

		8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8052		R		Reserved

		8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

		8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8055		R		Reserved

		8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

		8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

		8058		R		Reserved

		8060		R		未使用

		8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

		8416		R		ツール番号		-		1～30		1

		8417		R		負荷番号		-		1～30		1

		8418		R		位置番号		-		1～65535		1

		8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

		8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

		8428		R		Reserved						1

		8429		R		Reserved						1

		8430		R		Reserved						20

		8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

		8451		R		Reserved

		8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

		8453		R		Reserved

		8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

		8455		R		Reserved

		8456		R		Reserved

		8460		-		未使用





ユーザーパラメータ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

		7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

		7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

		7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

		7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

		7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

		7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

		7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

		7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

		7139		R		Reserved

		7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

		7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

		7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

		7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

		7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

		7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

		7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

		7279		R		Reserved

		7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

		7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

		7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7410		R		Reserved

		7450		-		未使用

		7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

		7703		R		Reserved

		7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

		7718		R		Reserved						16

		7734		R		Reserved						8

		7742		R		Reserved

		7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

		7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

		7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

		7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

		7758		R		Reserved

		7800		-		未使用

		7999






EU Data Act Data specifications submitted by WPBD products
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Option Name Part number Function name Data name Unit Sampling period Option Name Part number Function name Data name Unit Sampling period
Production Management  |YA-1UPXD1 |Auto Data Receiving YY,MM,DD,hh,m Production Management ~ |YA-1UPXD1 |Operation information : YY,MM,DD,hh,m
52|Function Accumulation m,ss 86|Function Production evet log Log start m,ss
53 Error history L 87 Serial No. -
54 Alarm history L E B
Every Request (min. i vent type
. 89 Program name -
1 min)
Measurement 90 Program start position -
55 Production count section unit 91 Log position -
YY,MM,DD,hh,m 92 Error code -
56 Operation time m,ss 93 Error sub code -
Welding information : YY,MM,DD,hh,m 94 Average load factor %
57 Production evet log Log start m,ss 95 Peak load factor %
58 Work S/N - 96 Collision torque %
59 Weld line 1D N 97 Any 10 variables - Every Log Event
YY,MM,DD,hh,m 98 Running Time s
60 Torch ON time m,ss 99 Holding time in Auto mode s
o YL DI 100 Error hold time in Auto mode s
61 Torch OFF ti g = R
ore ime m.ss 101 Servo OFF time in Auto mode s
62 Program name = - -
102 Idle time in Auto mode s
63 Weld start position -
— 103 Teaching time s
64 Log position o . C m oNT
65 Wire amount m 10 ontro elr po'vver N time s
66 A tme 105 Arc ON time in Auto mode s
67 Stick release count time 106 Downtime (Error) _
68 Weld error N 107 Waiting time in Auto mode s
69 s Gt A 108 Air cut time in Auto mode s
70 Command voltage v Each time a weld 109 Login User ID -
71 Weld speed m/min Robot Data Access Function|YA-1UPXEL1 |- Robot position data/Each axis data/Work
72 Current output A 110 coordinate data/Load factor for each axis o
73 Voltage output v 111 External axis angle data/Load factor (1-21) -
T4 Shot count time Welding data (Set current, Actual current, Set
75 Total instant arc lack time ms voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
76 Feeder motor current A 112 motor current =
3 N ) Every acquisition :
7 Wire speed m/min Welding data for follower robot (Set current, Set |
- - 10 ms minimum
78 Arc monitor time s 113 voltage, Tool number, etc) =
YY,MM,DD,hh,m 114 Status INPUT/OUTPUT data =
9 Arctime f'sS 115 User INPUT/OUTPUT data -
80 MAG touch start - 116 Gl variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.) -
8l Deviation counts time Time data (Accumulated program execution
82 Login User ID - 117 time, Accumulated power ON time, etc.) -
83 Multi-cooperative robot state -
84 Weld characteristics No. - .
85 Weld characteristics - COﬂtlﬂued On neXt page
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北田編集英語_G4_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-2KPWY1		Weld data recording		Current output		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-2JPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command voltage		V

		35								Command Ib		A

		36								Command Ip		V

		37								Weld speed		m/min

		38								Current output		A

		39								Voltage output		V

		40								Shot count		time

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-2JPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								Opening a file		-								または、TPのIF(SD,USB)

		47								Saving a file with a new name		-

		48								Command add		-

		49								Command change		-

		50								Command delete		-

		51								Move command		-

		52								Undoing an operation		-

		53								Canceling an “UNDO” operation		-

		54		Production Management Function		YA-2JPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		55								Error history		-						csv

		56								Alarm history		-						csv

		57								Production count		Measurement section unit						csv

		58								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		59						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								Work S/N 		-

		61								Weld line ID 		-

		62								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								Program name		-

		65								Weld start position		-

		66								Log position		-

		67								Wire amount		m

		68								Arc retry count		time

		69								Stick release count		time

		70								Weld error		-

		71								Command current		A

		72								Command voltage		V

		73								Weld speed		m/min

		74								Current output		A

		75								Voltage output		V

		76								Shot count		time

		77								Total instant arc lack time		ms

		78								Feeder motor current		A

		79								Wire speed		m/min

		80								Arc monitor time		s

		81								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG touch start		-

		83								Deviation counts		time

		84								Login User ID		-

		85								Multi-cooperative robot state		-

		86								Weld characteristics No.		-

		87								Weld characteristics		-

		88		Production Management Function		YA-2JPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								Serial No. 		-

		90								Event type		-

		91								Program name		-

		92								Program start position		-

		93								Log position		-

		94								Error code		-

		95								Error sub code		-

		96								Average load factor		%

		97								Peak load factor		%

		98								Collision torque		%

		99								Any 10 variables		-

		100								Running Time		s

		101								Holding time in Auto mode		s

		102								Error hold time in Auto mode		s

		103								Servo OFF time in Auto mode		s

		104								Idle time in Auto mode		s

		105								Teaching time		s

		106								Controller power ON time		s

		107								Arc ON time in Auto mode		s

		108								Downtime (Error)		-

		109								Waiting time in Auto mode		s

		110								Air cut time in Auto mode		s

		111								Login User ID		-

		112		Robot Data Access Function		YA-2JPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		114								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		115								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		116								Status INPUT/OUTPUT data		-

		117								User INPUT/OUTPUT data		-

		118								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		119								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		120		OPC UA server Function		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		Login user name		-		Every acquisition				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer		-						OPC UA規格に従う

		122								Model name		-

		123								Serial number		-

		124								Firmware information		-

		125								Operation program information		-

		126								Manipulator		-

		127								Manufacturer		-

		128								Model number of manipulator		-

		129								Robot type		-

		130								Axis information/		-

		131								　Axis type		-

		132								ParameterSet/		-

		133								　Angle and so on		-

		134								Safety information		-

		135								ParameterSet/		-

		136								　Emergency stop state		-

		137								　Operation mode		-

		138								　Protective stop		-

		139		Thick Plate Welding Function		YA-2JPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		141								Error code		-

		142								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		143						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								Weld start condition (voltage)		V

		145								Weld start condition (speed)		m/min

		146								Weld start condition (timer)		s

		147								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		148								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								Start retry		-

		150								Operation after start (current)		A

		151								Operation after start (voltage)		V

		152								Operation after start (timer)		s

		153								Operation after start (speed)		m/min

		154								Joint (weaving pattern)		-

		155								Joint (amplitude)		m

		156								Joint (height)		m

		157								Arc sensor settings		なし

		158								Pass shift		ｍ

		159								Weld end condition (current)		A

		160								Weld end condition (voltage)		V

		161								Weld end condition (speed)		m/min

		162								Start shift		m

		163		Touch Sensor Function		YA-2JPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集英語_G3_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-1TPWY2		Weld data recording		Current output		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-1UPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command Ip		A

		35								Command voltage		V

		36								Weld speed		m/min

		37								Current output		A

		38								Voltage output		V

		39								Shot count		time

		40								Instant arc-lack time		ms

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-1UPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								File		-								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								Edit		-

		48								Program edit		-

		49								Mode switch		-

		50								Resume		-

		51								User login		-

		52		Production Management Function		YA-1UPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		53								Error history		なし						csv

		54								Alarm history		なし						csv

		55								Production count		Measurement section unit						csv

		56								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		57						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								Work S/N 		-

		59								Weld line ID 		-

		60								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								Program name		-

		63								Weld start position		-

		64								Log position		-

		65								Wire amount		m

		66								Arc retry count		time

		67								Stick release count		time

		68								Weld error		-

		69								Command current		A

		70								Command voltage		V

		71								Weld speed		m/min

		72								Current output		A

		73								Voltage output		V

		74								Shot count		time

		75								Total instant arc lack time		ms

		76								Feeder motor current		A

		77								Wire speed		m/min

		78								Arc monitor time		s

		79								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG touch start		-

		81								Deviation counts		time

		82								Login User ID		-

		83								Multi-cooperative robot state		-

		84								Weld characteristics No.		-

		85								Weld characteristics		-

		86		Production Management Function		YA-1UPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								Serial No. 		-

		88								Event type		-

		89								Program name		-

		90								Program start position		-

		91								Log position		-

		92								Error code		-

		93								Error sub code		-

		94								Average load factor		%

		95								Peak load factor		%

		96								Collision torque		%

		97								Any 10 variables		-

		98								Running Time		s

		99								Holding time in Auto mode		s

		100								Error hold time in Auto mode		s

		101								Servo OFF time in Auto mode		s

		102								Idle time in Auto mode		s

		103								Teaching time		s

		104								Controller power ON time		s

		105								Arc ON time in Auto mode		s

		106								Downtime (Error)		-

		107								Waiting time in Auto mode		s

		108								Air cut time in Auto mode		s

		109								Login User ID		-

		110		Robot Data Access Function		YA-1UPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		112								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		113								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		114								Status INPUT/OUTPUT data		-

		115								User INPUT/OUTPUT data		-

		116								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		117								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		118		Thick Plate Welding Function		YA-1UPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		120								Error code		-

		121								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		122						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								Weld start condition (voltage)		V

		124								Weld start condition (speed)		m/min

		125								Weld start condition (timer)		s

		126								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		127								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								Start retry		-

		129								Operation after start (current)		A

		130								Operation after start (voltage)		V

		131								Operation after start (timer)		s

		132								Operation after start (speed)		m/min

		133								Joint (weaving pattern)		-

		134								Joint (amplitude)		m

		135								Joint (height)		m

		136								Arc sensor settings		-

		137								Pass shift		ｍ

		138								Weld end condition (current)		A

		139								Weld end condition (voltage)		V

		140								Weld end condition (speed)		m/min

		141								Start shift		m

		142		Touch Sensor Function		YA-1VPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17						溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイルを開いた		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		47								名前をつけて保存した		なし

		48								命令追加		なし

		49								命令変更		なし

		50								命令削除		なし

		51								移動命令		なし

		52								行った操作を元に戻した		なし

		53								UNDO の操作を取り消した		なし

		54		生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		55								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		58								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		59						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								ワーク S/N 		なし

		61								溶接線ID 		なし

		62								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								プログラム名変数		なし

		65								溶接開始時の教示点		なし

		66								ログデータ作成時の教示点		なし

		67								ワイヤ使用長		m

		68								アークリトライ回数		回

		69								スティック解除回数		回 カイ

		70								溶接エラー		なし

		71								指令電流		A

		72								指令電圧		V

		73								溶接速度		m/min

		74								出力電流		A

		75								出力電圧		V

		76								短絡回数		回 カイ

		77								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		78								送給モーター電流		A

		79								ワイヤ送給速度		m/min

		80								逸脱なし時間		s

		81								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG タッチスタート情報		なし

		83								各種逸脱回数		回 カイ

		84								ログイン中のユーザID		なし

		85								ロボット間協調の状態		なし

		86								溶接特性番号		なし

		87								溶接特性		なし

		88		生産管理機能		YA-2JPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								シリアルNo. 		なし

		90								イベント種別		なし

		91								プログラム名		なし

		92								プログラム起動時の教示点		なし

		93								ログデータ作成時の教示点		なし

		94								エラーコード		なし

		95								エラーサブコード		なし

		96								平均負荷率		%

		97								ピーク負荷率		%

		98								衝突検出トルク		%

		99								任意の変数10 個		なし

		100								プログラム実行時間		s

		101								運転中一時停止時間		s

		102								運転中エラー停止時間		s

		103								運転中サーボOFF 時間		s

		104								運転中アイドル時間		s

		105								教示モード中時間		s

		106								電源投入時間		s

		107								運転中アークON 時間		s

		108								ダウンタイム（エラー）		なし

		109								運転中WAIT 時間		s

		110								運転中空走時間		s

		111								ログイン中のユーザID		なし

		112		ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		114								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		119								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		120		OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度				OPC UA規格に従う

		122								Model 　モデル名		なし		取得の都度

		123								SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

		124								Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

		125								TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

		126								MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

		127								Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

		128								Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

		129								MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

		130								Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

		131								　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

		132								ParameterSet/		なし		取得の都度

		133								　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

		134								SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

		135								ParameterSet/		なし		取得の都度

		136								EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

		137								OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

		138								ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

		139		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		141								エラーコード		なし

		142								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		143						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		145								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		146								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		147								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		148								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								スタートリトライ		なし

		150								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		151								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		152								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		153								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		154								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		155								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		156								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		157								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		158								パスシフト		ｍ

		159								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		160								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		161								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		162								開始シフト カイシ		m

		163		タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		166																		または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17				YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイル操作 ソウサ		なし								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								ファイル編集 ヘンシュウ		なし

		48								プログラム編集 ヘンシュウ		なし

		49								モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

		50								レジューム操作 ソウサ		なし

		51								ユーザーログイン		なし

		52		生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		53								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		54								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		55								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								ワーク S/N 		なし

		59								溶接線ID 		なし

		60								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								プログラム名変数		なし

		63								溶接開始時の教示点		なし

		64								ログデータ作成時の教示点		なし

		65								ワイヤ使用長		m

		66								アークリトライ回数		回

		67								スティック解除回数		回 カイ

		68								溶接エラー		なし

		69								指令電流		A

		70								指令電圧		V

		71								溶接速度		m/min

		72								出力電流		A

		73								出力電圧		V

		74								短絡回数		回 カイ

		75								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		76								送給モーター電流		A

		77								ワイヤ送給速度		m/min

		78								逸脱なし時間		s

		79								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG タッチスタート情報		なし

		81								各種逸脱回数		回 カイ

		82								ログイン中のユーザID		なし

		83								ロボット間協調の状態		なし

		84								溶接特性番号		なし

		85								溶接特性		なし

		86		生産管理機能		YA-1UPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								シリアルNo. 		なし

		88								イベント種別		なし

		89								プログラム名		なし

		90								プログラム起動時の教示点		なし

		91								ログデータ作成時の教示点		なし

		92								エラーコード		なし

		93								エラーサブコード		なし

		94								平均負荷率		%

		95								ピーク負荷率		%

		96								衝突検出トルク		%

		97								任意の変数10 個		なし

		98								プログラム実行時間		s

		99								運転中一時停止時間		s

		100								運転中エラー停止時間		s

		101								運転中サーボOFF 時間		s

		102								運転中アイドル時間		s

		103								教示モード中時間		s

		104								電源投入時間		s

		105								運転中アークON 時間		s

		106								ダウンタイム（エラー）		なし

		107								運転中WAIT 時間		s

		108								運転中空走時間		s

		109								ログイン中のユーザID		なし

		110		ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		112								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		113								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		114								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		120								エラーコード		なし

		121								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		122						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		124								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		125								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		126								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		127								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								スタートリトライ		なし

		129								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		130								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		131								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		132								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		133								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		134								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		135								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		136								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		137								パスシフト		ｍ

		138								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		139								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		140								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		141								開始シフト カイシ		m

		142		タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		145																		または、TPのIF(SD,USB)





G3G4カテゴリ

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G4コントローラー

				製品品番：YA-2JAシリーズ、YA-2KAシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G3コントローラー

				製品品番：YA-1V/YA-1Y/YA-2D/YA-2F/YA-1W/YA-1Z/YA-2E/YA-2Gシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用





G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us		csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

								溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイルを開いた		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										名前をつけて保存した		なし

										命令追加		なし

										命令変更		なし

										命令削除		なし

										移動命令		なし

										行った操作を元に戻した		なし

										UNDO の操作を取り消した		なし

				生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度		パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

										Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度		OPC UA規格に従う

										Model 　モデル名		なし		取得の都度

										SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

										Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

										TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

										MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

										Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

										Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

										MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

										Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

										　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

										SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

										OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

										ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G4_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999





G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us		csv		PCツール：自動データ受信

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

						YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイル操作 ソウサ		なし						または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

										ファイル編集 ヘンシュウ		なし

										プログラム編集 ヘンシュウ		なし

										モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

										レジューム操作 ソウサ		なし

										ユーザーログイン		なし

				生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G3_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999

		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考

				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1

				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1

				8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ

				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1

				8507		R		終了出力率係数		0-250％				1

				8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ

				8586		-		reserved

				8586		-		reserved

				8589		-		reserved

				8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON

				8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1

				8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1

				8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON

				8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1

				8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1

				8598		R		未使用 ミシヨウ

				8599		R		未使用 ミシヨウ

				8600		-R		未使用 ミシヨウ

				8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2

				8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8654		-		reserved

				8655		-		reserved

				8656		-		reserved

				8657		-		reserved

				8658		-		reserved

				8659		-		reserved

				8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8678		-		reserved

				8679		-		reserved

				8999





Modbus アドレス一覧

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1





溶接系データ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

		8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

		8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8007		R		Reserved

		8008		R		Reserved

		8009		R		Reserved

		8010		R		Reserved

		8011		R		Reserved

		8012		R		Reserved

		8013		R		Reserved

		8014		R		Reserved

		8015		R		Reserved

		8016		R		Reserved

		8017		R		Reserved

		8018		R		Reserved

		8019		R		Reserved

		8020		R		Reserved						30

		8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

		8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8052		R		Reserved

		8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

		8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8055		R		Reserved

		8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

		8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

		8058		R		Reserved

		8060		R		未使用

		8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

		8416		R		ツール番号		-		1～30		1

		8417		R		負荷番号		-		1～30		1

		8418		R		位置番号		-		1～65535		1

		8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

		8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

		8428		R		Reserved						1

		8429		R		Reserved						1

		8430		R		Reserved						20

		8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

		8451		R		Reserved

		8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

		8453		R		Reserved

		8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

		8455		R		Reserved

		8456		R		Reserved

		8460		-		未使用





ユーザーパラメータ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

		7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

		7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

		7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

		7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

		7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

		7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

		7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

		7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

		7139		R		Reserved

		7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

		7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

		7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

		7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

		7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

		7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

		7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

		7279		R		Reserved

		7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

		7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

		7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7410		R		Reserved

		7450		-		未使用

		7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

		7703		R		Reserved

		7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

		7718		R		Reserved						16

		7734		R		Reserved						8

		7742		R		Reserved

		7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

		7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

		7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

		7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

		7758		R		Reserved

		7800		-		未使用

		7999






北田編集英語_G4_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-2KPWY1		Weld data recording		Current output		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-2JPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command voltage		V

		35								Command Ib		A

		36								Command Ip		V

		37								Weld speed		m/min

		38								Current output		A

		39								Voltage output		V

		40								Shot count		time

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-2JPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								Opening a file		-								または、TPのIF(SD,USB)

		47								Saving a file with a new name		-

		48								Command add		-

		49								Command change		-

		50								Command delete		-

		51								Move command		-

		52								Undoing an operation		-

		53								Canceling an “UNDO” operation		-

		54		Production Management Function		YA-2JPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		55								Error history		-						csv

		56								Alarm history		-						csv

		57								Production count		Measurement section unit						csv

		58								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		59						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								Work S/N 		-

		61								Weld line ID 		-

		62								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								Program name		-

		65								Weld start position		-

		66								Log position		-

		67								Wire amount		m

		68								Arc retry count		time

		69								Stick release count		time

		70								Weld error		-

		71								Command current		A

		72								Command voltage		V

		73								Weld speed		m/min

		74								Current output		A

		75								Voltage output		V

		76								Shot count		time

		77								Total instant arc lack time		ms

		78								Feeder motor current		A

		79								Wire speed		m/min

		80								Arc monitor time		s

		81								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG touch start		-

		83								Deviation counts		time

		84								Login User ID		-

		85								Multi-cooperative robot state		-

		86								Weld characteristics No.		-

		87								Weld characteristics		-

		88		Production Management Function		YA-2JPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								Serial No. 		-

		90								Event type		-

		91								Program name		-

		92								Program start position		-

		93								Log position		-

		94								Error code		-

		95								Error sub code		-

		96								Average load factor		%

		97								Peak load factor		%

		98								Collision torque		%

		99								Any 10 variables		-

		100								Running Time		s

		101								Holding time in Auto mode		s

		102								Error hold time in Auto mode		s

		103								Servo OFF time in Auto mode		s

		104								Idle time in Auto mode		s

		105								Teaching time		s

		106								Controller power ON time		s

		107								Arc ON time in Auto mode		s

		108								Downtime (Error)		-

		109								Waiting time in Auto mode		s

		110								Air cut time in Auto mode		s

		111								Login User ID		-

		112		Robot Data Access Function		YA-2JPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		114								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		115								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		116								Status INPUT/OUTPUT data		-

		117								User INPUT/OUTPUT data		-

		118								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		119								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		120		OPC UA server Function		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		Login user name		-		Every acquisition				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer		-						OPC UA規格に従う

		122								Model name		-

		123								Serial number		-

		124								Firmware information		-

		125								Operation program information		-

		126								Manipulator		-

		127								Manufacturer		-

		128								Model number of manipulator		-

		129								Robot type		-

		130								Axis information/		-

		131								　Axis type		-

		132								ParameterSet/		-

		133								　Angle and so on		-

		134								Safety information		-

		135								ParameterSet/		-

		136								　Emergency stop state		-

		137								　Operation mode		-

		138								　Protective stop		-

		139		Thick Plate Welding Function		YA-2JPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		141								Error code		-

		142								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		143						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								Weld start condition (voltage)		V

		145								Weld start condition (speed)		m/min

		146								Weld start condition (timer)		s

		147								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		148								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								Start retry		-

		150								Operation after start (current)		A

		151								Operation after start (voltage)		V

		152								Operation after start (timer)		s

		153								Operation after start (speed)		m/min

		154								Joint (weaving pattern)		-

		155								Joint (amplitude)		m

		156								Joint (height)		m

		157								Arc sensor settings		なし

		158								Pass shift		ｍ

		159								Weld end condition (current)		A

		160								Weld end condition (voltage)		V

		161								Weld end condition (speed)		m/min

		162								Start shift		m

		163		Touch Sensor Function		YA-2JPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集英語_G3_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-1TPWY2		Weld data recording		Current output		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-1UPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command Ip		A

		35								Command voltage		V

		36								Weld speed		m/min

		37								Current output		A

		38								Voltage output		V

		39								Shot count		time

		40								Instant arc-lack time		ms

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-1UPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								File		-								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								Edit		-

		48								Program edit		-

		49								Mode switch		-

		50								Resume		-

		51								User login		-

		52		Production Management Function		YA-1UPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		53								Error history		なし						csv

		54								Alarm history		なし						csv

		55								Production count		Measurement section unit						csv

		56								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		57						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								Work S/N 		-

		59								Weld line ID 		-

		60								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								Program name		-

		63								Weld start position		-

		64								Log position		-

		65								Wire amount		m

		66								Arc retry count		time

		67								Stick release count		time

		68								Weld error		-

		69								Command current		A

		70								Command voltage		V

		71								Weld speed		m/min

		72								Current output		A

		73								Voltage output		V

		74								Shot count		time

		75								Total instant arc lack time		ms

		76								Feeder motor current		A

		77								Wire speed		m/min

		78								Arc monitor time		s

		79								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG touch start		-

		81								Deviation counts		time

		82								Login User ID		-

		83								Multi-cooperative robot state		-

		84								Weld characteristics No.		-

		85								Weld characteristics		-

		86		Production Management Function		YA-1UPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								Serial No. 		-

		88								Event type		-

		89								Program name		-

		90								Program start position		-

		91								Log position		-

		92								Error code		-

		93								Error sub code		-

		94								Average load factor		%

		95								Peak load factor		%

		96								Collision torque		%

		97								Any 10 variables		-

		98								Running Time		s

		99								Holding time in Auto mode		s

		100								Error hold time in Auto mode		s

		101								Servo OFF time in Auto mode		s

		102								Idle time in Auto mode		s

		103								Teaching time		s

		104								Controller power ON time		s

		105								Arc ON time in Auto mode		s

		106								Downtime (Error)		-

		107								Waiting time in Auto mode		s

		108								Air cut time in Auto mode		s

		109								Login User ID		-

		110		Robot Data Access Function		YA-1UPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		112								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		113								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		114								Status INPUT/OUTPUT data		-

		115								User INPUT/OUTPUT data		-

		116								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		117								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		118		Thick Plate Welding Function		YA-1UPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		120								Error code		-

		121								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		122						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								Weld start condition (voltage)		V

		124								Weld start condition (speed)		m/min

		125								Weld start condition (timer)		s

		126								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		127								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								Start retry		-

		129								Operation after start (current)		A

		130								Operation after start (voltage)		V

		131								Operation after start (timer)		s

		132								Operation after start (speed)		m/min

		133								Joint (weaving pattern)		-

		134								Joint (amplitude)		m

		135								Joint (height)		m

		136								Arc sensor settings		-

		137								Pass shift		ｍ

		138								Weld end condition (current)		A

		139								Weld end condition (voltage)		V

		140								Weld end condition (speed)		m/min

		141								Start shift		m

		142		Touch Sensor Function		YA-1VPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17						溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイルを開いた		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		47								名前をつけて保存した		なし

		48								命令追加		なし

		49								命令変更		なし

		50								命令削除		なし

		51								移動命令		なし

		52								行った操作を元に戻した		なし

		53								UNDO の操作を取り消した		なし

		54		生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		55								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		58								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		59						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								ワーク S/N 		なし

		61								溶接線ID 		なし

		62								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								プログラム名変数		なし

		65								溶接開始時の教示点		なし

		66								ログデータ作成時の教示点		なし

		67								ワイヤ使用長		m

		68								アークリトライ回数		回

		69								スティック解除回数		回 カイ

		70								溶接エラー		なし

		71								指令電流		A

		72								指令電圧		V

		73								溶接速度		m/min

		74								出力電流		A

		75								出力電圧		V

		76								短絡回数		回 カイ

		77								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		78								送給モーター電流		A

		79								ワイヤ送給速度		m/min

		80								逸脱なし時間		s

		81								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG タッチスタート情報		なし

		83								各種逸脱回数		回 カイ

		84								ログイン中のユーザID		なし

		85								ロボット間協調の状態		なし

		86								溶接特性番号		なし

		87								溶接特性		なし

		88		生産管理機能		YA-2JPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								シリアルNo. 		なし

		90								イベント種別		なし

		91								プログラム名		なし

		92								プログラム起動時の教示点		なし

		93								ログデータ作成時の教示点		なし

		94								エラーコード		なし

		95								エラーサブコード		なし

		96								平均負荷率		%

		97								ピーク負荷率		%

		98								衝突検出トルク		%

		99								任意の変数10 個		なし

		100								プログラム実行時間		s

		101								運転中一時停止時間		s

		102								運転中エラー停止時間		s

		103								運転中サーボOFF 時間		s

		104								運転中アイドル時間		s

		105								教示モード中時間		s

		106								電源投入時間		s

		107								運転中アークON 時間		s

		108								ダウンタイム（エラー）		なし

		109								運転中WAIT 時間		s

		110								運転中空走時間		s

		111								ログイン中のユーザID		なし

		112		ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		114								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		119								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		120		OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度				OPC UA規格に従う

		122								Model 　モデル名		なし		取得の都度

		123								SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

		124								Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

		125								TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

		126								MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

		127								Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

		128								Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

		129								MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

		130								Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

		131								　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

		132								ParameterSet/		なし		取得の都度

		133								　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

		134								SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

		135								ParameterSet/		なし		取得の都度

		136								EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

		137								OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

		138								ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

		139		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		141								エラーコード		なし

		142								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		143						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		145								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		146								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		147								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		148								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								スタートリトライ		なし

		150								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		151								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		152								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		153								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		154								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		155								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		156								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		157								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		158								パスシフト		ｍ

		159								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		160								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		161								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		162								開始シフト カイシ		m

		163		タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		166																		または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17				YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイル操作 ソウサ		なし								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								ファイル編集 ヘンシュウ		なし

		48								プログラム編集 ヘンシュウ		なし

		49								モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

		50								レジューム操作 ソウサ		なし

		51								ユーザーログイン		なし

		52		生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		53								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		54								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		55								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								ワーク S/N 		なし

		59								溶接線ID 		なし

		60								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								プログラム名変数		なし

		63								溶接開始時の教示点		なし

		64								ログデータ作成時の教示点		なし

		65								ワイヤ使用長		m

		66								アークリトライ回数		回

		67								スティック解除回数		回 カイ

		68								溶接エラー		なし

		69								指令電流		A

		70								指令電圧		V

		71								溶接速度		m/min

		72								出力電流		A

		73								出力電圧		V

		74								短絡回数		回 カイ

		75								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		76								送給モーター電流		A

		77								ワイヤ送給速度		m/min

		78								逸脱なし時間		s

		79								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG タッチスタート情報		なし

		81								各種逸脱回数		回 カイ

		82								ログイン中のユーザID		なし

		83								ロボット間協調の状態		なし

		84								溶接特性番号		なし

		85								溶接特性		なし

		86		生産管理機能		YA-1UPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								シリアルNo. 		なし

		88								イベント種別		なし

		89								プログラム名		なし

		90								プログラム起動時の教示点		なし

		91								ログデータ作成時の教示点		なし

		92								エラーコード		なし

		93								エラーサブコード		なし

		94								平均負荷率		%

		95								ピーク負荷率		%

		96								衝突検出トルク		%

		97								任意の変数10 個		なし

		98								プログラム実行時間		s

		99								運転中一時停止時間		s

		100								運転中エラー停止時間		s

		101								運転中サーボOFF 時間		s

		102								運転中アイドル時間		s

		103								教示モード中時間		s

		104								電源投入時間		s

		105								運転中アークON 時間		s

		106								ダウンタイム（エラー）		なし

		107								運転中WAIT 時間		s

		108								運転中空走時間		s

		109								ログイン中のユーザID		なし

		110		ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		112								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		113								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		114								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		120								エラーコード		なし

		121								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		122						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		124								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		125								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		126								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		127								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								スタートリトライ		なし

		129								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		130								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		131								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		132								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		133								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		134								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		135								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		136								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		137								パスシフト		ｍ

		138								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		139								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		140								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		141								開始シフト カイシ		m

		142		タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		145																		または、TPのIF(SD,USB)





G3G4カテゴリ

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G4コントローラー

				製品品番：YA-2JAシリーズ、YA-2KAシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G3コントローラー

				製品品番：YA-1V/YA-1Y/YA-2D/YA-2F/YA-1W/YA-1Z/YA-2E/YA-2Gシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用





G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us		csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

								溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイルを開いた		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										名前をつけて保存した		なし

										命令追加		なし

										命令変更		なし

										命令削除		なし

										移動命令		なし

										行った操作を元に戻した		なし

										UNDO の操作を取り消した		なし

				生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度		パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

										Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度		OPC UA規格に従う

										Model 　モデル名		なし		取得の都度

										SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

										Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

										TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

										MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

										Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

										Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

										MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

										Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

										　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

										SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

										OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

										ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G4_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999





G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us		csv		PCツール：自動データ受信

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

						YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイル操作 ソウサ		なし						または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

										ファイル編集 ヘンシュウ		なし

										プログラム編集 ヘンシュウ		なし

										モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

										レジューム操作 ソウサ		なし

										ユーザーログイン		なし

				生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G3_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999

		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考

				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1

				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1

				8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ

				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1

				8507		R		終了出力率係数		0-250％				1

				8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ

				8586		-		reserved

				8586		-		reserved

				8589		-		reserved

				8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON

				8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1

				8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1

				8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON

				8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1

				8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1

				8598		R		未使用 ミシヨウ

				8599		R		未使用 ミシヨウ

				8600		-R		未使用 ミシヨウ

				8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2

				8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8654		-		reserved

				8655		-		reserved

				8656		-		reserved

				8657		-		reserved

				8658		-		reserved

				8659		-		reserved

				8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8678		-		reserved

				8679		-		reserved

				8999





Modbus アドレス一覧

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1





溶接系データ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

		8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

		8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8007		R		Reserved

		8008		R		Reserved

		8009		R		Reserved

		8010		R		Reserved

		8011		R		Reserved

		8012		R		Reserved

		8013		R		Reserved

		8014		R		Reserved

		8015		R		Reserved

		8016		R		Reserved

		8017		R		Reserved

		8018		R		Reserved

		8019		R		Reserved

		8020		R		Reserved						30

		8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

		8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8052		R		Reserved

		8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

		8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8055		R		Reserved

		8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

		8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

		8058		R		Reserved

		8060		R		未使用

		8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

		8416		R		ツール番号		-		1～30		1

		8417		R		負荷番号		-		1～30		1

		8418		R		位置番号		-		1～65535		1

		8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

		8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

		8428		R		Reserved						1

		8429		R		Reserved						1

		8430		R		Reserved						20

		8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

		8451		R		Reserved

		8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

		8453		R		Reserved

		8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

		8455		R		Reserved

		8456		R		Reserved

		8460		-		未使用





ユーザーパラメータ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

		7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

		7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

		7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

		7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

		7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

		7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

		7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

		7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

		7139		R		Reserved

		7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

		7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

		7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

		7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

		7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

		7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

		7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

		7279		R		Reserved

		7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

		7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

		7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7410		R		Reserved

		7450		-		未使用

		7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

		7703		R		Reserved

		7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

		7718		R		Reserved						16

		7734		R		Reserved						8

		7742		R		Reserved

		7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

		7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

		7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

		7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

		7758		R		Reserved

		7800		-		未使用

		7999
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Option Name Part number Function name Data name Unit Sampling period
Thick Plate Welding YA- Thick Plate Event Log File operation information (File Reset, Transfer, |-
118|Function 1UPMB1/C1 File Open/Close)
Operation information (start, restart, stop, direct|-
119 go, etc.)
Every request
120 Error code -
Weld Information (Multi-layer welding starts, -
Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends,
121 Weld starts, Weld ends, Weld condition number)
122 Welding Condition Weld start condition (current) A
123 Setting File Weld start condition (voltage) \
124 Weld start condition (speed) m/min
125 Weld start condition (timer) s
126 Weld end condition (weld confirmation timer) |s
127 Weld end condition (Afterflow Timer) s
128 Start retry -
129 Operation after start (current) A
130 Operation after start (voltage) V
131 Operation after start (timer) s
Every request
132 Operation after start (speed) m/min
133 Joint (weaving pattern) -
134 Joint (amplitude) m
135 Joint (height) m
136 Arc sensor settings -
137 Pass shift m
138 Weld end condition (current) A
139 Weld end condition (voltage) \Y
140 Weld end condition (speed) m/min
141 Start shift m
142|Touch Sensor Function YA-1VPWS1 |Touch Sensor File(SLS) |Sensor number table -
Every request
143 Sensor movement commands -
144 TSF Touch sensor correction data mm
Every request

End
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北田編集英語_G4_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-2KPWY1		Weld data recording		Current output		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-2JPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command voltage		V

		35								Command Ib		A

		36								Command Ip		V

		37								Weld speed		m/min

		38								Current output		A

		39								Voltage output		V

		40								Shot count		time

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-2JPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								Opening a file		-								または、TPのIF(SD,USB)

		47								Saving a file with a new name		-

		48								Command add		-

		49								Command change		-

		50								Command delete		-

		51								Move command		-

		52								Undoing an operation		-

		53								Canceling an “UNDO” operation		-

		54		Production Management Function		YA-2JPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		55								Error history		-						csv

		56								Alarm history		-						csv

		57								Production count		Measurement section unit						csv

		58								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		59						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								Work S/N 		-

		61								Weld line ID 		-

		62								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								Program name		-

		65								Weld start position		-

		66								Log position		-

		67								Wire amount		m

		68								Arc retry count		time

		69								Stick release count		time

		70								Weld error		-

		71								Command current		A

		72								Command voltage		V

		73								Weld speed		m/min

		74								Current output		A

		75								Voltage output		V

		76								Shot count		time

		77								Total instant arc lack time		ms

		78								Feeder motor current		A

		79								Wire speed		m/min

		80								Arc monitor time		s

		81								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG touch start		-

		83								Deviation counts		time

		84								Login User ID		-

		85								Multi-cooperative robot state		-

		86								Weld characteristics No.		-

		87								Weld characteristics		-

		88		Production Management Function		YA-2JPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event
				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								Serial No. 		-

		90								Event type		-

		91								Program name		-

		92								Program start position		-

		93								Log position		-

		94								Error code		-

		95								Error sub code		-

		96								Average load factor		%

		97								Peak load factor		%

		98								Collision torque		%

		99								Any 10 variables		-

		100								Running Time		s

		101								Holding time in Auto mode		s

		102								Error hold time in Auto mode		s

		103								Servo OFF time in Auto mode		s

		104								Idle time in Auto mode		s

		105								Teaching time		s

		106								Controller power ON time		s

		107								Arc ON time in Auto mode		s

		108								Downtime (Error)		-

		109								Waiting time in Auto mode		s

		110								Air cut time in Auto mode		s

		111								Login User ID		-

		112		Robot Data Access Function		YA-2JPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum
				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		114								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		115								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		116								Status INPUT/OUTPUT data		-

		117								User INPUT/OUTPUT data		-

		118								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		119								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		120		OPC UA server Function		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		Login user name		-		Every acquisition				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer		-						OPC UA規格に従う

		122								Model name		-

		123								Serial number		-

		124								Firmware information		-

		125								Operation program information		-

		126								Manipulator		-

		127								Manufacturer		-

		128								Model number of manipulator		-

		129								Robot type		-

		130								Axis information/		-

		131								　Axis type		-

		132								ParameterSet/		-

		133								　Angle and so on		-

		134								Safety information		-

		135								ParameterSet/		-

		136								　Emergency stop state		-

		137								　Operation mode		-

		138								　Protective stop		-

		139		Thick Plate Welding Function		YA-2JPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		141								Error code		-

		142								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		143						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								Weld start condition (voltage)		V

		145								Weld start condition (speed)		m/min

		146								Weld start condition (timer)		s

		147								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		148								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								Start retry		-

		150								Operation after start (current)		A

		151								Operation after start (voltage)		V

		152								Operation after start (timer)		s

		153								Operation after start (speed)		m/min

		154								Joint (weaving pattern)		-

		155								Joint (amplitude)		m

		156								Joint (height)		m

		157								Arc sensor settings		なし

		158								Pass shift		ｍ

		159								Weld end condition (current)		A

		160								Weld end condition (voltage)		V

		161								Weld end condition (speed)		m/min

		162								Start shift		m

		163		Touch Sensor Function		YA-2JPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集英語_G3_取得可能データ

				Option Name		Part number		Function name		Data name		Unit		Sampling period				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS Weld Data Management		YA-1TPWY2		Weld data recording		Current output		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								Voltage output		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								Wire speed		m/min

		4								Program name		-		50ms				csv

		5								Position name		-

		6								Error number		-

		7								Weld speed		m/min

		8								Command current		A

		9								Current output		A

		10								Command voltage		V

		11								Voltage output		V

		12								Shot count		time

		13								Pulse frequency		Hz

		14								Motor current		A

		15								Wire speed		m/min

		16								Instant arc-lack time		ms

		17						Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		18								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		19								Command current		A

		20								Command Ip		A

		21								Command voltage		V

		22								Weld speed		m/min

		23								Current output		A

		24								Voltage output		V

		25								Shot count		time

		26								Instant arc-lack time		ms

		27								Motor current		A

		28								Wire speed		m/min

		29								Weld error		-

		30								Deviation count		time

		31		Welding Data Log (General Welder)		YA-1UPWY2T01		Weld data log		Program name		-		Each time a weld				csv		PCツール：自動データ受信

		32								Position name		-								または、TPのIF(SD,USB)

		33								Command current		A

		34								Command Ip		A

		35								Command voltage		V

		36								Weld speed		m/min

		37								Current output		A

		38								Voltage output		V

		39								Shot count		time

		40								Instant arc-lack time		ms

		41								Motor current		A

		42								Wire speed		m/min

		43								Weld error		-

		44								Deviation count		time

		45		Teaching Update Log		YA-1UPXC1		Teaching Update Log		-		-		For each change operation				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								File		-								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								Edit		-

		48								Program edit		-

		49								Mode switch		-

		50								Resume		-

		51								User login		-

		52		Production Management Function		YA-1UPXD1		Auto Data Receiving		Accumulation		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Request (min. 1 min)				csv		PCツール：自動データ受信

		53								Error history		なし						csv

		54								Alarm history		なし						csv

		55								Production count		Measurement section unit						csv

		56								Operation time		YY,MM,DD,hh,mm,ss						csv

		57						Welding information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Each time a weld				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								Work S/N 		-

		59								Weld line ID 		-

		60								Torch ON time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								Torch OFF time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								Program name		-

		63								Weld start position		-

		64								Log position		-

		65								Wire amount		m

		66								Arc retry count		time

		67								Stick release count		time

		68								Weld error		-

		69								Command current		A

		70								Command voltage		V

		71								Weld speed		m/min

		72								Current output		A

		73								Voltage output		V

		74								Shot count		time

		75								Total instant arc lack time		ms

		76								Feeder motor current		A

		77								Wire speed		m/min

		78								Arc monitor time		s

		79								Arc time		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG touch start		-

		81								Deviation counts		time

		82								Login User ID		-

		83								Multi-cooperative robot state		-

		84								Weld characteristics No.		-

		85								Weld characteristics		-

		86		Production Management Function		YA-1UPXD1		Operation information：Production evet log		Log start		YY,MM,DD,hh,mm,ss		Every Log Event				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								Serial No. 		-

		88								Event type		-

		89								Program name		-

		90								Program start position		-

		91								Log position		-

		92								Error code		-

		93								Error sub code		-

		94								Average load factor		%

		95								Peak load factor		%

		96								Collision torque		%

		97								Any 10 variables		-

		98								Running Time		s

		99								Holding time in Auto mode		s

		100								Error hold time in Auto mode		s

		101								Servo OFF time in Auto mode		s

		102								Idle time in Auto mode		s

		103								Teaching time		s

		104								Controller power ON time		s

		105								Arc ON time in Auto mode		s

		106								Downtime (Error)		-

		107								Waiting time in Auto mode		s

		108								Air cut time in Auto mode		s

		109								Login User ID		-

		110		Robot Data Access Function		YA-1UPXE1		-		Robot position data/Each axis data/Work coordinate data/Load factor for each axis		-		Every acquisition：10 ms minimum				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								External axis angle data/Load factor (1-21)		-						1パラメータ2byteデータ

		112								Welding data (Set current, Actual current, Set voltage, Actual voltage, Wire speed, Feeder
motor current)		-

		113								Welding data for follower robot (Set current, Set voltage, Tool number, etc)		-

		114								Status INPUT/OUTPUT data		-

		115								User INPUT/OUTPUT data		-

		116								GI variable (100 pcs.), GL variable (5 pcs.)		-

		117								Time data (Accumulated program execution time, Accumulated power ON time, etc.)		-

		118		Thick Plate Welding Function		YA-1UPMB1/C1		Thick Plate Event Log		File operation information (File Reset, Transfer, File Open/Close)		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								Operation information (start, restart, stop, direct go, etc.)		-								または、TPのIF(SD,USB)

		120								Error code		-

		121								Weld Information (Multi-layer welding starts, Multi-layer pass shift, Multi-layer welding ends, Weld starts, Weld ends, Weld condition number)		-

		122						Welding  Condition Setting File		Weld start condition (current)		A		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								Weld start condition (voltage)		V

		124								Weld start condition (speed)		m/min

		125								Weld start condition (timer)		s

		126								Weld end condition (weld confirmation timer)		s

		127								Weld end condition (Afterflow Timer)		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								Start retry		-

		129								Operation after start (current)		A

		130								Operation after start (voltage)		V

		131								Operation after start (timer)		s

		132								Operation after start (speed)		m/min

		133								Joint (weaving pattern)		-

		134								Joint (amplitude)		m

		135								Joint (height)		m

		136								Arc sensor settings		-

		137								Pass shift		ｍ

		138								Weld end condition (current)		A

		139								Weld end condition (voltage)		V

		140								Weld end condition (speed)		m/min

		141								Start shift		m

		142		Touch Sensor Function		YA-1VPWS1		Touch Sensor File(SLS)		Sensor number table		-		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								Sensor movement commands		-								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		Touch sensor correction data		mm		Every request				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																				または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us				csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17						溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイルを開いた		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		47								名前をつけて保存した		なし

		48								命令追加		なし

		49								命令変更		なし

		50								命令削除		なし

		51								移動命令		なし

		52								行った操作を元に戻した		なし

		53								UNDO の操作を取り消した		なし

		54		生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		55								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		58								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		59						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		60								ワーク S/N 		なし

		61								溶接線ID 		なし

		62								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		63								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		64								プログラム名変数		なし

		65								溶接開始時の教示点		なし

		66								ログデータ作成時の教示点		なし

		67								ワイヤ使用長		m

		68								アークリトライ回数		回

		69								スティック解除回数		回 カイ

		70								溶接エラー		なし

		71								指令電流		A

		72								指令電圧		V

		73								溶接速度		m/min

		74								出力電流		A

		75								出力電圧		V

		76								短絡回数		回 カイ

		77								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		78								送給モーター電流		A

		79								ワイヤ送給速度		m/min

		80								逸脱なし時間		s

		81								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		82								MAG タッチスタート情報		なし

		83								各種逸脱回数		回 カイ

		84								ログイン中のユーザID		なし

		85								ロボット間協調の状態		なし

		86								溶接特性番号		なし

		87								溶接特性		なし

		88		生産管理機能		YA-2JPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		89								シリアルNo. 		なし

		90								イベント種別		なし

		91								プログラム名		なし

		92								プログラム起動時の教示点		なし

		93								ログデータ作成時の教示点		なし

		94								エラーコード		なし

		95								エラーサブコード		なし

		96								平均負荷率		%

		97								ピーク負荷率		%

		98								衝突検出トルク		%

		99								任意の変数10 個		なし

		100								プログラム実行時間		s

		101								運転中一時停止時間		s

		102								運転中エラー停止時間		s

		103								運転中サーボOFF 時間		s

		104								運転中アイドル時間		s

		105								教示モード中時間		s

		106								電源投入時間		s

		107								運転中アークON 時間		s

		108								ダウンタイム（エラー）		なし

		109								運転中WAIT 時間		s

		110								運転中空走時間		s

		111								ログイン中のユーザID		なし

		112		ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		113								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		114								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		119								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		120		OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度				パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

		121								Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度				OPC UA規格に従う

		122								Model 　モデル名		なし		取得の都度

		123								SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

		124								Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

		125								TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

		126								MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

		127								Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

		128								Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

		129								MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

		130								Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

		131								　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

		132								ParameterSet/		なし		取得の都度

		133								　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

		134								SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

		135								ParameterSet/		なし		取得の都度

		136								EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

		137								OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

		138								ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

		139		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		140								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		141								エラーコード		なし

		142								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		143						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		144								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		145								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		146								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		147								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		148								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		149								スタートリトライ		なし

		150								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		151								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		152								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		153								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		154								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		155								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		156								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		157								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		158								パスシフト		ｍ

		159								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		160								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		161								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		162								開始シフト カイシ		m

		163		タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		164								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		165						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		166																		または、TPのIF(SD,USB)





北田編集_G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ				取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

		1		TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us				csv		PCツール：自動データ受信

		2								電圧出力		V								または、TPのIF(SD,USB)

		3								ワイヤ送給速度		m/min

		4								プログラム名		なし		50ms				csv

		5								教示点名		なし

		6								エラー番号		なし

		7								溶接速度		m/min

		8								指令電流		A

		9								電流出力		A

		10								指令電圧		V

		11								電圧出力		V

		12								短絡回数		回

		13								パルス周波数		Hz

		14								モーター電流		A

		15								ワイヤ供給速度		m/min

		16								瞬時アーク切れ時間		ms

		17				YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		18								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		19								指令電流		A

		20								指令 Ip		A

		21								指令電圧		V

		22								溶接速度		m/min

		23								出力電流		A

		24								出力電圧		V

		25								短絡回数		回

		26								瞬時アーク切れ時間		ms

		27								モーター電流		A

		28								ワイヤ送給速度		m/min

		29								溶接エラー		なし

		30								逸脱回数		回

		31		溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：自動データ受信

		32								教示点名		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		33								指令電流		A

		34								指令電圧		V

		35								指令 Ib		A

		36								指令 Ip		V

		37								溶接速度		m/min

		38								出力電流		A

		39								出力電圧		V

		40								短絡回数		回

		41								送給モーター電流		A

		42								ワイヤ送給速度		m/min

		43								溶接エラー		なし

		44								逸脱回数		回

		45		教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド				csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

		46								ファイル操作 ソウサ		なし								または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

		47								ファイル編集 ヘンシュウ		なし

		48								プログラム編集 ヘンシュウ		なし

		49								モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

		50								レジューム操作 ソウサ		なし

		51								ユーザーログイン		なし

		52		生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv		PCツール：自動データ受信

		53								エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		54								アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		55								生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		56								稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ				csv

		57						溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		58								ワーク S/N 		なし

		59								溶接線ID 		なし

		60								トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		61								トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		62								プログラム名変数		なし

		63								溶接開始時の教示点		なし

		64								ログデータ作成時の教示点		なし

		65								ワイヤ使用長		m

		66								アークリトライ回数		回

		67								スティック解除回数		回 カイ

		68								溶接エラー		なし

		69								指令電流		A

		70								指令電圧		V

		71								溶接速度		m/min

		72								出力電流		A

		73								出力電圧		V

		74								短絡回数		回 カイ

		75								瞬時アーク切れ時間積算		ms

		76								送給モーター電流		A

		77								ワイヤ送給速度		m/min

		78								逸脱なし時間		s

		79								溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

		80								MAG タッチスタート情報		なし

		81								各種逸脱回数		回 カイ

		82								ログイン中のユーザID		なし

		83								ロボット間協調の状態		なし

		84								溶接特性番号		なし

		85								溶接特性		なし

		86		生産管理機能		YA-1UPXD1		運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド				csv		PCツール：生産イベントロガー

		87								シリアルNo. 		なし

		88								イベント種別		なし

		89								プログラム名		なし

		90								プログラム起動時の教示点		なし

		91								ログデータ作成時の教示点		なし

		92								エラーコード		なし

		93								エラーサブコード		なし

		94								平均負荷率		%

		95								ピーク負荷率		%

		96								衝突検出トルク		%

		97								任意の変数10 個		なし

		98								プログラム実行時間		s

		99								運転中一時停止時間		s

		100								運転中エラー停止時間		s

		101								運転中サーボOFF 時間		s

		102								運転中アイドル時間		s

		103								教示モード中時間		s

		104								電源投入時間		s

		105								運転中アークON 時間		s

		106								ダウンタイム（エラー）		なし

		107								運転中WAIT 時間		s

		108								運転中空走時間		s

		109								ログイン中のユーザID		なし

		110		ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

		111								外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ				1パラメータ2byteデータ

		112								溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		113								フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		114								ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		115								汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		116								GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		117								時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

		118		中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

		119								運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		120								エラーコード		なし

		121								溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

		122						溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		123								溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

		124								溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

		125								溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

		126								溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

		127								溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s								または、TPのIF(SD,USB)

		128								スタートリトライ		なし

		129								スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

		130								スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

		131								スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

		132								スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

		133								継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

		134								継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

		135								継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

		136								アークセンサー設定 セッテイ		なし

		137								パスシフト		ｍ

		138								終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

		139								終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

		140								終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

		141								開始シフト カイシ		m

		142		タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		143								センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし								または、TPのIF(SD,USB)

		144						TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度				独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

		145																		または、TPのIF(SD,USB)





G3G4カテゴリ

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G4コントローラー

				製品品番：YA-2JAシリーズ、YA-2KAシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用

				製品カテゴリー：ロボット

				製品名：G3コントローラー

				製品品番：YA-1V/YA-1Y/YA-2D/YA-2F/YA-1W/YA-1Z/YA-2E/YA-2Gシリーズ

				データ提出の条件：各種オプションを使用





G4_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-2KPWY1		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		50us		csv		PCツール：自動データ受信		サンプリング周期は、設定に依存 シュウキ セッテイ イゾン

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

								溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-2JPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-2JPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイルを開いた		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										名前をつけて保存した		なし

										命令追加		なし

										命令変更		なし

										命令削除		なし

										移動命令		なし

										行った操作を元に戻した		なし

										UNDO の操作を取り消した		なし

				生産管理機能		YA-2JPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-2JPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				OPC UA サーバー機能		YA-2JPXK1		OPC UA for Robotics		CurrentUser 　ログインユーザー名		なし		取得の都度		パケットデータ		OPCUA通信 ツウシン

										Manufacturer 　製造元		なし		取得の都度		OPC UA規格に従う

										Model 　モデル名		なし		取得の都度

										SerialNumber　シリアル番号		なし		取得の都度

										Software/ 　ファームウェア情報		なし		取得の都度

										TaskControls/ 　動作プログラム情報		なし		取得の都度

										MotionDevice1/ マニピュレーター		なし		取得の都度

										Manufacturer　製造元		なし		取得の都度

										Model 　マニピュレーター品番		なし		取得の都度

										MotionDeviceCategory　ロボット種別		なし		取得の都度

										Axes/ 軸情報		なし		取得の都度

										　MotionProfile 軸種別		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										　ActualPosition　　　角度など		なし		取得の都度

										SafetyState1/ セーフティ情報		なし		取得の都度

										ParameterSet/		なし		取得の都度

										EmergencyStop　緊急停止状態		なし		取得の都度

										OperationalMode　操作モード		なし		取得の都度

										ProtectiveStop　保護停止状態		なし		取得の都度

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-2JPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-2JPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G4_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999





G3_取得可能データ

				オプション名 メイ		品番 ヒンバン		機能名 キノウ		データ名 メイ		単位 タンイ		サンプリング周期 シュウキ		取得形式 シュトク ケイシキ		取得方法 シュトクホウホウ		コメント

				TAWERS 溶接データ管理		YA-1TPWY2		溶接データ記録 ヨウセツ キロク		電流出力		A		300us		csv		PCツール：自動データ受信

										電圧出力		V						または、TPのIF(SD,USB)

										ワイヤ送給速度		m/min

										プログラム名		なし		50ms		csv

										教示点名		なし

										エラー番号		なし

										溶接速度		m/min

										指令電流		A

										電流出力		A

										指令電圧		V

										電圧出力		V

										短絡回数		回

										パルス周波数		Hz

										モーター電流		A

										ワイヤ供給速度		m/min

										瞬時アーク切れ時間		ms

						YA-1TPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令 Ip		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										瞬時アーク切れ時間		ms

										モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				溶接ログ（通信溶接機）		YA-1UPWY2T01		溶接ログ ヨウセツ		プログラム名		なし		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：自動データ受信

										教示点名		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										指令電流		A

										指令電圧		V

										指令 Ib		A

										指令 Ip		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										溶接エラー		なし

										逸脱回数		回

				教示変更ログ機能		YA-1UPXC1		教示変更ログ						変更操作の都度 ヘンコウ ソウサ ツド		csv		PCツール：自動データ受信		操作の都度、該当の操作名をログする。 ソウサ ツド ガイトウ ソウサ メイ

										ファイル操作 ソウサ		なし						または、TPのIF(SD,USB)		プログラム編集として記録される命令は一部のみ ヘンシュウ キロク メイレイ イチブ

										ファイル編集 ヘンシュウ		なし

										プログラム編集 ヘンシュウ		なし

										モード切替操作 キリカエ ソウサ		なし

										レジューム操作 ソウサ		なし

										ユーザーログイン		なし

				生産管理機能		YA-1UPXD1		自動データ受信 ジドウ ジュシン		積算時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv		PCツール：自動データ受信

										エラー履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										アラーム履歴		なし		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										生産数		計測区間単位		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

										稼働時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss		要求の都度（最小1min） ヨウキュウ ツド サイショウ		csv

								溶接情報：生産イベントログ セイサン		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		1つの溶接の都度 ヨウセツ ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										ワーク S/N 		なし

										溶接線ID 		なし

										トーチON 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										トーチOFF 時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										プログラム名変数		なし

										溶接開始時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										ワイヤ使用長		m

										アークリトライ回数		回

										スティック解除回数		回 カイ

										溶接エラー		なし

										指令電流		A

										指令電圧		V

										溶接速度		m/min

										出力電流		A

										出力電圧		V

										短絡回数		回 カイ

										瞬時アーク切れ時間積算		ms

										送給モーター電流		A

										ワイヤ送給速度		m/min

										逸脱なし時間		s

										溶接時間		YY,MM,DD,hh,mm,ss

										MAG タッチスタート情報		なし

										各種逸脱回数		回 カイ

										ログイン中のユーザID		なし

										ロボット間協調の状態		なし

										溶接特性番号		なし

										溶接特性		なし

								運転情報：生産イベントログ ウンテンジョウホウ		ログデータ作成時刻		YY,MM,DD,hh,mm,ss		ログイベントの都度 ツド		csv		PCツール：生産イベントロガー

										シリアルNo. 		なし

										イベント種別		なし

										プログラム名		なし

										プログラム起動時の教示点		なし

										ログデータ作成時の教示点		なし

										エラーコード		なし

										エラーサブコード		なし

										平均負荷率		%

										ピーク負荷率		%

										衝突検出トルク		%

										任意の変数10 個		なし

										プログラム実行時間		s

										運転中一時停止時間		s

										運転中エラー停止時間		s

										運転中サーボOFF 時間		s

										運転中アイドル時間		s

										教示モード中時間		s

										電源投入時間		s

										運転中アークON 時間		s

										ダウンタイム（エラー）		なし

										運転中WAIT 時間		s

										運転中空走時間		s

										ログイン中のユーザID		なし

				ロボットデータアクセス機能		YA-1UPXE1				ロボット位置情報 / 各軸情報 / ワーク座標情報/ 各軸負荷率		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		パケットデータ		通信データ:Modbus/TCP ツウシン		詳細は別紙参照 ショウサイ ベッシサンショウ

										外部軸角度情報 / 負荷率(1 ～ 21 軸)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ		1パラメータ2byteデータ

										溶接情報　（指令電流、実電流、指令電圧、実電圧、ワイヤ送給速度、フィードモータ電流）		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										フォロワーロボットの溶接情報( 指令電流、指令電圧、ツール番号など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										ステイタス入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										汎用入出力情報		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										GI 変数(100 個)、GL 変数(5 個)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

										時間情報( 累積プログラム実行時間、累積電源投入時間　など)		なし		取得の都度：最小10ms シュトク ツド サイショウ

				中厚板溶接機能 チュウアツイタ ヨウセツキノウ		YA-1UPMB1/C1		中厚板イベントログ チュウアツイタ		ファイル操作情報(ファイルリセット、転送、ファイルオープン/クローズ) ソウサ ジョウホウ テンソウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE		PCツールにてCSV変換機能あり ヘンカンキノウ

										運転情報(起動、再起動、停止、ダイレクトゴー等) ウンテンジョウホウ キドウ サイキドウ テイシ トウ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

										エラーコード		なし

										溶接情報(多層開始、多層パス遷移、多層終了、溶接開始、溶接終了、溶接条件番号) ヨウセツ ジョウホウ タソウ カイシ タソウ センイ タソウ シュウリョウ ヨウセツカイシ ヨウセツ シュウリョウ ヨウセツジョウケン バンゴウ		なし

								溶接条件設定ファイル ヨウセツジョウケン セッテイ		溶接開始条件(電流) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンリュウ		A		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										溶接開始条件(電圧) ヨウセツ カイシ ジョウケン デンアツ		V

										溶接開始条件(速度) ヨウセツ カイシ ジョウケン ソクド		m/min

										溶接開始条件(タイマー) ヨウセツ カイシ ジョウケン		s

										溶接終了条件(溶接確認タイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン ヨウセツカクニン		s

										溶接終了条件(アフターフロータイマー) ヨウセツシュウリョウ ジョウケン		s						または、TPのIF(SD,USB)

										スタートリトライ		なし

										スタート後動作(電流) ゴ ドウサ デンリュウ		A

										スタート後動作(電圧) ゴ ドウサ デンアツ		V

										スタート後動作(タイマー) ゴ ドウサ		s

										スタート後動作(速度) ゴ ドウサ ソクド		m/min

										継手形状(ウィービングパターン) ツギテケイジョウ		なし

										継手形状(振幅) ツギテケイジョウ シンプク		m

										継手形状(高さ) ツギテケイジョウ タカ		m

										アークセンサー設定 セッテイ		なし

										パスシフト		ｍ

										終了部溶接条件(電流) シュウリョウ ブ ジョウケン デンリュウ		A

										終了部溶接条件(電圧) シュウリョウ ブ ジョウケン デンアツ		V

										終了部溶接条件(速度) シュウリョウ ブ ジョウケン ソクド		m/min

										開始シフト カイシ		m

				タッチセンサー機能 キノウ		YA-1VPWS1		タッチセンサー設定ファイル(SLS) セッテイ		センサー番号テーブル バンゴウ		なし		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

										センサー動作設定 ドウサ セッテイ		なし						または、TPのIF(SD,USB)

								TSF		タッチセンサー補正量 ホセイリョウ		mm		要求の都度		独自フォーマット ドクジ		PCツール：WCE

																		または、TPのIF(SD,USB)





G3_RDA詳細

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1

		溶接系データ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

				8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

				8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

				8007		R		Reserved

				8008		R		Reserved

				8009		R		Reserved

				8010		R		Reserved

				8011		R		Reserved

				8012		R		Reserved

				8013		R		Reserved

				8014		R		Reserved

				8015		R		Reserved

				8016		R		Reserved

				8017		R		Reserved

				8018		R		Reserved

				8019		R		Reserved

				8020		R		Reserved						30

				8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

				8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8052		R		Reserved

				8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

				8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

				8055		R		Reserved

				8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

				8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

				8058		R		Reserved

				8060		R		未使用

				8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

				8416		R		ツール番号		-		1～30		1

				8417		R		負荷番号		-		1～30		1

				8418		R		位置番号		-		1～65535		1

				8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

				8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

				8428		R		Reserved						1

				8429		R		Reserved						1

				8430		R		Reserved						20

				8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

				8451		R		Reserved

				8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

				8453		R		Reserved

				8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

				8455		R		Reserved

				8456		R		Reserved

				8460		-		未使用

		ユーザーパラメータ

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

				7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

				7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

				7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

				7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

				7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

				7139		R		Reserved

				7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

				7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

				7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

				7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

				7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

				7279		R		Reserved

				7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

				7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

				7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

				7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

				7410		R		Reserved

				7450		-		未使用

				7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

				7703		R		Reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

				7718		R		Reserved						16

				7734		R		Reserved						8

				7742		R		Reserved

				7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

				7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

				7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

				7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

				7758		R		Reserved

				7800		-		未使用

				7999

		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考

				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ

				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1

				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1

				8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ

				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1

				8507		R		終了出力率係数		0-250％				1

				8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1

				8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ

				8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ

				8586		-		reserved

				8586		-		reserved

				8589		-		reserved

				8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON

				8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1

				8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1

				8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON

				8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ

				8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1

				8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1

				8598		R		未使用 ミシヨウ

				8599		R		未使用 ミシヨウ

				8600		-R		未使用 ミシヨウ

				8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2

				8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2

				8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2

				8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2

				8654		-		reserved

				8655		-		reserved

				8656		-		reserved

				8657		-		reserved

				8658		-		reserved

				8659		-		reserved

				8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －

				8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －

				8678		-		reserved

				8679		-		reserved

				8999





Modbus アドレス一覧

		Modbus アドレス一覧

				Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001 mm				1

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001 mm				1

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001 mm				1

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001 mm				1

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001 mm				1

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ		0.001°				1

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ		0.001°				1		1つのグループとして扱う

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ		0.001°				1

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ		0.001°				1

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ		0.001°				1

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ		0.001°				1

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ		0.001°				1

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ		0.001°				1

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ		0.001°				1

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ		0.001°				1

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ		0.001°				1

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ		0.001°				1

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ		0.001°				1

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001 mm				1		1つのグループとして扱う

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001 mm				1

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001 mm				1

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001 mm				1

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001 mm				1

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001 mm				1

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1

				9036		R		外部軸1_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9037		R		外部軸1_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9038		R		外部軸2_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9039		R		外部軸2_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9041		R		外部軸3_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9043		R		外部軸4_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9045		R		外部軸5_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9047		R		外部軸6_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9049		R		外部軸7_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9051		R		外部軸8_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9053		R		外部軸9_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9055		R		外部軸10_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9057		R		外部軸11_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9059		R		外部軸12_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9061		R		外部軸13_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9063		R		外部軸14_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9065		R		外部軸15_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9067		R		外部軸16_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9069		R		外部軸17_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9071		R		外部軸18_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9073		R		外部軸19_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9075		R		外部軸20_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ		0.001°/mm				1		1つのグループとして扱う

				9077		R		外部軸21_角度上位データ		0.001°/mm				1

				9078		R		自ロボット_時刻データ_年		年				1		1つのグループとして扱う

				9079		R		自ロボット_時刻データ_月		月				1

				9080		R		自ロボット_時刻データ_日		日				1

				9081		R		自ロボット_時刻データ_時		時				1

				9082		R		自ロボット_時刻データ_分		分				1

				9083		R		自ロボット_時刻データ_秒		秒				1

				9084		R		1msカウンタの読み値		-		0～65535		1

				9085		-		未使用

				9102		R		Reserved

				9103		R		Reserved

				9104		R		Reserved

				9105		R		RDAシフト状態		-				1		0:無効, 1:シフト可能状態, 2:初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ), 3:シフトキープ状態

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3		-				1		任意の番号(RDA_SHIFT命令で指定)

				9109		R		Reserved						3

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9117		R		Reserved						3

				9120		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 H:センサ横成分		0.01 mm		-9999～+9999		1		1つのグループとして扱う

				9121		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 V:センサ高さ成分		0.01 mm		-9999～+9999		1

				9122		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Incline:進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9123		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Push:H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9124		W		開始位置基準方式での現在値、およびシフト制御方式に応じたシフト量 Twist:V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1

				9125		R		Reserved

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT)		%		0-999		1

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA)		%		0-999		1

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA)		%		0-999		1

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW)		%		0-999		1

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW)		%		0-999		1

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW)		%		0-999		1

				9506		R		外部軸1_負荷率		%		0-999		1

				9507		R		外部軸2_負荷率		%		0-999		1

				9508		R		外部軸3_負荷率		%		0-999		1

				9509		R		外部軸4_負荷率		%		0-999		1

				9510		R		外部軸5_負荷率		%		0-999		1

				9511		R		外部軸6_負荷率		%		0-999		1

				9512		R		外部軸7_負荷率		%		0-999		1

				9513		R		外部軸8_負荷率		%		0-999		1

				9514		R		外部軸9_負荷率		%		0-999		1

				9515		R		外部軸10_負荷率		%		0-999		1

				9516		R		外部軸11_負荷率		%		0-999		1

				9517		R		外部軸12_負荷率		%		0-999		1

				9518		R		外部軸13_負荷率		%		0-999		1

				9519		R		外部軸14_負荷率		%		0-999		1

				9520		R		外部軸15_負荷率		%		0-999		1

				9521		R		外部軸16_負荷率		%		0-999		1

				9522		R		外部軸17_負荷率		%		0-999		1

				9523		R		外部軸18_負荷率		%		0-999		1

				9524		R		外部軸19_負荷率		%		0-999		1

				9525		R		外部軸20_負荷率		%		0-999		1

				9526		R		外部軸21_負荷率		%		0-999		1





溶接系データ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		8000		R		溶接状態		-				1		0:待機, 1:溶接中, 2:クレータ中. 自ロボットがフォロワーでも取得できる。※フォロワーの場合、クレータ中状態は取得できません

		8001		R		溶接指令電流		A		1～999		1

		8002		R		溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8003		R		溶接時の実電流		A		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8004		R		溶接時の実電圧		0.1 V		1～999		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8005		R		ワイヤ送給速度		0.01 m/min		1～2300		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8006		R		フィーダモータ電流		0.01 A		1～255		1		※自ロボットがフォロワーでも取得できますが、プログラムを開いている必要があります

		8007		R		Reserved

		8008		R		Reserved

		8009		R		Reserved

		8010		R		Reserved

		8011		R		Reserved

		8012		R		Reserved

		8013		R		Reserved

		8014		R		Reserved

		8015		R		Reserved

		8016		R		Reserved

		8017		R		Reserved

		8018		R		Reserved

		8019		R		Reserved

		8020		R		Reserved						30

		8050		R		フォロワーAの溶接指令電流		A		1～999		1

		8051		R		フォロワーAの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8052		R		Reserved

		8053		R		フォロワーBの溶接指令電流		A		1～999		1

		8054		R		フォロワーBの溶接指令電圧		0.1 V		1～999		1

		8055		R		Reserved

		8056		R		フォロワーCの溶接指令電流		A		1～999		1

		8057		R		フォロワーCの溶接指令電圧		0.1V		1～999		1

		8058		R		Reserved

		8060		R		未使用

		8400		R		運転中のプログラム名		-				16		[文字列]32文字

		8416		R		ツール番号		-		1～30		1

		8417		R		負荷番号		-		1～30		1

		8418		R		位置番号		-		1～65535		1

		8419		R		位置名		-				8		[文字列]16文字

		8427		R		ロボット動作速度		0.01 m/min		1～18000		1

		8428		R		Reserved						1

		8429		R		Reserved						1

		8430		R		Reserved						20

		8450		R		フォロワーAのツール番号		-		1～30		1

		8451		R		Reserved

		8452		R		フォロワーBのツール番号		-		1～30		1

		8453		R		Reserved

		8454		R		フォロワーCのツール番号		-		1～30		1

		8455		R		Reserved

		8456		R		Reserved

		8460		-		未使用





ユーザーパラメータ

		Address		属性		内容		単位		範囲		レジスタ数		備考

		7000		R		ステイタス出力		-				1		d0:アラーム, d1:エラー, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:レディー, d5:サーボON, d6:起動中, d7:停止中

		7001		R		ステイタス入力		-				1		d0:外部サーボON, d1:Reserved, d2:運転モード, d3:教示モード, d4:Reserved, d5:エラー解除, d6:起動入力, d7:停止入力

		7010		R		汎用出力 1-16		-				1		16bit

		7011		R		汎用出力 17-32		-				1		16bit

		7012		R		汎用8/増設8 出力33-48		-				1		16bit

		7013		R		増設出力 49-64		-				1		16bit

		7014		R		増設出力 65-80		-				1		16bit

		7015		R		増設出力81-96		-				1		16bit

		7138		R		増設出力 2033-2048		-				1		16bit

		7139		R		Reserved

		7150		R		汎用入力 1-16		-				1		16bit

		7151		R		汎用入力 17-32		-				1		16bit

		7152		R		汎用8/増設8 入力33-48		-				1		16bit

		7153		R		増設入力 49-64		-				1		16bit

		7154		R		増設入力 65-80		-				1		16bit

		7155		R		増設入力 81-96		-				1		16bit

		7278		R		増設入力 2033-2048		-				1		16bit

		7279		R		Reserved

		7300		R/W		Gl 変数[0]-[99]		-		-32767～32767		1		2byte, Signed, 100 pcs.(*)

		7400		R		GL 変数[0] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7401		R		GL 変数[0] 上位データ		-				1		1

		7402		R		GL 変数[1] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7403		R		GL 変数[1] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7404		R		GL 変数[2] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7405		R		GL 変数[2] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7406		R		GL 変数[3] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7407		R		GL 変数[3] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7408		R		GL 変数[4] 下位データ		-				1		4byte, Signed

		7409		R		GL 変数[4] 上位データ		-				1		1つのグループとして扱う

		7410		R		Reserved

		7450		-		未使用

		7700		R		エラー表示コード		-				3		[文字列]5文字+NULL

		7703		R		Reserved

		7710		R		エラーサブメッセージ		-				8		[文字型]16文字

		7718		R		Reserved						16

		7734		R		Reserved						8

		7742		R		Reserved

		7750		R		積算時間:電源ON		0.1 s				2

		7752		R		積算時間:サーボON		0.1 s				2

		7754		R		積算時間:プログラム実行時間		0.1 s				2

		7756		R		積算時間:アークON時間		0.1 s				2

		7758		R		Reserved

		7800		-		未使用

		7999






EU Data Act Data specifications submitted by WPBD products

-Product Category : Laser
-Product Name : (For Cutting) Direct Diode Laser Oscillator

-Product Number : YL-FA0CA1EQO, YL-F40C02T05, YL-F60C02T05, YL-F40D02Y05
-Data to be submitted : See the table below note) Some models contain unused data. Output of unused data is “0”.

Data name Unit Data name Unit
1|Log data No. - 16|Blade humidity 0.01%
2|year, month, day year, month, day 17|Blade laser power W
3|hour, minute, second hour, minute, second 18|Blade safety relay operating factor -
4|Alarm No. - 19|Blade PD (Photo Diode) output voltage 0.01V
5|Input signal - 20{Combiner temperature 0.01°C
6|Output signal - 21|Combiner humidity 0.01%
7|Oscillator temperature 0.01°C 22|Combiner laser power W
8|Oscillator humidity 0.01% 23|Combiner safety relay status -
9|Oscillator power voltage 0.01V 24|Combiner PD (Photo Diode) output voltage 0.01Vv
10|Water block temperature (Oscillator cooling water temperature) [0.01°C 25|Guide laser PD (Photo Diode) output voltage mV
11|Power on time 0.1sec 26/FOM PD (Photo Diode) output voltage mV
12|Cumulative oscillation time 0.1sec 27|Alarm detail bits -
13{Cumulative operation time sec 28|Oscillator water pressure (IN) 0.001MPa
14|LD temperature 0.01°C 29|Oscillator water differential pressure (IN) 0.001MPa
15|Blade temperature 0.01°C 30|Oscillator water flow rate 0.1L/min
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北田編集データ英語

				Data name		Unit

		1		Log data No.		-

		2		year, month, day		year, month, day

		3		hour, minute, second		hour, minute, second

		4		Alarm No.		-

		5		Input signal		-

		6		Output signal		-

		7		Oscillator temperature		0.01℃

		8		Oscillator humidity		0.01%

		9		Oscillator power voltage		0.01V

		10		Water block temperature (Oscillator cooling water temperature)		0.01℃

		11		Power on time		0.1sec

		12		Cumulative oscillation time		0.1sec

		13		Cumulative operation time		sec

		14		LD temperature		0.01℃

		15		Blade temperature		0.01℃

		16		Blade humidity		0.01%

		17		Blade laser power		W

		18		Blade safety relay operating factor		-

		19		Blade PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		20		Combiner temperature		0.01℃

		21		Combiner humidity		0.01%

		22		Combiner laser power		W

		23		Combiner safety relay status		-

		24		Combiner PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		25		Guide laser PD (Photo Diode) output voltage		mV

		26		FOM PD (Photo Diode) output voltage		mV

		27		Alarm detail bits		-

		28		Oscillator water pressure (IN)		0.001MPa

		29		Oscillator water differential pressure (IN)		0.001MPa

		30		Oscillator water flow rate		0.1L/min











web公開用 (2)

				データ名 メイ		単位 タンイ

				ログデータNo		-

				年月日 ネンガッピ		年月日 ネンガッピ

				時分秒 ジフンビョウ		時分秒 ジフンビョウ

				発生したアラーム番号 ハッセイ バンゴウ		-

				入力信号 ニュウリョクシンゴウ		-

				出力信号 シュツリョクシンゴウ		-

				発振器内部温度 ハッシンキナイブオンド		0.01℃

				発振器内部湿度 ハッシンキナイブシツド		0.01%

				発振器電源電圧 ハッシンキ デンゲンデンアツ		0.01V

				水ブロック温度(発振器冷却水温度) ミズ オンド ハッシンキ レイキャクスイ オンド		0.01℃

				累積電源ON時間 ルイセキ デンゲン ジカン		0.1秒 ビョウ

				累積レーザ発振時間 ルイセキ ハッシン ジカン		0.1秒 ビョウ

				累積稼働時間時間 ルイセキ カドウジカン ジカン		秒 ビョウ

				LD温度 オンド		0.01℃

				ブレード内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				ブレード内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				ブレード出力 シュツリョク		W

				ブレードの安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				PD出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				コンバイナ内部温度 ナイブオンド		0.01℃

				コンバイナ内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				コンバイナレーザ出力 シュツリョク		W

				コンバイナの安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				コンバイナPD出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				ガイド光PD出力電圧 ヒカリ シュツリョク デンアツ		mV

				FOM PD出力電圧 シュツリョク デンアツ		mV

				発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				発振器冷却水IN側水圧 ハッシンキ レイキャクスイ ガワ スイアツ		0.001MPa

				発振器冷却水IN-OUT間の差圧 ハッシンキ レイキャクスイ カン サアツ		0.001MPa

				発振器冷却水流量 ハッシンキ レイキャクスイ リュウリョウ		0.1L/min







旧_北田編集データ英語

				Item name		Data name		Unit

		1		No		Log data No.		-

		2		Date		year, month, day		year, month, day

		3		Time		hour, minute, second		hour, minute, second

		4		Alarm No		Alarm No.		-

		5		Input		Input signal		-

		6		Output		Output signal		-

		7		Osc_Temp		Oscillator internal temperature		0.01℃

		8		Osc_Hum		Oscillator internal humidity		0.01%

		9		Osc_Volt		Oscillator power voltage		0.01V

		10		Water_BLKTemp		Water block temperature (Oscillator cooling water temperature)		0.01℃

		11		Power_ontime		Power on time		0.1sec

		12		Cum_Osctime		Cumulative oscillation time		0.1sec

		13		Cum_Opetime		Cumulative operation time		sec

		14		Bld1_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 1		0.01℃

		15		Bld1_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 1		0.01℃

		16		Bld1-Temp		Internal temperature of Blade 1		0.01℃

		17		Bld1_Hum		Internal humidity of Blade 1		0.01%

		18		Bld1_Power		Blade 1 laser power		W

		19		Bld1_Safety1		Blade 1 safety relay operating factor		-

		20		Bld1_Safety2		Blade 1 safety relay operating factor		-

		21		Bld1_PDVolt		Blade 1 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		22		Bld2_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 2		0.01℃

		23		Bld2_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 2		0.01℃

		24		Bld2-Temp		Internal temperature of Blade 2		0.01℃

		25		Bld2_Hum		Internal humidity of Blade 2		0.01%

		26		Bld2_Power		Blade 2 laser power		W

		27		Bld2_Safety1		Blade 2 safety relay operating factor		-

		28		Bld2_Safety2		Blade 2 safety relay operating factor		-

		29		Bld2_PDVolt		Blade 2 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		30		Bld3_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 3		0.01℃

		31		Bld3_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 3		0.01℃

		32		Bld3-Temp		Internal temperature of Blade 3		0.01℃

		33		Bld3_Hum		Internal humidity of Blade 3		0.01%

		34		Bld3_Power		Blade 3 laser power		W

		35		Bld3_Safety1		Blade 3 safety relay operating factor		-

		36		Bld3_Safety2		Blade 3 safety relay operating factor		-

		37		Bld3_PDVolt		Blade 3 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		38		Bld4_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 4		0.01℃

		39		Bld4_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 4		0.01℃

		40		Bld4-Temp		Internal temperature of Blade 4		0.01℃

		41		Bld4_Hum		Internal humidity of Blade 4		0.01%

		42		Bld4_Power		Blade 4 laser power		W

		43		Bld4_Safety1		Blade 4 safety relay operating factor		-

		44		Bld4_Safety2		Blade 4 safety relay operating factor		-

		45		Bld4_PDVolt		Blade 4 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		46		Bld5_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 5		0.01℃

		47		Bld5_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 5		0.01℃

		48		Bld5-Temp		Internal temperature of Blade 5		0.01℃

		49		Bld5_Hum		Internal humidity of Blade 5		0.01%

		50		Bld5_Power		Blade 5 laser power		W

		51		Bld5_Safety1		Blade 5 safety relay operating factor		-

		52		Bld5_Safety2		Blade 5 safety relay operating factor		-

		53		Bld5_PDVolt		Blade 5 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		54		Bld6_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 6		0.01℃

		55		Bld6_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 6		0.01℃

		56		Bld6-Temp		Internal temperature of Blade 6		0.01℃

		57		Bld6_Hum		Internal humidity of Blade 6		0.01%

		58		Bld6_Power		Blade 6 laser power		W

		59		Bld6_Safety1		Blade 6 safety relay operating factor		-

		60		Bld6_Safety2		Blade 6 safety relay operating factor		-

		61		Bld6_PDVolt		Blade 6 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		62		Bld7_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 7		0.01℃

		63		Bld7_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 7		0.01℃

		64		Bld7-Temp		Internal temperature of Blade 7		0.01℃

		65		Bld7_Hum		Internal humidity of Blade 7		0.01%

		66		Bld7_Power		Blade 7 laser power		W

		67		Bld7_Safety1		Blade 7 safety relay operating factor		-

		68		Bld7_Safety2		Blade 7 safety relay operating factor		-

		69		Bld7_PDVolt		Blade 7 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		70		Bld8_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 8		0.01℃

		71		Bld8_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 8		0.01℃

		72		Bld8-Temp		Internal temperature of Blade 8		0.01℃

		73		Bld8_Hum		Internal humidity of Blade 8		0.01%

		74		Bld8_Power		Blade 8 laser power		W

		75		Bld8_Safety1		Blade 8 safety relay operating factor		-

		76		Bld8_Safety2		Blade 8 safety relay operating factor		-

		77		Bld8_PDVolt		Blade 8 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		78		Com_Temp		Combiner temperature		0.01℃

		79		Com_Hum		Combiner humidity		0.01%

		80		Com_Power		Combiner laser power		W

		81		Com_Safety1		Combiner safety relay status		-

		82		Com_Safety2		Combiner safety relay status		-

		83		Com_PDVolt		Combiner PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		84		Guide_PDVolt		Guide laser PD (Photo Diode) output voltage		mV

		85		FOM_PDVolt		FOM PD (Photo Diode) output voltage		mV

		86		Alarm_detail1		Alarm detail bits		-

		87		Alarm_detail2		Alarm detail bits		-

		88		Alarm_detail3		Alarm detail bits		-

		89		Alarm_detail4		Alarm detail bits		-

		90		Alarm_detail5		Alarm detail bits		-

		91		Alarm_detail6		Alarm detail bits		-

		92		Alarm_detail7		Alarm detail bits		-

		93		Alarm_detail8		Alarm detail bits		-

		94		Alarm_detail9		Alarm detail bits		-

		95		Alarm_detail10		Alarm detail bits		-

		96		Alarm_detail11		Alarm detail bits		-

		97		Alarm_detail12		Alarm detail bits		-

		98		Alarm_detail13		Alarm detail bits		-

		99		Alarm_detail14		Alarm detail bits		-

		100		Alarm_detail15		Alarm detail bits		-

		101		Alarm_detail16		Alarm detail bits		-

		102		Alarm_detail17		Alarm detail bits		-

		103		Alarm_detail18		Alarm detail bits		-

		104		Alarm_detail19		Alarm detail bits		-

		105		Alarm_detail20		Alarm detail bits		-

		106		Alarm_detail21		Alarm detail bits		-

		107		Alarm_detail22		Alarm detail bits		-

		108		Alarm_detail23		Alarm detail bits		-

		109		Alarm_detail24		Alarm detail bits		-

		110		Alarm_detail25		Alarm detail bits		-

		111		WaterPress		Oscillator water pressure (IN)		0.001MPa

		112		WaterDeffPress		Oscillator water differential pressure (IN)		0.001MPa

		113		WaterQuantity		Oscillator water flow rate		0.1L/min

		114		Bld1_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 1		0.01℃

		115		Bld1_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 1		0.01℃

		116		Bld1_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 1		0.01℃

		117		Bld1_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 1		0.01℃

		118		Bld1_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 1		0.01℃

		119		Bld1_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 1		0.01℃

		120		Bld1_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 1		0.01℃

		121		Bld1_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 1		0.01℃

		122		Bld1_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 1		0.01℃

		123		Bld1_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 1		0.01℃

		124		Bld1_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 1		0.01℃

		125		Bld2_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 2		0.01℃

		126		Bld2_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 2		0.01℃

		127		Bld2_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 2		0.01℃

		128		Bld2_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 2		0.01℃

		129		Bld2_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 2		0.01℃

		130		Bld2_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 2		0.01℃

		131		Bld2_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 2		0.01℃

		132		Bld2_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 2		0.01℃

		133		Bld2_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 2		0.01℃

		134		Bld2_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 2		0.01℃

		135		Bld2_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 2		0.01℃

		136		Bld3_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 3		0.01℃

		137		Bld3_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 3		0.01℃

		138		Bld3_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 3		0.01℃

		139		Bld3_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 3		0.01℃

		140		Bld3_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 3		0.01℃

		141		Bld3_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 3		0.01℃

		142		Bld3_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 3		0.01℃

		143		Bld3_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 3		0.01℃

		144		Bld3_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 3		0.01℃

		145		Bld3_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 3		0.01℃

		146		Bld3_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 3		0.01℃

		147		Bld4_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 4		0.01℃

		148		Bld4_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 4		0.01℃

		149		Bld4_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 4		0.01℃

		150		Bld4_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 4		0.01℃

		151		Bld4_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 4		0.01℃

		152		Bld4_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 4		0.01℃

		153		Bld4_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 4		0.01℃

		154		Bld4_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 4		0.01℃

		155		Bld4_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 4		0.01℃

		156		Bld4_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 4		0.01℃

		157		Bld4_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 4		0.01℃

		158		Bld5_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 5		0.01℃

		159		Bld5_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 5		0.01℃

		160		Bld5_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 5		0.01℃

		161		Bld5_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 5		0.01℃

		162		Bld5_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 5		0.01℃

		163		Bld5_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 5		0.01℃

		164		Bld5_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 5		0.01℃

		165		Bld5_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 5		0.01℃

		166		Bld5_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 5		0.01℃

		167		Bld5_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 5		0.01℃

		168		Bld5_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 5		0.01℃

		169		Bld6_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 6		0.01℃

		170		Bld6_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 6		0.01℃

		171		Bld6_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 6		0.01℃

		172		Bld6_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 6		0.01℃

		173		Bld6_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 6		0.01℃

		174		Bld6_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 6		0.01℃

		175		Bld6_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 6		0.01℃

		176		Bld6_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 6		0.01℃

		177		Bld6_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 6		0.01℃

		178		Bld6_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 6		0.01℃

		179		Bld6_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 6		0.01℃

		180		Bld7_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 7		0.01℃

		181		Bld7_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 7		0.01℃

		182		Bld7_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 7		0.01℃

		183		Bld7_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 7		0.01℃

		184		Bld7_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 7		0.01℃

		185		Bld7_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 7		0.01℃

		186		Bld7_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 7		0.01℃

		187		Bld7_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 7		0.01℃

		188		Bld7_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 7		0.01℃

		189		Bld7_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 7		0.01℃

		190		Bld7_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 7		0.01℃

		191		Bld8_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 8		0.01℃

		192		Bld8_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 8		0.01℃

		193		Bld8_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 8		0.01℃

		194		Bld8_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 8		0.01℃

		195		Bld8_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 8		0.01℃

		196		Bld8_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 8		0.01℃

		197		Bld8_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 8		0.01℃

		198		Bld8_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 8		0.01℃

		199		Bld8_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 8		0.01℃

		200		Bld8_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 8		0.01℃

		201		Bld8_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 8		0.01℃





旧_北田編集データ

				項目名 コウモクメイ		データ名 メイ		単位 タンイ		備考 ビコウ

		1		No		ログデータNo		-

		2		Date		年月日 ネンガッピ		年月日 ネンガッピ

		3		Time		時分秒 ジフンビョウ		時分秒 ジフンビョウ

		4		Alarm No		発生したアラーム番号 ハッセイ バンゴウ		-		アラームログにのみ存在 ソンザイ

		5		Input		入力信号 ニュウリョクシンゴウ		-

		6		Output		出力信号 シュツリョクシンゴウ		-

		7		Osc_Temp		発振器内部温度 ハッシンキナイブオンド		0.01℃

		8		Osc_Hum		発振器内部湿度 ハッシンキナイブシツド		0.01%

		9		Osc_Volt		発振器電源電圧 ハッシンキ デンゲンデンアツ		0.01V

		10		Water_BLKTemp		水ブロック温度(発振器冷却水温度) ミズ オンド ハッシンキ レイキャクスイ オンド		0.01℃

		11		Power_ontime		累積電源ON時間 ルイセキ デンゲン ジカン		0.1秒 ビョウ

		12		Cum_Osctime		累積レーザ発振時間 ルイセキ ハッシン ジカン		0.1秒 ビョウ

		13		Cum_Opetime		累積稼働時間時間 ルイセキ カドウジカン ジカン		秒 ビョウ		マザック様との取り決めにより追加 サマ ト キ ツイカ

		14		Bld1_LD1Temp		ブレード1のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		15		Bld1_LD2Temp		ブレード1のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		16		Bld1-Temp		ブレード1の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

		17		Bld1_Hum		ブレード1の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		18		Bld1_Power		ブレード1のレーザ出力 シュツリョク		W

		19		Bld1_Safety1		ブレード1の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		20		Bld1_Safety2		ブレード1の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		21		Bld1_PDVolt		ブレード1のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		22		Bld2_LD1Temp		ブレード2のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		23		Bld2_LD2Temp		ブレード2のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		24		Bld2-Temp		ブレード2の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

		25		Bld2_Hum		ブレード2の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		26		Bld2_Power		ブレード2のレーザ出力 シュツリョク		W

		27		Bld2_Safety1		ブレード2の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		28		Bld2_Safety2		ブレード2の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		29		Bld2_PDVolt		ブレード2のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		30		Bld3_LD1Temp		ブレード3のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		31		Bld3_LD2Temp		ブレード3のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		32		Bld3-Temp		ブレード3の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

		33		Bld3_Hum		ブレード3の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		34		Bld3_Power		ブレード3のレーザ出力 シュツリョク		W

		35		Bld3_Safety1		ブレード3の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		36		Bld3_Safety2		ブレード3の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		37		Bld3_PDVolt		ブレード3のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		38		Bld4_LD1Temp		ブレード4のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		39		Bld4_LD2Temp		ブレード4のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		40		Bld4-Temp		ブレード4の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

		41		Bld4_Hum		ブレード4の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		42		Bld4_Power		ブレード4のレーザ出力 シュツリョク		W

		43		Bld4_Safety1		ブレード4の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		44		Bld4_Safety2		ブレード4の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		45		Bld4_PDVolt		ブレード4のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		46		Bld5_LD1Temp		ブレード5のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		47		Bld5_LD2Temp		ブレード5のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		48		Bld5-Temp		ブレード5の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

		49		Bld5_Hum		ブレード5の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		50		Bld5_Power		ブレード5のレーザ出力 シュツリョク		W

		51		Bld5_Safety1		ブレード5の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		52		Bld5_Safety2		ブレード5の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		53		Bld5_PDVolt		ブレード5のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		54		Bld6_LD1Temp		ブレード6のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		55		Bld6_LD2Temp		ブレード6のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		56		Bld6-Temp		ブレード6の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

		57		Bld6_Hum		ブレード6の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		58		Bld6_Power		ブレード6のレーザ出力 シュツリョク		W

		59		Bld6_Safety1		ブレード6の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		60		Bld6_Safety2		ブレード6の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		61		Bld6_PDVolt		ブレード6のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		62		Bld7_LD1Temp		ブレード7のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンに用意、しかし拡張用に確保のため未使用 ヨウイ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		63		Bld7_LD2Temp		ブレード7のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンに用意、しかし拡張用に確保のため未使用 ヨウイ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		64		Bld7-Temp		ブレード7の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		65		Bld7_Hum		ブレード7の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		66		Bld7_Power		ブレード7のレーザ出力 シュツリョク		W		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		67		Bld7_Safety1		ブレード7の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		68		Bld7_Safety2		ブレード7の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		69		Bld7_PDVolt		ブレード7のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		70		Bld8_LD1Temp		ブレード8のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		71		Bld8_LD2Temp		ブレード8のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		72		Bld8-Temp		ブレード8の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		73		Bld8_Hum		ブレード8の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		74		Bld8_Power		ブレード8のレーザ出力 シュツリョク		W		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		75		Bld8_Safety1		ブレード8の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		76		Bld8_Safety2		ブレード8の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		77		Bld8_PDVolt		ブレード8のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		78		Com_Temp		コンバイナの内部温度 ナイブオンド		0.01℃

		79		Com_Hum		コンバイナの内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		80		Com_Power		コンバイナのレーザ出力 シュツリョク		W

		81		Com_Safety1		コンバイナの安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		82		Com_Safety2		コンバイナの安全リレー要因チェック用ビット情報ト アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		83		Com_PDVolt		コンバイナのPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		84		Guide_PDVolt		ガイド光のPD(Photo Diode)出力電圧 ヒカリ シュツリョク デンアツ		mV

		85		FOM_PDVolt		FOMのPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		mV

		86		Alarm_detail1		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		87		Alarm_detail2		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		88		Alarm_detail3		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		89		Alarm_detail4		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		90		Alarm_detail5		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		91		Alarm_detail6		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		92		Alarm_detail7		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		93		Alarm_detail8		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		94		Alarm_detail9		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		95		Alarm_detail10		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		96		Alarm_detail11		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		97		Alarm_detail12		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		98		Alarm_detail13		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		99		Alarm_detail14		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		100		Alarm_detail15		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		101		Alarm_detail16		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		102		Alarm_detail17		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		103		Alarm_detail18		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		104		Alarm_detail19		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		105		Alarm_detail20		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		106		Alarm_detail21		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		107		Alarm_detail22		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		108		Alarm_detail23		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		109		Alarm_detail24		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		110		Alarm_detail25		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		111		WaterPress		発振器冷却水IN側水圧 ハッシンキ レイキャクスイ ガワ スイアツ		0.001MPa

		112		WaterDeffPress		発振器冷却水IN-OUT間の差圧 ハッシンキ レイキャクスイ カン サアツ		0.001MPa

		113		WaterQuantity		発振器冷却水流量 ハッシンキ レイキャクスイ リュウリョウ		0.1L/min

		114		Bld1_LD1Temp		ブレード1のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		115		Bld1_LD2Temp		ブレード1のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		116		Bld1_LD3Temp		ブレード1のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		117		Bld1_LD4Temp		ブレード1のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		118		Bld1_LD5Temp		ブレード1のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		119		Bld1_LD6Temp		ブレード1のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		120		Bld1_LD7Temp		ブレード1のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		121		Bld1_LD8Temp		ブレード1のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		122		Bld1_LD9Temp		ブレード1のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		123		Bld1_LD10Temp		ブレード1のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		124		Bld1_LD11Temp		ブレード1のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		125		Bld2_LD1Temp		ブレード2のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		126		Bld2_LD2Temp		ブレード2のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		127		Bld2_LD3Temp		ブレード2のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		128		Bld2_LD4Temp		ブレード2のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		129		Bld2_LD5Temp		ブレード2のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		130		Bld2_LD6Temp		ブレード2のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		131		Bld2_LD7Temp		ブレード2のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		132		Bld2_LD8Temp		ブレード2のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		133		Bld2_LD9Temp		ブレード2のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		134		Bld2_LD10Temp		ブレード2のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		135		Bld2_LD11Temp		ブレード2のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		136		Bld3_LD1Temp		ブレード3のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		137		Bld3_LD2Temp		ブレード3のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		138		Bld3_LD3Temp		ブレード3のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		139		Bld3_LD4Temp		ブレード3のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		140		Bld3_LD5Temp		ブレード3のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		141		Bld3_LD6Temp		ブレード3のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		142		Bld3_LD7Temp		ブレード3のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		143		Bld3_LD8Temp		ブレード3のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		144		Bld3_LD9Temp		ブレード3のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		145		Bld3_LD10Temp		ブレード3のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		146		Bld3_LD11Temp		ブレード3のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		147		Bld4_LD1Temp		ブレード4のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		148		Bld4_LD2Temp		ブレード4のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		149		Bld4_LD3Temp		ブレード4のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		150		Bld4_LD4Temp		ブレード4のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		151		Bld4_LD5Temp		ブレード4のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		152		Bld4_LD6Temp		ブレード4のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		153		Bld4_LD7Temp		ブレード4のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		154		Bld4_LD8Temp		ブレード4のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		155		Bld4_LD9Temp		ブレード4のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		156		Bld4_LD10Temp		ブレード4のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		157		Bld4_LD11Temp		ブレード4のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		158		Bld5_LD1Temp		ブレード5のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		159		Bld5_LD2Temp		ブレード5のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		160		Bld5_LD3Temp		ブレード5のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		161		Bld5_LD4Temp		ブレード5のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		162		Bld5_LD5Temp		ブレード5のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		163		Bld5_LD6Temp		ブレード5のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		164		Bld5_LD7Temp		ブレード5のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		165		Bld5_LD8Temp		ブレード5のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		166		Bld5_LD9Temp		ブレード5のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		167		Bld5_LD10Temp		ブレード5のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		168		Bld5_LD11Temp		ブレード5のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		169		Bld6_LD1Temp		ブレード6のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		170		Bld6_LD2Temp		ブレード6のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		171		Bld6_LD3Temp		ブレード6のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		172		Bld6_LD4Temp		ブレード6のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		173		Bld6_LD5Temp		ブレード6のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		174		Bld6_LD6Temp		ブレード6のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		175		Bld6_LD7Temp		ブレード6のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		176		Bld6_LD8Temp		ブレード6のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		177		Bld6_LD9Temp		ブレード6のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		178		Bld6_LD10Temp		ブレード6のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		179		Bld6_LD11Temp		ブレード6のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		180		Bld7_LD1Temp		ブレード7のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		181		Bld7_LD2Temp		ブレード7のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		182		Bld7_LD3Temp		ブレード7のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		183		Bld7_LD4Temp		ブレード7のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		184		Bld7_LD5Temp		ブレード7のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		185		Bld7_LD6Temp		ブレード7のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		186		Bld7_LD7Temp		ブレード7のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		187		Bld7_LD8Temp		ブレード7のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		188		Bld7_LD9Temp		ブレード7のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		189		Bld7_LD10Temp		ブレード7のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		190		Bld7_LD11Temp		ブレード7のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		191		Bld8_LD1Temp		ブレード8のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		192		Bld8_LD2Temp		ブレード8のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		193		Bld8_LD3Temp		ブレード8のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		194		Bld8_LD4Temp		ブレード8のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		195		Bld8_LD5Temp		ブレード8のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		196		Bld8_LD6Temp		ブレード8のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		197		Bld8_LD7Temp		ブレード8のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		198		Bld8_LD8Temp		ブレード8のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		199		Bld8_LD9Temp		ブレード8のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		200		Bld8_LD10Temp		ブレード8のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		201		Bld8_LD11Temp		ブレード8のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ





旧元データ

				項目名 コウモクメイ		データ名 メイ		単位 タンイ		備考 ビコウ

				No		ログデータNo		-

				Date		年月日 ネンガッピ		年月日 ネンガッピ

				Time		時分秒 ジフンビョウ		時分秒 ジフンビョウ

				Alarm No		発生したアラーム番号 ハッセイ バンゴウ		-		アラームログにのみ存在 ソンザイ

				Input		入力信号 ニュウリョクシンゴウ		-

				Output		出力信号 シュツリョクシンゴウ		-

				Osc_Temp		発振器内部温度 ハッシンキナイブオンド		0.01℃

				Osc_Hum		発振器内部湿度 ハッシンキナイブシツド		0.01%

				Osc_Volt		発振器電源電圧 ハッシンキ デンゲンデンアツ		0.01V

				Water_BLKTemp		水ブロック温度(発振器冷却水温度) ミズ オンド ハッシンキ レイキャクスイ オンド		0.01℃

				Power_ontime		累積電源ON時間 ルイセキ デンゲン ジカン		0.1秒 ビョウ

				Cum_Osctime		累積レーザ発振時間 ルイセキ ハッシン ジカン		0.1秒 ビョウ

				Cum_Opetime		累積稼働時間時間 ルイセキ カドウジカン ジカン		秒 ビョウ		マザック様との取り決めにより追加 サマ ト キ ツイカ

				Bld1_LD1Temp		ブレード1のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld1_LD2Temp		ブレード1のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld1-Temp		ブレード1の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				Bld1_Hum		ブレード1の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Bld1_Power		ブレード1のレーザ出力 シュツリョク		W

				Bld1_Safety1		ブレード1の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld1_Safety2		ブレード1の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld1_PDVolt		ブレード1のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Bld2_LD1Temp		ブレード2のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld2_LD2Temp		ブレード2のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld2-Temp		ブレード2の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				Bld2_Hum		ブレード2の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Bld2_Power		ブレード2のレーザ出力 シュツリョク		W

				Bld2_Safety1		ブレード2の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld2_Safety2		ブレード2の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld2_PDVolt		ブレード2のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Bld3_LD1Temp		ブレード3のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld3_LD2Temp		ブレード3のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld3-Temp		ブレード3の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				Bld3_Hum		ブレード3の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Bld3_Power		ブレード3のレーザ出力 シュツリョク		W

				Bld3_Safety1		ブレード3の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld3_Safety2		ブレード3の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld3_PDVolt		ブレード3のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Bld4_LD1Temp		ブレード4のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld4_LD2Temp		ブレード4のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld4-Temp		ブレード4の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				Bld4_Hum		ブレード4の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Bld4_Power		ブレード4のレーザ出力 シュツリョク		W

				Bld4_Safety1		ブレード4の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld4_Safety2		ブレード4の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld4_PDVolt		ブレード4のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Bld5_LD1Temp		ブレード5のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld5_LD2Temp		ブレード5のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld5-Temp		ブレード5の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				Bld5_Hum		ブレード5の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Bld5_Power		ブレード5のレーザ出力 シュツリョク		W

				Bld5_Safety1		ブレード5の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld5_Safety2		ブレード5の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld5_PDVolt		ブレード5のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Bld6_LD1Temp		ブレード6のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld6_LD2Temp		ブレード6のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld6-Temp		ブレード6の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				Bld6_Hum		ブレード6の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Bld6_Power		ブレード6のレーザ出力 シュツリョク		W

				Bld6_Safety1		ブレード6の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld6_Safety2		ブレード6の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld6_PDVolt		ブレード6のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Bld7_LD1Temp		ブレード7のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD2Temp		ブレード7のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7-Temp		ブレード7の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_Hum		ブレード7の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_Power		ブレード7のレーザ出力 シュツリョク		W		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_Safety1		ブレード7の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_Safety2		ブレード7の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_PDVolt		ブレード7のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD1Temp		ブレード8のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD2Temp		ブレード8のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8-Temp		ブレード8の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_Hum		ブレード8の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_Power		ブレード8のレーザ出力 シュツリョク		W		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_Safety1		ブレード8の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_Safety2		ブレード8の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_PDVolt		ブレード8のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Com_Temp		コンバイナの内部温度 ナイブオンド		0.01℃

				Com_Hum		コンバイナの内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Com_Power		コンバイナのレーザ出力 シュツリョク		W

				Com_Safety1		コンバイナの安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Com_Safety2		コンバイナの安全リレー要因チェック用ビット情報ト アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Com_PDVolt		コンバイナのPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Guide_PDVolt		ガイド光のPD(Photo Diode)出力電圧 ヒカリ シュツリョク デンアツ		mV

				FOM_PDVolt		FOMのPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		mV

				Alarm_detail1		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail2		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail3		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail4		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail5		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail6		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail7		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail8		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail9		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail10		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail11		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail12		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail13		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail14		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail15		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail16		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail17		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail18		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail19		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail20		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail21		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail22		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail23		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail24		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail25		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				WaterPress		発振器冷却水IN側水圧 ハッシンキ レイキャクスイ ガワ スイアツ		0.001MPa

				WaterDeffPress		発振器冷却水IN-OUT間の差圧 ハッシンキ レイキャクスイ カン サアツ		0.001MPa

				WaterQuantity		発振器冷却水流量 ハッシンキ レイキャクスイ リュウリョウ		0.1L/min

				Bld1_LD1Temp		ブレード1のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD2Temp		ブレード1のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD3Temp		ブレード1のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD4Temp		ブレード1のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD5Temp		ブレード1のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD6Temp		ブレード1のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD7Temp		ブレード1のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD8Temp		ブレード1のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD9Temp		ブレード1のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD10Temp		ブレード1のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD11Temp		ブレード1のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD1Temp		ブレード2のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD2Temp		ブレード2のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD3Temp		ブレード2のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD4Temp		ブレード2のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD5Temp		ブレード2のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD6Temp		ブレード2のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD7Temp		ブレード2のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD8Temp		ブレード2のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD9Temp		ブレード2のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD10Temp		ブレード2のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD11Temp		ブレード2のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD1Temp		ブレード3のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD2Temp		ブレード3のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD3Temp		ブレード3のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD4Temp		ブレード3のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD5Temp		ブレード3のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD6Temp		ブレード3のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD7Temp		ブレード3のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD8Temp		ブレード3のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD9Temp		ブレード3のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD10Temp		ブレード3のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD11Temp		ブレード3のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD1Temp		ブレード4のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD2Temp		ブレード4のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD3Temp		ブレード4のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD4Temp		ブレード4のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD5Temp		ブレード4のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD6Temp		ブレード4のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD7Temp		ブレード4のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD8Temp		ブレード4のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD9Temp		ブレード4のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD10Temp		ブレード4のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD11Temp		ブレード4のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD1Temp		ブレード5のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD2Temp		ブレード5のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD3Temp		ブレード5のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD4Temp		ブレード5のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD5Temp		ブレード5のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD6Temp		ブレード5のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD7Temp		ブレード5のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD8Temp		ブレード5のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD9Temp		ブレード5のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD10Temp		ブレード5のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD11Temp		ブレード5のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD1Temp		ブレード6のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD2Temp		ブレード6のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD3Temp		ブレード6のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD4Temp		ブレード6のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD5Temp		ブレード6のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD6Temp		ブレード6のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD7Temp		ブレード6のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD8Temp		ブレード6のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD9Temp		ブレード6のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD10Temp		ブレード6のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD11Temp		ブレード6のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld7_LD1Temp		ブレード7のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD2Temp		ブレード7のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD3Temp		ブレード7のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD4Temp		ブレード7のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD5Temp		ブレード7のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD6Temp		ブレード7のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD7Temp		ブレード7のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD8Temp		ブレード7のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD9Temp		ブレード7のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD10Temp		ブレード7のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD11Temp		ブレード7のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD1Temp		ブレード8のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD2Temp		ブレード8のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD3Temp		ブレード8のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD4Temp		ブレード8のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD5Temp		ブレード8のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD6Temp		ブレード8のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD7Temp		ブレード8のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD8Temp		ブレード8のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD9Temp		ブレード8のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD10Temp		ブレード8のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD11Temp		ブレード8のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ






北田編集データ英語

				Data name		Unit

		1		Log data No.		-

		2		year, month, day		year, month, day

		3		hour, minute, second		hour, minute, second

		4		Alarm No.		-

		5		Input signal		-

		6		Output signal		-

		7		Oscillator temperature		0.01℃

		8		Oscillator humidity		0.01%

		9		Oscillator power voltage		0.01V

		10		Water block temperature (Oscillator cooling water temperature)		0.01℃

		11		Power on time		0.1sec

		12		Cumulative oscillation time		0.1sec

		13		Cumulative operation time		sec

		14		LD temperature		0.01℃

		15		Blade temperature		0.01℃

		16		Blade humidity		0.01%

		17		Blade laser power		W

		18		Blade safety relay operating factor		-

		19		Blade PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		20		Combiner temperature		0.01℃

		21		Combiner humidity		0.01%

		22		Combiner laser power		W

		23		Combiner safety relay status		-

		24		Combiner PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		25		Guide laser PD (Photo Diode) output voltage		mV

		26		FOM PD (Photo Diode) output voltage		mV

		27		Alarm detail bits		-

		28		Oscillator water pressure (IN)		0.001MPa

		29		Oscillator water differential pressure (IN)		0.001MPa

		30		Oscillator water flow rate		0.1L/min











web公開用 (2)

				データ名 メイ		単位 タンイ

				ログデータNo		-

				年月日 ネンガッピ		年月日 ネンガッピ

				時分秒 ジフンビョウ		時分秒 ジフンビョウ

				発生したアラーム番号 ハッセイ バンゴウ		-

				入力信号 ニュウリョクシンゴウ		-

				出力信号 シュツリョクシンゴウ		-

				発振器内部温度 ハッシンキナイブオンド		0.01℃

				発振器内部湿度 ハッシンキナイブシツド		0.01%

				発振器電源電圧 ハッシンキ デンゲンデンアツ		0.01V

				水ブロック温度(発振器冷却水温度) ミズ オンド ハッシンキ レイキャクスイ オンド		0.01℃

				累積電源ON時間 ルイセキ デンゲン ジカン		0.1秒 ビョウ

				累積レーザ発振時間 ルイセキ ハッシン ジカン		0.1秒 ビョウ

				累積稼働時間時間 ルイセキ カドウジカン ジカン		秒 ビョウ

				LD温度 オンド		0.01℃

				ブレード内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				ブレード内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				ブレード出力 シュツリョク		W

				ブレードの安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				PD出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				コンバイナ内部温度 ナイブオンド		0.01℃

				コンバイナ内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				コンバイナレーザ出力 シュツリョク		W

				コンバイナの安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				コンバイナPD出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				ガイド光PD出力電圧 ヒカリ シュツリョク デンアツ		mV

				FOM PD出力電圧 シュツリョク デンアツ		mV

				発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				発振器冷却水IN側水圧 ハッシンキ レイキャクスイ ガワ スイアツ		0.001MPa

				発振器冷却水IN-OUT間の差圧 ハッシンキ レイキャクスイ カン サアツ		0.001MPa

				発振器冷却水流量 ハッシンキ レイキャクスイ リュウリョウ		0.1L/min







旧_北田編集データ英語

				Item name		Data name		Unit

		1		No		Log data No.		-

		2		Date		year, month, day		year, month, day

		3		Time		hour, minute, second		hour, minute, second

		4		Alarm No		Alarm No.		-

		5		Input		Input signal		-

		6		Output		Output signal		-

		7		Osc_Temp		Oscillator internal temperature		0.01℃

		8		Osc_Hum		Oscillator internal humidity		0.01%

		9		Osc_Volt		Oscillator power voltage		0.01V

		10		Water_BLKTemp		Water block temperature (Oscillator cooling water temperature)		0.01℃

		11		Power_ontime		Power on time		0.1sec

		12		Cum_Osctime		Cumulative oscillation time		0.1sec

		13		Cum_Opetime		Cumulative operation time		sec

		14		Bld1_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 1		0.01℃

		15		Bld1_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 1		0.01℃

		16		Bld1-Temp		Internal temperature of Blade 1		0.01℃

		17		Bld1_Hum		Internal humidity of Blade 1		0.01%

		18		Bld1_Power		Blade 1 laser power		W

		19		Bld1_Safety1		Blade 1 safety relay operating factor		-

		20		Bld1_Safety2		Blade 1 safety relay operating factor		-

		21		Bld1_PDVolt		Blade 1 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		22		Bld2_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 2		0.01℃

		23		Bld2_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 2		0.01℃

		24		Bld2-Temp		Internal temperature of Blade 2		0.01℃

		25		Bld2_Hum		Internal humidity of Blade 2		0.01%

		26		Bld2_Power		Blade 2 laser power		W

		27		Bld2_Safety1		Blade 2 safety relay operating factor		-

		28		Bld2_Safety2		Blade 2 safety relay operating factor		-

		29		Bld2_PDVolt		Blade 2 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		30		Bld3_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 3		0.01℃

		31		Bld3_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 3		0.01℃

		32		Bld3-Temp		Internal temperature of Blade 3		0.01℃

		33		Bld3_Hum		Internal humidity of Blade 3		0.01%

		34		Bld3_Power		Blade 3 laser power		W

		35		Bld3_Safety1		Blade 3 safety relay operating factor		-

		36		Bld3_Safety2		Blade 3 safety relay operating factor		-

		37		Bld3_PDVolt		Blade 3 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		38		Bld4_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 4		0.01℃

		39		Bld4_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 4		0.01℃

		40		Bld4-Temp		Internal temperature of Blade 4		0.01℃

		41		Bld4_Hum		Internal humidity of Blade 4		0.01%

		42		Bld4_Power		Blade 4 laser power		W

		43		Bld4_Safety1		Blade 4 safety relay operating factor		-

		44		Bld4_Safety2		Blade 4 safety relay operating factor		-

		45		Bld4_PDVolt		Blade 4 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		46		Bld5_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 5		0.01℃

		47		Bld5_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 5		0.01℃

		48		Bld5-Temp		Internal temperature of Blade 5		0.01℃

		49		Bld5_Hum		Internal humidity of Blade 5		0.01%

		50		Bld5_Power		Blade 5 laser power		W

		51		Bld5_Safety1		Blade 5 safety relay operating factor		-

		52		Bld5_Safety2		Blade 5 safety relay operating factor		-

		53		Bld5_PDVolt		Blade 5 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		54		Bld6_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 6		0.01℃

		55		Bld6_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 6		0.01℃

		56		Bld6-Temp		Internal temperature of Blade 6		0.01℃

		57		Bld6_Hum		Internal humidity of Blade 6		0.01%

		58		Bld6_Power		Blade 6 laser power		W

		59		Bld6_Safety1		Blade 6 safety relay operating factor		-

		60		Bld6_Safety2		Blade 6 safety relay operating factor		-

		61		Bld6_PDVolt		Blade 6 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		62		Bld7_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 7		0.01℃

		63		Bld7_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 7		0.01℃

		64		Bld7-Temp		Internal temperature of Blade 7		0.01℃

		65		Bld7_Hum		Internal humidity of Blade 7		0.01%

		66		Bld7_Power		Blade 7 laser power		W

		67		Bld7_Safety1		Blade 7 safety relay operating factor		-

		68		Bld7_Safety2		Blade 7 safety relay operating factor		-

		69		Bld7_PDVolt		Blade 7 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		70		Bld8_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 8		0.01℃

		71		Bld8_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 8		0.01℃

		72		Bld8-Temp		Internal temperature of Blade 8		0.01℃

		73		Bld8_Hum		Internal humidity of Blade 8		0.01%

		74		Bld8_Power		Blade 8 laser power		W

		75		Bld8_Safety1		Blade 8 safety relay operating factor		-

		76		Bld8_Safety2		Blade 8 safety relay operating factor		-

		77		Bld8_PDVolt		Blade 8 PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		78		Com_Temp		Combiner temperature		0.01℃

		79		Com_Hum		Combiner humidity		0.01%

		80		Com_Power		Combiner laser power		W

		81		Com_Safety1		Combiner safety relay status		-

		82		Com_Safety2		Combiner safety relay status		-

		83		Com_PDVolt		Combiner PD (Photo Diode) output voltage		0.01V

		84		Guide_PDVolt		Guide laser PD (Photo Diode) output voltage		mV

		85		FOM_PDVolt		FOM PD (Photo Diode) output voltage		mV

		86		Alarm_detail1		Alarm detail bits		-

		87		Alarm_detail2		Alarm detail bits		-

		88		Alarm_detail3		Alarm detail bits		-

		89		Alarm_detail4		Alarm detail bits		-

		90		Alarm_detail5		Alarm detail bits		-

		91		Alarm_detail6		Alarm detail bits		-

		92		Alarm_detail7		Alarm detail bits		-

		93		Alarm_detail8		Alarm detail bits		-

		94		Alarm_detail9		Alarm detail bits		-

		95		Alarm_detail10		Alarm detail bits		-

		96		Alarm_detail11		Alarm detail bits		-

		97		Alarm_detail12		Alarm detail bits		-

		98		Alarm_detail13		Alarm detail bits		-

		99		Alarm_detail14		Alarm detail bits		-

		100		Alarm_detail15		Alarm detail bits		-

		101		Alarm_detail16		Alarm detail bits		-

		102		Alarm_detail17		Alarm detail bits		-

		103		Alarm_detail18		Alarm detail bits		-

		104		Alarm_detail19		Alarm detail bits		-

		105		Alarm_detail20		Alarm detail bits		-

		106		Alarm_detail21		Alarm detail bits		-

		107		Alarm_detail22		Alarm detail bits		-

		108		Alarm_detail23		Alarm detail bits		-

		109		Alarm_detail24		Alarm detail bits		-

		110		Alarm_detail25		Alarm detail bits		-

		111		WaterPress		Oscillator water pressure (IN)		0.001MPa

		112		WaterDeffPress		Oscillator water differential pressure (IN)		0.001MPa

		113		WaterQuantity		Oscillator water flow rate		0.1L/min

		114		Bld1_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 1		0.01℃

		115		Bld1_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 1		0.01℃

		116		Bld1_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 1		0.01℃

		117		Bld1_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 1		0.01℃

		118		Bld1_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 1		0.01℃

		119		Bld1_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 1		0.01℃

		120		Bld1_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 1		0.01℃

		121		Bld1_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 1		0.01℃

		122		Bld1_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 1		0.01℃

		123		Bld1_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 1		0.01℃

		124		Bld1_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 1		0.01℃

		125		Bld2_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 2		0.01℃

		126		Bld2_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 2		0.01℃

		127		Bld2_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 2		0.01℃

		128		Bld2_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 2		0.01℃

		129		Bld2_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 2		0.01℃

		130		Bld2_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 2		0.01℃

		131		Bld2_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 2		0.01℃

		132		Bld2_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 2		0.01℃

		133		Bld2_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 2		0.01℃

		134		Bld2_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 2		0.01℃

		135		Bld2_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 2		0.01℃

		136		Bld3_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 3		0.01℃

		137		Bld3_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 3		0.01℃

		138		Bld3_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 3		0.01℃

		139		Bld3_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 3		0.01℃

		140		Bld3_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 3		0.01℃

		141		Bld3_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 3		0.01℃

		142		Bld3_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 3		0.01℃

		143		Bld3_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 3		0.01℃

		144		Bld3_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 3		0.01℃

		145		Bld3_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 3		0.01℃

		146		Bld3_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 3		0.01℃

		147		Bld4_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 4		0.01℃

		148		Bld4_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 4		0.01℃

		149		Bld4_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 4		0.01℃

		150		Bld4_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 4		0.01℃

		151		Bld4_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 4		0.01℃

		152		Bld4_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 4		0.01℃

		153		Bld4_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 4		0.01℃

		154		Bld4_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 4		0.01℃

		155		Bld4_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 4		0.01℃

		156		Bld4_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 4		0.01℃

		157		Bld4_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 4		0.01℃

		158		Bld5_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 5		0.01℃

		159		Bld5_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 5		0.01℃

		160		Bld5_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 5		0.01℃

		161		Bld5_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 5		0.01℃

		162		Bld5_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 5		0.01℃

		163		Bld5_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 5		0.01℃

		164		Bld5_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 5		0.01℃

		165		Bld5_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 5		0.01℃

		166		Bld5_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 5		0.01℃

		167		Bld5_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 5		0.01℃

		168		Bld5_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 5		0.01℃

		169		Bld6_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 6		0.01℃

		170		Bld6_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 6		0.01℃

		171		Bld6_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 6		0.01℃

		172		Bld6_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 6		0.01℃

		173		Bld6_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 6		0.01℃

		174		Bld6_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 6		0.01℃

		175		Bld6_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 6		0.01℃

		176		Bld6_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 6		0.01℃

		177		Bld6_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 6		0.01℃

		178		Bld6_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 6		0.01℃

		179		Bld6_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 6		0.01℃

		180		Bld7_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 7		0.01℃

		181		Bld7_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 7		0.01℃

		182		Bld7_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 7		0.01℃

		183		Bld7_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 7		0.01℃

		184		Bld7_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 7		0.01℃

		185		Bld7_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 7		0.01℃

		186		Bld7_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 7		0.01℃

		187		Bld7_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 7		0.01℃

		188		Bld7_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 7		0.01℃

		189		Bld7_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 7		0.01℃

		190		Bld7_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 7		0.01℃

		191		Bld8_LD1Temp		LD1 temperature of Blade 8		0.01℃

		192		Bld8_LD2Temp		LD2 temperature of Blade 8		0.01℃

		193		Bld8_LD3Temp		LD3 temperature of Blade 8		0.01℃

		194		Bld8_LD4Temp		LD4 temperature of Blade 8		0.01℃

		195		Bld8_LD5Temp		LD5 temperature of Blade 8		0.01℃

		196		Bld8_LD6Temp		LD6 temperature of Blade 8		0.01℃

		197		Bld8_LD7Temp		LD7 temperature of Blade 8		0.01℃

		198		Bld8_LD8Temp		LD8 temperature of Blade 8		0.01℃

		199		Bld8_LD9Temp		LD9 temperature of Blade 8		0.01℃

		200		Bld8_LD10Temp		LD10 temperature of Blade 8		0.01℃

		201		Bld8_LD11Temp		LD11 temperature of Blade 8		0.01℃





旧_北田編集データ

				項目名 コウモクメイ		データ名 メイ		単位 タンイ		備考 ビコウ

		1		No		ログデータNo		-

		2		Date		年月日 ネンガッピ		年月日 ネンガッピ

		3		Time		時分秒 ジフンビョウ		時分秒 ジフンビョウ

		4		Alarm No		発生したアラーム番号 ハッセイ バンゴウ		-		アラームログにのみ存在 ソンザイ

		5		Input		入力信号 ニュウリョクシンゴウ		-

		6		Output		出力信号 シュツリョクシンゴウ		-

		7		Osc_Temp		発振器内部温度 ハッシンキナイブオンド		0.01℃

		8		Osc_Hum		発振器内部湿度 ハッシンキナイブシツド		0.01%

		9		Osc_Volt		発振器電源電圧 ハッシンキ デンゲンデンアツ		0.01V

		10		Water_BLKTemp		水ブロック温度(発振器冷却水温度) ミズ オンド ハッシンキ レイキャクスイ オンド		0.01℃

		11		Power_ontime		累積電源ON時間 ルイセキ デンゲン ジカン		0.1秒 ビョウ

		12		Cum_Osctime		累積レーザ発振時間 ルイセキ ハッシン ジカン		0.1秒 ビョウ

		13		Cum_Opetime		累積稼働時間時間 ルイセキ カドウジカン ジカン		秒 ビョウ		マザック様との取り決めにより追加 サマ ト キ ツイカ

		14		Bld1_LD1Temp		ブレード1のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		15		Bld1_LD2Temp		ブレード1のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		16		Bld1-Temp		ブレード1の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

		17		Bld1_Hum		ブレード1の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		18		Bld1_Power		ブレード1のレーザ出力 シュツリョク		W

		19		Bld1_Safety1		ブレード1の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		20		Bld1_Safety2		ブレード1の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		21		Bld1_PDVolt		ブレード1のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		22		Bld2_LD1Temp		ブレード2のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		23		Bld2_LD2Temp		ブレード2のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		24		Bld2-Temp		ブレード2の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

		25		Bld2_Hum		ブレード2の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		26		Bld2_Power		ブレード2のレーザ出力 シュツリョク		W

		27		Bld2_Safety1		ブレード2の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		28		Bld2_Safety2		ブレード2の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		29		Bld2_PDVolt		ブレード2のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		30		Bld3_LD1Temp		ブレード3のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		31		Bld3_LD2Temp		ブレード3のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		32		Bld3-Temp		ブレード3の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

		33		Bld3_Hum		ブレード3の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		34		Bld3_Power		ブレード3のレーザ出力 シュツリョク		W

		35		Bld3_Safety1		ブレード3の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		36		Bld3_Safety2		ブレード3の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		37		Bld3_PDVolt		ブレード3のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		38		Bld4_LD1Temp		ブレード4のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		39		Bld4_LD2Temp		ブレード4のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		40		Bld4-Temp		ブレード4の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

		41		Bld4_Hum		ブレード4の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		42		Bld4_Power		ブレード4のレーザ出力 シュツリョク		W

		43		Bld4_Safety1		ブレード4の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		44		Bld4_Safety2		ブレード4の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		45		Bld4_PDVolt		ブレード4のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		46		Bld5_LD1Temp		ブレード5のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		47		Bld5_LD2Temp		ブレード5のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		48		Bld5-Temp		ブレード5の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

		49		Bld5_Hum		ブレード5の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		50		Bld5_Power		ブレード5のレーザ出力 シュツリョク		W

		51		Bld5_Safety1		ブレード5の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		52		Bld5_Safety2		ブレード5の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		53		Bld5_PDVolt		ブレード5のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		54		Bld6_LD1Temp		ブレード6のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		55		Bld6_LD2Temp		ブレード6のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

		56		Bld6-Temp		ブレード6の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

		57		Bld6_Hum		ブレード6の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		58		Bld6_Power		ブレード6のレーザ出力 シュツリョク		W

		59		Bld6_Safety1		ブレード6の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		60		Bld6_Safety2		ブレード6の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		61		Bld6_PDVolt		ブレード6のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		62		Bld7_LD1Temp		ブレード7のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンに用意、しかし拡張用に確保のため未使用 ヨウイ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		63		Bld7_LD2Temp		ブレード7のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンに用意、しかし拡張用に確保のため未使用 ヨウイ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		64		Bld7-Temp		ブレード7の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		65		Bld7_Hum		ブレード7の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		66		Bld7_Power		ブレード7のレーザ出力 シュツリョク		W		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		67		Bld7_Safety1		ブレード7の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		68		Bld7_Safety2		ブレード7の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		69		Bld7_PDVolt		ブレード7のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		70		Bld8_LD1Temp		ブレード8のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		71		Bld8_LD2Temp		ブレード8のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		72		Bld8-Temp		ブレード8の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		73		Bld8_Hum		ブレード8の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		74		Bld8_Power		ブレード8のレーザ出力 シュツリョク		W		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		75		Bld8_Safety1		ブレード8の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		76		Bld8_Safety2		ブレード8の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		77		Bld8_PDVolt		ブレード8のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		78		Com_Temp		コンバイナの内部温度 ナイブオンド		0.01℃

		79		Com_Hum		コンバイナの内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

		80		Com_Power		コンバイナのレーザ出力 シュツリョク		W

		81		Com_Safety1		コンバイナの安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		82		Com_Safety2		コンバイナの安全リレー要因チェック用ビット情報ト アンゼン ヨウイン ヨウ		-

		83		Com_PDVolt		コンバイナのPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

		84		Guide_PDVolt		ガイド光のPD(Photo Diode)出力電圧 ヒカリ シュツリョク デンアツ		mV

		85		FOM_PDVolt		FOMのPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		mV

		86		Alarm_detail1		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		87		Alarm_detail2		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		88		Alarm_detail3		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		89		Alarm_detail4		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		90		Alarm_detail5		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		91		Alarm_detail6		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		92		Alarm_detail7		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		93		Alarm_detail8		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		94		Alarm_detail9		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		95		Alarm_detail10		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		96		Alarm_detail11		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		97		Alarm_detail12		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		98		Alarm_detail13		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		99		Alarm_detail14		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		100		Alarm_detail15		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		101		Alarm_detail16		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		102		Alarm_detail17		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		103		Alarm_detail18		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		104		Alarm_detail19		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		105		Alarm_detail20		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		106		Alarm_detail21		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		107		Alarm_detail22		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		108		Alarm_detail23		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		109		Alarm_detail24		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		110		Alarm_detail25		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

		111		WaterPress		発振器冷却水IN側水圧 ハッシンキ レイキャクスイ ガワ スイアツ		0.001MPa

		112		WaterDeffPress		発振器冷却水IN-OUT間の差圧 ハッシンキ レイキャクスイ カン サアツ		0.001MPa

		113		WaterQuantity		発振器冷却水流量 ハッシンキ レイキャクスイ リュウリョウ		0.1L/min

		114		Bld1_LD1Temp		ブレード1のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		115		Bld1_LD2Temp		ブレード1のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		116		Bld1_LD3Temp		ブレード1のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		117		Bld1_LD4Temp		ブレード1のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		118		Bld1_LD5Temp		ブレード1のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		119		Bld1_LD6Temp		ブレード1のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		120		Bld1_LD7Temp		ブレード1のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		121		Bld1_LD8Temp		ブレード1のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		122		Bld1_LD9Temp		ブレード1のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		123		Bld1_LD10Temp		ブレード1のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		124		Bld1_LD11Temp		ブレード1のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		125		Bld2_LD1Temp		ブレード2のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		126		Bld2_LD2Temp		ブレード2のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		127		Bld2_LD3Temp		ブレード2のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		128		Bld2_LD4Temp		ブレード2のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		129		Bld2_LD5Temp		ブレード2のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		130		Bld2_LD6Temp		ブレード2のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		131		Bld2_LD7Temp		ブレード2のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		132		Bld2_LD8Temp		ブレード2のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		133		Bld2_LD9Temp		ブレード2のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		134		Bld2_LD10Temp		ブレード2のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		135		Bld2_LD11Temp		ブレード2のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		136		Bld3_LD1Temp		ブレード3のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		137		Bld3_LD2Temp		ブレード3のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		138		Bld3_LD3Temp		ブレード3のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		139		Bld3_LD4Temp		ブレード3のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		140		Bld3_LD5Temp		ブレード3のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		141		Bld3_LD6Temp		ブレード3のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		142		Bld3_LD7Temp		ブレード3のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		143		Bld3_LD8Temp		ブレード3のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		144		Bld3_LD9Temp		ブレード3のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		145		Bld3_LD10Temp		ブレード3のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		146		Bld3_LD11Temp		ブレード3のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		147		Bld4_LD1Temp		ブレード4のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		148		Bld4_LD2Temp		ブレード4のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		149		Bld4_LD3Temp		ブレード4のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		150		Bld4_LD4Temp		ブレード4のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		151		Bld4_LD5Temp		ブレード4のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		152		Bld4_LD6Temp		ブレード4のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		153		Bld4_LD7Temp		ブレード4のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		154		Bld4_LD8Temp		ブレード4のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		155		Bld4_LD9Temp		ブレード4のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		156		Bld4_LD10Temp		ブレード4のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		157		Bld4_LD11Temp		ブレード4のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		158		Bld5_LD1Temp		ブレード5のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		159		Bld5_LD2Temp		ブレード5のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		160		Bld5_LD3Temp		ブレード5のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		161		Bld5_LD4Temp		ブレード5のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		162		Bld5_LD5Temp		ブレード5のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		163		Bld5_LD6Temp		ブレード5のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		164		Bld5_LD7Temp		ブレード5のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		165		Bld5_LD8Temp		ブレード5のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		166		Bld5_LD9Temp		ブレード5のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		167		Bld5_LD10Temp		ブレード5のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		168		Bld5_LD11Temp		ブレード5のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		169		Bld6_LD1Temp		ブレード6のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		170		Bld6_LD2Temp		ブレード6のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		171		Bld6_LD3Temp		ブレード6のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		172		Bld6_LD4Temp		ブレード6のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		173		Bld6_LD5Temp		ブレード6のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		174		Bld6_LD6Temp		ブレード6のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		175		Bld6_LD7Temp		ブレード6のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		176		Bld6_LD8Temp		ブレード6のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		177		Bld6_LD9Temp		ブレード6のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		178		Bld6_LD10Temp		ブレード6のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		179		Bld6_LD11Temp		ブレード6のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

		180		Bld7_LD1Temp		ブレード7のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		181		Bld7_LD2Temp		ブレード7のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		182		Bld7_LD3Temp		ブレード7のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		183		Bld7_LD4Temp		ブレード7のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		184		Bld7_LD5Temp		ブレード7のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		185		Bld7_LD6Temp		ブレード7のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		186		Bld7_LD7Temp		ブレード7のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		187		Bld7_LD8Temp		ブレード7のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		188		Bld7_LD9Temp		ブレード7のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		189		Bld7_LD10Temp		ブレード7のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		190		Bld7_LD11Temp		ブレード7のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		191		Bld8_LD1Temp		ブレード8のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		192		Bld8_LD2Temp		ブレード8のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		193		Bld8_LD3Temp		ブレード8のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		194		Bld8_LD4Temp		ブレード8のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		195		Bld8_LD5Temp		ブレード8のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		196		Bld8_LD6Temp		ブレード8のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		197		Bld8_LD7Temp		ブレード8のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		198		Bld8_LD8Temp		ブレード8のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		199		Bld8_LD9Temp		ブレード8のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		200		Bld8_LD10Temp		ブレード8のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

		201		Bld8_LD11Temp		ブレード8のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ





旧元データ

				項目名 コウモクメイ		データ名 メイ		単位 タンイ		備考 ビコウ

				No		ログデータNo		-

				Date		年月日 ネンガッピ		年月日 ネンガッピ

				Time		時分秒 ジフンビョウ		時分秒 ジフンビョウ

				Alarm No		発生したアラーム番号 ハッセイ バンゴウ		-		アラームログにのみ存在 ソンザイ

				Input		入力信号 ニュウリョクシンゴウ		-

				Output		出力信号 シュツリョクシンゴウ		-

				Osc_Temp		発振器内部温度 ハッシンキナイブオンド		0.01℃

				Osc_Hum		発振器内部湿度 ハッシンキナイブシツド		0.01%

				Osc_Volt		発振器電源電圧 ハッシンキ デンゲンデンアツ		0.01V

				Water_BLKTemp		水ブロック温度(発振器冷却水温度) ミズ オンド ハッシンキ レイキャクスイ オンド		0.01℃

				Power_ontime		累積電源ON時間 ルイセキ デンゲン ジカン		0.1秒 ビョウ

				Cum_Osctime		累積レーザ発振時間 ルイセキ ハッシン ジカン		0.1秒 ビョウ

				Cum_Opetime		累積稼働時間時間 ルイセキ カドウジカン ジカン		秒 ビョウ		マザック様との取り決めにより追加 サマ ト キ ツイカ

				Bld1_LD1Temp		ブレード1のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld1_LD2Temp		ブレード1のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld1-Temp		ブレード1の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				Bld1_Hum		ブレード1の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Bld1_Power		ブレード1のレーザ出力 シュツリョク		W

				Bld1_Safety1		ブレード1の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld1_Safety2		ブレード1の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld1_PDVolt		ブレード1のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Bld2_LD1Temp		ブレード2のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld2_LD2Temp		ブレード2のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld2-Temp		ブレード2の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				Bld2_Hum		ブレード2の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Bld2_Power		ブレード2のレーザ出力 シュツリョク		W

				Bld2_Safety1		ブレード2の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld2_Safety2		ブレード2の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld2_PDVolt		ブレード2のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Bld3_LD1Temp		ブレード3のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld3_LD2Temp		ブレード3のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld3-Temp		ブレード3の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				Bld3_Hum		ブレード3の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Bld3_Power		ブレード3のレーザ出力 シュツリョク		W

				Bld3_Safety1		ブレード3の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld3_Safety2		ブレード3の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld3_PDVolt		ブレード3のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Bld4_LD1Temp		ブレード4のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld4_LD2Temp		ブレード4のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld4-Temp		ブレード4の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				Bld4_Hum		ブレード4の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Bld4_Power		ブレード4のレーザ出力 シュツリョク		W

				Bld4_Safety1		ブレード4の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld4_Safety2		ブレード4の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld4_PDVolt		ブレード4のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Bld5_LD1Temp		ブレード5のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld5_LD2Temp		ブレード5のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld5-Temp		ブレード5の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				Bld5_Hum		ブレード5の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Bld5_Power		ブレード5のレーザ出力 シュツリョク		W

				Bld5_Safety1		ブレード5の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld5_Safety2		ブレード5の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld5_PDVolt		ブレード5のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Bld6_LD1Temp		ブレード6のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld6_LD2Temp		ブレード6のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用

				Bld6-Temp		ブレード6の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃

				Bld6_Hum		ブレード6の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Bld6_Power		ブレード6のレーザ出力 シュツリョク		W

				Bld6_Safety1		ブレード6の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld6_Safety2		ブレード6の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Bld6_PDVolt		ブレード6のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Bld7_LD1Temp		ブレード7のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD2Temp		ブレード7のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7-Temp		ブレード7の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_Hum		ブレード7の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_Power		ブレード7のレーザ出力 シュツリョク		W		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_Safety1		ブレード7の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_Safety2		ブレード7の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_PDVolt		ブレード7のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD1Temp		ブレード8のLD1温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD2Temp		ブレード8のLD2温度 オンド		0.01℃		1型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8-Temp		ブレード8の内部温度 ナイブ オンド		0.01℃		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_Hum		ブレード8の内部湿度 ナイブ シツド		0.01%		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_Power		ブレード8のレーザ出力 シュツリョク		W		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_Safety1		ブレード8の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_Safety2		ブレード8の安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_PDVolt		ブレード8のPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V		拡張用に確保のため未使用 カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Com_Temp		コンバイナの内部温度 ナイブオンド		0.01℃

				Com_Hum		コンバイナの内部湿度 ナイブ シツド		0.01%

				Com_Power		コンバイナのレーザ出力 シュツリョク		W

				Com_Safety1		コンバイナの安全リレー要因チェック用ビット情報 アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Com_Safety2		コンバイナの安全リレー要因チェック用ビット情報ト アンゼン ヨウイン ヨウ		-

				Com_PDVolt		コンバイナのPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		0.01V

				Guide_PDVolt		ガイド光のPD(Photo Diode)出力電圧 ヒカリ シュツリョク デンアツ		mV

				FOM_PDVolt		FOMのPD(Photo Diode)出力電圧 シュツリョク デンアツ		mV

				Alarm_detail1		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail2		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail3		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail4		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail5		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail6		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail7		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail8		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail9		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail10		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail11		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail12		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail13		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail14		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail15		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail16		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail17		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail18		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail19		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail20		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail21		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail22		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail23		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail24		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				Alarm_detail25		発振器アラームの同時発生要因チェック用ビット情報 ハッシンキ ドウジハッセイ ヨウイン ヨウ ジョウホウ		-

				WaterPress		発振器冷却水IN側水圧 ハッシンキ レイキャクスイ ガワ スイアツ		0.001MPa

				WaterDeffPress		発振器冷却水IN-OUT間の差圧 ハッシンキ レイキャクスイ カン サアツ		0.001MPa

				WaterQuantity		発振器冷却水流量 ハッシンキ レイキャクスイ リュウリョウ		0.1L/min

				Bld1_LD1Temp		ブレード1のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD2Temp		ブレード1のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD3Temp		ブレード1のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD4Temp		ブレード1のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD5Temp		ブレード1のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD6Temp		ブレード1のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD7Temp		ブレード1のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD8Temp		ブレード1のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD9Temp		ブレード1のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD10Temp		ブレード1のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld1_LD11Temp		ブレード1のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD1Temp		ブレード2のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD2Temp		ブレード2のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD3Temp		ブレード2のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD4Temp		ブレード2のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD5Temp		ブレード2のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD6Temp		ブレード2のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD7Temp		ブレード2のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD8Temp		ブレード2のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD9Temp		ブレード2のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD10Temp		ブレード2のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld2_LD11Temp		ブレード2のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD1Temp		ブレード3のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD2Temp		ブレード3のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD3Temp		ブレード3のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD4Temp		ブレード3のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD5Temp		ブレード3のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD6Temp		ブレード3のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD7Temp		ブレード3のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD8Temp		ブレード3のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD9Temp		ブレード3のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD10Temp		ブレード3のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld3_LD11Temp		ブレード3のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD1Temp		ブレード4のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD2Temp		ブレード4のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD3Temp		ブレード4のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD4Temp		ブレード4のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD5Temp		ブレード4のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD6Temp		ブレード4のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD7Temp		ブレード4のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD8Temp		ブレード4のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD9Temp		ブレード4のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD10Temp		ブレード4のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld4_LD11Temp		ブレード4のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD1Temp		ブレード5のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD2Temp		ブレード5のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD3Temp		ブレード5のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD4Temp		ブレード5のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD5Temp		ブレード5のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD6Temp		ブレード5のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD7Temp		ブレード5のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD8Temp		ブレード5のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD9Temp		ブレード5のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD10Temp		ブレード5のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld5_LD11Temp		ブレード5のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD1Temp		ブレード6のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD2Temp		ブレード6のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD3Temp		ブレード6のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD4Temp		ブレード6のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD5Temp		ブレード6のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD6Temp		ブレード6のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD7Temp		ブレード6のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD8Temp		ブレード6のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD9Temp		ブレード6のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD10Temp		ブレード6のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld6_LD11Temp		ブレード6のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用 ガタ シヨウ

				Bld7_LD1Temp		ブレード7のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD2Temp		ブレード7のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD3Temp		ブレード7のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD4Temp		ブレード7のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD5Temp		ブレード7のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD6Temp		ブレード7のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD7Temp		ブレード7のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD8Temp		ブレード7のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD9Temp		ブレード7のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD10Temp		ブレード7のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld7_LD11Temp		ブレード7のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD1Temp		ブレード8のLD1温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD2Temp		ブレード8のLD2温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD3Temp		ブレード8のLD3温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD4Temp		ブレード8のLD4温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD5Temp		ブレード8のLD5温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD6Temp		ブレード8のLD6温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD7Temp		ブレード8のLD7温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD8Temp		ブレード8のLD8温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD9Temp		ブレード8のLD9温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD10Temp		ブレード8のLD10温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ

				Bld8_LD11Temp		ブレード8のLD11温度 オンド		0.01℃		2型エンジンで使用、拡張用に確保のため未使用 ガタ シヨウ カクチョウヨウ カクホ ミシヨウ






EU Data Act Data specifications submitted by WPBD products

-Product Category : Laser
-Product Name : LAPRISS
-Product Number, Oscillator : YL-FA0AA*, Robot System : YA-1VS*
-Requirements of Data Submission : It is as follows.
- Use of the extra option (robot data access function)
- Connecting G3 controller and external device such as PLC via LAN line
- Development of data acquisition program using Modbus/TCP on external device
- The robot data update cycle is every 1200 ms for The Blade related data and every 100 ms for other data.
- The data acquisition cycle relies and is controlled by the external device.

-Data to be submitted : See the table below

Address Data name Unit Address Data name Unit Address Data name Unit
1 8500|Laser status - 16 8515|Internal temperature 0.01°C 31 8530|Blade1_Laser output w
2 8501|Laser command condition: Main (peak) power W 17 8516 |Internal humidity 0.01%RH 32 8531|Blade1_Safety relay -
3 8502 (Laser command condition: Base powe w 18 8517|Water pipe dew point temperature 0.01°C 33 8532|Blade1_Temperature/LD temperaturel 0.01°C
4 8503 |Laser command condition: Pulse frequency Hz 19 8518|In—machine dew point temperature 0.01°C 34 8533(Blade1_LD temperature2 0.01°C
5 8504 |Pulse width (Duty) x100 value [%] 20 8519|Water pressure (IN) 0.001MPa 35 8534|Blade1_Ambient temperature 0.01°C
6 8505 |Welding speed 0.01m/min 21 8520 (Differential pressure 0.001MPa 36 8535|Blade1_Relative humidity 0.01%RH
7 8506|Start output factor 0-250% 22 8521|Flow rate 0.1L/min 37 8536|Blade1_Dew point temperature 0.01°C
8 8507|End output factor 0-250% 23 8522(Combiner Laser output w 38 8590(Beam switch_safety relay B
9 8508 |ACC_stdrt_up Start-up slope time 0.0~5999.9ms 24 8523|Combiner Safety relay B 39 8591(Beam switch_.FOM PD CH1 mV
10 8509|DCC_end_down End down slope time 0.0~5999.9ms 25 8524|(Combiner_Temperature 0.01°C 40 8592|Beam switch_FOM PD CH1 Low mV
11 8510{ACC_cond_up Condition up slope time 0.0~5999.9ms 26 8525(Combiner_Relative humidity 0.01%RH 41 8593(Beam switch_.FOM PD CH1 High mV
12 8511|DCC_cond_down Condition down slope time 0.0~5999.9ms 27 8526 |Combiner_ Dew point temperature 0.01°C 42 8594 (Beam switch_.FOM PD CH2 mV
13 8512|Speed 0.01m/min 28 8527|Combiner_.FOM PD mV 43 8595|Beam switch_FOM PD CH2 Low mV
14 8513 |Primary supply voltage 0.01V 29 8528 (Combiner_FOM PD Low mV 44 8596 (Beam switch_.FOM PD CH2 High mV
15 8514|Water pipe temperature 0.01°C 30 8529|Combiner_FOM PD High mV
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北田整理英語_8000_Weld

				○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				第一弾はLAPRISSで見れる情報も対応しましょう。（温度湿度等） ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ オンド シツド トウ

				Address		Data name		Unit				改訂番号

		1		8500		Laser status		-

		2		8501		Laser command condition: Main (peak) power		W				△4

		3		8502		Laser command condition: Base powe		W				△4

		4		8503		Laser command condition: Pulse frequency		Hz				△4

		5		8504		Pulse width (Duty)		x100 value [%]				△4

		6		8505		Welding speed		0.01m/min				△4

		7		8506		Start output factor		0-250%				△4

		8		8507		End output factor		0-250%				△4

		9		8508		ACC_stdrt_up Start-up slope time		0.0～5999.9ｍｓ				△4

		10		8509		DCC_end_down End down slope time		0.0～5999.9ｍｓ				△4

		11		8510		ACC_cond_up Condition up slope time		0.0～5999.9ｍｓ				△4

		12		8511		DCC_cond_down Condition down slope time		0.0～5999.9ｍｓ				△4

		13		8512		Speed		0.01m/min

		14		8513		Primary supply voltage		0.01V

		15		8514		Water pipe temperature		0.01℃

		16		8515		Internal temperature		0.01℃

		17		8516		Internal humidity		0.01％RH

		18		8517		Water pipe dew point temperature		0.01℃

		19		8518		In-machine dew point temperature		0.01℃

		20		8519		Water pressure (IN)		0.001MPa

		21		8520		Differential pressure		0.001MPa

		22		8521		Flow rate		0.1L/min

		23		8522		Combiner Laser output		W				△12

		24		8523		Combiner Safety relay		-

		25		8524		Combiner_Temperature		0.01℃				△12

		26		8525		Combiner_Relative humidity		0.01％RH				△12

		27		8526		Combiner_Dew point temperature		0.01℃				△12

		28		8527		Combiner_FOM PD		mV				△12

		29		8528		Combiner_FOM PD Low		mV

		30		8529		Combiner_FOM PD High		mV

		31		8530		Blade1_Laser output		W				△12

		32		8531		Blade1_Safety relay		-

		33		8532		Blade1_Temperature/LD temperature1		0.01℃				△12

		34		8533		Blade1_LD temperature2		0.01℃				△12

		35		8534		Blade1_Ambient temperature		0.01℃				△12

		36		8535		Blade1_Relative humidity		0.01％RH				△12

		37		8536		Blade1_Dew point temperature		0.01℃				△12

		38		8590		Beam switch_safety relay 		-				△5△12

		39		8591		Beam switch_FOM PD CH1		mV				△5△12

		40		8592		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				△5

		41		8593		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				△5

		42		8594		Beam switch_FOM PD CH2		mV				△5△12

		43		8595		Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				△5△12

		44		8596		Beam switch_FOM PD CH2 High		mV				△5△12





(旧)北田整理英語_8000_Weld

				○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				第一弾はLAPRISSで見れる情報も対応しましょう。（温度湿度等） ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ オンド シツド トウ

				Address		Prop- erty		Data name		Unit		# of registe		Remarks				改訂番号

		1		8500		R		Laser status		-		1		Laser emission (0: OFF/ 1: ON)

		2		8501		R		Laser command condition: Main (peak) power		W		1		Same as the set value of the command				△4

		3		8502		R		Laser command condition: Base powe		W		1		Same as the set value of the command				△4

		4		8503		R		Laser command condition: Pulse frequency		Hz		1						△4

		5		8504		R		Pulse width (Duty)		x100 value [%]		1						△4

		6		8505		R		Welding speed		0.01m/min		1		Same as the set value of the command				△4

		7		8506		R		Start output factor		0-250%		1						△4

		8		8507		R		End output factor		0-250%		1						△4

		9		8508		R		ACC_stdrt_up Start-up slope time		0.0～5999.9ｍｓ		1						△4

		10		8509		R		DCC_end_down End down slope time		0.0～5999.9ｍｓ		1						△4

		11		8510		R		ACC_cond_up Condition up slope time		0.0～5999.9ｍｓ		1						△4

		12		8511		R		DCC_cond_down Condition down slope time		0.0～5999.9ｍｓ		1						△4

		13		8512		R		Speed		0.01m/min		1

		14		8513		R		Primary supply voltage		0.01V		1

		15		8514		R		Water pipe temperature		0.01℃		1

		16		8515		R		Internal temperature		0.01℃		1

		17		8516		R		Internal humidity		0.01％RH		1

		18		8517		R		Water pipe dew point temperature		0.01℃		1

		19		8518		R		In-machine dew point temperature		0.01℃		1

		20		8519		R		Water pressure (IN)		0.001MPa		1

		21		8520		R		Differential pressure		0.001MPa		1

		22		8521		R		Flow rate		0.1L/min		1

		23		8522		R		Combiner Laser output		W		1		Device information				△12

		24		8523		R		Combiner Safety relay		-		1		0：OFF / 1：ON

		25		8524		R		Combiner_Temperature		0.01℃		1		Device information				△12

		26		8525		R		Combiner_Relative humidity		0.01％RH		1		Device information				△12

		27		8526		R		Combiner_Dew point temperature		0.01℃		1		Device information				△12

		28		8527		R		Combiner_FOM PD		mV		1		Device information				△12

		29		8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV		1

		30		8529		R		Combiner_FOM PD High		mV		1

		31		8530		R		Blade1_Laser output		W		1		Device information				△12

		32		8531		R		Blade1_Safety relay		-		1		0：OFF / 1：ON

		33		8532		R		Blade1_Temperature/LD temperature1		0.01℃		1		Device information				△12

		34		8533		R		Blade1_LD temperature2		0.01℃		1		Device information				△12

		35		8534		R		Blade1_Ambient temperature		0.01℃		1		Device information				△12

		36		8535		R		Blade1_Relative humidity		0.01％RH		1		Device information				△12

		37		8536		R		Blade1_Dew point temperature		0.01℃		1		Device information				△12

		38		8590		R		Beam switch_safety relay 		-		1		0：OFF / 1：ON				△5△12

		39		8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV		1		Device information, Device information2				△5△12

		40		8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV		1						△5

		41		8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV		1						△5

		42		8594		R		Beam switch_FOM PD CH2		mV		1		Device information, Device information2				△5△12

		43		8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV		1						△5△12

		44		8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High		mV		1						△5△12





北田整理_8000_Weld

				○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				第一弾はLAPRISSで見れる情報も対応しましょう。（温度湿度等） ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ オンド シツド トウ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考				改訂番号

		1		8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

		2		8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ				△4

		3		8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ				△4

		4		8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1						△4

		5		8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1						△4

		6		8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ				△4

		7		8506		R		開始出力率係数		0-250％				1						△4

		8		8507		R		終了出力率係数		0-250％				1						△4

		9		8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1						△4

		10		8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1						△4

		11		8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1						△4

		12		8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1						△4

		13		8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

		14		8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

		15		8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

		16		8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

		17		8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

		18		8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

		19		8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

		20		8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

		21		8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

		22		8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

		23		8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		24		8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		25		8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		26		8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		27		8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		28		8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		29		8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

		30		8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

		31		8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		32		8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		33		8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		34		8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		35		8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		36		8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		37		8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		38		8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		39		8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		40		8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		41		8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		42		8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		43		8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		44		8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		45		8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		46		8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		47		8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		48		8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		49		8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		50		8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		51		8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		52		8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		53		8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		54		8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		55		8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		56		8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		57		8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		58		8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		59		8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		60		8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON				△12

		61		8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		62		8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		63		8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		64		8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		65		8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		66		8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		67		8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON				△12

		68		8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		69		8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		70		8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		71		8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		72		8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		73		8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		74		8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON				△12

		75		8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		76		8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		77		8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		78		8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		79		8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		80		8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		81		8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON				△12

		82		8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		83		8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		84		8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		85		8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		86		8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		87		8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ				△12

		88		8586		-		reserved

		89		8586		-		reserved

		90		8589		-		reserved

		91		8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON				△5△12

		92		8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ				△5△12

		93		8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1						△5

		94		8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1						△5

		95		8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON				△5△12

		96		8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ				△5△12

		97		8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1						△5△12
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改訂履歴

				改訂番号 カイテイ バンゴウ		日付 ヒヅケ		改訂者 カイテイ シャ		改訂内容 カイテイ ナイヨウ

				0		2017/4/XX		毛利 モウリ		初回リリースに向け初版作成 ショカイ ム ショハン サクセイ

				1		7/11/17		毛利 モウリ		骨子をベースに作成
変更点は、ロボット位置：9000-9011を除く全て コッシ サクセイ ヘンコウ テン イチ ノゾ スベ

				2		11/2/17		毛利 モウリ		・現状仕様にあわせて修正 ゲンジョウ シヨウ シュウセイ

				3		11/22/17		毛利 モウリ		・weldの8418に位置番号を追加し、残りの2つの項目をシフトさせる(仕様漏れ)
・userの7750-7770を生産実績時間から、積算時間に変更 セイサン ジッセキ ジカン セキサン ジカン ヘンコウ

				4		11/29/17		毛利 モウリ		・溶接系データ（LAPRISS）に施工情報として必要なパラメータ10アドレス挿入 セコウ ジョウホウ ヒツヨウ ソウニュウ

				5		2/1/18		片岡 カタオカ		＜溶接系データ（LAPRISS）＞
・「Beam switch：FOM PD CH1/2、FOM PD Low CH1/2、FOM PD High CH1/2、セーフティリレー CH1/2」を追加。（シート「8000_Weld」） ヨウセツ ケイ

				6		3/5/18		毛利 モウリ		・外部入力センサの制御パラメータ追加
 ガイブ ニュウリョク セイギョ ツイカ

				7		7/3/18		毛利 モウリ		・負荷率、およびスレーブ側の溶接情報を追加
・weldのスレーブ側の対応について修正 ガワ タイオウ シュウセイ

				8,9		－		毛利 モウリ		・現状仕様合わせ、アドレスについての変更なし ゲンジョウ シヨウ ア ヘンコウ

				10		3/10/20		吉田 ヨシダ		ロボットビジョンに関する仕様取り下げ。
Userの7800番台のソフトバージョン情報追加は△１１で対応することに。 カン シヨウ ト サ バンダイ ジョウホウ ツイカ タイオウ

				11		4/1/20		下浦 シモウラ		・Userの7800にバージョン情報（メイン、システム制御）追加（△１０での対応予定分）
・溶接電流、電圧の指令値補正係数追加（1009031-19_溶接特性設定） タイオウ ヨテイ ブン ヨウセツ デンリュウ デンアツ シレイ チ ホセイ ケイスウ ツイカ

				12		5/14/20		森 モリ		・項目追記　8542　（項目抜け　取説に合わす）
・変更　8542～8556→8543～8557（8542追記による）
・追記　8558～8591　（Blade5,6追記　6ブレード機が実際にあるため）
・修正　8594～8590　作成済みソフトに合わせる
・備考追記　8522～8557　機器情報
・項目追記　8601～8659
・”仕様方針”シート　項目８その他　および内容追加
　・連続読みを防ぐ・・・を設けるようする。
　・似たような情報で・・・0が読めるようする。 コウモク ツイキ コウモク ヌ トリセツ ア ヘンコウ ツイキ ツイキ ツイキ キ ジッサイ シュウセイ サクセイ ズ ア ビコウ ツイキ キキ ジョウホウ コウモク ツイキ シヨウ ホウシン コウモク タ ナイヨウ ツイカ

				13		6/4/21		吉田 ヨシダ		・GA変数の書き込み可能化 ヘンスウ カ コ カノウカ

				14		8/19/21		片岡 カタオカ		変更なし

				15		12/20/22		小松 コマツ		・追記　9150～9178　（RxRyRz指定での位置情報取得。速度取得）
・仕様追加　7500（角度指定でのGA書き込み、RxRyRz指定でのGA書き込みに対応する。） シテイ イチジョウホウ シュトク ソクド シュトク シヨウ ツイカ カクド シテイ カ コ シテイ カ コ タイオウ

				16		10/7/24		藤川 フジカワ		・ロボット動作速度(アドレス：8427)仕様改定
　TAWERS仕様でトーチ軸が存在する溶接機限定解除し、
　検査機仕様(TAWERS以外)でも取得可能 カイジョ

















仕様方針

		１．はじめに

				本ドキュメントでは、ロボットデータアクセス機能で利用するmodobusTCPのアドレス詳細を定義する

				ロボットデータアクセス機能については、1703007_ロボットデータアクセス機能.docxを参照のこと キノウ サンショウ

		２．アドレス毎のグループ分け ゴト ワ

				骨子より下記グループ分けをベースにアドレスを割り付ける カキ ワ ワ ツ

				開始アドレス カイシ		終了アドレス シュウリョウ		データサイズ		データグループ

				10000		65000				reserved

				9000		9999		2000		ロボット位置（３台分）・・・直交協調ユーザ、ロボット角度（３台分）、
外部軸位置、センサ補正データ イチ ダイブン チョッコウ キョウチョウ カクド ガイブ ジク イチ ホセイ

				8000		8999		2000		溶接系データ ヨウセツ ケイ

				7000		7999		2000		入出力データ、変数データ、稼働時間、生産管理時間 ヘンスウ カドウ ジカン セイサン カンリ ジカン

				6000		6999		2000		エラー履歴 リレキ

				5000		5999		2000		溶接ログ ヨウセツ

				3000		4999		4000		生産数 セイサンスウ

				2000		2999		2000

				1000		1999		2000

				0		999		2000		機種設定データ、PWS専用command領域（汎用システムデータ書き換え） センヨウ リョウイキ ハンヨウ カ カ

		３．パラメータの選定方針 センテイ ホウシン

				・パラメータは、マニュアル（ユーザの使用）で取得できるパラメータを基本とする。 シヨウ シュトク キホン

				・生産管理機能とは別機能となるが、取得できるパラメータは生産管理機能を包含する セイサン カンリ キノウ ベツ キノウ シュトク セイサン カンリ キノウ ホウガン

				・オプション機能を有効にすることによって、取得が可能となるパラメータも用意する キノウ ユウコウ シュトク カノウ ヨウイ

				・メンテナンス用として、工場の検査時などで利用できるアドレスも用意する。 ヨウ コウジョウ ケンサ ジ リヨウ ヨウイ

		４．読み出し、書込み属性について ヨ ダ カキコ ゾクセイ

				・本RDA機能では、下記属性を設ける。属性に反する処理を実施しようとした場合、エラー応答とする ホン キノウ カキ ゾクセイ モウ ゾクセイ ハン ショリ ジッシ バアイ オウトウ

						R：読み出し専用 ヨ ダ センヨウ

						W：書込み専用 カキコ センヨウ

						R/W：読み出し、書込み両方可能 ヨ ダ カキコ リョウホウ カノウ

						－：読み出し、書込みエラー領域 ヨ ダ カキコ リョウイキ

		５．入出力I/OのBit配置について ニュウシュツリョク ハイチ

				・Littleエンディアンで配置し、word単位で各bitを扱う ハイチ タンイ カク アツカ

				　　例）汎用出力1-32までのデータの扱い レイ ハンヨウ シュツリョク アツカ

								1word分 ブン

				Addr.7010

								1word分 ブン

				Addr.7011

		６．文字列の配置について モジレツ ハイチ

				・文字列は、Bigエンディアンで配置し、1文字ずつbyte単位で扱う モジレツ ハイチ モジ タンイ アツカ

				　　例）文字列"E1234"の場合 レイ モジレツ バアイ

				Addr.7700

				Addr.7701

				Addr.7702

		７．Write処理とRead処理の衝突について ショリ ショリ ショウトツ

				・GI変数のように、Writeが可能なパラメータについては、衝突が発生しないように排他制御を行う ヘンスウ カノウ ショウトツ ハッセイ ハイタ セイギョ オコナ

				　なお、ｓｕｍチェック処理も同時に行うが、最悪ｓｕｍエラーが発生した場合は、（排他制御のため基本発生しないが）値0を返す ショリ ドウジ オコナ サイアク ハッセイ バアイ アタイ カエ

		８．その他　△12 タ

				・連続読みを防ぐ、またグループを分ける意味も含め意図的に”属性：－”を設けるようする。　△12

				・似たような情報で連続できそうなところは、reserved(属性：R)として、0が読めるようする。　△12

				・ロボット動作速度(アドレス：8427)にて　△16

				　TAWERS仕様でトーチ軸が存在する溶接機として設定されていない場合に0m/minで出力する仕様を改定し、　△16

				　トーチ軸設定されていない検査用途でロボットを使用する場合にもロボット動作速度が取得可能とする。　△16





通信コマンド

		■使用コマンド シヨウ



						コマンド名 メイ		機能コード キノウ

						保持レジスタ読み込み ホジ ヨ コ		0x03

						複数保持レジスタ書込み フクスウ ホジ カキコ		0x10

						複数保持レジスタ書込み フクスウ ホジ カキコ		0x10



				<保持レジスタ読み込み> ホジ ヨ コ

				要求 ヨウキュウ

						Function code		1 Byte		0x03 

						Starting Address		2 Bytes		0x0000 to 0xFFFF

						Quantity of Registers		2 Bytes		1 to 125 (0x7D)



				応答 オウトウ

						Function code		1 Byte		0x03 

						Byte count		1 Byte		2 x N* 

						Register value		N* x 2 Bytes

				<複数保持レジスタ書込み> フクスウ ホジ カキコ

				要求 ヨウキュウ

						Function code		1 Byte		0x10

						Starting Address		2 Bytes		0x0000 to 0xFFFF

						Quantity of Registers		2 Bytes		1 to 123 (0x7B)

						Byte Count		1 Bytes		2 x N*

						Registers Value		N* x 2 Bytes		value

				応答 オウトウ

						Function code		1 Byte		0x10

						Starting Address		2 Bytes		0x0000 to 0xFFFF

						Quantity of Registers		2 Bytes		1 to 123 (0x7B)





9000_Pos

				○ロボット位置関連 イチ カンレン

				・自ロボット＋ロボット3台＆外部軸21軸 ジ ダイ ガイブ ジク ジク																		※スレーブロボットは、自ロボットとは異なり位置情報に遅延が生じることに注意が必要(20ms程度) ジ コト イチ ジョウホウ チエン ショウ チュウイ ヒツヨウ テイド														※スレーブロボットは、自ロボットとは異なり位置情報に遅延が生じることに注意が必要(20ms程度) ジ コト イチ ジョウホウ チエン ショウ チュウイ ヒツヨウ テイド														※スレーブロボットは、自ロボットとは異なり位置情報に遅延が生じることに注意が必要(20ms程度) ジ コト イチ ジョウホウ チエン ショウ チュウイ ヒツヨウ テイド

				・外部センサ補正入力 ガイブ ホセイ ニュウリョク																		　→実運用については要検討（非公開とする等） ジツ ウンヨウ ヨウケントウ ヒコウカイ ナド														　→実運用については要検討（非公開とする等） ジツ ウンヨウ ヨウケントウ ヒコウカイ ナド														　→実運用については要検討（非公開とする等） ジツ ウンヨウ ヨウケントウ ヒコウカイ ナド

																						※スレーブロボットの未接続時は、全て0を返す（接続状態を確認可能） ミセツゾク ジ スベ カエ セツゾク ジョウタイ カクニン カノウ														※スレーブロボットの未接続時は、全て0を返す（接続状態を確認可能） ミセツゾク ジ スベ カエ セツゾク ジョウタイ カクニン カノウ														※スレーブロボットの未接続時は、全て0を返す（接続状態を確認可能） ミセツゾク ジ スベ カエ セツゾク ジョウタイ カクニン カノウ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		改訂番号				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		備考		改訂番号				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		備考		改訂番号				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		備考		改訂番号

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001mm				1		9000-9011のブロックをまとめて取得すること
取得開始アドレスが9000以外の場合はエラーとする シュトク シュトク カイシ イガイ バアイ						9200		R		スレーブロボットA_X座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9300		R		スレーブロボットB_X座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9400		R		スレーブロボットC_X座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001mm				1								9201		R		スレーブロボットA_X座標上位データ		単位：0.001mm								9301		R		スレーブロボットB_X座標上位データ		単位：0.001mm								9401		R		スレーブロボットC_X座標上位データ		単位：0.001mm

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001mm				1								9202		R		スレーブロボットA_Y座標下位データ		単位：0.001mm								9302		R		スレーブロボットB_Y座標下位データ		単位：0.001mm								9402		R		スレーブロボットC_Y座標下位データ		単位：0.001mm

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001mm				1								9203		R		スレーブロボットA_Y座標上位データ		単位：0.001mm								9303		R		スレーブロボットB_Y座標上位データ		単位：0.001mm								9403		R		スレーブロボットC_Y座標上位データ		単位：0.001mm

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001mm				1								9204		R		スレーブロボットA_Z座標下位データ		単位：0.001mm								9304		R		スレーブロボットB_Z座標下位データ		単位：0.001mm								9404		R		スレーブロボットC_Z座標下位データ		単位：0.001mm

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001mm				1								9205		R		スレーブロボットA_Z座標上位データ		単位：0.001mm								9305		R		スレーブロボットB_Z座標上位データ		単位：0.001mm								9405		R		スレーブロボットC_Z座標上位データ		単位：0.001mm

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1								9206		R		スレーブロボットA_U角度下位データ		単位：0.001°								9306		R		スレーブロボットB_U角度下位データ		単位：0.001°								9406		R		スレーブロボットC_U角度下位データ		単位：0.001°

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1								9207		R		スレーブロボットA_U角度上位データ		単位：0.001°								9307		R		スレーブロボットB_U角度上位データ		単位：0.001°								9407		R		スレーブロボットC_U角度上位データ		単位：0.001°

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1								9208		R		スレーブロボットA_V角度下位データ		単位：0.001°								9308		R		スレーブロボットB_V角度下位データ		単位：0.001°								9408		R		スレーブロボットC_V角度下位データ		単位：0.001°

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1								9209		R		スレーブロボットA_V角度上位データ		単位：0.001°								9309		R		スレーブロボットB_V角度上位データ		単位：0.001°								9409		R		スレーブロボットC_V角度上位データ		単位：0.001°

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1								9210		R		スレーブロボットA_W角度下位データ		単位：0.001°								9310		R		スレーブロボットB_W角度下位データ		単位：0.001°								9410		R		スレーブロボットC_W角度下位データ		単位：0.001°

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ ジョウイ		0.001°				1								9211		R		スレーブロボットA_W角度上位データ ウエ		単位：0.001°								9311		R		スレーブロボットB_W角度上位データ ウエ		単位：0.001°								9411		R		スレーブロボットC_W角度上位データ ウエ		単位：0.001°

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ ジ		0.001°				1		9012-9023のブロックをまとめて取得すること
別ブロック先頭からの連続取得は可とする ベツ セントウ レンゾク シュトク カ						9212		R		スレーブロボットART_角度下位データ		単位：0.001°		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9312		R		スレーブロボットBRT_角度下位データ		単位：0.001°		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9412		R		スレーブロボットCRT_角度下位データ		単位：0.001°		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ ジ		0.001°				1								9213		R		スレーブロボットART_角度上位データ		単位：0.001°								9313		R		スレーブロボットBRT_角度上位データ		単位：0.001°								9413		R		スレーブロボットCRT_角度上位データ		単位：0.001°

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ ジ		0.001°				1								9214		R		スレーブロボットAUA_角度下位データ		単位：0.001°								9314		R		スレーブロボットBUA_角度下位データ		単位：0.001°								9414		R		スレーブロボットCUA_角度下位データ		単位：0.001°

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ ジ		0.001°				1								9215		R		スレーブロボットAUA_角度上位データ		単位：0.001°								9315		R		スレーブロボットBUA_角度上位データ		単位：0.001°								9415		R		スレーブロボットCUA_角度上位データ		単位：0.001°

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ ジ		0.001°				1								9216		R		スレーブロボットAFA_角度下位データ		単位：0.001°								9316		R		スレーブロボットBFA_角度下位データ		単位：0.001°								9416		R		スレーブロボットCFA_角度下位データ		単位：0.001°

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ ジ		0.001°				1								9217		R		スレーブロボットAFA_角度上位データ		単位：0.001°								9317		R		スレーブロボットBFA_角度上位データ		単位：0.001°								9417		R		スレーブロボットCFA_角度上位データ		単位：0.001°

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ ジ		0.001°				1								9218		R		スレーブロボットARW_角度下位データ		単位：0.001°								9318		R		スレーブロボットBRW_角度下位データ		単位：0.001°								9418		R		スレーブロボットCRW_角度下位データ		単位：0.001°

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ ジ		0.001°				1								9219		R		スレーブロボットARW_角度上位データ		単位：0.001°								9319		R		スレーブロボットBRW_角度上位データ		単位：0.001°								9419		R		スレーブロボットCRW_角度上位データ		単位：0.001°

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ ジ		0.001°				1								9220		R		スレーブロボットABW_角度下位データ		単位：0.001°								9320		R		スレーブロボットBBW_角度下位データ		単位：0.001°								9420		R		スレーブロボットCBW_角度下位データ		単位：0.001°

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ ジ		0.001°				1								9221		R		スレーブロボットABW_角度上位データ		単位：0.001°								9321		R		スレーブロボットBBW_角度上位データ		単位：0.001°								9421		R		スレーブロボットCBW_角度上位データ		単位：0.001°

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ ジ		0.001°				1								9222		R		スレーブロボットATW_角度下位データ		単位：0.001°								9322		R		スレーブロボットBTW_角度下位データ		単位：0.001°								9422		R		スレーブロボットCTW_角度下位データ		単位：0.001°

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ ジ		0.001°				1								9223		R		スレーブロボットATW_角度上位データ		単位：0.001°								9323		R		スレーブロボットBTW_角度上位データ		単位：0.001°								9423		R		スレーブロボットCTW_角度上位データ		単位：0.001°

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001mm				1		9024-9035をまとめて取得すること
別ブロック先頭からの連続取得は可とする セントウ						9224		R		スレーブロボットA_ワークX座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9324		R		スレーブロボットB_ワークX座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9424		R		スレーブロボットC_ワークX座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001mm				1								9225		R		スレーブロボットA_ワークX座標上位データ		単位：0.001mm								9325		R		スレーブロボットB_ワークX座標上位データ		単位：0.001mm								9425		R		スレーブロボットC_ワークX座標上位データ		単位：0.001mm

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001mm				1								9226		R		スレーブロボットA_ワークY座標下位データ		単位：0.001mm								9326		R		スレーブロボットB_ワークY座標下位データ		単位：0.001mm								9426		R		スレーブロボットC_ワークY座標下位データ		単位：0.001mm

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001mm				1								9227		R		スレーブロボットA_ワークY座標上位データ		単位：0.001mm								9327		R		スレーブロボットB_ワークY座標上位データ		単位：0.001mm								9427		R		スレーブロボットC_ワークY座標上位データ		単位：0.001mm

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001mm				1								9228		R		スレーブロボットA_ワークZ座標下位データ		単位：0.001mm								9328		R		スレーブロボットB_ワークZ座標下位データ		単位：0.001mm								9428		R		スレーブロボットC_ワークZ座標下位データ		単位：0.001mm

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001mm				1								9229		R		スレーブロボットA_ワークZ座標上位データ		単位：0.001mm								9329		R		スレーブロボットB_ワークZ座標上位データ		単位：0.001mm								9429		R		スレーブロボットC_ワークZ座標上位データ		単位：0.001mm

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1								9230		R		スレーブロボットA_ワークU角度下位データ		単位：0.001°								9330		R		スレーブロボットB_ワークU角度下位データ		単位：0.001°								9430		R		スレーブロボットC_ワークU角度下位データ		単位：0.001°

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1								9231		R		スレーブロボットA_ワークU角度上位データ		単位：0.001°								9331		R		スレーブロボットB_ワークU角度上位データ		単位：0.001°								9431		R		スレーブロボットC_ワークU角度上位データ		単位：0.001°

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1								9232		R		スレーブロボットA_ワークV角度下位データ		単位：0.001°								9332		R		スレーブロボットB_ワークV角度下位データ		単位：0.001°								9432		R		スレーブロボットC_ワークV角度下位データ		単位：0.001°

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1								9233		R		スレーブロボットA_ワークV角度上位データ		単位：0.001°								9333		R		スレーブロボットB_ワークV角度上位データ		単位：0.001°								9433		R		スレーブロボットC_ワークV角度上位データ		単位：0.001°

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1								9234		R		スレーブロボットA_ワークW角度下位データ		単位：0.001°								9334		R		スレーブロボットB_ワークW角度下位データ		単位：0.001°								9434		R		スレーブロボットC_ワークW角度下位データ		単位：0.001°

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1								9235		R		スレーブロボットA_ワークW角度上位データ		単位：0.001°								9335		R		スレーブロボットB_ワークW角度上位データ		単位：0.001°								9435		R		スレーブロボットC_ワークW角度上位データ		単位：0.001°

				9036		R		外部軸1_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		上下セットで取得すること。上位のみ、下位のみの取得はエラーとする ジョウゲ シュトク ジョウイ カイ シュトク						9236		R		スレーブロボットA接続状態 セツゾク ジョウタイ				0:未接続/1:接続 ミセツゾク セツゾク						9336		R		スレーブロボットB接続状態 セツゾク ジョウタイ				0:未接続/1:接続 ミセツゾク セツゾク						9436		R		スレーブロボットC接続状態 セツゾク ジョウタイ				0:未接続/1:接続 ミセツゾク セツゾク

				9037		R		外部軸1_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1										-		未使用 ミシヨウ												-		未使用 ミシヨウ												-		未使用 ミシヨウ

				9038		R		外部軸2_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9039		R		外部軸2_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9041		R		外部軸3_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9043		R		外部軸4_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9045		R		外部軸5_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9047		R		外部軸6_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9049		R		外部軸7_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9051		R		外部軸8_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9053		R		外部軸9_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9055		R		外部軸10_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9057		R		外部軸11_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9059		R		外部軸12_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9061		R		外部軸13_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9063		R		外部軸14_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9065		R		外部軸15_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9067		R		外部軸16_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9069		R		外部軸17_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9071		R		外部軸18_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9073		R		外部軸19_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9075		R		外部軸20_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9077		R		外部軸21_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9078		-		未使用 ミシヨウ

				9100		R		センサ補正データ_E1：第一方向データ
shift trace命令実行からの累積シフト量 ホセイ ダイイチ ホウコウ メイレイ ジッコウ ルイセキ リョウ		0.01mm		-9999～+9999		1		符号有
参照：外部センサ接続機能
今回は既存機能のRのみ フゴウ アリ サンショウ ガイブ セツゾク キノウ コンカイ キソン キノウ

				9101		R		センサ補正データ_E2：第二方向データshift trace命令実行からの累積シフト量 ホセイ ダイニ ホウコウ		0.01mm		-9999～+9999		1		符号有
参照：外部センサ接続機能今回は既存機能のRのみ フゴウ アリ サンショウ ガイブ セツゾク キノウ

				9102		R		reserved

				9103		R		reserved

				9104		R		reserved

				9105		R		RDAシフト状態
						1		 0：無効
1：シフト可能状態
2：シフト中状態
3：初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ)		△6

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1						1		任意の番号（RDA_SHIFT命令で指定）		△6

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2						1		任意の番号（RDA_SHIFT命令で指定）		△6

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3						1		任意の番号（RDA_SHIFT命令で指定）		△6

				9109		R		reserved						3		ダミー領域 リョウイキ		△6

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置
H：センサ横成分		0.01mm		-9999～+9999		1		初期位置からの差分をシフトする。読み出し可（2方向,回転成分3つ）		△6

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置
V：センサ高さ成分		0.01mm		-9999～+9999		1				△6

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置
Incline：進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1		9112-9116をまとめて取得、書込みすること
別ブロック先頭からの連続取得は可とする カキコ		△6

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置
Push：H方向周り回転量 ホウコウ		0.01°		-18000～+18000		1				△6

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置
Twist：V方向周り回転量 ホウコウ		0.01°		-18000～+18000		1				△6

				9117		R		reserved						3		ダミー領域 リョウイキ		△6

				9120		W		シフト制御方式に応じたシフト量
H：センサ横成分		0.01mm		-9999～+9999		1		センサ側から現在位置（2方向,回転成分3つ）		△6

				9121		W		シフト制御方式に応じたシフト量
V：センサ高さ成分		0.01mm		-9999～+9999		1				△6

				9122		W		シフト制御方式に応じたシフト量
Incline：進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1		9120-9124をまとめて取得、書込みすること
別ブロック先頭からの連続取得は可とする カキコ		△6

				9123		W		シフト制御方式に応じたシフト量
Push：H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1				△6

				9124		W		シフト制御方式に応じたシフト量
Twist：V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1				△6

				9125		R		reserved						25		ダミー領域 リョウイキ		△6△15

				9150		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001mm				1		9150-9161のブロックをまとめて取得すること
取得開始アドレスが9150以外の場合はエラーとする
RxRyRzはXYZオイラーとする。 シュトク シュトク カイシ イガイ バアイ		△15

				9151		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9152		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001mm				1				△15

				9153		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9154		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001mm				1				△15

				9155		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9156		R		自ロボット_Rx角度下位データ		0.001°				1				△15

				9157		R		自ロボット_Rx角度上位データ		0.001°				1				△15

				9158		R		自ロボット_Ry角度下位データ		0.001°				1				△15

				9159		R		自ロボット_Ry角度上位データ		0.001°				1				△15

				9160		R		自ロボット_Rz角度下位データ		0.001°				1				△15

				9161		R		自ロボット_Rz角度上位データ ジョウイ		0.001°				1				△15

				9162		R		reserved						1				△15

				9163		R		自ロボット_TCP速度 ソクド		0.01m/min				1		速度は8ms周期差分の3回平均とする。
{P(t)-P(t-3)}/3t ソクド シュウキ サブン カイ ヘイキン		△15

				9164		R		reserved

				9165		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001mm				1		9165-9176のブロックをまとめて取得すること
取得開始アドレスが9165以外の場合はエラーとする
RxRyRzはXYZオイラーとする。 シュトク シュトク カイシ イガイ バアイ		△15

				9166		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9167		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001mm				1				△15

				9168		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9169		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001mm				1				△15

				9170		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9171		R		自ロボット_ワークRx角度下位データ		0.001°				1				△15

				9172		R		自ロボット_ワークRx角度上位データ		0.001°				1				△15

				9173		R		自ロボット_ワークRy角度下位データ		0.001°				1				△15

				9174		R		自ロボット_ワークRy角度上位データ		0.001°				1				△15

				9175		R		自ロボット_ワークRz角度下位データ		0.001°				1				△15

				9176		R		自ロボット_ワークRz角度上位データ		0.001°				1				△15

				9177		R		reserved						1				△15

				9178		R		自ロボット_ワークTCP速度 ソクド		0.01m/min				1		速度は8ms周期差分の2回平均とする。
{P(t)-P(t-3)}/3t ソクド シュウキ サブン カイ ヘイキン		△15

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT) ジ フカ リツ		%		0-999		1		定格トルクに対するリアルタイム負荷率 テイカク タイ フカ リツ		△7

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9506		R		外部軸1_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9507		R		外部軸2_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9508		R		外部軸3_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9509		R		外部軸4_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9510		R		外部軸5_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9511		R		外部軸6_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9512		R		外部軸7_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9513		R		外部軸8_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9514		R		外部軸9_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9515		R		外部軸10_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9516		R		外部軸11_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9517		R		外部軸12_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9518		R		外部軸13_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9519		R		外部軸14_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9520		R		外部軸15_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9521		R		外部軸16_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9522		R		外部軸17_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9523		R		外部軸18_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9524		R		外部軸19_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9525		R		外部軸20_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9526		R		外部軸21_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7













8000_Weld

				○溶接系データ ヨウセツ ケイ																		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				第一弾はTPで見れる情報だけを対応しましょう。（指令電流、指令電圧、実行電流等）溶接法コードなどは一旦不要。 ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ シレイ デンリュウ シレイ デンアツ ジッコウ デンリュウ トウ ヨウセツホウ イッタン フヨウ																		第一弾はLAPRISSで見れる情報も対応しましょう。（温度湿度等） ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ オンド シツド トウ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		改訂番号				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		改訂番号

				8000		R		溶接状態 ヨウセツ ジョウタイ		-				1		0：待機
1：溶接中
2：クレータ中 
自ロボットがスレーブでも取得できること
※スレーブの場合、クレータ中は取得できない タイキ ヨウセツ ナカ ナカ バアイ チュウ シュトク		△7				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8001		R		溶接指令電流		A		1-999		1								8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ		△4

				8002		R		溶接指令電圧 ヨウセツ シレイ デンアツ		0.1V		1-999		1								8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ		△4

				8003		R		溶接時の実電流 ヨウセツ ジ ジツ デンリュウ		A		1-999		1		※自ロボットがスレーブでも取得できるが、プログラムを開いていること ジ シュトク ヒラ		△7				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1				△4

				8004		R		溶接時の実電圧 ヨウセツ ジ ジツ デンアツ		0.1V		1-999		1		※自ロボットがスレーブでも取得できるが、プログラムを開いていること ジ シュトク ヒラ		△7				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1				△4

				8005		R		ワイヤ送給速度 ソウ キュウ ソクド		0.01m/min		1-2300		1								8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ		△4

				8006		R		フィーダモータ電流 デンリュウ		0.01A		1-255		1		※自ロボットがスレーブでも取得できるが、プログラムを開いていること ジ シュトク ヒラ		△7				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1				△4

				8007		R		reserved														8507		R		終了出力率係数		0-250％				1				△4

				8008		R		reserved														8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1				△4

				8009		R		reserved														8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1				△4

				8010		R		reserved														8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1				△4

				8011		R		reserved														8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1				△4

				8012		R		reserved														8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8013		R		reserved														8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8014		R		reserved														8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8015		R		reserved														8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8016		R		reserved														8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8017		R		reserved														8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8018		R		reserved														8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8019		R		reserved														8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8020		R		reserved						30				△7				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8050		R		スレーブAの溶接指令電流 ヨウセツ シレイ デンリュウ		A		1-999		1				△7				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8051		R		スレーブAの溶接指令電圧 ヨウセツ シレイ デンアツ		0.1V		1-999		1				△7				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8052		R		reserved										△7				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8053		R		スレーブBの溶接指令電流 ヨウセツ シレイ デンリュウ		A		1-999		1				△7				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8054		R		スレーブBの溶接指令電圧 ヨウセツ シレイ デンアツ		0.1V		1-999		1				△7				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8055		R		reserved										△7				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8056		R		スレーブCの溶接指令電流 ヨウセツ シレイ デンリュウ		A		1-999		1				△7				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8057		R		スレーブCの溶接指令電圧 ヨウセツ シレイ デンアツ		0.1V		1-999		ぇ				△7				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8058		R		reserved										△7				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8060		R		未使用 ミシヨウ										△6				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

																						8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8400		R		運転中のプログラム名 ウンテン ジュウ メイ		-				16								8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8416		R		ツール番号 バンゴウ		-		1-30		1								8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8417		R		負荷番号 フカ バンゴウ		-		1-30		1								8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8418		R		位置番号 イチ バン ゴウ		-		1-65535		1				△3				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8419		R		位置名 イチ メイ		-				8								8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8427		R		ロボット動作速度 ドウサ ソクド		0.01m/min		1-18000		1		TAWERS仕様でトーチ軸が
存在する溶接機限定解除
し、検査機仕様でも出力 ケンサキシヨウ シュツリョク		△16				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8428		R		reserved						1								8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8429		R		reserved						1								8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8430		R		reserved						20				△7				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8450		R		スレーブAのツール番号 バンゴウ		-		1-30		1				△7				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8451		R		reserved										△7				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8452		R		スレーブBツール番号 バンゴウ		-		1-30		1				△7				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8453		R		reserved										△7				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8454		R		スレーブCツール番号 バンゴウ		-		1-30		1				△7				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8455		R		reserved										△7				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8456		R		reserved										△7				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8460		-		未使用 ミシヨウ										△7				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

																						8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON		△12

																						8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON		△12

																						8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON		△12

																						8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON		△12

																						8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ		△12

																						8586		-		reserved

																						8586		-		reserved

																						8589		-		reserved

																						8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON		△5△12

																						8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ		△5△12

																						8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1				△5

																						8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1				△5

																						8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON		△5△12

																						8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ		△5△12

																						8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1				△5△12

																						8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1				△5△12

																						8598		R		未使用 ミシヨウ										△12

																						8599		R		未使用 ミシヨウ										△12

																						8600		-R		未使用 ミシヨウ										△6

																						8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2		△12

																						8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8654		-		reserved

																						8655		-		reserved

																						8656		-		reserved

																						8657		-		reserved

																						8658		-		reserved

																						8659		-		reserved

																						8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8678		-		reserved

																						8679		-		reserved

																						8999







7000_User

				○コントローラ側のパラメータ仕様方針 ガワ シヨウ ホウシン

				･汎用入出力は40までなので、1アドレス2byteのmodbus仕様である16bitの倍数にならない。 ハンヨウ ニュウシュツ リョク シヨウ バイスウ

				　→拡張入出力とあわせて、33-48とする。33-40：汎用入出力、41-48：拡張入出力 ハンヨウ ニュウシュツリョク カクチョウ ニュウシュツリョク

				・変数については、GA変数、GP変数、GD変数、GT変数は、パラメータあたりのサイズが大きいため非対応とする。 ヘンスウ ヘンスウ ヘンスウ ヘンスウ ヘンスウ オオ ヒ タイオウ

				ステイタス入出力をそれぞれの先頭に対応する。 ニュウシュツリョク セントウ タイオウ

				第一弾はGI変数のみの対応でいいかも。（ただし固定ではなく ダイ イチダン ヘンスウ タイオウ コテイ



				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		備考２		改訂番号

				7000		R		ステイタス出力 シュツリョク		-		-		1		d0:アラーム
d1:エラー
d2:運転モード
d3:教示モード
d4:レディー
d5:サーボ電源
d6:起動中
d7:停止中 ウンテン キョウジ デンゲン キドウチュウ テイシチュウ

				7001		R		ステイタス入力 ニュウリョク		-		-		1		d0:外部サーボON
d1:reserved
d2:運転モード
d3:教示モード
d4:reserved
d5:エラー解除
d6:起動入力
d7:停止入力
※ReadOnlyとする。将来的にはWも可能とする ガイブ ウンテン キョウジ カイジョ キドウ ニュウリョク テイシ ニュウリョク ショウライテキ カノウ

				7010		R		汎用出力1-16 ハンヨウ シュツリョク		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力17-32 ハンヨウ シュツリョク		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8　出力33-48 ハンヨウ ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				7013		R		増設出力49-64 ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				7014		R		増設出力65-80 ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96 ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				：		：		：

				7138		R		増設出力2033-2048 ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				7139		R		reserved		-

				7150		R		汎用入力1-16 ハンヨウ		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力17-32 ハンヨウ		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8　入力33-48 ハンヨウ ゾウセツ		-				1		16bit

				7153		R		増設入力49-64 ゾウセツ		-				1		16bit

				7154				増設入力65-80 ゾウセツ		-				1		16bit

				7155		R		増設入力81-96 ゾウセツ		-				1		16bit

				：		：		：

				7278		R		増設入力2033-2048 ゾウセツ		-				1		16bit

				7279		R		reserved		-

				7300		R/W		GI変数[0]-[99] ヘンスウ		-		-32768～32767		1		2byte符号あり*100コ フゴウ		デフォルト設定では10個なので、個数設定によって拡張する必要がある		
△8

				7400		R		GL変数[0]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7401		R		GL変数[0]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7402		R		GL変数[1]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7403		R		GL変数[1]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7404		R		GL変数[2]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7405		R		GL変数[2]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7406		R		GL変数[3]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7407		R		GL変数[3]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7408		R		GL変数[4]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7409		R		GL変数[4]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7410		R		reserved

				7450		-		未使用 ミシヨウ

				7500		R		reserved										将来的に、「変数書込み結果」レジスタとする可能性あり　※書込み異常時の詳細要因記載用 ショウライテキ ヘンスウカキコ ケッカ カノウセイ カキコ イジョウジ ショウサイヨウイン キサイヨウ		△13

				7500
7501		W		書込み変数種別 カキコ ヘンスウ シュベツ		-				1		１：GB
２：GI
３：GR
４：GL
５：GT
６：GA
７：GP
１６：GA（角度指定）
２６：GA（RxRyRz指定） カクド シテイ シテイ		一旦、GAのみ対応する
7501-7528のブロックをまとめてWRITEすること。
まとめてWRITEでない場合はaddress:9000と同じくエラーとする。 イッタン タイオウ バアイ		△13
△15

				7501
7502		W		書込み変数番号 カキコ ヘンスウ バンゴウ		-				1				変数種別内の変数番号を指定 ヘンスウシュベツナイ ヘンスウバンゴウ シテイ		△13

				7502		W		書込み結果格納変数種別 カキコ ケッカ カクノウ ヘンスウ シュベツ		-				1		１：GB
２：GI		書込み結果とは：
GA変数演算時のソフトリミット又は逆変換不可の異常を「書込み結果」として格納する。
※書込み結果は、RDAのマスタ(外部PLC等)だけでなく、教示プログラムからも参照必要なシーンがあるため、グローバル変数格納とする。
書込み結果：0=書込み未受信/書込み中, 1=正常終了, 2=異常終了 カキコ ケッカ ヘンスウ エンザンジ カキコ ケッカ カクノウ ガイブ ナド キョウジ サンショウヒツヨウ ヘンスウカクノウ カキコ ケッカ カキコ ミジュシン カキコ チュウ セイジョウシュウリョウ イジョウ シュウリョウ		△13

				7503		W		書込み結果格納変数番号 カキコ ケッカ カクノウ ヘンスウ バンゴウ		-				1				書込み結果格納変数種別内の変数番号を指定 カキコ ケッカ カクノウ ヘンスウ シュベツ ナイ ヘンスウバンゴウ シテイ		△13

				7504		W		書込み変数_X座標下位データ カキコ ヘンスウ ザヒョウ カイ		0.001mm				1						△13

				7505		W		書込み変数_X座標上位データ		0.001mm				1						△13

				7506		W		書込み変数_Y座標下位データ		0.001mm				1						△13

				7507		W		書込み変数_Y座標上位データ		0.001mm				1						△13

				7508		W		書込み変数_Z座標下位データ		0.001mm				1						△13

				7509		W		書込み変数_Z座標上位データ		0.001mm				1						△13

				7510		W		書込み変数_U角度下位データ		0.001mm				1						△13

				7511		W		書込み変数_U角度上位データ		0.001mm				1						△13

				7512		W		書込み変数_V角度下位データ		0.001mm				1						△13

				7513		W		書込み変数_V角度上位データ		0.001mm				1						△13

				7514		W		書込み変数_W角度下位データ		0.001mm				1						△13

				7515		W		書込み変数_W角度上位データ ジョウイ		0.001mm				1						△13

				7516		W		書込み変数_参照角度RT下位） サンショウカクド		0.001°				1						△13

				7517		W		書込み変数_参照角度RT（上位） サンショウカクド		0.001°				1						△13

				7518		W		書込み変数_参照角度UA（下位） サンショウカクド カイ		0.001°				1						△13

				7519		W		書込み変数_参照角度UA（上位） サンショウカクド ジョウイ		0.001°				1						△13

				7520		W		書込み変数_参照角度FA（下位）		0.001°				1						△13

				7521		W		書込み変数_参照角度FA（上位）		0.001°				1						△13

				7522		W		書込み変数_参照角度RW（下位）		0.001°				1						△13

				7523		W		書込み変数_参照角度RW（上位）		0.001°				1						△13

				7524		W		書込み変数_参照角度BW（下位）		0.001°				1						△13

				7525		W		書込み変数_参照角度BW（上位）		0.001°				1						△13

				7526		W		書込み変数_参照角度TW（下位）		0.001°				1						△13

				7527		W		書込み変数_参照角度TW（上位）		0.001°				1						△13

				7528		W		書込み変数_ツール番号		-		1～30		1						△13

				7700		R		エラー表示コード		-		-		3		[文字列]5文字＋NULL モジ		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする モジレツ セントウ シュトク カノウ

				7703		R		reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-		-		8		[文字型]16文字		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする モジレツ セントウ シュトク カノウ

				7718		R		reserved(エラー時のプログラム名) ジ メイ		-		-		16		[文字型]32文字		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする モジレツ セントウ シュトク カノウ

				7734		R		reserved(エラー時の位置名) ジ イチ メイ		-		-		8		[文字型]16文字		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする モジレツ セントウ シュトク カノウ

				7742		R		reserved

				7750		R		積算時間：電源ON　[0.1s]		sec				2						△3

				7752		R		積算時間：サーボON　[0.1s]		sec				2						△3

				7754		R		積算時間：プログラム実行時間　[0.1s]		sec				2						△3

				7756		R		積算時間：アークON時間　[0.1s]		sec				2						△3

				7758		R		reserved

				7800		R		メインソフトバージョン情報 ジョウホウ						8		[文字列]16文字(15文字+NULL) モジ		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする		△１１

				7808		R		システム制御ソフトバージョン情報 セイギョ						4		[文字列]8文字
（ロボット⇔LAPRISS間のmodbusレジスタ9180～9183の文字列）
バージョン情報は、LAPRISSとの初期通信で取得済みのものを用いる。
∵溶接中にロボット⇔LAPRISS間のModbus通信を行わないため モジレツ モジ カン ジョウホウ ズ モチ		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする		△10
△１１



				7900		-		未使用 ミシヨウ

				7999







0000_Meintenance

				○メンテナンス領域の仕様方針 リョウイキ シヨウ ホウシン

				・汎用コマンド領域を設けることで、modbusアドレス上に表現できないパラメータの取得,変更や命令の実行も可能とする ハンヨウ リョウイキ モウ ジョウ ヒョウゲン シュトク ヘンコウ メイレイ ジッコウ カノウ

				　→コマンドの仕様については別途設計(例  命令コード01:システムデータ読み出し、命令コード02:システムデータ書込み) シヨウ ベット セッケイ レイ メイレイ ヨ ダ メイレイ カキコ

				・メンテナンスモードで変更可能なパラメータ ヘンコウ カノウ

				　→使用頻度の高いパラメータをアドレスに割付する。 シヨウ ヒンド タカ ワリツケ

				・メンテナンスモードでログイン時にアクセス可能とする ジ カノウ

				・900番台は特殊仕様で使用するものとする バン ダイ トクシュ シヨウ シヨウ



				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		改訂番号

				0		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		命令コード メイレイ

				1		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		サイズ

				2		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		コマンド引数 ヒキスウ

				3		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				4		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		コマンド引数 ヒキスウ

				5		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		コマンド引数 ヒキスウ

				6		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		コマンド引数 ヒキスウ

				7		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				8		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				9		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				10		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				11		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				12		-		未使用 ミシヨウ

				20		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答命令コード オウトウ メイレイ

				21		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		サイズ

				22		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				23		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				24		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				25		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				26		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				27		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				28		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				29		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				30		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				31		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				32		-		未使用 ミシヨウ		-

				100		RW		MP001		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				101		RW		MP002						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				102		RW		MP003		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				103		RW		MP004		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				104		RW		MP005		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				105		RW		MP006						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				106		RW		MP007		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				107		RW		MP008		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				108		RW		MP009		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				109		RW		MP010						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				110		RW		MP011						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				111		RW		MP012		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				112		RW		MP013		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				113		RW		MP014		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				114		RW		MP015		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				115		RW		MP016		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				116		RW		MP017						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				117		RW		MP018		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				118		RW		MP019		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				119		RW		MP020						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				120		RW		溶接制御カード固定パラメータ(100個) ヨウセツ セイギョ コテイ コ						100

				220		RW		フィーダサーボパラメータ(100個) コ						100

				320		RW		TAWARS特殊設定 Seq トクシュ セッテイ		-				1		0:なし、1:WSET_PRM1,2命令あり

				321		RW		TAWARS特殊設定 DispEnAbs トクシュ セッテイ		-				1		EN絶対値表示 1:表示 0:非表示 

				322		RW		TAWARS特殊設定 reserved トクシュ セッテイ		-				1		参照：TW_SPECIAL サンショウ



				900		RW		電流補正率 デンリュウ ホセイ リツ		％		1～10000		1		1009031-19_溶接特性設定特殊仕様 トクシュ シヨウ		△１１

				901		RW		電圧補正率 デンアツ ホセイ リツ		％		1～10000		1		1009031-19_溶接特性設定特殊仕様 トクシュ シヨウ		△１１























←ここまで





参考　生産管理データ

				コントローラ⇒RobotReceiveData.dll

				内容 ナイヨウ		コマンド
総データ長 ソウ チョウ		付随データ フズイ		詳細 ショウサイ																						データ長 チョウ

				接続開始要求応答 セツゾク カイシ ヨウキュウ オウトウ		0x11		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						9byte		通信バージョン ツウシン																								1

								応答ID
1：OK
2：通信NG(通信方式違い)
3：認証エラー
4：ロボット番号違い オウトウ ニンショウ バンゴウ チガ																								1		△7
△9

								コントローラ側機能種別
※多目的に使用。
　ただし、よほど特別な機能でない限り使用しないこと。 ガワ キノウ シュベツ タモクテキ シヨウ トクベツ キノウ カギ シヨウ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△10

										LAPRISS		-		-		-		-		-		-		-		*		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										TPレス		-		-		-		-		-		-		*		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										生産実績モニタ セイサン ジッセキ		-		-		-		-		-		*		-		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ				△11

								ダミー																								5				9

				システムデータ要求応答 ヨウキュウ オウトウ		0x12		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						10byte		送信するシステムデータのサイズ[byte]																								3

								ダミー																								5

				システムデータ受信完了応答 ジュシン カンリョウ オウトウ		0x13		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						7byte		ダミー																								5

				位置要求応答 イチ ヨウキュウ オウトウ		0x14		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						255byte		メカニズム番号
※教示で開いているプログラム、運転中プログラム、複数プログラム実行中はTP表示しているもの。 メカなしは"0"、ファイル未オープンは"FF"																								1

								接続CH		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										CH1		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										CH2		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										CH3		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

								主軸のツール番号																								1

								ロボットAのツール番号																								1

								ロボットBのツール番号																								1

								ロボットCのツール番号																								1

								主軸 1軸目の位置パルス(現在位置カウンタ値) ゲンザイ イチ チ																								4

								主軸 2軸目の位置パルス																								4

								主軸 3軸目の位置パルス																								4

								主軸 4軸目の位置パルス																								4

								主軸 5軸目の位置パルス																								4

								主軸 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 6軸目の位置パルス																								4

								外部軸 1軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 2軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 3軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 4軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 5軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 6軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 7軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 8軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 9軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 10軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 11軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 12軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 13軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 14軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 15軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 16軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 17軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 18軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 19軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 20軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 21軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								主軸の溶接機専用出力 シュジク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送 セイ ソウ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送 ギャク ソウ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										バルブ2チェック		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

												-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

												*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								ダミー																								66				188

				接続終了要求応答 セツゾク シュウリョウ ヨウキュウ オウトウ		0x15		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						7byte		ダミー																								5

				否定応答 ヒテイ オウトウ		0x16		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						9byte		受信コマンド ジュシン																								1

								エラー内容
1:未定義コマンド
2:パラメータ異常 ナイヨウ																								1

								ダミー																								5

		↓以降新規 イコウ シンキ		生産管理モード応答 セイサン カンリ オウトウ		0x17
255byte		ダミー																								254

				定期データ要求応答 テイキ ヨウキュウ オウトウ		0x18
255byte		ダミー																								254

				一時データ要求応答
（ロボットステイタス） イチジ ヨウキュウ オウトウ		0x19		MACアドレス1																								12		△1

						255byte		MACアドレス2																								12

								メインソフトバージョン（文字型）																								9

								溶接ソフトバージョン（文字型） ヨウセツ																								9

								サーボソフトバージョン（文字型）																								9

								ロボットのモード状態
1：教示モード
2：運転モード
(0：教示でも運転でもない)
																								1

								運転モード時の状態
1：ファイル未オープン
2：運転モード待機中/一時停止中
3：運転モード起動中
																								1

								自ロボットを含むメカニズムのプログラム名
例：“Prog0001”（拡張子なし）
 ジ																								32

								自ロボットを含むプログラムで使用しているツール番号。
ファイル未オープン時は標準ツールの番号。
 ジ フク																								1

								プログラムで使用している負荷番号。
(サーボに送信している負荷番号)
ファイル未オープン時は標準負荷番号。
 ソウシン フカ バンゴウ																								1

								ダミー																								1		△6

								運転中のプログラムの位置番号
例：“0001”（P0001の意味）
教示モードでは更新しない
 キョウジ コウシン																								2

								位置番号に対する位置名
“P1”、“Arc Start Point” （文字型）
グローバル変数時は変数ラベル
“GP0001”
教示モードでは更新しない
																								16

								移動速度
0.50m/minで”50”(0.01単位)
100.0%で”1000”(0.1単位)
教示モードでは更新しない
※現在実行中のプログラムの内、自ロボットまたはトーチ軸が存在するメカニズムのプログラムから取得 ゲンザイ ジッコウチュウ ウチ ジ ジク ソンザイ シュトク																								2		△13

								移動速度の単位
0：電源投入時初期値
1：m/min
2：%
教示モードでは更新しない
※現在実行中のプログラムの内、自ロボットまたはトーチ軸が存在するメカニズムのプログラムから取得 ゲンザイ ジッコウチュウ ウチ ジ ジク ソンザイ シュトク																								1		△13

								ステイタス出力		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										アラーム		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										エラー		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										運転モード ウンテン		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										教示モード キョウジ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										レディー		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										サーボ電源ON デンゲン		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										起動中 キドウチュウ		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										停止中 テイシチュウ		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								ステイタス入力		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										外部サーボON ガイブ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										(予備) ヨビ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										運転モード ウンテン		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										教示モード キョウジ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										(予備) ヨビ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										エラー解除 カイジョ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										起動入力 キドウ ニュウリョク		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										停止入力 テイシ ニュウリョク		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								汎用出力(40点) テン																								5

								汎用入力(40点) テン																								5

								エラーコード（文字型）
例“W0010”（電流検出無し）																								5

								エラーサブコード（文字型）※下位2バイトを16進で表示
※サブコードない場合は“0000” 
																								4		△2

								エラーサブメッセージ（文字型）
例 "G1" 
※サブメッセージない場合は“0000” 
 レイ																								16		△2

								ダミー
システム情報 ジョウホウ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		2		△6△14

										増設入力 ゾウセツニュウリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										増設出力 ゾウセツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		*		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										セーフティモニター		-		-		-		-		-		*		-		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

								積算時間：電源ON　[0.1s]
例 “40h30m25s”->”1458250” レイ																								4

								積算時間：サーボON　[0.1s]																								4

								積算時間：プログラム実行時間　[0.1s]																								4

								積算時間：アークON時間　[0.1s]																								4

								負荷率:[1%]		内容 ナイヨウ																						6		△2

								※負荷率パラメータの設定(標準/モータ)により計算値変える フカ リツ セッテイ ヒョウジュン ケイサン チ カ		RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								平均負荷率:[1%]		内容 ナイヨウ																						6		△2

								※負荷率パラメータの設定(標準/モータ)により計算値変える フカ リツ セッテイ ヒョウジュン ケイサン チ カ		RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								ピーク負荷率：[1%]		内容 ナイヨウ																						6		△2

								※負荷率パラメータの設定(標準/モータ)により計算値変える フカ リツ セッテイ ヒョウジュン ケイサン チ カ		RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								ダミー																								2		△6

								衝突トルク（ピークホールド）：[0.1%]		内容 ナイヨウ																						12		△2

										RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								衝突トルク（現在値）：[0.1%]		内容 ナイヨウ																						12		△2

										RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								ワイヤ使用長A:[0.01m]		内容 ナイヨウ																						20

										TAWERS1

										TAWERS2

										TAWERS3

										TAWERS4

										TAWERS5

								ワイヤ使用長B:[0.01m]		内容 ナイヨウ																						20

										TAWERS1

										TAWERS2

										TAWERS3

										TAWERS4

										TAWERS5

								ダミー																								6						合計 ゴウケイ		248

				一時データ要求応答
（溶接機ステイタス） ヨウセツ キ		0x1A		溶接機タイプ ヨウセツ キ		内容 ナイヨウ																						1		△6

						255byte		※VG3/FG3の場合、TAWERSの領域に記録すること		01h		TAWERS		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼				△7

								※運転モードでプログラム開いているとき以外は「0」 ウンテン ヒラ イガイ		02h		19200bps		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス				△8

								※右記分類にないもの（例えば「溶接機なし」など）のときは「0」 ウキ ブンルイ タト ヨウセツ キ		03h		9600bps		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ

										04h		FG3		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ

										05h		VG3		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ

										06h		MILLER		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ				△9

										07h		レーザ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ				△9

								TAWERS 材質 ザイシツ		内容 ナイヨウ																						1		△1

								※実行中のプログラムのもの		01h		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼				△2

										02h		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス				△6

										03h		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ

										04h		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ

										05h		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ

										06h		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）

										07h		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ

										08h		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン

										09h		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ


										0Ah		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ


										0Bh		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）

										0Ch		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ

								TAWERS 溶接法 ヨウセツホウ		内容 ナイヨウ																						1		△2

								※実行中のプログラムのもの		01h		CO2(CO2)

								※TAWERS_TIGでは溶接法のみ"TIG"指定。
材質・パルス・ワイヤ径・突き出し長はデフォルト(軟鋼,パルスなし,1.2mm,15mm) ヨウセツホウ シテイ ザイシツ ケイ ツ ダ チョウ ナンコウ		02h		MAG(80:20)

										03h		MIG

										04h		MAG(90:10)

										05h

										06h		TIG

										07h		SP-MAG2(80:20)

										08h		SP-MAG2(90:10)

										09h		SP-MIG2

										0Ah		HD-MAG(80:20)

										0Bh		HD-MAG(80:21)

										0Ch		HD-MAG(80:22)

										0Dh

										0Eh		HS-CO2

										0Fh		CO2(Ver02)

										10h		MTS-CO2

										11h		アクティブ制御CO2

										12h		アクティブ制御MAG(80:20)

										13h		アクティブ制御MAG(90:10)

										14h		アクティブ制御 MIG

										15h		アクティブ制御 CO2 薄板モード セイギョ ウスイタ

										16h		アクティブ制御 MAG(80:20) 薄板モード セイギョ ウスイタ

										17h		アクティブ制御 MAG(90:10) 薄板モード セイギョ ウスイタ

										18h		アクティブ制御 MIG 薄板モード セイギョ ウスイタ

										19h		アクティブ制御 CO2 溶込モード セイギョ ヨウ コミ

										1Ah		アクティブ制御 MAG(80:20) 溶込モード セイギョ

										1Bh		アクティブ制御 MAG(90:10) 溶込モード セイギョ

										1Ch		アクティブ制御 MIG 溶込モード セイギョ

										1Dh		アクティブ制御 MIG アルミモード セイギョ

										1Eh		アクティブ制御 CO2 ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード

										1Fh		アクティブ制御 MAG(80:20) ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード

										20h		アクティブ制御 MAG(90:10) ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード

										21h		アクティブ制御 MIG ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード

										22h		アクティブ制御 MIG ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード

								溶接種別フラグ ヨウセツ シュベツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※実行中のプログラムのもの		テーブル		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※D3,D4=0で共用 キョウヨウ		パルスなし		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

								※D5,D6=0で共用 キョウヨウ		パルスあり		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

								※通信溶接機では350A/450A/標準/ハイパワーは"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ ヒョウジュン コテイ		350A		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										450A		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										標準 ヒョウジュン		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										ハイパワー		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										直流・交流 チョクリュウ コウリュウ		*		-		-		-		-		-		-		-		交流 コウリュウ		直流 チョクリュウ

								TAWERS パルスタイプ		内容 ナイヨウ																						1

								※実行中のプログラムのもの		00h		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE

										01h		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE

										：

										10h		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス

										11h		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト

										12h		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード

								TAWERS ワイヤ径 ケイ		内容 ナイヨウ																						1		△2

								※実行中のプログラムのもの		01h		0.6

										02h		0.8

										03h		0.9

										04h		1.0

										05h		1.2

										06h		1.4

										07h		1.6

										08h		2.0

										09h

										0Ah		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.

										0Bh		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.

										0Ch		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.

										0Dh		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.

								TAWERS 突き出し長 ツ ダ チョウ		内容 ナイヨウ																						1		△2

								※実行中のプログラムのもの		01h		10

										02h		12

										03h		15

										04h		20

										05h		22

										06h		25

										07h		30

										08h		35

										09h

										0Ah		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）

										0Bh		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）

								TAWERS チップタイプ		内容 ナイヨウ																						1

								※実行中のプログラムのもの		00h		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準

								※通信溶接機では"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ コテイ		01h		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)

										02h		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)

								溶接種別フラグ2 ヨウセツ シュベツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※実行中のプログラムのもの		-		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※通信溶接機では"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ コテイ		ｽﾀｰﾄｱｸﾃｨﾌﾞ制御 セイギョ		-		-		-		-		-		-		*		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										交流ﾕﾆｯﾄﾀｲﾌﾟ コウリュウ		-		-		-		-		-		*		-		-		2型 ガタ		1型 ガタ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

								TAWERS バージョン情報 ジョウホウ		内容 ナイヨウ																						1

								※実行中のプログラムのもの		10h		1-00（目付け量45～60g/m2、T継手）

								※亜鉛メッキ＆アクティブのときのみ		20h		2-00（目付け量45～60g/m2、重ね継手）

								※通信溶接機では"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ コテイ		30h		3-00（目付け量90～190g/m2、T継手）

										40h		4-00（目付け量90～190g/m2、重ね継手）

								TAWERS テーブル標準値フラグ ヒョウジュンチ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※実行中のプログラムのもの
※通信溶接機では"0"固定		標準値テーブル ヒョウジュン チ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								溶接種別フラグ3 ヨウセツ シュベツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※実行中のプログラムのもの		50Wプルフィーダ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※通信溶接機では"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ コテイ		150Wプルフィーダ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

								TAWERS 予約領域3 ヨヤク リョウイキ		内容 ナイヨウ																						1

								※実行中のプログラムのもの
※通信溶接機では"0"固定		01h		１：Ｚｉ－Ｔｅｃｈ特殊処理		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準

								TAWERS 予約領域(ダミー) ヨヤク リョウイキ																								12				25

								19200溶接機 材質
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ ザイシツ																								1

								19200溶接機 溶接法
※実行中のプログラムのもの ヨウセツホウ																								1

								19200溶接機 溶接種別フラグ
※実行中のプログラムのもの																								1

								19200溶接機 パルスタイプ
※実行中のプログラムのもの																								1

								19200溶接機 ワイヤ径
※実行中のプログラムのもの ケイ																								1

								19200溶接機 突き出し長
※実行中のプログラムのもの ツ ダ チョウ																								1

								19200溶接機 チップタイプ
※実行中のプログラムのもの																								1

								19200溶接機 溶接種別フラグ2
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ シュベツ																								1

								19200溶接機 バージョン情報
※実行中のプログラムのもの ジョウホウ																								1

								19200溶接機 テーブル標準値フラグ
※実行中のプログラムのもの ヒョウジュンチ																								1

								19200溶接機 溶接種別フラグ3
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ シュベツ																								1

								19200溶接機 予約領域3
※実行中のプログラムのもの ヨヤク リョウイキ																								1

								19200溶接機 予約領域(ダミー)
※実行中のプログラムのもの ヨヤク リョウイキ																								12

								9600溶接機 材質
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ ザイシツ																								1

								9600溶接機 溶接法
※実行中のプログラムのもの ヨウセツホウ																								1

								9600溶接機 溶接種別フラグ
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ シュベツ																								1

								9600溶接機 パルスタイプ
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ																								1		△2

								9600溶接機 ワイヤ径
※実行中のプログラムのもの ケイ																								1

								9600溶接機 突き出し長
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ ツ ダ チョウ																								1		△2

								9600溶接機 チップタイプ
※実行中のプログラムのもの																								1

								9600溶接機 溶接種別フラグ2
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ シュベツ																								1

								9600溶接機 バージョン情報
※実行中のプログラムのもの ジョウホウ																								1

								9600溶接機 テーブル標準値フラグ
※実行中のプログラムのもの ヒョウジュンチ																								1

								9600溶接機 溶接種別フラグ3
※実行中のプログラムのもの																								1

								9600溶接機 予約領域3
※実行中のプログラムのもの																								1

								9600溶接機 予約領域(ダミー)
※実行中のプログラムのもの ヨヤク リョウイキ																								12

								プログラムで使用している溶接機番号
ファイル未オープン時：FF
溶接機指定なし：最後に送信した溶接機番号
 ヨウセツ キ シテイ サイゴ ソウシン ヨウセツ キ バンゴウ																								1

								プログラムで使用している溶接機(文字型)
ファイル未オープン時は通常使用する溶接機
※YD-350GL3HGE
 モジ ガタ																								12

								溶接条件指令
0:電流・電圧指令
1:ワイヤ送給指令(インチ)
2:ワイヤ送給指令(m/min) 
 ヨウセツ																								1

								ロボットから溶接機への指令状態
0：待機
1：溶接中
2：クレータ中 
※溶接機タイプが「レーザ」の場合、0をセットする。 ヨウセツ キ バアイ																								1		△13

								ARC-SET命令orCRATER命令の電流指令値/ワイヤ送給指令値/ピーク電流(Ip)指令値
･電流の場合[1A]
･インチの場合[0.1インチ]
･m/minの場合[0.01m/min] 
･MILLER溶接機の場合[1インチ]
※溶接機タイプが「レーザ」の場合、0をセットする。 ヨウセツ キ バアイ		・溶接機に条件指令コマンドを送信するタイミングで電流・電圧指令値をセットする。
※ARC-SETとCRATERの区別は行わない。																						2		△9
△13

								ARC-SET命令orCRATER命令の電圧指令値 [0.1V] メイレイ																								2

								ARC-SET_TIG命令orCRATER_TIG命令のベース電流指令値[1A] メイレイ																								2

								プリセットクレータ電流指令値/クレータワイヤ送給指令値/クレータピーク電流(Ip)指令値
･電流の場合[1A]
･インチの場合[0.1インチ]
･m/minの場合[0.01m/min] 
･MILLER溶接機の場合[1インチ] バアイ バアイ		・ARC-ON命令実行時に溶接終了点のCRATER命令を先読み検索し、溶接区間にCRATER命令が見つかった場合、登録されている電流値／電圧値をセット。ただし、CRATER命令のタイマ値が0の場合はセットを行わない。
・溶接終了点にCRATER命令が存在しない場合は0をセット
・溶接中間点にCRATER命令が登録されている場合は溶接区間にて最初に見つけたCRATER命令の値をセットする。																						2		△9

								プリセットCRATER命令の電圧指令値 [0.1V]																								2

								プリセットCRATER_TIG命令のベース電流指令値 [1A]																								2

								溶接機から受け取った実溶接電流[1A]																								2

								溶接機から受け取った実溶接電圧[0.1V]																								2

								ワイヤ送給速度 [0.1rpm]
※溶接機から受け取ったモーター回転速度。
待機の場合はゼロ。 
※TAWERSでは[0.01m/min]																								2

								モータ電流
TAWERSの場合[0.01A]
通信溶接機の場合[0.1A] デンリュウ バアイ ツウシン ヨウセツ キ バアイ																								2		△2
△9

								短絡回数 [1回/秒] タンラク カイスウ カイ ビョウ																								1

								溶接機専用入力(TAWERS) ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										電流検出 デンリュウ ケンシュツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										1次温度異常 ジ オンド イジョウ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										2次温度異常 ジ オンド イジョウ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤスティック		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル1 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										電流検出 デンリュウ ケンシュツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										ガス切れ ギ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										アーク切れ ギ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤスティック		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										2次側過電流 -		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△10

										温度異常 2次側過電流 オンド イジョウ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△10

										1次側過電圧 温度異常 ジ ガワ カ デンアツ		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ				△10

										1次側低電圧 1次側過電圧 ジ ガワ テイ デンアツ		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ				△10

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル2 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル3 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル4 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル5 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル1 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										電流検出 デンリュウ ケンシュツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										ガス・ワイヤ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										アーク切れ ギ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤスティック		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										1次側過電流 ジ ガワ カ デンリュウ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										2次側過電流 ジ ガワ カ デンリュウ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										1次側過電圧 温度異常 ジ ガワ カ デンアツ オンド イジョウ		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ				△10

										1次側低電圧 1次側過電圧 ジ ガワ テイ デンアツ		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ				△10

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル2 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル3 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル4 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル5 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(TAWERS) ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										バルブ２チェック		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル1 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル2 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル3 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル4 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル5 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル1 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル2 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル3 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル4 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル5 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								チップ交換時期 溶接テーブル1 コウカン ジキ ヨウセツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※TAWERS特性切替有効時は溶接機1のみ出力 トクセイ キ カ ユウコウ ジ ヨウセツ キ シュツリョク		アーク時間 ジカン		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ				△9

								※TAWERS特性切替有効時は溶接機1の内容を溶接機1-5全てに出力する。 トクセイ キ カ ユウコウ ジ ヨウセツ キ ナイヨウ ヨウセツ キ スベ シュツリョク		アークスタート回数 カイスウ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										プログラム起動回数 キドウ カイスウ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								チップ交換時期 溶接テーブル2 コウカン ジキ ヨウセツ																								1

								チップ交換時期 溶接テーブル3 コウカン ジキ ヨウセツ																								1

								チップ交換時期 溶接テーブル4 コウカン ジキ ヨウセツ																								1

								チップ交換時期 溶接テーブル5 コウカン ジキ ヨウセツ																								1

								グラフ用溶接電流指令[1A]
※TPの溶接条件モニタで表示されている溶接電流指令と同じ値。ワイヤ送給指令方式でも溶接波形グラフ（単位：A）を表示できるようにする。
※MILLER溶接機のときは「0」を送る。（∵MILLER溶接機には溶接電流指令[A]が存在しないため）
※TIGの場合はピーク電流Ipの値を送る。
※溶接機タイプが「レーザ」の場合、0をセットする。 ヨウ シレイ ヨウセツ ジョウケン ヒョウジ ヨウセツ デンリュウ シレイ オナ アタイ ソウキュウ シレイ ホウシキ ヨウセツ ハケイ タンイ ヒョウジ ヨウセツ キ オク ヨウセツ キ ヨウセツ デンリュウ シレイ ソンザイ バアイ デンリュウ アタイ オク																								2		△9
△13

								Arc Control（MILLER-EthernetIP用パラメータ）
範囲：0～99
※Arc Control値をMILLER溶接機へ送るタイミングで値をセットする。 ヨウ ハンイ チ ヨウセツ キ オク アタイ																								2		△9

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル1		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△9

										電流検出 デンリュウ ケンシュツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										ガス・ワイヤ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										アーク切れ ギ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										トーチ接触 セッショク		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル2																								1		△9

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル3																								1		△9

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル4																								1		△9

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル5																								1		△9

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル1		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△9

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル2																								1		△9

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル3																								1		△9

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル4																								1		△9

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル5																								1		△9

								ダミー																								104						合計 ゴウケイ		150

				一時データ要求応答
（品質モニタステイタス）		0x1B
255byte		品質モニタ種別
※運転モードでファイル開いているとき以外は設定ありでも「0」を送る。 ヒンシツ シュベツ ウンテン ヒラ イガイ セッテイ オク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△6

								※品質モニタに対応していないMILLERなどは常に｢0」を送るようになる。 ヒンシツ タイオウ ツネ オク		TAWERS品質モニタ(標準) ヒンシツ ヒョウジュン		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ				△9

										TAWERS品質モニタ(拡張) ヒンシツ カクチョウ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										通信溶接機品質モニタ ツウシン ヨウセツ キ ヒンシツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

								TAWERS 溶接品質モニタ番号
現在、監視に使用しているモニタの番号。(1～50)
※標準モニタの場合はモニタ番号1
※通信溶接機の場合はモニタ番号0 ヨウセツ ヒンシツ ヒョウジュン バアイ バンゴウ ツウシン ヨウセツ キ バアイ バンゴウ																								1		△1

								個別設定　設定1 モニタ出力 コベツ セッテイ セッテイ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△2

								※AND条件設定時は全てのモニタ項目が逸脱したら出力		逸脱出力 イツダツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								個別設定　設定2 モニタ出力 コベツ セッテイ セッテイ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※AND条件設定時は全てのモニタ項目が逸脱したら出力		逸脱出力 イツダツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 溶接電流逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヨウセツ デンリュウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 溶接電圧逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヨウセツ デンアツ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 変数逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヘンスウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 短絡回数逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ タンラク カイスウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 瞬時アーク切れ時間逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ シュンジ ギ ジカン イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		逸脱 イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 モータ電流逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ デンリュウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		逸脱 イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 溶接電流逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヨウセツ デンリュウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 溶接電圧逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヨウセツ デンアツ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 変数逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヘンスウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 短絡回数逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ タンラク カイスウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 瞬時アーク切れ時間逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ シュンジ ギ ジカン イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		逸脱 イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 モータ電流逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ デンリュウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		逸脱 イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　共通 溶接時間逸脱出力 キョウツウ セッテイ キョウツウ ヨウセツ ジカン イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定のモニタ条件でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ ジョウケン バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　共通 逸脱なし時間逸脱出力 キョウツウ セッテイ キョウツウ イツダツ ジカン イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定のモニタ条件でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ ジョウケン バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いずれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								標準品質モニタ モニタ出力 ヒョウジュン ヒンシツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※モニタ項目のいずれかが逸脱したら出力 コウモク		逸脱出力 イツダツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

								通信溶接機　溶接品質モニタ(電流・電圧) モニタ出力 ツウシン ヨウセツ キ ヨウセツ ヒンシツ デンリュウ デンアツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※モニタ項目のいずれかが逸脱したら出力		逸脱出力 イツダツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								溶接データ記録　変数1種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1		△6

										00h		設定なし セッテイ																						△7

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数2種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数3種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数4種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数5種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数1に設定された変数値 [バイナリ] ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接データ記録　変数2に設定された変数値  ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接データ記録　変数3に設定された変数値 ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接データ記録　変数4に設定された変数値  ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接データ記録　変数5に設定された変数値  ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数1種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1		△6

										00h		設定なし セッテイ																						△7

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数2種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数3種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数4種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数5種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数1に設定された変数値 [バイナリ] ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数2に設定された変数値 ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数3に設定された変数値 ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数4に設定された変数値 ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数5に設定された変数値 ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								現在カウント中稼働時間種別																								1		△6		△11

								ダミー																								1		△6		△11

								プログラム実行時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								運転中一時停止時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								運転中エラー停止時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								運転中サーボOFF時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								運転中アイドル時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								教示モード中時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								電源投入時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								ダミー																								144						合計 ゴウケイ		110

				一時データ要求応答
(ロボット位置） イチジ ヨウキュウ オウトウ イチ		0x1C
255byte		付随データの内容は位置要求応答と同じ フズイ ナイヨウ イチ ヨウキュウ オウトウ オナ																								188		△2

								ダミー																								66

				ロボットステイタス		0x1D
255byte		付随データの内容は一時データ要求応答(ロボットステイタス)と同じ フズイ ナイヨウ イチジ ヨウキュウ オウトウ オナ																										△2

				溶接機ステイタス		0x1E
255byte		付随データの内容は一時データ要求応答(溶接機ステイタス)と同じ フズイ ナイヨウ イチジ ヨウキュウ オウトウ ヨウセツ キ オナ																										△2

				品質モニタステイタス		0x1F
255byte		付随データの内容は一時データ要求応答(品質モニタステイタス)と同じ フズイ ナイヨウ イチジ ヨウキュウ オウトウ ヒンシツ オナ																										△2

				エラー通知
※本コマンドのみビッグエンディアン
システムデータイメージ △2 ツウチ ホン		0x20
255byte		エラー履歴フラグ
0：履歴なし
1：履歴あり
2：最後の履歴データ リレキ リレキ リレキ サイゴ リレキ																								1

								エラー種別
発生したエラーの種別。
3：溶接
2：サーボ
1：メイン シュベツ ハッセイ シュベツ ヨウセツ																								1

								ダミー																								1

								ダミー																								1

								エラーコード		エラー種別(E or W) シュベツ																						1

										内部エラーコード ナイブ																						3

								エラーコード2
エラーに付随するサブコード2 フズイ		内部エラーコード ナイブ																						2

										エラー番号
※E1100なら1100の部分 バンゴウ ブブン																						2

								エラーサブコード
エラーに付随するサブコード。例：G1、1001など フズイ レイ																								4

								年 ネン																								2

								月 ツキ																								1

								日 ヒ																								1

								時 ジ																								1

								分 フン																								1

								秒 ビョウ																								1

								ダミー																								1

								[文字型]サブメッセージ モジガタ																								16

								[文字型]プログラム名 モジガタ メイ																								32

								[文字型]位置名 モジガタ イチ メイ																								16

								ダミー																								166						合計 ゴウケイ		88

				キャプチャ要求応答 ヨウキュウ オウトウ		0x31		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△7

						8byte		結果
0：正常
1：キャプチャデータなし ケッカ セイジョウ																								1		△8

								ダミー																								5

				キャプチャデータ受信完了応答 ジュシン カンリョウ オウトウ		0x32		開始マーク カイシ		0x12																						1		△7

						11byte		データ長 チョウ																								1

								コマンド																								1

								シーケンス番号 バンゴウ																								1

								ダミー																								5

								サム																								1

								フッタ		0x34																						1		11

				キャプチャデータ送信 ソウシン		0x33		シーケンス番号 バンゴウ		分割されたキャプチャデータの順番を把握するために使用する。 ブンカツ ジュンバン ハアク シヨウ																						1		△7

						255byte		キャプチャデータ		1～253																						253

				キャプチャ最終データ送信 サイシュウ ソウシン		0x34		シーケンス番号 バンゴウ		分割されたキャプチャデータの順番を把握するために使用する。 ブンカツ ジュンバン ハアク シヨウ																						1		△7

						255byte		キャプチャデータ		1～253																						253

				通信確認応答 ツウシン カクニン オウトウ		0x35		シーケンス番号 "0"固定 コテイ		直前に受信した通信確認0x24と同じシーケンス番号とする。 チョクゼン ジュシン ツウシン カクニン オナ バンゴウ																						1		△3△9

						7byte		ダミー																								5

				システムデータ要求応答
(生産管理モード中) ヨウキュウ オウトウ セイサン カンリ チュウ		0x36		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1		△7

						10byte		送信するシステムデータのサイズ[byte]																								3

								ダミー																								5

				システムデータ(最終データ以外)
(生産管理モード中) サイシュウ イガイ セイサン カンリ チュウ		0x37		シーケンス番号																								1		△7

						255byte		システムデータ																								253

				システムデータ(最終データ)
(生産管理モード中) サイシュウ セイサン カンリ チュウ		0x38		シーケンス番号																								1		△7

						※サイズは
可変 カヘン		システムデータ　※システムデータで最後に送信するデータ。サイズは可変。 サイゴ ソウシン カヘン																								*

								ダミー																								5

				システムデータ受信完了応答
(生産管理モード中) ジュシン カンリョウ オウトウ セイサン カンリ チュウ		0x39		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1		△7

						7byte		ダミー																								5

				位置要求応答
(生産管理モード中) イチ ヨウキュウ オウトウ セイサン カンリ チュウ		0x3A		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1		△7△10

						255byte		設定変更フラグ
※下記のいずれかが変更された場合にフラグ="1"
　・ツールオフセット
  ・1bit汎用入力端子のコメント
  ・1bit汎用出力端子のコメント セッテイ ヘンコウ シュツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△13

										設定変更 セッテイ ヘンコウ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								メカニズム番号
※教示で開いているプログラム、運転中プログラム、複数プログラム実行中はTP表示しているもの。 メカなしは"0"、ファイル未オープンは"FF"																								1

								接続CH		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										CH1		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										CH2		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										CH3		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

								主軸のツール番号																								1

								ロボットAのツール番号																								1

								ロボットBのツール番号																								1

								ロボットCのツール番号																								1

								主軸 1軸目の位置パルス(現在位置カウンタ値) ゲンザイ イチ チ																								4

								主軸 2軸目の位置パルス																								4

								主軸 3軸目の位置パルス																								4

								主軸 4軸目の位置パルス																								4

								主軸 5軸目の位置パルス																								4

								主軸 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 6軸目の位置パルス																								4

								外部軸 1軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 2軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 3軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 4軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 5軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 6軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 7軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 8軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 9軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 10軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 11軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 12軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 13軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 14軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 15軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 16軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 17軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 18軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 19軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 20軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 21軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								主軸の溶接機専用出力 シュジク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送 セイ ソウ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送 ギャク ソウ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										バルブ2チェック		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

												-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

												*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								生産数過去データの更新PMF.SYSデータ変更通知		内容 ナイヨウ																						1		△11

										00h		変更なし ヘンコウ		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼

										01h		生産数カウンタ設定変更
生産数カウントアップ セイサンスウ セッテイ ヘンコウ セイサンスウ		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス				△12

										02h		生産数過去データ
生産数カウントアップ以外 セイサンスウ カコ セイサンスウ イガイ		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス				△12

								生産数カウンタ設定のデータ番号 セイサンスウ セッテイ バンゴウ		0：変更なし or PMF.SYSデータ変更
1～：データ番号 ヘンコウ ヘンコウ バンゴウ																						1		△11

								ダミー																								63				191

				キャプチャモード開始要求応答 カイシ ヨウキュウ オウトウ		0x3B		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△7

						7byte		ダミー																								5

				LAPRISSステイタス		0x3C		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△9

								LAPRISSタイプ		内容 ナイヨウ																						1

								※後々のため溶接／切断でタイプ分けできるようにしておく。 ノチノチ ヨウセツ セツダン ワ		01h		レーザ溶接 ヨウセツ		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼

						255byte				02h		レーザ切断 セツダン		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス

								LASER-SET命令のメインパワー
単位：[1W]
※TP表示の「施工条件：メイン(W)」と同一データ メイレイ タンイ セコウ ジョウケン ドウイツ																								2

								LASER-SET命令のベースパワー
単位：[1W]
※TP非表示 ヒヒョウジ																								2

								LASER-SET命令の周波数
※TP非表示																								2

								LASER-SET命令のパルス幅
※TP非表示																								2

								LASER-SET命令の開始出力率
単位：[1%] タンイ																								2

								LASER-SET命令の終了出力率
単位：[1%]																								2

								LASER-SET命令のスタートアップスロープ時間
単位：[0.1ms]																								2		△10

								LASER-SET命令のエンドダウンスロープ時間
単位：[0.1ms]																								2		△10

								LASER-SET命令の条件切替アップスロープ時間
単位：[0.1ms]																								2		△10

								LASER-SET命令の条件切替ダウンスロープ時間
単位：[0,1ms]																								2		△10

								溶接機設定の溶接モード
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ セッテイ		内容 ナイヨウ																						1

										01h		トレパニングパターン

										02h		トレパニングスピン（ロボット教示） キョウジ

										03h		直線（ロボット教示） チョクセン キョウジ

								専用入力 センヨウ ニュウリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※ワイヤスティックはフィラー制御ユニット使用時に使用する。 セイギョ シヨウ ジ シヨウ		ワイヤスティック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

												-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								専用出力 センヨウ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※スティックチェック、ワイヤ正送、ワイヤ逆走はフィラー制御ユニット使用時に使用する。 セイ ソウ ギャクソウ セイギョ シヨウ ジ シヨウ		レーザ放射		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										スティックチェック		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								LDパワーの制御モード
		内容 ナイヨウ																						1

										01h		CW（パルスなし）

										02h		パルスあり

										03h		ハードパルス

								LDパワーの電圧指令
単位：[0.001V]																								2

								LDパワーの電圧モニタ１
単位：[0.01V]																								2

								LDパワーの電圧モニタ２
単位：[0.01V]																								2

								LDパワーの電流指令（Main）
単位：[0.01A]																								2

								LDパワーの電流指令（Base）
単位：[0.01A]																								2

								LDパワーの電流モニタ１
単位：[0.01A]
※TP非表示																								2

								LDパワーの電流モニタ２
単位：[0.01A]
※TP非表示																								2

								機器情報：Systemの電源投入時間
単位：[0.1s]
例 “40h30m25s”->”1458250” キキ ジョウホウ デンゲン トウニュウ ジカン タンイ																								4

								機器情報：SystemのマグネットSW ON時間
単位：[0.1s]																								4

								機器情報：Systemのレーザ照射時間
単位：[0.1s]																								4

								機器情報：SystemのマグネットSW ON回数
単位：[1回] カイ																								4

								機器情報：Systemのチラー誘電率
単位：[1%]
※TP非表示
機器情報：Systemの水圧（IN）
単位：[0.001MPa]																								2		△15

								機器情報：Systemの光学系チラー冷却水温
単位：[0.01℃]
※TP非表示
機器情報：Systemの差圧
単位：[0.001MPa] サアツ																								2		△15

								機器情報：Systemのレーザ系チラー冷却水温
単位：[0.01℃]
※TP非表示
機器情報：Systemの流量
単位：[0.1L/min]																								2		△15

								機器情報：Systemの１次電源電圧
単位：[0.01V]																								2

								機器情報：Systemの水配管温度
単位：[0.01℃] ハイカン																								2

								機器情報：Systemの機内湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Systemの機内温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Systemの水配管露点温度
単位：[0.01℃] ハイカン																								2

								機器情報：Systemの機内露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Combiner1、Blade1～7のセーフティリレー		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										Combiner1		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										Blade1		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										Blade2		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										Blade3		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										Blade4		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										Blade5		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△14

										Blade6		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										Blade7		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								ダミー（バイト整列用）
機器情報：Blade8～のセーフティリレー		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△14

										Blade8		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								機器情報：Combiner1の温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Combiner1の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Combiner1の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Combiner1のレーザ出力
単位：[1W]
※Combiner1から送信される「PD(レーザーパワー)」と同一データ シュツリョク ソウシン ドウイツ																								2

								機器情報：Combiner1のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade1のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade1のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade1の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade1の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Blade1の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade1のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade1から送信される「レーザパワーワット」と同一データ ソウシン ドウイツ																								2

								機器情報：Blade1のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade1のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade1のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade2のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade2のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade2の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade2の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Blade2の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade2のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade2から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2

								機器情報：Blade2のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade2のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade2のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade3のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade3のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade3の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade3の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Blade3の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade3のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade3から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2

								機器情報：Blade3のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade3のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade3のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade4のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade4のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade4の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade4の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Blade4の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade4のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade4から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2

								機器情報：Blade4のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade4のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade4のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade5のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade5のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade5の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade5の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2		△14

								機器情報：Blade5の露点温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade5のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade5から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2		△14

								機器情報：Blade5のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade5のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade5のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade6のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade6のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade6の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade6の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2		△14

								機器情報：Blade6の露点温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade6のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade6から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2		△14

								機器情報：Blade6のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade6のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade6のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade7のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade7のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade7の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade7の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2		△14

								機器情報：Blade7の露点温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade7のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade7から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2		△14

								機器情報：Blade7のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade7のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade7のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade8のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade8のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade8の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade8の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2		△14

								機器情報：Blade8の露点温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade8のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade8から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2		△14

								機器情報：Blade8のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade8のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade8のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								ブレード個数
1～8 コスウ																								1		△14

								ダミー（バイト整列用） セイレツ ヨウ																								1		△15

								機器情報：CombinerのFOM PD
単位：[1mV] キキ ジョウホウ タンイ																								2		△15

								機器情報：CombinerのFOM PD Low
単位：[1mV] キキ ジョウホウ タンイ																								2		△15

								機器情報：CombinerのFOM PD High
単位：[1mV] キキ ジョウホウ タンイ																								2		△15

								ダミー																								16						255

				PMF.SYSデータ要求応答 オウトウ		0x3D		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△12

						7byte		ダミー																								5

				PMF.SYSデータ（最終以外） サイシュウ イガイ		0x3E		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△11

						255byte		PMF.SYSデータ																								253				255

				PMF.SYSデータ（最終） サイシュウ		0x3F		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△11

						255byte		PMF.SYSデータ		1～253																						253				255

				生産数カウンタ設定データ要求応答 セイサンスウ セッテイ ヨウキュウ オウトウ		0x40		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△11

						255byte		データ番号 バンゴウ																								1

								プログラム名ワーク名 メイ メイ																								30		△12

								ワーク名プログラム名 メイ メイ																								28		△12

								現在の生産数 ゲンザイ セイサンスウ																								2

								累積の生産数 ルイセキ セイサンスウ																								4

								ダミー																								188						255

				稼働時間ステイタス カドウ ジカン		0x51		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△11

						255byte		現在カウント中稼働時間種別		内容 ナイヨウ																						1

										00h		なし

										01h		プログラム実行時間 ジッコウ ジカン

										02h		運転中一時停止時間 ウンテンチュウ イチジ テイシ ジカン

										03h		運転中エラー時間 ウンテンチュウ ジカン

										04h		運転中サーボOFF時間 ウンテンチュウ ジカン

										05h		運転中アイドル時間 ウンテンチュウ ジカン

										06h		教示モード中時間 キョウジ チュウ ジカン

										07h		運転中アークON時間 ウンテンチュウ ジカン

										08h		ダウンタイム（エラー）

										09h		運転中WAIT時間 ウンテンチュウ ジカン

										0Ah		運転中空走時間 ウンテンチュウ クウソウ ジカン

								現在_年
管理設定->日付／時刻設定の年（YYYY形式） カンリ セッテイ ネン ケイシキ																								2

								現在_月
管理設定->日付／時刻設定の月（MM形式） ツキ																								1

								現在_日
管理設定->日付／時刻設定の日（DD形式） ヒ																								1

								現在_時
管理設定->日付／時刻設定の時（hh形式） ジ ジ																								1

								現在_分
管理設定->日付／時刻設定の分（mm形式） フン フン																								1

								現在_秒
管理設定->日付／時刻設定の秒（ss形式） ビョウ ビョウ																								1

								ダミー（バイト整列用） セイレツ ヨウ																								1

								測定開始_年（YYYY形式） ソクテイ カイシ																								2

								測定開始_月（MM形式） ソクテイ カイシ																								1

								測定開始_日（DD形式） ソクテイ カイシ																								1

								測定開始_時（hh形式） ソクテイ カイシ ジ																								1

								測定開始_分（mm形式） ソクテイ カイシ フン ケイシキ																								1

								測定開始_秒（ss形式） ソクテイ カイシ ビョウ ケイシキ																								1

								ダミー（バイト整列用） セイレツ ヨウ																								3

								現在_プログラム実行時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中一時停止時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中エラー時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中サーボOFF時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中アイドル時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_教示モード中時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_電源投入時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中アークON時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_ダウンタイム（エラー）（単位：0.1秒）																								4

								累積_プログラム実行時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中一時停止時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中エラー時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中サーボOFF時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中アイドル時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_教示モード中時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_電源投入時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中アークON時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_ダウンタイム（エラー）（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中WAIT時間（単位：0.1秒） ゲンザイ																								4		△12

								現在_運転中空走時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中WAIT時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中空走時間（単位：0.1秒） ルイセキ クウソウ																								4

								ダミー																								146						255

				増設入力ステイタス ゾウセツ ニュウリョク		0x52		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△13

						※サイズは
可変		最終番号
※現在使用可能な入力の最終番号を送信する。 サイシュウ バンゴウ ゲンザイ シヨウ カノウ ニュウリョク サイシュウ バンゴウ ソウシン																								2

								入力41～2048（ビットフィールド、ON:1、OFF:0）
※可変長とし、No.41～現在使用可能な入力の最終番号までのON/OFF状態を送信する。 カヘンチョウ ゲンザイ シヨウ カノウ ジョウタイ ソウシン		1～251																						251

				増設出力ステイタス ゾウセツ シュツリョク		0x53		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△13

						※サイズは
可変		最終番号
※現在使用可能な出力の最終番号を送信する。 サイシュウ バンゴウ ゲンザイ シヨウ カノウ シュツリョク サイシュウ バンゴウ ソウシン																								2

								出力41～2048（ビットフィールド、ON:1、OFF:0）
※可変長とし、No.41～現在使用可能な出力の最終番号までのON/OFF状態を送信する。 シュツ カヘンチョウ ゲンザイ シヨウ カノウ シュツ ジョウタイ ソウシン		1～251																						251

				セーフティモニターステイタス		0x54		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△13

						255byte		安全入力最終番号
※現在使用可能な出力の最終番号を送信する。 アンゼン ニュウリョク サイシュウ バンゴウ																								1

								安全出力最終番号
※現在使用可能な出力の最終番号を送信する。 アンゼン シュツリョク サイシュウ バンゴウ																								1		△14

								安全入力1～136（ビットフィールド、ON:1、OFF:0） アンゼン ニュウリョク																								17

								安全出力最終番号
※現在使用可能な出力の最終番号を送信する。 アンゼン シュツリョク サイシュウ バンゴウ																										△14

								安全出力1～136（ビットフィールド、ON:1、OFF:0） アンゼン シュツリョク																								17

								ダミー																								217



				※データ長は1byte～255byte。

				※データのエンディアンはリトルエンディアン △1
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北田整理英語_8000_Weld

				○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				第一弾はLAPRISSで見れる情報も対応しましょう。（温度湿度等） ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ オンド シツド トウ

				Address		Data name		Unit				改訂番号

		1		8500		Laser status		-

		2		8501		Laser command condition: Main (peak) power		W				△4

		3		8502		Laser command condition: Base powe		W				△4

		4		8503		Laser command condition: Pulse frequency		Hz				△4

		5		8504		Pulse width (Duty)		x100 value [%]				△4

		6		8505		Welding speed		0.01m/min				△4

		7		8506		Start output factor		0-250%				△4

		8		8507		End output factor		0-250%				△4

		9		8508		ACC_stdrt_up Start-up slope time		0.0～5999.9ｍｓ				△4

		10		8509		DCC_end_down End down slope time		0.0～5999.9ｍｓ				△4

		11		8510		ACC_cond_up Condition up slope time		0.0～5999.9ｍｓ				△4

		12		8511		DCC_cond_down Condition down slope time		0.0～5999.9ｍｓ				△4

		13		8512		Speed		0.01m/min

		14		8513		Primary supply voltage		0.01V

		15		8514		Water pipe temperature		0.01℃

		16		8515		Internal temperature		0.01℃

		17		8516		Internal humidity		0.01％RH

		18		8517		Water pipe dew point temperature		0.01℃

		19		8518		In-machine dew point temperature		0.01℃

		20		8519		Water pressure (IN)		0.001MPa

		21		8520		Differential pressure		0.001MPa

		22		8521		Flow rate		0.1L/min

		23		8522		Combiner Laser output		W				△12

		24		8523		Combiner Safety relay		-

		25		8524		Combiner_Temperature		0.01℃				△12

		26		8525		Combiner_Relative humidity		0.01％RH				△12

		27		8526		Combiner_Dew point temperature		0.01℃				△12

		28		8527		Combiner_FOM PD		mV				△12

		29		8528		Combiner_FOM PD Low		mV

		30		8529		Combiner_FOM PD High		mV

		31		8530		Blade1_Laser output		W				△12

		32		8531		Blade1_Safety relay		-

		33		8532		Blade1_Temperature/LD temperature1		0.01℃				△12

		34		8533		Blade1_LD temperature2		0.01℃				△12

		35		8534		Blade1_Ambient temperature		0.01℃				△12

		36		8535		Blade1_Relative humidity		0.01％RH				△12

		37		8536		Blade1_Dew point temperature		0.01℃				△12

		38		8590		Beam switch_safety relay 		-				△5△12

		39		8591		Beam switch_FOM PD CH1		mV				△5△12

		40		8592		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				△5

		41		8593		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				△5

		42		8594		Beam switch_FOM PD CH2		mV				△5△12

		43		8595		Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				△5△12

		44		8596		Beam switch_FOM PD CH2 High		mV				△5△12





(旧)北田整理英語_8000_Weld

				○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				第一弾はLAPRISSで見れる情報も対応しましょう。（温度湿度等） ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ オンド シツド トウ

				Address		Prop- erty		Data name		Unit		# of registe		Remarks				改訂番号

		1		8500		R		Laser status		-		1		Laser emission (0: OFF/ 1: ON)

		2		8501		R		Laser command condition: Main (peak) power		W		1		Same as the set value of the command				△4

		3		8502		R		Laser command condition: Base powe		W		1		Same as the set value of the command				△4

		4		8503		R		Laser command condition: Pulse frequency		Hz		1						△4

		5		8504		R		Pulse width (Duty)		x100 value [%]		1						△4

		6		8505		R		Welding speed		0.01m/min		1		Same as the set value of the command				△4

		7		8506		R		Start output factor		0-250%		1						△4

		8		8507		R		End output factor		0-250%		1						△4

		9		8508		R		ACC_stdrt_up Start-up slope time		0.0～5999.9ｍｓ		1						△4

		10		8509		R		DCC_end_down End down slope time		0.0～5999.9ｍｓ		1						△4

		11		8510		R		ACC_cond_up Condition up slope time		0.0～5999.9ｍｓ		1						△4

		12		8511		R		DCC_cond_down Condition down slope time		0.0～5999.9ｍｓ		1						△4

		13		8512		R		Speed		0.01m/min		1

		14		8513		R		Primary supply voltage		0.01V		1

		15		8514		R		Water pipe temperature		0.01℃		1

		16		8515		R		Internal temperature		0.01℃		1

		17		8516		R		Internal humidity		0.01％RH		1

		18		8517		R		Water pipe dew point temperature		0.01℃		1

		19		8518		R		In-machine dew point temperature		0.01℃		1

		20		8519		R		Water pressure (IN)		0.001MPa		1

		21		8520		R		Differential pressure		0.001MPa		1

		22		8521		R		Flow rate		0.1L/min		1

		23		8522		R		Combiner Laser output		W		1		Device information				△12

		24		8523		R		Combiner Safety relay		-		1		0：OFF / 1：ON

		25		8524		R		Combiner_Temperature		0.01℃		1		Device information				△12

		26		8525		R		Combiner_Relative humidity		0.01％RH		1		Device information				△12

		27		8526		R		Combiner_Dew point temperature		0.01℃		1		Device information				△12

		28		8527		R		Combiner_FOM PD		mV		1		Device information				△12

		29		8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV		1

		30		8529		R		Combiner_FOM PD High		mV		1

		31		8530		R		Blade1_Laser output		W		1		Device information				△12

		32		8531		R		Blade1_Safety relay		-		1		0：OFF / 1：ON

		33		8532		R		Blade1_Temperature/LD temperature1		0.01℃		1		Device information				△12

		34		8533		R		Blade1_LD temperature2		0.01℃		1		Device information				△12

		35		8534		R		Blade1_Ambient temperature		0.01℃		1		Device information				△12

		36		8535		R		Blade1_Relative humidity		0.01％RH		1		Device information				△12

		37		8536		R		Blade1_Dew point temperature		0.01℃		1		Device information				△12

		38		8590		R		Beam switch_safety relay 		-		1		0：OFF / 1：ON				△5△12

		39		8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV		1		Device information, Device information2				△5△12

		40		8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV		1						△5

		41		8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV		1						△5

		42		8594		R		Beam switch_FOM PD CH2		mV		1		Device information, Device information2				△5△12

		43		8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV		1						△5△12

		44		8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High		mV		1						△5△12





北田整理_8000_Weld

				○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				第一弾はLAPRISSで見れる情報も対応しましょう。（温度湿度等） ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ オンド シツド トウ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考				改訂番号

		1		8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

		2		8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ				△4

		3		8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ				△4

		4		8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1						△4

		5		8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1						△4

		6		8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ				△4

		7		8506		R		開始出力率係数		0-250％				1						△4

		8		8507		R		終了出力率係数		0-250％				1						△4

		9		8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1						△4

		10		8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1						△4

		11		8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1						△4

		12		8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1						△4

		13		8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

		14		8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

		15		8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

		16		8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

		17		8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

		18		8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

		19		8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

		20		8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

		21		8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

		22		8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

		23		8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		24		8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		25		8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		26		8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		27		8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		28		8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		29		8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

		30		8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

		31		8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		32		8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		33		8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		34		8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		35		8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		36		8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		37		8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		38		8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		39		8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		40		8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		41		8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		42		8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		43		8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		44		8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		45		8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		46		8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		47		8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		48		8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		49		8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		50		8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		51		8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		52		8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		53		8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		54		8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		55		8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		56		8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		57		8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		58		8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		59		8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		60		8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON				△12

		61		8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		62		8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		63		8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		64		8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		65		8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		66		8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		67		8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON				△12

		68		8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		69		8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		70		8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		71		8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		72		8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		73		8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		74		8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON				△12

		75		8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		76		8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		77		8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		78		8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		79		8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		80		8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		81		8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON				△12

		82		8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		83		8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		84		8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		85		8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		86		8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		87		8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ				△12

		88		8586		-		reserved

		89		8586		-		reserved

		90		8589		-		reserved

		91		8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON				△5△12

		92		8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ				△5△12

		93		8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1						△5

		94		8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1						△5

		95		8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON				△5△12

		96		8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ				△5△12

		97		8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1						△5△12
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改訂履歴

				改訂番号 カイテイ バンゴウ		日付 ヒヅケ		改訂者 カイテイ シャ		改訂内容 カイテイ ナイヨウ

				0		2017/4/XX		毛利 モウリ		初回リリースに向け初版作成 ショカイ ム ショハン サクセイ

				1		7/11/17		毛利 モウリ		骨子をベースに作成
変更点は、ロボット位置：9000-9011を除く全て コッシ サクセイ ヘンコウ テン イチ ノゾ スベ

				2		11/2/17		毛利 モウリ		・現状仕様にあわせて修正 ゲンジョウ シヨウ シュウセイ

				3		11/22/17		毛利 モウリ		・weldの8418に位置番号を追加し、残りの2つの項目をシフトさせる(仕様漏れ)
・userの7750-7770を生産実績時間から、積算時間に変更 セイサン ジッセキ ジカン セキサン ジカン ヘンコウ

				4		11/29/17		毛利 モウリ		・溶接系データ（LAPRISS）に施工情報として必要なパラメータ10アドレス挿入 セコウ ジョウホウ ヒツヨウ ソウニュウ

				5		2/1/18		片岡 カタオカ		＜溶接系データ（LAPRISS）＞
・「Beam switch：FOM PD CH1/2、FOM PD Low CH1/2、FOM PD High CH1/2、セーフティリレー CH1/2」を追加。（シート「8000_Weld」） ヨウセツ ケイ

				6		3/5/18		毛利 モウリ		・外部入力センサの制御パラメータ追加
 ガイブ ニュウリョク セイギョ ツイカ

				7		7/3/18		毛利 モウリ		・負荷率、およびスレーブ側の溶接情報を追加
・weldのスレーブ側の対応について修正 ガワ タイオウ シュウセイ

				8,9		－		毛利 モウリ		・現状仕様合わせ、アドレスについての変更なし ゲンジョウ シヨウ ア ヘンコウ

				10		3/10/20		吉田 ヨシダ		ロボットビジョンに関する仕様取り下げ。
Userの7800番台のソフトバージョン情報追加は△１１で対応することに。 カン シヨウ ト サ バンダイ ジョウホウ ツイカ タイオウ

				11		4/1/20		下浦 シモウラ		・Userの7800にバージョン情報（メイン、システム制御）追加（△１０での対応予定分）
・溶接電流、電圧の指令値補正係数追加（1009031-19_溶接特性設定） タイオウ ヨテイ ブン ヨウセツ デンリュウ デンアツ シレイ チ ホセイ ケイスウ ツイカ

				12		5/14/20		森 モリ		・項目追記　8542　（項目抜け　取説に合わす）
・変更　8542～8556→8543～8557（8542追記による）
・追記　8558～8591　（Blade5,6追記　6ブレード機が実際にあるため）
・修正　8594～8590　作成済みソフトに合わせる
・備考追記　8522～8557　機器情報
・項目追記　8601～8659
・”仕様方針”シート　項目８その他　および内容追加
　・連続読みを防ぐ・・・を設けるようする。
　・似たような情報で・・・0が読めるようする。 コウモク ツイキ コウモク ヌ トリセツ ア ヘンコウ ツイキ ツイキ ツイキ キ ジッサイ シュウセイ サクセイ ズ ア ビコウ ツイキ キキ ジョウホウ コウモク ツイキ シヨウ ホウシン コウモク タ ナイヨウ ツイカ

				13		6/4/21		吉田 ヨシダ		・GA変数の書き込み可能化 ヘンスウ カ コ カノウカ

				14		8/19/21		片岡 カタオカ		変更なし

				15		12/20/22		小松 コマツ		・追記　9150～9178　（RxRyRz指定での位置情報取得。速度取得）
・仕様追加　7500（角度指定でのGA書き込み、RxRyRz指定でのGA書き込みに対応する。） シテイ イチジョウホウ シュトク ソクド シュトク シヨウ ツイカ カクド シテイ カ コ シテイ カ コ タイオウ

				16		10/7/24		藤川 フジカワ		・ロボット動作速度(アドレス：8427)仕様改定
　TAWERS仕様でトーチ軸が存在する溶接機限定解除し、
　検査機仕様(TAWERS以外)でも取得可能 カイジョ

















仕様方針

		１．はじめに

				本ドキュメントでは、ロボットデータアクセス機能で利用するmodobusTCPのアドレス詳細を定義する

				ロボットデータアクセス機能については、1703007_ロボットデータアクセス機能.docxを参照のこと キノウ サンショウ

		２．アドレス毎のグループ分け ゴト ワ

				骨子より下記グループ分けをベースにアドレスを割り付ける カキ ワ ワ ツ

				開始アドレス カイシ		終了アドレス シュウリョウ		データサイズ		データグループ

				10000		65000				reserved

				9000		9999		2000		ロボット位置（３台分）・・・直交協調ユーザ、ロボット角度（３台分）、
外部軸位置、センサ補正データ イチ ダイブン チョッコウ キョウチョウ カクド ガイブ ジク イチ ホセイ

				8000		8999		2000		溶接系データ ヨウセツ ケイ

				7000		7999		2000		入出力データ、変数データ、稼働時間、生産管理時間 ヘンスウ カドウ ジカン セイサン カンリ ジカン

				6000		6999		2000		エラー履歴 リレキ

				5000		5999		2000		溶接ログ ヨウセツ

				3000		4999		4000		生産数 セイサンスウ

				2000		2999		2000

				1000		1999		2000

				0		999		2000		機種設定データ、PWS専用command領域（汎用システムデータ書き換え） センヨウ リョウイキ ハンヨウ カ カ

		３．パラメータの選定方針 センテイ ホウシン

				・パラメータは、マニュアル（ユーザの使用）で取得できるパラメータを基本とする。 シヨウ シュトク キホン

				・生産管理機能とは別機能となるが、取得できるパラメータは生産管理機能を包含する セイサン カンリ キノウ ベツ キノウ シュトク セイサン カンリ キノウ ホウガン

				・オプション機能を有効にすることによって、取得が可能となるパラメータも用意する キノウ ユウコウ シュトク カノウ ヨウイ

				・メンテナンス用として、工場の検査時などで利用できるアドレスも用意する。 ヨウ コウジョウ ケンサ ジ リヨウ ヨウイ

		４．読み出し、書込み属性について ヨ ダ カキコ ゾクセイ

				・本RDA機能では、下記属性を設ける。属性に反する処理を実施しようとした場合、エラー応答とする ホン キノウ カキ ゾクセイ モウ ゾクセイ ハン ショリ ジッシ バアイ オウトウ

						R：読み出し専用 ヨ ダ センヨウ

						W：書込み専用 カキコ センヨウ

						R/W：読み出し、書込み両方可能 ヨ ダ カキコ リョウホウ カノウ

						－：読み出し、書込みエラー領域 ヨ ダ カキコ リョウイキ

		５．入出力I/OのBit配置について ニュウシュツリョク ハイチ

				・Littleエンディアンで配置し、word単位で各bitを扱う ハイチ タンイ カク アツカ

				　　例）汎用出力1-32までのデータの扱い レイ ハンヨウ シュツリョク アツカ

								1word分 ブン

				Addr.7010

								1word分 ブン

				Addr.7011

		６．文字列の配置について モジレツ ハイチ

				・文字列は、Bigエンディアンで配置し、1文字ずつbyte単位で扱う モジレツ ハイチ モジ タンイ アツカ

				　　例）文字列"E1234"の場合 レイ モジレツ バアイ

				Addr.7700

				Addr.7701

				Addr.7702

		７．Write処理とRead処理の衝突について ショリ ショリ ショウトツ

				・GI変数のように、Writeが可能なパラメータについては、衝突が発生しないように排他制御を行う ヘンスウ カノウ ショウトツ ハッセイ ハイタ セイギョ オコナ

				　なお、ｓｕｍチェック処理も同時に行うが、最悪ｓｕｍエラーが発生した場合は、（排他制御のため基本発生しないが）値0を返す ショリ ドウジ オコナ サイアク ハッセイ バアイ アタイ カエ

		８．その他　△12 タ

				・連続読みを防ぐ、またグループを分ける意味も含め意図的に”属性：－”を設けるようする。　△12

				・似たような情報で連続できそうなところは、reserved(属性：R)として、0が読めるようする。　△12

				・ロボット動作速度(アドレス：8427)にて　△16

				　TAWERS仕様でトーチ軸が存在する溶接機として設定されていない場合に0m/minで出力する仕様を改定し、　△16

				　トーチ軸設定されていない検査用途でロボットを使用する場合にもロボット動作速度が取得可能とする。　△16





通信コマンド

		■使用コマンド シヨウ



						コマンド名 メイ		機能コード キノウ

						保持レジスタ読み込み ホジ ヨ コ		0x03

						複数保持レジスタ書込み フクスウ ホジ カキコ		0x10

						複数保持レジスタ書込み フクスウ ホジ カキコ		0x10



				<保持レジスタ読み込み> ホジ ヨ コ

				要求 ヨウキュウ

						Function code		1 Byte		0x03 

						Starting Address		2 Bytes		0x0000 to 0xFFFF

						Quantity of Registers		2 Bytes		1 to 125 (0x7D)



				応答 オウトウ

						Function code		1 Byte		0x03 

						Byte count		1 Byte		2 x N* 

						Register value		N* x 2 Bytes

				<複数保持レジスタ書込み> フクスウ ホジ カキコ

				要求 ヨウキュウ

						Function code		1 Byte		0x10

						Starting Address		2 Bytes		0x0000 to 0xFFFF

						Quantity of Registers		2 Bytes		1 to 123 (0x7B)

						Byte Count		1 Bytes		2 x N*

						Registers Value		N* x 2 Bytes		value

				応答 オウトウ

						Function code		1 Byte		0x10

						Starting Address		2 Bytes		0x0000 to 0xFFFF

						Quantity of Registers		2 Bytes		1 to 123 (0x7B)





9000_Pos

				○ロボット位置関連 イチ カンレン

				・自ロボット＋ロボット3台＆外部軸21軸 ジ ダイ ガイブ ジク ジク																		※スレーブロボットは、自ロボットとは異なり位置情報に遅延が生じることに注意が必要(20ms程度) ジ コト イチ ジョウホウ チエン ショウ チュウイ ヒツヨウ テイド														※スレーブロボットは、自ロボットとは異なり位置情報に遅延が生じることに注意が必要(20ms程度) ジ コト イチ ジョウホウ チエン ショウ チュウイ ヒツヨウ テイド														※スレーブロボットは、自ロボットとは異なり位置情報に遅延が生じることに注意が必要(20ms程度) ジ コト イチ ジョウホウ チエン ショウ チュウイ ヒツヨウ テイド

				・外部センサ補正入力 ガイブ ホセイ ニュウリョク																		　→実運用については要検討（非公開とする等） ジツ ウンヨウ ヨウケントウ ヒコウカイ ナド														　→実運用については要検討（非公開とする等） ジツ ウンヨウ ヨウケントウ ヒコウカイ ナド														　→実運用については要検討（非公開とする等） ジツ ウンヨウ ヨウケントウ ヒコウカイ ナド

																						※スレーブロボットの未接続時は、全て0を返す（接続状態を確認可能） ミセツゾク ジ スベ カエ セツゾク ジョウタイ カクニン カノウ														※スレーブロボットの未接続時は、全て0を返す（接続状態を確認可能） ミセツゾク ジ スベ カエ セツゾク ジョウタイ カクニン カノウ														※スレーブロボットの未接続時は、全て0を返す（接続状態を確認可能） ミセツゾク ジ スベ カエ セツゾク ジョウタイ カクニン カノウ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		改訂番号				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		備考		改訂番号				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		備考		改訂番号				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		備考		改訂番号

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001mm				1		9000-9011のブロックをまとめて取得すること
取得開始アドレスが9000以外の場合はエラーとする シュトク シュトク カイシ イガイ バアイ						9200		R		スレーブロボットA_X座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9300		R		スレーブロボットB_X座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9400		R		スレーブロボットC_X座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001mm				1								9201		R		スレーブロボットA_X座標上位データ		単位：0.001mm								9301		R		スレーブロボットB_X座標上位データ		単位：0.001mm								9401		R		スレーブロボットC_X座標上位データ		単位：0.001mm

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001mm				1								9202		R		スレーブロボットA_Y座標下位データ		単位：0.001mm								9302		R		スレーブロボットB_Y座標下位データ		単位：0.001mm								9402		R		スレーブロボットC_Y座標下位データ		単位：0.001mm

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001mm				1								9203		R		スレーブロボットA_Y座標上位データ		単位：0.001mm								9303		R		スレーブロボットB_Y座標上位データ		単位：0.001mm								9403		R		スレーブロボットC_Y座標上位データ		単位：0.001mm

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001mm				1								9204		R		スレーブロボットA_Z座標下位データ		単位：0.001mm								9304		R		スレーブロボットB_Z座標下位データ		単位：0.001mm								9404		R		スレーブロボットC_Z座標下位データ		単位：0.001mm

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001mm				1								9205		R		スレーブロボットA_Z座標上位データ		単位：0.001mm								9305		R		スレーブロボットB_Z座標上位データ		単位：0.001mm								9405		R		スレーブロボットC_Z座標上位データ		単位：0.001mm

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1								9206		R		スレーブロボットA_U角度下位データ		単位：0.001°								9306		R		スレーブロボットB_U角度下位データ		単位：0.001°								9406		R		スレーブロボットC_U角度下位データ		単位：0.001°

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1								9207		R		スレーブロボットA_U角度上位データ		単位：0.001°								9307		R		スレーブロボットB_U角度上位データ		単位：0.001°								9407		R		スレーブロボットC_U角度上位データ		単位：0.001°

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1								9208		R		スレーブロボットA_V角度下位データ		単位：0.001°								9308		R		スレーブロボットB_V角度下位データ		単位：0.001°								9408		R		スレーブロボットC_V角度下位データ		単位：0.001°

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1								9209		R		スレーブロボットA_V角度上位データ		単位：0.001°								9309		R		スレーブロボットB_V角度上位データ		単位：0.001°								9409		R		スレーブロボットC_V角度上位データ		単位：0.001°

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1								9210		R		スレーブロボットA_W角度下位データ		単位：0.001°								9310		R		スレーブロボットB_W角度下位データ		単位：0.001°								9410		R		スレーブロボットC_W角度下位データ		単位：0.001°

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ ジョウイ		0.001°				1								9211		R		スレーブロボットA_W角度上位データ ウエ		単位：0.001°								9311		R		スレーブロボットB_W角度上位データ ウエ		単位：0.001°								9411		R		スレーブロボットC_W角度上位データ ウエ		単位：0.001°

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ ジ		0.001°				1		9012-9023のブロックをまとめて取得すること
別ブロック先頭からの連続取得は可とする ベツ セントウ レンゾク シュトク カ						9212		R		スレーブロボットART_角度下位データ		単位：0.001°		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9312		R		スレーブロボットBRT_角度下位データ		単位：0.001°		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9412		R		スレーブロボットCRT_角度下位データ		単位：0.001°		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ ジ		0.001°				1								9213		R		スレーブロボットART_角度上位データ		単位：0.001°								9313		R		スレーブロボットBRT_角度上位データ		単位：0.001°								9413		R		スレーブロボットCRT_角度上位データ		単位：0.001°

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ ジ		0.001°				1								9214		R		スレーブロボットAUA_角度下位データ		単位：0.001°								9314		R		スレーブロボットBUA_角度下位データ		単位：0.001°								9414		R		スレーブロボットCUA_角度下位データ		単位：0.001°

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ ジ		0.001°				1								9215		R		スレーブロボットAUA_角度上位データ		単位：0.001°								9315		R		スレーブロボットBUA_角度上位データ		単位：0.001°								9415		R		スレーブロボットCUA_角度上位データ		単位：0.001°

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ ジ		0.001°				1								9216		R		スレーブロボットAFA_角度下位データ		単位：0.001°								9316		R		スレーブロボットBFA_角度下位データ		単位：0.001°								9416		R		スレーブロボットCFA_角度下位データ		単位：0.001°

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ ジ		0.001°				1								9217		R		スレーブロボットAFA_角度上位データ		単位：0.001°								9317		R		スレーブロボットBFA_角度上位データ		単位：0.001°								9417		R		スレーブロボットCFA_角度上位データ		単位：0.001°

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ ジ		0.001°				1								9218		R		スレーブロボットARW_角度下位データ		単位：0.001°								9318		R		スレーブロボットBRW_角度下位データ		単位：0.001°								9418		R		スレーブロボットCRW_角度下位データ		単位：0.001°

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ ジ		0.001°				1								9219		R		スレーブロボットARW_角度上位データ		単位：0.001°								9319		R		スレーブロボットBRW_角度上位データ		単位：0.001°								9419		R		スレーブロボットCRW_角度上位データ		単位：0.001°

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ ジ		0.001°				1								9220		R		スレーブロボットABW_角度下位データ		単位：0.001°								9320		R		スレーブロボットBBW_角度下位データ		単位：0.001°								9420		R		スレーブロボットCBW_角度下位データ		単位：0.001°

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ ジ		0.001°				1								9221		R		スレーブロボットABW_角度上位データ		単位：0.001°								9321		R		スレーブロボットBBW_角度上位データ		単位：0.001°								9421		R		スレーブロボットCBW_角度上位データ		単位：0.001°

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ ジ		0.001°				1								9222		R		スレーブロボットATW_角度下位データ		単位：0.001°								9322		R		スレーブロボットBTW_角度下位データ		単位：0.001°								9422		R		スレーブロボットCTW_角度下位データ		単位：0.001°

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ ジ		0.001°				1								9223		R		スレーブロボットATW_角度上位データ		単位：0.001°								9323		R		スレーブロボットBTW_角度上位データ		単位：0.001°								9423		R		スレーブロボットCTW_角度上位データ		単位：0.001°

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001mm				1		9024-9035をまとめて取得すること
別ブロック先頭からの連続取得は可とする セントウ						9224		R		スレーブロボットA_ワークX座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9324		R		スレーブロボットB_ワークX座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9424		R		スレーブロボットC_ワークX座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001mm				1								9225		R		スレーブロボットA_ワークX座標上位データ		単位：0.001mm								9325		R		スレーブロボットB_ワークX座標上位データ		単位：0.001mm								9425		R		スレーブロボットC_ワークX座標上位データ		単位：0.001mm

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001mm				1								9226		R		スレーブロボットA_ワークY座標下位データ		単位：0.001mm								9326		R		スレーブロボットB_ワークY座標下位データ		単位：0.001mm								9426		R		スレーブロボットC_ワークY座標下位データ		単位：0.001mm

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001mm				1								9227		R		スレーブロボットA_ワークY座標上位データ		単位：0.001mm								9327		R		スレーブロボットB_ワークY座標上位データ		単位：0.001mm								9427		R		スレーブロボットC_ワークY座標上位データ		単位：0.001mm

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001mm				1								9228		R		スレーブロボットA_ワークZ座標下位データ		単位：0.001mm								9328		R		スレーブロボットB_ワークZ座標下位データ		単位：0.001mm								9428		R		スレーブロボットC_ワークZ座標下位データ		単位：0.001mm

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001mm				1								9229		R		スレーブロボットA_ワークZ座標上位データ		単位：0.001mm								9329		R		スレーブロボットB_ワークZ座標上位データ		単位：0.001mm								9429		R		スレーブロボットC_ワークZ座標上位データ		単位：0.001mm

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1								9230		R		スレーブロボットA_ワークU角度下位データ		単位：0.001°								9330		R		スレーブロボットB_ワークU角度下位データ		単位：0.001°								9430		R		スレーブロボットC_ワークU角度下位データ		単位：0.001°

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1								9231		R		スレーブロボットA_ワークU角度上位データ		単位：0.001°								9331		R		スレーブロボットB_ワークU角度上位データ		単位：0.001°								9431		R		スレーブロボットC_ワークU角度上位データ		単位：0.001°

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1								9232		R		スレーブロボットA_ワークV角度下位データ		単位：0.001°								9332		R		スレーブロボットB_ワークV角度下位データ		単位：0.001°								9432		R		スレーブロボットC_ワークV角度下位データ		単位：0.001°

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1								9233		R		スレーブロボットA_ワークV角度上位データ		単位：0.001°								9333		R		スレーブロボットB_ワークV角度上位データ		単位：0.001°								9433		R		スレーブロボットC_ワークV角度上位データ		単位：0.001°

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1								9234		R		スレーブロボットA_ワークW角度下位データ		単位：0.001°								9334		R		スレーブロボットB_ワークW角度下位データ		単位：0.001°								9434		R		スレーブロボットC_ワークW角度下位データ		単位：0.001°

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1								9235		R		スレーブロボットA_ワークW角度上位データ		単位：0.001°								9335		R		スレーブロボットB_ワークW角度上位データ		単位：0.001°								9435		R		スレーブロボットC_ワークW角度上位データ		単位：0.001°

				9036		R		外部軸1_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		上下セットで取得すること。上位のみ、下位のみの取得はエラーとする ジョウゲ シュトク ジョウイ カイ シュトク						9236		R		スレーブロボットA接続状態 セツゾク ジョウタイ				0:未接続/1:接続 ミセツゾク セツゾク						9336		R		スレーブロボットB接続状態 セツゾク ジョウタイ				0:未接続/1:接続 ミセツゾク セツゾク						9436		R		スレーブロボットC接続状態 セツゾク ジョウタイ				0:未接続/1:接続 ミセツゾク セツゾク

				9037		R		外部軸1_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1										-		未使用 ミシヨウ												-		未使用 ミシヨウ												-		未使用 ミシヨウ

				9038		R		外部軸2_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9039		R		外部軸2_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9041		R		外部軸3_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9043		R		外部軸4_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9045		R		外部軸5_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9047		R		外部軸6_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9049		R		外部軸7_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9051		R		外部軸8_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9053		R		外部軸9_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9055		R		外部軸10_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9057		R		外部軸11_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9059		R		外部軸12_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9061		R		外部軸13_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9063		R		外部軸14_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9065		R		外部軸15_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9067		R		外部軸16_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9069		R		外部軸17_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9071		R		外部軸18_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9073		R		外部軸19_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9075		R		外部軸20_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9077		R		外部軸21_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9078		-		未使用 ミシヨウ

				9100		R		センサ補正データ_E1：第一方向データ
shift trace命令実行からの累積シフト量 ホセイ ダイイチ ホウコウ メイレイ ジッコウ ルイセキ リョウ		0.01mm		-9999～+9999		1		符号有
参照：外部センサ接続機能
今回は既存機能のRのみ フゴウ アリ サンショウ ガイブ セツゾク キノウ コンカイ キソン キノウ

				9101		R		センサ補正データ_E2：第二方向データshift trace命令実行からの累積シフト量 ホセイ ダイニ ホウコウ		0.01mm		-9999～+9999		1		符号有
参照：外部センサ接続機能今回は既存機能のRのみ フゴウ アリ サンショウ ガイブ セツゾク キノウ

				9102		R		reserved

				9103		R		reserved

				9104		R		reserved

				9105		R		RDAシフト状態
						1		 0：無効
1：シフト可能状態
2：シフト中状態
3：初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ)		△6

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1						1		任意の番号（RDA_SHIFT命令で指定）		△6

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2						1		任意の番号（RDA_SHIFT命令で指定）		△6

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3						1		任意の番号（RDA_SHIFT命令で指定）		△6

				9109		R		reserved						3		ダミー領域 リョウイキ		△6

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置
H：センサ横成分		0.01mm		-9999～+9999		1		初期位置からの差分をシフトする。読み出し可（2方向,回転成分3つ）		△6

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置
V：センサ高さ成分		0.01mm		-9999～+9999		1				△6

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置
Incline：進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1		9112-9116をまとめて取得、書込みすること
別ブロック先頭からの連続取得は可とする カキコ		△6

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置
Push：H方向周り回転量 ホウコウ		0.01°		-18000～+18000		1				△6

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置
Twist：V方向周り回転量 ホウコウ		0.01°		-18000～+18000		1				△6

				9117		R		reserved						3		ダミー領域 リョウイキ		△6

				9120		W		シフト制御方式に応じたシフト量
H：センサ横成分		0.01mm		-9999～+9999		1		センサ側から現在位置（2方向,回転成分3つ）		△6

				9121		W		シフト制御方式に応じたシフト量
V：センサ高さ成分		0.01mm		-9999～+9999		1				△6

				9122		W		シフト制御方式に応じたシフト量
Incline：進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1		9120-9124をまとめて取得、書込みすること
別ブロック先頭からの連続取得は可とする カキコ		△6

				9123		W		シフト制御方式に応じたシフト量
Push：H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1				△6

				9124		W		シフト制御方式に応じたシフト量
Twist：V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1				△6

				9125		R		reserved						25		ダミー領域 リョウイキ		△6△15

				9150		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001mm				1		9150-9161のブロックをまとめて取得すること
取得開始アドレスが9150以外の場合はエラーとする
RxRyRzはXYZオイラーとする。 シュトク シュトク カイシ イガイ バアイ		△15

				9151		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9152		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001mm				1				△15

				9153		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9154		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001mm				1				△15

				9155		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9156		R		自ロボット_Rx角度下位データ		0.001°				1				△15

				9157		R		自ロボット_Rx角度上位データ		0.001°				1				△15

				9158		R		自ロボット_Ry角度下位データ		0.001°				1				△15

				9159		R		自ロボット_Ry角度上位データ		0.001°				1				△15

				9160		R		自ロボット_Rz角度下位データ		0.001°				1				△15

				9161		R		自ロボット_Rz角度上位データ ジョウイ		0.001°				1				△15

				9162		R		reserved						1				△15

				9163		R		自ロボット_TCP速度 ソクド		0.01m/min				1		速度は8ms周期差分の3回平均とする。
{P(t)-P(t-3)}/3t ソクド シュウキ サブン カイ ヘイキン		△15

				9164		R		reserved

				9165		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001mm				1		9165-9176のブロックをまとめて取得すること
取得開始アドレスが9165以外の場合はエラーとする
RxRyRzはXYZオイラーとする。 シュトク シュトク カイシ イガイ バアイ		△15

				9166		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9167		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001mm				1				△15

				9168		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9169		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001mm				1				△15

				9170		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9171		R		自ロボット_ワークRx角度下位データ		0.001°				1				△15

				9172		R		自ロボット_ワークRx角度上位データ		0.001°				1				△15

				9173		R		自ロボット_ワークRy角度下位データ		0.001°				1				△15

				9174		R		自ロボット_ワークRy角度上位データ		0.001°				1				△15

				9175		R		自ロボット_ワークRz角度下位データ		0.001°				1				△15

				9176		R		自ロボット_ワークRz角度上位データ		0.001°				1				△15

				9177		R		reserved						1				△15

				9178		R		自ロボット_ワークTCP速度 ソクド		0.01m/min				1		速度は8ms周期差分の2回平均とする。
{P(t)-P(t-3)}/3t ソクド シュウキ サブン カイ ヘイキン		△15

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT) ジ フカ リツ		%		0-999		1		定格トルクに対するリアルタイム負荷率 テイカク タイ フカ リツ		△7

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9506		R		外部軸1_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9507		R		外部軸2_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9508		R		外部軸3_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9509		R		外部軸4_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9510		R		外部軸5_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9511		R		外部軸6_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9512		R		外部軸7_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9513		R		外部軸8_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9514		R		外部軸9_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9515		R		外部軸10_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9516		R		外部軸11_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9517		R		外部軸12_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9518		R		外部軸13_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9519		R		外部軸14_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9520		R		外部軸15_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9521		R		外部軸16_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9522		R		外部軸17_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9523		R		外部軸18_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9524		R		外部軸19_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9525		R		外部軸20_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9526		R		外部軸21_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7













8000_Weld

				○溶接系データ ヨウセツ ケイ																		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				第一弾はTPで見れる情報だけを対応しましょう。（指令電流、指令電圧、実行電流等）溶接法コードなどは一旦不要。 ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ シレイ デンリュウ シレイ デンアツ ジッコウ デンリュウ トウ ヨウセツホウ イッタン フヨウ																		第一弾はLAPRISSで見れる情報も対応しましょう。（温度湿度等） ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ オンド シツド トウ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		改訂番号				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		改訂番号

				8000		R		溶接状態 ヨウセツ ジョウタイ		-				1		0：待機
1：溶接中
2：クレータ中 
自ロボットがスレーブでも取得できること
※スレーブの場合、クレータ中は取得できない タイキ ヨウセツ ナカ ナカ バアイ チュウ シュトク		△7				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8001		R		溶接指令電流		A		1-999		1								8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ		△4

				8002		R		溶接指令電圧 ヨウセツ シレイ デンアツ		0.1V		1-999		1								8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ		△4

				8003		R		溶接時の実電流 ヨウセツ ジ ジツ デンリュウ		A		1-999		1		※自ロボットがスレーブでも取得できるが、プログラムを開いていること ジ シュトク ヒラ		△7				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1				△4

				8004		R		溶接時の実電圧 ヨウセツ ジ ジツ デンアツ		0.1V		1-999		1		※自ロボットがスレーブでも取得できるが、プログラムを開いていること ジ シュトク ヒラ		△7				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1				△4

				8005		R		ワイヤ送給速度 ソウ キュウ ソクド		0.01m/min		1-2300		1								8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ		△4

				8006		R		フィーダモータ電流 デンリュウ		0.01A		1-255		1		※自ロボットがスレーブでも取得できるが、プログラムを開いていること ジ シュトク ヒラ		△7				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1				△4

				8007		R		reserved														8507		R		終了出力率係数		0-250％				1				△4

				8008		R		reserved														8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1				△4

				8009		R		reserved														8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1				△4

				8010		R		reserved														8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1				△4

				8011		R		reserved														8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1				△4

				8012		R		reserved														8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8013		R		reserved														8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8014		R		reserved														8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8015		R		reserved														8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8016		R		reserved														8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8017		R		reserved														8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8018		R		reserved														8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8019		R		reserved														8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8020		R		reserved						30				△7				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8050		R		スレーブAの溶接指令電流 ヨウセツ シレイ デンリュウ		A		1-999		1				△7				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8051		R		スレーブAの溶接指令電圧 ヨウセツ シレイ デンアツ		0.1V		1-999		1				△7				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8052		R		reserved										△7				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8053		R		スレーブBの溶接指令電流 ヨウセツ シレイ デンリュウ		A		1-999		1				△7				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8054		R		スレーブBの溶接指令電圧 ヨウセツ シレイ デンアツ		0.1V		1-999		1				△7				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8055		R		reserved										△7				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8056		R		スレーブCの溶接指令電流 ヨウセツ シレイ デンリュウ		A		1-999		1				△7				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8057		R		スレーブCの溶接指令電圧 ヨウセツ シレイ デンアツ		0.1V		1-999		ぇ				△7				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8058		R		reserved										△7				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8060		R		未使用 ミシヨウ										△6				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

																						8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8400		R		運転中のプログラム名 ウンテン ジュウ メイ		-				16								8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8416		R		ツール番号 バンゴウ		-		1-30		1								8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8417		R		負荷番号 フカ バンゴウ		-		1-30		1								8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8418		R		位置番号 イチ バン ゴウ		-		1-65535		1				△3				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8419		R		位置名 イチ メイ		-				8								8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8427		R		ロボット動作速度 ドウサ ソクド		0.01m/min		1-18000		1		TAWERS仕様でトーチ軸が
存在する溶接機限定解除
し、検査機仕様でも出力 ケンサキシヨウ シュツリョク		△16				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8428		R		reserved						1								8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8429		R		reserved						1								8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8430		R		reserved						20				△7				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8450		R		スレーブAのツール番号 バンゴウ		-		1-30		1				△7				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8451		R		reserved										△7				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8452		R		スレーブBツール番号 バンゴウ		-		1-30		1				△7				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8453		R		reserved										△7				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8454		R		スレーブCツール番号 バンゴウ		-		1-30		1				△7				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8455		R		reserved										△7				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8456		R		reserved										△7				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8460		-		未使用 ミシヨウ										△7				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

																						8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON		△12

																						8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON		△12

																						8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON		△12

																						8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON		△12

																						8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ		△12

																						8586		-		reserved

																						8586		-		reserved

																						8589		-		reserved

																						8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON		△5△12

																						8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ		△5△12

																						8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1				△5

																						8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1				△5

																						8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON		△5△12

																						8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ		△5△12

																						8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1				△5△12

																						8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1				△5△12

																						8598		R		未使用 ミシヨウ										△12

																						8599		R		未使用 ミシヨウ										△12

																						8600		-R		未使用 ミシヨウ										△6

																						8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2		△12

																						8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8654		-		reserved

																						8655		-		reserved

																						8656		-		reserved

																						8657		-		reserved

																						8658		-		reserved

																						8659		-		reserved

																						8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8678		-		reserved

																						8679		-		reserved

																						8999







7000_User

				○コントローラ側のパラメータ仕様方針 ガワ シヨウ ホウシン

				･汎用入出力は40までなので、1アドレス2byteのmodbus仕様である16bitの倍数にならない。 ハンヨウ ニュウシュツ リョク シヨウ バイスウ

				　→拡張入出力とあわせて、33-48とする。33-40：汎用入出力、41-48：拡張入出力 ハンヨウ ニュウシュツリョク カクチョウ ニュウシュツリョク

				・変数については、GA変数、GP変数、GD変数、GT変数は、パラメータあたりのサイズが大きいため非対応とする。 ヘンスウ ヘンスウ ヘンスウ ヘンスウ ヘンスウ オオ ヒ タイオウ

				ステイタス入出力をそれぞれの先頭に対応する。 ニュウシュツリョク セントウ タイオウ

				第一弾はGI変数のみの対応でいいかも。（ただし固定ではなく ダイ イチダン ヘンスウ タイオウ コテイ



				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		備考２		改訂番号

				7000		R		ステイタス出力 シュツリョク		-		-		1		d0:アラーム
d1:エラー
d2:運転モード
d3:教示モード
d4:レディー
d5:サーボ電源
d6:起動中
d7:停止中 ウンテン キョウジ デンゲン キドウチュウ テイシチュウ

				7001		R		ステイタス入力 ニュウリョク		-		-		1		d0:外部サーボON
d1:reserved
d2:運転モード
d3:教示モード
d4:reserved
d5:エラー解除
d6:起動入力
d7:停止入力
※ReadOnlyとする。将来的にはWも可能とする ガイブ ウンテン キョウジ カイジョ キドウ ニュウリョク テイシ ニュウリョク ショウライテキ カノウ

				7010		R		汎用出力1-16 ハンヨウ シュツリョク		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力17-32 ハンヨウ シュツリョク		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8　出力33-48 ハンヨウ ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				7013		R		増設出力49-64 ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				7014		R		増設出力65-80 ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96 ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				：		：		：

				7138		R		増設出力2033-2048 ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				7139		R		reserved		-

				7150		R		汎用入力1-16 ハンヨウ		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力17-32 ハンヨウ		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8　入力33-48 ハンヨウ ゾウセツ		-				1		16bit

				7153		R		増設入力49-64 ゾウセツ		-				1		16bit

				7154				増設入力65-80 ゾウセツ		-				1		16bit

				7155		R		増設入力81-96 ゾウセツ		-				1		16bit

				：		：		：

				7278		R		増設入力2033-2048 ゾウセツ		-				1		16bit

				7279		R		reserved		-

				7300		R/W		GI変数[0]-[99] ヘンスウ		-		-32768～32767		1		2byte符号あり*100コ フゴウ		デフォルト設定では10個なので、個数設定によって拡張する必要がある		
△8

				7400		R		GL変数[0]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7401		R		GL変数[0]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7402		R		GL変数[1]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7403		R		GL変数[1]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7404		R		GL変数[2]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7405		R		GL変数[2]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7406		R		GL変数[3]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7407		R		GL変数[3]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7408		R		GL変数[4]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7409		R		GL変数[4]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7410		R		reserved

				7450		-		未使用 ミシヨウ

				7500		R		reserved										将来的に、「変数書込み結果」レジスタとする可能性あり　※書込み異常時の詳細要因記載用 ショウライテキ ヘンスウカキコ ケッカ カノウセイ カキコ イジョウジ ショウサイヨウイン キサイヨウ		△13

				7500
7501		W		書込み変数種別 カキコ ヘンスウ シュベツ		-				1		１：GB
２：GI
３：GR
４：GL
５：GT
６：GA
７：GP
１６：GA（角度指定）
２６：GA（RxRyRz指定） カクド シテイ シテイ		一旦、GAのみ対応する
7501-7528のブロックをまとめてWRITEすること。
まとめてWRITEでない場合はaddress:9000と同じくエラーとする。 イッタン タイオウ バアイ		△13
△15

				7501
7502		W		書込み変数番号 カキコ ヘンスウ バンゴウ		-				1				変数種別内の変数番号を指定 ヘンスウシュベツナイ ヘンスウバンゴウ シテイ		△13

				7502		W		書込み結果格納変数種別 カキコ ケッカ カクノウ ヘンスウ シュベツ		-				1		１：GB
２：GI		書込み結果とは：
GA変数演算時のソフトリミット又は逆変換不可の異常を「書込み結果」として格納する。
※書込み結果は、RDAのマスタ(外部PLC等)だけでなく、教示プログラムからも参照必要なシーンがあるため、グローバル変数格納とする。
書込み結果：0=書込み未受信/書込み中, 1=正常終了, 2=異常終了 カキコ ケッカ ヘンスウ エンザンジ カキコ ケッカ カクノウ ガイブ ナド キョウジ サンショウヒツヨウ ヘンスウカクノウ カキコ ケッカ カキコ ミジュシン カキコ チュウ セイジョウシュウリョウ イジョウ シュウリョウ		△13

				7503		W		書込み結果格納変数番号 カキコ ケッカ カクノウ ヘンスウ バンゴウ		-				1				書込み結果格納変数種別内の変数番号を指定 カキコ ケッカ カクノウ ヘンスウ シュベツ ナイ ヘンスウバンゴウ シテイ		△13

				7504		W		書込み変数_X座標下位データ カキコ ヘンスウ ザヒョウ カイ		0.001mm				1						△13

				7505		W		書込み変数_X座標上位データ		0.001mm				1						△13

				7506		W		書込み変数_Y座標下位データ		0.001mm				1						△13

				7507		W		書込み変数_Y座標上位データ		0.001mm				1						△13

				7508		W		書込み変数_Z座標下位データ		0.001mm				1						△13

				7509		W		書込み変数_Z座標上位データ		0.001mm				1						△13

				7510		W		書込み変数_U角度下位データ		0.001mm				1						△13

				7511		W		書込み変数_U角度上位データ		0.001mm				1						△13

				7512		W		書込み変数_V角度下位データ		0.001mm				1						△13

				7513		W		書込み変数_V角度上位データ		0.001mm				1						△13

				7514		W		書込み変数_W角度下位データ		0.001mm				1						△13

				7515		W		書込み変数_W角度上位データ ジョウイ		0.001mm				1						△13

				7516		W		書込み変数_参照角度RT下位） サンショウカクド		0.001°				1						△13

				7517		W		書込み変数_参照角度RT（上位） サンショウカクド		0.001°				1						△13

				7518		W		書込み変数_参照角度UA（下位） サンショウカクド カイ		0.001°				1						△13

				7519		W		書込み変数_参照角度UA（上位） サンショウカクド ジョウイ		0.001°				1						△13

				7520		W		書込み変数_参照角度FA（下位）		0.001°				1						△13

				7521		W		書込み変数_参照角度FA（上位）		0.001°				1						△13

				7522		W		書込み変数_参照角度RW（下位）		0.001°				1						△13

				7523		W		書込み変数_参照角度RW（上位）		0.001°				1						△13

				7524		W		書込み変数_参照角度BW（下位）		0.001°				1						△13

				7525		W		書込み変数_参照角度BW（上位）		0.001°				1						△13

				7526		W		書込み変数_参照角度TW（下位）		0.001°				1						△13

				7527		W		書込み変数_参照角度TW（上位）		0.001°				1						△13

				7528		W		書込み変数_ツール番号		-		1～30		1						△13

				7700		R		エラー表示コード		-		-		3		[文字列]5文字＋NULL モジ		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする モジレツ セントウ シュトク カノウ

				7703		R		reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-		-		8		[文字型]16文字		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする モジレツ セントウ シュトク カノウ

				7718		R		reserved(エラー時のプログラム名) ジ メイ		-		-		16		[文字型]32文字		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする モジレツ セントウ シュトク カノウ

				7734		R		reserved(エラー時の位置名) ジ イチ メイ		-		-		8		[文字型]16文字		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする モジレツ セントウ シュトク カノウ

				7742		R		reserved

				7750		R		積算時間：電源ON　[0.1s]		sec				2						△3

				7752		R		積算時間：サーボON　[0.1s]		sec				2						△3

				7754		R		積算時間：プログラム実行時間　[0.1s]		sec				2						△3

				7756		R		積算時間：アークON時間　[0.1s]		sec				2						△3

				7758		R		reserved

				7800		R		メインソフトバージョン情報 ジョウホウ						8		[文字列]16文字(15文字+NULL) モジ		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする		△１１

				7808		R		システム制御ソフトバージョン情報 セイギョ						4		[文字列]8文字
（ロボット⇔LAPRISS間のmodbusレジスタ9180～9183の文字列）
バージョン情報は、LAPRISSとの初期通信で取得済みのものを用いる。
∵溶接中にロボット⇔LAPRISS間のModbus通信を行わないため モジレツ モジ カン ジョウホウ ズ モチ		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする		△10
△１１



				7900		-		未使用 ミシヨウ

				7999







0000_Meintenance

				○メンテナンス領域の仕様方針 リョウイキ シヨウ ホウシン

				・汎用コマンド領域を設けることで、modbusアドレス上に表現できないパラメータの取得,変更や命令の実行も可能とする ハンヨウ リョウイキ モウ ジョウ ヒョウゲン シュトク ヘンコウ メイレイ ジッコウ カノウ

				　→コマンドの仕様については別途設計(例  命令コード01:システムデータ読み出し、命令コード02:システムデータ書込み) シヨウ ベット セッケイ レイ メイレイ ヨ ダ メイレイ カキコ

				・メンテナンスモードで変更可能なパラメータ ヘンコウ カノウ

				　→使用頻度の高いパラメータをアドレスに割付する。 シヨウ ヒンド タカ ワリツケ

				・メンテナンスモードでログイン時にアクセス可能とする ジ カノウ

				・900番台は特殊仕様で使用するものとする バン ダイ トクシュ シヨウ シヨウ



				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		改訂番号

				0		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		命令コード メイレイ

				1		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		サイズ

				2		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		コマンド引数 ヒキスウ

				3		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				4		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		コマンド引数 ヒキスウ

				5		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		コマンド引数 ヒキスウ

				6		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		コマンド引数 ヒキスウ

				7		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				8		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				9		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				10		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				11		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				12		-		未使用 ミシヨウ

				20		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答命令コード オウトウ メイレイ

				21		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		サイズ

				22		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				23		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				24		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				25		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				26		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				27		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				28		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				29		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				30		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				31		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				32		-		未使用 ミシヨウ		-

				100		RW		MP001		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				101		RW		MP002						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				102		RW		MP003		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				103		RW		MP004		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				104		RW		MP005		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				105		RW		MP006						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				106		RW		MP007		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				107		RW		MP008		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				108		RW		MP009		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				109		RW		MP010						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				110		RW		MP011						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				111		RW		MP012		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				112		RW		MP013		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				113		RW		MP014		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				114		RW		MP015		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				115		RW		MP016		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				116		RW		MP017						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				117		RW		MP018		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				118		RW		MP019		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				119		RW		MP020						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				120		RW		溶接制御カード固定パラメータ(100個) ヨウセツ セイギョ コテイ コ						100

				220		RW		フィーダサーボパラメータ(100個) コ						100

				320		RW		TAWARS特殊設定 Seq トクシュ セッテイ		-				1		0:なし、1:WSET_PRM1,2命令あり

				321		RW		TAWARS特殊設定 DispEnAbs トクシュ セッテイ		-				1		EN絶対値表示 1:表示 0:非表示 

				322		RW		TAWARS特殊設定 reserved トクシュ セッテイ		-				1		参照：TW_SPECIAL サンショウ



				900		RW		電流補正率 デンリュウ ホセイ リツ		％		1～10000		1		1009031-19_溶接特性設定特殊仕様 トクシュ シヨウ		△１１

				901		RW		電圧補正率 デンアツ ホセイ リツ		％		1～10000		1		1009031-19_溶接特性設定特殊仕様 トクシュ シヨウ		△１１























←ここまで





参考　生産管理データ

				コントローラ⇒RobotReceiveData.dll

				内容 ナイヨウ		コマンド
総データ長 ソウ チョウ		付随データ フズイ		詳細 ショウサイ																						データ長 チョウ

				接続開始要求応答 セツゾク カイシ ヨウキュウ オウトウ		0x11		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						9byte		通信バージョン ツウシン																								1

								応答ID
1：OK
2：通信NG(通信方式違い)
3：認証エラー
4：ロボット番号違い オウトウ ニンショウ バンゴウ チガ																								1		△7
△9

								コントローラ側機能種別
※多目的に使用。
　ただし、よほど特別な機能でない限り使用しないこと。 ガワ キノウ シュベツ タモクテキ シヨウ トクベツ キノウ カギ シヨウ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△10

										LAPRISS		-		-		-		-		-		-		-		*		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										TPレス		-		-		-		-		-		-		*		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										生産実績モニタ セイサン ジッセキ		-		-		-		-		-		*		-		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ				△11

								ダミー																								5				9

				システムデータ要求応答 ヨウキュウ オウトウ		0x12		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						10byte		送信するシステムデータのサイズ[byte]																								3

								ダミー																								5

				システムデータ受信完了応答 ジュシン カンリョウ オウトウ		0x13		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						7byte		ダミー																								5

				位置要求応答 イチ ヨウキュウ オウトウ		0x14		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						255byte		メカニズム番号
※教示で開いているプログラム、運転中プログラム、複数プログラム実行中はTP表示しているもの。 メカなしは"0"、ファイル未オープンは"FF"																								1

								接続CH		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										CH1		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										CH2		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										CH3		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

								主軸のツール番号																								1

								ロボットAのツール番号																								1

								ロボットBのツール番号																								1

								ロボットCのツール番号																								1

								主軸 1軸目の位置パルス(現在位置カウンタ値) ゲンザイ イチ チ																								4

								主軸 2軸目の位置パルス																								4

								主軸 3軸目の位置パルス																								4

								主軸 4軸目の位置パルス																								4

								主軸 5軸目の位置パルス																								4

								主軸 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 6軸目の位置パルス																								4

								外部軸 1軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 2軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 3軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 4軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 5軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 6軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 7軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 8軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 9軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 10軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 11軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 12軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 13軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 14軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 15軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 16軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 17軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 18軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 19軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 20軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 21軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								主軸の溶接機専用出力 シュジク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送 セイ ソウ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送 ギャク ソウ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										バルブ2チェック		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

												-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

												*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								ダミー																								66				188

				接続終了要求応答 セツゾク シュウリョウ ヨウキュウ オウトウ		0x15		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						7byte		ダミー																								5

				否定応答 ヒテイ オウトウ		0x16		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						9byte		受信コマンド ジュシン																								1

								エラー内容
1:未定義コマンド
2:パラメータ異常 ナイヨウ																								1

								ダミー																								5

		↓以降新規 イコウ シンキ		生産管理モード応答 セイサン カンリ オウトウ		0x17
255byte		ダミー																								254

				定期データ要求応答 テイキ ヨウキュウ オウトウ		0x18
255byte		ダミー																								254

				一時データ要求応答
（ロボットステイタス） イチジ ヨウキュウ オウトウ		0x19		MACアドレス1																								12		△1

						255byte		MACアドレス2																								12

								メインソフトバージョン（文字型）																								9

								溶接ソフトバージョン（文字型） ヨウセツ																								9

								サーボソフトバージョン（文字型）																								9

								ロボットのモード状態
1：教示モード
2：運転モード
(0：教示でも運転でもない)
																								1

								運転モード時の状態
1：ファイル未オープン
2：運転モード待機中/一時停止中
3：運転モード起動中
																								1

								自ロボットを含むメカニズムのプログラム名
例：“Prog0001”（拡張子なし）
 ジ																								32

								自ロボットを含むプログラムで使用しているツール番号。
ファイル未オープン時は標準ツールの番号。
 ジ フク																								1

								プログラムで使用している負荷番号。
(サーボに送信している負荷番号)
ファイル未オープン時は標準負荷番号。
 ソウシン フカ バンゴウ																								1

								ダミー																								1		△6

								運転中のプログラムの位置番号
例：“0001”（P0001の意味）
教示モードでは更新しない
 キョウジ コウシン																								2

								位置番号に対する位置名
“P1”、“Arc Start Point” （文字型）
グローバル変数時は変数ラベル
“GP0001”
教示モードでは更新しない
																								16

								移動速度
0.50m/minで”50”(0.01単位)
100.0%で”1000”(0.1単位)
教示モードでは更新しない
※現在実行中のプログラムの内、自ロボットまたはトーチ軸が存在するメカニズムのプログラムから取得 ゲンザイ ジッコウチュウ ウチ ジ ジク ソンザイ シュトク																								2		△13

								移動速度の単位
0：電源投入時初期値
1：m/min
2：%
教示モードでは更新しない
※現在実行中のプログラムの内、自ロボットまたはトーチ軸が存在するメカニズムのプログラムから取得 ゲンザイ ジッコウチュウ ウチ ジ ジク ソンザイ シュトク																								1		△13

								ステイタス出力		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										アラーム		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										エラー		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										運転モード ウンテン		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										教示モード キョウジ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										レディー		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										サーボ電源ON デンゲン		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										起動中 キドウチュウ		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										停止中 テイシチュウ		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								ステイタス入力		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										外部サーボON ガイブ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										(予備) ヨビ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										運転モード ウンテン		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										教示モード キョウジ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										(予備) ヨビ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										エラー解除 カイジョ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										起動入力 キドウ ニュウリョク		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										停止入力 テイシ ニュウリョク		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								汎用出力(40点) テン																								5

								汎用入力(40点) テン																								5

								エラーコード（文字型）
例“W0010”（電流検出無し）																								5

								エラーサブコード（文字型）※下位2バイトを16進で表示
※サブコードない場合は“0000” 
																								4		△2

								エラーサブメッセージ（文字型）
例 "G1" 
※サブメッセージない場合は“0000” 
 レイ																								16		△2

								ダミー
システム情報 ジョウホウ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		2		△6△14

										増設入力 ゾウセツニュウリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										増設出力 ゾウセツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		*		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										セーフティモニター		-		-		-		-		-		*		-		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

								積算時間：電源ON　[0.1s]
例 “40h30m25s”->”1458250” レイ																								4

								積算時間：サーボON　[0.1s]																								4

								積算時間：プログラム実行時間　[0.1s]																								4

								積算時間：アークON時間　[0.1s]																								4

								負荷率:[1%]		内容 ナイヨウ																						6		△2

								※負荷率パラメータの設定(標準/モータ)により計算値変える フカ リツ セッテイ ヒョウジュン ケイサン チ カ		RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								平均負荷率:[1%]		内容 ナイヨウ																						6		△2

								※負荷率パラメータの設定(標準/モータ)により計算値変える フカ リツ セッテイ ヒョウジュン ケイサン チ カ		RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								ピーク負荷率：[1%]		内容 ナイヨウ																						6		△2

								※負荷率パラメータの設定(標準/モータ)により計算値変える フカ リツ セッテイ ヒョウジュン ケイサン チ カ		RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								ダミー																								2		△6

								衝突トルク（ピークホールド）：[0.1%]		内容 ナイヨウ																						12		△2

										RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								衝突トルク（現在値）：[0.1%]		内容 ナイヨウ																						12		△2

										RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								ワイヤ使用長A:[0.01m]		内容 ナイヨウ																						20

										TAWERS1

										TAWERS2

										TAWERS3

										TAWERS4

										TAWERS5

								ワイヤ使用長B:[0.01m]		内容 ナイヨウ																						20

										TAWERS1

										TAWERS2

										TAWERS3

										TAWERS4

										TAWERS5

								ダミー																								6						合計 ゴウケイ		248

				一時データ要求応答
（溶接機ステイタス） ヨウセツ キ		0x1A		溶接機タイプ ヨウセツ キ		内容 ナイヨウ																						1		△6

						255byte		※VG3/FG3の場合、TAWERSの領域に記録すること		01h		TAWERS		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼				△7

								※運転モードでプログラム開いているとき以外は「0」 ウンテン ヒラ イガイ		02h		19200bps		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス				△8

								※右記分類にないもの（例えば「溶接機なし」など）のときは「0」 ウキ ブンルイ タト ヨウセツ キ		03h		9600bps		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ

										04h		FG3		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ

										05h		VG3		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ

										06h		MILLER		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ				△9

										07h		レーザ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ				△9

								TAWERS 材質 ザイシツ		内容 ナイヨウ																						1		△1

								※実行中のプログラムのもの		01h		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼				△2

										02h		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス				△6

										03h		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ

										04h		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ

										05h		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ

										06h		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）

										07h		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ

										08h		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン

										09h		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ


										0Ah		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ


										0Bh		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）

										0Ch		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ

								TAWERS 溶接法 ヨウセツホウ		内容 ナイヨウ																						1		△2

								※実行中のプログラムのもの		01h		CO2(CO2)

								※TAWERS_TIGでは溶接法のみ"TIG"指定。
材質・パルス・ワイヤ径・突き出し長はデフォルト(軟鋼,パルスなし,1.2mm,15mm) ヨウセツホウ シテイ ザイシツ ケイ ツ ダ チョウ ナンコウ		02h		MAG(80:20)

										03h		MIG

										04h		MAG(90:10)

										05h

										06h		TIG

										07h		SP-MAG2(80:20)

										08h		SP-MAG2(90:10)

										09h		SP-MIG2

										0Ah		HD-MAG(80:20)

										0Bh		HD-MAG(80:21)

										0Ch		HD-MAG(80:22)

										0Dh

										0Eh		HS-CO2

										0Fh		CO2(Ver02)

										10h		MTS-CO2

										11h		アクティブ制御CO2

										12h		アクティブ制御MAG(80:20)

										13h		アクティブ制御MAG(90:10)

										14h		アクティブ制御 MIG

										15h		アクティブ制御 CO2 薄板モード セイギョ ウスイタ

										16h		アクティブ制御 MAG(80:20) 薄板モード セイギョ ウスイタ

										17h		アクティブ制御 MAG(90:10) 薄板モード セイギョ ウスイタ

										18h		アクティブ制御 MIG 薄板モード セイギョ ウスイタ

										19h		アクティブ制御 CO2 溶込モード セイギョ ヨウ コミ

										1Ah		アクティブ制御 MAG(80:20) 溶込モード セイギョ

										1Bh		アクティブ制御 MAG(90:10) 溶込モード セイギョ

										1Ch		アクティブ制御 MIG 溶込モード セイギョ

										1Dh		アクティブ制御 MIG アルミモード セイギョ

										1Eh		アクティブ制御 CO2 ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード

										1Fh		アクティブ制御 MAG(80:20) ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード

										20h		アクティブ制御 MAG(90:10) ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード

										21h		アクティブ制御 MIG ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード

										22h		アクティブ制御 MIG ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード

								溶接種別フラグ ヨウセツ シュベツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※実行中のプログラムのもの		テーブル		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※D3,D4=0で共用 キョウヨウ		パルスなし		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

								※D5,D6=0で共用 キョウヨウ		パルスあり		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

								※通信溶接機では350A/450A/標準/ハイパワーは"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ ヒョウジュン コテイ		350A		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										450A		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										標準 ヒョウジュン		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										ハイパワー		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										直流・交流 チョクリュウ コウリュウ		*		-		-		-		-		-		-		-		交流 コウリュウ		直流 チョクリュウ

								TAWERS パルスタイプ		内容 ナイヨウ																						1

								※実行中のプログラムのもの		00h		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE

										01h		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE

										：

										10h		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス

										11h		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト

										12h		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード

								TAWERS ワイヤ径 ケイ		内容 ナイヨウ																						1		△2

								※実行中のプログラムのもの		01h		0.6

										02h		0.8

										03h		0.9

										04h		1.0

										05h		1.2

										06h		1.4

										07h		1.6

										08h		2.0

										09h

										0Ah		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.

										0Bh		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.

										0Ch		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.

										0Dh		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.

								TAWERS 突き出し長 ツ ダ チョウ		内容 ナイヨウ																						1		△2

								※実行中のプログラムのもの		01h		10

										02h		12

										03h		15

										04h		20

										05h		22

										06h		25

										07h		30

										08h		35

										09h

										0Ah		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）

										0Bh		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）

								TAWERS チップタイプ		内容 ナイヨウ																						1

								※実行中のプログラムのもの		00h		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準

								※通信溶接機では"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ コテイ		01h		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)

										02h		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)

								溶接種別フラグ2 ヨウセツ シュベツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※実行中のプログラムのもの		-		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※通信溶接機では"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ コテイ		ｽﾀｰﾄｱｸﾃｨﾌﾞ制御 セイギョ		-		-		-		-		-		-		*		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										交流ﾕﾆｯﾄﾀｲﾌﾟ コウリュウ		-		-		-		-		-		*		-		-		2型 ガタ		1型 ガタ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

								TAWERS バージョン情報 ジョウホウ		内容 ナイヨウ																						1

								※実行中のプログラムのもの		10h		1-00（目付け量45～60g/m2、T継手）

								※亜鉛メッキ＆アクティブのときのみ		20h		2-00（目付け量45～60g/m2、重ね継手）

								※通信溶接機では"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ コテイ		30h		3-00（目付け量90～190g/m2、T継手）

										40h		4-00（目付け量90～190g/m2、重ね継手）

								TAWERS テーブル標準値フラグ ヒョウジュンチ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※実行中のプログラムのもの
※通信溶接機では"0"固定		標準値テーブル ヒョウジュン チ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								溶接種別フラグ3 ヨウセツ シュベツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※実行中のプログラムのもの		50Wプルフィーダ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※通信溶接機では"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ コテイ		150Wプルフィーダ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

								TAWERS 予約領域3 ヨヤク リョウイキ		内容 ナイヨウ																						1

								※実行中のプログラムのもの
※通信溶接機では"0"固定		01h		１：Ｚｉ－Ｔｅｃｈ特殊処理		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準

								TAWERS 予約領域(ダミー) ヨヤク リョウイキ																								12				25

								19200溶接機 材質
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ ザイシツ																								1

								19200溶接機 溶接法
※実行中のプログラムのもの ヨウセツホウ																								1

								19200溶接機 溶接種別フラグ
※実行中のプログラムのもの																								1

								19200溶接機 パルスタイプ
※実行中のプログラムのもの																								1

								19200溶接機 ワイヤ径
※実行中のプログラムのもの ケイ																								1

								19200溶接機 突き出し長
※実行中のプログラムのもの ツ ダ チョウ																								1

								19200溶接機 チップタイプ
※実行中のプログラムのもの																								1

								19200溶接機 溶接種別フラグ2
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ シュベツ																								1

								19200溶接機 バージョン情報
※実行中のプログラムのもの ジョウホウ																								1

								19200溶接機 テーブル標準値フラグ
※実行中のプログラムのもの ヒョウジュンチ																								1

								19200溶接機 溶接種別フラグ3
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ シュベツ																								1

								19200溶接機 予約領域3
※実行中のプログラムのもの ヨヤク リョウイキ																								1

								19200溶接機 予約領域(ダミー)
※実行中のプログラムのもの ヨヤク リョウイキ																								12

								9600溶接機 材質
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ ザイシツ																								1

								9600溶接機 溶接法
※実行中のプログラムのもの ヨウセツホウ																								1

								9600溶接機 溶接種別フラグ
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ シュベツ																								1

								9600溶接機 パルスタイプ
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ																								1		△2

								9600溶接機 ワイヤ径
※実行中のプログラムのもの ケイ																								1

								9600溶接機 突き出し長
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ ツ ダ チョウ																								1		△2

								9600溶接機 チップタイプ
※実行中のプログラムのもの																								1

								9600溶接機 溶接種別フラグ2
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ シュベツ																								1

								9600溶接機 バージョン情報
※実行中のプログラムのもの ジョウホウ																								1

								9600溶接機 テーブル標準値フラグ
※実行中のプログラムのもの ヒョウジュンチ																								1

								9600溶接機 溶接種別フラグ3
※実行中のプログラムのもの																								1

								9600溶接機 予約領域3
※実行中のプログラムのもの																								1

								9600溶接機 予約領域(ダミー)
※実行中のプログラムのもの ヨヤク リョウイキ																								12

								プログラムで使用している溶接機番号
ファイル未オープン時：FF
溶接機指定なし：最後に送信した溶接機番号
 ヨウセツ キ シテイ サイゴ ソウシン ヨウセツ キ バンゴウ																								1

								プログラムで使用している溶接機(文字型)
ファイル未オープン時は通常使用する溶接機
※YD-350GL3HGE
 モジ ガタ																								12

								溶接条件指令
0:電流・電圧指令
1:ワイヤ送給指令(インチ)
2:ワイヤ送給指令(m/min) 
 ヨウセツ																								1

								ロボットから溶接機への指令状態
0：待機
1：溶接中
2：クレータ中 
※溶接機タイプが「レーザ」の場合、0をセットする。 ヨウセツ キ バアイ																								1		△13

								ARC-SET命令orCRATER命令の電流指令値/ワイヤ送給指令値/ピーク電流(Ip)指令値
･電流の場合[1A]
･インチの場合[0.1インチ]
･m/minの場合[0.01m/min] 
･MILLER溶接機の場合[1インチ]
※溶接機タイプが「レーザ」の場合、0をセットする。 ヨウセツ キ バアイ		・溶接機に条件指令コマンドを送信するタイミングで電流・電圧指令値をセットする。
※ARC-SETとCRATERの区別は行わない。																						2		△9
△13

								ARC-SET命令orCRATER命令の電圧指令値 [0.1V] メイレイ																								2

								ARC-SET_TIG命令orCRATER_TIG命令のベース電流指令値[1A] メイレイ																								2

								プリセットクレータ電流指令値/クレータワイヤ送給指令値/クレータピーク電流(Ip)指令値
･電流の場合[1A]
･インチの場合[0.1インチ]
･m/minの場合[0.01m/min] 
･MILLER溶接機の場合[1インチ] バアイ バアイ		・ARC-ON命令実行時に溶接終了点のCRATER命令を先読み検索し、溶接区間にCRATER命令が見つかった場合、登録されている電流値／電圧値をセット。ただし、CRATER命令のタイマ値が0の場合はセットを行わない。
・溶接終了点にCRATER命令が存在しない場合は0をセット
・溶接中間点にCRATER命令が登録されている場合は溶接区間にて最初に見つけたCRATER命令の値をセットする。																						2		△9

								プリセットCRATER命令の電圧指令値 [0.1V]																								2

								プリセットCRATER_TIG命令のベース電流指令値 [1A]																								2

								溶接機から受け取った実溶接電流[1A]																								2

								溶接機から受け取った実溶接電圧[0.1V]																								2

								ワイヤ送給速度 [0.1rpm]
※溶接機から受け取ったモーター回転速度。
待機の場合はゼロ。 
※TAWERSでは[0.01m/min]																								2

								モータ電流
TAWERSの場合[0.01A]
通信溶接機の場合[0.1A] デンリュウ バアイ ツウシン ヨウセツ キ バアイ																								2		△2
△9

								短絡回数 [1回/秒] タンラク カイスウ カイ ビョウ																								1

								溶接機専用入力(TAWERS) ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										電流検出 デンリュウ ケンシュツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										1次温度異常 ジ オンド イジョウ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										2次温度異常 ジ オンド イジョウ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤスティック		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル1 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										電流検出 デンリュウ ケンシュツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										ガス切れ ギ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										アーク切れ ギ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤスティック		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										2次側過電流 -		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△10

										温度異常 2次側過電流 オンド イジョウ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△10

										1次側過電圧 温度異常 ジ ガワ カ デンアツ		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ				△10

										1次側低電圧 1次側過電圧 ジ ガワ テイ デンアツ		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ				△10

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル2 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル3 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル4 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル5 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル1 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										電流検出 デンリュウ ケンシュツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										ガス・ワイヤ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										アーク切れ ギ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤスティック		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										1次側過電流 ジ ガワ カ デンリュウ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										2次側過電流 ジ ガワ カ デンリュウ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										1次側過電圧 温度異常 ジ ガワ カ デンアツ オンド イジョウ		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ				△10

										1次側低電圧 1次側過電圧 ジ ガワ テイ デンアツ		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ				△10

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル2 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル3 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル4 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル5 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(TAWERS) ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										バルブ２チェック		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル1 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル2 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル3 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル4 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル5 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル1 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル2 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル3 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル4 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル5 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								チップ交換時期 溶接テーブル1 コウカン ジキ ヨウセツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※TAWERS特性切替有効時は溶接機1のみ出力 トクセイ キ カ ユウコウ ジ ヨウセツ キ シュツリョク		アーク時間 ジカン		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ				△9

								※TAWERS特性切替有効時は溶接機1の内容を溶接機1-5全てに出力する。 トクセイ キ カ ユウコウ ジ ヨウセツ キ ナイヨウ ヨウセツ キ スベ シュツリョク		アークスタート回数 カイスウ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										プログラム起動回数 キドウ カイスウ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								チップ交換時期 溶接テーブル2 コウカン ジキ ヨウセツ																								1

								チップ交換時期 溶接テーブル3 コウカン ジキ ヨウセツ																								1

								チップ交換時期 溶接テーブル4 コウカン ジキ ヨウセツ																								1

								チップ交換時期 溶接テーブル5 コウカン ジキ ヨウセツ																								1

								グラフ用溶接電流指令[1A]
※TPの溶接条件モニタで表示されている溶接電流指令と同じ値。ワイヤ送給指令方式でも溶接波形グラフ（単位：A）を表示できるようにする。
※MILLER溶接機のときは「0」を送る。（∵MILLER溶接機には溶接電流指令[A]が存在しないため）
※TIGの場合はピーク電流Ipの値を送る。
※溶接機タイプが「レーザ」の場合、0をセットする。 ヨウ シレイ ヨウセツ ジョウケン ヒョウジ ヨウセツ デンリュウ シレイ オナ アタイ ソウキュウ シレイ ホウシキ ヨウセツ ハケイ タンイ ヒョウジ ヨウセツ キ オク ヨウセツ キ ヨウセツ デンリュウ シレイ ソンザイ バアイ デンリュウ アタイ オク																								2		△9
△13

								Arc Control（MILLER-EthernetIP用パラメータ）
範囲：0～99
※Arc Control値をMILLER溶接機へ送るタイミングで値をセットする。 ヨウ ハンイ チ ヨウセツ キ オク アタイ																								2		△9

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル1		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△9

										電流検出 デンリュウ ケンシュツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										ガス・ワイヤ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										アーク切れ ギ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										トーチ接触 セッショク		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル2																								1		△9

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル3																								1		△9

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル4																								1		△9

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル5																								1		△9

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル1		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△9

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル2																								1		△9

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル3																								1		△9

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル4																								1		△9

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル5																								1		△9

								ダミー																								104						合計 ゴウケイ		150

				一時データ要求応答
（品質モニタステイタス）		0x1B
255byte		品質モニタ種別
※運転モードでファイル開いているとき以外は設定ありでも「0」を送る。 ヒンシツ シュベツ ウンテン ヒラ イガイ セッテイ オク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△6

								※品質モニタに対応していないMILLERなどは常に｢0」を送るようになる。 ヒンシツ タイオウ ツネ オク		TAWERS品質モニタ(標準) ヒンシツ ヒョウジュン		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ				△9

										TAWERS品質モニタ(拡張) ヒンシツ カクチョウ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										通信溶接機品質モニタ ツウシン ヨウセツ キ ヒンシツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

								TAWERS 溶接品質モニタ番号
現在、監視に使用しているモニタの番号。(1～50)
※標準モニタの場合はモニタ番号1
※通信溶接機の場合はモニタ番号0 ヨウセツ ヒンシツ ヒョウジュン バアイ バンゴウ ツウシン ヨウセツ キ バアイ バンゴウ																								1		△1

								個別設定　設定1 モニタ出力 コベツ セッテイ セッテイ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△2

								※AND条件設定時は全てのモニタ項目が逸脱したら出力		逸脱出力 イツダツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								個別設定　設定2 モニタ出力 コベツ セッテイ セッテイ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※AND条件設定時は全てのモニタ項目が逸脱したら出力		逸脱出力 イツダツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 溶接電流逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヨウセツ デンリュウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 溶接電圧逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヨウセツ デンアツ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 変数逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヘンスウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 短絡回数逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ タンラク カイスウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 瞬時アーク切れ時間逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ シュンジ ギ ジカン イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		逸脱 イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 モータ電流逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ デンリュウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		逸脱 イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 溶接電流逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヨウセツ デンリュウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 溶接電圧逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヨウセツ デンアツ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 変数逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヘンスウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 短絡回数逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ タンラク カイスウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 瞬時アーク切れ時間逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ シュンジ ギ ジカン イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		逸脱 イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 モータ電流逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ デンリュウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		逸脱 イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　共通 溶接時間逸脱出力 キョウツウ セッテイ キョウツウ ヨウセツ ジカン イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定のモニタ条件でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ ジョウケン バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　共通 逸脱なし時間逸脱出力 キョウツウ セッテイ キョウツウ イツダツ ジカン イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定のモニタ条件でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ ジョウケン バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いずれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								標準品質モニタ モニタ出力 ヒョウジュン ヒンシツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※モニタ項目のいずれかが逸脱したら出力 コウモク		逸脱出力 イツダツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

								通信溶接機　溶接品質モニタ(電流・電圧) モニタ出力 ツウシン ヨウセツ キ ヨウセツ ヒンシツ デンリュウ デンアツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※モニタ項目のいずれかが逸脱したら出力		逸脱出力 イツダツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								溶接データ記録　変数1種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1		△6

										00h		設定なし セッテイ																						△7

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数2種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数3種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数4種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数5種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数1に設定された変数値 [バイナリ] ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接データ記録　変数2に設定された変数値  ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接データ記録　変数3に設定された変数値 ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接データ記録　変数4に設定された変数値  ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接データ記録　変数5に設定された変数値  ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数1種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1		△6

										00h		設定なし セッテイ																						△7

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数2種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数3種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数4種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数5種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数1に設定された変数値 [バイナリ] ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数2に設定された変数値 ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数3に設定された変数値 ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数4に設定された変数値 ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数5に設定された変数値 ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								現在カウント中稼働時間種別																								1		△6		△11

								ダミー																								1		△6		△11

								プログラム実行時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								運転中一時停止時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								運転中エラー停止時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								運転中サーボOFF時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								運転中アイドル時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								教示モード中時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								電源投入時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								ダミー																								144						合計 ゴウケイ		110

				一時データ要求応答
(ロボット位置） イチジ ヨウキュウ オウトウ イチ		0x1C
255byte		付随データの内容は位置要求応答と同じ フズイ ナイヨウ イチ ヨウキュウ オウトウ オナ																								188		△2

								ダミー																								66

				ロボットステイタス		0x1D
255byte		付随データの内容は一時データ要求応答(ロボットステイタス)と同じ フズイ ナイヨウ イチジ ヨウキュウ オウトウ オナ																										△2

				溶接機ステイタス		0x1E
255byte		付随データの内容は一時データ要求応答(溶接機ステイタス)と同じ フズイ ナイヨウ イチジ ヨウキュウ オウトウ ヨウセツ キ オナ																										△2

				品質モニタステイタス		0x1F
255byte		付随データの内容は一時データ要求応答(品質モニタステイタス)と同じ フズイ ナイヨウ イチジ ヨウキュウ オウトウ ヒンシツ オナ																										△2

				エラー通知
※本コマンドのみビッグエンディアン
システムデータイメージ △2 ツウチ ホン		0x20
255byte		エラー履歴フラグ
0：履歴なし
1：履歴あり
2：最後の履歴データ リレキ リレキ リレキ サイゴ リレキ																								1

								エラー種別
発生したエラーの種別。
3：溶接
2：サーボ
1：メイン シュベツ ハッセイ シュベツ ヨウセツ																								1

								ダミー																								1

								ダミー																								1

								エラーコード		エラー種別(E or W) シュベツ																						1

										内部エラーコード ナイブ																						3

								エラーコード2
エラーに付随するサブコード2 フズイ		内部エラーコード ナイブ																						2

										エラー番号
※E1100なら1100の部分 バンゴウ ブブン																						2

								エラーサブコード
エラーに付随するサブコード。例：G1、1001など フズイ レイ																								4

								年 ネン																								2

								月 ツキ																								1

								日 ヒ																								1

								時 ジ																								1

								分 フン																								1

								秒 ビョウ																								1

								ダミー																								1

								[文字型]サブメッセージ モジガタ																								16

								[文字型]プログラム名 モジガタ メイ																								32

								[文字型]位置名 モジガタ イチ メイ																								16

								ダミー																								166						合計 ゴウケイ		88

				キャプチャ要求応答 ヨウキュウ オウトウ		0x31		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△7

						8byte		結果
0：正常
1：キャプチャデータなし ケッカ セイジョウ																								1		△8

								ダミー																								5

				キャプチャデータ受信完了応答 ジュシン カンリョウ オウトウ		0x32		開始マーク カイシ		0x12																						1		△7

						11byte		データ長 チョウ																								1

								コマンド																								1

								シーケンス番号 バンゴウ																								1

								ダミー																								5

								サム																								1

								フッタ		0x34																						1		11

				キャプチャデータ送信 ソウシン		0x33		シーケンス番号 バンゴウ		分割されたキャプチャデータの順番を把握するために使用する。 ブンカツ ジュンバン ハアク シヨウ																						1		△7

						255byte		キャプチャデータ		1～253																						253

				キャプチャ最終データ送信 サイシュウ ソウシン		0x34		シーケンス番号 バンゴウ		分割されたキャプチャデータの順番を把握するために使用する。 ブンカツ ジュンバン ハアク シヨウ																						1		△7

						255byte		キャプチャデータ		1～253																						253

				通信確認応答 ツウシン カクニン オウトウ		0x35		シーケンス番号 "0"固定 コテイ		直前に受信した通信確認0x24と同じシーケンス番号とする。 チョクゼン ジュシン ツウシン カクニン オナ バンゴウ																						1		△3△9

						7byte		ダミー																								5

				システムデータ要求応答
(生産管理モード中) ヨウキュウ オウトウ セイサン カンリ チュウ		0x36		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1		△7

						10byte		送信するシステムデータのサイズ[byte]																								3

								ダミー																								5

				システムデータ(最終データ以外)
(生産管理モード中) サイシュウ イガイ セイサン カンリ チュウ		0x37		シーケンス番号																								1		△7

						255byte		システムデータ																								253

				システムデータ(最終データ)
(生産管理モード中) サイシュウ セイサン カンリ チュウ		0x38		シーケンス番号																								1		△7

						※サイズは
可変 カヘン		システムデータ　※システムデータで最後に送信するデータ。サイズは可変。 サイゴ ソウシン カヘン																								*

								ダミー																								5

				システムデータ受信完了応答
(生産管理モード中) ジュシン カンリョウ オウトウ セイサン カンリ チュウ		0x39		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1		△7

						7byte		ダミー																								5

				位置要求応答
(生産管理モード中) イチ ヨウキュウ オウトウ セイサン カンリ チュウ		0x3A		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1		△7△10

						255byte		設定変更フラグ
※下記のいずれかが変更された場合にフラグ="1"
　・ツールオフセット
  ・1bit汎用入力端子のコメント
  ・1bit汎用出力端子のコメント セッテイ ヘンコウ シュツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△13

										設定変更 セッテイ ヘンコウ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								メカニズム番号
※教示で開いているプログラム、運転中プログラム、複数プログラム実行中はTP表示しているもの。 メカなしは"0"、ファイル未オープンは"FF"																								1

								接続CH		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										CH1		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										CH2		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										CH3		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

								主軸のツール番号																								1

								ロボットAのツール番号																								1

								ロボットBのツール番号																								1

								ロボットCのツール番号																								1

								主軸 1軸目の位置パルス(現在位置カウンタ値) ゲンザイ イチ チ																								4

								主軸 2軸目の位置パルス																								4

								主軸 3軸目の位置パルス																								4

								主軸 4軸目の位置パルス																								4

								主軸 5軸目の位置パルス																								4

								主軸 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 6軸目の位置パルス																								4

								外部軸 1軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 2軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 3軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 4軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 5軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 6軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 7軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 8軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 9軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 10軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 11軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 12軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 13軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 14軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 15軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 16軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 17軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 18軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 19軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 20軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 21軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								主軸の溶接機専用出力 シュジク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送 セイ ソウ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送 ギャク ソウ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										バルブ2チェック		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

												-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

												*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								生産数過去データの更新PMF.SYSデータ変更通知		内容 ナイヨウ																						1		△11

										00h		変更なし ヘンコウ		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼

										01h		生産数カウンタ設定変更
生産数カウントアップ セイサンスウ セッテイ ヘンコウ セイサンスウ		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス				△12

										02h		生産数過去データ
生産数カウントアップ以外 セイサンスウ カコ セイサンスウ イガイ		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス				△12

								生産数カウンタ設定のデータ番号 セイサンスウ セッテイ バンゴウ		0：変更なし or PMF.SYSデータ変更
1～：データ番号 ヘンコウ ヘンコウ バンゴウ																						1		△11

								ダミー																								63				191

				キャプチャモード開始要求応答 カイシ ヨウキュウ オウトウ		0x3B		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△7

						7byte		ダミー																								5

				LAPRISSステイタス		0x3C		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△9

								LAPRISSタイプ		内容 ナイヨウ																						1

								※後々のため溶接／切断でタイプ分けできるようにしておく。 ノチノチ ヨウセツ セツダン ワ		01h		レーザ溶接 ヨウセツ		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼

						255byte				02h		レーザ切断 セツダン		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス

								LASER-SET命令のメインパワー
単位：[1W]
※TP表示の「施工条件：メイン(W)」と同一データ メイレイ タンイ セコウ ジョウケン ドウイツ																								2

								LASER-SET命令のベースパワー
単位：[1W]
※TP非表示 ヒヒョウジ																								2

								LASER-SET命令の周波数
※TP非表示																								2

								LASER-SET命令のパルス幅
※TP非表示																								2

								LASER-SET命令の開始出力率
単位：[1%] タンイ																								2

								LASER-SET命令の終了出力率
単位：[1%]																								2

								LASER-SET命令のスタートアップスロープ時間
単位：[0.1ms]																								2		△10

								LASER-SET命令のエンドダウンスロープ時間
単位：[0.1ms]																								2		△10

								LASER-SET命令の条件切替アップスロープ時間
単位：[0.1ms]																								2		△10

								LASER-SET命令の条件切替ダウンスロープ時間
単位：[0,1ms]																								2		△10

								溶接機設定の溶接モード
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ セッテイ		内容 ナイヨウ																						1

										01h		トレパニングパターン

										02h		トレパニングスピン（ロボット教示） キョウジ

										03h		直線（ロボット教示） チョクセン キョウジ

								専用入力 センヨウ ニュウリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※ワイヤスティックはフィラー制御ユニット使用時に使用する。 セイギョ シヨウ ジ シヨウ		ワイヤスティック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

												-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								専用出力 センヨウ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※スティックチェック、ワイヤ正送、ワイヤ逆走はフィラー制御ユニット使用時に使用する。 セイ ソウ ギャクソウ セイギョ シヨウ ジ シヨウ		レーザ放射		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										スティックチェック		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								LDパワーの制御モード
		内容 ナイヨウ																						1

										01h		CW（パルスなし）

										02h		パルスあり

										03h		ハードパルス

								LDパワーの電圧指令
単位：[0.001V]																								2

								LDパワーの電圧モニタ１
単位：[0.01V]																								2

								LDパワーの電圧モニタ２
単位：[0.01V]																								2

								LDパワーの電流指令（Main）
単位：[0.01A]																								2

								LDパワーの電流指令（Base）
単位：[0.01A]																								2

								LDパワーの電流モニタ１
単位：[0.01A]
※TP非表示																								2

								LDパワーの電流モニタ２
単位：[0.01A]
※TP非表示																								2

								機器情報：Systemの電源投入時間
単位：[0.1s]
例 “40h30m25s”->”1458250” キキ ジョウホウ デンゲン トウニュウ ジカン タンイ																								4

								機器情報：SystemのマグネットSW ON時間
単位：[0.1s]																								4

								機器情報：Systemのレーザ照射時間
単位：[0.1s]																								4

								機器情報：SystemのマグネットSW ON回数
単位：[1回] カイ																								4

								機器情報：Systemのチラー誘電率
単位：[1%]
※TP非表示
機器情報：Systemの水圧（IN）
単位：[0.001MPa]																								2		△15

								機器情報：Systemの光学系チラー冷却水温
単位：[0.01℃]
※TP非表示
機器情報：Systemの差圧
単位：[0.001MPa] サアツ																								2		△15

								機器情報：Systemのレーザ系チラー冷却水温
単位：[0.01℃]
※TP非表示
機器情報：Systemの流量
単位：[0.1L/min]																								2		△15

								機器情報：Systemの１次電源電圧
単位：[0.01V]																								2

								機器情報：Systemの水配管温度
単位：[0.01℃] ハイカン																								2

								機器情報：Systemの機内湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Systemの機内温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Systemの水配管露点温度
単位：[0.01℃] ハイカン																								2

								機器情報：Systemの機内露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Combiner1、Blade1～7のセーフティリレー		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										Combiner1		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										Blade1		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										Blade2		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										Blade3		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										Blade4		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										Blade5		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△14

										Blade6		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										Blade7		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								ダミー（バイト整列用）
機器情報：Blade8～のセーフティリレー		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△14

										Blade8		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								機器情報：Combiner1の温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Combiner1の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Combiner1の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Combiner1のレーザ出力
単位：[1W]
※Combiner1から送信される「PD(レーザーパワー)」と同一データ シュツリョク ソウシン ドウイツ																								2

								機器情報：Combiner1のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade1のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade1のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade1の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade1の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Blade1の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade1のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade1から送信される「レーザパワーワット」と同一データ ソウシン ドウイツ																								2

								機器情報：Blade1のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade1のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade1のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade2のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade2のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade2の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade2の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Blade2の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade2のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade2から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2

								機器情報：Blade2のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade2のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade2のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade3のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade3のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade3の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade3の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Blade3の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade3のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade3から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2

								機器情報：Blade3のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade3のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade3のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade4のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade4のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade4の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade4の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Blade4の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade4のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade4から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2

								機器情報：Blade4のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade4のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade4のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade5のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade5のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade5の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade5の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2		△14

								機器情報：Blade5の露点温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade5のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade5から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2		△14

								機器情報：Blade5のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade5のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade5のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade6のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade6のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade6の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade6の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2		△14

								機器情報：Blade6の露点温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade6のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade6から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2		△14

								機器情報：Blade6のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade6のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade6のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade7のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade7のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade7の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade7の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2		△14

								機器情報：Blade7の露点温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade7のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade7から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2		△14

								機器情報：Blade7のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade7のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade7のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade8のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade8のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade8の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade8の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2		△14

								機器情報：Blade8の露点温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade8のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade8から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2		△14

								機器情報：Blade8のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade8のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade8のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								ブレード個数
1～8 コスウ																								1		△14

								ダミー（バイト整列用） セイレツ ヨウ																								1		△15

								機器情報：CombinerのFOM PD
単位：[1mV] キキ ジョウホウ タンイ																								2		△15

								機器情報：CombinerのFOM PD Low
単位：[1mV] キキ ジョウホウ タンイ																								2		△15

								機器情報：CombinerのFOM PD High
単位：[1mV] キキ ジョウホウ タンイ																								2		△15

								ダミー																								16						255

				PMF.SYSデータ要求応答 オウトウ		0x3D		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△12

						7byte		ダミー																								5

				PMF.SYSデータ（最終以外） サイシュウ イガイ		0x3E		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△11

						255byte		PMF.SYSデータ																								253				255

				PMF.SYSデータ（最終） サイシュウ		0x3F		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△11

						255byte		PMF.SYSデータ		1～253																						253				255

				生産数カウンタ設定データ要求応答 セイサンスウ セッテイ ヨウキュウ オウトウ		0x40		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△11

						255byte		データ番号 バンゴウ																								1

								プログラム名ワーク名 メイ メイ																								30		△12

								ワーク名プログラム名 メイ メイ																								28		△12

								現在の生産数 ゲンザイ セイサンスウ																								2

								累積の生産数 ルイセキ セイサンスウ																								4

								ダミー																								188						255

				稼働時間ステイタス カドウ ジカン		0x51		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△11

						255byte		現在カウント中稼働時間種別		内容 ナイヨウ																						1

										00h		なし

										01h		プログラム実行時間 ジッコウ ジカン

										02h		運転中一時停止時間 ウンテンチュウ イチジ テイシ ジカン

										03h		運転中エラー時間 ウンテンチュウ ジカン

										04h		運転中サーボOFF時間 ウンテンチュウ ジカン

										05h		運転中アイドル時間 ウンテンチュウ ジカン

										06h		教示モード中時間 キョウジ チュウ ジカン

										07h		運転中アークON時間 ウンテンチュウ ジカン

										08h		ダウンタイム（エラー）

										09h		運転中WAIT時間 ウンテンチュウ ジカン

										0Ah		運転中空走時間 ウンテンチュウ クウソウ ジカン

								現在_年
管理設定->日付／時刻設定の年（YYYY形式） カンリ セッテイ ネン ケイシキ																								2

								現在_月
管理設定->日付／時刻設定の月（MM形式） ツキ																								1

								現在_日
管理設定->日付／時刻設定の日（DD形式） ヒ																								1

								現在_時
管理設定->日付／時刻設定の時（hh形式） ジ ジ																								1

								現在_分
管理設定->日付／時刻設定の分（mm形式） フン フン																								1

								現在_秒
管理設定->日付／時刻設定の秒（ss形式） ビョウ ビョウ																								1

								ダミー（バイト整列用） セイレツ ヨウ																								1

								測定開始_年（YYYY形式） ソクテイ カイシ																								2

								測定開始_月（MM形式） ソクテイ カイシ																								1

								測定開始_日（DD形式） ソクテイ カイシ																								1

								測定開始_時（hh形式） ソクテイ カイシ ジ																								1

								測定開始_分（mm形式） ソクテイ カイシ フン ケイシキ																								1

								測定開始_秒（ss形式） ソクテイ カイシ ビョウ ケイシキ																								1

								ダミー（バイト整列用） セイレツ ヨウ																								3

								現在_プログラム実行時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中一時停止時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中エラー時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中サーボOFF時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中アイドル時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_教示モード中時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_電源投入時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中アークON時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_ダウンタイム（エラー）（単位：0.1秒）																								4

								累積_プログラム実行時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中一時停止時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中エラー時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中サーボOFF時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中アイドル時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_教示モード中時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_電源投入時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中アークON時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_ダウンタイム（エラー）（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中WAIT時間（単位：0.1秒） ゲンザイ																								4		△12

								現在_運転中空走時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中WAIT時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中空走時間（単位：0.1秒） ルイセキ クウソウ																								4

								ダミー																								146						255

				増設入力ステイタス ゾウセツ ニュウリョク		0x52		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△13

						※サイズは
可変		最終番号
※現在使用可能な入力の最終番号を送信する。 サイシュウ バンゴウ ゲンザイ シヨウ カノウ ニュウリョク サイシュウ バンゴウ ソウシン																								2

								入力41～2048（ビットフィールド、ON:1、OFF:0）
※可変長とし、No.41～現在使用可能な入力の最終番号までのON/OFF状態を送信する。 カヘンチョウ ゲンザイ シヨウ カノウ ジョウタイ ソウシン		1～251																						251

				増設出力ステイタス ゾウセツ シュツリョク		0x53		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△13

						※サイズは
可変		最終番号
※現在使用可能な出力の最終番号を送信する。 サイシュウ バンゴウ ゲンザイ シヨウ カノウ シュツリョク サイシュウ バンゴウ ソウシン																								2

								出力41～2048（ビットフィールド、ON:1、OFF:0）
※可変長とし、No.41～現在使用可能な出力の最終番号までのON/OFF状態を送信する。 シュツ カヘンチョウ ゲンザイ シヨウ カノウ シュツ ジョウタイ ソウシン		1～251																						251

				セーフティモニターステイタス		0x54		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△13

						255byte		安全入力最終番号
※現在使用可能な出力の最終番号を送信する。 アンゼン ニュウリョク サイシュウ バンゴウ																								1

								安全出力最終番号
※現在使用可能な出力の最終番号を送信する。 アンゼン シュツリョク サイシュウ バンゴウ																								1		△14

								安全入力1～136（ビットフィールド、ON:1、OFF:0） アンゼン ニュウリョク																								17

								安全出力最終番号
※現在使用可能な出力の最終番号を送信する。 アンゼン シュツリョク サイシュウ バンゴウ																										△14

								安全出力1～136（ビットフィールド、ON:1、OFF:0） アンゼン シュツリョク																								17

								ダミー																								217



				※データ長は1byte～255byte。

				※データのエンディアンはリトルエンディアン △1
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北田整理英語_8000_Weld

				○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				第一弾はLAPRISSで見れる情報も対応しましょう。（温度湿度等） ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ オンド シツド トウ

				Address		Data name		Unit				改訂番号

		1		8500		Laser status		-

		2		8501		Laser command condition: Main (peak) power		W				△4

		3		8502		Laser command condition: Base powe		W				△4

		4		8503		Laser command condition: Pulse frequency		Hz				△4

		5		8504		Pulse width (Duty)		x100 value [%]				△4

		6		8505		Welding speed		0.01m/min				△4

		7		8506		Start output factor		0-250%				△4

		8		8507		End output factor		0-250%				△4

		9		8508		ACC_stdrt_up Start-up slope time		0.0～5999.9ｍｓ				△4

		10		8509		DCC_end_down End down slope time		0.0～5999.9ｍｓ				△4

		11		8510		ACC_cond_up Condition up slope time		0.0～5999.9ｍｓ				△4

		12		8511		DCC_cond_down Condition down slope time		0.0～5999.9ｍｓ				△4

		13		8512		Speed		0.01m/min

		14		8513		Primary supply voltage		0.01V

		15		8514		Water pipe temperature		0.01℃

		16		8515		Internal temperature		0.01℃

		17		8516		Internal humidity		0.01％RH

		18		8517		Water pipe dew point temperature		0.01℃

		19		8518		In-machine dew point temperature		0.01℃

		20		8519		Water pressure (IN)		0.001MPa

		21		8520		Differential pressure		0.001MPa

		22		8521		Flow rate		0.1L/min

		23		8522		Combiner Laser output		W				△12

		24		8523		Combiner Safety relay		-

		25		8524		Combiner_Temperature		0.01℃				△12

		26		8525		Combiner_Relative humidity		0.01％RH				△12

		27		8526		Combiner_Dew point temperature		0.01℃				△12

		28		8527		Combiner_FOM PD		mV				△12

		29		8528		Combiner_FOM PD Low		mV

		30		8529		Combiner_FOM PD High		mV

		31		8530		Blade1_Laser output		W				△12

		32		8531		Blade1_Safety relay		-

		33		8532		Blade1_Temperature/LD temperature1		0.01℃				△12

		34		8533		Blade1_LD temperature2		0.01℃				△12

		35		8534		Blade1_Ambient temperature		0.01℃				△12

		36		8535		Blade1_Relative humidity		0.01％RH				△12

		37		8536		Blade1_Dew point temperature		0.01℃				△12

		38		8590		Beam switch_safety relay 		-				△5△12

		39		8591		Beam switch_FOM PD CH1		mV				△5△12

		40		8592		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				△5

		41		8593		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				△5

		42		8594		Beam switch_FOM PD CH2		mV				△5△12

		43		8595		Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				△5△12

		44		8596		Beam switch_FOM PD CH2 High		mV				△5△12





(旧)北田整理英語_8000_Weld

				○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				第一弾はLAPRISSで見れる情報も対応しましょう。（温度湿度等） ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ オンド シツド トウ

				Address		Prop- erty		Data name		Unit		# of registe		Remarks				改訂番号

		1		8500		R		Laser status		-		1		Laser emission (0: OFF/ 1: ON)

		2		8501		R		Laser command condition: Main (peak) power		W		1		Same as the set value of the command				△4

		3		8502		R		Laser command condition: Base powe		W		1		Same as the set value of the command				△4

		4		8503		R		Laser command condition: Pulse frequency		Hz		1						△4

		5		8504		R		Pulse width (Duty)		x100 value [%]		1						△4

		6		8505		R		Welding speed		0.01m/min		1		Same as the set value of the command				△4

		7		8506		R		Start output factor		0-250%		1						△4

		8		8507		R		End output factor		0-250%		1						△4

		9		8508		R		ACC_stdrt_up Start-up slope time		0.0～5999.9ｍｓ		1						△4

		10		8509		R		DCC_end_down End down slope time		0.0～5999.9ｍｓ		1						△4

		11		8510		R		ACC_cond_up Condition up slope time		0.0～5999.9ｍｓ		1						△4

		12		8511		R		DCC_cond_down Condition down slope time		0.0～5999.9ｍｓ		1						△4

		13		8512		R		Speed		0.01m/min		1

		14		8513		R		Primary supply voltage		0.01V		1

		15		8514		R		Water pipe temperature		0.01℃		1

		16		8515		R		Internal temperature		0.01℃		1

		17		8516		R		Internal humidity		0.01％RH		1

		18		8517		R		Water pipe dew point temperature		0.01℃		1

		19		8518		R		In-machine dew point temperature		0.01℃		1

		20		8519		R		Water pressure (IN)		0.001MPa		1

		21		8520		R		Differential pressure		0.001MPa		1

		22		8521		R		Flow rate		0.1L/min		1

		23		8522		R		Combiner Laser output		W		1		Device information				△12

		24		8523		R		Combiner Safety relay		-		1		0：OFF / 1：ON

		25		8524		R		Combiner_Temperature		0.01℃		1		Device information				△12

		26		8525		R		Combiner_Relative humidity		0.01％RH		1		Device information				△12

		27		8526		R		Combiner_Dew point temperature		0.01℃		1		Device information				△12

		28		8527		R		Combiner_FOM PD		mV		1		Device information				△12

		29		8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV		1

		30		8529		R		Combiner_FOM PD High		mV		1

		31		8530		R		Blade1_Laser output		W		1		Device information				△12

		32		8531		R		Blade1_Safety relay		-		1		0：OFF / 1：ON

		33		8532		R		Blade1_Temperature/LD temperature1		0.01℃		1		Device information				△12

		34		8533		R		Blade1_LD temperature2		0.01℃		1		Device information				△12

		35		8534		R		Blade1_Ambient temperature		0.01℃		1		Device information				△12

		36		8535		R		Blade1_Relative humidity		0.01％RH		1		Device information				△12

		37		8536		R		Blade1_Dew point temperature		0.01℃		1		Device information				△12

		38		8590		R		Beam switch_safety relay 		-		1		0：OFF / 1：ON				△5△12

		39		8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV		1		Device information, Device information2				△5△12

		40		8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV		1						△5

		41		8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV		1						△5

		42		8594		R		Beam switch_FOM PD CH2		mV		1		Device information, Device information2				△5△12

		43		8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV		1						△5△12

		44		8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High		mV		1						△5△12





北田整理_8000_Weld

				○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				第一弾はLAPRISSで見れる情報も対応しましょう。（温度湿度等） ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ オンド シツド トウ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考				改訂番号

		1		8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

		2		8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ				△4

		3		8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ				△4

		4		8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1						△4

		5		8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1						△4

		6		8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ				△4

		7		8506		R		開始出力率係数		0-250％				1						△4

		8		8507		R		終了出力率係数		0-250％				1						△4

		9		8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1						△4

		10		8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1						△4

		11		8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1						△4

		12		8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1						△4

		13		8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

		14		8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

		15		8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

		16		8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

		17		8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

		18		8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

		19		8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

		20		8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

		21		8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

		22		8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

		23		8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		24		8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		25		8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		26		8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		27		8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		28		8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		29		8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

		30		8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

		31		8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		32		8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		33		8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		34		8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		35		8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		36		8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		37		8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		38		8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		39		8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		40		8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		41		8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		42		8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		43		8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		44		8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		45		8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		46		8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		47		8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		48		8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		49		8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		50		8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		51		8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		52		8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		53		8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

		54		8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		55		8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		56		8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		57		8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		58		8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		59		8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		60		8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON				△12

		61		8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		62		8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		63		8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		64		8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		65		8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		66		8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		67		8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON				△12

		68		8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		69		8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		70		8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		71		8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		72		8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		73		8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		74		8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON				△12

		75		8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		76		8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		77		8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		78		8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		79		8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		80		8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		81		8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON				△12

		82		8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		83		8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		84		8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		85		8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		86		8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ				△12

		87		8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ				△12

		88		8586		-		reserved

		89		8586		-		reserved

		90		8589		-		reserved

		91		8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON				△5△12

		92		8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ				△5△12

		93		8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1						△5

		94		8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1						△5

		95		8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON				△5△12

		96		8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ				△5△12

		97		8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1						△5△12
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改訂履歴

				改訂番号 カイテイ バンゴウ		日付 ヒヅケ		改訂者 カイテイ シャ		改訂内容 カイテイ ナイヨウ

				0		2017/4/XX		毛利 モウリ		初回リリースに向け初版作成 ショカイ ム ショハン サクセイ

				1		7/11/17		毛利 モウリ		骨子をベースに作成
変更点は、ロボット位置：9000-9011を除く全て コッシ サクセイ ヘンコウ テン イチ ノゾ スベ

				2		11/2/17		毛利 モウリ		・現状仕様にあわせて修正 ゲンジョウ シヨウ シュウセイ

				3		11/22/17		毛利 モウリ		・weldの8418に位置番号を追加し、残りの2つの項目をシフトさせる(仕様漏れ)
・userの7750-7770を生産実績時間から、積算時間に変更 セイサン ジッセキ ジカン セキサン ジカン ヘンコウ

				4		11/29/17		毛利 モウリ		・溶接系データ（LAPRISS）に施工情報として必要なパラメータ10アドレス挿入 セコウ ジョウホウ ヒツヨウ ソウニュウ

				5		2/1/18		片岡 カタオカ		＜溶接系データ（LAPRISS）＞
・「Beam switch：FOM PD CH1/2、FOM PD Low CH1/2、FOM PD High CH1/2、セーフティリレー CH1/2」を追加。（シート「8000_Weld」） ヨウセツ ケイ

				6		3/5/18		毛利 モウリ		・外部入力センサの制御パラメータ追加
 ガイブ ニュウリョク セイギョ ツイカ

				7		7/3/18		毛利 モウリ		・負荷率、およびスレーブ側の溶接情報を追加
・weldのスレーブ側の対応について修正 ガワ タイオウ シュウセイ

				8,9		－		毛利 モウリ		・現状仕様合わせ、アドレスについての変更なし ゲンジョウ シヨウ ア ヘンコウ

				10		3/10/20		吉田 ヨシダ		ロボットビジョンに関する仕様取り下げ。
Userの7800番台のソフトバージョン情報追加は△１１で対応することに。 カン シヨウ ト サ バンダイ ジョウホウ ツイカ タイオウ

				11		4/1/20		下浦 シモウラ		・Userの7800にバージョン情報（メイン、システム制御）追加（△１０での対応予定分）
・溶接電流、電圧の指令値補正係数追加（1009031-19_溶接特性設定） タイオウ ヨテイ ブン ヨウセツ デンリュウ デンアツ シレイ チ ホセイ ケイスウ ツイカ

				12		5/14/20		森 モリ		・項目追記　8542　（項目抜け　取説に合わす）
・変更　8542～8556→8543～8557（8542追記による）
・追記　8558～8591　（Blade5,6追記　6ブレード機が実際にあるため）
・修正　8594～8590　作成済みソフトに合わせる
・備考追記　8522～8557　機器情報
・項目追記　8601～8659
・”仕様方針”シート　項目８その他　および内容追加
　・連続読みを防ぐ・・・を設けるようする。
　・似たような情報で・・・0が読めるようする。 コウモク ツイキ コウモク ヌ トリセツ ア ヘンコウ ツイキ ツイキ ツイキ キ ジッサイ シュウセイ サクセイ ズ ア ビコウ ツイキ キキ ジョウホウ コウモク ツイキ シヨウ ホウシン コウモク タ ナイヨウ ツイカ

				13		6/4/21		吉田 ヨシダ		・GA変数の書き込み可能化 ヘンスウ カ コ カノウカ

				14		8/19/21		片岡 カタオカ		変更なし

				15		12/20/22		小松 コマツ		・追記　9150～9178　（RxRyRz指定での位置情報取得。速度取得）
・仕様追加　7500（角度指定でのGA書き込み、RxRyRz指定でのGA書き込みに対応する。） シテイ イチジョウホウ シュトク ソクド シュトク シヨウ ツイカ カクド シテイ カ コ シテイ カ コ タイオウ

				16		10/7/24		藤川 フジカワ		・ロボット動作速度(アドレス：8427)仕様改定
　TAWERS仕様でトーチ軸が存在する溶接機限定解除し、
　検査機仕様(TAWERS以外)でも取得可能 カイジョ

















仕様方針

		１．はじめに

				本ドキュメントでは、ロボットデータアクセス機能で利用するmodobusTCPのアドレス詳細を定義する

				ロボットデータアクセス機能については、1703007_ロボットデータアクセス機能.docxを参照のこと キノウ サンショウ

		２．アドレス毎のグループ分け ゴト ワ

				骨子より下記グループ分けをベースにアドレスを割り付ける カキ ワ ワ ツ

				開始アドレス カイシ		終了アドレス シュウリョウ		データサイズ		データグループ

				10000		65000				reserved

				9000		9999		2000		ロボット位置（３台分）・・・直交協調ユーザ、ロボット角度（３台分）、
外部軸位置、センサ補正データ イチ ダイブン チョッコウ キョウチョウ カクド ガイブ ジク イチ ホセイ

				8000		8999		2000		溶接系データ ヨウセツ ケイ

				7000		7999		2000		入出力データ、変数データ、稼働時間、生産管理時間 ヘンスウ カドウ ジカン セイサン カンリ ジカン

				6000		6999		2000		エラー履歴 リレキ

				5000		5999		2000		溶接ログ ヨウセツ

				3000		4999		4000		生産数 セイサンスウ

				2000		2999		2000

				1000		1999		2000

				0		999		2000		機種設定データ、PWS専用command領域（汎用システムデータ書き換え） センヨウ リョウイキ ハンヨウ カ カ

		３．パラメータの選定方針 センテイ ホウシン

				・パラメータは、マニュアル（ユーザの使用）で取得できるパラメータを基本とする。 シヨウ シュトク キホン

				・生産管理機能とは別機能となるが、取得できるパラメータは生産管理機能を包含する セイサン カンリ キノウ ベツ キノウ シュトク セイサン カンリ キノウ ホウガン

				・オプション機能を有効にすることによって、取得が可能となるパラメータも用意する キノウ ユウコウ シュトク カノウ ヨウイ

				・メンテナンス用として、工場の検査時などで利用できるアドレスも用意する。 ヨウ コウジョウ ケンサ ジ リヨウ ヨウイ

		４．読み出し、書込み属性について ヨ ダ カキコ ゾクセイ

				・本RDA機能では、下記属性を設ける。属性に反する処理を実施しようとした場合、エラー応答とする ホン キノウ カキ ゾクセイ モウ ゾクセイ ハン ショリ ジッシ バアイ オウトウ

						R：読み出し専用 ヨ ダ センヨウ

						W：書込み専用 カキコ センヨウ

						R/W：読み出し、書込み両方可能 ヨ ダ カキコ リョウホウ カノウ

						－：読み出し、書込みエラー領域 ヨ ダ カキコ リョウイキ

		５．入出力I/OのBit配置について ニュウシュツリョク ハイチ

				・Littleエンディアンで配置し、word単位で各bitを扱う ハイチ タンイ カク アツカ

				　　例）汎用出力1-32までのデータの扱い レイ ハンヨウ シュツリョク アツカ

								1word分 ブン

				Addr.7010

								1word分 ブン

				Addr.7011

		６．文字列の配置について モジレツ ハイチ

				・文字列は、Bigエンディアンで配置し、1文字ずつbyte単位で扱う モジレツ ハイチ モジ タンイ アツカ

				　　例）文字列"E1234"の場合 レイ モジレツ バアイ

				Addr.7700

				Addr.7701

				Addr.7702

		７．Write処理とRead処理の衝突について ショリ ショリ ショウトツ

				・GI変数のように、Writeが可能なパラメータについては、衝突が発生しないように排他制御を行う ヘンスウ カノウ ショウトツ ハッセイ ハイタ セイギョ オコナ

				　なお、ｓｕｍチェック処理も同時に行うが、最悪ｓｕｍエラーが発生した場合は、（排他制御のため基本発生しないが）値0を返す ショリ ドウジ オコナ サイアク ハッセイ バアイ アタイ カエ

		８．その他　△12 タ

				・連続読みを防ぐ、またグループを分ける意味も含め意図的に”属性：－”を設けるようする。　△12

				・似たような情報で連続できそうなところは、reserved(属性：R)として、0が読めるようする。　△12

				・ロボット動作速度(アドレス：8427)にて　△16

				　TAWERS仕様でトーチ軸が存在する溶接機として設定されていない場合に0m/minで出力する仕様を改定し、　△16

				　トーチ軸設定されていない検査用途でロボットを使用する場合にもロボット動作速度が取得可能とする。　△16





通信コマンド

		■使用コマンド シヨウ



						コマンド名 メイ		機能コード キノウ

						保持レジスタ読み込み ホジ ヨ コ		0x03

						複数保持レジスタ書込み フクスウ ホジ カキコ		0x10

						複数保持レジスタ書込み フクスウ ホジ カキコ		0x10



				<保持レジスタ読み込み> ホジ ヨ コ

				要求 ヨウキュウ

						Function code		1 Byte		0x03 

						Starting Address		2 Bytes		0x0000 to 0xFFFF

						Quantity of Registers		2 Bytes		1 to 125 (0x7D)



				応答 オウトウ

						Function code		1 Byte		0x03 

						Byte count		1 Byte		2 x N* 

						Register value		N* x 2 Bytes

				<複数保持レジスタ書込み> フクスウ ホジ カキコ

				要求 ヨウキュウ

						Function code		1 Byte		0x10

						Starting Address		2 Bytes		0x0000 to 0xFFFF

						Quantity of Registers		2 Bytes		1 to 123 (0x7B)

						Byte Count		1 Bytes		2 x N*

						Registers Value		N* x 2 Bytes		value

				応答 オウトウ

						Function code		1 Byte		0x10

						Starting Address		2 Bytes		0x0000 to 0xFFFF

						Quantity of Registers		2 Bytes		1 to 123 (0x7B)





9000_Pos

				○ロボット位置関連 イチ カンレン

				・自ロボット＋ロボット3台＆外部軸21軸 ジ ダイ ガイブ ジク ジク																		※スレーブロボットは、自ロボットとは異なり位置情報に遅延が生じることに注意が必要(20ms程度) ジ コト イチ ジョウホウ チエン ショウ チュウイ ヒツヨウ テイド														※スレーブロボットは、自ロボットとは異なり位置情報に遅延が生じることに注意が必要(20ms程度) ジ コト イチ ジョウホウ チエン ショウ チュウイ ヒツヨウ テイド														※スレーブロボットは、自ロボットとは異なり位置情報に遅延が生じることに注意が必要(20ms程度) ジ コト イチ ジョウホウ チエン ショウ チュウイ ヒツヨウ テイド

				・外部センサ補正入力 ガイブ ホセイ ニュウリョク																		　→実運用については要検討（非公開とする等） ジツ ウンヨウ ヨウケントウ ヒコウカイ ナド														　→実運用については要検討（非公開とする等） ジツ ウンヨウ ヨウケントウ ヒコウカイ ナド														　→実運用については要検討（非公開とする等） ジツ ウンヨウ ヨウケントウ ヒコウカイ ナド

																						※スレーブロボットの未接続時は、全て0を返す（接続状態を確認可能） ミセツゾク ジ スベ カエ セツゾク ジョウタイ カクニン カノウ														※スレーブロボットの未接続時は、全て0を返す（接続状態を確認可能） ミセツゾク ジ スベ カエ セツゾク ジョウタイ カクニン カノウ														※スレーブロボットの未接続時は、全て0を返す（接続状態を確認可能） ミセツゾク ジ スベ カエ セツゾク ジョウタイ カクニン カノウ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		改訂番号				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		備考		改訂番号				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		備考		改訂番号				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		備考		改訂番号

				9000		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001mm				1		9000-9011のブロックをまとめて取得すること
取得開始アドレスが9000以外の場合はエラーとする シュトク シュトク カイシ イガイ バアイ						9200		R		スレーブロボットA_X座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9300		R		スレーブロボットB_X座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9400		R		スレーブロボットC_X座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ

				9001		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001mm				1								9201		R		スレーブロボットA_X座標上位データ		単位：0.001mm								9301		R		スレーブロボットB_X座標上位データ		単位：0.001mm								9401		R		スレーブロボットC_X座標上位データ		単位：0.001mm

				9002		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001mm				1								9202		R		スレーブロボットA_Y座標下位データ		単位：0.001mm								9302		R		スレーブロボットB_Y座標下位データ		単位：0.001mm								9402		R		スレーブロボットC_Y座標下位データ		単位：0.001mm

				9003		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001mm				1								9203		R		スレーブロボットA_Y座標上位データ		単位：0.001mm								9303		R		スレーブロボットB_Y座標上位データ		単位：0.001mm								9403		R		スレーブロボットC_Y座標上位データ		単位：0.001mm

				9004		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001mm				1								9204		R		スレーブロボットA_Z座標下位データ		単位：0.001mm								9304		R		スレーブロボットB_Z座標下位データ		単位：0.001mm								9404		R		スレーブロボットC_Z座標下位データ		単位：0.001mm

				9005		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001mm				1								9205		R		スレーブロボットA_Z座標上位データ		単位：0.001mm								9305		R		スレーブロボットB_Z座標上位データ		単位：0.001mm								9405		R		スレーブロボットC_Z座標上位データ		単位：0.001mm

				9006		R		自ロボット_U角度下位データ		0.001°				1								9206		R		スレーブロボットA_U角度下位データ		単位：0.001°								9306		R		スレーブロボットB_U角度下位データ		単位：0.001°								9406		R		スレーブロボットC_U角度下位データ		単位：0.001°

				9007		R		自ロボット_U角度上位データ		0.001°				1								9207		R		スレーブロボットA_U角度上位データ		単位：0.001°								9307		R		スレーブロボットB_U角度上位データ		単位：0.001°								9407		R		スレーブロボットC_U角度上位データ		単位：0.001°

				9008		R		自ロボット_V角度下位データ		0.001°				1								9208		R		スレーブロボットA_V角度下位データ		単位：0.001°								9308		R		スレーブロボットB_V角度下位データ		単位：0.001°								9408		R		スレーブロボットC_V角度下位データ		単位：0.001°

				9009		R		自ロボット_V角度上位データ		0.001°				1								9209		R		スレーブロボットA_V角度上位データ		単位：0.001°								9309		R		スレーブロボットB_V角度上位データ		単位：0.001°								9409		R		スレーブロボットC_V角度上位データ		単位：0.001°

				9010		R		自ロボット_W角度下位データ		0.001°				1								9210		R		スレーブロボットA_W角度下位データ		単位：0.001°								9310		R		スレーブロボットB_W角度下位データ		単位：0.001°								9410		R		スレーブロボットC_W角度下位データ		単位：0.001°

				9011		R		自ロボット_W角度上位データ ジョウイ		0.001°				1								9211		R		スレーブロボットA_W角度上位データ ウエ		単位：0.001°								9311		R		スレーブロボットB_W角度上位データ ウエ		単位：0.001°								9411		R		スレーブロボットC_W角度上位データ ウエ		単位：0.001°

				9012		R		自ロボットRT_角度下位データ ジ		0.001°				1		9012-9023のブロックをまとめて取得すること
別ブロック先頭からの連続取得は可とする ベツ セントウ レンゾク シュトク カ						9212		R		スレーブロボットART_角度下位データ		単位：0.001°		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9312		R		スレーブロボットBRT_角度下位データ		単位：0.001°		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9412		R		スレーブロボットCRT_角度下位データ		単位：0.001°		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ

				9013		R		自ロボットRT_角度上位データ ジ		0.001°				1								9213		R		スレーブロボットART_角度上位データ		単位：0.001°								9313		R		スレーブロボットBRT_角度上位データ		単位：0.001°								9413		R		スレーブロボットCRT_角度上位データ		単位：0.001°

				9014		R		自ロボットUA_角度下位データ ジ		0.001°				1								9214		R		スレーブロボットAUA_角度下位データ		単位：0.001°								9314		R		スレーブロボットBUA_角度下位データ		単位：0.001°								9414		R		スレーブロボットCUA_角度下位データ		単位：0.001°

				9015		R		自ロボットUA_角度上位データ ジ		0.001°				1								9215		R		スレーブロボットAUA_角度上位データ		単位：0.001°								9315		R		スレーブロボットBUA_角度上位データ		単位：0.001°								9415		R		スレーブロボットCUA_角度上位データ		単位：0.001°

				9016		R		自ロボットFA_角度下位データ ジ		0.001°				1								9216		R		スレーブロボットAFA_角度下位データ		単位：0.001°								9316		R		スレーブロボットBFA_角度下位データ		単位：0.001°								9416		R		スレーブロボットCFA_角度下位データ		単位：0.001°

				9017		R		自ロボットFA_角度上位データ ジ		0.001°				1								9217		R		スレーブロボットAFA_角度上位データ		単位：0.001°								9317		R		スレーブロボットBFA_角度上位データ		単位：0.001°								9417		R		スレーブロボットCFA_角度上位データ		単位：0.001°

				9018		R		自ロボットRW_角度下位データ ジ		0.001°				1								9218		R		スレーブロボットARW_角度下位データ		単位：0.001°								9318		R		スレーブロボットBRW_角度下位データ		単位：0.001°								9418		R		スレーブロボットCRW_角度下位データ		単位：0.001°

				9019		R		自ロボットRW_角度上位データ ジ		0.001°				1								9219		R		スレーブロボットARW_角度上位データ		単位：0.001°								9319		R		スレーブロボットBRW_角度上位データ		単位：0.001°								9419		R		スレーブロボットCRW_角度上位データ		単位：0.001°

				9020		R		自ロボットBW_角度下位データ ジ		0.001°				1								9220		R		スレーブロボットABW_角度下位データ		単位：0.001°								9320		R		スレーブロボットBBW_角度下位データ		単位：0.001°								9420		R		スレーブロボットCBW_角度下位データ		単位：0.001°

				9021		R		自ロボットBW_角度上位データ ジ		0.001°				1								9221		R		スレーブロボットABW_角度上位データ		単位：0.001°								9321		R		スレーブロボットBBW_角度上位データ		単位：0.001°								9421		R		スレーブロボットCBW_角度上位データ		単位：0.001°

				9022		R		自ロボットTW_角度下位データ ジ		0.001°				1								9222		R		スレーブロボットATW_角度下位データ		単位：0.001°								9322		R		スレーブロボットBTW_角度下位データ		単位：0.001°								9422		R		スレーブロボットCTW_角度下位データ		単位：0.001°

				9023		R		自ロボットTW_角度上位データ ジ		0.001°				1								9223		R		スレーブロボットATW_角度上位データ		単位：0.001°								9323		R		スレーブロボットBTW_角度上位データ		単位：0.001°								9423		R		スレーブロボットCTW_角度上位データ		単位：0.001°

				9024		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001mm				1		9024-9035をまとめて取得すること
別ブロック先頭からの連続取得は可とする セントウ						9224		R		スレーブロボットA_ワークX座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9324		R		スレーブロボットB_ワークX座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ						9424		R		スレーブロボットC_ワークX座標下位データ		単位：0.001mm		address:9000と同じ仕様とする
 オナ シヨウ

				9025		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001mm				1								9225		R		スレーブロボットA_ワークX座標上位データ		単位：0.001mm								9325		R		スレーブロボットB_ワークX座標上位データ		単位：0.001mm								9425		R		スレーブロボットC_ワークX座標上位データ		単位：0.001mm

				9026		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001mm				1								9226		R		スレーブロボットA_ワークY座標下位データ		単位：0.001mm								9326		R		スレーブロボットB_ワークY座標下位データ		単位：0.001mm								9426		R		スレーブロボットC_ワークY座標下位データ		単位：0.001mm

				9027		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001mm				1								9227		R		スレーブロボットA_ワークY座標上位データ		単位：0.001mm								9327		R		スレーブロボットB_ワークY座標上位データ		単位：0.001mm								9427		R		スレーブロボットC_ワークY座標上位データ		単位：0.001mm

				9028		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001mm				1								9228		R		スレーブロボットA_ワークZ座標下位データ		単位：0.001mm								9328		R		スレーブロボットB_ワークZ座標下位データ		単位：0.001mm								9428		R		スレーブロボットC_ワークZ座標下位データ		単位：0.001mm

				9029		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001mm				1								9229		R		スレーブロボットA_ワークZ座標上位データ		単位：0.001mm								9329		R		スレーブロボットB_ワークZ座標上位データ		単位：0.001mm								9429		R		スレーブロボットC_ワークZ座標上位データ		単位：0.001mm

				9030		R		自ロボット_ワークU角度下位データ		0.001°				1								9230		R		スレーブロボットA_ワークU角度下位データ		単位：0.001°								9330		R		スレーブロボットB_ワークU角度下位データ		単位：0.001°								9430		R		スレーブロボットC_ワークU角度下位データ		単位：0.001°

				9031		R		自ロボット_ワークU角度上位データ		0.001°				1								9231		R		スレーブロボットA_ワークU角度上位データ		単位：0.001°								9331		R		スレーブロボットB_ワークU角度上位データ		単位：0.001°								9431		R		スレーブロボットC_ワークU角度上位データ		単位：0.001°

				9032		R		自ロボット_ワークV角度下位データ		0.001°				1								9232		R		スレーブロボットA_ワークV角度下位データ		単位：0.001°								9332		R		スレーブロボットB_ワークV角度下位データ		単位：0.001°								9432		R		スレーブロボットC_ワークV角度下位データ		単位：0.001°

				9033		R		自ロボット_ワークV角度上位データ		0.001°				1								9233		R		スレーブロボットA_ワークV角度上位データ		単位：0.001°								9333		R		スレーブロボットB_ワークV角度上位データ		単位：0.001°								9433		R		スレーブロボットC_ワークV角度上位データ		単位：0.001°

				9034		R		自ロボット_ワークW角度下位データ		0.001°				1								9234		R		スレーブロボットA_ワークW角度下位データ		単位：0.001°								9334		R		スレーブロボットB_ワークW角度下位データ		単位：0.001°								9434		R		スレーブロボットC_ワークW角度下位データ		単位：0.001°

				9035		R		自ロボット_ワークW角度上位データ		0.001°				1								9235		R		スレーブロボットA_ワークW角度上位データ		単位：0.001°								9335		R		スレーブロボットB_ワークW角度上位データ		単位：0.001°								9435		R		スレーブロボットC_ワークW角度上位データ		単位：0.001°

				9036		R		外部軸1_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		上下セットで取得すること。上位のみ、下位のみの取得はエラーとする ジョウゲ シュトク ジョウイ カイ シュトク						9236		R		スレーブロボットA接続状態 セツゾク ジョウタイ				0:未接続/1:接続 ミセツゾク セツゾク						9336		R		スレーブロボットB接続状態 セツゾク ジョウタイ				0:未接続/1:接続 ミセツゾク セツゾク						9436		R		スレーブロボットC接続状態 セツゾク ジョウタイ				0:未接続/1:接続 ミセツゾク セツゾク

				9037		R		外部軸1_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1										-		未使用 ミシヨウ												-		未使用 ミシヨウ												-		未使用 ミシヨウ

				9038		R		外部軸2_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9039		R		外部軸2_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9040		R		外部軸3_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9041		R		外部軸3_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9042		R		外部軸4_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9043		R		外部軸4_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9044		R		外部軸5_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9045		R		外部軸5_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9046		R		外部軸6_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9047		R		外部軸6_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9048		R		外部軸7_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9049		R		外部軸7_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9050		R		外部軸8_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9051		R		外部軸8_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9052		R		外部軸9_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9053		R		外部軸9_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9054		R		外部軸10_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9055		R		外部軸10_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9056		R		外部軸11_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9057		R		外部軸11_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9058		R		外部軸12_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9059		R		外部軸12_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9060		R		外部軸13_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9061		R		外部軸13_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9062		R		外部軸14_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9063		R		外部軸14_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9064		R		外部軸15_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9065		R		外部軸15_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9066		R		外部軸16_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9067		R		外部軸16_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9068		R		外部軸17_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9069		R		外部軸17_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9070		R		外部軸18_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9071		R		外部軸18_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9072		R		外部軸19_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9073		R		外部軸19_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9074		R		外部軸20_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9075		R		外部軸20_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9076		R		外部軸21_角度下位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1		外部軸１と同じ仕様 ガイブ ジク オナ シヨウ

				9077		R		外部軸21_角度上位データ ガイブ ジク		0.001°/mm				1

				9078		-		未使用 ミシヨウ

				9100		R		センサ補正データ_E1：第一方向データ
shift trace命令実行からの累積シフト量 ホセイ ダイイチ ホウコウ メイレイ ジッコウ ルイセキ リョウ		0.01mm		-9999～+9999		1		符号有
参照：外部センサ接続機能
今回は既存機能のRのみ フゴウ アリ サンショウ ガイブ セツゾク キノウ コンカイ キソン キノウ

				9101		R		センサ補正データ_E2：第二方向データshift trace命令実行からの累積シフト量 ホセイ ダイニ ホウコウ		0.01mm		-9999～+9999		1		符号有
参照：外部センサ接続機能今回は既存機能のRのみ フゴウ アリ サンショウ ガイブ セツゾク キノウ

				9102		R		reserved

				9103		R		reserved

				9104		R		reserved

				9105		R		RDAシフト状態
						1		 0：無効
1：シフト可能状態
2：シフト中状態
3：初期位置待ち状態(開始位置基準方式のみ)		△6

				9106		R		RDAシフトのパラメータ1						1		任意の番号（RDA_SHIFT命令で指定）		△6

				9107		R		RDAシフトのパラメータ2						1		任意の番号（RDA_SHIFT命令で指定）		△6

				9108		R		RDAシフトのパラメータ3						1		任意の番号（RDA_SHIFT命令で指定）		△6

				9109		R		reserved						3		ダミー領域 リョウイキ		△6

				9112		RW		開始位置基準シフト用初期位置
H：センサ横成分		0.01mm		-9999～+9999		1		初期位置からの差分をシフトする。読み出し可（2方向,回転成分3つ）		△6

				9113		RW		開始位置基準シフト用初期位置
V：センサ高さ成分		0.01mm		-9999～+9999		1				△6

				9114		RW		開始位置基準シフト用初期位置
Incline：進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1		9112-9116をまとめて取得、書込みすること
別ブロック先頭からの連続取得は可とする カキコ		△6

				9115		RW		開始位置基準シフト用初期位置
Push：H方向周り回転量 ホウコウ		0.01°		-18000～+18000		1				△6

				9116		RW		開始位置基準シフト用初期位置
Twist：V方向周り回転量 ホウコウ		0.01°		-18000～+18000		1				△6

				9117		R		reserved						3		ダミー領域 リョウイキ		△6

				9120		W		シフト制御方式に応じたシフト量
H：センサ横成分		0.01mm		-9999～+9999		1		センサ側から現在位置（2方向,回転成分3つ）		△6

				9121		W		シフト制御方式に応じたシフト量
V：センサ高さ成分		0.01mm		-9999～+9999		1				△6

				9122		W		シフト制御方式に応じたシフト量
Incline：進行方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1		9120-9124をまとめて取得、書込みすること
別ブロック先頭からの連続取得は可とする カキコ		△6

				9123		W		シフト制御方式に応じたシフト量
Push：H方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1				△6

				9124		W		シフト制御方式に応じたシフト量
Twist：V方向周り回転量		0.01°		-18000～+18000		1				△6

				9125		R		reserved						25		ダミー領域 リョウイキ		△6△15

				9150		R		自ロボット_X座標下位データ		0.001mm				1		9150-9161のブロックをまとめて取得すること
取得開始アドレスが9150以外の場合はエラーとする
RxRyRzはXYZオイラーとする。 シュトク シュトク カイシ イガイ バアイ		△15

				9151		R		自ロボット_X座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9152		R		自ロボット_Y座標下位データ		0.001mm				1				△15

				9153		R		自ロボット_Y座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9154		R		自ロボット_Z座標下位データ		0.001mm				1				△15

				9155		R		自ロボット_Z座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9156		R		自ロボット_Rx角度下位データ		0.001°				1				△15

				9157		R		自ロボット_Rx角度上位データ		0.001°				1				△15

				9158		R		自ロボット_Ry角度下位データ		0.001°				1				△15

				9159		R		自ロボット_Ry角度上位データ		0.001°				1				△15

				9160		R		自ロボット_Rz角度下位データ		0.001°				1				△15

				9161		R		自ロボット_Rz角度上位データ ジョウイ		0.001°				1				△15

				9162		R		reserved						1				△15

				9163		R		自ロボット_TCP速度 ソクド		0.01m/min				1		速度は8ms周期差分の3回平均とする。
{P(t)-P(t-3)}/3t ソクド シュウキ サブン カイ ヘイキン		△15

				9164		R		reserved

				9165		R		自ロボット_ワークX座標下位データ		0.001mm				1		9165-9176のブロックをまとめて取得すること
取得開始アドレスが9165以外の場合はエラーとする
RxRyRzはXYZオイラーとする。 シュトク シュトク カイシ イガイ バアイ		△15

				9166		R		自ロボット_ワークX座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9167		R		自ロボット_ワークY座標下位データ		0.001mm				1				△15

				9168		R		自ロボット_ワークY座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9169		R		自ロボット_ワークZ座標下位データ		0.001mm				1				△15

				9170		R		自ロボット_ワークZ座標上位データ		0.001mm				1				△15

				9171		R		自ロボット_ワークRx角度下位データ		0.001°				1				△15

				9172		R		自ロボット_ワークRx角度上位データ		0.001°				1				△15

				9173		R		自ロボット_ワークRy角度下位データ		0.001°				1				△15

				9174		R		自ロボット_ワークRy角度上位データ		0.001°				1				△15

				9175		R		自ロボット_ワークRz角度下位データ		0.001°				1				△15

				9176		R		自ロボット_ワークRz角度上位データ		0.001°				1				△15

				9177		R		reserved						1				△15

				9178		R		自ロボット_ワークTCP速度 ソクド		0.01m/min				1		速度は8ms周期差分の2回平均とする。
{P(t)-P(t-3)}/3t ソクド シュウキ サブン カイ ヘイキン		△15

				9500		R		自ロボット_負荷率(RT) ジ フカ リツ		%		0-999		1		定格トルクに対するリアルタイム負荷率 テイカク タイ フカ リツ		△7

				9501		R		自ロボット_負荷率(UA) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9502		R		自ロボット_負荷率(FA) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9503		R		自ロボット_負荷率(RW) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9504		R		自ロボット_負荷率(BW) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9505		R		自ロボット_負荷率(TW) ジ フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9506		R		外部軸1_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9507		R		外部軸2_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9508		R		外部軸3_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9509		R		外部軸4_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9510		R		外部軸5_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9511		R		外部軸6_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9512		R		外部軸7_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9513		R		外部軸8_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9514		R		外部軸9_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9515		R		外部軸10_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9516		R		外部軸11_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9517		R		外部軸12_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9518		R		外部軸13_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9519		R		外部軸14_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9520		R		外部軸15_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9521		R		外部軸16_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9522		R		外部軸17_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9523		R		外部軸18_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9524		R		外部軸19_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9525		R		外部軸20_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7

				9526		R		外部軸21_負荷率 ガイブ ジク フカ リツ		%		0-999		1				△7













8000_Weld

				○溶接系データ ヨウセツ ケイ																		○溶接系データ（LAPRISS） ヨウセツ ケイ

				第一弾はTPで見れる情報だけを対応しましょう。（指令電流、指令電圧、実行電流等）溶接法コードなどは一旦不要。 ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ シレイ デンリュウ シレイ デンアツ ジッコウ デンリュウ トウ ヨウセツホウ イッタン フヨウ																		第一弾はLAPRISSで見れる情報も対応しましょう。（温度湿度等） ダイイチダン ミ ジョウホウ タイオウ オンド シツド トウ

				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		改訂番号				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		改訂番号

				8000		R		溶接状態 ヨウセツ ジョウタイ		-				1		0：待機
1：溶接中
2：クレータ中 
自ロボットがスレーブでも取得できること
※スレーブの場合、クレータ中は取得できない タイキ ヨウセツ ナカ ナカ バアイ チュウ シュトク		△7				8500		R		レーザー状態 ジョウタイ		-				1		レーザー照射(０：OFF/ 1：ON) ショウシャ

				8001		R		溶接指令電流		A		1-999		1								8501		R		レーザ指令条件　メイン（ピーク）パワー		１W単位		1-9999		1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ		△4

				8002		R		溶接指令電圧 ヨウセツ シレイ デンアツ		0.1V		1-999		1								8502		R		レーザ指令条件　ベースパワー		１W単位				1		命令の設定値と同じ(補正は含まない) メイレイ セッテイ チ オナ		△4

				8003		R		溶接時の実電流 ヨウセツ ジ ジツ デンリュウ		A		1-999		1		※自ロボットがスレーブでも取得できるが、プログラムを開いていること ジ シュトク ヒラ		△7				8503		R		レーザ指令条件　パルス周波数		Hz単位				1				△4

				8004		R		溶接時の実電圧 ヨウセツ ジ ジツ デンアツ		0.1V		1-999		1		※自ロボットがスレーブでも取得できるが、プログラムを開いていること ジ シュトク ヒラ		△7				8504		R		パルス幅（Ｄｕｔｙ）		読み出し値は１００倍した値［％］				1				△4

				8005		R		ワイヤ送給速度 ソウ キュウ ソクド		0.01m/min		1-2300		1								8505		R		溶接速度		0.01m/min				1		シーケンス命令の速度(値を保持) メイレイ ソクド アタイ ホジ		△4

				8006		R		フィーダモータ電流 デンリュウ		0.01A		1-255		1		※自ロボットがスレーブでも取得できるが、プログラムを開いていること ジ シュトク ヒラ		△7				8506		R		開始出力率係数		0-250％				1				△4

				8007		R		reserved														8507		R		終了出力率係数		0-250％				1				△4

				8008		R		reserved														8508		R		ACC_stdrt_up スタートアップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1				△4

				8009		R		reserved														8509		R		DCC_end_down エンドダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1				△4

				8010		R		reserved														8510		R		ACC_cond_up  条件切替アップスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1				△4

				8011		R		reserved														8511		R		DCC_cond_down 条件切替ダウンスロープ時間		０．0～5999.9ｍｓ				1				△4

				8012		R		reserved														8512		R		速度 ソクド		0.01m/min		1-18000		1

				8013		R		reserved														8513		R		一次電源電圧 イチジ デンゲン デンアツ		0.01V				1

				8014		R		reserved														8514		R		水配管温度 ミズ ハイカン オンド		0.01℃				1

				8015		R		reserved														8515		R		機内温度 キナイ オンド		0.01℃				1

				8016		R		reserved														8516		R		機内湿度 キナイ シツド		0.01％RH				1

				8017		R		reserved														8517		R		水配管露点温度 ミズ ハイカン ロテン オンド		0.01℃				1

				8018		R		reserved														8518		R		機内露点温度 キナイ ロテン オンド		0.01℃				1

				8019		R		reserved														8519		R		水圧（IN） スイアツ		0.001MPa				1

				8020		R		reserved						30				△7				8520		R		差圧 サアツ		0.001MPa				1

				8050		R		スレーブAの溶接指令電流 ヨウセツ シレイ デンリュウ		A		1-999		1				△7				8521		R		流量 リュウリョウ		0.1L/min				1

				8051		R		スレーブAの溶接指令電圧 ヨウセツ シレイ デンアツ		0.1V		1-999		1				△7				8522		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8052		R		reserved										△7				8523		R		Combinerセーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8053		R		スレーブBの溶接指令電流 ヨウセツ シレイ デンリュウ		A		1-999		1				△7				8524		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8054		R		スレーブBの溶接指令電圧 ヨウセツ シレイ デンアツ		0.1V		1-999		1				△7				8525		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8055		R		reserved										△7				8526		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8056		R		スレーブCの溶接指令電流 ヨウセツ シレイ デンリュウ		A		1-999		1				△7				8527		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8057		R		スレーブCの溶接指令電圧 ヨウセツ シレイ デンアツ		0.1V		1-999		ぇ				△7				8528		R		Combiner_FOM PD Low		mV				1

				8058		R		reserved										△7				8529		R		Combiner_FOM PD High		mV				1

				8060		R		未使用 ミシヨウ										△6				8530		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8531		R		Blade1_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

																						8532		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8400		R		運転中のプログラム名 ウンテン ジュウ メイ		-				16								8533		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8416		R		ツール番号 バンゴウ		-		1-30		1								8534		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8417		R		負荷番号 フカ バンゴウ		-		1-30		1								8535		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8418		R		位置番号 イチ バン ゴウ		-		1-65535		1				△3				8536		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8419		R		位置名 イチ メイ		-				8								8537		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8427		R		ロボット動作速度 ドウサ ソクド		0.01m/min		1-18000		1		TAWERS仕様でトーチ軸が
存在する溶接機限定解除
し、検査機仕様でも出力 ケンサキシヨウ シュツリョク		△16				8538		R		Blade2_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8428		R		reserved						1								8539		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8429		R		reserved						1								8540		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8430		R		reserved						20				△7				8541		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8450		R		スレーブAのツール番号 バンゴウ		-		1-30		1				△7				8542		R		Blade2_相対湿度		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8451		R		reserved										△7				8543		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8452		R		スレーブBツール番号 バンゴウ		-		1-30		1				△7				8544		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8453		R		reserved										△7				8545		R		Blade3_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

				8454		R		スレーブCツール番号 バンゴウ		-		1-30		1				△7				8546		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8455		R		reserved										△7				8547		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8456		R		reserved										△7				8548		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

				8460		-		未使用 ミシヨウ										△7				8549		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8550		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8551		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8552		R		Blade4_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON

																						8553		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8554		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8555		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8556		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8557		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8558		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8559		R		Blade5_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON		△12

																						8560		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8561		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8562		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8563		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8564		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8565		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8566		R		Blade6_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON		△12

																						8567		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8568		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8569		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8570		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8571		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8572		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8573		R		Blade7_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON		△12

																						8574		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8575		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8576		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8577		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8578		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8579		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8580		R		Blade8_セーフティーリレー		-				1		0：OFF / 1：ON		△12

																						8581		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8582		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8583		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8584		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8585		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報 キキ ジョウホウ		△12

																						8586		-		reserved								以降Blade57～Blade8を設定予定 イコウ セッテイ ヨテイ		△12

																						8586		-		reserved

																						8586		-		reserved

																						8589		-		reserved

																						8590		R		Beam switch_セーフティーリレー CH1		-				1		0：OFF / 1：ON		△5△12

																						8591		R		Beam switch_FOM PD CH1		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ		△5△12

																						8592		R		Beam switch_FOM PD CH1 Low		mV				1				△5

																						8593		R		Beam switch_FOM PD CH1 High		mV				1				△5

																						8594		R		Beam switch_FOM PD CH2
Beam switch_セーフティーリレー CH2		-mV				1		機器情報、機器情報2
0：OFF / 1：ON		△5△12

																						8595		R		Beam switch_FOM PD CH2 Low
Beam switch_FOM PD CH2		mV				1		機器情報、機器情報2 キキ ジョウホウ		△5△12

																						8596		R		Beam switch_FOM PD CH2 High
Beam switch_FOM PD CH2 Low		mV				1				△5△12

																						8597		R		未使用
Beam switch_FOM PD CH2 High ミシヨウ		mV				1				△5△12

																						8598		R		未使用 ミシヨウ										△12

																						8599		R		未使用 ミシヨウ										△12

																						8600		-R		未使用 ミシヨウ										△6

																						8601		R		Combinerレーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8602		R		Combiner_温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8603		R		Combiner_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8604		R		Combiner_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8605		R		Combiner_FOM PD		mV				1		機器情報2		△12

																						8606		R		Blade1_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8607		R		Blade1_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8608		R		Blade1_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8609		R		Blade1_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8610		R		Blade1_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8611		R		Blade1_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8612		R		Blade2_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8613		R		Blade2_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8614		R		Blade2_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8615		R		Blade2_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8616		R		Blade2_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8617		R		Blade2_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8618		R		Blade3_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8619		R		Blade3_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8620		R		Blade3_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8621		R		Blade3_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8622		R		Blade3_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8623		R		Blade3_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8624		R		Blade4_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8625		R		Blade4_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8626		R		Blade4_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8627		R		Blade4_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8628		R		Blade4_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8629		R		Blade4_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8630		R		Blade5_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8631		R		Blade5_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8632		R		Blade5_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8633		R		Blade5_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8634		R		Blade5_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8635		R		Blade5_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8636		R		Blade6_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8637		R		Blade6_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8638		R		Blade6_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8639		R		Blade6_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8640		R		Blade6_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8641		R		Blade6_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8642		R		Blade7_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8643		R		Blade7_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8644		R		Blade7_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8645		R		Blade7_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8646		R		Blade7_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8647		R		Blade7_露点温度 ロテン オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8648		R		Blade8_レーザ出力 シュツリョク		W		1-9999		1		機器情報2		△12

																						8649		R		Blade8_温度/LD温度1 オンド オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8650		R		Blade8_LD温度2 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8651		R		Blade8_周囲温度 シュウイ オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8652		R		Blade8_相対湿度 ソウタイ シツド		0.01％RH				1		機器情報2		△12

																						8653		R		Blade8_露点温度 オンド		0.01℃				1		機器情報2		△12

																						8654		-		reserved

																						8655		-		reserved

																						8656		-		reserved

																						8657		-		reserved

																						8658		-		reserved

																						8659		-		reserved

																						8660		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8661		R		Combiner セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 温度 
D1 相対湿度
D2 FOM PD
D3 －
D4 －
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8662		R		Blade1 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8663		R		Blade1  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8664		R		Blade2 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8665		R		Blade2  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8666		R		Blade3 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8667		R		Blade3  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8668		R		Blade4 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8669		R		Blade4  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8670		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8671		R		Blade5 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8672		R		Blade6 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8673		R		Blade6  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8674		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8675		R		Blade7 セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8676		R		Blade8 セーフティリレーOFF要因情報("-")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8677		R		Blade8  セーフティリレーOFF要因情報("+")の表示		-				1		機器情報
D0 Laser Diode 温度１
D1 Laser Diode 温度２
D2 周囲温度
D3 相対湿度
D4 露点温度
D5 －
D6 －
D7 －		△12

																						8678		-		reserved

																						8679		-		reserved

																						8999







7000_User

				○コントローラ側のパラメータ仕様方針 ガワ シヨウ ホウシン

				･汎用入出力は40までなので、1アドレス2byteのmodbus仕様である16bitの倍数にならない。 ハンヨウ ニュウシュツ リョク シヨウ バイスウ

				　→拡張入出力とあわせて、33-48とする。33-40：汎用入出力、41-48：拡張入出力 ハンヨウ ニュウシュツリョク カクチョウ ニュウシュツリョク

				・変数については、GA変数、GP変数、GD変数、GT変数は、パラメータあたりのサイズが大きいため非対応とする。 ヘンスウ ヘンスウ ヘンスウ ヘンスウ ヘンスウ オオ ヒ タイオウ

				ステイタス入出力をそれぞれの先頭に対応する。 ニュウシュツリョク セントウ タイオウ

				第一弾はGI変数のみの対応でいいかも。（ただし固定ではなく ダイ イチダン ヘンスウ タイオウ コテイ



				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		備考２		改訂番号

				7000		R		ステイタス出力 シュツリョク		-		-		1		d0:アラーム
d1:エラー
d2:運転モード
d3:教示モード
d4:レディー
d5:サーボ電源
d6:起動中
d7:停止中 ウンテン キョウジ デンゲン キドウチュウ テイシチュウ

				7001		R		ステイタス入力 ニュウリョク		-		-		1		d0:外部サーボON
d1:reserved
d2:運転モード
d3:教示モード
d4:reserved
d5:エラー解除
d6:起動入力
d7:停止入力
※ReadOnlyとする。将来的にはWも可能とする ガイブ ウンテン キョウジ カイジョ キドウ ニュウリョク テイシ ニュウリョク ショウライテキ カノウ

				7010		R		汎用出力1-16 ハンヨウ シュツリョク		-				1		16bit

				7011		R		汎用出力17-32 ハンヨウ シュツリョク		-				1		16bit

				7012		R		汎用8/増設8　出力33-48 ハンヨウ ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				7013		R		増設出力49-64 ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				7014		R		増設出力65-80 ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				7015		R		増設出力81-96 ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				：		：		：

				7138		R		増設出力2033-2048 ゾウセツ シュツリョク		-				1		16bit

				7139		R		reserved		-

				7150		R		汎用入力1-16 ハンヨウ		-				1		16bit

				7151		R		汎用入力17-32 ハンヨウ		-				1		16bit

				7152		R		汎用8/増設8　入力33-48 ハンヨウ ゾウセツ		-				1		16bit

				7153		R		増設入力49-64 ゾウセツ		-				1		16bit

				7154				増設入力65-80 ゾウセツ		-				1		16bit

				7155		R		増設入力81-96 ゾウセツ		-				1		16bit

				：		：		：

				7278		R		増設入力2033-2048 ゾウセツ		-				1		16bit

				7279		R		reserved		-

				7300		R/W		GI変数[0]-[99] ヘンスウ		-		-32768～32767		1		2byte符号あり*100コ フゴウ		デフォルト設定では10個なので、個数設定によって拡張する必要がある		
△8

				7400		R		GL変数[0]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7401		R		GL変数[0]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7402		R		GL変数[1]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7403		R		GL変数[1]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7404		R		GL変数[2]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7405		R		GL変数[2]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7406		R		GL変数[3]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7407		R		GL変数[3]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7408		R		GL変数[4]下位データ ヘンスウ カイ		-				1		4byte符号あり フゴウ				△8

				7409		R		GL変数[4]上位データ ヘンスウ ジョウイ		-				1

				7410		R		reserved

				7450		-		未使用 ミシヨウ

				7500		R		reserved										将来的に、「変数書込み結果」レジスタとする可能性あり　※書込み異常時の詳細要因記載用 ショウライテキ ヘンスウカキコ ケッカ カノウセイ カキコ イジョウジ ショウサイヨウイン キサイヨウ		△13

				7500
7501		W		書込み変数種別 カキコ ヘンスウ シュベツ		-				1		１：GB
２：GI
３：GR
４：GL
５：GT
６：GA
７：GP
１６：GA（角度指定）
２６：GA（RxRyRz指定） カクド シテイ シテイ		一旦、GAのみ対応する
7501-7528のブロックをまとめてWRITEすること。
まとめてWRITEでない場合はaddress:9000と同じくエラーとする。 イッタン タイオウ バアイ		△13
△15

				7501
7502		W		書込み変数番号 カキコ ヘンスウ バンゴウ		-				1				変数種別内の変数番号を指定 ヘンスウシュベツナイ ヘンスウバンゴウ シテイ		△13

				7502		W		書込み結果格納変数種別 カキコ ケッカ カクノウ ヘンスウ シュベツ		-				1		１：GB
２：GI		書込み結果とは：
GA変数演算時のソフトリミット又は逆変換不可の異常を「書込み結果」として格納する。
※書込み結果は、RDAのマスタ(外部PLC等)だけでなく、教示プログラムからも参照必要なシーンがあるため、グローバル変数格納とする。
書込み結果：0=書込み未受信/書込み中, 1=正常終了, 2=異常終了 カキコ ケッカ ヘンスウ エンザンジ カキコ ケッカ カクノウ ガイブ ナド キョウジ サンショウヒツヨウ ヘンスウカクノウ カキコ ケッカ カキコ ミジュシン カキコ チュウ セイジョウシュウリョウ イジョウ シュウリョウ		△13

				7503		W		書込み結果格納変数番号 カキコ ケッカ カクノウ ヘンスウ バンゴウ		-				1				書込み結果格納変数種別内の変数番号を指定 カキコ ケッカ カクノウ ヘンスウ シュベツ ナイ ヘンスウバンゴウ シテイ		△13

				7504		W		書込み変数_X座標下位データ カキコ ヘンスウ ザヒョウ カイ		0.001mm				1						△13

				7505		W		書込み変数_X座標上位データ		0.001mm				1						△13

				7506		W		書込み変数_Y座標下位データ		0.001mm				1						△13

				7507		W		書込み変数_Y座標上位データ		0.001mm				1						△13

				7508		W		書込み変数_Z座標下位データ		0.001mm				1						△13

				7509		W		書込み変数_Z座標上位データ		0.001mm				1						△13

				7510		W		書込み変数_U角度下位データ		0.001mm				1						△13

				7511		W		書込み変数_U角度上位データ		0.001mm				1						△13

				7512		W		書込み変数_V角度下位データ		0.001mm				1						△13

				7513		W		書込み変数_V角度上位データ		0.001mm				1						△13

				7514		W		書込み変数_W角度下位データ		0.001mm				1						△13

				7515		W		書込み変数_W角度上位データ ジョウイ		0.001mm				1						△13

				7516		W		書込み変数_参照角度RT下位） サンショウカクド		0.001°				1						△13

				7517		W		書込み変数_参照角度RT（上位） サンショウカクド		0.001°				1						△13

				7518		W		書込み変数_参照角度UA（下位） サンショウカクド カイ		0.001°				1						△13

				7519		W		書込み変数_参照角度UA（上位） サンショウカクド ジョウイ		0.001°				1						△13

				7520		W		書込み変数_参照角度FA（下位）		0.001°				1						△13

				7521		W		書込み変数_参照角度FA（上位）		0.001°				1						△13

				7522		W		書込み変数_参照角度RW（下位）		0.001°				1						△13

				7523		W		書込み変数_参照角度RW（上位）		0.001°				1						△13

				7524		W		書込み変数_参照角度BW（下位）		0.001°				1						△13

				7525		W		書込み変数_参照角度BW（上位）		0.001°				1						△13

				7526		W		書込み変数_参照角度TW（下位）		0.001°				1						△13

				7527		W		書込み変数_参照角度TW（上位）		0.001°				1						△13

				7528		W		書込み変数_ツール番号		-		1～30		1						△13

				7700		R		エラー表示コード		-		-		3		[文字列]5文字＋NULL モジ		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする モジレツ セントウ シュトク カノウ

				7703		R		reserved

				7710		R		エラーサブメッセージ		-		-		8		[文字型]16文字		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする モジレツ セントウ シュトク カノウ

				7718		R		reserved(エラー時のプログラム名) ジ メイ		-		-		16		[文字型]32文字		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする モジレツ セントウ シュトク カノウ

				7734		R		reserved(エラー時の位置名) ジ イチ メイ		-		-		8		[文字型]16文字		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする モジレツ セントウ シュトク カノウ

				7742		R		reserved

				7750		R		積算時間：電源ON　[0.1s]		sec				2						△3

				7752		R		積算時間：サーボON　[0.1s]		sec				2						△3

				7754		R		積算時間：プログラム実行時間　[0.1s]		sec				2						△3

				7756		R		積算時間：アークON時間　[0.1s]		sec				2						△3

				7758		R		reserved

				7800		R		メインソフトバージョン情報 ジョウホウ						8		[文字列]16文字(15文字+NULL) モジ		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする		△１１

				7808		R		システム制御ソフトバージョン情報 セイギョ						4		[文字列]8文字
（ロボット⇔LAPRISS間のmodbusレジスタ9180～9183の文字列）
バージョン情報は、LAPRISSとの初期通信で取得済みのものを用いる。
∵溶接中にロボット⇔LAPRISS間のModbus通信を行わないため モジレツ モジ カン ジョウホウ ズ モチ		文字列は先頭のアドレスのみ取得可能とする		△10
△１１



				7900		-		未使用 ミシヨウ

				7999







0000_Meintenance

				○メンテナンス領域の仕様方針 リョウイキ シヨウ ホウシン

				・汎用コマンド領域を設けることで、modbusアドレス上に表現できないパラメータの取得,変更や命令の実行も可能とする ハンヨウ リョウイキ モウ ジョウ ヒョウゲン シュトク ヘンコウ メイレイ ジッコウ カノウ

				　→コマンドの仕様については別途設計(例  命令コード01:システムデータ読み出し、命令コード02:システムデータ書込み) シヨウ ベット セッケイ レイ メイレイ ヨ ダ メイレイ カキコ

				・メンテナンスモードで変更可能なパラメータ ヘンコウ カノウ

				　→使用頻度の高いパラメータをアドレスに割付する。 シヨウ ヒンド タカ ワリツケ

				・メンテナンスモードでログイン時にアクセス可能とする ジ カノウ

				・900番台は特殊仕様で使用するものとする バン ダイ トクシュ シヨウ シヨウ



				Address		属性 ゾクセイ		内容		単位 タンイ		範囲 ハンイ		レジスタ数 スウ		備考		改訂番号

				0		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		命令コード メイレイ

				1		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		サイズ

				2		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		コマンド引数 ヒキスウ

				3		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				4		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		コマンド引数 ヒキスウ

				5		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		コマンド引数 ヒキスウ

				6		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ		-		-		1		コマンド引数 ヒキスウ

				7		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				8		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				9		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				10		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				11		W		汎用コマンド領域 ハンヨウ リョウイキ						1		コマンド引数 ヒキスウ

				12		-		未使用 ミシヨウ

				20		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答命令コード オウトウ メイレイ

				21		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		サイズ

				22		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				23		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				24		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				25		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				26		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				27		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				28		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				29		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				30		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				31		R		汎用コマンド応答領域 ハンヨウ オウトウ リョウイキ						1		応答データ オウトウ

				32		-		未使用 ミシヨウ		-

				100		RW		MP001		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				101		RW		MP002						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				102		RW		MP003		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				103		RW		MP004		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				104		RW		MP005		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				105		RW		MP006						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				106		RW		MP007		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				107		RW		MP008		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				108		RW		MP009		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				109		RW		MP010						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				110		RW		MP011						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				111		RW		MP012		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				112		RW		MP013		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				113		RW		MP014		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				114		RW		MP015		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				115		RW		MP016		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				116		RW		MP017						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				117		RW		MP018		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				118		RW		MP019		-				1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				119		RW		MP020						1		参照：メンテナンスパラメータ表 サンショウ ヒョウ

				120		RW		溶接制御カード固定パラメータ(100個) ヨウセツ セイギョ コテイ コ						100

				220		RW		フィーダサーボパラメータ(100個) コ						100

				320		RW		TAWARS特殊設定 Seq トクシュ セッテイ		-				1		0:なし、1:WSET_PRM1,2命令あり

				321		RW		TAWARS特殊設定 DispEnAbs トクシュ セッテイ		-				1		EN絶対値表示 1:表示 0:非表示 

				322		RW		TAWARS特殊設定 reserved トクシュ セッテイ		-				1		参照：TW_SPECIAL サンショウ



				900		RW		電流補正率 デンリュウ ホセイ リツ		％		1～10000		1		1009031-19_溶接特性設定特殊仕様 トクシュ シヨウ		△１１

				901		RW		電圧補正率 デンアツ ホセイ リツ		％		1～10000		1		1009031-19_溶接特性設定特殊仕様 トクシュ シヨウ		△１１























←ここまで





参考　生産管理データ

				コントローラ⇒RobotReceiveData.dll

				内容 ナイヨウ		コマンド
総データ長 ソウ チョウ		付随データ フズイ		詳細 ショウサイ																						データ長 チョウ

				接続開始要求応答 セツゾク カイシ ヨウキュウ オウトウ		0x11		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						9byte		通信バージョン ツウシン																								1

								応答ID
1：OK
2：通信NG(通信方式違い)
3：認証エラー
4：ロボット番号違い オウトウ ニンショウ バンゴウ チガ																								1		△7
△9

								コントローラ側機能種別
※多目的に使用。
　ただし、よほど特別な機能でない限り使用しないこと。 ガワ キノウ シュベツ タモクテキ シヨウ トクベツ キノウ カギ シヨウ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△10

										LAPRISS		-		-		-		-		-		-		-		*		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										TPレス		-		-		-		-		-		-		*		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										生産実績モニタ セイサン ジッセキ		-		-		-		-		-		*		-		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ				△11

								ダミー																								5				9

				システムデータ要求応答 ヨウキュウ オウトウ		0x12		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						10byte		送信するシステムデータのサイズ[byte]																								3

								ダミー																								5

				システムデータ受信完了応答 ジュシン カンリョウ オウトウ		0x13		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						7byte		ダミー																								5

				位置要求応答 イチ ヨウキュウ オウトウ		0x14		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						255byte		メカニズム番号
※教示で開いているプログラム、運転中プログラム、複数プログラム実行中はTP表示しているもの。 メカなしは"0"、ファイル未オープンは"FF"																								1

								接続CH		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										CH1		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										CH2		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										CH3		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

								主軸のツール番号																								1

								ロボットAのツール番号																								1

								ロボットBのツール番号																								1

								ロボットCのツール番号																								1

								主軸 1軸目の位置パルス(現在位置カウンタ値) ゲンザイ イチ チ																								4

								主軸 2軸目の位置パルス																								4

								主軸 3軸目の位置パルス																								4

								主軸 4軸目の位置パルス																								4

								主軸 5軸目の位置パルス																								4

								主軸 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 6軸目の位置パルス																								4

								外部軸 1軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 2軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 3軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 4軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 5軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 6軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 7軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 8軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 9軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 10軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 11軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 12軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 13軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 14軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 15軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 16軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 17軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 18軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 19軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 20軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 21軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								主軸の溶接機専用出力 シュジク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送 セイ ソウ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送 ギャク ソウ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										バルブ2チェック		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

												-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

												*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								ダミー																								66				188

				接続終了要求応答 セツゾク シュウリョウ ヨウキュウ オウトウ		0x15		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						7byte		ダミー																								5

				否定応答 ヒテイ オウトウ		0x16		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1

						9byte		受信コマンド ジュシン																								1

								エラー内容
1:未定義コマンド
2:パラメータ異常 ナイヨウ																								1

								ダミー																								5

		↓以降新規 イコウ シンキ		生産管理モード応答 セイサン カンリ オウトウ		0x17
255byte		ダミー																								254

				定期データ要求応答 テイキ ヨウキュウ オウトウ		0x18
255byte		ダミー																								254

				一時データ要求応答
（ロボットステイタス） イチジ ヨウキュウ オウトウ		0x19		MACアドレス1																								12		△1

						255byte		MACアドレス2																								12

								メインソフトバージョン（文字型）																								9

								溶接ソフトバージョン（文字型） ヨウセツ																								9

								サーボソフトバージョン（文字型）																								9

								ロボットのモード状態
1：教示モード
2：運転モード
(0：教示でも運転でもない)
																								1

								運転モード時の状態
1：ファイル未オープン
2：運転モード待機中/一時停止中
3：運転モード起動中
																								1

								自ロボットを含むメカニズムのプログラム名
例：“Prog0001”（拡張子なし）
 ジ																								32

								自ロボットを含むプログラムで使用しているツール番号。
ファイル未オープン時は標準ツールの番号。
 ジ フク																								1

								プログラムで使用している負荷番号。
(サーボに送信している負荷番号)
ファイル未オープン時は標準負荷番号。
 ソウシン フカ バンゴウ																								1

								ダミー																								1		△6

								運転中のプログラムの位置番号
例：“0001”（P0001の意味）
教示モードでは更新しない
 キョウジ コウシン																								2

								位置番号に対する位置名
“P1”、“Arc Start Point” （文字型）
グローバル変数時は変数ラベル
“GP0001”
教示モードでは更新しない
																								16

								移動速度
0.50m/minで”50”(0.01単位)
100.0%で”1000”(0.1単位)
教示モードでは更新しない
※現在実行中のプログラムの内、自ロボットまたはトーチ軸が存在するメカニズムのプログラムから取得 ゲンザイ ジッコウチュウ ウチ ジ ジク ソンザイ シュトク																								2		△13

								移動速度の単位
0：電源投入時初期値
1：m/min
2：%
教示モードでは更新しない
※現在実行中のプログラムの内、自ロボットまたはトーチ軸が存在するメカニズムのプログラムから取得 ゲンザイ ジッコウチュウ ウチ ジ ジク ソンザイ シュトク																								1		△13

								ステイタス出力		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										アラーム		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										エラー		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										運転モード ウンテン		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										教示モード キョウジ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										レディー		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										サーボ電源ON デンゲン		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										起動中 キドウチュウ		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										停止中 テイシチュウ		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								ステイタス入力		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										外部サーボON ガイブ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										(予備) ヨビ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										運転モード ウンテン		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										教示モード キョウジ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										(予備) ヨビ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										エラー解除 カイジョ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										起動入力 キドウ ニュウリョク		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										停止入力 テイシ ニュウリョク		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								汎用出力(40点) テン																								5

								汎用入力(40点) テン																								5

								エラーコード（文字型）
例“W0010”（電流検出無し）																								5

								エラーサブコード（文字型）※下位2バイトを16進で表示
※サブコードない場合は“0000” 
																								4		△2

								エラーサブメッセージ（文字型）
例 "G1" 
※サブメッセージない場合は“0000” 
 レイ																								16		△2

								ダミー
システム情報 ジョウホウ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		2		△6△14

										増設入力 ゾウセツニュウリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										増設出力 ゾウセツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		*		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										セーフティモニター		-		-		-		-		-		*		-		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

								積算時間：電源ON　[0.1s]
例 “40h30m25s”->”1458250” レイ																								4

								積算時間：サーボON　[0.1s]																								4

								積算時間：プログラム実行時間　[0.1s]																								4

								積算時間：アークON時間　[0.1s]																								4

								負荷率:[1%]		内容 ナイヨウ																						6		△2

								※負荷率パラメータの設定(標準/モータ)により計算値変える フカ リツ セッテイ ヒョウジュン ケイサン チ カ		RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								平均負荷率:[1%]		内容 ナイヨウ																						6		△2

								※負荷率パラメータの設定(標準/モータ)により計算値変える フカ リツ セッテイ ヒョウジュン ケイサン チ カ		RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								ピーク負荷率：[1%]		内容 ナイヨウ																						6		△2

								※負荷率パラメータの設定(標準/モータ)により計算値変える フカ リツ セッテイ ヒョウジュン ケイサン チ カ		RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								ダミー																								2		△6

								衝突トルク（ピークホールド）：[0.1%]		内容 ナイヨウ																						12		△2

										RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								衝突トルク（現在値）：[0.1%]		内容 ナイヨウ																						12		△2

										RT

										UA

										FA

										RW

										BW

										TW

								ワイヤ使用長A:[0.01m]		内容 ナイヨウ																						20

										TAWERS1

										TAWERS2

										TAWERS3

										TAWERS4

										TAWERS5

								ワイヤ使用長B:[0.01m]		内容 ナイヨウ																						20

										TAWERS1

										TAWERS2

										TAWERS3

										TAWERS4

										TAWERS5

								ダミー																								6						合計 ゴウケイ		248

				一時データ要求応答
（溶接機ステイタス） ヨウセツ キ		0x1A		溶接機タイプ ヨウセツ キ		内容 ナイヨウ																						1		△6

						255byte		※VG3/FG3の場合、TAWERSの領域に記録すること		01h		TAWERS		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼				△7

								※運転モードでプログラム開いているとき以外は「0」 ウンテン ヒラ イガイ		02h		19200bps		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス				△8

								※右記分類にないもの（例えば「溶接機なし」など）のときは「0」 ウキ ブンルイ タト ヨウセツ キ		03h		9600bps		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ

										04h		FG3		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ

										05h		VG3		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ

										06h		MILLER		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ				△9

										07h		レーザ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ				△9

								TAWERS 材質 ザイシツ		内容 ナイヨウ																						1		△1

								※実行中のプログラムのもの		01h		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼				△2

										02h		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス				△6

										03h		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ		硬質アルミ

										04h		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ		軟質アルミ

										05h		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ		軟鋼ＦＣＷ

										06h		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）		ステンレス
（フェライト）

										07h		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ		亜鉛メッキ

										08h		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン		チタン

										09h		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ
		アルミブレーズ


										0Ah		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ
		シリコンブレーズ


										0Bh		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）		ステンレス
（フェライトＦＣＷ）

										0Ch		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ		ステンレスＦＣＷ

								TAWERS 溶接法 ヨウセツホウ		内容 ナイヨウ																						1		△2

								※実行中のプログラムのもの		01h		CO2(CO2)

								※TAWERS_TIGでは溶接法のみ"TIG"指定。
材質・パルス・ワイヤ径・突き出し長はデフォルト(軟鋼,パルスなし,1.2mm,15mm) ヨウセツホウ シテイ ザイシツ ケイ ツ ダ チョウ ナンコウ		02h		MAG(80:20)

										03h		MIG

										04h		MAG(90:10)

										05h

										06h		TIG

										07h		SP-MAG2(80:20)

										08h		SP-MAG2(90:10)

										09h		SP-MIG2

										0Ah		HD-MAG(80:20)

										0Bh		HD-MAG(80:21)

										0Ch		HD-MAG(80:22)

										0Dh

										0Eh		HS-CO2

										0Fh		CO2(Ver02)

										10h		MTS-CO2

										11h		アクティブ制御CO2

										12h		アクティブ制御MAG(80:20)

										13h		アクティブ制御MAG(90:10)

										14h		アクティブ制御 MIG

										15h		アクティブ制御 CO2 薄板モード セイギョ ウスイタ

										16h		アクティブ制御 MAG(80:20) 薄板モード セイギョ ウスイタ

										17h		アクティブ制御 MAG(90:10) 薄板モード セイギョ ウスイタ

										18h		アクティブ制御 MIG 薄板モード セイギョ ウスイタ

										19h		アクティブ制御 CO2 溶込モード セイギョ ヨウ コミ

										1Ah		アクティブ制御 MAG(80:20) 溶込モード セイギョ

										1Bh		アクティブ制御 MAG(90:10) 溶込モード セイギョ

										1Ch		アクティブ制御 MIG 溶込モード セイギョ

										1Dh		アクティブ制御 MIG アルミモード セイギョ

										1Eh		アクティブ制御 CO2 ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード		アクティブ制御
CO2
ホットモード

										1Fh		アクティブ制御 MAG(80:20) ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(80:20)
ホットモード

										20h		アクティブ制御 MAG(90:10) ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード		アクティブ制御
MAG(90:10)
ホットモード

										21h		アクティブ制御 MIG ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード		アクティブ制御
MIG
ホットモード

										22h		アクティブ制御 MIG ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード		アクティブ制御
MIG
ブレーズモード

								溶接種別フラグ ヨウセツ シュベツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※実行中のプログラムのもの		テーブル		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※D3,D4=0で共用 キョウヨウ		パルスなし		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

								※D5,D6=0で共用 キョウヨウ		パルスあり		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

								※通信溶接機では350A/450A/標準/ハイパワーは"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ ヒョウジュン コテイ		350A		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										450A		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										標準 ヒョウジュン		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										ハイパワー		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										直流・交流 チョクリュウ コウリュウ		*		-		-		-		-		-		-		-		交流 コウリュウ		直流 チョクリュウ

								TAWERS パルスタイプ		内容 ナイヨウ																						1

								※実行中のプログラムのもの		00h		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE		NORMAL
-PULSE

										01h		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE		DIP-
PULSE

										：

										10h		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス		ミックス

										11h		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト		ソフト

										12h		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード		ハード

								TAWERS ワイヤ径 ケイ		内容 ナイヨウ																						1		△2

								※実行中のプログラムのもの		01h		0.6

										02h		0.8

										03h		0.9

										04h		1.0

										05h		1.2

										06h		1.4

										07h		1.6

										08h		2.0

										09h

										0Ah		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.		0.035in.

										0Bh		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.		0.045in.

										0Ch		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.		0.052in.

										0Dh		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.		0.062in.

								TAWERS 突き出し長 ツ ダ チョウ		内容 ナイヨウ																						1		△2

								※実行中のプログラムのもの		01h		10

										02h		12

										03h		15

										04h		20

										05h		22

										06h		25

										07h		30

										08h		35

										09h

										0Ah		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）		22（延長ケーブル付）

										0Bh		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）		25（延長ケーブル付）

								TAWERS チップタイプ		内容 ナイヨウ																						1

								※実行中のプログラムのもの		00h		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準

								※通信溶接機では"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ コテイ		01h		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)		コレット(L)

										02h		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)		コレット(S)

								溶接種別フラグ2 ヨウセツ シュベツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※実行中のプログラムのもの		-		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※通信溶接機では"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ コテイ		ｽﾀｰﾄｱｸﾃｨﾌﾞ制御 セイギョ		-		-		-		-		-		-		*		-		有効 ユウコウ		無効 ムコウ

										交流ﾕﾆｯﾄﾀｲﾌﾟ コウリュウ		-		-		-		-		-		*		-		-		2型 ガタ		1型 ガタ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

								TAWERS バージョン情報 ジョウホウ		内容 ナイヨウ																						1

								※実行中のプログラムのもの		10h		1-00（目付け量45～60g/m2、T継手）

								※亜鉛メッキ＆アクティブのときのみ		20h		2-00（目付け量45～60g/m2、重ね継手）

								※通信溶接機では"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ コテイ		30h		3-00（目付け量90～190g/m2、T継手）

										40h		4-00（目付け量90～190g/m2、重ね継手）

								TAWERS テーブル標準値フラグ ヒョウジュンチ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※実行中のプログラムのもの
※通信溶接機では"0"固定		標準値テーブル ヒョウジュン チ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								溶接種別フラグ3 ヨウセツ シュベツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※実行中のプログラムのもの		50Wプルフィーダ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※通信溶接機では"0"固定 ツウシン ヨウセツ キ コテイ		150Wプルフィーダ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

								TAWERS 予約領域3 ヨヤク リョウイキ		内容 ナイヨウ																						1

								※実行中のプログラムのもの
※通信溶接機では"0"固定		01h		１：Ｚｉ－Ｔｅｃｈ特殊処理		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準		標準

								TAWERS 予約領域(ダミー) ヨヤク リョウイキ																								12				25

								19200溶接機 材質
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ ザイシツ																								1

								19200溶接機 溶接法
※実行中のプログラムのもの ヨウセツホウ																								1

								19200溶接機 溶接種別フラグ
※実行中のプログラムのもの																								1

								19200溶接機 パルスタイプ
※実行中のプログラムのもの																								1

								19200溶接機 ワイヤ径
※実行中のプログラムのもの ケイ																								1

								19200溶接機 突き出し長
※実行中のプログラムのもの ツ ダ チョウ																								1

								19200溶接機 チップタイプ
※実行中のプログラムのもの																								1

								19200溶接機 溶接種別フラグ2
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ シュベツ																								1

								19200溶接機 バージョン情報
※実行中のプログラムのもの ジョウホウ																								1

								19200溶接機 テーブル標準値フラグ
※実行中のプログラムのもの ヒョウジュンチ																								1

								19200溶接機 溶接種別フラグ3
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ シュベツ																								1

								19200溶接機 予約領域3
※実行中のプログラムのもの ヨヤク リョウイキ																								1

								19200溶接機 予約領域(ダミー)
※実行中のプログラムのもの ヨヤク リョウイキ																								12

								9600溶接機 材質
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ ザイシツ																								1

								9600溶接機 溶接法
※実行中のプログラムのもの ヨウセツホウ																								1

								9600溶接機 溶接種別フラグ
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ シュベツ																								1

								9600溶接機 パルスタイプ
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ																								1		△2

								9600溶接機 ワイヤ径
※実行中のプログラムのもの ケイ																								1

								9600溶接機 突き出し長
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ ツ ダ チョウ																								1		△2

								9600溶接機 チップタイプ
※実行中のプログラムのもの																								1

								9600溶接機 溶接種別フラグ2
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ シュベツ																								1

								9600溶接機 バージョン情報
※実行中のプログラムのもの ジョウホウ																								1

								9600溶接機 テーブル標準値フラグ
※実行中のプログラムのもの ヒョウジュンチ																								1

								9600溶接機 溶接種別フラグ3
※実行中のプログラムのもの																								1

								9600溶接機 予約領域3
※実行中のプログラムのもの																								1

								9600溶接機 予約領域(ダミー)
※実行中のプログラムのもの ヨヤク リョウイキ																								12

								プログラムで使用している溶接機番号
ファイル未オープン時：FF
溶接機指定なし：最後に送信した溶接機番号
 ヨウセツ キ シテイ サイゴ ソウシン ヨウセツ キ バンゴウ																								1

								プログラムで使用している溶接機(文字型)
ファイル未オープン時は通常使用する溶接機
※YD-350GL3HGE
 モジ ガタ																								12

								溶接条件指令
0:電流・電圧指令
1:ワイヤ送給指令(インチ)
2:ワイヤ送給指令(m/min) 
 ヨウセツ																								1

								ロボットから溶接機への指令状態
0：待機
1：溶接中
2：クレータ中 
※溶接機タイプが「レーザ」の場合、0をセットする。 ヨウセツ キ バアイ																								1		△13

								ARC-SET命令orCRATER命令の電流指令値/ワイヤ送給指令値/ピーク電流(Ip)指令値
･電流の場合[1A]
･インチの場合[0.1インチ]
･m/minの場合[0.01m/min] 
･MILLER溶接機の場合[1インチ]
※溶接機タイプが「レーザ」の場合、0をセットする。 ヨウセツ キ バアイ		・溶接機に条件指令コマンドを送信するタイミングで電流・電圧指令値をセットする。
※ARC-SETとCRATERの区別は行わない。																						2		△9
△13

								ARC-SET命令orCRATER命令の電圧指令値 [0.1V] メイレイ																								2

								ARC-SET_TIG命令orCRATER_TIG命令のベース電流指令値[1A] メイレイ																								2

								プリセットクレータ電流指令値/クレータワイヤ送給指令値/クレータピーク電流(Ip)指令値
･電流の場合[1A]
･インチの場合[0.1インチ]
･m/minの場合[0.01m/min] 
･MILLER溶接機の場合[1インチ] バアイ バアイ		・ARC-ON命令実行時に溶接終了点のCRATER命令を先読み検索し、溶接区間にCRATER命令が見つかった場合、登録されている電流値／電圧値をセット。ただし、CRATER命令のタイマ値が0の場合はセットを行わない。
・溶接終了点にCRATER命令が存在しない場合は0をセット
・溶接中間点にCRATER命令が登録されている場合は溶接区間にて最初に見つけたCRATER命令の値をセットする。																						2		△9

								プリセットCRATER命令の電圧指令値 [0.1V]																								2

								プリセットCRATER_TIG命令のベース電流指令値 [1A]																								2

								溶接機から受け取った実溶接電流[1A]																								2

								溶接機から受け取った実溶接電圧[0.1V]																								2

								ワイヤ送給速度 [0.1rpm]
※溶接機から受け取ったモーター回転速度。
待機の場合はゼロ。 
※TAWERSでは[0.01m/min]																								2

								モータ電流
TAWERSの場合[0.01A]
通信溶接機の場合[0.1A] デンリュウ バアイ ツウシン ヨウセツ キ バアイ																								2		△2
△9

								短絡回数 [1回/秒] タンラク カイスウ カイ ビョウ																								1

								溶接機専用入力(TAWERS) ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										電流検出 デンリュウ ケンシュツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										1次温度異常 ジ オンド イジョウ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										2次温度異常 ジ オンド イジョウ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤスティック		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル1 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										電流検出 デンリュウ ケンシュツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										ガス切れ ギ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										アーク切れ ギ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤスティック		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										2次側過電流 -		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△10

										温度異常 2次側過電流 オンド イジョウ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△10

										1次側過電圧 温度異常 ジ ガワ カ デンアツ		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ				△10

										1次側低電圧 1次側過電圧 ジ ガワ テイ デンアツ		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ				△10

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル2 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル3 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル4 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(19200溶接機) 溶接テーブル5 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル1 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										電流検出 デンリュウ ケンシュツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										ガス・ワイヤ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										アーク切れ ギ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤスティック		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										1次側過電流 ジ ガワ カ デンリュウ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										2次側過電流 ジ ガワ カ デンリュウ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										1次側過電圧 温度異常 ジ ガワ カ デンアツ オンド イジョウ		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ				△10

										1次側低電圧 1次側過電圧 ジ ガワ テイ デンアツ		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ				△10

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル2 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル3 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル4 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用入力(9600溶接機) 溶接テーブル5 ヨウセツ キ センヨウ ニュウリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(TAWERS) ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										バルブ２チェック		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル1 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル2 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル3 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル4 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(19200溶接機) 溶接テーブル5 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル1 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル2 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル3 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル4 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								溶接機専用出力(9600溶接機) 溶接テーブル5 ヨウセツ キ センヨウ シュツリョク ヨウセツ キ ヨウセツ																								1

								チップ交換時期 溶接テーブル1 コウカン ジキ ヨウセツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※TAWERS特性切替有効時は溶接機1のみ出力 トクセイ キ カ ユウコウ ジ ヨウセツ キ シュツリョク		アーク時間 ジカン		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ				△9

								※TAWERS特性切替有効時は溶接機1の内容を溶接機1-5全てに出力する。 トクセイ キ カ ユウコウ ジ ヨウセツ キ ナイヨウ ヨウセツ キ スベ シュツリョク		アークスタート回数 カイスウ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										プログラム起動回数 キドウ カイスウ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								チップ交換時期 溶接テーブル2 コウカン ジキ ヨウセツ																								1

								チップ交換時期 溶接テーブル3 コウカン ジキ ヨウセツ																								1

								チップ交換時期 溶接テーブル4 コウカン ジキ ヨウセツ																								1

								チップ交換時期 溶接テーブル5 コウカン ジキ ヨウセツ																								1

								グラフ用溶接電流指令[1A]
※TPの溶接条件モニタで表示されている溶接電流指令と同じ値。ワイヤ送給指令方式でも溶接波形グラフ（単位：A）を表示できるようにする。
※MILLER溶接機のときは「0」を送る。（∵MILLER溶接機には溶接電流指令[A]が存在しないため）
※TIGの場合はピーク電流Ipの値を送る。
※溶接機タイプが「レーザ」の場合、0をセットする。 ヨウ シレイ ヨウセツ ジョウケン ヒョウジ ヨウセツ デンリュウ シレイ オナ アタイ ソウキュウ シレイ ホウシキ ヨウセツ ハケイ タンイ ヒョウジ ヨウセツ キ オク ヨウセツ キ ヨウセツ デンリュウ シレイ ソンザイ バアイ デンリュウ アタイ オク																								2		△9
△13

								Arc Control（MILLER-EthernetIP用パラメータ）
範囲：0～99
※Arc Control値をMILLER溶接機へ送るタイミングで値をセットする。 ヨウ ハンイ チ ヨウセツ キ オク アタイ																								2		△9

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル1		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△9

										電流検出 デンリュウ ケンシュツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										ガス・ワイヤ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										アーク切れ ギ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										トーチ接触 セッショク		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル2																								1		△9

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル3																								1		△9

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル4																								1		△9

								溶接機専用入力(MILLER溶接機) 溶接テーブル5																								1		△9

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル1		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△9

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル2																								1		△9

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル3																								1		△9

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル4																								1		△9

								溶接機専用出力(MILLER溶接機) 溶接テーブル5																								1		△9

								ダミー																								104						合計 ゴウケイ		150

				一時データ要求応答
（品質モニタステイタス）		0x1B
255byte		品質モニタ種別
※運転モードでファイル開いているとき以外は設定ありでも「0」を送る。 ヒンシツ シュベツ ウンテン ヒラ イガイ セッテイ オク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△6

								※品質モニタに対応していないMILLERなどは常に｢0」を送るようになる。 ヒンシツ タイオウ ツネ オク		TAWERS品質モニタ(標準) ヒンシツ ヒョウジュン		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ				△9

										TAWERS品質モニタ(拡張) ヒンシツ カクチョウ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										通信溶接機品質モニタ ツウシン ヨウセツ キ ヒンシツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

								TAWERS 溶接品質モニタ番号
現在、監視に使用しているモニタの番号。(1～50)
※標準モニタの場合はモニタ番号1
※通信溶接機の場合はモニタ番号0 ヨウセツ ヒンシツ ヒョウジュン バアイ バンゴウ ツウシン ヨウセツ キ バアイ バンゴウ																								1		△1

								個別設定　設定1 モニタ出力 コベツ セッテイ セッテイ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△2

								※AND条件設定時は全てのモニタ項目が逸脱したら出力		逸脱出力 イツダツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								個別設定　設定2 モニタ出力 コベツ セッテイ セッテイ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※AND条件設定時は全てのモニタ項目が逸脱したら出力		逸脱出力 イツダツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 溶接電流逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヨウセツ デンリュウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 溶接電圧逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヨウセツ デンアツ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 変数逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヘンスウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 短絡回数逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ タンラク カイスウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 瞬時アーク切れ時間逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ シュンジ ギ ジカン イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		逸脱 イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定1 モータ電流逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ デンリュウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定1でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		逸脱 イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 溶接電流逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヨウセツ デンリュウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 溶接電圧逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヨウセツ デンアツ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 変数逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ ヘンスウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 短絡回数逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ タンラク カイスウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 瞬時アーク切れ時間逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ シュンジ ギ ジカン イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		逸脱 イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　設定2 モータ電流逸脱出力 キョウツウ セッテイ セッテイ デンリュウ イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定の設定2でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ セッテイ バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		逸脱 イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　共通 溶接時間逸脱出力 キョウツウ セッテイ キョウツウ ヨウセツ ジカン イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定のモニタ条件でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ ジョウケン バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いづれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								共通設定　共通 逸脱なし時間逸脱出力 キョウツウ セッテイ キョウツウ イツダツ ジカン イツダツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※個別設定のモニタ条件でモニタしている場合に出力 コベツ セッテイ ジョウケン バアイ シュツリョク		上限逸脱 ジョウゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

								※品質モニタが複数ある場合、いずれかの逸脱で出力 ヒンシツ フクスウ バアイ イツダツ シュツリョク		下限逸脱 カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										上限逸脱 or 下限逸脱 ジョウゲン イツダツ カゲン イツダツ		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										上限逸脱出力設定なし ジョウゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										下限逸脱出力設定なし カゲン イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										上限 or 下限逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								標準品質モニタ モニタ出力 ヒョウジュン ヒンシツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※モニタ項目のいずれかが逸脱したら出力 コウモク		逸脱出力 イツダツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

								通信溶接機　溶接品質モニタ(電流・電圧) モニタ出力 ツウシン ヨウセツ キ ヨウセツ ヒンシツ デンリュウ デンアツ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※モニタ項目のいずれかが逸脱したら出力		逸脱出力 イツダツ シュツリョク		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										逸脱出力設定なし イツダツ シュツリョク セッテイ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ				△7		△8

								溶接データ記録　変数1種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1		△6

										00h		設定なし セッテイ																						△7

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数2種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数3種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数4種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数5種別 ヨウセツ キロク ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接データ記録　変数1に設定された変数値 [バイナリ] ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接データ記録　変数2に設定された変数値  ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接データ記録　変数3に設定された変数値 ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接データ記録　変数4に設定された変数値  ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接データ記録　変数5に設定された変数値  ヨウセツ キロク ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数1種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1		△6

										00h		設定なし セッテイ																						△7

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数2種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数3種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数4種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数5種別 ヨウセツ ヘンスウ シュベツ		内容 ナイヨウ																						1

										00h		設定なし セッテイ

										01h		バイト型 ガタ

										02h		整数型 セイスウ ガタ

										03h		倍精度型 バイ セイド ガタ

										04h		実数型 ジッスウ ガタ

								溶接ログ　変数1に設定された変数値 [バイナリ] ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数2に設定された変数値 ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数3に設定された変数値 ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数4に設定された変数値 ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								溶接ログ　変数5に設定された変数値 ヨウセツ ヘンスウ セッテイ ヘンスウ チ																								8

								現在カウント中稼働時間種別																								1		△6		△11

								ダミー																								1		△6		△11

								プログラム実行時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								運転中一時停止時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								運転中エラー停止時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								運転中サーボOFF時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								運転中アイドル時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								教示モード中時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								電源投入時間（単位：0.1秒）																								4		△6		△11

								ダミー																								144						合計 ゴウケイ		110

				一時データ要求応答
(ロボット位置） イチジ ヨウキュウ オウトウ イチ		0x1C
255byte		付随データの内容は位置要求応答と同じ フズイ ナイヨウ イチ ヨウキュウ オウトウ オナ																								188		△2

								ダミー																								66

				ロボットステイタス		0x1D
255byte		付随データの内容は一時データ要求応答(ロボットステイタス)と同じ フズイ ナイヨウ イチジ ヨウキュウ オウトウ オナ																										△2

				溶接機ステイタス		0x1E
255byte		付随データの内容は一時データ要求応答(溶接機ステイタス)と同じ フズイ ナイヨウ イチジ ヨウキュウ オウトウ ヨウセツ キ オナ																										△2

				品質モニタステイタス		0x1F
255byte		付随データの内容は一時データ要求応答(品質モニタステイタス)と同じ フズイ ナイヨウ イチジ ヨウキュウ オウトウ ヒンシツ オナ																										△2

				エラー通知
※本コマンドのみビッグエンディアン
システムデータイメージ △2 ツウチ ホン		0x20
255byte		エラー履歴フラグ
0：履歴なし
1：履歴あり
2：最後の履歴データ リレキ リレキ リレキ サイゴ リレキ																								1

								エラー種別
発生したエラーの種別。
3：溶接
2：サーボ
1：メイン シュベツ ハッセイ シュベツ ヨウセツ																								1

								ダミー																								1

								ダミー																								1

								エラーコード		エラー種別(E or W) シュベツ																						1

										内部エラーコード ナイブ																						3

								エラーコード2
エラーに付随するサブコード2 フズイ		内部エラーコード ナイブ																						2

										エラー番号
※E1100なら1100の部分 バンゴウ ブブン																						2

								エラーサブコード
エラーに付随するサブコード。例：G1、1001など フズイ レイ																								4

								年 ネン																								2

								月 ツキ																								1

								日 ヒ																								1

								時 ジ																								1

								分 フン																								1

								秒 ビョウ																								1

								ダミー																								1

								[文字型]サブメッセージ モジガタ																								16

								[文字型]プログラム名 モジガタ メイ																								32

								[文字型]位置名 モジガタ イチ メイ																								16

								ダミー																								166						合計 ゴウケイ		88

				キャプチャ要求応答 ヨウキュウ オウトウ		0x31		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△7

						8byte		結果
0：正常
1：キャプチャデータなし ケッカ セイジョウ																								1		△8

								ダミー																								5

				キャプチャデータ受信完了応答 ジュシン カンリョウ オウトウ		0x32		開始マーク カイシ		0x12																						1		△7

						11byte		データ長 チョウ																								1

								コマンド																								1

								シーケンス番号 バンゴウ																								1

								ダミー																								5

								サム																								1

								フッタ		0x34																						1		11

				キャプチャデータ送信 ソウシン		0x33		シーケンス番号 バンゴウ		分割されたキャプチャデータの順番を把握するために使用する。 ブンカツ ジュンバン ハアク シヨウ																						1		△7

						255byte		キャプチャデータ		1～253																						253

				キャプチャ最終データ送信 サイシュウ ソウシン		0x34		シーケンス番号 バンゴウ		分割されたキャプチャデータの順番を把握するために使用する。 ブンカツ ジュンバン ハアク シヨウ																						1		△7

						255byte		キャプチャデータ		1～253																						253

				通信確認応答 ツウシン カクニン オウトウ		0x35		シーケンス番号 "0"固定 コテイ		直前に受信した通信確認0x24と同じシーケンス番号とする。 チョクゼン ジュシン ツウシン カクニン オナ バンゴウ																						1		△3△9

						7byte		ダミー																								5

				システムデータ要求応答
(生産管理モード中) ヨウキュウ オウトウ セイサン カンリ チュウ		0x36		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1		△7

						10byte		送信するシステムデータのサイズ[byte]																								3

								ダミー																								5

				システムデータ(最終データ以外)
(生産管理モード中) サイシュウ イガイ セイサン カンリ チュウ		0x37		シーケンス番号																								1		△7

						255byte		システムデータ																								253

				システムデータ(最終データ)
(生産管理モード中) サイシュウ セイサン カンリ チュウ		0x38		シーケンス番号																								1		△7

						※サイズは
可変 カヘン		システムデータ　※システムデータで最後に送信するデータ。サイズは可変。 サイゴ ソウシン カヘン																								*

								ダミー																								5

				システムデータ受信完了応答
(生産管理モード中) ジュシン カンリョウ オウトウ セイサン カンリ チュウ		0x39		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1		△7

						7byte		ダミー																								5

				位置要求応答
(生産管理モード中) イチ ヨウキュウ オウトウ セイサン カンリ チュウ		0x3A		シーケンス番号 "0"固定 コテイ																								1		△7△10

						255byte		設定変更フラグ
※下記のいずれかが変更された場合にフラグ="1"
　・ツールオフセット
  ・1bit汎用入力端子のコメント
  ・1bit汎用出力端子のコメント セッテイ ヘンコウ シュツ		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△13

										設定変更 セッテイ ヘンコウ		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								メカニズム番号
※教示で開いているプログラム、運転中プログラム、複数プログラム実行中はTP表示しているもの。 メカなしは"0"、ファイル未オープンは"FF"																								1

								接続CH		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										CH1		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										CH2		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										CH3		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

								主軸のツール番号																								1

								ロボットAのツール番号																								1

								ロボットBのツール番号																								1

								ロボットCのツール番号																								1

								主軸 1軸目の位置パルス(現在位置カウンタ値) ゲンザイ イチ チ																								4

								主軸 2軸目の位置パルス																								4

								主軸 3軸目の位置パルス																								4

								主軸 4軸目の位置パルス																								4

								主軸 5軸目の位置パルス																								4

								主軸 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットA 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットB 6軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 1軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 2軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 3軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 4軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 5軸目の位置パルス																								4

								ロボットC 6軸目の位置パルス																								4

								外部軸 1軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 2軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 3軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 4軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 5軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 6軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 7軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 8軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 9軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 10軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 11軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 12軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 13軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 14軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 15軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 16軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 17軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 18軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 19軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 20軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								外部軸 21軸目の位置パルス ガイブ ジク																								4

								主軸の溶接機専用出力 シュジク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										スティックチェック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										溶接起動		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ガスチェック		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ正送 セイ ソウ		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送 ギャク ソウ		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										バルブ2チェック		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

												-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

												*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								生産数過去データの更新PMF.SYSデータ変更通知		内容 ナイヨウ																						1		△11

										00h		変更なし ヘンコウ		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼

										01h		生産数カウンタ設定変更
生産数カウントアップ セイサンスウ セッテイ ヘンコウ セイサンスウ		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス				△12

										02h		生産数過去データ
生産数カウントアップ以外 セイサンスウ カコ セイサンスウ イガイ		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス				△12

								生産数カウンタ設定のデータ番号 セイサンスウ セッテイ バンゴウ		0：変更なし or PMF.SYSデータ変更
1～：データ番号 ヘンコウ ヘンコウ バンゴウ																						1		△11

								ダミー																								63				191

				キャプチャモード開始要求応答 カイシ ヨウキュウ オウトウ		0x3B		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△7

						7byte		ダミー																								5

				LAPRISSステイタス		0x3C		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△9

								LAPRISSタイプ		内容 ナイヨウ																						1

								※後々のため溶接／切断でタイプ分けできるようにしておく。 ノチノチ ヨウセツ セツダン ワ		01h		レーザ溶接 ヨウセツ		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼		軟鋼

						255byte				02h		レーザ切断 セツダン		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス		ステンレス

								LASER-SET命令のメインパワー
単位：[1W]
※TP表示の「施工条件：メイン(W)」と同一データ メイレイ タンイ セコウ ジョウケン ドウイツ																								2

								LASER-SET命令のベースパワー
単位：[1W]
※TP非表示 ヒヒョウジ																								2

								LASER-SET命令の周波数
※TP非表示																								2

								LASER-SET命令のパルス幅
※TP非表示																								2

								LASER-SET命令の開始出力率
単位：[1%] タンイ																								2

								LASER-SET命令の終了出力率
単位：[1%]																								2

								LASER-SET命令のスタートアップスロープ時間
単位：[0.1ms]																								2		△10

								LASER-SET命令のエンドダウンスロープ時間
単位：[0.1ms]																								2		△10

								LASER-SET命令の条件切替アップスロープ時間
単位：[0.1ms]																								2		△10

								LASER-SET命令の条件切替ダウンスロープ時間
単位：[0,1ms]																								2		△10

								溶接機設定の溶接モード
※実行中のプログラムのもの ヨウセツ キ セッテイ		内容 ナイヨウ																						1

										01h		トレパニングパターン

										02h		トレパニングスピン（ロボット教示） キョウジ

										03h		直線（ロボット教示） チョクセン キョウジ

								専用入力 センヨウ ニュウリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※ワイヤスティックはフィラー制御ユニット使用時に使用する。 セイギョ シヨウ ジ シヨウ		ワイヤスティック		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

												-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								専用出力 センヨウ シュツリョク		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

								※スティックチェック、ワイヤ正送、ワイヤ逆走はフィラー制御ユニット使用時に使用する。 セイ ソウ ギャクソウ セイギョ シヨウ ジ シヨウ		レーザ放射		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										ワイヤ正送		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										ワイヤ逆送		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										スティックチェック		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								LDパワーの制御モード
		内容 ナイヨウ																						1

										01h		CW（パルスなし）

										02h		パルスあり

										03h		ハードパルス

								LDパワーの電圧指令
単位：[0.001V]																								2

								LDパワーの電圧モニタ１
単位：[0.01V]																								2

								LDパワーの電圧モニタ２
単位：[0.01V]																								2

								LDパワーの電流指令（Main）
単位：[0.01A]																								2

								LDパワーの電流指令（Base）
単位：[0.01A]																								2

								LDパワーの電流モニタ１
単位：[0.01A]
※TP非表示																								2

								LDパワーの電流モニタ２
単位：[0.01A]
※TP非表示																								2

								機器情報：Systemの電源投入時間
単位：[0.1s]
例 “40h30m25s”->”1458250” キキ ジョウホウ デンゲン トウニュウ ジカン タンイ																								4

								機器情報：SystemのマグネットSW ON時間
単位：[0.1s]																								4

								機器情報：Systemのレーザ照射時間
単位：[0.1s]																								4

								機器情報：SystemのマグネットSW ON回数
単位：[1回] カイ																								4

								機器情報：Systemのチラー誘電率
単位：[1%]
※TP非表示
機器情報：Systemの水圧（IN）
単位：[0.001MPa]																								2		△15

								機器情報：Systemの光学系チラー冷却水温
単位：[0.01℃]
※TP非表示
機器情報：Systemの差圧
単位：[0.001MPa] サアツ																								2		△15

								機器情報：Systemのレーザ系チラー冷却水温
単位：[0.01℃]
※TP非表示
機器情報：Systemの流量
単位：[0.1L/min]																								2		△15

								機器情報：Systemの１次電源電圧
単位：[0.01V]																								2

								機器情報：Systemの水配管温度
単位：[0.01℃] ハイカン																								2

								機器情報：Systemの機内湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Systemの機内温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Systemの水配管露点温度
単位：[0.01℃] ハイカン																								2

								機器情報：Systemの機内露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Combiner1、Blade1～7のセーフティリレー		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1

										Combiner1		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										Blade1		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										Blade2		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										Blade3		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										Blade4		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										Blade5		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ				△14

										Blade6		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										Blade7		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								ダミー（バイト整列用）
機器情報：Blade8～のセーフティリレー		内容 ナイヨウ		D7		D6		D5		D4		D3		D2		D1		D0		1		0		1		△14

										Blade8		-		-		-		-		-		-		-		*		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		-		*		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		-		*		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		-		*		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		-		*		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		-		*		-		-		-		-		-		アリ		ナシ

										-		-		*		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

										-		*		-		-		-		-		-		-		-		アリ		アリ

								機器情報：Combiner1の温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Combiner1の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Combiner1の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Combiner1のレーザ出力
単位：[1W]
※Combiner1から送信される「PD(レーザーパワー)」と同一データ シュツリョク ソウシン ドウイツ																								2

								機器情報：Combiner1のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade1のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade1のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade1の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade1の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Blade1の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade1のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade1から送信される「レーザパワーワット」と同一データ ソウシン ドウイツ																								2

								機器情報：Blade1のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade1のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade1のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade2のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade2のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade2の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade2の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Blade2の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade2のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade2から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2

								機器情報：Blade2のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade2のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade2のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade3のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade3のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade3の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade3の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Blade3の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade3のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade3から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2

								機器情報：Blade3のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade3のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade3のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade4のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade4のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade4の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade4の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2

								機器情報：Blade4の露点温度
単位：[0.01℃]																								2

								機器情報：Blade4のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade4から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2

								機器情報：Blade4のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade4のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade4のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2

								機器情報：Blade5のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade5のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade5の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade5の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2		△14

								機器情報：Blade5の露点温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade5のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade5から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2		△14

								機器情報：Blade5のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade5のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade5のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade6のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade6のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade6の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade6の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2		△14

								機器情報：Blade6の露点温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade6のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade6から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2		△14

								機器情報：Blade6のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade6のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade6のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade7のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade7のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade7の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade7の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2		△14

								機器情報：Blade7の露点温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade7のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade7から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2		△14

								機器情報：Blade7のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade7のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade7のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade8のLaser Diode 温度１
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade8のLaser Diode 温度２
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade8の周囲温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade8の相対湿度
単位：[0.01%RH]																								2		△14

								機器情報：Blade8の露点温度
単位：[0.01℃]																								2		△14

								機器情報：Blade8のレーザ出力
単位：[1W]
※Blade8から送信される「レーザパワーワット」と同一データ																								2		△14

								機器情報：Blade8のPD(レーザーパワー)
単位：[1W]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade8のPD　電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								機器情報：Blade8のPD　平均電圧
単位：[0.01V]
※TP非表示																								2		△14

								ブレード個数
1～8 コスウ																								1		△14

								ダミー（バイト整列用） セイレツ ヨウ																								1		△15

								機器情報：CombinerのFOM PD
単位：[1mV] キキ ジョウホウ タンイ																								2		△15

								機器情報：CombinerのFOM PD Low
単位：[1mV] キキ ジョウホウ タンイ																								2		△15

								機器情報：CombinerのFOM PD High
単位：[1mV] キキ ジョウホウ タンイ																								2		△15

								ダミー																								16						255

				PMF.SYSデータ要求応答 オウトウ		0x3D		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△12

						7byte		ダミー																								5

				PMF.SYSデータ（最終以外） サイシュウ イガイ		0x3E		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△11

						255byte		PMF.SYSデータ																								253				255

				PMF.SYSデータ（最終） サイシュウ		0x3F		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△11

						255byte		PMF.SYSデータ		1～253																						253				255

				生産数カウンタ設定データ要求応答 セイサンスウ セッテイ ヨウキュウ オウトウ		0x40		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△11

						255byte		データ番号 バンゴウ																								1

								プログラム名ワーク名 メイ メイ																								30		△12

								ワーク名プログラム名 メイ メイ																								28		△12

								現在の生産数 ゲンザイ セイサンスウ																								2

								累積の生産数 ルイセキ セイサンスウ																								4

								ダミー																								188						255

				稼働時間ステイタス カドウ ジカン		0x51		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△11

						255byte		現在カウント中稼働時間種別		内容 ナイヨウ																						1

										00h		なし

										01h		プログラム実行時間 ジッコウ ジカン

										02h		運転中一時停止時間 ウンテンチュウ イチジ テイシ ジカン

										03h		運転中エラー時間 ウンテンチュウ ジカン

										04h		運転中サーボOFF時間 ウンテンチュウ ジカン

										05h		運転中アイドル時間 ウンテンチュウ ジカン

										06h		教示モード中時間 キョウジ チュウ ジカン

										07h		運転中アークON時間 ウンテンチュウ ジカン

										08h		ダウンタイム（エラー）

										09h		運転中WAIT時間 ウンテンチュウ ジカン

										0Ah		運転中空走時間 ウンテンチュウ クウソウ ジカン

								現在_年
管理設定->日付／時刻設定の年（YYYY形式） カンリ セッテイ ネン ケイシキ																								2

								現在_月
管理設定->日付／時刻設定の月（MM形式） ツキ																								1

								現在_日
管理設定->日付／時刻設定の日（DD形式） ヒ																								1

								現在_時
管理設定->日付／時刻設定の時（hh形式） ジ ジ																								1

								現在_分
管理設定->日付／時刻設定の分（mm形式） フン フン																								1

								現在_秒
管理設定->日付／時刻設定の秒（ss形式） ビョウ ビョウ																								1

								ダミー（バイト整列用） セイレツ ヨウ																								1

								測定開始_年（YYYY形式） ソクテイ カイシ																								2

								測定開始_月（MM形式） ソクテイ カイシ																								1

								測定開始_日（DD形式） ソクテイ カイシ																								1

								測定開始_時（hh形式） ソクテイ カイシ ジ																								1

								測定開始_分（mm形式） ソクテイ カイシ フン ケイシキ																								1

								測定開始_秒（ss形式） ソクテイ カイシ ビョウ ケイシキ																								1

								ダミー（バイト整列用） セイレツ ヨウ																								3

								現在_プログラム実行時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中一時停止時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中エラー時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中サーボOFF時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中アイドル時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_教示モード中時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_電源投入時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中アークON時間（単位：0.1秒）																								4

								現在_ダウンタイム（エラー）（単位：0.1秒）																								4

								累積_プログラム実行時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中一時停止時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中エラー時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中サーボOFF時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中アイドル時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_教示モード中時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_電源投入時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中アークON時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_ダウンタイム（エラー）（単位：0.1秒）																								4

								現在_運転中WAIT時間（単位：0.1秒） ゲンザイ																								4		△12

								現在_運転中空走時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中WAIT時間（単位：0.1秒）																								4

								累積_運転中空走時間（単位：0.1秒） ルイセキ クウソウ																								4

								ダミー																								146						255

				増設入力ステイタス ゾウセツ ニュウリョク		0x52		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△13

						※サイズは
可変		最終番号
※現在使用可能な入力の最終番号を送信する。 サイシュウ バンゴウ ゲンザイ シヨウ カノウ ニュウリョク サイシュウ バンゴウ ソウシン																								2

								入力41～2048（ビットフィールド、ON:1、OFF:0）
※可変長とし、No.41～現在使用可能な入力の最終番号までのON/OFF状態を送信する。 カヘンチョウ ゲンザイ シヨウ カノウ ジョウタイ ソウシン		1～251																						251

				増設出力ステイタス ゾウセツ シュツリョク		0x53		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△13

						※サイズは
可変		最終番号
※現在使用可能な出力の最終番号を送信する。 サイシュウ バンゴウ ゲンザイ シヨウ カノウ シュツリョク サイシュウ バンゴウ ソウシン																								2

								出力41～2048（ビットフィールド、ON:1、OFF:0）
※可変長とし、No.41～現在使用可能な出力の最終番号までのON/OFF状態を送信する。 シュツ カヘンチョウ ゲンザイ シヨウ カノウ シュツ ジョウタイ ソウシン		1～251																						251

				セーフティモニターステイタス		0x54		シーケンス番号 バンゴウ																								1		△13

						255byte		安全入力最終番号
※現在使用可能な出力の最終番号を送信する。 アンゼン ニュウリョク サイシュウ バンゴウ																								1

								安全出力最終番号
※現在使用可能な出力の最終番号を送信する。 アンゼン シュツリョク サイシュウ バンゴウ																								1		△14

								安全入力1～136（ビットフィールド、ON:1、OFF:0） アンゼン ニュウリョク																								17

								安全出力最終番号
※現在使用可能な出力の最終番号を送信する。 アンゼン シュツリョク サイシュウ バンゴウ																										△14

								安全出力1～136（ビットフィールド、ON:1、OFF:0） アンゼン シュツリョク																								17

								ダミー																								217



				※データ長は1byte～255byte。

				※データのエンディアンはリトルエンディアン △1
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