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はじめに　

このたびは、“デンソーロボット　オフラインプログラミング　Ver.1”（注：これ以降オフライン
プログラミングと呼びます。）の基本ソフトをお買い上げいただき、誠にありがとうございます。

オフラインプログラミングは、下記のACサーボタイプデンソーロボットのユーザプログラムの作
成・編集をパソコン（NEC-PC9801 シリーズ）上で可能にした画期的なアプリケーション　プログ
ラムです。ユーザプログラムの開発の際に、ご活用ください。

なお、オフラインプログラミングをパソコンにセットアップするために、MS-DOSの基本的コマン
ドの知識が必要です。また、“オフラインプログラミング”を使用して、ユーザプログラムの作成・
編集するために、デンソーロボットのユーザプログラム作成の知識が必要です。ロボットの操作・
プログラミング等の知識に関しては、「ACサーボタイプデンソーロボット取扱説明書A（操作・設
置・保守）」および「取扱説明書B（プログラミング）」を参照してください。

■オフラインプログラミングの構成

「デンソーロボット　オフラインプログラミング」は、下記のように“基本ソフト”とロボット
機種別に準備の“各ロボット対応ディスク”から構成され、それぞれ別売されています。
基本ソフトがインストール済のオフラインプログラミングシステムに「各ロボット対応ディス
ク」をインストールすることにより、各対象ロボットのユーザプログラムの作成・編集が可能に
なります。

なお、「各ロボット対応ディスク」のインストール方法は「各ロボット対応ディスク」に同梱の
インストールガイドを参照してください。

■対象ロボット型式

対象ロボットは「各ロボット対応ディスク」に同梱のインストールガイドに記載されています。

注：PC9801シリーズは日本電気株式会社の製品です。
MS-DOSは米国マイクロソフト社の商標です。

1

R

RL LR

LRL

'94.9.13  匂坂

基本ソフト

①標準４軸ロボット対応ディスク
②ねじ締めロボット対応ディスク
③小型垂直多関節型ロボット対応ディスク
④加工用ロボットテトラム対応ディスク
⑤小型円筒座標ロボットACミニ対応ディスク
⑥直角座標ロボットXYCシリーズ対応ディスク

各ロボット対応ディスク

410090-0110
410090-0210
410090-0310
410090-0510
410090-0610
410090-0710

410090-0010
（品番）デンソーロボット　オフラインプログラミングの構成



お願い

デンソーロボットをご使用の前に、必ずデンソーロボット取扱説明書Ａ（操作・設置・保守）の
「安全にご使用いただくために」をよくお読みいただき、安全にデンソーロボットをご使用いただ
きますようお願いします。

注意：安全確保のため、オフラインプログラミングで作成・編集したプログラムをデンソーロボ

ットにロードしてお使いになる場合は、ロードする毎に必ず低速で動作確認を行なって安

全を確認した後に、お使いください。

お客様へ

本ソフトウェアおよび本書は株式会社デンソーの著作物です。
本ソフトウェアのご利用にあたっては、下記の点にご注意下さい。

１．著作権

(ａ) 本ソフトウェアは著作権法によって保護されています。
(ｂ) 株式会社デンソーは、本書に特に記載のある場合をのぞき、著作権法上で保護されるす

べての権利を保留します。
２．使用許諾

(ａ) お客様は、本ソフトウェアのコピー１部を同時に一台のコンピュータ上においてのみ使
用できます。

(ｂ) お客様は、同時に一台のコンピュータ上で使用するために限り本ソフトウェアを保存目
的以外に複写することができます。

(ｃ) お客様は、日本国内においてのみ、本ソフトウェアの使用ができます。
３．その他の条件

(ａ) お客様は、本ソフトウェアを第三者に譲渡することはできません。
(ｂ) お客様は、本ソフトウェアを逆コンパイルまたは逆アセンブルすることはできません。

４．保証の制限

(ａ) 当社は、本ソフトウェアのディスク・その他マニュアルに落丁等の欠陥がある場合、お
買上後２ヶ月間に限り補修又は交換に応じるものといたします。

(ｂ) いかなる場合においても当社は、本ソフトウェア製品の使用又は使用不能から生ずる他
の損害（事業利益の損失、事業の中断、事業情報の損失又はその他の金銭的損害を含む
がこれに限定されない）に関して一切責任を負わないものとします。たとえ当社がかか
る損害の可能性について事前に知らされていた場合でも同様です。
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本書の利用方法 

目　次 

第１章　オフラインプログラミングの概要 

第２章　操作前の準備 

第３章　基本操作 

第４章　各機能の解説 

索　引 
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本書の利用方法
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■　本書の利用方法
１　本書の構成 本書は以下の４章から構成されています。お使いの用途にあわ

せて活用してください。

第１章　オフラインプログラミングの概要

オフラインプログラミングの構成・機能・特長などの概要
について説明してあります。概要を知りたいときにお読みく
ださい。

第２章　操作前の準備

オフラインプログラミングをパソコンにセットアップし、
起動するまでの操作前の準備について説明してあります。オ
フラインプログラミングを起動させる前にお読みください。

注意：オフラインプログラミングはMS-DOS上で作動するアプ
リケーションプログラムです。本章では、MS-DOSのシ
ステムが適切にセットアップされていることを前提に
説明しています。
MS-DOSのシステムをセットアップする方法は、MS-
DOSの取扱説明書を参照してください。

第３章　基本操作

オフラインプログラミングをはじめてお使いになる方が、
基本操作を段階的に学習できるように説明してあります。
オフラインプログラムをはじめて操作するときにお読みく

ださい。

第４章　各機能の解説

画面上の操作方法、各コマンドの機能・操作方法などオフ
ラインプログラミングの全機能を詳しく説明してあります。
オフラインプログラミングの機能や操作方法について知り

たいときに、該当する箇所を索引してお読みください。

索引

この取扱説明書に使われている主な語句とその記載ページ
が、あいうえお順およびアルファベット順にまとめてありま
す。索引としてご活用ください。
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２　表記について 取扱説明書のなかで使用される各種のマークは、以下のような
意味をもっています。

マーク 意　　　　　　　　　　味 

補足事項など注記をあらわしています。 注： 

注意事項を記しています。 注意： 

重要な注意事項を記しています。 
よくお読みください。 

注意： 

参照ページが11ページであることを示しています。 [P-11]

コマンドなどの機能について記してます。 [機能]

操作方法を記してます。 [操作方法]

各機能で発生するエラーについて記しています。 [エラー]

各機能に関する補足事項を解説しています。 [解説]

キーボードのそれぞれのキーは　　　キー、　　キーの 
ように　　　で囲んで表記します。詳細は［P3-1]を参 
照してください。 

　　　キー 

　　キー 

ESC ESC
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第第１１章章

オフラインプログラミングの構成・機能・特長などの概要に

ついて説明してあります。概要を知りたいときにお読みくだ

さい。

１. オフラインプログラミングの構成

２. オフラインプログラミングの機能

３. オフラインプログラミングの特長

４. ユーザプログラムの開発手順の概要

オフラインプログラムの概要
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１　オフラインプログラミングの構成

1.1 パッケージの内容 オフラインプログラミングの基本ソフトのパッケージには、表
１－１に示す構成品が梱包されていますので確認してください。

表１－１：パッケージの内容

１ 

２ 

品　　　名 数量 

１ 

１ 

ディスク（基本ソフト） 

取扱説明書 

'94.9.13  匂坂
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1.2 ご用意いただくもの オフラインプログラミングをセットアップするために、オフラ
インプログラミングのパッケージの内容に加えて、つぎのもの
の準備が必要です。

1.2.1 ハードウェアの準備 オフラインプログラミングをセットアップするために、表１－
２に示すハードウェアが必要です。それぞれのハードウェアの
取扱説明書に従って、正しく接続してください。

表１－２：必要なハードウェア

１ 

ハードウェア名 内　　　　　　　　　　容 

640KB以上のメモリを搭載した下記のNEC PC-9801シリー 
ズまたはその完全互換のパーソナルコンピュータが必要 
です。 
PC-9801VM21以降（ただしXA、LT、GSおよびハイレゾ 
タイプは除く） 

パソコンとメモリ 

ディスプレイ パソコン本体に接続可能あるいはパソコン本体に内蔵さ 
れていて、PC9801シリーズにおけるノーマルモードに 
対応したディスプレイをご使用ください。（カラー、 
モノクロを問いません） 
 

２ 

ハードディスク 

 

オフラインプログラミングを使用するには、ハードディ 
スクが必要です。オフラインプログラミングをセットア 
ップするには、使用するハードディスクに３MB以上の空 
領域が必要です。 

３ 

フロッピィディスクドライブ 

 

オフラインプログラミングをセットアップしたり、作成 
したデータをフロッピィディスクに保管するため、少な 
くとも１台のフロッピィディスクドライブが必要です。 

４ 

フロッピィディスクドライブには、3.5インチ2HD 
（1.25MBフォーマット）のフロッピィディスクを読み取 
れるタイプのものをご用意ください。 
 マウス オフラインプログラミングをより快適にご使用いただく 
ため、パソコン本体に接続可能で、MS-DOS付属の 
MOUSE.SYSに対応したマウス使用をおすすめします。一 
般にPC9801用バスマウスとして販売されているマウスで 
あれば問題ありません。 

５ 

プリンタ PC-9801シリーズに接続可能な80桁以上印刷可能なプリン 
タ 

６ 

RS-232Cケーブル デンソーロボットコントローラ・パソコン間をつなぐケー 
ブル 
注：ケーブルのピンの配列については「機器の接続」を 
　　参照してください。 

７ 
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表１－３：必要なソフトウェア

１

ソフトウェア名 内　　　　　　　　　　容

NEC  PC9801に適合したMS-DOS Ver3.10以降のバージョ
ンのMS-DOSが必要です。

MS-DOS

1.2.2 ソフトウェアの準備 オフラインプログラミングをセットアップするために、表１－
３に示すソフトウェアが必要です。ソフトウェアの取扱説明書
に従って、正しくセットアップしてください。
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1.3．デンソーロボットシステムの概要

デンソーロボット　システムの構成を図１－１に示します。

ティーチング
　ペンダント

デンソーロボットコントローラ

CALデータ
変数データ

ユーザ
　プログラム

メモリ

システムソフトウェア

ハードウェア

デンソーロボット
本体

（２）パソコン

オフライン
プログラミング
ソフトウェア

（１）

ロード／
　セーブ

図１－１：デンソーロボット　システムの構成

デンソーロボットでは、ユーザが作成したプログラム（ユーザ
プログラム）に従ってロボット本体を動作させることができま
す。
ユーザプログラムの作成の方法につぎの２通りがあります。
（１）ティーチングペンダントを使って、コントローラ内部の

メモリに直接ユーザプログラムを入力する方法（従来の
方法）

（２）ユーザプログラムをパソコンで作成し、コントローラ内
部のメモリにロードする方法。

オフラインプログラミングは、上記（２）を可能にしたアプリ
ケーションソフトウェアです。
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1.4 オフラインプログラミングの機器構成

オフラインプログラミングに関する機器構成を図１－２に示
します。

オフラインプログラミングを使用することにより、ユーザプロ
グラムの編集などが容易にできます。

図１－２：オフラインプログラミングの機器構成

ティーチング
　ペンダント

ロボット
コントローラ

パソコン

オフライン
プログラミング

プリンタ
フロッピィ
ローダ

フロッピィ
ディスク プリンタ

ロボット
本体

マウス

（１）
（２）

RS232Cケーブル

（３）
（４）
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２．オフラインプログラミングの機能

オフラインプログラミングの機能の概要を説明します。
（１）ユーザプログラムの編集

ユーザプログラム、変数データの入力・編集ができます。
（２）データ取り込み／データ書き込み（アップロード／ダウ

ンロード）

ユーザプログラム・変数データ・CALデータなどをロボ
ットコントローラから取り込んだり（アップロード）、ロ
ボットコントローラへ書き込む（ダウンロード）ことが
できます。
注：この機能を使う場合は、ロボットコントローラとパ
ソコンをRS232Cケーブルで接続する必要があります。

（３）保存

ユーザプログラム・変数データ・CALデータをフロッピ
ィディスクやハードディスクへ書き込んだり、逆に読み
出すことができます。
注：フロッピィローダにより書き込んだデータの読み出
しもできます。逆に、オフラインプログラムで書き
込んだデータをフロッピィローダを使ってロボット
にロードすることもできます。

（４）印刷

ユーザプログラム・変数データ・CALデータ・ログデー
タなどをパソコンに接続したプリンタに出力できます。
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３．オフラインプログラミングの特長

（１）簡単操作

わかりやすいアイコンやガイダンス表示により、パソコ
ンに不慣れな方でも処理の選択や操作が簡単に行なうこ
とができます。また、マウスの使用も可能です。

（２）専用エディタ

デンソーロボットに不慣れな方のために、専用エディタ
を用意しました。コマンドメニューからコマンドを選択
し、ガイダンス表示に従ってパラメータを入力すること
により、簡単にプログラムが入力できます。コマンド名
の入力ミスやパラメータの入力忘れもありません。
注：設定によって、市販の汎用エディタを起動すること
もできます。お客様のお持ちの操作に慣れているエ
ディタの使用が可能です。

（３）「初心者メニュー」

はじめて、このオフラインプログラムを使用される方の
ために、処理を順序立てた専用メニューを用意してあり
ます。「初心者メニュー」の処理順に操作を行なうことに
より、一連のユーザプログラム作成・編集を行なうこと
ができます。

（４）オンライン　ヘルプ

ヘルプキーを押すことにより、カーソル位置の機能の説
明を見ることができます。
専用エディタにおいては、各コマンドの説明も表示され
ます。

（５）簡単インストール

付属のインストールソフトによりオフラインプログラミ
ング　ソフトウェアをパソコンのハードディスク上に、
簡単にインストールできます。

（６）NOTE型パソコンでも使用可

NOTE型のNEC9801シリーズのパソコンでも使用できま
す。
ただし、ハードディスクが必要です。

（７）文法チェック機能

作成したユーザプログラムのコマンド名・ジャンプ先ラ
ベルの有無などの文法チェックを行ないます。
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４．ユーザプログラムの開発手順の概要
ここでは、ユーザプログラムの開発手順について説明しますが、
その前にオフラインプログラミングで取り扱うデータ形式お
よびデータ変換方法について説明します。

4.1 データ形式 オフラインプログラミングで扱うデータ形式にはつぎの２種類
があります。
（１）機械語形式

デンソーロボットコントローラにダウンロードするとき
の形式です。また、ロボットコントローラからアップロ
ードするとこの形式でディスクにセーブされます。

（２）文字データ形式（ASCII形式）

オフラインプログラミングで編集、印刷するときの形式
です。

4.2 データ変換・ 図１－３のように、異なるデータ形式間の変換を行なう処理が
データ逆変換 「データ変換」および「データ逆変換」です。

図１－３：データ変換とデータ逆変換

（１）
機械語形式

（２）
文字データ形式

データ変換

データ逆変換

注意：データ逆変換時には、データ変換時に作られる管理情
報が必要です。新規にプログラムを作成する場合、前
もってプログラムを作成する場合には［P4-8］を参照
してください。
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データ 
取り込み 

機械語 
形式 

文字データ 
形式 

機械語 
形式 

データ 
変換 エディタ 

データ 
逆変換 

データ 
書き込み 

アップロード 

デンソーロボット 
コントローラより 

デンソーロボット 
コントローラへ 

ダウンロード 

1 2 3 4 5

4.3 ユーザプログラムの 図１－４にオフライン　プログラミングを使ったユーザプログ
開発手順 ラムの開発手順の概要を示します。

図１－４：ユーザプログラムの開発手順
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第２章

オフラインプログラミングをパソコンにセットアップし、起

動するまでの操作前の準備について説明してあります。

オフラインプログラミングを起動させる前にお読みくださ

い。

１. オフラインプログラミングのセットアップのまえに

２. オフラインプログラミングのセットアップ

３. オフラインプログラミングの起動と終了

４. 機器の接続

操作前の準備
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１．オフラインプログラミングのセットアップのまえに
オフラインプログラミングのセットアップを始める前に、パ
ソコン本体と周辺機器が正しく接続されていることを確認して
ください。また、オフラインプログラミングをセットアップ
するには、MS-DOSが正しくセットアップされていることが必要
です。
つぎの表２－１に従って確認してください。

表２－１：セットアップ前の確認

項　　　目 確　認　内　容

１ ハードディスクの空き領域 オフラインプログラミングをセットアップするまえに十分
な空き領域があるかどうか確認してください。
セットアップするには、ハードディスクに３MB以上の空
き領域が必要です。

２ 日本語入力システム オフラインプログラミングは現在のバージョンでは日本語
入力システムに対応しておりません。日本語入力システム
は、パソコンのメモリを大量に占有するため、オフライン
プログラミングが正常に動作しないことがあります。
MS-DOSの取扱説明書または日本語入力システムの取扱説
明書を参照して、日本語入力システムを取り外しておいて
ください。

３ 使用可能メモリ オフラインプログラミングは実行時550KB以上の使用可能
メモリを必要とします。使用可能メモリはMS-DOSの
CHKDSKコマンドで確認できます。CHKDSKコマンドにつ
いてはMS-DOSの取扱説明書を参照ください。

４ マウスドライバ オフラインプログラミングにはあらかじめ専用のマウスド
ライバが組み込まれています。

５ X COPYコマンド オフラインプログラミングでディスクからデータを取り込
む場合（　　　　  参照）、MS-DOSのX COPYコマンドが
パスの通ったディレクトリにあることを確認しておいてく
ださい。
X COPYコマンドについては、MS-DOSの取扱説明書を参
照してください。

［P3-12］

1.1 セットアップの準備 オフラインプログラミングをセットアップする前に、MS-DOSを
起動して、使用可能メモリの確認を行ないます。

1.1.1 MS-DOSの起動 オフラインプログラミングをセットアップするには、まずMS-
DOSを起動します。
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1.1.2 使用可能メモリの確認 MS-DOSが起動したところで、使用可能メモリが十分かどうかを
念のため確認します。

［操作方法］ CHKDSKコマンドを実行します。MS-DOSのプロンプトに続けて、
つぎのように入力してCHKDSKを実行します。

①CHKDSKと入力し　　キーを押します。
CHKDSKコマンドが実行され、図２－１のような画面が表示
されます。

図２－１：使用可能メモリの確認画面

20217856
106496
196608

17776640
2138112

8192
2468
261

655360
570784

バイト：
バイト：
バイト：
バイト：
バイト：

バイト：
個　　：
個　　：

バイト：
バイト：

全ディスク容量
４個の隠しファイル
24個のディレクトリ
612個のユーザーファイル
使用可能ディスク容量

クラスタサイズ
全クラスタ
使用可能クラスタ

全メモリ
使用可能メモリ

番号は　0B04-0FFD

②使用可能メモリが550000バイト以上あることを確認してくだ
さい。550000バイトを下回る場合は、MS-DOSの取扱説明書を
参照して、CONFIG.SYS等を変更し、使用可能メモリを増やし
てください。

注：この表示は、お客様のパソコンの使用状況により異なります。

［操作方法］ ①ハードディスクからMS-DOSを起動します。

注意：AUTOEXEC.BATの設定状態によりメニューが自動的に
起動される場合があります。
MS-DOSやメニューの取扱説明書を参照してメニュ－

を終了しMS-DOSのプロンプト（Ａ：＞など）がでる

ようにしてください。
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２．オフラインプログラミングのセットアップ
MS-DOSを起動して、使用可能メモリを確認したら、オフライン
プログラミングのセットアップを行ないます。
オフラインプログラミングのセットアップには「ディスク（基
本ソフト）」を使います。

2.1 setup.exeの起動 オフラインプログラミングのセットアップは、「ディスク（基本
ソフト）」に入っているセットアッププログラムSETUP.EXEを
MS-DOS上で起動することによって実行されます。

［操作方法］ ①「ディスク（基本ソフト）」がフロッピィディスクドライブに
セットされていることを確認します。
②カレントドライブをフロッピィディスクをセットしたドライ
ブに変更します。
たとえば、「ディスク（基本ソフト）」をセットしたのがドラ
イブＢ：である場合、Ｂ：と入力し、 キーを押します。
③SETUP.EXEを起動します。
MS-DOSプロンプト（Ａ：＞など）に続けてSETUPと入力し

キーを押します。すると図２－２－１の初期画面が表示
されます。次に　　キーを押すと、図２－２－２のセットア
ップ画面が表示されます。

図２－２－１：セットアップ初期画面

オフラインプログラミング　セットアップユーティリティ 

＜ﾘﾀｰﾝ＞－続行　＜ESC＞－中止 

このプログラムはあなたのパソコンにオフラインプログラミング 
基本ソフトをインストールします。すべてをインストールするには 
約１メガバイトのディスクスペースが必要です。 

セットアップユーティリティ 

'94.9.13  匂坂　'94.10/13  匂坂
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2.2 オフライン オフラインプログラミングのインストールについて説明します。
プログラミング

のインストール

2.2.1 セットアップ画面の 図２－２－２のセットアップ画面に、以下の方法で入力してく
入力方法 ださい。

・最初の状態では「シリアル番号」が反転表示されています。
この番号は変更できません。
・　 キーと　 キーで設定項目を移動できます。設定する項目に反
転表示を移動し　　キーを押してキーボードから設定内容
を入力してください。

［操作方法］ （１）会社名、担当者名の入力

会社名あるいは部署と担当者のお名前を入力し　　キー
を押します。
注意：日本語入力システムには対応していません。

（２）転送元の入力

「ディスク（基本ソフト）」を入れるフロッピィディスク
のドライブ名を入力し、 キーを押します。通常は画
面に表示されている初期値のまま、変更する必要はあり
ません。

（３）転送先の入力

オフラインプログラミングを実行するファイルを転送す
るディレクトリ名を入力し、 キーを押します。

'94.9.13  匂坂

オフラインプログラミング　セットアップユーティリティ 

インストール開始 

ディスクラベルに書かれているシリアル番号（８桁）です。 

＜ESC＞-中止 

シリアル番号 
会　社　名 
担　当　者 
転　送　元 
転　送　先 
起動ドライブ 
テンポラリ 

：00000000 
： 
： 
：B： 
：A：¥CAPS2 
：A： 
：A：¥TEMP

説　明 

図２－２－２：セットアップ画面
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初期値として“A：¥CAPS2”が入っています。インスト
ールが実行されると、ここで入力したディレクトリが作
成され、このディレクトリにオフラインプログラミング
を実行するファイルが転送されます。

（４）起動ドライブの入力
MS-DOSを起動するドライブ名を入力し、 キーを押し
ます。初期値として“A：”が入っています。
注：起動ドライブで指定したドライブのAUTOEXEC. BAT
とCONFIG.  SYSが自動的に変更されます。

（５）テンポラリの入力
オフラインプログラミングが作業用に使用するディレク
トリ名を入力し、 キーを押します。
起動ドライブのAUTOEXEC.  BATに環境文字列TEMPの指
定がある場合は、その指定ディレクトリ名が表示されます。

注意：通常はラムディスクなど高速な装置を指定してく
ださい。このディレクトリの指定がないと、専用
エディタは立ちあがりません。

2.2.2 インストールの実行 オフラインプログラミングを以下の手順でインストールします。
［操作方法］ ①インストール開始を選択し、 キーを押します。

注意：インストールが始まると、中止ができません。インス
トールを開始する前ならばESCキーを押すことによって
インストールを行なわずにSETUP.EXEを終了します。

②インストールが終了すると、図２－３に示す画面が表示され
ます。 キーを押します。

図２－３：インストール終了画面

オフラインプログラミング　セットアップユーティリティ 

＜ﾘﾀｰﾝ＞－終了 

オフラインプログラミング基本ソフトのインストールを全て終了し 
ました。必要なファイルはすべてハードディスクにコピーされまし 
た。引き続き、各ロボット対応ディスクのインストールを行ってく 
ださい。 
　　－　お使いになる前に、取扱説明書をよくお読みください。 

'94.9.13  匂坂　'94.10/13  匂坂
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（１）AUTOEXEC.BATの内容

正常にセットアップが完了すると起動ドライブの
AUTOEXEC.BATにはつぎの内容が追加されます。変更前
のAUTOEXEC.BATはAUTOEXEC.ORGにリネームされて
保存されています。
PATH=Ａ；￥CAPS2；%PATH%；
SET  CATS=Ａ：￥CAPS2 オフラインプログラミング

のディレクトリ
SET  TEMP=Ａ：￥TEMP 作業用ディレクトリ

（２）CONFIG.SYSの内容

正常にセットアップが完了すると起動ドライブの
CONFIG.SYSにはつぎの内容が追加されます。変更前の
CONFIG.SYSはCONFIG.ORGにリネームされて保存されて
います。
FILES=30
注：FILESコマンドでの指定ファイル数が30より大きい場
合は変更されません。

2.3 AUTOEXEC.BATと

CONFIG.SYSの内容

③各ロボット対応ディスクをインストールしてください。
注：インストール手順は「各ロボット対応ディスク」に同梱

のインストールガイドを参照してください。
④正しくインストールされなかった場合、図２－４に示す画面
が表示されます。
「２　オフラインプログラミングのセットアップ」［P2-3」に
戻り、セットアップをやり直してください。

図２－４：インストール失敗画面

オフラインプログラミング　セットアップユーティリティ 

＜ﾘﾀｰﾝ＞－確認 

インストールに失敗しました。取扱説明書をご確認のうえ、再度 
インストールしてください。 

'94.10/13  匂坂
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図２－５：メニュー画面

矢印キーで選択し「ＥＮＴ」キーを押してください 

HM/HS4  型ロボット 
IR0000

Offline  Programming  System

メイン・メニュー 

・終了 → 本システムを終了します。 
 
・HELP → 説明モードに入ります。 

ROBO

ROBO

データ取り込み データ変換 エディタ データ逆変換 データ書き込み 

HD

設　　　定 印　　　刷 ファイル 終　　　了 初　心　者 

UP EDIT

３　オフラインプログラミングの起動と終了
セットアップが完了したところで、オフラインプログラミング
が正常に起動するかどうかをテストしてください。オフライン
プログラミングが正常に起動しない場合は、もう一度セットア
ップの作業をやり直してください。

3.1 MS-DOSの再起動 オフラインプログラミングをフロッピィディスクドライブから
抜き出し、パソコンのリセットボタンを押して、システムを再
起動します。

注意：パソコン起動時にメニューユーティリティソフト（注）
からオフラインプログラミングを起動させた場合、正
常に動作しないことがあります。オフラインプログラ
ミングを起動させる前に必ずメニューユーティリティ
ソフトを終了させておいてください。

注：メニュ－ユーティリティソフトとはEOシステム（株式
会社アイシーエム製）、S.O.S（緑電子株式会社製）等
に代表されるアプリケーションソフトの登録・起動・
切り替えを行なうソフトウェアです。

3.2 オフラインプログラミングの起動
［操作方法］ ①セットアップで指定した転送先ディレクトリを入力し、 キ

ーを押します。
注：転送先ディレクトリが¥CAPS2の場合はCD CAPS2と入力

します。
②CAPS2と入力し、 キーを押します。
オフラインプログラミングが正常に起動すると、オープニング
メッセージの後、図２－５のようにメニュー画面が表示されます。

'94.10/13  匂坂
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3.3 オフライン オフラインプログラミングが正常に起動したら、ひとまずオフ
プログラミングの終了 ラインプログラミングを終了させます。
［操作方法］ ①「終了」コマンドを選択して、 キーを押します。

図２－６のように確認のダイヤログボックスが開きます。

図２－６：オフラインプログラミング終了ウインドウ

システムを終了しますか？ 

 

YES NO

②「YES」を選択し、 キーを押します。
図２－７のように終了画面が表示され、オフラインプログラ
ミングが終了したことになります。

図２－７：終了画面

Ａ＞ 



４ 機器の接続

４．機器の接続 「データ取り込み」「データ書き込み」で「データ通信」を行な
う場合はデンソーロボットコントローラとパソコン間が接続さ
れている必要があります。
ロボットコントローラとパソコンは、図２－８に示すように、
ロボットコントローラの“CN2”コネクタとパソコンのRS232C
端子を図２－９に示す結線ケーブルで接続してください。

注意：結線ケーブルを接続するときは、ロボットコントロ
ーラおよびパソコンの電源が切れていることを確認
してください。

2-9

R

RL LR

LRL

図２－８：デンソーロボットコントローラとパソコンの接続

デンソーロボットコントローラ パソコン 

RS232C RS232C端子 

RS232Cケーブル 

図２－９：RS232Cケーブルピン配列

信号名 

GND 

TXD 

RXD 

RTS 

CTS 

DSR 

GND 

DTR

ピンNO 

１ 

２ 

３ 

４ 

５ 

６ 

７ 

20

ピンNO 

１ 

２ 

３ 

４ 

５ 

６ 

７ 

20

信号名 

GND 

TXD 

RXD 

RTS 

CTS 

DSR 

GND 

DTR

コントローラ 
　　　CN2（25ピン） 

パソコン（PC-9801） 
　　　（25ピン） 



第２章 操作前の準備

ロボットコントローラとパソコン間は、表２－２の仕様
で通信を行ないます。オフライン　プログラムを起動す
ると、パソコンの通信モードは自動的にこの設定になり
ます。ただし、オフラインプログラミング終了時に起動
前の通信モードへ自動的に戻す処理は行なっていません。
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表２－２：通信仕様

項　　　目 内　　　　　　　　　容 

適用回線 

伝送速度 

回線構成 

通信方式 

同期方式 

伝送制御コード 

誤り制御方式 

応答方式 

RS-232Cインターフェイス 

9600bps固定 

ポイント・ツー・ポイント 

半二重通信方式 

調歩同期方式、１スタートビット、１ストップビット、 
奇数（ODD）パリティ 

ENQ、ACK、NAK、EOT 

チェックサム 

ACK、NAK方式 

注１：「データ取り込み」「データ書き込み」を行なうときには、
ロボットのモータ電源を切りの状態にしてください。

注２：「データ取り込み」「データ書き込み」以外の処理の場合
は、ロボットコントローラとパソコンが接続されていな
くても操作ができます。

注３：ロボットコントローラ以外の周辺機器
（マウス、ディスプレイ、プリンタ等）のパソコンへの接
続は、パソコンや各周辺機器の取扱説明書に従って正し
く接続してください。

注意：MS-DOS標準添付の通信ドライバ“RSDRV.SYS”お
よびディスクキャッシュ“SMARTDRV.SYS”は
CONFIG.SYSに組み込まないでください。
（ディスクキャッシュ“SMARTDRV.EXE”の場合は
AUTOEXEC.BATに組み込まないでください。）
もし組み込まれていると、コントローラとパソコン
との通信（データ取り込み、データ書き込み）が正
常に実行できなくなります。
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第３章

オフラインプログラミングをはじめてお使いになる方が、基

本操作を段階的に学習できるように説明してあります。

オフラインプログラミングをはじめて操作するときにお読み

ください。

１. キー操作とマウス操作

２. ヘルプ機能の使用方法

３. フロッピィディスクのフォーマット

４. 初心者メニュー

５. 専用エディタの使用方法

６. 印刷方法

基本操作



１ キー操作とマウス操作

１．キー操作とマウス操作

ここでは、キーボードのキーおよびマウスを使用して、各機能
（画面）の呼び出し方法について説明します。

1.1 キー操作

1.1.1 標準キーボード PC9801シリーズの標準のキーボード図３－１－１に示します。
キーは、図３－１－１に従って表記します。
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・エスケープキーならば、 あるいは　　 キーと表記します。
・スペースキーについては、スペースキーと表記します。

ESC ESC

ESC STOP F•1 F•2 F•3 F•4 F•5 F•6 F•7 F•8 F•9 F•10 INS DEL ROLL
UP

ROLL
DOWN

TAB

CTRL

SHIFT

CAPS カナ GRPH NFER XFER NUM

SHIFT

HELP

HOME
CLR

COPYBS

⑨ ⑦ 

⑥ 

⑤ 

③ 

⑩ 

① 

④ 

エスケープキー ESC① 

リターンキー ② 

カーソルキー ③ 

数字キー ④ 

ヘルプキー HELP⑤ 

ホームクリアキー HOME CLR⑥ 

下スクロールキー ROLL DOWN⑦ 

上スクロールキー ROLL UP⑧ 

インサートキー（挿入キー） INS⑨ 

文字キー ⑩ 

⑧ 

② 

スペースキー 

図３－１－１：標準キーボード（PC-9801シリーズノート型パソコンの例）
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1.1.2 各キーの機能 オフラインプログラミングで使用するキーの機能について図
３－１－２に示します。
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図３－１－２：各キーの機能（PC-9801シリーズノート型パソコンの例）

ESC STOP F•1 F•2 F•3 F•4 F•5 F•6 F•7 F•8 F•9 F•10 INS DEL ROLL
UP

ROLL
DOWN

TAB

CTRL

SHIFT

CAPS カナ GRPH NFER XFER NUM

SHIFT

HELP

HOME
CLR

COPYBS

１つ前の 
メニュー画面に戻る ヘルプ画面の 

行下移動 

ヘルプ画面の 
行上移動 

ヘルプメッセージの 
呼び出し 

カーソル右移動 

カーソル上移動 

カーソル下移動 
カーソル左移動 

注意：専用エディタで使用するキーについては、「5.1 マウス操

作とキー操作［P3-17］」を参照してください。

1.1.3 キーを使った機能の オフライン・プログラミングの各機能は、各メニュー画面で、
呼び出し方 キーを使ってカーソルをその機能のアイコンに移動

し、 キーを押すことにより、呼び出すことができます。
［操作方法］ メインメニューからデータ変換を呼び出す例を示します。

図３－１－３：メインメニュー画面

矢印キーで選択し「ＥＮＴ」キーを押してください 

HM/HS4  型ロボット 
IR0000

Offline  Programming  System

メイン・メニュー 

・終了 → 本システムを終了します。 
 
・HELP → 説明モードに入ります。 

ROBO

ROBO

データ取り込み データ変換 エディタ データ逆変換 データ書き込み 

HD

設　　　定 印　　　刷 ファイル 終　　　了 初　心　者 

UP EDIT



１ キー操作とマウス操作

①　　　　　　を使って、カーソルを「データ変換」のアイコ
ンに移動します。
注：移動するとカーソルが反転表示されます。
②　　キーを押すと、図３－１－４が表示されてデータ変換機
能が動き始めます。
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図３－１－４

1.2 マウス操作

1.2.1 マウスの基本操作 マウスの基本操作について説明します。

（１）マウスの持ち方と動かし方

マウスは、基本的に右手の親指と薬指で挟むように軽く
持ちます。そして、左のボタンは人指し指で右のボタン
は中指でそれぞれ操作します。

マウスは傾かないところで使用します。

マウスを動かすときは、机などの平坦な上を軽く転がす
ようにします。

ロボットデータを変換しますか？ 

ＹＥＳ ＮＯ 

データディレクトリ名　Ａ：￥ＣＡＰＳ２￥ＤＡＴＡ 
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机のスペースなどの関係でマウスの移動範囲が限られる
ようなときは、一度持ち上げて元の位置に戻します。
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（２）マウスの操作

マウスの操作には、左クリック、右クリック、ドラグの
３種類あります。

左クリック

左クリックとは、マウスの左のボタンを素早く押して離
す操作をいいます。

右クリック

右クリックとは、マウスの右ボタンを素早く押して離す
操作をいいます。



１ キー操作とマウス操作
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1.2.2 マウス操作の意味 オフラインプログラミングではマウスの各操作につぎのような
意味があります。

（１）マウスを動かす･･･････カーソルの移動。 キ
ーでの操作と同じ。

（２）左クリック･･･････････決定。 キーでの操作と同じ。
（３）右クリック･･･････････１つ前の画面に戻る。 キー

での操作と同じ。
ESC

1.2.3 マウスを使った オフラインプログラミングの各機能は、各メニュー画面でマ
機能の呼び出し方 ウスを使ってカーソルをその機能のアイコンに移動し、左クリ

ックをすることにより呼び出すことができます。
［操作方法］ メインメニューから「データ変換」を呼び出す例を示します。

図３－１－５

矢印キーで選択し「ＥＮＴ」キーを押してください 

HM/HS4  型ロボット 
IR0000

Offline  Programming  System

メイン・メニュー 

・終了 → 本システムを終了します。 
 
・HELP → 説明モードに入ります。 

ROBO

ROBO

データ取り込み データ変換 エディタ データ逆変換 データ書き込み 

HD

設　　　定 印　　　刷 ファイル 終　　　了 初　心　者 

UP EDIT

①マウスを使って、アイコンを「データ変換」のアイコンに移
動します。
注：移動するとカーソルが反転表示されます。
②左クリックすると、図３－１－６が表示されてデータ変換機
能が動き始めます。

図３－１－６

ロボットデータを変換しますか？ 

ＹＥＳ ＮＯ 

データディレクトリ名　Ａ：￥ＣＡＰＳ２￥ＤＡＴＡ 
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図３－２－１：メインメニュー 図３－２－２：ヘルプメッセージ例

①メインメニューの「データ取り込み」アイコンにカー
ソルを移動して、 キーを押します。
ヘルプ画面に切り替わり、「データ取り込み」機能に関
するヘルプメッセージを図３－２－２のように表示し
ます。

（２）ヘルプ画面のスクロールの方法

キーを押すと、１行上に移動し、 キーを押すと
１行下に移動します。

（３）ヘルプの終了

キーまたは　　　キーを押すと、元の画面に戻りま
す。

HELP

ROLL
UP

ROLL
DOWN

ESC

２．ヘルプ機能の使用方法

2.1 ヘルプ機能 キーを押すと、画面上でカーソルのある位置の機能やコ
マンドの説明を表示します。

［操作方法］ （１） ヘルプの呼び出し方

キーボードの　　　キーを押します。カーソルのある位
置の機能やコマンドのヘルプメッセージを表示します。
例として図３－２－１に示すメインメニューでのデータ
取り込みのヘルプメッセージを表示してみます。

HELP

HELP

ヘルプ・メッセージ 
／／／データ取り込み／／／ 
 
機能　ロボットコントローラ内のロボットデータをパソコン内のフロッピィディスクま 
　　　たはハードディスクにセーブしたり、あらかじめフロッピィディスクにセーブし 
　　　てあるロボットデータをハードディスクにコピーします。 
 
解説　（１）ロボットデータとはロボットコントローラで実行できるユーザプログラム 
　　　　　　や変数等のことです。 
　　　（２）どのデータディレクトリに取り込むかは、「設定」メニューで指定ができ 
　　　　　　ます。 

矢印キーで選択し「ＥＮＴ」キーを押してください 

HM/HS4  型ロボット 
IR0000

Offline  Programming  System

メイン・メニュー 

・終了 → 本システムを終了します。 
 
・HELP → 説明モードに入ります。 

ROBO

ROBO

データ取り込み データ変換 エディタ データ逆変換 データ書き込み 

HD

設　　　定 印　　　刷 ファイル 終　　　了 初　心　者 

UP EDIT



④「フォーマットしてよろしいですか？」と確認してき
ますので、「YES」を選択し、 キーを押します。

⑤「新しいディスクをドライブB: に挿入しどれかキ－を
押してください」と確認してきますので、どれかキー
を押してください。
図の３－３－３が表示されます。

３．フロッピィディスクのフォーマット
ロボットデータの保存のために初めて使用するフロッピィディ
スクは必ずフォーマットしてから使用してください。
オフラインプログラミングではつぎの操作でフォーマットがで
きます。

［操作方法］ ①メインメニューより「ファイル」を選択し、 キーを
押します。
②ファイルメニューより「フォーマット」を選択し、

キーを押します。

図３－３－１が表示されます。

③Ｂドライブを選択し、 キーを押します。
図３－３－２が表示されます。

３ フロッピィディスクのフォーマット
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図３－３－１：フォーマット操作ウインドウ例１

図３－３－２：フォーマット操作ウインドウ２

ドライブを指定してください 

Ａ：　Ｂ： 

フォーマットしてよろしいですか？ 

NOYES

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
（％） 

図３－３－３：フォーマット実行中の表示
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注意１：2HD（1MB）のフロッピィディスクのみフォ
ーマットができます。

注意２：データの記録してあるフロッピィディスクを
フォーマットすると、元のデータは消えてし
まいますのでご注意ください。

注意３：デンソーロボットのオプション品として設定
されているフロッピィローダを使用される場
合は、3.5インチ2HDのフロッピィディスクを
ご使用ください。



４ 初心者メニュー
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４　初心者メニュー
4.1 初心者メニューの概要 初心者メニューは図３－４－１のように初心者の方が一連の処

理を行なえるようにガイドラインを表示しています。

図３－４－１：初心者メニュー

最初に初心者メニューを開くと「ドライブ指定」にカーソルが
あります。ひとつの処理が済むと、順次つぎの処理へカーソル
が移り、「ドライブの指定」から「データの書き込み」までの処
理が簡単に行なえます。

4.2 起動と終了 ここでは、オフラインプログラミングの起動と終了の操作方法
について説明します。

4.2.1 MS-DOSの起動 まず、MS-DOSを起動します。
［操作方法］ ①パソコンの電源を入れます。

②画面に　Ａ＞ （コマンド　プロンプト）が表示されます。

注意：パソコン起動時にメニューユーティリティソフト（注）
からオフラインプログラミングを起動させた場合、正
常に動作しないことがあります。オフラインプログラ
ミングを起動させる前に必ずメニューユーティリティ
ソフトを終了させておいてください。

注：ユーティリティソフトとはEOシステム（株式会社アイ
シーエム製）、S.O.S（緑電子株式会社製）等に代表さ
れるアプリケーションソフトの登録・起動・切り替え
を行なうソフトウェアです。

これで、MS-DOSが起動しました。

矢印キーで選択し「ＥＮＴ」キーを押してください 

HM/HS4  型ロボット 
IR2425

Offline  Programming  System

メイン・メニュー 

・終了 → メイン・メニュ－に戻ります。 
・ESC → 前画面に戻ります。 
・HELP → 説明モードに入ります。 

ROBO

ROBO

ドライブ指定 ロボット選択 データ取り込み データ変換 

終　　　了 データ書き込み データ逆変換 エディタ 

初心者メニュー 

UP

EDIT

HD
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4.2.2 オフライン　 オフラインプログラミングを起動します。
プログラミングの起動

［操作方法］ ①キーボードで、つぎのように入力し、 キーを押します。
cd caps2
caps2

注：セットアップのときの転送先［P2-3］がCAPS2と違
う場合は［P4-14］を参照してください。

つぎの図３－４－２のように、オープニング画面が表示され、
オフラインプログラミングが起動します。

図３－４－２：オープニング画面

4.2.3 オフライン　 オフラインプログラミングを終了します。
プログラミングの終了

［操作方法］ ①メインメニューで、「終了」を選択し、 キーを押します。
図３－４－３のように表示されて、オフラインプログラミン
グが終了します。

図３－４－３：終了画面

Ａ＞ 

Offline  Programming  System
Ver.1.23

シリアルNo.：
会　 社 　名：
坦　 当　 者：

OPS-010



4.3 各画面での操作 ここでは、オフラインプログラミングをはじめてお使いになる
方のために、「初心者メニュー」の各画面の操作方法を順序だて
て説明します。

4.3.1 「初心者メニュー」 まず、メインメニューの「初心者」にカーソルをもっていき
キーを押して初心者の画面を開きます。
最初に初心者メニューを開くと「ドライブ指定」にカーソルが
あります。ひとつの処理が済むと、順次つぎの処理へカーソル
が移ります。
処理の途中で終了し、初心者メニューからメインメニューへ戻
った場合、つぎに初心者メニューを開くと、つぎの図（図３－
４－４）のように前回の続きから行なうか尋ねてきます。

［操作方法］ （１）前回の続きから行ないたいとき。
YESを選択し　　キーを押します。
前回終了した処理にカーソルがある状態で表示されます。

（２）先頭の処理（「ドライブの指定」）から行ないたいとき。
Noを選択し　　キーを押します。
「ドライブ指定」にカーソルがある状態で表示されます。

注：何も処理を行なわずに、初心者メニューからメイン
メニューに戻ったときは、つぎに初心者メニューを
開くと、先頭の処理（「ドライブ指定」）にカーソル
がある状態で表示されます。

4.3.2 「ドライブ指定」 データドライブ（注１）を指定します。
注１：データドライブとは、ロボットデータ（注２）を入れた

フロッピィディスクドライブまたはハードディスクドラ
イブをいいます。また本システムでは、以後データドラ
イブをデータディレクトリとも呼びます。

注２：ロボットデータとは、デンソーロボットコントローラよ
りセーブしたロボットのユーザプログラムなどのことを
いいます。

4  初心者メニュー
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図３－４－4：初心者操作ウインドウ１

よろしいですか？ 

前回の続きへカーソルを移動します 
　移動先　→　《ロボット選択》 

NOYES
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［操作方法］ ①「ドライブ指定」を選択し、 キーを押します。
図３－４－５が表示されます。

図３－４－５：ドライブ指定操作ウインドウ例１

②データドライブを選択し、 キーを押します。
図３－４－６が表示されます。

図３－４－７：ロボット選択操作ウインドウ例１

②ロボットの種類を選択し、 キーを押します。

デ ー タ ド ラ イ ブ を 選 択 し て く だ さ い  

A：　　B：　　C：　　D：　　E：　　　 

ロボットタイプを設定してください 

　HM／HS4　　　 　HMS/HSS4　　　　　XY4

③「YES」を選択し、 キーを押します。

4.3.3. 「ロボット選択」 使用するロボットの型式を選択します。
［操作方法］ ①「ロボット選択」を選択し、 キーを押します。

図３－４－７が表示されます。（注）
注：インストールしてあるロボット対応ディスクによって表

示は異なります。本例は標準４軸ロボット対応ディスク
の場合です。

図３－４－６：ドライブ指定操作ウインドウ２

データドライブを指定しますか？ 

　　　　ＹＥＳ　　　　　　　　　　　ＮＯ 



4.3.4 「データの取り込み」 デンソーロボットのコントローラから、ロボットデータの取り
込みをします。なおこの操作をするために、あらかじめデンソ
ーロボットとパソコンをRS232C通信ケーブルで接続しておきま
す。

［操作方法］ ①デンソーロボット　コントローラの電源を入りにしてくださ
い。
②ティーチングペンダントで、ロボットのモータ電源が切れて
いることを確認してください。
③「データ取り込み」を選択し、 キーを押します。
図３－４－８が表示されます。

4  初心者メニュー

3-13

R

RL LR

LRL

④取り込むデータを選択し、 キーを押します。
図３－４－９が表示されます。

図３－４－９：データ取り込み操作ウインドウ２

⑤データ通信データを選択し、 キーを押します。
図３－４－10が表示されます。（ロボットデータを選択したと
きの例です。）

データ通信データを選択してください 

　　ロボットデータ　　　　　　　　ログデータ 

⑥「YES」を選択し、 キーを押します。

図３－４－10：データ取り込み操作ウインドウ３

ロボットデータでよろしいですか？ 

　　　　ＹＥＳ　　　　　　　　　　　ＮＯ 

図３－４－８：データ取り込み操作ウインドウ１

取り込むデータを選択してください 

　　データ通信　　　　　　　　　　　ディスク 



③IR機番を確認したのち、「YES」を選択し、 キーを押しま
す。この操作を行なうとデータディレクトリの下にIR機番と
同じ名前のディレクトリ（この例ではIR1234）が自動作成さ
れます。（既に存在する場合は作成されません。）
図３－４－13が表示されます。
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図３－４－13：データ変換操作ウインドウ３

④データ変換作業が終了したら、 キーを押します。
図３－４－13の中に示す第４段階で作成されたソースファイル
は③の操作で自動作成されたディレクトリの下に存在します。

第１段階：IR機番取得完了 

第２段階：ロボットデータ展開完了 

第３段階：ロボット内部形式展開完了 

第４段階：ソースファイル作成完了 

データ変換作業完了！ 

「ENT」キーを押してください 

②ドライブ名を確認したのち、「YES」を選択し、 キーを押
します。
図３－４－12が表示されます。（IR機番がIR1234のときの例です）

図３－４－12：データ変換操作ウインドウ２

処理を続けますか？ 

変換するロボットデータのIR機番は　IR1234　です 

NOYES

第１段階：IR機番取得完了 

データ変換実行中 

図３－４－11：データ変換操作ウインドウ１

ロボットデータを変換しますか？ 

ＹＥＳ ＮＯ 

データディレクトリ名　Ａ： 

4.3.5 「データ変換」 取り込んだロボットデータを編集用データに変換します。
［操作方法］ ①「データ変換」を選択し、 キーを押します。

図３－４－11が表示されます。（データドライブ（データディ
レクトリ）がＡドライブのときの例です）



4.3.7 「データ逆変換」 編集用データをロボットデータに変換します。
［操作方法］ ①「データ逆変換」を選択し、 キーを押します。

図３－４－14が表示されます。（データドライブ（データディ
レクトリ）名がＡドライブのときの例です）

4.3.6 「エディタ」 編集画面を呼び出します。なお具体的な編集作業方法について
は、「５　エディタの使用方法」［P3-17］で説明します。

［操作方法］ ①「エディタ」を選択し、 キーを押します。

②ドライブナンバーを確認したのち、「YES」を選択し、 キ
ーを押します。

図３－４－15が表示されます。
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図３－４－14：データ逆変換操作ウインドウ１

ロボットデータを逆変換しますか？ 

ＹＥＳ ＮＯ 

データディレクトリ名　Ａ： 

図３－４－15：データ逆変換操作ウインドウ２

③データ逆変換作業が完了したら、 キーを押します。

第１段階：ソースファイルチェック完了 

第３段階：ロボット内部形式クリア完了 

第５段階：ロボットデータフォーマット完了 

データ逆変換作業完了！ 

「ENT」キーを押してください。 

第２段階：文法・動作範囲チェック完了 

第４段階：ロボット内部形式リンク完了 

第６段階：ロボットデータ作成完了 
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4.3.9 「終了」 「初心者メニュー」を終了し、基本画面に戻ります。
［操作方法］ ①「終了」を選択し、 キーを押します。

②「メインメニュー」に戻ります。

4.3.8 「データの書き込み」 デンソーロボットのコントローラへロボットデータの書き込み
をします。なお、この操作をするために、あらかじめデンソー
ロボットとパソコンをRS232C通信ケーブルで接続しておきます。

［操作方法］ ①デンソーロボット　コントローラの電源を入りにしてくださ
い。
②ティーチングペンダントで、ロボットのモータ電源が切れて
いることを確認してください。
③「データ書き込み」を選択し、 キーを押します。
図３－４－16が表示されます。

図３－４－16：データ書き込み操作ウインドウ１

④「データ通信」を選択し、 キーを押します。
図３－４－17が表示されます。

書き込むデータを選択してください 

ディスク データ通信 

図３－４－17：データ書き込み操作ウインドウ２

ロボットデータでよろしいですか？ 

NOYES

⑤「YES」を選択し、 キーを押します。
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５　専用エディタの 専用エディタは、デンソーロボットのユーザプログラムを編集
使用方法 するために開発されたものです。ここでは、専用エディタの基

本的な使用方法について説明します。

5.1 マウス操作とキー操作 まず、専用エディタを使用するときのマウス操作とキー操作に
ついて説明します。

［機能］ 本エディタではほとんどのキー操作をカーソルキーと　　キーで
操作できるとともに、マウスによるオペレーションも可能です。

［解説］ （１）マウスボタンとキーボードの対応

マウスボタンとキーボードの対応を表３－１に示します。
表３－１：マウスボタンとキーボードの対応

処　　理 

次の処理へ移行 
前処理へ移行 

キーボード 

　　キー 
　　キー 

マ　ウ　ス 

左ボタン 
右ボタン ESC

注：一部、マウスの左ボタンがキーボードの　　キー
に対応していないところがあります。

（２）カーソルの移動

コマンド領域にあるカーソルを上下させる場合は、カー
ソルキーで移動させるか、マウスでマウスカーソルをコ
マンド選択文字上に移動して行います。
図３－５－１にコマンド選択のウインドウ例を示します。（注）
注：インストールしてあるロボット対応ディスクによ
って、コマンド選択の内容は異なります。本例は、
標準４軸ロボット対応ディスクの場合です。

図３－５－１：コマンド選択ウインドウ例

コマンド選択 
１． 
２． 
３． 
４． 
５． 
６． 
７． 
８． 
９． 
10． 

メニュー 
動作 
速度指定 
ジャンプ 
出力 
モータ制御 
停止 
SETI 
視覚 
プログラム 
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（３）ユーザプログラムカーソル移動

編集領域のラインカーソルを動かすときなどにカーソル
ウインドウ図３－５－２が表示されます。
・キーボードの場合： カーソルキー（ ， ）でラ

インカーソルが動きます。
また、カーソルキー（ ， ）
でユーザプログラムの横スクロー
ルします。

・マウスの場合　　： ・　を選択し左クリックす
ると、ラインカーソルが動きます。
また、 ・　を選択し左クリック
すると、ユーザプログラムが横ス
クロールします。

図３－５－２：カーソルウインドウ

（４）コマンド領域・編集領域の移動

コマンド領域と編集領域への制御の移動を行ないます。
・キーボードの場合： キーを押します。
・マウスの場合　　： マウスをコマンド領域・編集領域

へ移動し、左クリックします。
（５）数値入力

キーボード上の数字キーで入力するか、テンキーウィン
ドウ図３－５－１から入力します。
・キーボードの場合： 数字キーで数値を設定し、 キ

ーを押します。
・マウスの場合　　： マウスを動かしてテンキーウィン

ドウ上の数字を選択します。
左クリックして数値を設定しま
す。
マウスを動かして「決定」を選択
し、左クリックします。

HOME
CLR
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図３－５－３：テンキーウインドウ

（６）Yes／Noの選択

処理を続行してよいのなら「Yes」、中断するのなら「No」
実行します。
・キーボードの場合： カーソルキー（ ， ）でカ

ーソルを動かして「Yes」または
「No」を選択し、 キーを押し
ます。

・マウスの場合　　： マウスを動かして「Yes」または
「No」を選択し、左クリックしま
す。

図３－５－４：Yes／No選択ウインドウ

5.2 基本画面 専用エディタの基本画面について説明します。

注：以下ここでは標準４軸ロボット対応ディスクをインストー

ルした場合の画面の例で説明します。

他のロボット対応ディスクをインストールした場合、コ

マンド等の表示が一部異なります。

5.2.1 専用エディタの起動 「初心者メニュー」から専用エディタを起動し、基本画面を表
示します。

［操作方法］ 「4.3.6 「エディタ」」［P3-15］に従って、専用エディタを起動し
ます。
図３－５－５のように表示されます。この図には、基本画面の
見方についても説明してあります。

７ ８ ９ Ｉ Ｆ 
４ ５ ６ Ｐ Ｊ 
１ ２ ３ Ｓ Ｌ 
０ . ー 
決　定 Ｃ 

よろしいですか？　（ Yes ／No） 
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5.2.2 基本画面の説明

［機能］ メインメニュー・初心者メニューよりエディタを起動したとき、
初めに表示される画面です。

［操作方法］ （１）編集領域に制御を移しますと、カーソルウインドウが表
示されます。

（２）コマンド選択で、「メニュー」を選ぶと画面下に、図３－
５－６が表示します。

（３）コマンド選択で「動作」～「プログラム」を選ぶと画面
上に、図３－５－７～15が表示します。
注：このメニューを消すには　　　キーを押します。

図３－５－６：メニューコマンド

図３－５－５：基本画面例

命 令 一 覧  

１． 
２． 
３． 
４． 
５． 
６． 
７． 
８． 
９． 
10． 

メ ニ ュ ー  
動作 
速度指定 
ジャンプ 
出力 
モータ制御 
停止 
ＳＥＴＩ 
視覚 
プログラム 

10 20 30 40 50

メッセージ表示／コメント 
　【オペレーション】 

0010 
0020 
0030 
0040 
0050 
0060 
0070 
0080 
0090 
0100 
0110 
0120 
0130 
0140 
0150 
0160 
0170 
0180 
0190

コ マ ン ド 選 択  
 

デンソーロボット ［HM／HS4］ ［ファイル名］ 

前画面 コピー 削除 移動 置換 カーソル移動 検索 

エラー　確認 ライブラリ MS-DOS 終了 

0140 ９．視覚 

・処理を選択してください。 

ファイル 印刷 

編集中のファイル名表示
（ファイル名が表示されていない場合は空白）

ラインカーソル

行番号表示
（注２）

メッセージ表示

マウスカーソル

オペレーションステータス表示

注１：メニュー選択、コマンド入力およびテンキーはマルチウインドウで表示選択されます。
注２：専用エディタを最初に起動した場合や、ファイルの新規作成の場合、行番号表示はなく“－－－－”

対象ロボットの種類表示
（未選択時は空白）

コマンド選択
カーソル

ESC
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図３－５－10：出力コマンド 図３－５－11：モータ制御コマンド 図３－５－12：停止コマンド

図３－５－13：SETIコマンド 図３－５－14：視覚コマンド 図３－５－15：プログラムコマンド

前画面 
ON
ONT
VON

OFF
 

REM

VOFF
OFF  PLT1END

ON  PLTEND OFF  PLTEND
ONB INB

ON  PLT1END

前画面 
ON  CURLMT
ON  SVLOCK
ON  OBSERV＊ 

OFF  CURLMT
OFF  SVLOCK

REM

OFF  OBSERV＊ 
SETPRM  CLMT SETPRM  ERALW

前画面 
END
STOPEND

STOP
TIM

REM

TC TS
TC  OFF  

システム変数入力 変数入力 

前画面 
VSET
JF

VMV

VIS
VPUT

REM

VMV
VMVS VMVS
VAPR VAPR

E
E
E

P
P
P

VRST  
前画面 

SUB
TOOL

PALT
 

REM

図３－５－７：動作コマンド 図３－５－９：ジャンプコマンド図３－５－８：速度指定コマンド

前画面 
MV E
MVS E
DRV E
DRW E
DEP E
APR E
ROT E
MVR E

MV P
MVS P
DRV P
DRW P
DEP P
APR P
ROT P
MVR P

REM

前画面 
ISP
AACC
RAH

ACC
RACC

REM

前画面 
JI
JMP

JZ
CMP

REM

CHK LABL
IPCLR INTRPT
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5.3 ユーザプログラムの ここでは、表３－２に示すユーザプログラムを新規に作成する
新規作成手順 手順について説明します。

表３－２：ユーザプログラム例

PROGRAM 1
0010 ISP 50
0020 MVE X = 300.000  Y =     0.000 Z=    0.000  T =     0.000  F = 1
0030 MVE X = 300.000  Y = 100.000 Z=    0.000  T =     0.000  F = 1
0040 DEPE D =     10.00
0050 END

5.3.1 ユーザプログラムの まず、ユーザプログラムの種類・番号の選択します。
種類・番号の選択

［操作方法］ （１）メニューの選択

「メニュー」を選択し、 キーを押します。
（２）ファイルの選択

「ファイル」を選択し、 キーを押します。
（３）新規作成の選択

①「新規作成」を選択し、 キーを押します。

注意：新規作成を選択すると、画面上に入力されているプログ
ラムが消去されます。必要なプログラムならば、セーブ
してください。
「5.4.3 ユーザプログラムのセーブ」［P3-34］参照

注意：実際にロボットコントローラにロードして動作させる場
合は、「1.3.3 ユーザプログラムの開発手順」［P4-7］

を参照してください。
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②画面上にユーザプログラムがある場合「編集中の画面
をクリアします」と表示します。
消去していい場合はYesを、消去せずに前の画面に戻り
たい場合にはNoを選択し、 キーを押します。

（４）ユーザプログラム種類の選択

ここでは、PROを選択します。
①「PRO」を選択し、 キーを押します。

（５）ユーザプログラム番号の指定

ここではPRO1と指定します。
①数字キー［１］を押し、 キーを押します。
（プログラム番号１の入力）
②決定を指定し、 キーを押します。
注：この時点では画面左の行番号表示内容はすべて
“－－－”になっています。

5.3.2 コマンドの入力 コマンドを入力し、表３－２のユーザプログラムを作成します。
［操作方法］ （１）ISP 50 を入力する例を示します。

①コマンド群を選択し、 キーを押します。
（ここでは「３．速度指定」を選択します）
図３－５－18が表示されます。

図３－５－18：速度指定コマンド選択ウインドウ

②コマンドを選択し、 キーを押します。
（ここでは「ISP」を選択します）
図３－５－19が表示されます。

図３－５－19：パラメータ入力方法ウインドウ

前画面 
ISP
AACC
RAH

ACC
RACC

REM

数値入力 変数入力 
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③パラメータ入力方法を選択、 キーを押します。
（ここでは「数値入力」を選択します）
図３－５－20が表示されます。

図３－５－20：パラメータ入力ウインドウ

④パラメータの値を入力し、 キーを押します。
（ここでは’50’を入力します）

（２）MVE X = 300.000  Y = 0.000  Z = 0.000  T = 0.000  F =

1  を入力する例を示します。

①「前画面」を選択し、 キーを押します。
（別のコマンド群を選択するためいったんコマンド群選
択に戻ります）
②コマンド群を選択し、 キーを押します。
（ここでは「２．動作」を選択します）
図３－５－21が表示されます。

図３－５－21：動作コマンド選択ウインドウ

③コマンドを選択し、 キーを押します。
（ここでは「MV E」を選択します）

７ ８ ９ Ｉ Ｆ 
４ ５ ６ Ｐ Ｊ 
１ ２ ３ Ｓ Ｌ 
０ . ー 
決　定 Ｃ 

速度（％）＝ 

前画面 
MV E
MVS E
DRV E
DRW E
DEP E
APR E
ROT E
MVR E

MV P
MVS P
DRV P
DRW P
DEP P
APR P
ROT P
MVR P

REM
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図３－５－22が表示されます。

図３－５－22：パラメータ入力方法ウインドウ

④パラメータ入力方法を選択、 キーを押します。
（ここでは「数値入力」を選択します）
図３－５－23が表示されます。

図３－５－23：パラメータ入力ウインドウ

⑤パラメータの値を入力し、 キーを押します。
（ここではＸに’300’Ｙに’０’Ｚに’０’Ｔに’０’
Ｆに’１’を入力します）
・始めカーソルはＸの入力位置にあります。
・この位置で’300’を入力します。
・　　キーを押します。
（Ｙ・Ｚ・Ｔが未入力のときは’０’が、Ｆが未入力
のときは’１’が設定されます。Ｙ・Ｚ・Ｔ・Ｆに
数値を設定してから　　キーを押してもかまいませ
ん。）

（３）MVE  X = 300.000  Y = 100.000  Z = 0.000  T = 0.000  F =

1を入力する例を示します。

①コマンドを選択し、 キーを押します。
（ここでは「MV E」を選択します）
②パラメータ入力方法を選択、 キーを押します。
（ここでは数値入力を選択し、Xに’300’Yに’100’Z
に’0’Tに’0’Fに’1’を入力します）
・始めカーソルはXの入力位置にあります。

数値入力 変数入力 

７ ８ ９ Ｉ Ｆ 
４ ５ ６ Ｐ Ｊ 
１ ２ ３ Ｓ Ｌ 
０ . ー 
決　定 Ｃ 

Ｘ＝ 

Ｙ＝ 

Ｚ＝ 

Ｔ＝ 

ＦIＧ＝ 
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・この位置で’300’を入力します。
・　 キーでカーソルを一つ下（Yの入力位置）に移動
します。
・この位置で’100’を入力します。
・　　キーを押します。
（Z・Tが未入力のときは’0’が、Fが未入力のときは’
1’が設定されます。Z・T・Fに数値を設定してから　
キーを押してもかまいません。）

（４）DEPE  D = 10.00を入力する例を示します。

①コマンドを選択し、 キーを押します。
（ここでは「DEP E」を選択します）
図３－５－24が表示されます。

図３－５－24：パラメータ入力方法ウインドウ

②パラメータ入力方法を選択、 キーを押します。
（ここでは「数値入力」を選択します）
図３－５－25が表示されます。

図３－５－25：パラメータ入力ウインドウ

③パラメータの値を入力し、 キーを押します。
（ここでは’10’を入力します）

（５）ENDを入力する例を示します。

①「前画面」選択し、 キーを押します。
（別のコマンド群を選択するためいったんコマンド群選
択に戻ります）
②コマンド群を選択し、 キーを押します。
（ここでは「７．停止」を選択します。）

数値入力 変数入力 

７ ８ ９ Ｉ Ｆ 
４ ５ ６ Ｐ Ｊ 
１ ２ ３ Ｓ Ｌ 
０ . ー 
決　定 Ｃ 

移動距離（mm）＝ 
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図３－５－26が表示されます。

図３－５－26：コマンド選択ウインドウ

③コマンドを選択し、 キーを押します。
（ここでは「END」を選択します）
④「前画面」を選択し、 キーを押します。

5.3.3 プログラムのセーブ 作成したユーザプログラムをファイルにセーブします。
［操作方法］ （１）メニューの選択

①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
図３－５－27が表示されます。

図３－５－27：ファイル処理選択ウインドウ

（２）セーブの選択

①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
図３－５－28が表示されます。

図３－５－28：セーブ機能選択ウインドウ

②「セーブ」を選択し、 キーを押します。
図３－５－29が表示されます。

図３－５－29：ファイル名確認ウインドウ

前画面 
END
STOPEND

STOP
TIM

REM

TC TS
TC  OFF  

前画面 コピー 削除 移動 置換 カーソル移動 検索 

エラー　確認 ライブラリ MS-DOS 終了 ファイル 印刷 

前画面 
削除 

ロード 
ファイル名変更 

セーブ 
IR機番変更 

 

新規作成 
ディレクトリ変更 

一覧表示 
変数個数設定 

ファイル名〔PRO1〕をセーブします。（Yes／No／ファイル名変更） 

PRO2
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③ファイル名確認したのち、「Yes」を選択し、 キー
を押します。（ここでは’PRO1’であるか確認します）

これで、表１に示すユーザプログラムが作成され、ファイルに
セーブされました。

5.4 既存ユーザプログラムの すでに作成され、ファイルにセーブされたユーザプログラムの
編集手順 編集手順について説明します。

ここでは、前項5.3［P3-22］で作成したユーザプログラムを編
集（変更・コピー・削除・置換・移動）します。

5.4.1 ユーザプログラムの ファイルからユーザプログラムを呼び出します。
ロード

［操作方法］ （１）メニューの選択

①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
図３－５－30が表示されます。

図３－５－30：ファイル処理選択ウインドウ

（２）ファイルの選択

①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
図３－５－31が表示されます。

図３－５－31：ロード機能選択ウインドウ

（３）プログラムの選択

①「ロード」を選択し、 キーを押します。
図３－５－32が表示されます。

図３－５－32：プログラム種類選択ウインドウ

前画面 コピー 削除 移動 置換 カーソル移動 検索 

エラー　確認 ライブラリ MS-DOS 終了 ファイル 印刷 

前画面 
削除 

ロード 
ファイル名変更 

 

セーブ 
IR機番変更 

 

新規作成 
ディレクトリ変更 

一覧表示 
変数個数設定 

前画面 PRO SUB TOOLPALT 変数 
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図３－５－33：プログラム選択ウインドウ

②プログラムの種類を選択し、 キーを押します。（こ
こでは「PRO」を選択します）
図３－５－33が表示されます。

（４）プログラム番号の指定

①プログラムを選択し、 キーを押します。（ここでは
「PRO1」を選択します）
図３－５－34が表示されます。

図３－５－35：変更確認ウインドウ

ロードするファイル名は〔PRO1〕です 

前画面　　PRO1　　PRO2

②ロード実行してよいのなら、「Yes」を選択し、 キ
ーを押します。

これで、画面にユーザプログラムが表示されます。

5.4.2 ユーザプログラム 画面に呼び出されたユーザプログラムを編集（変更・コピー・
の編集 削除・置換・移動）します。

［操作方法］ （１）変更

MVEをMVPに変更する例を示します。
①　　　キーを押します。
図３－５－35が表示されます。

図３－５－34：実行確認ウインドウ

よろしいですか？　（　Yes　／　No　） 　 

HOME
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②カーソルキーで修正・変更したい行を選択し、 キ
ーを押します。（ここでは20行目を指定します）
図３－５－36が表示されます。

図３－５－36：変更確認ウインドウ

0020 
 

MVE  X = 300.00 Y = 0.00 Z = 0.00 T = 0.000

③カーソルキーで修正・変更したい箇所に移動し、修
正・変更を行ない、 キーを押します（’MVE’の’
Ｅ’にカーソルを移動し、 キーで’Ｅ’を消し、’
Ｐ’を入力します）。
④　　　キーを押して、’コマンド選択’に戻ります。

（２）コピー

30行目を50行目にコピーする例を示します。
①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
図３－５－37が表示されます。

DEL

図３－５－37：コピー処理選択ウインドウ

前画面 コピー 削除 移動 置換 カーソル移動 検索 

エラー　確認 ライブラリ MS-DOS 終了 ファイル 印刷 

②「コピー」を選択し、 キーを押します。
図３－５－38が表示されます。

図３－５－38：コピー行の指定ウインドウ
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DRV E
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DEP E
APR E
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MVR E
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DEP P
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MVR P

REM

HOME
CLR
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③カーソルキーで始点を指定し、 キーを押します
（30行目を指定します）。
④カーソルキーで終点を指定し、 キーを押します
（30行目を指定します。）
⑤カーソルキーでコピー先を指定し、 キーを押しま
す（50行目を指定します）。

（３）削除

30行目を削除する例を示します。
①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
図３－５－39が表示されます。

②「削除」を選択し、 キーを押します。
図３－５－40が表示されます。

図３－５－40：削除行の指定ウインドウ

図３－５－39：削除処理選択ウインドウ

前画面 コピー 削除 移動 置換 カーソル移動 検索 

エラー　確認 ライブラリ MS-DOS 終了 ファイル 印刷 
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0.00 

 
0.00

 
T =  
T = 
 
T =

 
0.000 
0.000 
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DRV P
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ROT P
MVR P

REM
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③カーソルキーで始点を指定し、 キーを押します
（30行目を指定します）。
④カーソルキーで終点を指定し、 キーを押します
（30行目を指定します）。

（４）移動

40行目を20行目に移動する例を示します。
①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
図３－５－41が表示されます。

図３－５ー41：移動処理選択ウインドウ

②「移動」を選択し、 キーを押します。
図３－５－42が表示されます。

図３－５－42：移動行の指定ウインドウ

前画面 コピー 削除 移動 置換 カーソル移動 検索 

エラー　確認 ライブラリ MS-DOS 終了 ファイル 印刷 
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前画面 
MV E
MVS E
DRV E
DRW E
DEP E
APR E
ROT E
MVR E

MV P
MVS P
DRV P
DRW P
DEP P
APR P
ROT P
MVR P

REM

③カーソルキーで始点を指定し、 キーを押します
（40行目を指定します）。
④カーソルキーで終点を指定し、 キーを押します
（40行目を指定します）。
⑤カーソルキーで移動先を指定し、 キーを押します
（20行目を指定します）。

（５）置換

置換の例を示します。
①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
図３－５－43が表示されます。
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図３－５－43：置換処理選択ウインドウ

②「置換」を選択し、 キーを押します。
図３－５－44が表示されます。

図３－５－44：置換数値入力ウインドウ

③置換元の数値を入力し、 キーを押します。（ここで
は300.00を入力します）
④置換先の数値を入力し、 キーを押します（ここで
は290.00を入力します）。
図３－５－45が表示されます。

図３－５－45：置換確認選択ウインドウ

前画面 コピー 削除 移動 置換 カーソル移動 検索 

エラー　確認 ライブラリ MS-DOS 終了 ファイル 印刷 
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DRV P
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REM

前画面　　　　一括置換　　　　確認置換 

⑤「確認置換」を選択し、 キーを押します。
図３－５－46が表示されます。

図３－５－46：置換確認ウインドウ

よろしいですか？　（　Yes　／　No　） 
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②「印刷」を選択し、 キーを押します。
印刷中は、「印刷中」と表示しています。
印刷が終了すると「印刷中」の表示は消えます。

注意：パソコンにプリンタが正しく接続されていることをあ
らかじめ確認しておいてください。

［解説］ カーソル位置にかかわらず、全てのステップを印刷します。
印字すべきものが何もないと印刷はしません。
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⑥置換確認したのち、「Yes」を選択し、 キーを押し
ます。
⑦置換元があるだけ⑥を繰り返します。

5.4.3 ユーザプログラム 「5.3.3 プログラムのセーブ」［P3-27］に従って、ユーザプロ
のセーブ グラムをセーブします。

5.4.4 ユーザプログラム 編集中のプログラムを印刷します。
の印刷

［操作方法］ ①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
図３－５－47が表示されます。

図３－５－47：置換処理選択ウインドウ

前画面 コピー 削除 移動 置換 カーソル移動 検索 

エラー　確認 ライブラリ MS-DOS 終了 ファイル 印刷 

［印刷結果］ プログラムの印刷例を図３－５－48に示します。

PROGRAM 1
0010 ISP 50
0020 MVP X = 290.00  Ｙ = 100.00  Z = 0.00  Ｔ = 0.00  Ｆ = 1
0030 MVE Ｘ = 290.00  Ｙ = 0.00  Z = 0.00  Ｔ = 0.00  Ｆ = 1
0040 DEPE D = 10.00
0050 END

図３－５－48：プログラム印刷例
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②「終了」を選択し、 キーを押します。
図３－５－50が表示されます。

5.4.5 専用エディタの終了 専用エディタを終了し、初心者メニューに戻ります。
［操作方法］ ①「メニュー」を選択し、 キーを押します。

図３－５－49が表示されます。

図３－５－49：終了選択ウインドウ

前画面 コピー 削除 移動 置換 カーソル移動 検索 

エラー　確認 ライブラリ MS-DOS 終了 ファイル 印刷 

③「YES」を選択し、 キーを押します。

図３－５－50：終了確認ウインドウ

よろしいですか？　（  Yes  ／No） 

エディタを終了します（データ保存を忘れずに） 
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６　印刷方法 ここではユーザプログラムの印刷手順を説明します。
エディタで変更したプログラムを印刷するには、データ逆変換

を実行しておく必要があります。

［操作方法］ つぎの（１）～（５）の手順で行ないます。
（１）「印刷」画面を開く

メイン・メニューで「印刷」を選択します。
注：パソコンにプリンタが正しく接続されていることを
あらかじめ確認しておいてください。

①「印刷」を選択し、 キーを押します。

（２）印刷の種類の選択

ここではプリント・メニューの中から「ファイル指定」
を選択します。
①「ファイル指定」を選択し、 キーを押します。
図３－６－１が表示されます。

図３－６－１：印刷方法操作ウインドウ１

（３）ユーザプログラムの種類の選択

ここでは「PRO」を選択します。
①ファイルを選択し、 キーを押します。
図３－６－２が表示されます。

図３－６－２：印刷方法操作ウインドウ２

（４）ユーザプログラム番号の指定

ここでは「１」を指定します。
①ユーザプログラム番号を入力し、 キーを押します。

プリントするファイルを選択してください 

SUBPRO 

TOOL

PALT

プリントするファイル名を入力してください 

（１～100） 

PRO
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図３－６－３が表示されます。

図３－６－３：印刷方法操作ウインドウ３

（５）実行の開始

オフラインプログラミングが「よろしいですか？」と確
認してきますので、YESを選択します。
①「YES」を選択し、 キーを押します。
図３－６－４が表示されます（IR機番がIR1234のとき
の例です）。

図３－６－４：印刷方法操作ウインドウ４

（６）IR機番の確認

オフラインプログラミングが「処理を続けますか？」と
確認してきますので、Yesを選択します。
①IR機番を確認したのち、「YES」を選択し、 キーを
押します。
図３－６－５が表示されます。

図３－６－５：印刷方法操作ウインドウ５

（７）印刷の終了

印刷完了を知らせます。
①印刷作業が完了したら、 キーを押します。

ＰＲＯ１をプリントしますか？ 

ＹＥＳ ＮＯ 

データディレクトリ名　Ａ：￥ＣＡＰＳ２￥ＤＡＴＡ 

処理を続けますか？ 

変換するロボットデータのIR機番は　IR1234　です 

NOYES

□□印刷完了□□ 

プリントアウト作業完了！ 
「ENT」キーを押してください。 
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第４章

画面上の操作方法、各コマンドの機能・操作方法などオフラ

インプログラミングの全機能を詳しく説明してあります。

オフラインプログラミングの機能や操作方法について知りた

いときに、該当する箇所を索引してお読みください。

１. 機能の概要説明

２. 基本機能の説明

３. データの取り込みとデータの書き込み方法

４　データ変換とデータ逆変換の方法

５. 印刷方法

６. 環境の設定方法

７. ファイル

８. 初心者メニューの解説

９. 専用エディタの説明

10. ログデータの取り扱い方法

11. ライブラリファイルの作成方法

12. エラーコード表

各機能の解説
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１　機能の概要説明

1.1 機能の概要 オフラインプログラミングに関する機器構成を図４－１－１に
示します。

図４－１－１：オフラインプログラミングの機器構成

ティーチング
　ペンダント

ロボット
コントローラ

パソコン

オフライン
プログラミング

プリンタ
フロッピィ
ローダ

フロッピィ
ディスク プリンタ

ロボット
本体

マウス

（１）
（２）

RS232Cケーブル

（３）
（４）

オフラインプログラミングを使用することにより、ユーザプロ
グラムの編集などが容易にできます。
つぎにオフラインプログラミングの機能の概要を説明します。
（１）ユーザプログラムの編集

ユーザプログラムの入力・編集ができます。
（２）データ取り込み／データ書き込み（アップロード／ダウ

ンロード）

ユーザプログラム・変数データ・CALデータなどをロボ
ットコントローラから取り込んだり（アップロード）、ロ
ボットコントローラへ書き込む（ダウンロード）ことが
できます。
注：この機能を使う場合は、ロボットコントローラとパ

ソコンをRS232Cケーブルで接続する必要があります。
（３）保存

ユーザプログラム・変数データ・CALデータをフロッピ
ィディスクやハードディスクへ書き込んだり、逆に読み
出すことができます。
注：フロッピィローダにより書き込んだデータの読み出

しもできます。逆に、オフラインプログラミングで
書き込んだデータをフロッピィローダを使ってロボ
ットにロードすることもできます。
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（４）印刷

ユーザプログラム・変数データ・CALデータ・ログデー
タなどをパソコンに接続したプリンタに出力できます。
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1.2 機能一覧表

設定 

番号 機　　能 内　　　　　　　　　　　　　容 

ロボットコントローラ内のロボットデータをパソコン 
内のフロッピィディスクまたはハードディスクに取り 
込みます。 

１ データ取り込み 

ロボットデータをエディタで編集できるソースファイ 
ルに変換します。 

２ 

ソースファイルを編集します。 ３ 

編集したソースファイルを、ロボットデータに変換します。 ４ 

パソコンのフロッピィディスクまたはハードディスク 
内のロボットデータをロボットコントローラに書き込 
みます。 

５ 

本システムを使用する環境を設定します。 ６ 

データ変換 

エディタ 

データ逆変換 

データ書き込み 

印刷 プログラム、サブルーチン、変数等をプリンタで印刷 
します。 

７ 

全ファイル プログラム、サブルーチン、パレタイジング、ツール 
定義、IR番号、セットパラメータのすべてのデータを 
印刷します。 

７－１ 

ファイル指定 指定したプログラム、サブルーチン、パレタイジング、 
ツール定義、IR番号、セットパラメータのデータを印 
刷します。 

７－２ 

ファイル一覧 ファイルの一覧を印刷します。 ７－３ 

変数ファイル 整数変数、実数変数、位置変数、ジョイント変数の内 
容だけを印刷します。 

７－４ 

ログデータ ログデータを印刷またはパソコン上に表示します。 ７－５ 

ファイル ファイル操作を行ないます。 ８ 

バックアップ ロボットデータをフロッピィディスクにコピーします。 ８－１ 

IR機番削除 IR機番およびそこに存在するファイルすべてを削除します。 ８－２ 

フォーマット フロッピィディスクのフォーマットを行ないます。 ８－３ 

説明ページ 

４－17

４－22

４－51

４－25

４－19

４－35

４－27

４－29

４－30

４－33

４－32

４－34

４－44

４－45

４－45

４－45

MS-DOS MS-DOSモードになります。 ８－４ ４－46
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番号 機　　能 内　　　　　　　　　　　　　容 

初心者の方が作業するためのメニューを表示します。 ９ 初心者 

ロボットデータをファイルするドライブを指定します。 ９－１ ドライブ指定 

取り扱うロボットデータがどの機種に対応するかを指 
定します。 

９－２ ロボット選択 

ロボットコントローラ内のロボットデータをパソコン 
内のフロッピィディスクまたはハードディスクに取り 
込みます。 

９－３ データ取り込み 

ロボットデータをエディタで編集できるソースファイ 
ルに変換します。 

９－４ データ変換 

ソースファイルを編集します。 ９－５ エディタ 

ソースファイルをロボットデータに変換します。 ９－６ データ逆変換 

パソコンのフロッピィディスクまたはハードディスク 
内のロボットデータをロボットコントローラに書き込 
みます。 

９－７ データ書き込み 

説明ページ 

４－47

４－49

４－49

４－50

４－50

４－50

４－50

４－50
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1.3 ユーザプログラムの ここでは、ユーザプログラムの開発手順について説明しますが、
開発手順 その前にオフラインプログラミングで取り扱うデータ形式およ

びデータ変換方法について説明します。

1.3.1 データ形式 オフラインプログラミングで扱うデータ形式にはつぎの２種類
があります。
（１）機械語形式

デンソーロボットコントローラに書き込む（ダウンロー
ドする）ときの形式です。また、ロボットコントローラ
から取り込む（アップロードする）とこの形式でディス
クにセーブされます。
①この形式でないと、ロボットコントローラに書き込め
ません。（ダウンロードできません）
②この形式ではエディタによる編集はできません。
③“ROBOT.DAT”という名称でディスク上に存在します。
注：ユーザプログラム・変数データ・CALデータが結
合されて１つのファイルになっています。

④フロッピィローダでのロード／セーブもこの形式で行
ないます。

（２）文字データ形式（ASCII形式）
オフラインプログラミングで編集、印刷するときの形式
です。
①この形式でないと、編集、印刷はできません。
②この形式で保管もできます。
③“ＲＯＢＯＴ.ＤＡＴ”を保管するディレクトリ、つま
り「設定」の「データディレクトリ」（［P4-37］参照）
で指定してあるディレクトリの下の、“IRxxxx”ディレ
クトリ、つまり「設定」の「IR機番」（［P4-41］参照）
で指定してあるIR名に等しいディレクトリ上に、つぎ
の表４－１に示す名称で存在します。ディレクトリと
ファイルの関係は表４－１－１になります。

表４－１：ファイルの内容

フ ァ イ ル 名  内 容  

ユーザプログラム 
PRO xxx . SRC
SUB xxx . SRC
PALT xx . SRC
TOOL xx . SRC

メインプログラム 
サブルーチンプログラム 
パレタイジングプログラム 
ツールプログラム 

変数データ IVAR . SRC
FVAR . SRC
JVAR . SRC
PVAR . SRC

整数変数 
実数変数 
ジョイント変数 
位置変数 

CALデータ STPRM . SRC CALデータ 

注 ： xxx は No.を示します。 

（注） 
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表４－１－１：ディレクトリとファイルの関係

データディレクトリ ROBOT.DAT（ロボットデータ） 

IRxxxxディレクトリ PROxxx.SRC 
SUBxxx.SRC 
PALTxx.SRC 
TOOLxx.SRC 
IVAR.SRC 
FVAR.SRC 
JVAR.SRC 
PVAR.SRC 
STPRM.SRC 
その他のファイル 

データ変換 

（IR機番） 

作成された 
ソースファイル （注） 

注：実際に作られるファイル（データ変換で自動で作られる）の順番は、この通りではありま 
　　せん。 
　　「その他のファイル」は IRxxxx.0 

IRxxxx.1 
IRxxxx.2 
IRxxxx.3 
xxxxxx.OBJ 
 

等複数存在します。 

1.3.2 データ変換・

データ逆変換 図４－１－２のように、異なるデータ形式間の変換を行なう処
理が「データ変換」および「データ逆変換」です。

実際のデータ変換においては、図４－１－３に示すように、機
械語形式のデータをいったん中間ファイルに変換し、その中か
ら編集や参照に必要なデータのみを文字データ形式に変換して
います。
その他の管理情報は文字データ形式に変換されずに、中間ファ
イルのまま存在します。

図４－１－２：データ変換とデータ逆変換

（１）
機械語形式

（２）
文字データ形式

データ変換

データ逆変換
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注意：データ逆変換時には中間ファイル内の管理情報を必要と
するため、中間ファイルがないとデータ逆変換は実行で
きません。したがって中間ファイルは消去しないでくだ
さい。

1.3.3 ユーザプログラムの 図４－１－４にオフラインプログラミングを使ったユーザプロ
開発手順 グラムの開発手順の概要を示します。

（１）
機械語形式

中間
ファイル

データ変換

データ逆変換

（２）
文字データ形式

データ変換

データ逆変換

データ 
取り込み 

機械語 
形式 

文字データ 
形式 

機械語 
形式 

データ 
変換 エディタ 

データ 
逆変換 

データ 
書き込み 

アップロード 

デンソーロボット 
コントローラより 

デンソーロボット 
コントローラへ 

ダウンロード 

1 2 3 4 5

図４－１－４：ユーザプログラムの開発手順

図４－１－３：データ変換とデータ逆変換

1.3.3.1 既存のユーザ デンソーロボットコントローラにあるユーザプログラムを編集
プログラムを する場合、オフラインプログラミングを使いつぎの（１）～
編集する場合 （５）の手順に行ないます。

（１）「データ取り込み」（図４－１－４の①）
デンソーロボットコントローラよりユーザプログラムを
アップロードします。

（２）「データ変換」（図４－１－４の②）

機械語形式のユーザプログラムを文字データ形式に変換
します。

（３）「エディタ」（図４－１－４の③）

ユーザプログラムを編集します。
（４）「データ逆変換」（図４－１－４の④）

文字データ形式のユーザプログラムを機械語形式に変換
します。

（５）「データ書き込み」（図４－１－４の⑤）

ユーザプログラムをデンソーロボットコントローラにダ
ウンロードします。



1.3.3.2 新規にユーザ オフラインプログラミングを使い「1.3.3.1の（１）～（５）」の
プログラムを 順に行ないます。
作成する場合

注：「1.3.3.1の（１）（２）」は、（４）データ逆変換に必要な中
間ファイルを準備するために行ないます。

1.3.3.3 前もってユーザ ・デンソーロボットコントローラとパソコンを接続する前にユ
プログラムを ーザプログラムを作成したいとき
作成する場合 ・デンソーロボットが設置される前にユーザプログラムを準備

しておきたい場合
・ユーザプログラム作成をデンソーロボットと離れた場所で行
ないたいときは、「データ逆変換」に必要な中間ファイルを後
で準備する必要があります。オフラインプログラミングを使
って（１）～（４）の順に行ないます。
（１）ユーザプログラムをセーブするディレクトリの作成

MS-DOSモードで次のディレクトリを作成します。

注：ここではデータディレクトリが“A : ¥ROBOT”IR機
番が“IR1234”になっている例を示しています。
「メインメニュー」の「設定一覧」で指定した「デ
ータディレクトリ」（［P4-37］参照）「IR機番」（［P4-
41］参照）を使用してください。

注：オフラインプログラミングからMS-DOSモードに入る
には「メインメニュー」の「ファイルメニュー」の
「MS-DOS」［P4-46］を操作してください。

（２）ユーザプログラムの作成

「エディタ」（図４－１－４の③［P4-7］」）を使ってユー
ザプログラムを新規に作成します。そしてユーザプログラ
ムのセーブを行なってから「エディタ」を終了させます。
注１：デンソーロボットコントローラとパソコンが接続

されていなくても、「エディタ」が使用できます。
注２：作成したユーザプログラムのセーブは必ず実行し

ておいてください。
（３）デンソーロボットから管理情報の取り出し

デンソーロボットコントローラとパソコンを接続し、デ
ンソーロボットコントローラから機械語形式のデータを
取り込み、データ逆変換に必要な中間ファイルを作成し
ます。つぎの①～⑤の順に行ないます。
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MD　　A : ¥ROBOT ¥IR1234
データディレクトリで指定 
したディレクトリ（注） 

IR機番 



注意：ロボットコントローラに消したくないユーザプロ
グラムがある場合は、あらかじめフロッピィディ
スクにセーブしておきます。

①ロボットコントローラメモリをクリアします。
ロボットコントローラから取り込んだデータの中に、
（１）で作成したユーザプログラムと同じ番号のユーザ
プログラムがあると、データ変換時に上書きして（１）
で作成したプログラムが消えてしまいます。このため、
「デンソーロボット取扱説明書」を参照してメモリクリ
アモード操作（“BCLR”，“１”，“２”，“３”，“ENT”）
によりロボットコントローラ内のユーザプログラムを
すべて削除します。
②MS-DOSモードで（２）で作成したユーザプログラムを
データディレクトリで指定したディレクトリにコピー
します。

１ 機能の概要説明
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COPY　A : ¥ROBOT ¥IR1234¥＊.SRC      A : ¥ROBOT
（１）で作成したディレクトリ データディレクトリで 

指定したディレクトリ 

③「データ取り込み」（「図４－１－４の①［P4-7］」）を
実行します。
④「データ変換」（「図４－１－４の②［P4-7］」）を実行
します。
⑤MS-DOSモードで（３）－②でコピーしたファイルを
（１）で作成したディレクトリにコピーします。

COPY　A : ¥ROBOT ¥＊.SRC      A : ¥ROBOT ¥IR1234
データディレクトリで 
指定したディレクトリ 

（１）で作成したディレクトリ 

（４）「データ逆変換」と「データ書き込み」

「1.3.3.1［P4-7］」の（４）～（５）を行ないます。

注意：（１）～（４）の間で、つぎの設定が異なっては
いけません。
・IR機番
・ロボットタイプ（バージョン）
・データディレクトリ名

（１）～（４）の手順におけるユーザプログラミングと
ディレクトリの関係を図４－１－５に示します。この例
において作成するユーザプログラムをPROG1とSUB1、IR
機番をIR1234とします。



１．エディタでユーザプログラムを作成（手順（２））
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データディレクトリ IR1234 PROG1.SRC 
SUB1.SRC

エディタで新規作成 
したファイル 
（ユーザプログラム） IR機番ディレクトリ 

２．データディレクトリの下にユーザプログラムをコピー（手順（３）－②）

データディレクトリ PROG1.SRC 
SUB1.SRC

IR1234 PROG1.SRC 
SUB1.SRC

コピー 

３．データ取り込み（手順（３）－③）

データディレクトリ ROBOT.DAT 
PROG1.SRC 
SUB1.SRC 
IR1234

ロボットコントローラから 
取り込んだロボットデータ 

PROG1.SRC 
SUB1.SRC

４．データ変換（手順（３）－④）

データディレクトリ ROBOT.DAT 
PROG1.SRC 
SUB1.SRC 
IR1234 データ変換して 

作成されたファイル 
STPRM.SRC 
その他のファイル 

最初にあったファイルPROG1.SRC 
とSUB1.SRCは消される 

データ変換 

５．IR1234ディレクトリの下にユーザプログラムをコピー（手順（３）－⑤）

データディレクトリ ROBOT.DAT 
PROG1.SRC 
SUB1.SRC 
IR1234 PROG1.SRC 

SUB1.SRC 
STPRM.SRC 
その他のファイル 

コピー（コピー後に、コピー元 
　　　　　　ファイルは消してよい） 

６．データ逆変換（手順（４））

データディレクトリ ROBOT.DAT 
PROG1.SRC 
SUB1.SRC 
IR1234 PROG1.SRC 

SUB1.SRC 
STPRM.SRC 
その他のファイル 

データ逆変換 

データ逆変換で新たに作成 
され直したロボットデータ 

７．データ書き込み（手順（４））：新しいROBOT.DATをロボットコントローラへ転送

図４－１－５：前もってユーザプログラムを作成する手順
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上の例の様な場合、例えばロボット１にデータ書き込みを行な

おうとしても、ROBOT.DATがロボット２のデータに書き直され

ているため、このまま書き込みを行なうとロボット１にロボッ

ト２のデータが書き込まれることになり、非常に危険です。ま

たロボット１のプログラムを印刷しようとしてもROBOT.DATが

ロボット２のデータであるため、ロボット２のプログラムが印

刷されることになります。このことを避けるには２つの方法が
あります。
（１）方法１

ロボットからデータ取り込みを行なう毎にデータ変換を
実施します。ただし、ロボット毎に別のIR機番を設定し
ておく必要があります。（［P4-41］参照）こうしておけば、
データ変換したASCIIデータファイルをデータ逆変換する
ことによりいつでも必要なロボットのROBOT.DATを作る
ことができます。（ROBOT.DATはデータ逆変換する毎に
書き替わります。）

1.3.4 複数台のロボットの ロボットからデータ取り込みを行なった場合、そのデータはデ
データを扱うときの注意 ータディレクトリ（［P4-37］参照）で指定したディレクトリ下に

“ROBOT.DAT”という名前のファイルで取り込まれます。（図
４－１－５の３参照）従って、複数台のロボットからデータ取り
込みを順々に行なっていくと、ROBOT.DATは常に最新のロボッ
トに対応したロボットデータの内容に書き変えられていきます。

手順１ 

データディレクトリ 

ロボット１からデータを取り込む 

ROBOT.DAT

手順２ 

データディレクトリ 

ロボット２からデータを取り込む 

ROBOT.DAT

（ロボット１のデータ） 

（ロボット１のデータに 
　ロボット２のデータが 
　上書きされる） 

データディレクトリ ROBOT.DAT
ロボット１のデータ 

〈ロボット１からデータを取り込む〉

図４－１－６：複数台のロボットデータを扱うときの注意（方法１）

（次のページへつづく）
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データディレクトリ ROBOT.DAT 
 
 
 
IR0001

ロボット１のデータ 

ロボット１のASCII 
データファイル 

データ変換 

〈ロボット１のデータをデータ変換する〉

データディレクトリ ROBOT.DAT 
 
 
 
IR0001

ロボット２のデータに書き直される 

ロボット１のASCII 
データファイル 

〈ロボット２からデータを取り込む〉

データディレクトリ ROBOT.DAT 
 
 
 
IR0001 
 
 
IR0002

ロボット２のデータ 

ロボット１のASCII 
データファイル 

ロボット２のASCII 
データファイル 

データ変換 

〈ロボット２のデータをデータ変換する〉

〈ロボットデータの再作成〉

データディレクトリ ROBOT.DAT 
 
 
 
IR0001 
 
 
IR0002

作成され直したロボットデータ 

ロボット１のASCII 
データファイル 

ロボット２のASCII 
データファイル 

ロボット１のデータ 
がほしいときのデータ 
逆変換 ロボット２のデータが 

ほしいときのデータ逆変換 

図４－１－６：複数台のロボットデータを扱うときの注意（方法１）

（前ページよりつづく）
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２　基本機能の説明

2.1 起動と終了 ここでは、オフラインプログラミングの起動と終了の操作方法
について説明します。

2.1.1 MS-DOSの起動 まず、MS-DOSを起動します。
［操作方法］ ①パソコンの電源を入れます。

②画面に　Ａ＞ （コマンド　プロンプト）が表示されます。

注意：パソコン起動時にメニューユーティリティソフト（注）
からオフラインプログラミングを起動させた場合、正
常に動作しないことがあります。オフラインプログラ
ミングを起動させる前に必ずメニューユーティリティ
ソフトを終了させておいてください。

注：メニューユーティリティソフトとはEOシステム（株式
会社アイシーエム製）、S.O.S（緑電子株式会社製）等
に代表されるアプリケーションソフトの登録・起動・
切り替えを行なうソフトウェアです。

これで、MS-DOSが起動しました。

（２）方法２
ロボットに応じてデータディレクトリを分けておけば、
それぞれのROBOT.DATは各データディレクトリに保存さ
れます。
この場合、データ読み込み，データ書き込みや印刷等を
行なう毎に「環境設定」の「データディレクトリ」（［P4-
37］参照）をロボットに対応するディレクトリに変更す
る必要があります。

データディレクトリ１ 
 
データディレクトリ２ 

ROBOT.DAT 
 
ROBOT.DAT

（ロボット１のデータ） 
 
（ロボット２のデータ） 

図４－１－７：複数台のロボットのデータを扱うときの注意（方法２）
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2.1.2 オフライン　 オフラインプログラミングを起動します。
プログラミングの起動

［操作方法］ キーボードで、つぎのように入力します。
①セットアップで指定した転送先を入力し、 キーを押します。
注：転送先が¥CAPS2の場合はCD CAPS2と入力します。
②CAPS2
つぎの図４－２－１のように、オープニング画面が表示されます。

図４－２－１：オープニング画面

これで、オフラインプログラミングが起動しました。

2.1.3 オフライン　 オフラインプログラミングを終了します。
プログラミングの終了

［操作方法］ ①メニュー画面で、「終了」を選択し、 キーを押します。
つぎの図４－２－２のように、表示されます。

図４－２－２：終了画面

これで、オフラインプログラミングが終了しました。

Ａ＞ 

Offline  Programming  System
Ver.1.23

シリアルNo.：
会　 社 　名：
坦　 当　 者：

OPS-010



２ 基本機能の説明

2.2 ヘルプ機能の使用方法

2.2.1 ヘルプ機能 キーを押すと、画面上でカーソルのある位置の機能やコ
マンドの説明を表示します。

2.2.2 ヘルプ操作方法 （１）ヘルプの呼び出し方

キーボードの　　　キーを押します。カーソルのある位
置の機能やコマンドのヘルプメッセージを表示します。
例として図４－２－３に示すメインメニューでのデータ
取り込みのヘルプメッセージを表示してみます。

［操作方法］
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図４－２－３：メインメニュー

矢印キーで選択し「ＥＮＴ」キーを押してください 

HM/HS4  型ロボット 
IR0000

Offline  Programming  System

メイン・メニュー 

・終了 → 本システムを終了します。 
 
・HELP → 説明モードに入ります。 

ROBO

ROBO

データ取り込み データ変換 エディタ データ逆変換 データ書き込み 

HD

設　　　定 印　　　刷 ファイル 終　　　了 初　心　者 

UP EDIT

図４－２－４：メインメニュー

ヘルプ・メッセージ 
／／／データ取り込み／／／ 
 
機能　ロボットコントローラ内のロボットデータをパソコン内のフロッピィディスクま 
　　　たはハードディスクにセーブしたり、あらかじめフロッピィディスクにセーブし 
　　　てあるロボットデータをハードディスクにコピーします。 
 
解説　（１）ロボットデータとはロボットコントローラで実行できるユーザプログラム 
　　　　　　や変数等のことです。 
　　　（２）どのドライブに取り込むかは、「設定」メニューで指定ができます。 

①メインメニューの「データ取り込み」アイコンにカー
ソルを移動して、 キーを押します。
ヘルプ画面に切り替わり、「データ取り込み」機能に関
するヘルプメッセージを図４－２－４のように表示し
ます。

（２）ヘルプ画面のスクロールの方法

キーを押すと、１行上に移動し、 キーを押すと
１行下に移動します。

（３）ヘルプの終了

キーまたは　　　キーを押すと、元の画面に戻りま
す。

HELP

HELP

HELP

ROLL
DOWN

ROLL
UP

ESC
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2.3 ドライブの指定 ドライブの指定が必要な所では、図４－２－５のように、選択
可能なドライブがウィンドウ表示されますので、その中から選
択します。

［操作方法］ ①　　　 キーで選択します。
②　　キーを押します。

2.4 確認 処理を実行するかしないかを確認するために図４－２－６のよ
うな確認ウィンドウが表示されます。
・実行する場合は「YES」を選択します。
・実行しない場合は「NO」を選択します。

［操作方法］ ①　　　 キーで選択します。
②　　キーを押します。

図４－２－５：ドライブの指定のウィンドウ

A:    B:

ドライブを選択してください 

図４－２－６：確認ウィンドウ

ロボットデータを変換しますか？ 

NOYES



３ データの取り込みとデータの書き込みの方法

３　データの取り込みとデータの書き込みの方法

3.1 データの取り込み

（データ通信）

［機能］ デンソーロボットコントローラから、ロボットデータまたはロ
グデータを取り込みます。
注意：ロボットデータを取り込む時点で「環境設定」（［P4-35］）

で設定されているIR機番［P4-41］がロボットデータに

書き込まれています。（ロボットデータへの書き込みは、

コントローラ側で行ないます。）この書き込まれたIR機

番は、データ変換の第１段階で取得される番号です。

（図４－４－１参照）

ロボットコントローラにあるユーザプログラムをオフラインプ
ログラミングで編集、印刷、保存したいときに行ないます。

［操作方法］ ①ロボットのモータ電源を切ります。
②「データ取り込み」を選択し、 キーを押します。
図４－３－１が表示されます。
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図４－３－１：データ取り込み操作ウィンドウ１

③「データ通信」を選択し、 キーを押します。
④取り込むデータの種類（ロボットデータ、ログデータ）を選
択し、 キーを押します。
⑤取り込みを開始してよければ、「ＹＥＳ」を選択し　　キーを
押します。
⑥取り込みを開始すると図４－３－２→図４－３－３→図４－
３－４→図４－３－５と表示が変っていきます。図４－３－
５の表示になった時点で　　キーを押すとデータの取り込み
が終了します。

取り込むデータを選択してください 

　データ通信　　　　　　　　　　ディスク 

【データ取り込み】【ステップデータ】 
データ受信中… 

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100（％） 

 

図４－３－２：ステップデータ取り込み中例
（100%になると図４－３－３の表示に変わる）
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【データ取り込み】【位置データ】 
データ受信中… 

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100（％） 

 

図４－３－３：位置データ取り込み中例
（100%になると図４－３－４の表示に変わる）

【データ取り込み】【CALデータ】 
データ受信中… 

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100（％） 

 

図４－３－４：ＣＡＬデータ取り込み中例
（100%になると図４－３－５の表示に変わる）

【データ取り込み】【CALデータ】 
データ転送終了しました。 

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100（％） 

「ENT」キーを押して下さい。 

図４－３－５：取り込み終了

［解説］ （１）ロボットコントローラとパソコンとの間がRS232Cケーブル
で接続されていない時は、この機能を使うことはできません。

（２）どのディレクトリに取り込むかは、「6.1.2データディレクト
リ」［Ｐ4-37］に従って指定ができます。

（３）データディレクトリに既にロボットデータがある場合は、
上書きされてしまいます。（［P4-11］参照）

3.2 データの取り込み

（ディスク）

［機能］ 指定のドライブのディスクから、ロボットデータを取り込み
（コピー）ます。バックアップしたロボットデータを編集印刷し
たいときに行ないます。

［操作方法］ ①「データ取り込み」を選択し、 キーを押します。
図４－３－１が表示されます。
②「ディスク」を選択し、 キーを押します。
③ロボットデータの存在するドライブを選択し、 キーを押
します。
④開始してよければ、「ＹＥＳ」を選択し、 キーを押します。

［解説］ （１）どのドライブに取り込むかは、「6.1.2データディレクトリ」
［Ｐ4-37］に従って指定ができます。

（２）データディレクトリに既にロボットデータがある場合は、
上書きされてしまいます。



③「データ通信」を選択し、 キーを押します。
④「ＹＥＳ」を選択し、 キーを押します。
⑤書き込みを開始すると図４－３－７→図４－３－８と表示が
変っていきます。
⑥書き込みが終了すると図４－３－９を表示します。通常は
「NO」を選択し、 キーを押します．

３ データの取り込みとデータの書き込みの方法

3.3 データの書き込み

（データ通信）

［機能］ デンソーロボットコントローラへロボットデータの書き込みを
します。
オフラインプログラムで作成したユーザプログラムでロボット
を運転したいときに行ないます。

［操作方法］ ①ロボットのモータ電源を切ります。
②「データ書き込み」を選択し、 キーを押します。
図４－３－６が表示されます。

4-19

R

RL LR

LRL

図４－３－６：データ書き込み操作ウィンドウ

書き込むデータを選択してください 

　　　データ通信　　　　　　　　ディスク 

【データ書き込み】【ステップデータ】 
データ転送中… 

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100（％） 

 

図４－３－７：ステップデータ書き込み中例
（100%になると図４－３－８の表示に変わる）

【データ書き込み】【位置データ】 
データ転送中… 

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100（％） 

 

図４－３－８：位置データ書き込み中例
（100%になると図４－３－９の表示に変わる）

【データ書き込み】【CALデータ】 
CALデータを転送しますか？ 

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100（％） 

 

よろしいですか？（  NO  / YES ） 

図４－３－９：CALデータ書き込み操作ウィンドウ
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注意：新規作成または編集したユーザプログラムをロボット
コントローラに書き込む通常の使い方の場合、CALデ
ータを転送する必要はありません。

［解説］ （１）ロボットコントローラとパソコンとの間がRS232Cケーブルで
接続されていない時は、この機能を使うことはできません。

（２）どのディレクトリのロボットデータを書き込むかは、「6.1.2
データディレクトリ」［Ｐ4-37］に従って指定ができます。

注意：（１）ロボットコントローラに異なるロボットタイ

プのロボットデータをロードするとロボット

が誤動作する恐れがあり危険です。データ書

き込みを行なう前にロボットタイプを十分確

認してください。

（２）他のロボットのCALデータは絶対にロードし

ないでください。ロボットが誤動作する恐れ

があり危険です。

（３）データの書き込み中、通信エラー（コントロ

ーラまたはパソコンの停電、あるいは通信ケ

ーブル断線等による）が発生しますと、コン

トローラでのロボットデータが書き込み途中

のままになっているため、この状態でロボッ

トを動作させることは危険です。

この場合、コントローラ側のロボットデータ

をメモリクリアモード操作（"BCLR",  "I",

"2",  "3",  "ENT"）（デンソーロボット取扱説

明書参照）で削除した後、再度オフラインプ

ログラミングでのデータ書き込みを実行して

ください。
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3.4 データの書き込み

（ディスク）

［機能］ 指定したドライブへロボットデータの書き込み（コピー）をし
ます。
ロボットデータのバックアップを取りたいときに行ないます。

［操作方法］ ②「データ書き込み」を選択し、 キーを押します。
図４－３－６が表示されます。
②「ディスク」を選択し、 キーを押します。
③ロボットデータを書き込むドライブを選択し、 キーを押
します。
④開始してよければ、「ＹＥＳ」を選択し、 キーを押します。

［解説］ （１）どのドライブにロボットデータを書き込むかは、「6.1.2デー
タディレクトリ」［Ｐ4-37］に従って指定ができます。

３ データの取り込みとデータの書き込みの方法
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第４章 各機能の解説

４　データ変換とデータ逆変換の方法

4.1 データ変換

［機能］ ロボットデータ（機械語形式のもの）をソースファイル（文字
データ形式のもの）に変換します。
ロボットデータ内のユーザプログラムや変数データをエディタ
により編集したいときに行ないます。

［操作方法］ ①「データ変換」を選択し、 キーを押します。
②データディレクトリ名を確認したのち、「ＹＥＳ」を選択し、

キーを押します。図４－４－１のように表示されます。
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③ＩＲ機番を確認したのち、「ＹＥＳ」を選択し、 キーを押
します。この操作を行なうとデータディレクトリの下にIR機
番と同じ名前のディレクトリ（この例ではIR1234）が自動作
成されます。（既に存在する場合は作成されません）

注意：このIR機番は「データの取り込み」を実施したときの

「環境設定」の「IR機番」での設定値です。

現在設定されている「IR機番」とデータ変換第１段階

で取得されたこの「IR機番」が違う場合、図４－４－

２が表示されます。

この場合、「YES」を選択すると現在設定されている

「IR機番」をデータ変換第１段階で取得された「IR機

番」に強制的に変更してデータ変換を実行します。

処理を続けますか？ 

変換するロボットのＩＲ機番は  IR1234  です 

NOYES

第１段階：ＩＲ機番取得完了 

データ変換実行中

図４－４－１：データ変換ウィンドウ１



４ データ変換とデータ逆変換の方法
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注１：マウスで操作している場合では、左クリックでも可能
です。

［解説］ （１）ロボットデータとは、ロボットコントローラで実行できる
ユーザプログラム・変数等をいいます。
コントローラからデータ取り込み機能やフロッピィローダ
でセーブしたデータはロボットデータ形式（機械語形式）
になっています。

（２）ソースファイルとは、パソコンで編集可能な文字データフ
ァイル（文字データ形式のもの）のことです。
プログラムを編集するには、ソースファイルに変換する必
要があります。

第１段階：ＩＲ機番取得完了 

第２段階：ロボットデータ展開完了 

第３段階：ロボット内部形式展開完了 

第４段階：ソースファイル作成完了 

データ変換作業完了！ 

「ENT」キーを押します。（注１） 

図４－４－３：データ変換ウィンドウ２

④データ変換作業が完了すると、図４－４－３のように表示さ
れます。図４－４－３の中に示す第４段階で作成されたソー
スファイルは③の操作で自動作成されたディレクトリの下に
存在します。

処理を続けますか？ 

変換するロボットのＩＲ機番は  IR1234  です 
　　［設定ファイル番号が異なります］ 

NOYES

第１段階：ＩＲ機番取得完了 

図４－４－２：IR機番が異なる場合

データ変換実行中



第４章 各機能の解説
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表４－３　データディレクトリ、IR機番とソースファイルの関係

注意：表４－３に示すIRxxxxディレクトリの下のファイルで
「その他のファイル」の中のIRxxxx.0、IRxxxx.1、
IRxxxx.2、IRxxxx.3の４つのファイルは絶対に消去し
ないでください。このファイルを消去するとデータ逆
変換が実行できなくなります。

データディレクトリ ROBOT.DAT（ロボットデータ） 

IRxxxxディレクトリ PROxxx.SRC 
SUBxxx.SRC 
PALTxx.SRC 
TOOLxx.SRC 
IVAR.SRC 
FVAR.SRC 
JVAR.SRC 
PVAR.SRC 
STPRM.SRC 
その他のファイル 

データ変換 

（IR機番） 

作成された 
ソースファイル （注） 

注：実際に作られるファイル（データ変換で自動で作られる）の順番は、この通りではありま 
　　せん。 
　　「その他のファイル」は IRxxxx.0 

IRxxxx.1 
IRxxxx.2 
IRxxxx.3 
xxxxxx.OBJ 
 

等複数存在します。 

（３）データ変換を２回目以後に行なう場合、前回のデータ変換
で作成されたソースファイルを全て消してから、ソースフ
ァイルが再び作成されます。

（４）データディレクトリ、IR機番とソースファイルのディレク
トリ上の関係を表４－３に示します。



4.2 データ逆変換

［機能］ ソースファイル（文字データ形式のもの）をロボットデータ
（機械語形式のもの）に変換します。
オフラインプログラミングで編集したユーザプログラムをデー
タ書き込み機能あるいはフロッピィローダにてロボットへロー
ドしたいときに行ないます。

［操作方法］ ①「データ逆変換」を選択し、 キーを押します。
②データディレクトリ名を確認したのち、「ＹＥＳ」を選択し、

キーを押します。

４ データ変換とデータ逆変換の方法
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③データ逆変換作業が完了すると、図４－４－４のように表示
されます。

キーを押します。（注１）
注１：マウスで操作している場合は、左クリックでも可能で

す。

図４－４－４：データ逆変換ウィンドウ３

第１段階：ソースファイルチェック完了 

第３段階：ロボット内部形式クリアー完了 

第５段階：ロボットデータフォーマット完了 

データ逆変換作業完了！ 

「ENT」キーを押してください。（注１） 

第２段階：文法・動作範囲チェック完了 

第４段階：ロボット内部形式リンク完了 

第６段階：ロボットデータ作成完了 
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［解説］ （１）ソースファイルとは、パソコンで編集可能な文字データフ
ァイル（文字データ形式のもの）のことです。

（２）ロボットデータとは、ロボットコントローラで実行できる
ユーザプログラム、変数などをいいます。
コントローラへデータ書き込み機能やフロッピィローダで
ロードするためには、ロボットデータ形式（機械語形式）
になっていなければなりません。

（３）データ逆変換を行なうデータディレクトリにすでにロボッ
トデータが存在する場合、上書きします。（図４－４－５を
参照）

（４）データ逆変換の中で、ユーザプログラムの文法や動作範囲
のチェックを行ないます。ここで発見されたエラーは、ユ
ーザプログラム別にエラーファイルに記録されます。この
エラーは、専用エディタの「エラー確認」機能で見ること
ができます。

（５）IRxxxxディレクトリの下にあるIRxxxx.0、IRxxxx.1、
IRxxxx.2、IRxxxx.3の４つのファイルのうち１つでも消去し
てしまうと、データ逆変換が実行できなくなります。
もし誤って消去してしまった場合、「データ変換」をもう一
回やり直す必要があります。ただしこの場合、エディタで
編集、修正した内容はすべて消えてしまいます。したがっ
て編集、修正はもう一度やり直してください。
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データディレクトリ ROBOT.DAT（ロボットデータ） 

IRxxxxディレクトリ PROxxx.SRC 
SUBxxx.SRC 
PALTxx.SRC 
TOOLxx.SRC 
IVAR.SRC 
FVAR.SRC 
JVAR.SRC 
PVAR.SRC 
STPRM.SRC 
その他のファイル 

データ逆変換 

上書きされた新しいロボットデータ 

図４－４－５：データの逆変換時のロボットデータの書き換え



５ 印刷方法

５　印刷方法

5.1 プリントメニュー

［機能］ ユーザプログラム、変数などをプリンタで印刷します。ユーザ
プログラム、変数などのチェック、紙によりプログラムデータ
を保管したいときに行ないます。エディタで変更及び新規作成
したプログラムを印刷したい場合には、データ逆変換を前もっ
て実行しておく必要があります。
（１）プリントメニューの起動と終了

①「印刷」を選択し、 キーを押します。図４－５－１
のように表示され、プリントメニューが起動します。
②プリントメニューを終了するには、「終了」をカーソルキ
ーで選択し　　キーを押します。

［解説］ （１）プリントメニューを図４－５－１に示します。
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図４－５－１：プリントメニュー

矢印キーで選択し「ＥＮＴ」キーを押してください。 

HM/HS4  型ロボット 
IR0000

Offline  Programming  System

メイン・メニュー 

・終了 → メイン・メニュ－に戻ります。 
・ESC → 前画面に戻ります。 
・HELP → 説明モードに入ります。 

全ファイル ファイル指定 ファイル一覧 

変数ファイル ログデータ 終　　　了 

プリントメニュー 

①全ファイルの印刷

・プログラム、サブルーチン、パレタイジング、ツール
定義、IR番号、セットパラメータのすべてのデータを
印刷します。
・操作方法は「5.1.1 全ファイル」を参照して下さい。

②ファイル指定の印刷

・指定したプログラム、サブルーチン、パレタイジング、
ツール定義、IR番号、セットパラメータのデータを印
刷します。
・操作方法は「5.1.2 ファイル指定」を参照して下さい。



第４章 各機能の解説

③ファイル一覧の印刷

・ファイル一覧を印刷します。
・操作方法は「5.1.4 ファイル一覧」を参照して下さい。

④変数ファイルの印刷

・整数変数、実数変数、位置変数、ジョイント変数の内
容だけを印刷します。
・操作方法は「5.1.3 変数ファイル」を参照して下さい。

⑤ログデータの印刷

・ログデータの印刷またはパソコン上でログデータの内
容を表示します。
・操作方法は「5.1.5 ログデータ」を参照して下さい。

⑥終了

・プリントメニューを終了します。

（２）印刷する前に、あらかじめ、パソコン、プリンタのマニュ
アルをご参照のうえ、正しく設定されていることを確認し
ておいて下さい。

（３）エディタで作成したばかりのユーザプログラム、変数など
はそのままでは印刷できませんので、印刷前にデータ逆変
換を行なっておいて下さい。
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５ 印刷方法

5.1.1 全ファイル

［機能］ プログラム、サブルーチン、パレタイジング、ツール定義、
ＩＲ機番、セットパラメータのすべてのデータを印刷します。

［操作方法］ ①「印刷」を選択し、 キーを押します。
②「全ファイル」を選択し、 キーを押します。
③データディレクトリ名を確認したのち、「YES」を選択し、
キーを押します。
④ＩＲ機番を確認したのち、実行してよいのなら「YES」を選
択し、 キーを押します。
⑤プリントアウト作業が完了すると図４－５－２のウィンドウ
が表示されます。

4-29

R

RL LR

LRL

図４－５－２：印刷ウィンドウ２

□□印刷完了□□ 

プリントアウト作業完了！ 

「ＥＮＴ」キーを押してください。（注１） 

キーを押します。（注１）
注１：マウスで操作している場合でも、ここでは　　キーを

使って操作します。

［解説］ ロボットデータを文字データに変換して印刷します。



第４章 各機能の解説

5.1.2 ファイル指定

［機能］ 指定したプログラム、サブルーチン、パレタイジング、ツール
定義、（ＩＲ機番、セットパラメータ）のデータを印刷します。

［操作方法］ ①「印刷」を選択し、 キーを押します。
②「ファイル指定」を選択し、 キーを押します。図４－
５－３のように表示されます。
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図４－５－３：印刷ウィンドウ３

プリントするファイルを選択してください 

ＰＲＯ　　　　ＳＵＢ　　　　ＰＡＬＴ 
 
ＴＯＯＬ 

③プログラムの種類を選択し、 キーを押します。図４－
５－４のように表示されます。

図４－５－４：印刷ウィンドウ４

ファイル名を入力してください 

（１～100） 
 

ＰＲＯ■　　　　 

④プログラムの番号を入力し、 キーを押します。（注１）
注１：マウスで操作している場合でも、ここではキーボード

より入力し、 キーを押します。
⑤ドライブ名とプログラムの種類・番号を確認したのち、「YES」
を選択し、 キーを押します。
⑥ＩＲ機番の確認をしたのち、実行してよいのなら、「YES」を
選択し、 キーを押します。



５ 印刷方法

⑦プリントアウト作業が完了すると図４－５－５のように表示
されます。
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キーを押して下さい。（注１）
注１：マウスで操作している場合でも、ここでは　　キーを

使って操作します。

［解説］ ロボットデータを文字データに変換して印刷します。

図４－５－５：印刷ウィンドウ５

□□印刷完了□□ 

プリントアウト作業完了！ 

「ＥＮＴ」キーを押してください。（注１） 
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5.1.3 変数ファイル

［機能］ 整数変数、実数変数、位置変数、ジョイント変数の内容を印刷
します。

［操作方法］ ①「印刷」を選択し、 キーを押します。
②「変数ファイル」を選択し、 キーを押します。
③データディレクトリ名を確認したのち、「YES」を選択し、
キーを押します。
④ＩＲ機番の確認をしたのち、実行してよいのなら、「YES」を
選択し、 キーを押します。
⑤プリントアウト作業が完了すると図４－５－６のウィンドウ
が表示されます。
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キーを押します。（注１）
注１：マウスで操作している場合でも、ここでは　　キーを

使って操作します。

［解説］ ロボットデータを文字データに変換して印刷します。

図４－５－６：印刷ウィンドウ６

□□印刷完了□□ 

プリントアウト作業完了！ 

「ＥＮＴ」キーを押してください。（注１） 



５ 印刷方法

5.1.4 ファイル一覧

［機能］ ファイルの一覧を印刷します。

［操作方法］ ①「印刷」を選択し、 キーを押します。
②「ファイル一覧」を選択し、 キーを押します。
③データディレクトリ名を確認したのち、「YES」を選択し、
キーを押します。
④ＩＲ機番の確認をしたのち、実行してよいのなら、「YES」を
選択し、 キーを押します。
⑤プリントアウト作業が完了すると図４－５－７のウィンドウ
が表示されます。
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図４－５－７：印刷ウィンドウ７

キーを押します。（注１）
注１：マウスで操作している場合でも、ここでは　　キーを

使って操作します。

［解説］ ロボットデータを文字データに変換して印刷します。

□□印刷完了□□ 

プリントアウト作業完了！ 

「ＥＮＴ」キーを押してください。（注１） 
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5.1.5 ログデータ

［機能］ ログデータを印刷またはパソコン上でログデータの内容を表示
します。

［操作方法］ （１）印刷
①「印刷」を選択し、 キーを押します。
②「ログデータ」を選択し、 キーを押します。
③データディレクトリ名を確認したのち、「YES」を選択し、

キーを押します。
④プリントアウト作業が完了すると図４－５－８のウィン
ドウが表示されます。
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図４－５－８：印刷ウィンドウ８

キーを押します。（注１）
注１：マウスで操作している場合でも、ここでは　　キ

ーを使って操作します。
（２）表示

①「印刷」を選択し、 キーを押します。
②「ログデータ」を選択し、 キーを押します。
③データディレクトリ名を確認したのち、「表示」を選択し、

キーを押します。
④　　　キーまたは　　　　　　　　　　　キーを使って
ログデータの内容をスクロールします。
⑤表示を終了させたい場合は、 キーまたは　　　キー
を押します。

注意：ログデータが取り込まれていないと、この機能は
使用できません。
ログデータの取り込みは、「10 ログデータの取

り扱い方法」［P4-102］を参照してください。

□□印刷完了□□ 

プリントアウト作業完了！ 

「ＥＮＴ」キーを押してください。 

ROLL UP ROLL DOWN

ESC
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６　環境の設定方法

6.1 環境設定

［機能］ 本システムで使用する環境を設定します。
汎用エディタを使いたいとき、ドライブ及びディレクトリを変
更したいときなど、オフラインプログラミングを使用する環境
を変更したいときに行ないます。

［操作方法］ （１）設定画面の起動と終了
①「設定」を選択し、 キーを押します。
図４－６－１のように表示され、設定画面が起動します。
②終了するには、「終了」を　　キーで選択し、 キーを
押します。

［解説］ （１）設定画面を図４－６－１に示します。
（２）各項目はあらかじめ初期値が設定されています。

図４－６－１：設定画面例

矢印キーで選択し「ＥＮＴ」キーを押してください 

HM/HS4  型ロボット 
IR0001

Offline  Programming  System

メイン・メニュー 

・終了 → メイン・メニュ－に戻ります。 
・ESC → 前画面に戻ります。 
・HELP → 説明モ－ド に入ります。 

１．エディタ 

設定一覧 

２．データ　ディレクトリ 

４．エディタモード 

５．ロボットタイプ 

６．IR機番 

７．バージョン 

８．マウス速度 

A:  ¥CAPS2¥SELEDIT.  EXE

A:  ¥CAPS2¥DATA

MONO

HM/HS4

IR1234

8.3 ＊ 

8

終　了 

３．ライブラリ　ディレクトリ A:  ¥CAPS2¥LIB
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①エディタの設定

・使用するエディタを指定します。
・操作方法は「6.1.1 エディタ」を参照してください。

②データディレクトリの設定

・ロボットデータをファイルするディレクトリを指定し
ます。
・操作方法は「6.1.2 データディレクトリ」を参照して
ください。

③ライブラリディレクトリの設定

・ライブラリの存在するディレクトリを指定します。
・操作方法は「6.1.3 ライブラリディレクトリ」を参照
してください。

④エディタモードの設定

・操作方法は「6.1.4 エディタモード」を参照してくだ
さい。

⑤ロボットタイプの設定

・取り扱うロボットを設定します
・操作方法は「6.1.5 ロボットタイプ」を参照してくだ
さい。

⑥ＩＲ機番の設定

・ＩＲ機番の設定を行ないます。
・操作方法は「6.1.6 ＩＲ機番」を参照してください。

⑦バージョンの設定

・ロボットコントローラのソフトのバージョンを設定し
てください。
・操作方法は「6.1.7 バージョン」を参照してください。

⑧マウスの速度の設定

・マウス速度を設定してください。
・操作方法は「6.1.8 マウス速度」を参照してください。

⑨終了

・設定一覧を終了します。

6.1.1 エディタ

［機能］ 使用するエディタを指定します。市販の汎用エディタを使用する
場合は、ここの設定を初期値から変更します。専用エディタを使

用する場合は、ロボットタイプが変ってもこの設定を変更する必

要はありません。

［操作方法］ ①「設定」を選択し、 キーを押します。
②「エディタ」を選択し、 キーを押します。
図４－６－２のように表示されます。



６ 環境の設定方法

4-37

R

RL LR

LRL

図４－６－２：エディタ操作ウィンドウ１

エディタのパス名を入力してください 

（フルパスで入力してください） 

③エディタ名をキーボードより入力し、 キーを押します。
（注１）
注１：マウスで操作している場合でも、ここではキーボード

より入力し、 キーを押します。

［解説］ （１）メイン・メニュー中の「エディタ」を選択すると、ここで
指定したエディタが起動されます。

（２）指定は、［ドライブ名］：［ディレクトリ名］￥［エディタ
の実行ファイル名］の形式で行なってください。

（３）専用エディタ名は‘ＳＥＬＥＤＩＴ.  ＥＸＥ’です。

入力例　A:¥CAPS2¥SELEDIT.EXE（通常の専用エディタを使用
する場合はこの名前が入っています。）

6.1.2 データディレクトリ

［機能］ ロボットデータの存在するディレクトリを指定します。

［操作方法］ ①「設定」を選択し、 キーを押します。
②「データディレクトリ」を選択し、 キーを押します。
③図４－６－３が表示され、ドライブを変更したい場合はスペ
ースキーを押します。（変更する必要のない場合、ここの操作
は不用です。）すると図４－６－４が表示されます。（マウス
操作の場合はドライブを選び左クリックします。）ここで選択
したいドライブ名をカーソルキーで選びスペースキーを押し
ます。（マウス操作の場合はドライブ名を選び左クリックしま
す。）すると図４－６－３表示に戻ります。
④図４－６－３の中に表示されているディレクトリのうち目的
のディレクトリをカーソルキーで選択します。さらに深いデ
ィレクトリを選択したい場合には、そこでスペースキーを押
します。（マウス操作の場合は、ディレクトリ名を選び左クリ
ックします。）すると図４－６－５が表示されます。以下同様
にして選択したいディレクトリの階層を下っていきます。（階
層を戻りたい場合には親ディレクトリを選択します。）

⑤目的のディレクトリまで選択されたならば、 キーを押し
ます。（マウス操作の場合は、画面左下の　　　を左クリック
します。）

OK



入力例　A:¥CAPS2¥DATA

注意：ここではディレクトリ選択の操作しかできません。デ
ィレクトリを新規作成したい場合は、MS-DOSモード
に入ってから作成してください。（MS-DOSモードに入
るには「メインメニュー」の「ファイルメニュー」の
「MS-DOS」「P4-46」を操作してください。）
MD 新規ディレクトリ名

［解説］ （１）データ取り込み・データ書き込みを行なうと、ここで指定
したディレクトリにロボットデータの送受信を行ないます。

（２）「データ変換」・「データ逆変換」・「エディタ」は、ここ
で指定したディレクトリのロボットデータあるいはソース
ファイルを対象とします。
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ディレクトリを入力してください 

Ａ：￥ 

ドライブ CAPS2 DATA2 DATA3

OK Cance l Page   Up Page   Down

図４－６－３：ディレクトリ操作ウィンドウ１

ディレクトリを入力してください 

Ａ： 

A： B： C： 

OK Cance l Page   Up Page   Down

図４－６－４：ディレクトリ操作ウィンドウ２（ドライブ選択）

ディレクトリを入力してください 

Ａ：￥CAPS2￥ 

親ディレクトリ DATA

OK Cance l Page   Up Page   Down

図４－６－５：ディレクトリ操作ウィンドウ３（ディレクトリ選択）
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6.1.3 ライブラリディレクトリ

［機能］ ライブラリの存在するディレクトリを指定します。

［操作方法］ ①「設定」を選択し、 キーを押します。
②「ライブラリディレクトリ」を選択し、 キーを押します。
③図４－６－３が表示されます。
ライブラリの存在するドライブとディレクトリの選択は、
「6.1.2 データディレクトリ」で説明した方法と同じ操作で選
択してください。
④目的のディレクトリで選択されたならば　　キーを押します。
（マウス操作の場合は、画面左下の を左クリックします。）

入力例　A:¥CAPS2¥LIB

注意：ここではディレクトリ選択の操作しかできません。デ
ィレクトリを新規作成したは場合は、MS-DOSモード
に入ってから作成してください。（MS-DOSモードに入
るには「メインメニュー」の「ファイルメニュー」の
「MS-DOS」「P4-46」を操作してください。）
MD 新規ディレクトリ名

OK

6.1.4 エディタモード

［機能］ エディタ画面のカラー／モノクロ指定を行ないます。

［操作方法］ ①「設定」を選択し、 キーを押します。
②「エディタモード」を選択し、 キーを押します。
図４－６－６のように表示されます。

図４－６－６：画面モード操作ウィンドウ１

エディタ色モードを設定してください 

　COLOR1　　　　COLOR2　　　　MONO

③エディタ色モードを選択し、 キーを押します。

［解説］ （１）エディタ色モードの種類
①カラー･････カラー画面に対応します。

カラーディスプレイをお使いの場合は、こち
らに設定してください。

②モノクロ･･･モノクロ画面に対応します。
ノートパソコンなどの白黒液晶画面をお使い
の場合は、こちらに設定してください。
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6.1.5 ロボットタイプ

［機能］ 取り扱うロボットデータがどの機種に対応するかを指定します。

［操作方法］ ①「設定」を選択し、 キーを押します。
②「ロボットタイプ」を選択し、 キーを押します。
図４－６－７のように表示されます。（注）

注：インストールしてあるロボット対応ディスクによって表
示は異なります。本例は標準４軸ロボット対応ディスク
の場合です。

図４－６－７：ロボットタイプ操作ウィンドウ１

ロボットタイプを設定してください 

　HM／HS4　　　　HMS/HSS4　　　　XY4　 

③ロボットタイプの機種を選択し、 キーを押します。

［解説］ （１）ロボットタイプは、バージョンの値（「6.1.7 バージョン」

参照）によっては選択できないタイプがあります。（表４－
６－１参照［P4-42］）従ってロボットタイプを選択する前

に必ずバージョンの設定を行なっておいてください。

（２）ロボットタイプにより使用できる命令や取り得る値の範囲
が異なります。データ逆変換時には、ここで指定したロボ
ットタイプのプログラム文法でソースファイルをチェック
します。

（３）ロボットコントローラに異なるロボットタイプのロボット
データをロードするとロボットが誤作動する恐れがあり危

険です。

注意：ロボットデータをロードする場合は、ロボットタイ

プを間違えないよう十分確認してください。

（４）ロボットタイプの種類
①ＨＭ／ＨＳ４ ･･････中型、小型水平多関節型ロボット
②ＸＹ４ ････････････直角座標型ロボット
③ＨＭＳ／ＨＳＳ４ ･･中型、小型水平天吊り型ロボット
④ＨＭＮ／ＨＳＮ４ ･･中型、小型水平多関節型ねじ締めロボット
⑤ＸＹＮ４ ･･････････直角座標型ねじ締めロボット
⑥ＶＳ６ ････････････小型垂直多関節型ロボット（AC６軸ロボット）
⑦ＴＡ４／ＴＡ４Ｄ ･･加工用ロボットテトラム
⑧ＣＳ４ ････････････小型円筒座標ロボットＡＣミニ
⑨ＸＹＣ ････････････直角座標ロボット（ＸＹＣシリーズ）
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6.1.6 ＩＲ機番

［機能］ ＩＲ機番を設定します。

［操作方法］ ①「設定」を選択し、 キーを押します。
②「ＩＲ機番」を選択し、 キーを押します。
図４－６－８のように表示されます。

図４－６－８：ＩＲ機番操作ウィンドウ１

ＩＲ機番を設定してください 

（整数入力４桁まで）　　　ＩＲ１１１１ 
 
ＩＲ１１１１　ＩＲ１２３４　ＩＲ３８３３ 

③ＩＲ番号を新規に設定する場合、 キーを４回押して入力
ウィンドウをクリアしてからキーボードより番号を入力し、

キーを押します。
注：マウス操作している場合でも、ここではキーボードより
入力し、 キーを押します。

既に存在しているＩＲ番号を選択する場合、カーソルキーで
目的の番号を選択してから、 キーを押します。

［解説］ ＩＲ機番とは、ロボット区別するためにお客様が管理する番号
のことです。
整数４桁で指定してください。

注：ここでＩＲ機番を新規に設定しても、ＩＲ機番名のディレ
クトリがこの場で作成されるわけではありません。ＩＲ機
番名のディレクトリは「データ変換」の第１段階「ＩＲ機
番取得」が実行されて初めて作成されます。［P4-22］

注意：他のロボットのCALデータをロードすると、ロボットが

動かなかったり、誤動作する危険があります。複数のロ

ボットで同じ番号を使いますと、誤って別のロボットに

ロードする可能性がありますので、１台のロボットには

１つの番号をお使いください。

B S
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6.1.7 バージョン

［機能］ ロボット（ロボットコントローラのソフト）のバージョンを指
定します。

［操作方法］ ①「設定」を選択し、 キーを押します。
②「バージョン」を選択し、 キーを押します。
図４－６－９のように表示されます。（注）
注：インストールしてあるロボット対応ディスクによって表
示は異なります。本例は標準４軸ロボット対応ディスク
の場合です。

図４－６－９：バージョン操作ウィンドウ１

ロボットのバージョンを設定してください 

VER7.5.＊　　　　　VER8.2.＊　　　　VER8.3.＊ 

③ロボットのバージョンを選択し、 キーを押します。

［解説］ （１）バージョンにより選択できるロボットタイプと使用できる
命令が異なります。（表４－６－１参照）「データ逆変換」
時には、ここで指定したバージョンのプログラム文法でソ
ースファイルをチェックします。

注意：ロボットコントローラにバージョンの異なるロボットデ

ータをロードするとロボットが誤動作する恐れがあり危

険です。データ書き込みを行なう前にバージョンを十分

確認してください。

（２）バージョンの種類

表４－６－１：バージョンの種類と対象ロボットの関係

バージョン 

VER1.∗∗
　　（0.5.∗）

VER8.∗∗

VER7.5∗

対象ロボット 

AC６軸サーボタイプ（垂直多関節型） 

DC４軸サーボタイプ 
データ通信機能は使用できません。 
データのロードとセーブはフロッピ 
ィローダで行なってください。 

AC４軸サーボタイプ 
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6.1.8 マウス速度

［機能］ マウス速度を設定します。

［操作方法］ ①「設定」を選択し、 キーを押します。
②「マウス速度」を選択し、 キーを押します。
図４－６－10のように表示されます。

図４－６－10：マウス速度操作ウィンドウ１

マウスの速度を設定してください 

設定後「ＥＮＴ」キーを押してください 

遅 
い 

速 
い 

③　　　キーでマークを動かして、 キーを押します。
注：マウスで操作している場合でも、ここでは　　キーを使
って操作します。

［解説］ マウスの速度とは、マウスの動き量に対するマウスカーソルの
画面上の移動量のことです。マウスを動かす量が同じでも、こ
の数字が大きいほど、画面上のマウスカーソルの移動量が大き
くなります。
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７　ファイル

7.1 ファイルメニュー

［機能］ ファイル操作を行ないます。

［操作方法］ （１）ファイルメニューの起動と終了。
①「ファイル」を選択し、 キーを押します。図４－７－
１のように表示され、ファイルメニューが起動します。
②「ファイルメニュー」を終了して「メインメニュー」に
戻るときは、「終了」をカーソルキーで選択し　　キーを
押します。

［解説］ （１）ファイルメニューを図４－７－１に示します。
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①バックアップ
・ロボットデータとソースファイルをフロッピィディス
クにコピーします。
・操作方法は「７.２　バックアップ」を参照してください。

②ＩＲ機番削除
・ＩＲ機番及びそこに存在する全ファイルの削除を行な
います。
・操作方法は「７.２　ＩＲ機番削除」を参照してください。

③フォーマット
・フロッピィディスクのフォーマットを行ないます。
・操作方法は「７.３　フォーマット」を参照してください。

④MS-DOS
・MS-DOSモードになります。
・操作方法は「７.４　MS-DOS」を参照してください。

⑤終了
・ファイルメニューを終了してメインメニューに戻ります。

図４－７－１：ファイルメニュー

矢印キーで選択し「ＥＮＴ」キーを押してください 

HM/HS4  型ロボット 
IR1234

Offline  Programming  System

メイン・メニュー 

・終了   → メイン・メニューに戻ります。 
・ESC   → 前画面に戻ります。 
・HELP → 説明モードに入ります。 

MS-DOS

終了 

DOS

ファイルメニュー 

IR機番削除 フォーマット バックアップ 

DOS



③削除したいＩＲ機番の番号をカーソルキーで選択し　　キー
を押します。（マウス操作の場合は左クリックを行ないます。）
④削除してよいなら、「YES」を選択し、 キーを押します。

［解説］ （１）ＩＲ機番の削除を実行すると、ＩＲ機番名及びＩＲ機番の
ディレクトリに存在するファイルすべてを削除します。
（PROxx.SRC、SUBxx.SRC……、STPRM.SRC etc.）

７ ファイル

7.2 バックアップ

［機能］ ロボットデータとソースファイルをフロッピィディスクにディ
レクトリごとコピーします。

［操作方法］ ①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「バックアップ」を選択し、 キーを押します。
③受け側ドライブを選択し、 キーを押します。図４－７－
２のように表示されます。
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図４－７－２：バックアップ操作ウィンドウ１

図４－７－３：ＩＲ機番削除ウィンドウ１

④データディレクトリ名と受け側ドライブナンバーを確認した
のち、実行してよいのなら、「YES」を選択し、 キーを押
します。

注意：データ変換を行なっていないと「バックアップ失敗し
ました」とエラー表示されます。
データ変換を前もって行なっておいてください。

7.3 ＩＲ機番削除

［機能］ ＩＲ機番名及びＩＲ機番のディレクトリに存在するファイルす
べてを削除します。

［操作方法］ ①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「ＩＲ機番削除」を選択し、 キーを押します。
図４－７－３のように表示されます。

NOYES

バックアップを開始してよろしいですか？ 

削除するＩＲ機番を選択してください 

（削除するＩＲ機番）　　　ＩＲ１１１１ 
 
ＩＲ１１１１　ＩＲ１２３４　ＩＲ３３３３ 



第４章 各機能の解説

（２）誤って削除を実行しても、データ取り込み及びデータ逆変
換を実行していないならば、ロボットデータを使ってファ
イルの復元は可能です。
つまり「設定」で削除したＩＲ機番名を新規設定した後、
「データ変換」を実行すれば、消したファイルは復元されます。

7.4 フォーマット

［機能］ フロッピィディスクのフォーマットを行ないます。

［操作方法］ ①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「フォーマット」を選択し、 キーを押します。
③フォーマットするドライブ名を選択し、 キーを押します。
④実行してよいのなら、「YES」を選択し、 キーを押します。

［解説］ （１）データの書かれているフロッピィディスクをフォーマット
すると、元のデータは消去されてしまいます。

（２）書き込み禁止になっているフロッピィディスクをフォーマ
ットすることはできません。書き込み可にしてから、フォ
ーマットを行なってください。

注意：フロッピィローダでお使いになる場合は、フロッピィロー
ダでフォーマットしてください。

7.5 MS-DOS

［機能］ MS-DOSモードになります。

［操作方法］ ①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「MS-DOS」を選択し、 キーを押します。

［解説］ （１）一時的にMS-DOSモードになります。
（２）MS-DOSモードからオフラインプログラミングメニューに戻

る場合は、 とキー入力してください。
（３）実行に大きなメモリを必要とするアプリケーションソフト

は実行できないことがあります。
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８ 初心者メニューの解説

８　初心者メニューの解説

8.1 初心者メニュー

［機能］ 初心者の方が作業するためのメニューを表示します。

［操作方法］ （１）初心者メニューの起動と終了。
①「初心者」を選択し、 キーを押します。図４－８－
１のように表示されます。
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②前回からの続きから行なうのなら「YES」をはじめから
行なうのなら「NO」を選択し、 キーを押します。
注：前回「初心者メニュー」でなにも操作しなかった時
は図４－８－１は表示されません。「NO」を選択す
ると図４－８－２が表示され「初心者メニュー」が
起動します。

③「初心者メニュー」を終了して「メインメニュー」に戻
りたいときは、「終了」をカーソルキーで選択し　　キー
を押します。

［解説］ （１）初心者の方が一連の処理を行なえるように、ガイドライン
を表示します。ガイドラインに従って処理を行なってくだ
さい。図４－８－２に「初心者メニュー」の画面を示しま
す。

（２）前回、処理の途中で終了した場合、「メイン・メニュー」で
「初心者」を選択した時に、「前回の続きへカーソルを移動
します。よろしいですか。」と尋ねてきますので前回の続き
より処理したい場合は、「YES」を選択してください。「NO」
の場合は「ドライブ指定」から始まります。

図４－８－１：初心者メニュー操作ウィンドウ１

よろしいですか？ 

前回の続きへカーソルを移動します 
　移動先　→　《ロボット選択》 

NOYES



①ドライブ指定
ロボットデータをファイルするドライブを指定します。（この
場合ディレクトリの指定はできません。）操作方法は「８.２
ロボットデータのドライブ指定」［P4-49］を参照して下さい。
②ロボット選択
取り扱うロボットデータがどの機種に対応するか指定します。
操作方法は「８.３　ロボット選択」［P4-50］を参照して下さ
い。
③データ取り込み
デンソーロボットのコントローラからロボットデータを取り
込みます。操作方法は「３.１　データの取り込み」［P4-17］
を参照して下さい。
④データ変換
ロボットデータ（機械語形式のもの）をソースファイル（文
字データ形式のもの）に変換します。操作方法は「４.１　デ
ータ変換」［P4-22］を参照して下さい。
⑤エディタ
プログラムの作成・編集・ファイル操作などを行ないます。
機能内容、操作方法は「９　専用エディタの説明」［P4-51］
を参照して下さい。
⑥データ逆変換
ソースファイル（文字データ形式のもの）をロボットデータ
（機械語形式のもの）に変換します。操作方法は「４.２　デー
タ逆変換」［P4-25］を参照して下さい。

第４章 各機能の解説
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矢印キーで選択し「ＥＮＴ」キーを押してください。 

HM/HS4  型ロボット 
IR2425

Offline  Programming  System

メイン・メニュー 

・終了 → メイン・メニュ－に戻ります。 
・ESC → 前画面に戻ります。 
・HELP → 説明モードに入ります。 

ROBO

ROBO

ドライブ指定 ロボット選択 データ取り込み データ変換 

終　　　了 データ書き込み データ逆変換 エディタ 

初心者メニュー 

UP

EDIT

HD

図４－８－２：初心者メニュー



８ 初心者メニューの解説

⑦データ書き込み
デンソーロボットのコントローラへロボットデータの書き込
みをします。操作方法は「３.２　データの書き込み」［P4-19］
を参照して下さい。
⑧終了
初心者メニューを終了してメインメニューに戻ります。

8.2 ロボットデータのドライブ指定

［機能］ ロボットデータをファイルするドライブを指定します。

［操作方法］ ①「ドライブ指定」を選択し、 キーを押します。
②データドライブを選択し、 キーを押します。
③選択してよいのなら、 キーを押します。

［解説］ （１）「データ取り込み」・「データ書き込み」を行なうと、ここ
で指定したドライブにロボットデータの送受信を行ないま
す。

（２）「データ変換」・「データ逆変換」・「エディタ」は、ここ
で指定したドライブのロボットデータあるいはソースファ
イルを対象とします。

注：ここではディレクトリの指定はできません。
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第４章 各機能の解説

8.3 ロボット選択

［機能］ 取り扱うロボットデータがどの機種に対応するかを指定します。

［操作方法］ （１）キー操作
①「ロボット選択」を選択し、 キーを押します。
②ロボットの種類を選択し、 キーを押します。［図４－
６－７］参照

［解説］ （１）ロボットタイプにより使用できる命令や取り得る値の範囲
が異なります。「データ逆変換」時には、ここで指定したロ
ボットタイプのプログラム文法でソースファイルをチェッ
クします。

（２）ロボットコントローラに異なるロボットタイプのロボット
データをロードするとロボットが誤動作する恐れがあり危
険です。

注意：ロボットデータをロードする場合は、ロボットタイ

プを間違えないよう十分確認してください。

（３）ロボットタイプの種類
①ＨＭ／ＨＳ４ ･･････中型、小型水平多関節型ロボット
②ＸＹ４ ････････････直角座標型ロボット
③ＨＭＳ／ＨＳＳ４ ･･中型、小型水平天吊り型ロボット
④ＨＭＮ／ＨＳＮ４ ･･中型、小型水平多関節型ねじ締めロボット
⑤ＸＹＮ４ ･･････････直角座標型ねじ締めロボット
⑥ＶＳ６ ････････････小型垂直多関節型ロボット（AC６軸ロボット）
⑦ＴＡ４／ＴＡ４Ｄ ･･加工用ロボットテトラム
⑧ＣＳ４ ････････････小型円筒座標ロボットＡＣミニ
⑨ＸＹＣ ････････････直角座標ロボット（ＸＹＣシリーズ）

8.4 データ取り込み 「３.１，３.２　データの取り込み」［P4-17］を参照してくださ
い。

8.5 データ変換 「４.１　データ変換」［P4-22］を参照してください。

8.6 エディタ 「９　専用エディタの説明」［P4-51］を参照してください。

8.7 データ逆変換 「４.２　データ逆変換」［P4-25］を参照してください。

8.8 データ書き込み 「３.３，３.４　データの書き込み」［P4-19］を参照してくださ
い。
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９ 専用エディタの説明

９　専用エディタの説明

9.1 専用エディタの概要

9.1.1 各機能の説明

［機能］ （１）プログラム作成

ロボットのプログラミングを行ないます。
（２）プログラム編集

プログラムステップのコピー・削除・移動・置換・検索を
行ないます。

（３）ファイル操作

①ロボットプログラムのロード・セーブを行ないます。
②ディスク上のロボットプログラムの一覧表示・削除・フ
ァイル名変更を行ないます。

③編集中のプログラムをクリアし、新規作成を行ないます。
④ＩＲ機番、ディレクトリ等の設定・変更を行ないます。
⑤各変数使用個数の設定を行ないます。

（４）変更機能

ラインエディタを使用して、修正・変更を行ないます。
（５）エラー確認

データ逆変換時に発生したエラー情報を画面に表示します。
（６）MS-DOSモードの切り替え

編集中の画面を終えることなくMS-DOSに入り、EXIT入力
で編集中の画面に戻ります。
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［特徴］ （１）簡単入力

カーソルキーと　　キーでほとんどの操作が可能です。
（２）メッセージ表示

現在の操作内容を画面下に表示します。
（３）オペレーションステータス表示

開かれているウィンドウがどのウィンドウから選ばれてき
たかを画面下に表示します。

（４）オンラインヘルプ

キーを押すことで、オペレーションステータス表示
の項目についてヘルプメッセージを表示します。

（５）マウス対応

キーボード入力がマウス操作で行なえます。

9.2 基本操作

9.2.1 専用エディタの起動と終了の方法

［機能］ 専用エディタをメインメニュー・初心者メニューより起動しま
す。
またエディタを終了し、メインメニュー・初心者メニューへ戻
ります。

［操作方法］ （１）専用エディタの起動

①「エディタ」を選択し、 キーを押します。
（２）専用エディタの終了

①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「終了」を選択し、 キーを押します。
③終了してよいのなら、「YES」を選択し、 キーを押し
ます。

［解説］ （１）メインメニューから専用エディタを起動したときは、メイ
ンメニューに戻ります。初心者メニューから専用エディタ
を起動したときは、初心者メニューに戻ります。

注：エディタを終了すると、編集中のプログラムは消滅します。
編集したプログラムは、エディタを終了する前に、あらか
じめセーブ機能を使用して、フロッピィディスクまたはハ
ードディスクに保存してください。
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注：一部、マウスの左ボタンがキーボードの　　キーに対
応していない機種があります。

（２）カーソルの移動

コマンド領域にあるカーソルを上下させる場合は、カーソ
ルキーで移動させるか、マウスでマウスカーソルをコマン
ド選択文字上に移動して行ないます。

9.2.3 マウスオペレーションについて

［機能］ 本エディタではほとんどのキー操作をカーソルキーと　　キーで
操作できるとともに、マウスによるオペレーションも可能です。

［解説］ （１）マウスボタンとキーボードの対応

マウスボタンとキーボードの対応を表４－２に示します。

９ 専用エディタの説明

9.2.2 画面の見方 画面の見方を図４－９ー１に示します。
ここでは標準４軸ロボット対応ディスクをインストールした場
合の画面の例で説明します。他のロボット対応ディスクをイン
ストールした場合、コマンド等の表示が一部異なります。
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図４－９－１：画面の見方

命 令 一 覧  
10 20 30 40 50

メッセージ表示／コメント 
　【オペレーション】 

0010 
0020 
0030 
0040 
0050 
0060 
0070 
0080 
0090 
0100 
0110 
0120 
0130 
0140 
0150 
0160 
0170 
0180 
0190

コ マ ン ド 選 択  
 

デンソーロボット ［HM／HS4］ ［ファイル名］ 

１．１． 
２． 
３． 
４． 
５． 
６． 
７． 
８． 
９． 
10． 

メ ニ ュ ーメ ニ ュ ー  
動作 
速度指定 
ジャンプ 
出力 
モータ制御 
停止 
ＳＥＴＩ 
視覚 
プログラム 

表４－２：マウスボタンとキーボードの対応

処　　理 

次の処理へ移行 
前処理へ移行 

キーボード 

　　キー 
　　キー 

マ　ウ　ス 

左ボタン 
右ボタン ESC

編集中のファイル名表示
（ファイル名が設定されていない場合は空白）

ラインカーソル

行番号表示
（５桁まで表示可能）
（注２）

メッセージ表示

マウスカーソル

オペレーションステータス表示

コマンド選択
カーソル

対象ロボットの種類表示
（未選択時は空白）

注１：メニュー選択、コマンド入力およびテンキーはマルチウインドウで表示選択されます。
注２：専用エディタを最初に起動した場合や、ファイルの新規作成の場合、行番号表示はなく“－－－－”

が表示されます。



③カーソルキーで修正・変更したい箇所に移動し、修正・変更
を行ない、 キーを押します。
④　　 キーを押して、「コマンド選択」に戻ります。

［解説］ （１）変更ウィンドウが開かれた時点では、【挿入】モードになっ
ています。

キーを押すことにより、【挿入】モードと【上書】の切
り替えができます。
【挿入】モード：キーボードより文字を入力すると、カー

ソル位置にある文字が後ろにずれて、カ

ーソル位置に文字が挿入されます。

【上書】モード：キーボードより文字を入力すると、カー

ソル位置にある文字に上書きします（元

の文字は消えます）。

（２）変更中に処理を中断したい場合は、 キーを押さずに
キーまたはマウスの右ボタンを押して下さい。

注：この方法は変数ファイル及びツールプログラムを選択
している場合には実行できません。

第４章 各機能の解説

9.2.4 変更の方法

［機能］ 入力済の命令・数値の変更を行ないます。

［操作方法］ ①　　 キーを押します。
②カーソルキーで修正・変更したい行を選択し、 キーを押
します。
図４－９ー２が表示されます。
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図４－９－２：変更方法

HOME
CLR

HOME
CLR

INS

ESC

命 令 一 覧  

１． 
２． 
３． 
４． 
５． 
６． 
７． 
８． 
９． 
10． 

動作 
速度指定 
ジャンプ 
出力 
モータ制御 
停止 
ＳＥＴＩ 
視覚 
プログラム 

10 20 30 40 50

【挿入】 

コ マ ン ド 選 択  

メ ニ ュ ー  

デンソーロボット ［HM／HS4］ 

0010 
0020 
0030 
0040 
0050 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 

0040　　　　 

ISP　　　　50 
MVE　　　  X =   290.000  Y =  100.000  Z =  0.000 
MVP　　　  X =   290.000  Y =      0.000  Z =  0.000 
DEPE　　    D =      10.00 
END

DEPE　　    D =      10.00



［解説］ （１）始点・終点選択時に　　　キーを押すと、処理前の状況に
戻ります。

注：この方法は変数ファイル及びツールプログラムを選択
している場合には実行できません。

９ 専用エディタの説明

9.2.5 範囲の指定方法

［機能］ コピー・削除・移動を行なう場合に、範囲の指定を行ないます。

［範囲の指定］ ①カーソルキーを使って始点（開始行）を選択し、 キーを
押します。
②カーソルキーを使って終点（終了行）を選択し、 キーを
押します。

（１）図４－９－３のように現在選択されている行が反転表示し
ます。

（２）マウスによる操作はできません。
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図４－９－３：変更方法

命 令 一 覧  

１． 
２． 
３． 
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７． 
８． 
９． 
10． 

動作 
速度指定 
ジャンプ 
出力 
モータ制御 
停止 
ＳＥＴＩ 
視覚 
プログラム 

10 20 30 40 50

コ マ ン ド 選 択  

メ ニ ュ ー  

デンソーロボット ［HM／HS4］ 

0010 
0020 
0030 
0040 
0050 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
 
・コピー先を指定して下さい。 
【コピー処理】 

ISP　　　　50 
MVE　　　  X =   290.000  Y =  100.000  Z =  0.000 
MVP　　　  X =   290.000  Y =      0.000  Z =  0.000 
DEPE　　    D =      10.000 
END

ESC



［操作方法］ ①「YES」・「NO」を選択し、 キーを押します。

［解説］ （１）実行する場合は「YES」を選択します。
実行しない場合は「NO」を選択します。

（２） キーやマウスの右ボタンで中断する（前処理に戻る）
ことはできません。

9.2.7 数値の入力方法

［機能］ 数値入力を行ないます。
数値入力には、コメント・座標値・変数番号・時間・軸等があ
りますが数字の入力方法は同じです。
数値入力が必要なときは、自動的に図４－９－５のようなテン
キーウィンドウが表示します。

第４章 各機能の解説

9.2.6 確認の方法

［機能］ 処理を実行するかしないかを確認します。
確認するときは、図４－９－４のような確認ウィンドウが表示
します。
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図４－９－４：確認方法

命 令 一 覧  

２． 
３． 
４． 
５． 
６． 
７． 
８． 
９． 
10． 
11． 
12． 

動作 
速度指定 
ジャンプ 
出力 
モータ制御 
停止 
ＳＥＴＩ 
視覚 
特殊 
プログラム 
コメント 

10 20 30 40 50

コ マ ン ド 選 択  

メ ニ ュ ー  

デンソーロボット ［HM／HS4］ 

0010 
0020 
0030 
0040 
0050 
0060 
0070 
0080 
0090 
0100 
0110 
0120 
0130 
0140 
0150 
0160 
0170 
0180 
0190
・エラーファイルを表示します。 
【エラー確認処理】 

エラーファイルを表示します。 

よろしいですか？（ Yes  ／  No ） 

ESC



［操作方法］ ①数字キーを押します。
②数値を全桁入力したら、カーソルキーで次の項目に移動しま
す。
③全項目を入力したら、 キーを押します。

［解説］ （１）数値をクリアしたいときは、マウスによりテンキーウィン
ドウの［Ｃ］を左クリックします。

注：キーボード上の文字キー「Ｃ」を押しても数値のクリ
アができます。

（２）数値入力において変数番号不要なものに関しては、テンキ
ーウィンドウが表示されずに入力完了します。

9.2.8 変数ファイルでの数値入力方法

［機能］ 変数ファイルの数値入力はプログラム・サブルーチンの数値入
力方法と少し異なり、他の変数データからのコピーはここで実
現できます。
変数ファイルを選択すると図４－９－６に示す表示がでます。

９ 専用エディタの説明
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図４－９－５：変更方法

10 20 30 40 50

デンソー・ロボット 

MVE

MV E
MVS E
DRV E
DRW E
DEP E
APR E
ROT E
MVR E

－－－－－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 

コマンドを選択して下さい。 

Ｘ＝ 

Ｙ＝ 

Ｚ＝ 

Ｔ＝ 

ＦＩＧ＝ 

８ ９ Ｉ Ｆ 
４ ５ ６ Ｐ Ｊ 
１ ２ ３ Ｓ Ｌ 
０ . ー 
決　定 Ｃ 

７ 

命 令 一 覧  

１． 
２． 
３． 
４． 
５． 
６． 
７． 
８． 
９． 
10． 

動作 
速度指定 
ジャンプ 
出力 
モータ制御 
停止 
ＳＥＴＩ 
視覚 
プログラム 

10 20 30 40 50

コ マ ン ド 選 択  

メ ニ ュ ー  

デンソーロボット ［HM／HS4］ 

－－－－－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
 
変更したい変数番号の先頭にカーソルを合わせて「ENT」キーを押して下さい。 

I0001 = 100 
I0002 = 200 
I0003 = 3 
I0004 = 0 
I0005 = 0 
I0006 = 0 
I0007 = 0 
I0008 = 15 
I0009 = -5 
I0010 = 1 
I0011 = 0 
I0012 = 100 
I0013 = -10 
I0014 = 20 
I0015 = 0 
I0016 = 1 
I0017 = 0 
I0018 = 9 
I0019 = 0

［IVAR］ 

図４－９－６：変数変更方法１



第４章 各機能の解説

［操作方法］ ①入力したい変数番号の先頭にカーソルを合せて、 キーを
押します。図４－９－７の表示がでます。ここでは整数変数
の例を示します。
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図４－９－７：変数変更方法２

②数値を入力したら、 キーを押します。
ここで数値入力でなく、他の変数番号の内容をコピーしたい
場合は「P」キーを押します。（マウスの場合P（COPY）キー
を左クリックします）すると画面下にコピー元の変数番号を
聞いてきますのでコピーしたい変数番号を入力し、 キー
を２回押すことによりコピーが実現されます。（ キー１回
目はコピー内容の確定、２回目はコピーの実行です。）
他の変数におけるコピーも同様な操作を行ないます。

注：コピーは１行ずつしか実行されません。したがって、例え
ば６軸ロボット（垂直多関節型）の位置変数のように３行
にわたって表示される変数を別の変数番号にコピーしたい
場合、コピーを各行にわたって３回実行しなければなりま
せん。

③メニューもどるには　　　キーを押します。
（マウス操作ではマウスカーソルをマスク画面上に「命令一覧」
のある側）に移動して左クリックします。

命 令 一 覧  

１． 
２． 
３． 
４． 
５． 
６． 
７． 
８． 
９． 
10． 

動作 
速度指定 
ジャンプ 
出力 
モータ制御 
停止 
ＳＥＴＩ 
視覚 
プログラム 

10 20 30 40 50

コ マ ン ド 選 択  

メ ニ ュ ー  

デンソーロボット 

－－－－ 
－－－－ 
－－－－－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
－－－－ 
 
変更したい変数番号の先頭にカーソルを合わせて「ENT」キーを押して下さい。 

I0001 = 100 
I0002 = 200 
I0003 = 3 
I0004 = 0 
I0005 = 0 
I0006 = 0 
I0007 = 0 
I0008 = 15 
I0009 = -5 
I0010 = 1 
I0011 = 0 
I0012 = 100 
I0013 = -10 
I0014 = 20 
I0015 = 0 
I0016 = 1 
I0017 = 0 
I0018 = 9 
I0019 = 0

［IVAR］ 

７ ８ ９ ／／ 
４ ５ ６ 
１ ２ ３ ー 
０ .
決　定 Ｃ 

P(COPY)

整数値＝　　　　３ 

e

HOME
CLR



９ 専用エディタの説明

9.3 エディタ コマンド

9.3.1 コマンド一覧 コマンドの一覧を図４－９－８に各コマンドの内容を表４－３,
４,５に示します。
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図４－９－８：コマンド一覧
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表４－３：コマンドの内容１

番号 
１ 

コマンド 内　　　　容 

２ 
３ 
４ 
５ 
６ 
７ 
８ 
９ 
１０ 

メニュー ロボットデータ（データ変換済）の編集、ファイル管理、 
エラー確認およびMS-DOSコマンドの実行を選択する 
ウィンドウをオープンします。 
 動作 

速度指定 
ジャンプ 
出力 
モータ制御 
停止 
SETI 
視覚 
プログラム 

動作コマンドを入力します。 
速度指定コマンドを入力します。 
ジャンプコマンドを入力します。 
出力コマンドを入力します。 
モータ制御コマンドを入力します。 
停止コマンドを入力します。 
SETIコマンドを入力します。 
視覚コマンドを入力します。 
プログラム呼び出しコマンドを入力します。 

説明ページ 

４－62

４－85
４－86
４－87
４－89
４－91
４－93
４－94
４－96
４－97

表４－４：コマンドの内容２（メニュー内容選択項目）

番号 コマンド 内　　　　容 
１－１ 

１－２ 
１－３ 
１－４ 

１－５ 

１－６ 

１－７ 
１－８ 

１－９ 

１－10 
１－11

コピー（注） 

削除　（注） 
移動　（注） 
置換　（注） 

カーソル移動 

検索 

ファイル 
エラー確認 

ライブラリ 

MS-DOS 
印刷 

プログラムのステップを行単位でコピーします。コピーされた 
ステップは任意の行間に挿入できます。 
プログラムのステップを行単位で削除します。 
プログラムのステップを行単位で、別の行間に移動します。 
数値データのみを修正したい数値に置き換えます。置き換える 
方法は一括置換と、数値毎に確認しながら置き換える確認置換 
があります。 
行番号にあるカーソルを、指定した行に移動します。移動方法 
については行頭、行末、指定行があります。 
編集中のプログラムに対し、使用している各変数の番号を検索 
します。 
読み込み・書き込み等のファイル操作を行ないます。 
データ逆変換を行なったときに発生したエラーファイルを参照 
します。 
基本的なロボット用プログラムが納められているライブラリフ 
ァイルから、現在編集中のプログラムに対し、取り込みます。 
MS-DOSモードになります。 
編集中のプログラムをプリンタ出力します。 

説明ページ 

４－64

４－65
４－65

４－66

４－67

４－68

４－69

４－82

４－83

４－84
４－84

（注） 
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表４－５：コマンドの内容３（ファイル内容選択項目）

番　号 コマンド 内　　　　容 
１－７－１ 

１－７－２ 

１－７－３ 

１－７－４ 

１－７－５ 

１－７－６ 
１－７－７ 
１－７－８ 
１－７－10

ロード 

セーブ 

新規作成 

一覧表示 

削除 

ファイル名変更 
IR機番変更 
ディレクトリ変更 
変数個数設定 

ソースファイル（PRO・SUB・PALT・TOOL）をディス 
クより読み込み、編集画面に呼び出します。 
作成・更新したプログラムまたは変更ファイルをディス 
クに書き込みます。 
編集中のプログラム・変数をクリアして、新規にプログ 
ラムの作成を行います。 
ディスクにセーブされているプログラムの一覧を画面に 
表示します。 
ディスクにセーブされているプログラムを一つずつ削除 
します。 
編集中のプログラム名を変更します。 
ロボットデータのIR機番を変更します。 
ロボットデータを扱うディレクトリを変更します。 
各プログラム中で使用するI（整数）・F（実数）・J（ジ 
ョイント）・P（位置）の個数を設定します。 

説明ページ 

４－71

４－73

４－75

４－76

４－77

４－78
４－79
４－80

４－81

注：変換ファイル及びツールプログラムを編集する場合には、こ
の機能は使えません。
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9.3.2 メニュー画面

（１）基本画面

［機能］ 簡易エディタで選択される全ての機能を図４－９－８基本画面
より行ないます。又、処理の中断を行なった場合も本画面に戻
ります。
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［操作方法］ ①メインメニューのエディタアイコンを選択し、 キーを押
しますと、基本画面となり命令一覧コマンド選択モードとな
ります。
②カーソルは命令一覧内のものを　　　キーで移動可能です。

キーを押す（マウスカーソルを図４－９－８の斜線部
に移動して左クリックする）と、図中Ａカーソルの操作を図
中Ｂに移行できます。
その際、変更モードとなり、命令一覧ウィンドウはマスクさ
れます。
カーソル操作を命令一覧に戻す場合は、もう一度　　　キー
を押す（マウスカーソルをマスク画面上に移動して左クリッ
クする）と戻ります。
③選択されたコマンド上で　　キーを押します。
「１．メニュー」以外ではプログラムのコマンド入力となり
ます。「１．メニュー」では編集・ファイル管理・エラー確
認・MS-DOS・終了（エディタの終了）等のコマンド選択とな
ります。
④処理を選択し　　キーを押します。

命 令 一 覧  
10 20 30 40 50

コマンドを選択して下さい。 

コ マ ン ド 選 択  
 

デンソーロボット ［HM／HS4］ 

0010 
0020 
0030 
0040 
0050 
0060 
0070 
0080 
0090 
0100 
0110 
0120 
0130 
0140 
0150 
0160 
0170 
0180 
0190

B

A１．１． 
２． 
３． 
４． 
５． 
６． 
７． 
８． 
９． 
10． 

メ ニ ュ ーメ ニ ュ ー  
動作 
速度指定 
ジャンプ 
出力 
モータ制御 
停止 
ＳＥＴＩ 
視覚 
プログラム 

図４－９－８：基本画面

HOME
CLR

HOME
CLR



９ 専用エディタの説明

（２）メニュー画面

［機能］ プログラム入力コマンド以外の機能選択を図４－９－９のエデ
ィタメニュー画面より行ないます。
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図４－９－９：エディタメニュー画面

［操作方法］ ①図４－９－８の「１．メニュー」を選択し、 キーを押し
ます。
②メニューウィンドウが画面下に表示されます。（図４－９－９）
操作はこのウィンドウに移ります。
③以後、このウィンドウ部に選択したコマンドメニューが次々
に表示されます。
④選択されたコマンドは最下行（オペレーションステータス表
示部）に表示されます。

命 令 一 覧  

１． 
２． 
３． 
４． 
５． 
６． 
７． 
８． 
９． 
10． 
11． 
12． 

メ ニ ュ ー  
動作 
速度指定 
ジャンプ 
出力 
モータ制御 
停止 
ＳＥＴＩ 
視覚 
特殊 
プログラム 
コメント 

10 20 30 40 50

コ マ ン ド 選 択  

デンソーロボット ［HM／HS4］ 

0010 
0020 
0030 
0040 
0050 
0060 
0070 
0080 
0090 
0100 
0110 
0120 
0130 
0140 
0150 
0160 
0170 
0180 
0190
・処理を選択して下さい。 

ファイル　　　エラー確認　　ライブラリ　MS-DOS　　印刷　　　　　　　　　　　　　　終了 

前画面前画面　　　　コピー　　　　削除　　　　移動　　　　置換　　　　カーソル移動　　　　検索 
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9.3.3 編集機能

［機能］ コピーや削除などの編集機能を行ないます。

［操作方法］ ①「メニュー」を選択し、 キーを押します。

［解説］ （１）編集機能としてコピー・削除・移動・置換・カーソル移
動・検索・ライブラリの処理があります。

9.3.3.1 コピー

［機能］ 任意の行を任意の行の前へコピーします。

［操作方法］ ①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「コピー」を選択し、 キーを押します。
③コピーする範囲を指定し（注１）、 キーを押します。
④カーソルキーでコピー先を指定し、 キーを押します。
注１：範囲の指定は「9.2.5  範囲の指定方法」［P4-55］をご

参照ください。

［解説］ （１）範囲指定した行は、反転表示します。
（２）コピーするプログラムはコピー先の行の前に入ります。
（３）コピーした後の行番号は、自動的に変更します。

［エラー］ （１）「コピー可能な行数は存在しません。」
ファイル選択または、未入力の画面のときに発生します。

（２）「作業領域にアクセスできません。」
範囲指定が大きいときに発生します。

注：この機能は、変数ファイル及びツールプログラムを選択して
いる場合、使用できません。
この場合「メニュー」の「コピー」の前に＊がつき（「＊コピ
ー」）、使用できないことを示しています。
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９ 専用エディタの説明

9.3.3.2 削除

［機能］ 任意の行を削除します。

［操作方法］ ①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「削除」を選択し、 キーを押します。
③削除する範囲を指定し（注１）、 キーを押します。
注１：範囲の指定は「9.2.5  範囲の指定方法」［P4-55］をご

参照ください。

［解説］ （１）選択した行は、反転表示します。
（２）削除した後の行番号は、自動的に変更されます。

［エラー］ （１）『削除可能な行数は存在しません。』
ファイル未選択または未入力の画面のときに発生します。

注：この機能は変数ファイルおよびツールプログラムを選択して
いる場合、使用できません。この場合「メニュー」の「削除」
の前に＊がつき（「＊削除」）、使用できないことを示していま
す。

9.3.3.3 移動

［機能］ 任意の行を任意の行の前へ移動します。

［操作方法］ （１）キー操作
①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「移動」を選択し、 キーを押します。
③移動する範囲を指定し（注１）、 キーを押します。
④カーソルキーで移動先を指定し、 キーを押します。
注１：範囲の指定は「9.2.5  範囲の指定方法」［P4-55］

をご参照ください。

［解説］ （１）選択した行は、反転表示します。
（２）移動するプログラムは、指定した行の前に入ります。
（３）移動後の行番号は、自動的に変更します。

［エラー］ （１）「移動可能な行数は存在しません。」
ファイル選択または、未入力の画面のときに発生します。

注：この機能は変数ファイルおよびツールプログラムを選択して
いる場合、使用できません。この場合「メニュー」の「移動」
の前に＊がつき（「＊移動」）、使用できないことを示していま
す。
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第４章 各機能の解説

9.3.3.4 置換

［機能］ 入力した数値データの修正を行ないます。この機能には、一括
置換と確認置換があります。

一括置換とは：すべてを一括して自動的に置き換えます。
確認置換とは：数値毎に確認しながら置き換えます。

［操作方法］ （１）一括置換の場合

①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「置換」を選択し、 キーを押します。
③置換元の数値を入力し、 キーを押します。
④置換先の数値を入力し、 キーを押します。
⑤「一括置換」を選択し、 キーを押します。

（２）確認置換の場合

①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「置換」を選択し、 キーを押します。
③置換元の数値を入力し、 キーを押します。
④置換先の数値を入力し、 キーを押します。
⑤「確認置換」を選択し、 キーを押します。
⑥置換する場合は、「YES」を選択し、 キーを押します。
⑦置換元があるだけ⑥を繰り返します。

［エラー］ （１）「置換元の数値が入力されていません。」
置換元のデータが一桁も入力されずに決定したときに発生
します。

（２）「置換先の数値が入力されていません。」
置換先のデータが一桁も入力されずに決定したときに発生
します。

注：この機能は変数ファイルおよびツールプログラムを選択して
いる場合、使用できません。
この場合「メニュー」の「置換」の前に＊がつき（「＊置換」）、
使用できないことを示しています。
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９ 専用エディタの説明

9.3.3.5 カーソル移動

［機能］ プログラムを更新・修正・追加する際、操作したい行にカーソ
ルを移動させます。

［操作方法］ （１）行頭へ移動する場合

①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「カーソル移動」を選択し、 キーを押します。
③「行頭」を選択し、 キーを押します。

（２）行末へ移動する場合

①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「カーソル移動」を選択し、 キーを押します。
③「行末」を選択し、 キーを押します。

（３）行指定で移動する場合

①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「カーソル移動」を選択し、 キーを押します。
③「行指定」を選択し、 キーを押します。
④行番号を入力し、 キーを押します。

［解説］ （１）ない行を指定した場合

・行末より後を指定したときは、行末へ移動します。
・四捨五入した行へ移動します。

注：行番号指定のない変数ファイルやツールプログラムでも行指
定での移動は実行できます。
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第４章 各機能の解説

9.3.3.6 検索

［機能］ 使用している各変数の番号を検索します。

［操作方法］ ①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「検索」を選択し、 キーを押します。
③変数の種類を選択し、 キーを押します。
④変数番号を入力し、 キーを押します。
⑤検索の確認をしたのち、「YES」を選択し、 キーを押しま
す。

［エラー］ （１）「STPRMが見つかりません。」
ディスクにパラメータのデータがないときに発生します。
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９ 専用エディタの説明

9.3.4 ファイル処理

［機能］ 一ファイル単位での編集を行ないます。
（ロード・セーブ・削除・ファイル名変更など）
ディスクの処理を行ないます。
（ドライブ変更など）
ファイルに関する条件の変更を行ないます。
（ロボット種類・ＩＲ機番・変数個数など）

［操作方法］ ファイルメニューの起動と終了
①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「ファイル」を選択し、 キーを押すと、図４－９－10の
ファイル画面が表示されます。
③ファイル画面を終了するには
・「前画面」を選択し、 キーを押します。
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第４章 各機能の解説

①ロード

プログラムや変数データをディスクより読み込み、編集画面
に呼び出します。
操作方法は「9.3.4.1 ロード」を参照してください。
②セーブ

編集中のプログラムまたは変数データをディスクに書き込み
ます。
操作方法は「9.3.4.2 セーブ」を参照してください。
③新規作成

編集中のプログラム変数をクリアして、新規にプログラムの
作成ができる状態にします。
操作方法は「9.3.4.3 新規作成」を参照してください。
④一覧表示

ディスクにセーブされているプログラムの一覧を表示します。
操作方法は「9.3.4.4 一覧表示」を参照してください。
⑤削除

ディスクにセーブされているプログラムをひとつづつ削除し
ます。
操作方法は「9.3.4.5 削除」を参照してください。
⑥ファイル名変更

編集中のプログラム名を変更します。
操作方法は「9.3.4.6 ファイル名変更」を参照してください。
⑦ＩＲ機番変更

ロボットデータのＩＲ機番を変更します。
操作方法は「9.3.4.7 ＩＲ機番変更」を参照してください。
⑧ディレクトリ変更

データディレクトリ及びライブラリディレクトリを変更しま
す。
操作方法は「9.3.4.8 ディレクトリ変更」を参照してくださ
い。
⑨変数個数設定

各プログラム中で使用するＩ（整数）・Ｆ（実数）・Ｊ（ジ
ョイント）・Ｐ（位置）の個数を設定・変更します。
操作方法は「9.3.4.9 変数個数設定」を参照してください。
⑩前画面

ファイル画面を終了します。
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９ 専用エディタの説明

9.3.4.1 ロード

［機能］ プログラムや変数データをディスクより読み込み、編集画面に
呼び出します。

［操作方法］ （１）プログラムの場合（ＰＲＯ・ＳＵＢ・ＰＡＬＴ・ＴＯＯＬ

の場合）

①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「ロード」を選択し、 キーを押します。
③プログラムの種類を選択し、 キーを押します。
④プログラムを選択し、 キーを押します。
注：（カーソルキーで表示内容をスクロールできます。）

⑤ロード実行してよいのなら、「YES」を選択し、 キー
を押します。

（２）変数の場合

①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「ロード」を選択し、 キーを押します。
③「変数」を選択し、 キーを押します。
④変数の種類を選択し、 キーを押します。
⑤ロード実行のため「YES」を選択し、 キーを押しま
す。
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第４章 各機能の解説

［解説］ （１）変数を読み込み終えると、そのまま変数の設定に移行しま
す。

（２）コマンド選択に戻るときは、 キーを押してください。

［エラー］ （１）「ドライブの準備ができていません。」
ディスクがセットされていません。

（２）「ＩＲ機番が存在しないか、指定されたファイルがありませ
ん。」

ディスクにデータがないときに発生します。
ディスクが入れ替わることなどにより、指定したＩＲ機番
が存在しないときに発生します。
ＩＲ機番が指定されていないときに発生します。
またはデータディレクトリの指定が誤っているときに発生
します。

（３）「セクタが見つかりません。」
ディスクがフォーマットされていないときに発生します。

（４）「作業領域にアクセスできません。」
ファイルが大きいときに発生します。
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９ 専用エディタの説明

9.3.4.2 セーブ

［機能］ 編集中のプログラムまたは変数データをディスクに書き込みま
す。

［操作方法］ （１）ファイル名入力済みの場合

①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「セーブ」を選択し、 キーを押します。
③ファイル名確認したのち、「YES」を選択し、 キーを
押します。
④セーブ実行してよいのなら、「YES」を選択し、 キー
を押します。
注：すでに同一ファイルが存在しているときのみ④の操

作が必要です。

（２）ファイル名未入力の場合

①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「セーブ」を選択し、 キーを押します。
③プログラムの種類を選択し、 キーを押します。（注１）
注１：この場合は「PRO」と「SUB」の２種類です。

④プログラム番号を入力し、 キーを押します。
⑤ファイル名確認したのち、「YES」を選択し、 キーを
押します。
注：カーソルキーで表示内容をスクロールできます。

⑥セーブ実行してよいのなら、「YES」を選択し、 キー
を押します。
注：すでに同一ファイルが存在しているときのみ⑥の操

作が必要です。

（３）変数の場合

①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「セーブ」を選択し、 キーを押します。
③セーブ実行してよいのなら、「YES」を選択し、 キー
を押します。

［解説］ （１）プログラム番号の入力範囲

ＰＲＯ　：１～１００
ＳＵＢ　：１～１００
ＰＡＬＴ：１～３０
ＴＯＯＬ：１～５０
入力範囲外は受け付けられません。
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第４章 各機能の解説

（２）ファイル名の変更

プログラムのファイル名を変更してセーブすることができ
ます。
操作方法は下記の通りです。
①ファイル名の確認時に「ファイル名変更」を選択します。
②プログラムの種類を選択します。（注）
注：プログラムの種類の変更は「PRO」←→「SUB」の場

合のみ可能となります。

③プログラム番号を入力します。
④ファイル名確認に戻ります。

注意：同じファイル名でセーブすると上書きします。元

のプログラムも保存しておきたい場合は、別名で

保存してください。

（３）セーブ時に「よろしいですか（YES/NO）」聞いてきたとき

・同一ファイル名が存在しています。
・前のデータを消してもよいのなら、「YES」を選択してく
ださい。
・前のデータを消してはいけないときは、「NO」を選択し
てください。
「NO」を選択したのち再度ファイル名を変えてセーブして
ください。

注意：セーブせずにエディタを終了すると編集中のプロ

グラムや変数データは消えてしまいます。

［エラー］ （１）「ドライブの準備ができていません。」
ディスクがセットされていません。

（２）「ファイルの書き込みに失敗しました。」
ディスクが入れ替わることなどにより、指定したＩＲ機番
が存在しないときに発生します。
ＩＲ機番が指定されていないときに発生します。

（３）「セクタが見つかりません。」
ディスクがフォーマットされていないときに発生します。

（４）「ディスクがいっぱいです。セーブを中止しました。」
ディスクの空領域が不足しています。

（５）「書き込み禁止です。」
ディスクが書き込み禁止になっています。
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９ 専用エディタの説明

9.3.4.3 新規作成

［機能］ 編集中のプログラム・変数をクリアして、新規にプログラムの
作成ができる状態にします。

［操作方法］ ①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「新規作成」を選択し、 キーを押します。
③「ＹＥＳ」を選択し、 キーを押します。
注：編集中のプログラムがない場合、③は不要です。
④プログラムの種類を選択し、 キーを押します。
⑤プログラムの番号を入力し、 キーを押します。
⑥「前画面」を選択し、 キーを押して、「コマンド選択」に
戻ります。
（計２回「前画面」を選択します。）

［解説］ （１）プログラム番号の入力範囲
ＰＲＯ　：１～１００
ＳＵＢ　：１～１００
ＰＡＬＴ：１～３０
ＴＯＯＬ：１～５０
入力範囲外は受け付けられません。

注意：［操作方法］④⑤で既に存在しているプログラムを指定
した場合、そのプログラムをセーブすると前に存在して
いたプログラムに上書きされます。
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第４章 各機能の解説

9.3.4.4 一覧表示

［機能］ ディスクにセーブされているプログラムの一覧を表示します。

［操作方法］ ①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「一覧表示」を選択し、 キーを押します。
③プログラムの種類を選択し、 キーを押します。

［解説］ （１）プログラムの数が多いときは、カーソルキーで表示スクロ
ールすることができます。

（２）「コマンド選択」メニューに戻るときは、「前画面」を選択
して　　キーを押します。
（計４回「前画面」を選択します。）

［エラー］ （１）「ドライブの準備ができていません。」
ディスクがセットされていません。

（２）「指定したファイルがありません。」
ディスクにデータがないときに発生します。
ディスクが入れ替わることなどにより、指定したＩＲ機番
が存在しないときに発生します。
ＩＲ機番が指定されていないときに発生します。

（３）「セクタが見つかりません。」
ディスクがフォーマットされていないときに発生します。
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９ 専用エディタの説明

9.3.4.5 削除

［機能］ ディスクにセーブされているプログラムをひとつずつ削除しま
す。

［操作方法］ ①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「削除」を選択し、 キーを押します。
③プログラムの種類を選択し、 キーを押します。
④プログラムを選択し、 キーを押します。
注：カーソルキーで、表示内容をスクロールできます。

⑤削除実行してよいのなら、「YES」を選択し、 キーを押し
ます。

［エラー］ （１）「ドライブの準備ができていません。」
ディスクがセットされていません。

（２）「ファイルの書き込みに失敗しました。」
ディスクが入れ替わることなどにより、指定したＩＲ機番
が存在しないときに発生します。
ＩＲ機番が指定されていないときに発生します。

（３）「セクタが見つかりません。」
ディスクがフォーマットされていないときに発生します。
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第４章 各機能の解説

9.3.4.6 ファイル名変更

［機能］ 編集中のプログラム名を変更します。

［操作方法］ ①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「ファイル名変更」を選択し、 キーを押します。
③プログラムの種類を選択し、 キーを押します。
④プログラム番号を入力し、 キーを押します。（注）
注：プログラムの種類の変更は「PRO」←→「SUB」の場合の

み可能となります。

［解説］ （１）プログラム番号の入力範囲
ＰＲＯ　：１～１００
ＳＵＢ　：１～１００
ＰＡＬＴ：１～３０
ＴＯＯＬ：１～５０
入力範囲外は受け付けられません。

注意：ファイル名変更で既に存在しているファイル名を指定し
た場合、そのファイルをセーブすると前に存在していた
ファイルに上書きされます。

4-78

R

RL LR

LRL



９ 専用エディタの説明

9.3.4.7 ＩＲ機番変更

［機能］ ロボットデータのＩＲ機番を変更します。
「メインメニュー」の「設定」での「ＩＲ機番設定」と同じで
す。

［操作方法］ ①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「ＩＲ機番変更」を選択し、 キーを押します。
③ＩＲ機番の番号を入力し、 キーを押します。
④ＩＲ機番の確認したのち変更してよいのなら、「YES」を選択
し、 キーを押します。
⑤「前画面」を選択し　　キーを押して「コマンド選択」に戻
ります。
（計２回「前画面」を選択します）

［解説］ （１）ＩＲ機番の形式
・「ＩＲ＊＊＊＊」と表示されます。＊＊＊＊部は４桁の整
数値を入力します。

［エラー］ （１）「ドライブの準備ができていません。」
ディスクがセットされていません。

（２）「ＩＲ機番が存在しないか、指定されたファイルがありません」

・［操作方法］の③で存在していないＩＲ機番番号を入力し
た場合発生。
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第４章 各機能の解説

9.3.4.8 ディレクトリ変更

［機能］ データディレクトリ及びライブラリディレクトリを変更します。

［操作方法］ ①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「ディレクトリ変更」を選択し、 キーを押します。
③「データディレクトリ指定」か「ライブラリディレクトリ指
定」を選択し、 キーを押します。
④ドライブ名を選択したのち、 キーを押します。
⑤変更してよいのなら「YES」を選択し、 キーを２回押し
ます。
⑥ディレクトリを入力し、 キーを押します。
注：このときはキーボードで入力します。
⑦「前画面」を選択し　　キーを押して、「コマンド選択」に戻
ります。
（計２回「前画面」を選択します）

［エラー］ ［操作方法］⑥におけるディレクトリの設定は、既に存在して
いるディレクトリ名から選択してください。（存在しないディレ
クトリ名を入力しないでください。）
［操作方法］⑥で、もし存在しないディレクトリ名を入力した
場合にファイルをロードしようとすると（「9.4.1 ロード」参照）
以下のエラーが発生します。（ディレクトリが新規作成されてし
まいます。）
「ＩＲ機番が存在しないか、指定されたファイルがありません」
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９ 専用エディタの説明

9.3.4.9 変数個数設定

［機能］ 各プログラム中で使用するＩ（整数）・Ｆ（実数）・Ｊ（ジョ
イント）・Ｐ（位置）の個数を設定・変更します。

［操作方法］ ①「ファイル」を選択し、 キーを押します。
②「変数個数設定」を選択し、 キーを押します。
③変数の種類を選択し、 キーを押します。
④変数の個数を入力し、 キーを押します。
⑤変数実行のため、「YES」を選択し、 キーを押します。
⑥「前画面」を選択し　　キーを押して「コマンド選択」に戻
ります。
（計２回「前画面」を選択します）

［解説］ （１）初めて、変数を使用するときや、変数の使用個数を増やし
たり減らしたりするときに行ないます。

注意：変数個数設定は「データ逆変換」を行なうことによって
初めて有効となります。従って専用エディタを起動中に
変数個数の変更を行なっても、専用エディタに表示され
る変数ファイルの個数は変わりません。
変数の個数を変更して、その内容を編集したい場合には
以下の手順に従って操作してください。

ここで手順１で変数を減らす設定を行ない、手順５まで
実行した場合、減らした変数の内容は消えてしまい、も
との内容を復元することはできませんので変数を減らす
ことは、十分慎重に行なってください。
変数を増やす設定を行ない、手順５まで実行した場合、
増やした分の変数内容には初期値として０が入ります。
ここで手順１で誤った数の設定を行なっても手順３以下
を実行していないならば、再びエディタで変数個数の設
定をやり直すことができます。
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手順１ 「変数個数設定」を実行します。 
手順２ 「エディタ」を終了します。 
手順３ 「データ逆変換」を実行します。 

（データディレクトリのロボットデータが変更されます） 
手順４ 「データ変換」を実行します。 

（再びアスキーコードに変換します） 
手順５ 「エディタ」を再起動して変数の内容を編集します。 



第４章 各機能の解説

9.3.5 エラー確認

［機能］ データ逆変換を行ったときに発生したエラーファイルを参照し
ます。
エラープログラムの一覧を参照します。

［操作方法］ （１）エラープログラム一覧の確認方法

①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「エラー確認」を選択し、 キーを押します。
③「エラー一覧」を選択し、 キーを押します。
④「前画面」を選択し、 キーを押します。「コマンド選
択」に戻ります。
（計３回「前画面」を選択します）

（２）エラー内容の確認方法

注：この操作を行なうには、エラー一覧で表示されたプロ

グラムをあらかじめロードしておく必要があります。

①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「エラー確認」を選択し、 キーを押します。
③「オープン」を選択し、 キーを押します。
④「ＹＥＳ」を選択し、 キーを押します。
⑤エラーファイル内容を表示します。（図４－９－11参照）
⑥「閉じる」を選択し、 キーを押すとプログラムの変
更ができます。

［解説］ （１）エラー内容確認時の操作エリアの変更

・　　　キーを操作することにより操作エリアを変更でき
ます。
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図４－９－11：エラーファイルの表示
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９ 専用エディタの説明

（２）エラー内容確認時のエラーファイルのスクロール

①カーソルキー（ ）でエラーリスト内容に移し、カー
ソルキー（ ， ）でスクロールします。

②カーソルキー（ ）で閉じるに戻ります。

［エラー］ （１）「ドライブの準備ができていません。」
「エラーリストが存在しません。」

「エラーファイルはありません。」

ディスクがセットされていません。
（２）「セクタが見つかりません。」

ディスクがフォーマットされていないときに発生します。

9.3.6 ライブラリ

［機能］ ライブラリファイルには基本的なプログラム（ライブラリ）が
納められています。（「11.ライブラリファイルの作成方法」参照）
このライブラリを、現在編集中のプログラムの指定行の前へコ
ピーします。

［操作方法］ ①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「ライブラリ」を選択し、 キーを押します。
③ライブラリを選択し、 キーを押します。
④ライブラリ名を確認したのち、「YES」を選択し、 キーを
押します。
⑤カーソルキーで組み込む位置を指定し、 キーを押します。

［エラー］ （１）「ライブラリファイルがありません。」
ライブラリファイルがないときに発生します。
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第４章 各機能の解説

9.3.7 MS-DOS

［機能］ 一時的にMS–DOSモードになります。

［操作方法］ ①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「MS-DOS」を選択し、 キーを押します。

［解説］ （１）MS-DOSモードからエディタへ戻る場合は、
とキー入力します。

（２）実行するのに大きなメモリを必要とするアプリケーション
ソフトは実行できないことがあります。

9.3.8 印刷

［機能］ 編集中のプログラムをプリンタ出力します。

［操作方法］ ①「メニュー」を選択し、 キーを押します。
②「印刷」を選択し、 キーを押します。
印刷中は「印刷中」と表示され、印刷が終了すると表示は消
えます。
注意：パソコンにプリンタが正しく接続されていることをあ

らかじめ確認してください。

［解説］ カーソル位置にかかわらず、全てのステップを印刷します。印
字すべきものが何もないと印刷はしません。
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②表示されているコマンドより目的となるコマンドを選択し、
キーを押します。

③「数値入力」または「変数入力」を選択し、 キーを押し
ます。
④数値・変数を入力します。
数値および変数の入力は、「9.2.7 数値の入力方法」［P4-56］

を参照してください。

注：ＲＥＭの入力方法は、［P4-98］を参照してください。

９ 専用エディタの説明

9.4 プログラムコマンド 以下、標準４軸ロボット対応ディスクをインストールした場合
のプログラムコマンドについて説明します。他のロボット対応
ディスクをインストールした場合、コマンドが異なる場合があ
ります。

9.4.1 動作

［機能］ 動作コマンドを入力します。

［選択コマンド］ ＭＶ・ＭＶＳ・ＤＲＶ・ＤＲＷ・ＤＥＰ・ＡＰＲ・ＲＯＴ・Ｍ
ＶＲ・ＲＥＭ

注１：各コマンドに対し、エンド操作・パス動作が別々にコマ
ンドとして用意してあります。

注２：ＭＶＥ　＄　の入力はここで行ないます。

［操作方法］ ①「エディタメニュー」より「２．動作」を選択し、 キー
を押します。
図４－９－12が表示されます。
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前画面 
MV E
MVS E
DRV E
DRW E
DEP E
APR E
ROT E
MVR E

MV P
MVS P
DRV P
DRW P
DEP P
APR P
ROT P
MVR P

REM

図４－９－12：コマンド選択ウインドウ１



②表示されているコマンドより目的となるコマンドを選択し、
キーを押します。

③「数値入力」または「変数入力」を選択し、 キーを押し
ます。
④数値・変数を入力します。（注１）

注１：数値および変数の入力は、「9.2.7 数値の入力方法」

［P4-56］を参照してください。

注２：ＲＥＭの入力方法は、［P4-98］を参照してください。

第４章 各機能の解説

［MVE$の入力］ ＭＶＥ，＄（ムーブダラー）コマンドは次の方法で入力します。

［操作方法］ ①　　　キーでコマンド選択メニューの「動作」を選択し、
キーを押します。

②動作コマンドウインドウが表示されるので、 キー
で「ＭＶＥ」を選択し、 キーを押します。
③数値入力，変数入力選択ウインドウが表示されるので、 キ
ーで変数入力を選択し、 キーを押します。
④変数選択ウインドウが表示されるので、 キーで
「＄：現在値」を選択し、 キーを押します。

9.4.2 速度指定

［機能］ 速度指定コマンドを入力します。

［選択コマンド］ ＩＳＰ・ＡＣＣ・ＡＡＣＣ・ＲＡＣＣ・ＲＡＨ・ＲＥＭ

注：ＲＡＨ命令は特別な命令です。通常使用しません。

［操作方法］ ①「エディタメニュー」より「３．速度指定」を選択し、
キーを押します。

図４－９－13が表示されます。
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図４－９－13：コマンド選択ウインドウ２
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REM



②表示されているコマンドより目的となるコマンドを選択
し、 キーを押します。
（ＪＩ・ＪＺ・ＪＭＰ・ＩＰＣＬＲ・ＬＡＢＬを選択し
ます）

③数値入力します。（注１）

（２）ＣＭＰのシステム変数入力の場合

①「エディタメニュー」より「４．ジャンプ」を選択し、
キーを押します。

図４－９－14が表示されます。
②「ＣＭＰ」を選択し、 キーを押します。
③「システム変数」を選択し、 キーを押します。
④システム変数の種類を選択し、 キーを押します。
⑤比較記号を選択し、 キーを押します。
⑥比較値を入力します。（注１）
⑦ジャンプ先を入力します。（注１）

９ 専用エディタの説明

9.4.3 ジャンプ

［機能］ ジャンプコマンドを入力します。

［選択コマンド］ ＪＩ・ＪＺ・ＪＭＰ・ＣＭＰ・ＣＨＫ・ＬＡＢＬ・ＩＰＣＬＲ
ＩＮＴＲＰＴ・ＲＥＭ

［操作方法］ （１）ＪＩ・ＪＺ・ＪＭＰ・ＩＰＣＬＲ・ＬＡＢＬを入力の場合

①「エディタメニュー」より「４．ジャンプ」を選択し、
キーを押します。

図４－９－14が表示されます。
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図４－９－14：コマンド選択ウインドウ３
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第４章 各機能の解説

（３）ＣＭＰの変数入力の場合

①「エディタメニュー」より「４．ジャンプ」を選択し、
キーを押します。

図４－９－14が表示されます。
②「ＣＭＰ」を選択し、 キーを押します。
③「変数入力」を選択し、 キーを押します。
④変数を入力します。（注１）
⑤比較記号を選択し、 キーを押します。
⑥比較値を入力します。（注１）
⑦ジャンプ先を入力します。（注１）

（４）ＣＨＫを入力の場合

①「エディタメニュー」より「４．ジャンプ」を選択し、
キーを押します。

図４－９－14が表示されます。
②「ＣＨＫ」を選択し、 キーを押します。
③「数値入力」または「変数入力」を選択し、 キーを
押します。

④変数入力の場合は変数を入力します。（注１）
⑤ジャンプ先を入力します。（注１）

（５）ＩＮＴＲＰＴを入力の場合

①「エディタメニュー」より「４．ジャンプ」を選択し、
キーを押します。

図４－９－14が表示されます。
②「ＩＮＴＲＰＴ」を選択し、 キーを押します。

（６）ＲＥＭを入力の場合

［P4-98］を参照してください。

注１：数値および変数の入力は、「9.2.7 数値の入力方法」［P4-56］

を参照してください。
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９ 専用エディタの説明

9.4.4 出力

［機能］ 出力コマンドを入力します。

［選択コマンド］ ＯＮ・ＯＦＦ・ＯＮＴ・ＶＯＮ・ＶＯＦＦ・ＯＮ ＰＬＴ１Ｅ-
ＮＤ・ＯＦＦ ＰＬＴ１ＥＮＤ・ＯＮ ＰＬＴＥＮＤ・ＯＦＦ ＰＬ-
ＴＥＮＤ・ＩＮＢ・ＯＮＢ・ＲＥＭ

［操作方法］ （１）ＯＮ・ＯＦＦ・ＶＯＮ・ＶＯＦＦを入力の場合

①「エディタメニュー」より「５．出力」を選択し、
キーを押します。
図４－９－15が表示されます。

②表示されているコマンドより目的となるコマンドを選択
し、 キーを押します。
（ＯＮ・ＯＦＦ・ＶＯＮ・ＶＯＦＦを選択します）
③「数値入力」または「変数入力」を選択し、 キーを
押します。

④数値・変数を入力します。（注１）
⑤「単数」または「複数」を選択し、 キーを押します
（数値選択時のみ）。
⑥数値を入力します（複数選択時のみ）。（注１）

（２）ＯＮＴを入力の場合

①「エディタメニュー」より「５．出力」を選択し、
キーを押します。

図４－９－15が表示されます。
②「ＯＮＴ」を選択し、 キーを押します。
③出力ポート１を入力します。（注１）
④出力ポート２を入力します。（注１）
⑤ＴＩＭＥを入力します。（注１）
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図４－９－15：コマンド選択ウインドウ４
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第４章 各機能の解説

（３）ON  PLT1END・OFF  PLT1END・ON  PLTEND・OFF

PLTENDを入力の場合

①「エディタメニュー」より「５．出力」を選択し、 キ
ーを押します。
図４－９－15が表示されます。

②表示されているコマンドより目的となるコマンドを選択
し、 キーを押します。
（ON  PLT1END・OFF  PLT1END・ON  PLTEND・OFF
PLTENDを選択します）

（４）ＩＮＢを入力の場合

①「エディタメニュー」より「５．出力」を選択し、 キ
ーを押します。
図４－９－15が表示されます。

②「ＩＮＢ」を選択し、 キーを押します。
③変数を入力します。（注１）
④ポート指定１を入力します。（注１）
⑤ポート指定２を入力します。（注１）

（５）ＯＮＢを入力の場合

①「エディタメニュー」より「５．出力」を選択し、 キ
ーを押します。
図４－９－15が表示されます。

②「ＯＮＢ」を選択し、 キーを押します。
③「数値入力」または「変数入力」を選択し、 キーを
押します。

④数値・変数を入力します。（注１）
⑤ポート指定１を入力します。（注１）
⑥ポート指定２を入力します。（注１）

（６）ＲＥＭを入力の場合

［P4-98］を参照してください。

注１：数値および変数の入力は、「9.2.7 数値の入力方法」［P4-56］

を参照してください。

4-90

R

RL LR

LRL



②表示されているコマンドより目的となるコマンドを選択
し、 キーを押します。
（ON  CURLMT・OFF  CURLMT・ON  SVLOCK・OFF
SVLOCK・ON  OBSERV＊・OF  OBSERV＊を選択しま
す）

③「単軸」または「全軸」を選択し、 キーを押します。
④数値を入力します（単軸選択時のみ）。（注１）

９ 専用エディタの説明

9.4.5 モータ制御

［機能］ モータ制御コマンドを入力します。

［選択コマンド］ ＯＮ ＣＵＲＬＭＴ・ＯＦＦ ＣＵＲＬＭＴ・ＯＮ ＳＶＬＯＣＫ・Ｏ-
ＦＦＳＶＬＯＣＫ・ＯＮＯＢＳＥＲＶ＊・ＯＦＦＯＢＳＥＲＶ＊・
ＳＥＴＰＲＭＣＬＭＴ・ＳＥＴＰＲＭＥＲＡＬＷ・ＲＥＭ

［操作方法］ （１）ON  CURLMT・OFF  CURLMT・ON  SVLOCK・OFF

SVLOCK・ON  OBSERV＊・OFF  OBSERV＊を入力の場合

①「エディタメニュー」より「６．モータ制御」を選択し、
キーを押します。

図４－９－16が表示されます。
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図４－９－16：コマンド選択ウインドウ５

前画面 
ON  CURLMT
ON  SVLOCK
ON  OBSERV＊ 

OFF  CURLMT
OFF  SVLOCK

REM

OFF  OBSERV＊ 
SETPRM  CLMT SETPRM  ERALW



第４章 各機能の解説

（２）ＳＥＴＰＲＭ ＣＬＭＴ・ＳＥＴＰＲＭ ＥＲＡＬＷを入力

の場合

①「エディタメニュー」より「６．モータ制御」を選択し、
キーを押します。

図４－９－16が表示されます。
②表示されているコマンドより目的となるコマンドを選択
し、 キーを押します。
（ＳＥＴＰＲＭ ＣＬＭＴ・ＳＥＴＰＲＭ ＥＲＡＬＷを選
択します）
③「数値入力」または「変数入力」を選択し、 キーを
押します。

④数値・変数を入力します。（注１）

（３）ＲＥＭを入力の場合

［P4-98］を参照してください。

注１：数値および軸番号の入力は、「9.2.7 数値の入力方法」［P4-

56］を参照してください。
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②表示されているコマンドより目的となるコマンドを選択
し、 キーを押します。
（ＥＮＤ・ＳＴＯＰ・ＳＴＯＰＥＮＤ・ＴＣ ＯＦＦを選
択します）

（２）ＴＩＭを入力の場合
①「エディタメニュー」より「７．停止」を選択し、

キーを押します。
図４－９－17が表示されます。

②「ＴＩＭ」を選択し、 キーを押します。
③「数値入力」または「変数入力」を選択し、 キーを
押します。

④数値・変数を入力します。（注１）

（３）ＴＣ・ＴＳを入力の場合
①「エディタメニュー」より「７．停止」を選択し、

キーを押します。
②表示されているコマンドより目的となるコマンドを選択
し、 キーを押します。（ＴＣ・ＴＳを選択します。）
③数値を入力します。

（４）ＲＥＭを入力の場合
［P4-98］を参照してください。

注１：数値および変数入力は、「9.2.7 数値の入力方法」［P4-56］
を参照してください。

９ 専用エディタの説明

9.4.6 停止

［機能］ 停止コマンドを入力します。

［選択コマンド］ ＥＮＤ・ＳＴＯＰ・ＳＴＯＰＥＮＤ・ＴＩＭ・ＴＣ・ＴＳ・
ＴＣ ＯＦＦ・ＲＥＭ

［操作方法］ （１）ＥＮＤ・ＳＴＯＰ・ＳＴＯＰＥＮＤ・ＴＣ ＯＦを入力の場合
①「エディタメニュー」より「７．停止」を選択し、

キーを押します。
図４－９－17が表示されます。
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図４－９－17：コマンド選択ウインドウ６

前画面 
END
STOPEND

STOP
TIM

REM

TC TS
TC  OFF  



②「システム変数入力」または「変数入力」を選択し、
キーを押します。

③システム変数または変数を入力します。（注１）
④「数値入力」または「変数入力」または「システム変数
入力」を選択し、 キーを押します。

⑤数値・変数・システム変数を入力します。（注１）
⑥「演算しない」を選択し、 キーを押します。
注：⑤で数値入力の場合は⑥は不要です。

第４章 各機能の解説

9.4.7 ＳＥＴＩ

［機能］ ＳＥＴＩコマンドを入力します。次の３種類の入力があります。

ＳＥＴＩ　Ｃ＝Ａ　　　　　（代入）

ＳＥＴＩ　Ｃ＝ｆ（Ａ） （関数）

ＳＥＴＩ　Ｃ＝Ａ　演算　Ｂ（演算）

注１：Ｃはシステム変数または変数です。

注２：ＡおよびＢは、数値・変数・システム変数です。

［選択コマンド］ ＳＥＴＩ

［操作方法］ （１）代入

①「エディタメニュー」より「８．ＳＥＴＩ」を選択し、
キーを押します。

図４－９－18が表示されます。
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図４－９－18：コマンド選択ウインドウ７

システム変数入力 変数入力 



９ 専用エディタの説明

（２）関数

①「エディタメニュー」より「８．ＳＥＴＩ」を選択し、
キーを押します。

図４－９－18が表示されます。
②「システム変数入力」または「変数入力」を選択し、
キーを押します。

③システム変数または変数を入力します。（注１）
④「関数入力」を選択し、 キーを押します。
⑤関数を入力します。
⑥「数値入力」または「変数入力」を選択し、 キーを
押します。

⑦数値または変数を入力します。

（３）演算

①「エディタメニュー」より「８．ＳＥＴＩ」を選択し、
キーを押します。

図４－９－18が表示されます。
②「システム変数入力」または「変数入力」を選択し、
キーを押します。

③システム変数または変数を入力します。（注１）
④「システム変数入力」または「変数入力」を選択し、
キーを押します。

⑤システム変数または変数を入力します。（注１）
⑥「演算する」を選択し、 キーを押します。
⑦演算を入力します。
⑧「数値入力」または「変数入力」を選択し、 キーを
押します。

⑨数値または変数を入力します。
注：ＲＥＭの入力方法は［P4-98］を参照してください。
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②表示されているコマンドより目的となるコマンドを選択し、
キーを押します。

（ＶＳＥＴ・ＶＩＳ・ＪＦ・ＶＰＵＴ・ＶＲＳＴを選択します）
③数値を入力します。（注１）
ＶＲＳＴの場合は数値入力の必要はありません。
注１：数値および変数の入力は、「9.2.7 数値の入力方法」

［P4-96］を参照してください。

注２：ＲＥＭの入力方法は［P4-98］を参照してください。

第４章 各機能の解説

9.4.8 視覚

［機能］ 通信・視覚コマンドを入力します。

［選択コマンド］ ＶＳＥＴ・ＶＩＳ・ＪＦ・ＶＰＵＴ・ＶＲＳＴ・ＶＭＶ・ＶＭＶ
Ｓ・ＶＡＰＲ・ＲＥＭ

注：ＶＭＶ・ＶＭＶＳ・ＶＡＰＲは特別な視覚装置専用命令で

す。通常は使用しません。

［操作方法］ ①「エディタメニュー」より「９．視覚」を選択し、 キー
を押します。
図４－９－19が表示されます。
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図４－９－19：コマンド選択ウインドウ８

前画面 
VSET
JF

VMV

VIS
VPUT

REM

VMV
VMVS VMVS
VAPR VAPR

E
E
E

P
P
P

VRST  



②表示されているコマンドより目的となるコマンドを選択し、
キーを押します。

③数値を入力します。（注１）

注１：プログラム番号の入力は、「9.2.7 数値の入力方法」

［P4-56］を参照してください。

注２：ＲＥＭの入力方法は［P4-98］を参照してください。

９ 専用エディタの説明

9.4.9 プログラム

［機能］ 他プログラム呼出しコマンドを入力します。

［選択コマンド］ ＳＵＢ・ＰＡＬＴ・ＴＯＯＬ・ＲＥＭ

［操作方法］ ①「エディタメニュー」より「11．プログラム」を選択し、
キーを押します。

図４－９－20が表示されます。
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図４－９－20：コマンド選択ウインドウ９

前画面 
SUB
TOOL

PALT
 

REM



第４章 各機能の解説

9.4.10 コメント

［機能］ コメントコマンドを入力します。

［選択コマンド］ ＲＥＭ

［操作方法］ ①表示されているコマンドより目的となるコマンドＲＥＭを選
択し、 キーを押します。
②数値を入力します。（注１）

注１：数値の入力は、「9.2.7 数値の入力方法」［P4-56］を参

照してください。
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９ 専用エディタの説明

9.5 ユーザプログラム記述要領

9.5.1 汎用エディタを使った ここでは専用エディタを使用されずに、汎用のエディタを使っ
記述例 てユーザプログラムを記述されるときの要領を述べます。

図４－９－22を例にとって説明します。（標準４軸ロボットの場
合の例）

（１）プログラム名

プログラム名は第１行目に入力します。表４－６のように、
省略せずに入力します。

（２）行番号

行番号はつけません。つけるとデータ逆変換時にエラーと
なります。
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MVP 
 
JI 
SUB 
SETI 
CMP 
SUB 
 
DEPP 
PALT 
END

LABL  3 
 
 
 
 
 
LABL  7

X=361.74 
 
18-  3 
50 
I0001=I0001+1 
I0001=20.000  GOTO  7 
5 
 
D=100.0 
6

Y=-388.41 Z=329.01 T=-89.019 F=2

表４－６：プログラム名

種類 
プログラム 
サブルーチン 

ツールプログラム 

入力形式 
PROGRAM  n
SUBROUTINE  n

TOOL  n

番号（n） 
１～100
１～100

１～50
パレタイジングプログラム PALLETTE  n １～30

図４－９－22：プログラム例
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（３）コマンド

コマンドは第２行目以降に、入力します。コマンドの先頭
にスペースがあってもかまいません。コマンドと各引数の
間は１個以上のスペースが必要です。

注：データ変換では、ラベルが行の先頭からコマンドが10
桁目から、コマンドの最初の引数が18桁目になるよう
に、スペースが入ります。

（４）１行の文字数

最大256文字まで入力可能です。行の区切りはCR（キャリッ
ジ・リターン）です。

（５）コメント

各行の“；”から行末まで間の文字はコメントとみなし、
データ逆変換の対象とはなりません。

注意：“；”から行末までの文字はロボットデータへ入り

ませんので、次回のデータ変換時に消えてしまいま

す。

（６）ＥＮＤ

プログラムの最終行には、「END」コマンドを入力します。

注意：「END」以降に行があると、データ逆変換時にエラ

ーとなります。

（７）以下、標準４軸ロボットにおける各コマンドの記述例を示
します。
さらに詳しい記述例を知りたい場合は、専用エディタを立
ち上げ、各コマンドを選択した後に　　　　キーを押すと、
ヘルプメッセージに表示されます。
また標準４軸ロボット以外のロボットの記述例は、ヘルプ
メッセージを参照してください。

注意：この例に書かれている数値は、あくまで入力のやり

方の例としての数値であり、ロボットが正しく動作

する値というわけではありません。正しく動作する

値は、各ロボットの取扱説明書を参照してください。
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９ 専用エディタの説明

MVE X = 0.000 Y = 0.000 Z = 0.000 T = 0.000 F = 1
MVE P0001
MVE $
MVP X = 0.000 Y = 0.000 Z = 0.000 T = 0.000 F = 1
MVP P0001
MVSE X = 0.000 Y = 0.000 Z = 0.000 T = 0.000
MVSE P0001
MVSP X = 0.000 Y = 0.000 Z = 0.000 T = 0.000
MVSP P0001
DRVE J1 = 0.000 J2 = 0.000 J3 = 0.000 J4 = 0.000
DRVE J0001
DRVP J1 = 0.000 J2 = 0.000 J3 = 0.000 J4 = 0.000
DRVP J0001
DRWE X = 0.000 Y = 0.000 Z = 0.000
DRWE P0001
DRWP X = 0.000 Y = 0.000 Z = 0.000
DRWP P0001
DEPE D = 0.00
DEPE D =  F0001
DEPP D = 0.00
DEPP D =  F0001
APRE A = 0.00
APRE A =  F0001
APRP A = 0.00
APRP A =  F0001
ROTE R = 0.0
ROTP R =  F0001
MVRE X = 0.000 Y = 0.000 Z = 0.000 T = 0.000

X = 0.000 Y = 0.000 Z = 0.000 T = 0.000
MVRE P0001 P0002
MVRP X = 0.000 Y = 0.000 Z = 0.000 T = 0.000

X = 0.000 Y = 0.000 Z = 0.000 T = 0.000
MVRP P0001 P0002
ISP 1
ISP I0001
ACC 1
ACC I0001
AACC 1
AACC I0001
RACC 11
RACC I0001
JI 1 - 1
JI I0001 - 1
JZ 1 - 1
JZ I0001 - 1
JMP 1
CMP ERALW1 <= 100 GOTO 1
CMP P0001.1 <> F0001 GOTO 1
CMP J0001.1 >= 1.000000 GOTO 1
CMP I0001 > I0002 GOTO 1
CMP F0001 = 100.0000 GOTO 1
CHK 1
CHK J0001 GOTO 1

LABL 1
IPCLR 1
INTRPT

REM 1
ON 1
ON 1 - 8
ON I0001
OFF 1
OFF 1 - 8
OFF I0001
ONT 1 - 1 TIME = 10
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図４－９－22－１：標準４軸ロボット各コマンド入力例 次ページへつづく



第４章 各機能の解説

VON 1
VON 1 - 8
VON I0001
VOFF 1
VOFF 1 - 8
VOFF I0001
ON PLT1END
OFF PLT1END
ON PLTEND
OFF PLTEND
ONB 100 1 - 8
ONB I0001 1 - 8
INB I0001 1 - 8
ON CURLMT1
ON CURLMT*
OFF CURLMT1
OFF CURLMT*
ON SVLOCK1
OFF SVLOCK*
ON OBSERV*
OFF OBSERV*
SETPRM CLMT_1 =1 CLMT_2 = 1 CLMT_3 = 1 CLMT_4 = 1
SETPRM CLMT_1 = I0001
SETPRM ERALW1 = 1 ERALW2 = 1 ERALW3 = 1 ERALW4 = 1
SETPRM ERALW1 = I0001
END
STOP
STOPEND
TIM 1
TIM I0001
TC 1
TS 3000 SLW 10
TC OFF
SETI N1_1 = 1
SETI N1_1 = I0001
SETI N1_1 = I0001 + 1
SETI P0001 = P0002
SETI P0001 = $
SETI F0001 = ABS(F0002)
SETI F0001 = ATAN(F0002)
SETI P0001 = FWRD(J0001)
SETI J0001 = REVS(P0001)
SETI P0001.1 = P0001.2
SETI P0001 = I0001.P
SETI I00001 = I0001 + 1
SETI P0001 = TIME(0)
SETI P0001 = TIME(1)
SETI P0001 = DATE( )
VSET 1
VIS 1
JF 1 - 2
VPUT P0001
VPUT $
VRST
SUB 1
PALT 1
TOOL 1
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図４－９－22－１：標準４軸ロボット各コマンド入力例

前ページからつづく



９ 専用エディタの説明

9.5.2 パレタイジング パレタイジングプログラムの記述例を図４－９－23に、その内容
プログラム記述要領 を図４－９－24に示します。（標準４軸ロボットの場合の例）
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Ｎ：パレットの横分割数
Ｍ：パレットの縦分割数
Ｋ：パレットの積段数

Ｎ１：横方向カウンタ
Ｍ１：縦方向カウンタ
Ｋ１：高さ方向カウンタ

Ｈ１：アプローチ長（mm）
Ｈ２：デパート長（mm）
Ｈ３：パレット高さ（mm）

ＡＸ，ＡＹ，ＡＺ：ピッチ①（mm）
ＢＸ，ＢＹ，ＢＺ：ピッチ②（mm）

Ｐ１：パレット４角の一番最初のロボット位置
注意） ロボットによってＰ１のデータ構造が違います

ので注意して下さい。

P3

P1

P4

P2

M

N

K

● 

● 

● 

● 

① 

② 
● 

● 

● 

● 

ツール 

H1
OR
H2
H3

(a)　積み重なる場合 

ツール 
H1  OR
H2

H3

(b)　減少していく場合 

PALLETTI  5 
N=2 
N1=1 
H1=80.0 
AX=0.00 
BX=150.00 
P1:  X=375.01

 
M=4 
M1=1 
H2=80.0 
AY=-150.00 
BY=0.00 
      Y=255.00

 
K=1 
K1=1 
H3=40.0 
AZ=0.00 
BZ=0.00 
      Z=0.00

 
 
 
 
 
 
T=-0.00

ACC 
PAPRP 
PMVE 
ISP 
DRVE 
PDEPE 
DRVE 
END

50 
A=80.0 
X=375.01     Y=255.00     Z=0.00     T=0.00     F=1 
100 
J1=0.000    J2=0.000     J3=0.00   J4=90.000 
D=80.0 
J1=0.000    J2=0.000     J3=0.00   J4=-90.000

図４－９－23：パレタイジングプログラムの例

図４－９－24：パレタイジングプログラムの内容
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10 ログデータの取り扱い方法

オフラインプログラミングにより、デンソーロボットコントロー
ラからログデータを取り込み、パソコンに接続したプリンタに出
力したりパソコンの画面に表示したりすることができます。

注：ログデータについては、デンソーロボットの取扱説明書を参
照してください。

（１）ログデータの取り込み
つぎの方法でログデータを取り込みます。なおこの操作を
するために、あらかじめデンソーロボットのコントローラ
とパソコンをRS232C通信ケーブルで接続しておきます。

［操作方法］ ①デンソーロボットコントローラの電源を入りにしてください。
②ティーチングペンダントでロボットのモータ電源が切れてい
ることを確認してください。
③メインメニューで　　　　　　キーを使って「データ取り込
み」を選択し、 キーを押します。
④「データ通信」を選択し　　キーを押します。
⑤取り込みデータの選択ウィンドウが表示されますので、

キーを使って「ログデータ」を選択し、 キーを押し
ます。
⑥確認ウィンドウが表示されますので、「YES」を選択し、

キーを押します。

（２）ログデータの印刷
つぎの方法で印刷します。

［操作方法］ ①メインメニューで　　　　　　キーを使って「印刷」を選択
し　　キーを押します。
②プリントメニューが表示されますので、「ログデータ」を選択
し　　キーを押します。
③「YES」を選択し、 キーを押します。

（３）ログデータの表示
つぎの方法でパソコン上に表示します。

［操作方法］ ①メインメニューで　　　　　　キーを使って「印刷」を選択
し　　キーを押します。
②プリントメニューが表示されますので、「ログデータ」を選択
し　　キーを押します。
③「表示」を選択し、 キーを押します。
④　　　キー及び　　　　　　　　　　　キーで内容のスクロ
ールを行ないます。
⑤表示を終了したい場合は　　キー又は　　　キーを押してく
ださい。
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11 ライブラリファイルの作成方法　（9.3.6 ライブラリ参照）

ライブラリファイルとは、プログラムの作成または編集中に、必
要に応じてコピーしてくることのできる基本プログラムのことを
言います。
このライブラリファイルは、お客様が既に作成、セーブしてある
プログラムの中からライブラリとして登録したいプログラムに、
ライブラリ拡張子「.  LIB」を付けて、ライブラリディレクトリ
（［P4-37］参照）へコピーすることで作成されます。
以下、ライブラリファイルの作成方法について説明します。

（１）ライブラリディレクトリ及びデータディレクトリとIR機番
の確認
①メインメニューから設定を選択します。（「6.1 環境設定」
［P4-35］参照）
②ライブラリディレクトリ及びデータディレクトリとIR
機番を確認します。
ここでは以下、ライブラリディレクトリはA:¥CAPS2¥LIB、
データディレクトリはA:¥CAPS2¥DATA、IR機番はIR0001
であったとします。
③終了を選択し、メインメニューに戻ります。

（２）ライブラリのコピー
①メインメニューからファイル→MS-DOSを選択します。
（「7.1 ファイルメニュー」［P4-44］参照）
②CDコマンドでカレントディレクトリをルートに変更し
ます。
（CDコマンドの詳細については、MS-DOSの取扱説明書
を参照してください。）

CD ¥

③コピーコマンドを使い、ライブラリファイルを次の要領
でコピーします。ライブラリディレクトリがA:¥CAPS2
¥LIB、データディレクトリがA:¥CAPS2¥DATA、IR機番
がIR0001、ライブラリとして登録したいプログラムが
PR099であり、ライブラリファイル名をPRO1にしたい
場合は次のように入力します。（図４－９－25参照）
（COPYコマンドの詳細については、MS-DOSの取扱説
明書を参照してください。）

COPY  A:¥CAPS2¥DATA¥IR0001¥PRO99.SRC
A:¥CAPS2¥LIB¥PR01.LIB
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ライブラリファイル名は、コピー元のプログラム名とは独立に別
の名前をつけることができます。

注意：コピー元プログラム名の後には拡張子「.  SRC」、コピー先
ライブラリファイル名の後には拡張子「.  LIB」を必ず付け
てください。

（３）ライブラリファイルのタイトル入力

ライブラリファイルのタイトルとは、ライブラリファイ
ル選択時に表示されるタイトルであり、ライブラリ選択
時に必要な情報を入力します。
タイトル入力は、市販のテキストエディタを使用して入
力することができますが、ここではMS-DOS付属のライン
エディタEDLINを使用する方法を説明します。
（EDLINコマンドの詳細については、MS-DOSの取扱説明
書を参照してください。）
①ライブラリファイル名を指定してEDLINを起動します。
EDLIN  A:¥CAPS2¥LIB¥PR01.  LIB
正常に起動すると「ファイルを読み終わりまで読み込
めました。」のメッセージとともにEDLINのプロンプト
である「＊」を表示します。（図４－９－26参照）
②１　　を入力します。
ライブラリファイルの１行目が編集できます。
通常のプログラムファイルでは、１行目にはPROGRAM
番号が入っています。（図４－９－26参照）
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COPY  A:¥CAPS2¥DATA¥IR0001¥PR099. SRC     A:¥CAPS2¥LIB¥PR01. LIB

データディレクトリ 

IR機番 

ライブラリの元になるプログラム名 

プログラムの拡張子 

ライブラリディレクトリ 

ライブラリファイルのプログラム名 

ライブラリの拡張子 

図４－９－25：ライブラリファイルのコピー
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③１行目の行頭に「/ /」を入力し、続けてライブラリファ
イルのタイトルと　　を入力します。
ここでは、タイトルを「CURRENT  CONTROL
PROGRAM」としました。

注意：タイトルは半角で60文字、倍角で30文字まで表示可能です。
この範囲で入力してください。なおタイトルには、日本語
を使用することもできます。

④入力が完了したらEDLINのプロンプト「＊」に続いて、
「Ｅ」を入力します。（図４－９－26参照）
⑤DOSプロンプトから「EXIT 」を入力して、オフラ
インに復帰します。（7.4 MS-DOS参照）

市販のテキストエディタを使用する場合は、プログラム
１行目の“PROGRAM 99”を“//CURRENT CONTROL
PROGRAM”に変更してください。

（４）ライブラリファイルの呼び出しによる確認

9.3.6ライブラリファイル（【P4-83】）を実行し、ライブラ
リのコピーが実行できることを確認してください。
ライブラリファイルのタイトルが表示されない場合は、
今までの作業をもう一度確認してやり直してください。

注意：ライブラリファイルはライブラリディレクトリで指定した

ディレクトリに存在します。「環境設定」メニューでライ

ブラリディレクトリを変更すると、そのライブラリディレ

クトリの下にあるライブラリファイルは使用できません。

その場合はライブラリファイルは変更後のライブラリディ

レクトリへコピーして使用してください。
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A:¥>EDLIN  A:¥PR01. LIB
ファイルを終わりまで読み込みました。 
＊1

1:＊PROGRAM99
1:＊//CURRENT  CONTROL  PROGRAM

＊E

A:¥>EXIT

図４－９－26：ライブラリタイトル入力
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（５）少し高度な使い方１

ロボットタイプの異なる複数のロボットを使用する場合
ロボットタイプごとにデータディレクトリとライブラリ
ディレクトリを使い分けると、ロボットタイプ毎の管理
を実現することができます。
下図のように、XY４の場合には、データディレクトリを
XY42XXC、HM４の場合には、データディレクトリを
HM42702Bというように使い分けます。（データディレク
トリを指定する際には、あらかじめその名前のディレク
トリが作成されていなければなりません。
ディレクトリの作成については、MS-DOSのマニュアルを
ご覧下さい。）このようにすれば、ロボットタイプ毎に異
なったライブラリを保存することが可能となります。
（図４－９－27参照）

注意：ロボットプログラムは、ロボットタイプ毎に互換のない部

分があるため、異ロボットタイプのロボットプログラムを

コピーして使用するのは危険です。そのためライブラリも

ロボットタイプ毎に別々に管理されることを推奨します。
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図４－９－27：ライブラリ管理構成例

ドライブ  A:

a

PR01. LIB

SUBI. LIB

ライブラリ 

ファイル 

STPRM.  SRC

PR01. SRC

SUB1.  SRC

etc.

etc.

XY42XX2C

HM42702B

HS42552B

CAPS2

ディレクトリ 

IR0001

IR0002

IR0003

「設定」の 
データディレクトリ 
指定で指定する 
ディレクトリ 
=ライブラリ 
ディレクトリ 
指定で指定する 
ディレクトリ 

IR機番 
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（６）少し高度な使い方２

ライブラリディレクトリで設定したディレクトリの下に
ロボットタイプ名のディレクトリを設定し（表４－17）、
その下にロボットタイプ毎のライブラリファイルを置い
ておくと「環境設定」でロボットタイプを変更した場合
でも、自動的にロボットタイプに合ったライブラリを呼
び出すことが可能になります。（図４－９－28）
（このロボットタイプ名のディレクトリは「MS-DOS」モ
ードで作成しておかなければなりません。）
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ディレクトリ名 対応するロボットタイプ名 
HM/HS4 
XY4 

HMS/HSS4 
HMN/HSN4 
XYN4 
VS6

（注） 

HM_HS4 
XY4 

HMS_HSS4 
HMN_HSN4 
XYN4 
VS6

注：必ずこの名前のディレクトリにしておかなければなりません。

違う名前ではこの使い方はできなくなります。

ライブラリディレクトリ HM_HS4 
 
 
XY4 
 
 
 
VS6

ロボットタイプのディレクトリ名 

HM/HS4タイプの 
ライブラリファイル 

PR01.LIB 
PR02.LIB

PR01.LIB 
PR02.LIB

PR01.LIB 
PR02.LIB

XY4タイプの 
ライブラリファイル 

VS6タイプの 
ライブラリファイル 

「環境設定」で指定する 
ライブラリディレクトリ名 

例 

図４－９－28：ロボットタイプ毎のライブラリ管理例

この図のようなディレクトリ構成になっている場合、例えばロ
ボットタイプの指定がXY4なら、ライブラリを呼び出すと自動
的にディレクトリXY4の下のライブラリが呼び出されます。
ライブラリディレクトリの下に同名のライブラリファイルがあ
る場合、ロボットタイプのディレクトリの下にあるライブラリ
ファイル名が優先となります。

表４－17：ロボットタイプのディレクトリ名
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ライブラリディレクトリ PR01.LIB 
PR02.LIB 
PR03.LIB 
 
 
HM_HS4 
 
 
XY4 
 
VS6

PR01.LIB 
PR02.LIB

〈例〉 

PR03.LIB

ライブラリファイルなし 

① 
② 
③ 

④ 
⑤ 

⑥ 

上の例の場合
・ロボットタイプがHM/HS4のときPR01.LIBを呼び出すと④のフ
ァイル、PR02.LIBを呼び出すと⑤のファイル、PR03.LIBを呼
び出すと③のファイルが呼ばれます。
・ロボットタイプがXY4のとき、PR01.LIBを呼び出すと①のフ
ァイル、PR02.LIBを呼び出すと②のファイル、PR03.LIBを呼
び出すと⑥のファイルが呼ばれます。
・ロボットタイプがVS6のとき、PR01.LIBを呼び出すと①のファ
イル、PR02.LIBを呼び出すと②のファイル、PR03.LIBを呼び
出すと③のファイルが呼ばれます。
従ってロボットタイプが異なっても共通に使えるライブラリは
ライブラリディレクトリの下におくと便利です。
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12 エラーコード表
データ逆変換時に出力されるエラーを表４－18に示します。ただ
しこれはAC４軸ロボットの場合です。
エラー確認の操作方法は「9.3.5 エラー確認［P4-82］」を参照し
てください。
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表４－18：エラーコード表

エラー番号 エラー表示 

50 プログラム書式不良 

発生要因 

・プログラム先頭の「PROGRAM」の 
　文字つづり誤り 
・プログラム番号とプログラム先頭の 
　「PROGRAM」のあとに書く番号の 
　不一致 

51 命令書式不良 命令の文字つづり誤り 
　例　　STOPP

52 オペランド書式不良 命令のオペランド部における順序 
または文字つづり誤り 
　例  MVE  X=1.0  Y=2.0  T=3.0  Z=4.0 
　　 

55 パレタイジング定数書式不良 パレタイジング定数の文字抜け 
または文字つづり誤り 

56 ツール定数データ書式不良 ツール書式誤りまたは文字つづり誤り 
　例  TX=10.0  TY=0.0  Z=0.0   
　　 

57 変数データ番号書式不良 変数ファイルの書式誤り 
　例  IF001=10　 

60 パレタイジング書式不良 パレタイジングプログラムでの PAPRP, 
 PMVE, PDEPEの順序誤り 
　例  PMVE 
　　  PARPP 
　　  PDEPE

70 間接参照使用違反 SETI命令またはCMP命令以外での間接 
参照の使用 
　例  MVE 　　I0010.P

参照頁（注） 

B  7-1

B  8-1

B  8章 

B  9-1

B  9-19

（TとZの順が逆の例） 

（TZをZと誤記の例） 

（I0001をIF001と誤記の例） 
 

B  7-33 
B  8章  

B  9-1

B  7-37   
B  8-228

100 数値、パラメータ範囲オーバ 命令によって指定されている数値、 
パラメータの範囲オーバ 
　例  ISP  1000　　 

B  8章  

（ISPの値が100を越えている例） 

71 参照変数への代入違反 参照しかしない変数への代入 
　例  SETI 　　$=P0001

 

101 変数使用宣言数オーバ 各変数の使用宣言数を超えた変数番号 
の使用 

B  7-33 
B  8章  

'94.9.13  匂坂
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注意：MVS等CP動作（デンソーロボット取扱説明書 A参照）は
可動範囲内で直線動作ができない場合があります。この場
合オフラインプログラミングのデータ逆変換を行なっても
エラー表示はしません。
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エラー番号 エラー表示 

201 １軸ストロークエンドオーバー 

発生要因 

１軸で指定されたストロークを超える 
座標の入力 

202 ２軸ストロークエンドオーバー ２軸で指定されたストロークを超える 
座標の入力 

203 ３軸ストロークエンドオーバー ３軸で指定されたストロークを超える 
座標の入力 

204 ４軸ストロークエンドオーバー ４軸で指定されたストロークを超える 
座標の入力 

205 ５軸ストロークエンドオーバー ５軸で指定されたストロークを超える 
座標の入力 

206 ６軸ストロークエンドオーバー ６軸で指定されたストロークを超える 
座標の入力 

300 未定義プログラム使用 存在しないプログラム（サブルーチン、 
パレタイジング  ツール）の使用 

301 ジャンプ先ラベル未定義 ジャンプ命令に対応するジャンプ先ラ 
ベルの未定義 

302 ラベル二重定義 ジャンプ命令に対応するジャンプ先ラ 
ベルが二重定義 

303 無効ステップ有 ラベル条件等による実行しないステッ 
プの存在 

304 不使用ラベル有 ジャンプ命令に対応しないラベルの存在 

305 無効加速度命令有 ACC, AACC, RACC  直後にISP命令の存在 

参照頁（注） 

A  1-9   
A  5-91

A  1-9   
A  5-91

A  1-9   
A  5-91

A  1-9   
A  5-91

A  3-20   
B  7-6    

A  3-20   
B  8-114

A  3-20   
B  8-114

A  3-20 
 

A  3-20 
 

A  3-20 
 

注：参照頁はデンソーAC４軸ロボット取扱説明書 A, Bの関連する頁をあらわしています。 
　　他のロボットでは違っている場合があります。 

102 ロボット軸数オーバ ロボットの使用軸数より多い軸数の使用 
　例  ON  CURLMT  5

200 可動範囲オーバ ロボット可動範囲を超える座標の入力 

A  1-4

A  1-10 
A  1-13 
A  1-18 
A  追-2 
A  追-3

（４軸ロボットで4を5と誤記の例） 

306 スカラ変数へベクトル変数を代入 スカラ型変数（I, F）へベクトル型変数（J, P）を代入 
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移動　　3-22、4-65
一覧表示　　4-76
印刷方法　　3-36、4-27
インサートキー　　3-1
インストール　　2-4
上スクロールキー　　3-1
エスケープキー　　3-1
エディタ　　3-14、4-36
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基本画面　　3-20、4-62
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コマンド一覧　　4-59
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コメント　　4-98
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削除　　3-31、4-65、4-77
視覚　　4-96
終了　　3-16
出力　　4-89
下スクロールキー　　3-1
ジャンプ　　4-87
使用可能メモリ　　2-1、2-2
初心者メニュー　　3-9、3-11、4-47
シリアル番号　　2-4
新規作成　　4-75
新規にユーザプログラムを作成　　4-8
数字キー　　3-1
数値入力　　3-18
数値の入力　　4-56
セーブ　　4-73
セットアップ　　2-3
専用エディタ　　3-17、4-51
専用エディタの起動　　3-19
専用エディタの起動と終了　　4-52
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た
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データ逆変換　　1-8、3-15、4-6、4-25
データディレクトリ　　4-37
ライブラリディレクトリ　　4-39
データの取り込み　　3-16
データの取り込み（ディスク） 4-17
データの取り込み（データ通信） 4-17
データの書き込み　　3-21
データの書き込み（ディスク） 4-18
データの書き込み（データ通信） 4-18
データ変換　　1-8、3-13、4-6、4-22
転送元　　2-4
転送先　　2-4
デンソーロボットシステムの概要　　1-4
テンポラリ　　2-4
動作　　4-85
ドライブ指定　　3-11
ドライブの指定　　4-16、4-49
ディレクトリ変更　　4-80

な

日本語入力システム　　2-1

は

バージョン　　4-42
ハードディスク　　1-2
ハードディスクの空き領域　　2-1
パソコンとメモリ　　1-2
バックアップ　　4-45
パレタイジングプログラム記述要領 4-101
範囲の指定　　4-55
標準キーボード　　3-1
ピン配列　　2-9
ファイル　　4-44
ファイル一覧　　4-33
ファイル指定　　4-30
ファイル処理　　4-30、4-69
ファイル名変更　　4-78
ファイルメニュー　　4-27
フォーマット　　3-7、4-45
プリンタ　　1-2
プリントメニュー　　4-27
プログラム　　4-97
プログラムコマンド　　4-85
プログラムのセーブ　　3-27
フロッピィディスクドライブ　　1-2
ヘルプキー　　3-1
ヘルプ機能　　3-6、4-15
変更　　3-29、4-54
変数ファイル　　4-32
変数個数設定　　4-81
編集機能　　4-64
ホームクリアキー　　3-1

ま

前もってユーザプログラムを作成　　4-8
マウス　　1-2



索引

索-3

R

RL LR

LRL

マウスオペレーション　　4-53
マウス操作　　3-3、3-17
マウス操作の意味　　3-5
マウス速度　　4-43
マウスドライバ　　2-1
マウスボタンとキーボードの

対応　　4-53
マウスを使った機能の呼び出し方　　3-5
メニュー画面　　4-62、4-63
文字キー　　3-1
文字データ形式（ASCII形式） 1-8、4-5
モータ制御　　4-91

や

ユーザプログラミング記述要領　　4-99
ユーザプログラミングの開発手順　　1-8
ユーザプログラムの印刷　　3-34
ユーザプログラムの開発手順　　4-5、4-7
ユーザプログラムの開発手順の概要　　1-8
ユーザプログラムの種類・番号の

選択　　3-22
ユーザプログラムの新規作成手順　　3-22
ユーザプログラムのセーブ　　3-34
ユーザプログラムのロード　　3-28
ユーザプログラムの編集　　3-29
ユーザプログラムをセーブする

ディレクトリの作成　　4-8

ら

ライブラリ　　4-83
リターンキー　　3-1
ロード　　4-71
ログデータ　　4-34
ログデータの取り扱い方法　　4-102

ロボット選択　　3-12、4-50
ロボットタイプ　　4-40



索引

索-4

R

RL LR

LRL

Ａ

AUTOEXEC.BATの内容　　2-6

Ｃ

CONFIG.SYS 2-6

Ｉ

IR機番　　4-41
IR機番変更　　4-79

Ｍ

MS-DOS 1-3、4-46、4-84
MS-DOSの起動　　4-13

Ｒ

RS-232Cケーブル　　1-2

Ｓ

SETI 4-94

Ｙ

Yes／Noの選択　　3-19



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 
 ACサーボタイプデンソーロボット 

オフラインプログラミング VER.1 
 

 取扱説明書 

 初 版 1994 年 4 月 
第 2 版 1994 年 10 月 
第 3 版 1995 年 4 月 
第 4 版 1996 年 10 月 
  

株式会社デンソーウェーブ 

 
4H 

● この取扱説明書の一部または全部を無断で複製・転載することはお断りします。 

● この説明書の内容は将来予告なしに変更することがあります。 

● 本書の内容については、万全を期して作成いたしましたが、万一ご不審の点や誤り、記載もれなど、お気づきの点が

ありましたら、ご連絡ください。 

● 運用した結果の影響については、上項にかかわらず責任を負いかねますのでご了承ください。 



 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

     

410002-0051-R4 
 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /All
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.3
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize false
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile (None)
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName (http://www.color.org)
  /PDFXTrapped /Unknown

  /Description <<
    /FRA <>
    /ENU (Use these settings to create PDF documents with higher image resolution for improved printing quality. The PDF documents can be opened with Acrobat and Reader 5.0 and later.)
    /DEU <>
    /PTB <>
    /DAN <>
    /NLD <>
    /ESP <>
    /SUO <>
    /ITA <>
    /NOR <>
    /SVE <>
    /KOR <FEFFd5a5c0c1b41c0020c778c1c40020d488c9c8c7440020c5bbae300020c704d5740020ace0d574c0c1b3c4c7580020c774bbf8c9c0b97c0020c0acc6a9d558c5ec00200050004400460020bb38c11cb97c0020b9ccb4e4b824ba740020c7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c2edc2dcc624002e0020c7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020b9ccb4e000200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe7f6e521b5efa76840020005000440046002065876863ff0c5c065305542b66f49ad8768456fe50cf52068fa87387ff0c4ee563d09ad8625353708d2891cf30028be5002000500044004600206587686353ef4ee54f7f752800200020004100630072006f00620061007400204e0e002000520065006100640065007200200035002e00300020548c66f49ad87248672c62535f003002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d5b9a5efa7acb76840020005000440046002065874ef65305542b8f039ad876845f7150cf89e367905ea6ff0c4fbf65bc63d066075217537054c18cea3002005000440046002065874ef653ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000520065006100640065007200200035002e0030002053ca66f465b07248672c4f86958b555f3002>
    /JPN <FEFF3053306e8a2d5b9a306f30019ad889e350cf5ea6753b50cf3092542b308000200050004400460020658766f830924f5c62103059308b3068304d306b4f7f75283057307e30593002537052376642306e753b8cea3092670059279650306b4fdd306430533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103057305f00200050004400460020658766f8306f0020004100630072006f0062006100740020304a30883073002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d30678868793a3067304d307e30593002>
  >>
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice




