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PLC HMI Webの編集
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PCからコントローラへの接続
①TwinCAT XAE Shellを起動し、②[ファイル] – ③[開く] – ④[ターゲットからプロジェクトを開く]
を選択します。
[ターゲットシステムの選択]画面が出たら⑤[検索]ボタンを押します。

②

③

④

⑤

①
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PCからコントローラへの接続
[ルートダイアログの追加]が表示されたら①コントローラのIPを入力します。
②[ホスト名/IPの入力]ボタンを押し、③コントローラの情報が表示されたら選択します。
④[ルートの追加]ボタンを押します。

①②

③

④
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PCからコントローラへの接続
①[SecureADS]にチェックを入れ、②[事前共有キー(PSK)]を選択し、③[ID]と[パスワード]を入力
します。
入力する[ID]と[パスワード]は、スマートTPにメンテナ以上の権限で入り、[設定] – [システム情報]の
画面に記載されている情報を入力します。

スマートTPの画面

①

②

③
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PCからコントローラへの接続
[ルートダイアログの追加]に戻り、①[Connected]にアイコンが表示されているのを確認します。
②[閉じる]ボタンを押します。

①

②
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PCからコントローラへの接続
①先頭のアイコンが緑色（又は青）の項目が表示されるため、選択し、②[OK]ボタンを押します。

①
②
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PCからコントローラへの接続
①コントローラからロードしたTwinCATDataを保存するための[フォルダを選択]ボタンを押します。
②[はい]ボタンを押します。

①

②
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①[Visualization]をクリックします。
②ランプとスイッチをコピーします。

①

②

Visualizationの編集



www.densorobotics.com

①空欄個所を右クリックします。
② [TwinCAT PLC]にチェックを入れます。
③PLC用のツールが表示されます。

①

②

Visualizationの編集

③
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①[ログイン]アイコンをクリックします。
②図のように選択します。
③[OK]ボタンを押します。

①

③

Visualizationの動作確認

②

PLCを停止させたくない場合は[オンライン変更してログイン]を選択してください。
その際、下記サイトから”Command Online Change”の注意事項をご確認ください。
https://infosys.beckhoff.com/index_en.htm
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①[運転]ボタンを押します。
②実行中の状態になります。
③変更がSmartTP側に反映されます。

②

Visualizationの動作確認

③

①
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[ログアウト]アイコンをクリックすると編集状態へ戻ります。

Visualizationの編集


