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ロボットスクール
応用コース

PLC HMI Webの設定
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PLC HMI Web 構成

Ethernetケーブル

TF1810 TC3 PLC HMI Web

ブラウザ

USBドングル
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TwinCATDataの取得
WINCAPSIIIを使用しTwinCATDataを取得します。

①

②

③ ④ ⑤
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TwinCATDataの読込

[プロジェクト名]¥[プロジェクト名]¥TwincatData¥TwinCATData.sln
を指定します。

①

取得したTwinCATDataをXAEで読み込みます。

②

③

④
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①
②

ビジュアライゼーションに必要なライブラリを
インポートするために”アクティブ”にチェックしてください

Visualization ~ファイル生成~

③

④

⑤
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Visualization ~画面構成~

Visualization作成ファイル 操作画面

Visualization用にインポートされた
ライブラリ群

Visualization用 アイテム欄

作成されたVisualization作成ファイル
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Visualization ~設定~

①

赤枠個所にチェックを入れます。
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Visualization ~ツールの配置~

Visualizationにツールボックスからツールを貼り付けます。
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Visualization ~I/Oの割り当て~

①ディップスイッチを選択し、プロパティウィンドウの②変数の右側をクリックします。
「TwinCAT PLCとVRCの接続設定」でインポートした③Irobot_OUTを選択します。
④変数にIRobot_OUTのビットを割り当てます。
例:[6].0 ⇒  6バイトの0bit  =   6 × 8 + 0 = 48ビット目 注）0ビットスタート

①

③

②

④



www.densorobotics.com

Visualization ~I/Oの割り当て~

①ランプを選択し、プロパティウィンドウの②変数の右側をクリックします。
「PLCとの接続設定」でインポートした③IRobot_INを割り当てる。
④変数にIRobot_INのビットを割り当てます。
例:[6].4 ⇒  6バイトの4bit =   6 × 8 + 4 = 52ビット目 注）0ビットスタート

① ③
②

④
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WebVisualization ~ファイル作成~

① ②

③

④

初期画面は、「Visualization」という名称にする



www.densorobotics.com

①

新規作成された“Visualization“を選択

初期画面のファイル設定
PLC HMI Web起動時に呼び出される画面

HMI Web HTMページの設定
PLC HMI Web起動時に呼び出される画面の
htmファイル名称
→下記アドレス赤字部分の名称
デフォルトの表示アドレス
http：//IPアドレス/Tc3PlcHmiWeb/Port_851/Visu/index.htm
※青字は接続するコントローラのアドレス

更新周期
HMIのブラウザの更新周期(ms)
初期値:200ms

画面サイズ設定
・Fixed - ブラウザのウィンドウサイズに関係なく保持

・Isotropic - ブラウザのウィンドウサイズに依存
アイテムの比率は保持します

・Anisotropic - ブラウザのウィンドウサイズに依存
アイテムの比率を保持しません

WebVisualization ~プロパティ設定~

通信バッファサイズ
データ転送に使用できる最大メモリ(Byte)
初期値:50,000Byte



www.densorobotics.com

WebVisualization ~プロパティ設定~

スマートTP表示のため、ファイル名をindexに変更します。
自動調整は、固定にし幅を640、高さを900に変更します。
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[PLC]をダブルクリックし、ポートが851になっていることを確認します。

Visualization ~ポート設定~
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①

②

③ ④

Visualization ~ポート設定~

ポートの番号が851以外の場合は、①[PLC（プロジェクト名）]を右クリックし、
②ADSポートの変更を選択します。
ポートの変更ダイアログが表示されたら③851にして[④OK]ボタンを押します。
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設定手順 TwinCATの設定

ソリューションのリビルドを行います。

②

③

①
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設定手順 TwinCATDataの転送

①

②

③

④

⑤

WINCAPSからTwinCATData(TwinCAT XAE)を転送します。

⑥ RC9を再起動します。
起動には十数分かかります。
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PLC HMI Web ~表示設定~

スマートTPの操作盤で、PLC HMI Webを表示するように設定します。
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PLC HMI Web ~動作確認~

スマートTPの操作盤メニューから表示できるようになります。
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PLC HMI Web ~動作確認~

PCのブラウザでも表示することができます。
http://[IPアドレス]/Tc3PlcHmiWeb/Port_851/Visu/index.htm


