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ロボットスクール
応用コース

TwinCAT PLCと
VRCの接続設定
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RC9ソフトウェア構成

Windows 非リアルタイム層

リアルタイム層

VRC PacScript

HMI

Robot MotionPLC

ADS

IO

TwinCAT PLCとVRC間をI/Oで通信できるようにする設定を行います。
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TwinCAT3のインストール
下記ページからTwinCAT3をインストールします。
https://www.denso-wave.com/ja/robot/download/application/twincat3.html
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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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XAE画面構成
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XAE開発機能

システム設定
・タスク割り付け
・サイクルタイム処理時間設定
・ライセンス管理 など

モーション設定
・モーションパラメータ
・モーションタスク割り付け など

PLC設定
・PLCプログラム作成
・変数割り付け など

C++設定
Safety設定

I/O設定
・ネットワーク構成設定
・スレーブ機器接続設定
・スレーブ機器状態モニターなど

※青字は機能有効化にライセンスが必要
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設定手順 TwinCATの設定

ロードしたプロジェクトを開き①[PLC]を右クリックし、②[新しい項目の追加]を選択します。
③[Standard PLC Project]を選び、④[名前]を入力し、⑤[追加]ボタンを押します。

①
②

③

④

⑤
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設定手順 TwinCATの設定

DNRobot通信変数 IN/Out 32 ByteDNRobot通信変数 IN/Out 32 Byte

DNRobot 変数IN/Out  504 ByteDNRobot 変数IN/Out  504 Byte

DNRobot 変数IN/Out  1024 ByteDNRobot 変数IN/Out  1024 Byte

デンソーウェーブが用意した通信用変数（XMLファイル）をTwinCATのGVLフォルダにインポートします。
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設定手順 変数のインポート方法について

①

インポート完了

[プロジェクト名]¥[プロジェクト名]¥Data¥Controller¥IO¥SoftPLC

使用する変数を選択



www.densorobotics.com

設定手順 TwinCATの設定

①

インポート後にビルドすることで、PLCとの通信用に使用するインスタンスが生成されます。

出力用のインスタンス出力用のインスタンス 入力用のインスタンス入力用のインスタンス
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設定手順 TwinCATの設定

①

[自動起動ブートプロジェクト]にチェックを入れます。
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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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設定手順 ロボットコントローラの設定

SmartTPからIOを選択後、IO画面内の“補助機能“を選択します。
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設定手順 ロボットコントローラの設定

IOパラメータの中から“ソフトPLC制御”のパラメータを先ほどTwinCATにインポートしたXMLデータサイズと
同じデータサイズを選択し、設定後は再起動をお願いします。
起動には十数分かかります。

0 : 無効 (デフォルト値)
1 : 有効 (32Byte）
2 : 有効 (504Byte)
3 : 有効 (1024Byte)
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設定手順 ロボットコントローラの設定

再起動後、画面左上のI/Oインターフェースが、SoftPLCになっていることを確認します。
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動作確認

コントローラの入力はIO[512]から1ByteごとにPLC側の出力変数に割り付きます。

コントローラの専用/汎用入力 PLCの出力
（lRobot_OUT）
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動作確認

コントローラの出力はIO[768]から1ByteごとにPLC側の入力変数に割り付きます。

コントローラの専用/汎用入力 PLCの入力
（lRobot_IN）


