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♦動作說明 

1→2 : 僅 Y軸由(250,1350) → (250,550) 
2→3 : 直線補間，由(250,550) → (400,400) 
3→4 : 僅 X軸由(400,400) → (1800,400) 
4→5 : 圓弧補間由(1800,400) → (1950,550) 
5→6 : 僅 Y軸，由(1950,550) → (1950,1350) 
6→7 : 直線補間，由(1950,1350) → (1800,1500) 

7→8 : 僅 X軸由(1800,1500) → (400,1500) 

8→1 : 圓弧補間由(400,1500) → (250,1350) 
 
 

♦接線圖 
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♦程式 

 
   M8002  

  [CALL   P0 ] 設定運動指令基本參數

 [DMOV    K5000  D200  ] 速度設定 
   M8002 

 [ZRST   S0     S99  ]  

 [ZRST   M100    M119  ]  

 [DMOV    K250   D8152  ] X軸起點座標 

 [DMOV    K1350   D8154  ] Y軸起點座標 

  [SET   S10 ]  

 

限流電阻 限流電阻

驅動器端子

 



 
S10 

   ( M998 )  

 [CALL   P3  ] 清除補間致能旗號 

 [DMOV    K550  D110  ] 設定行程1→2終點座標位置 

 [DMOV    D200  D112  ] 速度設定行程1→2速度 
            M998 

 [SET   S11 ] 
S11 

   ( M999 )  

 [SET   M110 ] DDRVA致能條件 
            M8000 

 [CALL   P61 ] 呼叫 DDRVA指令 
            M111 

 [SET   S20 ]  

 [RST   M111 ]  
S20 

   ( M998 )  

 [CALL   P2  ] 設定直線補間致能旗號 

 [DMOV    D200  D100  ] 行程2→3速度 

 [DMOV    K400  D102  ] 行程2→3, X軸終點座標 

 [DMOV    K400  D104  ] 行程2→3, Y軸終點座標 
            M998 

 [SET   S21 ]  
S21 

   ( M999 )  

 [SET   M100 ] DPLSR致能條件 
            M100 

 [CALL   P50 ] 直線補間運動副程式 
            M101 

 [SET   S30 ]  

 [RST   M101 ] 
S30 

   ( M998 )  

 [CALL   P3  ] 清除補間致能旗號 

 [DMOV    K1800  D100  ] 設定3→4, X軸終點座標位置 

 [DMOV    D200  D102  ] 設定3→4速度 
            M998 

 [SET   S31 ]  
S31 

   ( M999 )  

 [SET   M100 ] DDRVA致能條件 
            M8000 

 [CALL   P60 ] 呼叫 DDRVA指令 
            M101 

 [SET   S40 ]  

 [RST   M101 ] 

 

STL 

STL 

STL 

STL 

STL 

STL 

 

 

 

 

 



 
S40 

   ( M998 )  

 [CALL   P1  ] 設定圓弧補間致能旗號 

 [DMOV    D200  D100  ] 行程4→5速度 

 [DMOV    K1950  D102  ] 行程4→5, X軸終點座標 

 [DMOV    K550  D104  ] 行程4→5, Y軸終點座標 

 [DMOV    K1800  D106  ] 行程4→5, X軸圓心座標 

 [DMOV    K550  D108  ] 行程4→5, Y軸圓心座標 
            M998 

 [SET   S41 ] 
S41 

   ( M999 )  

 [SET   M100 ] DPLSR致能條件 
            M8000 

 [CALL   P50 ] 圓弧補間運動副程式 
            M101 

 [SET   S50 ]  

 [RST   M101 ] 
S50 

   ( M998 )  

 [CALL   P3  ] 清除補間致能旗號 

 [DMOV    K1350  D110  ] 設定5→6Y軸終點座標位置 

 [DMOV    D200  D112  ] 設定5→6速度 
            M998 

 [SET   S51 ] 

S51 

   ( M999 )  

 [SET   M110 ] DDRVA致能條件 
            M8000 

 [CALL   P61 ] 呼叫 DDRVA指令 
            M111 

 [SET   S60 ]  

 [RST   M111 ] 
S60 

   ( M998 )  

 [CALL   P2  ] 設定直線補間致能旗號 

 [DMOV    D200  D100  ] 行程6→7速度 

 [DMOV    K1800  D102  ] 行程6→7, X軸終點座標 

 [DMOV    K1500  D104  ] 行程6→7, Y軸終點座標 
            M998 

 [SET   S61 ] 
S61 

   ( M999 )  

 [SET   M100 ] DDRVA致能條件 
            M8000 

 [CALL   P50 ] 直線補間運動副程式 
            M101 

 [SET   S70 ]  

 [RST   M101 ] 

 

STL 

STL 

STL 

STL 

STL 

STL 

 

 



 
S70 

   ( M998 )  

 [CALL   P3  ] 清除補間致能旗號 

 [DMOV    K400  D100  ] 設定7→8X軸終點座標位置 

 [DMOV    D200  D102  ] 設定7→8速度 
            M998 

 [SET   S71 ] 
S71 

   ( M999 )  

 [SET   M100 ] DDRVA致能條件 
            M8000 

 [CALL   P60 ] 呼叫 DDRVA指令 
            M101 

 [SET   S80 ]  

 [RST   M101 ] 
S80 

   ( M998 )  

 [CALL   P1  ] 設定圓弧補間致能旗號 

 [DMOV    D200  D100  ] 行程8→1速度 

 [DMOV    K250  D102  ] 行程8→1, X軸終點座標 

 [DMOV    K1350  D104  ] 行程8→1, Y軸終點座標 

 [DMOV    K400  D106  ] 行程8→1, X軸圓心座標 

 [DMOV    K1350  D108  ] 行程8→1, Y軸圓心座標 
            M998 

 [SET   S81 ] 
S81 

   ( M999 )  

 [SET   M100 ] DPLSR致能條件 
            M8000 

 [CALL   P50 ] 圓弧補間運動副程式 
            M101 

 [SET   S90 ]  

 [RST   M101 ] 
   S90 

 (T99 K50 )  
             T99 

 [SET   S10  ]  

  [ RET ] 
   M8013 

  ( Y010 ) 

  [ FEND ] 
   M8000 下列為脈波輸出基本參數設定 

 [DMOV    K10000  D8156  ] X軸最高速度 

 [DMOV    K10000  D8158  ] Y軸最高速度 

 [MOV   K200    D8164  ] X軸起動加減速時間 

 [MOV   K200     D8166  ] Y軸加減速時間  

 [MOV   K200     D8168  ] X軸起動速度 

 [MOV   K200     D8170 ] Y軸起動速度 

   [ SRET ] 

 

STL 

STL 

STL 

STL 

STL 

P0 

 

 



 
   M8000 下列為直線補間旗號設定 

  [SET M8134 ] 指定絕對位置座標 

  [SET M8135 ] 指定絕對位置座標 

  [SET M8143 ] 圓弧補間模式 

  [SET M8142 ] 逆時針方向運轉 

   [ SRET ] 
    M8000 下列為圓弧補間旗號設定 

  [SET M8134 ] 指定絕對位置座標 

  [SET M8135 ] 指定絕對位置座標 

  [RST M8143 ] 清除圓弧補間旗號 

  [SET M8142 ] 直線補間模式 

   [ SRET ] 
   M8000 

  [RST M8143 ] 清除圓弧補間旗號 

  [RST M8142 ] 清除直線補間旗號 

   [ SRET ] 
   M100 下列區塊程式為 X軸脈波輸出程式 

 [DPLSR    D100    D102             D104 Y000  ] 
           M8029 

   [RST M100 ] 

   [SET M101 ] 

   [RST M8029 ] 

    [ SRET ] 
   M110下列區塊程式為 Y軸脈波輸出程式 

 [DPLSR    D110    D112             D114  Y001  ] 
          M8029 

   [RST M110 ] 

   [SET M111 ] 

   [RST M8029 ] 

    [ SRET ] 
   M100下列區塊程式為 X軸絕對位址運動程式 

 [FNCD159   D100    D102             Y000 Y002  ] 
          M8029 

   [RST M100 ] 

   [SET M101 ] 

   [RST M8029 ] 

    [ SRET ] 
   M110下列區塊程式為 Y軸絕對位址運動程式 

 [FNCD159   D110    D112             Y001 Y003  ] 
            M8029 

   [RST M110 ] 

   [SET M111 ] 

   [RST M8029 ] 

    [ SRET ] 

                                                              [ END ] 
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P3 
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P61 
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