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• 本説明書は、MotoSim EG-VRC CAM機能（アーク溶接用途・汎用・レーザ溶接・レー
ザ切断用途）のティーチング、プレイバック、ジョブやファイルの編集操作、作業管理
などの機能について詳しく説明しています。必ずご一読を願い、十分にご理解いただい
たうえで、お取り扱いいただくようお願いします。

• また、MOTOMANを使用される場合は、MOTOMANに付属している説明書を必ずご一
読を願い、十分にご理解いただいたうえで、お取り扱いいただくようお願いします。

• 説明書に掲載している図及び写真は、代表事例であり、お届けした製品と異なる場合が
あります。

• 説明書は、製品の改良や仕様変更、及び説明書自身の使いやすさの向上のために適宜変
更されることがあります。
この変更は改訂版として表紙右下の説明書番号の更新によって行われます。

• 損傷や紛失などにより、説明書を注文される場合は、当社代理店または説明書の裏表紙
に記載している最寄りの営業所に表紙の資料番号を連絡してください。

• お客様による製品の改造は、当社の保証範囲外ですので責任を負いません。

• 本マニュアルに記載されているソフトウェアは、ライセンスの所有者に対してのみ供給
され、同ライセンスの許可する条件のもとでのみ使用または複写することが許されてい
ます。

本説明書は、小形機種用制御盤「FS100」及び中・大形機種用制御盤「FS100L」に共通
の説明書です。
特に断りが無い限り、本説明書において “FS100”の表記は「FS100」及び「FS100L」の
双方を指します。

強制

注意

重要
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安全上のご注意
ご使用の前に、必ずこの説明書とその他の付属書類をすべて熟読し、機器の知識、安全の知
識そして注意事項のすべてについても習熟してから、正しくご使用ください。
本説明書は、安全注意事項のランクを「危険」、「注意」、「強制」、「禁止」に区分して掲載し
ています。

なお、「注意」に記載した事項でも、状況によっては重大な結果に結びつく可能性がありま
す。いずれも重要な内容を記載していますので、必ず守ってください。

取扱いを誤った場合に、危険な状況が起こりえて、死亡または重傷を受ける
可能性が想定される場合。

取扱いを誤った場合に、危険な状況が起こりえて、中程度の傷害や軽傷を受
ける可能性が想定される場合、及び物的傷害のみの発生が想定される場合。

必ずしなければならないこと。

してはいけないこと。

「危険」と「注意」には該当しませんが、ユーザーに必ず守っていただきたい事項を、
関連する個所に併記しています。

危険

注意

強制

禁止

重要
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メニュー、ボタンの表記
メニュー、ボタンの表記については以下のように表します。

操作手順の表現についての定義
操作手順の説明において、「＊＊を選択」という表現は、

          マウスで対象項目にカーソルを移動させ、左クリックを押す。
または、
           Tabキーで対象項目を移動させ、Enterキーを押す。
           （メニューは、矢印キーで移動させ、Enterキーを押す。）
  という操作を表します。

機    器 本書での表記

メニュー メニューは【　】で囲んで表します。
例：【ツール】

ボタン 画面に表示されるボタンは［　］で囲んで表
します。
例：［座標］
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1.1  CAM機能に関する注意事項
1 はじめに

MotoSim EG-VRC CAM機能 とは、3次元 CADデータを使って、用途別のティーチングノウ
ハウを反映したジョブを短時間で作成できる機能です。
本操作説明書では、CAM機能のアーク溶接用途、汎用用途、レーザ溶接用途、レーザ切断
用途の操作方法を説明しています。塗装用途については、「CAM機能 (塗装用途 ) 操作説明
書」を参照ください。

1.1 CAM機能に関する注意事項

• IGES、STEP 等の中間データは稜線が検出できないことがあります。出来るだけ 3 次元
CAD のネイティブデータ (CATIA V5, PRO/E, Inventor, SolidWorks 等 ) をお使いください。
ただし、CATIA V5、PRO/E、Inventor、SolidWorks等の取り込みには、別途有償オプ
ションが必要となります。

• 対応しているシステム構成

• 本機能は、MotoSim EG-VRC Ver4.00以降で有効となります。

• 本機能は、CAD-PACKオプションが必要となります。

• レーザ溶接用途、レーザ切断用途を使用する場合には、MotoSim EG-VRC-CADPACKに

追加する別売のオプション機能が必要となります。

R1、R2、R3、R4 ロボット１台

R1+S1、R1+S2、R1+S3
R2+S1、R2+S2、R2+S3
R3+S1、R3+S2、R3+S3
R4+S1、R4+S2、R4+S3

ロボット１台＋ポジショナ

R1+B1
R2+B2
R3+B3
R4+B4

ロボット 1台＋走行軸

R1+B1+S1、R1+B1+S2、R1+B1+S3
R2+B2+S1、R2+B2+S2、R2+B2+S3
R3+B3+S1、R3+B3+S2、R3+B3+S3
R4+B4+S1、R4+B4+S2、R4+B4+S3

ロボット１台＋走行軸＋ポジショナ

走行軸は 3軸まで対応していますが、2軸以上の走行軸の場合は現在位置固定で目標点
を生成します。

重要

重要
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1.1  CAM機能に関する注意事項
• 対応しているポジショナ

対応ポジショナ名 軸数

S250B-A00 1（回転軸のみ）

S500B-A00 1（回転軸のみ）

S500B-B00 1（回転軸のみ）

D250B-A00 2（傾動軸＋回転軸）

D250B-B00 2（傾動軸＋回転軸）

D500B-A00 2（傾動軸＋回転軸）
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2.1  はじめに
2 チュートリアル

2.1 はじめに

本章では、セルの構築からジョブの作成までを行います。ここでは、アーク溶接用途を例に
説明を行います。
具体的には、テンプレートセルからセルを作成し、CADデータから稜線を選択し、ジョブ
を作成します。以下はセルの概図です。
2.2章～ 2.6章では、R1のみのシステムを用いて説明します。R1＋ B1、R1＋ S1のシステ
ムについては 2.7章、2.8章を参照してください。

ジョブ作成までの大筋の流れは、以下の通りです。

セル構築

 作業登録

プレイバック

目標点群作成

ジョブ生成
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2.2  セル構築
2.2 セル構築

テンプレートから新規セル作成します。

操作手順

1.  をクリックし、【セル作成】、【テンプレート機能】を選択します。

2. ［テンプレート一覧］より、「Arc_R1」を選択します。
3. ［テンプレートからセルを作成］グループを選択し、作成するセル名称を入力します。
4. ［セル作成］ボタンを押します。セルが新規作成されます。
［作成したセルを開く］ボタンにチェックを入れておくと、そのままセルが開きます。
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2.3  作業登録
2.3 作業登録

MotoSim EG-VRCでは、ジョブを作成するための設定データを『作業』という単位で管理し
ます。そのため、ジョブごとに『作業』の登録が必要です。

操作手順

1. 【ホーム】タブの【ティーチング】グループで【CAM機能】をクリックします。［作
業管理］ダイアログが表示されます。

2. ［作業名称（ジョブ名称）］、［コメント］を入力します。
最大文字数は半角 32文字です。作業名称は必須項目ですが、コメントは任意項目で
す。また、作業用途は「アーク」から変更しないでください。

3. ［作業登録］ボタンを押します。［ジョブ生成］ダイアログが表示されます。
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2.4  目標点群作成
2.4 目標点群作成

［ジョブ生成］ダイアログで目標点群を作成します。

操作手順

1. 作業を行う稜線の選択は、［ジョブ生成］ダイアログの［稜線ピック］をチェックし、
ワークの CADデータ上にマウスのカーソルを移動させます。選択可能な稜線が青線
で表示されます。

さらに、青色で表示された稜線上にマウスを移動させると黄線で表示されます。その
黄線をクリックすると選択状態になります。
青色で表示された面は基準面で、トーチ（ツール）の角度を指定するための基準とな
ります。 

稜線 

選択状態 

基準面 
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2.4  目標点群作成
2. 稜線を選択した状態で［ジョブ生成］ダイアログの［パス作業リスト］グループの
［登録］ボタンを押します。パス設定ダイアログが表示されます。テンプレートセル
で初期設定済みのため、そのまま［OK］ボタンを押します。［ジョブ生成］ダイアロ
グに戻ります。

3. パスリストから「PATH_01」を選択します。パス内容リストに「PATH_01」の内容が
表示されます。 

     

    

パスリスト 
パス内容リスト 
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2.4  目標点群作成
4. ［同期］グループの [ロボット ]にチェックを入れ、パス内容リストで各項目をク
リックすると、MotoSim EG-VRC上でロボットが移動します。（キーボードの [↑ ][

↓ ]キーでも可能です。）
リストの最初の行を選択し、[初期姿勢 ]グループの [登録 ]ボタンをクリックする
と、ロボットの初期姿勢が登録されます。その後、リストの最初の行から順に選択し
ていき、すべての移動命令でロボットが移動することを確認します。
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2.5  ジョブ作成
2.5 ジョブ作成

目標点群からジョブを作成します。

操作手順

1. パスリストで「PATH_01」が選択された状態で、［▽］ボタンを押します。
「PATH_01」がジョブ生成リストに移動します。

2. ［ジョブ生成］ボタンを押します。以下のダイアログが表示されると、ジョブ生成は
成功し、バーチャルペンダントにジョブがロードされます。

3. ［閉じる］ボタンを押すと［作業管理］ダイアログが表示されるので、［閉じる］ボタ
ンを押します。これでジョブが完成となります。

    

ジョブ生成リスト 
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2.6  プレイバック
2.6 プレイバック

操作手順

1. バーチャルペンダントでジョブを選択します。ジョブ名は、「2.3  作業登録」の手順 2

で入力した作業名称と同じです。

2. MotoSim EG-VRC上のツールバーの再生ボタンを押すと、ジョブがプレイバックされ
ます。
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2.6  プレイバック
 トーチ角度の設定

トーチ角度を変更する場合は、「2.4  目標点群作成」の手順 3で［パス設定］ダイアログの
［溶接］タブを開き、下図の赤枠で囲んだ値を変更します。 

狙い角とは基準面から起こした角度となります。

 

 

基準面 
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2.7  ロボット＋走行１軸（R1＋ B1）
2.7 ロボット＋走行１軸（R1＋ B1）

ロボット＋走行１軸のシステムでも本機能を使用することができます。
「2  チュートリアル」の手順 1.2の操作で［テンプレート一覧］から「Arc_R1+B1」を選択し
ます。その他の操作は「R1」のシステムと同じです。 

セルは次のようになります。
19/91



2.8  ロボット＋ポジショナ（R1＋ S1）
2.8 ロボット＋ポジショナ（R1＋ S1）

ロボット＋ポジショナのシステムでも本機能を使用することができます。
「2  チュートリアル」の手順 1.2の操作で［テンプレート一覧］から「Arc_R1+S1(2-Axis)」
を選択します。その他の操作は「R1」のシステムと同じです。

 姿勢一定教示機能

テンプレートは姿勢一定教示機能を有効にしています。 

テンプレートから作成して、下図のように稜線を選択すると、ロボットが姿勢を固定して、
ポジショナのみの動きで作業を行います。

姿勢一定教示機能については、「10  ジョブ生成ダイアログの応用操作」を参照ください。
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3 ジョブ生成フロー

ジョブ作成までの大筋な流れは、以下の通りです。詳細については各章を参照ください。

 ロボット設定情報ロード

 作業項目の初期設定

 ジョブ名設定

事前準備（5章）

パス作成（第6章）

 始端点検出設定
（アーク溶接用途のみ）

 稜線選択

 パス詳細設定

 初期姿勢登録

 パス確認

 ジョブ生成

ジョブ作成（7章）

 目標点修正

 パス選択

 ジョブのプレイバック

 トレース機能での確認

動作確認（8章）
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4.1  アーク溶接用途
4 本機能で作成されるジョブ

4.1 アーク溶接用途

下図のように目標点を作成したとき、ジョブは次のように生成されます。
待機点への移動は作業原点のジョブ呼出（CALL JOB:RETURN_WORK_ORG）で行います。

 

待機点 

STEP2 

STEP3 

STEP4 

NOP 

CALL JOB:RETURN_WORK_ORG 

MOVL V=250.0 

MOVL V=800.0 

ARCON ASF#(1) 

MOVL 

MOVL 

ARCOF AEF#(1) 

MOVL V=250.0 

CALL JOB:RETURN_WORK_ORG 

END 

待機点 (ジョブ呼出) 

STEP1 

STEP2 

溶接開始 

STEP3 

STEP4 

溶接終了 

STEP5 

待機点 (ジョブ呼出) 

STEP1 

STEP5 
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4.1  アーク溶接用途
始端検出機能を有効にした場合には、以下のように挿入されます。
参照点の設定については、「9.2  アーク溶接用途」、始端検出用ジョブの設定については、
「9.2  アーク溶接用途」を参照ください。

ウィービング機能を有効にした場合には、以下のように挿入されます。
各参照点、ウィービングの設定については、「9.2  アーク溶接用途」を参照ください。

 
NOP 

CALL JOB:RETURN_WORK_ORG 

MOVL V=250.0 

REFP 3 

REFP 4 

REFP 5 

CALL JOB:SITAN 

SFTON P006 

MOVL V=800.0 

ARCON ASF#(1) 

MOVL 

MOVL 

ARCOF AEF#(1) 

SFTOF 

MOVL V=250.0 

CALL JOB:RETURN_WORK_ORG 

END 

始端検出用ジョブ 

算出シフト量でシフト 

始端検出用参照点 

作業区間のみをシフト 

挿入 

 

挿入 

NOP 

CALL JOB:RETURN_WORK_ORG 

MOVL V=250.0 

MOVL V=800.0 

ARCON ASF#(1) 

REFP 1 

REFP 2 

WVON WEV#(1) 

MOVL 

MOVL 

WVOF 

ARCOF AEF#(1) 

MOVL V=250.0 

CALL JOB:RETURN_WORK_ORG 

END 

ウィービング開始

ウィービング用参照点 

作業区間のみウィービング 
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4.2  汎用用途
4.2 汎用用途

下図のように目標点を作成したとき、ジョブは次のように生成されます。
待機点への移動は作業原点のジョブ呼出（CALL JOB:RETURN_WORK_ORG）で行います。

 

待機点 

STEP１ 

STEP２ 

STEP３ 

STEP４ 

STEP５ 

NOP 

CALL JOB:RETURN_WORK_ORG 

MOVJ VJ=25.00 

MOVL V=800.0 

MOVL V=400.0 

MOVL V=400.0 

MOVL V=800.0 

CALL JOB:RETURN_WORK_ORG 

END 

待機点 (ジョブ呼出) 

STEP1 

STEP2 

STEP3 

STEP4 

STEP5 

待機点 (ジョブ呼出) 
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4.3  レーザ溶接用途
4.3 レーザ溶接用途

下図のように目標点を作成したとき、ジョブは次のように生成されます。
待機点への移動は作業原点のジョブ呼出（CALL JOB:RETURN_WORK_ORG）で行います。

待機点 

STEP１ 

STEP２ 

STEP３ 

STEP４ 

STEP５ 

STEP６ 

STEP７ 

 

NOP 

CALL JOB:RETURN_WORK_ORG 

MOVJ VJ=25.00 

MOVL V=800.0 

MOVL V=400.0 

MOVL V=400.0 

MOVL V=400.0 

MOVL V=400.0 

MOVL V=800.0 

CALL JOB:RETURN_WORK_ORG 

END 

待機点 (ジョブ呼出) 

STEP1 

STEP2（加速ポイント） 

STEP3 

STEP4 

STEP5 

STEP6（減速ポイント） 

STEP7 

待機点 (ジョブ呼出) 
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4.4  レーザ切断用途
4.4 レーザ切断用途

下図のように目標点を作成したとき、ジョブは次のように生成されます。
待機点への移動は作業原点のジョブ呼出（CALL JOB:RETURN_WORK_ORG）で行います。

 

 

NOP 

CALL JOB:RETURN_WORK_ORG 

MOVJ VJ=25.00 

MOVL V=800.0 PL=0 

DOUT OT#(1) ON 

TIMER T=0.50 

MOVL V=400.0 

DOUT OT#(2) ON 

MOVL V=400.0 

MOVL V=400.0 

MOVL V=400.0 

DOUT OT#(3) ON 

DOUT OT#(4) ON 

MOVL V=800.0 

CALL JOB:RETURN_WORK_ORG 

END 

待機点 

STEP１ 

STEP２ 

STEP３ 

STEP４ 

STEP５ 

STEP６ 

STEP７ 

待機点 (ジョブ呼出) 

STEP1 

STEP2（加速ポイント） 

ガス ON 

ガス安定タイマー 

STEP3（スタートシフト） 

レーザ ON 

STEP4 

待機点 (ジョブ呼出) 

STEP5 

STEP6 

レーザ OFF 

ガス OFF 

STEP6 
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5.1  ロボット設定情報ロード
5 事前準備

5.1 ロボット設定情報ロード

CAM機能を始めて使用する場合は、必ず、ロボット設定情報ロードを行ってください。
ロボット設定情報ロードは、【ホーム】タブの【ティーチング】グループで【CAM機能】の
【設定情報ロード】をクリックし、【ロボット設定情報のロード】を選択すると、以下のダイ
アログが表示され、ジョブ作成に必要な情報をロードします。

ダイアログが閉じれば、ロード完了です。

下記の操作を行った場合についても【ロボット設定情報ロード】を行ってください。
• コントローラのパラメータ変更
• ツールデータの変更

START

ロボット設定情報ロード（5.1章）

作業項目の初期設定（5.2章）

END

始端点検出設定（5.3章）

重要
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5.2  作業項目の初期設定
5.2 作業項目の初期設定

作業項目の初期設定を行います。ここで設定した内容は、「6.3  パス設定」で入力できる項目
の初期値となります。現在のセルで CAM機能を初めて使う場合には初期設定をしてくださ
い。

操作手順

1. 【ホーム】タブの【ティーチング】グループで【CAM機能】をクリックします。[作
業管理 ]ダイアログが表示されます。

[初期設定 ]ボタンを押下してください。[初期設定 ]ダイアログの各項目を設定して
ください。設定値の詳細については、「9  初期設定・パス設定」を参照してください。
設定が終了したら、変更がない場合でも、必ず [OK]ボタンを押してください。[作
業管理 ]ダイアログに戻ります。
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5.3  始端点検出設定（アーク溶接用途のみ）
5.3 始端点検出設定（アーク溶接用途のみ）

始端点検出機能を使用しない場合は、本設定は不要です。始端検出機能を使用する場合に
は、MotoSim EG-VRC 操作要領書 の「8.9 センシング設定」に従って、センシング設定を
行ってください。
始端検出機能の詳細については、各コントローラの『始端検出機能操作要領書 基本操作編』
を参照してください。
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6.1  作業選択
6 パスの作成

パス（目標点群）作成の大筋な流れは、以下の通りです。
詳細の手順については各章を参照ください。

6.1 作業選択

[作業管理 ]ダイアログで CAM機能を使用したジョブの生成、編集、コピー、削除を行いま
す。
【CAM】－【CAM ジョブ作成】を選択してください。[作業管理 ] ダイアログが表示されま
す。

START

作業選択（6.1章）

稜線選択（6.2章）

パス設定（6.3章）

END
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6.1  作業選択
 新規作成する場合

1. ［作業管理］ダイアログで、[作業用途 ]を選択し、［作業名称（ジョブ名称）］、［コメ
ント（生成されるジョブのコメント）］を入力します。
［作業名称］は、ロボットの作業に合わせて選択してください。

また、［作業名称］は必須項目です。コメントは任意で付けてください。文字数制限
は以下の通りです。

2. ［作業登録］ボタンを押すると、［ジョブ生成］ダイアログが表示されます。

用途 備考

アーク

汎用

レーザ溶接 別途有償オプションが必要

レーザ切断 別途有償オプションが必要

コントローラ 作業名称（ジョブ名称） コメント

DX200 半角 32文字 半角 32文字

DX100 半角 32文字 半角 32文字

FS100 半角 32文字 半角 32文字

NX100 半角 8文字 半角 32文字
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6.1  作業選択
  登録済の場合

①登録済の作業を呼び出す場合は、リストから項目を選択し、［作業登録］ボタンを押す
るか、リストの項目をダブルクリックします。
［ジョブ生成］ダイアログが表示されます。
②登録済の作業をコピーする場合は、リストから項目を選択し、［コピー］ボタンを押し
ます。

③登録済の作業を削除する場合は、リストから項目を選択し、［削除］ボタンを押しま
す。

④カレント表示はカレント作業に登録されているパスの表示を行います。全表示選択時
は、すべての作業のパスが表示されます。

       

① 

② 

④ 

③ 
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6.2  稜線選択
6.2 稜線選択

［ジョブ生成］ダイアログの［稜線ピック］をチェックすると、加工を行う稜線を選択する
ことができます。

操作手順

1. ［稜線ピック］をチェックし、ワークの CADデータ上にマウスのカーソルを移動させ
ると、選択可能な稜線が青線で表示されます。さらに、青色で表示された稜線上にマ
ウスを移動させると黄線で表示されます。黄線をクリックすると選択状態になりま
す。 

 

稜線
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6.2  稜線選択
2. 選択状態の稜線は、黄色の矢印で表示されます。
矢印が稜線の向きになっており、矢印の始点から終点に向かうように加工します。ま
た、選択状態の稜線に接する面のうち、青色に表示されている面が加工の基準面とな
り、基準面を逆にする場合には、［基準面逆］ボタンを押します。
連続して稜線を選択する場合には、［＜＜］ボタンまたは［＞＞］ボタンを押します。

3. 複数の稜線を 1稜線として処理したい場合には、[1稜線として処理 ]をチェックして
ください。（アーク溶接用途、汎用用途のみ）

4. ロボット＋ポジショナを用いたシステムの場合には、［登録］ボタンを押す前にポジ
ショナの姿勢を決めてください。［登録］ボタンを押したときのポジショナの姿勢が
ジョブに反映されます。稜線の姿勢を水平面（地面）と水平にしたい場合には、ポジ
ショナ水平機能を用いれば設定することができます。ポジショナ水平機能について
は、「10.4  ポジショナ水平機能」を参照ください。

5. ［登録］ボタンを押します。

 

基準面 

選択状態 

進行方向 
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6.3  パス設定
6.3 パス設定

操作手順

1. ［パス設定］ダイアログが表示されます。手順 1で登録した内容が反映されています
が変更することもできます。
各設定値については、「9  初期設定・パス設定」を参照ください。

2.  複数の稜線を選択している場合には、各稜線に対して設定することができます。
［前ページ <<］ボタン、［次ページ >>］ボタンで各稜線の設定ページを開きます。
ページは選択した順になっています。
現在のページで設定した内容を以降の全ページに反映する場合には、［以降のページ
同一設定］ボタンを押します。

3. 設定後、［パス設定］ダイアログの［OK］ボタンを押します。パス（目標点群）がパ
スリストに作成されます。この例では「PATH_01」となります。

パスリスト 
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7.1  初期姿勢登録
7 ジョブ生成

ジョブ生成の大筋な流れは、以下の通りです。
詳細の手順については各章を参照ください。

7.1 初期姿勢登録

初期姿勢を登録します。
初期姿勢を登録しておくと、生成されるジョブの第 1ステップは初期姿勢に近い解が生成さ
れ、2ステップ以降は前ステップ姿勢に近い解が生成されます。ロボットの各軸パルスがリ
ミットに近くではない、ケーブルを巻き込まない等を考慮して、加工中のロボットの姿勢と
して適した姿勢を登録してください。

操作手順

1. MotoSim EG-VRC上でロボットを初期姿勢登録する姿勢にします。

START

初期姿勢登録（7.1章）

ツール番号設定（7.2章）

パス確認（7.3章）

目標点修正（7.4章）

END

ジョブ生成（7.5章）
36/91



7.1  初期姿勢登録
2. ［登録］ボタンを押します。ロボットの現在姿勢が登録されます。

 

［T軸反転］ボタンを押すと、初期姿勢の T軸を反転します。
「7.3  パス確認」の手順でパス内容を確認したとき、T軸がリミットになってロボット
が移動できない場合があります。このようなときに、初期姿勢の T軸を反転すると移
動できる場合があります。
[形態 ]ボタンを押すと、形態リストを表示します。
リストに表示されている任意の形態を選択することによって、ロボットの形態を変更
することができます。
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7.2  ツール番号設定
7.2 ツール番号設定

ツール番号はデフォルトで「0」を使用する設定になっていますが、他の番号を使用したい
場合は、以下の操作を行ってください。

操作手順

1. パスリストの項目を選択し、［右クリックメニュー］－［ツール選択］を選択します。

2. ［ツール選択］ダイアログで、使用したいツール番号を選択して［OK］をクリックし
ます。

3. ツール番号が選択した番号になっているかを確認します。
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7.3  パス確認
7.3 パス確認

操作手順

1. パスリストの項目をクリックすると、パス内容が右に表示されます。

2. ［同期］の各チェックボックスにチェックを入れて［到達チェック］を押すと、パス
内容リストの先頭の教示点からロボットが到達可能かを教示点毎に順番に確認しま
す。（チェック中はプログレスバーが表示されます。）

3. 全ての教示点に到達できた場合は、パス内容リストの最終ラインまで到達します。到
達できない教示点がある場合は、パス内容リストの教示点が赤色表示されます。（ロ
ボット同期した場合にのみ赤色表示されます）
パス内容リストのカーソルを動かすとMotoSim EG-VRC上のロボットがその位置に
移動するので、ロボットの動作を確認することができます。

 

パス内容リスト 
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7.3  パス確認
4. ロボットが動かない場合には、ロボットが移動できない位置となっています。教示点
修正または、ワーク・ポジショナの配置やポジショナの姿勢等を調整してください。

 MotoSim EG-VRC上の表示

MotoSim EG-VRC上では、各目標点でのツールの向き（Z軸方向）が黒い矢印で表示され、
黒い矢印の先端が目標点位置となっています。TCPの X軸方向、Y軸方向は、それぞれ青
線、緑線で表示しています。 

赤の破線（ガイドライン）は目標点を繋いだ線であり、TCPの軌跡の目安となっています。
但し、ロボットがこの線通りに動作するわけではありません。また、黒い矢印についている
赤字の数字は移動順を表しています。

 

X 軸方向 

Y 軸方向 

目標点位置 

Z 軸方向 

 

ガイドライン 

移動順 
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7.4  目標点修正
7.4 目標点修正

目標点の修正を行う場合には、以下の処理を行ってください。

操作手順

1. 修正したいパスをパスリストから選択します。パス内容リストに選択したパスが表示
されます。

2. ［ジョブ生成］ダイアログの［ひげピック］にチェックを入れます。下記のような状
態になります。

 

パス内容リスト

パスリスト 
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7.4  目標点修正
3. ひげ（黄線）を［Ctrl］キーを押しながら、マウスでクリックします。クリックした
ひげが水色に変化し、選択状態になります。

4. 複数のひげをまとめて選択することもできます。［Ctrl］キーを押しながら、マウスを
ドラッグすると、緑色の線が表示されます。複数のひげを通るようにドラッグする
と、まとめて選択状態にすることができます。 
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7.4  目標点修正
複数のひげを囲むようにドラッグしてもまとめて選択することができます。

5. ［ジョブ生成］ダイアログの［修正］ボタンを押します。以下のダイアログが表示さ
れます。修正量を入力します。 
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7.4  目標点修正
座標はターゲット座標またはロボット座標を選択します。アーク溶接用途のみ溶接線
座標が選択できます。

6. ［変更］ボタンを押すとひげの位置・姿勢が修正されます。［キャンセル］ボタンを押
すと変更した内容がキャンセルされます。

        

ターゲット座標                         ロボット座標 

 
溶接線座標（アーク溶接用途のみ） 

X 

Y 

Z
X 

Y 

Z 
44/91



7.4  目標点修正
7. パス内容リストからも修正するひげを選択できます。パス内容リストを［CTRL］＋
マウスクリック、または［CTRL］＋マウスドラッグすると複数の命令が選択された
状態になります。このとき、［ジョブ生成］ダイアログの［修正］ボタンを押して、
修正値を入力します。選択された命令に変更が反映されます。
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7.5  ジョブ生成
7.5 ジョブ生成

操作手順

1. ［▽］ボタンを押します。パスがジョブ生成リストに移動します。
このリストはジョブに反映するパスのリストになっています。このリストの順番通り
にジョブが作成されるので、複数のパスを１つのジョブとして作成する場合には、リ
スト横の［△］ボタンまたは［▽］ボタンで順番を決定してください。

2. ［初期設定］－［環境］タブで登録ジョブが 1件以上ある場合、［▽ジョブ挿入］ボタ
ンでジョブを呼び出すことができる CALL命令を挿入することができます。
ジョブは、初期設定で設定したジョブが選択可能となります。

           

ジョブ生成リスト
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7.5  ジョブ生成
3. ジョブ生成リストから項目を削除したい場合には、項目を選択した後にジョブ生成リ
ストの上の［△］ボタンを押してください。

4. ［ジョブ生成］ボタンを押します。以下のダイアログが表示されると、ジョブ生成は
成功し、バーチャルペンダントにロードされています。

また、[ジョブ生成 ]ボタンを押下した時に、以下のダイアログが表示された場合は、
ジョブ生成が失敗しています。

このときは、以下の内容を確認してください。
• パスの全ステップへロボットが到達するかをロボット同期で確認。
→ 到達しない場合

• パスの設定内容（狙い角・前進角等の姿勢、アプローチ点・リリース点の位
置等）が正しいか。（「6.3  パス設定」参照）

• 初期設定の設定内容が正しいか。（「6.1  作業選択」参照）
• 教示修正した目標点の位置・姿勢が正しいか。
• ロボット・ワークのレイアウトが正しいか。
• ツール設定値が正しいか。（設定値を変更した場合は、「5.1  ロボット設定情報
ロード」参照）

• 初期姿勢登録の実施有無。
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7.5  ジョブ生成
5. ジョブ生成を終了する場合には、［閉じる］ボタンを押します。
［ジョブ生成］ダイアログを閉じられ、［作業管理］ダイアログが表示されます。

6. 続けてジョブを作成しない場合は、［作業管理］ダイアログの［閉じる］ボタンを押
します。
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8 動作確認

操作手順

1. バーチャルペンダントのメインメニュー【ジョブ】－【ジョブ選択】を選択し、ジョ
ブ一覧から作成したジョブを選択します。

2. プレイバックを行い動作確認します。
3. トレース機能を使用すると、ツールの軌跡を表示することができ、軌跡と速度・Ｉ
／Ｏの関係は速度グラフ機能で確認できます。速度グラフ機能については、
MotoSim EG-VRC 操作要領書 の「8.13 速度グラフ機能」を参照ください。
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9 初期設定・パス設定

初期設定は、［作業管理］ダイアログの［初期設定］ボタンを押し、［初期設定］ダイアログ
で各種設定します。この設定内容がパス設定の初期値として使用されます。また、［パス設
定］ダイアログは、稜線登録時に表示されます。
ここでは、ダイアログに表示されるタブの各項目について説明します。

［初期設定］ダイアログで設定した内容は、既に生成済みのパスには反映されません。
設定した内容を反映するには、パスをいったん削除した後、再度パスを生成してください。

重要
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9.1  用途共通
9.1 用途共通

9.1.1 教示

教示

始点

①補間 移動命令の補間方法を設定します。
レーザ切断用途では使用しません。

②速度 移動速度を設定します。速度の単位は［環境］タブで設定可能です。
レーザ切断用途では使用しません。

③ PL 始点に移動する際の位置決め精度を設定します。
レーザ切断用途では使用しません。

 

① 
②
③ 
④ 

⑤ 
⑥ 

⑦ 

⑩ 
⑪ 
⑫ 

⑬ 

⑨ 
⑧ 

⑭ 
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9.1  用途共通
④オフセット オフセット値を設定します。（単位：mm）
稜線の端点から内側に始点を作成する場合に設定します。
アーク溶接以外の用途では使用しません。

終点

⑤ PL 終点に移動する際の位置決め精度を設定します。

⑥オフセット オフセット値を設定します。（単位：mm）
稜線の端点から内側に終点を作成する場合に設定します。
アーク溶接以外の用途では使用しません。

⑦パスを稜線方向と逆
に生成

パスを稜線方向と逆に生成したい場合にチェックを入れます。

中間点

生成モード

⑧自動 中間点の補間方法や分割数を自動的に生成するモードにします。
自動モードの詳細設定は特殊タブのファセットで行います。
自動モードの場合、④、⑥のオフセット値は使用できません。

⑨手動 中間点の作成方法を手動で設定するモードにします。

⑩補間 中間点の補間方法を指定します。

⑪分割ピッチ 中間点の間隔を指定します。（単位：mm）
この分割間隔で中間点が作成されます。

⑫分割数 中間点の数を始点～終点間の分割数で指定します。
この分割数になるように均等に分割されます。

⑬速度 移動速度を指定します。速度の単位は環境タブで設定可能です。

教示

 

稜線の端点 

オフセット値 

始点 

稜線の端点 

オフセット値 

終点 
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9.1  用途共通
⑭ PL 中間点に移動する際の位置決め精度を設定します。

教示
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9.1  用途共通
9.1.2 アプローチ／リリース

アプローチ／リリース

①アプローチ 設定画面を「アプローチ点」または「退避点（アプローチ側）」へ切り
替えます。②のチェックが入っている場合に操作可能です。

②追加 「アプローチ点」または「退避点（アプローチ側）」を作成する場合は
チェックを入れます。

  

① 
②

③ 

④ 
⑤ 

⑥ 
⑦ 

⑬
⑭

⑯ 
⑰ 

⑫
⑪

⑧ 

⑩ 

⑨ 

⑮

⑱ 
⑲
⑳ 
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9.1  用途共通
③位置 シフト量を指定する座標系を設定します。
ロボット座標系では、以下のような座標系でシフト量を設定します。 

ターゲット座標系では、始点の AXIS6でシフト量を設定します。

④ X ③の座標基準での始点からの X軸方向のシフト量を設定します。
（単位：mm）

⑤ Y ③の座標基準での始点からの Y軸方向のシフト量を設定します。
（単位：mm）

⑥ Z ③の座標基準での始点からの Z軸方向のシフト量を設定します。
（単位：mm）

⑦補間 移動命令の補間方法を設定します。

⑧速度 移動速度を設定します。速度の単位は環境タブで設定可能です。

⑨ PL 位置決め精度を設定します。

⑩移動前にジョブを呼
び出す

「アプローチ点」または「退避点（アプローチ側）」に移動する前にジョ
ブを呼び出す場合はチェックを入れ、ジョブ名を入力します。
?ジョブ名の名称チェックはしていません。

⑪リリース 設定画面を「リリース点」または「退避点（リリース側）」へ切り替え
ます。⑫のチェックが入っている場合に操作可能です。

⑫追加 「リリース点」または「退避点（リリース側）」を作成する場合はチェッ
クを入れます。

アプローチ／リリース

 X

Y

Z

 

X

Y

Z
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9.1  用途共通
⑬位置 シフト量を指定する座標系を設定します。
ロボット座標系では、以下のような座標系でシフト量を設定します。 

ターゲット座標系では、終点の AXIS6でシフト量を設定します。

⑭ X ⑬の座標基準での終点からの X軸方向のシフト量を設定します。
（単位：mm）

⑮ Y ⑬の座標基準での終点からの Y軸方向のシフト量を設定します。
（単位：mm）

⑯ Z ⑬の座標基準での終点からの Z軸方向のシフト量を設定します。
（単位：mm）

⑰補間 移動命令の補間方法を設定します。

⑱速度 移動速度を設定します。速度の単位は環境タブで設定可能です。

⑲ PL 位置決め精度を設定します。

⑳移動後にジョブを呼
び出す

「リリース点」または「退避点（リリース側）」に移動した後にジョブ
を呼び出す場合はチェックを入れ、ジョブ名を入力します。
?ジョブ名の名称チェックはしていません。

アプローチ／リリース

 X

Y

Z

 

X

Y

Z
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9.1  用途共通
9.1.3 特殊

 

① 
②
③
④
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9.1  用途共通
特殊

自動処理
（ファセット）

①トレランス トレランスを設定します。
（単位：mm）

トレランスと最大距離は以下の図のような距
離となります。
トレランスまたは最大距離が設定した値に達
した位置に目標点を設定します。 

例えば、トレランス = 5mm、最大距離 = 20mm
を設定した場合、下図では、トレランスが条
件を満たす場所（トレランス = 5mm、最大距
離 = 15mm）が見つかったので、その位置に
目標点を作成します。 

一方、トレランス = 5mm、最大距離 = 10mm
を設定した場合、下図では、最大距離が条件
を満たす場所（トレランス = 3mm、最大距離
= 10mm の位置、トレランス = 4mm、最大距
離 = 10mm の位置）が見つかったので、その
位置に目標点を作成します。

②最大距離 最大距離を設定します。
（単位：mm）
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9.1  用途共通
③円弧判定闘値 円弧判定閾値を設定しま
す。（単位：deg）

２点の接線のなす角が閾値以上の場合には、
MOVC 命令、閾値以下の場合には MOVL 命
令となります。

④円弧教示なし MOVC命令を使用しない場
合にはチェックを入れてく
ださい。

特殊
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9.1  用途共通
9.1.4 外部軸

外部軸

走行軸設定

①MIN 走行軸の範囲の最小値を設定しま
す。
バーチャルペンダントで設定した
走行軸リミット（最小値）の数値を
設定してください。
走行軸のリミットよりも一定距離
内側を移動させたい場合には、走行
軸リミットよりも大きな値を設定
します。 走行軸の位置は、目標点の正面とな

るように作成されます。
例えば、走行軸の範囲が -2000mm～
2000mm、① = -1000mm、
② = 1000mmで設定します。
-1000mm～1000mmの間で走行軸の
位置が目標点の正面となる場合、走
行軸の位置は目標点の正面となる
ように作成されます。
-2000mm～ -1000mm、1000mm～
2000mm の間で正面となる場合に
は、走行軸の位置は -1000mm また
は、1000mmとなり、ロボットの姿
勢を変更して目標点の位置を作成
します。

②MAX 走行軸の範囲の最大値を設定しま
す。
バーチャルペンダントで設定した
走行軸リミット（最大値）の数値を
設定してください。
走行軸のリミットよりも一定距離
内側を移動させたい場合には、走行
軸リミットよりも小さな値を設定
します。

③走行軸移動し
ない

走行軸を移動させたくない場合に設定します。

 

① 
②
③

④
⑤
⑥
⑦ 
⑧ 
⑨ 
⑩ 
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9.1  用途共通
④ステーション協
調

ステーション協調を使用する場合にチェックします。

⑤ポジショナ水
平機能を使用
して教示

ポジショナ水平機能を使用して教
示する場合に選択します。
稜線が指定した姿勢を保つように、
ポジショナが動作します。

⑥回転角 加工する稜線の姿勢を設定します。
稜線が水平面と水平としたとき、稜
線を軸として回転する角度を指定
します。（単位：deg）

⑦傾斜角 加工する稜線の姿勢を設定します。稜線が水平面と水平としたとき、稜線
と垂直な軸周りに回転する角度を指定します。（単位：deg）

⑧オフセット量 ⑦の傾斜角に相当する設定を、加工
位置をずらす距離（＝オフセット
量）として設定します。
設定した値は、自動的に傾斜角へ変
換します。
? 角度は近似して算出していますの
で、円柱形状の真円のワークでの
み、正確な値が出ます。

⑨姿勢一定教示
機能を使用し
て教示

姿勢一定教示機能を使用して教示する場合に選択します。
ロボットが一定の姿勢を保ったまま加工できるようにポジショナが動作
します。

⑩回転軸 姿勢一定教示機能で回転させる軸を選択します。

外部軸

 

ワーク 

ツール 

オフセット量 
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9.1  用途共通
9.1.5 環境（初期設定のみ）

環境

環境設定

①テンプレート
ファイル

テンプレートファイルを設定します。
自動で、cam_v ○○○ .tpl（○○○は、テンプレートファイルのバージョ
ン番号。ver1.00 のテンプレートファイルの場合は、「cam_v100.tpl」）が選
択されます。

②速度データ
    入力形式

速度データ入力形式を選択します。
ダイアログの速度の単位はここで設定したものが反映されます。

③登録ジョブ ジョブ生成ダイアログで [▽ジョブ挿入 ]ボタンで使用するジョブを、こ
こで設定します。

目標点フレーム
基本姿勢

 

① 
②
③

④
⑤

MotoSimEG-VRC Ver5.00以前のバージョンで作成したセルの
場合は、テンプレートファイルが、下記を何れかのファイル
に設定されている場合があります。

• cam.tpl

• cam_bs.tpl

• cam_station.tpl

これらのファイルが設定されている場合は、手動で、cam_v
○○○ .tpl（○○○は、テンプレートファイルのバージョン
番号 ver1.00のテンプレートファイルの場合は、
「cam_v100.tpl」）を設定してください。

重要
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9.1  用途共通
④ X 目標点フレーム基本姿勢の X軸方向を設定します。（初期値は＋方向）

⑤ Z 目標点フレーム基本姿勢の Z軸方向を設定します。（初期値は－方向）

環境
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9.2  アーク溶接用途
9.2 アーク溶接用途

9.2.1 溶接

溶接

溶接姿勢

①継手形状 溶接する継ぎ手の形状を指
定します。
L 字型の場合と V 字型の場
合で、狙い角の 0.0degの位
置が変化します。

②狙い角 基準面からトーチを起こす
角度を設定します。
（単位：deg）
①の設定により、0.0deg の
位置が変化します。

 

① 
②
③ 
④ 
⑤
⑥

⑨ 
⑩ 

⑧ 

⑦

Ｖ字型                        Ｌ字型 
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9.2  アーク溶接用途
③前進角 進行方向と垂直な姿勢から
傾ける角度を設定します。
（単位：deg）

④トーチ周
り角

トーチを回転させる角度を
設定します。（単位：deg）

⑤上 狙い位置を設定します。
（単位：mm）
抽出した点からの上方向の
ずれ量を設定します。

⑥横 狙い位置を設定します。
（単位：mm）
抽出した点からの横方向の
ずれ量を設定します。

⑦溶接区間
無し

稜線が溶接区間ではない場
合にはチェックを入れま
す。

⑧コーナー処理 複数の稜線を連続で溶接す
る場合、溶接する稜線が変
わり目でロボットの姿勢が
大きく変わることがありま
す。コーナー処理を有効に
すると、姿勢の変動を滑ら
かにすることができます。

⑨コーナー
前

コーナー処理を始める位置
を設定します。（単位：mm）
稜線の変わり目からの距離
で指定します。

⑩コーナー
後

コーナー処理を終わる位置
を設定します。（単位：mm）
稜線の変わり目からの距離
で指定します。

溶接

正面 

側面 

進行方向 

コーナー処理 
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9.2  アーク溶接用途
9.2.2 溶接開始／終了条件

溶接開始／終了条件

溶接開始条件

①条件ファイル
指定

溶接開始条件を条件ファイルで指
定する場合に選択します。
条件ファイルの番号を指定します。

条件ファイル(1)を指定した場合は、
以下のようなARCON命令となりま
す。
ARCON ASF#(1)

②溶接条件指定 溶接開始条件を指定する場合に選択します。

③溶接電流 溶接電流を指定します。（単位：A） ③ = 1
④ = 50.0
⑤ = 100.0
⑥ = 0.50
⑦ = ON
を設定した場合は、以下のような
ARCON命令となります。
ARCON AC=1 AVP=50 T=0.50
V=100.0 RETRY

④溶接電圧 溶接電圧を指定します。（単位：%）

⑤速度 速度を指定する場合にチェックを
入れます。
入力した速度で設定されます。
速度の単位は環境タブで設定可能
です。

⑥タイマ タイマを有効にする場合にチェッ
クを入れます。
入力した時間のタイマで設定され
ます。（単位：sec）

⑦リトライ リトライを有効にする場合に
チェックを入れます。

⑧教示タブの
    速度を使用

教示タブの速度を使用する場合にチェックを入れます。

 

① 
②
③ 
④ 
⑤
⑥

⑨ 
⑩ 

⑦

⑧ 

⑪ 
⑫ 
⑬ 
⑭ 
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9.2  アーク溶接用途
溶接終了条件

⑨条件ファイル
指定

溶接終了条件を条件ファイルで指
定する場合に選択します。
条件ファイルの番号を指定します。

条件ファイル(1)を指定した場合は、
以下のような ARCOF命令となりま
す。
ARCOF AEF#(1)

⑩溶接条件指定 溶接終了条件を指定する場合に選択します。

⑪溶接電流 溶接電流を指定します。（単位：A） ⑪ = 1
⑫ = 50.0
⑬ = 0.50
⑭ = ON
を設定した場合、以下のような
ARCON命令となります。
ARCOF AC=1 AVP=50 T=0.50
ANTSTK

⑫溶接電圧 溶接電圧を指定します。（単位：%）

⑬タイマ タイマを有効にする場合にチェッ
クを入れます。
入力した時間のタイマで設定され
ます。（単位：sec）

⑭溶着解除 溶着解除を有効にする場合に
チェックを入れます。

溶接開始／終了条件
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9.2  アーク溶接用途
9.2.3 溶接特殊

溶接特殊

①ウィービング ウィービングを使用する場合にチェックを入れます。

②条件ファイル
    指定

条件ファイルで指定する場合に選択します。
条件ファイルの番号を入力します。

③条件設定 条件を指定する場合に選択します。
ウィービング動作形態は片振幅となります。三角波、L型波を使用する
場合には、②を選択し、条件ファイルを設定します。

④ウィービング
片振幅

片振幅の長さを指定します。
（単位：mm）

⑤ウィービング
周波数

ウィービングの周波数を指定し
ます。（単位：Hz）

⑥ウィービング
角度

ウィービングを行う角度を指定
します。（0.1度～ 180度）
（単位：度）

 

① 
②
③ 
④ 
⑤
⑥
⑦

⑧ 

⑪ 
⑫ 
⑬ 

⑨
⑩

 

側面 

 

全体 
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9.2  アーク溶接用途
⑦振出方向 振出方向を指定します。

⑧参照点登録 ウィービング用参照点（REFP1、
REFP2）を登録する場合にチェッ
クします。

⑨参照点距離 ウィービング用参照点を作成す
る位置を目標点からの距離で指
定します。（単位：mm）

⑩進行方向距離 ウィービング用参照点を進行方
向に移動する距離を指定しま
す。（単位：mm）

⑪始端点検出 始端点検出を行う場合にチェッ
クを入れます。
始端点検出用参照点（REFP3、
REFP4、REFP5）を作成します。

⑫参照点距離 始端点検出用参照点を作成する
位置を目標点からの距離で指定
します。（単位：mm）

⑬進行方向距離 始端点検出用参照点を進行方向
に移動する距離を指定します。
（単位：mm）

溶接特殊

正方向                      逆方向 

ウィービング用参照点作成位置 

REFP1 

REFP2 

 
始端点検出用参照点作成位置 

REFP5 

REFP4 

REFP3 
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9.2  アーク溶接用途
9.2.4 溶接環境（初期設定のみ）

溶接環境

溶接機設定

①溶接機電源 溶接機電源を選択します。
バーチャルペンダントと同じ設定にしてください。

始端点検出設定

②始端点検出
ジョブ名

始点端検出を行う場合は、システムに合う始端点検出ジョブ名を設定して
ください。
各システムのジョブ名は以下のとおりです。

 

① 

②

R1のみ HR1T1.JBI

R1+B1 HR1B1T1.JBI

R1+S1 HR1S1T1.JBI
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9.3  汎用用途
9.3 汎用用途

9.3.1 ツール姿勢

ツール姿勢

ツール姿勢

①加工形状 加工ワークの形状を指定し
ます。
L 字型の場合と V 字型の場
合で、狙い角の 0.0degの位
置が変化します。

②狙い角 基準面からツールを起こす
角度を設定します。（単位：
deg）
①の設定により、0.0deg の
位置が変化します。

③前進角 進行方向と垂直な姿勢から
傾ける角度を設定します。
（単位：deg）

④トーチ
    周り角

トーチを回転させる角度を
設定します。（単位：deg）

 

① 
②
③ 
④ 

 
Ｖ字型                      Ｌ字型 

 

基準面 

0.0deg
② 

法線方向 法線方向 

中間 

0.0deg

②

基準面 

③ 
進行方向 

④ 
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9.4  レーザ溶接用途
9.4 レーザ溶接用途

9.4.1 レーザ溶接

レーザ溶接

溶接姿勢

①継手形状 溶接する継ぎ手の形状を指
定します。
L 字型の場合と V 字型の場
合で、狙い角の 0.0degの位
置が変化します。

②狙い角 基準面からトーチを起こす
角度を設定します。
（単位：deg）
①の設定により、0.0deg の
位置が変化します。

 

① 
②
③ 
④ 
⑤
⑥

⑨ 
⑩ 

⑧ 

⑦

⑪

⑬
⑭

⑫

⑯ 
⑰ 

⑮

 
Ｖ字型                      Ｌ字型 

 

基準面 

0.0deg
② 

法線方向 法線方向 

中間 

0.0deg

②

基準面 
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9.4  レーザ溶接用途
③前進角 進行方向と垂直な姿勢から
傾ける角度を設定します。
（単位：deg）

④トーチ周
り角

トーチを回転させる角度を
設定します。（単位：deg）

⑤デフォー
カス

トーチをツール座標系の Z
方 向 に ず ら す 距 離（デ
フォーカス）を設定します。
（単位：mm）

狙い位置

⑥上 狙い位置を設定します。
（単位：mm）
抽出した点からの上方向の
ずれ量を設定します。

⑦横 狙い位置を設定します。（単
位：mm）抽出した点からの
横方向のずれ量を設定しま
す。

レーザ溶接

正面 

側面 

 

⑤ 

⑦ 

④ 

③ 

⑥ 

進行方向 
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9.4  レーザ溶接用途
加速ポイント

⑧補間 加速ポイントに移動する際
の補間方法を設定します。

⑨ 加速ポイントに移動する際
の速度を設定します。

⑩ 加速ポイントに移動する際
の位置決め精度を設定しま
す。

⑪位置 加速ポイントの位置を設定
します。（単位：mm）

減速ポイント

⑫補間 減速ポイントに移動する際
の補間方法を設定します。

⑬ 減速ポイントに移動する際
の速度を設定します。

⑭ 減速ポイントに移動する際
の位置決め精度を設定しま
す。

⑮位置 減速ポイントの位置を設定
します。（単位：mm）

シフト

⑯スタート
シフト

スタートシフトの位置を設
定します。（単位：mm）

⑰エンドシ
フト

エンドシフトの位置を設定
します。（単位：mm）

レーザ溶接

 

 

 

 

溶接方向 

減速ポイント 

加速ポイント位置 

エンドシフト 

溶接方向 

スタートシフト 

⑪ 

⑮ 

⑰

⑯ 
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9.5  レーザ切断用途
9.5 レーザ切断用途

9.5.1 レーザ切断 1

レーザ切断 1

切断設定

①穴あけ切断 穴あけ切断を行う場合に選
択します。

②狙い角 トリミング切断を行う場合
に選択します。

③ピアス加工
有り

トリミング切断時、最初に
ピアス穴を開けて、ワーク
の内側から切断を開始する
場合にチェックします。

 

① 
②
③ 

④ 

⑤

⑥

⑨ 

⑩ 

⑧ 
⑦

⑪

ピアス穴 
切断方向 
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9.5  レーザ切断用途
切断開始点アプ
ローチ設定

④直線＋円弧 切断開始点へ接近する際
に、MOVL→MOVCで接近
します。
この際、直線部の長さ、円
弧 R、円弧角度を指定しま
す。

⑤直線 切断開始点へ接近する際
に、MOVLで接近します。
この際、直線部の長さを指
定します。

ツール高さ調
整

⑥ピアス加
工点

ピアス加工点のツールの高
さ方向オフセットを指定し
ます。（単位：mm）

⑦円弧始点 円弧始点のツールの高さ方
向オフセットを指定しま
す。（単位：mm）

⑧円弧中間
点

円弧中間点のツールの高さ
方向オフセットを指定しま
す。（単位：mm）

アプローチ方
向

⑨アプロー
チ方向
＋ X側

アプローチ方法が「直線＋
円弧」の時、切断開始点フ
レームの＋ X方向からアプ
ローチする場合に指定しま
す。

⑩アプロー
チ方向
－ X側

アプローチ方法が「直線＋
円弧」の時、切断開始点フ
レームの－ X方向からアプ
ローチする場合に指定しま
す。

⑪ プ レ
ビュー

「アプローチ方向」「直線長
さ」「円弧 R」「円弧角度」の
設定に従って、アプローチ
部をプレビューします。

レーザ切断 1

ピアス加工点 

円弧始点 
円弧中間点 

切断方向 
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9.5  レーザ切断用途
9.5.2 レーザ切断 2

レーザ切断 2

切断姿勢

①狙い角指定方
法

狙い角指定方法を選択しま
す。
L字型と I字型で、狙い角 0deg
の位置が変化します。

L字型

I字型

②狙い角 基準面からトーチを起こす
角度を設定します。
（単位：deg）

③前進角 進行方向と垂直な姿勢から
傾ける角度を設定します。
（単位：deg）

④トーチ周り角 トーチを回転させる角度を
設定します。（単位：deg）

 

① 
②
③ 
④ 
⑤

⑥

⑨ 
⑩ 

⑧ 

⑦

⑪

⑬

⑭

⑫

⑯ 

⑰ 

⑮

 

0deg 

 0deg 
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9.5  レーザ切断用途
⑤Tzを固定する 切断時、ツール Z周りに回転
しないように目標点を作成
します。

チェック OFFの時

チェック ONの時

⑥ピアス ピアス加工点のワークから
のチップ高さを指定します。
（単位：mm）

⑦切断 切断点のワークからのチッ
プ高さを指定します。
（単位：mm）

⑧上 狙い位置を設定します。
（単位：mm）
抽出した点からの上方向の
ずれ量を設定します。

⑨横 狙い位置を設定します。
（単位：mm）
抽出した点からの横方向の
ずれ量を設定します。

加速ポイント

⑩補間 加速ポイントの補間を設定
します。

⑪位置 加速ポイントの位置を設定
します。（単位：mm）

スタートシフト

レーザ切断 2

  

  

 

チップ高さ 

レーザトーチ 

 

⑧ 

⑨ 

レーザトーチ 
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9.5  レーザ切断用途
⑫補間 スタートシフトの補間を設
定します。

ピアス加工無しの時

ピアス加工有りの時
⑬位置 スタートシフトの位置を設

定します。（単位：mm）

⑭ピアス点補間 ピアス点の補間を設定しま
す。

切断位置調整

⑮切断開始位置 切断開始位置を設定します。
（単位：mm）

0mmの場合は、最初に選択し
た稜線の始点が切断開始位
置となります。

⑯オーバラップ オーバラップ量を設定しま
す。（単位：mm）
設定した場合は、切断開始点
まで周回した後も、指定量だ
け切断し続けます。

⑰エンドシフト エンドシフトを設定します。
（単位：mm）
設定した位置にエンドシフ
ト点を追加します。

レーザ切断 2

 

切断線 

切断開始位置 

切断線 

切断開始位置 

オーバラップ 
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9.5  レーザ切断用途
9.5.3 レーザ切断 3

レーザ切断 3

レーザ出力信号

① ON設定 切断時に、レーザ出力信
号を ON する場合に選択
します。

②ジョブ呼出 ジョブを呼び出して、
レーザ出力信号を ON す
る場合に選択します。
選択した場合は、ジョブ
名称を設定します。

 

① 
②
③ 

④ 
⑤
⑥

 

スタートシフト 

加速ポイント 

 CALL JOB:○○.JBI 

ピアス加工無しの時 

ピアス加工有りの時 

スタートシフト 

ピアス加工点 

 CALL JOB:○○.JBI 
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9.5  レーザ切断用途
③個別設定 ガス ON・レーザ ONの出
力信号を個別に設定する
場合に選択します。
選択した場合は、汎用出
力番号とタイマーを設定
します。

レーザ ON 用のタイマー
は、ピアス加工有りの時
のみ、設定可能です。

④ OFF設定 切断時に、レーザ出力信
号を OFFする場合に選択
します。

⑤ジョブ呼出 ジョブを呼び出して、
レーザ出力信号を OFFす
る場合に選択します。
選択した場合は、ジョブ
名称を設定します。

⑥個別設定 ガス OFF・レーザ OFFの
出力信号を個別に設定す
る場合に選択します。
選択した場合は、汎用出
力番号を設定します。

レーザ切断 3

スタートシフト 

 DOUT OT#(2) ON …レーザ ON 

加速ポイント 

 DOUT OT#(1) ON …ガス ON 

 TIMER T=1.00 …ガス安定用 

          タイマー 

ピアス加工有りの時 

スタートシフト 

ピアス加工点 

 DOUT OT#(1) ON …ガス ON 

 TIMER T=1.00    …ガス安定用 

           タイマー 

 DOUT OT#(2) ON …レーザ ON 

 TIMER T=1.00  …レーザ安定 

           用タイマー 

ピアス加工無しの時 

 

切断終了点 

 CALL JOB:○○.JBI 

 

切断終了点 

 DOUT OT#(3) ON …レーザ OFF 

 DOUT OT#(4) ON …ガス OFF 
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10.1  ［次候補］ボタン
10ジョブ生成ダイアログの応用操作

10.1［次候補］ボタン

連続した稜線を選択する場合に、CADデータによっては稜線の終点で複数の稜線とつな
がっているため想定していない稜線が選択される場合があります。
このようなときに［<<］ボタンまたは［>>］ボタンを押した後に［次候補］ボタンで選択
した稜線を切り替えることができます。
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10.2  1稜線化機能
10.2 1稜線化機能

見た目上直線となっているのに CADデータでは１つの稜線となっていないことがあります。
これらを 1つの稜線として処理したい場合に［1稜線として処理］をチェックします。
ただし、１稜線化をした場合は、始点・終点のオフセット値を設定できません。

本機能は、「アーク溶接用途」「汎用用途」のみ使用可能です。重要

   

1 稜線として処理を行う 
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10.3  右クリックメニュー
10.3 右クリックメニュー

10.3.1 パスリスト

［パスリスト］から項目を選択し、項目上でマウスの右ボタンをクリックするとメニューが
表示されます。［削除］を選択すると、選択されている項目がパスリストから削除されます。

①ツール選択 パスに設定されているツール番号を選択します。

②コメント入力 パスに設定されているコメントを設定します。
メニューを選択すると、以下のダイアログが表示されます。 

コメントを入力後、OKを押すと、パスにコメントが設定されます。
設定されたコメントは、パスリスト・ジョブ生成リストで、パス名の
後に表示されます。 

コメントは、全角 5文字まで設定が可能です。

③コピー パスリストで選択されているパスを複製します。

① 
②

④ 

パスリスト 

③ 
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10.3  右クリックメニュー
10.3.2 パス内容リスト

パス内容リストから項目を選択し、項目上で右クリックするとメニューが表示されます。

④削除 パスリストで選択されているパスを削除します。

①目標点を上に
追加

MotoSim EG-VRC 上に
表示されているロボッ
ト（ベース / ステー
ション）の位置へ移動
する命令を追加しま
す。パス内容リストで
選択されている項目の
上にインストラクショ
ンが追加されます。

①または②を押すと、以下のダイアログが表示
されます。 

ステーションがある場合には、補間の項目に
SMOV*が表示されます。
また、速度の単位は環境タブで設定しているも
のと同じものです。
例えば、補間：MOVJ、速度 100.0とした場合、
未使用を未選択の場合は、
MOVJ VJ=100.0
未使用を選択した場合は、
MOVJ
となります。
PLは位置決め精度を決定します。

②目標点を下に
追加

MotoSim EG-VRC 上に
表示されているロボッ
ト（ベース / ステー
ション）の位置へ移動
する命令を追加しま
す。追加する位置は、パ
ス内容リストで選択さ
れている項目の下にイ
ンストラクションが追
加されます。

 
パス内容リスト 

① 
② 
③ 
④ 

⑤ 
⑥ 
⑦ 
⑧ 
⑨ 
⑩ 
⑪ 
⑫ 

⑬ 
⑭ 
⑮ 
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10.3  右クリックメニュー
③インストラク
ションを上に
追加

【初期設定】－【環境】タブのインストラクション登録にて登録したイン
ストラクションを、パス内容リストで選択されている項目の上に追加しま
す。

④インストラク
ションを下に
追加

【初期設定】－【環境】タブのインストラクション登録にて登録したイン
ストラクションを、パス内容リストで選択されている項目の下に追加しま
す。

⑤削除 パス内容リストで選択されている項目を削除します。

⑥選択行コピー パス内容リストで選択している項目のロボット軸の姿勢をコピーします。
複数項目を選択している時は、コピーはできません。

⑦カット ロボット軸の現在値の姿勢をコピーします。

⑧ペースト パス内容リストで選択している項目のロボット軸の姿勢を、コピーしてい
る姿勢で置き換えます。

⑨リバーペース
ト

⑦もしくは⑧の操作でコピーした行を、逆方向から挿入します。

⑩姿勢コピー
（選択ステッ
プ）

パス内容リストで選択している項目のロボット軸の姿勢をコピーします。

⑪姿勢コピー
（ロボット現
在位置）

現在のロボット値の姿勢をコピーします。

⑫姿勢ペースト 現在の選択行を、⑩もしくは⑪でコピーした姿勢に置き換えます。
パスリストの選択行すべてに対して置き換えを行います。
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10.3  右クリックメニュー
⑬トーチ角度を
自動調整

トーチ角度自動調整機
能を使用します。
任意の 2 行を選択した
時、選択行の最小行の
姿勢から最大行の姿勢
まで、徐々にトーチ角
度を調整します。

選択すると、以下のダイアログが表示されます。

 トーチ周り角 (Tz)の調整
ツール Z軸周りの調整を行います。
近回り方向、または遠回り方向へ Z 軸周り回
転方向を設定することができます。

トーチ角 (Tx,Ty,Tz)の調整
ツール X/Y/Z 軸周りの調整を行います。この
機能を使用すると、目標点のワークに対する
面直姿勢は保てなくなりますが、ロボット動
作が CAD の形状に引きずられなくなるため、
目標点間を滑らかに動作できるようになりま
す。

 

 

 

調整前 

調整後 

近回り方向へ回転 

 

調整前 

調整後 
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10.4  ポジショナ水平機能
10.4 ポジショナ水平機能

ロボット＋ポジショナのシステムでは、稜線を検出してパスを登録する前にポジショナの姿
勢を決める必要があります。
その際にポジショナ水平機能を用いると、選択した稜線を水平面（地面）と水平にするよう
なポジショナの姿勢を求めることができます。複数の稜線を選択している場合には、ポジ
ショナの姿勢は最初の稜線が水平になる姿勢になります。また、稜線がカーブの場合には、
ポジショナの姿勢は、稜線の始点の接線が水平になる姿勢になります。

操作手順

1. ワークの稜線を選択します。
2. 稜線を選択後、［ジョブ生成］ダイアログの［ポジショナ水平］ボタンを押すと、［ポ
ジショナ水平］ダイアログが表示されます。

⑭走行軸位置を
現在値で上書
き

パス内容リストで選択されている項目の走行軸位置をMotoSim EG-VRC上
で表示されている走行軸位置で上書きします。

⑮ステーション
軸位置を現在
値で上書き

パス内容リストで選択されている項目のステーション軸位置を MotoSim
EG-VRC上で表示されているステーション軸位置で上書きします。
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10.4  ポジショナ水平機能
3. V字配置か L字配置を選択します。

V字配置：稜線を含む２つの面の法線の中間が真上を向くように調整します。
L字配置：基準面の法線が真上を向くように調整します。

以下は選択した例です。

        
V 字配置             L 字配置 

  
V 字配置                L 字配置 
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10.4  ポジショナ水平機能
4. 角度を指定する場合には、回転角、傾斜角を設定します。
図のように稜線方向を Y軸、Z軸を真上としたとき、回転角は Y軸方向、傾斜角は
X軸方向となります。

5. 複数の姿勢が求められたときには、リストから形態を選択できます。

6. ワークの稜線選択を変更すると、変更した稜線が水平になるよう再度姿勢の調整を行
います。
稜線の選択時にポジショナの姿勢を変えたくない場合は、［ポジショナ水平有効］
チェックボックスを無効にしてから、稜線を選択してください。

      

回転角 

傾斜角 
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MotoSim EG-VRC

CAM機能操作説明書
（アーク溶接・汎用・レーザ溶接・レーザ切断用途）
この資料の内容についてのお問い合わせは、
当社代理店もしくは、上記の営業部門にお尋ねください。

2008年 4月    作成   08-04   C

安川電機

本製品の最終使用者が軍事関係であったり、用途が兵器などの製造用である場合には、
「外国為替及び外国貿易管理法」の定める輸出規制の対象となることがありますので、
輸出される際には十分な審査及び必要な輸出手続きをお取りください。
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