
MECHATROLINK-4　帯域マスタ　実装仕様

1.対応仕様： 実装している仕様に従って□枠の中に記入する。

■対応プロファイル、データサイズ

対応
○ コマンド/レスポンス16～80(4byte単位)

コマンド/レスポンス16～80 (4byte単位)
○ コマンド/レスポンス16 ～ 1492 (4byte単位)

コマンド/レスポンス32 ～ 96 (4byte単位)

■対応伝送周期
伝送周期[ms] 対応

0.0625ms
0.125ms ○
0.25ms ○
0.5ms ○
1ms ○
2ms ○
4ms ○
8ms ○

■その他
対応

同期 ○
非同期

1 ○
2
3
4

自ノード
他ノード ○

■プロトコル実装情報

■カテゴリ
シート：カテゴリを確認し、該当するカテゴリを選択してください。

カテゴリ

同期モード

管理する
制御ドメイン

同期マスタ

項目 備考

非同期通信、同期通信の対応状況を記入します。

管理する制御ドメインの対応状況を記入します。

・同期マスタを自ノードとして動作可能であるか
・同期マスタを他ノードに設定して動作可能であるか

実装方法

カテゴリ1

ソフトウェアプロトコルスタック（PC）
WMX3システム名/製品名

会社名
製品名

製品形式
バージョン

項目
サーボ
ステッピングモータドライブ
I/O
インバータ

備考

その他
対応している

伝送周期

16ms

コマンドデータ長 レスポンスデータ長
設定可能範囲 設定可能範囲

対応プロファイル、データサイ
ズに関する特記事項

v3.5u1(WMX3製品バージョン) 、 v3.5.0.1(M4Platformバージョン)

：どちらかに対応が必須

16～80 16～80

16～1492 16～1492

使用する際に、注意すべき
制限事項等があれば、記入してください。

作成日：　２０２２　年　　１１　　月　　　16　　日

モベンシス株式会社

WMX3

WMX3-M4

：対応が必須
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：共通コマンド ：プロファイル固有コマンド

コマンド名 実装 コマンド名 実装 コマンド名 実装 コマンド名 実装

NOP ○ NOP NOP NOP ○

ID_RD ○ ID_RD PRM_RD PRM_RD ○

CONFIG ○ CONFIG PRM_WR PRM_WR ○

ALM_RD ○ ALM_RD ID_RD ID_RD ○

ALM_CLR ○ ALM_CLR CONFIG CONFIG ○

SYNC_SET ○ SYNC_SET ALM_RD ALM_RD ○

CONNECT ○ CONNECT ALM_CLR ALM_CLR ○

DISCONNECT ○ DISCONNECT SYNC_SET SYNC_SET ○

MEM_RD ○ MEM_RD CONNECT CONNECT ○

MEM_WR ○ MEM_WR DISCONNECT DISCONNECT ○

POS_SET POS_SET PPRM_RD PPRM_RD ○

BRK_ON ○ BRK_ON PPRM_WR PPRM_WR ○

BRK_OFF ○ BRK_OFF MEM_RD MEM_RD ○

SENS_ON ○ SENS_ON MEM_WR MEM_WR ○

SENS_OFF ○ SENS_OFF INV_CTL DATA_RWA ○

SMON ○ SMON INV_CTL_EX DATA_RWS ○

SV_ON ○ SV_ON

SV_OFF ○ SV_OFF コマンド名 実装 ステータスビット
INTERPOLATE ○ INTERPOLATE NOP

POSING POSING PRM_RD ALM_CLR

FEED FEED PRM_WR CMD_ID

EX_FEED EX_FEED ALM_RD

EX_POSING EX_POSING ALM_CLR

ZRET ZRET PPRM_RD

VELCTRL ○ SVPRM_RD PPRM_WR

TRQCTRL ○ SVPRM_WR MEM_RD

SVPRM_RD ○ CF_POSCTRL MEM_WR

SVPRM_WR ○ INV_IO

CF_POSCTRL ○ コマンド名 実装
CF_VELCTRL ○ NOP ステータスビット
CF_TRQCTRL ○ ALM_RD

ALM_CLR ALM_CLR

コマンド名 実装 MEM_RD CMD_ID

NOP ○ MEM_WR

ALM_RD ○ SMON

ALM_CLR ○ SVPRM_RD

MEM_RD ○ SVPRM_WR 正転運転

MEM_WR ○ 逆転運転

SMON ○ ステータスビット 異常リセット

SVPRM_RD ○
SVPRM_WR ○ ALM_CLR

CMD_ID

ステータスビット

ALM_CLR ○
CMD_ID CMD_PAUSE

CMD_CANCEL

STOP_MODE

SEL_MON1

CMD_PAUSE SEL_MON2

CMD_CANCEL SEL_MON3

STOP_MODE

SEL_MON1 ○
SEL_MON2 ○
SEL_MON3 ○ SEL_MON4

SEL_MON5

SEL_MON6

SEL_MON4 ○ 拡張データ割付
SEL_MON5 ○ コマンド名 実装
SEL_MON6 ○ CPRM_SEL_CMD1

CPRM_SEL_CMD2

拡張データ割付 CPRM_SEL_CMD3

コマンド名 実装 CPRM_SEL_CMD4

CPRM_SEL_CMD1 ○ CPRM_SEL_CMD5

CPRM_SEL_CMD2 ○ CPRM_SEL_CMD6

CPRM_SEL_CMD3 ○ CPRM_SEL_CMD7

CPRM_SEL_CMD4 ○ CPRM_SEL_CMD8

CPRM_SEL_CMD5 ○ CPRM_SEL_CMD9

CPRM_SEL_CMD6 ○ CPRM_SEL_CMD10

CPRM_SEL_CMD7 ○ CPRM_SEL_CMD11

CPRM_SEL_CMD8 ○ CPRM_SEL_CMD12

CPRM_SEL_CMD9 ○
CPRM_SEL_CMD10 ○
CPRM_SEL_CMD11 ○

CPRM_SEL_CMD12 ○

メインコマンド

サブコマンド

2.実装コマンドおよびステータスビット：実装している場合、□枠の中に”○”を記載する

コマンド制御　CMD_CTRL　

サーボコマンド制御フィールド
　SVCMD_CTRL

サブコマンド制御フィールド
　SUB_CTRL

標準I/O標準ステッピングモータドライブ

サブコマンド

サブコマンド

コマンド制御　CMD_CTRL　

INVCMD_CTRL

コマンド制御　CMD_CTRL　

標準インバータ

メインコマンド メインコマンド メインコマンド

標準サーボ

コマンド制御　CMD_CTRL　

サーボコマンド制御フィールド
　SVCMD_CTRL

サブコマンド制御フィールド
　SUB_CTRL
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３.接続できるスレーブリスト　※記載されたスレーブの動作を保証する物ではありません。
No. 製品形式 接続条件 備考メーカー
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