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ECPWとは?
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ECPW は ”EtherCAT master Position motion library for Microsoft Windows.” の略です。
ECPWはEtherCATスレーブを制御する C/C++ and C# applications を開発するユーザーフレンドリーな
APIを提供します。

ECPW は統合されたソフトモーションソリューションで, EtherCATに対応した各スレーブ：デジタルI/O, アナログ
I/O , サーボドライブを制御します。

EtherCAT is a real-time 

Industrial Ethernet technology



Driver

ECPW.dll
(unmanaged library in C++)

ECPSrv.rta
(INtime OS上で動作) 

ECPWNet.dll
(managed library in C#)

C# User APP

DIO AIO…

EtherCAT スレーブ

共有メモリ  通信 → メールボックス

EtherCAT
ECATNavi Utility

ECP.rsl
TPM モーションライブラリ

EtherCAT Master Stack

ECP EtherCAT master 

Position motion library

ECPW EtherCAT master 

Position motion library for 

Microsoft Windows.

ソフトウェア構成

LogCaptureTool.exe
(ログの取得)

C++ User APP



ECATNavi EtherCAT

コンフィグレーター，
診断ツール



⚫ INtime® RTOSで動作するEtherCATマスター

⚫ CoE (CANOpen over EtherCAT) 対応

⚫ EtherCAT Distributed Clocks は0.5ms/min.

⚫ 最大60軸制御

⚫ 最大10,000点の デジタル I/O

⚫ オフラインでのシミュレーションモードでのテスト運転

⚫ Visual Studio C/C++ , C# で開発

⚫ Windows 7(32/64ビット), Window 10対応

⚫ 診断のためのユーティリティソフト ”ECATNavi”
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機能
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仕様
制御軸数, IO点数 Up to 10 / 20 / 30 / 40 / 60 Axes, and 10,000 IO points.

Distributed Clocks 0.5 / 1 ms

CoE PDO, SDOによるオブジェクトのRead/Write, レジスタとEEPROMのRead/Write.

CiA402プロファイル PP, CSP, CSV, Homing modeサポート.

開発環境 C/C++, C#, for 32/64ビットアプリケーション対応

OS Windows 7 32/64, Windows 10 LTSC with INtime® Real Time OS

ユーティリティツール ECATNavi: 試運転, デモ, EtherCATモーションとI/Oシミュレーション
ECATScan: ネットワーク構成作成, ENI ファイル作成.

モーション
ライブラリ

各種補間 軸をグループ化して、直線(全軸)、2D/3D円弧、ヘリカル、コーンなどの補間，最大48グループまで可能

バッファモード コマンドをバッファに入れて、連続実行を実現します。バッファーの深さは 10,000 で、すべての軸で共有されます。

同期/非同期モード すべての移動コマンドは、Sync(モーション完了後にリターン)またはAsync(即リターン)として構成可能

加減速プロファイル 台形, S字加減速, maxV(最高速度), startV（初速度）, endV（終点速度）を加速と減速個別に設定可能.  

速度/位置オーバライド 目標位置と速度を動作中に変更

パススムージング Fillet: 交差する線分に円弧を挿入/ Overlap: 連続したコマンドをオーバーラップして動作.

イベントトリガー Latch: デジタル入力をトリガーとして位置をラッチ/    Comparator: 指定した位置でトリガー出力

その他 マスター・スレーブ同期, 手動パルサー, レコーダー, 回転軸対応, ソフトウェアリミット, CSPによる原点復帰など

シミュレーションモード ハードウェアスレーブモジュールを使用しないシミュレーション





モーションライブラリ

⚫ グループ

⚫ バッファ

⚫ フィレット

⚫ オーバーラップ

⚫ イベントトリガー

⚫ 手動パルサ

⚫ マスター・スレーブ同期
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機能



⚫ グループは、複数の軸の組み合わせです。

⚫ グループを使用して, 最大60軸の直線, 2Dまたは3D円弧，ヘリカル，らせ
んなどの補間が出来ます。

⚫ 複数のグループに同じ軸が含まれている場合は、一度に 1 つの軸のみを有効
にできます。

Features

グループ（Group）

3D-Arc Helix Spiral Cone
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Features

バッファ (Buffer)
⚫ コマンドは Buffer にあらかじめ追加しておくことができます。2 つのコマンドの間に遅延はありません。

⚫ バッファサイズは10,000個,すべての軸とグループで共有できます。

⚫ ECPWは、グループ、バッファ、柔軟なモーションプロファイルを組み合わせることで、複雑な動作を
実現することができます. 
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Features

フィレット
(Fillet)

After using FilletBefore

例: ピックアンドプレイス

Before:グリッパーが各コーナーで完全に停止するため、時間をロスします。

最適化する方法の一つとして円弧を追加します。

フィレット機能を使用すると、追加の円弧を自動的に計算して挿入できます。

Vel=0
Vel is constant

フィレットは、コーナーに円弧を挿入することで、
二つの線分間のスムージングを実現する方法です。
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Features

オーバーラップ
(Overlap)

After using OverlapBefore

例: ピックアンドプレイス

コーナーを最適化するには、二つのコマンドを「オーバーラップ」させる方法もあります.

フィレット(Fillet)は2軸または3軸に対応しますが、オーバーラップ(Overlap)は軸数
に制限がありません。

オーバーラップは、二つのモーション プロファイルをブレンドすることで、任意の二つ
の位置決めのスムージングを実現する方法です。

Before

After

Vel=0 blended vel



Mode: Stay Mode: Extra

⚫ Compare Trigger: 

指定位置と比較し、条件が一致した時にトリガー出力します。
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Features

イベントトリガー
(Event trigger)

⚫ Latch: 

軸を移動し、センサー入力によりトリガーされたときの位置を記録します。
通常、ワークの位置を測定するために使用されます。

Different Latch mode



⚫ 手動パルサー(MPG)は手動でホイールを回転させパルスを出力する装置です。

⚫ ECPWのライブラリは、パルサー信号をエンコーダスレーブモジュールとDIスレーブモジュールによりカウント
し、それに応じて対象の軸を制御します。
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Features

手動パルサー(MPG)



⚫ 同期制御では、2つの軸が指定されており、1つはマスター、もう1つはスレーブです。スレーブはマスターの
移動量の指定された比率で追従します。

⚫ マスター軸は複数のスレーブ軸を持つことができます。

⚫ 同期関係は、マスター軸が移動中でも開始できます。

⚫ 同期中、ユーザーはスレーブにコマンドを送信し続けることができます。その場合、スレーブはコマンドで指
令した移動量とマスターの移動に比例したと移動量を合わせた移動量になります。
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Features

マスタースレーブ同期(Synchronization)

Master Slave 1
Ratio=0.5

Slave 2
Ratio= -1



⚫ ガントリーコントロールでは、マスター軸とスレーブ軸の2軸を指定し、スレーブは常にマスターに追従しま
す。マスターとスレーブの移動量の比率は1です。

⚫ マスター軸とスレーブ軸の間の位置誤差を調整するための補正をします。

⚫ ガントリーシステム用原点復帰のAPIを提供します。
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Features

ガントリー(Gantry)



➢ データーレコーダー
(Data Recorder)

➢ データーアナライザー:

➢ Time Graph 

➢ 2D/3Dグラフ

➢ FFTグラフ

➢ ライブ配信
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Features

レコーダー
(Recorder)

⚫ 詳細な分析のためにデータを記録します

⚫ ECATNaviは、データを記録/分析/監視するための複数のUIをサポート
しています。

Data Recorder Time Graph



⚫ ECPWライブラリを使用する複数のクライアント・アプリケーションを同時に実行できます。
(マルチプロセス対応)

⚫ たとえば、ユーザーアプリケーションをテストする場合、ECATNaviを同時に開いて監視に役立てることが
できます。
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Features

マルチクライアント(Multi Client)

ECATNavi

ECPWを使用した
他のユーザーアプリケーション



⚫ PDOおよびSDOオブジェクト、レジスタ、EEPROMの読み込みと書き込み

⚫ デジタル出力, 指定した入力ビット待ち

⚫ 回転軸 : 回転軸に設定すると、位置カウンタがリングカウンタになります。

⚫ エンドリミットチェック : ハードウェアリミット，ソフトウェアリミット

⚫ …
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Features

その他
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Utility Tools

ECATNavi ECPWの様々な機能をデモ/シミュレーションするためのツールです。

Object Explorer 

Messages

Control Window of 
selected object

Properties of 
selected object



制御可能なオブジェクト

⚫ DI/O

⚫ AI/O

⚫ Axis

⚫ Group

… and more

Utility Tools

ECATNavi
DI/O

AI/O

Axis

Group
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Utility Tools

ECATNavi PDOオブジェクトとSDOオブジェクトの変更

Double Click Double Click

PDO panel

SDO panel
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Utility Tools

ECATNavi

Visual Path



ネットワークトポロジをスキャンし、ENIファイルを生成
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Utility Tools

ECATScan



ECPWによって出力されたログメッセージをキャプチャするツール。

28

Utility Tools

LogCaptureTool





インストーラーは、{C:/TPM/ECPW/} の下にディレクトリを作成し、
ディレクトリには以下のファイルを含みます:

⚫ Doc : プログラミングマニュアル

⚫ Sample : C/C# サンプルコード

⚫ Inc/Lib/Dll : これらは C/C#アプリケーションにインクルードする必要があります。

⚫ Tool : ユーティリティツール
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Installation
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