
プロセス産業のためのTwinCAT: 

モジュールタイプパッケージ (MTP)



TwinCAT MTPTwinCAT MTP 

MTPとは? サイバーフィジカルシステムが実現したモジュー
ル化の技術により、わずかな工数で柔軟にプラント
を設計、最適化できます。その結果、長年にわたり
見直されることなく動作してきた従来の柔軟性の
ないオートメーションシステムは少しずつ過去の産
物になりつつあります。カスタマイズできる柔軟な
システムはプロセス産業発展のために避けては通
れない道です。
医薬品業界など、プロセス産業の多くの分野は、目
まぐるしく変化する市場にいかに対応するかとい
う課題に直面しています。市場投入までの工期短
縮が求められ、開発サイクルは加速しています。ま
た、製品の入れ替えも加速しています。製品ライフ
サイクルが短くなることにより、カスタマイズ可能

な製品を小ロットで効率的に生産する能力が求め
られています。
一般的になりつつあるアプローチの１つは、カスタ
マイズして再利用できる柔軟性をもったモジュール
ベースのプラント製造プロセスを構築する方法で
す。ここではプラント全体の製造プロセスが、サブ
プロセスに分割されます。それぞれのプロセスに
は各モジュールがマッピングされます。プラントを
完全モジュール化するために、それぞれのモジュー
ルに分散型コントローラを割り当てます。次に、各
モジュールは製造プロセス全体を管理する上位の
コントローラー（DCSなど）に接続されます。このモ
デルでは、開発の焦点がプラント中心から、モジュー
ル中心に変わります。これは、プラント要件の変更
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TwinCAT MTPTwinCAT MTP

があった場合でも、工数をかけずに柔軟に適用でき
るようにするためのアプローチです。新規モジュー
ルを追加することもできますし、既存モジュールは
必要に応じて再割り当て、削除できます。このよう
なモデルでプラント設計を変更する場合、ロジック
のほとんどが各モジュールに存在するため、プラン
ト全体をプログラムし直す必要はありません。上位
のコントローラーは、各モジュールとそれらが提供
するサービスを調整するだけです。上位レイヤーが
プロセスオーケストレーションレイヤー（POL)と呼
ばれるのはこのためです。
実際にこのモデルはプロセス業界オートメーション
システムユーザー団体であるNAMURのモジュー
ルタイプパッケージ規格（MTP)に実装されており、

プロセスモジュールの記述方法を定義していま
す。VDI/VDE/NAMUR 2658で定義されている
MTPには、通信仕様やHMIテンプレートなど、特定
のプロセスモジュールをモジュール型プロセスプ
ラントに統合するために必要なすべての情報が記
載されています。 
MTP規格で定義されているインターフェースは、
立上げ後、すぐに製造可能な（プラグアンドプロデ
ュ―ス）設計なので、プラントの設計変更や再利用
の際に、事前の付加作業は発生しません。したがっ
て、1度モジュールを開発するだけで、コントロー
ラーベンダーやPOLに関係なく、あらゆるプラン
トに組み込むことができます。
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TwinCAT MTPの 
モジュール型 
エンジニアリング 

TwinCATでは、MTPの概念がTwinCAT MTPラン
タイムおよび TwinCAT MTPエンジニアリングに
組み込まれています。 TwinCATエンジニアリン
グは、特定のプロジェクトタイプとしてTwinCAT 
MTP エンジニアリングを組み込んでおり、プロジェ
クト管理機能を提供します。このプロジェクトタイ
プは、PLCプロジェクトのソースコード生成機能を
サポートしています。具体的には、TwinCAT MTP 
ランタイムを使用してプロセスモジュール内に標
準準拠のインターフェイスを作成するためのソー
スコードです。
最初のステップは、プロジェクト管理機能を使用し
てモジュールのサービスやHMIオブジェクト、その
他の情報を定義することにより、モジュールを記述

することです。その後、MTP全体をプロジェクトか
らエクスポートして、各モジュールを制御するプロ
セスオーケストレーションレイヤー（DCSなど）が制
御できるように調整します。標準準拠のPLCテンプ
レートが生成され、定義された要素はMTP固有の
IEC61131ライブラリのファンクションブロックに
マッピングされます。これにより、例えばモジュール
同士のサービス関係要素が自動的に実装されるた
め、開発者がモジュールをプログラミングするため
に必要な労力が最小限に抑えられます。開発者は、
プロセス固有のサービス状態をプログラムするだ
けで済みます。
TwinCAT XCADインターフェースオプションを使
用すると、コード生成をカスタマイズして、その情

MTP

エクスポートされたMTP
は、POL（DCSなど）がモジュール
制御のために使用されます。

コード生成をカ
スタマイズ

MTP 
エクスポート

サービス定義P&ID 
インポート

サービスおよびその他のモジュー
ル特性（サービスの依存関係など）
は、TwinCATMTPで定義できます。

オプション: TwinCAT XCADを
使用すると、コード生成をカスタ
マイズし、目的に合わせて生成し
た情報を処理できます。

TwinCAT MTPは、MTPをイン
ポートしてP＆IDエディターの追
加インターフェイスとして使用
できます。

プラントエンジニアリング

モジュールエンジニアリング
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報を他の処理で使用することができます。 
MTPプロジェクト管理システムで行われた変更は、
プロジェクト比較によって自動的に読み込まれま
す。その後、プロジェクトを有効化するだけです。
定義されたインターフェイスの変数は、TwinCAT 
OPC UAを経由して自動的にPOLにプロビジョニン
グされます。

TwinCAT MTP ハイライト
 �  エンジニアリングシステムに統合
 �  Stateプログラム用PLCテンプレートコー
ドを生成

 �  MTPの自動生成およびエクスポート
 �  ターゲットシステムでTwinCAT OPC UA
を使用

 �  TwinCAT XCADインターフェースと組み
合わせ可能

オーケストレーションHMI自動生成MTP インポート

有効化プログラムPLCコード生成

OPC UA

事前に構成されたコードに、定
義したサービス状態の変更を加
えることでプログラムが完成し
ます。

TwinCAT MTPは次にPLCテンプ
レートを生成します。テンプレー
トはTwinCAT MTPライブラリに
基づいています。標準で指定さ
れている要件に合わせてテンプ
レートを事前に構成できる広範
なロジックが含まれています。

TwinCATでコンフィグレーション
が有効化されると、MTPで記述
されているとおりにPOLがOPC 
UA通信を自動的に開始します。

プロセス
オーケストレーション
レイヤー
(DCSなど)
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TwinCATに
完全統合

TwinCAT MTPでの開発は、他のTwinCATコン
ポーネントと同様にMicrosoft Visual Studio®の
エンジニアリング環境に完全に統合されています
MTPによっては、予め特殊なプログラミング（サー
ビスやパラメータの作成など）が必要な場合があ
ります。その場合は、MTPリポジトリ内の別のプロ
ジェクトタイプを使用して実行できます。TwinCAT
エンジニアリングを使用すると、MTPとPLCのソー
スコードを共通のプロジェクトフォルダを経由して
１つの環境で作成、編集、管理できます。TwinCAT
エンジニアリングをバージョン管理システムに接続
すると、PLCのソースコードやMTPの記述、および
その他のプログラムのソースコードとともに、プロ
ジェクトを長期間保存できます。

ランタイム側では、TwinCAT MTPは主に
IEC61131ライブラリで構成されています。これら
のライブラリはソースコード生成に使用されます。
このライブラリに含まれるファンクションブロック
は、OPC UAインターフェイスに準拠した形式で記
述されています。TwinCAT OPC UAとTwinCAT 
MTPライブラリを使用することにより、OPC UA標
準に準拠した通信を実現します。

アナログ値を表示するためのMTP
ファンクションブロック（標準規格で定
義されているインターフェイスタイプ
を実装するために使用）の例

MTPおよびPLCプロジェクト管
理が組み込まれたエンジニア
リング環境

MTPプロジェクトから生成され
たソースコード

選択したMTPエレメントの
プロパティ

データ オブジェクト 
動的なHMIオブジェクトのためのPLC
ブロックコンフィグレーション

サービス 
サービス、手順、およびパラメーターの
コンフィグレーション

サービス関係 
サービス状態の依存関係の
コンフィグレーション

テキスト リスト 
サービスおよびパラメーター固有の列挙型
コンフィグレーション

6



プロセス産業での 
MTPの強み 

TwinCAT MTP ランタイム (TF8400)
MTPインターフェイスタイプを実装する
IEC61131ライブラリ

TwinCAT MTP エンジニアリング (TF8401)
MTPを構成するためのTwinCATプロジェクト
管理機能

TwinCAT OPC UA (TF6100)
モジュールとPOL間通信用 OPC UAサーバー

TwinCAT XCAD インターフェイス (TE1120)
コード生成をカスタマイズするためのオプション

MTPのメリット
 � 効率化されたエンジニアリング環境
は、プラント開発期間を大幅に短縮

 � モジュールインターフェースにより
プラント修繕期間を短縮

 � モジュールを再利用、カスタマイズ
した生産ラインで小ロット生産を簡
単に実現

 � 複雑なスケールアップ手順ではなく
ナンバリングアップを採用

 � 統一感のあるHMIシステム

ハイライト
MTPは、プロセスプラントの計画から
運用まで、プラント全体を最適化するた
めの概念です。このため、MTPは将来
を見据えたプロセスオートメーションシ
ステムの開発において非常に重要な要
素です。

TwinCAT MTPのメリット
 � VDI/VDE/NAMUR2658 標準に準
拠した自動コード生成

 � 既存プロセスに簡単に適応できる高
度なカスタマイズ機能

 � IEC61131準拠のファンクションブ
ロック ライブラリ

 � 簡単なMTP/P&ID インポート
 � TwinCATエンジニアリングにシーム
レスに統合
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ベッコフオートメーション株式会社
〒231-0062
神奈川県横浜市中区桜木町1-1-8
日石横浜ビル18階
電話: 045-650-1612 
info@beckhoff.co.jp
www.beckhoff.co.jp
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