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1. 関連マニュアル 
 
システムを安全にご使用いただくため、システムを構成する機器・装置のマニュアルや取扱

説明書などを必ず入手し、「安全上のご注意」「安全上の要点」など安全に関する注意事項を

含め、内容を確認のうえ使用してください。 
オムロン株式会社（以下、オムロン）、米国デルタ タウ データ システムズ社（以下、DT 社）

のマニュアルは以下のとおりです。 
 

メーカ Man.No. 形式 マニュアル名称 
オムロン SBCE-402 形 CK3E-1□10 

 
プログラマブル多軸モーションコントローラ 
ユーザーズマニュアル ハードウェア編 

オムロン SBCE-435 形 CK3M-CPU1□1 
形 CK5M-CPU1□1 

プログラマブル多軸モーションコントローラ

ユーザーズマニュアル ハードウェア編 
オムロン SBCE-361 形3G3AX-MX2-ECT 

形 3G3AX-RX-ECT 
インバータ MX2/RX シリーズ 
EtherCAT®通信ユニット  
ユーザーズマニュアル   

DT 社 SBCE-404 － Power PMAC ユーザーズマニュアル 
DT 社 SBCE-405 － Power PMAC ソフトウェアリファレンス 

マニュアル 
DT 社 SBCE-406 － Power PMAC IDE ユーザーズマニュアル 
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2. 用語と定義 
 

用語 説明・定義 
スレーブ スレーブは、EtherCAT に接続する機器で、位置情報などのデータを扱

うサーボドライバなどから、ビット信号を扱う I/O ターミナルなど様々

なものがあります。 
オブジェクト スレーブ内のデータやパラメータなどの情報を表します。 
PDO 通信 
（Process Data 
Objects 通信） 

EtherCAT 通信の一種で、定周期でリアルタイムの情報交換を行うプロ

セスデータオブジェクト（Process Data Objects: PDO）を使用した通

信。「プロセスデータ通信」とも呼びます。 
PDO マッピング PDO 通信に使用するオブジェクトの関連づけのこと。 
PDO エントリ PDO マッピングに使用する個々のオブジェクトへのポインタ。 
ESI ファイル 
（EtherCAT Slave 
Information ファイ

ル） 

EtherCAT スレーブ固有の情報を XML 形式で記述したファイル。 
このファイルを Power PMAC IDE に読み込ませることにより、スレー

ブのプロセスデータの割り付けなど各種設定を行うことができます。 

ENI ファイル 
（EtherCAT 
Network Information
ファイル） 

EtherCAT スレーブのネットワーク構成情報を記述したファイル。 
 

Power PMAC IDE コントローラの設定、ユーザプログラムの作成、モニタを行うための

パソコン用ソフトウェア。 
PMAC は Programmable Multi Axis Controller の略称です。 
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3. 注意事項 
 
(1) 実際のシステム構築に際しては、システムを構成する各機器・装置の仕様をご確認のう

え、定格・性能に対し余裕を持った使い方をし、万一故障があっても危険を最小にする

安全回路などの安全対策を講じてください。 
(2) システムを安全にご使用いただくため、システムを構成する各機器・装置のマニュアル

や取扱説明書などを入手し、「安全上のご注意」「安全上の要点」など安全に関する注意

事項を含め、内容を確認のうえ使用してください。 
(3) システムが適合すべき規格・法規または規制に関しては、お客様自身でご確認ください。 
(4) 本資料の一部または全部を、オムロン株式会社の許可なしに複写、複製、再配布するこ

とを禁じます。 
(5) 本資料の記載内容は、2022 年 11 月時点のものです。 

本資料の記載内容は、改良のため予告なく変更されることがあります。 
 
本資料で使われているマークには、次のような意味があります。 
 

 

正しい取り扱いをしなければ、この危険のために、軽傷・中程度

の傷害を負ったり万一の場合には重傷や死亡に至ったりする恐れ

があります。また、同様に重大な物的損害をもたらす恐れがあり

ます。 
 

 

正しい取り扱いをしなければ、この危険のために、時に軽傷・中

程度の傷害を負ったり、あるいは物的損害を受けたりする恐れが

あります。 
 

 使用上の注意 

製品の動作不能、誤動作、または性能・機能への悪影響を予防するために実施または回避す

べきことを示します。 

 

 参考 
必要に応じて読んでいただきたい項目です。 
知っておくと便利な情報や、使用するうえで参考となる内容について説明しています。 

 
図記号の説明 
 

 

●記号は、強制を意味しています。 
具体的な内容は、●の中と文章で示します。 
左図の場合は、「一般的な指示」を表します。 
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4. 概要 
 
本資料は、オムロン製多機能型小型インバータ MX2 シリーズ EtherCAT 通信ユニット形

3G3AX-MX2-ECT（以下、スレーブ）を、オムロン製プログラマブル多軸モーションコント

ローラ形 CK3E-□□□□/形 CK3M-CPU1□1/形 CK5M-CPU1□1（以下、コントローラ）と、

EtherCAT で接続する手順とその確認方法をまとめたものです。 
「6. EtherCAT の接続手順」で記載している設定内容および設定手順のポイントを理解するこ

とにより、EtherCAT の PDO 通信を動作させることができます。 
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5. 対象機器とデバイス構成 
 

5.1. 対象機器 
接続の対象となる機器は以下のとおりです。 
 
メーカ 名称 形式 
オムロン プログラマブル多軸モーション 

コントローラ 
形 CK3E-□□□□ 

オムロン プログラマブル多軸モーションコ

ントローラ 
形 CK3M-CPU1□1 
形 CK5M-CPU1□1 

オムロン 多機能型小型インバータ 形 3G3MX2-A□□□□-V1 
オムロン EtherCAT 通信ユニット 形 3G3AX-MX2-ECT 

 

 使用上の注意 

本資料の接続手順および接続確認では、上記対象機器の中から 5.2.項に記載された形式およ

びバージョンの機器を使用しています。 
5.2 項に記載されたバージョンより古いバージョンの機器は使用できません。 
上記対象機器の中から 5.2.項に記載されていない形式、あるいは 5.2.項に記載されているバ

ージョンより新しいバージョンの機器を使用する場合は、マニュアルや取扱説明書などによ

り仕様上の差異を確認のうえ、作業を行ってください。 

 

 
参考 
本資料は通信確立までの接続手順について記載したものであり、接続手順以外の操作、設置、

配線方法、および機器の機能や動作に関しては記載しておりません。マニュアルや取扱説明

書などを参照するか、オムロンまでお問い合わせください。 
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5.2. デバイス構成 
本資料の接続手順を再現するための構成機器は以下のとおりです。 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

メーカ 名称 形式 バージョン 

オムロン プログラマブル多軸モーション 
コントローラ 形 CK3M-CPU1□1 Ver.2.7 

オムロン 多機能型小型インバータ 形 3G3MX2-A2004-V1 Ver.2.0 
オムロン EtherCAT 通信ユニット 形 3G3AX-MX2-ECT Ver.1.1 

オムロン Ethernet ケーブル（産業用イーサ

ネットコネクタ付きケーブル） 形 XS5W-T421-□M□-K  

DT 社 Power PMAC IDE － Ver.4.2 
 

 

使用上の注意 

本項記載の ESI ファイルを事前に準備してください。ESI ファイルはオムロン株式会社のホ

ームページからダウンロードできます。 
 
Home> 商品情報> 商品カテゴリ> モーション/ドライブ> インバータ> 3G3MX2-V1 の[カ
タログ/マニュアル/CAD/ソフトウェア]へ移動し、[ソフトウェア]を選択してください。 

 

 使用上の注意 

EtherCAT 通信を、他の Ethernet 通信の回線と共有しないでください。 
また、スイッチングハブなどの Ethernet 用機器を使用しないでください。 
Ethernet ケーブルには、カテゴリ 5 以上でアルミテープと編組で二重遮へいされたケーブル

と、カテゴリ 5 以上でシールド対応のコネクタを使用してください。 
ケーブルのシールドは両端ともコネクタフードに接続してください。 

 

 参考 
本書は、形 CK3M-CPU1□1 を例に説明しています。形 CK3E-□□□□/ CK5M-CPU1□1  も
同様の手順です。 

 

EtherCAT 通信 

形 3G3MX2-A2004-V1 
形 3G3AX-MX2-ECT 形 CK3M-CPU1□1 Power PMAC IDE 
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6. EtherCAT の接続手順 
 
本章では、コントローラとスレーブを EtherCAT で接続するための手順について記載します。

本資料では、コントローラが工場出荷時の初期設定状態であることを前提として説明します。 
 

6.1. 作業の流れ 
コントローラとスレーブを EtherCAT で接続し、EtherCAT の PDO 通信を動作させるための

手順は以下のとおりです。 
 
6.2 コントローラの設定準備  コントローラの設定準備を行います。 
▼   
 6.2.1 新規プロジェクトの作成   
▼   
 6.2.2 コントローラの初期設定   
▽   
6.3 ESI ファイルのインストール  PowerPMAC IDE にスレーブ用の ESI

ファイルをインストールします。 ▽  
6.4 EtherCAT 通信の設定  EtherCAT 通信の設定を行います。 
▼   
 6.4.1 EtherCAT マスタの通信設定   
▼   
 6.4.2 ディストリビュートクロックの設定   
▼   
 6.4.3 PDO マッピングの設定   
▼   
 6.4.4 EtherCAT ネットワーク構成ファイルの作成   
▽   
6.5 コントローラの設定  コントローラの設定を行います。 
▼   
 6.5.1 EtherCAT 通信の確認   
▼   
 6.5.2 ユーザプログラムの作成   
▼   
 6.5.3 プロジェクトデータの転送   
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6.2. コントローラの設定準備 
コントローラの設定準備を行います。 
 

6.2.1. 新規プロジェクトの作成 
 

1 コントローラの電源を投入しま

す。 
 

2 Power PMAC IDE を起動しま

す。 
 
※起動時に、アクセス権確認用

のダイアログが表示される場

合、起動する選択を行ってく

ださい。 

 

3 Communication 画面が表示され

ますので、接続先のコントロー

ラの IP アドレスを指定し

[Connect]をクリックします。 
 
＊コントローラのデフォルトの

IP アドレスは”192.168.0.200”
です。 
＊必要であれば、Windows の IP
アドレスを”192.168.0.X”へ変

更してください。 
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4 Power PMAC IDE が起動し、 
コントローラとオンラインの状

態になります。 

 

 
 

5 [File]メニューの[New]、[Project]
を選択します。 

 

 
 

6 任意のプロジェクト名、保存先

を入力し、 [OK]を選択します。 
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6.2.2. コントローラの初期設定 
コントローラの初期設定を行います。 
 

 使用上の注意 

初期設定により、メモリがすべてクリアされますので、必要なデータがコントローラ内に残

っている場合は、データを保管してください。 

 

1 Terminal から[$$$***]コマンドを

タイプし、コントローラを工場

出荷状態にします。 

 
 

2 [Solution Explorer]の
[System]-[CPU]- 
[System]を選択します。 
 

 
 
 

3 [Global Clock]を選択します。 
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4 Servo Frequency(サーボ周波数)
を設定します。 
 
Servo Frequency 設定は 4kHz、
2kHz、1kHz の中から選択しま

す。 
 
※本書では 1kHz に設定した例

で説明します。 

 

 
 

5 [Accept]ボタンをクリックしま

す。 

 

6 サーボ周波数設定を変更した場

合は、Power PMAC IDE の

Terminal で[save]コマンドをタ

イプします。 
終了すると Terminal に”Save 
Complete”と表示されます。 
 
 

 

 
 

7 ツールバーの[Communication 
Setup]をクリックし、Device 
Properties 画面を表示します。 
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8 Device Properties 画面で IP 
Addressを[No Device]を選択し、

[Apply]ボタンをクリックします。 
 
この操作でオフラインの状態に

なります。 

 

 
 

9 コントローラを再起動します。 
 
設定したサーボ周波数が反映さ

れます。 

 

10 コントローラの起動の完了を待

ち、ツールバーの

[Communication Setup]をクリッ

クし、Device Properties 画面を

表示します。 
Device Properties 画面で IP 
Address を元の IP アドレスへ戻

し、[Apply]ボタンをクリックし

ます。 
 
この操作でオンラインの状態に

なります。 
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6.3. ESI ファイルのインストール 

Power PMAC IDE にスレーブ用 ESI ファイルをインストールします。 
 

 

使用上の注意 

本項記載の ESI ファイルを事前に準備してください。ESI ファイルのオムロン株式会社のホ

ームページからダウンロードできます。 
 
Home> 商品情報> 商品カテゴリ> モーション/ドライブ> インバータ> 3G3MX2-V1 の[カ
タログ/マニュアル/CAD/ソフトウェア]へ移動し、 
[ソフトウェア]を選択してください。 

 

1 Power PMAC IDE の[EtherCAT]
メニューの[ESI Manager]を選択

します。 

  

2 ESI Manager の ESI ファイルの

一覧に 
Omron 3G3AX-MX2-ECT.xml 
が登録されているかを確認します。 
 
未登録の場合、[Add File]をクリ

ックし、 
Omron 3G3AX-MX2-ECT.xml を
登録します。 

 

 
 

 
 

3 [Close]をクリックし、ESI 
Manager を閉じます。 
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6.4. EtherCAT 通信の設定 
EtherCAT 通信の設定を行います。 
 

 使用上の注意 

以降の手順を実施する前に、各機器が Ethernet ケーブルで接続されていることを確認くださ

い。接続されていない場合、各機器の電源を OFF にしてから Ethernet ケーブルを接続して

ください。 

 
 

6.4.1. EtherCAT マスタの通信設定 
 

1 コントローラとスレーブ機器を

Ethernet ケーブルで接続しま

す。 
 
※スレーブ機器の設定はスレー

ブ機器のマニュアルを参照し、

設定してください。 
 

 

2 Solution Explorer の[System] – 
[EtherCAT]-[Master0(Deactivate
d]を選択します。 
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3  [Master]画面の[Cycle Time[us] ]
に通信周期を設定します。 
 
＊通信周期は、コントローラの

サーボ周波数に合わせる必要が

あります。 
本書では 1000us を設定します。 

 
コントローラのサーボ周波数と通信周期の対応は以下の通

りです。 
4kHz : 250us 
2kHz : 500us 
1kHz : 1000us 
 

4 Solution Explorer の[System] – 
[EtherCAT]-[Master0(Deactivate
d]上で [Scan EtherCAT 
Network]を選択します。 

 

5 [Solution Explorer]にスレーブが

表示されることを確認します。 
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6.4.2. ディストリビュートクロックの設定 
 

１ [Solution Explorer]で対象の 
スレーブを選択し、 [Advanced 
Options]タブを表示します。 

 
 

2 [Advanced Options]タブの

[Potential Reference Clock]の 
チェックを OFF にします。 

 
 

 参考 
多機能型小型インバータ MX2 シリーズ EtherCAT 通信ユニット形 3G3AX-MX2-ECT は DC
モードをサポートしていません。 
上記の手順で、リファレンスクロックを無効にします。 
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6.4.3. PDO マッピングの設定 

 

1 [Solution Explorer]で対象のスレ

ーブを選択し、[PDO Mapping]
タブを表示します。 
 

 

2 Inputs 欄を確認し、[258th 
transmit PDO Mapping 0x1B01]
のみがチェックされていること

を確認します。 
 
※他のデータを使用したい場合

は、現在のチェックボックスか

らマークを外し、設定したいチ

ェックボックスをマークしま

す。 

  

3 Outputs 欄を確認し、「258th 
receive PDO Mapping 0x1701」
のみがチェックされていること

を確認します。 
 
※他のデータを使用したい場合

は、現在のチェックボックスか

らマークを外し、設定したいチ

ェックボックスをマークしま

す。 
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6.4.4. EtherCAT ネットワーク構成ファイルの作成 
 

1 Solution Explorer の[System] – 
[EtherCAT]-[Master0(Deactivate
d]上で右クリックして[Load 
Mapping to PowerPMAC]を選択

します。 

 

 

2 Solution Explorer の
[Configuration]の下に、eni.xml
が追加されます。 

 

3 Solution Explorer の[PMAC 
Script Language]の下に、

ECATMap.phm が追加されます。 
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6.5. コントローラの設定 
 

6.5.1. EtherCAT 通信の確認 
以下の手順で EtherCAT が通信できることを確認します。 
 

1 Terminal から“ECAT[0].Enable=1” 
コマンドを実行し、EtherCAT 通

信を開始します。 
 
 

 

2 Terminal もしくは Watch にて

ECAT[0].Enable の値が 1 になる

ことを確認します。 
 
※OP モードになり EtherCAT 通

信行っている状態です。 
 

 

3 正しく通信できることを確認し

たら、Terminal から

“ECAT[0].Enable=0” コマンドを

実行し、EtherCAT 通信を停止し

ます。 
 

 

4 Terminal もしくは Watch にて

ECAT[0].Enable の値が 0 になる

ことを確認します。 
 
 

 

 
  



 

23 
 

 
6.5.2. ユーザプログラムの作成 
動作確認用のプログラムを作成します。 
動作確認プログラムには、専用言語を使用します。詳細は「Power PMAC ユーザーズマニュ

アル」および「Power PMAC ソフトウェアリファレンス マニュアル」を参照してください。 
 

1 [Solution Explorer]ウィンドウで

[プロジェクト名]-[PMAC Script 
Language]-[PLC Programs]- 
[plc1.plc]を開きます。 
 
 

 

2 [plc1.plc]タブのプログラミング

エリアに、右記のプログラムを

書き込みます。 
 
このプログラム例は、

3G3AX-MX2-ECT のモータを 3
秒間隔で周波数と回転方向を切

り替えてモータを回転させます。 
 
※PDO マッピングがデフォルト

設定の場合の例です。PDO マッ

ピング変更時は「Slave_0～」の

箇所を変更してください。 

 
 

open plc 1 
while(sys.ecatMasterReady==0){}; 
ECAT[0].Enable=1; 
if (P1001 > 2000){ 
       P1001=0; 
} 
P1001 = P1001+100; 
if(P1002==0){ 
      P1002=$0081; 
}else if(P1002==$0081){ 
      P1002=$0082; 
}else{ 
      P1002=$0081; 
} 
Slave_0_5010_0_Frequencyreferenc =P1001; 
Slave_0_5000_0_Command = P1002; 
P1000=Sys.Time+(P1001/500)+3; 
while(P1000>Sys.Time){}; 
close 
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3 ユーザプログラムの起動設定 
 
[Solution Explorer]ウィンドウで

[プロジェクト名]-[Configuration] 
-[pp_disable.txt]を開きます。 
 
 
 

 
 

4 [pp_disable.txt]タブのプログラ

ミングエリアに、右記のプログ

ラムを最終行に追記します。 
 
「pp_disable.txt」はコントロー

ラの起動時に自動的に実行され

ます。 
記述例では、PLC1 のスクリプト

を実行します。 

 

 
 
6.5.3. プロジェクトデータの転送 

作成したプロジェクトデータをコントローラに転送します。 
 

 

Power PMAC IDE からユーザプログラム、「構成／設定」のデータを転送する

ときは、装置や機械が想定外の動作をする恐れがあります。 
プロジェクトデータを転送するときは、転送先スレーブの安全を確認してから

行ってください。  

 

 

プロジェクトデータを転送すると、コントローラにリスタートが発生し、スレ

ーブとの通信が途絶えます。また、EtherCAT ネットワーク構成により、通信

が途絶える時間も異なります。 
プロジェクトデータを転送するときは、「スレーブ設定」が装置に影響を与えな

いことを確認してから行ってください。 
 

 

 
enable plc 1; 
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1 Terminal もしくは Watch にて

ECAT[0].Enable の値が 0 であ

ることを確認します。 
 
値が 1 であれば、Terminal から 
ECAT[0].Enable=0 
コマンドを実行し、EtherCAT 通

信を停止します。 

 

2 プロジェクトのダウンロード 
 
IDE の画面右上の[Solution 
Explorer]のプロジェクト名を右

クリックし、[Build and 
Download All Programs]を選び

ビルド＆ダウンロードを実行し

ます。 
 
※転送したプロジェクトは、ま

だコントローラに保存されてい

ません。 
コントローラの電源を OFF にす

ると、転送したプロジェクトは

破棄されます。 
  

3 Output Window で異常がないこ

とを確認します。 
 
※転送が失敗した場合は、

Output Window でエラーの内容

を確認してください。 
プログラムのエラーであればプ

ログラムを見直してください。 
EtherCAT の設定に関連するも

のであれば、6.4. EtherCAT 通信

の設定に戻り設定に誤りがない

かを確認してください。 
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4 ダウンロードが成功すると、プ

ログラムが実行されます。 
 
EtherCAT 通信がOP状態となり

ます。 
モータが回転することを確認し

ます。 
 
※モータが回転しない場合は、

Terminal もしくは Watch にて

ECAT[0].Enable の値が 1 である

ことを確認してください。 
値が 0 の場合は、Terminal から

以下のコマンドを実行します。 
enable plc 1 

 

 

5 正しく動作することを確認後、

プロジェクトをコントローラへ

保存します。 
 
Terminal から”save”コマンドを

実行します。 
 
※save コマンドの実行により、

ダウンロードしたプロジェクト

をコントローラ内に記憶しま

す。この操作で、コントローラ

の電源 ON 時に自動実行される

設定を保存します。 
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7. 付録 プロジェクトの保存と読出し 
 
Power PMAC IDE のプロジェクトをパソコンへ保存し、再度利用する手順について説明します。 
 

7.1. プロジェクトの保存 
 

1 Configuration File の作成 
 
変更したパラメータを 
プロジェクトに保存するために、

Configuration File を作成します。 
 
[Solution Explorer]の[Configuration]上で 
右クリックし、[Generate Config File]を選択

します。 
Configuration File が[Configuration]に追加

されます。 
 

 

2 ファイル名をテキストボックスに入力し、

[OK]を選択します。 

 

3 Configuration File 上で右クリックし、 
メニューから[Check To Download Config 
File]を選択し、ダウンロード対象に含めま

す。 
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4 プロジェクトの保存 
 
File メニューの[Save All]を実行し、プロジ

ェクトをパソコンへ保存します。 
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7.2. プロジェクトの読出しとダウンロード 

 

1 Power PMAC IDE を起動し、 
コントローラへ接続します。 

 

2 Terminal から「$$$***」コマンド

をタイプし、コントローラの設

定を工場出荷状態へ戻します。 

 
 

3 [File]メニューの

[Open]-[Project/Solution]をクリ

ックし、保存したプロジェクトを

読み出します。 

 
 

4 [Solution Explorer]の
[Configuration]上で右クリックし

て、メニューから[Download 
Config Files]を選択し、コントロ

ーラへダウンロードします。 
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5  [Solution Explorer]のプロジェ

クト名を右クリックし、メニュ

ーから[Build and Download All 
Programs]を選択しビルド＆ダ

ウンロードを実行します。 
 
ダウンロードが完了した後、

Output Window で異常がないこ

とを確認します。 

 
 

6 プログラムの停止 
 
プログラムを実行している場合

は、Terminal から以下のコマン

ドを実行し、プログラムを停止

します。 
“disable plc 1” 
“ECAT[0].Enable=0”  
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7 ダウンロードした設定やプログ

ラムの保存 
 
ダウンロードが完了して Output 
Window で異常がないことを確

認した後、Terminal から save コ

マンドを実行します。 
 
※save コマンドの実行により、

ダウンロードしたプロジェクト

をコントローラ内に記憶しま

す。この操作で、コントローラ

の電源 ON 時に自動実行される

設定を保存します。 

 

8 ダウンロード後の再起動 
 
Terminal から以下のコマンドを

実行し、ダウンロードしたプロ

ジェクトで再起動します。 
“$$$” 
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8. 付録 トラブルシュート 
 

8.1. EtherCAT 通信できない要因と対処 
 
内容 要因 対処 
リンクが確立しない Ethernet ケーブルの断線、また

は指定外のケーブルを使用 
Ethernet ケーブルが断線、また

は指定外のケーブルを使用して

いる場合はケーブルを交換して

ください。 
EtherCAT 通信用 Ethernet ケ
ーブルのコネクタのはずれ、接

触不良、または部品不良 

コネクタが正しくかん合してい

るかを確認、コネクタを再接続

してください。 
EtherCAT ネットワークを構成

しているスレーブの故障 
スレーブを交換してください。 

EtherCAT 通信が開始しない ECAT[0].enable が 0 になって

いる。 
Terminal から

“ECAT[0].Enable=1” 
コマンドを実行し、EtherCAT
通信を開始してください。 

コントローラの EtherCAT ネッ

トワーク構成と実際のネットワ

ークの構成が一致していない。 

「6.4 EtherCAT 通信の設定」の

手順に従い、設定を見直してく

ださい。 
途中のスレーブで Ethernet ケ
ーブルが断線している。または

コネクタがはずれている。 

Ethernet ケーブルを正しく接

続してください。 

何らかのエラーが発生し、

ECAT[0].errorが0以外になって

いる。 

ECAT[0].error の値を確認して

ください。 

スレーブで同期異常が発生する ディストリビューションクロッ

クの設定が間違っている 
「6.4.2 ディストリビュートク

ロックの設定」の手順に従い、

設定を見直してください。 フリーランモードのスレーブが

リファレンスクロックになって

いる 
サーボタスクの処理時間が設定

した周期を超えている。 
プログラムもしくはサーボ周波

数を見直し、サーボタスクの処

理時間が周期を超えないように

調整してください。 
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8.2. 異常の確認方法 

 
8.2.1. EtherCAT の状態を確認する 
Power PMAC IDE の Diagnosis Mode で EtherCAT の状態を確認することができます。 
 
Solution Explorer の[EtherCAT]> [Master0(Deactivated)]上で右クリックし、[Diagnosis Mode]を選択

することで Diagnosis Mode が開きます。 

  

 
Diagnosis Mode 画面でスレーブの状態を確認できます。 
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8.2.2. コントローラの状態を確認する 
Power PMAC IDE の Status 画面で、モータ、座標系、システムの状態を確認できます。 
Status 画面を表示するには、ツールバーで[Status]をクリックします。 
 
■Global Status 
WDT エラーなどシステムのエラーを確認できます。 

 
 
■Motor Status 
モータの偏差エラーやリミットエラーなどの状態を確認できます。 

 
 



 

35 
 

■Coordinate Status 
座標系の偏差エラーやリミットエラーなどの状態を確認できます。 
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9. 付録 ECAT[i]構造体要素 
 
本コントローラは米国デルタ タウ データ システムズ社（以下、DT 社）が開発したモーションコ

ントローラ技術を採用していますが、ECAT[i]構造体要素はDT社製コントローラと差異があります。 
DT 社製コントローラからの主な変更点を以下に示します。 
 
要素名 説明 変更点 
ECAT[i].Enable EtherCAT ネットワーク

の有効化 
0：無効、1：有効  
(2, 3 は非サポート) 

ECAT[i].LPIO[k] 低優先度 I/O モジュー

ルの構成要素 
非サポート 

ECAT[i].Slave[j] スレーブ構成要素 非サポート 
ECAT[i].Error EtherCAT ネットワーク

有効化のエラーコード 
$ 9811000C：ネットワーク構成不正 
$ 9811002E：ネットワーク接続が切

断された 
ECAT[i].LinkUp 
ECAT[i].LPDomainOutputState 
ECAT[i].LPDomainState 
ECAT[i].LPRxTime 
ECAT[i].LPTxTime 
ECAT[i].MasterStat 
ECAT[i].RTDomainOutputState 
ECAT[i].RTDomainState 

ステータスデータ構造体

要素 
非サポート 
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10.改訂履歴

改訂記号 改訂年月 改訂理由 
A 2019 年 3 月 初版 
B 2023 年 1 月 ・形 CK5M 追加に伴う改訂
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