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おことわり
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その際、巻末記載のMan.No. （マニュアルNo.）も併せてお知らせください。
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  はじめに

NYシリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュアル 内蔵 EtherCAT ポート編 （SBCD-368）

はじめに
このたびは、NYシリーズ IPC マシンコントローラ 産業用パネル型 PC ／産業用ボックス型PCをお
買い上げいただきまして、ありがとうございます。
本マニュアルでは、対象となる製品の産業用パネル型 PC と産業用ボックス型 PC を総称して「NY シ
リーズ産業用 PC」と記載する場合があります。また、NY シリーズ産業用 PCのリアルタイムOSに
組み込まれたコントローラ機能が直接制御する範囲を「コントローラ」と記載する場合があります。
本マニュアルは、NY シリーズコントローラを使用する上で、必要な情報を記載しています。お使いに
なる前に本マニュアルをよく読んで、機能・性能などを十分ご理解いただき、システムの構築にご活
用ください。
また、お読みになった後も本マニュアルは大切に保管して、いつも手元においてお使いください。

本マニュアルは、次の方を対象に記述しています。
電気の知識（電気工事士あるいは同等の知識）を有する方で
• FA機器の導入を担当される方
• FAシステムを設計される方
• FA機器を設置、接続される方
• FA現場を管理される方
また、プログラミング言語に関して、国際標準規格 IEC 61131-3 もしくは国内標準規格 JIS B 3503
に規定される内容をご理解いただいている方を対象に記述しています。

本マニュアルは以下の製品を対象にしています。
• NYシリーズ IPC マシンコントローラ 産業用パネル型 PC
• 形NY532-15
• 形NY532-14
• 形NY532-13
• 形NY532-5400

• NYシリーズ IPC マシンコントローラ 産業用ボックス型 PC
• 形NY512-15
• 形NY512-14
• 形NY512-13

各製品の仕様の一部または制約事項が、他のマニュアルに記載されている場合があります。 「分冊構
成 (P.2)」および 「関連マニュアル (P.19)」をご確認ください。

対象となる読者の方々

対象となる製品
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分冊構成
本製品のマニュアルは、次表のとおりに分冊されています。目的に応じてお読みいただき、本製品を
活用してください。
本製品の操作には、おもにオートメーションソフトウェア Sysmac Studio を使用します。Sysmac
Studio については、 『Sysmac Studio Version 1 オペレーションマニュアル（SBCA-470）』を参
照してください。

使用目的
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NYシリーズパネル型 PCの概要を知る 

NYシリーズボックス型PCの概要を知る 

装着、設置、ハードウェア設定を行う

 
モーション制御を行う場合 

EtherCAT を使用する場合 

EtherNet/IP を使用する場合 

セットアップを行う*1

*1. Windows 側のセットアップ方法やユーティリティなどの使い方については、 『NY シリーズ 産業用パネル型 PC ／産業用ボックス
型 PC ユーザーズマニュアル セットアップ編（SBCA-441）』を参照してください。

初期設定を行う場合
コントローラの使用準備を行う場合

ソフトウェア設定を行う


モーション制御を行う場合 

EtherCAT を使用する場合 

EtherNet/IP を使用する場合 

数値制御を行う場合 

ユーザプログラムを作成する

 

モーション制御を行う場合  

EtherCAT を使用する場合 

EtherNet/IP を使用する場合 

数値制御を行う場合 

異常処理を組み込む場合 

動作確認やデバッグを行う


モーション制御を行う場合 

EtherCAT を使用する場合 

EtherNet/IP を使用する場合 

数値制御を行う場合 

異常管理機能やトラブル発生時の対処
方法を知る*2

*2. 異常管理の考え方と異常項目については、 『NYシリーズ トラブルシューティングマニュアル（SBCA-438）』を参照してください。



保守作業について知る

 
モーション制御を行う場合 

EtherCAT を使用する場合 

EtherNet/IP を使用する場合 
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  マニュアルの読み方

NYシリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュアル 内蔵 EtherCAT ポート編 （SBCD-368）

マニュアルの読み方
このマニュアルに記載している機能の説明は、NJ/NXシリーズと共通で書かれている部分があります。
そのため、以下の点に注意してください。
• NJ/NX/NY シリーズの共通機能には、同じ機能名称を使用しています。「CPUユニット名称機能」、
「CPU ユニットへの書込プロテクト機能」など、機能名称に「CPU ユニット」を含む場合、NY シ
リーズでは、「コントローラ」のことを指します。

• 本マニュアルの機能仕様の一覧で、「CPUユニット」と記載している場合も、NYシリーズでは、「コ
ントローラ」のことを指します。

このマニュアルの各ページの構成は次のとおりです。
ページ構成

4 - 9

4   設置と配線

NJシリーズ　CPUユニット ユーザーズマニュアル　ハードウェア編（SBCA-358）

4-3  ユ
ニ
ッ
ト
の
取
り
付
け

4

4-3-1  ユ
ニ
ッ
ト
同
士
の
接
続

4-3 ユニットの取り付け

ユニット同士は、それぞれのコネクタをかみ合わせ、スライダをロックするだけで接続可能です。右
端のユニットには、エンドカバーを接続します。

1 コネクタをきちんとかみ合わせて、ユニット同士を接続します。

2 上下に付いている黄色のスライダを「カチッ」と音がするまでスライドさせ、ロックします。

安全上の要点

電源ユニットや CPU ユニット、I/O ユニット、高機能 I/O ユニット、CPU 高機能ユニットを
接続するときは、ユニット間コネクタを結合後、上下のスライダをカチッと音がするまでスラ
イドさせて、確実にロックしてください。

4-3-1 ユニット同士の接続

コネクタ　
フック フック用穴

ロック

解除

スライダ

スライダをカチッと音がするまで 
背面側へスライドさせます。 

章タイトル
節タイトル
項タイトル節タイトル

操作手順

マニュアル名称

注記、補足、参照先

項タイトル

章番号

現在のページの章／
節／項タイトルをそれ
ぞれ示します。

操作手順を示します。

注記、補足、参照先など
の各項目を、アイコンに
よって示しています。

現在のページの章
番号を示します。

このページは、説明用の見本です。実際の内容とは異なります。



   マニュアルの読み方

4 NY シリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル 内蔵 EtherCAT ポート編 （SBCD-368）

このマニュアルで使われているアイコンには、次のような意味があります。

本マニュアルでは、Sysmac Studio から実機コントローラにデータを転送することを「ダウンロー
ド」、実機コントローラからデータを Sysmac Studio に転送することを「アップロード」と記述して
います。
Sysmac Studio では、「ダウンロード」および「アップロード」は、いずれも「同期」機能を使用し
ます。Sysmac Studio の「同期」機能は、パソコン上のデータと実機コントローラのデータを自動照
合し、どちらの方向に転送するかをユーザが選択する機能です。

アイコン

安全上の要点
製品を安全に使用するために実施または回避すべきことを示します。

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、使用する上で参考となる内容について説明しています。

バージョン関連情報
コントローラや Sysmac Studio の、バージョンによる性能や機能の違いについて説明しています。

詳しい情報や、関連情報の記載されている場所を示します。

表記についての留意事項
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  目次構成
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ご承諾事項
「当社商品」について特別の合意がない場合には、お客様のご購入先にかかわらず、本ご承諾事項記
載の条件を適用いたします。

 定義
本ご承諾事項中の用語の定義は次のとおりです。

•「当社商品」：「当社」の FAシステム機器、汎用制御機器、センシング機器、電子・機構部品

•「カタログ等」：「当社商品」に関する、ベスト制御機器オムロン、電子・機構部品総合カタロ
グ、その他のカタログ、仕様書、取扱説明書、マニュアル等であって電磁的方法で提供される
ものも含みます。

•「利用条件等」：「カタログ等」に記載の、「当社商品」の利用条件、定格、性能、動作環境、取
り扱い方法、利用上の注意、禁止事項その他

•「お客様用途」：「当社商品」のお客様におけるご利用方法であって、お客様が製造する部品、電
子基板、機器、設備またはシステム等への「当社商品」の組み込み、または利用を含みます。

•「適合性等」：「お客様用途」での「当社商品」の (a) 適合性、(b) 動作、(c) 第三者の知的財産
の非侵害、(d) 法令の遵守および (e) 各種規格の遵守

 記載事項のご注意
「カタログ等」の記載内容については次の点をご理解ください。

• 定格値および性能値は、単独試験における各条件のもとで得られた値であり、各定格値および
性能値の複合条件のもとで得られる値を保証するものではありません。

• 参考データはご参考として提供するもので、その範囲で常に正常に動作することを保証するも
のではありません。

• 利用事例はご参考ですので、「当社」は「適合性等」について保証いたしかねます。

•「当社」は、改善や当社都合等により、「当社商品」の生産を中止し、または「当社商品」の仕
様を変更することがあります。

 ご利用にあたってのご注意
ご採用およびご利用に際しては次の点をご理解ください。

• 定格・性能ほか｢利用条件等｣を遵守しご利用ください。

• お客様ご自身にて｢適合性等｣をご確認いただき、｢当社商品｣のご利用の可否をご判断ください。
｢当社｣は｢適合性等｣を一切保証いたしかねます。

•  ｢当社商品｣がお客様のシステム全体の中で意図した用途に対して、適切に配電・設置されてい
ることをお客様ご自身で、必ず事前に確認してください。

• ｢当社商品｣をご使用の際には、(i) 定格および性能に対し余裕のある｢当社商品｣のご利用、冗長
設計などの安全設計、(ii) ｢当社商品｣が故障しても、｢お客様用途｣の危険を最小にする安全設計、
(iii) 利用者に危険を知らせるための、安全対策のシステム全体としての構築、(iv) ｢当社商品｣お
よび｢お客様用途｣の定期的な保守、の各事項を実施してください。

•「当社」はDDoS 攻撃（分散型DoS 攻撃）、コンピュータウイルスその他の技術的な有害プログ
ラム、不正アクセスにより、「当社商品」、インストールされたソフトウェア、またはすべての
コンピュータ機器、コンピュータプログラム、ネットワーク、データベースが感染したとして
も、そのことにより直接または間接的に生じた損失、損害その他の費用について一切責任を負
わないものとします。
お客様ご自身にて、①アンチウイルス保護、②データ入出力、③紛失データの復元、④「当社
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商品」またはインストールされたソフトウェアに対するコンピュータウイルス感染防止、⑤
「当社商品」に対する不正アクセス防止についての十分な措置を講じてください。

• ｢当社商品｣は、一般工業製品向けの汎用品として設計製造されています。従いまして、次に掲
げる用途での使用は意図しておらず、お客様が｢当社商品｣をこれらの用途に使用される際には、
｢当社｣は｢当社商品｣に対して一切保証をいたしません。ただし、次に掲げる用途であっても
「当社」の意図した特別な商品用途の場合や特別の合意がある場合は除きます。

(a) 高い安全性が必要とされる用途（例：原子力制御設備、燃焼設備、航空・宇宙設備、鉄道設
備、昇降設備、娯楽設備、医用機器、安全装置、その他生命・身体に危険が及びうる用途）

(b) 高い信頼性が必要な用途（例：ガス・水道・電気等の供給システム、24時間連続運転シス
テム、決済システムほか権利・財産を取扱う用途など）

(c) 厳しい条件または環境での用途（例：屋外に設置する設備、化学的汚染を被る設備、電磁
的妨害を被る設備、振動・衝撃を受ける設備など）

(d) ｢カタログ等｣に記載のない条件や環境での用途

• 上記の (a) から (d) に記載されている他、｢本カタログ等記載の商品｣は自動車（二輪車含む。
以下同じ）向けではありません。自動車に搭載する用途には利用しないで下さい。自動車搭載
用商品については当社営業担当者にご相談ください。

 保証条件
「当社商品」の保証条件は次のとおりです。

• 保証期間　ご購入後 1年間といたします。
（ただし「カタログ等」に別途記載がある場合を除きます。）

• 保証内容　故障した「当社商品」について、以下のいずれかを「当社」の任意の判断で実施し
ます。

(a) 当社保守サービス拠点における故障した「当社商品」の無償修理
（ただし、電子・機構部品については、修理対応は行いません。）

(b) 故障した「当社商品」と同数の代替品の無償提供

• 保証対象外　故障の原因が次のいずれかに該当する場合は、保証いたしません。

(a)「当社商品」本来の使い方以外のご利用

(b)「利用条件等」から外れたご利用

(c) 本ご承諾事項「ご利用にあたってのご注意」に反するご利用

(d)「当社」以外による改造、修理による場合

(e)「当社」以外の者によるソフトウェアプログラムによる場合

(f) 「当社」からの出荷時の科学・技術の水準では予見できなかった原因

(g) 上記のほか「当社」または「当社商品」以外の原因（天災等の不可抗力を含む）

 責任の制限
本ご承諾事項に記載の保証が、「当社商品」に関する保証のすべてです。　
「当社商品」に関連して生じた損害について、「当社」および「当社商品」の販売店は責任を負い
ません。

 輸出管理
「当社商品」または技術資料を、輸出または非居住者に提供する場合は、安全保障貿易管理に関す
る日本および関係各国の法令・規制を遵守ください。お客様が法令・規則に違反する場合には、
「当社商品」または技術資料をご提供できない場合があります。
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安全上の注意
安全上のご注意の内容については、以下のマニュアルを参照してください。
•『NYシリーズ 産業用パネル型 PC ユーザーズマニュアル ハードウェア編（SBCA-435）』
•『NYシリーズ 産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル ハードウェア編（SBCA-434）』
•『NYシリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル ソフトウェア編
（SBCA-436）』
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安全上の要点
安全上の要点の内容については、以下のマニュアルを参照してください。
•『NYシリーズ 産業用パネル型 PC ユーザーズマニュアル ハードウェア編（SBCA-435）』
•『NYシリーズ 産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル ハードウェア編（SBCA-434）』
•『NYシリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル ソフトウェア編
（SBCA-436）』
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使用上の注意
使用上の注意の内容については、以下のマニュアルを参照してください。
•『NYシリーズ 産業用パネル型 PC ユーザーズマニュアル ハードウェア編（SBCA-435）』
•『NYシリーズ 産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル ハードウェア編（SBCA-434）』
•『NYシリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル ソフトウェア編
（SBCA-436）』
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法規と規格
法規と規格の内容については、以下のマニュアルを参照してください。
•『NYシリーズ 産業用パネル型 PC ユーザーズマニュアル ハードウェア編（SBCA-435）』
•『NYシリーズ 産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル ハードウェア編（SBCA-434）』
•『NYシリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル ソフトウェア編
（SBCA-436）』
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バージョン
NYシリーズおよび各 EtherCAT スレーブは、ハードウェアやソフトウェアが、ハードウェアリビジョ
ンやユニットバージョンという改変番号でバージョン管理されています。ハードウェアまたはソフト
ウェアに仕様変更があるごとに、ハードウェアリビジョンまたはユニットバージョンが更新されます。
したがって、同じ形式のユニットや EtherCAT スレーブでも、ハードウェアリビジョンまたはユニッ
トバージョンが異なると搭載機能や性能が異なります。

バージョンは、識別情報表示または Sysmac Studio で確認できます。

製品背面の識別情報表示で、バージョンが確認できます。
NYシリーズコントローラ形NY52-の識別情報表示は、下図のようになります。

バージョンの確認方法

識別情報表示による確認

識別情報表示

ユニットバージョン

Ver.1.��
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Sysmac Studio で、バージョンが確認できます。ユニットと EtherCATスレーブでは、確認方法が異
なります。

 NYシリーズコントローラでのバージョン確認方法
ユニットのバージョンは、オンライン状態の［生産情報］で確認できます。ただし、バージョンが
確認できるユニットは、コントローラだけです。

1 マルチビューエクスプローラで［構成・設定］‒［CPU・増設ラック］‒［CPUラック］を右ク
リックし、［生産情報表示］を選択します。
［生産情報］ダイアログボックスが表示されます。

 生産情報の表示内容の切り替え

1 [ 生産情報 ] ダイアログボックスの右下の、[簡易表示 ]または [ 詳細表示 ]を選択します。
[ 生産情報 ]の簡易表示と詳細表示が、切り替わります。

表示内容は、簡易表示と詳細表示とで異なります。詳細表示では、ユニットバージョン、ハード
ウェアリビジョン、および各種のバージョンが表示されます。簡易表示では、ユニットバージョン
だけが表示されます。

Sysmac Studio による確認方法

簡易表示 詳細表示
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 EtherCAT スレーブのバージョン確認方法
EtherCAT スレーブのバージョンは、オンライン状態の [ 生産情報 ] で確認することができます。
確認方法は、以下のとおりです。

1 マルチビューエクスプローラで［構成・設定］‒［EtherCAT］をダブルクリックします。また
は、［構成・設定］‒［EtherCAT］を右クリックして［編集］を選択します。
EtherCAT 構成編集画面が表示されます。

2 EtherCAT 構成編集画面でマスタを右クリックして［生産情報表示］を選択します。
生産情報ダイアログボックスが表示されます。
ユニットバージョンは、「Rev」を付けて表示されます。

 生産情報の表示内容の切り替え

1 [ 生産情報 ] ダイアログボックスの右下の、[簡易表示 ] または [ 詳細表示 ]を選択します。
[ 生産情報 ] の簡易表示と詳細表示が、切り替わります。

簡易表示 詳細表示
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関連マニュアル
本マニュアルに関連するマニュアルは、下表のとおりです。あわせてご覧ください。

マニュアル名称 Man.No. 形式 用途 内容
NYシリーズ
IPC マシンコントローラ
産業用パネル型PC
ユーザーズマニュアル 
ハードウェア編

SBCA-435 形NY532- NYシリーズ産業用パ
ネル型PCの概要／設
計／取付／保守などの
基本的な仕様について
知りたいとき。
おもにハードウェアに
関する情報。

NYシリーズのシステム全体概要、および産
業用パネル型PCに関して、以下の内容を説
明します。
• 特長やシステム構成
• 概要
• 各部の名称と機能
• 一般仕様
• 設置と配線
• 保守点検

NYシリーズ
IPC マシンコントローラ
産業用ボックス型 PC
ユーザーズマニュアル 
ハードウェア編

SBCA-434 形NY512- NYシリーズ産業用
ボックス型PCの概要
／設計／取付／保守な
どの基本的な仕様につ
いて知りたいとき。
おもにハードウェアに
関する情報。

NYシリーズのシステム全体概要、および産
業用ボックス型PCに関して、以下の内容を
説明します。
• 特長やシステム構成
• 概要
• 各部の名称と機能
• 一般仕様
• 設置と配線
• 保守点検

NYシリーズ
IPC マシンコントローラ
産業用パネル型PC／産業用
ボックス型 PC
ユーザーズマニュアル
セットアップ編

SBCA-441 形NY532-
形NY512-

NYシリーズ産業用
PCの初期設定やコン
トローラの使用準備に
ついて知りたいとき。

NYシリーズのシステム全体概要に関して、
以下の内容を説明します。
• 2 つのOSのしくみ
• 初期設定
• Industrial PC Support Utility
• IPC Compolet
• IPC .NET API
• バックアップとリカバリ

NYシリーズ
IPC マシンコントローラ
産業用パネル型PC／産業用
ボックス型 PC
ユーザーズマニュアル
ソフトウェア編

SBCA-436 形NY532-
形NY512-

NYシリーズ産業用
PCのコントローラ機
能のプログラミング／
システムの立ち上げに
ついて知りたいとき。

NYシリーズマシンオートメーションコント
ロールソフトウェアに関して、以下の内容を
説明します。
• コントローラの動作
• コントローラの機能
• コントローラの設定
• IEC 61131-3ベースの言語仕様とプログラ
ミング

NYシリーズ
コマンドリファレンス
マニュアル 基本編

SBCA-437 形NY532-
形NY512-

NYシリーズ産業用
PCの基本命令仕様の
詳細について知りた
いとき。

各命令（IEC 61131-3 仕様）の詳細を説明
します。

NYシリーズ
IPC マシンコントローラ
産業用パネル型PC／産業用
ボックス型 PC
ユーザーズマニュアル
モーション制御編

SBCE-379 形NY532-
形NY512-

NYシリーズ産業用
PCのモーション制御
の設定やプログラミ
ングの考え方につい
て知りたいとき。

モーション制御のためのコントローラの設定
や動作、プログラミングの考え方について説
明します。

NYシリーズ
コマンドリファレンス
マニュアル モーション編

SBCE-380 形NY532-
形NY512-

モーション命令仕様
の詳細について知り
たいとき。

各モーション制御命令の詳細を説明します。

NYシリーズ
IPC マシンコントローラ
産業用パネル型PC／産業用
ボックス型 PC
ユーザーズマニュアル
内蔵 EtherCATポート編

SBCD-368 形NY532-
形NY512-

NYシリーズ産業用
PCの内蔵 EtherCAT
ポートを使用すると
き。

内蔵 EtherCATポートに関して説明します。
概要、構成、機能、セットアップについて記
述しています。
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NYシリーズ
IPC マシンコントローラ
産業用パネル型PC／産業用
ボックス型PC
ユーザーズマニュアル
内蔵 EtherNet/IPポート編

SBCD-369 形NY532-
形NY512-

NYシリーズ産業用
PCの内蔵
EtherNet/IP ポート
を使用するとき。

内蔵EtherNet/IP ポートに関して説明します。
基本設定、タグデータリンク、その他の機能
について記述しています。

NJ/NYシリーズ
NC統合コントローラ
ユーザーズマニュアル

SBCE-428 形NJ501-5300
形 NY532-5400

NJ/NYシリーズで数
値制御を行うとき。

数値制御機能について説明します。プログラ
ミング時に、コマンドリファレンスマニュア
ルGコード編 (SBCE-429) と併せて使用し
てください。

NJ/NYシリーズ
コマンドリファレンス
マニュアル Gコード編

SBCE-429 形NJ501-5300
形 NY532-5400

Gコード／Mコード
命令仕様の詳細につ
いて知りたいとき。

Gコード／Mコード命令の詳細を説明しま
す。プログラミング時に、ユーザーズマニュ
アル (SBCE-428) と併せて使用してくださ
い。

NYシリーズ
トラブルシューティング
マニュアル

SBCA-438 形NY532-1
形NY512-1

NYシリーズ産業用
PCで検出する異常の
詳細について知りた
いとき。

NYシリーズ システムにて検出する異常管理
の考え方と各異常項目について説明します。

Sysmac Studio Version 1
オペレーションマニュアル

SBCA-470 形 SYSMAC
-SE2

Sysmac Studio の操
作方法、機能につい
て知りたいとき。

Sysmac Studio の操作方法について説明し
ます。

CNC Operator
オペレーションマニュアル

SBCE-430 形 SYSMAC
-RTNC0D

CNC Operator の概
要、使用方法につい
て知りたいとき。

CNC Operator の概要、インストール方法、
基本操作、接続操作、主な機能の操作方法な
どについて説明します。

NXシリーズ
EtherCAT カプラユニット 
ユーザーズマニュアル

SBCD-361 形NX-ECC NXシリーズ
EtherCATカプラユ
ニット、および
EtherCATスレーブ
ターミナルの使用方
法について知りたい
とき。

NXシリーズ EtherCATカプラユニットと
NXユニットで構成される EtherCATスレー
ブターミナルのシステム概要や構成方法、お
よび EtherCAT を介してNXユニットを設
定、制御、モニタするための、EtherCAT カ
プラユニットのハードウェアや設定方法、機
能について説明します。

マニュアル名称 Man.No. 形式 用途 内容
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マニュアル改訂履歴
マニュアル改訂記号は、表表紙・裏表紙に記載されているMan.No. の後尾に付記されます。

改訂記号 改訂年月 改訂理由・改訂ページ
A 2016 年 9月 初版
B 2017 年 4月 • コントローラVer.1.14 以降のサポート機能に関する記述の追記

• 誤記訂正
C 2017 年 10月 • 誤記訂正
D 2018 年 4月 • 誤記訂正
E 2018 年 10月 • 誤記訂正
F 2021 年 7月 • コントローラVer.1.26 以降のサポート機能に関する記述の追記

SBCD-368F
改訂記号
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EtherCAT通信の概要、システム構成、仕様、および使用手順について説明します。

1-1 EtherCATの概要  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-2
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1-2-1 システム構成 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-4
1-2-2 ネットワーク構成の決定  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-8

1-3 内蔵 EtherCATポートの仕様 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-9
1-3-1 性能仕様  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-9
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1-5-1 概要  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-13
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1-1 EtherCATの概要
EtherCAT（Ethernet Control Automation Technology）は、Ethernet システムをベースとし、よ
り高速で高効率な通信を実現する高性能な産業用ネットワークシステムです。
各ノードは Ethernet フレームを高速で伝送するため、短い通信サイクルタイムを実現することができ
ます。
また、EtherCAT は独自の通信プロトコルながらも、物理層には標準の Ethernet 技術を採用している
ため、Ethernet ケーブルを使用することができるなど汎用性に優れ、処理速度やシステム統合性が要
求される大型の制御システムのみならず、中小の制御システムにおいてもその効果を十分に発揮する
ことができます。

EtherCATは、以下のような特長があります。

入力信号の発生から出力信号の送信までのI/Oレスポンスタイムが大幅に短縮。最適化されたEthernet
フレームの帯域を最大限に利用し、高速リピート方式で伝送することにより、さまざまなデータを高
効率で伝送することができます。

EtherCAT では、ネットワークの各スレーブノード宛てにデータを送信するのではなく、各スレーブ
ノードに Ethernet フレームを通過させます。
通過の際に、各スレーブノードでフレーム内の自エリアに数nsの単位でデータの読み書きを行います。
EtherCATマスタより発信された Ethernet フレームは、途中で停止することなくすべての EtherCAT
スレーブを通過したあと、最終のスレーブによって送り返され、再びすべてのフレームを通過し
EtherCATマスタに戻ります。
このしくみにより､データ伝送の高速性とリアルタイム性を確保しています。

 

1-1-1 EtherCATの特長

通信速度 100Mbps の超高速通信

1-1-2 EtherCATのしくみ

EtherCATマスタ スレーブ スレーブ スレーブ

Ethernetフレーム

INOUT

データ

・自分宛ての出力データの読み取り
・入力データの書き込み
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NY シリーズコントローラでの EtherCAT には、以下のような特長があります。

コントローラのシーケンス処理＋モーション処理の周期が、EtherCAT のプロセスデータ通信周期と
一致します。
これにより、定周期かつ、ゆらぎの少ない高精度なシーケンス制御およびモーション制御を実現でき
ます。

EtherCAT スレーブには、EtherCAT スレーブの「I/O ポート」に対して「変数」を割り付けたデバ
イス変数でアクセスします。サーボドライバ／エンコーダ入力スレーブ内の各種データには、あらか
じめ用意された構造体型の軸変数でアクセスします。
これにより、アドレスを意識せずに、EtherCAT 上のスレーブにアクセスできます。

産業用PC プラットフォームNY シリーズ IPCマシンコントローラ 産業用パネル型PC ／産業用ボッ
クス型 PCは、Sysmac デバイス（*）、およびオートメーションソフトウェア Sysmac Studio との組
み合わせにおいて、最適な機能、操作性を実現できるように設計されています。
* Sysmac デバイスは、統一した通信仕様やユーザインタフェース仕様で設計された、EtherCAT スレーブなど
のオムロン制御機器の総称です。

1-1-3 NY シリーズコントローラでの EtherCATの特長

コントローラの処理周期と EtherCATの通信周期が同期

アドレスを意識せずにデバイス変数でアクセス

統一された仕様による最適な機能と操作性



1   概要

1 - 4 NY シリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル 内蔵 EtherCAT ポート編 （SBCD-368）

1-2 システム構成と構成機器

EtherCATネットワークのシステム構成と構成機器を示します。

各構成機器の概要は、以下のとおりです。

 EtherCAT マスタ
EtherCATネットワークを管理し、スレーブの状態監視やスレーブとの I/Oデータ交換を行います。
Out ポートを 1つ持ちます。

 Out ポート
EtherCAT 通信を他の機器に伝送するポートです。他の機器を接続する場合は、必ず他の機器の In
ポートと接続してください。他の機器のOut ポートと接続すると、正常に通信ができません。

1-2-1 システム構成

ADR ADRADR

通信ケーブル

I/O電源

ユニット電源

デジタル
I/Oスレーブ
（EtherCATスレーブ）

EtherCAT
スレーブターミナル
（EtherCATスレーブ）

サーボドライバ
（EtherCATスレーブ）

インバータ
（EtherCATスレーブ）

ESIファイル

EtherCAT専用分岐スレーブ

EtherCAT
専用分岐スレーブ

INポート

OUTポート

内蔵 EtherCATポート

アナログI/Oスレーブ
（EtherCATスレーブ）

NYシリーズコントローラ

Sysmac Studio

EtherCATマスタ

.xml
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 In ポート
EtherCAT通信が入力されるポートです。必ず他の機器のOut ポートと接続してください。他の機
器の In ポートと接続すると、正常に通信ができません。

 EtherCATスレーブ
EtherCATネットワークを通じて EtherCATマスタから受け取った出力データを出力したり、入力
されたデータを EtherCAT ネットワークを通じて EtherCAT マスタに送ったりします。
• スレーブは In ポートを 1つと、Out ポートを 1つ以上持ちます。
• EtherCAT のネットワークでは、下記のスレーブ・分岐スレーブを混在させて合計で「スレーブ
最大数」のスレーブを配置できます。
• スレーブや分岐スレーブにはノードアドレスを割り振ってください。スレーブ・分岐スレーブの
種別によらず、「設定可能ノードアドレス範囲」の中で自由に割り振ることができます。ただし、
ノードアドレスの重複はできません。
• スレーブには、DC（ディストリビュート・クロック）に基づくスレーブ間での同期動作に対応
しているものと対応していないものがあります。
･ 非同期スレーブ
スレーブ間での同期動作を要求しないシーケンスコントロールをするためのスレーブで、デ
ジタル I/Oスレーブ、アナログ I/O スレーブなどがあります。DC（ディストリビュート・ク
ロック）に対応していません。
･ 同期スレーブ
DC（ディストリビュート・クロック）によるスレーブ間での同期をしながら動作するスレー
ブで、サーボドライバ、エンコーダ入力スレーブなどがあります。

（注）1 「スレーブ最大数」および「設定可能ノードアドレス範囲」は、 「1-3-1 性能仕様 (P.1-9)」
を参照してください。

2 非同期スレーブや分岐スレーブを複数台接続した場合でも、同期スレーブ間の同期は保証
されます。

オムロン製 EtherCATスレーブには、たとえば以下の機種があります。

名称 タイプ 形式 同期／
非同期 軸への割付

デジタル I/Oス
レーブ

ねじ式 2 段端子台タイプ 形GX-D161/OC1601 非同期 不可

ねじ式 3 段端子台タイプ 形GX-ID162/OD162/MD162 非同期 不可

e-CON コネクタタイプ 形GX-D168/D328 非同期 不可

アナログ I/Oス
レーブ

ねじ式 2 段端子台タイプ 形GX-AD0471/DA0271 非同期 不可

NXシリーズ
EtherCAT カプ
ラユニット

NXシリーズ 形NX-ECC201
形 NX-ECC202
形 NX-ECC203

同期 不可
（連結取付
のNXユ
ニットはユ
ニットの種
類による）

多機能型小型イ
ンバータ

MX2 シリーズ 形 3G3MX2+EtherCAT 通信ユニット
形 3G3AX-MX2-ECT

非同期 不可

高機能型汎用イ
ンバータ

RXシリーズ 形 3G3RX-V1+EtherCAT通信ユニット
形 3G3AX-RX-ECT

非同期 不可

AC サーボモー
タドライバ

G5 シリーズ EtherCAT通
信内蔵タイプ

形R88M-K/R88D-KN-ECT 同期 可能

リニアサーボ
モータドライバ

G5 シリーズ EtherCAT通
信内蔵リニアモータタイプ

形R88L-EC/R88D-KN-ECT-L 同期 可能

エンコーダ入力
スレーブ

3 段端子台タイプ 形GX-EC0211/EC0241 同期 可能

視覚センサ FHシリーズ 形 FH-1
形 FH-3

同期 不可
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• EtherCAT 専用分岐スレーブ
EtherCAT ネットワーク配線を分岐させるための専用スレーブです。
･ EtherCAT マスタが取り扱い可能なノードアドレス範囲内までカスケード接続ができます。
･ 各分岐スレーブには In ポートが 1つと、Out ポートが複数用意されています。各分岐スレー
ブのOut ポートには、他の分岐スレーブや EtherCAT スレーブが接続できます。
･ DC 機能を持つスレーブ間を同期させるシステム構成に必要なリファレンスクロック機能を
持っています。
･ オムロン製 EtherCAT専用分岐スレーブには、以下の機種があります。

安全上の要点

汎用 Ethernet ハブ、リピータハブは使用しないでください。使用した場合、全停止フォールト
レベルなどの異常が発生する恐れがあります。

使用上の注意

• 形 GX-JC03、形 GX-JC06 の EtherCAT 専用分岐スレーブには、ノードアドレスを設定す
るためのハードウェアスイッチがないため、Sysmac Studio でノードアドレスを設定してく
ださい。工場出荷時のノードアドレスの設定は「0」になっています。そのまま使用すると
ネットワーク構成照合異常になります。
• ノードアドレスの設定は、形GX-JC03 の EtherCAT専用分岐スレーブの場合は 1つだけで
すが、形GX-JC06 の EtherCAT専用分岐スレーブの場合は 2つ必要です。

位置決め専用視
覚センサ

FQ-Mシリーズ EtherCAT
通信機能ありタイプ

形 FQ-MS12(-)-ECT 同期 不可

FZM1シリーズ 形 FZM1-35-ECT 同期 不可

デジタルセンサ
通信ユニット

E3NWシリーズ 形 E3NW-ECT 同期 不可

ファイバセンサ
通信ユニット

E3Xシリーズ 形 E3X-ECT 同期 不可

ファイバ同軸変
位センサ

ZWシリーズ 形ZW-CE1 同期 不可

スレーブ種類／名称 ポート数 形式
EtherCAT 専用分岐スレーブ 3ポート 形GX-JC03

6 ポート 形GX-JC06

名称 タイプ 形式 同期／
非同期 軸への割付
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成

参考

形GX-JC06 は 2 台のスレーブを外観上 1 台にまとめた構成をしています。2 台のスレーブは
下記の図のように Sysmac Studio でそれぞれ「Main device」および「Sub-device」と表示
されます。Sub-device の In ポートは、「Internal Port」と表示され、Main  device と内部で
結線されています。

 Sysmac Studio
EtherCAT ネットワークおよび各スレーブの設定、ユーザプログラムの作成、モニタ、トラブル
シューティングを行うためのパソコン用ソフトウェアです。

 通信ケーブル
Ethernet カテゴリ 5（100BASE-TX）以上のツイストペアケーブル（アルミテープと編組の二重
遮へい）をストレート配線で使用します。

 ESI（EtherCAT Slave Information）ファイル
EtherCATスレーブ固有の情報を XML形式で記述しているファイルです。
このファイルを Sysmac Studio 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付な
ど、各種設定を行うことができます。

 ユニット電源
各スレーブの通信および内部動作用の電源です。

 I/O 電源
各スレーブに接続する外部接続機器の入出力動作用の電源です。

参考

EtherCATネットワーク上にNX シリーズ セーフティコントロールユニットを追加することが
できます。
EtherCAT スレーブターミナル上のNX シリーズセーフティコントロールユニットを使用して、
EtherCAT 上でセーフティコントロールシステムを構築することができます。
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ネットワークを構成するスレーブの種類や総数、配置を決定します。スレーブ数の総数、スレーブ間
のケーブル長を下記フローに基づきチェックしてください。

（注）スレーブ最大数は、 「1-3-1 性能仕様 (P.1-9)」を参照してください。

安全上の要点

• 汎用 Ethernet ハブ、リピータハブは使用しないでください。使用した場合、全停止フォール
トレベルなどの異常が発生する恐れがあります。
• EtherCAT の通信距離および接続台数／接続方法は、仕様の範囲内でご使用ください。

1-2-2 ネットワーク構成の決定

Start

ネットワーク構成の設計

スレーブ配置の設計

スレーブ間の
接続ケーブル長が

100m以内

End

ネットワーク構成
の見直し

スレーブの配置
の見直し

No

No

Yes

Yes

スレーブ・分岐スレーブの合計が
スレーブ最大数以内 (注)
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1-3 内蔵 EtherCATポートの仕様

1-3-1 性能仕様

項　目
仕　様

形NY52-
通信プロトコル EtherCAT 専用プロトコル
サポートサービス CoE（プロセスデータ通信、SDO通信）*1

*1. CoE の詳細については 「3-1-1 CoE（CAN application protocol over EtherCAT） (P.3-2)」を参照して
ください。

同期通信 DC（ディストリビュート・クロック）
物理層 100BASE-TX
変調方式 ベースバンド
伝送速度 100Mビット /s（100BASE-TX）
Duplex モード*2

*2. フル・デュプレクス（全二重）での接続のみ可能です。ハーフ・デュプレクス（半二重）での接続はリンクオ
フ動作となります。

Auto

トポロジ*3

*3. リング配線はできません。

ライン、ディジチェーン、分岐配線

伝送媒体 カテゴリ５以上ツイストペアケーブル
（アルミテープと編組の二重遮へいシールドケーブル、ストレートを推奨）

ノード間距離最大値 100m
スレーブ最大数 192
設定可能ノードアドレス
範囲

1 ～ 512

プロセスデータの最大サ
イズ

IN：5736 バイト
OUT：5736 バイト
ただし、4フレーム（最大プロセスデータフレーム数）の範囲内であること

1 スレーブの最大サイズ IN：1434 バイト
OUT：1434 バイト

メッセージの最大サイズ 2048 バイト

通信周期 500 ～ 8000μs
(250μs 単位で設定可能 )

同期ジッタ 1μs以下
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サポート機能一覧

機能名 内容

プロセスデータ通信
CoE による PDOマッピング
スレーブ通信異常時の縮退動作
スレーブ通信異常時の停止動作

DC（ディストリビュー
ト・クロック）

時刻同期機能

SDO通信

CoE
• エマージェンシー・メッセージサーバ（スレーブからの受信）　
• SDOリクエスト／レスポンス　
• スレーブ間通信

コンフィグレーション

デバイス変数名などの自動設定
スレーブ側ハードウェアスイッチによるノードアドレス設定
Sysmac Studio によるノードアドレス設定
ネットワークスキャン（ネットワーク接続機器情報の収集）
ネットワーク構成情報の表示（サポートするトポロジ表示）

RAS機能

ネットワーク起動時のスレーブ構成チェック
異常情報の読み出し（エマージェンシー異常履歴や加入情報など）
パケットモニタ
トラブルシュート情報
診断・統計情報ログ機能

異常時動作
異常発生（通信停止／縮退運転）
異常解除による通信復旧（オペレーショナル遷移）

スレーブ情報
スレーブ有効／無効
スレーブ離脱／再加入
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1-4 通信機能の概要
内蔵 EtherCATポートの通信機能の概要を説明します。

内蔵 EtherCATポートは、EtherCATスレーブと以下の方式で情報交換を行います。
･ プロセスデータ通信
･ SDO通信

プロセスデータ通信は、EtherCAT マスタとスレーブとの間で制御情報を一定周期のサイクリック通
信としてデータ交換を行う通信方式です。
一定周期をプロセスデータ通信周期と呼びます。このプロセスデータ通信周期で EtherCAT スレーブ
とリアルタイムに情報交換を行うことができます。
また、制御周期は EtherCAT のプロセスデータ通信周期と一致します。これにより、定周期でゆらぎ
の少ない高精度な、シーケンス制御およびモーション制御を実現できます。
プロセスデータ通信の仕様の詳細は、 「6-1 プロセスデータ通信（PDO 通信） (P.6-2)」を参照して
ください。

SDO通信は、EtherCATマスタとスレーブとの間で制御情報を非定周期のイベント通信としてデータ
交換を行う通信方式です。
EtherCAT通信命令を使用して、EtherCAT スレーブ内の SDOデータを読み出しまたは書き込みする
ことができます。
SDO通信の仕様の詳細は、 「6-2 SDO通信 (P.6-17)」を参照してください。

プロセスデータ通信、SDO通信以外に、EtherCATネットワークの構成設定、運転時や異常時の通信
制御および保守に関連する機能があります。

 スレーブ有効／無効設定機能
ネットワーク構成情報に登録した EtherCAT スレーブのうち、通信対象の EtherCAT スレーブを
設定する機能です。
• 増設予定の EtherCAT スレーブを無効に設定して、EtherCATマスタのネットワーク構成情報に
登録しておくことで、増設されたことを想定したネットワークを設計することができます。
• システム稼働中に、装置構成ごとの通信対象となる EtherCAT スレーブを変更することができま
す。
スレーブ有効／無効は、Sysmac Studio で設定します。設定方法は、 「5-4-2 EtherCAT スレー
ブの設定 (P.5-14)」を参照してください。

1-4-1 プロセスデータ通信と SDO通信

プロセスデータ通信

SDO通信

1-4-2 その他機能

ネットワーク構成設定関連
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システム稼働中にスレーブ有効／無効を変更するには、EtherCAT スレーブ有効／無効切替の命令
を使用します。命令の詳細は、 『NY シリーズ コマンドリファレンスマニュアル　基本編
（SBCA-437）』を参照してください。

 全スレーブ加入待ち時間設定機能
全 EtherCAT スレーブがネットワークに加入するまでの待ち時間を設定する機能です。
起動に時間のかかるスレーブを使用する場合には、加入待ち時間の設定値を大きくすることで、異
常を検出しないように調整することができます。
全スレーブ加入待ち時間は、Sysmac Studio で設定します。設定方法は、 「5-4-2 EtherCAT ス
レーブの設定 (P.5-14)」を参照してください。

 縮退運転機能
通信異常発生時に、正常に運転できる EtherCAT スレーブとの通信を継続／停止させる機能です。
正常に運転できる EtherCAT スレーブだけ継続運転させることを縮退運転といいます。
ユーザプログラムまたはユーザ操作で安全に停止させるまではEtherCATスレーブとの通信を継続
することができます。
縮退運転するかしないかは、Sysmac Studio で設定します。設定方法は、 「5-4-1 EtherCAT マ
スタの設定 (P.5-10)」を参照してください。

 スレーブ離脱／再加入機能
指定した EtherCAT スレーブとの通信を、一時的に停止／復旧させる機能です。
システム稼働中に、EtherCAT スレーブを交換する場合、正常に通信できるスレーブの通信を停止
せずに行うことができます。
機能の使用方法の詳細は、 「9-2 通信中のスレーブの交換方法 (P.9-3)」を参照してください。

 診断・統計情報ログ機能
診断・統計情報とは、EtherCAT マスタや EtherCAT スレーブが、稼働中に送受信した通信フレー
ム数や異常を検出したフレーム数などの統計情報です。
診断・統計情報を定期的に取得し、設定した周期でログファイルとしてコントローラの仮想 SDメ
モリカードに保存する機能です。
診断・統計情報を元に EtherCAT ネットワークの回線品質を診断することができます。
以下の用途で使用します。
• 予兆監視・予防保全としての EtherCATネットワークの回線品質の確認
• 異常発生時に異常箇所の推定
機能の使用方法の詳細は、 「10-4 コントローラの診断・統計情報ログ機能 (P.10-15)」を参照し
てください。

運転時の通信制御関連

異常時の通信制御関連

保守関連
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1-5 EtherCAT通信の使用手順

1-5-1 概要

手順 参照

1．装着とハードウェアの設定 「2-2 EtherCAT スレーブのノードア
ドレスの設定 (P.2-7)」

↓

2．EtherCAT 通信ケーブルの配線 「第 4 章 EtherCAT ネットワークの配
線」

↓

3．EtherCATネットワーク構成の作成 「5-2 EtherCAT ネットワーク構成の
作成 (P.5-3)」

↓

4．EtherCAT スレーブの変数と軸の設定 「5-3 EtherCAT スレーブの変数と軸
の設定 (P.5-6)」

↓

5．EtherCATパラメータ設定 「5-4 EtherCAT マスタおよびスレー
ブのパラメータ設定 (P.5-10)」

↓

6．プログラム作成 「第 6 章 プロセスデータ通信と SDO
通信」

↓

7．電源の投入、および Sysmac Studio の
オンライン接続

「2-1-3 Sysmac Studio の接続方法
(P.2-6)」
「3-3 EtherCAT 通信の状態遷移
(P.3-9)」

↓

8．オンラインデバッグ 「5-5 EtherCATネットワーク構成の比
較・マージ (P.5-20)」

↓

9．ネットワーク構成情報とプログラムのダウンロード 「5-6 ネットワーク構成情報のダウン
ロード (P.5-30)」

↓

10．EtherCAT プロセスデータ通信状態の確認 「5-7 EtherCAT 構成・設定後の通信
状態の確認 (P.5-32)」
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1-5-2 詳細

手順 内容 Sysmac Studio 操作 参照

1. 装着とハードウェアの設定 • 接続する EtherCAT スレーブのハードウェアス
イッチで、すべてのノードアドレスを設定しま
す。（開始ノードアドレスと順番は特定しませ
ん。）
ノードアドレスの設定手順は、各スレーブのマ
ニュアルを参照してください。

（注）ハードウェアスイッチがない場合、またはハードウェ
アスイッチで設定できない範囲のノードアドレスを
設定する場合には Sysmac Studio で設定します。

• EtherCATスレーブと外部入出力機器を接続しま
す。

「2-2 
EtherCAT
スレーブの
ノードアド
レスの設定 
(P.2-7)」

↓

2. EtherCAT 通信ケーブル
の配線

NYシリーズコントローラの EtherCAT ポートへの
EtherCATスレーブの接続
複数の EtherCAT スレーブがある場合にはデイジ
チェーンまたは分岐配線で接続していきます。

「第 4章 
EtherCAT
ネットワーク
の配線」

↓

3. EtherCATネットワーク構
成の作成

• Sysmac Studio でプロジェクトを新規作成
a) オフラインで、EtherCAT ネットワークの
構成を作成。
または、
b）オンラインで実機から EtherCATネット
ワーク構成を自動生成。その場合、手順 7のオ
ンライン接続を先に実行。

［構成・設定］－［EtherCAT］
にて EtherCAT ネットワーク
構成の作成

「5-2 
EtherCAT
ネットワーク
構成の作成 
(P.5-3)」

↓

4. EtherCAT スレーブの変
数と軸の設定
EtherCATスレーブ共通： I/O ポートへの変数の割付

• 必要に応じて、自動生成された各 I/Oポートに対
応するデバイス変数名をユーザ定義の変数名に変
更。

［構成・設定］－［I/Oマップ］
にて設定

「5-3-1 デ
バイス変数の
登録
（EtherCAT
スレーブ共
通） (P.5-6)」

EtherCATサーボドラ
イバ／エンコーダ入力
スレーブの場合のみ：

軸の設定
• 軸（軸変数）を作成。
• 軸変数に対してサーボ軸／仮想軸などの軸種別を
設定、および割り付ける使用サーボドライバの
ID を設定。

（軸変数はグローバル変数テーブルに自動的に登録
される）

［構成・設定］－［モーション
制御設定］－［軸設定］－［追
加］－［軸設定］にて軸の作成
とその設定

「5-3-2 軸
の設定（サー
ボドライバ／
エンコーダ入
力スレーブの
場合のみ） 
(P.5-9)」

↓

5. EtherCATパラメータ設定

EtherCATマスタのパ
ラメータ設定

EtherCATマスタのパラメータの設定
（縮退運転設定、全スレーブ加入待ち時間など）
設定した値はネットワーク構成情報に反映されます。

［構成・設定］－［EtherCAT］
にて EtherCAT マスタの設定

「5-4-1 
EtherCATマ
スタの設定 
(P.5-10)」

EtherCATスレーブの
パラメータ設定

EtherCATスレーブのパラメータの設定
（スレーブの有効・無効設定など）

［構成・設定］－［EtherCAT］
にて EtherCATスレーブの設定

「5-4-2 
EtherCATス
レーブの設定 
(P.5-14)」

↓
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6. プログラム作成

プロセスデータ通信 ユーザプログラム上でデバイス変数を指定
（システム定義変数のネットワーク異常フラグ、各ス
レーブの正常／異常フラグなどを入力条件とする）

［プログラミング］－［POU］
にてプログラムの作成

「6-1 プロ
セスデータ通
信（PDO通
信） (P.6-2)」EtherCAT スレーブごとに I/Oリフレッシュするタ

スクへの割り付け
［構成・設定］－［タスク設定］
－［I/Oを制御するタスク］に
てスレーブことに設定

SDO通信 スレーブの以下の指定データの読み書き：
EC_CoESDORead または、
EC_CoESDOWrite 命令による。
• スレーブ内の SDOデータ（パラメータ、異常情
報など）

［プログラミング］－［POU］
にてプログラムの作成

「6-2 
SDO通信 
(P.6-17)」

↓

7. 電源の投入、および
Sysmac Studio のオン
ライン接続

• EtherCAT スレーブの電源を投入
• スレーブの I/O電源を投入
• NY シリーズコントローラの電源を投入
• Sysmac Studio から NYシリーズコントローラ
との通信設定をし、オンライン接続を実行

メインメニュー［コントローラ］
－［通信設定］にて、オンライ
ン接続を実行

「2-1-3 
Sysmac 
Studio の接
続方法 
(P.2-6)」
「3-3 

EtherCAT通
信の状態遷移 
(P.3-9)」

↓

8. オンラインデバッグ Sysmac Studio で設定したネットワーク構成と実
ネットワーク構成とが一致しているかを比較・マー
ジします。

［構成・設定］－［EtherCAT］
にて EtherCAT マスタを選択
し、右クリックで［実ネット
ワーク構成と比較・マージ］

「5-5 
EtherCAT
ネットワーク
構成の比較・
マージ 
(P.5-20)」

↓

9. ネットワーク構成情報とプ
ログラムのダウンロード

ネットワーク構成情報（EtherCAT の構成、プロセ
スデータ情報、パラメータ）のダウンロードを実行
（注）ダウンロードは Sysmac Studio の「同期」機能を使

用します。

メインメニュー［コントローラ］
－［同期］にて、ネットワーク
構成情報の照合・ダウンロード

「5-6 ネッ
トワーク構成
情報のダウン
ロード 
(P.5-30)」

↓

10. EtherCATプロセスデー
タ通信状態確認

• NY シリーズコントローラの「ACT」LEDを確
認。黄色点滅でリンク確立後、データ送受信中。

• Sysmac Studio で全 EtherCAT スレーブと正常
にプロセスデータ通信できていることを確認

コントローラステータスウィン
ドウを表示し、詳細画面に切り
替え

「5-7 
EtherCAT構
成・設定後の
通信状態の確
認 (P.5-32)」

手順 内容 Sysmac Studio 操作 参照
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2-1 各部の名称と機能

NYシリーズコントローラの内蔵 EtherCAT ポートの動作状態を表示する LEDです。
以下にコントローラ上の内蔵 EtherCAT ポートの LED の位置、および各 LEDの色、点灯状態に対す
る動作状態を示します。

内蔵 EtherCATポートの動作表示する LEDの位置は、以下のとおりです。

内蔵 EtherCATポートの動作表示 LEDの色、点灯状態に対する動作状態は、以下のとおりです。

各状態の詳細は、 「3-3-2 EtherCAT 通信の制御状態 (P.3-9)」を参照してください。

2-1-1 内蔵 EtherCATポートの LED

項目 LED 色 点灯状態 動作状態

(A) LINK/ACT ■黄

点灯 リンク確立
点滅 リンク確立後、データ送受信中

データ送受信のたびに点滅
消灯 リンク未確立

(B) 10/100/1000
■橙 点灯 1000 M/sec でリンク確立
■緑 点灯 100 M/sec でリンク確立
-- 消灯 10 M/sec でリンク確立、またはリンク未確立

内蔵EtherNet/IPポート
Ethernetポート

内蔵EtherCATポート

(A) (B)
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EtherCATネットワーク構成の作成および各種設定には、Sysmac Studio を使用します。
以下の画面を使用します。

 EtherCATネットワーク構成の作成
EtherCATスレーブ構成は、EtherCAT構成エディタからオフラインでスレーブの登録を行います。
またはオンラインで実ネットワーク構成をアップロードします。

 EtherCATスレーブの変数と軸の設定
• I/O マップ：デバイス変数の割付
　I/O マップにて、EtherCATスレーブの I/Oポートにデバイス変数を割り付けます。

2-1-2 Sysmac Studio での使用画面
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• 軸基本設定：サーボドライバ /エンコーダ入力スレーブの軸変数の作成とパラメータ設定
　軸基本設定から、サーボドライバ /エンコーダ入力スレーブに軸変数を割り付けます。

• 軸のパラメータ設定：
　全軸設定テーブルで、軸のパラメータを設定します。
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 EtherCATマスタおよびスレーブのパラメータ設定
EtherCATマスタおよびスレーブのパラメータ設定を、EtherCAT ネットワーク構成上のマスタま
たは各スレーブを選択して行います。
• EtherCAT マスタの設定

• EtherCAT スレーブの設定

Sysmac Studio の操作については、「第 5 章 Sysmac Studio による EtherCAT 通信の設定」を参
照してください。
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Sysumac Studio は EtherNet/IP ポート経由でNYシリーズコントローラと接続できます。パソコン
とコントローラとの接続方法の選択や接続先の IP アドレスなどの通信設定を行います。

1 メインメニューから［コントローラ］－［通信設定］を選択します。
［通信設定］ダイアログボックスが表示されます。

2 ［接続方法］から接続形態に応じた接続方法を選択します。
USB- リモート接続、Ethernet-HUB接続の場合は、［USB- リモート /Ethernet-HUB 接続 接
続先 IP アドレス］に通常接続するコントローラの IP アドレスを入力します。
また、必要に応じて［オプション］、［レスポンス監視時間］を設定します。
設定の詳細については、後述の 「［通信設定］ダイアログボックスの設定内容 (P.2-6)」を参
照してください。

3 ［OK］ボタンをクリックします。
設定が完了します。

［通信設定］ダイアログボックスの設定内容

2-1-3 Sysmac Studio の接続方法

項目 内容

接続方法 オンライン接続時に通常使用する接続方法を選択します。
オンライン接続操作を行うと、ここで設定された接続方法で接続します。

USB- リモート接続
/Ethernet-HUB接続
接続先 IP アドレス

USB- リモート接続、Ethernet-HUB接続を選択する場合に、通常接続する接続先コント
ローラの IPアドレスを設定します。
［通信テスト（Ethernet）］ 設定した接続先 IPアドレスのコントローラと通信テス

トを行います。結果は次のように表示されます。
• 正常： 「通信テストOK」
• エラー：「コントローラが見つかりません」、「IPアド

レスが重複するコントローラが存在します。」

オプション

オンライン接続時に名称とシリ
アル IDの確認を行う。

オンライン接続時にコントローラとプロジェクトの名
称、シリアル IDの照合を行い、意図したコントローラ
への接続であることを確認します。

オンライン接続終了後に、強制
値リフレッシュの確認を行う。

オンライン接続を終了する際に、強制値リフレッシュ
のままの接点、コイルがないかを確認します。

レスポンス監視時間
コントローラとの通信のレスポンス監視時間を設定します。
設定した時間よりも長い間レスポンスがないと、エラーを表示します。
（注）1～ 3600 秒の間で設定可能です。
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2-2 EtherCATスレーブのノードアドレスの設定

ハードウェアスイッチによるノードアドレスの設定
以下にノードアドレス設定用のハードウェアスイッチがついているオムロン製スレーブGXシリー
ズを例に説明をします。
GXシリーズではこのスイッチで EtherCAT ネットワークでの、スレーブのノードアドレスを設定
します。
10の桁を左のロータリスイッチで、1の桁を右のロータリスイッチで設定します。
設定範囲は 00～ 99です。

なお、ノードアドレスの設定値は、以下となります。

 Sysmac Studio によるノードアドレスの設定
ハードウェアスイッチがない場合、またはハードウェアスイッチで設定できない範囲のノードアド
レスを設定する場合には Sysmac Studio で設定します。

1 Sysmac Studio を起動し、オンラインにします。

2 マルチビューエクスプローラから［構成・設定］－［EtherCAT］をダブルクリックします。ま
たは、［構成・設定］－［EtherCAT］を右クリックして、［編集］を選択します。

スイッチの設定値 ノードアドレスの設定値
00 Sysmac Studio による設定値*1

*1. 設定可能なノードアドレスの範囲については、 「1-3-1 性能仕様 (P.1-9)」を参照してくださ
い。

01～ 99 本スイッチの設定値

ノードアドレス設定（×10）
ノードアドレス設定（×1）

0 1
2

3

456

7
8

90 1

2
3

456

7
8

9
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3 エディットウィンドウに表示されたEtherCAT マスタを選択し、右クリックして［スレーブノー
ドアドレス書込み］を選択します。

スレーブノードアドレス書込みダイアログボックスが表示されます。

4 ノードアドレスの［現在値］が 0で未設定のスレーブや、他のスレーブと重複している「！」表
示のスレーブがある場合は、ノードアドレスの［設定値］を変更し、［書込み］ボタンを選択し
ます。
（すべてのスレーブに正しくノードアドレスが設定されている場合は、［キャンセル］ボタンを
選択します。）

ノードアドレスがスレーブ（実機）に書き込まれます。

5 ノードアドレスの [ 設定値 ] を変更したスレーブの電源を再投入します。
設定したノードアドレスが、有効になります。

ノードアドレスを変更
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6 [ 最新の実ネットワーク構成情報で更新 ] ボタンを選択します。
各スレーブのノードアドレスの現在値が読み出され、ノードアドレスの [ 現在値 ] が更新され
ます。
ノードアドレスの [設定値 ] を変更したスレーブの、ノードアドレスの [現在値 ]と [ 設定値 ]
が、同じになっていることを確認します。

バージョン関連情報

[ 最新の実ネットワーク構成情報で更新 ]ボタンは、Sysmac Studio の Ver.1.22 以降で、使用
可能です。

参考

• スイッチの設定は、電源投入時に一度のみ読み込まれます。電源投入後に設定を変更しても
制御には反映されず、次回の電源投入時に有効となります。
• ノードアドレスが重複している場合はスレーブノードアドレス重複異常となり、そのスレー
ブの動作が停止します。重複するノードアドレスが設定された場合、システム定義変数
「_EC_SlavAdrDupErr」（スレーブノードアドレス重複異常）が TRUEとなります。
• ハードウェアスイッチがない場合、またはハードウェアスイッチで設定できない範囲のノー
ドアドレスを設定する場合には Sysmac Studio で設定します。
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2-3 Sysmac デバイスの特長

Sysmac デバイスは、統一した通信仕様やユーザインタフェース仕様で設計された、EtherCAT スレー
ブなどのオムロン制御機器の総称です。
産業用PC プラットフォームNY シリーズ IPCマシンコントローラ 産業用パネル型PC ／産業用ボッ
クス型 PC は、Sysmac デバイス、およびオートメーションソフトウェア Sysmac Studio との組み
合わせにおいて、最適な機能、操作性を実現できるように設計されています。

産業用PC プラットフォームNY シリーズ IPCマシンコントローラ 産業用パネル型PC ／産業用ボッ
クス型PCでは、Sysmac デバイスのスレーブと接続することで、以下の機能を提供します。

2-3-1 Sysmac デバイスとは

2-3-2 Sysmac デバイス機能

Sysmac デバイス機能 内容
トラブルシュート機能 機器の異常状態を、オムロン独自で Sysmac 異常として共通定義していま

す。
Sysmac 異常を使用して、スレーブで発生した異常内容や処置をSysmac 
Studio に表示することができます。

バックアップパラメータのバッ
クアップ／リストア

ESI Version 1.0.1 仕様のオプション機能を使用して、スレーブのバック
アップパラメータをバックアップ／リストアする機能です。

ノードアドレスの設定保存 自ノードアドレスの設定値をスレーブ内の不揮発メモリに保存します。
シリアル番号を用いた
EtherCAT ネットワーク構成の
照合

シリアル番号をもとに EtherCATネットワーク構成を照合します。
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機器の異常状態を、オムロン独自で Sysmac 異常として共通定義しています。
Sysmac 異常を使用して、スレーブで発生した異常内容や処置を Sysmac Studio に表示することが
できます。
これにより、スレーブ異常検知、および異常要因を特定することができます。
スレーブで Sysmac 異常が発生するとシステム定義変数「_EC_SlavErr」とスレーブノードアドレス
に対応するシステム定義変数「_EC_SlavErrTbl」の値がそれぞれ変化します。
値の詳細については、『NY シリーズ トラブルシューティングマニュアル（SBCA-438）』を参照し
てください。

参考

• Sysmac デバイスではないオムロン製スレーブや、他社製スレーブでは、本機能は使用でき
ません。スレーブごとに異常検知方法をご確認ください。
• NY シリーズの EtherCAT マスタでの異常解除時には事前にスレーブの異常要因をご確認の
うえ、異常解除を実行してください。
• トラブルシュート機能による Sysmac 異常の表示は、スレーブが初期化状態ではできません。
Sysmac 異常を検出しているスレーブが初期化状態で接続された場合、そのスレーブとの通
信を再開することで、スレーブが検出している Sysmac 異常を確認できます。このためスレー
ブが初期化状態となる異常とスレーブの Sysmac 異常の検出が同時に発生している状態での
異常解除操作では、まずスレーブの初期化状態を解除し、スレーブとの通信を再開した上で
Sysmac 異常を確認してください。その後、異常の要因を取り除いた上で再度、異常解除操
作を実行してください。スレーブが初期化状態となる異常については、『NY シリーズ トラ
ブルシューティングマニュアル（SBCA-438）』を参照してください。
• EtherCAT 通信の回線負荷を減らす目的などで、Sysmac 異常ステータスをプロセスデータ
通信データへの割付を解除（Sysmac Studio の EtherCATマスタの設定画面にて［PDOマッ
ピング設定の編集］ボタンで 2002 Hex のオブジェクトがマッピングされているマッピング
オブジェクトを選択しない）する場合には、Sysmac 異常ステータスを用いたトラブルシュー
ト機能が使用できません。
通信異常以外のスレーブアプリケーションで発生した異常は、エマージェンシー・メッセー
ジの送信やプロセスデータ通信にマッピングした他のステータス情報でしか確認することが
できません。スレーブ側の異常はエマージェンシー・メッセージや PDOマッピングに割り付
けた他のステータス情報などで確認してください。オムロン製スレーブでは、エマージェン
シー・メッセージの送信をデフォルトで無効としています。
• EtherCAT マスタでは、スレーブからのエマージェンシー・メッセージを検知した場合、シ
ステム定義変数「_EC_SlavEmergErr」が TRUE となります。スレーブのエマージェンシー・
メッセージの内容をトラブルシュート画面にて確認してください。
• 異常の確認と対処方法については、『NYシリーズ トラブルシューティングマニュアル
（SBCA-438）』を参照してください。

トラブルシュート機能
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Sysmac デバイスのスレーブは、ESI Version 1.0.1 仕様のオプション機能を使用して、ESI ファイルで
指定されたバックアップパラメータをスレーブ内の不揮発メモリに保存します。
保存されたバックアップパラメータは Sysmac Studio でバックアップ／リストアが可能です。
これにより、スレーブ交換時の再設定を容易にします。

参考

• 他社製スレーブをご使用になる場合には、ESI Version 1.0.1 仕様に対応したスレーブ情報ファ
イルをスレーブメーカから入手してください。
• Sysmac Studio によるスレーブデータのバックアップの操作方法については、「9-2-3 設
定情報のバックアップ (P.9-5)」を参照してください。
• Sysmac Studio によるスレーブデータのリストアの操作方法については、「9-2-4 設定情
報のリストア (P.9-7)」を参照してください。
• ESI の詳細については、「A-3 マルチベンダで使用する場合 (P.A-13)」を参照してくださ
い。

バックアップパラメータのバックアップ／リストア



2 - 13

2   各部の名称とスレーブの設定

NYシリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュアル 内蔵 EtherCAT ポート編 （SBCD-368）

2-3  S
ysm
ac
デ
バ
イ
ス
の
特
長

2

2-3-2  S
ysm
ac
デ
バ
イ
ス
機
能

Sysmac デバイスのスレーブは、自ノードアドレスの設定値をスレーブ内の不揮発メモリに保存しま
す。
これにより、マスタからネットワーク上のスレーブを特定することが可能です。
スレーブの種類により、ノードアドレスの設定は以下となります。
• ハードウェアスイッチありのスレーブ
0：Sysmac Studio でノードアドレスを設定します。
0以外：ハードウェアスイッチの設定値に従います。
• ハードウェアスイッチなしのスレーブ
Sysmac Studio でノードアドレスを設定します。

使用上の注意

• EtherCAT ネットワークでは、スレーブの特定のために、すべてのスレーブごとにノードア
ドレスを設定してください。ノートアドレスは同じ番号を割り付けないでください。
• 他社製スレーブを NY シリーズの EtherCAT マスタに接続する場合、ノードアドレスは
Sysmac Studio にて設定してください。（NY シリーズの EtherCAT マスタでは、スレーブ
のEtherCATスレーブコントローラの0x0012番地に格納してある値をノードアドレスとし
て認識します。）
• オムロン製の Sysmac デバイスではないスレーブのノードアドレスはハードウェアスイッチ
にて設定してください。ノードアドレススイッチの設定値を「0」にした場合は、ネットワー
ク構成照合異常となります。

参考

• ノードアドレスの設定については、「2-2 EtherCAT スレーブのノードアドレスの設定
(P.2-7)」または各スレーブのマニュアルを参照してください。
• Sysmac Studio によるノードアドレスの設定については、「5-4-2 EtherCAT スレーブの
設定 (P.5-14)」を参照してください。

ノードアドレスの設定保存
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Sysmac デバイスのスレーブは、シリアル番号をスレーブ内の不揮発メモリに保存します。
EtherCAT マスタの設定にてシリアル番号の照合を有効にすると、EtherCAT マスタは起動時に行う
EtherCAT ネットワーク構成の照合にシリアル番号の照合を加えます。シリアル番号の照合を行うこ
とにより、以下が可能となります。
• EtherCAT ネットワーク構成が変更されるとシリアル番号が不一致となるので、「ネットワーク構成
照合異常」となります。スレーブ交換時にパラメータ設定忘れを防止することが可能です。
• EtherCAT マスタから全スレーブのシリアル番号のチェックが可能です。

参考

シリアル番号の照合については、「5-4-1 EtherCAT マスタの設定 (P.5-10)」を参照してく
ださい。

下記のオムロン製品は Sysmac デバイスのスレーブです。以下の表に記載のないオムロン製スレーブ
については、各スレーブのマニュアルを参照してください。

シリアル番号を用いたEtherCATネットワーク構成の照合

2-3-3 Sysmac デバイスのスレーブ一覧

名称 形式 リビジョン番号
AC サーボモータドライバ 形R88D-KN-ECT Rev.2.1 以降
多機能型小型インバータ 形 3G3AX-MX2-ECT Rev.1.1 以降
デジタル I/Oスレーブ 形GX-ID

形GX-OD
形GX-MD
形GX-OC

Rev.1.1 以降

アナログ I/Oスレーブ 形GX-AD071
形 GX-DA071

Rev.1.1 以降

エンコーダ入力スレーブ 形GX-EC021 Rev.1.1 以降
視覚センサ 形 FH-1

形 FH-3
Rev.1.0 以降

位置決め専用視覚センサ 形 FQ-MS12-ECT
形 FQ-MS12-M-ECT

Rev.1.0 以降

ファイバアンプ通信ユニット 形 E3X-ECT Rev.1.0 以降
EtherCAT 専用分岐スレーブ 形GX-JC03

形 GX-JC06
Rev.1.0 以降

NXシリーズ EtherCATカプ
ラユニット (*)

形 NX-ECC201 Rev.1.0 以降
形NX-ECC202 Rev.1.2 以降
形NX-ECC203 Rev.1.3 以降

高機能型汎用インバータ 形 3G3RX-V1+EtherCAT
通信ユニット
形 3G3AX-RX-ECT

Rev.1.0 以降

リニアサーボモータドライバ 形R88L-EC
形 R88D-KN-ECT-L

Rev.1.0 以降

デジタルセンサ通信ユニット 形 E3NW-ECT Rev.1.0 以降
ファイバセンサ通信ユニット 形 E3X-ECT Rev.1.0 以降
ファイバ同軸変位センサ 形ZW-CE1 Rev.1.0 以降
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Sysmac デバイス機能と EtherCAT マスタとの対応関係を以下に示します。

2-3-4 Sysmac デバイス機能と EtherCATマスタとの対応関係

オムロン製 Sysmac デバイスのスレーブ

Sysmac デバイス機能

オムロン製EtherCAT マスタ

他社製EtherCAT マスタ

NJ/NX/NYシリーズコン
トローラ

形NY52-
形NX701-
形NJ501-
形NJ301-
形NJ101-

CJ シリーズ位置制御ユ
ニット

形CJ1W-NC8

トラブルシュート機能 ○ ×*1

*1. エマージェンシー・メッセージによる異常を通知します。

×*1

バックアップパラメータの
バックアップ／リストア

○*2

*2. バックアップ機能の対象となるスレーブごとに注意事項があります。注意事項の詳細は、 『NY シリーズ 産
業用パネル型 PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュアル ソフトウェア編（SBCA-436）』を参照して
ください。

△*3

*3. バックアップ／リストアの保存対象指定はできません。

△*4

*4. バックアップ／リストアなどの機能は他社製 EtherCATマスタの機能に依存します。

ノードアドレスの設定保存 ○ ○ △*5

*5. ノードアドレスの設定は他社製 EtherCATマスタの機能に依存します。

EtherCAT ネットワーク
構成の照合

○ × △*6

*6. シリアル番号の照合は他社製 EtherCATマスタの機能に依存します。

オムロン製 Sysmac デバイス未対応のスレーブ

Sysmac デバイス機能

オムロン製EtherCAT マスタ

他社製EtherCAT マスタ

NJ/NX/NYシリーズコン
トローラ

形NY52-
形NX701-
形NJ501-
形NJ301-
形NJ101-

CJ シリーズ位置制御ユ
ニット

形CJ1W-NC8

トラブルシュート機能 ×*1

*1. エマージェンシー・メッセージによる異常を通知します。

×*1 ×*1

バックアップパラメータの
バックアップ／リストア

○*2

*2. バックアップ機能の対象となるスレーブごとに注意事項があります。注意事項の詳細は、 『NY シリーズ 産
業用パネル型 PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュアル ソフトウェア編（SBCA-436）』を参照して
ください。

△*3

*3. バックアップ／リストアの保存対象指定はできません。

△*4

*4. バックアップ／リストアなどの機能は他社製 EtherCATマスタの機能に依存します。

ノードアドレスの設定保存 △*5

*5. ノードアドレススイッチでの設定可能です。ソフトウェア設定によるスレーブ本体への保存はできません。

△*5 △*6

*6. ノードアドレスの設定は他社製 EtherCATマスタの機能に依存します。

EtherCAT ネットワーク
構成の照合

× × △*7

*7. シリアル番号の照合は他社製 EtherCATマスタの機能に依存します。
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オムロン製 EtherCAT マスタと他社製スレーブを接続する場合、スレーブ機能の有無により、以下の
機能に制約があります。
• Sysmac Studio がサポートしていない ESI ファイルでは、スレーブの機能を設定する項目が足りな
かったり機能を制限されたりする場合があります。また、正しく動作しない場合もあります。
• Sysmac Studio によるノードアドレスの設定機能はスレーブ仕様によっては使用できません。
• SII にシリアル番号を持たないスレーブではシリアル番号による照合機能が使用できません。

他社製スレーブ
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3
EtherCAT通信の種類と設定、状態遷移について説明します。

3-1 EtherCAT通信の種類と設定 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-2
3-1-1 CoE（CAN application protocol over EtherCAT） . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-2
3-1-2 通信の種類  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-5
3-1-3 EtherCAT関連の変数の種類 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-6
3-1-4 EtherCAT通信に必要な設定 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-7

3-2 EtherCAT関連のプログラム作成方法  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-8

3-3 EtherCAT通信の状態遷移 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-9
3-3-1 電源投入時の自己診断 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-9
3-3-2 EtherCAT通信の制御状態 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-9
3-3-3 コントローラの状態との関連 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-11

EtherCAT通信のしくみ
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3-1 EtherCAT通信の種類と設定

NY シリーズコントローラ内蔵 EtherCAT ポートは、EtherCAT 上のスレーブとの情報交換に関する
プロトコルとして、CoE（CAN application protocol over EtherCAT）を使用しています。
CoE とは、EtherCAT ネットワーク上で CAN アプリケーションのメッセージ通信を実現するプロト
コルです。
CoEでは、各種スレーブが持つパラメータや制御情報は、オブジェクトディクショナリと呼ばれるデー
タ仕様により規定されます。

これらのデータを、マスタとスレーブ間で情報伝達するために、以下の 2つの通信手段があります。

 プロセスデータ通信：
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

 SDO通信：
任意のタイミングで情報伝達を行うサービスデータオブジェクト（Service Data Objects: SDO）
を使用した通信

NY シリーズコントローラの内蔵 EtherCAT ポートでは、EtherCAT スレーブの入出力、サーボモー
タの位置制御など、一定の制御周期で入出力データ更新を行う指令に対してはプロセスデータ通信を
使用しています。それとは異なり、パラメータ転送など指定されたタイミングでデータの読み出し／
書き込みを行う指令には、SDO通信を使用しています。

プロセスデータ通信は毎制御周期、常時データ更新を繰り返しており、その合間で SDO通信の処理が
実行されます。

3-1-1 CoE（CAN application protocol over EtherCAT）

プロセスデータ通信とSDO通信

コントローラ（通信マスタ） スレーブ

出力データ

入力データ

データ書き込み

データ読み出し

周期的に実行

要求の都度実行

プロセスデータ通信

SDO通信

EtherCAT通信ライン
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参考

オブジェクトディクショナリとは
オブジェクトディクショナリとは、アプリケーション部と通信部間の仲介をするためのデバイ
ス内の情報テーブルです。そのデバイスが扱う情報が記述されています。その個々の情報をオ
ブジェクトと呼びます。
各オブジェクトには、16進 4桁数のインデックス（番号）が割り当てられています。
各オブジェクトは、データ型エリア、CoE 通信エリア、メーカ特有エリアなどに分かれています。

プロセスデータ通信で、このオブジェクト群の中の、CoE 通信エリア内のプロセスデータを読
み書きします。
SDO通信で、一般にこのオブジェクト群の中の、メーカ特有エリア内のパラメータを読み書き
します。

PDO SDO

通信部

アプリケーション部

インデックス

1000Hex

1600Hex

3000Hex

デバイスタイプ

パラメータ
 

プロセスデータ

オブジェクト内容

CANopenデバイス

オブジェクトディクショナリ

 

EtherCAT
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参考

DC（ディストリビュート・クロック）とは
高精度な時刻同期を行う EtherCAT 特有の機能です。
DCによる時刻同期機能によって、EtherCATマスタと各スレーブ間で同じ時刻が共有されます。
これによって、共有された時刻に合わせて、EtherCAT マスタと各スレーブ間の動作タイミン
グを同期することができます。

ネットワークの基準となる時刻を「リファレンスクロック」と呼びます。
リファレンスクロックは、リファレンスクロックを供給する機能を持つマスタまたはスレーブ
から、各スレーブに供給されます。下記の表のとおり、リファレンスクロックを供給するマス
タまたはスレーブは、使用するコントローラにより決まります。

EtherCAT マスタは、EtherCAT マスタと各スレーブが同期するように、リファレンスクロッ
クを使用して、フレームをスレーブに送信します。
DC機能を持ったスレーブ（同期スレーブ）が、リファレンスクロックに基づいて入出力を行う
ことで高度な時刻同期を行います。

NX/NY シリーズコントローラを使用時 NJシリーズコントローラを使用時
NX/NY シリーズコントローラの EtherCATマス
タ

リファレンスクロックを供給する機能を持ったス
レーブのうち、EtherCAT マスタに配線上最も近
いスレーブ。上記の図のDC機能を持ったスレー
ブで一番左のスレーブとなります。*1

*1. DC 機能を持ったスレーブは、リファレンスクロックを供給する機能を持っています。

EtherCATマスタ

EtherCATマスタと各スレーブ間が時刻情報を共有
することで動作タイミングを同期します。

DC機能を持ったスレーブ
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EtherCAT通信にて、マスタがスレーブとデータ交換する方法には、以下の 2つの方法があります。

常時、マスタがスレーブとデータ交換する方式です。「プロセスデータ通信」と呼びます。
EtherCATのプロセスデータ通信周期（＝プライマリ定周期タスクの周期）ごとにサイクリックに、あ
らかじめ割り付けられた PDOデータ（PDOマッピングされた I/O データ）が入出力されます。
NYシリーズコントローラからは、以下によってアクセスします。
• EtherCATスレーブの I/O に対しては、「デバイス変数」による
• 軸に割り付けたサーボドライバ／エンコーダ入力スレーブ内の各種データに対しては、「軸変数」に
よる

必要時、マスタから、スレーブの指定データの読み書きをする方式です。「SDO通信」と呼びます。
スレーブの指定データの読み書きは、EC_CoESDORead 命令（CoE SDO 読出）または
EC_CoESDOWrite 命令（CoESDO書込）により、以下が可能です。
• スレーブ内の SDOデータ（パラメータ、異常情報など）の読み書き

3-1-2 通信の種類

通信種類 通信種類名 処理タイミング データ種類

サイクリック通信 プロセスデータ通信
（PDO通信）

常時
（プロセスデータ通信周期）

PDOデータ

メッセージ通信 SDO通信 必要時 SDOデータ

プロセスデータ通信（PDO通信）

SDO通信

コントローラ

●サイクリック通信（対PDOデータ）

●メッセージ通信（対SDOデータ）

EC_CoESDORead/
EC_CoESDOWrite

IN

OUT

EtherCAT

●プロセスデータ通信：
常時（プロセスデータ通信周期）データ交換

PDO
データ

SDOデータ

●SDO通信：必要時
（命令またはSysmac Studioから）

EtherCAT通信

IN OUT

デバイス変数
または軸変数（*）

* EtherCATスレーブに対しては、デバイス変数
 軸に割り付けたサーボドライバ/エンコーダ入力スレーブのみに対しては、軸変数

PDO
データ

SDOデータ
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EtherCAT関連の変数には以下の 3種類があります。

3-1-3 EtherCAT関連の変数の種類

変数名 説明
割付変数 デバイス変数 EtherCATスレーブ共通の I/Oの変数です。名称は変更できます。

軸変数 サーボドライバ／エンコーダ入力スレーブ専用の I/Oやパラメータの構造
体型の変数です。
名称は変更できます。

システム定義
変数

EtherCAT マス
タシステム変数

通信パラメータや通信ステータスなどの機能を持ったシステムで定義され
た変数です。名称は変更できません。

コントローラ

 

I/Oポートに対する
デバイス変数

EtherCAT
スレーブ

EtherCAT
スレーブ

EtherCAT
スレーブ

EtherCAT

スレーブ構成

E
t
h
e
r
C
A
T
マ
ス
タ

コントローラ

EtherCAT

サーボドライバサーボドライバ

軸変数 A 軸変数 B

割当 割当

EtherCAT
スレーブ

E
t
h
e
r
C
A
T
マ
ス
タ



3 - 7

3   EtherCAT通信のしくみ

NYシリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュアル 内蔵 EtherCAT ポート編 （SBCD-368）

3-1  E
therC

A
T
通
信
の
種
類
と
設
定

3

3-1-4  EtherC
A
T
通
信
に
必
要
な
設
定

EtherCAT通信をするためには、Sysmac Studio から、以下のネットワーク構成情報を設定して、コ
ントローラにダウンロードすることが必要です。
• ネットワーク構成： マスタとスレーブの構成
• EtherCATマスタ設定： 縮退運転設定、全スレーブ加入待ち時間などのパラメータ設定
• プロセスデータ情報： スレーブの PDOデータの割付情報

参考

正しいネットワーク構成情報がコントローラにダウンロードされていないと、EtherCAT 通信
を行うことができません。
詳細は、 「第 5章 Sysmac Studio による EtherCAT通信の設定」を参照してください。

3-1-4 EtherCAT 通信に必要な設定
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3-2 EtherCAT関連のプログラム作成方法
NYシリーズコントローラでは、EtherCAT スレーブとの読み書き、およびサーボドライバ／エンコー
ダ入力スレーブへのモーション制御を、いずれもコントローラのユーザプログラムから行います。

以下のように、スレーブ種類および対象データに応じた命令および変数を使用します。
スレーブ種類 データ種類 タイミング 命令 変数

軸に割付不可

プロセスデータ 常時読み書き LD、OUT、MOVなど
の読み書き命令

デバイス変数

SDOデータ

必要時読み書き EtherCAT通信命令
(EC_CoESDORead 
または
EC_CoESDOWrite)

ユーザ定義変数

軸に割付可能

プロセスデータ
常時読み書き モーション制御命令ま

たは LD、OUT、MOV
などの読み書き命令

軸変数またはデバイス
変数

SDOデータ

必要時読み書き EtherCAT通信命令
(EC_CoESDORead 
または
EC_CoESDOWrite)

ユーザ定義変数
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3-3 EtherCAT通信の状態遷移

EtherCATマスタは、電源投入時に下記の自己診断機能を実行します。
自己診断の結果、異常を検知した場合には EtherCAT マスタの異常として以下のシステム定義変数に
通知します。

異常種別の詳細は 『NY シリーズ トラブルシューティングマニュアル（SBCA-438）』を参照して
ください。

EtherCAT通信には 4つの制御状態があります。それぞれの制御状態の内容は次のとおりです。

3-3-1 電源投入時の自己診断

診断内容 異常検知時の異常種別 システム定義変数
ネットワーク構成情報の診断 ネットワーク構成情報異常 _EC_NetCfgErr
通信ポートの診断 MACアドレス異常 _EC_MacAdrErr

通信コントローラ故障 _EC_LanHwErr

3-3-2 EtherCAT 通信の制御状態

制御状態の定義

制御状態 内容

１．初期化
通信部の初期化中です。通信はできません。
ネットワーク構成状態がないときも、この状態のままとなります。

２．プレオペレーショナル SDO通信のみ可能な状態です。初期化後には必ずこの状態になり、ネットワー
クの初期設定処理を行い、その後セーフオペレーショナル状態に移行します。

３．セーフオペレーショナル SDO通信に加えてプロセスデータ通信の入力のみが可能な状態です。オペレー
ショナル状態に移行するときに一度必ずこの状態になります。

４．オペレーショナル 通常通信の状態です。
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EtherCAT通信制御では、4つの制御状態を遷移して通信制御を行います。
電源投入後、通信マスタおよびスレーブは、初期化状態→プレオペレーショナル状態→セーフオペレー
ショナル状態→オペレーショナル状態に移行して、EtherCAT通信を開始します。
その後、異常発生時などに応じてこれらの状態を自動的に切り替えながら、EtherCAT通信を行います。

制御状態の遷移

2．プレオペレーショナル状態（SDO通信のみ可能）

電源投入

自己診断

1．初期化状態（プロセスデータ通信、SDO通信とも不可）

3．セーフオペレーショナル状態（プロセスデータ通信の入力、SDO通信可能）

4．オペレーショナル状態（プロセスデータ通信の入出力、SDO通信とも可能）
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参考

I/O リフレッシュ
EtherCAT ネットワークが立ち上がり、プロセスデータの I/O リフレッシュが可能になるまで
の手順を以下に示します。EtherCAT ネットワークの立ち上がりとユーザプログラムの実行に
相関関係はないため、該当スレーブのシステム定義変数（*）をスレーブに関連するデバイス変
数のインタロック条件に加えてユーザプログラムを設計してください。
* _EC_ActSlavTbl[1..n]、_EC_MBXSlavTbl[1..n]、_EC_PDSlavTbl[1..n]、
_EC_DisconnSlavTbl[1..n]、_EC_DisableSlavTbl[1..n]。
n は設定可能なノードアドレスの最大値です。設定可能なノードアドレスの最大値について
は、 「1-3-1 性能仕様 (P.1-9)」を参照してください。

コントローラの動作モード、コントローラ異常の状態に応じて、EtherCAT マスタ関連のメモリ、マ
スタ設定／スレーブ設定のダウンロードの可否、スレーブの状態がどうなるかの詳細については、
「A-1 コントローラの状態との関連 (P.A-2)」を参照してください。

3-3-3 コントローラの状態との関連

① EtherCAT マスタの初期化

電源投入

④該当スレーブのシステム定義変数「_EC_MBXSlavTbl」
 がTRUEになった時、該当のスレーブのメッセージ通信が
 可能となる。

 

⑤該当スレーブのシステム定義変数「_EC_PDSlavTbl」
 がTRUEになった時、該当のスレーブのI/Oリフレッシュが
 有効となる。

 

該当スレーブ
パラメータ設定可能

該当スレーブ
I/Oリフレッシュ開始

START

② ネットワーク構成情報に基づき、スレーブ初期化

③ EtherCAT ネットワーク上のスレーブ加入待ち

ユーザプログラムの実行
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4-1 EtherCATネットワークの敷設
EtherCAT ネットワークの敷設方法について説明します。

NYシリーズコントローラでは、分岐なしのデイジチェーン接続、および分岐スレーブを使用した分岐
ありの接続が可能です。これにより、冗長化やリング以外のすべてのトポロジをサポートします。以
下に分岐スレーブなしと分岐スレーブありのトポロジ例を示します。

 分岐なし

 分岐あり

4-1-1 サポートするネットワークトポロジ

  

：Outポート  

：Inポート  

リモートI/Oスレーブ  

サーボドライバスレーブ 

リモートI/Oスレーブ  

リモートI/Oスレーブ  

EtherCATマスタ  

 

EtherCAT マスタ

分岐スレーブ 分岐スレーブ

分岐スレーブ

リモートI/Oスレーブ

リモートI/Oスレーブ

リモートI/Oスレーブ

サーボドライバスレーブ
サーボドライバスレーブ

リモートI/Oスレーブ

リモートI/Oスレーブサーボドライバスレーブ サーボドライバスレーブ サーボドライバスレーブ ：Outポート

：Inポート
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安全上の要点

汎用 Ethernet ハブ、リピータハブは使用しないでください。使用した場合、全停止フォールト
レベルなどの異常が発生する恐れがあります。

参考

EtherCAT 専用分岐スレーブを使用している場合、実際にスレーブを接続している EtherCAT
専用分岐スレーブのポートが、Sysmac Studio のネットワーク構成と異なっていても、正常に
通信が行われます。
実際にスレーブを接続するポートを、Sysmac Studio のネットワーク構成に一致させる必要が
ある場合は、Sysmac Studio の比較・マージ機能を使用して実際の構成を確認してください。

EtherCAT ネットワーク敷設時の基本的な注意事項は、以下のとおりです。

• EtherCAT ネットワーク敷設工事を行うときは、十分な安全対策を講じたうえ、規格に従った敷設
を行ってください。（「JIS X 5252」または「電気設備技術基準」参照）
敷設工事は、安全対策および規格に詳しい専門業者に依頼されることをお勧めします。
• EtherCAT ネットワーク機器は、ノイズを発生する機器の近くに敷設しないでください。
やむを得ずノイズの多い環境に敷設する場合は、各機器を金属ケースに収納するなどのノイズ対策
を必ず施してください。

• ケーブルの両端ともにシールドをコネクタフードに接続されたシールドケーブルを使用する場合、
機器の接地方法によってはグランドループができるため、ノイズ耐量が低下したり、機器が破壊し
たりすることがあります。機器の接地間の電位差によるグランドループを防止するため、機器間の
基準電位を安定させる必要があります。機器間の接地線にノイズ電流が流れないように接地方法を
検討してください。接地方法については、『NYシリーズ 産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュ
アル ハードウェア編（SBCA-434）』、または 『NY シリーズ 産業用パネル型 PC ユーザーズマ
ニュアル ハードウェア編（SBCA-435）』を参照してください。

4-1-2 敷設時の注意事項

ネットワーク敷設時の注意事項
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• 使用する通信ケーブルについて、下記の事項を確認してください。
• 断線がないか
• ショートしていないか
• コネクタの接続に問題がないか

• 各機器の通信用コネクタに接続するときは、通信ケーブルのコネクタをロックするまで確実に差し
込んでください。
• 通信ケーブルは、高圧電線と区別して敷設、配線してください。
• ノイズを発生する機器の近くには敷設しないでください。
• 高温多湿の環境には敷設しないでください。
• 粉じんやオイルミストなどのない場所で使用してください。
• 通信ケーブルの曲げ半径には制限があります。曲げ半径については、使用する通信ケーブルの仕様
を確認してください。

通信ケーブル敷設時の注意事項
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内蔵 EtherCAT ポートと EtherCAT スレーブ間は、Ethernet 通信ケーブルとコネクタを使用して接
続します。
Ethernet カテゴリ 5（100BASE-TX）以上のツイストペアケーブル（アルミテープと編組の二重遮へ
い）をストレート配線で使用します。

サイズ・線心数（対数）：AWG27 × 4P

サイズ・線心数（対数）：AWG22 × 2P

4-1-3 EtherCAT 通信の配線

コネクタ付ケーブル

商品名 メーカ ケーブル
長（m） 形式 お問い合わせ先

小型タイプ *1

両側コネクタ付ケーブル
（RJ45/RJ45）

*1. 本ケーブルの長さは 0.2、0.3、0.5、1、1.5、2、3、5、7.5、10、15、20mがあります。詳細は、 『産
業用イーサネットコネクタカタログ』（カタログ番号：CDJC-006）を参照してください。

オムロン
株式会社

0.3 形 XS6W-6LSZH8SS30CM-Y 当社カスタマサ
ポートセンタ
TEL：
0120-919-066

0.5 形 XS6W-6LSZH8SS50CM-Y
1 形 XS6W-6LSZH8SS100CM-Y
2 形 XS6W-6LSZH8SS200CM-Y
3 形 XS6W-6LSZH8SS300CM-Y
5 形 XS6W-6LSZH8SS500CM-Y

商品名 メーカ ケーブル
長（m） 形式 お問い合わせ先

堅牢タイプ *1

両側コネクタ付ケーブル
（RJ45/RJ45）

*1. 本ケーブルの長さは 0.3、0.5、1、2、3、5、10、15m があります。詳細は、 『産業用イーサネットコ
ネクタカタログ』（カタログ番号：CDJC-006）を参照してください。

オムロン
株式会社

0.3 形 XS5W-T421-AMD-K 当社カスタマサ
ポートセンタ
TEL：
0120-919-066

0.5 形 XS5W-T421-BMD-K
1 形 XS5W-T421-CMD-K
2 形 XS5W-T421-DMD-K
5 形 XS5W-T421-GMD-K
10 形 XS5W-T421-JMD-K

堅牢タイプ *1

プラグ両側コネクタ付ケーブ
ル（M12 ストレート /M12 ス
トレート）
シールド強化ケーブル仕様

オムロン
株式会社

0.5 形 XS5W-T421-BM2-SS
1 形 XS5W-T421-CM2-SS
2 形 XS5W-T421-DM2-SS
3 形 XS5W-T421-EM2-SS
5 形 XS5W-T421-GM2-SS
10 形 XS5W-T421-JM2-SS

堅牢タイプ *1

プラグ両側コネクタ付ケーブ
ル（M12 ストレート /RJ45）
シールド強化ケーブル仕様

オムロン
株式会社

0.5 形 XS5W-T421-BMC-SS
1 形 XS5W-T421-CMC-SS
2 形 XS5W-T421-DMC-SS
3 形 XS5W-T421-EMC-SS
5 形 XS5W-T421-GMC-SS
10 形 XS5W-T421-JMC-SS
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サイズ・線心数（対数）：AWG24×4P

* 本ケーブルおよびコネクタは、上記の組み合わせでのご使用を推奨します。

サイズ・線心数（対数）：AWG22 × 2P

* 本ケーブルおよびコネクタは、上記の組み合わせでのご使用を推奨します。

使用上の注意

• ノード間のケーブル長は最大で 100mです。ただし、ケーブルによっては 100mを保証して
いないものもあります。一般的に導体がより線の場合は単線より伝送性能が悪くなり 100m
を保証できません。詳細はケーブルメーカに確認ください。
• コネクタを選定する際には、使用するケーブルがコネクタと適合することを確認ください。確
認すべき項目として、導体サイズ、導体の単線／より線、2 対／ 4 対、外径などがあります。

参考

カテゴリ 5以上の Ethernet 通信ケーブルであればシールドの有無にかかわらず通信可能です。た
だし、ノイズ耐性を考慮してアルミテープと編組の二重遮へいシールドケーブルを推奨します。

ケーブル／コネクタ

部品名 メーカ 形式　 お問い合わせ先

ケーブル

日立金属株式会社 NETSTAR-C5E SAB 
0.5 × 4P（*）

鐘通株式会社  企画部

倉茂電工株式会社 KETH-SB（*） 倉茂電工株式会社
昭和電線ケーブルシステ
ム株式会社

FAE-5004（*） 昭和電線ケーブルシステ
ム株式会社

JMACS株式会社 IETP-SB（*） JMACS株式会社

RJ45 コネクタ
パンドウイットコーポ
レーション

MPS588（*） パンドウイットコーポ
レーション日本支社
大阪支店

部品名 メーカ 形式　 お問い合わせ先

ケーブル

倉茂電工株式会社 KETH-PSB-OMR（*） 倉茂電工株式会社
JMACS株式会社 PNET/B（*） JMACS株式会社
昭和電線ケーブルシステ
ム株式会社

FAE-5002（*） 昭和電線ケーブルシステ
ム株式会社

RJ45 組立式コネクタ オムロン株式会社 形 XS6G-T421-1（*） 当社カスタマサポートセ
ンタ
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通信ケーブルは以下のようにストレート配線としてください。

（注）1 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。
2 イーサネットには T568A と T568B の 2 種類の結線方法があります。上記は T568A の結線方法です
が、T568B の結線方法も使用可能です。

コネクタ仕様

ピン配列

ケーブルとコネクタの結線方法とピン配列

仕様 説明
電気的特性 IEEE802.3 規格に準拠
コネクタ機構 RJ45 の 8 ピン モジュラコネクタ（ISO8877 準拠）

ピン番号 信号名称 略称 信号方向
1 送信データ＋ TD+ 出力
2 送信データ－ TD- 出力
3 受信データ＋ RD+ 入力
4 未使用 － －
5 未使用 － －
6 受信データ－ RD- 入力
7 未使用 － －
8 未使用 － －

コネクタ
フード

保安用接地 FG －

1
2
3
4
5
6
7
8

1
2
3
4
5
6
7
8

ワイヤ色
ホワイト・グリーン
グリーン

ホワイト・オレンジ
ブルー

ホワイト・ブルー
オレンジ

ホワイト・ブラウン
ブラウン
シールド線 コネクタフード

ピンNo.ワイヤ色
ホワイト・グリーン
グリーン

ホワイト・オレンジ
ブルー

ホワイト・ブルー
オレンジ

ホワイト・ブラウン
ブラウン
シールド線コネクタフード

ピンNo.
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EtherCATネットワークは、接続形態を選ばず自由な結線が可能です。
EtherCATマスタ側からの通信ケーブルを、スレーブの In ポートに、次のスレーブへの通信ケーブル
をOut ポートにそれぞれ接続します。
なお、ネットワークの終端となるスレーブのOut ポートには、何も接続しません。

各スレーブ間のケーブル長（図の L1、Ｌ2、・・・Ln）は、各々 100m 以内としてください。
ケーブル総延長は Sysmac Studio にて通信が可能かを確認してください。
通信ケーブルのコネクタが、カチッと音がして固定されるまで確実に接続してください。

使用上の注意

運転中に EtherCAT スレーブの通信ケーブルを抜く場合は、以下のいずれかの操作を行った後
に行ってください。
• EtherCAT スレーブを離脱させる。
• 後続する EtherCAT スレーブを含めて無効とする。
運転中のスレーブの交換方法については、 「9-2 通信中のスレーブの交換方法 (P.9-3)」を参
照してください。

参考

機器間の接続はOut ポートと In ポートの組み合わせで接続するように注意してください。Out
ポートとOut ポート、In ポートと In ポートを接続すると、正常に通信ができません。

4-1-4 通信ケーブルの接続

Inポート

Outポート

EtherCATマスタ

スレーブ

L1

L2

Ln

通信ケーブル

何も接続しません

終端スレーブ

内蔵 EtherCATポート
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使用上の注意

• Ethernet通信ケーブルの接続や脱着は、コントローラの電源がOFFの状態で行ってください。
• Ethernet 通信ケーブルの曲げ半径を確保するため、余裕を持ったスペースを取ってください。
使用する通信ケーブル、コネクタ、およびコントローラにより必要なスペースが異なります。
『NY シリーズ 産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル ハードウェア編

（SBCA-434）』、または 『NYシリーズ マ 産業用パネル型 PC ユーザーズマニュアル ハー
ドウェア編（SBCA-435）』を参照してください。

1 Ethernet 通信ケーブルを敷設します。

2 Ethernet 通信ケーブルを NY シリーズコントローラの内蔵 EtherCAT ポートに取り付けます。
ロックするまで確実にコネクタを差し込んでください。

4-1-5 ケーブルの接続方法

RJ45形式のモジュラコネクタ内蔵EtherCATポート

コントローラ
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Sysmac Studio を使用したネットワーク構成情報の設定方法と EtherCAT 通信の確
認方法を説明します。

5-1 ネットワーク構成情報の概要 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .5-2

5-2 EtherCATネットワーク構成の作成 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .5-3

5-3 EtherCATスレーブの変数と軸の設定  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .5-6
5-3-1 デバイス変数の登録（EtherCATスレーブ共通）  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .5-6
5-3-2 軸の設定（サーボドライバ／エンコーダ入力スレーブの場合のみ） . . . . . . . .5-9

5-4 EtherCATマスタおよびスレーブのパラメータ設定  . . . . . . . . . . . . . . . . . .5-10
5-4-1 EtherCATマスタの設定  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5-10
5-4-2 EtherCATスレーブの設定 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5-14

5-5 EtherCATネットワーク構成の比較・マージ  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .5-20
5-5-1 Sysmac Studio による実ネットワーク構成との比較・マージ  . . . . . . . . . 5-20
5-5-2 ネットワーク構成の自動生成 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5-25
5-5-3 Sysmac Studio による実ネットワーク構成からのシリアル番号取得  . . . . 5-28

5-6 ネットワーク構成情報のダウンロード  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .5-30
5-6-1 Sysmac Studio によるネットワーク構成情報のダウンロード  . . . . . . . . . 5-30

5-7 EtherCAT構成・設定後の通信状態の確認 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .5-32

Sysmac Studio による
EtherCAT通信の設定
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5-1 ネットワーク構成情報の概要
EtherCAT通信を実行するには、Sysmac Studio で、以下の 3つのデータを作成し、コントローラに
ダウンロードすることが必要です。これら３つのデータが設定されると「ネットワーク構成情報」が
自動生成されます。
コントローラにネットワーク構成情報がダウンロードされると、EtherCAT マスタはネットワーク構
成情報を、スレーブの初期化やプロセスデータ通信を行います。
ここでは、ネットワーク構成情報の設定方法と EtherCAT通信の確認方法を説明します。

ネットワーク構成情報

ネットワーク構成情報

• EtherCATネットワーク構成
• プロセスデータ情報
（スレーブ内PDOデータの割付情報。「PDOマッピング情報」とも呼ぶ）
• EtherCATマスタおよびスレーブのパラメータ設定
（縮退運転設定、全スレーブ加入待ち時間など）

NYシリーズ コントローラ

 

 

EtherCATマスタのパラメータ設定

EtherCATスレーブの
PDOデータ 

サーボドライバ
スレーブの
PDOデータ 

 

ネットワーク構成情報

EtherCATマスタ  Sysmac Studio 

ネットワーク構成情報
のダウンロード

プロセスデータ情報EtherCATネットワーク構成

・縮退運転設定

・全スレーブ加入待ち時間

など

EtherCAT  

スレーブ

マスタ
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5-2 EtherCATネットワーク構成の作成
ここでは、EtherCATネットワーク構成を作成する方法を説明します。

1 オフラインで Sysmac Studio を起動します。

2 マルチビューエクスプローラから［構成・設定］－［EtherCAT］をダブルクリックします。ま
たは［構成・設定］－［EtherCAT］を右クリックして［編集］を選択します。

エディット ウィンドウに EtherCAT マスタが表示されます。

[EtherCAT]をダブルクリックまたは、右クリックで［編集］を選択

マルチビューエクスプローラ

エディット ウィンドウ
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3 ツールボックスで選択したスレーブをドラッグし、エディット ウィンドウのマスタの下にドロッ
プします。
マスタの下にスレーブが追加されます。

4 同様にツールボックスで選択したスレーブをドラッグし、エディット ウィンドウの接続したい
スレーブの下にドロップします。
スレーブの下にスレーブが追加されます。

スレーブの削除やコピー・ペーストの操作手順の詳細は、『Sysmac Studio Version 1 オペ
レーションマニュアル』（SBCA-470）を参照してください。
EtherCAT スレーブターミナル構成の作成については、『NX シリーズ EtherCAT カプラユ
ニット ユーザーズマニュアル』（SBCD-361）および 『Sysmac Studio Version 1 オペレー
ションマニュアル』（SBCA-470）を参照してください。

MDP 対応スレーブおよびそのスレーブに接続可能なモジュール構成の編集については、
『Sysmac Studio Version 1 オペレーションマニュアル』(SBCA-470) の「A-8 EtherCAT
ネットワークでのMDP対応スレーブ設定」を参照してください。

ツールボックス

スレーブをドラッグ＆ドロップ
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参考

実ネットワーク構成をSysmac Studio がオンラインで取得・表示し、そのネットワーク構成を
プロジェクトに採用することもできます。
詳細は、「5-5-2 ネットワーク構成の自動生成 (P.5-25)」を参照してください。
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5-3 EtherCATスレーブの変数と軸の設定
EtherCAT スレーブのプロセスデータを読み書きする場合は、デバイス変数を使用します。また、軸
に割付可能なスレーブをモーション制御機能モジュールで操作する場合は、軸変数を使用します。こ
こでは、デバイス変数の登録と軸の設定について説明します。

Sysmac Studio の I/O マップにて、I/Oポートにデバイス変数を割り付けます。それにより、デバイ
ス変数を変数テーブルに登録します。
以下の３つの方法があります。
• 変数テーブルに登録済みの変数を選択する方法
• デバイス変数名を新規で入力する方法
• デバイス変数名を自動生成する方法

 

あらかじめ登録しておいた変数を、I/Oマップにて選択します。
たとえば以下のときに、この方法でデバイス変数を登録します。
• スレーブ構成情報の作成よりもプログラミングを先行するとき
• 他のプロジェクトのプログラムを再利用するとき
以下の操作によります。

1 グローバル変数テーブルまたはいずれかのPOUのローカル変数テーブルに、あらかじめ変数を
登録しておきます。

2 その変数でプログラムを作成します。

3 スレーブ構成情報を作成します。

4 マルチビューエクスプローラの［構成・設定］－［I/Oマップ］をダブルクリックします。また
は、［I/Oマップ］を右クリックし、［編集］を選択します。

5 I/O マップ上で、その変数をプルダウンリストから選択して、I/Oポートに割り付けます。

5-3-1 デバイス変数の登録（EtherCATスレーブ共通）

変数テーブルに登録済みの変数を選択する方法

あらかじめグローバル変数テーブルに登録して
おいたユーザ定義の変数を選択
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デバイス変数名をユーザが入力します。
たとえば以下のときに、この方法でデバイス変数を登録します。
• I/O スレーブの I/O に割り付ける Pデバイス変数名を任意につけるとき

以下の操作によります。

1 マルチビューエクスプローラの［構成・設定］－［I/O マップ］をダブルクリックします。また
は、［I/Oマップ］を右クリックし、［編集］を選択します。

2 I/O マップにて、I/O ポートを選択して、［変数］の列に変数名を入力します。

各スレーブの I/Oポートに対して、デバイス変数が割り付けられます。

3 登録先の変数テーブルを指定する場合は、［変数種別］で指定します。

デバイス変数名を新規で入力する方法
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デバイス変数名を、「デバイス名」と「I/Oポート名」の組み合わせで自動生成します。
［デバイス名］の設定については、スレーブのパラメータ設定にて行います。
［デバイス名］の初期値は、スレーブの場合、「E」＋「001 からの連番」です。
たとえば以下のときに、この方法でデバイス変数を登録します。
• デバイス変数名の入力の手間を省きたいとき

以下の操作によります。

1 マルチビューエクスプローラの［構成・設定］－［I/Oマップ］をダブルクリックします。また
は、［I/Oマップ］を右クリックし、［編集］を選択します。

I/O マップが表示されます。

2 I/O マップにて、スレーブまたは I/Oポートを選択して、右クリックして［デバイス変数生成］
を選択します。

デバイス変数名を自動生成する方法

自動生成されたデバイス変数
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3 登録先の変数テーブルを指定する場合は、後で［変数種別］を指定します。

各スレーブの I/O ポートに対して、デバイス変数が自動的に割り付けられ、[ 変数種別 ] で指
定した変数テーブルに登録されます。

参考

•「デバイス名」は、ユーザが設定することを推奨します。
• I/O ポートに対して割り付けた変数を解除するときは、「変数」の列を空白にするか、または、
右クリックして［割付解除］を選択します。
デバイス変数の割り付けが解除されます。ただし、このとき、登録先変数テーブルの変数は
削除されません。
デバイス変数の詳細については、『NYシリーズ 産業用パネル型PC／産業用ボックス型PC
ユーザーズマニュアル ソフトウェア編（SBCA-436）』を参照してください。
• 変数登録時またはデバイス変数生成時に［変数種別］を指定しなかった場合は、自動的にグ
ローバル変数テーブルに登録されます。

軸に割付可能なスレーブをモーション制御機能モジュールで操作する場合、軸の設定を行います。
軸の設定項目、および設定方法の詳細は、 『NY シリーズ 産業用パネル型 PC ／産業用ボックス
型 PC ユーザーズマニュアル モーション制御編（SBCE-379）』を参照してください。

5-3-2 軸の設定（サーボドライバ／エンコーダ入力スレーブの場合のみ）
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5-4 EtherCATマスタおよびスレーブの
パラメータ設定

1 マルチビューエクスプローラから［構成・設定］－［EtherCAT］をダブルクリックします。ま
たは、［構成・設定］－［EtherCAT］を右クリックして、［編集］を選択します。

2 エディット ウインドウに表示された EtherCAT マスタを選択します。

EtherCAT マスタの設定項目は次のとおりです。

5-4-1 EtherCATマスタの設定

項目名 編集 備考
デバイス名 可 EtherCATマスタの名称を表示します。

初期値：Master
形式名 不可 Master 固定
製品名称 不可 Master 固定
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スレーブ数 不可 トポロジから自動計算されます。
表示範囲：0～スレーブ最大数*1

PDO通信周期 1 不可 プロセスデータ通信周期 1の時間が表示されます。
プライマリ定周期タスクのタスク周期から自動入力されます。
初期値：1000μs

PDO通信周期 2 不可 プロセスデータ通信周期 2の時間が表示されます。*2

定周期タスク (実行優先度 5)のタスク周期から自動入力されます。
初期値：---

リファレンスクロック機能 不可 リファレンスクロックを供給する機能を持つマスタか、持たないマスタ
かを表します。*3

あり：リファレンスクロックを供給する機能を持っている。
なし：リファレンスクロックを供給する機能を持っていない。

ケーブル総延長*4 可 スレーブ間を接続するケーブル長の合計です。
初期値：1000m

縮退運転設定 可 通信異常（ケーブルの断線やスレーブの故障など）をマスタが検出した
時に、ネットワーク上の全スレーブとの通信を［停止する］、もしくは
［縮退する］を選択します。
初期値：縮退する
異常内容については、 『NYシリーズ トラブルシューティングマニュ
アル（SBCA-438）』を参照してください。

全スレーブ加入待ち時間 可 EtherCATポートのリンク検出後から全スレーブが加入するまでの時間
を設定します。
設定範囲：3秒～ 200 秒
初期値：30秒
加入待ち時間内に、全スレーブが揃った時点で、プロセスデータ通信を
開始します。加入待ち時間を超えても全スレーブが揃っていない場合
は、「ネットワーク構成照合異常」を検出します。
起動に時間のかかるスレーブを使用する場合には、加入待ち時間の設定
値を大きくすることで、異常を検出しないように調整することができま
す。

PDO通信連続タイムアウト
検出回数

可 プロセスデータ（PDO）通信タイムアウトが連続して指定回数以上発生
した場合に「プロセスデータ受信タイムアウト」が発生します。
高ノイズの環境などで、「プロセスデータ受信タイムアウト」が頻発す
る場合には、設定値を大きくします。
スレーブの交換が必要な場合は、必ず 2回以上に設定してください。
設定範囲：1回～ 50回*5

初期値：2回
リビジョンチェック基準 可 ネットワーク構成情報に保存されているスレーブのリビジョン値（以

下、設定値とします）と実際のスレーブが持つリビジョン値（以下、実
機値とします）を、通信開始時に照合チェックし、動作を許可する基準
を指定します。
照合チェックで不一致と判断されたスレーブとの通信は開始されず、
「ネットワーク構成照合異常」が発生します。
設定値：設定値≦実機／設定値=実機／チェックなし*6

初期値：設定値≦実機
シリアル番号チェック基準*7 可 ネットワーク構成情報に保存されているスレーブのシリアル番号と実際

のスレーブに設定されているシリアル番号とを、通信開始時に照合
チェックするか、しないかを選択します。
照合チェックで不一致と判断されたスレーブとの通信は開始されず、
「ネットワーク構成照合異常」が発生します。
設定値 : 設定値=実機／チェックなし
初期値 : チェックなし

項目名 編集 備考
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 リビジョンチェック結果によるスレーブとの通信動作

安全上の要点

•［縮退運転設定］を［停止する］に設定している場合、EtherCAT 通信異常がいずれかのス
レーブで発生すれば、全スレーブとプロセスデータ通信を停止します。
このときのサーボドライバの動作は、サーボドライバの仕様に従います。
［縮退運転設定］については、装置の異常発生時に安全な挙動をとるように十分考慮してくだ
さい。
•［リビジョンチェック基準］を［チェックなし］に設定している場合、EtherCATのリビジョ
ンの異なるスレーブに対しても、パラメータ転送が実行されます。
互換性のないリビジョンのスレーブが接続されている場合は、不正なパラメータが設定され
て、正しく動作しないことがあります。
そのため、［リビジョンチェック基準］を［チェックなし］とする場合は、互換性のあるス
レーブが接続されていることを確認したうえで、パラメータ転送を実行してください。

DC同期補正 可 DC時刻の同期ジッタ精度を保証するためのDC同期補正処理にスレー
ブ監視オプションの有無を設定します。
「スレーブ監視オプションあり」にすると、マスタはスレーブのDC時
刻を監視しながらDC同期補正処理を実行します。
本設定は、スレーブ起動時にスレーブアプリケーション異常が発生する
場合に使用します。
「スレーブ監視オプションあり」に設定し再接続すると、異常の発生を
防止できる可能性があります。異常が発生しなくなった場合、全スレー
ブの起動時間およびスレーブの再加入時間が長くなります。
設定範囲：スレーブ監視オプションあり /スレーブ監視オプションなし
初期値：スレーブ監視オプションなし

*1. スレーブ最大数は、 「1-3-1 性能仕様 (P.1-9)」を参照してください。
*2. NY シリーズコントローラの場合、[---] と表示されます。
*3. NY シリーズコントローラは [あり ]と表示されます。
*4. ケーブル長の合計が初期値 (1000m) を超える場合、ケーブル総延長に適切な値を設定してください。
*5. 設定ユニットバージョンがVer.1.26 未満の場合、1～ 8回です。
*6. リビジョン値のチェック結果によるスレーブとの通信動作は、後述の 「リビジョンチェック結果によるス
レーブとの通信動作 (P.5-12)」の表を参照してください。

*7.［設定値=実機］の設定の場合、ネットワークを構成するスレーブを交換すると、そのスレーブとの通信は開
始されません。［設定値=実機］の設定のまま、スレーブを交換する必要がある場合は、ネットワーク構成情
報の修正と、EtherCAT マスタへのダウンロードが必要となります。厳密な機器構成管理が必要な場合のみ、
このパラメータの設定値を［設定値=実機］としてください。

「リビジョンチェック基準」
の設定値 リビジョン値のチェック結果 スレーブとの通信動作

設定値≦実機 設定値　＞　実機値 通信不可
設定値　＝　実機値 通信可能
設定値　＜　実機値 通信可能

設定値=実機 設定値　＞　実機値 通信不可
設定値　＝　実機値 通信可能
設定値　＜　実機値 通信不可

チェックなし 設定値　＞　実機値 通信可能
設定値　＝　実機値 通信可能
設定値　＜　実機値 通信可能

項目名 編集 備考
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参考

ネットワーク構成照合
EtherCATマスタは起動時に、ネットワーク構成情報と、実ネットワークの照合を行います。照
合不一致の場合は、システム定義変数の「ネットワーク構成照合異常」を通知します。
なお、この設定はシステム全体への設定であり、スレーブ単位での設定はできません。

*1 オプションは選択可能です。
*2 ［シリアル番号チェック基準］の設定は EtherCAT トポロジ内のすべてのスレーブを一括チェック

します。
スレーブの個別指定はできません。初期値は［チェックなし］です。

照合する情報 必須／オプション 説明
スレーブ接続台数 必須 ネットワークに存在するスレーブ台数
ベンダ ID 必須 各スレーブのベンダ ID
プロダクトコード 必須 各スレーブのプロダクトコード
リビジョン オプション（*1） 各スレーブの改正番号
シリアル番号 オプション（*1）（*2） 全スレーブのシリアル番号
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1 マルチビューエクスプローラから［構成・設定］－［EtherCAT］をダブルクリックします。
または、［構成・設定］－［EtherCAT］を右クリックして、［編集］を選択します。

2 エディット ウィンドウに表示された EtherCAT スレーブを選択します。

EtherCAT スレーブの設定項目は次のとおりです。

5-4-2 EtherCATスレーブの設定

項目名 編集 備考
デバイス名 可 スレーブの名称を表示します。

初期値：E＊＊＊（＊は００１からの追番）
初期値はノードアドレスから自動生成されます。

形式名 不可 スレーブの機種名が自動生成され表示されます。
製品名称 不可 スレーブの製品名称が表示されます。
リビジョン 不可 スレーブのリビジョンが表示されます。
PDO通信周期 不可 スレーブのプロセスデータの通信周期が表示されます。

• PDO通信周期 1（XXXXμs）
プライマリ定周期タスクのタスク周期が通信周期となります。
XXXXの部分には現在の通信周期の設定値が表示されます。
例 : PDO通信周期 1（8000μs）
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ノードアドレス 可 ノードアドレスを設定します。
初期値はスレーブ追加時に自動設定されます。
設定範囲：設定可能ノードアドレス範囲*1

有効／無効設定 可 スレーブを通信対象として、有効とするか無効とするかの設定です。
• 有効：スレーブを動作させます。
• 無効：スレーブを動作させません。*2

実際の EtherCAT ネットワーク上には敷設されていないが、将来的
に増設を予定している場合の増設対象スレーブ、システム稼働中の装
置構成を変更する場合の切り替え対象スレーブを、無効スレーブとし
て設定します。
［無効］に設定したスレーブにもプロセスデータの割付を設定するこ
とができ、システム定義変数・デバイス変数としてユーザプログラム
で使用することができます。
初期値：有効

シリアル番号 不可 スレーブのシリアル番号を表示します。
初期値：0x00000000（オフラインの場合のみ）
マスタのメニューから［全スレーブシリアル番号取得］を設定する
と、実機のシリアル番号に更新されます。
マスタの設定項目の［シリアル番号チェック基準］を［設定値＝実
機］に設定している場合、実機のシリアル番号と一致していないと
「ネットワーク構成照合異常」が発生します。
実機のシリアル番号の取得方法については、 「5-5-3 Sysmac 
Studio による実ネットワーク構成からのシリアル番号取得 
(P.5-28)」を参照してください。

PDOマッピング設定 可 Sysmac Studio によって、スレーブごとにプロセスデータの初期割
付が用意されています。
ネットワーク構成を作成すると、自動的にその初期割付のプロセス
データで、デバイス変数が作成されます。ここで割り付けられたプロ
セスデータは、デバイス変数として、ユーザプログラム上で読み書き
できます。
有効なPDOが存在する場合は、そのリストが表示されます。
有効なPDOが存在しない場合は、［---］が表示されます。
必要に応じて、プロセスデータの割付を編集する場合は、リストの一
番下の行にある［PDOマッピング設定の編集］ボタンをクリックし
ます。詳細は、 「 PDOマッピング設定の変更 (P.5-16)」を参照し
てください。

DC有効 可 DC機能を持つスレーブの場合は、［有効］が表示されます。
DC機能を持つスレーブでDC機能を［無効］に編集できるスレーブ
の場合は、［有効］／［無効］が表示され、選択できます。
DC機能が有効の場合、同期タイミング (Sync0、Sync1) を選択さ
きるものがあります。Sync0 の場合、［有効 (DC Sync0)］と表示し
ます。
DC機能を持たないスレーブの場合は、［---］が表示されます。

リファレンスクロッ
ク機能

不可 リファレンスクロックを供給する機能を持つスレーブか、持たないス
レーブかを表します。
リファレンスクロックを供給する機能を持つスレーブの場合、［あり］
と表示されます。
リファレンスクロックを供給する機能を持たないスレーブの場合、
［なし］と表示されます。

初期化パラメータ設定 可 初期化パラメータ設定機能を持つスレーブの場合は、［設定］が表示
されます。
初期化パラメータ設定機能を持たないスレーブの場合は、［---］が表
示されます。
設定値を編集する場合は、［初期化パラメータ設定の編集］ボタンを
クリックします。

項目名 編集 備考
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ESI ファイルによって、スレーブごとにプロセスデータの初期割付が定義されています。
スレーブによっては、必要に応じてプロセスデータの割付の変更できるものがあります。
Sysmac Studio 上の操作を次に示します。

1 割付データを変更するスレーブを選択すると、そのスレーブのパラメータと割付データが
表示されます。

バックアップパラ
メータ設定

可 バックアップパラメータ設定機能を持つスレーブの場合は、［設定］
が表示されます。
バックアップパラメータ設定機能を持たないスレーブの場合は、
［---］が表示されます。
設定値を編集する場合は、［バックアップパラメータ設定の編集］ボ
タンをクリックします。

*1. 設定可能ノードアドレス範囲は、 「1-3-1 性能仕様 (P.1-9)」を参照してください。
*2.［無効］に設定したスレーブは実際の EtherCAT ネットワーク上に存在しなくてもネットワークの異
常とはならないため、将来のシステム拡張への備えや現状のシステムから切り離した状態での運転を
行うことができます。なお、システム稼働中に無効スレーブを稼働させるためには、専用命令により
無効スレーブの有効化を実行することができます。また、稼働中のスレーブを専用命令により無効化
することも可能です。

PDOマッピング設定の変更

項目名 編集 備考

スレーブ
パラメータ

割付データ

スレーブ
パラメータ
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2 割付データの画面右下にある［PDOマッピング設定の編集］ボタンを選択します。

[PDO マッピング設定の編集 ] ダイアログボックスが表示されるので、割付データを編集
することができます。

3 ［PDOマッピングリスト］から使用する出力データ（RxPDO）、入力データ（TxPDO）を
ラジオボタンで選択します。

［編集可］フラグがある PDOでは、使用するスレーブのオブジェクトをエントリに追加ま
たは削除できます。詳細は、 「A-3-4 PDO エントリ一覧の編集 (P.A-20)」を参照して
ください。

4 ［OK］ボタンを選択します。
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 有効／無効設定と命令による指示の関係
EtherCAT スレーブの有効 /無効設定の状態と命令による指示の内容に応じた結果は、以下のとお
りです。

*1 実機が存在する場合でも、以下のいずれかの異常が発生している場合はスレーブに対して無効または有効の
操作はできません。
• マスタがネットワーク構成情報異常発生中または、ネットワーク構成異常発生中のとき
• 該当スレーブが離脱中または、スレーブ初期化異常、プロセスデータ通信異常、スレーブアプリケーショ
ン異常、EtherCATフレーム受信なし異常が発生中のとき

*2 無効設定中（実機あり／なしいずれも）の離脱指定はできません。

使用上の注意

専用命令により有効／無効を変更した設定は、コントローラの電源を OFF すると、Sysmac
Studio の設定に戻ります。変更した設定を保持するためには、Sysmac Studio で設定を変更
してから、再度ネットワーク構成情報をコントローラに転送してください。

 有効／無効設定の状態変化と入出力動作の関係
EtherCAT スレーブの有効／無効設定の状態変化に応じた入出力動作は以下のとおりです。

使用上の注意

「有効」→「無効」切替後のスレーブのデバイス変数の値は切替直前の値が保持されます。
「有効」または「無効」状態の確認を行う場合は、以下のことを確認してください。

EtherCATスレーブの有効／無効設定

ECATスレーブの設定 命令による指示 結果
有効 有効化 有効のままです（正常終了）

無効化 無効となります
無効（実機あり） (*1)、（*2） 有効化 有効となります

無効化 無効のまま（正常終了）
無効（実機なし）／離脱中 有効化／無効化 異常発生となります（異常終了）

状態変化
入力 出力

入力リフレッシュ値 デバイス変数の値 デバイス変数の値 出力リフレッシュ値
電源投入後／
EtherCAT ネット
ワーク構成情報転
送後の「無効」ス
レーブ

入力リフレッシュ
を行いますが、デ
バイス変数には反
映されません。

ゼロまたは
FALSE

ユーザプログラム
実行結果によりま
す。

出力リフレッシュ
を行いません。

「無効」→「有効」
切替後のスレーブ

入力リフレッシュ
を行います。

入力リフレッシュ
値を反映します。

ユーザプログラム実
行結果によります。

デバイス変数の値
を出力します。

「有効」→「無効」
切替後のスレーブ

入力リフレッシュ
を行いますが、デ
バイス変数には反
映されません。

切替直前の値が保
持されます。

ユーザプログラム
実行結果によりま
す。

スレーブの機種と設
定に依存します。
なお、GXシリー
ズ EtherCATス
レーブの場合は、
スレーブ側の「通
信異常時の出力保
持／クリア機能」
にしたがった値を
出力します。
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① 入力デバイスのデバイス変数を参照する時は有効であることを事前に確認します。

② 入力デバイスが無効である場合、デバイス変数の値を常時上書きします。

 無効設定したスレーブの位置にあるスレーブ情報と動作の関係
［無効］に設定したスレーブの位置に実ネットワーク構成上でスレーブが存在する場合、［無効］に
設定したスレーブに対する動作はスレーブ情報によって異なります。[ 無効］に設定したスレーブ
と実ネットワーク構成上のスレーブのスレーブ情報を比較した結果で、[ 無効］に設定したスレー
ブに対する動作が決まります。次の表のとおりです。

スレーブ情報 ［無効］に設定したスレーブに対する動作

ノードアドレス ベンダ ID／
プロダクトコード メッセージ通信 プロセスデータ

通信 発生する異常 バックアップ／
リストア照合

一致 一致 行う 行わない 正常運転
（異常発生しま
せん）

行う

一致 異なる 行わない 行わない ネットワーク構
成照合異常発生

行わない

異なる 一致 行わない 行わない ネットワーク構
成照合異常発生

行わない

異なる 異なる 行わない 行わない ネットワーク構
成照合異常発生

行わない

入力デバイスの
デバイス変数

入力信号がONのときの処理(A) 

入力信号がONのときの処理(B) 

システム定義変数
_EC_DisableSlavTbl

[入力デバイスの
ノードアドレス] 

入力デバイスの
デバイス変数

システム定義変数
_EC_DisableSlavTbl

[入力デバイスの
ノードアドレス]

  

システム定義変数
_EC_DisableSlavTbl

[入力デバイスの
ノードアドレス]

入力デバイスの
デバイス変数

入力デバイスの
デバイス変数

入力デバイスの
デバイス変数

入力デバイスが無効
であるときは 

FALSEとみなす 

入力信号がONのときの処理(A) 

入力信号がONのときの処理(B) 

R
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5-5 EtherCATネットワーク構成の比較・
マージ

Sysmac Studio で設定したネットワーク構成（以下、設定とします）と、実ネットワーク上の接続構
成（分岐配線の分岐箇所を含む、以下、実ネットワーク構成とします）とが一致しているかを、Sysmac
Studio で比較します。
ここでの比較内容は以下のとおりです。
• ノードアドレス
• ベンダ ID
• プロダクトコード
• リビジョン値
• 接続ポート

設定と実ネットワーク構成とを完全に一致させることで、異常発生時の異常箇所の特定ができるよう
になります。
比較結果に差異がある場合は、Sysmac Studio でマージ操作を行います。

5-5-1 Sysmac Studio による実ネットワーク構成との比較・マージ

 

#09（分岐スレーブ） 

#10 

 
Sysmac Studioで設定した
ネットワーク構成（設定）  

※ #はノードアドレスを示します。 Inポート Outポート 

#13 #15 
 

Out1 Out2 Out3 

#09（分岐スレーブ） 

#15 

 
実ネットワーク上の接続構成
（実ネットワーク構成）  

#13 #10 

Out1 Out2 Out3 

分岐箇所のOutポート番号と接続されたスレーブのノードアドレスが不一致
（例#09のOut１・Out3に接続するスレーブがそれぞれ設定と実ネットワーク構成で異なります。）

  
 

#11 #14 

#12 

#11 

#12 

#14 
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ここでは、Sysmac Studio 上のネットワーク構成と実ネットワーク構成との比較・マージ操作の手順
を説明します。

1 Sysmac Studio を起動し、オンラインにします。

2 マルチビューエクスプローラから［構成・設定］－［EtherCAT］をダブルクリックします。ま
たは、［構成・設定］－［EtherCAT］を右クリックして、［編集］を選択します。

エディットウィンドウが表示されます。

3 エディットウィンドウに表示されたEtherCATマスタを選択し、右クリックして［実ネットワー
ク構成と比較・マージ］を選択します。
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［実ネットワーク構成と比較・マージ］ダイアログボックスが表示されます。［比較結果］に、
設定と実ネットワーク構成の比較結果が表示されます。

4 実ネットワーク構成のみにあるスレーブは［比較結果］に［追加］と表示されるため、該当す
る［実ネットワーク構成］にあるスレーブを［Sysmac Studio 上のネットワーク構成］にド
ラッグ＆ドロップします。

ドラッグ＆ドロップをすることで、［Sysmac Studio 上のネットワーク構成］にスレーブが追
加され、［比較結果］がすべて［一致］となります。

ドラッグ＆ドロップ



5 - 23

5   Sysmac Studio による EtherCAT通信の設定

NYシリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュアル 内蔵 EtherCAT ポート編 （SBCD-368）

5-5  E
therC

A
T
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
構
成
の
比
較
・
マ
ー
ジ

5

5-5-1  S
ysm
ac S

tudio
に
よ
る
実
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
構
成
と
の
比
較
・
マ
ー
ジ

5 ［閉じる］ボタンを選択します。

エディットウィンドウに戻り、設定と実ネットワーク構成との比較・マージが完了します。

なお、設定のみにあるスレーブは［比較結果］に［削除］と表示されます。以下の例では、設
定と実ネットワーク構成とでノードアドレスが異なるため、［比較結果］で［削除］と［追加］
が表示されています。

 

このような場合は［Sysmac Studio 上のネットワーク構成］にあるノードアドレスが異なるス
レーブのノードアドレスを修正するか、あるいは実ネットワーク構成のスレーブのノードアド
レスを修正した上で、再度比較・マージを実行し、構成を一致させます。
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参考

• マスタとスレーブ間の通信ケーブルの結線が正しい状態で比較・マージ操作をしてください。
誤った配線がされている場合は、［実ネットワーク構成と比較・マージ］ダイアログボックス
が表示されません。
• 実ネットワーク構成上のスレーブに問題がある場合は、［実ネットワーク構成と比較・マージ］
ダイアログボックスが表示されません。その場合の処置については、 「 [ 実ネットワーク構
成と比較・マージ ]ダイアログボックスが表示されない場合 (P.5-24)」を参照してください。
• EtherCAT フレーム受信なし異常が発生している場合は、［実ネットワーク構成と比較・マー
ジ］ダイアログボックスが表示されません。異常要因を取り除いてから比較・マージ操作を
してください。異常要因については、 『NY シリーズ トラブルシューティングマニュアル
（SBCA-438）』を参照してください。
•［実ネットワーク構成と比較・マージ］を実施すると、Sysmac Studio とコントローラ間の
同期状態が解除されます。オンライン状態でスレーブに対する操作をする場合は、Sysmac
Studio とコントローラ間を同期してください。
同期の詳細については、『Sysmac Studio Version 1 オペレーションマニュアル
（SBCA-470）』を参照してください。

次のような場合には、エラーメッセージが表示され、Sysmac Studio 上のネットワーク構成と実ネッ
トワーク構成との比較が実行できません。表示されるメッセージに従って適切な処置を行ってから、
Sysmac Studio 上のネットワーク構成と実ネットワーク構成との比較を実行します。
• スレーブのノードアドレス設定に誤りがある。

 スレーブのノードアドレス設定に誤りがある場合
スレーブのノードアドレス設定に誤りがある場合、Sysmac Studio上のネットワーク構成と実ネッ
トワーク構成との比較をしようとすると、以下のようなエラーメッセージが表示されます。メッ
セージに書かれたスレーブのノードアドレス設定の誤りを修正してから、Sysmac Studio上のネッ
トワーク構成と実ネットワーク構成との比較を実行します。

バージョン関連情報

スレーブのノードアドレス設定の誤りをリストで表示する機能は、Sysmac Studio の Ver.1.22
以降で、使用可能です。

[ 実ネットワーク構成と比較・マージ ]ダイアログボックスが表示されな
い場合
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オフラインでネットワーク構成の作成をする方法とは別に、実ネットワーク構成を Sysmac Studio 上
に自動生成することができます。
ここでは、実ネットワーク構成の自動生成の操作手順を説明します。

1 Sysmac Studio を起動し、オンラインにします。

2 マルチビューエクスプローラから［構成・設定］－［EtherCAT］をダブルクリックします。ま
たは、［構成・設定］－［EtherCAT］を右クリックして、［編集］を選択します。

3 エディットウィンドウに表示されたEtherCATマスタを選択し、右クリックして［実ネットワー
ク構成と比較・マージ］を選択します。

［実ネットワーク構成と比較・マージ］ダイアログボックスが表示されます。

5-5-2 ネットワーク構成の自動生成
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4 ［実ネットワーク構成に合わせる］ボタンを選択します。
 

［Sysmac Studio 上のネットワーク構成］に［実ネットワーク構成］の構成が反映され、［比較
結果］がすべて［一致］となります。（Sysmac Studio 上のネットワーク構成が実ネットワー
ク構成に従って作成された状態になります。） 

5 ［閉じる］ボタンを選択します。

6 オフライン状態にした上でデバイス変数の割り付け、軸パラメータの設定、タスク設定、マス
タおよびスレーブのパラメータを設定します。
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参考

• マスタとスレーブ間の通信ケーブルの結線が正しい状態で実施してください。誤った配線が
されている場合は、［実ネットワーク構成と比較・マージ］ダイアログボックスが表示されま
せん。
• 実ネットワーク構成上のスレーブに問題がある場合は、［実ネットワーク構成と比較・マージ］
ダイアログボックスが表示されません。その場合の処置については、 「 [ 実ネットワーク構
成と比較・マージ ]ダイアログボックスが表示されない場合 (P.5-24)」を参照してください。
• EtherCAT フレーム受信なし異常が発生している場合は、［実ネットワーク構成と比較・マー
ジ］ダイアログボックスが表示されません。異常要因を取り除いてから比較・マージ操作を
してください。異常要因については、 『NY シリーズ トラブルシューティングマニュアル
（SBCA-438）』を参照してください。
•［実ネットワーク構成に合わせる］ボタンによる Sysmac Studio 上のネットワーク構成の自
動生成を行うと、あらかじめ Sysmac Studio 上で設定されていたネットワーク構成、マスタ
設定、スレーブに関係する各種設定（無効設定、PDOマッピング設定、初期化パラメータ設
定、バックアップパラメータ設定、I/Oマップで登録したデバイス変数の割り付け、軸設定で
登録した軸変数へのスレーブの割り付け、タスク設定で登録したスレーブを制御するタスク
の設定）はすべて破棄されます。
Sysmac Studio 上に存在する設定を残した状態で、実ネットワーク構成の情報を統合する場
合は、比較・マージ操作でネットワーク構成を作成してください。比較・マージ操作につい
ては、「5-5-1 Sysmac Studio による実ネットワーク構成との比較・マージ (P.5-20)」を
参照してください。

•［実ネットワーク構成と比較・マージ］を実施すると、Sysmac Studio とコントローラ間の
同期状態が解除されます。オンライン状態でスレーブに対する操作を行う場合は、Sysmac
Studio とコントローラ間を同期してください。
同期の詳細については、『Sysmac Studio Version 1 オペレーションマニュアル』
（SBCA-470）を参照してください。
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EtherCAT マスタの設定項目の［シリアル番号チェック基準］を［設定値 = 実機］で使用する場合、
スレーブのシリアル番号が設定されたネットワーク構成情報をコントローラにダウンロードする必要
があります。
ここでは、Sysmac Studio 上のスレーブのシリアル番号に、実機のシリアル番号を反映させる方法を
説明します。

1 Sysmac Studio を起動し、オンラインにします。

2 マルチビューエクスプローラから[構成・設定]－[EtherCAT]をダブルクリックします。または、
[構成・設定 ] － [EtherCAT] を右クリックして、[編集 ] を選択します。

3 エディットウィンドウに表示された EtherCAT マスタを選択し、右クリックして［全スレーブ
シリアル番号取得］を選択します。

 

実機のシリアル番号が Sysmac Studio 上のスレーブの設定項目［シリアル番号］に反映され
ます。

5-5-3 Sysmac Studio による実ネットワーク構成からのシリアル番号取得
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• マスタとスレーブ間の通信ケーブルの結線が正しい状態で実施してください。誤った配線が
されている場合は、［全スレーブシリアル番号取得］ができません。
• ノードアドレスが設定されていないスレーブや、ノードアドレスが重複しているスレーブが
実ネットワーク上に接続されている場合は、［全スレーブシリアル番号取得］ができません。
ノードアドレスを正しく設定したスレーブを実ネットワーク上に接続した状態で実施してく
ださい。
• EtherCAT フレーム受信なし異常が発生している場合は、［全スレーブシリアル番号取得］が
できません。異常要因を取り除いてから比較・マージ操作をしてください。異常要因につい
ては、 『NYシリーズ トラブルシューティングマニュアル（SBCA-438）』を参照してくだ
さい。
•［実ネットワーク構成と比較・マージ］ダイアログボックスですべてのスレーブ構成が一致し
ていない場合は、［全スレーブシリアル番号取得］ができません。［実ネットワーク構成と比
較・マージ］ダイアログボックスですべてのスレーブ構成が一致している状態で実施してく
ださい。
ただし、［無効］に設定されたスレーブが Symac Studio 上のみに存在するために、すべての
スレーブ構成が［一致］していない場合に限っては、［全スレーブシリアル番号取得］ができ
ます。
•［無効］に設定されたスレーブが実ネットワーク構成に存在しない環境で、［全スレーブシリ
アル番号取得］を実施した場合は、Sysmac Studio 上の［無効］に設定されたスレーブのシ
リアル番号は 0x00000000 にクリアされます。
［無効］に設定されたスレーブが実ネットワーク構成に存在する場合は、実ネットワーク構成
上のスレーブのシリアル番号が反映されます。
•［全スレーブシリアル番号取得］によるシリアル番号の取得を行うと、あらかじめ Sysmac
Studio 上で設定されていたシリアル番号は、実ネットワーク構成上のスレーブのシリアル番
号にすべて反映されます。Sysmac Studio 上のシリアル番号を更新してよいことを確認した
上で実施してください。

• [ 全スレーブシリアル番号取得 ]を実施すると、Sysmac Studio とコントローラ間の同期状態が
解除されます。オンライン状態でスレーブに対する操作を行う場合は、Sysmac Studio とコント
ローラ間を同期してください。
同期の詳細については、『Sysmac Studio Version1 オペレーションマニュアル』
（SBCA-470）を参照してください。
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5-6 ネットワーク構成情報のダウンロード

Sysmac Studio からプロジェクト上のネットワーク構成情報を NY シリーズコントローラにダウン
ロードします。
ネットワーク構成情報をダウンロードするには、同期機能を使用します。
同期の詳細については、『Sysmac Studio Version 1 オペレーションマニュアル』（SBCA-470）を
参照してください。

安全上の要点

ユーザプログラムを転送すると、コントローラにリスタートが発生し、EtherCAT スレーブと
の通信が途絶えます。その間のスレーブ出力は、スレーブの仕様に従います。EtherCAT ネッ
トワーク構成により、通信が途絶える時間が異なります。
ユーザプログラム転送時は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。

使用上の注意

• リンクオフ異常が発生している場合、異常要因を取り除き、異常解除後ダウンロードしてく
ださい。

1 オンライン状態で［コントローラ］－［同期］を選択します。

 

同期ウィンドウが表示されます。

5-6-1 Sysmac Studio によるネットワーク構成情報のダウンロード
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2 ［転送［パソコン→コントローラ］］ボタンを選択します。

Sysmac Studio からコントローラへネットワーク構成情報が転送されます。

参考

EtherCAT スレーブのバックアップパラメータは同期の対象外となっており、初期状態ではス
レーブに転送されません。
バックアップパラメータを転送するには、同期ウィンドウで [ 高機能ユニットのパラメータと
EtherCATスレーブのバックアップパラメータ（同期の対象外）は転送しない ]のチェックボッ
クスをオフとした上で、スレーブにチェックを入れて [ 転送 [ パソコン→コントローラ ]] ボタ
ンを選択します。
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5-7 EtherCAT構成・設定後の通信状態の確認
正常なネットワーク構成情報がNYシリーズコントローラにダウンロードされていると、EtherCAT通
信は、コントローラの動作モードとは無関係に、自動的に開始されます。
EtherCAT 通信を開始後、EtherCAT マスタと全 EtherCAT スレーブの間でプロセスデータ通信が正
常に行われていることをプロセスデータ通信状態で確認します。

次のいずれかの方法でプロセスデータ通信状態を確認します。
• Sysmac Studio のコントローラステータスモニタ
• システム定義変数

それぞれの方法で、確認する内容は次のとおりです。

 Sysmac Studio のコントローラステータスモニタ
コントローラステータスモニタの詳細画面で、「EtherCAT プロセスデータ通信」の項目を確認し
ます。「EtherCAT プロセスデータ通信」の項目が「通信中」の場合、プロセスデータ通信を正常
に行っていることを示します。Sysmac Studio のコントローラステータスモニタの表示方法は、
『Sysmac Studio Version 1 オペレーションマニュアル（SBCA-470）』を参照してください。

 システム定義変数
ユーザプログラムでシステム定義変数の「_EC_PDActive」（プロセスデータ通信ステータス）を確
認します。「_EC_PDActive」が TRUE の場合、プロセスデータ通信を正常に行っていることを示
します。

プロセスデータ通信が正常に行われていない場合、Sysmac Studio でイベントログの内容を確認し、
対処してください。イベントログの内容は、 『NY シリーズ トラブルシューティングマニュアル
（SBCA-438）』を参照してください。

安全上の要点

• 電源投入直後、EtherCAT の通信が確立していない場合があります。システム定義変数を用
いて通信が確立したことを確認してから、デバイス変数・軸変数を制御に使用するようにプ
ログラミングしてください。
• EtherCAT スレーブや高機能ユニットの設定を変更してリスタートするときは、接続先の対
象機器の安全を十分に確認してから行ってください。

使用上の注意

• EtherCAT スレーブの構成を変更して、軸割付設定を再設定した場合はネットワーク構成情
報を再ダウンロードする必要があります。
• ネットワーク構成情報をコントローラにダウンロードしていない場合、EtherCAT マスタは
プロセスデータ通信を行いません。そのため、エラー通知も行われません。このとき、
EtherCAT 通信の制御状態は、「初期化状態」（プロセスデータ通信、SDO通信とも不可）と
なります。

プロセスデータ通信状態の確認方法
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EtherCAT ネットワークを構築後、敷設工事が正しく実施されているかどうかを確認する必要がある
場合は、EtherCAT ネットワークの回線品質の診断を行ってください。EtherCAT ネットワークの回
線品質の診断する方法は、 「第 10章 診断・統計情報」を参照してください。

EtherCATネットワークの回線品質の確認
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プロセスデータ通信と SDO通信についての通信タイミング、応答時間、専用命令、お
よびサンプルプログラムを説明します。

6-1 プロセスデータ通信（PDO通信）  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .6-2
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プロセスデータ通信とSDO通信
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6-1 プロセスデータ通信（PDO通信）
プロセスデータ通信は、プロセスデータ通信周期（＝プライマリ定周期タスクのタスク周期）で、サ
イクリックに、マスタ－スレーブ間でデータ交換をする通信方式です。
NYシリーズコントローラでは、割付変数によって、プログラム上からスレーブのデータをアクセスし
ます。

割付変数は、スレーブの種類によって、以下のように異なります。

プログラム上の命令のパラメータに、割付変数を指定します。

NY シリーズコントローラのユーザプログラムからは、デバイス変数で「軸」に割り付けていない
EtherCAT上のスレーブのプロセスデータ（マスタとスレーブ間で一定周期毎に交換する I/Oデータ）
を読み書きすることができます。

6-1-1 プロセスデータ通信の割付変数

スレーブの種類 割付変数 Sysmac Studio 上の操作画面
「軸」に割り付けていない
EtherCAT スレーブ

デバイス変数 I/Oマップ

「軸」に割り付けられている
EtherCAT スレーブ

軸変数 軸設定

デバイス変数

 

NYシリーズコントローラ

スレーブ スレーブ
 

ユーザプログラム読み書き

デバイス変数

EtherCAT

プロセスデータ プロセスデータ
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モーション制御命令の入出力変数に対するパラメータとして軸変数（構造体）を指定することによっ
て、EtherCAT 上の「軸」に割り付けられているサーボドライバ / エンコーダ入力スレーブの制御を
行うことができます。

軸変数（構造体）は、以下のデータから成ります。
• パラメータ：最大加速度、ソフトウェアリミットなど
• I/O：原点近傍入力、サーボONなど
• 運転ステータス：加速中、位置決め完了待ちなど
• エラー /ワーニングステータス：位置偏差エラー、加速度エラーなど

軸変数

 

NYシリーズコントローラ

サーボドライバ/エンコーダ
入力スレーブ

サーボドライバ/エンコーダ
入力スレーブ 

ユーザプログラム読み書き、指令

軸変数（構造体）

EtherCAT

プロセスデータ
プロセスデータ
プロセスデータ

プロセスデータ
プロセスデータ
プロセスデータ
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プロセスデータ通信周期は、「シーケンス制御のプライマリ定周期タスクのタスク周期」と一致します。
また、同時に、「モーション制御周期」となります。
コントローラの各機能モジュール間および機能モジュールとスレーブ間の制御周期は以下のとおりで
す。

「プライマリ定周期タスクのタスク周期」＝「モーション制御周期」＝「プロセスデータ通信周期」と
なります。

プライマリ定周期タスクのプロセスデータ通信周期は、EtherCAT スレーブごとに I/O リフレッシュ
を割り付けたタスクのタスク周期に同期します。
I/Oリフレッシュのタスクへの割付、Sysmac Studio での設定操作、および I/O リフレッシュのタイ
ミングを以下に示します。

 I/O リフレッシュのタスクへの割付
EtherCAT スレーブの I/Oリフレッシュを、タスクに割り付けます。
I/O リフレッシュ対象によって、割付可能なタスクと割付単位が異なります。割付単位とは、ひと
つの I/O を制御するタスクに割り付けることができる、I/O リフレッシュ対象のまとまりのことで
す。たとえば、割付単位がスレーブターミナルの場合、1 台の通信カプラユニットに複数の NX ユ
ニットを接続していても、I/O リフレッシュを割り付けられるタスクはひとつだけです。
I/O リフレッシュ対象、割付可能なタスク、割付単位の関係は、次のとおりです。

6-1-2 プロセスデータ通信のリフレッシュタイミング

プロセスデータ通信周期とタスク設定の関係

EtherCAT
マスタ機能
モジュール

PLC機能モジュール

NYシリーズコントローラ

スレーブ
スレーブ側処理

スレーブ側でのデータ
更新周期（スレーブによる）

プロセスデータ通信周期
（EtherCAT上のデータ伝送周期）
＝プライマリ定周期タスク
のタスク周期

シーケンス制御周期
（プライマリ定周期タスク
あるいは
定周期タスク（実行優先度16）
のタスク周期）

EtherCAT通信

デバイス
変数

モーション制御周期
（プライマリ定周期タスク
のタスク周期）

モーション
制御機能
モジュール

軸
変数 軸

変数

命令

モーション
制御命令

ユーザプログラムの
実行
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 Sysmac Studio での設定操作
軸に割り付けていない各スレーブ／ユニットは、Sysmac Studio の［タスク設定 ]‒［I/O を制御
するタスク］で I/O リフレッシュするタスクを設定します。
詳細は、 『NYシリーズ 産業用パネル型PC／産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル ソフ
トウェア編（SBCA-436）』を参照してください。
軸に割り付けている各スレーブ／ユニットは、Sysmac Studio の［モーション制御設定］で、使
用するモーション制御を選択すると、I/Oリフレッシュするタスクが設定されます。
詳細は、 『NYシリーズ 産業用パネル型PC／産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル モー
ション制御編（SBCE-379）』を参照してください。

 I/O リフレッシュのタイミング
EtherCATスレーブごとの I/Oリフレッシュのタイミングは、次のとおりです。

以下にI/Oリフレッシュを実行するタスクとプロセスデータ通信周期とモーション制御の関係を示
します。

I/O リフレッシュ対象 割付可能なタスク 割付単位
通信カプラユニット
ただし、スレーブターミナル上に、軸に割り
付けているNXユニットあり

プライマリ定周期タスク スレーブターミナル

通信カプラユニット
ただし、スレーブターミナル上に、軸に割り
付けているNXユニットなし

プライマリ定周期タスク、または定
周期タスク（実行優先度 16）

[ 軸 ] に割り付けている EtherCAT スレーブ プライマリ定周期タスク スレーブ
上記以外の EtherCATスレーブ プライマリ定周期タスク、または定

周期タスク（実行優先度 16）

I/O を制御するタスク I/Oリフレッシュの周期
プライマリ定周期タスク プライマリ定周期タスクのタスク周期*1

*1. I/O リフレッシュの周期がスレーブでサポートしている通信周期かどうかは、各スレーブのマニュア
ルを参照してください。Sysmac Studio で、I/O リフレッシュの周期の値にスレーブがサポートし
ていない通信周期の値を設定すると異常となります。異常となるのは、オムロン製かつ同期設定して
いるスレーブだけです。

定周期タスク（実行優先度 16） プライマリ定周期タスクのタスク周期*1*2

*2. EtherCAT 通信は、プライマリ定周期タスクの I/Oリフレッシュで実行されます。EtherCATスレー
ブを定周期タスク（実行優先度 16）で制御する場合、I/O リフレッシュでのデータ更新周期は、定
周期タスク（実行優先度 16）の周期となります。

I/O リフレッシュを実行するタスク プロセスデータ通信周期 モーション制御
プライマリ定周期タスク プロセスデータ通信周期 モーション制御
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スレーブとプロセスデータを入出力するデバイス変数、および軸変数を読み書きするときには、プロ
セスデータの有効性を確認する必要があります。

コントローラの電源の投入直後など EtherCAT の通信が確立していない場合、プロセスデータは無効
となるため、プロセスデータを入出力するデバイス変数および軸変数の値も無効な値になります。前
回 EtherCAT の通信が確立していた場合、デバイス変数および軸変数の値は、EtherCAT の通信が確
立した時に更新された値になっています。

EtherCAT の通信が確立すると、プロセスデータが有効になり、プロセスデータを入出力するデバイ
ス変数および軸変数の値も有効な値になります。プロセスデータが有効になることを確認してから、プ
ロセスデータを入出力するデバイス変数および軸変数を読み書きしてください。
以下のシステム定義変数を用いて、プロセスデータの有効性を確認します。
• スレーブごとのプロセスデータの有効性を確認する場合
「_EC_PDSlavTbl」（プロセスデータ通信中スレーブテーブル）
• スレーブ全体のプロセスデータの有効性を確認する場合
「_EC_PDActive」（プロセスデータ通信ステータス）

使用上の注意

ノイズが発生したときや、EtherCAT スレーブからネットワークケーブルを抜いたときに、通
信中のフレームが消失することがあります。フレームが消失すると、スレーブの入出力データ
が伝わらなくなり、意図しない動作をする恐れがあります。スレーブの出力はスレーブの仕様
に従います。詳細は、各スレーブのマニュアルを参照してください。ノイズ対策やスレーブの
交換が必要な場合は、以下の処置を行ってください。
• システム定義変数の「_EC_InDataInvalid」（入力データ無効）をインタロック条件としてユー
ザプログラムを作成してください。
• EtherCAT マスタの設定項目の「PDO 通信連続タイムアウト検出回数」を、必ず 2 回以上
に設定してください。設定方法については、 「5-4-1 EtherCAT マスタの設定 (P.5-10)」
を参照してください。

次にプロセスデータの有効性を確認するサンプルプログラムを記載します。

6-1-3 プロセスデータの有効性の確認
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スレーブごとにプロセスデータの有効性を確認し、スレーブの入出力を制御するサンプルプログラ
ムです。
入出力するスレーブのノードアドレスは「1」とし、「スレーブ 1」と表記します。
システム定義変数「_EC_PDSlavTbl」（プロセスデータ通信中スレーブテーブル）を使用して、ス
レーブ 1のプロセスデータの出力と入力が有効であるかどうかを確認します。
スレーブ 1 のプロセスデータの出力と入力が有効であるときに、E001_In_Bit00 が TRUE になる
と、E001_Out_Bit07 が TRUE になります。また、スレーブ 1 のプロセスデータの出力が有効で
あるときに、E001_Out_Bit00 が TRUEになります。

 LD

 ST
IF _EC_PDSlavTbl[1]=TRUE AND _EC_CommErrTbl[1]=FALSE AND
_EC_SlavErrTbl[1]=WORD#16#0 THEN
A:=TRUE;
ELSE  
A:=FALSE;
END_IF;

（* 出力有効条件 *）
IF A=TRUE THEN
Slav_Out:=TRUE;
ELSE
Slav_Out:=FALSE;
END_IF;

（* 入力有効条件 *）
IF A=TRUE AND InDataInvalid=FALSE THEN
Slav_In:=TRUE;
ELSE
Slav_In:=FALSE;
END_IF;

スレーブごとのプロセスデータの有効性を確認するサンプルプログラム

_EC_PDSlavTbl[1] _EC_CommErrTbl[1]

_EC_SlavErrTbl[1]
WORD#16#0000

スレーブ1_出力有効

_EC_InDataInvalid

スレーブ1入力

スレーブ1出力

EQ

EN
In1

In2 スレーブ1_入力有効

スレーブ1_出力有効 E001_Out_Bit00

スレーブ1_入力有効 E001_In_Bit00 E001_Out_Bit07
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（*出力データ有効 *）
IF Slav_Out=TRUE THEN
E001_Out_Bit00:=TRUE;
ELSE
E001_Out_Bit00:=FALSE;
END_IF;

（* 入力データ有効 *）
IF Slav_In=TRUE AND E001_In_Bit00=TRUE  THEN
E001_Out_Bit07:=TRUE;
ELSE
E001_Out_Bit07:=FALSE;
END_IF;

参考

ユーザプログラムからは、システム定義変数「_EC_PDSlavTbl」（プロセスデータ通信中スレー
ブテーブル）を参照することによって、EtherCAT 通信による I/O リフレッシュが正常に行わ
れているかを判別することができます。

ネットワークに接続している全スレーブのプロセスデータの有効性を確認し、スレーブとの入出力
を制御するサンプルプログラムです。入出力するスレーブのノードアドレスは「1」とします。
システム定義変数「_EC_PDActive」（プロセスデータ通信ステータス）を使用して、全スレーブの
プロセスデータの出力と入力が有効であるかどうかを確認します。
全スレーブのプロセスデータの出力と入力が有効であるときに、E001_In_Bit00 が TRUE になる
と、E001_Out_Bit07 が TRUE になります。また、スレーブ全体のプロセスデータの出力が有効
であるときに、E001_Out_Bit00 が TRUEになります。

 LD

全スレーブのプロセスデータの有効性を確認するサンプルプログラム

_EC_PDActive

_EC_SlavErr
WORD#16#0000

全スレーブ_出力有効

_EC_InDataInvalid

全スレーブ入力

全スレーブ出力

EQ

EN
In1

In2 全スレーブ_入力有効

全スレーブ_出力有効 E001_Out_Bit00

全スレーブ_入力有効 E001_In_Bit00 E001_Out_Bit07
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 ST
IF _EC_PDActive=TRUE AND _EC_SlavErr=WORD#16#0 THEN
A:=TRUE;
ELSE  
A:=FALSE;
END_IF;

（* 出力有効条件 *）
IF A=TRUE THEN
AllSlav_Out:=TRUE;
ELSE
AllSlav_Out:=FALSE;
END_IF;

（* 入力有効条件 *）
IF A=TRUE AND InDataInvalid=FALSE THEN
AllSlav_In:=TRUE;
ELSE
AllSlav_In:=FALSE;
END_IF;

（* 出力データ有効 *）
IF ALLSlav_Out=TRUE THEN
E002_Out_Bit00:=TRUE;
ELSE
E002_Out_Bit00:=FALSE;
END_IF;

（* 入力データ有効 *）
IF ALLSlav_In=TRUE AND E002_In_Bit00=TRUE THEN
E002_Out_Bit07:=TRUE;
ELSE
E002_Out_Bit07:=FALSE;
END_IF;
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システムにおけるプロセスデータ通信の最大入出力応答時間を示します。

演算処理（シーケンス制御およびモーション制御）が、EtherCAT 通信をリフレッシュしたプライマ
リ定周期タスクのタスク周期内で行われた場合のタイミングチャートを下記に示します。

(1) スレーブが、センサなどの入力情報からプロセスデータのフレームを生成します。

(2) EtherCATマスタが、コントローラの IOリフレッシュでスレーブからのプロセスデータの
フレームを受信し、コントローラ内に入力データとして取り込みます。

(3) コントローラのユーザプログラム実行およびモーション制御で、入力データをもとに演算
処理され、出力データが決定します。

(4) EtherCAT マスタが、(3) の出力データからプロセスデータの送信フレームを生成し、ス
レーブの受信処理に間に合うようにスレーブに送信します。

(5) スレーブが、定時トリガのタイミングで、EtherCAT マスタからのプロセスデータの送信
フレームを受信し、リレーなどの出力機器に出力します。

6-1-4 プロセスデータ通信のシステム応答時間

標準的な同期タイミングチャート

入力

コントローラ

回線

スレーブ
処理

OI UP
RG MC

タスク周期 =プライマリ定周期タスクの周期

出力

送信周期 =タスク周期

定時トリガ =タスク周期

タイムラグ＝タスク周期

｛
OI UP

RG MC OI UP
RG MC OI UP

RG MC OI UP
RG MC OI UP

RG MC

OI：IOリフレッシュ

UPRG：ユーザプログラム実行

MC：モーション制御

｛ スレーブ出力応答時間スレーブ入力応答時間

最大入出力応答時間

タスク周期 +伝送遅延時間 +送信ジッタ

プロセスデータ通信周期 =タスク周期

(1)

(2) (3) (4)

(5)
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最大入出力応答時間は、EtherCAT スレーブを I/O リフレッシュするコントローラの定周期タスクご
とに計算します。
最大入出力応答時間の計算式は、以下のとおりです。

使用上の注意

上記の計算式で求められる値は目安であり、保証値ではありません。実際の運用前に、必ず実
機を使用して性能確認を行ってください。

以下に、計算式の各要素の値を求める方法を説明します。

 定周期タスクのタスク周期
プライマリ定周期タスクのタスク周期です。

 伝送遅延時間
コントローラのシリーズやI/O リフレッシュするコントローラの定周期タスクにより伝送遅延時間
の算出方法は以下のとおりです。

(1) Sysmac Studio による算出
Sysmac Studio による EtherCAT マスタの伝送遅延時間の表示機能を使用します。表示
方法の詳細については、次項の 「 Sysmac Studio で EtherCATマスタの伝送遅延時間
を表示する手順 (P.6-13)」を参照してください。

(2) 計算式による算出
計算式による算出方法では以下の計算式を使用します。
計算式で得られる値は概算値です。

計算に必要となるパラメータを以下に説明します。

最大入出力応答時間の計算式

最大入出力応答時間＝ 定周期タスクのタスク周期（=プロセスデータ通信周期）× 2
＋ スレーブ入力応答時間 ＋ スレーブ出力応答時間
＋ 伝送遅延時間 ＋ 送信ジッタ

コントローラのシ
リーズ

I/Oリフレッシュするコントロー
ラの定周期タスク 算出方法

NYシリーズ プライマリ定周期タスク ･ Sysmac Studio による算出
･ 計算式による算出

伝送遅延時間 [μs] ＝ 1.24[μs] × 「EtherCAT スレーブの台数」 ＋ 0.082[μs] 
×「EtherCAT のフレーム長 [バイト ]」

パラメータ 説明
EtherCAT スレーブ
の台数

同一の EtherCAT ネットワーク上におけるすべての EtherCAT スレーブ
の台数です。EtherCATスレーブターミナルは 1台と数えます。
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 送信ジッタ
コントローラのシリーズにより送信ジッタの数値は以下のとおりです。

 スレーブ入力応答時間
スレーブが、外部入力機器から入力情報を取り込み、プロセスデータとして EtherCAT 通信上にフ
レームが送信されるまでの時間です。スレーブ固有の内部処理の時間です。各スレーブのマニュア
ルを参照してください。

 スレーブ出力応答時間
スレーブが、EtherCAT 通信上からプロセスデータのフレームを受信し、出力情報として外部出力
機器に出力されるまでの時間です。スレーブ固有の内部処理の時間です。各スレーブのマニュアル
を参照してください。

EtherCATのフレー
ム長（バイト）

EtherCATのフレーム長は、同一の EtherCATネットワーク上にて、プ
ライマリ定周期タスクで I/Oリフレッシュする EtherCAT スレーブの以
下の条件により算出したデータサイズ（バイト）の合計となります。
･ データサイズ（バイト）の合計が 64バイト以下の場合は、EtherCAT
のフレーム長を 64バイトとします。
･ 入力データと出力データの両方を持つ EtherCAT スレーブは、入力
データサイズと出力データサイズのどちらか大きい値を使用します。
たとえば、次の構成例におけるEtherCAT のフレーム長（バイト）は以
下となります。
（構成例）
･ GXシリーズなどの当社製 EtherCAT スレーブ 2 台：
データサイズ 20 バイト／台
･ EtherCATスレーブターミナル 1 台：
入力データサイズ 50バイト、出力データサイズ 30バイト

「EtherCATフレーム長（バイト）」＝ 20 バイト＋ 20 バイト＋ 50バイ
ト＝ 90バイト

コントローラのシリーズ 送信ジッタ
NYシリーズ 10μs

パラメータ 説明
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Sysmac StudioでNYシリーズコントローラ内蔵EtherCATポートの伝送遅延時間を表示することが
できます。Sysmac Studio で伝送遅延時間を表示する手順は次のとおりです。

1 EtherCATの構成編集画面で、EtherCAT マスタまたは EtherCAT スレーブを右クリックして、
［マスタの伝送遅延時間の算出］を選択します。

2 アウトプットウィンドウに、PDO通信周期1、PDO通信周期2の伝送遅延時間が表示されます。

EtherCAT スレーブを I/O リフレッシュするコントローラの定周期タスクごとに適用する
EtherCATマスタの伝送遅延時間は、以下のとおりです。

使用上の注意

Sysmac Studio は、EtherCATスレーブの台数や EtherCAT のフレーム長などの構成情報に応
じて、EtherCAT マスタの伝送遅延時間を算出し表示します。そのため、EtherCAT の構成・
設定を変更する場合は、再度、本機能を実行してください。

Sysmac Studio で EtherCATマスタの伝送遅延時間を表示する手順

I/Oリフレッシュするコントローラの定周期タスク 適用するEtherCAT マスタの伝送遅延時間
プライマリ定周期タスク PDO通信周期 1の伝送遅延時間
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NYシリーズコントローラが全停止フォールトレベルのコントローラ異常を検知した場合に、スレーブ
の出力はオペレーショナル状態では停止前のプロセスデータの値となります。その後、セーフオペレー
ショナル状態へ移行して、スレーブの出力はスレーブの設定に従います。スレーブからの入力は、停
止前のプロセスデータの値となります。なお、メッセージ通信は継続します。（*1）

全停止フォールトレベルのコントローラ異常が発生した場合、変数の値は初期値となっても、マスタ
からスレーブへの出力はしません。スレーブの出力はスレーブの設定に従います。

*1 セーフオペレーショナルへ遷移時に、以下の異常が発生することがあります。
･ スレーブアプリケーション異常
･ スレーブ初期化異常

すべてのスレーブがセーフオペレーショナル状態になり、出力がスレーブの設定に従った値になるま
での最長時間、および計算式は次のとおりです。計算式の対象スレーブは、オムロン製スレーブだけ
です。

6-1-5 全停止フォールトレベルのコントローラ異常発生時の入出力動作と
強制値リフレッシュ機能

全停止フォールトレベルのコントローラ異常発生時の入出力動作

全停止フォールトレベル
のコントローラ異常を検知
したとき  

 

NYシリーズコントローラ

入力データは停止前の値

出力データは
停止前の値 スレーブ スレーブ

停止前の値
セーフオペレーショナル状態
ではスレーブの設定に従う。

停止前の値
セーフオペレーショナル状態
ではスレーブの設定に従う。

変数の値 初期値→→→→→→→→→→→→→ 

スレーブからの入力 停止前の値→→→→→→→→→→→→→→→→→→→→→→→→→ 

停止前の値       初期値 

スレーブの状態 セーフオペレーショナル→→ 

スレーブの出力値 設定に従う→→→→→→→→ 停止前の値      設定に従う 

運転停止

オペレーショ
ナル

セーフオペレー
ショナル（*1）

徐々に移行 

全スレーブがセーフオペレ
ーショナル状態となり、出力
はスレーブの設定に従う
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使用上の注意

スレーブの発生中異常は、EtherCAT スレーブターミナルを除いて、全停止後、取得できなく
なります。

参考

全停止フォールトレベルのコントローラ異常発生時、関係するシステム定義変数の値は、以下
のようになります。
_EC_InDataInvalid = TRUE
_EC_PDSlavTbl[] = FALSE
_EC_MBXSlavTbl[] = 停止前の値

デバッグ時に Sysmac Studio 上の強制値リフレッシュ指定操作で、スレーブへのプロセスデータの出
力、スレーブからのプロセスデータの入力の値をあらかじめ設定した強制値に変更する機能です。

コントローラ 計算式 最長時間
NYシリーズ PDO通信連続タイムアウト検出回数×スレーブに割

り当てているタスクのタスク周期*1 ＋ 10ms

*1. 複数のタスクに割り当てている場合、最も長いタスク周期で計算します。

左記の計算式の結果です。
ただし、計算結果が 110ms以下
の場合は 100～ 110msになり
ます。

強制値リフレッシュ機能

入力データは強制値に変換（任意の値）

出力データは

強制値に変換

（任意の値）

NYシリーズ

コントローラ

デバッグ時

強制値リフレッシュ操作
Sysmac Studio

スレーブ スレーブ 
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全停止フォールトレベルのコントローラ異常発生中、または正常運転中のとき、強制値リフレッシュ
機能は以下の動作となります。

* 全停止フォールトレベルのコントローラ異常が発生した場合、スレーブの状態がオペレーショナル状態では出
力値は停止前の値となり、セーフオペレーショナル状態では出力値はスレーブの設定に従います。

使用上の注意

• 通信異常の場合、マスタは全スレーブとの通信を継続するか停止するかを選択できます。詳
細は 「5-4-1 EtherCAT マスタの設定 (P.5-10)」を参照してください。
• ノイズが発生したときや、EtherCATスレーブからネットワークケーブルを抜いたときに、通
信中のフレームが消失することがあります。フレームが消失すると、スレーブの入出力デー
タが伝わらなくなり、意図しない動作をする恐れがあります。スレーブの出力はスレーブの
仕様に従います。詳細は、各スレーブのマニュアルを参照してください。ノイズ対策やスレー
ブの交換が必要な場合は、以下の処置を行ってください。
• システム定義変数の「_EC_InDataInvalid」（入力データ無効）をインタロック条件として
ユーザプログラム作成してください。 「6-1-3 プロセスデータの有効性の確認 (P.6-6)」
を参照してください。
• EtherCATマスタの設定項目の「PDO通信連続タイムアウト検出回数」を、必ず 2回以上
に設定してください。設定方法については、 「5-4-1 EtherCATマスタの設定 (P.5-10)」
を参照してください。

• 通信異常によりスレーブがマスタからの信号を受信できなくなった場合、スレーブの出力は
スレーブの設定に従います。また、正常運転から通信異常に移行するまでの間にフレーム消
失が発生します。フレーム消失時の出力は、同期スレーブ（サーボドライバとエンコーダ）と
非同期スレーブで異なります。同期スレーブの出力はスレーブの設定に従います。非同期ス
レーブの出力は直前の値を保持します。

詳細は各スレーブのマニュアルを参照してください。

参考

ユーザプログラムからは、システム定義変数「_EC_PDSlavTbl」（プロセスデータ通信中スレー
ブテーブル）を参照することによって、EtherCAT 通信による I/O リフレッシュが正常に行わ
れているかを判別することができます。

全停止フォールトレベルのコントローラ異常発生中／正常運転中と、強
制値リフレッシュ機能の関係

条件 全停止フォールトレベルのコントローラ異常発生
中（*）

正常運転中

強制値リフレッ
シュ機能

有効 出力データ：停止前の値（オペレーショナル状態）
スレーブの設定に従う（セーフオペレーショナル
状態）
入力データ：停止前の値（オペレーショナル状態）

出力データ：強制値
入力データ：強制値

無効 出力データ：停止前の値（オペレーショナル状態）
スレーブの設定に従う（セーフオペレーショナル
状態）
入力データ：停止前の値（オペレーショナル状態）

出力データ：プロセスデータ
入力データ：プロセスデータ

正常時 フレーム消失時 通信異常時
同期スレーブの出力
（サーボドライバ /エンコーダ）

デバイス変数の値
に従う

スレーブの設定に
従う

スレーブの設定に
従う

非同期スレーブの出力 デバイス変数の値
に従う

前回値を出力する スレーブの設定に
従う
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6-2 SDO通信
SDO 通信は、EtherCAT 通信命令を使用して、必要時に、スレーブ内 SDO データをアクセスする通
信方式です。

EtherCAT通信命令を使用して、以下のSDO通信を実行できます。
• SDOデータの読み書き

6-2-1 EtherCAT 通信命令

SDOデータの読み書き

機能 命令名 機能内容
CoE メッセージ
（CoE SDO読出）

EC_CoESDORead パラメータを設定してスレーブのオブジェクトディクショナリ
（SDOデータ）からデータを読み出します。

CoEメッセージ
（CoE SDO書込）

EC_CoESDOWrite パラメータを設定してスレーブのオブジェクトディクショナリ
（SDOデータ）へデータを書き込みます。
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EtherCAT 通信命令を使用して、オムロン製サーボドライバ 形 R88D-KN01L-ECT のソフトウェア
バージョンを読み出します。このスレーブのノードアドレスは 1とします。
ソフトウェアバージョンのオブジェクトインデックスは 16#100A、サブインデックスは 0です。
読み出した値は、STRING型変数VersionInfo に格納されます。

LD

6-2-2 サンプルプログラム

内部変数 名称 データ型 初期値 コメント
Trigger BOOL False 実行条件
SdoObject _sSDO_ACCESS (Index:=0, Subindex:=0,

IsCompleteAccess:=False)
SDOパラメータ

VersionInfo STRING[256] ‘’ 読出データ
EC_CoESDORead_instance EC_CoESDORead

外部変数 名称 データ型 コンスタント コメント
_EC_MBXSlavTbl ARRAY[1..192] OF 

BOOL
メッセージ通信可能
スレーブテーブル

内蔵EtherCATポート

SDO読出

対象スレーブ  ノードアドレス1

オブジェクトディクショナリ
　インデックス　　16#100A
　サブインデックス 0

トリガ受付

Trigger

UINT#16#100A SdoObject.Index

_EC_MBXSlavTbl[1]

インラインST

インラインST

Trigger EC_CoESDORead_instance.Done

EC_CoESDORead_instance.Error

正常終了時の処理

1  // 正常終了時処理
2  ;

Trigger

異常終了時の処理

1  // 異常終了時処理
2  ;

(@)MOVE
EN          ENO
In             Out

USINT#0

UINT#1

UINT#20

SdoObject.Subindex

SdoObject

(@)MOVE
EN          ENO
In             Out

FALSE

VersionInfo

SdoObject.IsComleteAccess

(@)MOVE
EN          ENO
In             Out

EC_CoESDORead
Execute
NodeAdr
SdoObj
TimeOut
ReadDat

EC_CoESDORead_instance

Done
Busy
Error

ErrorID

AbortCode
ReadSize
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SDO 通信が実際に実行されるタイミングは、NY シリーズコントローラのシステムサービスの時間で
す。
システムサービスは、全タスク実行の空き時間で、実行されます。システムサービスの実行タイミン
グの詳細については、 『NYシリーズ 産業用パネル型PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュ
アル ソフトウェア編（SBCA-436）』を参照してください。

内部変数 名称 データ型 初期値 コメント
Trigger BOOL False 実行条件
SdoObject _sSDO_ACCESS (Index:=0, Subindex:=0,

IsCompleteAccess:=False)
SDOパラメータ

DoSdoRead BOOL False 処理中
VersionInfo STRING[256] ‘’ 読出データ
NormalEnd UINT 0 正常終了
ErrorEnd UINT 0 異常終了
EC_CoESDORead_instance EC_CoESDORead

外部変数 名称 データ型 コンスタント コメント
_EC_MBXSlavTbl ARRAY[1..192] OF 

BOOL
メッセージ通信可能スレーブ
テーブル

6-2-3 SDO通信の実行タイミング

IF ( (Trigger=TRUE) AND (DoSdoRead=FALSE) AND (_EC_MBXSlavTbl[1]=TRUE) ) THEN
     DoSdoRead                          :=TRUE;
     SdoObject.Index                   :=UINT#16#100A;
     SdoObject.Subindex             :=USINT#0;
     SdoObject.IsCompleteAccess:=FALSE;
     EC_CoESDORead_instance(
          Execute:=FALSE,
          ReadDat:=VersionInfo);
END_IF;

IF (DoSdoRead=TRUE) THEN
     EC_CoESDORead_instance(
          Execute  :=TRUE,
          NodeAdr :=UINT#1,
          SdoObj   :=SdoObject,
          TimeOut :=UINT#20,
          ReadDat:=VersionInfo);

     IF (EC_CoESDORead_instance.Done=TRUE) THEN
          
          NormalEnd:=NormalEnd+UINT#1;
     ELSIF (EC_CoESDORead_instance.Error=TRUE) THEN

          ErrorEnd    :=ErrorEnd+UINT#1;
     END_IF;

END_IF;

// Triggerの立ち上がり検出       

// EC_CoESDORead命令実行

// インスタンス初期化
// ダミー

// ノードアドレス1
// SDOパラメータ
// タイムアウト時間2.0s
// 読出データ

// 正常終了時処理

// 異常終了時処理
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SDO 通信による最小メッセージ応答時間は、ユーザプログラムにて SDO 通信の命令が実行されてか
ら、命令実行完了するまでの時間です。
ユーザプログラムにて命令が実行されると、マスタはシステムサービスにてフレームをスレーブ宛て
に発行します。スレーブはフレームを受信すると、処理を実行します。処理が完了すると、スレーブ
からのレスポンスをマスタが取得して、命令実行完了となります。

参考

最小メッセージ応答時間は、タスク実行の空き時間、スレーブ SDO サイズ、およびスレーブ
SDO 処理時間などの値によって異なります。以降のタイミングチャートの SDO 通信の命令実
行から命令実行完了までの時間は参考値です。

最小メッセージ応答時間は、プライマリ定周期タスクのタスク周期が 4ms 未満の場合と 4ms 以上の
場合で計算式が異なります。

 プライマリ定周期タスクのタスク周期が 4ms 未満

プライマリ定周期タスクのタスク周期の設定に対する送信サイズは、以下のとおりです。

下記の性能モデルの例で、SDO 通信の命令実行から命令実行完了までのタイミングチャートを示
します。
なお、SDO通信の命令を実行するプログラムを、プライマリ定周期タスクに割り付けしたとします。

性能モデル例

6-2-4 SDO通信の最小メッセージ応答時間

最小メッセージ応答時間 [ms] ＝ SDO通信の命令を実行したタスクのタスク周期 
＋（スレーブ SDO処理時間*1 ／プライマリ定周期タスクのタスク周
期）*2 ｘプライマリ定周期タスクのタスク周期 
＋（SDOレスポンスデータサイズ／送信サイズ）*2ｘプライマリ定周
期タスクのタスク周期

*1. スレーブSDO処理時間は、スレーブごとに異なります。各スレーブのマニュアルを参照してください。
*2. 括弧内の計算結果の値は、整数に切り上げてください。

プライマリ定周期タスクのタスク周期 送信サイズ
500μs以上 256 バイト

プライマリ定周期タスクのタスク周期 [ms] 1
SDOレスポンスデータサイズ [バイト ] 512
スレーブSDO処理時間 [ms] 1.2
メッセージ応答時間 [ms] 5
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 プライマリ定周期タスクのタスク周期が 4ms以上

下記の性能モデルの例で、SDO 通信の命令実行から命令実行完了までのタイミングチャートを示
します。
なお、SDO通信の命令を実行するプログラムを、プライマリ定周期タスクに割り付けしたとします。

性能モデル例

最小メッセージ応答時間 [ms] ＝ SDO通信の命令を実行したタスクのタスク周期 
＋（スレーブSDO処理時間*1 ／分割周期*2）*3 ｘ分割周期
＋（SDOレスポンスデータサイズ／ 256バイト）*3ｘ分割周期

*1. スレーブSDO処理時間は、スレーブごとに異なります。各スレーブのマニュアルを参照してください。
*2. 分割周期とは、プライマリ定周期タスクのタスク周期を分割した周期です。プライマリ定周期タスクのタ
スク周期が 4ms 以上の場合、EtherCATマスタは分割周期に従ってメッセージ通信フレームをスレーブに
送信したり、メッセージレスポンスデータをスレーブから取得したりします。分割周期は 1msで計算して
ください。

*3. 括弧内の計算結果の値は、整数に切り上げてください。

プライマリ定周期タスクのタスク周期 [ms] 4
分割周期 [ms] 1
SDOレスポンスデータサイズ [バイト ] 512
スレーブSDO処理時間 [ms] 1.2
メッセージ応答時間 [ms] 8

IO UPG MC

タスク周期(1ms) タスク周期(1ms) タスク周期(1ms) タスク周期(1ms) タスク周期(1ms) タスク周期(1ms)

SDO通信の
命令実行

SDO通信の
命令実行完了

スレーブSDO処理時間

IO UPG MC IO UPG MC IO UPG MC IO UPG MC IO UPG MC

フレーム
発行

SDO
リクエスト
受信

SDO
レスポンス
生成完了

EtherCATマスタがスレーブの
SDOレスポンスデータを
256バイトずつ取得

IO：I/Oリフレッシュ
UPG：ユーザプログラム実行
MC：モーション制御

EtherCATマスタ処理

スレーブSDO処理

回線遅延

タスク周期(4ms)

UPG

分割周期
(1ms)

SDO通信の
命令実行

フレーム
発行

SDO
リクエスト
受信

SDO
レスポンス
生成完了

タスク周期(4ms)

UPG

タスク周期(4ms)

EtherCATマスタ処理

スレーブSDO処理

SDO通信の
命令実行完了

回線遅延

EtherCATマスタがスレーブの
SDOレスポンスデータを
256バイトずつ取得

スレーブSDO
処理時間

UPG: ユーザプログラム実行
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6-3 EtherCAT通信で使用する命令

（注） EtherCAT 通信で使用する命令の詳細については、 『NY シリーズ コマンドリファレンスマニュアル 基
本編（SBCA-437）』を参照してください。

6-3-1 EtherCAT通信命令

機能 命令名 機能内容
パケットモニタの起動 EC_StartMon NY シリーズコントローラ内蔵 EtherCATマスタが

持つパケットモニタ機能の実行を開始させます。
パケットモニタの停止 EC_StopMon NY シリーズコントローラ内蔵 EtherCATマスタが

持つパケットモニタ機能の実行を停止させます。
パケットデータのファイル
保存

EC_SaveMon NY シリーズコントローラ内蔵 EtherCATマスタが
持つパケットモニタ機能によって、モニタしたデー
タをNYシリーズコントローラのシステム内にファ
イル保存します。
コントローラのシステム内のパケットデータは電源
断で保持しません。

SDメモリカードへのパ
ケットデータのファイルコ
ピー

EC_CopyMon NY シリーズコントローラ内蔵 EtherCATマスタか
らNYシリーズコントローラのシステム内に保存し
たパケットデータを仮想 SDメモリカードにファイ
ル保存（コピー）します。
仮想 SDメモリカードに保存したファイルは電源断
後も保持されます。

EtherCAT スレーブ離脱 EC_DisconnectSlave スレーブの交換などの保守のため、EtherCAT ネッ
トワークから該当のスレーブを一時的に離脱させま
す。

EtherCAT スレーブ再加入 EC_ConnectSlave スレーブの交換などの保守のため、一時的に離脱さ
せたスレーブを EtherCATネットワークへ再加入
させます。

EtherCAT スレーブ有効／
無効切替

EC_ChangeEnableSetting EtherCAT スレーブの、有効／無効切替を行います。

EtherCAT 異常ステータス
取得

GetECError EtherCAT マスタで発生中のコントローラ異常（部
分停止フォールトまたは軽度フォールトレベル）の
ステータスと、発生中の異常の中で最重要のイベン
トコードを取得します。

EtherCAT異常解除 ResetECError EtherCAT マスタで発生中のコントローラ異常を解
除します。（異常要因を除去した上で実行してくだ
さい。）
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有効／無効、加入中／離脱中、実機のあり／なしの意味は、以下のとおりです。
• 有効／無効
該当 EtherCAT スレーブをプロセスデータ通信対象とするかどうかの設定です。Sysmac
Studio で設定、EtherCAT スレーブ有効／無効設定（EC_ChangeEnableSetting）命令で
設定できます。
• 加入中／離脱中
スレーブを交換するとき、交換する対象スレーブに対して、一時的にネットワークへの加入／
離脱を指定する設定です。
上記の有効／無効設定とは異なり、ディジーチェーンで接続している EtherCAT スレーブの
1台を離脱させると、その先に接続されている EtherCATスレーブがすべて離脱します。
• 実機のあり／なし
該当EtherCATスレーブが、物理的に取り付けられているか、取り外されているかを示します。
これらの組み合わせの有無は、以下のとおりです。

有効／無効設定 加入中／離脱中 実機のあり／なし 組み合わせの有無
有効 加入中 あり あり

なし なし
（存在していないスレー
ブを加入中にすること
はできません。）

離脱中 あり あり
なし

無効 ―
（無効の場合、加入中／
離脱中の概念がありま
せん。）

あり あり
なし
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7
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7-1 内蔵 EtherCATポート関連のシステム定義変数

EtherCAT 通信用のシステム定義の変数です。グローバル変数テーブルにあらかじめ用意されていま
す。
ユーザプログラムからは、システム定義変数への読み書きによって、EtherCAT マスタおよびスレー
ブの、各ステータスなどの入力、および各パラメータなどの設定を行うことができます。

 機能分類：EtherCAT 通信の異常関連

7-1-1 システム定義変数とは

7-1-2 システム定義変数一覧

変数名 名称 機能 データ型 値の範囲 参照ページ
_EC_ErrSta 内蔵 EtherCAT異常 EtherCAT マスタ機能モジュールの異常

を集約したシステム定義変数です。
各ビットの意味は後述の「異常ステータス
の各ビットの意味」を参照してください。

WORD 16#0000 ～
16#40F0

P. 7-8

_EC_PortErr 通信ポート異常 EtherCAT マスタ用通信ポートの異常を
集約したシステム定義変数です。
各ビットの意味は後述の「異常ステータス
の各ビットの意味」を参照してください。

WORD 16#0000 ～
16#00F0

P. 7-8

_EC_MstrErr マスタ異常 EtherCAT マスタの異常と EtherCAT マ
スタが検知したスレーブの異常を集約し
たシステム定義変数です。
各ビットの意味は後述の「異常ステータス
の各ビットの意味」を参照してください。

WORD 16#0000 ～
16#00F0

P. 7-8

 

 

ユーザプログラム  

システム定義変数  

EtherCAT  

読出  

NYシリーズ コントローラ 

スレーブ  スレーブ  

EtherCATマスタ  

書込  
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_EC_SlavErr スレーブ異常 EtherCAT スレーブ全体の異常ステータ
スを集約したシステム定義変数です。
各ビットの意味は後述の「異常ステータス
の各ビットの意味」を参照してください。

WORD 16#0000 ～
16#00F0

P. 7-8

_EC_SlavErrTbl スレーブ異常テーブル EtherCAT スレーブ単位の異常ステータ
スを通知します。
本異常ステータスは実システム構成のス
レーブ単位の異常状態を示します。本変
数の配列は EtherCAT スレーブのノード
アドレス（1～ 512）に対応し、異常が
発生しているスレーブを示します。
各ビットの意味は後述の「異常ステータス
の各ビットの意味」を参照してください。

Array 
[1..512] OF 
WORD

16#0000 ～
16#00F0

P. 7-9

_EC_MacAdrErr MACアドレス異常 MACアドレス不正の場合、TRUE にな
ります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-9

_EC_LanHwErr 通信コントローラ異常 通信コントローラのハードウェア異常を
検知した場合、TRUE となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-9

_EC_LinkOffErr リンクオフ異常 通信コントローラのリンク未確立を検出
した場合、TRUE となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-9

_EC_NetCfgErr ネットワーク構成情
報異常

ネットワーク構成情報の不正を検出した
場合、TRUEとなります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-9

_EC_NetCfgCmpErr ネットワーク構成照
合異常

ネットワーク構成情報とネットワーク実
構成が不一致の場合、TRUE となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-9

_EC_NetTopologyErr ネットワーク構成異常 ネットワーク構成異常（接続台数オー
バー、リング接続）が発生した場合、
TRUE となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-10

_EC_PDCommErr プロセスデータ通信
異常

プロセスデータ通信中、不意のスレーブ
離脱、加入またはスレーブWDT異常を
検出した場合、TRUE となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-10

_EC_PDTimeoutErr プロセスデータ受信
タイムアウト異常

プロセスデータ受信時にタイムアウトが
発生した場合、TRUE となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-10

_EC_PDSendErr プロセスデータ送信
異常

プロセスデータ送信異常（プロセスデー
タ通信周期内に送信できない、送信ジッ
タオーバ）が発生した場合、TRUEとな
ります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-10

_EC_SlavAdrDupErr スレーブノードアド
レス重複異常

スレーブのノードアドレスが重複してい
る場合、TRUE となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-10

_EC_SlavInitErr スレーブ初期化異常 スレーブ宛初期化コマンドで異常が発生
した場合、TRUE となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-10

_EC_SlavAppErr スレーブアプリケー
ション異常

スレーブのアプリケーションステータス
レジスタで異常を検知した場合、TRUE
となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-11

_EC_MsgErr EtherCATメッセー
ジ異常

メッセージ機能をサポートしていないス
レーブ宛にメッセージを発行した、また
はスレーブに発行したメッセージの応答
が異常なフォーマットであるとき、
TRUE となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-11

_EC_IndataInvalidE
rr(Ver.1.14)

プロセスデータ入力値
無効異常

EtherCAT マスタがオペレーショナル状
態であり、プロセスデータ通信を正常に
行えず、入力データ無効の状態が以下の
いずれかの期間以上継続した場合に
TRUE となります。 
• タスク周期が 10ms 以内の場合：
100ms

• タスク周期が 10ms を超える場合：タ
スク周期の 10 倍

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-11

_EC_SlavEmergErr エマージェンシー・
メッセージ検知

スレーブがエマージェンシー・メッセー
ジを発行したことをマスタが検知した場
合、TRUE となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-11

_EC_CommErrTbl 通信異常スレーブ
テーブル

スレーブノードアドレス順のテーブルで
表します。マスタで検出した異常が発生
しているスレーブの該当位置は TRUE と
なります。

Array 
[1..512] OF 
BOOL

TRUE、
FALSE

P. 7-11

_EC_CycleExceeded EtherCAT通信周期
設定異常

起動時に、設定した通信周期で通信でき
ない場合、TRUE となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-12

変数名 名称 機能 データ型 値の範囲 参照ページ
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参考

内蔵 EtherCAT異常フラグの代表関係

（注） EtherCAT 通信の異常に関連するすべてのシステム定義変数は、異常要因を除去した上で、発生中
のコントローラ異常を解除（Sysmac Studio のトラブルシュート／ResetECError 命令）するまで、
値は変化しません。

変数名 名称 変数名 名称 変数名 名称 イベント重要度
_EC_ErrSta 内蔵

EtherCAT
異常

_EC_PortErr 通信ポート
異常

_EC_MacAdrErr MACアドレス
異常

部分停止フォー
ルトレベル

_EC_LanHwErr 通信コントロー
ラ異常

_EC_LinkOffErr リンクオフ異常
_EC_Mstr
Err

マスタ異常 _EC_NetCfgErr ネットワーク
構成情報異常

軽度フォールト
レベル

_EC_NetCfgCmpErr ネットワーク
構成照合異常

_EC_NetTopology
Err

ネットワーク
構成異常

_EC_PDCommErr プロセスデータ
通信異常

_EC_PDTimeoutErr プロセスデータ
受信タイムアウ
ト異常

_EC_PDSendErr プロセスデータ
送信異常

_EC_SlavAdrDup
Err

スレーブノード
アドレス重複異常

_EC_SlavInitErr スレーブ初期化
異常

_EC_SlavAppErr スレーブアプリ
ケーション異常

_EC_CommErrTbl 通信異常スレー
ブテーブル

_EC_CycleExceed
ed

EtherCAT 通信
周期設定異常

_EC_MsgErr EtherCAT
メッセージ異常

監視情報

_EC_SlavEmergErr エマージェン
シー・メッセー
ジ検知

_EC_Slav
Err

スレーブ異常 _EC_SlavErrTbl スレーブ異常
テーブル

スレーブ側で定
義
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 機能分類：EtherCAT通信のステータス関連

（注）EtherCAT通信のステータスに関連するすべてのシステム定義変数は、現在のステータスを表します。

変数名 名称 機能 データ型 値の範囲 参照ページ
_EC_RegSlavTbl 登録スレーブテーブル ネットワーク構成情報に登録されている

スレーブ一覧です。
スレーブノードアドレス順のテーブルで
表します。
スレーブが登録されている場合、該当位
置は TRUE となります。

Array 
[1..512] OF 
BOOL

TRUE、
FALSE

P. 7-12

_EC_EntrySlavTbl ネットワーク加入
スレーブテーブル

ネットワーク加入スレーブ一覧を通知し
ます。
スレーブノードアドレス順のテーブルで
表します。
スレーブがネットワーク加入した時、該
当位置は TRUEとなります。

Array 
[1..512] OF 
BOOL

TRUE、
FALSE

P. 7-12

_EC_MBXSlavTbl メッセージ通信可能
スレーブテーブル

メッセージ通信が可能なスレーブ一覧で
す。スレーブノードアドレス順のテーブ
ルで表します。
スレーブがメッセージ通信可能状態（プ
レオペレーショナル、セーフオペレー
ショナル、オペレーショナル）に遷移し
た場合、該当位置は TRUE となります。
（注） EtherCATスレーブとメッセージ通

信する場合、本データを参照して該
当スレーブとメッセージ通信が可
能かどうかを確認してください。

Array 
[1..512] OF 
BOOL

TRUE、
FALSE

P. 7-12

_EC_PDSlavTbl プロセスデータ通信
中スレーブテーブル

プロセスデータ通信中のスレーブ一覧で
す。スレーブノードアドレス順のテーブ
ルで表します。
スレーブが IN、OUTともにプロセス
データ有効状態（オペレーショナル）に
遷移した場合、該当位置は TRUE となり
ます。
（注） EtherCATスレーブを制御する場

合、本データを参照して該当ス
レーブのデータ有効性を確認して
ください。

Array 
[1..512] OF 
BOOL

TRUE、
FALSE

P. 7-12

_EC_DisconnSlav
Tbl

離脱指令中スレーブ
テーブル

スレーブノードアドレス順のテーブルで
表します。
離脱指令中のスレーブの該当位置は
TRUE となります。

Array 
[1..512] OF 
BOOL

TRUE、
FALSE

P. 7-13

_EC_DisableSlavTbl 無効設定スレーブ
テーブル

スレーブノードアドレス順のテーブルで
表します。
無効に設定されているスレーブの該当位
置は TRUE となります。

Array 
[1..512] OF 
BOOL

TRUE、
FALSE

P. 7-13

_EC_PDActive プロセスデータ通信
ステータス

全スレーブ (*) とのプロセスデータ通信
中のとき TRUEとなります。
*無効に設定されているスレーブは含み
ません。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-13

_EC_PktMonStop パケットモニタ停止 パケットモニタ停止中のとき TRUEとな
ります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-13

_EC_LinkStatus リンクステータス 通信コントローラのリンクステータスが
Link ON の場合、TRUEとなります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-13

_EC_PktSaving パケットデータファ
イル保存中

パケットデータファイル保存処理中かど
うかを示します。
TRUE： パケットデータファイル保存処

理中
FALSE：パケットデータファイル保存未

処理中

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-14

_EC_InDataInvalid 入力データ無効 プライマリ定周期タスクで実行するプロセ
スデータ通信を正常に行えず、入力値が不
正であるとき、TRUEとなります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-14

_EC_InData1Invalid 入力データ 1無効 プライマリ定周期タスクで実行するプロ
セスデータ通信を正常に行えず、入力値
が不正であるとき、TRUEとなります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-14
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 機能分類：EtherCAT 通信の診断統計情報関連

変数名 名称 機能 データ型 値の範囲 参照ページ
_EC_StatisticsLogE
nable

診断統計情報ログ許
可

診断統計情報ログ機能を開始するときに、
FALSE から TRUE にします。
診断統計情報ログ機能を終了するときに、
TRUE から FALSE にします。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-14

_EC_StatisticsLogC
ycleSec

診断統計情報ログ保
存周期

診断統計情報ログ機能において統計診断
情報の書き込みを行う周期を秒単位で指
定します。
「0」を指定した場合、診断統計情報ログ
機能を終了する時に 1回だけ書き込みを
行います。
（注） 診断統計情報ログ機能の実行中に、

本システム定義変数の値を変更し
ても、実行中の書き込み周期は変更
されません。

UINT 0、30 ～ 
1800

P. 7-14

_EC_StatisticsLogB
usy

診断統計情報ログ実
行状態フラグ

診断統計情報ログ機能を実行中に TRUE 
となります。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-15

_EC_StatisticsLogE
rr

診断統計情報ログ異
常終了フラグ

診断統計情報ログ機能の開始に失敗した
か、実行中にログを書き込めなかった場
合に TRUE となります。
診断統計情報ログ機能の開始後、
_EC_StatisticsLogBusy（診断統計情報
ログ実行状態フラグ）が FALSE となっ
たときに、本フラグの値が確定します。
異常終了には以下の要因が含まれます。
• 仮想SDメモリカードの容量が上限に達
し、レコードをログファイルに追加で
きない。

• 仮想SDメモリカードが認識されていな
い。

• _EC_StatisticsLogCycleSec（診断統
計情報ログ保存周期）に指定された値
が不正なため、機能を開始できない。

BOOL TRUE、
FALSE

P. 7-15
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 異常ステータスの各ビットの意味
異常ステータス変数の各ビットの意味は以下のとおりです。

ビット 名称 内容 値 意味
15 マスタ検知 マスタが管理する対象スレーブの異常の有無を示し

ます
TRUE 異常あり
FALSE 異常なし

14 スレーブ集約*1

*1. EtherCAT マスタ機能モジュールでは、_EC_ErrSta（内蔵 EtherCAT異常）のみで使用しています。

各機能モジュールの下位階層における異常の有無を
示します

TRUE 異常あり
FALSE 異常なし

13～ 8 予約
7 全停止フォールト 全停止フォールトレベルの異常の有無を示します TRUE 異常あり

FALSE 異常なし
6 部分停止フォールト 部分停止フォールトレベルの異常の有無を示します TRUE 異常あり

FALSE 異常なし
5 軽度フォールト 軽度フォールトレベルの異常の有無を示します TRUE 異常あり

FALSE 異常なし
4 監視情報 監視情報レベルの異常の有無を示します TRUE 異常あり

FALSE 異常なし
3～ 0 予約
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 機能分類：EtherCAT 通信の異常関連

7-1-3 EtherCATマスタ機能モジュール（カテゴリ名：_EC）

変数名 _EC_ErrSta
名称 内蔵 EtherCAT 異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 EtherCAT マスタ機能モジュールの異常を集約したシステム定義変数です。

各ビットの意味は、  「異常ステータスの各ビットの意味 (P.7-7)」を参照してください。

データ型 WORD 値の範囲 16#0000 ～ 16#40F0
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常ステータス取得命令
• GetECError
EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_PortErr
名称 通信ポート異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 EtherCAT マスタ用通信ポートの異常を集約したシステム定義変数です。

各ビットの意味は、  「異常ステータスの各ビットの意味 (P.7-7)」を参照してください。

データ型 WORD 値の範囲 16#0000 ～ 16#00F0
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常ステータス取得命令
• GetECError
EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_MstrErr
名称 マスタ異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 EtherCAT マスタの異常と EtherCAT マスタが検知したスレーブの異常を集約したシステム定義変数です。

各ビットの意味は、  「異常ステータスの各ビットの意味 (P.7-7)」を参照してください。

データ型 WORD 値の範囲 16#0000 ～ 16#00F0
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常ステータス取得命令
• GetECError
EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_SlavErr
名称 スレーブ異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 EtherCAT スレーブ全体の異常ステータスを集約したシステム定義変数です。

各ビットの意味は、  「異常ステータスの各ビットの意味 (P.7-7)」を参照してください。

データ型 WORD 値の範囲 16#0000 ～ 16#00F0
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常ステータス取得命令
• GetECError
EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError



7 - 9

7   内蔵 EtherCATポート関連のシステム定義変数

NYシリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュアル 内蔵 EtherCAT ポート編 （SBCD-368）

7-1  内
蔵
E
therC

A
T
ポ
ー
ト
関
連
の
シ
ス
テ
ム
定
義
変
数

7

7-1-3  EtherC
A
T
マ
ス
タ
機
能
モ
ジ
ュ
ー
ル
（
カ
テ
ゴ
リ
名
：
_EC
）

変数名 _EC_SlavErrTbl
名称 スレーブ異常テーブル グローバル／ローカル グローバル
機能 EtherCATスレーブ単位の異常ステータスを通知します。

本異常ステータスは実システム構成のスレーブ単位の異常状態を示します。本変数の配列は EtherCAT スレーブ
のノードアドレス（1～ 512）に対応し、異常が発生しているスレーブを示します。

各ビットの意味は、  「異常ステータスの各ビットの意味 (P.7-7)」を参照してください。

データ型 Array [1..512] OF WORD 値の範囲 16#0000 ～ 16#00F0
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常ステータス取得命令
• GetECError
EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_MacAdrErr
名称 MACアドレス異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 MACアドレス不正の場合、TRUE となります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_LanHwErr
名称 通信コントローラ異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 通信コントローラのハードウェア異常を検知した場合、TRUEとなります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_LinkOffErr
名称 リンクオフ異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 通信コントローラのリンク未確立を検出した場合、TRUE となります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_NetCfgErr
名称 ネットワーク構成情報異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 ネットワーク構成情報の不正を検出した場合、TRUEとなります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_NetCfgCmpErr
名称 ネットワーク構成照合異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 ネットワーク構成情報とネットワーク実構成が不一致の場合、TRUEとなります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError
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変数名 _EC_NetTopologyErr
名称 ネットワーク構成異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 ネットワーク構成異常（接続台数オーバー、リング接続）が発生した場合、TRUE となります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_PDCommErr
名称 プロセスデータ通信異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 プロセスデータ通信中、不意のスレーブ離脱、加入またはスレーブWDT異常を検出した場合、TRUEとなりま

す。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_PDTimeoutErr
名称 プロセスデータ受信タイムアウト異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 プロセスデータ受信時にタイムアウトが発生した場合、TRUE となります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_PDSendErr
名称 プロセスデータ送信異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 プロセスデータ送信異常（プロセスデータ通信周期内に送信できない、送信ジッタオーバ）が発生した場合、

TRUE となります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_SlavAdrDupErr
名称 スレーブノードアドレス重複異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 スレーブのノードアドレスが重複している場合、TRUE となります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_SlavInitErr
名称 スレーブ初期化異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 スレーブ宛初期化コマンドで異常が発生した場合、TRUEとなります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError
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（注）EtherCAT通信の異常に関連するすべてのシステム定義変数は、異常要因を除去した上で、発生中のコントローラ異常
を解除（Sysmac Studio のトラブルシュート／ResetECError 命令）するまで、値は変化しません。

変数名 _EC_SlavAppErr
名称 スレーブアプリケーション異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 スレーブのアプリケーションステータスレジスタで異常を検知した場合、TRUEとなります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_MsgErr
名称 EtherCATメッセージ異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 メッセージ機能をサポートしていないスレーブ宛にメッセージを発行した、またはスレーブに発行したメッセー

ジの応答が異常なフォーマットであるとき、TRUE となります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 CoE メッセージ（CoE SDO読出）
• EC_CoESDORead
CoE メッセージ（CoE SDO書込）
• EC_CoESDOWrite

変数名 _EC_IndataInvalidErr*1

*1. コントローラのユニットバージョンVer.1.14 で追加されたシステム定義変数です。

名称 プロセスデータ入力値無効異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 EtherCATマスタがオペレーショナル状態であり、プロセスデータ通信を正常に行えず、入力データ無効の状態

が以下のいずれかの期間以上継続した場合にTRUE となります。 
• タスク周期が 10ms 以内の場合：100ms
• タスク周期が 10ms を超える場合：タスク周期の 10倍

データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_SlavEmergErr
名称 エマージェンシー・メッセージ検知 グローバル／ローカル グローバル
機能 スレーブがエマージェンシー・メッセージを発行したことをマスタが検知した場合、TRUE となります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError

変数名 _EC_CommErrTbl
名称 通信異常スレーブテーブル グローバル／ローカル グローバル
機能 スレーブノードアドレス順のテーブルで表します。マスタで検出した異常が発生しているスレーブの該当位置は

TRUEとなります。
データ型 Array [1..512] OF BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT 異常解除命令
• ResetECError
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 機能分類：EtherCAT 通信のステータス関連

変数名 _EC_CycleExceeded
名称 EtherCAT 通信周期設定異常 グローバル／ローカル グローバル
機能 起動時に、設定した通信周期で通信できない場合、TRUEとなります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 －

変数名 _EC_RegSlavTbl
名称 登録スレーブテーブル グローバル／ローカル グローバル
機能 ネットワーク構成情報に登録されているスレーブ一覧です。

スレーブノードアドレス順のテーブルで表します。
スレーブが登録されている場合、該当位置は TRUE となります。

データ型 Array [1..512] OF BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 －

変数名 _EC_EntrySlavTbl
名称 ネットワーク加入スレーブテーブル グローバル／ローカル グローバル
機能 ネットワーク加入スレーブ一覧を通知します。スレーブノードアドレス順のテーブルで表します。

スレーブがネットワーク加入した時、該当位置はTRUE となります。
データ型 Array [1..512] OF BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 －

変数名 _EC_MBXSlavTbl
名称 メッセージ通信可能スレーブテーブル グローバル／ローカル グローバル
機能 メッセージ通信が可能なスレーブ一覧です。スレーブノードアドレス順のテーブルで表します。

スレーブがメッセージ通信可能状態（プレオペレーショナル、セーフオペレーショナル、オペレーショナル）に
遷移した場合、該当位置は TRUEとなります。
（注） EtherCAT スレーブとメッセージ通信する場合、本データを参照して該当スレーブとメッセージ通信が可能

かどうかを確認してください。
データ型 Array [1..512] OF BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT スレーブ離脱
• EC_DisconnectSlave
EtherCAT スレーブ再加入
• EC_ConnectSlave

変数名 _EC_PDSlavTbl
名称 プロセスデータ通信中スレーブテーブル グローバル／ローカル グローバル
機能 プロセスデータ通信中のスレーブ一覧です。スレーブノードアドレス順のテーブルで表します。

スレーブが IN、OUTともにプロセスデータ有効状態（オペレーショナル）に遷移した場合、該当位置は TRUE
となります。
（注） EtherCATスレーブを制御する場合、本データを参照して該当スレーブのデータ有効性を確認してください。

データ型 Array [1..512] OF BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT スレーブ離脱
• EC_DisconnectSlave
EtherCAT スレーブ再加入
• EC_ConnectSlave
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変数名 _EC_DisconnSlavTbl
名称 離脱指令中スレーブテーブル グローバル／ローカル グローバル
機能 スレーブノードアドレス順のテーブルで表します。

離脱指令中のスレーブの該当位置はTRUEとなります。
データ型 Array [1..512] OF BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT スレーブ離脱
• EC_DisconnectSlave
EtherCAT スレーブ再加入
• EC_ConnectSlave

変数名 _EC_DisableSlavTbl
名称 無効設定スレーブテーブル グローバル／ローカル グローバル
機能 スレーブノードアドレス順のテーブルで表します。

無効に設定されているスレーブの該当位置はTRUE となります。
データ型 Array [1..512] OF BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 －

変数名 _EC_PDActive
名称 プロセスデータ通信ステータス グローバル／ローカル グローバル
機能 全スレーブ*1 とのプロセスデータ通信中のときTRUEとなります。

*1. 無効に設定されているスレーブは含みません。

データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 EtherCAT スレーブ離脱
• EC_DisconnectSlave
EtherCAT スレーブ再加入
• EC_ConnectSlave

変数名 _EC_PktMonStop
名称 パケットモニタ停止 グローバル／ローカル グローバル
機能 パケットモニタ停止中のときTRUEとなります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 パケットモニタの停止
• EC_StopMon
パケットモニタの起動
• EC_StartMon

変数名 _EC_LinkStatus
名称 リンクステータス グローバル／ローカル グローバル
機能 通信コントローラのリンクステータスが Link ON の場合、TRUEとなります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 －
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（注） EtherCAT通信のステータスに関連するすべてのシステム定義変数は、現在のステータスを表します。

（注） EtherCAT通信のステータスに関連するすべてのシステム定義変数は、現在のステータスを表します。

 機能分類：EtherCAT 通信の診断統計情報関連

変数名 _EC_PktSaving
名称 パケットデータファイル保存中 グローバル／ローカル グローバル
機能 パケットデータファイル保存処理中かどうかを示します。

TRUE：パケットデータファイル保存処理中
FALSE：パケットデータファイル保存未処理中

データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 パケットデータのファイル保存
• EC_SaveMon

変数名 _EC_InDataInvalid
名称 入力データ無効 グローバル／ローカル グローバル
機能 プライマリ定周期タスクで実行するプロセスデータ通信を正常に行えず、入力値が不正であるとき、TRUEとな

ります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 －

変数名 _EC_InData1Invalid
名称 入力データ 1無効 グローバル／ローカル グローバル
機能 プライマリ定周期タスクで実行するプロセスデータ通信を正常に行えず、入力値が不正であるとき、TRUEとな

ります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 －

変数名 _EC_StatisticsLogEnable
名称 診断統計情報ログ許可 グローバル／ローカル グローバル
機能 診断統計情報ログ機能を開始するときに、FALSE から TRUE にします。

診断統計情報ログ機能を終了するときに、TRUE から FALSE にします。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス RW 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 －

変数名 _EC_StatisticsLogCycleSec
名称 診断統計情報ログ保存周期 グローバル／ローカル グローバル
機能 診断統計情報ログ機能において統計診断情報の書き込みを行う周期を秒単位で指定します。

「0」を指定した場合、診断統計情報ログ機能を終了する時に 1回だけ書き込みを行います。
（注） 診断統計情報ログ機能の実行中に、本システム定義変数の値を変更しても、実行中の書き込み周期は変更さ

れません。
データ型 UINT 値の範囲 0、30～ 1800
R/Wアクセス RW 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 －
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変数名 _EC_StatisticsLogBusy
名称 診断統計情報ログ実行状態フラグ グローバル／ローカル グローバル
機能 診断統計情報ログ機能を実行中にTRUE となります。
データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 －

変数名 _EC_StatisticsLogErr
名称 診断統計情報ログ異常終了フラグ グローバル／ローカル グローバル
機能 診断統計情報ログ機能の開始に失敗したか、実行中にログを書き込めなかった場合にTRUE となります。

診断統計情報ログ機能の開始後、_EC_StatisticsLogBusy（診断統計情報ログ実行状態フラグ）が FALSE と
なったときに、本フラグの値が確定します。
異常終了には以下の要因が含まれます。
• 仮想SDメモリカードの容量が上限に達し、レコードをログファイルに追加できない。
• 仮想SDメモリカードが認識されていない。
• _EC_StatisticsLogCycleSec（診断統計情報ログ保存周期）に指定された値が不正なため、機能を開始でき
ない。

データ型 BOOL 値の範囲 TRUE、FALSE
R/Wアクセス R 保持 非保持 ネットワーク公開 公開
ユーザプログラムで
の使用可否

可能 関連命令 －
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NYシリーズコントローラとスレーブを接続した場合の一連の操作例を説明します。

8-1 EtherCAT通信の一連の操作例  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .8-2
8-1-1 システム構成例 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .8-2
8-1-2 配線と設定  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .8-2
8-1-3 EtherCATネットワーク構成・設定 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .8-3
8-1-4 プログラミング . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .8-5
8-1-5 オフラインデバッグ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .8-5
8-1-6 電源の投入  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .8-5
8-1-7 オンラインデバッグ . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .8-5
8-1-8 ネットワーク構成情報とプログラムのダウンロード . . . . . . . . . . . . . . . . . . .8-5
8-1-9 通信起動の確認 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .8-5

EtherCAT通信の一連の操作例
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8-1 EtherCAT通信の一連の操作例

ノードアドレスの順に制限はありません。

• コントローラ、スレーブを設置します。
• EtherCAT マスタおよび各スレーブに、通信ケーブルを配線します。
• 電源を配線します。

各スレーブのノードアドレスを設定します。

8-1-1 システム構成例

8-1-2 配線と設定

配線

設定

EtherCATマスタ

ADRADR

ノードアドレス 2
デジタル I/Oスレーブ

デジタル I/Oスレーブ
ノードアドレス 1

サーボドライバ
ノードアドレス 3

サーボドライバ
ノードアドレス 4

ボタン 1

ボタン 0

ボタン 0：動作開始ボタン
ボタン 1：原点復帰ボタン
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Sysmac Studio を起動して、以下を設定します。

 EtherCATネットワーク構成の作成
EtherCAT構成エディタにてスレーブの構成を作成します。

ここでは、デジタル I/Oスレーブをノードアドレス 1と 2に設定し、サーボドライバをノードアド
レス 3と 4に設定します。

 デジタル I/Oスレーブ（ノードアドレス 1と２）のデバイス変数の割付
I/O マップにてスレーブ I/O ポートにデバイス変数を割り付けます。

8-1-3 EtherCAT ネットワーク構成・設定
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ここでは、スレーブ1のビット0にPwr_Onを、ビット1にHm1_Onを割り付ける例で記載します。

 サーボドライバ（ノードアドレス３と４）の軸の設定
軸の設定はモーション制御設定にて軸を追加し、軸にノードアドレス 3のサーボドライバを割り付
けます。

同様に、軸を追加し、軸にノードアドレス 4のサーボドライバを割り付けます。

 EtherCAT マスタのパラメータ設定
EtherCAT マスタのパラメータ設定は、EtherCAT マスタ設定から行います。

 スレーブのパラメータ設定
スレーブのパラメータ設定は、EtherCAT構成上のスレーブ設定から行います。
通信異常により EtherCAT マスタからの信号を受信できなくなった場合、スレーブの出力はスレー
ブ設定に従います。

 スレーブのタスクへの割付
各スレーブのタスクへの割付を [タスク設定 ]で行います。
･ [ タスク設定 ]にて、各タスクの「周期 /実行条件］を設定します。
･ [I/O を制御するタスク設定 ]にて、各スレーブを割り付けるタスク名を設定します。
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 プログラムの作成
動作開始ボタンを押すと、変数 Pwr_On が TRUE となり、軸制御が可能となります。（回路 0）

原点復帰ボタンを押すと、変数Hm1_Onが TRUE となり、原点復帰します。（回路 1）

 プログラムのタスクへの割付
タスクごとのプログラム割付とプログラム実行順を [タスク設定 ]で行います。
･ [ プログラムの割付設定 ] にて、プログラムをタスクに割り付けて、プログラム実行順番を設定
します。

シミュレータによるオフラインデバッグでプログラムとタスク実行時間を確認します。

以下の各電源を投入します。
• スレーブのユニット電源（電源が供給されると、スレーブの［PWR］LEDが点灯します。）
• スレーブの I/O 電源
• コントローラの電源

Sysmac Studio で設定したネットワーク構成と実機構成とが一致しているかを確認します。

Sysmac Studio で作成したネットワーク構成情報とプログラムをコントローラへダウンロードしま
す。
（注） ダウンロードはSysmac Studio の「同期」機能を使用します。

登録した全スレーブが加入して、通信が起動するかどうかを確認します。
確認方法は、 「5-7 EtherCAT 構成・設定後の通信状態の確認 (P.5-32)」を参照してください。

8-1-4 プログラミング

8-1-5 オフラインデバッグ

8-1-6 電源の投入

8-1-7 オンラインデバッグ

8-1-8 ネットワーク構成情報とプログラムのダウンロード

8-1-9 通信起動の確認
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9

通信中のスレーブの交換方法や交換時の留意事項について説明します。

9-1 通信中のスレーブの脱着時の留意事項  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-2
9-1-1 通信中のスレーブの脱着の手順  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-2
9-1-2 通信中のスレーブの脱着と、異常の解除／スレーブ再加入操作の 同時実行の禁

止  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-2

9-2 通信中のスレーブの交換方法 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-3
9-2-1 概要  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-3
9-2-2 スレーブの交換方法 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-4
9-2-3 設定情報のバックアップ  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-5
9-2-4 設定情報のリストア . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-7
9-2-5 交換手順  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-9

通信中のスレーブ交換
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9-1 通信中のスレーブの脱着時の留意事項

EtherCATマスタが通信中（＊）に、スレーブの電源をOFF またはケーブル離脱をするときは、必ず
以下の手順で行ってください。
＊： プレオペレーショナル状態、セーフオペレーショナル状態、またはオペレーショナル状態
手順 1．Sysmac Studio または命令から、対象スレーブに対する「離脱」の指示をする。
手順 2．スレーブの「離脱」が正常に完了したことを確認する。
手順 3．上記の指定スレーブの電源をOFFにする、またはケーブルを外す。

上記の 1. と 2. の手順を行わず、スレーブの電源をOFF にするまたはケーブルを外した場合、動作中
のスレーブの運転に影響を及ぼす可能性があるので、ご注意ください。

以下の (a) または (b) のいずれかの作業と (c) の作業を同時に行うと、「スレーブ初期化異常」が発生
する可能性があります。
(a) スレーブの電源をOFF にする、またはケーブルを外す作業
(b) スレーブの電源をONにする、またはケーブルを接続する作業
(c) EtherCAT 機能モジュールで発生した異常の解除、またはスレーブの再加入（＊）

＊： 特にユーザプログラム上で EtherCAT 異常解除 (ResetECError) 命令、EtherCAT スレーブ再加入
(EC_ConnectSlave) 命令をサイクリックに実行しているとき。

このとき、EtherCAT マスタは、指定したノードアドレスとは異なるノードアドレスのスレーブにア
クセスするなどの、意図しない動作をする恐れがあります。
そのため、スレーブの電源をOFFにする作業またはケーブルを外す作業は、異常の解除およびスレー
ブの再加入と同時には実施しないでください。

9-1-1 通信中のスレーブの脱着の手順

9-1-2 通信中のスレーブの脱着と、異常の解除／スレーブ再加入操作の
同時実行の禁止
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9-2-1  概
要

9-2 通信中のスレーブの交換方法

通信システム全体を停止することなく、指定したスレーブ（後続のスレーブも含む）との通信を、一
時的に停止／復旧させることができます。
これにより、スレーブの故障時の交換や保守作業において、通信中でもスレーブを交換することがで
きます。

使用上の注意

• 離脱命令せずにスレーブをネットワークから切り離した場合、プロセスデータ通信異常とな
ります。
• 離脱命令の実行を経て交換したスレーブに正しいノードアドレスが設定されていない場合、
離脱命令実行時と異なるポートに接続すると、ネットワーク構成照合異常となります。

9-2-1 概要

Sysmac Studioまたは
EtherCAT通信命令で指示

 

 

スレーブ スレーブ 

EtherCAT通信命令  

Sysmac Studio 

・・・・・ 交換したい
スレーブ  

スレーブ 

通信継続 通信停止 

EC_Disconnect
Slave  

新しい
スレーブ

 

 

交換 

NYシリーズコントローラ
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交換対象のスレーブを離脱させ、交換後、再加入させます。
以下の 2つの方法で、離脱および再加入の指示をします。

方法 1：Sysmac Studio から、指定スレーブの離脱／再加入を指示
方法 2：離脱命令／再加入命令の実行

表示器や押しボタンなどを入力条件として、ユーザプログラム上で、以下の命令を実行します。

交換対象となる EtherCAT スレーブがバックアップパラメータを持つ場合は、Sysmac Studio からの
操作による交換を推奨します。（バックアップパラメータを持つ EtherCAT スレーブでは、Sysmac
Studio 上でバックアップパラメータ設定が設定できます。）

参考

EtherCATスレーブの有効／無効設定において［無効］設定されたスレーブに対しては、離脱・
再加入の操作は不要なため、Sysmac Studio 上で離脱・再加入の指示はできません。離脱命令
／再加入命令の実行結果は異常となります。

9-2-2 スレーブの交換方法

機能 命令名 機能内容
EtherCAT スレーブ離脱 EC_DisconnectSlave スレーブの交換などの保守のため、

EtherCATネットワークから該当の
スレーブを一時的に離脱させます。

EtherCAT スレーブ再加入 EC_ConnectSlave スレーブの交換などの保守のため、
一時的に離脱させたスレーブを
EtherCAT ネットワークへ再加入
させます。
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通信中の EtherCATスレーブの交換する前に、交換対象となる EtherCAT スレーブの設定情報のバッ
クアップを取得します。
EtherCAT スレーブの設定情報は、その保存先と設定方法によって、下表の初期化パラメータとバッ
クアップパラメータに分類することができます。

EtherCAT スレーブの交換では、EtherCAT スレーブに保存されるバックアップパラメータ設定を、
バックアップします。

1 EtherCATスレーブの設定画面から［バックアップパラメータ設定の編集］ボタンを押します。
バックアップパラメータ設定画面が表示されます。

2 ［転送［スレーブ→パソコン］］ボタンを押します。
一覧表示された EtherCAT スレーブに保存されるバックアップパラメータ設定を一括して
EtherCATスレーブから取得します。

3 ［照合］ボタンを押します。
2 で取得したバックアップパラメータが正しく取得できていることを確認します。

9-2-3 設定情報のバックアップ

スレーブの設定情報 保存先 スレーブへの設定方法

初期化パラメータ EtherCATマスタ EtherCAT通信開始時・スレーブ再加入時に
EtherCATマスタから自動的に設定されます。

バックアップパラメータ

EtherCATスレーブ Sysmac Studio のバックアップパラメータ設定画
面から［転送［パソコン→スレーブ］］を操作する
ことで設定します。
または、EtherCATドライブウィンドウから転送
することで設定します。
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参考

• EtherCAT スレーブ設定情報のバックアップ操作は、EtherCAT スレーブへの離脱指令の前後
を問わず、ネットワークに加入している EtherCAT スレーブ（システム定義変数
_EC_EntrySlavTbl []（ネットワーク加入スレーブテーブル）が TRUE 状態で確認できます）
に対して行えます。
• EtherCAT ドライブスレーブの設定には、EtherCAT ドライブウィンドウにて行うものがあ
ります。この場合は EtherCAT ドライブウィンドウにて設定情報のバックアップ操作を行っ
てください。対象となる EtherCAT ドライブスレーブは、 『Sysmac Studio Version 1 オ
ペレーションマニュアル』（SBCA-470）を参照してください。
• バックアップパラメータを持たない EtherCAT スレーブの交換では、バックアップ操作は不
要です。
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バックアップした交換前の EtherCAT スレーブ設定情報を、交換後の EtherCATスレーブにリスト
アします。EtherCAT スレーブの交換では、EtherCAT スレーブに保存されるバックアップパラメー
タ設定をリストアします。

1 EtherCATスレーブの設定画面から［バックアップパラメータ設定の編集］ボタンを押します。
バックアップパラメータ設定画面が表示されます。

2 ［転送［パソコン→スレーブ］］ボタンを押します。
一覧表示された EtherCAT スレーブに保存されるバックアップパラメータ設定を一括して
EtherCATスレーブに転送します。

3 ［照合］ボタンを押します。
2 で転送したバックアップパラメータが正しく転送されていることを確認します。

9-2-4 設定情報のリストア
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使用上の注意

EtherCATスレーブ設定情報のリストア操作は、交換したEtherCATスレーブとのプロセスデー
タ通信を再開する再加入指令の前に行ってください。また、リストア操作は EtherCAT スレー
ブが、ネットワークに加入した状態（システム定義変数 _EC_EntrySlavTbl[]（ネットワーク加
入スレーブテーブル）が TRUE 状態で確認できます）で行ってください。なお、EtherCAT ス
レーブのノードアドレスが設定されていないと、EtherCAT スレーブはネットワークに加入し
た状態になりません。

参考

• EtherCAT ドライブスレーブの設定には、EtherCAT ドライブウィンドウにて行うものがあ
ります。この場合は EtherCAT ドライブウィンドウにて設定情報のリストア操作を行ってく
ださい。対象となるEtherCATドライブスレーブは、 『Sysmac Studio Version 1 オペレー
ションマニュアル』（SBCA-470）を参照してください。
• バックアップパラメータを持たないEtherCATスレーブの交換では、リストア操作は不要です。
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（注）破線部はシステム環境に応じて、行います。 

9-2-5 交換手順

バックアップパラメータのバックアップ取得 

交換対象の EtherCATスレーブに対し
離脱指示（Sysmac Studioでの

EtherCATスレーブの離脱操作または
EtherCATスレーブ離脱命令の実行）

バックアップパラメータのバックアップ取得 

離脱指示した EtherCATスレーブを
EtherCATネットワークから切り離す  

新しいEtherCATスレーブをEtherCAT
ネットワークに接続 

（ソフトウェア設定の場合）新しい
EtherCATスレーブのノードアドレスを設定

（ハードウェア設定の場合）新しい
EtherCATスレーブのノードアドレスを設定

バックアップパラメータのリストア実施 

離脱スレーブ以前のスレーブとの
プロセスデータ通信実行 

作業開始 

新しい EtherCATスレーブに
対し再加入指示

（Sysmac StudioでのEtherCATスレーブの
再加入操作または EtherCAT
スレーブ再加入命令の実行）

作業終了 

離脱スレーブ以前のスレーブとの
プロセスデータ通信中断 

再加入スレーブとの
プロセスデータ通信再開 

離脱した全スレーブ
の再加入完了？ 

YES

NO 
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安全上の要点

• Sysmac Studio または命令による離脱指示をした場合、該当スレーブ以降のスレーブとの通
信も停止し、出力が制御できなくなります。
離脱指示をする場合は、設備に影響が無いことを確認してからスレーブを離脱してください。
• ノイズが発生したときや、EtherCAT スレーブからネットワークケーブルを抜いたときに、通
信中のフレームが消失することがあります。フレームが消失すると、スレーブの入出力デー
タが伝わらなくなり、意図しない動作をする恐れがあります。スレーブの出力はスレーブの
仕様に従います。詳細は、各スレーブのマニュアルを参照してください。ノイズ対策やスレー
ブの交換が必要な場合は、以下の処置を行ってください。
• システム定義変数の「_EC_InDataInvalid」（入力データ無効）をインタロック条件として
ユーザプログラム作成してください。 「6-1-3 プロセスデータの有効性の確認 (P.6-6)」
を参照してください。
• EtherCAT マスタの設定項目の「PDO 通信連続タイムアウト検出回数」を、必ず 2 回以上
に設定してください。設定方法については、 「5-4-1 EtherCATマスタの設定 (P.5-10)」
を参照してください。
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スレーブを指定して離脱操作を行った際は、指定したスレーブの後続（Out 側）にデイジチェーン接
続されたスレーブも同時に離脱状態となります。指定したスレーブの前（In 側）に接続されたスレー
ブや、分岐スレーブの先のスレーブ群への運転は継続されます。
（下図の例では、①に対して離脱操作を行うと、②、③も離脱状態となります。）

また、離脱状態となったスレーブに対応するシステム定義変数はそれぞれ下表のようになります。離
脱操作を行った直後に下表の状態になり、実ネットワーク構成からの取り外しや、再度実ネットワー
ク構成に接続をしても、この状態は変化しません。ネットワーク加入スレーブテーブルは、実ネット
ワーク構成からの取り外し時に FALSEに変化します。

スレーブの離脱操作

システム定義変数名 概要 値
_EC_RegSlavTbl[]
（登録スレーブテーブル）

ネットワーク構成情報に登録されている
スレーブに対応した変数です。

TRUEを保持

_EC_EntrySlavTbl[]
（ネットワーク加入スレーブテーブル）

ネットワーク構成情報に登録されてい
て、ネットワークに加入しているスレー
ブに対応した変数です。

実ネットワーク構成からの
取り外し時に FALSEに変
化

_EC_MBXSlavTbl[]
（メッセージ通信可能スレーブテーブル）

ネットワーク構成情報に登録されてい
て、メッセージ通信が可能な状態なス
レーブに対応した変数です。

Sysmac Studio または命
令による離脱指示後に
FALSE に変化

_EC_PDSlavTbl[]
（プロセスデータ通信中スレーブテーブル）

ネットワーク構成情報に登録されてい
て、プロセスデータ通信を行っているス
レーブに対応した変数です。

Sysmac Studio または命
令による離脱指示後に
FALSE に変化

_EC_DisconnSlavTbl[]
（離脱指令中スレーブテーブル）

ネットワーク構成情報に登録されてい
て、離脱状態となっているスレーブに対
応した変数です。

Sysmac Studio または命
令による離脱指示後に
TRUEに変化

分岐スレーブ

離脱
指定スレーブ 

動作を継続する
スレーブ群

同時に離脱
状態になる
スレーブ群

③

②

①
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離脱したスレーブ群を交換・点検などをした後に再加入させる際は、以下の条件を満たしていること
を確認の上、再加入操作を行ってください。以下の条件を満たさずに再加入操作を行っても、スレー
ブとのプロセスデータ通信は再開できず、ネットワーク構成照合異常が発生します。条件を満たして
いる場合、_EC_EntrySlavTbl が TRUE となります。
• スレーブのノードアドレスが正しく設定されていること
• スレーブの接続順序に誤りがないこと
デイジチェーン接続されたスレーブ群を再加入させる際の順番には制約はありません。たとえば下図
のような構成で①～③のスレーブが離脱状態であった場合でも、①～③のスレーブの再加入順番に制
約はありません。（たとえば③、②、①の順番や、①、③、②の順番での再加入が可能です。）

離脱状態のスレーブに対し、再加入操作を行い、再加入に成功した際の、スレーブに対応するシステ
ム定義変数はそれぞれ下表のようになります。

参考

同期スレーブを再加入させる場合、再加入スレーブの同期補正処理を実施するため、加入処理
完了までに 1スレーブにつき数秒かかります。

スレーブの再加入操作

システム定義変数名 概要 値
_EC_RegSlavTbl[]
（登録スレーブテーブル）

ネットワーク構成情報に登録されている
スレーブに対応した変数です。

TRUEを保持

_EC_EntrySlavTbl[]
（ネットワーク加入スレーブテーブル）

ネットワーク構成情報に登録されてい
て、ネットワークに加入しているスレー
ブに対応した変数です。

実ネットワーク構成を反
映（取り外し時は FALSE
に変化、接続時は TRUE
に変化）

_EC_MBXSlavTbl[]
（メッセージ通信可能スレーブテーブル）

ネットワーク構成情報に登録されてい
て、メッセージ通信が可能な状態なス
レーブに対応した変数です。

Sysmac Studio または命
令による再加入指示後に
TRUEに変化

_EC_PDSlavTbl[]
（プロセスデータ通信中スレーブテーブル）

ネットワーク構成情報に登録されてい
て、プロセスデータ通信を行っているス
レーブに対応した変数です。

Sysmac Studio または命
令による再加入指示後に
TRUEに変化

_EC_DisconnSlavTbl[]
（離脱指令中スレーブテーブル）

ネットワーク構成情報に登録されてい
て、離脱状態となっているスレーブに対
応した変数です。

Sysmac Studio または命
令による離脱指示後に
FALSE に変化

 分岐スレーブ 

① 

② 離脱状態
のスレーブ群 

③ 
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10-1 診断・統計情報とは
診断・統計情報は、EtherCAT マスタや EtherCAT スレーブが、稼働中に送受信した通信フレーム数
や異常を検出したフレーム数などの統計情報です。
次のような EtherCATネットワークの回線品質の診断が必要な場合に使用します。
• 試運転中に EtherCAT ネットワークの敷設工事が正しく実施されたかの確認
• 通常稼働中に発生した通信異常の原因調査
• 通常稼働中の EtherCAT ネットワークの回線品質の確認
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10-2 EtherCATネットワークの診断手順
マスタ診断・統計情報とスレーブ診断・統計情報を使用して、EtherCAT ネットワークを診断するこ
とができます。診断した結果、EtherCAT ネットワークに異常がある場合、異常箇所を推定できます。
EtherCATネットワークを診断する手順は以下のとおりです。

EtherCATネットワークの診断から対策までの手順の概要を次に示します。

1 マスタ診断・統計情報とスレーブ診断・統計情報の取得

2 マスタ診断・統計情報の傾向による異常の有無の確認

3 スレーブ診断・統計情報の傾向による異常箇所の推定

4 推定した異常箇所へ対策を実施

5 対策後の確認

EtherCATネットワークの診断から対策までの手順の詳細を次に示します。

1 マスタ診断・統計情報とスレーブ診断・統計情報の取得
マスタ診断・統計情報およびスレーブ診断・統計情報の取得方法は 2つあり、それぞれの内容
は下記のとおりです。いずれかの方法で、マスタ診断・統計情報およびスレーブ診断・統計情
報を取得します。

使用上の注意

Sysmac Studio の診断・統計情報表示機能を使用した場合、スレーブ診断・統計情報のエラー
フレーム受信数は 255までしか記録されません。したがって、エラーフレーム受信数が 255を
超える場合には、エラーフレーム受信数の増加傾向が認識できません。スレーブ診断・統計情
報のエラーフレーム受信数が 255 を超える場合は、スレーブ診断・統計情報を取得する前にス
レーブ診断・統計情報のクリアを実行してください。

10-2-1 EtherCAT ネットワークの診断手順の概要

10-2-2 EtherCAT ネットワークの診断手順の詳細

取得方法 内容 参照先
Sysmac Studio の診断・統
計情報表示機能を使用する

診断・統計情報をSysmac Studio を使用して取得します。取得
した診断・統計情報はパソコン上にCSV形式のファイルで保存
できます。

P. 
10-10

コントローラの診断・統計情
報ログ機能を使用する

診断・統計情報をコントローラが周期的に取得します。取得した
診断・統計情報はコントローラの仮想SDメモリカードに保存さ
れます。

P. 
10-15
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2 マスタ診断・統計情報の傾向による異常有無の確認
取得したマスタ診断・統計情報の各項目の傾向を確認し、EtherCAT ネットワークの異常の有
無を診断します。

Sysmac Studio のマスタ診断・統計情報の画面例

フレーム受信タイムアウト回数または CRC エラーフレーム受信数が増加している場合、
EtherCAT ネットワークに異常があります。
フレーム受信タイムアウト回数または CRC エラーフレーム受信数がカウントしている場合、
EtherCAT ネットワークに異常がある可能性があります。

EtherCAT ネットワークに異常がある、または異常がある可能性がある場合は、異常箇所を推
定するため 「スレーブ診断・統計情報の傾向による異常箇所の推定 (P.10-5)」を実施して
ください。

参考

EtherCATスレーブの電断や脱着の場合にも、フレーム受信タイムアウト回数やCRCエラーフ
レーム受信数がカウントします。

増加

増加
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3 スレーブ診断・統計情報の傾向による異常箇所の推定
取得したスレーブ診断・統計情報の値の傾向を確認し、異常箇所を推定します。

Sysmac Studio のスレーブ診断・統計情報画面の例

エラーフレーム受信数を元に、次の観点で異常箇所を推定します。
･ エラーフレーム受信数がカウントされている。
･ エラーフレーム受信数が前回取得した値に比べて増加している。
･ エラーフレーム受信数に「取得失敗」がある。
複数のポートでエラーフレーム受信数がカウントされている場合は、エラーフレーム受信数が
多い順に異常箇所を推定します。

推定される異常箇所は、EtherCAT スレーブの接続構成により異なります。異常箇所を推定す
るためにネットワーク構成図を参照してください。

EtherCATスレーブの接続構成が異なる 2つの EtherCAT ネットワーク構成を例に、異常箇所
を推定する方法を説明します。

増加



10   診断・統計情報

10 - 6 NY シリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル 内蔵 EtherCAT ポート編 （SBCD-368）

異常箇所の推定例
例 1：EtherCAT専用分岐スレーブを使用しないネットワーク構成

ネットワーク構成図

スレーブ診断・統計情報の画面

ノードアドレス 4の IN ポート側 (PortA) のエラーフレーム受信数が「31」となっているため、
ノードアドレス 4の IN ポートで不正なフレームを受信したことになります。
したがって、ノードアドレス 3 の OUT ポート (PortB) からノードアドレス 4 の IN ポートの
間で異常が発生していると推定できます。
ネットワーク構成図では、(A)、(B) または (C) の箇所が該当します。
具体的には、次の異常が推定できます。
･ ノードアドレス 3の機器
･ ノードアドレス3のOUTポートとノードアドレス4のINポート間のケーブル、またはコネクタ
･ ノードアドレス 4の機器

IN OUTOUT OUTIN ININ OUT

(B)(A)

NYシリーズコントローラ

EtherCATマスタ (C)

スレーブ

ノードアドレス 64
スレーブ

ノードアドレス 3

スレーブ

ノードアドレス 4
スレーブ

ノードアドレス 5
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例 2：EtherCAT 専用分岐スレーブを使用したネットワーク構成

ネットワーク構成図

スレーブ診断・統計情報の画面

ノードアドレス 4 の IN ポート側 (PortA) のエラーフレーム受信数が「123」となっているた
め、ノードアドレス 4の IN ポートで不正なフレームを受信したことになります。
したがって、ノードアドレス 64 の OUT ポート (X3) からノードアドレス 4 の IN ポートの間
で異常が発生していると推定できます。
ネットワーク構成図では、(A)、(B) または (C) の箇所が該当します。
具体的には、次の異常が推定できます。
･ ノードアドレス 64の機器
･ ノードアドレス 64の OUTポートとノードアドレス 4の IN ポート間のケーブル、またはコ
ネクタ
･ ノードアドレス 4の機器

EtherCATマスタ

 

スレーブ
ノードアドレス4

 

スレーブ
ノードアドレス3

 

スレーブ
ノードアドレス5

 

IN

OUT

IN

OUT

INOUT

IN

OUT
(A)

(B)

NYシリーズコントローラ

分岐スレーブ
ノードアドレス64

(C)
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また、エラーフレーム受信数に「取得失敗」がある場合について、異常箇所の推定方法を説明
します。
「取得失敗」の EtherCAT スレーブは、EtherCAT ネットワーク構成によって、複数ある可能
性があります。
例 2のネットワーク構成で、ノードアドレス 4と 5のエラーフレーム受信数が「取得失敗」で
あるとします。

エラーフレーム受信数の「取得失敗」は、その EtherCAT スレーブが通信できない状態である
ことを示します。1つの EtherCATスレーブが通信できない状態になると、後続に接続してい
る EtherCAT スレーブも通信できない可能性があります。例 2 のネットワーク構成図では、
ノードアドレス 4の後続にノードアドレス 5が接続されています。
したがって、ノードアドレス 4に通信できない異常が発生していると推定できます。
具体的には、次の異常箇所が推定できます。
･ ノードアドレス 64の機器
･ ノードアドレス 64 の OUT ポートとノードアドレス 4 の IN ポートを接続しているケーブ
ル、またはコネクタ
･ ノードアドレス 4の機器
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4 推定した異常箇所へ対策を実施
推定した異常箇所に、対策を実施してください。
推定した異常箇所の EtherCATスレーブのネットワーク構成上の位置は、スレーブ診断・統計
情報の「ノードアドレス－ネットワーク構成」の表示で確認してください。
診断・統計情報の傾向を元に推定される異常要因ごとの対策を次に示します。

上記の条件に該当しない場合を記載します。
マスタ診断・統計情報のフレーム受信タイムアウト回数、CRCエラーフレーム受信数、および
スレーブ診断・統計情報のエラーフレーム受信数がカウントして増加しない場合は、次のいず
れかの異常要因で一時的にカウントしたことが推定されます。
･ Ethernet ケーブルのコネクタの外れ、接触不良、または部品不良。
･ ノイズが発生している。
･ Ethernet ケーブルの断線、または指定外のケーブルを使用している。
推定した異常箇所に対策を行ってください。対策の内容は、上記の表を参照してください。

5 対策後の確認
異常箇所に対策を実施した後、再度 「マスタ診断・統計情報の傾向による異常有無の確認
(P.10-4)」を行い、異常が発生しないことを確認してください。

マスタ診断・統計情報の
傾向

スレーブ診断・統計情報
の傾向 推定される異常要因 対策

フレーム受
信タイムア
ウト回数が
増加してい
る。

CRCエ
ラーフレー
ム受信数が
増加してい
ない。

エラーフレーム受信数に
「取得失敗」がある。

EtherCATスレーブに電
源が供給されていない。

EtherCATスレーブに電
源を供給してください。

Ethernet ケーブルのコネ
クタの外れ、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、また
はコネクタを再接続して
ください。

Ethernet ケーブルの断
線、または指定外のケー
ブルを使用している。

Ethernet ケーブルを交換
してください。

汎用 Ethernet ハブが接続
されている。

汎用 Ethernet ハブを、
EtherCAT専用分岐ス
レーブに交換してくださ
い。

EtherCATスレーブが故
障している。

EtherCATスレーブを交
換してください。

エラーフレーム受信数が
増加していない。

EtherCAT マスタ通信周
期が短い。

Sysmac Studio を接続
し、タスク周期 (通信周
期 )を長くし、コント
ローラに再設定してくだ
さい。

CRCエ
ラーフレー
ム受信数が
増加してい
る。

エラーフレーム受信数に
「取得失敗」がある、かつ
エラーフレーム受信数が
増加している。

Ethernet ケーブルのコネ
クタの外れ、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、また
はコネクタを再接続して
ください。

EtherCATスレーブが故
障している。

EtherCATスレーブを交
換してください。

エラーフレーム受信数に
「取得失敗」がある、また
はエラーフレーム受信数
が増加している。

ノイズが発生している。 ノイズ対策してください。
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10-3 Sysmac Studio の診断・統計情報表示機能
Sysmac Studio の診断・統計情報表示機能の起動方法、操作ボタンの機能および表示項目について説
明します。

Sysmac Studio の診断・統計情報表示機能は、次のように起動します。

1 Sysmac Studio を起動し、オンラインにします。

2 マルチビューエクスプローラから［構成・設定］‒［EtherCAT］をダブルクリックします。ま
たは、［構成・設定］‒［EtherCAT］を右クリックして、[ 編集 ] を選択します。

3 ネットワーク構成表示ウィンドウの EtherCAT マスタ上で右クリックして［診断・統計情報表
示］を選択します。

10-3-1 起動方法
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マスタ診断・統計情報とスレーブ診断・統計情報が表示されます。

診断・統計情報の操作ボタンの機能を次に示します。

10-3-2操作ボタンの機能

操作ボタン名 機能
取得 EtherCAT マスタおよび EtherCAT スレーブ*1 から診断・統計情報を取

得し、表示を更新します。
取得した診断・統計情報は、最大 100 回分保持することができます。
［診断・統計情報表示］画面を閉じると取得した診断・統計情報は破棄さ
れます。

*1. プロジェクトのネットワーク構成情報に登録されている EtherCAT スレーブだけが対象です。

マスタ診断・統計情報クリア マスタの診断・統計情報の各数値を 0にクリアします。
スレーブ診断・統計情報クリア
*2

*2. Sysmac Studio のプロジェクトで設定したユニットバージョンが、Ver.1.11 以降のときだけ表示されま
す。

スレーブ診断・統計情報の各数値を 0にクリアします。

ファイル出力 取得した診断・統計情報を、指定したフォルダにCSV形式のファイルで
出力します。出力するデータは以下のとおりです。
• マスタ診断・統計情報
• スレーブ診断・統計情報 *3

*3. エラーフレーム受信数が 255以上の場合、255で出力します。
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マスタ診断・統計情報の表示項目を示します。

EtherCAT マスタから取得したマスタ診断・統計情報の過去 2回分が表示されます。マスタ診断・
統計情報を取得していない場合は、「---」と表示されます。

使用上の注意

• コントローラの電源を投入すると、マスタ診断・統計情報の各数値は 0にクリアされます。
• ネットワーク伝播遅延時間は、マスタ診断・統計情報をクリアしても 0クリアされません。
• ネットワーク伝播遅延時間および送信周期の値は、プライマリ定周期タスクに DC 機能を持
つ EtherCAT スレーブが割り付けられている場合だけ有効です。プライマリ定周期タスクに
DC機能を持つ EtherCATスレーブが割り付けられていない場合は「－」が表示されます。
• PDO 通信周期 2 の項目は、定周期タスク（実行優先度 5）に DC 機能を持つ EtherCAT ス
レーブが割り付けられている場合だけ有効です。定周期タスク（実行優先度 5）を持たないC
コントローラの場合、または定周期タスク（実行優先度 5）に DC 機能を持つ EtherCAT ス
レーブが割り付けられていない場合は、「－」が表示されます。

10-3-3マスタ診断・統計情報の表示

EtherCAT ネットワークに異常がある
場合、値が増加する可能性がある項目

EtherCAT ネットワークに異常がある
場合、値が増加する可能性がある項目
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以下の項目は、EtherCAT ネットワークに異常がある場合、値が増加する可能性があります。
各項目の内容、増加する推定要因および対策を示します。

使用上の注意

フレーム受信タイムアウト回数と CRC エラーフレーム受信数は、正常に通信が行える環境で
あっても、0 以外の値になることがあります。EtherCAT ネットワークが異常な状態かどうか
は、 「EtherCATネットワークの診断手順 (P.10-3)」で確認してください。

項目名 表示内容 増加する推定要因 対策
フレーム受信タイ
ムアウト回数

フレームの受信タイム
アウトが発生した回数

「プロセスデータ受信タイムアウト」
異常となる要因が発生している。
CRCエラーフレーム受信数、
ショートフレーム受信数、フレーム
最大長オーバー受信数などの総和で
ある。

「EtherCATネットワークの診
断手順 (P.10-3)」を参照してくだ
さい。

受信バッファオー
バーフロー回数

受信時に受信バッファ
に収容しきれずに廃棄
されたフレーム数

EtherCAT フレーム以外のフレーム
が EtherCATネットワーク上に大量
に流れている。

パソコンなど非 EtherCAT対応機器
が EtherCATネットワークに接続さ
れている場合、取り外してくださ
い。

非 EtherCAT フ
レーム受信回数

EtherCAT以外のフ
レームを受信した回数

EtherCAT フレーム以外のフレーム
が EtherCATネットワーク上に流れ
ている。

パソコンなど非 EtherCAT対応機器
が EtherCATネットワークに接続さ
れている場合、取り外してくださ
い。

リンクオフ回数 リンクオフを検出した
回数

「リンクオフ異常」の要因が発生し
ている。

『NYシリーズ トラブルシュー
ティングマニュアル（SBCA-438）』
を参照し、発生要因を取り除いてく
ださい。

プロセスデータ受
信破棄数

プロセスデータ受信処
理にて破棄したプロセ
スデータ数

「通信中のスレーブの脱着と、
異常の解除／スレーブ再加入操作の 
同時実行の禁止 (P.9-2)」に記載し
ている同時実行の禁止作業を行っ
た。
ネットワーク起動時、または通信中
の EtherCATスレーブの脱着時に、
一時的に増加することがあります。

「通信中のスレーブの脱着と、
異常の解除／スレーブ再加入操作の 
同時実行の禁止 (P.9-2)」を参照し
てください。

メッセージ受信破
棄数

メールボックス受信処
理にて破棄したメッ
セージデータ数

「EtherCAT メッセージ異常」要因
が発生している。

『NYシリーズ トラブルシュー
ティングマニュアル（SBCA-438）』
を参照し、発生要因を取り除いてく
ださい。

CRCエラーフ
レーム受信数

CRCエラーとなった
フレームを受信した回
数

EtherCAT ネットワーク上のフレー
ムが壊れている。

「EtherCATネットワークの診
断手順 (P.10-3)」を参照してくだ
さい。

フレーム受信エ
ラー数

Ethernet コントローラ
（EtherMAC）から受
信エラーと通知された
フレーム数

ノイズにより EtherCAT ネットワー
ク上のフレームが壊れている。

ノイズ対策を実施してください。

コリジョン回数 送信開始以降すべての
回線上の遅延衝突回数

リピータハブと接続している。 EtherCAT 通信ではリピータハブは
使用できません。リピータハブを
EtherCAT ネットワークに接続して
いる場合、取り外してください。

ショートフレーム
受信数

64 バイト未満のフ
レーム受信数

ノイズにより EtherCAT ネットワー
ク上のフレームが壊れている。パソ
コンなどの非 EtherCAT対応機器が
接続されている。

「EtherCATネットワークの診
断手順 (P.10-3)」を参照してくだ
さい。

フレーム最大長
オーバー受信数

1522 バイト超のフ
レーム受信数

ノイズにより EtherCAT ネットワー
ク上のフレームが壊れている。パソ
コンなどの非 EtherCAT対応機器が
接続されている。

「EtherCATネットワークの診
断手順 (P.10-3)」を参照してくだ
さい。
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スレーブ診断・統計情報の表示項目を示します。

使用上の注意

スレーブ診断・統計情報を表示する際は、ネットワーク構成が実ネットワーク構成と一致して
いる Sysmac Studio のプロジェクトを開いてください。プロジェクトのネットワーク構成と実
ネットワーク構成が異なる場合は、スレーブ診断・統計情報が正しく表示されません。ネット
ワーク構成と実ネットワーク構成が一致しているプロジェクトが用意できない場合は、新規プ
ロジェクトを作成し、プロジェクトのネットワーク構成を実ネットワーク構成と一致させた上
で、スレーブ診断・統計情報を表示してください。ネットワーク構成の構築方法の詳細は、
『Sysmac Studio Version 1 オペレーションマニュアル (SBCA-470)』を参照してくださ

い。

10-3-4スレーブ診断・統計情報の表示

表示項目名 表示内容
ノードアドレス－
ネットワーク構成

プロジェクトの EtherCATネットワーク構成

ノードアドレス EtherCAT スレーブのノードアドレス
ポート名 EtherCAT スレーブの IN ポートまたはOUTポートのポート名

EtherCAT スレーブの ESI ファイルに定義されているポート名
• 定義されていない場合は、PortX{X:A,B,C,D} と表示されます。INと OUTの 2
ポートの場合は、それぞれ「PortA」、「PortB」とされます。１つしかない INポー
トは先頭で、次に EtherCAT スレーブよって複数あるOUTポートの順に表示され
ます。

エラーフレーム受
信数 

EtherCAT スレーブの IN ポートまたはOUTポートで検出したエラーフレームの受信
数
範囲：0-254
• 255 以上受信した場合は、「255以上」と表示されます。
• 診断・統計情報を 2回以上取得すると、エラーフレーム受信数の右に括弧付きで前
回取得した値から増加した数が表示されます。
(例）前回取得した値が 6回で 4回増加した場合：10 (+4)
• 該当する EtherCAT スレーブが存在しない場合など、EtherCATスレーブからエ
ラーフレーム受信数を取得できない場合は「取得失敗」と表示されます。
• コントローラの診断・統計ログ機能を実行中は、スレーブ診断・統計情報を取得す
ることはできません。[取得 ] ボタンを実行すると、エラーフレーム受信数に「自
動ロギング中」と表示されます。ただし、前回「取得失敗」の場合、「取得失敗」と
表示されます。



10 - 15

10   診断・統計情報

NYシリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュアル 内蔵 EtherCAT ポート編 （SBCD-368）

10-4  コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
の
診
断
・
統
計

情
報
ロ
グ
機
能

10

10-4-1  診
断
・
統
計
情
報
ロ
グ
機
能
の
概
要

10-4 コントローラの診断・統計情報ログ機能
装置の試運転や稼働中における次の用途のために、定期的に診断・統計情報を自動で取得することが
できます。
• 予兆監視・予防保全としての EtherCAT ネットワークの回線品質の確認
• 異常発生時に異常箇所の推定

EtherCATマスタや EtherCATスレーブが持つ診断・統計情報を取得し、設定した周期でログファ
イルとしてコントローラの仮想 SDメモリカードに保存する機能です。
本機能の実行の指示および診断・統計情報を保存する周期の設定は、システム定義変数で行います。

使用上の注意

• 本機能を使用するには、コントローラの SD メモリカード機能を使用するための設定が必要
です。SDメモリカード機能を使用するための設定は、『NYシリーズ 産業用パネル型PC／
産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル ソフトウェア編（SBCA-436）』を参照してく
ださい。
• 診断・統計情報ログ機能を実行中は、Sysmac Studio の診断・統計情報画面からスレーブ診
断・統計情報の取得およびクリアを実行することはできません。診断・統計情報ログ機能の
実行を終了してから、再度実行してください。
• 診断・統計情報ログ機能を実行中は、EtherCAT スレーブへのメッセージ通信の応答時間が
長くなることがあります。

取得する診断・統計情報および内容は次の表のとおりです。

使用上の注意

EtherCAT マスタのネットワーク構成情報が下記の状態で本機能を実行した場合、ログファイ
ルにはマスタ診断・統計情報だけ保存されます。スレーブ診断・統計情報とシステム定義変数
は保存されません。
• メモリオールクリアの実行によりネットワーク構成情報がクリアされている。
• ネットワーク構成情報に EtherCAT スレーブが登録されていない。

取得した診断・統計情報は、ログファイルとして CSV 形式で仮想 SD メモリカードに保存されま
す。最大 1000 件の診断・統計情報をログファイルに保存できます。
仮想 SDメモリカードに保存されるログファイルのファイル名、ファイル形式、保存場所の仕様は
以下のとおりです。

10-4-1診断・統計情報ログ機能の概要

取得する診断・統計情報

取得する診断・統計情報 内容
マスタ診断・統計情報 Sysmac Studio の診断・統計情報表示機能で表示されるマスタ診

断・統計情報と同じです。詳細は、 「マスタ診断・統計情報の表
示 (P.10-12)」を参照してください。

スレーブ診断・統計情報*1

*1. EtherCATマスタのネットワーク構成情報に登録されている EtherCATスレーブだけが対象です。

Sysmac Studio の診断・統計情報表示機能で表示されるスレーブ診
断・統計情報のエラーフレーム受信数と同じです。詳細は、 「ス
レーブ診断・統計情報の表示 (P.10-14)」を参照してください。

ログファイルの仕様
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参考

仮想 SDメモリカードに診断・統計情報を保存するために、次のサイズの空き容量が必要です。
1件当たりのサイズ=273 バイト +51バイト×EtherCAT スレーブの台数
EtherCATスレーブが 512 台で、診断・統計情報を 1000 件保存する場合、約 26MBの空き容
量が必要です。

ログファイルに保存される情報の仕様は以下のとおりです。
･ 一行めにコントローラの形式、ソフトウェアバージョン、パッケージバージョン、ハードウェア
バージョン、シリアル ID の順に出力されます。以降、取得した日時と診断・統計情報が出力さ
れます。
･ スレーブ診断・統計情報のエラーフレーム受信数は、該当 EtherCATスレーブからエラーフレー
ム受信数を取得できない場合、空欄になります。

参考

Sysmac Studio の診断・統計情報表示機能と本機能で出力した CSV 形式ファイルの、マスタ
診断・統計情報など項目ごとの情報の並びは同じです。項目ごとに情報の行と列を入れ替える
ことで、フォーマットを合わせることができます。

 診断・統計情報をログファイルに保存する周期の設定
取得した診断・統計情報をログファイルに保存する周期は、30秒から 30分の間で秒単位で設定で
きます。また、本機能の実行を終了するタイミングでログファイルに 1件だけ診断・統計情報を保
存する指定もできます。

診断・統計情報ログ機能の実行を制御するためのシステム定義変数です。システム定義変数の詳細
は 「7-1-2 システム定義変数一覧 (P.7-2)」を参照してください。

診断・統計情報ログ機能の使用手順は以下のとおりです。

1 「_EC_StatisticsLogCycleSec（診断統計情報ログ保存周期）」に値を設定します。
診断・統計情報をログファイルに保存する周期が設定されます。
30秒の場合は 30、30分の場合は 1800 と秒単位の値を設定します。
0を設定した場合、本機能の実行を終了するタイミングで1件だけ診断・統計情報を保存します。

項目 仕様
ファイル名 ECAT_STATISTICS.csv
ファイル形式 CSV形式
保存場所 ルートフォルダ

10-4-2診断・統計情報ログ機能の設定

10-4-3診断・統計情報ログ機能に関連するシステム定義変数

変数名 変数名称
_EC_StatisticsLogEnable 診断統計情報ログ許可
_EC_StatisticsLogCycleSec 診断統計情報ログ保存周期
_EC_StatisticsLogBusy 診断統計情報ログ実行状態フラグ
_EC_StatisticsLogErr 診断統計情報ログ異常終了フラグ

10-4-4診断・統計情報ログ機能の使用手順
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2 「_EC_StatisticsLogEnable（診断統計情報ログ許可）」を FALSE から TRUE にします。
診断・統計情報ログ機能の実行を開始します。
･「_EC_StatisticsLogErr（診断統計情報ログ異常終了フラグ）」が FALSEになります。
･「_EC_StatisticsLogBusy（診断統計情報ログ実行状態フラグ）」が TRUEになります。

診断・統計情報ログ機能の実行中は、手順 1 で設定した保存周期で診断・統計情報を取得し、
ログファイルに保存されます。

診断・統計情報ログ機能の実行中に、下記の (a) ～ (e) のいずれかの事象が発生すると、診断・
統計情報ログ機能の実行が自動的に終了されます。

(a) ログファイルへ最大件数の診断・統計情報を保存した。

(b) 仮想 SDメモリカードの空き容量不足が発生した。

(c) 仮想 SDメモリカードの設定がされていない。

(d) Sysmac Studio で同期（ダウンロード）を実行した。

(e) 「_EC_StatisticsLogCycleSec」に範囲外の値を指定した。
･ イベントログに「EtherCAT診断・統計情報ログ機能開始」が登録されます。
･「_EC_StatisticsLogBusy」は FALSE になります。
･ (b)、(c)、(e) の場合、「_EC_StatisticsLogErr」が TRUE になります。
･ イベントログに「EtherCAT診断・統計情報ログ機能終了」が登録されます。

3 「_EC_StatisticsLogEnable（診断統計情報ログ許可）」を TRUEから FALSE にします。
診断・統計情報ログ機能の実行が終了されます。保存する周期に関係なく、FALSE のタイミン
グでログファイルに診断・統計情報が保存されます。
･「_EC_StatisticsLogBusy」が FALSE になります。
･ イベントログに「EtherCAT診断・統計情報ログ機能終了」が登録されます。

以下にタイミングチャートを示します。

ログファイル

イベントログ

_EC_StatisticsLogErr

_EC_StatisticsLogEnable

_EC_StatisticsLogBusy

_EC_StatisticsLogCycle

EtherCAT診断・
統計情報ログ機能

開始

EtherCAT診断・
統計情報ログ機能

終了

Write Cycle=30

Write Cycle
=30

Write Cycle
=30

Write Cycle
=30

取得した診断・統計情報を

ログファイルへ保存
前回のログファイル

を削除し新規に作成

TRUE
FALSE

TRUE
FALSE

TRUE
FALSE
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使用上の注意

• 仮想 SD メモリカードに保存されたログファイルを残しておく場合は、診断・統計情報ログ
機能の実行を開始する前にログファイルをリネームするか他の記憶装置に保存してくださ
い。診断・統計情報ログ機能の実行を開始すると、仮想 SD メモリカードに保存されている
ログファイルは削除され、新規でログファイルが作成されます。
• 診断・統計情報ログ機能の実行中は、新たに診断・統計情報ログ機能の実行を開始できませ
ん。「_EC_StatisticsLogBusy」が FALSE であることを確認し、診断・統計情報ログ機能の
実行を開始してください。
• 診断・統計情報ログ機能を実行中に、「_EC_StatisticsLogCycleSec」の値を変更しても、診
断・統計情報の保存周期に反映されません。変更した保存周期が反映されるのは、次の診断・
統計情報ログ機能を実行した時です。変更した保存周期を反映する場合は、診断・統計情報
ログ機能の実行を終了させてください。
•「_EC_StatisticsLogErr」を参照する場合は、「_EC_StatisticsLogBusy」がTRUEからFALSE
に変化してから行ってください。「_EC_StatisticsLogErr」は、「_EC_StatisticsLogBusy」
が TRUEの間は不定な状態です。

参考

次に、仮想 SDメモリカードに保存されたログファイルを残す方法の例を示します。
･ FileRename や FileCopy などの SDメモリカード命令を用いてファイル名を変更する。
･ 内蔵 EtherNet/IP の FTPサーバ機能を用いてログファイルを取り出す。
･ 仮想 SDメモリカードからログファイルを取り出し、別メディアに保存する。
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10-5 異常が発生したスレーブの特定と異常要因の特定
Sysmac Studio には、異常が発生したスレーブと異常要因を特定するために、以下の機能があります。
• 発生中異常の EtherCAT 構成ビュー
• イベントログの EtherCAT 構成情報ビュー

スレーブ診断・統計情報画面の EtherCAT 構成ビューに、以下の情報が表示されます。 
• スレーブの状態
• 異常発生中スレーブの有無
• 通信停止箇所

バージョン関連情報

発生中異常の EtherCAT 構成ビューは、Sysmac Studio Ver.1.22 以降で使用可能です。

 表示方法
EtherCAT 構成編集画面のマスタ上で右クリックして［診断・統計情報表示］を選択します。
スレーブ診断・統計情報画面の EtherCAT 構成ビューに、ネットワーク構成情報がトポロジ図で表
示されます。

 表示される情報
スレーブ診断・統計情報画面の EtherCAT構成ビューに表示される情報は以下のとおりです。
(a) スレーブの状態

無効状態、離脱中、および照合不一致の状態を示すマークが、スレーブのアイコン上に表示さ
れます。
以下は、照合不一致を示した画面例です。

10-5-1発生中異常の EtherCAT構成ビュー

EtherCAT構成ビュー
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(b) 異常発生中スレーブの有無
異常が発生しているスレーブが、エラーマークを付加して強調表示されます。

　また、エラーマークのツールチップに、該当スレーブの発生中異常のイベント名が表示されます。

(c) 通信停止箇所
通信が停止しているポートの接続線が強調表示されます。

照合不一致

異常発生中

通信停止箇所
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EtherCAT 構成情報 (イベントログ )ビューに、以下の情報が表示されます。 
• イベントログの中で、発生源が EtherCAT マスタ機能モジュールであるイベント

バージョン関連情報

イベントログの EtherCAT 構成ビューは、Sysmac Studio Ver.1.22 以降で使用可能です。

 表示方法
コントローライベントログ画面で右クリックし、[EtherCAT 構成情報 ( イベントログ ) を表示す
る］を選択します。

参考

イベントログを表示する範囲を、発生時刻で絞り込むことができます。
イベントログ上で右クリックし、表示されるメニューから表示条件を選択します。

EtherCAT 構成情報 (イベントログ ) ビューに、EtherCAT マスタのネットワーク構成情報がトポ
ロジ図で表示されます。

10-5-2イベントログの EtherCAT 構成情報ビュー
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 表示される情報
発生源が EtherCAT マスタ機能モジュール、かつ、軽度フォールトより重要度の高い異常が発生し
ているスレーブが強調表示されます。
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コントローラの状態との関連、パケットモニタ機能、マルチベンダで使用する場合に
ついて説明します。
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A-1 コントローラの状態との関連
コントローラの動作モード／コントローラ異常などの各状態時に、EtherCAT マスタ関連のメモリ、マ
スタ設定／スレーブ設定のダウンロードの可否、スレーブの状態は、以下のようになります。

A-1-1 電源投入時

EtherCATマスタ関連のメモリ マスタ設定、
スレーブ設定
のダウンロー
ドの可否

スレーブ

デバイス変数
カテゴリ

「_EC」のシス
テム定義変数

ネットワーク
構成情報

診断・統計情
報／プロトコ
ルモニタ

スレーブ出力 スレーブ通信
状態

非保持のデバ
イス変数：初
期値

軸変数：初期
値

初期値 － すべてクリア
（0）

－ EtherCAT通信
開始前のスレー
ブ出力値はス
レーブに依存。
EtherCAT通信
が開始したあと
はデバイス変数
の値でスレーブ
出力する。

オペレーショ
ナル状態へ遷
移する。
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A
-1  コ

ン
ト
ロ
ー
ラ
の
状
態
と
の
関
連

A

A
-1-2  コ

ン
ト
ロ
ー
ラ
の
動
作
モ
ー
ド
ご
と

A-1-2 コントローラの動作モードごと

コントロー
ラの状態

EtherCAT マスタ関連のメモリ
マスタ設定、
スレーブ設定
のダウンロー
ドの可否

スレーブ

デバイス変
数

カテゴリ
「_EC」の
システム定
義変数

ネットワー
ク構成情報

診断・統計
情報／プロ
トコルモニ
タ

発生中異常 スレーブ出
力

スレーブ通
信状態

プログラム
モード時

EtherCAT
通信による
IOデータ
が反映され
る。

EtherCAT
通信の状態
を反映し続
ける（コン
トローラの
動作モード
に依存しな
い）。

変化しない
（コント
ローラの動
作モードに
依存しな
い）。

EtherCAT
通信の情報
を反映し続
ける（コン
トローラの
動作モード
に依存しな
い）。

保持する
（コント
ローラの動
作モードに
依存しな
い）。

• マスタ設
定：可
• スレーブ設
定：可（た
だしスレー
ブが設定可
能な状態に
あるかどう
かはスレー
ブに依存す
る）

EtherCAT
マスタから
送信された
出力データ
を反映し続
ける (コン
トローラの
動作モード
に依存しな
い )。

変化しない
（コント
ローラの動
作モードに
依存しな
い）。

プログラム
モード 運
転モードの
切替時
かつ

「デバイス
出力保持設
定」*1 を無
効

*1. デバイス出力保持設定については、 『NYシリーズ 産業用パネル型PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュアル
ソフトウェア編（SBCA-436）』を参照してください。

非保持のデ
バイス変
数：初期値

軸変数：保
持

－

プログラム
モード 運
転モードの
切替時
かつ

「デバイス
出力保持設
定」を有効

非保持のデ
バイス変
数：保持

軸変数：保
持

運転モード時

EtherCAT
通信による
IOデータ
が反映され
る。

• マスタ設
定：不可
• スレーブ設
定：可（た
だしスレー
ブが設定可
能な状態に
あるかどう
かはスレー
ブに依存す
る）
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内蔵 EtherCAT マスタにてコントローラ異常が発生した場合については、 『NYシリーズ トラブルシュー
ティングマニュアル（SBCA-438）』を参照してください。

A-1-3 内蔵 EtherCAT マスタ以外のコントローラ異常時

コントロー
ラの状態

EtherCATマスタ関連のメモリ
マスタ設定、
スレーブ設定
のダウンロー
ドの可否

スレーブ

デバイス変
数

カテゴリ
「_EC」の
システム定
義変数

ネットワー
ク構成情報

診断・統計
情報／プロ
トコルモニ
タ

発生中異常 スレーブ出
力

スレーブ通
信状態

全停止
フォールト
レベルのコ
ントローラ
異常発生時

非保持のデ
バイス変
数：初期値

軸変数：保
持

EtherCAT
通信の状態
を反映し続
ける (コン
トローラの
動作モード
に依存しな
い )。

変化しない
（コント
ローラの動
作モードに
依存しな
い）。

EtherCAT
通信の情報
を反映し続
ける（コン
トローラの
動作モード
に依存しな
い）。

保持（コン
トローラの
動作モード
に依存しな
い）。

－ オペレー
ショナル状
態では、停
止前の値が
出力され
る。その
後、セーフ
オペレー
ショナル状
態に移行す
ると、出力
はスレーブ
設定に従
う。入力は
有効。

EtherCAT
通信停止。
セーフオペ
レーショナ
ル状態に遷
移する。

部分停止
フォールト
レベルのコ
ントローラ
異常発生時

EtherCAT
通信による
IOデータ
が反映され
る。

EtherCAT
マスタから
送信された
出力データ
を反映し続
ける (コン
トローラの
動作モード
に依存しな
い )。

変化しない
（コント
ローラの動
作モードに
依存しな
い）。軽度フォー

ルトレベル
のコント
ローラ異常
発生時
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A
-1  コ

ン
ト
ロ
ー
ラ
の
状
態
と
の
関
連

A

A
-1-4  そ

の
他

A-1-4 その他

コントローラ
の状態

EtherCATマスタ関連のメモリ マスタ設定、
スレーブ設
定のダウン
ロードの可
否

スレーブ

デバイス変
数

カテゴリ
「_EC」の
システム定
義変数

ネットワー
ク構成情報

診断・統計
情報／プロ
トコルモニ
タ

発生中異常 スレーブ出
力

スレーブ通
信状態

メモリオール
クリア時

すべてクリ
ア（0）

すべて初期
値（0）

削除 すべてクリ
ア（0）

すべてクリ
ア（0）

－ スレーブ設
定に従う。

イニシャル
状態に遷移
する。

ダウンロード
時
かつ

「デバイス出
力保持設定」
*1 を無効

*1. デバイス出力保持設定については、 『NYシリーズ 産業用パネル型PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュアル
ソフトウェア編（SBCA-436）』を参照してください。

非保持のデ
バイス変
数：初期値

軸変数：初
期値

EtherCAT
通信の状態
を反映し続
ける (コン
トローラの
動作モード
に依存しな
い )。

変化しない
（コント
ローラの動
作モードに
依存しな
い）。

すべてクリ
ア（0）

すべてクリ
ア（0）
（ただし、
ダウンロー
ド後、
EtherCAT
マスタがリ
スタート
し、異常要
因が除去さ
れていない
場合は、発
生中異常に
イベントが
登録されま
す）

• マスタへ
のパラ
メータ転
送時はイ
ニシャル
状態 に
遷移す
る。
• スレーブ
へのバッ
クアップ
パラメー
タのダウ
ンロード
時はプレ
オペレー
ショナル
状態に遷
移する。

ダウンロード
時
かつ

「デバイス出
力保持設定」
を有効

非保持のデ
バイス変
数：保持

軸変数：保
持

EtherCAT
通信の情報
を反映し続
ける（コン
トローラの
動作モード
に依存しな
い）。

保持（コン
トローラの
動作モード
に依存しな
い）。

EtherCAT
マスタから
送信された
出力データ
を反映し続
ける (コン
トローラの
動作モード
に依存しな
い )。

変化しない
（コント
ローラの動
作モードに
依存しな
い）。

A-1-5 電源OFF時

EtherCATマスタ関連のメモリ マスタ設定、
スレーブ設
定のダウン
ロードの可
否

スレーブ

デバイス変数

カテゴリ
「_EC」のシ
ステム定義変

数

ネットワーク
構成情報

診断・統計情
報／プロトコ
ルモニタ

発生中異常 スレーブ出力 スレーブ通信
状態

変化しない。 変化しない。 変化しない。 プロトコルモ
ニタは、更新
停止。

すべてクリア
（0）

－ スレーブ設定
に従う。

EtherCAT 通
信が停止した
ときのスレー
ブの振る舞い
に依存する。
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A-2 パケットをモニタする場合
パケットモニタ機能は、EtherCAT マスタが送信したパケットと受信したパケットを、時間情報とと
もに直近の一定数を格納する機能です。
取得したパケットデータは、コントローラのシステム内に、EtherCAT通信命令またはSysmac Studio
からの指示によって、パケットデータファイルとして保存できます。

コントローラのシステム内に保存されたパケットデータは、以下のいずれかの方法によって、取得す
ることができます。
• Sysmac Studio から直接読み出す
• コントローラの仮想 SDメモリカードに保存する

取得したパケットデータは、WireShark などのパケットアナライザソフトで見ることができます。さ
らに、エラー解析やデータマイニングなどの分析用途に利用できます。

使用上の注意

パケットデータを仮想 SD メモリカードに保存するためには、コントローラの SD メモリカー
ド機能を使用する設定が必要です。SD メモリカード機能を使用するための設定については、
『NYシリーズ 産業用パネル型PC／産業用ボックス型PC ユーザーズマニュアル ソフトウェ

ア編（SBCA-436）』を参照してください。

NYシリーズコントローラ

Sysmac Studio

スレーブ スレーブ

パケット

複数データを
仮想SDメモリカードに
ファイル保存も可能

Sysmac Studioから
直接読出可能

WireSharkなどの
パケットアナライザソフト
で確認、さらに分析

パケットデータ

コントローラのシステム
内にパケットデータを保存

SDメモリカード仮想SDメモリカード
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A

パケットモニタ機能を起動／停止には、ユーザプログラム上で命令を実行する方法と Sysmac Studio
による操作方法があります。

 ユーザプログラム上で命令を実行する方法
• EC_StartMon（パケットモニタの起動）命令：パケットモニタ機能の実行を開始し、一定数の
パケットを更新し続けます。
• EC_StopMon（パケットモニタの停止）命令：パケットモニタ機能の実行を停止します。

 Sysmac Studio による操作手順

1 Sysmac Studio を起動し、オンラインにします。

2 マルチビューエクスプローラから[構成・設定]－[EtherCAT]をダブルクリックします。または、
[構成・設定 ] － [EtherCAT] を右クリックして、[編集 ] を選択します。

3 ネットワーク構成表示ウィンドウのマスタ上で右クリックして［パケットモニタ表示］を選択
します。

［パケットモニタ］ダイアログボックスが表示されます。

パケットモニタ機能の起動／停止
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4 パケットモニタ機能を開始するには、［開始］ボタンをクリックします。

5 パケットモニタ機能を停止するには、［停止］ボタンをクリックします。

 Sysmac Studio から読み出す方法
パケットモニタ機能の実行を停止させた上で、SysmacStudio からパケットデータを読み出し、
ファイル保存することができます。

1 パケットモニタ機能の実行を停止させます。

2 パケットデータを保存する場合は、［パケットデータ保存］ボタンをクリックします。

［名前を付けて保存］ダイアログボックスが表示されます。

3 任意のファイル名を付けて、［保存］ボタンをクリックします。
拡張子 .cap の TCPDump 形式のパケットデータファイルが保存されます。

 コントローラのシステム内から仮想SDメモリカードに保存する方法
パケットモニタ機能の実行を停止させた上で、EC_SaveMon（パケットデータのファイル保存）命
令を実行し、一定数収集したパケットデータをコントローラのシステム内に保存します。
続いて EC_CopyMon（SD メモリカードへのパケットデータのファイルコピー）命令を実行する
ことにより、システム内に保存されたパケットデータを、コントローラの仮想SD メモリカードに
ファイル保存することができます。
なお、仮想 SD メモリカードへ保存するファイル名は任意に指定できます。また、ファイル数は、
仮想 SD メモリカードの空き容量分だけ保存できます。

参考

• コントローラのシステム内のパケットデータは電断非保持となります。
• パケットモニタ機能実行中は、パケットデータを保存することはできません。
• 逆にパケットデータを保存中は、パケットモニタ機能の実行を開始することはできません。
• SDメモリカード機能を使用する設定がされていなかった場合、仮想 SDメモリカードへの保
存（コピー）命令実行時にエラーを返します。その場合、Sysmac Studio からは、コント
ローラのシステム内にある１ファイルのみを読み出すことができます。
• 電源投入時、パケットモニタ機能は開始しています。

パケットデータの保存方法
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EtherCAT のスレーブ異常が発生した場合に、EtherCAT 通信のパケットを、仮想 SD メモリカード
に保存します。ファイル名は、'PacketFile' とします。
処理手順は、以下のとおりです。

1 内蔵 EtherCAT 異常のシステム定義変数「_EC_ErrSta」を監視しておき、異常が発生したら処
理を開始します。

2 EC_StopMon 命令を使って、EtherCAT 通信のパケットモニタ機能を停止します。

3 EC_SaveMon 命令を使って、EtherCAT 通信のパケットデータを、コントローラのシステム
内にファイル保存します。

4 そのファイルを、EC_CopyMon 命令を使って、仮想 SD メモリカードにコピーします。

5 EC_StartMon 命令を使って、再び EtherCAT 通信のパケットモニタ機能を実行開始します。

LD

パケットモニタ機能の仕様
仕様 内容

パケットデータファイルの最大データサイズ（１ファ
イル）

12Mバイト

取得するパケットの最大数（1パケット） 3904パケット
パケットデータファイルのフォーマット TCPDump形式（cap）
時刻情報 あり（単位μs）

パケットモニタ開始時（電源投入、EtherCAT通信命
令、Sysmac Studio による操作）を起点にした経過
時間で記録

パケットデータファイルの保存先 コントローラのシステム内：1ファイル
コントローラの仮想SDメモリカード：複数ファイル
（仮想SDメモリカードの容量制限まで）

サンプルプログラム

内部変数 名称 データ型 初期値 コメント
OperatingEnd BOOL False 処理終了
Operating BOOL False 実行条件
A BOOL False
B BOOL False
C BOOL False
RS_instance RS
EC_StopMon_instance EC_StopMon
EC_SaveMon_instance EC_SaveMon
EC_CopyMon_instance EC_CopyMon
EC_StartMon_instance EC_StartMon

外部変数 名称 データ型 コンスタント コメント
_EC_ErrSta WORD 内蔵 EtherCAT異常

_EC_PktMonStop BOOL パケットモニタ停止中

_EC_PktSaving BOOL パケットデータファイル保存中

_Card1Ready BOOL SDメモリカード使用可フラグ
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EC_StartMon_instance.Done

EC_StopMon_instance.Error

_EC_PktMonStop

各命令実行完了の判断

EtherCAT異常監視

OperatingEnd

Operating

OperatingEnd

    _EC_ErrSta
WORD#16#00

EC_SaveMon_instance.Error

EC_CopyMon_instance.Error

EC_StartMon_instance.Error

A

B

RS
Q1 Set  

 Reset1

RS_instance

<>
EN
In1
In2

Up
In      

EC_StopMon_instance.Busy

A EC_SaveMon_instance.Busy EC_CopyMon_instance.Busy

B _EC_PktSaving

EC_StartMon_instance.Busy

インラインST

C

Operating

正常終了時処理

1  // 正常終了時処理
2  ;

Operating

各命令実行

C

EC_StopMon
Execute

EC_StopMon_instance
EC_SaveMon

Execute

EC_SaveMon_instance

EC_StartMon
Execute

EC_StartMon_instance

Done
Busy
Error

ErrorID

Done
Busy
Error

ErrorID

‘PacketFile’

EC_CopyMon
Execute
FileName

EC_CopyMon_instance

Done
Busy
Error

ErrorID

Done
Busy
Error

ErrorID

_Card1Ready
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内部変数 名称 データ型 初期値 コメント

EC_Err BOOL False EtherCATマスタ機能モジュールのコント
ローラ異常発生

EC_Err_Trigger BOOL False EC_Err の立ち上がり
DoEC_PktSave BOOL False 処理中
Stage INT 0 状態遷移
R_TRIG_instance R_TRIG
EC_StopMon_instance EC_StopMon
EC_SaveMon_instance EC_SaveMon
EC_CopyMon_instance EC_CopyMon
EC_StartMon_instance EC_StartMon

外部変数 名称 データ型 コンスタント コメント
_EC_ErrSta WORD 内蔵 EtherCAT異常

_EC_PktMonStop BOOL パケットモニタ停止中

_EC_PktSaving BOOL パケットデータファイル保存中

_Card1Ready BOOL SDメモリカード使用可フラグ

EC_Err:=(_EC_ErrSta <> WORD#16#00);
R_TRIG_instance(Clk:=EC_Err, Q=>EC_Err_Trigger);

IF ( (EC_Err_Trigger=TRUE) AND (DoEC_PktSave=FALSE) AND (_EC_PktMonStop=FALSE)
      AND (_EC_PktSaving=FALSE) AND (_Card1Ready=TRUE) ) THEN
     DoEC_PktSave:=TRUE;
     Stage                :=INT#1;
     EC_StopMon_instance(Execute:=FALSE);
     EC_SaveMon_instance(Execute:=FALSE);
     EC_CopyMon_instance(Execute:=FALSE);
     EC_StartMon_instance(Execute:=FALSE);
END_IF;

IF (DoEC_PktSave=TRUE) THEN
     CASE Stage OF
     1 :
          EC_StopMon_instance(
               Execute     :=TRUE);

          IF (EC_StopMon_instance.Done=TRUE) THEN
               Stage:=INT#2;
          ELSIF (EC_StopMon_instance.Error=TRUE) THEN
               Stage:=INT#10;
          END_IF;

     2 :
          EC_SaveMon_instance(
               Execute :=TRUE); 

          IF (EC_SaveMon_instance.Done=TRUE) THEN
               Stage:=INT#3;
          ELSIF (EC_SaveMon_instance.Error=TRUE) THEN
               Stage:=INT#20;
          END_IF;

     3 :
          EC_CopyMon_instance(
               Execute  :=TRUE,
               FileName:=’PacketFile’); 

          IF (EC_CopyMon_instance.Done=TRUE) THEN
               Stage:=INT#4;
          ELSIF (EC_CopyMon_instance.Error=TRUE) THEN
               Stage:=INT#30;
          END_IF;

// ＿EC_ErrStaの立ち上がりでシーケンス開始       

// 各命令実行

// EtherCATパケットモニタ機能停止 

// EtherCATパケットデータをシステム内にファイル保存

// EtherCATパケットデータファイルをSDメモリカードにコピー

// 正常終了

// 異常終了

// 正常終了

// 異常終了

// 正常終了

// 異常終了

// インスタンス初期化
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    4 :
         EC_StartMon_instance(
              Execute  :=TRUE); 

         IF (EC_StartMon_instance.Done=TRUE) THEN
              Stage:=INT#0;
         ELSIF (EC_StartMon_instance.Error=TRUE) THEN
              Stage:=INT#40;
         END_IF;

    0 :
         DoEC_PktSave:=FALSE;

    ELSE
         DoEC_PktSave:=FALSE;
    END_CASE;
END_IF:

// 正常終了時処理

// 異常終了時処理

// EtherCATパケットモニタ機能再開

// 正常終了

// 異常終了
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A-3 マルチベンダで使用する場合
ここでは、マルチベンダ環境で使用する場合の留意事項や資料を示します。

EtherCAT スレーブの設定情報は、ESI（EtherCAT Slave Information）ファイルとして定義され、
各スレーブメーカより提供されます。EtherCAT では、接続されているスレーブの ESI 定義情報をも
とに、各種通信設定を定義します。
ESI ファイルを Sysmac Studio にインストールすることにより、Sysmac Studio の EtherCAT 編集
機能を用いて、ネットワーク構成情報を生成することができます。
生成したネットワーク構成情報をEtherCAT マスタにダウンロードすることで､EtherCATネットワー
クを構築することが可能となります。

他社製スレーブの最新の ESI ファイルの入手については、各メーカまたは購入元にお問い合わせくだ
さい。

参考

ESI ファイルバージョンについて、ESI Version 1.0.1 仕様より前のバージョンはサポートして
いません。未サポートバージョンの ESI ファイルを Sysmac Studio にインストールした場合、
Sysmac Studio で使用できないスレーブであることが表示されます。

また、NY シリーズコントローラでは、ETG1020 で定義している一部のデータ型の変数をサ
ポートしていません。そのため、サポートしていないデータ型の変数がスレーブ情報（ESI）内
に記述してある場合、そのスレーブを使用することができないのでご注意ください。

Sysmac Studio のバージョンと、サポートしているデータ型との関係を、以下に示します。

なお、これらのデータ型の変数がスレーブ情報（ESI）内に記述されている場合は、Sysmac
Studio の［ESI ライブラリ］ダイアログボックス で使用できないスレーブであることが表示さ
れます。

A-3-1 EtherCAT スレーブ情報ファイル（ESI ファイル）

データ型
Sysmac Studio 

Ver.
1.17

BIT1、BIT2、BIT3、BIT4、BIT5、BIT6、BIT7、BIT8 ○
BITARR8、BITARR16、BITARR32 ○
ARRAY[0..n] OF BYTE ○
ARRAY[0..n] OF UINT ○
INT24、INT40、INT48、INT56 ×
UINT24、UINT40、UINT48、UINT56 ×
STRING(n) ×

ESI
ファイル

ネット
ワーク
構成情報

EtherCATマスタ

EtherCATスレーブ

Sysmac Studio

インストールされた ESIファイルに基づいた
ネットワーク構成や通信設定により通信を開始
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他社製スレーブの ESI ファイルを Sysmac Studio にインストールすることで、オムロン製スレーブ
と同様に扱うことができるようになります（Sysmac Studio には、接続確認がとれているオムロン製
スレーブの ESI ファイルのみプリインストールされています）。

オムロン製マスタに他社製スレーブを接続する場合は、他社製スレーブのマニュアルをご確認の上、ご
不明な点は当社販売員までお問い合わせください。

参考

他社製 EtherCAT 設定ソフトウェアは NY シリーズコントローラと接続できないのでご注意く
ださい。

 ESI ファイルのインストール手順
ESI（EtherCAT Slave Information）ファイルとは、EtherCATスレーブの接続情報やプロファイ
ルを記述した XMLファイルです。
他社製 EtherCATスレーブをNYシリーズマスタに接続する場合は、この ESI ファイルを Sysmac
Studio にインストールすることで、新しい EtherCATスレーブの設定が可能となります。
ESI ファイルのインストール手順は、以下のとおりです。

1 マルチビューエクスプローラから［構成・設定］－［EtherCAT］をダブルクリックします。ま
たは、［構成・設定］－［EtherCAT］を右クリックして、［編集］を選択します。

エディットウィンドウが表示されます。

A-3-2 オムロン製マスタに他社製スレーブを接続する場合

A-3-3 ESI ファイルのインストール
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2 エディットウィンドウに表示されたEtherCATマスタを右クリックして、［ESIライブラリ表示］
を選択します。

［ESI ライブラリ］ダイアログボックスが表示されます。

3 ［ESI ライブラリ］ダイアログボックスの「このフォルダ」リンクをクリックします。

［UserEsiFiles］フォルダが表示されます。



  付録

A - 16 NY シリーズ 産業用パネル型 PC／産業用ボックス型 PC ユーザーズマニュアル 内蔵 EtherCAT ポート編 （SBCD-368）

4 ［UserEsiFiles］フォルダに他社製EtherCATスレーブのESI ファイルをコピー＆ペーストしま
す。ESI ファイルは、最新の ETG ESI 仕様に準拠したものをスレーブメーカから入手してくだ
さい。

5 Sysmac Studio を再起動します。
再起動後に、インストールした ESI ファイルが［ESI ライブラリ］ダイアログボックスに追加
されます。
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 ESI ファイルのインストール確認
ESI ファイルが正しくインストールされているかを確認する手順は、以下のとおりです。

1 マルチビューエクスプローラから［構成・設定］－［EtherCAT］をダブルクリックします。ま
たは、［構成・設定］－［EtherCAT］を右クリックして、［編集］を選択します。

エディットウィンドウが表示されます。

2 エディットウィンドウに表示されたEtherCATマスタを右クリックして、［ESIライブラリ表示］
を選択します。

［ESI ライブラリ］ダイアログボックスが表示されます。
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3 追加した ESI ファイル名の左にある をクリックします。

ESI ファイルに定義されているスレーブの一覧が展開され、以下の項目を確認することができ
ます。
• 形式名
• リビジョン
• 製品名称

形式名

製品名称

リビジョン
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4 警告表示「！」が表示されていないことを確認し、［閉じる］ボタンをクリックします。

参考

Sysmac Studio で使用できないスレーブの ESI ファイルには、ファイル名の左に警告表示「！」
が表示され、その原因がファイルリストの下に表示されます。警告表示「！」が表示された場
合は、その原因を取り除いた ESI ファイルをスレーブメーカから入手し、再度 ESI ファイルを
インストールしてください。
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PDOエントリ一覧とは、マスタとスレーブの間で通信するプロセスデータにスレーブが持つオブジェ
クトをマッピング (割り当て )した一覧です。
PDOエントリ一覧の編集は、PDOマッピングが編集可能なものだけが対象です。
PDOエントリ一覧では、オブジェクトの追加および削除することができ、エントリの順番を変更する
ことができます。
Sysmac Studio には、スレーブの PDOエントリ一覧を編集する機能があります。

スレーブの PDO エントリ一覧の初期値は、デフォルトのオブジェクトがエントリされています。
スレーブには、デフォルト以外のオブジェクトを持っているものがあります。
PDO エントリ一覧は、デフォルト以外のオブジェクトを PDO エントリ一覧に追加エントリした
り、既にエントリされているオブジェクトを PDOエントリ一覧から削除したりして設定します。
ただし、以下の制約事項があります。

 バイト境界
オムロンのマスタは、エントリしたオブジェクトをバイト境界に配置する必要があります。（サイ
ズが 1バイト以上のオブジェクトに限ります。）
エントリするオブジェクトがビット型である場合、パディングを入れて調整する必要があります。
パディングとは、指定サイズの境界で終わるように終端に付加する無意味なデータのことです。
バイト境界に配置するには、以下の方法があります。
・[整列 ]ボタンをクリックする。
　パディングは、自動的に入ります。詳細は、以降の操作ボタンの説明を参照してください。
・手動で、PDOエントリにパディングを追加する。
下記は、PDOエントリにBIT2 と BIT4 のデータ型のオブジェクトをエントリするために、手動で
2ビットのパディングを入れ、バイト境界の配置に調整した例です。

 他社製スレーブとの接続
他社製スレーブを接続する場合は、スレーブのマニュアルをご確認の上、ご不明な点は当社販売員
までお問い合わせください。

A-3-4 PDOエントリ一覧の編集

PDOエントリ一覧を編集する場合

インデックス サイズ データ型 PDOエントリ名    コメント
0x6000:00 16[bit] UINT uiAAA 
0x6001:00 8[bit] USINT b2BBB 
0x6002:00 8[bit] USINT b4CCC 
0x6008:00 16[bit] UINT uiddd 
0x6010:00 32[bit] UDINT udEEE 

エントリ順番

インデックス サイズ データ型 PDOエントリ名    コメント
0x6000:00 16[bit] UINT uiAAA 
0x6001:00 2[bit] BIT2 b2BBB 
0x6002:00 4[bit] BIT4 b4CCC 
0x0000:00 2[bit]     --- --- 
0x6010:00 32[bit] UDINT udEEE 

2ビットと 4ビットのオブジェクトがエントリしているため、バイト (8ビット )境界に

調整するための 2ビットのパディングを入れます。
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 PDOエントリ一覧の編集画面仕様
PDOエントリ一覧の編集は、下記の操作ボタンで行います。意味は、以下のとおりです。

バージョン関連情報

• PDOエントリ一覧を編集する操作ボタンの [PDOエントリ編集 ]、[ 上に移動 ]、[ 下に移動
]、[ 整列 ] は、Sysmac Studio Ver.1.08 以降で使用可能です。
• PDOエントリ一覧への0x0000:00の追加は、Sysmac Studio Ver.1.08以降で使用可能です。
• PDOエントリ一覧を編集する操作ボタンの [照合 ]、[ 実機に合わせる ]は、Sysmac Studio
Ver.1.22 以降で使用可能です。

ボタン名 編集内容
PDOエントリ追加 PDOエントリ一覧にオブジェクトの追加および削除します。

0x0000:00 は、パディング用です。初期値のサイズは、8ビットになります。PDOエントリ削除
PDOエントリ編集 PDOマッピングに割り付けられているパディングのサイズ (ビット数 )を変更します。
上に移動 PDOマッピング内のオブジェクトを上下に移動し、PDOエントリの順番を変更します。
下に移動
整列 PDOエントリの順序 /バイト境界の配置調整を自動的に行い、整列させます。

PDOエントリの順序は、「種別＞PDOエントリのサイズの降順＞ Index の昇順＞
SubIndex の昇順」で決定します。
種別の順序は、「Byte 境界配置のデータ (INT, BYTE, STRING…)＞ Bit 境界配置の
データ (BIT, BIT8, …)」で決定します。

照合*1*2

*1. CPUユニットとオンライン接続している場合だけボタンが表示されます
*2. MDP対応スレーブ設定の場合は、ボタンが表示されません。

プロジェクトのPDOマッピング設定と、実機のスレーブの PDOマッピング設定を
照合します。

実機に合わせる*1*2 実機のスレーブからPDOマッピング設定をアップロードし、PDOマッピング設定画
面のPDOマッピング情報だけ更新します。
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 PDOエントリ追加時
[PDO エントリ追加 ] ボタンをクリックすると、スレーブが持つオブジェクトの一覧が表示されま
す。カーソルで追加するオブジェクトを選択し、[OK] ボタンで決定します。
PDOエントリ一覧のカーソル位置に、選択したオブジェクトが挿入されます。

 PDOエントリ編集時
PDOエントリ一覧でカーソルでパディング (0x0000:00) を選択すると、[PDOエントリ編集 ]を
クリックできます。サイズを入力し、[OK] をクリックすると、パディングのサイズを変更します。

PDOエントリ一覧の編集方法
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PDO マッピング設定を実機のスレーブからアップロードしたり、実機のスレーブの PDO マッピング
設定と照合したりすることができます。PDOマッピング設定の照合・アップロードの操作手順を記載
します。

バージョン関連情報

PDOマッピングの照合とアップロード機能は Sysmac Studio Ver.1.22 以降で使用可能です。

使用上の注意

オンライン中は PDOマッピングの選択変更、および PDOエントリの編集は実行できません。

参考

• PDOマッピング設定画面は、オンライン中でも表示可能です。
• スレーブが初期化状態の場合でも、「照合」、「アップロード」の機能は、実行可能です。

PDOマッピング設定の照合・アップロードの操作手順は、以下のとおりです。

1 EtherCATスレーブの設定項目の「PDOマッピング設定」で、[PDOマッピング設定の編集 ]ボ
タンを選択します。
PDOマッピング設定の編集画面が表示されます。

PDOマッピングの照合とアップロード
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 照合
［照合］ボタンを選択すると、PDO マッピングリストおよび PDO エントリリストが実機（スレー
ブ）から読み出され、プロジェクト側の PDOマッピング設定と照合されます。

(a) 照合が一致した場合
　以下のダイアログボックスが表示されます。

(b) 照合不一致の場合
　以下のダイアログボックスが表示されます。

照合不一致の場合、［はい］ボタンを選択すると、PDOマッピング設定画面の情報が、実機の PDO
マッピングリストおよび PDOエントリリストに合わせて更新されます。
PDOマッピング設定の編集画面の［OK］、または［適用］を選択すると、実機の PDOマッピング
リストおよび PDOエントリリストが、プロジェクトに反映されます。

 アップロード
［実機に合わせる］ボタンをクリックすると、PDO マッピングリストおよび PDO エントリリスト
が実機のスレーブから読み出され、PDOマッピング設定画面の情報が、実機の PDOマッピングリ
ストおよび PDOエントリリストに合わせて更新されます。
PDOマッピング設定の編集画面の［OK］、または［適用］を選択すると、実機の PDOマッピング
リストおよび PDOエントリリストが、プロジェクトに反映されます。
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MDP（Modular Device Profile）とは、EtherCAT スレーブの持つ設定のデータ構造を定義したもの
で、EtherCAT の規格で規定されています。EtherCAT の構成編集画面上で、他社製の MDP 対応ス
レーブを扱うことができます。

MDP対応のスレーブでは、スレーブとモジュールの２つの設定を行います。

1 EtherCAT の構成編集画面で、対象スレーブを右クリックして「モジュール構成の編集」を選
択します。
モジュール構成編集画面が表示されます。

A-3-5 他社製のMDP対応スレーブの設定

インデックス サイズ データ型 PDOエントリ名    コメント
0x6000:00 16[bit] UINT uiAAA 
0x6001:00 2[bit] BIT2 b2BBB 
0x6002:00 4[bit] BIT4 b4CCC 
0x0000:00 2[bit]     --- --- 
0x6010:00 32[bit] UDINT udEEE 

2ビットと 4ビットのオブジェクトがエントリしているため、バイト (8ビット )境界に

調整するための 2ビットのパディングを入れます。
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2 モジュール構成編集画面でスレーブを選択します。
スレーブ設定の項目リストが表示されます。

スレーブ設定の項目には、現在の設定を表示するだけのものと、編集可能なものがあります。
現在の設定を表示するだけの項目と設定値の意味を、以下に示します。

PDOマッピング設定とモジュール構成情報送信方法は、編集可能です。それぞれの意味は、以
下のとおりです。

「PDOマッピング設定」
• スレーブのプロセスデータの割付の設定状態が表示されます。
• 有効な PDO が存在する場合は、そのリストが表示されます。
• 有効な PDO が存在しない場合は、［---］が表示されます。
• Sysmac Studio によって、スレーブごとにプロセスデータの初期割付が用意されています。
プロセスデータの割付を編集する場合は、［PDO マッピング設定の編集］ボタンをクリック
します。詳細は、 「A-3-4 PDOエントリ一覧の編集 (P.A-20)」を参照してください。

「モジュール構成情報送信方法」
• デバイスに対し、モジュール構成情報を送信するか送信しないかの設定です。
• [ 送信する ]を選択した場合は、デバイスに対するモジュール構成情報コマンドが生成されま
す。ただし、本機能をサポートしているスレーブの場合に限ります。
• [ 送信しない ]を選択した場合は、デバイスに対するモジュール構成情報コマンドが生成され
ません。
• 初期値は、「送信しない」です。

項目名 設定値の意味
デバイス名 EtherCATコンフィグレーションで設定されているデバイス名
形式名 スレーブの形式
製品名称 スレーブの製品名称
リビジョン スレーブのリビジョン
モジュール数 接続されているモジュールの数
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3 モジュールを登録したい箇所を選択し、[ ツールボックス ] で登録するモジュールをダブルク
リックします。または [ ツールボックス ] からモジュールをドラッグし、モジュール構成の編
集画面の登録したい箇所へドロップします。
モジュールが登録され、モジュール設定の項目リストが表示されます。

モジュール設定の項目には、現在の設定を表示するだけのものと、編集可能なものがあります。
現在の設定を表示するだけの項目と設定値の意味を、以下に示します。

デバイス名と PDOマッピング設定は、編集可能です。それぞれの意味は、以下のとおりです。

「デバイス名」
• モジュールの名称が表示されます。
• 初期値はM#です。#は数字で、1からの追番で付けられます。 

「PDOマッピング設定」
• モジュールのプロセスデータの割付の設定状態が表示されます。
• 有効な PDO が存在する場合は、そのリストが表示されます。
• 有効な PDO が存在しない場合は、［---］が表示されます。
• Sysmac Studio によって、モジュールごとにプロセスデータの初期割付が用意されていま
す。プロセスデータの割付を編集する場合は、［PDO マッピング設定の編集］ボタンをクリッ
クします。詳細は、は、 「A-3-4 PDOエントリ一覧の編集 (P.A-20)」を参照してください。

項目名 設定値の表示内容
形式名 デバイスの機種名を表示します。
製品名称 デバイスの製品名称を表します。
接続位置 デバイスの接続位置を表示します。
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A-4 用語説明
EtherCAT 関連の用語を以下に記載します。

語句 略語 説明
ALステータス
（Application Layar Status）

－ スレーブのアプリケーションで発生した異常の内容を示すためのス
テータス

CAN in Automation CiA 上位層プロトコルの開発とサポートを行うユーザおよびメーカによ
る国際団体

CAN application protocol over 
EtherCAT

CoE EtherCAT 上でのCANアプリケーション プロトコル サービス

EtherCAT Slave Controller ESC EtherCAT スレーブ通信用コントローラ
EtherCAT State Machine ESM EtherCAT の通信状態遷移
EtherCAT Slave Information ESI EtherCAT スレーブの設定情報が記述されたXML形式のファイル
EtherCAT機能モジュール － 機能モジュールのひとつ。EtherCAT マスタとして、EtherCATス

レーブをコントロールする。
EtherCAT協会
（EtherCAT Technology Group）

ETG EtherCAT をオープン化し普及促進をはかる団体

PDO通信 － プロセスデータ通信の略。
SDO通信 － EtherCAT 通信の一種で、任意のタイミングで情報伝達を行うサー

ビスデータオブジェクト（Service Data Objects: SDO）を使用し
た通信。

Slave Imformation Interface SII スレーブ内の不揮発性メモリに記録されたスレーブ情報
WireShark － パケットをモニタおよびキャプチャするためのフリーソフト
インデックス
（index）

－ オブジェクトのアドレス

オブジェクト
（object）

－ デバイス内の特定の構成体の抽象的表現で、データ、パラメータ、
手法の集合体

オブジェクトディクショナリ
（object dictionary）

OD データ型オブジェクト、通信オブジェクト、アプリケーションオブ
ジェクトの記述が入ったデータ構造

オペレーショナル － EtherCAT 通信において、SDO通信と入出力が可能な状態
サービスデータオブジェクト
（service data object）

SDO CoE の非同期メールボックス通信で、すべてのオブジェクトディク
ショナリを読み書き可能

サブインデックス
（subindex）

－ オブジェクトのサブアドレス

システム定義変数 － EtherCAT 通信ステータスや異常ステータスなどの情報を通知する
ためのNY シリーズコントローラ上の変数。NY シリーズコント
ローラのユーザアプリケーションからは、このシステム定義変数を
読み出すことによって EtherCAT 通信に関するステータス情報を得
ることができる

受信PDO
（Receive PDO）

RxPDO EtherCAT スレーブで受信するプロセスデータオブジェクト

シンクマネージャ
（sync manager）

SM 同時に使用されるオブジェクトへのアクセスを調整する制御要素の
集合体

セーフオペレーショナル － EtherCAT 通信において、SDO通信とスレーブからの入力データの
みの取り込みが可能な状態。スレーブによる出力は行われない

送信ジッタ － プロセスデータ送信周期時間のぶれ (ns)
送信 PDO
（Transmit PDO）

TxPDO EtherCAT スレーブから送信するプロセスデータオブジェクト

ディストリビュート・クロック
（distributed clocks）

DC EtherCAT スレーブと EtherCAT マスタを同期させるための分配ク
ロックのしくみ

デバイスプロファイル
（device profile）

－ デバイスクラスのアプリケーション用のパラメータや機能の記述の
集合体
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デバイス変数 － EtherCAT スレーブのプロセスデータが割り付けられるNY シリー
ズコントローラ上の変数。NY シリーズコントローラのユーザアプ
リケーションからは、このデバイス変数を直接読み書きすることに
よってスレーブのプロセスデータにアクセスする

同期ジッタ － スレーブ間の動作タイミング時間のずれ
ネットワーク構成情報 － EtherCAT マスタが持つ EtherCAT ネットワークのコンフィグレー

ション情報
パケットモニタ － EtherCAT マスタが EtherCAT 回線上を流れるパケットをマスタ内

部にキャプチャする（取り込む）機能。Sysmac Studio および
EtherCAT通信命令によってパケットの取り込みを開始・停止できる

プレオペレーショナル － EtherCAT 通信において、スレーブとはSDO通信のみ可能な状態
で、入出力は行えない状態

プロセスデータ
（Process Data）

－ 測定および制御の目的で周期的あるいは非周期的に伝送指定される
アプリケーションオブジェクトの集合体

プロセスデータオブジェクト
（Process Data Object）

PDO 1つ以上のプロセスデータエンティティを持つパラメータをマッピ
ングすることによって記述される構造

プロセスデータ通信 － 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。「PDO通信」とも呼ぶ。

語句 略語 説明
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A-5 バージョン関連情報
コントローラのユニットバージョン更新により、追加または変更されたサポート機能を紹介します。

 使用可能なEtherCAT スレーブの追加
コントローラのユニットバージョンの更新により、使用可能なオムロン製 EtherCATスレーブが追
加されることがあります。使用可能なオムロン製 EtherCAT スレーブの例は、 「1-2-1 システム
構成 (P.1-4)」を参照してください。
オムロン製 EtherCAT スレーブ、NXシリーズの EtherCAT通信カプラユニットおよびNXユニッ
トの最新のラインナップについては、「カタログ」や当社ホームページ、または当社販売員に確認
してください。
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