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1. 関連マニュアル

本資料に関連するマニュアルは以下のとおりです。

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

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

含め、内容を確認のうえ使用してください。

Man.No. 形式 マニュアル名称

SBCD-329 形 CS1W-ETN21 
形 CJ1W-ETN21 

CJ シリーズ  
Ethernet ユニット ユーザーズマニュアル 
基本ネットワーク構築編

SBCD-330 形 CS1W-ETN21 
形 CJ1W-ETN21 

CJ シリーズ  
Ethernet ユニット ユーザーズマニュアル 
アプリケーション構築編

SBCA-337 ― CX-Programmer オペレーションマニュアル 
SBCA-351 形 CJ2□-CPU□□ CJ シリーズ 

コマンドリファレンスマニュアル

SDNC-768 V460-H シリーズ V460-H ハンディ DPM コードリーダ 
ユーザーズマニュアル

SDNC-769 V460-H シリーズ V460-H ハンディ DPM コードリーダ 
ユーザーズマニュアル 通信設定編
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2. 用語と定義 
 

本資料で使用する用語と定義を以下に示します。 
 

用語 説明・定義 
IP アドレス Ethernet では、IP アドレスを使用して通信を行います。 

IP アドレス（インターネットプロトコルアドレス）は、Ethernet 上のノ

ード（ホストコンピュータ、コントローラなど）を識別するためのアド

レスです。 
IP アドレスは、重複しないように設定や管理を行う必要があります。 

ソケット ソケットは、TCP または UDP の機能をユーザプログラムから直接利用

するため のインタフェースです。  
CJ シリーズプログラマブルコントローラでは、以下の方法で、ソケッ

トサービスを使用できます。  
・CPU 高機能ユニット用割付リレーエリアの特定ビット操作  
・Ethernet ユニット宛に FINS コマンド（CMND 命令）発行  
ソケットサービスを使用するには、相手ノードとの間でコネクションの

確立と切 断が必要です。本資料では、確立処理を「ソケットオープン」

または「TCP オ ープン」と、切断処理を「ソケットクローズ」または

「クローズ」といいます。 ソケットサービスにより、相手ノードと任意

のデータの送受信ができます。 
Active と Passive TCP ソケットのコネクション開設時、各ノードでオープン処理が実行さ

れます。 
このときノードがサーバになるか、クライアントになるかによって、オ

ープンの方法が異なります。 
本資料では、サーバとしてオープンする場合の処理を「Passive オープ

ン」と、クライアントとしてオープンする場合の処理を「Active オープ

ン」または「オープン処理(Active)」といいます。 
keep-alive 機能 TCP/IP のソケットサービスにおいて相手ノード（サーバまたはクライア

ント）との間で、設定した時間以上に通信しない状態が継続すると、

keep-alive の通信フレームを使用して相手ノードとの接続状態を確認し

ます。 
応答がなければ、一定間隔で確認を実施し、すべての確認に応答がなけ

れば、コネクションを切断します。 
linger 機能 TCPソケットクローズ時にRSTデータを送信してポートNo.開放までの

時間を待たずに、即座に同じポート No.によるオープン処理を可能にす

る TCP ソケットのオプションです。 
linger オプションを指定しない場合、TCP クローズ時に FIN データを発

行し、その後の約 1 分間で相手ノードとの間で送達確認などの終了管理

を行います。このため、同じポート No.の TCP ソケットを即座に使用で

きないことがあります。 
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3. 注意事項 
 
(1) 実際のシステム構築に際しては、システムを構成する各機器・装置の仕様をご確認のう

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

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

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

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

とを禁じます。 
(5) 本資料の記載内容は、2023 年 11 月時点のものです。 

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

 

正しい取り扱いをしなければ、この危険のために、軽傷・中程

度の傷害を負ったり万一の場合には重傷や死亡に至ったりする

恐れがあります。また、同様に重大な物的損害をもたらす恐れ

があります。 
 

 

正しい取り扱いをしなければ、この危険のために、時に軽傷・

中程度の傷害を負ったり、あるいは物的損害を受けたりする恐

れがあります。 
 

 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、使用するうえで参考となる内容について説明しています。 

 
図記号の説明 
  

 

●記号は、強制を意味しています。 

具体的な内容は、●の中と文章で示します。 

左図の場合は、「一般的な指示」を表します。 
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4. 概要

本資料は、オムロン株式会社（以下、オムロン）製ハンディ DPMコードリーダ（V460-Hシリー

ズ）を、プログラマブルコントローラ CJ シリーズ（以下、コントローラ）と、Ethernetで接続

する手順とその確認方法をまとめたものです。

あらかじめ準備された「CX-Programmer プロジェクトファイル」の Ethernet 通信設定を通

して、設定手順と設定時のポイントを理解することにより、Ethernet 通信接続することがで

きます。

本プロジェクトファイルでは、コードリーダに対して読み取り実行コマンドの送信と読み取

りデータの受信により、Ethernet の接続確認を行います。 

オムロンより「CX-Programmer プロジェクトファイル」の最新ファイルを事前に準備してく

ださい。

名称 ファイル名 バージョン

CX-Programmer プロジェク 
トファイル（拡張子：cxp）

OMRON_V460_CJ_ETN(TCP)_V100.cxp Ver.1.00 

本資料は、当該機器の通信接続に必要となる配線方法および通信設定の内容と

その設定手順について説明することを目的としており、本資料で使用するプロ

グラムは、その接続作業が正しく行われたことを確認（接続確認）するために

作成されたものです。恒常的に現場で利用されることを前提に作成されたプロ

グラムではありませんので、機能面や性能面については十分に考慮されていま

せん。実際のシステムを構築される場合には、本資料に掲載の配線方法や通信

設定の内容と設定手順を参考にしていただき、プログラムについてはお客様の

目的に応じたものを新規に設計していただく必要があります。
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5. 対象製品とデバイス構成 
 

5.1. 対象製品 
接続を保証する対象機器は以下のとおりです。 
 
メーカ 名称 形式 バージョン 

オムロン Ethernet ユニット 形 CJ1W-ETN21 5.2.項で記載

したバージョ

ン以降 
オムロン CJ2 シリーズ CPU ユニット 形 CJ2□-CPU□□ 
オムロン コードリーダ 形 V460-H0PX 

 

 参考 
本資料では、上記対象機器の中から 5.2.項に記載された機器を使用し接続確認を行っていま

す。上記対象機器の中で、5.2.項に記載されていない機器を使用する場合は、本資料の内容

を参考に接続確認を行ってください。 

 

 参考 
本資料は機器の通信接続確立までの手順について記載したものであって、機器個別の操作や

設置および配線方法に関しては記載しておりません。 
上記製品の詳細（通信接続手順以外）に関しましては、対象製品の取扱説明書を参照するか、

オムロンまでお問い合わせください。 

 

 使用上の注意 

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

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

ージョンより新しいバージョンの機器を使用する場合は、取扱説明書などにより仕様上の差

異を確認のうえ、作業を行ってください。 
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5.2. デバイス構成 
本資料の接続手順を再現するための構成機器は以下のとおりです。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
メーカ 名称 形式 バージョン 

オムロン CPU ユニット 形 CJ2M-CPU11 Ver.2.0 
オムロン Ethernet ユニット 形 CJ1W-ETN21 Ver.1.5 
オムロン 電源ユニット 形 CJ1W-PA202 － 
オムロン CX-One 形 CXONE-AL□□C-V4 

/AL□□D-V4 
Ver.4.□□ 

オムロン スイッチングハブ 形 W4S1-05C Ver.1.00 
－ 
 

DC24V 電源 
（スイッチングハブ用） 

－ － 

オムロン CX-Programmer （CX-One に同梱） Ver.9.72 
オムロン CX-Protocol （CX-One に同梱） Ver.2.03 
オムロン CX-Protocol プロジェクトファイル 

（ラダープログラム） 
OMRON_V460_CJ_ETN(
TCP)_V1_00.cxp 

Ver.1.00 

－ パソコン（OS：Windows 10） － － 
－ USB ケーブル 

（USB2.0 準拠 B コネクタ） 
－ － 

オムロン Ethernet ケーブル 形 V430-WE-3M － 
－ LAN ケーブル（標準 Ethernet ケーブ

ル） 
－ － 

オムロン コードリーダ 形 V460-H0PX Ver.1.0 
－ シングルポート PoE インジェクタ 形 98-9000311-01 － 

 
  

形 CJ2M-CPU11 
形 CJ1W-ETN21 

スイッチングハブ 
（形 W4S1-05C） USB ケーブル 

LAN 
ケーブル 
 

LAN ケーブル DC24V 電源 
PoE HUB 
 

Ethernet ケーブル 
形 V430-WE-3M 
 
 
 
 

パソコン 
（CX-One 

インストール済み、 
OS：Windows 10） 

 

形 V460-H0PX 
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使用上の注意

オムロン株式会社より上記「CX-Programmer プロジェクトファイル」の最新ファイルを事

前に準備してください。

（ファイルの入手については、オムロン株式会社までお問い合わせください）

使用上の注意

本資料では PLC との接続に USB を使用します。USB ドライバのインストールについては、

「SYSMAC CX-Programmer オペレーションマニュアル」(SBCA-337)の「付-10 USB ケー

ブルで直接接続する場合のドライバのインストール方法」を参照してください。

参考

DC24V 電源（スイッチングハブ用）に使用可能な電源仕様は、「産業用スイッチングハブ 
W4S1 シリーズ ユーザーズマニュアル」(0969584-7)を参照してください。
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6. Ethernet の設定内容 
  
本資料で設定する通信パラメータおよび変数名などの仕様を示します。 
 

 参考 
本資料および本プロジェクトファイルでは、本章に記載されている設定およびコマンドのみ

の動作が可能です。本設定以外の通信を行うためには、プロジェクトファイルの改造が必要

です。 

 
 

6.1. Ethernet 通信設定 
Ethernet 通信を行うための設定は、以下になります。 
 

6.1.1. 設定用パソコンとコードリーダ間の通信設定 
本資料では、設定用パソコンによるコードリーダの設定手順を、下表の設定内容を例にとっ

て説明します。 
設定項目 設定用パソコン コードリーダ 
IP アドレス 192.168.188.100 192.168.188.2 （初期値） 
サブネットマスク 255.255.0.0 255.255.0.0 （初期値） 
ゲートウェイ 空欄 （初期値） 0.0.0.0 （初期値） 

※本資料では、同一セグメント内の接続のため、ゲートウェイの設定は不要です。 
 

6.1.2. Ethernet ユニットとコードリーダ間の通信設定 
Ethernet ユニットとコードリーダの接続手順を、下表の設定内容を例にとって説明します。 
 形 CJ1W-ETN21 コードリーダ 
ユニット番号 0 （初期値） - 
ノードアドレス 01 （初期値） - 
自動設定 - OFF 
IP アドレス 192.168.188.1 192.168.188.2 
サブネットマスク 255.255.0.0 255.255.0.0 （初期値） 
ポート番号 （ソフトウェア部品で設定） 2001 （固定） 

※本資料では、同一セグメント内の接続のため、ゲートウェイの設定は不要です。 
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6.2. 通信接続確認例 
本資料では、ラダープログラム（「ソフトウェア部品」と称す）を使用し、PLC からコードリ

ーダ（V460 シリーズ）に対して「ソケットオープン」、「送受信」、「ソケットクローズ」を実

行する場合を例とします。 
コントローラは、コードリーダに対し「読み取り実行コマンド」を送信します。コードリー

ダはコントローラに対し、読み取りデータを送信します。 
動作概要を以下に示します。 
 

 CPU  ETN Ethernet コードリーダ 
 ユーザメモリ 

ラダープログラム 

 
 
 

    

 
 

 
 
 
I/O メモリ 

    
 
 

 
 

D10000 
～ 

 
 
 

 
 

  
 

  

      

 
  

送受信
データ
の指定
など 

ソケット通信機能 

ソケットオープン 

ソケットクローズ 

読み取りデータ 
受信データ 
格納エリア 

読み取りデータ受信 

コードリーダのトリガボ

タンを押して読み取りを

行います。 
 

コード読み

取り実行 
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7. 接続手順 
 
本章では、コントローラを Ethernet 接続する手順について記載します。 
本資料では、コントローラおよびコードリーダが工場出荷時の初期設定状態であることを前

提として説明します。各機器の初期化については「8.初期化方法」を参照してください。 
 

7.1. 作業の流れ 
Ethernet ユニットを接続設定する手順は以下のとおりです。 
 

7.2. コードリーダの設定  コードリーダの設定を行います。 
▼   

 7.2.1. パラメータ設定  コードリーダのパラメータを設定します。 
▽   

7.3. PLC の設定  PLC の設定を行います。 
▼   

 7.3.1. ハード設定  Ethernet ユニットのハードスイッチを設定します。 
▼   

 7.3.2. ラダープログラムの読み込み

と PLC オンライン接続 
 プログラミングツール「CX-Programmer」を起動し、

ラダープログラムを読み込み、PLC とオンライン接続

します。 
▼   

 7.3.3. I/O テーブルの作成  CPU ユニットの I/O テーブルを作成します。 
▼   

 7.3.4. パラメータの設定  Ethernet ユニットのパラメータを設定します。 
▼   

 7.3.5. ラダープログラムの転送  CPU ユニットへラダープログラムを転送します。 
▽   

7.4. 接続状態の確認  転送したラダープログラムを実行し、Ethernet 通信が

正しく行われていることを確認します。 
▼   

 7.4.1. ラダープログラムの実行と 
I/O メモリデータの確認 

 ラダープログラムを実行し、「CX-Programmer」の

PLC メモリで、I/O メモリに正しいデータが書き込ま

れていることを確認します。 
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7.2. コードリーダの設定 
コードリーダの設定を行います。 
 

 使用上の注意 

コードリーダのパラメータを設定するためにパソコンを使用します。 
パソコンの状態に応じてパソコンの設定を変更する必要がありますので、ご注意ください。 

 
7.2.1. パラメータ設定 

コードリーダのパラメータを設定します。 
使用するパソコンの IP アドレスを「192.168.188.100」、サブネットマスクを［255.255.0.0］
に設定してください。 

 

1 PoE インジェクタにコードリー

ダとスイッチングハブをケーブ

ルで接続します。 
 

 

2 パソコンとスイッチングハブを

LAN ケーブルで接続します。 
 
スイッチングハブに、DC24V 電

源（スイッチングハブ用）を接

続します。 

 

 
 
 

3 パソコンの IPアドレスの設定を

します。 
IP アドレスは 
「192.168.188.100」、 
サブネットマスクは

「255.255.0.0」を入力してくだ

さい。 
 
右の画面を開く手順は、 
手順 4.を参照ください。 

 
 
 

DC24V電源 

LAN ケーブル 

形 V460-H0PX 

 

Ethernet 
ケーブル 
 
 

スイッチング

ハブ 
形 W4S1-05C 

LAN ケーブル 
 

PoE Hub 
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4 静的接続（固定 IP アドレス設定）

1.画面左下の［スタートボタン］をクリックし、［設定］をクリックします。

2.［Windows の設定］｜ ［ネットワークとインターネット］に移動します。

3.［ネットワークの詳細設定］の［アダプターのオプションを変更する］をクリックします。 
4.［ネットワーク接続］から［イーサネット］アイコンを右クリックして、［プロパティ］ボ

タンをクリックします。

5.［イーサネットのプロパティ］ダイアログボックスで、［インターネットプロトコルバージ

ョン 4（TCP / IPv4）］を選択し、［プロパティ］ボタンをクリックします。パソコンの IP ア
ドレスを「192.168.188.100」に設定します。

6.［OK］ボタンをクリックします。

5 任意のブラウザを起動し、

「http://192.168.188.2」と入力

します。

推 奨 ブ ラ ウ ザ は 、 ”Google 
Chrome”です。 

6 WebLinkHH の起動画面が表示さ

れたら、手順 8.に進んでくださ

い。

WebLinkHH で接続できない場合

は、手順 7.を確認してください。 

7 WebLinkHH の起動画面が表示されない場合、コードリーダとパソコン間の通信が確立してい

ませんので、以下を確認してください。 
・コードリーダとパソコンが物理的に接続されていること。

→手順 1、手順 2. を参考に接続を確認してください。

・パソコンの IP アドレスとコードリーダの IP アドレスの設定が正しいこと。

→手順 4.を参考にパソコンの IP アドレスを設定してください。

その他の解決方法は『V460-H ハンディ DPM コードリーダ ユーザーズマニュアル

(SDNC-768)』の「8 章」-「よくあるご質問」-「WebLinkHH に接続できない場合、どう対策

したらよいですか」を参照してください。
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8 WebLinkHH の画面が表示されま

す。 

 

9 画面右上の歯車マークを押下

し、「詳細」を選択します。 
 

 

10 詳細設定画面が表示されます。 
［通信設定］タブを選択して［イ

ーサネット］欄の赤枠の設定を

確認してください。 
 
デフォルトのままであれば特に

設定変更する必要はありませ

ん。 
 
コードリーダを複数接続する場

合など、IP アドレスを変更する

必要がある場合は、必要に応じ

て［IP アドレス］から設定を変

更してください。 

 



7．接続手順 

 14 

11 赤枠のアイコンを押下して、設

定をコードリーダ本体に保存し

ます。 

 

12 最後にコードリーダのバージョ

ンを確認します。画面右上の歯

車マークを押下し、［WebLink
について…］を選択します。 

  
 

13 ［WebLinkHH について］が表示

されるため、コードリーダの現

在のバージョンを確認できま

す。 
 
必要によりコードリーダを最新

バージョンにアップデートして

ください。 
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7.3. PLC の設定 
PLC の設定を行います。 

 
7.3.1. ハード設定 

Ethernet ユニットのハードスイッチを設定します。 
 

 使用上の注意 

電源が OFF の状態で設定してください。 

 

1 PLC の電源が OFF 状態であるこ

とを確認します。 
 
※電源 ON 状態だと、以降の操作

を手順どおりに進めることがで

きない場合があります。 

 

2 Ethernet ユニット前面のハード

スイッチの位置を、右図をもとに

確認します。 

 

3 ユニット番号設定スイッチを［0］
に設定します。 

 

4 ノードアドレス設定スイッチを

以下のとおり初期値に設定しま

す。 
［NODE No.x161］：「0」 
［NODE No.x160］：「1」 
 
※IP アドレスを「192.168.188.1」
に設定します。 

 
※デフォルトでは、上位 3 オクテ

ットは「192.168.188」固定で、

ノードアドレス設定スイッチ

で設定した値が自 IP アドレス

の第 4 オクテットとなります。 
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7.3.2. ラダープログラムの読み込みと PLC オンライン接続 
プログラミングツール「CX-Programmer」を起動し、ラダープログラムを読み込み PLC とオ

ンライン接続します。 
ツールソフトおよび USB ドライバを、あらかじめパソコンにインストールしてください。 
使用する「ラダープログラム」は、オムロンから入手してください。 
 

1 パソコンと PLC を USB ケーブ

ルで接続し、PLC に電源を投入

します。 

 

2 CX-Programmer を起動します。 

 

3 メニューバーから［ファイル］

－［開く］を選択します。 

 

4 CX-Programmer プロジェクト

ファイル（「5.2. デバイス構成」

で指定されたバージョンのファ

イル［OMRON_V460_CJ_ETN 
(TCP)_V1_00.cxp］）を選択し、

［開く］をクリックします。 
 
※使用する CX-Programmer プ
ロジェクトファイル（ラダープ

ログラム）は、当社営業員にお

問い合わせのうえ入手してくだ

さい。 
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5 ラダープログラムの読み込み完

了後、プロジェクトワークスペ

ースの［プログラム］を選択し

ます。 

 
（プロジェクトワークスペース） 

6 メニューバーから［PLC］－［機

種変更］を選択します。 

 

7 ［PLC 機種変更］ダイアログが

表示されますので［PLC 機種］

（右図では［CJ2M］）をリスト

から選択し、［設定］をクリック

します。 
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8 ［PLC 機種の設定］ダイアログ

が表示されますので［CPU 形式］

（右図では［CPU11］）をリスト

から選択し、［OK］をクリック

します。 

 

9 ［PLC 機種変更］ダイアログの

［ネットワーク種別］（右図では

［USB］をリストから選択し、

［OK］をクリックします。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
※手順.7で PLC 機種を変更する

か、あるいは手順.8 で CPU 形

式を変更した場合は、右図の

ダイアログが表示されますの

で、［はい］をクリックします。 
その結果、プログラムが正し

く変換できたことを確認して

ください。 
（右図では「出力二重使用」

の注意が検出されています

が、特に問題はありません） 
 
※PLC 機種を CJ1 に変更する

と、タイマに関してのダイア

ログが表示されます。ユーザ

の使用環境に応じて選択くだ

さい。 
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10 プロジェクトワークスペースの

「プログラム」を選択し、メニ

ューバーから［PLC］－［オン

ライン接続］を選択します。 

 

11 右図のダイアログが表示されま

すので、［はい］をクリックしま

す。 

 

12 オンライン接続状態になったこ

とを確認します。 
 

※「 アイコン」が押された（凹

（へこ）んだ）状態であれば、

オンライン接続状態です。 
 

 

 

 

 参考 
PLC とオンライン接続ができない場合は、ケーブルの接続状態等を確認してください。ある

いは手順.6 に戻って、手順.7～9 の接続形式等の設定内容を確認して再実行してください。 
詳細については、「SYSMAC CX-Programmer オペレーションマニュアル」(SBCA-337)の「第

6 章 PLC との接続」を参照してください。 

 

 参考 
本資料で説明している各種ダイアログは CX-Programmer の環境設定によっては表示されな

い場合があります。環境設定の詳細については、「SYSMAC CX-Programmer オペレーショ

ンマニュアル」(SBCA-337)の「3-4 CX-Programmer の環境設定（［ツール］｜［オプション］）」

から、「■［PLC］タブの設定」を参照してください。 
本資料では、「PLC に影響する操作はすべて確認する」の項目がチェックされている状態を

前提に説明します。 
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7.3.3. I/O テーブルの作成 
PLC の I/O テーブルを作成します。 

 

1 PLC の動作モードが「運転モー

ド」あるいは「モニタモード」

になっている場合は、以下の①

～③の手順にて「プログラムモ

ード」に変更します。 
 
①CX-Programmer のメニュー

バーから［PLC］－［動作モ

ード］－［プログラム］を選

択します。 
 
②右図のダイアログが表示され

ますので、［はい］をクリック

します。 
 
※ダイアログ表示に関する設定

については前ページの「参考」

を参照してください。 
 
③CX-Programmer のプロジェ

クトツリーにある、PLC 機種

右側の表示（右図参照）が「プ

ログラムモード」になってい

ることを確認します。 

 
 

 
 

 

2 CX-Programmer のメニューバ

ーから［PLC］－［PLC 情報］

－［I/O テーブル・ユニット設定］

を選択します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
［PLC の I/O テーブル］ウィン

ドウが表示されます。 
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3 ［PLC の I/O テーブル］ウィン

ドウのメニューバーから［オプ

ション］－［I/O テーブル作成］

を選択します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
右図のダイアログが表示されま

すので、［はい］をクリックしま

す。 
 
 
 
 
 
 
右図のダイアログが表示されま

すので、［はい］をクリックしま

す。 

 
 

 

 

4 ［転送［PLC→パソコン］］ダイ

アログが表示されますので、［I/O
テーブル］と［高機能ユニット

設定データ］にチェックを入れ、

［転送］をクリックします。 
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転送が完了すると［転送結果］

ダイアログが表示されます。 
ダイアログ中のメッセージを確

認し、転送に失敗していないこ

とを確認します。 
 
右図のとおり、 
「転送成功：1 ユニット」 
「転送失敗：0 ユニット」 
と表示が出ていれば、I/O テーブ

ルの作成は正常終了していま

す。 
 
［OK］をクリックします。 

 

7.3.4. パラメータの編集 
Ethernet ユニットのパラメータを設定します。 

 

1 ［PLC の I/O テーブル］ウィン

ドウの［［0000］CPU ラック］

をダブルクリックして、ツリー

を開きます。 

 

2 ［00［1500］
CJ1W-ETN21(ETN21Mode)］を

右クリックし、［高機能ユニット

設定の編集］を選択します。 
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3 ［パラメータの編集］ダイアロ

グが表示されますので、［設定］

タブを選択し、［IP アドレス］に

は「192.168.188.1」を［サブネ

ットマスク］には「255.255.0.0」
をそれぞれ入力します。 
入力後、［転送［パソコン→ユニ

ット］］をクリックします。 

 

4 右図のダイアログが表示されま

すので問題がないことを確認

し、［はい］をクリックします。 
 
 
 
 
 
 
転送完了が表示されたことを確

認して、［閉じる］をクリックし

ます。 

 
 
 
 

 

5 右図のダイアログが表示されま

すので、内容を確認し、［はい］

をクリックします。 
 
 
 
 
ユニット再起動が実行される

と、右図のダイアログが表示さ

れますので、内容を確認し、

［OK］をクリックします。 
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6 IP アドレスが正しく変更された

ことを確認するために、［照合］

をクリックします。 

 

7 照合一致が表示されたことを確

認し、［閉じる］をクリックしま

す。 

 

8 ［パラメータの編集］ダイアロ

グの［OK］をクリックします。 
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7.3.5. ラダープログラムの転送 
CPU ユニットへラダープログラムを転送します。 

 

1 「CX-Programmer」のプロジェ

クトワークスペースの［プログ

ラム］を選択し、メニューバー

から［PLC］－［転送］－［転

送［パソコン→PLC］］を選択し

ます。 

 

2 ［プログラム］、［コメント］、［プ

ログラムインデックス］にそれ

ぞれチェックを入れ、［OK］を

クリックします。 
 
※［I/O テーブル］および［高機

能ユニット設定］の転送は

7.3.3.および 7.3.4.で設定して

いるため不要です。 
 
※PLC 機種により、［コメント］、

［プログラムインデックス］

が表示されない場合がありま

す。その場合は、［プログラム］

のみを選択して、転送して下

さい。 
 

 

3 右図のダイアログが表示されま

すので、［はい］をクリックしま

す。 

 

4 プログラムモードでない場合

は、右図のダイアログが表示さ

れますので、［はい］をクリック

します。 
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5 右図のとおり転送が完了したこ

と（「転送完了」の表示）を確認

して［OK］をクリックします。 

 

6 プロジェクトワークスペースの

［プログラム］を選択し、メニ

ューバーから［PLC］－［転送］

－［照合［パソコン－PLC］］を

選択します。 

 

7 ［プログラム］にチェックを入

れ、［OK］をクリックします。 

 

8 右図のとおり「照合一致」と表

示されたことを確認して、［OK］
をクリックします。 
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7.4. 接続状態の確認 
転送したラダープログラムを実行し、Ethernet 通信が正しく行われていることを確認します。 
 

 使用上の注意 

以降の手順を実施する前に、LAN ケーブルが接続されていることを確認ください。 
接続されていない場合、各機器の電源を OFF にしてから LAN ケーブルを接続してください。 

 
7.4.1. ラダープログラムの実行と I/O メモリデータの確認 

ラダープログラムを実行し、「CX-Programmer」の PLC メモリで、I/O メモリに正しいデー

タが書き込まれていることを確認します。 
 

 安全上の要点 

ラダープログラムを実行するときは、安全を十分に確認してから行ってください。 
ユニットの動作モードにかかわらず、接続機器が誤動作し、けがをする恐れがあります。 

 

1 読み取りの例として、右図の 2D
コードを使用します。 
コードリーダを右図の 2D コー

ドが読み取れる位置にセットし

ます。 
 

2 「CX-Programmer」のプロジェ

クトワークスペースで［プログ

ラム］のツリーを開き、［起動&
設定］をダブルクリックします。 
ラダーウィンドウ画面に、［起動

&設定］のラダーが表示されま

す。 

 

3 メニューバーから［PLC］－［動

作モード］－［モニタ］を選択

します。 

 

4 右図のダイアログが表示されま

すので、［はい］をクリックしま

す。 

 

ラダーウィンドウ 
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5 動作モードが［モニタ］モード

に変わったことを確認します。 

 

6 ラダーウィンドウにおいて「ブ

ロック 0」の［入力_起動］を右

クリックし、［セット／リセッ

ト］－［セット］を選択します。 

 

7 右図のとおり接点［入力_起動］

がセットされたことを確認しま

す。 

 

8 ［入力_起動］がセットされてから 15 秒以内にコードリーダのトリガボタンを押し、コード

を読み取ってください。このプログラムでは一定時間経過すると通信が異常終了に分岐して

エラーになります。 
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9 メニューバーから［PLC］－［PLC
情報］－［PLC メモリ］を選択

します。 

 

10 表示された PLC メモリウィンド

ウのリストから、［D］をダブル

クリックします。 

 
（PLC メモリウィンドウ） 

11 表示された［D］ウィンドウの［先

頭チャネル］に「10000」を入力

します。 
先頭チャネルが［D10000］に変

わったことを確認します。 

 

12 メニューバーから［オンライン］

－［モニタ］を選択します。 
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13 ［メモリエリアのモニタ］ダイ

アログが表示されます。 
［D］にチェックを入れて、［モ

ニタ］をクリックします。 

 

14 右図の［D］ウィンドウにて、受

信した内容を確認します。 
 
※［D10000］チャネルには、受

信データのバイト数が格納さ

れます。16 進数で「0013」（10
進数で「19」）ですので、チャ

ネル数にすると、9.5 チャネル

になります。受信したデータ

は、［D10001］～［D10009］
チャネルおよび［D10010］チ

ャネルの上位バイトとなりま

す。 
 
 
メニューバーから［表示］－［表

示］－［テキスト］を選択しま

す。 
右図のように、受信データを

ASCII 文字列で確認でき、正常通

信したことが分かります。 
 

 

 
ASCII 文字列表示 
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8. 初期化方法

本資料では、Ethernet ユニットおよびコードリーダが工場出荷時の初期設定状態であること

を前提としています。

初期設定状態から変更された機材を利用される場合には、各種設定を手順どおりに進めるこ

とができない場合があります。

8.1. Ethernet ユニット 
Ethernet ユニットの設定を初期設定状態に戻すためには、「CX-Programmer」にて［PLC の

I/O テーブル］ウィンドウを開き、「7.3.4. パラメータの編集」の 2 項の手順と同様、Ethernet
ユニット［00［1500］CJ1W-ETN21］を右クリックし、［高機能ユニット設定の編集］を選

択します。

［パラメータの編集］ダイアログが表示されますので、［デフォルト設定に戻す］をクリック

して処理を進めてください。

8.2. コードリーダ 
コードリーダの初期化方法については、『V460-H ハンディ DPM コードリーダ ユーザーズマ

ニュアル(SDNC-768)』の「8-3 よくあるご質問」-「設定を初期化する方法は？」を参照して

ください。



9．ソフトウェア部品 

 32 

9. ソフトウェア部品 
 

9.1. 概要 
本章では、コードリーダ（V460-H シリーズ）（以下、「相手機器」と略す）を PLC（Ethernet
ユニット）に接続するためのソフトウェア部品の仕様および機能について説明します。 
 
ソフトウェア部品とは、PLC のラダープログラムを指します。 
本ソフトウェア部品は、特定ビット操作による TCP ソケット通信（Ethernet ユニットのソケ

ットサービス機能の使用）により、相手機器に対して「ソフトウェアバージョンを取得する」

を行い、正常／異常終了を判定します。 
本ソフトウェア部品の正常終了は、TCP ソケット通信の正常終了とします。 
また異常終了は、TCP ソケット通信の異常終了および相手機器の異常（相手機器からのレス

ポンスデータより判定）とします。 
 
本ソフトウェア部品のタイマの実行モードは、BCD 方式とします。オムロン製 PLC（CPU
ユニット）CJ1 シリーズのデフォルト設定で動作することを前提としています。 
 
TCP ソケットオプションである keep-alive 機能および linger 機能の使用については、システ

ム構築時に個別に決定するものとし、本ソフトウェア部品では使用していません。 
 
本章では、10 進データと 16 進データの区別が必要な場合には、10 進データの先頭に’&’、16
進データの先頭に’#’を付け区別しています。（10 進「&1000」→ 16 進「#03E8」など） 
 

 参考 
本ソフトウェア部品は、当社の実施した試験構成、各商品バージョン、評価に使用した商品

ロットにおいて通信が可能であることを確認しております。 
電気的ノイズ等の外乱下や機器自体の性能のばらつきにおいて、動作を保証するものではあ

りません。 

 

 参考 
本ソフトウェア部品の入手は、オムロンまでお問い合わせください。 
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9.1.1. 通信データの流れ 
PLC（Ethernetユニット）から相手機器に対してTCP ソケット通信によりコマンドを発行し、

相手機器からレスポンスデータを受信するまでの流れです。本ソフトウェア部品では、TCP
オープンからクローズまでの一連の処理を連続実行します。レスポンスデータが分割され複

数の受信データとして到着する場合には、受信処理を繰り返し行います。また、相手機器や

送信コマンドによっては、レスポンスデータがない場合がありますので、事前に受信処理要

否設定として「受信処理不要」を設定することによりレスポンス受信処理をスキップします。 
 
 

※受信処理要否設定・・・受信処理必要：送信処理時、受信データの到着を待ってから受信処理に遷移します。 
受信処理不要：送信処理後、すぐにクローズ処理に遷移します。 

1. TCP オープン処理 Ethernet ユニットから相手機器に対して TCP オープ

ン要求を発行し、TCP コネクションを確立します。 

 ▼  

2. コマンド送信処理 

※「受信処理必要」設定の場合は、 
レスポンスデータの到着を待ちます。 

ラダープログラムで設定した送信メッセージを

Ethernet ユニットから相手機器に対して発行し、レス

ポンスデータを取り込みます。 

 ▼  

3. レスポンス受信処理 

※レスポンスデータが分割して到着する 
場合は、受信処理を繰り返します。 

※「受信処理不要」設定の場合は、 
受信処理をスキップします。 

Ethernet ユニットで取り込んだ相手機器からのレス

ポンスデータを、指定された CPU ユニットの内部メ

モリに格納します。 

 ▼  

4. クローズ処理 Ethernet ユニットから相手機器に対してクローズ要

求を発行し、TCP コネクションを切断します。 
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9.1.2. 特定ビット操作による TCP ソケット通信 
特定ビット操作によるTCPソケット通信と送受信メッセージの一般的な動きについての概要

を説明します。 

 参考 
詳しくは、「SYSMAC CS/CJ シリーズ Ethernet ユニットユーザーズマニュアル アプリケー

ション構築編」(SBCD-330) の「第 6 章 ソケットサービス機能」を参照してください。 

 
 特定ビット操作によるソケットサービス 

特定ビット操作によるソケットサービスは、CPU 高機能ユニットエリア内にあるソケットサ

ービスパラメータエリアに必要なパラメータを格納後、ソケットサービス要求スイッチを ON
することで利用できます。 

 

【ソケットサービスパラメータエリア（割付 DM エリア）】 
ソケットサービス要求で使用するソケットサービス用のパラメータは、割付 DM エリアに次

のように割り付けられています。 （先頭チャネル m は、m=D30000＋（100×ユニット番号）で算出します） 

以下、ソケットサービスパラメータエリア 1 を例として説明します。 
①［m＋18］ソケットオプション／TCP ソケット No. 
・「keep-alive 機能」を使用する場合は、ビット[08]を「1」(ON)にします。 
・「linger 機能」を使用する場合は、ビット[09]を「1」(ON)にします。 
・使用する「TCP ソケット No.」をビット[00]～[07]に「&1」～「&8」で指定します。 

 

linger 機能 

(m+18)CH 
15 Bit 

* 0 
8 0 7 

* 0 0 0 0 0 * * 

TCP ソケット No. 

keep-alive 機能 

* * * * * * 

 

②［m＋19］自 TCP ポート No. 
・ソケットが送受信を行う TCP ポート No.を指定します。通常は「1024」以上を指定し

ます。「0」を指定すると、自動的に空いている TCP ポート No.が割り当てられます。 
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③［m＋20, m＋21］相手 IP アドレス 
・相手先の IP アドレスを指定します。 

［m＋20］に相手 IP アドレスの第 1、第 2 オクテット、［m＋21］に相手 IP アドレスの

第 3、第 4 オクテットを格納します。 
 

** ** ** ** 

相手 IP 

アドレス 1 

(m+20)CH (m+21)CH 

相手 IP 

アドレス 2 

相手 IP 

アドレス 3 

相手 IP 

アドレス 4  

④［m＋22］相手 TCP ポート No. 
・相手先の TCP ポート No.を指定します。 

⑤［m＋23］送信／受信データバイト数 
・送信要求または受信要求時に、送信データまたは受信データのバイト数を指定します。 

⑥［m＋24, m＋25］送信／受信データアドレス 
・送信要求時の送信データの送信元先頭アドレス、または受信要求時の受信データの格納

先先頭アドレスを指定します。 

 

** 00 ** ** 

エリア 

種別 

(m+24)CH (m+25)CH 

チャネル 

アドレス 

接点番号 

(00 固定)  

⑦［m＋26］タイムアウト値 
・受信要求時に、ソケットサービス要求スイッチを ON してから OFF になる（受信が完了

する）までの制限時間を 0.1 秒単位で指定します。 
「0」を指定した場合は、受信要求のタイムアウト監視は行われません。 

⑧［m＋27］終了コード 
・オープン要求、送信要求、受信要求、クローズ要求時の実行結果が、レスポンスコード

として格納されます。 
 
 

【ソケットサービス要求スイッチ（割付リレーエリア）】 
特定ビット操作によってソケットサービス要求を発行する場合は、ソケットサービス要求ス

イッチを操作します。ソケットサービス要求スイッチは、割付リレーエリアにソケット No.
ごとに次のように割り付けられています。 

（先頭チャネル n は、n=1500＋（25×ユニット番号）で算出します） 
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 送受信メッセージ 
 

送信メッセージ 

(リモートコマンド) 

PLC 相手機器 

** ** 

リモートコマンド ｛，パラメータ（有る時）｝ 

** ** ** 

ターミネータ 

** ** ** ** ** ** 

受信メッセージ 

(レスポンス) 

** ** 

リモートコマンド ，パラメータ ｛，ワーニングコード（有る時）｝ 

** ** ** 

ターミネータ 

** ** ** ** ** ** 

受信メッセージ  

(エラーレスポンス) 

** ** 

リモートコマンド ，エラーコード 

** ** ** 

ターミネータ 

** ** ** **  ** 

 
 
 送受信シーケンス 

相手機器（サーバ）と PLC（クライアント）間で TCP による通信を行う場合は、次のような

手順で処理が進行します。 
 

 

PLC 

（クライアント） 

相手機器 

（サーバ） 

Passive オープン 

コネクション開設 

データ受信要求 

データ送信要求 

次データ送信要求 

クローズ クローズ 

データ受信要求 

次データ送信要求 

データ送信要求 

コネクション開設 

Active オープン 
コネクション開設要求 

送信データ 

肯定応答(ACK) 

送信データ 

肯定応答(ACK) 
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9.2. 異常判断処理 
本ソフトウェア部品での異常判断処理について説明します。 
 

9.2.1. ソフトウェア部品内での異常判断 
本ソフトウェア部品では、以下に示す①～④の 4 つの内容について異常判断処理を行ってい

ます。エラーコードについては、「9.6. エラーコード一覧」を参照してください。 

 
① 特定ビット操作による TCP ソケット通信の通信異常 
ユニット本体の異常、コマンドフォーマットやパラメータの異常など、TCP ソケット通信

実行時の異常を「通信異常」として判定します。判定は、特定ビット操作による TCP ソケ

ット通信時の割付 DM エリアの「終了コード」により行います。 
 
② 相手機器との通信時のタイムアウト異常 
オープン処理、送信処理、受信処理、クローズ処理が正常に行われず、監視時間内に各処

理が完了しなかった場合を「タイムアウト異常」として判定します。判定はソフトウェア

部品内のタイマ監視により行います。ソフトウェア部品内タイマによる時間監視機能につ

いては、「9.2.2. 時間監視機能」を参照してください。 
 

③ 相手機器の異常（相手機器異常） 
相手機器でのコマンド異常、パラメータ異常、実行不可などの異常を「相手機器異常」と

して判定します。判定は、相手機器から返送されてくるレスポンスデータにより行います。 
※V460-H はエラー時にレスポンスを返さないため、この異常判断は行われません。 
 

④ 処理終了時の TCP コネクション状態異常 
本ソフトウェア部品では、オープン処理から受信処理までの正常終了／異常終了にかかわ

らず、最後にクローズ処理を行ってから全処理を終了する手順としています。したがって、

クローズ処理が正常に終了したかどうかを割付 DM エリアの「TCP コネクション状態」で

判定します。クローズ処理に異常がある場合、次回オープン処理を正しく行うことができ

ない場合があります。TCP コネクション状態異常の対処については、「9.2.3. TCP コネクシ

ョン状態異常の状況と対処方法」を参照してください。 
  

Ethernet ケーブル 

形 CJ2M-CPU12＋ 
形 CJ1W-ETN21 相手機器 

①② ③ ④ 
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9.2.2. 時間監視機能 
本ソフトウェア部品での時間監視機能について説明します。 

 
 ソフトウェア部品内タイマによる時間監視機能 

本ソフトウェア部品では、何らかの異常により処理が実行中のまま終了しない状態を想定し、

ソフトウェア部品内のタイマにより処理の中断（タイムアウト）を可能にしています。タイ

ムアウト値はオープンからクローズまでの各処理ともに 15 秒としています。 
 
【ソフトウェア部品内タイマによる時間監視機能】 

処理内容 監視内容 タイムアウト値 

オープン処理 オープン処理開始から終了までの時間 15 秒後 

送信処理 
送信処理開始から終了までの時間 
※「受信処理必要」設定時は、最初の受信データの到着を確認し、

処理終了と判断しています。 
15 秒後 

受信処理 
受信処理開始から終了までの時間 
※受信処理が繰り返される場合は、受信処理ごとの監視となります。 

15 秒後 

クローズ処理 
クローズ処理開始から終了までの時間 
※クローズ処理後のTCPコネクション状態が正常であることを確認

し、処理終了と判断しています。 
15 秒後 

 
 Ethernet ユニット（ソケットサービス）による時間監視機能 

Ethernet ユニットには、ソケットサービスとして受信データ到着の時間監視機能があります。

受信処理時にソケットサービスのパラメータとして設定します。本ソフトウェア部品では、

受信待機時間と称して「300ms」（初期値）を設定し、この時間内に相手機器から受信データ

が到着しなかった場合、受信処理が終了したと判定しています。 

 参考 
ソケットサービスによる時間監視機能については「SYSMAC CS/CJ シリーズ Ethernet ユニ

ットユーザーズマニュアル アプリケーション構築編」(SBCD-330) の「6-7 特定ビット操作

によるソケットサービスの利用の詳細」を参照してください。 

 
 Ethernet ユニット(TCP/IP)による再送／時間監視機能 

通信障害が発生した場合、Ethernet ユニットに異常がなければ TCP/IP が自動的にデータの再

送および処理の時間監視を行います。本ソフトウェア部品では処理の途中で異常終了した場

合、クローズ処理により TCP/IP 再送／時間監視機能を停止します。しかし、クローズ処理が

「TCP コネクション状態異常」を示した場合は、継続して Ethernet ユニット内の TCP/IP 再

送／時間監視機能が動作している場合があります。その状況および対処方法については、

「9.2.3. TCP コネクション状態異常の状況と対処方法」を参照してください。 
 
【TCP/IP による再送／時間監視機能】 ※秒数は異常が発生した初回要求からの経過時間です。 

処理内容 初回再送 再送回数 最終再送 最終タイムアウト 
オープン要求(TCP ACTIVE) 約 5 秒後 3 回 約 41 秒後 約 75 秒後 

送信要求 1 秒以内 12 回 約 446 秒後 約 510 秒後 
受信要求 TCP/IP による再送／時間監視機能はありません。 
クローズ要求 1 秒以内 12 回 約 446 秒後 約 510 秒後 
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9.2.3. TCP コネクション状態異常の状況と対処方法 
「TCP コネクション状態異常」発生時の状況と対処方法について説明します。 
 

 TCP コネクション状態異常の影響 
「TCP コネクション状態異常」発生後、何も対処を行わずに、あるいは、｢TCP コネクショ

ン状態異常｣の発生に気づかずに本ソフトウェア部品を再度実行した場合、「相手機器が

PASSIVE オープン状態ではない」（以下、オープン処理異常）が発生することがあります。

これは、前回の通信処理終了時の「TCP コネクション状態異常」が影響していると考えられ

ます。異常発生の状況は、以下の異常コード格納エリアで判定が可能です。 
 
【異常コード格納エリア】 
アドレス：格納内容 異常コード：異常内容 

[H400]CH：オープン処理の終了状態を示すコード 004A：相手機器が PASSIVE オープン状態ではない 

[H404]CH：クローズ処理の終了状態を示すコード F402：TCP コネクション状態異常 

 
 TCP コネクション状態異常発生時の状況 

クローズ処理後の「TCP コネクション状態異常」とその影響による次通信処理時の「オープ

ン処理異常」の原因は、いずれも「相手機器のクローズ処理が未完了の状態である」という可

能性があります。これは、Ethernet ユニット内で本ソフトウェア部品の処理をすべて（クロー

ズ処理まで）終了したにもかかわらず、相手機器からのクローズ完了通知を受け取っていない

（相手機器のクローズ処理の完了が未確認である）という状況です。 
 

 対処方法 
相手機器のクローズ処理が未完了の可能性がありますので、相手機器の通信ポートがクローズ

されているかを確認します。その結果、クローズされていない場合や確認ができない場合には、

相手機器の通信ポートのリセット処理が必要となります。相手機器の通信ポートのリセット方

法には、ソフト的なリスタート処理や電源 OFF→ON による再起動処理などが考えられますが、

詳しくは各相手機器の説明書を参照してください。 
 

 使用上の注意 

相手機器の通信ポートのリセット処理は、相手機器が別の機器と接続状態にないことを確認

してから実施してください。 

 
 TCP コネクション状態異常時の PLC（Ethernet ユニット）の状況 

「TCP コネクション状態異常」が発生した場合、本ソフトウェア部品による処理は終了して

いますが、「9.2.2. 時間監視機能」の「Ethernet ユニット（TCP/IP 機能）による再送／時間

監視」が動作している場合があります。ただし、この再送は以下のような状況で停止します

ので、特に意識的に停止する必要はありません。 
・ソフトウェア部品の起動により再度オープン処理要求が行われた場合 
・再送中に、ケーブル抜けなどの通信障害が解消された場合 
・TCP/IP の時間監視（タイムアウト）機能で再送処理が終了した場合 
・Ethernet ユニットをリスタート、あるいは電源 OFF した場合 
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9.3. メモリマップ 
本ソフトウェア部品のメモリマップです。 

 
9.3.1. 使用リレー一覧 

本ソフトウェア部品の実行にあたって必要なリレー、チャネルおよびタイマ一覧です。 
以下の割り付けは任意のアドレスに変更することができます。 
 

 使用上の注意 

アドレスを変更する場合は、アドレスの重複がないように注意してください。 

 
 入力リレー 

本ソフトウェア部品を操作するリレーです。 

アドレス データ型 変数名 説明 

5000.00 BOOL 入力_起動 OFF→ON で本ソフトウェア部品が起動します。 

5010 UINT 
_BCD 

入力_オープン監視時間

_BCD 
オープン処理の監視時間を10ms単位で設定します。 
（「#500」：5 秒に設定してあります） 

5011 UINT 
_BCD 

入力_送信監視時間_BCD 送信処理の監視時間を 10ms 単位で設定します。 
（「#500」：5 秒に設定してあります） 

5012 UINT 
_BCD 

入力_受信監視時間_BCD 受信処理の監視時間を 10ms 単位で設定します。 
（「#500」：5 秒に設定してあります） 

5013 UINT 
_BCD 

入力_クローズ監視時間

_BCD 
クローズ処理の監視時間を10ms単位で設定します。 
（「#500」：5 秒に設定してあります） 

5014 UINT 入力_受信待機時間_BIN 受信データの到着待機時間を 100ms 単位で設定し

ます。（「&3」：300ms に設定してあります） 

5020 UINT 入力_受信処理要否 PLC からのコマンド送信に対する相手機器からのレ

スポンスあり／なしを考慮し、受信処理の要否を設

定します。 
 
※受信処理が不要な場合：「&0」を設定 

送信処理時に受信データの到着を待たず、受信処

理をスキップし、クローズ処理に遷移します。コ

マンド送信に対してレスポンスデータが送られて

こない場合に指定します。 
 
※受信処理が必要な場合：「&1」を設定 
送信処理時に受信データの到着を待ちます。受信

データの到着確認後、受信処理に遷移します。コ

マンド送信に対してレスポンスデータが送られて

くる場合に指定します。 

D9000 UINT 入力_送信データバイト数 送信データのバイト数をセットします。 

D9001 WORD 
[128] 

入力_送信データ[0] 送信データ格納エリアです。送信コマンドをセット

します。（128CH 分のエリアを確保しています） D9002 入力_送信データ[1] 

～ ～ 

D9128 入力_送信データ[127] 
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 出力リレー 
本ソフトウェア部品の実行結果が反映されるリレーです。 

アドレス データ型 変数名 説明 

D10000 INT 出力_受信データバイト数 受信データのバイト数が格納されます。 

D10001 WORD 
[2000] 

出力_受信データ[0] 受信データ（レスポンス）が格納されます。（2000CH
分のエリアを確保しています） D10002 出力_受信データ[1] 

～ ～ 

D12000 出力_受信データ[1999] 

H400 WORD 出力_オープン異常コード オープン処理時に検出した通信異常、タイムアウト

異常のエラーコードが格納されます。 
正常終了時には「#0000」が格納されます。 

H401 WORD 出力_送信異常コード 送信処理時に検出した通信異常、タイムアウト異常

のエラーコードが格納されます。 
正常終了時には「#0000」が格納されます。 

H402 WORD 出力_受信異常コード 受信処理時に検出した通信異常、タイムアウト異常

のエラーコードが格納されます。 
正常終了時には「#0000」が格納されます。 

H403 WORD 出力_相手機器異常コード 受信処理時の結果、相手機器異常を検出した場合の

異常コードが格納されます。 
正常終了時には「#0000」が格納されます。 

H404 WORD 出力_クローズ異常コード クローズ処理時に検出した通信異常、タイムアウト

異常、TCP コネクション状態異常のエラーコードが

格納されます。 
正常終了時には「#0000」が格納されます。 

 
 内部リレー 

本ソフトウェア部品の演算のみに使用するリレーです。 

アドレス データ型 変数名 説明 

5000.01 BOOL 内部_通信実行中 本ソフトウェア部品実行時に ON となり、非実行時

に OFF となります。 

5000.02 BOOL 内部_受信処理必要 ON 時、送信処理後に受信処理を実行します。 

5000.03 BOOL 内部_受信処理不要 ON 時、送信処理後に受信処理をスキップし、クロ

ーズ処理を実行します。 

5000.04 BOOL 内部_初期設定終了 初期設定が終了した時点で ON します。 

5001.00 BOOL 内部_オープン実行中 オープン処理実行中に ON します。 

5001.01 BOOL 内部_オープン正常終了 オープン処理が正常終了した場合に ON します。 

5001.02 BOOL 内部_オープン異常終了 オープン処理が異常終了した場合に ON します。 

5001.03 BOOL 内部_オープン終了コード

異常 
オープン処理の結果、ソケットサービスパラメータ

エリア（割付 DM エリア）の「終了コード」に異常

がある場合に ON します。 

5001.04 BOOL 内部_オープンタイムアウ

ト 
オープン処理がタイムアウトした場合に ON しま

す。 

5002.00 BOOL 内部_送信実行中 送信処理実行中に ON します。 

5002.01 BOOL 内部_送信正常終了 送信処理が正常終了した場合に ON します。 

5002.02 BOOL 内部_送信異常終了 送信処理が異常終了した場合に ON します。 

5002.03 BOOL 内部_送信終了コード異常 送信処理の結果、ソケットサービスパラメータエリ

ア（割付 DM エリア）の「終了コード」に異常があ

る場合に ON します。 

5002.04 BOOL 内部_送信タイムアウト 送信処理がタイムアウトした場合に ON します。 
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アドレス データ型 変数名 説明 

5003.00 BOOL 内部_受信実行中 受信処理実行中に ON します。 

5003.01 BOOL 内部_受信正常終了 受信処理が正常終了した場合に ON します。 

5003.02 BOOL 内部_受信異常終了 受信処理が異常終了した場合に ON します。 

5003.03 BOOL 内部_受信終了コード異常 受信処理の結果、ソケットサービスパラメータエリ

ア（割付 DM エリア）の「終了コード」に異常があ

る場合に ON します。 

5003.04 BOOL 内部_受信タイムアウト 受信処理がタイムアウトした場合に ON します。 

5003.05 BOOL 内部_受信相手機器異常 受信処理の結果、相手機器異常を検出した場合に

ON します。 

5003.06 BOOL 内部_受信繰返し ON 繰り返し受信処理が必要な場合に ON します。 

5003.07 BOOL 内部_受信要求 ON 受信要求の特定ビット操作に使用します。繰り返し

受信処理が必要な場合に ON⇔OFF を繰り返しま

す。 

5004.00 BOOL 内部_クローズ実行中 クローズ処理実行中に ON します。 

5004.01 BOOL 内部_クローズ正常終了 クローズ処理が正常終了した場合に ON します。 

5004.02 BOOL 内部_クローズ異常終了 クローズ処理が異常終了した場合に ON します。 

5004.03 BOOL 内部_クローズ終了コード

異常 
クローズ処理の結果、ソケットサービスパラメータ

エリア（割付 DM エリア）の「終了コード」に異常

がある場合に ON します。 

5004.04 BOOL 内部_クローズタイムアウ

ト 
クローズ処理がタイムアウトした場合に ON しま

す。 

5004.05 BOOL 内部_クローズ状態異常 クローズ処理の結果、TCP コネクション状態に異常

がある場合に ON します。 

5005 UINT 内部_TCP コネクション状

態 
クローズ処理の結果、TCP コネクション状態を判定

するために、割付 DM エリアの TCP コネクション状

態の下位 4 ビットを取り出しセットします。 

5030 UINT 内部_送信データアドレス

種別 
送信データ格納エリアのアドレス種別をセットしま

す。（「#82」：DM メモリに設定してあります） 

5031 UINT 内部_送信データ先頭 CH
アドレス 

送信データ格納エリアの先頭 CH をセットします。

（「&9001」：アドレス種別と合わせ、[D9001]CH に

設定してあります） 

5110 UINT 内部_受信データアドレス

種別 
受信データ格納エリアのアドレス種別をセットしま

す。（「#82」：DM メモリに設定してあります） 

5111 INT 内部_受信データ先頭 CH
アドレス 

受信データ格納エリアの先頭 CH をセットします。

（「&10001」：アドレス種別と合わせ、[D10001]CH
に設定してあります。 

5112 INT 内部_受信データ先頭 CH
増分 

受信データが複数ある場合の格納アドレスのオフセ

ット値（増分）が格納されます。 

5113 INT 内部_受信データ先頭 CH
増分余 

前回受信データが奇数バイトである場合の今回受信

データ格納アドレス算出時の調整値が格納されま

す。 

5114 UINT 内部_受信データ判定エリ

ア_UINT 
WORD 型の受信データを比較判定のために UINT 型

に変換するためのエリアです。 
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 タイマ 
本ソフトウェア部品で使用するタイマです。 

アドレス データ型 変数名 説明 

T1000 BOOL 内部_オープン監視タイマ ON オープン処理の時間計測を行います。 

T1001 BOOL 内部_送信監視タイマ ON 送信処理の時間計測を行います。 

T1002 BOOL 内部_受信監視タイマ ON 受信処理の時間計測を行います。 

T1003 BOOL 内部_クローズ監視タイマ ON クローズ処理の時間計測を行います。 

 
 

9.3.2. 固定割付リレー一覧 
本ソフトウェア部品の実行にあたって必要なリレー一覧です。 
以下の割り付けは、Ethernet ユニットに設定した号機アドレス（ユニット番号）および利用

ソケット No.によって固定のアドレスとなっているため、任意に変更することはできません。 
本ソフトウェア部品では、ユニット番号を「0」、TCP ソケット No.を「8」とし、「ソケット

サービスパラメータエリア 8」を使用しています。 
 
 割付リレーエリア 

アドレス データ型 変数名 

1516.13 BOOL ETN_受信データあり 

1522.10 BOOL ETN_オープン要求 

1522.11 BOOL ETN_送信要求 

1522.12 BOOL ETN_受信要求 

1522.13 BOOL ETN_クローズ要求 

 
 割付 DM エリア 

アドレス データ型 変数名 

D30008 UINT ETN_TCP 受信データバイト数 

D30016 UINT ETN_TCP コネクション状態 

D30088 UINT ETN_ソケット No8 

D30089 UINT ETN_自ポート No 

D30090 UINT ETN_相手 IP アドレス_1 

D30091 UINT ETN_相手 IP アドレス_2 

D30092 UINT ETN_相手ポート No 

D30093 INT ETN_送受信データバイト数 

D30094 UINT ETN_送受信データアドレス_1 

D30095 UINT ETN_送受信データアドレス_2 

D30096 UINT ETN_タイムアウト値 

D30097 UINT ETN_終了コード 

 

 参考 
割付リレーエリアおよび割付 DM エリアについては、「SYSMAC CS/CJ シリーズ Ethernet
ユニットユーザーズマニュアル アプリケーション構築編」(SBCD-330) の「第 6 章 ソケッ

トサービス機能」を参照してください。 

  



9．ソフトウェア部品 

 44 

9.4. ラダープログラム 
 

9.4.1. ラダープログラムの機能構成 
本ソフトウェア部品の機能構成は、以下のとおりです。 

大分類 小分類 内容 

1. 起動＆設定 1.1. 起動処理 
1.2. 送信データ設定 
1.3. コントロールデータ設定 
1.4. 共通パラメータ設定 
1.5. 受信データ格納エリア設定 
1.6. 受信処理要否フラグセット 
1.7. 異常コード格納エリア初期化 
1.8. 初期設定終了処理 

通信処理を起動し、コマンド設定、パラ

メータ設定および異常コード格納エリア

の初期設定を行います。 

2. オープン処理 2.1. オープン処理起動 
2.2. ソケットサービスパラメータエ

リアセット 
2.3. オープン要求特定ビット ON 
2.4. 正常／異常判断処理 
2.5. 異常コード格納エリアセット 

TCP オープン(ACTIVE)処理を行います。 
通信処理の起動、初期設定後に無条件に

処理を開始します。 

3. 送信処理 3.1. 送信処理起動 
3.2. ソケットサービスパラメータエ

リアセット 
3.3. 送信要求特定ビット ON 
3.4. 正常／異常判断処理 
3.5. 異常コード格納エリアセット 

送信処理を行います。 
オープン処理が正常に終了した場合に処

理を開始します。 

4. 受信処理 4.1. 受信処理起動 
4.2. ソケットサービスパラメータエ

リアセット 
4.3. 受信要求 ON 
4.4. 受信要求特定ビット ON 
4.5. 正常／異常判断処理 
4.6. 受信処理繰返し情報の算出 
4.7. 異常コード格納エリアセット 

受信処理要否が「必要」設定であり、か

つ送信処理が正常に終了した場合に処理

を開始します。 
受信データが複数に分割されて到着する

場合には、受信処理を繰り返します。 

5. クローズ処理 5.1. クローズ処理起動 
5.2. ソケットサービスパラメータエ

リアセット 
5.3. クローズ要求特定ビット ON 
5.4. 正常／異常判断処理 
5.5. 異常コード格納エリアセット 

クローズ処理を行います。 
以下の場合に処理を開始します。 
・受信処理要否が「不要」設定であり、

かつ送信処理が正常に終了した場合 
・受信処理が正常に終了した場合 
・オープン処理が異常終了した場合 
・送信処理が異常終了した場合 
・受信処理が異常終了した場合 

 
 
9.4.2. 各機能構成の詳細説明 

次ページ以降に、本ソフトウェア部品を掲載します。 
相手機器の通信設定や送信データ（コマンド）を変更する場合は、赤枠部分のデータを変更

します。 
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 1. 起動＆設定 

 

 
No. 概要 内容 

1.1. 起動処理 入力_起動スイッチを ON し、通信処理を開始します。 
クローズ処理の終了により通信処理は終了します。 

1.2. 送信データ設定 送信データバイト数と送信データ（コマンド）を設定します。 
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No. 概要 内容 

1.3. コントロールデータ設定 各処理に対する監視時間を設定します。 
受信処理の要否を設定します。 

1.4. 共通パラメータ設定 TCP ソケット通信時の共通パラメータを設定します。 
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No. 概要 内容 

1.5. 受信データ格納エリア設定 受信エリアをクリアします。 

1.6. 受信処理要否フラグセット 受信処理要否設定をフラグに反映します。 

 

 安全上の要点 

受信データ格納エリアを変更する場合は、お客様のプログラム全体仕様を十分確認のうえ

で行ってください。想定外のメモリエリアが書き換えられる恐れがあります。 
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No. 概要 内容 

1.7. 異常コード格納エリア初期化 異常時の異常コード格納エリアを初期化します。 

1.8. 初期設定終了処理 初期設定終了フラグを ON します。 
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 2. オープン処理 

 
 

No. 概要 内容 

2.1. オープン処理起動 オープン処理を起動します。 
送信処理、あるいは、クローズ処理に遷移することにより、オ

ープン処理は終了します。 

2.2. ソケットサービスパラメータ

エリアセット 
オープン処理に必要となるパラメータを設定します。 
・終了コード格納エリアをクリア 

2.3. オープン要求特定ビット ON オープン処理監視タイマをスタートし、オープン処理要求のた

めの特定ビットを ON します。 
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No. 概要 内容 

2.4. 正常／異常判断処理 オープン処理の結果、正常／異常終了、タイムアウト異常を判定しま

す。 
正常終了の場合は送信処理へ、異常終了の場合はクローズ処理へ遷移

します。 

2.5. 異常コード格納エリアセ

ット 
「2.4. 正常／異常判断処理」にて正常終了と判定された場合、「#0」
を異常コード格納エリアにセットします。 
「2.4. 正常／異常判断処理」にて異常終了と判定された場合、異常

コード格納エリアに以下の値をセットします。 
・終了コード異常の場合、終了コード 
・タイムアウトの場合、「#F101」 
※異常終了コードの詳細は、「9.6. エラーコード一覧」を参照してく

ださい。 
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 3. 送信処理 

 
 

No. 概要 内容 

3.1. 送信処理起動 送信処理を起動します。 
受信処理、あるいは、クローズ処理に遷移することにより、送

信処理は終了します。 

3.2. ソケットサービスパラメータ

エリアセット 
送信処理に必要となるパラメータを設定します。 
・送信データバイト数をセット 
・送信データ格納エリアのアドレス種別をセット 
・送信データ格納エリアの先頭アドレスをセット 
・終了コード格納エリアをクリア 

3.3. 送信要求特定ビット ON 送信処理監視タイマをスタートし、送信処理要求のための特定

ビットを ON します。 
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No. 概要 内容 

3.4. 正常／異常判断処理 送信処理の結果、正常／異常終了、タイムアウト異常を判定します。 
正常終了の場合は受信処理へ、異常終了の場合はクローズ処理へ遷移

します。 

3.5. 異常コード格納エリアセ

ット 
「3.4. 正常／異常判断処理」にて正常終了と判定された場合、「#0」
を異常コード格納エリアにセットします。 
「3.4. 正常／異常判断処理」にて異常終了と判定された場合、異常

コード格納エリアに以下の値をセットします。 
・終了コード異常の場合、終了コード 
・タイムアウトの場合、「#F201」 
※異常終了コードの詳細は、「9.6. エラーコード一覧」を参照してく

ださい。 
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 4. 受信処理 

 
 

No. 概要 内容 

4.1. 受信処理起動 「受信処理必要」設定時に受信処理を起動します。 
「受信処理不要」設定時には受信処理をスキップします。 
クローズ処理に遷移することにより、受信処理は終了します。 

4.2. ソケットサービスパラメータ

エリアセット 
受信処理に必要となるパラメータを設定します。 
・受信データバイト数をセット 
・受信データ格納エリアのアドレス種別をセット 
・受信データ格納エリアの先頭アドレスをセット 
・受信データ受信待機時間をセット 
・終了コード格納エリアをクリア 
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No. 概要 内容 

4.3. 受信要求 ON 「受信要求 ON」を操作することにより、受信要求特定ビット

を ON にします。（「受信要求 ON」を ON⇔OFF することによ

り受信処理を繰り返します） 

4.4. 受信要求特定ビット ON 受信処理監視タイマをスタートし、受信処理要求のための特

定ビットを ON します。 
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No. 概要 内容 

4.5. 正常／異常判断処理 受信処理の結果、受信処理繰返し、正常／異常終了、タイムア

ウト異常、相手機器異常を判定します。 
受信処理終了後、クローズ処理へ遷移します。 
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No. 概要 内容 

4.6. 受信処理繰返し情報の算出 「4.5. 正常／異常判断処理」にて受信処理繰返しと判定された

場合、以下の処理を行います。 
・今回の受信データバイト数を受信データバイト数の合計値に

加算します。 
・次回の受信データ格納のための先頭 CH を算出します。 

4.7. 異常コード格納エリアセット 「4.5. 正常／異常判断処理」にて正常終了と判定された場合、

「#0」を異常コード格納エリアにセットします。 
「4.5. 正常／異常判断処理」にて異常終了と判定された場合、

異常コード格納エリアに以下の値をセットします。 
・終了コード異常の場合、終了コード 
・タイムアウトの場合、「#F301」 
・相手機器異常の場合、「#F302」または、相手機器終了コード

を Hex 変換して格納 
※異常終了コードの詳細は、「9.6. エラーコード一覧」を参照

してください。 
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 5. クローズ処理 

 
 

No. 概要 内容 

5.1. クローズ処理起動 クローズ処理を起動します。 
通信処理の終了（非実行状態に遷移）とともに、クローズ処理

は終了します。 

5.2. ソケットサービスパラメータ

エリアセット 
クローズ処理に必要となるパラメータを設定します。 
・終了コード格納エリアをクリア 

5.3. クローズ要求特定ビット ON クローズ処理監視タイマをスタートし、クローズ処理要求のた

めの特定ビットを ON します。 
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No. 概要 内容 

5.4. 正常／異常判断処理 クローズ処理の結果、正常／異常終了、タイムアウト異常、ク

ローズ状態異常を判定します。 
クローズ処理終了後、通信処理を終了します。 
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No. 概要 内容 

5.5. 異常コード格納エリアセ

ット 
「5.4. 正常／異常判断処理」にて正常終了と判定された場合、「#0」
を異常コード格納エリアにセットします。 
「5.4. 正常／異常判断処理」にて異常終了と判定された場合、異常

コード格納エリアに以下の値をセットします。 
・終了コード異常の場合、終了コード 
・タイムアウトの場合、「#F401」 
・クローズ処理状態異常の場合、「#F402」 
※異常終了コードの詳細は、「9.6. エラーコード一覧」を参照してく

ださい。 
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9.5. タイムチャート 
ラダープログラムのタイムチャートです。 

 
 
 起動＆設定 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 オープン処理 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

（正常終了） （異常終了） （タイムアウト） 
 
 
  

 通信実行中 

5000.01 

オープン処理実行中 

停止中 

オープン要求ビット 

1522.10 

正常終了 

5001.01 

異常終了 

5001.02 

終了コード 

D30097 
0000 

オープン実行中 

5001.00 

オープン監視タイマ 

T1000 

タイムアウト 

5001.04 

異常コード 

H400 
0000 

送信実行中 

5002.00 

 通信実行中 

5000.01 

オープン処理実行中 

停止中 

オープン要求ビット 

1522.10 

正常終了 

5001.01 

異常終了 

5001.02 

終了コード 

D30097 
0000 

オープン実行中 

5001.00 

オープン監視タイマ 

T1000 

タイムアウト 

5001.04 

異常コード 

H400 
0000 

**** 

**** 

クローズ実行中 

5004.00 

 通信実行中 

5000.01 

オープン処理実行中 

停止中 

オープン要求ビット 

1522.10 

正常終了 

5001.01 

異常終了 

5001.02 

終了コード 

D30097 
0000 

オープン処理実行中 

5001.00 

オープン監視タイマ 

T1000 

タイムアウト 

5001.04 

異常コード 

H400 
0000 F101 

クローズ実行中 

5004.00 

 入力_起動 

5000.00 

コントロールデータ 

5010～5020 

共通パラメータエリア 

D30088～D30092 

受信データエリア 

D10000～D12000 

異常コード 

H400～H404 
0000 

通信処理実行中 

5000.01 

送信データエリア 

D9000～D9128 

クローズ処理終了 

5004.01 or 5004.02 

**** 

**** 

**** 

0000 
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 送信処理 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

（正常終了） （異常終了） （タイムアウト） 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
（タイムアウト：受信データなし） 

 
  

 オープン正常終了 

5001.01 

送信処理 実行中 

停止中 

送信要求ビット 

1522.11 

正常終了 

5002.01 

異常終了 

5002.02 

終了コード 

D30097 
0000 

送信実行中 

5002.00 

送信監視タイマ 

T1001 

受信データあり 

1516.13 

タイムアウト 

5002.04 

異常コード 

H401 
0000 

受信実行中 

5003.00 

 オープン正常終了 

5001.01 

送信処理 実行中 

停止中 

送信要求ビット 

1522.11 

正常終了 

5002.01 

異常終了 

5002.02 

終了コード 

D30097 
0000 

送信実行中 

5002.00 

送信監視タイマ 

T1001 

受信データあり 

1516.13 

タイムアウト 

5002.04 

異常コード 

H401 
0000 

**** 

**** 

クローズ実行中 

5004.00 

 オープン正常終了 

5001.01 

送信処理 実行中 

停止中 

送信要求ビット 

1522.11 

正常終了 

5002.01 

異常終了 

5002.02 

終了コード 

D30097 
0000 

送信実行中 

5002.00 

送信監視タイマ 

T1001 

受信データあり

1516.13 

タイムアウト 

5002.04 

異常コード 

H401 
0000 F201 

クローズ実行中 

5004.00 

 オープン正常終了 

5001.01 

送信処理 実行中 

停止中 

送信要求ビット 

1522.11 

正常終了 

5002.01 

異常終了 

5002.02 

終了コード 

D30097 
0000 

送信実行中 

5002.00 

送信監視タイマ 

T1001 

受信データあり 

1516.13 

タイムアウト 

5002.04 

異常コード 

H401 
0000 F201 

クローズ実行中 

5004.00 
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 受信処理 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

（繰り返し） （正常終了） （異常終了） 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

（タイムアウト）   （相手機器異常） 
 
  

 送信正常終了 

5003.01 

受信処理 実行中 

停止中 

受信要求ビット 

1522.12 

繰り返し 

5003.06 

異常終了 

5003.02 

終了コード 

D30097 
0000 

受信データエリア   

D10000～D12000 
0000 **** 

受信実行中 

5003.00 

受信監視タイマ 

T1002 

タイムアウト 

5003.04 

異常コード 

H402 
0000 

受信要求 ON 

5003.07 

**** 

 

受信待機時間 

300ms 

送信正常終了 

5002.01 

受信処理 実行中 

停止中 

受信要求ビット 

1522.12 

正常終了 

5003.01 

異常終了 

5003.02 

終了コード 

D30097 
0000 

受信データエリア   

D10000～D12000 
**** 

受信要求 ON 

5003.07 

受信監視タイマ 

T1002 

タイムアウト 

5003.04 

異常コード 

H402 
0000 

0080 

受信実行中 

5003.00 

クローズ実行中 

5004.00 

 送信正常終了 

5002.01 

受信処理 実行中 

停止中 

受信要求ビット 

1522.12 

正常終了 

5003.01 

異常終了 

5003.02 

終了コード 

D30097 
0000 

受信データエリア   

D10000～D12000 
0000 

受信監視タイマ 

T1002 

タイムアウト 

5003.04 

異常コード 

H402 
0000 **** 

**** 

クローズ実行中 

5004.00 

受信要求 ON 

5003.07 

受信実行中 

5003.00 

 

受信処理 実行中 

停止中 

受信要求ビット 

1522.12 

正常終了 

5003.01 

異常終了 

5003.02 

終了コード 

D30097 
0000 

受信データエリア   

D10000～D12000 
0000 

受信監視タイマ 

T1002 

タイムアウト 

5003.04 

異常コード 

H402 
0000 F301 

クローズ実行中 

5004.00 

送信正常終了 

5002.01 

受信要求 ON 

5003.07 

受信実行中 

5003.00 

 

正常終了 

5003.01 

異常終了 

5003.02 

受信監視タイマ 

T1002 

相手機器異常 

5003.05 

相手機器異常コード 

H403 
0000 F302 or **** 

クローズ実行中 

5004.00 

受信待機時間 

300ms 

受信処理 実行中 

停止中 

受信要求ビット 

1522.12 

受信データエリア   

D10000～D12000 
**** 

送信正常終了 

5002.01 

受信要求 ON 

5003.07 

受信実行中 

5003.00 

終了コード 

D30097 
0000 0080 
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 クローズ処理 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

（正常終了） （異常終了） （タイムアウト） 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

（状態異常） 
 
  

 

クローズ処理実行中 

停止中 

クローズ要求ビット 

1522.13 

正常終了 

5004.01 

異常終了 

5004.02 

終了コード 

D30097 
0000 

クローズ実行中 

5004.00 

クローズ監視タイマ 

T1003 

状態異常 

5004.05 

タイムアウト 

5004.04 

異常コード 

H404 
0000 

通信実行中 

5000.01 

受信正常終了など 

5003.01 

TCP コネクション状態 

5005 
0000 000A､0000 

 

クローズ処理実行中 

停止中 

クローズ要求ビット 

1522.13 

正常終了 

5004.01 

終了コード 

D30097 
0000 

クローズ実行中 

5004.00 

クローズ監視タイマ 

T1003 

状態異常 

5004.05 

タイムアウト 

5004.04 

異常コード 

H404 
0000 

**** 

**** 

受信正常終了など 

5003.01 

通信実行中 

5000.01 

異常終了 

5004.02 

 

クローズ処理実行中 

停止中 

クローズ要求ビット 

1522.13 

正常終了 

5004.01 

終了コード 

D30097 
0000 

クローズ実行中 

5004.00 

クローズ監視タイマ 

T1003 

状態異常 

5004.05 

タイムアウト 

5004.04 

異常コード 

H404 
0000 F401 

通信実行中 

5000.01 

受信正常終了など 

5003.01 

異常終了 

5004.02 

 

クローズ処理実行中 

停止中 

クローズ要求ビット 

1522.13 

正常終了 

5004.01 

異常終了 

5004.02 

終了コード 

D30097 
0000 

クローズ実行中 

5004.00 

クローズ監視タイマ 

T1003 

状態異常 

5004.05 

タイムアウト 

5004.04 

異常コード 

H404 
0000 F402 

通信実行中 

5000.01 

受信正常終了など 

5003.01 

TCP コネクション状態 

5005 
0000 ≠000A､0000 
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9.6. エラーコード一覧 
 
 終了コード一覧 

[H400]CH にオープン処理、[H401]CH に送信処理、[H402]CH に受信処理、[H404]CH にクロ

ーズ処理の終了コードがセットされます。 
おもな終了コードは以下のとおりです。 
 
（O：オープン処理、S：送信処理、R：受信処理、C：クローズ処理を表し、「○」が対象となる処理です） 
終了コード O S R C 内容 

0000 ○ ○ ○ ○ 正常終了 
0105 ○    自 IP アドレスの設定エラー 
0302 ○ ○ ○ ○ 本体異常 

1100 ○ ○ ○  
TCP ソケット No.が 1～8 以外、オープン時、相手 IP アドレスが 0 
送信時、送信データバイト数が許容範囲外 
受信時、受信データバイト数が許容範囲外 

1101  ○ ○  送信／受信データアドレスの変数種別が許容範囲外 
1103  ○ ○  送信／受信データアドレスのビットアドレスが 0 以外 
110C ○ ○ ○  他の処理中に要求スイッチを ON 

220F ○ ○ ○  
オープン時、指定のソケットがオープン済みかオープン処理中 
送信時、指定のソケットが送信処理中 
受信時、指定のソケットが受信処理中 

2210  ○ ○ ○ 指定のソケットのコネクション未確立 
2211 ○ ○ ○ ○ ユニットがビジーのためサービス実行不可 
2606 ○    指定のソケット No.が UDP オープン済みのため TCP オープン不可 
2607 ○ ○ ○ ○ 指定のソケットサービスパラメータエリアが、他のソケットにより使用中 
000D ○    相手先 IP アドレスのパラメータエラー 
0020  ○   送信中、相手ソケットとのコネクションが切断 
003E ○ ○ ○  受信の負荷が高いため内部バッファの確保不能 
0045 ○    自ソケットがクローズ 
0049 ○    ポート No.が重複 

004A ○ ○   オープン時、エラー発生／相手機器が PASSIVE オープン状態ではない 
送信時、相手ノードとの通信エラー発生 

004B   ○  相手ノードとの通信エラー発生 

004C ○    相手先 IP アドレスのパラメータエラー、パラメータ指定間違い 
自ノードの自 TCP ポートに対して ACTIVE オープンを要求 

0053 ○  ○  相手ノードとの通信エラー発生／相手が存在しない 
0066   ○  内部処理用のメモリが確保できないためサービス実行不能 
0080   ○  受信時、タイムアウトが発生 

0081 ○ ○ ○  
オープン処理中にクローズ 
指定のソケットが送信処理中にクローズ 
指定のソケットが受信処理中にクローズ 

FFFF ○ ○ ○ ○ 何らかの要因により処理がスキップされた 
 

 参考 
詳しくは、「SYSMAC CS/CJ シリーズ Ethernet ユニットユーザーズマニュアル アプリケー

ション構築編」(SBCD-330) の「第 6 章 ソケットサービス機能」の「6-7-6 終了コード」を

参照してください。 

 

 参考 
Ethernet ユニット異常の詳細および処置については、「SYSMAC CS/CJ シリーズ Ethernet
ユニットユーザーズマニュアル 基本ネットワーク構築編」(SBCD-329) の「第 8 章 異常と

その処置」の「8-4 トラブルシューティング」を参照してください。 
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 タイムアウト異常／TCP コネクション状態異常 
[H400]CH にオープン処理、[H401]CH に送信処理、[H402]CH に受信処理のタイムアウト異常

コード、[H404]CH にクローズ処理のタイムアウト異常コード／TCP コネクション状態異常コ

ードがセットされます。 
 

（O：オープン処理、S：送信処理、R：受信処理、C：クローズ処理を表し、「○」が対象となる処理です） 
異常コード O S R C 内容 

0000 ○ ○ ○ ○ 正常終了 
F101 ○    オープン処理が時間内に完了しなかった 

F201  ○   送信処理が時間内に完了しなかった 
（受信すべきレスポンスの到着を確認できなかった場合を含む） 

F301   ○  受信処理が時間内に完了しなかった 
F401    ○ クローズ処理が時間内に完了しなかった 

F402    ○ クローズ処理後、TCP コネクション状態が時間内に正常状態に至

らなかった 
FFFF ○ ○ ○ ○ 何らかの要因により処理がスキップされた 

 
 
 相手機器異常コード 

[H403]CH に受信処理時に検出される相手機器異常コードがセットされます。 
 
（O：オープン処理、S：送信処理、R：受信処理、C：クローズ処理を表し、「○」が対象となる処理です） 
異常コード O S R C 内容 

0000   ○  正常終了 
F302   ○  相手機器からのレスポンスが「ER」である 

FFFF   ○  何らかの要因により相手機器からのレスポンスがなく、相手機器

異常の判定をしていない 
※通信によるエラーレスポンスは「ER」のみですので、詳しくは相手機器側のモニタ情報を確認してく

ださい。 
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10. 改訂履歴 
 

改訂記号 改訂年月日 改訂理由・改訂ページ 
A 2023 年 11 月 初版 
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