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

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

含め、内容を確認のうえ、使用してください。 
 

Man.No. 形式 マニュアル名称 
SBCA-349 形 CJ2M-CPU□□ 

形 CJ2H-CPU6□ 
形 CJ2H-CPU6□-EIP 

CJ シリーズ 
CJ2 CPU ユニット 
ユーザーズマニュアル ハードウェア編 

SBCA-350 形 CJ2M-CPU□□ 
形 CJ2H-CPU6□ 
形 CJ2H-CPU6□-EIP 

CJ シリーズ 
CJ2 CPU ユニット 
ユーザーズマニュアル ソフトウェア編 

SBCD-300 形 CJ1W-SCU□1-V1 
形 CJ1W-SCU□2 

CJ シリーズ 
シリアルコミュニケーションユニット 
ユーザーズマニュアル 

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 

SBCA-337 形 CXONE-AL□□C-V4 
/ AL□□D-V4 

CX-Programmer 
オペレーションマニュアル 

SBCA-307 形 CXONE-AL□□C-V4 
/ AL□□D-V4 

CX-Protocol 
オペレーションマニュアル 

SCEA-702 形 ZW-7000□ 変位センサ ZW-7000 シリーズ  
ファイバ同軸変位センサ  
ユーザーズマニュアル 

SCEA -703 形 ZW-7000□ 変位センサ ZW-7000 シリーズ  
ファイバ同軸変位センサ  
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 
 

用語 説明・定義 
プロトコルマクロ 汎用外部機器とのデータ送受信手順（プロトコル）をシリアルコミュニケ

ーションボードまたはユニットに記憶させ、CPU ユニットでプロトコルマ

クロ命令（以下、PMCR 命令）を実行することにより、汎用外部機器との

送受信を可能とする機能です。 
プロトコル 特定の汎用外部機器に対する独立した通信処理をデータ送受信手順とし

てまとめた単位を「プロトコル」と呼びます。「プロトコル」は、複数の

シーケンスから構成されます。 
シーケンス プログラム上の PMCR 命令から起動がかけられる独立した通信処理の単

位です。起動がかけられたシーケンスは、その中のステップを順次実行し

ます。 
ステップ メッセージの送信処理、受信処理、送信＆受信処理、受信バッファクリア、

ステップ待機のいずれかを実行する単位です。1 つのシーケンスに最大 15
個まで設定が可能です。 

送信メッセージ 通信先の汎用外部機器へ送り出す通信フレーム（コマンド）のことです。

シーケンス中のステップから呼び出され、汎用外部機器に送信されます。 
受信メッセージ 通信先の汎用外部機器から送られてくる通信フレーム（レスポンス）のこ

とです。シーケンス中のステップから呼び出され、汎用外部機器から受信

したデータと比較します。 
受信マトリクス 汎用外部機器から送られてくる通信フレーム（レスポンス）が1つだけに

特定できない場合に、複数の通信フレームを登録し使用する機能です。本

機能を使用することで、登録された通信フレームに応じた受信処理が可能

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

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

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

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

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

とを禁じます。 
(5) 本資料の記載内容は、2016 年 3 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、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、注意（警告を含む）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、「一般的な注意」を表します。 

 

●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）製変位センサ ZW-7000 シリーズ（以下、

センサコントローラ）を、プログラマブルコントローラ CJ シリーズ＋シリアルコミュニケ

ーションユニット（以下、PLC）と、シリアル通信で接続する手順とその確認方法をまとめ

たものです。 
「6. シリアル通信の設定内容」と「7. シリアル通信の接続手順」で記載している設定内容お

よび設定手順のポイントを理解することにより、シリアル通信でのメッセージ送受信を行う

ことができます。 
あらかじめ準備されたプログラム（CX-Programmer プロジェクトファイル内の「ラダープロ

グラム」と CX-Protocol プロジェクトファイル内の「プロトコルデータ」）を使用し、センサ

コントローラに対する「バージョン取得」メッセージの送受信により、シリアル通信の接続

確認を行います。 
 
■「バージョン取得」メッセージの送受信 

PLC シリアル通信 (RS-232C) センサコントローラ 

コマンドデータの送信  コマンドの実行 

レスポンスデータの受信 
とメモリへの格納 

 レスポンスデータの返信 

 
最新のCX-ProgrammerプロジェクトファイルおよびCX-Protocolプロジェクトファイルを事

前に準備してください。ファイルの入手については、オムロンまでお問い合わせください。 
 

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_ZW-7000_PMCR232C_V100.cxp Ver.1.00 

CX-Protocol プロジェクト

ファイル（拡張子：psw） 
OMRON_ZW-7000_PMCR232C_V100.psw 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ください。 

 

  

コマンドデータ 

レスポンスデータ 
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5. 対象機器とデバイス構成 
 

5.1. 対象機器 
接続の対象となる機器は以下のとおりです。 
 

メーカ 名称 形式 

オムロン CJ2 CPU ユニット 形 CJ2□-CPU□□ 
オムロン シリアルコミュニケーションユニット 形 CJ1W-SCU□1-V1 

形 CJ1W-SCU□2 
オムロン ファイバ同軸変位センサ 

センサコントローラ 
センサヘッド 

 
形 ZW-7000□ 
形 ZW-S70□□ 

 

 使用上の注意 

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

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

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

り仕様上の差異を確認のうえ、作業を行ってください。 

 

 参考 

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

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

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

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

メーカ 名称 形式 バージョン 

オムロン シリアルコミュニケーションユニット 形 CJ1W-SCU42 Ver.2.0 
オムロン CPU ユニット 形 CJ2M-CPU12 Ver.2.0 
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 CX-Programmer （CX-One に同梱） Ver.9.60 
オムロン CX-Protocol （CX-One に同梱） Ver.1.99 
オムロン CX-Programmer プロジェクトファイル

（ラダープログラム） 
OMRON_ZW-7000_PM
CR232C_V100.cxp 

Ver.1.00 

オムロン CX-Protocol プロジェクトファイル 
（プロトコルマクロデータ） 

OMRON_ZW-7000_PM
CR232C_V100.psw 

Ver.1.00 

－ パソコン（OS：Windows 7） －  
－ USB ケーブル 

（USB2.0 準拠 B コネクタ） 
－  

オムロン 専用 RS-232C ケーブル 
（PLC／プログラマブルターミナル用） 

形 ZW-XPT2  

オムロン センサコントローラ 形 ZW- 7000 Ver.2.020 
オムロン センサヘッド 形 ZW-S7030  
オムロン キャリブレーション ROM （センサヘッドに同梱）  
オムロン DC24V 電源（センサコントローラ用） 

（DC24V 2.5A 60W） 
形 S8VS-06024  

 

 使用上の注意 

最新の CX-Programmer プロジェクトファイルと CX-Protocol プロジェクトファイルを事前

に準備してください。ファイルの入手については、オムロンまでお問い合わせください。 

 
  

DC24V 電源 
（センサコントローラ用） 

専用 RS-232C ケーブル 
（PLC／プログラマブルターミナル用） 

形 CJ2M-CPU12 
形 CJ1W-SCU42 パソコン 

（CX-One インストール済み、 
OS：Windows 7） 

USB ケーブル 
キャリブレーションROM 

形 ZW-7000 

形 ZW-S7030 
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 使用上の注意 

CX-Programmer と CX-Protocol を本項記載のバージョン以降に、アップデートしてくださ

い。本項記載のバージョンより新しいバージョンでは、7 章以降の手順や画面に差異がある

ことがあります。その場合は、「CX-Programmer オペレーションマニュアル」(SBCA-337)
および「CX-Protocol オペレーションマニュアル」(SBCA-307)を参照し、同等の処理を行っ

てください。 

 

 参考 
使用するシリアルケーブル(RS-232C)については、「CJ シリーズ シリアルコミュニケーショ

ンボード／ユニット ユーザーズマニュアル」(SBCD-300)の「3-4 RS-232C、RS-422A/485
配線の推奨例」を参照してください。 

 

 参考 
DC24V 電源（センサコントローラ用）に使用可能な電源仕様は、「変位センサ ZW-7000 シ

リーズ ファイバ同軸変位センサ ユーザーズマニュアル」(SCEA-702)を参照してください。 

 

 参考 
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、

「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。 
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6. シリアル通信の設定内容 
 
本資料で設定するパラメータの設定内容およびケーブル配線の方法を示します。 
 

6.1. パラメータ 
PLC とセンサコントローラをシリアル通信で接続するためのパラメータの設定内容を以下に

示します。 
 

設定項目 PLC（シリアルコミュニケーショ

ンユニット） 
センサコントローラ 

ユニット番号 0 － 
通信ポート（通信方式） ポート 2 (RS-232C) RS-232C（初期値） 
シリアル通信モード プロトコルマクロ － 
データ（ビット）長 8 ビット 8bit（初期値） 
ストップビット（長） 1 ビット 1bit（初期値） 
パリティ なし OFF（なし：初期値） 
伝送速度(baud rate) 38,400 bps 38,400 (bps)（初期値） 
プロトコルマクロ伝送方式 

（全二重／半二重） 
全二重 全二重通信（固定） 

CS/RS 制御(CS/RS) － OFF（初期値） 
ターミネータ － CR（初期値） 

 

 使用上の注意 

シリアルコミュニケーションユニットは「形 CJ1W-SCU42」を使用し、ユニット番号は「0」、
通信（接続）ポートは「ポート 2」を使用することを前提としています。この条件以外で接

続される場合は「9. プログラム」を参照のうえ、割付リレーエリアおよび PMCR 命令のコ

ントロールデータを変更して、プログラムを作成してください。 
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6.2. ケーブル配線 
ケーブル配線の詳細については「CJ シリーズ シリアルコミュニケーションユニット ユーザ

ーズマニュアル」(SBCD-300)の「第 3 章 取付けと接続」を参照してください。 
コネクタ形状および信号線（ピンアサイン）を確認してからケーブルを作成してください。 
 
■コネクタ形状および信号線（ピンアサイン） 

シリアルコミュニケーションユニット（形 CJ1W-SCU42）適合コネクタ：D-SUB 9 ピン メス 
ピン No. 略称 信号名称 入出力 

 

1 FG シールド － 
2 SD 送信データ 出力 
3 RD 受信データ 入力 
4 RS 送信要求 出力 
5 CS 送信可 入力 
6 5V 電源 － 
7 DR データセットレディ 入力 
8 ER データターミナルレディ 出力 
9 SG 信号用接地 － 

シェル FG シールド － 
 

センサコントローラ（形 ZW-7000） 適合コネクタ：角型 17 ピン メス 
用途 ピン No. 端子名 機能 

 

RS-232C 

1 GND(0V) 信号用グランド 
2 TXD(SD) 送信データ 
3 RXD(RD) 受信データ 
4 RTS(RS) 送信要求 
5 CTS(CS) 送信可 

6～17 NC （未使用） 
シェル FG シールド 

 
■ケーブル／ピン配線図（RS-232C ケーブル PLC 接続用：形 ZW-XPT2） 

 
シリアルコミュニケーション 
ユニット（形 CJ1W-SCU42） 

 センサコントローラ 
（形 ZW-7000） 

RS-232C 
インタ 
フェース 

信号名 ピンNo.  ピンNo. 信号名 RS-232C 
インタ 
フェース 

FG 1  1 GND(0V) 
SD 2  2 TXD(SD) 
RD 3  3 RXD(RD) 
RS 4  4 RTS(RS) 
CS 5  5 CTS(CS) 
5V 6  6～17 NC 
DR 7  
ER 8  
SG 9  
FG シェル  シェル FG 

D-SUB 9 ピン 
ケーブルコネクタ形状：オス 

 角型 17 ピン 
ケーブルコネクタ形状：オス 
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7. シリアル通信の接続手順 
 
本章では、PLC とセンサコントローラをシリアル通信で接続するための手順について記載し

ます。本資料では、PLC およびセンサコントローラが工場出荷時の初期設定状態であること

を前提として説明します。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 
PLC とセンサコントローラをシリアル通信で接続し、メッセージ送受信を行うための手順は

以下のとおりです。 
 

7.2. センサコントローラの設定  センサコントローラの設定を行います。 

▼   

 7.2.1. ハード設定  センサコントローラのケーブルなどの接続を行い

ます。 

▼   

 7.2.2. パラメータ設定  センサコントローラ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  シリアルコミュニケーションユニットのハードス

イッチを設定し、ケーブルの接続を行います。 

▼   

 7.3.2. プロジェクトファイルの読み込

みと PLC オンライン接続 
 CX-Programmer を起動し、プロジェクトファイル

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  PLC の I/O テーブルを作成します。 

▼   

 7.3.4. パラメータ設定  シリアルコミュニケーションユニットのパラメー

タを設定します。 

▼   

 7.3.5. プロジェクトデータの転送  プロジェクトデータを PLC に転送します。 

▼   

 7.3.6. CX-Protocol の起動とプロジェ

クトファイルの読み込み 
 CX-Protocol を起動し、プロジェクトファイルを読

み込みます。 

▼   

 7.3.7. オンライン接続とプロトコルデ

ータの転送 
 CX-Protocol をオンライン接続し、プロトコルデー

タをシリアルコミュニケーションユニットに転送

します。 

▽   
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7.4. シリアル通信の確認  送受信処理を開始し、シリアル通信が正しく行われ

ていることを確認します。 

▼   

 7.4.1. トレースの開始  CX-Protocol でトレースを開始します。 

▼   

 7.4.2. 送受信シーケンスの実行  CX-Programmer で送受信シーケンスを実行しま

す。 

▼   

 7.4.3. トレースデータの確認  CX-Protocolのトレースデータで正しいデータが送

受信されていることを確認します。 

▼   

 7.4.4. 受信データの確認  CX-Programmerで PLC の 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. センサコントローラの設定 
センサコントローラの設定を行います。 
 

7.2.1. ハード設定 
センサコントローラのケーブルなどの接続を行います。 

 

 使用上の注意 

電源が OFF の状態で設定してください。 

 

1 センサコントローラの電源が

OFF の状態であることを確認し

ます。 
 
※電源が ON の状態の場合、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 センサコントローラのコネクタ

の位置を、右図をもとに確認し

ます。 

 

3 キャリブレーション ROM を

［ROM 接続コネクタ］に、接続

します。 

     

4 センサヘッドのファイバコネク

タを［ファイバアダプタ］に接

続します。 

         

ファイバアダプタ 

ROM 接続コネクタ 

RS-232C コネクタ 

24V 入力端子台 



7．シリアル通信の接続手順 

 13 

5 ［RS-232C コネクタ］に専用

RS-232C ケーブル（PLC／プロ

グラマブルターミナル用）を接

続します。 

 

6 ［24V 入力端子台］に、DC24V
電源を接続します。 
 
※DC24V 電源（センサコントロ

ーラ用）の電源仕様の詳細は、

「変位センサ ZW シリーズ 
ファイバ同軸変位センサ ユ
ー ザ ー ズ マ ニ ュ ア ル 」

(SCEA-702)を参照してくだ

さい。 

     

 
   DC24V 電源 

 

  

専用 RS-232C ケーブル 
（PLC／プログラマブルターミナル用） 
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7.2.2. パラメータ設定 
センサコントローラのパラメータを設定します。 
 

1 パラメータ設定に使用する各キ

ーや表示の位置を確認します。 

 
 
 
 

2 センサコントローラの電源を投

入します。 
 

3 起動画面が表示されたあと、

［RUN モード］画面が表示され

ます。 
 
※［RUN モード］画面では、

［RUN 表示灯］が点灯します。 
 
［モード切替］キーを 2 秒間長

押しします。 

 
*5000 

 

THRESHOLD    H      L     RUN 

4 モード切替の確認画面が表示さ

れますので、[ZERO/SET]キーを

1 回押します。  
0kzcan 

メインデジタル（白） 

サブデジタル（緑） 

RUN 表示灯（緑） 
ZERORST/ESC キー 

ZERO/ST キー 

↓(DOWN)キー 

↑(UP)キー 

→(RIGHT)キー 

←(LEFT)キー 
モード切替キー 
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5 ［FUN モード］画面に切り替わ

り、［メインデジタル］に[SENS]
が表示されます。 
 
※［FUNモード］画面では、［RUN

表示灯］が消灯します。 
 
 
 
 
 
[SYSTEM]が表示されるまで、

［→(RIGHT)］または［←(LEFT)］
キーを押します。 
 
[ZERO/SET]キーを 1 回押しま

す。 

 
 

 
THRESHOLD    H      L     RUN 

 

 
 

 

6 ［メインデジタル］に[H.CALIB]
が表示されます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
[COM]が表示されるまで、［→

(RIGHT)］または［←(LEFT)］キ

ーを押します。 
 
[ZERO/SET]キーを 1 回押しま

す。 

 

 
 

7 ［メインデジタル］に[RS232C]
が 表 示 さ れ ま す の で 、

[ZERO/SET]キーを 1 回押しま

す。  
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8 ［メインデジタル］に[DATA]が
表示されますので、[ZERO/SET]
キーを 1 回押します。 
 
 
 
 
 
 
 
［サブデジタル］に、以下の設

定値が表示されることを確認し

ます。 
データ長：8bit（初期値） 

 
※値が異なる場合は、［↑(UP)］
や［↓(DOWN)］キーで値を変

更してください。 
 
 
[ZERORST/ESC]キーを 1 回押

します。 
 
本手順の最初の画面が表示され

ますので、［→(RIGHT)］キーを

1 回押します。 

 

 
8blt

 
 

 

 
 
 

9 ［メインデジタル］に[PARITY]
が 表 示 さ れ ま す の で 、

[ZERO/SET]キーを 1 回押しま

す。 
 
 
 
 
 
 
 
［サブデジタル］に、以下の設

定値が表示されることを確認

し、[ZERORST/ESC]キーを 1 回

押します。 
パリティ：OFF（なし：初期

値） 
 
※値が異なる場合は、［↑(UP)］
や［↓(DOWN)］キーで値を変

更してください。 
 
本手順の最初の画面が表示され

ますので、［→(RIGHT)］キーを

1 回押します。 

 

 
0ff

 
 

 

 
 
 

＜設定範囲＞ 
8bit（初期値）

/7bit 

＜設定範囲＞ 
OFF（初期値）
/ODD/EVEN 
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10 ［メインデジタル］に[STOP]が
表示されますので、[ZERO/SET]
キーを 1 回押します。 
 
 
 
 
 
 
 
［サブデジタル］に、以下の設

定値が表示されることを確認

し、[ZERORST/ESC]キーを 1 回

押します。 
ストップビット：1bit（初期値） 

 
※値が異なる場合は、［↑(UP)］
や［↓(DOWN)］キーで値を変

更してください。 
 
本手順の最初の画面が表示され

ますので、［→(RIGHT)］キーを

1 回押します。 

 

 
1blt

 
 

 

 
 
 

11 ［ メ イ ン デ ジ タ ル ］ に

[BAUD.RT]が表示されますの

で、[ZERO/SET]キーを 1 回押し

ます。 
 
 
 
 
 
 
［サブデジタル］に、以下の設

定値が表示されることを確認

し、[ZERORST/ESC]キーを 1 回

押します。 
伝送速度（ボーレート）：38400
（初期値） 

 
※値が異なる場合は、［↑(UP)］
や［↓(DOWN)］キーで値を変

更してください。 
 
本項の最初の画面が表示されま

すので、［→(RIGHT)］キーを 1
回押します。 

 

 
38400

 
 

 

 
 
 

＜設定範囲＞ 
1bit（初期値）
/2bit 

＜設定範囲＞ 
9600/19200/ 
38400（初期値）
/57600/115200 
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12 ［メインデジタル］に[CS/RS]
が 表 示 さ れ ま す の で 、

[ZERO/SET]キーを 1 回押しま

す。 
 
 
 
 
 
 
 
［サブデジタル］に、以下の設

定値が表示されることを確認

し、[ZERORST/ESC]キーを 2 回

押します。 
CS/RS 制御：OFF（なし：初

期値） 
 
※値が異なる場合は、［↑(UP)］
や［↓(DOWN)］キーで値を変

更してください。 

 

 
0ff

 

13 ［メインデジタル］に[RS232C]
が表示されます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
［メインデジタル］に[DELIMI] 
が表示されるまで、［→(RIGHT)］
または［←(LEFT)］キーを押し

ます。 
 
[ZERO/SET]キーを 1 回押しま

す。 

 

 
 
 
 
 

14 ［サブデジタル］に、以下の設

定値が表示されることを確認

し、［モード切替］キーを 2 秒間

長押しします。 
デリミタ：CR（初期値） 

 
※値が異なる場合は、［↑(UP)］
や［↓(DOWN)］キーで値を変

更してください。 

 
cr

 

＜設定範囲＞ 
OFF（初期値）/ON 
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15 モード切替の確認画面が表示さ

れますので、[ZERO/SET]キーを

1 回押します。 
 
 
 
 
 
 
 
セーブ確認画面が表示されます

ので、[ZERO/SET]キーを 1 回押

します。 
 
 
 
 
 
 
 
［RUN モード］画面が表示され

ます。 

 
0kzcan 

 

 
0kzcan 

 

 
*5000 

 

THRESHOLD    H      L     RUN 

16 センサコントローラの電源を再

投入します。 
 
※保存した設定データは、再起

動後有効になります。 
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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 

シリアルコミュニケーションユニットのハードスイッチを設定し、ケーブルの接続を行いま

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の状態である

ことを確認します。 
 
※電源が ON の状態の場合、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 シリアルコミュニケーションユ

ニット前面のハードスイッチお

よび［ポート 2］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。 
 
※工場出荷時のユニット番号

は、「0」です。 
 

4 右図のとおり、PLC にシリアル

コミュニケーションユニットを

接続します。 
 
シリアルコミュニケーションユ

ニットの［ポート 2］とセンサコ

ントローラを専用RS-232Cケー

ブル（PLC／プログラマブルタ

ーミナル用）で接続します。 
 
PLCとパソコンをUSBケーブル

で接続します。 

 

  

PLC シリアルコミュニケーション 

ユニット 

エンドカバー 

専用 RS-232Cケーブル 

（PLC／プログラマブルターミナル用） 

パ ソ

コン 

USB 
ケーブル 

電源ユニット CPU ユニット 
センサコントローラ 
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7.3.2. プロジェクトファイルの読み込みと PLC オンライン接続 
CX-Programmer を起動し、プロジェクトファイルを読み込み、PLC とオンライン接続します。 
CX-Programmer と 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。 
 

1 PLC およびセンサコントローラ

の電源を投入します。 
 

2 CX-Programmer を起動します。 
 
※起動時に、アクセス権確認用

のダイアログが表示される場

合、起動する選択を行ってく

ださい。 

 

3 CX-Programmer が起動します。 

 

4 メニューバーから［ファイル］

－［開く］を選択します。 

 

5 ［CX-Programmer プロジェク

トを開く］ダイアログが表示さ

れますので、
[OMRON_ZW-7000_PMCR232
C_V100.cxp] を選択し、［開く］

をクリックします。 
 
※使用するプロジェクトファイ

ルは、オムロンから入手して

ください。 
 

6 プロジェクトファイルの読み込

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。 
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7 メニューバーから[PLC]－［機種

変更］を選択します。 

 

8 ［PLC 機種変更］ダイアログが

表示されますので、［PLC 機種］

のプルダウンメニューから使用

する PLC の機種を選択し、［設

定］をクリックします。 
 
※本資料では[CJ2M]を使用しま

す。 

 

9 ［PLC 機種の設定］ダイアログ

が表示されますので、［CPU 形

式］のプルダウンメニューから

使用する CPU の形式を選択し、

[OK]をクリックします。 
 
※本資料では[CPU12]を使用し

ます。 
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10 ［PLC 機種変更］ダイアログの

［ネットワーク種別］が[USB]
であることを確認し、[OK]をク

リックします。 
 
※［ネットワーク種別］が[USB]
でない場合には、プルダウン

メニューから[USB]を選択し

てください。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
※手順 8 で PLC 機種を変更する

か、あるいは手順 9 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、問題がないことを確認し、

［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（「エラー 0」で

ある）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） 

 

 

 

11 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。 
 
メニューバーから[PLC]－［オン

ライン接続］を選択します。 
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12 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。 

 

13 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を確認してください。 
ケーブルの接続状態を確認のうえ、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、「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、「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をする」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、問題がないことを

確認し、［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。 

 
 

 
 

 使用上の注意 

手順 3 以降の I/O テーブル作成および転送を実行すると、PLC がリセットされます。I/O テ

ーブル作成および転送を実行するときは安全を確認してから行ってください。 
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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、問題がないことを確認

し、［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、問題がないことを確認

し、［はい］をクリックします。 
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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。 
 
 
 
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、転送が成功していること

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」 
と表示されていれば、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。 
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7.3.4. パラメータ設定 
シリアルコミュニケーション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-SCU42] 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。 

 

3 ［パラメータの表示］ダイアロ

グが表示されますので「表示パ

ラメータグループ」として［ポ

ート 2：プロトコルマクロ設定］

を選択します。 
 
※シリアルコミュニケーション

ユニットの「ポート 2」の使用

を前提とします。 
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4 右図のとおり、［ポート 2：プロ

トコルマクロ設定］の設定項目

一覧が表示されます。（右図は、

デフォルトの設定値です） 

 

5 ［任意設定の有無］の設定値と

して［任意設定］を選択します。 

 

6 手順 5 と同様の操作で、以下の

とおりパラメータを設定しま

す。 
・シリアル通信モード： 

プロトコルマクロ 
・データ長：8 ビット 
・ストップビット：1 ビット 
・パリティ：なし 
・伝送速度：38400bps 
・プロトコルマクロ伝送方式： 

全二重 
 
※他のパラメータについては、

デフォルト設定値のままとし

てください。 
 
［転送［パソコン→ユニット］］

をクリックします。  
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7 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。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
右図のとおり、転送が完了した

ことを確認し、［閉じる］をクリ

ックします。 

 
 

 
 

 

8 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。 
 
 
 
 
 
 
［ポート選択］ダイアログが表

示されますので、［全てのポー

ト］を選択して[OK]をクリック

します。 

 

 

9 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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10 ［パラメータの表示］ダイアロ

グの［照合］をクリックします。 

 

11 右図のとおり、照合結果が一致

していることを確認し、［閉じ

る］をクリックします。 

 

12 ［パラメータの表示］ダイアロ

グの[OK]をクリックします。 

 

13 ［PLC の I/O テーブル］ウィン

ドウのメニューバーから、［ファ

イル］－［終了］を選択し、［PLC
の I/O テーブル］ウィンドウを閉

じます。 
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7.3.5. プロジェクトデータの転送 
プロジェクトデータを PLC に転送します。 
 

1 
CX-Programmer のプロジェク

トワークスペースの［プログラ

ム］を選択します。 
 
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］は、7.3.3.項
および 7.3.4.項で設定してい

るため転送不要です。 
 
※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、転送してく

ださい。 

 

3 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。 
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4 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、[OK]をクリックします。 

 

5 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。 

 

6 ［プログラム］にチェックを入

れ、[OK]をクリックします。 

 

7 右図のとおり［照合一致］と表

示されたことを確認し、[OK]を
クリックします。 
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7.3.6. CX-Protocol の起動とプロジェクトファイルの読み込み 
CX-Protocol を起動し、プロジェクトファイルを読み込みます。 
 

1 CX-Protocol を起動します。 
 
※起動時に、アクセス権確認用

のダイアログが表示される場

合、起動する選択を行ってく

ださい。 

 

2 CX-Protocol を起動します。 
 
 
画面の名称は、以下になります。 
左側上：プロジェクトワークスペー

スウィンドウ 

左側下：アウトプットウィンドウ 

右側：プロジェクトウィンドウ 

 

3 メニューバーから［ファイル］

－［開く］を選択します。 

 

4 ［開く］ダイアログが表示され

ますので、

[OMRON_ZW-7000_PMCR232
C_V100.psw]を選択し、［開く］

をクリックします。 
 
※使用するプロジェクトファイ

ルは、オムロンから入手して

ください。  

5 プロジェクトワークスペースウ

ィンドウ、およびプロジェクト

ウィンドウにそれぞれ読み込ん

だプロジェクトデータが表示さ

れます。 

   

プロジェクト 
ウィンドウ 

プロジェクト 
ワークスペース 
ウィンドウ 

アウトプット 
ウィンドウ 
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7.3.7. オンライン接続とプロトコルデータの転送 
CX-Protocol をオンライン接続し、プロトコルデータをシリアルコミュニケーションユニット

に転送します。 
 

1 プロジェクトワークスペースウ

ィンドウの[OMRON_ZW-7000_
PMCR232C_V100]をダブルク

リックし、ツリーを開きます。 

  

2 メニューバーから、[PLC]－［パ

ソコン－PLC 間の設定］を選択

します。 

 

3 ［PLC 機種変更］ダイアログが

表示されますので、［PLC 機種］

のプルダウンメニューから使用

する PLC の機種を選択し、［設

定］をクリックします。 
 
※本資料では[CJ2M]を使用しま

す。 

 

4 ［PLC 機種の設定］ダイアログ

が表示されますので、［CPU 形

式］のプルダウンメニューから

使用する CPU の形式を選択し、

[OK]をクリックします。 
 
※本資料では[CPU12]を使用し

ます。 

 



7．シリアル通信の接続手順 

 36 

5 ［PLC 機種変更］ダイアログの

［ネットワーク種別］が[USB]
であることを確認し、[OK]をク

リックします。 
 
※［ネットワーク種別］が[USB]
でない場合には、プルダウン

メニューから[USB]を選択し

てください。 

 

6 メニューバーから[PLC]－［接

続］を選択します。 

 

7 プロジェクトワークスペースウ

ィンドウの PLC アイコンの表示

が［オフライン］から［プログ

ラム］に変わり、PLC とオンラ

イン接続できたことを確認しま

す。 
 
※［モニタ］あるいは［運転］

と表示された場合は、以下の

手順8を実行し、［プログラム］

に変更します。 

 

8 手順 7 で PLC の運転モードが

［モニタ］あるいは［運転］で

ある場合は、メニューバーから

[PLC]－［運転モード］－［プロ

グラム］を選択します。 
 
 
 
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。 
手順 7 の表示のとおり、［プログ

ラム］モードに変わったことを

確認します。 
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9 プロジェクトワークスペースウ

ィンドウの［新規プロトコルリ

スト］をダブルクリックすると、

ツリーが開きます。 
 

10 右図のプロジェクトウィンドウ

が表示されますので、［ターゲッ

ト］に[SCU[0]]が入力されている

ことを確認します。 
 
※[SCU[0]]が入力されていない

場合には、右図のように

[SCU[0]]を選択してください。 

 

 

11 ［新規プロトコルリスト］を選

択した状態で、メニューバーか

ら［プロトコル］－［プロトコ

ルの転送［パソコン→PLC］］を

選択します。 

 

12 右図のダイアログが表示されま

すので［ソースコードを付加す

る］にチェックを入れ、［コンパ

イル］をクリックします。 

 

13 右図のダイアログで［コンパイ

ル済%］が[100%]となれば、コ

ンパイルは完了です。 
コンパイルが完了したことを確

認し、［転送］をクリックします。 
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14 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、[OK]をクリックします。 

 

15 右図のダイアログで［転送済%］

が [100%]となったことを確認

し、［閉じる］をクリックします。 

 

16 メニューバーから［プロトコル］

－［プロトコルの照合［パソコ

ン－PLC］］を選択します。 

 

17 右図のダイアログが表示されま

すので［ソースコードを付加す

る］にチェックを入れ、［コンパ

イル］をクリックします。 
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18 右図のダイアログで［コンパイ

ル済%］が[100%]となれば、コ

ンパイルは完了です。 
コンパイルが完了したことを確

認し、［照合］をクリックします。 

 

19 右図のダイアログが表示されま

すので［結果］が［一致］であ

ることを確認し、[OK]をクリッ

クします。 

 

20 右図のダイアログで［照合%］が

[100%]となったことを確認し、

［閉じる］をクリックします。 
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7.4. シリアル通信の確認 
送受信処理を開始し、シリアル通信が正しく行われていることを確認します。 
 

 
ラダーセクションウィンドウまたはウォッチウィンドウで導通／現在値モニタ

中に、誤操作により、PLC メモリが意図せずに変更されると、CPU ユニットの

動作モードにかかわらず、出力ユニットに接続された機器が動作する恐れがあ

ります。 
ラダーセクションウィンドウまたはウォッチウィンドウで導通／現在値モニタ

する場合は、十分に安全を確認してから操作を行ってください。 

 

 

 使用上の注意 

以降の手順を実施する前に、シリアル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、各機器の電源を切った状態にしてからシリアルケーブルを接続して

ください。 

 
 

7.4.1. トレースの開始 
CX-Protocol でトレースを開始します。 
 

1 CX-Protocol のメニューバーか

ら[PLC]－［運転モード］－［モ

ニタ］を選択します。 

 

2 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。 

 

3 運転モードが［モニタ］モード

に変わったことを確認し、 
［ NewPLC1］をダブルクリッ

クします。  

4 ［ NewPLC1］の下のツリーが

開きますので、シリアルコミュ

ニケーションユニット（右図で

は[SCU[0]]）を選択します。 
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5 プロジェクトウィンドウの［ト

レース 2］アイコン（ ）を選

択します。 
（右図のとおり、［トレース 2］
が反転表示されることを確認し

ます） 
 
※［トレース 2］がシリアルコミ

ュニケーションユニットの

「ポート 2」に対応します。 

 

6 メニューバーから、[PLC]－［ト

レースの開始］－［ワンショッ

トトレース］を選択します。 

 

7 プロジェクトウィンドウの［ト

レース 2］の状態が［ワンショッ

トトレース実行中］になったこ

とを確認します。 
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7.4.2. 送受信シーケンスの実行 
CX-Programmer で送受信シーケンスを実行します。 

 

1 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、［セクショ

ン 1］をダブルクリックします。 
ラダーセクションウィンドウ画

面に、［セクション 1］のラダー

プログラムが表示されます。 

 

2 ラダーセクションウィンドウに

おいて接点［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。 

 

3 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。 

 
  

ラダーセクションウィンドウ 
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7.4.3. トレースデータの確認 
CX-Protocol のトレースデータで正しいデータが送受信されていることを確認します。 

 

1 CX-Protocol のメニューバーか

ら、[PLC]－［トレースの転送

［PLC→パソコン］］を選択しま

す。 
 
※トレースデータが格納される

と［トレースの転送［PLC→

パソコン］］が選択可能となり

ます。 

 

2 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。 
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3 右図のトレースデータファイル

で、送受信メッセージを確認し

ます。 
（右図の例では、センサコント

ローラの「バージョン取得」コ

マンド 
「”VR”[0D(CR)]」 

を送信し、 
バージョン情報（37 バイト）、 
「”ZW-7000␣␣␣␣␣␣␣

␣␣␣␣Ver.2.020␣
2016/03/10” 
[0D(CR)]」 

を受信しています。） 
 
※上記の”␣”は、スペースを表し

ています。 
 
※情報の内容は、右図の「レス

ポンスデータ」と「パラメー

タ」のとおりです。 
詳 し く は 、「 変 位 セ ン サ 
ZW-7000 シリーズファイバ同

軸変位センサユーザーズマニ

ュ ア ル 通 信 設 定 編 」

(SCEA-703)の「第 5 章 無手

順で接続する」を参照してく

ださい。 
 
※ご使用のセンサコントローラ

によって受信メッセージは異

なります。 

 
 

 
 
■VR レスポンスパラメータ 

項目 サイズ 

形式 可変 

スペース 1 バイト 

バージョン情報 可変 
 

  

続き 
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7.4.4. 受信データの確認 
CX-ProgrammerでPLCの 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。 

 

1 CX-Programmer のメニューバ

ーから、[PLC]－［PLC 情報］－

［PLC メモリ］を選択します。 

 

2 表示された［PLC メモリ］ウィ

ンドウのリストから、[CIO]をダ

ブルクリックします。 

 

3 表示された [CIO]ウィンドウの

［先頭チャネル］に「5500」を

入力します。 
先頭チャネルが [CIO5500]に変

わったことを確認します。 

 

4 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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5 ［メモリエリアのモニタ］ダイ

アログが表示されます。 
[CIO]にチェックを入れて、［モニ

タ］をクリックします。 

 

6 右図の[CIO]ウィンドウにて、受

信した内容（バージョン情報）

を確認します。 
 
※右図の例では、[CIO5502]チャ

ネルを先頭に格納されたデー

タは、 
16 進数で、 
「5A57 2D37 3030 3020 2020 

2020 2020 2020 2056 6572 
322E 3032 3020 3230 3136 
2F30 332F 3130」、 

文字列で、 
「ZW-7000␣2.020」 
となり、7.4.3.項の手順 3 のト

レースデータと同じ内容であ

ることがわかります。 
上記の”␣”は、スペース（16
進数で「20」）を表しています。 

 
※[CIO5500]チャネルには、使用

しているチャネル数（16 進数

で「0014」、10 進数で「20」）
が格納されます。読み取った

受 信 デ ー タ の 内 容 は 、

[CIO5502]～[CIO5509]チャネ

ルに格納されます。 
 
※情報の内容は、以下のとおり

です。詳しくは、「変位センサ 
ZW-7000 シリーズファイバ同

軸変位センサユーザーズマニ

ュアル通信設定編」

(SCEA-703)の「第 5 章 無手

順で接続する」を参照してく

ださい。 
データ 項目 

ZW-7000 形式 

2.020 2016/03/10 バージョン情報 
 

 

 
※メニューバーから「表示」－「表示」－「テキスト」を

選択することによって、16 進数表示を文字列表示に変

更することができます。 
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7 「7.2.2.パラメータ設定」の手順

3～5 を実行し、［メインデジタ

ル］に、[H.CALIB]を表示します。 
 
 
 
 
 
 
 
［メインデジタル］に[C.INFO]
が表示されるまで、［→(RIGHT)］
または［←(LEFT)］キーを押し

ます。 
 
[ZERO/SET]キーを 1 回押しま

す。 

 

 
 

8 ［メインデジタル］に[VER]が表

示されますので、 [ZERO/SET]
キーを 1 回押します。 
 
 
 
 
 
 
 
［サブデジタル］に表示される

センサコントローラのバージョ

ンを確認します。 
バージョン：2.020 

 
※センサコントローラのバージ

ョンが、手順 6 と同じ内容で

あることが確認できます。 

 

 
"020
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8. 初期化方法 
 

本資料では、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器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. PLC の初期化 
PLC を初期設定状態にするためには、シリアルコミュニケーションユニットの初期化と CPU
ユニットの初期化が必要になります。初期化前に PLC をプログラムモードにしてください。 
 

8.1.1. シリアルコミュニケーションユニット 
シリアルコミュニケーションユニットの設定を初期設定状態に戻すためには、

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、以下の操作を行います。 
 
①［PLC の I/O テーブル］ウィンドウのシリアルコミュニケーションユニットを右クリック

し、表示されるメニューから［高機能ユニット設定の編集］を選択します。 

 
②［CJ1W-SCU42［パラメータの表示］］ダイアログで、［デフォルト設定に戻す］をクリッ

ク後、［転送（パソコン→ユニット）］をクリックします。 
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8.1.2. CPU ユニット 
CPU ユニットの設定を初期設定状態に戻すためには、CX-Programmer のメニューバーから、

[PLC]－［メモリオールクリア］を選択します。［メモリオールクリア確認］ダイアログで、［初

期化を実行する］を選択し、[OK]をクリックします。 

 

 
 

8.1. センサコントローラの初期化 
センサコントローラの初期化方法については、「変位センサ ZW-7000 シリーズ ファイバ同

軸変位センサ ユーザーズマニュアル」(SCEA-702)の「第 8 章 センサコントローラの操作」

－「8-11 システム設定をする」－「設定を初期化する」を参照してください。 
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9. プログラム 
 

本資料で使用するプログラムの詳細を示します。 
 

9.1. 概要 
本章では、センサコントローラ（以下、相手機器）と PLC（シリアルコミュニケーションユ

ニット（以下、SCU））との接続を確認するために使用するプログラムの仕様および機能につ

いて説明します。 
 
本プログラムは、SCU のプロトコルマクロ機能を使用し、相手機器に対して「バージョン取

得」コマンドの送受信を行い、正常／異常終了を判定します。 
送受信処理の正常終了は、送受信シーケンスの正常終了とします。 
また異常終了は、送受信シーケンス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“#”を付けます。（たとえば、10 進データの場合「&1000」、16 進デー

タの場合「#03E8」） 
 

 参考 
本プログラムは、5.2.項の構成において通信が可能であることを確認していますが、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。 
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9.1.1. 処理概要 
PLC(SCU)から相手機器に対してシリアル通信によりコマンドデータを発行し、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。 
 
①ラダープログラムで送受信シーケンス No.900 を指定し、PMCR 命令を実行します。 
②送受信シーケンス No.900 で定義された送信メッセージに従い、送信データ設定エリアに設

定されたパラメータを読み込み、コマンドデータをセンサコントローラに送信します。 
③PLC からのコマンドデータを受け、センサコントローラにてコマンドを実行し、レスポン

スデータを PLC に返信します。 
④センサコントローラからのレスポンスデータを送受信シーケンス No.900 で定義された受

信メッセージに従い受信し、レスポンスデータ格納エリアに格納します。 
 

PLC RS-232C センサコントローラ CPU ユニット SCU 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

   

  

ラダープログラム プロトコルデータ 

レスポンスデータ 

②コマンドデータを送信 
（シーケンス No.900） 

5501ch～ 
レスポンスデータ 

格納エリア ④レスポンスデータを

受信し、指定のメモ

リに格納 
（シーケンス No.900） 

コマンドデータ 

①PMCR 命令実行 
（シーケンス No.900 を指定） 

③コマンドを実行

し、レスポンス

データを返信 

PMCR 
シーケンス No.1 

シーケンス No.2 

シーケンス No.900 

： 

5020ch～ 
送信データ 
設定エリア 
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9.1.2. PMCR 命令と送受信メッセージ 
PMCR 命令と送受信メッセージの基本的な動きについて説明します。 
 

 参考 
詳しくは、「CJ シリーズ コマンドリファレンスマニュアル」(SBCA-351) の「第 3 章 各命

令の説明」「シリアル通信命令(PMCR)」を参照してください。 

 
●PMCR 命令オペランドデータ 
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【C1：コントロールデータ】 
SCU についての 3 つの情報を設定します。 
・ 通信ポート No.（内部論理ポート）：#0～7 
・ シリアルポート No.（物理ポート）：#1～2（#1：PORT1、#2：PORT2） 
・ 相手先号機アドレス：#ユニット番号＋#10 

 

コントロールデータ：C1 

+0CH 

* 

 

* * * 
0 15 ビット 

相手先号機アドレス 

シリアルポート No.（物理ポート） 通信ポート No.（内部論理ポート） 
 

 
【C2：コントロールデータ】 

プロトコルデータとして登録された「送受信シーケンス No.」を設定します。本プロトコ

ルデータに登録されている送受信シーケンスNo.については「9.2.1. 送受信シーケンスNo.」
を参照してください。 
 

コントロールデータ：C2 

+0CH 

* * * * 

送受信シーケンス No. 
&0～999（#0000～03E7） 

0 15 ビット 

 
 
【S：送信データ先頭 CH 番号（送信エリアの指定）】 

送信エリアとして確保するチャネル数(n)を[S]CH に設定します。（[S]CH 自身を含む） 
n=&0～250 または#0000～00FA が設定可能です。 
［S＋1］～［S＋(n－1)］CH に送信データ（変数に代入するデータ）を格納します。 
ダイレクト指定、リンクチャネル指定など、実行するシーケンス内にオペランド指定して

いない場合は、[S]CH に定数(#0000)を指定します。 

 

送信エリア：S 

送信エリアチャネル数 

+0CH +1CH +2CH …CH (n-1)CH 

* * * * * * * * 
0 15 ビット 

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

+3CH 

* * * * 

データ 

0 15 0 15 0 15 0 15 0 15 

 
 
【D：受信データ格納先頭 CH 番号（受信エリアの指定）】 

受信したデータのチャネル数(m)が[D]CH に自動的に格納されます。（[D]CH 自身を含む）

［D＋1］～［D＋(m－1)］CH には、実際に受信したデータが格納されます。（m=&0～250
または#0000～00FA） 

 

 

受信エリア：D 

受信エリアチャネル数 

+0CH +1CH +2CH …CH (m-1)CH 

* * * * * * * * 
0 15 ビット 

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

+3CH 

* * * * 

データ 

0 15 0 15 0 15 0 15 0 15 
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●送受信メッセージ 
【送受信メッセージ概要】 
 

 

 
送信メッセージ 

PLC 

受信メッセージ 

相手機器 

CR LF * * * * * * 

ターミネータ データ 

CR LF * * * * * * 

データ ターミネータ  

 
 
【送信エリア：S（PMCR 命令オペランド）と送信メッセージの関係】 

 

通信ユニット → 相手機器 
送信メッセージ 

CPU → 通信ユニット 
送信エリア：S 

+0CH +1CH +2CH +(n-1)CH 

* * * * * * * * 
0 15 0 15 0 15 0 15 ビット 

* * * * * * * * 

送信エリア 

チャネル数 

CR LF * * * * * * 

ターミネータ データ 

 
 
【受信メッセージと受信エリア：D（PMCR 命令オペランド）との関係】 

 

相手機器 → 通信ユニット 
受信メッセージ 

通信ユニット → CPU 
受信エリア：D 

+0CH +1CH +2CH +(n-1)C
 

* * * * * * * * 
0 15 0 15 0 15 0 15 ビット 

* * * * * * * * 

受信エリア 

チャネル数 

CR LF * * * * * * 

ターミネータ データ 
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9.2. 送受信シーケンス 
本プログラムの PMCR 命令に使用できる送受信シーケンスについて説明します。 
 

9.2.1. 送受信シーケンス No. 
SCU に登録された送受信シーケンスは送受信シーケンス No.によって識別され、PMCR 命令

で送受信シーケンス No.を指定することにより、対応する相手機器コマンドが実行されます。 
本プロトコルデータには、以下の送受信シーケンスが準備されています。 
 
No. コマンド名 内容 
900 バージョン取得 相手機器のバージョン情報を取得します。 

 
 

9.2.2. PMCR 命令オペランドの設定 
送受信シーケンス No.900（#0384）「バージョン取得」の PMCR 命令オペランドは以下のと

おりになっています。 
 
・コントロールデータ C1 設定内容（C1：5010CH） 
CH 内容（データ形式） データ（説明） 

C1 
通信ポート No.（Hex1 桁） #7210（通信ポート No.7、 

シリアルポート No.2、 
#ユニット番号＋#10） 

シリアルポート No.（Hex1 桁） 
相手先号機アドレス（Hex2 桁） 

 
・コントロールデータ C2 設定内容（C2：5011CH） 
CH 内容（データ形式） データ（説明） 
C2 送受信シーケンス No.  &900（バージョン取得） 
 
・送信データ先頭 CH 番号 S 設定内容（S：5020CH） 
CH 内容（データ形式） データ（説明） 
S 送信データチャネル数（Hex4 桁） #0000（プロトコルデータの送信メッセ

ージ内に変数がない） 
 
・受信データ格納先頭 CH 番号 D 設定内容（D：5500CH） 
CH 内容（データ形式） データ（説明） 
D 受信データチャネル数（Hex4 桁） 本 CH を含め、使用チャネル数を格納 
D＋1 受信データ[0]（Hex4 桁） 

取得したバージョン情報を格納 
D＋2 受信データ[1]（Hex4 桁） 

： ： 
D＋50 受信データ[19]（Hex4 桁） 
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9.2.3. 受信データのフォーマット 
「バージョン取得」コマンドにより、相手機器から取得したバージョン情報の受信データフ

ォーマットは以下のとおりです。 
 
以下の情報は、D＋1 から順に格納されます。（D：5500CH） 

項目 サイズ 
形式 可変 
スペース 1 バイト 

バージョン情報 可変 
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9.3. 異常判断処理 
本プログラムでは、以下に示す①～③の 3 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、「9.8. 異常処理」を参照してください。 

 
①PMCR 命令実行時の異常（PMCR 命令異常） 

送受信シーケンス No.の設定ミスやメモリのチャネル設定ミスなど PMCR 命令が実行不可

能な状況を「PMCR 命令異常」として判定します。判定は、SCU の割付リレー「ポート動

作状態のエラーコード（1519.00～03）」により行います。 
 
②相手機器との通信時の異常（通信異常） 
データ伝送時の文字化けや通信速度設定の不一致による伝送エラーなど、相手機器との通

信において発生した異常を「通信異常」として判定します。判定は、SCU の割付リレー「シ

ーケンス Abort 終了(1519.10)」により行います。 
 
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、データ異常、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。本プログラムでは、正常時の受信メッセージ（以下、正常メッセージ）と

異常時の受信メッセージ（以下、異常メッセージ）のフォーマットの違いにより異常を判

定しています。（詳しくは、「9.6.6. 受信メッセージの設定」を参照してください） 
 

正常メッセージ 
“ZW-7000␣…␣” “␣” “Ver.x.xxx xx/xx/xx” #0D 

形式 スペース コマンド 終了コード[CR] 
 

異常メッセージ 
“ER” #0D 
Error 終了コード[CR] 

 

 参考 

SCU の割付リレーエリアについては、「9.4.2. 固定割付リレー／関連特殊補助リレー一覧」

を参照してください。 

 
  

シリアルケーブル 

形 CJ2M-CPU12 
形 CJ1W-SCU42 相手機器 

① ② ③ 
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9.4. メモリマップ 
本プログラムのメモリマップです。 
 

9.4.1. 使用メモリ一覧 
本プログラムの実行にあたって必要なメモリ一覧です。 
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。 

 
●入力メモリ 
本プログラムを操作するメモリです。 

アドレス データ型 変数名 説明 

5000.00 BOOL 入力_起動 OFF→ON で送受信処理を開始します。 

 
●出力メモリ 
本プログラムの実行結果が反映されるメモリです。 

アドレス データ型 変数名 説明 

5000.02 BOOL 出力_正常終了 送受信処理が正常終了した場合に ON します。 

5000.03 BOOL 出力_異常終了 下記異常が 1 つ以上発生した場合に ON します。 

① PMCR 命令異常 

② 通信異常 

③ 相手機器異常 

5501 WORD 受信データ[0]（Hex4 桁） 相手機器から受信したデータの 1・2byte 目が格納さ

れます。 

5502 WORD 受信データ[1]（Hex4 桁） 相手機器から受信したデータの 3・4byte 目が格納さ

れます。 

： ： ： ： 

5550 WORD 受信データ[49]（Hex4 桁） 相手機器から受信したデータの 99・100byte 目が格

納されます。 

H400 UINT 出力_プロトコルマクロエ

ラーコード 

PMCR 命令異常および通信異常が発生した場合のエ

ラーコードが格納されます。 

H402 UINT 出力_相手機器異常コード 相手機器異常が発生した場合の異常コードが格納さ

れます。 
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●内部メモリ 

本プログラムの演算のみに使用するメモリです。 

アドレス データ型 変数名 説明 

5000.01 BOOL 内部_PMCR 命令実行中 PMCR 命令の実行状態を表します。 

PMCR 命令の実行時に ON となり、非実行時に OFF

となります。 

5000.04 BOOL 内部_PMCR命令_正常終了 PMCR 命令が正常終了した場合に ON します。 

5000.05 BOOL 内部_PMCR命令_異常終了 通信異常（伝送エラーなど）が発生した場合に ON

します。 

5000.06 BOOL 内部_相手機器異常 相手機器異常が発生した場合に ON します。 

5000.07 BOOL 内部_プロトコルマクロエ

ラーコードあり 

PMCR 命令異常（以下の 3 つ）が発生した場合に ON

します。 

① シーケンス No エラー 

② データ読出／書込領域超えエラー 

③ プロトコルデータ文法エラー 

5010 UINT 内部_コントロールデータ

_1 

PMCR 命令の実行パラメータです。 

5011 UINT 内部_コントロールデータ

_2 

PMCR 命令の実行パラメータです。 

5012 UINT 内部_プロトコルマクロ_エ

ラーコード 

PMCR 命令異常が発生した場合のエラーコードが格

納されます。 

5020 UINT 内部_送信データ先頭 CH

番号 

PMCR 命令の送信メッセージチャネル数を設定しま

す。 

5500 UINT 内部_受信データ先頭 CH

番号 

相手機器からの受信メッセージチャネル数が格納さ

れます。 

5501 UINT 内部_受信変数エリア_応答

コード部 

相手機器異常が発生した場合の相手機器のエラーコ

ードが格納されます。 
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9.4.2. 割付リレー／関連特殊補助リレー一覧 
本プログラムの実行にあたって必要なリレー一覧です。 
 
●割付リレー 

以下の割付リレーは、SCU に設定したユニット番号（号機アドレス）によって固定になり

ます。 
本プログラムでは、ユニット番号を「0」としています。 

 
アドレス データ型 変数名 

1519.10 BOOL シーケンス Abort 終了_SCU_0_P2 

1519.11 BOOL シーケンス End 終了_SCU_0_P2 

1519.15 BOOL プロトコルマクロ実行中_SCU_0_P2 

1519 UINT プロトコルマクロエラーコード_SCU_0_P2 

 

 参考 

SCU の割付リレーの詳細については、「CJ シリーズ シリアルコミュニケーションボード／

ユニット ユーザーズマニュアル」(SBCD-300)の「2-3 I/O メモリへの割付」の「■割付リレ

ーエリア」を参照してください。 

 
●関連特殊補助リレー 
以下の関連特殊補助リレーは、プログラム内（PMCR 命令のオペランド）で指定した通信

ポート No.（論理ポート）によって固定になります。 
本プログラムでは、通信ポート No.を「7」としています。 

 
アドレス データ型 変数名 

A202.07 BOOL ネットワーク通信命令実行可フラグ_P7 
 

 参考 
PMCR 命令使用時の関連特殊補助リレーについては、「CJ シリーズ コマンドリファレンス

マニュアル」(SBCA-351)の「第 3 章 各命令の説明」「シリアル通信命令(PMCR)」の「関連

特殊補助リレー」を参照してください。 
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9.5. ラダープログラム 
 

9.5.1. ラダープログラムの機能構成 
本プログラムの機能構成は、以下のとおりです。 

大分類 小分類 内容 
1. 初期処理 1.1. 終了コードクリア 

1.2. PMCR 命令の命令語 
オペランド代入処理 

1.3. 送受信変数設定 

通信の前準備として、使用エリアのクリア

および初期設定を行います。 

2. PMCR命令実

行中状態管理 
2.1. PMCR 命令実行中 
2.2. PMCR 実行処理 
2.3. 正常／異常判断処理 

SCU に登録された送受信シーケンスを呼

び出し、実行します。実行後に関連するフ

ラグや受信データをもとに正常／異常を

判断します。 
3. 正常終了 
状態管理 

3.1. 正常終了処理 
3.2. 終了コードセット 

正常終了フラグを ON します。 
正常終了の終了コードをセットします。 

4. 異常終了 
状態管理 

4.1. 異常終了処理 
4.2. 終了コードセット 

異常終了フラグを ON します。 
異常要因別に終了コードをセットします。 
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9.5.2. 各機能構成の詳細説明 
本プログラムを掲載します。 
 
●1. 初期処理 

 

 
No. 概要 内容 

1.1. 終了コードクリア エラーコード格納エリアをゼロクリアします。 
1.2. PMCR命令の命令語オペ

ランド代入処理 
PMCR 命令の実行パラメータ（オペランド）を設定し

ます。 
1.3. 送受信変数設定 受信データの格納エリアを初期化します。 
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●2. PMCR 命令実行中状態管理 

 

 
No. 概要 内容 

2.1. PMCR 命令実行中 PMCR 命令の実行中状態に遷移します。 
送受信処理の正常／異常終了時に実行中状態は解除さ

れます。 
2.2. PMCR 命令実行処理 通信ポート No.7 が使用可能であること、およびプロト

コルマクロが実行中でないことを条件に、PMCR 命令

を実行します。 
 

 安全上の要点 

PMCR 命令における受信データ格納エリアの指定は、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。 

 

 使用上の注意 

本プログラムは通信ポート No.7 を使用しています。 
他の通信で通信ポートを使用する場合には、通信ポート No.7 以外のポートを使用してくだ

さい。やむをえず、通信ポート No.7 を使用する場合は、「ネットワーク通信命令実行可フラ

グ」(A202.07) が ON していることを確認のうえで使用してください。 
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No. 概要 内容 
2.3. 正常／異常判断処理 送受信処理結果の正常／異常を判定します。 

以下の条件がすべて満たされたとき、正常終了とみなし

ます。 
①PMCR 命令の正常終了（PMCR 命令異常なし） 
②送受信シーケンスの正常終了（通信異常なし） 
③相手機器から正常メッセージを受信（相手機器異常な

し） 
上記条件の中で、いずれか 1 つでも異常が発生した場

合、エラーごとの異常フラグが ON します。 
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●3. 正常終了状態管理 

 

 
No. 概要 内容 

3.1. 正常終了処理 「2.3. 正常／異常判断処理」にて送受信処理の正常終

了を判定した際に、正常終了フラグを ON します。 
3.2. 終了コードセット 正常終了時の終了コード「#0000」を終了コード格納エ

リアにセットします。 
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●4. 異常終了状態管理 

 

 
No. 概要 内容 

4.1. 異常終了処理 「2.3. 正常／異常判断処理」にて送受信処理の異常終

了を判定した際に、異常終了フラグを ON します。 
4.2. 終了コードセット 異常時、要因に応じた終了コードを終了コード格納エリ

アにセットします。 
 

 参考 
終了コードについては、本資料「9.8. 異常処理」を参照してください。 
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9.6. プロトコルデータ 
プロトコルデータは、「シーケンス」、「ステップ」、「送受信メッセージ」、「受信マトリクス」

という構成要素を持ち、以下のような構成になります。 
 
●ステップ（1 回の送受信）に対して受信メッセージのフォーマットが 1 種類だけの場合 
・ステップに対して受信メッセージと送信メッセージを 1 つずつ設定 
シーケンス No.900  ステップ No.00 送信メッセージ 00 受信メッセージ 00 

・ 
・  

   

ステップ No.yy 送信メッセージ yy 受信メッセージ yy 

シーケンス No.xxx xxx：最大 999 まで ／ yy：最大 15 まで 

 
●ステップ（1 回の送受信）に対して受信メッセージのフォーマットが数種類存在する場合 

・ステップに対して送信メッセージと受信マトリクスを設定 
・数種類存在する受信メッセージを受信マトリクスのケース No.00～14 に設定 
（ケース No.15 は「Other」として自動設定） 

シーケンス No.900  ステップ No.00 送信メッセージ 00 ＜受信マトリクス＞ 

・ 
・ 
・ 

 
  ケース No.00 受信メッセージ 00 

ステップ No.yy     

 yy：最大 15 まで zz：最大 14 まで ケース No.zz 受信メッセージ zz 

シーケンス No.xxx xxx：最大 999 まで ケース No.15 は自動設定 ケース No.15 Other 

 
 

9.6.1. プロトコルデータの構成 
本プロトコルデータでは、送信メッセージ (SD_VR) に対し、3 種類の異なる受信メッセージ

のフォーマット（「正常メッセージ」と「異常メッセージ」）が存在しますので、受信マトリク

ス (Mat_VR) を使用し、以下のような構成としています。 
 

シーケンス No.900  ステップ No.00 SD_VR ＜Mat_VR＞ 

    ケース No.00 RV_VR 

    ケース No.01 RV_ERR 

    ケース No.15 Other 

※「正常メッセージ」受信用：RV_VR 
「異常メッセージ」受信用：RV_ERR、Other 

（詳しくは、「9.6.6. 受信メッセージの設定」を参照してください） 
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9.6.2. プロトコルデータの処理手順 
プロトコルデータの処理手順です。 
 
1. 【ステップ No.00】 

送信メッセージ発行(SD_VR) 
 ▼ 

2. 正常終了した場合 異常終了した場合 
 ▼ ▼ 

3. 次処理：受信マトリクス エラー処理：［Abort］ 
 ケース No.00,01,15 を実行し、 

[End]として送受信シーケンスを 
終了します。 

ステップを中断し、送受信シーケンスを 
終了します。 

 ▼ 
（終了） 

▼ 
（終了） 
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9.6.3. シーケンスの設定 
本プロトコルデータでは、送受信シーケンス No.900 を使用し、「バージョン取得」を行いま

す。送受信シーケンスに対する設定項目に「タイムアウト時間」があります。 
 

 参考 

シーケンスの設定内容の詳細については、「CX-Protocol オペレーションマニュアル」

(SBCA-307)の「4-2 シーケンス単位（ステップ共通）の設定内容」を参照してください。 

 
●タイムアウト時間の設定 

シーケンスに対する「タイムアウト時間（タイマ Tr、Tfr、Tfs）」の設定内容です。 
 
【送受信シーケンスの設定画面】 

 

 
【設定内容】 

項目 内容 説明 

タイマ Tr 受信待ち 
監視時間 

シーケンス内のステップにおいて、受信待ち状態になってから

最初のデータ（ヘッダ）を受信するまでの時間を監視します。 
本プロトコルデータでは［3 秒］に設定しています。 

タイマ Tfr 受信完了 
監視時間 

シーケンス内のステップにおいて、最初のデータを受信してか

ら受信が完了するまでの時間を監視します。 
本プロトコルデータでは［3 秒］に設定しています。 

タイマ Tfs 送信完了 
監視時間 

ヘッダを送信してから最後のデータを送信するまでの時間を

監視します。 
本プロトコルデータでは［3 秒］に設定しています。 

 

 参考 

監視時間の計算方法については、「CX-Protocol オペレーションマニュアル」(SBCA-307)の
「5-5 監視時間の計算方法」を参照してください。 

  



9．プログラム 

 70 

9.6.4. ステップの設定 
送受信シーケンス No.900 に対する「ステップ」の設定内容です。ステップに対する設定項目

に「リトライ回数」、「送受信メッセージ（メッセージ名）」、「次処理」と「エラー処理」があ

ります。本プロトコルデータのシーケンスは、「ステップ No.00」のみの構成となっています。 
 

 参考 
ステップの設定内容の詳細については、「CX-Protocol オペレーションマニュアル」

(SBCA-307)の「4-3 ステップ単位の設定内容」を参照してください。 

 
●リトライ回数の設定 

ステップに対する「リトライ回数」の設定内容です。エラーが発生した場合に、指定した

回数分（0～9 回）ステップをリトライします。その結果、さらにエラーが発生する場合は、

「エラー処理」に遷移します。 
リトライ回数は、Send&Receive コマンド時のみ有効です。 
 
【ステップの設定画面】 

 
 
【設定内容】 

ステップ No. リトライ回数 
00 3 

 
●送受信メッセージ（メッセージ名）の設定 
ステップに対する「送受信メッセージ」の設定内容です。別途登録されている送信メッセ

ージ名および受信マトリクス名を設定しています。 
 
【ステップの設定画面】 

 

 
【設定内容】 

ステップ No. 送信メッセージ 受信メッセージ 
00 SD_VR ＜Mat_VR＞ 

※受信メッセージ欄の＜＞は受信マトリクス名を表しています。受信メッセージのフォーマ

ットが複数存在する場合は、受信マトリクスを使用します。 
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●次処理とエラー処理の設定 
ステップに対する「次処理」と「エラー処理」の設定内容です。ステップの実行が正常に

終了した場合に「次処理」の設定内容が実行され、通信異常が発生した場合に「エラー処

理」の設定内容が実行されます。 
 
【ステップの設定画面】 

 
 
【設定内容】 

ステップ No. 次処理 エラー処理 
00 受信マトリクス Abort 

 
【処理項目一覧】 

処理. 内容 
End 送受信シーケンスを終了します 
Next 次のステップ No.に遷移します 
Abort ステップを中断し、送受信シーケンスを終了します 
Goto 指定のステップ No.に遷移します 

受信マトリクス 「受信マトリクス」の設定に従います 
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9.6.5. 送信メッセージの設定 
送信メッセージの設定内容です。 
 

 参考 
送信メッセージの設定内容の詳細については、「CX-Protocol オペレーションマニュアル」

(SBCA-307)の「4-4 送受信メッセージの設定内容」を参照してください。 

 
【送信メッセージの設定画面】 

 
 
●送信メッセージ「SD_VR」の設定 
【設定内容】 

"VR"+<t> 
①  ② 

No. コード 内容 
①  "VR" 定数 ASCII（バージョン取得コマンド） 
②  ＜t＞（ターミネータ） タイプ：Code、データ：CR 

 
 
【送信メッセージのコマンドフォーマット】 
「SD_VR」の設定に従って、SCU から相手機器に送信されるメッセージのコマンドフォー

マットです。 
"VR" CR 

 
コマンド バイト数 備考 

"VR" 2 固定："VR"（バージョン取得コマンド） 
ターミネータ 1 本プロトコルデータでは CR(#0D)を使用します 
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9.6.6. 受信メッセージの設定 
受信メッセージの設定内容です。「正常メッセージ」と「異常メッセージ」のレスポンスフォ

ーマットに対応した受信メッセージを設定しています。 
 

 参考 

受信メッセージの設定内容の詳細については、「CX-Protocol オペレーションマニュアル」

(SBCA-307)の「4-4 送受信メッセージの設定内容」を参照してください。 

 
【受信メッセージの設定画面】 

 

 
●「正常メッセージ」と「異常メッセージ」の判別 

本プロトコルデータでは、受信メッセージのデータによって「正常メッセージ」と「異常

メッセージを」判別します。 
・「異常メッセージ」：先頭データが”E”の 2 文字の受信メッセージ 
・「正常メッセージ」：上記以外の受信メッセージ 

（受信マトリクスにより、受信メッセージを判別します。） 
：上記以外すべて 

 
●受信メッセージ「RV_VR」の設定（正常メッセージ） 
【設定内容】 

(W(2),*)+<t> 
①    ② 

 
No. コード 内容 
①  (W(2),*) W(2),*：任意のサイズのデータを、PMCR 命令のオペランド

で指定した受信データ先頭 CH 番号＋2CH に格納します 
②  <t>（ターミネータ） タイプ：Code、データ：CR 
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【正常メッセージのレスポンスフォーマット】 
「RV_VR」の設定に従って、SCU で受信する相手機器からの「正常メッセージ」のレスポ

ンスフォーマットです。 
［バージョン情報（サイズ：可変）］ CR 

 
コマンド バイト数 備考 

バージョン情報 可変 可変：（バージョン、日付） 
ターミネータ 1 本プロトコルデータでは CR(#0D)を使用します 

 
●受信メッセージ「RV_ERR」の設定（異常メッセージ） 
【設定内容】 

"E"+(W(1),1)+<t> 
①   ②     ③ 

 
No. コード 内容 
①  "E" 定数 ASCII（レスポンス受信時：E 固定） 
②  &(W(2),2) (W(1),1)：データを 1 バイト分、PMCR 命令のオペランドで

指定した受信データ先頭 CH 番号＋1CH に格納します。 
③  <t>（ターミネータ） タイプ：Code、データ：CR 

 
 
【異常メッセージのレスポンスフォーマット】 

「RV_ERR」の設定に従って、SCU で受信する相手機器からの「メッセージ」のレスポン

スフォーマットです。 
"ER" CR 

 
コマンド バイト数 備考 

"ER" 2 固定：“ER”（相手機器異常時のエラーコード） 
ターミネータ 1 本プロトコルデータでは CR(#0D)を使用します 
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9.6.7. 受信マトリクスの設定 
受信マトリクスの設定内容です。受信マトリクス「Mat_VR」を登録しています。 
 

 参考 
受信マトリクスの設定内容の詳細については、「CX-Protocol オペレーションマニュアル」

(SBCA-307)の「4-5 受信マトリクスの作成」を参照してください。 

 
【受信マトリクスの登録画面】 

 

※受信マトリクス「Mat_VR」には、3 つのケースが設定されていることを示しています。 
 
●受信マトリクス「Mat_VR」の設定 
「ケース No.00」、「ケース No.01」、「ケース No.15」の 3 つのケースを設定しています。 

 
【ケース No.の設定画面】 

 
 
【設定内容】 
各ケース No.の「受信メッセージ」と「次処理」の設定内容です。 
ケース No. 受信メッセージ 次処理 

00 RV_ER End 
01 RV_VR End 
15 Other End 

※受信マトリクスは、RV_VR（正常メッセージ）、RV_ER（異常メッセージ）、Other（その

他メッセージ）の順番で最初に条件に合う受信メッセージから処理をします。ラダープロ

グラムにより判定を行い、相手機器異常を検出しています。 
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9.7. タイミングチャート 
タイミングチャートを以下に示します。 
 
 

 

内部_PMCR 命令実行中 

(5000.01) 

受信データ格納エリア 

(5501 –  ) 

出力_正常終了 

(5000.02) 

入力_起動 

(5000.00) 

 

出力_異常終了 

(5000.03) 

正常終了時 

出力_プロトコルマクロ 

エラーコード (H400) 

出力_相手機器異常コード 

(H402) 

#0000 

#0000 

正常レスポンス 正常レスポンス 

 

 

 

内部_PMCR 命令実行中 

(5000.01) 

 
受信データ格納エリア 

(5501 - ) 

出力_正常終了 

(5000.02) 

入力_起動 

(5000.00) 

出力_異常終了 

(5000.03) 

出力_プロトコルマクロ 

エラーコード (H400) 

出力_相手機器異常コード 

(H402) 

異常終了① 

PMCR 命令異常 

#0002～4 

#0000 

異常終了③ 

相手機器異常 

#0000 

#xxxx 

異常終了② 

通信異常 

#000F 

#0000 
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9.8. 異常処理 
本プログラムを実行して発生する異常内容を以下に示します。 
 

9.8.1. プロトコルマクロエラーコード 
SCU のマクロ動作監視により検出されるエラーです。 
①PMCR 命令異常および②通信異常（伝送エラーなど）を含みます。 
[H400]チャネル「出力_プロトコルマクロ_エラーコード」に格納されます。 

 
【エラーコード一覧】 
エラーコード 名称 分類 内容 

#0002 シーケンス No.
エラー 

①PMCR 
命令異常 

PMCR 命令で指定したシーケンス No.がユ

ニット内に存在しません。 

#0003 変数指定エリア

領域超え 
①PMCR 
命令異常 

CPU ユニットへのデータ書き込み時、また

は読出時、指定したエリア種別の範囲を超

えています。 

#0004 プロトコルデー

タ文法エラー 
①PMCR 
命令異常 

プロトコルマクロ実行中に、実行できない

コードがあります。（ターミネータの後ろに

ヘッダがあるなど） 
#000F 伝送エラー発生 ②通信異常 伝送路等の異常により通信ができません。 

 

 参考 
プロトコルマクロエラーの詳細および処置については、「CJ シリーズ シリアルコミュニケ

ーションボード／ユニット ユーザーズマニュアル」(SBCD-300)の「12-3 トラブルシュー

ティング」を参照してください。 

 
9.8.2. 相手機器異常コード 

相手機器でのコマンド実行時、相手機器により検出されるエラーです。[H402]チャネル「出

力_相手機器異常コード」に格納されます。 
 

【エラーコード一覧】 
エラーコード 内容 
“ER”(#4552) 相手機器で異常を検出しました。 

 

 参考 
相手機器異常の詳細および処置については、「変位センサ ZW-7000 シリーズファイバ同軸変

位センサユーザーズマニュアル通信設定編」(SCEA-703)の「第 6 章トラブルシューティング」

を参照してください。 
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10. 改訂履歴 
 

改訂記号 改訂年月日 改訂理由 
A 2016 年 3 月 14 日 初版 
 
 



インダストリアルオートメーションビジネスカンパニー

●その他のお問い合わせ
納期・価格・サンプル・仕様書は貴社のお取引先、または貴社
担当オムロン販売員にご相談ください。
オムロン制御機器販売店やオムロン販売拠点は、Webページで
ご案内しています。

●製品に関するお問い合わせ先

　■営業時間：8:00～21:00　　　■営業日：365日

●FAXやWebページでもお問い合わせいただけます。

携帯電話・PHS・IP電話などではご利用いただけませんので、下記の電話番号へおかけください。

電話 055-982-5015（通話料がかかります）

2014年6月現在　（WEB版1）
○ OMRON Corporation 2013
お断りなく仕様などを変更することがありますのでご了承ください

 All Rights Reserved.C

オムロン商品のご用命は

オムロン制御機器の最新情報をご覧いただけます。

www.fa.omron.co.jp
緊急時のご購入にもご利用ください。

本誌に記載のない条件や環境での使用、および原子力制御･鉄道･航空･車両･燃焼装置･医療機器･娯楽機械･安全機器、その他人命や財産に大きな影響が予測されるなど、特に
安全性が要求される用途に使用される際には、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を除き、当社は当社商品に対して一切保証をいたしません。
本製品の内、外国為替及び外国貿易法に定める輸出許可、承認対象貨物（又は技術）に該当するものを輸出（又は非居住者に提供）する場合は同法に基づく輸出許可、承認（又は
役務取引許可）が必要です。

Man. No. SDNB-712F

●

●

 FAX 055-982-5051 / www.fa.omron.co.jp

お客様相談室 クイック オムロン

0120-919-066

901PP5849
テキストボックス
SBCX-092A

901PP5849
テキストボックス
2016年3月現在

901PP5849
テキストボックス
（WEB版1）

901PP5849
テキストボックス
2016


	1. 関連マニュアル
	2. 用語と定義
	3. 注意事項
	4. 概要
	5. 対象機器とデバイス構成
	5.1. 対象機器
	5.2. デバイス構成

	6. シリアル通信の設定内容
	6.1. パラメータ
	6.2. ケーブル配線

	7. シリアル通信の接続手順
	7.1. 作業の流れ
	7.2. センサコントローラの設定
	7.2.1. ハード設定
	7.2.2. パラメータ設定

	7.3. PLCの設定
	7.3.1. ハード設定
	7.3.2. プロジェクトファイルの読み込みとPLCオンライン接続
	7.3.3. I/Oテーブルの作成
	7.3.4. パラメータ設定
	7.3.5. プロジェクトデータの転送
	7.3.6. CX-Protocolの起動とプロジェクトファイルの読み込み
	7.3.7. オンライン接続とプロトコルデータの転送

	7.4. シリアル通信の確認
	7.4.1. トレースの開始
	7.4.2. 送受信シーケンスの実行
	7.4.3. トレースデータの確認
	7.4.4. 受信データの確認


	8. 初期化方法
	8.1. PLCの初期化
	8.1.1. シリアルコミュニケーションユニット
	8.1.2. CPUユニット

	8.1. センサコントローラの初期化

	9. プログラム
	9.1. 概要
	9.1.1. 処理概要
	9.1.2. PMCR命令と送受信メッセージ

	9.2. 送受信シーケンス
	9.2.1. 送受信シーケンスNo.
	9.2.2. PMCR命令オペランドの設定
	9.2.3. 受信データのフォーマット

	9.3. 異常判断処理
	9.4. メモリマップ
	9.4.1. 使用メモリ一覧
	9.4.2. 割付リレー／関連特殊補助リレー一覧

	9.5. ラダープログラム
	9.5.1. ラダープログラムの機能構成
	9.5.2. 各機能構成の詳細説明

	9.6. プロトコルデータ
	9.6.1. プロトコルデータの構成
	9.6.2. プロトコルデータの処理手順
	9.6.3. シーケンスの設定
	9.6.4. ステップの設定
	9.6.5. 送信メッセージの設定
	9.6.6. 受信メッセージの設定
	9.6.7. 受信マトリクスの設定

	9.7. タイミングチャート
	9.8. 異常処理
	9.8.1. プロトコルマクロエラーコード
	9.8.2. 相手機器異常コード


	10. 改訂履歴



