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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通りです。 
 

Man.No. 形式 マニュアル名称 
SBCA-358 形 NJ501-□□□□ 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-359 形 NJ501-□□□□ NJ シリーズ CPU ユニット  

ユーザーズマニュアル ソフトウェア編 
SBCD-358 形 NJ501-□□□□ NJ シリーズ CPU ユニット内蔵 EtherCAT ポート 

ユーザーズマニュアル 
SBCA-362 形 SYSMAC-SE2□□□ Sysmac Studio Version 1 オペレーションマニュアル 
SBCD-350 GX シリーズ EtherCAT スレーブ ユーザーズマニュアル 
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2. 用語と定義 
 

用語 説明・定義 
PDO 通信 
（Process Data 

Objects 通信） 

常時、マスタがスレーブとデータ交換する方式です。 
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。 
NJ シリーズ CPU ユニット内蔵 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 PDO 通信を使用しています。 
NJ シリーズ CPU ユニットからは、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／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 
SDO 通信 
（Service Data 

Objects 通信） 
 

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。

NJ シリーズ CPU ユニット内蔵 EtherCAT ポートでは、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。 
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 

スレーブ スレーブには、位置情報などのデータを扱うサーボドライバなどから、

ビット信号を扱う I/O ターミナルなど様々なものがあります。 
スレーブは、マスタから送信される出力データを受信し、マスタに入力

データを送信します。 
ノードアドレス EtherCAT 回線に接続されたユニットを区別するためのアドレスです。

ESI ファイル 
（EtherCAT Slave 

Information ファイ

ル） 

EtherCAT スレーブ固有の情報を XML 形式で記述しているファイルで

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、各種設定を容易に行うことができます。 
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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、2011 年 12 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。 

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  
製品が動作不能、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。 

 

著作権・商標について 
 
 
 Windows は米国 Microsoft Corporation の米国およびその他の国における登録商標です。 

EtherCAT®は、ドイツのベッコフオートメーション株式会社がライセンスを供与した登録商標で

あり、特許取得済みの技術です。 
本資料に記載されている会社名・製品名は、それぞれ各社の商標または登録商標です。 
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4．概要 

 

4. 概要 
 

本資料は、オムロン株式会社（以下、オムロン）製デジタル I/O ターミナル（GX シリーズ）

を、マシンオートメーションコントローラ NJ シリーズ（以下コントローラ）と、EtherCAT
で接続する手順とその確認方法をまとめたものです。 
具体的には、「7. 接続手順」で記載している EtherCAT 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、EtherCAT 接続することができます。 
 

 

5. 対象製品と対象ツール 
 

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 NJ5 シリーズ CPU ユニット 形 NJ501-□□□□ － 
オムロン デジタル I/O ターミナル 形 GX-□D16□1/OC1601 

形 GX-ID16□2/OD16□2 
    /MD16□2 
形 GX-□D16□8/□D32□8 

1.1 

オムロン 拡張ユニット 形 XWT-□D08(-1)/□D16(-1)  
 

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（通信接続手順以外）の詳細に関しましては、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。 
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5．対象製品と対象ツール 

 
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。 
 
 
 

 
 
 
 

形 GX-MD1611 
 
 

 

パソコン（Sysmac Studio 
インストール済み、 
OS：Windows7 ）

USB ケーブル 

形 NJ501-1500 

Ethernet ケーブル 

（内蔵 EtherCAT ポート）

 
メーカ 名称 形式 バージョン

オムロン CPU ユニット 
（内蔵 EtherCAT ポート） 

形 NJ501-1500  

オムロン 電源ユニット 形 NJ1W-PA3001  
オムロン Sysmac Studio 形 SYSMAC-SE2□□□ Ver.1.00 
－ パソコン(OS：Windows7)   
－ USB ケーブル 

（USB2.0 準拠 B コネクタ） 
  

オムロン Ethernet ケーブル（産業用イーサ

ネットコネクタ付きケーブル） 
形 XS5W-T421-□M□-K  

オムロン デジタル I/O ターミナル 形 GX-MD1611 V1.1 
 

使用上の注意  
EtherCAT 通信を、EtherNet/IP や他の Ethernet 通信の回線と共有しないでください。 
また、Ethernet 用のスイッチングハブを使用しないでください。 
Ethernet ケーブルには、カテゴリ 5 以上でアルミテープと編組で二重遮へいされたケーブ

ルと、カテゴリ 5 以上でシールド対応のコネクタを使用してください。 

 

参考  
Ethernet ケーブルの仕様やネットワークの配線については、「NJ シリーズ CPU ユニット内

蔵 EtherCAT ポート ユーザーズマニュアル」(SBCD-358))の「第 4 章 EtherCAT ネットワー

クの配線」を参照してください。 

 

参考  
本資料では NJ シリーズ CPU 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 Studio オペレーションマニュアル」(SBCA-362)の「付－1 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. EtherCAT 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。 
 

6.1. EtherCAT通信設定 

相手機器の設定内容は、以下になります。 
 

 形 GX-MD1611 
ノードアドレス 01 

 
 

6.2. グローバル変数の割り付け 

相手機器のデバイス変数は、マシンオートメーションコントローラのグローバル変数に割り

当てられます。 
機器データとグローバル変数の関係を以下に示します。 
 
■出力エリア（コントローラ→相手機器） 

 相手機器データ グローバル変数名 データ型

 デジタル出力値 (2 バイト単位) E001_Write_output_1st_word WORD 
  出力接点 00 E001_Out_Bit00 BOOL 
  出力接点 01 E001_Out_Bit01 BOOL 
  出力接点 02 E001_Out_Bit02 BOOL 
  出力接点 03 E001_Out_Bit03 BOOL 
  出力接点 04 E001_Out_Bit04 BOOL 
  出力接点 05 E001_Out_Bit05 BOOL 
  出力接点 06 E001_Out_Bit06 BOOL 
  出力接点 07 E001_Out_Bit07 BOOL 

 
■入力エリア（コントローラ←相手機器） 

 相手機器データ グローバル変数名 データ型

 デジタル出力値 (2 バイト単位) E001_Read_input_1st_word WORD 
  入力接点 00 E001_In_Bit00 BOOL 
  入力接点 01 E001_In_Bit01 BOOL 
  入力接点 02 E001_In_Bit02 BOOL 
  入力接点 03 E001_In_Bit03 BOOL 
  入力接点 04 E001_In_Bit04 BOOL 
  入力接点 05 E001_In_Bit05 BOOL 
  入力接点 06 E001_In_Bit06 BOOL 
  入力接点 07 E001_In_Bit07 BOOL 
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■ステータス割り付け詳細（コントローラ←相手機器） 

 相手機器データ グローバル変数名 データ型

 Sysmac 異常ステータス E001_Sysmac_Error_Status BYTE 
  監視情報レベルの異常情報 E001_Observation BOOL 
  軽度フォールトレベルの異

常情報 
E001_Minor_Fault BOOL 
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7. 接続手順 
 

本章では、コントローラを EtherCAT 接続する手順について記載します。 
また本資料では、コントローラおよびデジタル I/O ターミナル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 

EtherCAT を接続設定する手順は以下の通りです。 
 

7.2 デジタル I/O ターミナルの設定 デジタル I/O ターミナルの設定を行います。 
▼  

 7.2.1 ハード設定 デジタル I/O ターミナルのハードスイッチの設定を

確認します。 
▽  

7.3 コントローラの設定 コントローラの設定を行います。 
▼  

 7.3.1 Sysmac S tudio の 起 動 と

EtherCAT ネットワーク構成の

設定 

オートメーションソフトウェア「Sysmac Studio」
を起動し、EtherCAT ネットワーク構成を設定しま

す。 
▼  

 7.3.2 グローバル変数の設定 EtherCAT スレーブで使用するグローバル変数を設

定します。 
▼  

 7.3.3 プロジェクトデータの転送 「Sysmac Studio」のプロジェクトデータをコント

ローラに転送します。 
▽  

7.4 接続状態確認 EtherCAT のネットワーク接続状態を確認します。 
▼  

 7.4.1 接続状態の確認 EtherCAT 通信が正しく実行されていることを確認

します。 
▼  

 7.4.2 データ送受信の確認 正しいデータが送受信されていることを確認しま

す。 
 



7．接続手順 

 
7.2. デジタルI/O ターミナルの設定 

デジタル I/O ターミナルの設定を行います。 
 

7.2.1. ハード設定 
デジタル I/O ターミナルのハードスイッチの設定を確認します。 

 

使用上の注意  
電源 OFF 状態で設定してください。 

 

1 デジタル I/O ターミナルの電源

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

作において手順どおりに進め

ることができない場合があり

ます。 

 

2 ハードスイッチの位置を、右図

をもとに確認します。 

 

3 ノードアドレス設定スイッチを

次のようにに設定します。 
×10：「0」、×1：「1」 

 
※ノードアドレスは「01」に設

定します。 

4 Ethernet ケーブルを通信コネク

タ CN1に接続し電源を投入しま

す。 
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7．接続手順 

 
7.3. コントローラの設定 

コントローラの設定を行います。 
 

7.3.1. Sysmac Studioの起動とEtherCATネットワーク構成の設定 
オートメーションソフトウェア「Sysmac Studio」を起動し、EtherCAT ネットワーク構成

を設定します。 
ツールソフトと 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 Sysmac Studio を起動します。 
［新規プロジェクト］をクリッ

クします。 

2 ［プロジェクトのプロパティ］

ウィンドウが表示されますの

で、［作成］をクリックします。
 
※本資料では、プロジェクト名

を、「新規プロジェクト」とし

ます。 
 

3 ［新規プロジェクト］画面が表

示されます。 
画面上側に「メニューバー」、「ツ

ールバー」があります。 
画面左側を「マルチビューエク

スプローラ」、右側を「ツールボ

ックス」、中央を「エディットウ

ィンドウ」といいます。 

4 メニューバーから、［コントロー

ラ］－［通信設定］を選択しま

す。 

 

ツールバー メニューバー
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マルチビュー 
エクスプローラ

ツール 
ボックス

エディット

ウィンドウ
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5 ［通信設定］ダイアログが表示

されます。 
［接続方法］から、［USB-直接接

続］を選択します。 
 
[OK]をクリックします。 

6 メニューバーから、［コントロー

ラ］－［オンライン］を選択し

ます。 
 
確認のダイアログが表示されま

したら、［はい］をクリックしま

す。 
※使用するコントローラの状態

により、表示されるダイアロ

グが異なりますが、［はい］や

[Yes]など処理を進める選択を

行ってください。 

 

7 オンライン状態になると、［エデ

ィットウィンドウ］の上段に、

黄色い枠が表示されます。 

 

参考  
コントローラとのオンライン接続に関する詳細については、「Sysmac Studio Version1.0 オ

ペレーションマニュアル」（SBCA-362）の「第 5 章 コントローラとの接続」を参照してく

ださい。 
 

8 メニューバーから、［コントロー

ラ］－［動作モード］－［プロ

グラムモード］を選択します。 
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7．接続手順 

9 確認ダイアログが表示されます

ので、［はい］をクリックします。
 
 
 
 
 
 
ツールボックスのコントローラ

ステータスが［プログラムモー

ド］になったことを確認します。

 

 

10 マルチビューエクスプローラ内

の［構成・設定］－［EtherCAT］
をダブルクリックします。 
または、［構成・設定］－

［EtherCAT］を選択して、右ク

リックして［編集］を選択しま

す。  

11 ［エディットウィンドウ］に、

［EtherCAT］タブが表示されま

す。 

 

12 「Master」を右クリックし、［実

ネットワーク構成と比較・マー

ジ］をクリックします。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
情報取得実行中の画面が表示さ

れます。  
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7．接続手順 

13 ［実ネットワーク構成と比較・

マージ］ウインドウが表示され

ます。 
比較結果の実ネットワーク構成

に、ノードアドレス「1」、
「GX-MD1611 Rev.1.1」が追加

されています。 
 
［実ネットワーク構成に合わせ

る］をクリックします。 

14 確認のダイアログが表示されま

したら、［合わせる］をクリック

します。 
 
 
 
 
 
［Sysmac Studio 上のネットワ

ーク構成］に、ノードアドレス

「1」、「E001」「GX-MD1611 
Rev.1.1」が追加されたことを確

認したら、［閉じる］をクリック

します。 

 

15 ［エディットウィンドウ］の

［EtherCAT］タブにノードアド

レス「1」、「E001」「GX-MD1611 
Rev:1.1」が追加されます。 
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7．接続手順 

 
7.3.2. グローバル変数の設定 

EtherCAT スレーブで使用するグローバル変数を設定します。 
 

1 メニューバーから、［コントロー

ラ］－［オフライン］を選択し

ます。 

 

2 ［マルチビューエクスプロー

ラ］から、［構成・設定］－［I/O
マップ］をダブルクリックする

か、右クリックして編集をクリ

ックします。 

 

3 ［エディットウィンドウ］に、

［I/O マップ］タブが表示されま

す。 
 
［変数］の下をマウスでクリッ

クすると、新規変数を入力でき

るようになります。 
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7．接続手順 

4 「Node1」、「GX-MD1611」を右

クリックし、［デバイス変数生

成］をクリックします。 

5 「変数」名と、「変数種別」が自

動的に設定されます。 

 

参考  
デバイス変数名は、「デバイス名」と「I/O ポート名」の組み合わせで自動生成されます。 
［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。 

 

参考  
上記の例では、デバイス変数名をスレーブ単位で自動生成していますが、I/O ポート毎に自

動生成することもできます。 
また、ユーザが任意のデバイス変数を設定することもできます。 
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7．接続手順 

 
7.3.3. プロジェクトデータの転送 

「Sysmac Studio」のプロジェクトデータをコントローラに転送します。 
 

1 メニューバーから、［コントロー

ラ］－［オンライン］を選択し

ます。 

 
 

2 オンライン状態になると、［エデ

ィットウィンドウ］の上段に、

黄色い枠が表示されます。 

3 メニューバーから、［コントロー

ラ］－［同期］を選択します。 

 

4 ［同期］ダイアログが表示され

ます。 
転送したいデータ（右図では、

[NJ501]）にチェックが付いてい

ることを確認して、［転送[パソコ

ン→コントローラ]］をクリック

します。 

5 確認ダイアログが表示されます

ので、［はい］をクリックします。
 
 
 
 
 
同期中の画面が表示されます。 
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7．接続手順 

6 同期したデータの文字色が［同

期済み］色になり、 
「同期は成功しました。」と表示

されていることを確認します。 
 
問題が無ければ、［閉じる］をク

リックします。 
 
※同期が失敗した場合は、配線

を確認のうえ、本項の手順を

を再実行してください。 
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7．接続手順 

 
7.4. 接続状態確認 

EtherCAT のネットワーク接続状態を確認します。 
 

7.4.1. 接続状態の確認 
EtherCAT 通信が正しく実行されていることを確認します。 
 

1 メニューバーから［コントローラ］

－［動作モード］－［運転モード］

を選択します。 

2 確認のダイアログが表示されまし

たら、［はい］をクリックします。 
 
 
 
 
 
ツールボックスのコントローラス

テータスが［運転モード］になった

ことを確認します。 

 

 

3 EtherCAT 通信が正常に行われてい

ることを位置制御ユニットの LED
で確認します。 
 
 
 
 
 
正常時の LED 状態は以下のとおり

です。 
[NET RUN]：緑点灯 
[NET ERR]：消灯 
[LINK/ACT]：点滅 
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7．接続手順 

4 デジタル I/Oターミナルの LEDを確

認します。 
正常時の LED 状態は以下のとおり

です。 
[PWR]：緑点灯 
[L/A IN]：フリッカリング 
[RUN]：緑点灯 
[ERR]：消灯 

LED の点滅状態のタイミングは、位

置制御ユニットとおなじです。 
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7．接続手順 

 
7.4.2. データ送受信の確認 

正しいデータが送受信されていることを確認します。 
 

安全上の要点 

I/O メモリのデータを書き換え転送するときは、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 コントローラが、モニタ状態である

ことを、Sysmac Studio のツールバ

ーの［モニタ］および［モニタ停止］

ボタンで確認します。 
右図のように［モニタ］ボタンが選

択されて選択不可状態であり、［モニ

タ停止］ボタンが選択可能状態（モ

ニタ状態）であることを確認します。

 
※ モ ニ タ 停 止 状 態 の 場 合 は 、

Sysmac Studio のメニューバーか

ら、［コントローラ］－［モニタ］

を選択します。 
 
※Sysmac Studio がオフラインの場

合は、7.3.2 の 1～4 項の手順でオ

ンラインにしてください。 
 

 
 

 
 

 モニタ 

 モニタ停止 
 
 
 
 

 

2 メニューバーから、［表示］－［ウォ

ッチウィンドウ］を選択します。 

 

3 ［エディットウィンドウ］の下段に、

［ウォッチウィンドウ］タブが表示

されます。 

 

 

4 ウォッチウィンドウ上の最下行の

「名前を入力…」と表示されている

名称セルをクリックします。 
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7．接続手順 

5 文字入力が可能になりますので、デ

バイス変数名を入力します。 
ここで、出力ポートのビット 0：
E001_Out_Bit00 を入力します。 
先頭の「E」を入力すると、Ｅで始

まるデバイス変数の一覧が表示され

ますので、スクロールして、

[E001_Out_Bit00]を選択します。 
[E001_Out_Bit00]をダブルクリック

すると、[E001_Out_Bit00]が名称セ

ルに入力されます。 
 

 

6 モニタ値が、[False]になっているこ

とを確認し、変更欄の[TRUE]をクリ

ックします。 
 
 
モニタ値が、[True]に変わることを

確認します。 

 

7 リモート I/O ターミナルの OUT
「No.0」が「ON」状態（該当 LED
が黄点灯）となることを確認します。

8 ウォッチウィンドウ上の最下行の

「名前を入力…」と表示されている

名称セルをクリックし、同様に

[E001_In_Bit00]を入力します。 

9 [E001_In_Bit00] の モ ニ タ 値 が 、

[True]になっていることを確認しま

す。 
※形 GX-MD1611 の IN 側の bit0 と

OUT 側の bit0 を接続しています。
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7．接続手順 

10 形 GX-MD1611 の LED は右図のよう

に、IN「No.0」と OUT「No.0」が、

「ON」状態となります。 
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8．初期化方法 

 

8. 初期化方法 
 
本資料では、各機器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、各種設定が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. コントローラ 

コントローラの設定を初期設定状態に戻すためには、Sysmac Studio のメニューバーから［コ

ントローラ］－［メモリオールクリア］を選択して処理を進めてください。 
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9．改訂履歴 
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9. 改訂履歴 
 

改訂記号 改訂年月日 改訂理由・改訂ページ 

A 2011 年 8 月 31 日 初版 
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