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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。 

 

Man.No. 形式 マニュアル名称 

SBCD-300 形 CS1W-SCB□1-V1

形 CS1W-SCU□1-V1

形 CJ1W-SCU□1-V1

形 CJ1W-SCU□2 

SYSMAC CS/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 

SBCA-337 － SYSMAC CX-Programmer オペレーション 

マニュアル 

SBCA-307 － SYSMAC CX-Protocol オペレーションマニュアル

SBCA-351 形 CS1□-CPU□□ 

形 CJ1□-CPU□□ 

形 CJ2□-CPU□□ 

SYSMAC CS/CJシリーズ 

コマンドリファレンスマニュアル 

SCHB-762 FZ3シリーズ 視覚センサ ユーザーズマニュアル 

SCHB-763 FZ3シリーズ 視覚センサ 処理項目一覧マニュアル 

SCHB-760 FZ3シリーズ FZ3 m-pack USBマニュアル 

（シリーズ各取扱説明書/配線図を含む WEB版）

（製品に同梱） 形 FZ3-□□□□ 視覚センサ 取扱説明書（セットアップ） 

（製品に同梱） 形 FZ3-□□□□-10 視覚センサ 取扱説明書（セットアップ） 

（製品に同梱） 形 FZ3-L35□ 

形 FZ3-L35□-10 

視覚センサ 取扱説明書 
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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 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 ラダープログラム上の 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受信マトリクスを使用します。受信マトリクスには、

複数の通信フレームを登録しておくことが可能です。 

ケース 複数存在する通信フレーム（レスポンス）を受信マトリクスに登録する単

位です。1つの通信フレームを1つのケースとして登録します。1つの受信

マトリクスに最大15種類のケースが登録可能です。 



3．注意事項 

 

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 6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。 

 

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。 

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 
 

本資料は、オムロン株式会社（以下、オムロン）製視覚センサ（FZ3 シリーズ）をシリアル

コミュニケーションユニットに接続する手順とその確認方法をまとめたものです。 

「6. 接続手順」で記載しているシリアル通信設定を通して、設定手順と設定時のポイントを

理解することにより、簡単にシリアル通信接続することができます。 

 

本資料では、「ラダープログラム」と「プロトコルマクロデータ」を使用します。 

これらの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。 
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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 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 CJ1シリーズ CPUユニット 
CJ2シリーズ CPUユニット 

形 CJ1□-CPU□□ 
形 CJ2□-CPU□□ 

－ 

オムロン 視覚センサ 
FZ3シリーズ 
 
 
 
 
 
FZ-Liteシリーズ 

 
形 FZ3-3□□(-10) 
形 FZ3-H3□□(-10) 
形 FZ3-7□□(-10) 
形 FZ3-H7□□(-10) 
形 FZ3-9□□(-10) 
形 FZ3-H9□□(-10) 
形 FZ3-L35□(-10) 

3.40 以降

オムロン 30万画素デジタルカメラ 
30万画素小型デジタルカメラ 
30万画素小型デジタルカメラペンタイプ
30万画素ハイスピードカメラ 
200万画素デジタルカメラ 
500万画素デジタルカメラ 
インテリジェントカメラ 
インテリジェントコンパクトカメラ 
 
オートフォーカスカメラ 

形 FZ-SC/S 
形 FZ-SFC/SF 
形 FZ-SPC/SP 
形 FZ-SHC/SH 
形 FZ-SC2M/S2M 
形 FZ-SC5M2/S5M2 
形 FZ-SLC15/SLC100 
形FZ-SQ010F/SQ050F 

/SQ100F/SQ100N 
形 FZ-SZC15/SZC100 

 

※500万画素デジタルカメラは、形 FZ3-L35□／形 FZ3-3□□／形 FZ3-H3□□シ

リーズには接続できません。 

 

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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5.2. 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。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
シリアルケーブル(RS-232C)

形 CJ2M-CPU12
形 CJ1W-SCU42

パソコン 
（CX-Oneインストール済み、 
OS：Windows XP） 

USBケーブル

視覚センサ 
コントローラ 
形 FZ3-350-10 

モニタ

マウス

カメラケーブル 

 

カメラ 
形 FZ-SLC15 

形 FZ-VS 

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.4.03 

オムロン CX-Programmer （CX-Oneに同梱） Ver.9.21 

オムロン CX-Protocol （CX-Oneに同梱） Ver.1.92 

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_FZ3_PMCR_V
1_01.cxp 

Ver.1.01 

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_FZ3_PMCR_V
1_00.psw 

Ver.1.00 

－ パソコン（OS：Windows XP） －  

－ USBケーブル －  
 シリアルケーブル（RS-232C） －  

オムロン 視覚センサ コントローラ 形 FZ3-350-10  

オムロン カメラ 形 FZ-SLC15 － 
オムロン カメラケーブル 形 FZ-VS  

オムロン モニタ（アナログ RGBモニタ） 形 FZ-M08  
 マウス（ポインティングデバイス） 市販 USB接続マウス  

 

使用上の注意  

オムロン株式会社より上記「ラダープログラム」と「プロトコルマクロデータ」の最新 2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） 

 

参考  

使用するシリアルケーブル(RS-232C)については、「SYSMAC CS/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  

本資料では CJ2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。 
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6. 接続手順 
 

6.1. ユニット設定例 
本資料では、シリアルコミュニケーションユニットの接続手順を、下表の設定内容を例にと

って説明します。 

また、シリアルコミュニケーションユニットおよび視覚センサ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。各ユニットの初期化については、「7. 初期化方法」を

参照してください。 

 

 形 CJ1W-SCU42 形 FZ3-350-10 

ユニット番号 0 － 

通信（接続）ポート ポート 2 (RS-232C) － 

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 8ビット（初期値） 

ストップビット 1ビット 1ビット（初期値） 

パリティ なし なし（初期値） 

伝送速度 38,400 bps 38,400 bps（初期値） 

プロトコルマクロ伝送方式 全二重 － 

デリミタ － CR（初期値） 

シリアル(RS-232C/RS-422) － 無手順 

 

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「8. ソフトウェア部品」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、ラダープログラムを作成してください。 

 

参考  
本資料では PLCと視覚センサの接続に、RS-232Cを使用しています。PLCと視覚センサ間

は、RS-422 で接続することも可能ですが、使用するためには、配線やソフト部品の変更が

必要になります。 

また、FZ-Liteシリーズ（形 FZ3-L35□(-10)）では、RS-422を使用できませんので、ご注意

ください。 
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6．接続手順 

 

6.2. ケーブル配線図 
ケーブル配線の詳細については「SYSMAC CS/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「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） 

＜オムロン 形 FZ3-350-10＞ 適合コネクタ：D-SUB 9ピン 

 
 
＜オムロン 形 CJ1W-SCU42＞ 適合コネクタ：D-SUB 9ピン 

 

 

■ケーブル／ピン配線図 

シリアルコミュニケーション 
ユニット（形 CJ1W-SCU42） 

 視覚センサ コントローラ 
（形 FZ3-350-10） 

信号名 ピンNo.  ピン No. 信号名 
FG 1  1 SDB(+) 
SD 2  2 SD/SDA(-) 
RD 3  3 RD/RDA(-) 
RS 4  4 RDB(+) 
CS 5  5 NC 
5V 6  6 NC 
DR 7  7 NC 
ER 8  8 NC 
SG 9  9 GND 

RS-232C 
インタ 
フェース 

FG シェル    

RS-232C
インタ 
フェース 

D-SUB 9ピン 
ケーブルコネクタ形状：オス 

 D-SUB 9ピン 
ケーブルコネクタ形状：オス 
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6.3. 通信接続確認例 
本資料では、「ラダープログラム」と「プロトコルマクロデータ」（総称して「ソフトウェア

部品」）を使用し通信接続確認を行います。「ソフトウェア部品」の詳細については、「8. ソ

フトウェア部品」を参照してください。 

PLC と視覚センサ（形 FZ3-350-10）間では、「パラメータ設定（シーケンス No.900）」のメ

ッセージを送受信します。シーケンスの動作概要を以下に示します。 

 

 CPU  SCU RS-232C 形 FZ3-350-10

 ユーザメモリ 

ラダープログラム 

 

 

 

プロトコル 

マクロデータ 

  

 

 

 

 

I/Oメモリ 
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5501 

～ 

5506 

 

 

 

 

  

 

  

送信データ 

受信データ 

シーケンス No.2 

シーケンス No.900

シーケンス No.1 

シーケンス No.900
指定 

シーケンス No.900 
（パラメータ設定） 

格納エリア 

受信データ 
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6.4. 作業の流れ 
シリアルコミュニケーションユニットを接続設定する手順は以下のとおりです。 
 

6.5.視覚センサの設定  視覚センサの設定を行います。 

▼   

 6.5.1. パラメータ設定  視覚センサのパラメータを設定します。 

▽   

6.6. PLCの設定  PLCの設定を行います。 

▼   

 6.6.1. 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

ッチを設定します。 

▼   

 6.6.2. CX-Programmerの起動と 

PLCオンライン接続 

 プログラミングツール「CX-Programmer」を起動し、

PLCとオンライン接続します。 

▼   

 6.6.3. 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。 

▼   

 6.6.4. 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。 

▽   

6.7. ソフトウェア部品の転送  プロトコルマクロデータとラダープログラムを各ユ

ニットへ転送します。 

▼   

 6.7.1. CX-Protocolの起動と 

PLCオンライン接続 

 プロトコルマクロ作成ツール「CX-Protocol」を起動

し、PLCとオンライン接続します。 

▼   

 6.7.2. プロトコルマクロデータの 

転送 

 シリアルコミュニケーションユニットへプロトコル

マクロデータを転送します。 

▼   

 6.7.3. 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。 

▽   

6.8. 接続状態の確認  転送したソフトウェア部品を実行し、シリアル通信が

正しく行われていることを確認します。 

▼   

 6.8.1. ラダープログラムの実行と 

トレースデータの確認 

 ラダープログラムを実行し、トレースデータによって

正しいデータが送受信されていることを確認します。

▼   

 6.8.2. I/Oメモリデータの確認  「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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6.5. 視覚センサの設定 
視覚センサの設定を行います。 

 

6.5.1. パラメータ設定 
視覚センサのパラメータを設定します。 

 

1 右図を参考に視覚センサ コン

トローラにカメラ、モニタ、マ

ウ ス と シ リ ア ル ケ ー ブ ル

(RS-232C)を接続します。 

2 視覚センサの電源を ON にしま
す。 
 
[Language setting]ダイアログが
表示されますので、使用言語を

選択し［OK］をクリックします。
 
 
 
 
 
言語設定に問題なければ［Yes］

をクリックします。 

3 
 

メニューバーから［システム］

－［コントローラ］－［スター

トアップ設定］を選択します。 
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6．接続手順 

4 ［スタートアップ設定］ダイア
ログにおいて、［通信モジュー

ル］タブを選択します。 

［シリアル(RS-232C/422)］が

「無手順」、［Fieldbus］が［なし］

であることを確認します。 

確認後、［OK］をクリックしま

す。 

 

※設定値が異なる場合は、プル

ダウンメニューで値を変更し

ます。 

 

5 ［スタートアップ設定］ダイア
ログが表示されますので、[OK]

をクリックします。 

 

※右画面のとおり、［スタートア

ップ設定］ダイアログで変更

した内容は、「本体へ保存」後、

「再起動」させて設定値が有

効になります。 

6 メニューバーの［データ］－［本
体へ保存］を選択します。 

 

7 ［本体へ保存］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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6．接続手順 

8 メニューバーから［システム］
－［コントローラ］－［システ

ム再起動］を選択します。 

9 ［システム再起動］ダイアログ
で[OK]をクリックします。 
 
視覚センサが再起動し、設定が

有効になります。 

10 再起動後、メニューバーから［シ
ス テ ム ］ － ［ 通 信 ］ －

［RS-232C/422:無手順］を選択

します。 

11 ［RS-232C/422］ダイアログに
おいて、［設定］タブを選択し、

通信パラメータが以下のとおり

であることを確認します。 
 
通信種別:   RS-232C
通信速度[bps]:  38400 
データ長:   8 
パリティ:   なし 
ストップビット[bit]: 1 
フロー制御:  なし 
デリミタ:   CR 
 
確認後、［OK］をクリックしま
す。 

 

12 メニューバーから［シーン］－
［フロー編集］を選択します。 
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13 ［フロー編集］画面に切り替わ
ります。 

fの［処理項目ツリー］から［汎

用文字検査］を選択します。 

選択した状態で、dの［フロー編

集ボタン］の［追加（最下部）］

をクリックします。 

a.ユニットリスト   e.表示オプション 

b.プロパティ設定ボタン  f.処理項目ツリー 

c.エンドマーカ    g.ガイド 

d.フロー編集ボタン 

14 a の［ユニットリスト］の［0.

カメラ画像入力］の下に［1.汎用

文字検査］が追加されたことを

確認します。 

確認後、［閉じる］をクリックし

ます。 

15 メニューバーの［データ］－［本
体へ保存］を選択します。 

 

16 ［本体へ保存］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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6．接続手順 

 

6.6. オムロン製PLCの設定 
オムロン製 PLCの設定を行います。 

 

6.6.1. 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 の状態であると、
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 「ポート 2」のコネクタにシリア
ルケーブル(RS-232C)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」の使用
を前提とします。 

 

 

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） 
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6．接続手順 

 

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

 

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[PLC]－［自動
オンライン接続］－［直接接続］

を選択します。 

4 ［直接接続］ダイアログが表示
されますので、［接続形式］とし

て［USB接続］を選択し、［接続］
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、［いいえ］をクリックし

ます。 
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6．接続手順 

6 右図のダイアログが表示され、
自動接続が実行されます。 

 

7 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 3項に戻って、4項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。 

 

 17



6．接続手順 

 

6.6.3. 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。 

 

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
クトワークスペースにある、

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。 
 

 

 

 

 
（プロジェクトワークスペース） 

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。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
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。 

 
 

 
 
 

 



6．接続手順 

 

6.6.4. 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。

 

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。 

6 5 項において、「ポート 2」のす

べてのパラメータ設定ができた

ことを確認してから、［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、［はい］をクリックしま

す。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
右図のとおり、転送が完了した

ことを確認してから［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、［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、[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てから

［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。 
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6．接続手順 

 

6.7. ソフトウェア部品の転送 
プロトコルマクロデータとラダープログラムを各ユニットへ転送します。 

使用する「ラダープログラム」と「プロトコルマクロデータ」は、オムロンから入手してく

ださい。 

 

6.7.1. CX-Protocolの起動とPLCオンライン接続 
プロトコルマクロ作成ツール「CX-Protocol」を起動し、PLCとオンライン接続します。 

 

1 ［PLC の I/O テーブル］ウィン

ドウの [00[1500]CJ1W-SCU42]

を右クリックし、［専用ツール起

動］－［起動のみ］を選択しま

す。 

2 右図のダイアログが表示されま

すので[CX-Protocol]を選択し、

[OK]をクリックします。 
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6．接続手順 

3 CX-Protocolが起動します。 

（CX-Protocol） 

4 メニューバーから［ファイル］
－［開く］を選択します。 

5 CX-Protocol 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_FZ3_PMCR_V1_00.p
sw]）を選択し、［開く］をクリ
ックします。 
 
※使用する CX-Protocol プロジ
ェクトファイル（プロトコル

マクロデータ）は、オムロン

から入手してください。 
 

6 プロジェクトワークスペース、
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フ

ァイルが表示されます。 

7 プロジェクトワークスペースの
［プロジェクトファイル］をダ

ブルクリックし、ツリーを開き

ます。 

 

アウトプットウィンドウ 

プロジェクトウィンドウ 

プロジェクトワークスペース 

 25



6．接続手順 

8 メニューバーから[PLC]－［パソ
コン－PLC 間の設定］を選択し
ます。 
 
※以降（8～11項）では、実際の
「PLC 機種」または「ネット
ワーク種別」が異なる場合の

み変更してください。 

 

9 ［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。 

10 ［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[CPU12]）をリストか
ら選択し、[OK]をクリックしま
す。 

 

使用上の注意  

［ネットワーク種別］を[USB]以外に変更する場合、CX-Programmerと CX-Protocolの通信

設定（通信速度など）を同一にしてください。通信設定は、［ネットワーク種別］の［設定］

をクリックして確認してください。 
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11 ［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。 

12 メニューバーから [PLC]－［接
続］を選択します。 

13 プロジェクトワークスペースの
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

14～15 項の操作を行い、［プ
ログラム］に変更します。 

 

14 PLC の運転モードが［プログラ
ム］以外（［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。 
 

15 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。 
13項の表示のとおり、［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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6.7.2. プロトコルマクロデータの転送 
シリアルコミュニケーションユニットへプロトコルマクロデータを転送します。 

 

1 プロジェクトワークスペースの
「新規プロトコルリスト」をダ

ブルクリックし、ツリーを開き

ます。 

 

2 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。

3 「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。  

4 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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5 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

認してから［転送］をクリック

します。 

6 右図のダイアログが表示されま
すので、[OK]をクリックします。

 

7 右図のダイアログで［転送済%］

が[100%]となったことを確認し

てから、［閉じる］をクリックし

ます。 

8 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。 
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9 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。 

10 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

認してから［照合］をクリック

します。 

11 右図のダイアログが表示されま
すので[OK]をクリックします。 

 

12 右図のダイアログで［照合%］が

[100%]となったことを確認して

から、［閉じる］をクリックしま

す。 
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6.7.3. 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」のメニュー
バーから［ファイル］－［開く］

を選択します。 

2 右図のダイアログが表示されま
すので、［いいえ］をクリックし

ます。 

 

3 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_FZ3_PMCR_V1_01.c
xp]）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、オムロンか

ら入手してください。 
 

4 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。 

 
 

参考  
4項において PLCとオンライン接続されている場合は、CX-Programmerプロジェクトファ

イルを読み込んだ時点で、自動的にオフライン状態へ変わります。 
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5 メニューバーから[PLC]－［機種
変更］を選択します。 

6 ［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。 

7 ［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[CPU12]）をリストか
ら選択し、[OK]をクリックしま
す。 
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使用上の注意  

［ネットワーク種別］を[USB]以外に変更する場合、CX-Programmerと CX-Protocolの通信

設定（通信速度など）を同一にしてください。通信設定は、［ネットワーク種別］の［設定］

をクリックして確認してください。 

 

8 ［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。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
※6項でPLC機種を変更するか、
あるいは 7項で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。 
 

9 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。 
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10 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。 

 

11 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。 
 

 

12 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。 

13 ［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］の転送は行

わないでください。（これらに

チェックを入れて転送する

と、6.6.3.および 6.6.4.で設定
した内容がすべて変更されて

しまいます） 
 
※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。 
 

14 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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15 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。 

16 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。 

17 ［プログラム］にチェックを入
れ、[OK]をクリックします。 

18 右図のとおり「照合一致」と表
示されますので、[OK]をクリッ
クします。 
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6.8. 接続状態の確認 
転送したソフトウェア部品を実行し、シリアル通信が正しく行われていることを確認します。 

 

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 OFF にしてからシリアルケーブルを接続してくだ

さい。 

 

6.8.1. ラダープログラムの実行とトレースデータの確認 
ラダープログラムを実行し、トレースデータによって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 

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 「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、［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。 
 

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。 
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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。 

8 「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。 
ラダーウィンドウ画面に、［セク

ション 1］のラダーが表示されま
す。 

9 ラダーウィンドウにおいて［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。 

 

※［入力_起動］であれば、どの

接点でも問題ありません。（右

図では「ブロック 0」の［入力

_起動］を操作しています） 

ラダーウィンドウ
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10 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。 

 

11 「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。 

 

12 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。 

 

13 右図のトレースデータファイル
で、受信メッセージを確認しま

す。 
（右図の例では、PLCからパラ
メータとして、「4F 4D 52 4F 
4E」(OMRON)を送信し、視覚セ
ンサから、パラメータの設定結

果として、「4F 4B」(OK)を受信
しています。()内は、文字列にな
ります） 
 

受信メッセージ 1行目：文字列 

受信メッセージ 2行目：ASCII(Hex)コード 

 

14 視覚センサのメニューバーから
［シーン］－［フロー編集］を

選択します。 
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6．接続手順 

15 ［フロー編集］画面が表示され
ます。 

［ユニットリスト］の［1.汎用文

字検査］を選択した状態で、［フ

ロー編集ボタン］の［設定］を

クリックします。 

16 ［1.汎用文字列検査］の画面に切

り替わります。 

［計測パラメータ］タブを選択

し、［判定条件］－［照合文字列］

の内容が、13項で送信したパラ

メータと同じであることを確認

します。 

（右図の例では、「OMRON」を

読み出しています） 

 

確認したら、[OK]をクリックし

ます。 

17 ［フロー編集］画面に戻ります
ので、［閉じる］をクリックしま

す。 
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6．接続手順 

 

6.8.2. I/Oメモリデータの確認 
「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。 

 

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。 

（PLCメモリウィンドウ） 

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。 
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4 メニューバーから［オンライン］
－［モニタ］を選択します。 

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（パラメータの設定

結果）を確認します。 
（右図の例では、[CIO5501]チャ
ネルに格納されたデータは

ASCII コードで「4F00」(”O”)）
となり、6.8.1.の 13 項の先頭文
字と同じ内容であることがわか

ります） 
 
※[CIO5500]チャネルには、使用
しているチャネル数（「2」CH）
が格納されます。 

 
※詳しくは、「8.2.2. PMCR命令
オペランドの設定」を参照し

てください。 
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7．初期化方法 

 

7. 初期化方法 
 

本資料では、シリアルコミュニケーションユニットおよび視覚センサ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。 

 

7.1. 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」にて［PLC の I/O テーブル］ウィンドウを開き、「6.6.4. パラメータの

設定」の 2 項の手順と同様、シリアルコミュニケーションユニット[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。 

［パラメータの表示］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。 

 
 

7.2. 視覚センサ 
視覚センサの設定を初期設定状態に戻すためには、「FZ3 シリーズ 視覚センサ ユーザー

ズマニュアル」(SCHB-762)の「1. 操作を開始する前に」－「コントローラの設定を出荷

時の状態に戻す」を参照してください。 
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8．ソフトウェア部品 

 

8. ソフトウェア部品 
 

8.1. 概要 
本章では、視覚センサ（FZ3シリーズ、以下「相手機器」と略す）を PLC（シリアルコミュ

ニケーションユニット）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、下記プログラムおよびデータの総称と定義します。 

① ラダープログラム 

② プロトコルマクロデータ 

本ソフトウェア部品は、PLC のプロトコルマクロ機能を使用し、相手機器に対して「パラメ

ータ設定」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、送受信シーケンスの正常終了とします。 

また異常終了は、プロトコルマクロの送受信シーケンス異常終了および、相手機器の異常（レ

スポンス受信データより判定）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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8．ソフトウェア部品 

 

8.1.1. 通信データの流れ 
PLC（シリアルコミュニケーションユニット）から相手機器に対して通信コマンド（以下、

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。 

1. 送受信シーケンス実行 ラダープログラム上で指定されたシーケンス

No.のプロトコルマクロ命令（命令語：PMCR）

を実行し、シリアルコミュニケーションユニ

ットに登録された送受信シーケンス（プロト

コルマクロデータ）を呼び出します。 

 ▼  

2. コマンド送信 1.で指定されたシーケンス No.をもとに、シリ

アルコミュニケーションユニットから相手機

器に対して、送信メッセージを発行します。 

 ▼  

3. レスポンス受信 相手機器からのレスポンスをシリアルコミュ

ニケーションユニットで受信し、指定された

CPUユニットの内部メモリに格納します。 

 

 

8.1.2. PMCR命令と送受信メッセージ 
プロトコルマクロ命令（命令語：PMCR、以下「PMCR 命令」と略す）と送受信メッセージ

の一般的な動きについて説明します。 

 

参考  
詳しくは、「SYSMAC CS/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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8．ソフトウェア部品 

【C1：コントロールデータ】 

シリアルコミュニケーションユニットについての 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

* * * *
015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】 

プロトコルマクロ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。本ソ

フトウェア部品に登録されているシーケンス No.については「8.2.1. 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） 

015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

* * * * * * * * 
015ビット 

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

+3CH

* ** *

データ

015 015 015 015 015

 

 

【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） 
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受信エリア：D 

受信エリアチャネル数

+0CH +1CH +2CH …CH (m-1)CH

* * * * * * * * 
015ビット 

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

+3CH

* ** *

データ

015 015 015 015 015
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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 * * * * **

デリミタデータ

CR LF * * * * **

データ デリミタ

 

 

【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 

* ** * * * * *
015 015 015 015 ビット 

* * * * * * * *

送信エリア

チャネル数

CR LF* * * * **

デリミタ 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

* ** * * * * *
015 015 015 015 ビット 

* * * * * * * *

受信エリア

チャネル数

CR LF* * * * **

デリミタ データ
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8.2. 送受信シーケンス 
本ソフトウェア部品のPMCR命令に使用できる送受信シーケンス（プロトコルマクロデータ）

について説明します。 

 

8.2.1. 送受信シーケンスNo. 
シリアルコミュニケーションユニットに登録された送受信シーケンス（プロトコルマクロデ

ータ）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、相手機器において対応する相手機器コマンドが実行されます。 

本ソフトウェア部品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 パラメータ設定 処理ユニットのパラメータを設定します。 

（文字列検索（処理ユニット 1)の外部参照テーブル番号(139)

のパラメータに、"OMRON"（コントロールデータ S 設定デー

タ）を設定します。） 

 



8．ソフトウェア部品 
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8.2.2. PMCR命令オペランドの設定 
送受信シーケンス No.900（#0384）「パラメータ設定」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） 

通信ポート No.（Hex1桁） 
シリアルポート No.（Hex1桁） C1 
相手先号機アドレス（Hex2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） 

 

・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（処理ユニットのパラメータを設定

します。） 

 

・コントロールデータ S設定内容（S：5020CH） 
CH 内容（データ形式） データ（説明） 
S 入力_送信データチャネル数 

（Hex4桁） 
#0009（送信メッセージ内にある変数の使
用チャネル数+1を代入します。） 

S＋1 予約[0]               (WORD) 
S＋2 予約[1]               (WORD) 
S＋3 予約[2]               (WORD) 
S＋4 予約[3]               (WORD) 

予約領域のため、設定不要。 

S＋5 入力_設定データけた数   (UINT) #0005 （ 設 定 デ ー タ の パ ラ メ ー
タ”OMRON”の文字数を設定します。） 

S＋6 入力_設定データ[0]      (WORD) #4F4D(“OM”) （設定データのパラメー
タ”OMRON”の 1-2文字目を設定します。）

S＋7 入力_設定データ[1]      (WORD) #524F(“RO”) （設定データのパラメー
タ”OMRON”の 3-4文字目を設定します。）

S＋8 入力_設定データ[2]       (WORD) #4E00(“N”) （設定データのパラメー
タ”OMRON”の 5文字目を設定します。） 

 

・コントロールデータ 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） 

D＋1 内部_受信変数エリア_応答コード部(UNIT) 
受信データのため、設定不要 
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8.3. 異常判断処理 
本ソフトウェア部品では、以下に示す①～③の 3 つの範囲に分け、異常判断処理を行ってい

ます。エラーコードについては、「8.8. エラーコード一覧」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

② ③① 

① PMCR命令実行時の異常（PMCR命令異常） 

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、シリアルコミュニケーションユニッ

トの割付リレー「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、シリアルコミュニケ

ーションユニットの割付リレー「伝送エラー発生状態の伝送エラーフラグ (1518.15)」 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。本ソフトウェア部品では、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）の違いにより異常を判定してい

ます。（詳しくは、「8.6.6. 受信メッセージの設定」を参照してください） 

 

‘OK ’ #0D 正常メッセージ 
 判定結果 デリミタ 

 

‘ER’ #0D 異常メッセージ 
 判定結果 デリミタ 

 

参考  
シリアルコミュニケーションユニットの割付リレーエリアについては、「8.4.2. 固定割付リ

レー一覧」を参照してください。 
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8.4. メモリマップ 
本ソフトウェア部品のメモリマップです。 

 

8.4.1. 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およびチャネル一覧です。 

以下の割付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。

5020 UINT 入力_送信デー

タチャネル数 

PMCR 命令の送信メッセージ内にある変数の使

用チャネル数+1を設定します。 

5025 UINT 入力_設定デー

タけた数 

設定データのけた数を設定します。 

5026～

5126 

WORD 入力_設定デー

タ[0]～[99] 

設定データの文字列を ASCII コードで設定しま

す。 

 

 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 

5000.02 BOOL 出力_正常終了 プログラム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 

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相手機器から受

信した異常コードが格納されます。 
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 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_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 変数指定エリア領域超え 

③ プロトコルマクロ文法エラー 

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。 

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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8.4.2. 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。 

以下の割付は、シリアルコミュニケーションユニットに設定した号機アドレスによって固定

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。 

 

 割付リレーエリア 

アドレス データ型 変数名 

1518.15 BOOL 伝送エラー_SCU_0_P2 

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  
シリアルコミュニケーションユニット割付リレーエリアの詳細については、「SYSMAC 

CS/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 

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、「SYSMAC CS/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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8.5. ラダープログラム 
 

8.5.1. 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. 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 

シリアルコミュニケーションユニットに

登録された送受信シーケンス（プロトコル

マクロデータ）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。 

正常終了を意味する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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8.5.2. 各機能構成の詳細説明 
 

 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 相手機器コマンドの設定データ”OMRON”と設定データの

文字けた数 5を設定します。 

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。 

プログラムの正常／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。

 

 

使用上の注意  

本ソフトウェア部品は通信ポート（内部論理ポート）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。 

 

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。 
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No. 概要 内容 

2.3. 正常／異常判断処理 プログラム実行の正常／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。

① PMCR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」にてプログラムの正常終了を判

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」にてプログラムの異常終了を判

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「8.8. エラーコード一覧」を参照してください。 
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8.6. プロトコルマクロデータ 
プロトコルマクロデータは、「シーケンス」、「ステップ」、「送受信メッセージ」、「受信マトリ

クス」という構成要素をもち、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 

・受信マトリクスに対して数種類の「ケース」（受信メッセージ）を設定 

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 

 

 

8.6.1. 本ソフトウェア部品（プロトコルマクロデータ）の構成 
本ソフトウェア部品では、送信メッセージ (SD_UDSET_1) に対し、2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_UDSET_1 ＜Mx_OKERR＞ 

    ケース No.00 RV_ERR 

    ケース No.01 RV_OK 

    ケース No.15 Other 

      

※RV_OK：「正常メッセージ」受信用 

RV_ERR：「異常メッセージ」受信用 

（詳しくは、「8.6.6. 受信メッセージの設定」を参照してください） 
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8.6.2. プロトコルマクロの処理手順 
本ソフトウェア部品のプロトコルマクロの処理手順です。 

 

1. 【ステップ No.00】 

(SD_UDSET_1) 

 ▼ 

2. ステップ No.00が正常終了した場合 ステップ No.00が異常終了した場合 

 ▼ ▼ 

3. 次処理：[End]として送受信シーケン

スを終了します。 

エラー処理：［Abort］として、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） 

 

 

8.6.3. シーケンスの設定 
本ソフトウェア部品では、送受信シーケンス No.900を使用し、「パラメータ設定」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。 

 

●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。 
本ソフトウェア部品では［5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。

本ソフトウェア部品では［5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。 
本ソフトウェア部品では［5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、「SYSMAC 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。 
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8.6.4. 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。本ソフトウェア部品のシーケンスは、「ステップ No.00」のみの構成となっています。 

 

●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。 

 

【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 
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【リトライとエラー要因の関係】 
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●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】 
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【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_UDSET_1 ＜Mx_OKERR＞ 

※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。 

 

 

●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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8.6.5. 送信メッセージの設定 
送信メッセージの設定内容です。 

 

【送信メッセージの設定画面】 

 
 

(1) 送信メッセージ「SD_UDSET_1」の設定 

【設定内容】 

"UD"＋" "＋"1"＋" "＋"139"＋" "＋(R(6),R(5))＋<t> 
①   ②   ③   ②    ④   ②       ⑤      ⑥ 

No. コード 内容 

①,②,  

③,④ 

"UD"、" "、"1"、"139"、 定数 ASCII 

⑤ (R(6),R(5)) (R(6),R(5))： PMCR命令のオペランドで指定した送信デ

ータ先頭 CH番号＋5CHに代入したバイト分、送信デー

タ先頭 CH番号＋6CHからデータを送信します 

⑥ ＜ 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_UDSET_1」の設定に従って、シリアルコミュニケーションユニットから相手機器

に送信されるメッセージのコマンドフォーマットです。 

UD（またはUNITDATA） (#20) 1 (#20) 139 (#20) OMRON CR 

 

コマンド バイト数 備考 

UD 2 固定："UD"（相手機器コマンド、パラメータ設定） 

（スペース） 1 固定：#20 
"1" 1～4 処理ユニット番号：1（処理ユニット番号 1（2番目））

（最大 4桁） 

（スペース） 1 固定：#20 

"139" 1～4 外部参照テーブル番号：139（照合文字列） 

（スペース） 1 固定：#20 

"OMRON" 可変 送信データ 

デリミタ 

（ターミネータ） 

1 本ソフトウェア部品では CR(#0D)を使用します 
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8.6.6. 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 2つのレスポン

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。（「正常メッセージ」と「異常

メッセージ」については、「8.3. 異常判断処理」の③を参照してください） 

 

●「正常メッセージ」と「異常メッセージ」の判別 

本ソフトウェア部品では、受信メッセージの先頭データによって「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」の先頭データ：”E” 

受信マトリクスを使用し、この 2 つのメッセージを判別するために、受信メッセージを以

下のように設定しています。 

・すべての受信メッセージのヘッダを［なし］に設定 

・受信メッセージの先頭からデータとして設定 

※受信メッセージの判別をデータ部で行うためです。 

 

●受信メッセージの詳細設定 

【受信メッセージの設定画面】 

 

 

(1) 受信メッセージ「RV_OK」の設定（正常メッセージ） 

【設定内容】 

(W(1),1)＋"K"＋<t> 
   ①     ②   ③ 

 

No. コード 内容 

① (W(1),1) W(1),1)：データを 1 バイト分変換し、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 

② "K" メッセージデータ：定数 ASCII 

③ ＜t＞（ターミネータ） タイプ：Code、データ：CR 

※ヘッダ＜h＞は［なし］に設定しています。 
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【正常メッセージのレスポンスフォーマット】 

｢RV_OK」の設定に従って、シリアルコミュニケーションユニットで受信する相手機器

からの「異常メッセージ」のレスポンスフォーマットです。 

"OK" CR 

 

コマンド バイト数 備考 

OK 2 固定："OK"（相手機器正常時のレスポンススタートコ

ード） 

デリミタ（ターミ

ネータ） 

1 本ソフトウェア部品では CR(#0D)を使用します 

 
 

(2) 受信メッセージ「RV_ERR」の設定（異常メッセージ） 

【設定内容】 

(W(1),1)＋"R"＋<t> 
①    ②   ③ 

No. コード 内容 

① (W(1),1) W(1),1)：データを 1 バイト分変換し、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 

② "R" メッセージデータ：定数 ASCII 

③ ＜t＞（ターミネータ） タイプ：Code、データ：CR 

※ヘッダ＜h＞は［なし］に設定しています。 

 

【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、シリアルコミュニケーションユニットで受信する相手機器

からの「異常メッセージ」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"（相手機器異常時のレスポンススタートコー

ド） 

デリミタ（ターミ

ネータ） 

1 本ソフトウェア部品では CR(#0D)を使用します 
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8.6.7. 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_OKERR」を登録しています。 

 

【受信マトリクスの登録画面】 

 
※受信マトリクス「Mat_OKERR」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。 

 

(1) 受信マトリクス「Mat_OKERR」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。 

 

【ケースの設定画面】 

 

 

【設定内容】 

各ケースの「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_ERR End 

01 RV_OK End 

15 Other End 

※受信マトリクスは、RV_ERR（異常メッセージ）、RV_OK（正常メッセージ）、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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8.7. 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。 

タイムチャートパターンの定義は以下のとおりです。 

 

パターン 正常終了 異常終了① 

PMCR命令異常 

異常終了② 

通信異常 

異常終了③ 

相手機器異常 

コマンド 正常 異常 正常 正常 

相手機器 正常 正常 or異常 正常 or異常 異常 

レスポンス あり なし なし あり 

 

 

内部_PMCR 命令実行中

(5000.01)

受信データ格納エリア

(5501 ‒ 5506)

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 - 5506) 

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

異常レスポンス

#0010

異常終了② 

通信異常 

#000F

#0000 
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8.8. エラーコード一覧 
 

 プロトコルマクロエラーコード 

シリアルコミュニケーションユニット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。（デリミタの後ろにヘッ

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、「SYSMAC CS/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「11-3 トラ

ブルシューティング」を参照してください。 

 

 

 相手機器異常コード 

シリアルコミュニケーションユニットからのコマンド送信時、相手機器の通信監視により検

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。 

【フォーマット】 
ビット 15 8 7 0
 #**：応答コード #00：固定 

 

【応答コード一覧】 

応答コード 内容 
#4F("O") 正常応答(“OK”)の受信 
#45(“E”) 異常応答(“ER”)の受信 

 

参考  
相手機器異常の詳細および処置については、「FZ3 シリーズ 視覚センサ ユーザーズマニュ

アル」(SCHB-762)の「9.付録」－「エラーメッセージとその処置」を参照してください。 
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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 1月 31日 初版 

B 2011年 3月 9日 誤記修正 

C 2011年 6月 22日 誤記修正 
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