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30.7 CANopenで外部 I/Oを制御したい

30.7.1 概要

機種 AGP-∗∗∗∗∗-CA1M/LTは、CANopenマスタードライバを内蔵しています。この GPに（株）デジタ

ル製 CANopenスレーブユニット「ハイブリッド・ターミナル・ブロック」（型式：HTB-1C0DM9LP）　

（以下、「HTB」と称します）や CANopen対応のスレーブユニットを接続することで、遠隔地にある外

部 I/Oの制御ができます。

さらに HTBに EXモジュールを装着することで I/Oを拡張できます。

GP1台に対し HTBまたは CANopen対応のスレーブユニットを最大 63個まで接続したオープンネッ

トワークを構築できます。EXモジュールは HTB1個につき最大 7個まで装着できます。

■ CAN規格について
• CANopenの仕様は CiAが規定しており、CiAのウェブサイトでご覧になれます。 

http://www.can-cia.org

■ CANopenマスタードライバについて
• DS301V4.02、DSP302V3.2および DS405V2.0 のプロファイルを使用しています。DS301はアプリ

ケーション層および通信用プロファイルです。DSP302 は CANopen マネージャおよびプログラマ

ブル CANopen デバイス用のフレームワークです。DS405V2.0 は IEC61131-3 のプログラマブルデ

バイス用プロファイルです。

• 11ビットの COB-ID（CAN2.0A）に対応しています。29ビットの COB-ID（CAN2.0B）には対応

していません。

• HTBの場合、通信は PDOパケット単位で行われます。システム全体では RxPDOは最大 252個ま

で、TxPDOは 252個まで対応できます。また、TPDO4～ と RPDO4～に割付する場合、全スレー

ブの設定合わせて 64個に制限されます。

• CANopenの仕様や基本的構造についての詳細は、CiAのウェブサイトをご覧ください。

GP

CANopenネットワーク

最大63個

CANopen対応の
スレーブユニット

CANopenスレーブ
（HTB+EXモジュール）
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• フライングマスター※ 1には対応していません。

• ネットワーク構成はコンサイス DCFファイル※ 2に保存されます。この DCFファイルはプロジェ

クト転送時に GPに転送されます。

■ HTBの機能
　(株 )デジタル製 CANopenスレーブユニットでは、以下の機能が使用できます。

※ 1 フライングマスターとは、ネットワークに CANopenマスターとして使用できるデバイスが複
数存在している場合に、フライングマスターがネットワークにおけるマスターを動的に決定
できる機能です。

※ 2 コンサイス DCFとは、バイナリデータ形式のデバイス設定ファイルです。このデータを
NMTマスターにダウンロードすることにより CANopenネットワークの設定を行います。
（NMTマスターとは、スレーブノードの動作をコントロールする機能です。CANopenネット
ワーク内に 1つのみ存在し、この NMTマスター機能をもつノードが CANopenマスターとな
ります。）

機能 点数 内容 参照先

標準入出力

標準入力 12点 － 「30.7.5 HTB標準入出
力」（30-151ページ）標準出力 8点 －

• EXモジュールを使用して I/Oを拡張する場合は、以下を参照してください。

「30.7.6 EXモジュールを使って I/Oを拡張する」（30-158ページ）
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30.7.2 設定の流れ

1 機種設定で AGP-∗∗∗∗∗-CA1M/LTを選択します。

2 システム設定ウィンドウの [I/Oドライバ設定 ]を開きます。

3 [設定 ]をクリックすると次のダイアログボックスが開きます。

• LT機種をご使用の場合は、I/Oドライバから「CANopen Driver」を選択してくださ
い。
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4 [マスター設定 ]をクリックすると次のダイアログボックスが開きます。ボーレートや SYNC送信周

期などの CANopenネットワーク全体の設定や、マスター側のオブジェクトの設定を行います。[OK]

をクリックすると設定が有効になり、ダイアログボックスが閉じます。

5 次に CANOpenネットワークに HTB（スレーブ）を追加します。[EDS 一覧 ]で HTBの EDS ファイ

ルを選択し、[スレーブ追加 ]をクリックします。

• スレーブ側 (HTB)のボーレート設定は HTB本体で行ってください。
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6 追加したスレーブユニットを選択した状態で [スレーブ設定 ]をクリックすると、次のダイアログボッ

クスが表示されます。使用したい機能に応じて通信パラメータの設定を行い、使用するオブジェクトの

動作や値を設定します。[OK]をクリックすると設定が有効になり、ダイアログボックスが閉じます。

7 [I/Oドライバ設定 ]画面で [I/O画面へ ]をクリックするか、ワークスペースの [画面一覧 ]ウィンド

ウで [I/O画面 ]を選択し、マッピングした各オブジェクトに変数を割り付けます。変数の割り付け方

法は以下を参照してください。

「30.7.3 I/Oの割り付け（共通）」（30-140ページ）

8 割り付けた変数にアクセスするためのロジック画面やベース画面を作成し、GPに転送します。

• EXモジュールを使用する場合は、EXモジュールの装着位置に応じたサブインデッ
クスのオブジェクトを使用します。

「30.7.6 EXモジュールを使って I/Oを拡張する」（30-158ページ）
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30.7.3 I/Oの割り付け（共通）

[I/Oドライバ設定 ]で設定したオブジェクトは、各ターミナル（I/O端子）として I/O画面に反映され

ます。ターミナルに変数を割り当てることにより、I/Oの制御ができるようになります。

■ I/O画面の表示について
[I/Oドライバ設定 ]の [スレーブ設定 ]ダイアログボックスで指定した各オブジェクトのタイプ（Bit、

Byte、Word、Dword）により I/O画面のターミナル表示が異なります。

例 1:  Unsigned16のオブジェクト「Digital input 0-11 for HTB」を「Bit」表示に設定

• TPDO4以降と RPDO4以降にマッピングする場合、全スレーブの設定合わせて 64個
に制限されます。

スレーブのプロダ

クト名やノードID、
コメントが表示さ

れます。

PDOパケットの番
号です。

割り付けたオブ

ジェクトがターミ

ナルとして表示さ

れます。

I/Oドライバ設定 I/O画面

Unsigned16オブジェクトが16
ビットターミナルとして表示され

ます。
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例 2:  Unsigned16のオブジェクト「Digital input 0-11 for HTB」を「Word」表示に設定

例 3 ：Unsigned16のオブジェクト「Digital input 0-11 for HTB」を「Byte」表示に設定

•「Digital input 0-11 for HTB」の符号なし 16ビットデータ下位バイトが「Byte-0」ター
ミナルに、上位バイトが「Byte-1」ターミナルとなっています。割り当てられた変
数の残りのビットは使用されません。

I/Oドライバ設定 I/O画面

Unsigned16が1つのワードターミ
ナルとして表示されます。

I/Oドライバ設定 I/O画面

Unsigned16が2つのバイトターミ
ナルとして表示されます。
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■ 変数の割り付け

オブジェクトのターミナル毎に、変数を割り付けます。割り付けたいターミナルの [変数 ]の欄をダ

ブルクリックして変数を入力します。

変数を入力すると自動的に [IECアドレス ]が表示されます。

データタイプ 入力 出力

Bit IX QX

Byte IB QB

Word IW QW

Dword ID QD
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30.7.4 I/Oドライバ命令を使用する

ロジック画面で I/Oドライバ命令を使用すると、プログラム動作中にオブジェクトの設定値を変更し

たり、値を確認することができます。

◆SDOR

指定ノードのオブジェクトディクショナリからの読み出しを行います。

挿入した命令をダブルクリックすると次のダイアログボックスが表示されます。

＜オペランド設定＞

S1： オブジェクトのインデックスを指定します。
S2： オブジェクトのサブインデックスを指定します。
S3： ノード IDを指定します。
S4： SDOアクセスの長さ (Byte数 )を指定します。
S5： 読み出したデータおよびアボートコードの格納先を指定します。 
下位 16 ビットは、システム変数 #L_IOMasterDrv[0] ～ [255] の配列の要素番号を指定すると、そ
こを先頭に S4 で指定した Byte 数分のデータが変数に書き込まれます。 
上位 16 ビットは、最上位ビットを ONにしシステム変数 #L_IOMasterDrv[0] ～ [255] の配列の要
素番号を指定すると、アボートコードが指定した変数に書き込まれます。

D1：命令が正常に動作できなかった場合に、エラーコードが格納される変数を指定します。

• SDO命令（SDOR、SDOW）は、同時に 2つ以上を実行しないでください。（SDO
命令は同時に 1つまでしか実行できません。）

High word Low word

31 30 16 15 0

アボートコードを #L_IOMasterDrv[]
に格納します。
0:アボートコードを

#L_IOMasterDrv[]に格納しませ
ん。ただし、アボートコードを含
むエラーの場合、D1（エラー
コード）にはアボートコードが入
ります。

1:アボートコードを
#L_IOMasterDrv[]に格納します。
D1（エラーコード）には、以下
に示すエラーコードが入ります。

アボートコードを格納する
#L_IOMasterDrv[]のオフ
セット。
ただし、ビット 31が 0の
ときは無視されます。

読み出したデータを格納する
#L_IOMasterDrv[]のオフ
セット
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＜エラーコード＞

0： 正常
1： オペランド数異常
111： オペランド S4、S5設定値異常
120： SDO通信異常、オペランド S1～ S3設定値異常
123： タイムアウト異常
140： SDO プロトコルエラー
141： SDO送信オーバーフロー
142： SDOマスター設定エラー
143： SDOアクセス異常
144： SDO受信タイムアウト
145： SDOオペランド異常
146： SDOマスター状態異常
147： SDOマスター状態停止中
148： SDOアボートエラー

例：S4＝ 20、S5＝ 3

＜アボートコード＞

0503 0000h： トグルビットが切り替えられなかった
0504 0000h： SDOプロトコルのタイムアウト
0504 0001h： 無効または未知のクライアント /サーバコマンド
0504 0002h： 無効なブロックサイズ（ブロックモード）
0504 0003h： 無効なシーケンス番号（ブロックモード）
0504 0004h： CRCエラー（ブロックモード）
0504 0005h： メモリ不足
0601 0000h： サポートされていないオブジェクトへのアクセス
0601 0001h： ライトオンリーオブジェクトへのリードアクセス
0601 0002h： リードオンリーオブジェクトへのライトアクセス
0602 0000h： オブジェクトディクショナリにオブジェクトが存在しない
0604 0041h： PDOのオブジェクトをマッピングできない
0604 0042h： マッピングするオブジェクトの数および長さが PDOの長さを超過
0604 0043h： 一般パラメータの非互換性
0604 0047h： デバイスの一般的な内部の非互換性
0606 0000h： ハードウェアエラーによるアクセスの失敗
0607 0010h： データタイプの不一致。サービスパラメータの長さが一致しない
0607 0012h： データタイプの不一致。サービスパラメータの長さが大きすぎる
0607 0013h： データタイプの不一致。サービスパラメータの長さが小さすぎる
0609 0011h： サブインデックスが存在しない
0609 0030h： パラメータの値の範囲の超過（ライトアクセス専用）
0609 0031h： 書き込まれたパラメータの値が大きすぎる
0609 0032h： 書き込まれたパラメータの値が小さすぎる
0609 0036h： 最大値が最小値より小さい
060A 0023h： リソースが使用不可
0800 0000h： 一般的なエラー
0800 0020h： アプリケーションにデータを転送または格納できない
0800 0021h： ローカルコントロールのため、アプリケーションにデータを転送または格納できない
0800 0022h： 現在のデバイスステートでは、アプリケーションにデータを転送または格納できない
0800 0023h： オブジェクトディクショナリの動的生成に失敗した、またはオブジェクトディクショナ

リが存在しない
0800 0024h： 有効なデータがない

0

#L_IOMasterDrv

S5:Offset

SDOR S4:Length

1
2
3

オブジェクト

スレーブ
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◆SDOW

指定ノードのオブジェクトディクショナリへの書き込みを行います。

挿入した命令をダブルクリックすると次のダイアログボックスが表示されます。

＜オペランド設定＞

S1： オブジェクトのインデックスを指定します。

S2： オブジェクトのサブインデックスを指定します。

S3： ノード IDを指定します。

S4： SDOアクセスの長さ (Byte数 )を指定します。

S5： 書き込みたいデータ及びアボートコードの格納先を指定します。 

下位 16 ビットは、システム変数 #L_IOMasterDrv[0] ～ [255] の配列の要素番号を指定すると、そ

こを先頭に S4 で指定した Byte 数分のデータが指定したオブジェクトに書き込まれます。 

上位 16 ビットは、最上位ビットを ONにしシステム変数 #L_IOMasterDrv[0] ～ [255] の配列の要

素番号を指定すると、アボートコードが指定した変数に書き込まれます。

• SDO命令（SDOR、SDOW）は、同時に 2つ以上を実行しないでください。（SDO
命令は同時に 1つまでしか実行できません。）

• アボートコードにつきましては、以下を参照してください。

「 ◆ SDOR」（30-143ページ）
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D1：命令が正常に動作できなかった場合に、エラーコードが格納される変数を指定します。

＜エラーコード＞

0： 正常
1： オペランド数異常
111： オペランド S4、S5設定値異常
120： SDO通信異常、オペランド S1～ S3設定値異常
123： タイムアウト異常
140： SDO プロトコルエラー
141： SDO送信オーバーフロー
142： SDOマスター設定エラー
143： SDOアクセス異常
144： SDO受信タイムアウト
145： SDOオペランド異常
146： SDOマスター状態異常
147： SDOマスター状態停止中
148： SDOアボートエラー

例：S4＝ 20、S5＝ 3

High word Low word

31 30 16 15 0

アボートコードを #L_IOMasterDrv[]
に格納します。
0:アボートコードを

#L_IOMasterDrv[]に格納しませ
ん。ただし、アボートコードを含
むエラーの場合、D1（エラー
コード）にはアボートコードが入
ります。

1:アボートコードを
#L_IOMasterDrv[]に格納します。
D1（エラーコード）には、以下
に示すエラーコードが入ります。

アボートコードを格納する
#L_IOMasterDrv[]のオフ
セット。
ただし、ビット 31が 0の
ときは無視されます。

書き込むデータが格納される
#L_IOMasterDrv[]のオフ
セット

0

#L_IOMasterDrv

S4:Length

1
2
3

S5:Offset

SDOWオブジェクト

スレーブ
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◆DGMT

マスターの状態の読み出しを行います。

挿入した命令をダブルクリックすると次のダイアログボックスが表示されます。

＜オペランド設定＞

D1：ステータスを格納するための変数を指定します。

D2：イベントの情報を格納するための変数を指定します。
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• ステータス

31 16 15 8 7 0

未使用（0固定） 通信状態 マスター状態

ビット 内容 詳細

0～ 7

0x00 初期化 初期化中です。

0x01 リセット要求 リセットに移行します。

0x40 リセット リセット中です。

0x60 スレーブチェック中 スレーブ割り当てをチェックします。

0x61 ネットワークリセット中 すべてのノードをリセットします。

0x62 ネットワーク待機中
通信コマンドのリセットができるように一定
時間待機します。

0x64 各スレーブ初期化中
ネットワーク上の各スレーブを初期化しま
す。

0x70 モジュール欠落 モジュールが欠落しています。

0x8x※ 1
クリア中

ネットワークをスキャンします。ファーム
ウェアが起動できる状態です。

0x90 致命的エラー
ネットワークで致命的なエラーが発生しまし
た。ファームウェアはリセットされます。

0xAx※ 1 動作中 ネットワークは動作可能です。

0xCx※ 1 停止中 ネットワークは停止中です。

0xEx※ 1 動作準備中 ネットワークは動作前状態です。

8 キューオーバーラン（RXLP） 優先度の低い受信キュー※ 2のオーバーラン
が発生しました。

9 コントローラオーバーラン CANコントローラオーバーラン発生
10 コントローラバスオフ CANコントローラバスオフ発生
11 コントローラエラー発生 CANコントローラにエラー発生
12 コントローラエラー復旧 CANコントローラがエラー状態から復旧

13 キューオーバーラン（TXLP） 優先度の低い送信キュー※ 2のオーバーラン
が発生しました。

14 キューオーバーラン（RXHP） 優先度の高い受信キュー※ 3のオーバーラン
が発生しました。

15 キューオーバーラン（TXHP） 優先度の高い送信キュー※ 3のオーバーラン
が発生しました。
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• イベント

※ 1 下位 4ビットの状態により、次の状態を示します。
ビット 0：オプションスレーブまたは設定されていないスレーブのエラービット

0: エラーがない

1: 1つ以上のオプションスレーブまたは設定されていないスレーブにエラーがある

ビット 1：必須スレーブのエラービット

0: エラーがない

1: 1つ以上の必須スレーブにエラーがある

ビット 2：一般的な動作ビット

0: 動作しているスレーブがない

1: 少なくとも１つは動作しているスレーブがある

ビット 3：CANopenマスターモジュールの動作ビット

0: 動作していない

1: 動作している

※ 2 優先度の低いキューは、ハートビート、ノードガード、SDO転送に使用されます。

※ 3 優先度の高いキューは、TPDO、NMTコマンド、SYNC、EMCYメッセージ用です。

31 16 15 0

未使用（0固定） イベント情報

ビット 内容

0 ネットワーク通信エラー

1 ノード IDエラー

2 必須スレーブのエラー制御イベント

3 必須スレーブの識別エラーまたは不完全なコンサイス DCF

4 オプションスレーブの識別エラー

5～ 6 予約

7 ビットリスト内のビットに変更があれば設定

8 要求された機能は未サポート

9 受信した RxPDOのデータバイト数が過少

10 不完全なコンサイス DCF

11 アプリケーション固有 SDOキューのオーバーラン

12 予約

13 スレーブ無し

14 NMTコマンドによりネットワークの状態変更

15 NMTコマンドによりスレーブの状態変更
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◆DGSL

スレーブの状態の読み出しを行います。

＜オペランド設定＞

S1: ノード IDを指定します。
D1: スレーブの情報を格納するための変数を指定します。

• スレーブ情報

◆設定方法

1 ロジック画面（MAINまたは SUB）を開き、行の上で右クリックして [命令の挿入 (I)]を選択しま
す。 をクリックして [9. I/Oドライバ命令 ]－ [CAN]－ [DGSL]（スレーブ側の状態読み出し命令）
を選択します。

2 オペランドに変数を割り付けます。
挿入した命令をダブルクリックすると次のダイアログボックスが表示されますので、それぞれ変数を

割り付けて [OK]をクリックします。

ビット 内容 詳細

0 割り当て
0: スレーブはマスターに対するスレーブとして割り当てられていない
1: スレーブはマスターに対するスレーブとして割り当てられている

1 構成
0:スレーブとして設定されていない。起動不可。
1: スレーブとして設定されている。起動可能。

2 故障
0:設定されたスレーブ
1:設定されていないスレーブ

3 非常メッセージ
（EMCY）

0:スレーブは非常メッセージを送信してない 
1:スレーブは非常メッセージを送信した

4 動作中
0:スレーブは動作中でない
1: スレーブは動作中

5 停止中
0:スレーブは停止中でない
1:スレーブは停止中

6 動作準備中
0:スレーブは動作準備中でない
1:スレーブは動作準備中

7 不一致エラー
0:正常なコンサイス DCFファイル
1: 不正なコンサイス DCFファイル

8 スレーブ設定エ
ラー

0:DCFとスレーブのオブジェクトが一致している
1: DCFとスレーブのオブジェクトが一致していない

9 識別エラー
0:スレーブのスレーブ情報は異常なし
1:スレーブのスレーブ情報が異常

10～ 15 予約 －
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30.7.5 HTB標準入出力

■ 標準入力

入力ビットはオブジェクト 6000H（8ビット）のサブインデックス 1、2とオブジェクト 6100h（16

ビット）のサブインデックス 1にそれぞれ 8ビット、16ビット単位で読み込まれます。以下のパラ

メータを変更できます。

• 標準入力パラメータ （オブジェクト 2000h）

• 極性入力（オブジェクト 6102h）

• 入力マスク（オブジェクト 6103h）

オブジェクト 2000hは、入力 I0～ I7をデジタル入力（または診断入力）として設定する場合に使用

します。

■ 標準出力

出力ビットはオブジェクト 6200H（8ビット）のサブインデックス 1とオブジェクト 6300h（16ビッ

ト）のサブインデックス 1にそれぞれ 8ビット、16ビット単位で書き込みます。以下のパラメータを

変更できます。

• 極性出力（オブジェクト 6302h）

• 出力マスク（オブジェクト 6308h）

GPとの通信ができないなどのエラーが発生した時、フォールバックモードに切り替わります。

2000h

単一

デジタル

入力

{0, 1}
フィルタ

処理

6103h

極性変更
6000hおよ
び6100h

6102h

標準入力

パラメータ

マスク処理

入力マスク

{0, 1} {0, 1} {0, 1}

入力

極性入力

マスク処理

6306h
1hの場合、
切り替え

単一

デジタル

出力

極性出力

{0, 1}
極性変更6200hおよ

び6300h

6307h

出力マスク

デバイス
エラーの
場合、切
り替え

フォールバック

モード

{0, 1} {0, 1}

6302h 6308h

フォール

バック値に

変更

フォールバック値
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■ 設定手順

◆標準入出力を行う

入力 12点、出力 8点を使用する場合の、スレーブ側の PDO割り付けとオブジェクトの設定方法を紹

介します。

＜ GP-Pro EXでの設定＞

1 システムウィンドウの [I/Oドライバ設定 ]で [設定 ]をクリックし、HTBをネットワークに追加し

ます。

「30.7.2 設定の流れ」（30-137ページ）

2 追加した HTBを選択した状態で [スレーブ設定 ]をクリックすると、次のダイアログボックスが表

示されます。

3 [TPDO0]を選択した状態で、[0x6000.1]を選択してから [割付 ]ボタンをクリックします。

4 同様に、[0x6000.2]を [TPDO0]に割り付けます。

5 [0x6000.1]と [0x6000.2]が割り付いていることを確認します。
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6 データタイプを変更したいオブジェクトを TPDOに割り付けられた中から選択し、[設定 ] でオブ

ジェクトの [タイプ ]を選択します。（例：Bit）

7 同様に RPDO0 を開き、[0x6200.1]を［RPDO0］に割り付けます。

データタイプを変更したいオブジェクトを RPDOに割り付けられた中から選択し、[設定 ] でオブ

ジェクトの [タイプ ]を選択します。（例：Bit）
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8 [拡張設定 ]タブを開き、オブジェクトの設定値を入力することができます。必要に応じて入力フィ

ルタ（0x2000.1～ 0x2000.C）、フォールバックモード (0x6306.1)、フォールバック値 (0x6307.1)を設定

し、[OK]をクリックしてダイアログを閉じます。

• TPDOには HTB(CANopenスレーブ側 )から GP(CANopenマスター側 )への入力デー
タ、RPDOには GPから HTBへの出力データに関するオブジェクトをマッピングし
ます。

• TPDO4以降と RPDO4 以降にマッピングする場合、全スレーブの設定合わせて 64 個 
に制限されます。 

• オブジェクトの詳細は以下を参照してください。

「30.7.10 HTBのオブジェクト一覧」（30-202ページ）
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9 [I/Oドライバ設定 ]で [I/O画面へ ]をクリックするか、ワークスペースの [画面一覧 ]ウィンドウで

[I/O画面 ]を選択し、マッピングした各オブジェクトに変数を割り付けます。変数の割り付け方法は

以下を参照してください。

「30.7.3 I/Oの割り付け（共通）」（30-140ページ）

10 割り付けた変数にアクセスするためのロジック画面やベース画面を作成し、GPに転送します。

• 設定値を確認するには SDOR命令を使用します。
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■ 標準入出力で使用するオブジェクトの詳細

次の表は HTBの I/O読み込み /書き込みの動作を示します。

オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
ビット 内容 パラメータ

6000

1
0
...
7

入力 0
...
入力 7

8ビットワード

2

0
...
3

入力 8
...
入力 11 8ビットワード

4～ 7 未使用

6100 1

0
...
11

入力 0
...
入力 11 16ビットワード

12～ 15 未使用

6200 1
0
...
7

出力 0
...
出力 7

8ビットワード

6300 1

0
...
7

出力 0
...
出力 7 16ビットワード

8～ 15 未使用
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■ I/O設定オブジェクトの詳細

オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
ビット 内容 パラメータ

2000
1
...
12

－
入力フィルタ 0
...
入力フィルタ 11

0：なし
1：3ms（初期値）
2：12ms

6102 1

0
...
11

極性入力 0
...
極性入力 11

0：通常入力
1：反転入力

12～ 15 未使用

6103 1

0
...
11

入力マスク 0
...
入力マスク 11

0：マスク有効（初期値）
1：マスク無効

12～ 15 未使用

6302 1

0
...
11

極性出力 0
...
極性出力 7

0：通常出力（NO） 
（初期値）
1：反転出力（NC）

8～ 15 未使用

6306 1

0
...
7

フォールバックモード出力 0※ 1

...
フォールバックモード出力 7

※ 1 フォールバックモードとは、通信エラーが発生した場合に出力の状態を定義することができ
る機能です。（通信エラーが発生したとき必ず ONする、など）

0：状態を保持する
1：フォールバック値を有
効にする（初期値）

8～ 15 未使用

6307 1

0
...
7

フォールバック値出力 0
...
フォールバック値出力 7

0：0へフォールバック（初
期値）
1：1へフォールバック

8～ 15 未使用

6308 1

0
...
7

出力マスク 0
...
出力マスク 7

0：状態を保持する（初期
値）
1：オブジェクト（Hex）
6300の値8～ 15 未使用

• フォールバックモード (6306h)が 0のとき、フォールバック値（6307h）は無視され
ます。
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30.7.6 EXモジュールを使って I/Oを拡張する

HTBには EXモジュールを最大 7個まで装着できます。標準入出力の I/Oを拡張できるほか、アナロ

グ入出力も使用できます。

使用できる EXモジュールの機種と機能は次のとおりです。

◆EXモジュールの機種と機能

機能 型式 内容 参照先

標準入力

EXM-DDI8DT DIOモジュール：
入力 8点　シンク /ソース

「 ◆ 標準入力（機種：
EXM-DDI8DT）」（30-
159ページ）

EXM-DDI16DT DIOモジュール：
入力 16点　シンク /ソース

「 ◆ 標準入力（機種：
EXM-DDI16DT）」（30-
160ページ）

標準出力

EXM-DDO8UT DIOモジュール：出力 8点　シンク 「 ◆ 標準出力（機種：
EXM-DDO8UT、EXM-
DDO8TT、EXM-
DRA8RT）」（30-160
ページ）

EXM-DDO8TT DIOモジュール：出力 8点　ソース

EXM-DRA8RT DIOモジュール：出力 8点　リレー

EXM-DDO16UK DIOモジュール：
出力 16点　シンク 「 ◆ 標準出力（機種：

EXM-DDO16UK、
EXM-DDO16TK、
EXM-DRA16RT）」
（30-161ページ）

EXM-DDO16TK DIOモジュール：
出力 16点　ソース

EXM-DRA16RT DIOモジュール：
出力 16点　リレー

標準入出力 EXM-DMM8DRT

DIOモジュール：
入力 4点　シンク /ソース

DIOモジュール：
出力 4点　リレー

「 ◆ 標準入出力（機
種：EXM-
DMM8DRT）」（30-162
ページ）

アナログ
入力

EXM-AMI2HT アナログモジュール：
入力 2点　電圧 /電流

「 ◆ アナログ入力（機
種：EXM-AMI2HT）」
（30-168ページ）

アナログ
出力

EXM-AMO1HT アナログモジュール：
出力 1点　電圧 /電流

「 ◆ アナログ出力（機
種：EXM-AMO1HT）」
（30-169ページ）

アナログ
入出力

EXM-AMM3HT

アナログモジュール：
入力 2点　電圧 /電流
アナログモジュール：
出力 1点　電圧 /電流

「 ◆ アナログ入出力
（機種：EXM-
AMM3HT）」（30-170
ページ）

EXM-ALM3LT

アナログモジュール：
入力 2点　熱電対 / PT100
アナログモジュール：
出力 1点　電圧 /電流

「 ◆ アナログ入出力
（機種：EXM-
ALM3LT）」（30-171
ページ）

• 動作中など HTBに電源が入っている状態で、HTBと EXモジュールの着脱を行わ
ないでください。
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■ 標準入出力

EXモジュールの DIOで使用する CANopenオブジェクトについて紹介します。サブインデックス番

号「n」（2以上）は、HTBに接続したモジュールの位置と使用するオブジェクトによって決まりま

す。

◆標準入力（機種：EXM-DDI8DT）

DIO入力モジュールはコンフィギュレーションオブジェクトを使用してアクティブ状態および入力マ

スクを定義します。

• サブインデックス「n」と EXモジュールの装着位置の関係については以下を参照し
てください。

「 ■ サブインデックスについて」（30-175ページ）

オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
ビット 説明 パラメータ

6000 n
0
...
7

入力0
...
入力7

8ビットワード

6100 n

0
...
7

入力0
...
入力7 16ビットワード

8～ 15 未使用

6102 n

0
...
7

極性入力0
...
極性入力7

0: 通常入力（初期値）
1: 反転入力

8～ 15 未使用

6103 n

0
...
7

入力マスク0
...
入力マスク7

0: マスク有効（初期値）
1: マスク無効

8～ 15 未使用



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-160

◆標準入力（機種：EXM-DDI16DT）

DIO入力モジュールはコンフィギュレーションオブジェクトを使用してアクティブ状態および入力マ

スクを定義します。

◆標準出力（機種：EXM-DDO8UT、EXM-DDO8TT、EXM-DRA8RT）

DIO出力モジュールはコンフィギュレーションオブジェクトを使用してフォールバックモードおよび

値を定義します。

オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
ビット 説明 パラメータ

6000

n
0
...
7

入力0
...
入力7

8ビットワード

n+1
0
...
7

入力8
...
入力15

8ビットワード

6100 n
0
...
15

入力0
...
入力15

16ビットワード

6102 n
0
...
15

極性入力0
...
極性入力15

0: 通常入力（初期値）
1: 反転入力

6103 n
0
...
15

入力マスク0
...
入力マスク15

0: マスク有効（初期値）
1: マスク無効

オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
ビット 説明 パラメータ

6200 n
0
...
7

出力0
...
出力7

8ビットワード

6300 n

0
...
7

出力0
...
出力7 16ビットワード

8～ 15 未使用

6302 n

0
...
7

極性出力0
...
極性出力7

0: 通常出力（NO）（初期値）
1: 反転出力（NC）

8～ 15 未使用

6306 n

0
...
7

フォールバックモード出力0
...
フォールバックモード出力7

0: 状態を保持する
1: フォールバック値を有効
にする（初期値）（設定した
フォールバック値に設定し
ます）8～ 15 未使用

次のページに続きます。
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◆標準出力（機種：EXM-DDO16UK、EXM-DDO16TK、EXM-DRA16RT）

DIO出力モジュールはコンフィギュレーションオブジェクトを使用してフォールバックモードおよび

値を定義します。

6307 n

0
...
7

フォールバック値出力0
...
フォールバック値出力7

0: 0へフォールバック（初期
値）
1: 1へフォールバック

8～ 15 未使用

6308 n

0
...
7

出力マスク0
...
出力マスク7

0: 状態を保持する（初期値）
1: オブジェクト（Hex）6300
の値

8～ 15 未使用

オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
ビット 説明 パラメータ

6200

n
0
...
7

出力0
...
出力7

8ビットワード

n+1
0
...
7

出力8
...
出力15

8ビットワード

6300 n
0
...
15

出力0
...
出力15

16ビットワード

6302 n
0
...
15

極性出力0
...
極性出力15

0: 通常出力（NO）（初期値）
1: 反転出力（NC）

6306 n
0
...
15

フォールバックモード出力0
...
フォールバックモード出力15

0: 状態を保持する
1: フォールバック値を有効
にする（初期値）

6307 n
0
...
15

フォールバック値出力0
...
フォールバック値出力15

0: 0へフォールバック（デ
フォルト値）
1: 1へフォールバック

6308 n
0
...
15

出力マスク0
...
出力マスク15

0: 状態を保持する（初期値）
1: オブジェクト（Hex）6300
の値

オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
ビット 説明 パラメータ
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◆標準入出力（機種：EXM-DMM8DRT）

DIO入出力モジュールはコンフィギュレーションオブジェクトを使用してフォールバックモードおよ

び値を定義します。

＜標準入力＞

＜標準出力＞

オブジェクト
（Hex）

サブイン
デックス

ビット 説明 パラメータ

6000 n

0
...
3

入力0
...
入力3 8ビットワード

4～ 7 未使用

6100 n

0
...
3

入力0
...
入力3 16ビットワード

4～ 15 未使用

6102 n

0
...
3

極性入力0
...
極性入力3 0: 通常入力（初期値）

1: 反転入力

4～ 15 未使用

6103 n

0
...
3

入力マスク0
...
入力マスク3 0: マスク有効（初期値）

1: マスク無効

4～ 15 未使用

オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
ビット 説明 パラメータ

6200 n

0
...
3

出力0
...
出力3 8ビットワード

4～ 7 未使用

6300 n

0
...
3

出力0
...
出力3 16ビットワード

4～ 15 未使用

6302 n

0
...
3

極性出力0
...
極性出力3

0: 通常出力（NO）（初期値）
1: 反転出力（NC）

4～ 15 未使用

次のページに続きます。



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-163

◆設定手順

HTB（入力 12点、出力 8点使用）に EXモジュール「EXM-DMM8DRT」を追加する場合の、スレー

ブ側の PDO割り付けとオブジェクトの設定方法を紹介します。

＜ GP-Pro EXでの設定＞

1 システムウィンドウの [I/Oドライバ設定 ]で [設定 ]をクリックし、HTBをネットワークに追加し

ます。

「30.7.2 設定の流れ」（30-137ページ）

2 HTBの標準入出力の設定を行います。

「30.7.5 HTB標準入出力 ■ 設定手順」（30-152ページ）

6306 n

0
...
3

フォールバックモード出力0
...
フォールバックモード出力3

0: 状態を保持する
1: フォールバック値を有効
にする（初期値）

4～ 15 未使用

6307 n

0
...
3

フォールバック値出力0
...
フォールバック値出力3

0: 0へフォールバック（初期
値）
1: 1へフォールバック

4～ 15 未使用

6308 n

0
...
3

出力マスク0
...
出力マスク3

0: 状態を保持する（初期値）
1: オブジェクト（Hex）6300
の値

4～ 15 未使用

オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
ビット 説明 パラメータ
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3 EXモジュールの標準入出力設定を行います。入力値のオブジェクト「0x6100.2」を選択し、TPDO に

マッピングします。[設定 ] でデータタイプを選択します。また「0x6300.2」を RPDO にマッピング

し、データタイプを選択します。

4 [拡張設定 ]タブを開き、オブジェクトの詳細設定を行います。

必要に応じてフォールバックモード (0x6306.1、0x6306.2)、フォールバック値 (0x6307.1、0x6307.2)を

設定し、[OK]をクリックしてダイアログを閉じます。

5 [I/Oドライバ設定 ]で [I/O画面へ ]をクリックするか、ワークスペースの [画面一覧 ]ウィンドウで

[I/O画面 ]を選択し、マッピングした各オブジェクトに変数を割り付けます。変数の割り付け方法は

以下を参照してください。

「30.7.3 I/Oの割り付け（共通）」（30-140ページ）

6 割り付けた変数にアクセスするためのロジック画面やベース画面を作成し、GPに転送します。

• TPDOには HTB(CANopenスレーブ側 )から GP(CANopenマスター側 )への入力デー
タ、RPDOには GPから HTBへの出力データに関するオブジェクトをマッピングし
ます。

• 必要に応じてエラーレジスタ「0x1001.1」、ステータスレジスタ「0x1002.1」、モ
ジュール診断「0x3000.1」、「0x3000.2」を TPDOにマッピングします。

• オブジェクトの詳細は以下を参照してください。

「30.7.10 HTBのオブジェクト一覧」（30-202ページ）

• 設定値を確認するには SDOR命令を使用します。
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■ アナログ入出力

＜アナログ入力＞

16ビットワード単位で読み込まれます。各チャンネル値はオブジェクト 6401hのサブインデックスに

格納されます。

＜アナログ出力＞

16ビットワード単位で書き込まれます。出力ビットはオブジェクト 6411hのサブインデックスに格納

されます。エラー発生時はフォールバックモードに切り替わります。

• オブジェクトの「PDO送信の有効 /無効」（6423h）を 1（有効）に設定していない
とデータは更新されません。

A/D
コンバータ

単一

アナログ

入力

信号

処理
6401h

{V, A}

6306h1hの場合、
切り替え

信号処理6411h

6307h

D/A 
コンバータ

デバイスエ

ラーの場合、

切り替え

フォール

バック値に

変更

{0, 1} {0, 1} {0, 1}

フォールバック

モード

フォールバック値

単一

アナログ

出力
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＜アナログ I/O設定オブジェクト共通（機種：EXM-AMI2HT、EXM-AMO1HT、EXM-AMM3HT、

EXM-ALM3LT）＞

EXモジュールのアナログ入出力で使用する CANopenオブジェクトについて紹介します。サブイン

デックス番号「n」（2以上）は、HTBに接続したモジュールの位置と使用するオブジェクトによって

決まります。

アナログ対応の EXモジュールは、機種により設定オブジェクトが異なります。すべてのチャンネル

および各レジストリで使用される共通の値は次のとおりです。

＜アナログ入力＞

• サブインデックス「n」と EXモジュールの装着位置の関係については以下を参照し
てください。

「 ■ サブインデックスについて」（30-175ページ）

オブジェクト

（Hex）
説明 パラメータ

2100 データ形式

0: 未使用
2: 電流（4～20mA）
3: 電圧（0～10V）
5: 熱電対（Kタイプ）
6: 熱電対（Jタイプ）
7: 熱電対（Tタイプ）
8: PT100

2101 データ範囲

0: 固定
1: ユーザー設定
2: 摂氏
3: 華氏

2102 下限（2101h = 1のとき） 最低値

2103 上限（2101h = 1のとき） 最高値

6401 読み込み値

6422 PDO送信チャンネル数 アクティブビットがイベントの原因となった
チャンネルを示します。

6423 PDO送信の有効/無効
0: PDO送信を無効にする。
1: PDO送信を有効にする。
全チャンネルにコマンドを発信します。
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＜アナログ出力＞

オブジェクト

（Hex）
説明 パラメータ

2200 データ形式

0: 未使用
2: 電流（4～20mA）
3: 電圧（0～10V）
5: 熱電対（Kタイプ）
6: 熱電対（Jタイプ）
7: 熱電対（Tタイプ）
8: PT100

2201 データ範囲

0: 固定
1: ユーザー設定
2: 摂氏
3: 華氏

2202 下限（2201h = 1のとき） 最低値

2203 上限（2201h = 1のとき） 最高値

6411 書き込み値

6443 フォールバックモード
0: フォールバック
1: 状態を保持する

6444 フォールバック値 フォールバック値
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◆アナログ入力（機種：EXM-AMI2HT）

アナログ入力モジュールは、コンフィギュレーションオブジェクトを使用して入力範囲やカスタマイ

ズ可能な値を定義します。

• アナログチャンネルは混在可能です。

チャンネル
オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
説明 パラメータ

CH1

2100 n データ形式
0: 未使用
2: 電流(4～20mA)
3: 電圧(0～10V)

2101 n データ範囲
0: 固定
1: ユーザー設定

2102 n 下限 
（2101h = 1のとき） 最低値

2103 n 上限 
（2101h = 1のとき） 最高値

6401 n 読み込み値 入力

6422 1 PDO送信チャンネル数 アクティブビットがイベントの原
因となったチャンネルを示します。

6423 0 PDO送信の有効/無効 0: PDO送信を無効にする。
1: PDO送信を有効にする。

CH2 CH1と同じです。サブインデックスはn+1になります。
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◆アナログ出力（機種：EXM-AMO1HT）

アナログ出力モジュールは、コンフィギュレーションオブジェクトを使用して出力範囲やカスタマイ

ズ可能な値、フォールバック値を定義します。

チャンネル
オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
説明 パラメータ

CH1

2200 n データ形式
0: 未使用
2: 電流(4～20mA)
3: 電圧(0～10V)

2201 n データ範囲
0: 固定
1: ユーザー設定

2202 n 下限 
（2201h = 1のとき） 最低値

2203 n 上限 
（2201h = 1のとき） 最高値

6411 n 書き込み値 出力

6443 n フォールバックモード
0: 状態を保持する
1: フォールバック

6444 n フォールバック値
（6443h=1のとき） フォールバック値
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◆アナログ入出力（機種：EXM-AMM3HT）

アナログ入出力モジュールは、コンフィギュレーションオブジェクトを使用して I/Oの範囲、カスタ

マイズ可能な値、フォールバックモード、およびフォールバック値を定義します。

• アナログチャンネルは混在可能です。

チャンネル
オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
説明 パラメータ

パラメータの

初期値

CH1
（入力）

2100 n データ形式
0: 未使用
2: 電流(4～20mA)
3: 電圧(0～10V)

0

2101 n データ範囲
0: 固定
1: ユーザー設定

1

2102 n 下限 
（2101h = 1のとき）最低値

0

2103 n 上限 
（2101h = 1のとき）最高値

7FFFh

6401 n 読み込み値 入力 0

6422 1 PDO送信チャンネ
ル数

0

6423 0 PDO送信の有効/
無効

0: PDO送信を無効にする。
1: PDO送信を有効にする。

0

CH2
（入力）

CH1(入力)と同じです。サブインデックスはn+1になります。

CH1
（出力）

2200 n データ形式
0: 未使用
2: 電流(4～20mA)
3: 電圧(0～10V)

0

2201 n データ範囲
0: 固定
1: ユーザー設定

1

2202 n 下限 
（2201h = 1のとき）最低値

0

2203 n 上限 
（2201h = 1のとき）最高値

7FFFh

6411 n 書き込み値 出力 0

6443 n フォールバック
モード

0: 状態を保持する
1: フォールバック

1

6444 n フォールバック値
（6443h=1のとき） フォールバック値

0
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◆アナログ入出力（機種：EXM-ALM3LT）

温度入力モジュールは、コンフィギュレーションオブジェクトを使用して熱電対のレンジおよびカス

タマイズ可能な値を定義します。アナログ出力モジュールは、出力範囲、カスタマイズ可能な値、

フォールバックモード、フォールバック値を定義します。

• アナログチャンネルは混在可能です。

チャンネル
オブジェクト

（Hex）
サブイン

デックス
説明 パラメータ

パラメータの

初期値

CH1
（入力）

2100 n データ形式

0: 未使用
5: 熱電対（Kタイプ）
6: 熱電対（Jタイプ）
7: 熱電対（Tタイプ）
8: PT100

0

2101 n データ範囲
2: 摂氏
3: 華氏

1

6401 n 読み込み値 入力 0

6422 1 PDO送信チャンネ
ル数

0

6423 0 PDO送信の有効/
無効

0: PDO送信を無効にする。
1: PDO送信を有効にする。

0

CH2
（入力）

CH1(入力)と同じです。サブインデックスはn+1になります。

CH1
（出力）

2200 n データ形式
0: 未使用
2: 電流(4～20mA)
3: 電圧(0～10V)

0

2201 n データ範囲
0: 固定
1: ユーザー設定

1

2202 n 下限 
（2201h = 1のとき）最低値

0

2203 n 上限 
（2201h = 1のとき）最高値

7FFFh

6411 n 書き込み値 出力 0

6443 n フォールバック
モード

0: 状態を保持する
1: フォールバック

1

6444 n フォールバック値
（6443h=1のとき） フォールバック値

0
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◆設定手順

HTB（入力 12点、出力 8点使用）に EXモジュール「EXM-AMI2HT」と「EXM-AMM3HT」を追加

する場合の、スレーブ側の PDO割り付けとオブジェクトの設定方法を紹介します。

＜ GP-Pro EXでの設定＞

1 システムウィンドウの [I/Oドライバ設定 ]で [設定 ]をクリックし、HTBをネットワークに追加し

ます。

「30.7.2 設定の流れ」（30-137ページ）

2 HTBの標準入出力の設定を行います。

「30.7.5 HTB標準入出力 ■ 設定手順」（30-152ページ）
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3 EXモジュールのアナログ入力設定を行います。入力値のオブジェクト「0x6401.1～ 0x6401.4」を選

択し、TPDOにマッピングします。[ 設定 ] でデータタイプを選択します。また「0x6411.1」を RPDO 

にマッピングし、データタイプを選択します。

• TPDOには HTB(CANopenスレーブ側 )から GP(CANopenマスター側 )への入力デー
タ、RPDOには GPから HTBへの出力データに関するオブジェクトをマッピングし
ます。

• 必要に応じてエラーレジスタ「0x1001.1」、ステータスレジスタ「0x1002.1」、モ
ジュール診断「0x3000.1」、「0x3000.2」、「0x3000.3」を TPDOにマッピングします。
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4 [拡張設定 ]タブを開き、オブジェクトの詳細設定を行います。アナログ入力のデータ形式 (0x2100.1

～ 0x2100.4)、アナログ出力のデータ形式 (0x2200.1)を設定します。

必要に応じてデータ範囲（入力：0x2101.1～ 0x2101.4、出力：0x2201.1）や PDO送信の有効 /無効

(0x6423)、フォールバックモード (0x6443.1)、フォールバック値 (0x6444.1)などを設定し、[OK]をク

リックしてダイアログを閉じます。

5 [I/Oドライバ設定 ]で [I/O画面へ ]をクリックするか、ワークスペースの [画面一覧 ]ウィンドウで

[I/O画面 ]を選択し、マッピングした各オブジェクトに変数を割り付けます。変数の割り付け方法は

以下を参照してください。

「30.7.3 I/Oの割り付け（共通）」（30-140ページ）

6 割り付けた変数にアクセスするためのロジック画面やベース画面を作成し、GPに転送します。

• オブジェクトの詳細は以下を参照してください。

「30.7.10 HTBのオブジェクト一覧」（30-202ページ）

• 設定値を確認するには SDOR命令を使用します。
• アナログの設定値を SDOW命令で変更する場合、拡張バスのリセット (0x3300)を
使用して、内部バスを停止させてから変更を行う必要があります。



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-175

■ サブインデックスについて

機能毎に、使われるチャンネル数の合計がサブインデックス 0に格納され、サブインデックス 1以降

には、HTBから近い順に EXモジュールの各チャンネルが割り当てられます。

例 )アナログ入力機能の場合

アナログ入力のオブジェクトのサブインデックスは、アナログ入力で使用するモジュールのみを HTB

に近いほうからカウントした数字になります。

サブインデックス

0 4 ←アナログ入力として使用する総チャンネル数

1 入力データ ← 1個目の EXモジュールの、CH1のデータ
2 入力データ ← 1個目の EXモジュールの、CH2のデータ
3 入力データ ← 2個目の EXモジュールの、CH1のデータ
4 入力データ ← 2個目の EXモジュールの、CH2のデータ

HTB EXモジュール

標準入力

16点
アナログ

入力

(2CH)

アナログ

出力

(1CH)

標準出力

16点
アナログ

入出力

(入力2CH
出力1CH)

1個目 2個目
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30.7.7 [I/Oドライバ設定 ]の設定ガイド

機種設定で AGP-∗∗∗∗∗-CA1M/LTを選択している場合、システム設定ウィンドウの [I/Oドライバ設定 ]

をクリックすると以下の画面が表示されます。

設定項目 設定内容

リビジョン番号 CANopenマスターの EDSファイルのリビジョン番号が表示されます。

ボーレート CANopenマスターのボーレートが表示されます。

ノード ID CANopenマスターのノード IDが表示されます。

I/O画面へ I/O画面に移行します。

設定
[ネットワーク設定 ]ダイアログボックスを表示します。

「 ■ ネットワーク設定ダイアログボックス」（30-177ページ）

カタログマネージャ
[カタログマネージャ ]ダイアログボックスを表示します。

「 ■ カタログマネージャダイアログボックス」（30-193ページ）

スレーブ構成
CANopenネットワークに追加されたスレーブデバイスが表示されます。[ネット
ワーク設定 ]および [スレーブ設定 ]ダイアログボックスで設定された内容が一
覧表示されます。

ID CANopenネットワーク内のスレーブのノード IDです。

プロダクト名 スレーブのプロダクト名を表示します。

リビジョン番号 スレーブの EDSファイル※ 1のリビジョン番号を表示します。

※ 1 EDSファイルとは、デバイスの仕様（使用できる機能やオブジェクト）を記述した ASCII形式のテ
キストファイルです。デバイスのネットワークへの登録と設定に必要です。

必須スレーブ ネットワークの中で必須となるスレーブなのかどうかを表示します。

コメント スレーブに設定したコメントを表示します。

デバイス登録
キー

スレーブのデバイス登録キーを表示します。
デバイス登録キーは、EDSファイル名の拡張子を除いた部分の名称となります。
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■ ネットワーク設定ダイアログボックス

設定項目 設定内容

マスター設定
マスター設定ダイアログボックスを表示します。

「 ◆ マスター設定ダイアログボックス」（30-179ページ）

スレーブ構成
CANopenネットワークに追加されたスレーブデバイスが表示されます。[ネット
ワーク設定 ]および [スレーブ設定 ]ダイアログボックスで設定された内容が一
覧表示されます。

ID CANopenネットワーク内のスレーブのノード IDです。

プロダクト名 スレーブのプロダクト名を表示します。

リビジョン番号 スレーブの EDSファイル※ 1のリビジョン番号を表示します。

必須スレーブ
ネットワークの中で必須となるスレーブなのかどうかを指定します。チェックを
いれるとオブジェクトの 1F81hのビット 3が ONになります。

コメント スレーブのコメントを設定します。

デバイス登録
キー

スレーブのデバイス登録キーを表示します。
デバイス登録キーは、EDSファイル名の拡張子を除いた部分の名称となります。

スレーブ追加

[EDS一覧 ] で選択したスレーブを [スレーブ構成 ]に追加します。追加したス
レーブのノード IDは変更できます (1～ 63まで )。またコメントを 18文字以内
で設定できます。
他社のスレーブを追加する場合は、[カタログマネージャ ]で EDSファイルをイ
ンポートする必要があります。

「 ■ カタログマネージャダイアログボックス」（30-193ページ）

スレーブ削除 [スレーブ構成 ]で選択したスレーブをネットワークから削除します。

スレーブ設定
スレーブ設定ダイアログボックスを表示します。

「 ◆ スレーブ設定ダイアログボックス」（30-184ページ）

次のページに続きます。
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EDS一覧 使用可能なスレーブが一覧表示されます。

プロダクト名 スレーブのプロダクト名を表示します。

ベンダー名 スレーブのベンダー名を表示します。

リビジョン番号 スレーブの EDSファイルのリビジョン番号を表示します。

デバイス登録
キー

スレーブのデバイス登録キーを表示します。
デバイス登録キーは、EDSファイル名の拡張子を除いた部分の名称となります。

デバイス情報 現在選択された EDSの情報が表示されます。

※ 1 EDSファイルとは、デバイスの仕様（使用できる機能やオブジェクト）を記述した ASCII形式のテ
キストファイルです。デバイスのネットワークへの登録と設定に必要です。

設定項目 設定内容
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◆マスター設定ダイアログボックス

• マスター設定

設定項目 設定内容

ネットワーク設定 CANopenネットワークの設定を行います。

ボーレート

対応ボーレートを [50kbps]、[125kbps]、[250kbps]、[500kbps]、[800kbps]、
[1000kbps]から選択します。

• スレーブ側（HTBなど）のボーレート設定は、スレーブ本体で行ってくださ
い。

SYNC送信周期

スレーブから送信される SYNCシグナルの周期を設定します。設定範囲は 0また
は 3～ 32767です。設定した値はオブジェクトの 1006hに格納されます。

• スレーブ側の SYNC送信周期を 0ms以外に変更した場合は、マスター側の
SYNC送信周期を変更する都度、スレーブ側の SYNC送信周期がマスター側の
SYNC送信周期との比率を維持したまま自動で変更されます。

ボーレート (bps) 線長 (m)
50k 1000
125k 500
250k 250
500k 100
800k 25

1000k 4
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ネ
ッ
ト
ワ
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ク
設
定

ハートビートタ
イム

スレーブからマスターへ（またはマスターからスレーブへ）送信されるハート
ビートタイムを設定します。単位はミリ秒 (ms)です。設定範囲は、50～ 21844
です。設定後、[全スレーブに適用 ]ボタンを押すと、CANopenマスターのオブ
ジェクト 1016h（コンシューマハートビートタイム）の値が自動的に最適化され
た値に変更されます。またオブジェクト 1017h（プロデューサハートビートタイ
ム）に、ここで設定した値が上書きされます。さらに全スレーブのオブジェクト
1017h（プロデューサハートビートタイム）も、ここで設定した値が上書きされ、
オブジェクト 1016h（コンシューマハートビートタイム）の値が自動的に最適化
された値に変更されます。

• スレーブ側のハートビートタイムを個別に指定したい場合は、[スレーブ設定 ]
ダイアログボックスで設定できます。

NMT送信禁止時
間

マスターが NMTコマンドを一つネットワークに流した後に、次の NMTコマン
ドを発行するまでの遅滞時間を設定します。
「NMT 送信禁止時間」は、100µs単位で設定します。設定範囲は、0～ 32767で
す。0を設定することによって、この機能を無効にすることができます。

必須スレーブのエラー
発生時の動作

[必須スレーブ ]に設定したスレーブにエラーが発生した場合の動作を、[全ス
レーブを停止 ]、[全スレーブをリセット ]、[各スレーブ設定を優先 ]から選択し
ます。この項目を設定すると、CANopenマスターのオブジェクト 1F80hのビッ
ト 4と 6は次のようになります。

• [各スレーブ設定を優先 ]は、ブロードキャストによるリセットの送信ではな
く、各スレーブ個別でリセットを送信します。

設定項目 設定内容

ビット 4 ビット 6
全スレーブを停止 － ON

全スレーブをリセット ON OFF
各スレーブ設定を優先 OFF OFF
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• ノード監視一覧

各スレーブの状態が表示されます。設定はできません。

設定項目 設定内容

プロデューサハート
ビートタイム

[マスター設定 ]タブの [ハートビートタイム ]で設定されたハートビートの送信
周期が表示されます。単位はミリ秒 (ms)です。CANopenマスターのオブジェク
ト 1017hに格納されています。

ID CANopenネットワーク内のノード IDです。

プロダクト名 EDSのプロダクト名を表示します。

コメント スレーブに設定したコメントを表示します。

コンシューマハート
ビート

各スレーブで設定されたコンシューマハートビートタイムが表示されます。ス
レーブのオブジェクト 1016hに格納されています。

ガードタイム
[スレーブ設定 ]ダイアログボックスの [ノード監視 ]タブで [ノードガード ]を
選択している場合に、設定した [ガードタイム ]が表示されます。スレーブ側の
オブジェクト 100Chに格納されています。

ライフタイムファクタ
[スレーブ設定 ]ダイアログボックスの [ノード監視 ]タブで [ノードガード ]を
選択している場合に、設定した [ライフタイムファクタ ]が表示されます。ス
レーブ側のオブジェクト 100Dhに格納されています。
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• 拡張設定

読み書き可能及び書込専用のオブジェクトの値を変更することができます。（値を変更できるのは、

グレーアウトされていない書き込み可能なオブジェクトのみです。）ここで設定された値は起動時に

オブジェクトに書き込まれます。

• 拡張設定を使用するには CANopenについての十分な知識が必要です。

設定項目 設定内容

オブジェクト検索
検索したいオブジェクトのインデックスまたはパラメータの文字列を入力し、
[検索 ]をクリックします。表示されている [オブジェクト一覧 ]の中から該当の
オブジェクトを検索します。

リセット [ オブジェクト一覧 ] で選択しているオブジェクトの設定値を初期値に戻します。

フィルタ

 [オブジェクト一覧 ]に表示したいオブジェクトの抽出条件を、以下の 3つのカ
テゴリから選択します。
• PDO割り付け

PDO割付可
PDO割付不可

• アクセス方式
読み取り専用
書き込み専用
読み書き可能

• データ領域
通信設定領域（1000h～ 1FFFh）
メーカー定義領域（2000h～ 5FFFh）
標準デバイス領域（6000h～ 9FFFh）

次のページに続きます。
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オブジェクト一覧 [フィルタ ]で選択した条件に従ってオブジェクトの一覧を表示します。

有効
「設定値」が変更されると自動的にこのチェックボックスにチェックが入り、オ
ブジェクトを変更したことを確認できます。このチェックを外すとオブジェクト
は初期値に戻ります。

インデックス
オブジェクトのインデックスとサブインデックスを表示します。コンマ以下がサ
ブインデックスを示します。例えば「0x1003.2」の場合、「0x1003」がインデック
ス、「2」がサブインデックスです。

パラメータ オブジェクトのパラメータ名を表示します。

設定値
オブジェクトの値を変更できます。（「0x」が付いている数字は 16進数、付いて
いない数字は 10進数を示します。）

初期値 オブジェクトの初期値を表示します。

データ型式

オブジェクトのデータ形式を表示します。以下のデータ形式があります。
• Boolean（シングルビット値）
• Integer8（8ビット符号付き整数）
• Integer16（16ビット符号付き整数）
• Integer24（24ビット符号付き整数）
• Integer32（32ビット符号付き整数）
• Integer40（40ビット符号付き整数）
• Integer48（48ビット符号付き整数）
• Integer56（56ビット符号付き整数）
• Integer64（64ビット符号付き整数）
• Unsigned8（8ビット符号なし整数）
• Unsigned16（16ビット符号なし整数）
• Unsigned24（24ビット符号なし整数）
• Unsigned32（32ビット符号なし整数）
• Unsigned40（40ビット符号なし整数）
• Unsigned48（48ビット符号なし整数）
• Unsigned56（56ビット符号なし整数）
• Unsigned64（64ビット符号なし整数）
• Float（32ビット単精度不動小数点）
• Float64（64ビット単精度不動小数点）
• Visible String（ASCII文字を含むテキスト文字列） 
• Octet string（8ビット符号なし整数の配列）
• Unicode string（16ビット符号なし整数の配列）
• Bit string（シングルビットの配列）
• Time of day（日時を表す 48ビット値）
• Time difference（時間を表す 48ビット値）
• Domain（アプリケーション固有のデータブロック）
• Reserved（予約）

アクセス方式

オブジェクトのアクセス方式を表示します。次のようなタイプがあります。
• readonly（読み込み専用）
• writeonly（書き込み専用）
• readwrite（読み書き可能）
• constant（定数）

設定項目 設定内容
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◆スレーブ設定ダイアログボックス

[スレーブ設定 ]で選択したスレーブの詳細設定を行います。

• 通信パラメータ

設定項目 設定内容

オブジェクト一覧 PDOに割り付けできるオブジェクトの一覧を表示します。

インデックス
オブジェクトのインデックスとサブインデックスを表示します。コンマ以下がサ
ブインデックスを示します。例えば「0x1003.2」の場合、「0x1003」がインデック
ス、「2」がサブインデックスです。

パラメータ オブジェクトのパラメータ名を表示します。
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ブ
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データ形式

オブジェクトのデータ形式を表示します。以下のデータ形式があります。
• Boolean（シングルビット値）
• Integer8（8ビット符号付き整数）
• Integer16（16ビット符号付き整数）
• Integer24（24ビット符号付き整数）
• Integer32（32ビット符号付き整数）
• Integer40（40ビット符号付き整数）
• Integer48（48ビット符号付き整数）
• Integer56（56ビット符号付き整数）
• Integer64（64ビット符号付き整数）
• Unsigned8（8ビット符号なし整数）
• Unsigned16（16ビット符号なし整数）
• Unsigned24（24ビット符号なし整数）
• Unsigned32（32ビット符号なし整数）
• Unsigned40（40ビット符号なし整数）
• Unsigned48（48ビット符号なし整数）
• Unsigned56（56ビット符号なし整数）
• Unsigned64（64ビット符号なし整数）
• Float（32ビット単精度不動小数点）
• Float64（64ビット単精度不動小数点）
• Visible String（ASCII文字を含むテキスト文字列） 
• Octet string（8ビット符号なし整数の配列）
• Unicode string（16ビット符号なし整数の配列）
• Bit string（シングルビットの配列）
• Time of day（日時を表す 48ビット値）
• Time difference（時間を表す 48ビット値）
• Domain（アプリケーション固有のデータブロック）
• Reserved（予約）

アクセス方式

オブジェクトのアクセス方式を表示します。次のようなタイプがあります。
• readonly（読み込み専用）
• writeonly（書き込み専用）
• readwrite（読み書き可能）
• constant（定数）

割付
[オブジェクト一覧 ]で選択したオブジェクトを [PDO構成 ]のツリーに割り付け
ます。

解除  [PDO構成 ]のツリーに割り付けたオブジェクトを解除します。

PDO構成

スレーブごとに、割り付けたオブジェクトがツリー構造で表示されます。
オブジェクトのマッピングを行います。
TPDO
スレーブからマスターに送信する PDOです。選択したスレーブに接続されてい
る外部 I/Oから入力する場合、ここにオブジェクトを割り付けます。
RPDO
マスターからスレーブに送信する PDOです。選択したスレーブに接続されてい
る外部 I/Oへの出力を行う場合、ここにオブジェクトを割り付けます。

設定

[PDO構成 ]で選択した項目の詳細設定を行います。
ツリー上のスレーブを選択している場合、TPDOまたは RPDOを選択している場
合、割り付けたオブジェクトを選択している場合で、それぞれ設定内容が異なり
ます。

照合
デバイスタイプの照合を行うかどうかを指定します。チェックをいれるとオブ
ジェクト 1000h の設定値と構成があっているかをチェックします。ただし 1000h
が「0」の時は常に照合されません。

ベンダー ID スレーブのベンダー IDを表示します。

設定項目 設定内容
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プロダクトコー
ド

スレーブのプロダクトコードを表示します。

リビジョン番号 スレーブの EDSファイルのリビジョン番号を表示します。

パラメータの復
元

ネットワーク再起動時にパラメータを初期値に戻します。このパラメータの復元
は、スレーブごとに設定することができます。
なし：復元しません。
すべて： すべてのパラメータを復元します。
通信のみ： [スレーブ設定 /拡張設定 ]の [通信設定領域 ]で示す領

域のパラメータを復元します。
アプリケーションのみ：[スレーブ設定 /拡張設定 ]の [メーカー定義領域 ]と [標

準デバイス領域 ]で示す領域のパラメータを復元します。

• スレーブがサポートしていない選択項目は表示されません。スレーブがどの選
択項目をサポートしているかは、そのスレーブの EDSファイルの中で定義さ
れています。

• HTBを使用する場合、[アプリケーションのみ ]の設定を選択してもアプリ
ケーションデータは復元されません。

• メーカー定義の選択項目（オブジェクト 0x1011のサブインデックス 4以降）
については、"拡張 4"、"拡張 5"のように表示されます。

設
定

TPDO/RPDOを
選択した場合

PDOの有効 /無効を設定し、[送信方式 ] 、[送信禁止時間 ]、[送信間隔時間 ]を
設定します。

• PDOを無効設定にすると、プロジェクトを再オープンした際、PDOに設定し
た情報がすべて初期化されます。 
この初期化の内容はスレーブ側のデフォルト設定に依存され、オブジェクトが
割り付けられた状態になる場合もあります。

有効 チェックを入れると PDOが有効になります。

送信方式 [設定変更 ]で設定した PDOの送信方式を表示します。

送信禁止時
間

TPDOの場合のみ、PDOを連続して送信するのを禁止する時間を表示します。 
[設定変更 ]で設定できます。単位は 100µsです。

送信間隔時
間

PDOを連続して送信する間隔を表示します。[設定変更 ]で設定できます。単位
は msです。

オブジェク
ト数

PDOに割り付けるセミスタティックオブジェクトのオブジェクト数を変更しま
す。

• セミスタティックオブジェクトの PDOを選択している場合のみ表示されます。

設定項目 設定内容

＜TPDO選択時＞ ＜RPDO選択時＞
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設定変更

クリックすると以下の画面が表示されます。RPDOと TPDOで表示される画面が
異なります。

＜ RPDO選択時＞

• SYNC同期（非サイクリック）
255・254設定時のように、イベント発生によって PDOが受信されますが、そ
のタイミングは次の SYNCシグナルがネットワークに流れるのを待ってからに
なります。また、イベント発生がなければ、SYNCシグナルがネットワークに
流れても PDOの受信は行われません。

• SYNC同期（サイクリック）
ネットワーク上に流される SYNCシグナルに同期して、SYNCサイクリック番
号の設定値ごとに PDOが受信されます。 
例えば、１に設定した場合は毎 SYNCオブジェクトごとに PDOが受信され、3
に設定した場合は SYNCシグナルが 3回ネットワーク上に流されるたびに
PDOが受信されます。 
下図は 3に設定した場合です。

設定項目 設定内容

時間

同期

PDO受信イベント

時間

同期

PDO受信イベント

3回目1回目 2回目
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設定変更

• SYNC非同期（標準イベント）/（標準イベント）デバイスプロフィールより決定
SYNCシグナルに関係なくイベントの発生時に直ちに PDOが受信されます。
254の場合は、メーカーによって規定されます。255の場合は、デバイスプロ
ファイルで規定されています。

設定された PDOの情報が以下のオブジェクトに反映されます。

＜ TPDO＞

設定項目 設定内容

時間

PDO受信イベント

オブジェクト番号
サブ

インデックス
項目名

0x1400 + PDO番号

0 RPDOの数
1 COB ID
2 送信方式

3 送信禁止時間

5 送信間隔時間
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設定変更

• SYNC同期（非サイクリック）
255・254設定時のように、イベント発生によって PDOが送信されますが、そ
のタイミングは次の SYNCシグナルがネットワークに流れるのを待ってからに
なります。また、イベント発生がなければ、SYNCシグナルがネットワークに
流れても PDOの送信は行われません。

• SYNC同期（サイクリック）
ネットワーク上に流される SYNCシグナルに同期して、SYNCサイクリック番
号の設定値ごとに PDOが送信されます。 
例えば、１に設定した場合は毎 SYNCオブジェクトごとに PDOが送信され、3
に設定した場合は SYNCシグナルが 3回ネットワーク上に流されるたびに
PDOが送信されます。 
下図は 3に設定した場合です。

• SYNC非同期（標準イベント）/（標準イベント）デバイスプロフィールより決定
SYNCシグナルに関係なくイベントの発生時に直ちに PDOが送信されます。
254の場合は、メーカーによって規定されます。255の場合は、デバイスプロ
ファイルで規定されています。

設定項目 設定内容

時間

同期

PDO受信イベント

時間

同期

PDO受信イベント

3回目1回目 2回目

時間

PDO受信イベント
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設
定
オブジェクトを
選択した場合

設定された PDOの情報が以下のオブジェクトに反映されます。

割り付けられたオブジェクトをどのように扱うかを設定します。ここで設定した
タイプによって、I/O画面の表示が異なります。

「30.7.3 I/Oの割り付け（共通） ■ I/O画面の表示について」（30-140ページ）
• タイプ
「Bit」、「Byte」、「Word」、「Dword」(ダブルワード )から選択できます。

• データ形式
選択されたオブジェクトのデータ形式が表示されます。

設定項目 設定内容

オブジェクト番号
サブ

インデックス
項目名

0x1800 + PDO番号

0 TPDOの数
1 COB ID
2 送信方式

3 送信禁止時間

5 送信間隔時間
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• ノード監視（ハートビート選択時）

設定項目 設定内容

プロデューサハート
ビートタイム

ハートビートの送信周期を設定します。単位はミリ秒 (ms)です。設定範囲は、
50～ 21844です。スレーブ側のオブジェクト 1017hに格納されます。

ID CANopenマスターのノード IDが表示されます。

プロダクト名 CANopenマスターのプロダクト名が表示されます。

コメント CANopenマスターのコメントが表示されます。

コンシューマハート
ビート

CANopenマスターのコンシューマハートビートタイムが表示されます。マスター
側のオブジェクト 1016hに格納されています。
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• ノード監視（ノードガード選択時）

• 拡張設定

アクセス方式が読み書き可能および書込専用のオブジェクトの値を変更することができます。（値を

変更できるのは、グレーアウトされていない書き込み可能なオブジェクトのみです。）ここで設定さ

れた値は起動時にスレーブ側のオブジェクトに書き込まれます。

表示内容は、[ マスター設定 ] ダイアログボックスの [ 拡張設定 ] タブと同様です。スレーブのオブ

ジェクト内容が表示されます。

「30.7.7 [I/Oドライバ設定 ]の設定ガイド  ◆ マスター設定ダイアログボックス •拡張設定」（30-

182ページ）

設定項目 設定内容

ガードタイム

NMTマスターがスレーブにポーリングする際、スレーブがポーリングを受信す
る周期を設定します。単位はミリ秒 (ms)です。設定範囲は 0または 50～ 32767
です。0に設定するとハートビート使用となります。オブジェクト 100Chに格納
されます。

ライフタイムファクタ

NMTマスターがスレーブにポーリングする際、エラー監視する時間を設定しま
す。 [ガードタイム ]で設定した値に、ここで設定した値を掛けた時間が経過して
もポーリングされなかった場合に、エラーとなります。設定範囲は 0または 2～
255です。オブジェクト 100Dhに格納されます。

• スレーブ側のオブジェクト 0x1006（SYNC送信周期）は、スレーブ側における
SYNCのモニタ周期になります。スレーブ側における SYNCのモニタ周期の設定値
は、マスター側の SYNC送信周期の設定値に関係しますので注意してください。

「30.7.7 [I/Oドライバ設定 ]の設定ガイド ◆ マスター設定ダイアログボックス」
（30-179ページ）

• オブジェクト 0x1016（コンシューマハートビートタイム）は、常に 16進数で表示
されます。
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■ カタログマネージャダイアログボックス

設定項目 設定内容

登録されたデバイス
登録されているスレーブの一覧を表示します。
HTB以外のスレーブを使用する場合は、[デバイス ]の [インポート ]から EDS
ファイルを取り込んでください。

プロダクト名 スレーブのプロダクト名を表示します。

プロダクトコー
ド

スレーブのプロダクトコードを表示します。

ベンダー名 スレーブのベンダー名を表示します。

ベンダー ID スレーブのベンダー IDを表示します。

リビジョン番号 スレーブの EDSファイルのリビジョン番号を表示します。

デバイス登録
キー

スレーブのデバイス登録キーを表示します。
デバイス登録キーは、EDSファイル名の拡張子を除いた部分の名称となります。

デバイス

スレーブの登録や削除などを行います。

• プロジェクトファイル（PRX）を作成した PCとは別環境で編集 /転送を行う
場合、再度デバイス情報（EDSファイル）を取り込む必要があります。

インポート EDSファイルをインポートし、スレーブの登録を行います。

削除
[登録されたデバイス ]で指定した EDSファイルを削除し、登録したスレーブを
削除します。
ただし、開いているプロジェクトで使用中のデバイスは削除できません。

キー変更 [デバイス登録キー ]の変更を行います。

エクスポート

EDSファイルをエクスポートします。
エクスポートした EDSファイルは、インポートしたオリジナルの EDSファイル
と記述内容が異なる箇所がありますが、特に問題はありません。

• GP-Pro EX以外のソフトウェアで EDSファイルを取り扱う場合は、インポート
前のオリジナルの EDSファイルをご使用ください。
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カタログ

プロジェクトファイル（PRX）を作成した PCとは別環境で編集 /転送を行う場
合、再度スレーブごとにデバイス情報を取り込む必要があります。
この複数のスレーブのデバイス情報をまとめてインポート /エクスポートするこ
とができます。

インポート 複数スレーブのデバイス情報をまとめた CATファイルをインポートします。

エクスポート 複数スレーブのデバイス情報を CATファイルとしてエクスポートします。

設定項目 設定内容
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30.7.8 エラー情報

システム変数 #L_IOStatusの下位 8ビットにエラーコードが格納されます。

重故障

　　ロジックを停止させる必要がある故障を検出した時に「1」がセットされます。

#L_IOStatus

H 予約（0固定)

L
重

故

障

0 0 0 0 0 0 0 エラーコード
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■ エラーコード

エラー

コード
エラーメッセージ 内容 対処方法

プ
ロ
ジ
ェ
ク
ト
デ
｜
タ
関
連
異
常

000 エラーなし －

初
期
化
エ
ラ
｜

－

001 ドライバ命令不正 I/Oドライバ命令の異常

I/Oドライバ命令のオペラ
ンドの設定値を確認して、
プロジェクトを転送しな
おしてください

002 ドライバ命令数過多
I/Oドライバ命令使用
数が 16個以上

I/Oドライバ命令使用数を
確認して、プロジェクト
を転送しなおしてくださ
い。

003 ドライバ ID異常

ドライバ /ユニット登
録時にエラーとなり、
ドライバ /ユニットが
未登録状態

プロジェクトファイルが
正しく送られていない可
能性があります。再度プ
ロジェクトファイルを転
送してください。

004 ドライバ設定が重複
ドライバが 2重登録さ
れた

005 設定レベル値の異常 ドライバが不正

006 データ取得アドレス異常
ドライバ情報が不正
コントローラ情報が不
正

007 ドライバ未登録
ドライバが登録されて
いない

008 PDO設定異常 PDO設定異常
PDO設定を確認して、プ
ロジェクトを転送しなお
してください。

009 ターミナルタイプ不正 ターミナルタイプ不正 プロジェクトファイルが
正しく送られていない可
能性があります。再度プ
ロジェクトファイルを転
送してください。

010 cDCF無し コンサイス DCFがない

011 cDCFエラー コンサイス DCFが不正

012 F/Wファイル読込異常 ファームウェアが不正

013 設定値ダウンロード失敗
設定値のダウンロード
失敗

AGPをリセットしてくだ
さい。それでも直らない
場合、サポートに問い合
わせてください。

014 設定値異常
エラーフラグが設定さ
れているがエラーコー
ドが 0になっている

AGPをリセットしてくだ
さい。それでも直らない
場合、サポートに問い合
わせてください。

次のページに続きます。
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H
/

W
関
連
異
常

050 I/Oボードの ID相違 接続されている I/O
ボードが異なる ハ

｜
ド
ウ
ェ
ア
エ
ラ
｜

表示器の型式が異なって
いる可能性があります。
表示器の型式を確認し、
再度プロジェクトファイ
ルを転送してください

051 ユニット初期異常
I/Oボードの初期化に
失敗

プロジェクトファイルが
正しく送られていない可
能性があります。
再度プロジェクトファイ
ルを転送してください。
それでも直らない場合、
ハードウェアの故障が考
えられます。サポートに
問い合わせてください。

ア
プ
リ
ケ
｜
シ
ョ
ン
関
連
異
常

100 バスオフ異常

バス障害（ノイズ障
害）やハードウェア障
害、ボーレート設定異
常など

マ
ス
タ
｜
の
致
命
的
エ
ラ
｜

通信ケーブルの接続状態
を確認し、全スレーブの
ボーレート設定をチェッ
クしてプロジェクトを転
送しなおしてください。
それでも直らない場合、
ハードウェアの故障が考
えられます。サポートに
問い合わせてください。

101 RXHPオーバーラン PDO、NMT、SYNCな
どの受信データ量過多 PDOを減らすなどネット

ワーク設定を見直してく
ださい。102 TXHPオーバーラン　 PDO、NMT、SYNCな

どの送信データ量過多

103 RXLPオーバーラン
ハートビートやノード
ガード、SDOの受信
データ量過多 ノード監視間隔を大きく

するなどネットワーク設
定を見直してください。

104 TXLPオーバーラン
ハートビートやノード
ガード、SDOの送信
データ量過多

105 CTRLオーバーラン
PDO・SDOなどの
データ量過多による
データ紛失

PDOや SDOを減らすな
どネットワーク設定を見
直してください。

106 ノード ID重複 同じノード IDが 2つ
以上使用されている

ノード IDの重複がないか
を確認してプロジェクト
を転送しなおしてくださ
い。

107 未サポートスレーブ異常
未サポートのスレーブ
が存在する

スレーブの構成を見直し
てください。

次のページに続きます。

エラー

コード
エラーメッセージ 内容 対処方法
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ア
プ
リ
ケ
｜
シ
ョ
ン
関
連
異
常

108 ネットワーク設定エラー
ネットワーク構成が不
正

マ
ス
タ
｜
の
致
命
的
エ
ラ
｜

もう一度コンサイス DCF
をダウンロードしてくだ
さい。
それでも直らない場合、
すべての EDSファイルを
チェックし、ネットワー
ク設定を見直してくださ
い。

109 必須スレーブエラー
必須スレーブのコンサ
イス DCFファイルが
不正

EDSファイルをチェック
し、ハードウェア構成と
一致しているかを確認し
てください。

110 マスター致命的エラー
CANopenマスターで
致命的なエラーが発生

表示器をリセットしてく
ださい。

111 ドライバ命令実行エラー

I/Oドライバ命令のオ
ペランド値が範囲外の
値が入力されて実行さ
れました。

ラ
ン
タ
イ
ム
エ
ラ
｜

各 I/Oドライバの範囲内
の値にて実行してくださ
い。

112 必須スレーブ無し
必須スレーブに設定さ
れたスレーブに異常が
発生しました。

必須スレーブが正常に接
続されているか、電源が
入っているかを確認して
ください。

120 SDO通信異常

SDO通信で指定した
スレーブ・オブジェク
ト情報が不正や通信相
手が通信可能状態にな
いなど
※エラーコード 140～
148以外。

SDO通信の指定情報が正
しいか確認してください。
正しい場合、ネットワー
クの通信状態を確認する
か、ネットワークをリ
セットしてください。

121 タイムアウト（入力）
I/Oファームウェアが
入力データを更新して
いない

I/Oファームウェアが正常
に動作していません。
表示器をリセットしてく
ださい。

122 タイムアウト（出力）
I/Oファームウェアが
出力データを更新して
いない

123 タイムアウト (SDO) I/Oファームウェアが
SDO通信をしてない

130 不正 PDO受信 受信した PDOのサイ
ズが不正 非

致
命
的
エ
ラ
｜

EDSファイルを確認して
ください。

131 SDOオーバーラン SDO通信データサイ
ズ過多

SDO通信データサイズを
小さくしてください。

132 スレーブ無し スレーブが存在しない

スレーブが正常に接続さ
れているか、電源が入っ
ているかを確認してくだ
さい。

次のページに続きます。

エラー

コード
エラーメッセージ 内容 対処方法
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ア
プ
リ
ケ
｜
シ
ョ
ン
関
連
異
常

140 SDO プロトコルエラー
SDOサーバ（スレー
ブ）のプロトコルエ
ラー

アボートコードをチェッ
クしてください。スレー
ブのオブジェクトディク
ショナリをチェックして
ください。

141 SDO送信オーバーフ
ロー

低優先度の送信キュー
のオーバフロー（エ
ラー 104参照）

エラー 104を参照。
致命的エラー：低優先度
の受信キューがオーバラ
ン

142 SDOマスター設定エ
ラー

AGPが CANopenマス
タとして設定されてい
ない。従って、SDO
送信は実行されない。

ネットワーク設定を
チェックしてください。
オフラインメニューで
ネットワークステータス
をチェックしてください。
AGPをリセットしてくだ
さい。

143 SDOアクセス異常

SDO命令で指定した
オブジェクトが、SDO
経由の別のサービスで
アクセスされている。

ネットワークにおいて、
AGPだけが CANopenマ
スタなのかをチェックし
てください。（マルチマス
タは未サポート）
同時に 1つだけの SDO命
令が実行されているかを
チェックしてください。

144 SDO受信タイムアウト
SDOの要求が SDOタ
イムアウト時間以内に
応答されない

アボートコードをチェッ
クしてください。
ノード IDがネットワーク
に存在するかチェックし
てください。そのスレー
ブのオブジェクトディク
ショナリに、そのオブ
ジェクトが存在するかど
うかをチェックしてくだ
さい。サブインデックス
が存在するかをチェック
してください。

145 SDOオペランド異常 SDO命令のパラメー
タエラー

アボートコードをチェッ
クしてください。
SDO命令のパラメータを
チェックしてください。
オブジェクトがリードオ
ンリーまたはライトオン
リーかをチェックしてく
ださい。

146 SDOマスター状態異常 SDO送信が AGPの状
態により実行できない

DGMT命令またはオフラ
インメニューで AGPの状
態をチェックしてくださ
い。

次のページに続きます。

エラー

コード
エラーメッセージ 内容 対処方法
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ア
プ
リ
ケ
｜
シ
ョ
ン
関
連
異
常

147 SDOマスター状態停止
中

AGPが STOPモード、
または SDO送信の間
に STOPモードに移行
しため、SDO送信が
実行できない

AGPを RUNモードにし
てください。

148 SDOアボートエラー
SDO送信が SDOサー
バ（スレーブ）によっ
てアボートされた

アボートコードをチェッ
クしてください。スレー
ブの状態をチェックして
ください。

150 識別エラー

１つの設定されている
スレーブと実際に接続
されているスレーブが
異なります。

ス
レ
｜
ブ
エ
ラ
｜

EDSファイルとネット
ワーク設定を確認してく
ださい。(Node IDが正し
いか、EDS-ファイルが正
しいか )　オフライン機能
により、スレーブのノー
ド IDを見つけることがで
きます。

151 オプションスレーブエ
ラー

オプションスレーブの
設定不正 ネットワーク設定のス

レーブ構成を確認し、プ
ロジェクトを転送しなお
してください。152 NMT状態不一致エラー

必須スレーブの状態と
ネットワークの状態が
不一致

153 スレーブ異常 スレーブ異常 プロジェクトファイルが
正しく送られていない可
能性が考えられます。再
度プロジェクトファイル
を転送してください。

154 不一致エラー 
CDCFがスレーブのオ
ブジェクトディクショ
ナリと一致しない

155 スレーブ設定エラー
スレーブ構成とオブ
ジェクトディレクトリ
が不一致

正しい EDSファイルが使
用されているか確認して
ください。
オフライン機能により、
スレーブのノード IDを見
つけることができます。

156 複数識別エラー

1つ又は複数の設定さ
れているスレーブと実
際接続されているス
レーブが一致しませ
ん。

EDSファイルとネット
ワーク設定を確認してく
ださい。(Node IDが正し
いか、EDS-ファイルが正
しいか )　オフライン機能
により、スレーブのノー
ド IDを見つけることがで
きます。

エラー

コード
エラーメッセージ 内容 対処方法



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-201

30.7.9 制限事項

• 異なる I/Oドライバのバージョンのプロジェクトを転送した場合、GPの起動に時間がかかりま

す。

• PDOのデータが多いとロジックの実行処理が大きくなるため設定されているスキャンタイムより

大きくなる場合があります。

• I/Oドライバ設定の内容によっては、CANopen の通信ケーブルが断線した場合、復旧時に 

CANopen のネットワークがリセットされます。

• 設定可能な入出力ビット点数は 512点（入力ビット 256点、出力ビット 256点）、入出力整数点数

は 128点（入力整数 64点、出力整数 64点）までです。

• 範囲外の値は設定しないでください。誤って範囲外の値を設定した場合でも、エラー表示されな

いことがあります。

• ネットワーク設定ダイアログボックスを開くと、何も変更せずにプロジェクトを閉じようとして

も保存確認のメッセージが表示される場合があります。

• I/O割り付けした後、オブジェクトの削除、PDOの無効化、スレーブの削除などを行うと、その

設定をキャンセルすることはできません。

• CANopen ドライバ使用時の I/O画面や、I/Oドライバ設定では、[編集 ]メニューの [元に戻す ]の

操作はできません。

• 動作中など LT本体に電源が入っている状態で、LT本体と CANopenユニットの着脱を行わないで

ください。

• I/O画面にて、I/O（ターミナル）に変数を割り付ける際、配列の変数は指定（使用）しないでく

ださい。正常に動作しません。

• PDOの設定において、TPDOまたは RPDOを最大の 252個より多く設定すると、「コンパイルエ

ラー」というエラーメッセージが表示される場合があります。 

TPDOおよび RPDOの設定は、最大 252個までにしてください。

• ボーレートを変更した場合は、CANopenネットワークに接続したすべての機器の、電源を再投入

する必要があります。オートボーレート設定のあるスレーブ機器の場合も同様です。

• CANopenネットワーク上でマスターとスレーブを別々に電源投入する場合は、必ず CANopenス

レーブ（HTBなど）を先に、CANopenマスター（GPなど）を最後に行ってください。CANopen

ネットワークが動作しなくなる恐れがあります。

■ HTB固有の制限事項
• HTBユニットで使用可能な PDO 数は全部で 16 個までです。全てのオブジェクトをマッピングす

ることはできませんので、必要なオブジェクトのみ選択して PDO にマッピングしてください。

• HTB、EXモジュールの標準出力に対して、複数のオブジェクトから書き込みをしないでください。

• HTBにアナログモジュールを接続している場合、GPまたは LT本体との CANopen通信が確立し

た後に、GPまたは LT本体をリセットすると、エラーコード 155 スレーブ設定エラーが表示され

る場合があります。

• HTBを使用する場合、パラメータの復元機能において“アプリケーションのみ”の設定を選択し

てもアプリケーションデータは復元されません。

• GP-Pro EX V2.5以降では HTBの EDSファイルがあらかじめ内蔵されております。弊社サポート

サイト「おたすけ Pro！」でダウンロードできる HTBの EDSファイルをインポートする必要はあ

りません。
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30.7.10 HTBのオブジェクト一覧

HTBのオブジェクトについて、次の 3つのカテゴリに分けてご説明いたします。

「 ■ 通信設定のオブジェクト（1000h～ 1FFFh）」（30-202ページ）

「 ■ メーカー定義のオブジェクト（2000h～ 5FFFh）」（30-219ページ）

「 ■ 標準デバイスオブジェクト（6000h～ 9FFFh）」（30-229ページ）

■ 通信設定のオブジェクト（1000h～ 1FFFh）

• Reservedのオブジェクトは、将来拡張される可能性があるため、次のような用途で
使用しないでください。

• PDOへの割り付け
• 拡張オブジェクト設定における設定値入力

オブジェクト

(Hex) パラメータ 内容 参照ページ

1000 Device Type デバイスタイプ 30-203

1001 Error Register エラーレジスタ 30-203

1002 Manufacturer Status Register ステータスレジスタ 30-204

1003 Pre-defined Error Field (PEF) PEF（Pre-defined Error Field：事前定義
のエラーフィールド）

30-205

1005 COB-ID SYNC message SYNC COB-ID 30-206

1006 Communication Cycle Period SYNC送信周期 30-207

1008 Manufacturer Device Name メーカーデバイス名 30-207

100A Manufacturer Software Version 
(MSV)

MSV（Manufacturer Software Version：
メーカーソフトウェアバージョン）

30-208

100C Guard Time ガードタイム 30-208

100D Life Time Factor ライフタイムファクタ 30-208

1010 Store parameters パラメータの格納 30-209

1011 Restore Default parameters デフォルトパラメータのリストア 30-210

1014 COB-ID Emergency (EMCY) 
message

EMCY COB-ID 30-211

1016 Consumer heartbeat time コンシューマハートビートタイム 30-211

1017 Producer heartbeat time プロデューサハートビートタイム 30-212

1018 Identity Object アイデンティティオブジェクト 30-212

1027 Module list モジュールリスト 30-213

1200 Server SDO Parameter サーバーSDOパラメータ 30-213

1400～
1407

Receive PDO communication 
Parameter RPDO通信パラメータ 30-214

次のページに続きます。
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◆1000h：デバイスタイプ

最下位バイトは、プロファイル番号（CANopen規格の I/Oの場合、401（191h））を示します。

最上位バイトは「追加情報」と呼ばれ、デバイスの機能詳細を示します。

a：デバイスに標準入力がある

b：デバイスに標準出力がある

c：デバイスにアナログ入力がある

d：デバイスにアナログ出力がある

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 1001h： エラーレジスタ

このオブジェクトは、内部障害を表示するためにデバイスによって使用されます。 障害の検出時に対

応するビットがアクティブになります。

次の障害を表示できます。

これらのビットは、HTBおよび EXモジュール上の障害の場合に、ブール型の "OR"を表します。

1600～
1607 Receive PDO Mapping Parameter RPDOマッピングパラメータ 30-215

1800～
1807

Transmit PDO Communication 
Parameter TPDO通信パラメータ 30-216

1A00～
1A07 Transmit PDO Mapping Parameter TPDOマッピングパラメータ 30-218

31 16 15 4 3 2 1 0

追加情報 未使用 d c b a

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － UNSIGNED32 － ro（読み取り
専用）

× ×

ビット 意味 備考

0 一般的なエラー
HTBとそのEXモジュールで、パラメータ誤りを含む障害の検出時に
1に設定される

1 電流 EXモジュールのアナログ入力から（電流用に設定されている場合）

2 電圧 EXモジュールのアナログ入力から（電圧用に設定されている場合）

3 温度 －

4 通信エラー CANopenエラーインジケータ。 スタックでサポート可能

5 予約 －

6 予約 －

7 メーカー固有 HTBとEXモジュール間で、障害（内部バス障害）の検出時に1に設定
される

オブジェクト

(Hex) パラメータ 内容 参照ページ
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オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 1002h： ステータスレジスタ

このオブジェクトは EMCYメッセージに格納されます。

最下位ワードにはエラーコードが格納されます。

最上位ワードには追加情報が格納されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

以下の各ビットが 0の場合は正常、1の場合は障害があることを示します。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － UNSIGNED8 － ro（読み取り
専用）

○ ×

31 16 15 0

追加情報 エラーコード

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － UNSIGNED32 － ro（読み取り
専用）

○ ×

レジスタ 機能 説明

ビット0～
15

HTB＋EXモ
ジュールの状態

ビット0～8：未使用
ビット9：通信障害または外部障害
ビット10～12：未使用
ビット13：コンフィギュレーション誤り（EXモジュールがないか、不
正なコンフィギュレーションになっている）
ビット14, 15：未使用

ビット16～
31

EXモジュール
の状態

ビット16：HTBの状態ビット
ビット17：1個目のEXモジュールの状態ビット
ビット18：2個目のEXモジュールの状態ビット
ビット19：3個目のEXモジュールの状態ビット
ビット21：4個目のEXモジュールの状態ビット
ビット22：5個目のEXモジュールの状態ビット
ビット23：6個目のEXモジュールの状態ビット
ビット24：7個目のEXモジュールの状態ビット
ビット25～31：未使用

• EXモジュールは HTBに近いほうから 1個目、2個目と数えます。
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◆オブジェクト 1003h： PEF（Pre-defined Error Field：事前定義のエラーフィールド）

このオブジェクトは、最新の障害とその特性をラッチするために使用されます。

• エラーコードは最下 2バイトにラッチされます。詳細はエラーコードリストを参照してください。

• 「追加情報」は最上位 2バイトにラッチされます。追加情報の上位バイトは 1002hのビット 16～

23と同じ情報が、下位バイトには 1001hと同じ情報が設定されます。

• サブインデックス 0には、ラッチされたエラー数が格納されます。 

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

新しい障害が発生すると、既に表示されていたコードは、上位レベルのサブインデックスに移動しま

す。 つまり、サブインデックス 1の障害はサブインデックス 2に移動し、サブインデックス 2の障害

はサブインデックス 3に移動します。以降同様に処理されます。 最大 254個のエラー情報が格納され

ます。

障害コードの履歴は、オブジェクト 1003hのサブインデックス 0に値 0を書き込むことでのみ削除で

きます。障害の原因となった状態を修正しても、PEFから障害コードが削除されるわけではありませ

ん。

すべての障害は、EMCYメッセージ（「緊急」メッセージ）の送信によって通知されます。 障害の原

因となった状態が排除されると、No-errorという EMCYメッセージが送信されます（エラーコード

0x0000）。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0
サブインデックスの数
=ラッチされたエラー
の合計数 

UNSIGNED8 0 rw（読み書き） × ×

1 最新のエラー UNSIGNED32 － ro（読み取り
専用）

× ×

2 最後から2番目のエ
ラー 

UNSIGNED32 － ro（読み取り
専用）

× ×

...

10
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エラーコードリスト

◆オブジェクト 1005h： SYNC COB-ID

このオブジェクトには、同期メッセージ IDが格納されます。

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

エラーコード

（16進表示）
診断メッセージ 原因

0000 ERROR_RESET_OR_NO_ERROR エラーが消滅

1000 GENERIC_ERROR 内部通信エラー

6101 SOFTWARE_RX_QUEUE_OVERRUN 受信メモリーのオーバーフロー

6102 SOFTWARE_TX_QUEUE_OVERRUN 送信メモリーのオーバーフロー

8100 COMMUNICATION 送受信同期カウンタのエラー（カウン
タ＞96の場合、EMCYが送信される）

8120 CAN_IN_ERROR_PASSIVE_MODE CANコントローラの割り込み

8130 LIFE_GUARD_ERROR Node-Guardingエラー

8140 BUS_OFF 送信バッファカウンタのオーバーフ
ロー

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － UNSIGNED32 80h rw（読み書き） × ○
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◆オブジェクト 1006h： SYNC送信周期

このオブジェクトは、2つの SYNC信号間の時間間隔を示します。 この間隔は、少なくとも 10msで、

最小のインクリメントが 1msである必要があります。 また、ダブルワードで入力する必要がありま

す。

このオブジェクトを使用しない場合、フィールドは 0に設定されます。

10,000～ 10,000,000の値を入力した場合、HTBはこの時間間隔内に SYNC信号を受信する必要があ

ります。 受信しなかった場合は、プレオペレーショナル状態に移行します。 最大許容差は設定値の 1%

です。 経過時間の監視は、最初の SYNC信号受信時に開始されます。

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

切り替えサイクル期間のコーディング

閾値は次の表のとおりです。

◆オブジェクト 1008h： メーカーデバイス名

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

• 0以外に設定する場合、マスター側の SYNC送信周期より大きい送信周期に設定し
てください。マスター側の SYNC送信周期より小さい SYNC送信周期を設定する
と、エラーメッセージが表示されます。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － UNSIGNED32 0 rw（読み書き） × ○

値のタイプ 10進数値 16進数値 同期間隔（ms単位）

標準値 0 0000 0000 －

最小値 10000 0000 2710 10

－ 25000 0000 61A8 25

－ 250000 0003 D090 250

－ 1000000 000F 4240 1000

－ 5000000 004C 4B40 5000

最大値 10000000 0098 9680 10000

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － STRING HTB1C0
DM9LP

ro（読み取り
専用）

× ×



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-208

◆オブジェクト 100Ah： MSV（Manufacturer Software Version：メーカーソフトウェアバージョン）

このオブジェクトには、HTBのファームウェアバージョンの詳細が 'Vxx.yy'の形式で格納されます。

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 100Ch： ガードタイム

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

ガードタイムはミリ秒 (ms)で格納されます。

ガードタイム×ライフタイムファクタ（リトライ回数）＝監視時間

◆オブジェクト 100Dh： ライフタイムファクタ

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － STRING －
ro（読み取り
専用）

× ×

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － UNSIGNED8 0 rw（読み書き） × ○
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◆オブジェクト 1010h： パラメータの格納

このオブジェクトは、HTBおよび EXモジュールのパラメータをバックアップメモリーに格納するた

めに使用されます。

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

動作

パラメータを格納するには、対応するインデックスに「save」文字列（6576 6173h）を書き込む必要

があります。

格納機能の情報は、サブインデックスから読み込まれます。 取得結果の 0000 0001hは、モジュールに

よるパラメータの格納が、該当コマンドの受信時にのみ行われることを示します。

• このオブジェクトにより、パラメータを格納する場合、HTBのスレーブ設定におけ
る「パラメータの復元」は、「すべて」または「通信のみ」を選択してください。

「すべて」または「通信のみ」以外を選択すると、正常に通信できない恐れがありま

す。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス番号 UNSIGNED8 4 ro（読み取り
専用）

× ×

1 すべてのパラメータを
格納

UNSIGNED32 － rw（読み書き） × ×

2 通信パラメータ（1000h
～1FFFh）を格納

UNSIGNED32 － rw（読み書き） × ×

3 未使用 － － － － －

4
アプリケーションパラ
メータ（2000h～9FFFh）
を格納

UNSIGNED32 － rw（読み書き） × ×

最上位バイト 最下位バイト

ISO 8859（ASCII）シグニチャ e v a s

16進数値 65h 76h 61h 73h
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◆オブジェクト 1011h： デフォルトパラメータのリストア

このオブジェクトは、HTBおよび EXモジュールのパラメータをリストアするために使用されます。

パラメータのリストアは、電源投入後にのみ考慮されます。

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

動作

パラメータをリストアするには、対応するインデックスに「load」文字列（6461 6F6Ch）を書き込む

必要があります。

モジュールのデフォルトパラメータをリストア可能かどうかの情報は、サブインデックスから読み込

まれます。 取得結果の 0000 0001hは、パラメータのリストアが、モジュールによる該当コマンドの受

信時にのみ行えることを示します。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス番号 UNSIGNED8 4 ro（読み取り
専用）

× ×

1 すべてのデフォルトパ
ラメータをリストア

UNSIGNED32 － rw（読み書き） × ×

2
デフォルトの通信パラ
メータ（1000h～1FFFh）
をリストア

UNSIGNED32 － rw（読み書き） × ×

3 未使用 － － － － －

4

デフォルトのアプリ
ケーションパラメータ
（2000h～9FFFh）をリス
トア

UNSIGNED32 － rw（読み書き） × ×

最上位バイト 最下位バイト

ISO 8859（ASCII）シグニチャ d a o l

16進数値 64h 61h 6Fh 6Ch
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◆オブジェクト 1014h： COB-ID EMCY（Emergency：緊急）メッセージ

このオブジェクトには、EMCY緊急メッセージ IDが格納されます。

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 1016h： コンシューマハートビートタイム

このオブジェクトは、HTBが監視対象の CANopenマスターからハートビートメッセージを受信しな

ければならない時間間隔を、ms単位で設定する際に使用されます。HTBは、1つの CANopenマス

ターのみ監視できるように設計されています。

このオブジェクトの値は、オブジェクト 1017hの値より大きくする必要があります。

時間は 1msの倍数にする必要があります。

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

変数の内容

サブインデックス 1の内容は次のとおりです。

オブジェクトの値が 0の場合、CANopenマスターは監視されません。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － UNSIGNED32 80h + 
ノードID rw（読み書き） × ○

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス番号 UNSIGNED8 1 ro（読み取り
専用）

× ○

1 コンシューマハート
ビートタイム

UNSIGNED32 0 rw（読み書き） × ○

ビット 31（MSB）～ 24 23～ 16 15～ 0（LSB）

値 0h（予約） 監視対象のCANopenマスターの
アドレス

監視時間（ms単位）
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◆オブジェクト 1017h： プロデューサハートビートタイム

このオブジェクトは、モジュールがハートビートメッセージを生成しなければならない時間間隔を、

ms単位で設定する際に使用されます。

デフォルトの監視方法は、スレーブガードです。 このオブジェクトに 0 以外の値を書き込むと、ハー

トビートが使用されます。

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 1018h： アイデンティティオブジェクト

このオブジェクトには、デバイス情報が格納されます。 メーカーの CiA識別子（ベンダー ID）、製品

コード、および HTBの改訂番号です。

改訂情報は、次の 2つの部分に分けられます。

• メジャー改訂部分（最上位ワード）は、CANopen機能の改変を示します。 

• マイナー改訂部分（最下位ワード）は、HTB機能の改変のみを示します。

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 入力数 UNSIGNED8 3h ro（読み取り
専用）

× ×

1 ベンダーID UNSIGNED32 12Bh ro（読み取り
専用）

× ×

2 製品コード UNSIGNED32 FEFBh ro（読み取り
専用）

× ×

3 改訂番号 UNSIGNED32 － ro（読み取り
専用）

× ×
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◆オブジェクト 1027h： モジュールリスト

このオブジェクトには、バスに接続されている EXモジュールのリストが格納されます。

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 1200h： サーバー SDOパラメータ

説明

このオブジェクトには、SDO通信用のメッセージ IDが格納されます。 

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0
サブインデックスの数 - 
接続されているEXモ
ジュール数

UNSIGNED8 7 ro（読み取り
専用）

× ×

1 最初のモジュールの製
品コード

UNSIGNED16 － ro（読み取り
専用）

× ×

...

7 最後のモジュールの製
品コード

UNSIGNED16 － ro（読み取り
専用）

× ×

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス番号 UNSIGNED8 2h ro（読み取り
専用）

× ×

1
レシーブSDOのCOB-
ID(クライアント→サー
バ)

UNSIGNED32 600h + 
ノードID

ro（読み取り
専用）

× ×

2
トランスミットSDOの
COB-ID(サーバ→クラ
イアント)

UNSIGNED32 580h + 
ノードID

ro（読み取り
専用）

× ×
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◆オブジェクト 1400h～ 1407h： RPDO通信パラメータ

このオブジェクトには、受信 PDOの情報が格納されます。

オブジェクトの特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

送信モード

PDO送信モードは、次の表のとおり設定できます。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデック
ス番号

UNSIGNED8 2 ro（読み取り
専用）

× ○

1 COB-ID UNSIGNED32

オブジェクト1400h：
200h＋ノードID

オブジェクト 
1401～1403h：
80000200h＋オブジェ
クトの下1桁×100h＋
ノードID

オブジェクト 
1404～1407h：
80000000h＋ノードID

rw（読み書
き）

× ○

2 送信モード UNSIGNED8 255 rw（読み書
き）

× ○

転送コード
送信モード

備考
サイクリック 非サイクリック 同期 非同期 RTRのみ

0 × ×
イベントに続く最初
のSyncメッセージで
PDOを送信

1～240 × × x個のSyncメッセー
ジごとにPDOを送信

241～251 予約 －

252～253 予約 －

254 × イベント発生時に
PDOを送信

255 × イベント発生時に
PDOを送信

• モード 254と 255では、送信をトリガするイベントはメッセージプロデューサに
よって定義されます。
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◆オブジェクト 1600h～ 1607h： RPDOマッピングパラメータ

このオブジェクトは、PDOによって転送されるオブジェクトを記述するために使用されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

データフィールドの構造

転送される各データオブジェクトは、次の形式で表されます。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス番号 UNSIGNED8 － rw（読み書き） × ○

1 PDO内の最初のオブ
ジェクト

UNSIGNED32 － rw（読み書き） × ○

2 PDO内の2番目のオブ
ジェクト

UNSIGNED32 － rw（読み書き） × ○

...

8 PDO内の最後のオブ
ジェクト

UNSIGNED32 － rw（読み書き） × ○

ビット 31（MSB）～ 16 15～ 8 7～ 0（LSB）

データ
転送されるオブジェクトの
インデックス番号

転送されるオブジェクトのサ
ブインデックス番号

転送されるオブジェクト
の長さ

例 6200h 01h 08h

• PDOによって転送されるデータの最大合計長は 8バイトです。
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◆オブジェクト 1800h～ 1807h：TPDO通信パラメータ

このオブジェクトには、送信 PDOの情報が格納されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

送信モード

PDO送信モードは、次の表のとおり設定できます。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデック
ス番号

UNSIGNED8 5 ro（読み取り
専用）

× ○

1 COB-ID UNSIGNED32

オブジェクト1800h：
180h＋ノードID

オブジェクト 
1801～1803h：
80000180h＋オブジェ
クトの下1桁×100h
＋ノードID

オブジェクト 
1804～1807h：
80000000h＋ノードID

rw（読み書き） × ○

2 送信モード UNSIGNED8 255 rw（読み書き） × ○

3 送信禁止時間 UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

4 使用不可

5 送信間隔時間 UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

転送コード
送信モード

備考
サイクリック 非サイクリック 同期 非同期 RTRのみ

0 × ×

イベントに続く最初
のSyncメッセージで
PDOを送信

1～240 × ×
x個のSyncメッセー
ジごとにPDOを送信

241～251 予約 －

252 未使用
SYNCメッセージを
受信し、リモート要
求でPDOを送信

253 未使用
データを更新し、リ
モート要求でPDOを
送信

254 ×
イベント発生時に
PDOを送信

255 ×
イベント発生時に
PDOを送信

• デジタル I/O、アナログ I/Oの場合、イベントは値の変更となります。
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COB-ID構造

CAN2.0に対応した COB-IDの構造は次の表のとおりです。

送信禁止時間

「送信 PDO」の場合、PDO送信の「送信禁止時間」をこの 16ビットフィールドに入力できます。 デー

タがロードされると、PDOセンダーは、前回の送信以降、「送信禁止時間」が経過したかどうかを

チェックします。 「送信禁止時間」が経過した場合にのみ、新しい PDOを送信できます。 「送信禁止

時間」は、非同期送信（送信モード 255）で CANバスの過負荷を回避するのに役立ちます。「送信禁

止時間」は、オブジェクト 1800,03～ 1807,03の 100µsの倍数です。 

値の例を次の表に示します。

送信間隔時間

「送信間隔時間」は、非同期送信モード（送信モード 255）でのみ動作します。 「送信間隔時間」が切

れる前にデータが変更されると、一時的な電信が送信されます。 0より大きい値をこの 16ビット

フィールドに書き込むと、「送信間隔時間」が切れた後に TPDOが常に送信されます。 1800.05～

1805.05に書き込まれた値は、ms単位の「送信間隔時間」に対応します。データ変更なしでデータ転

送が行われます。 

値の例を次の表に示します。

ビット番号 値 意味

31（MSB）
0 PDOオブジェクトが存在する

1 PDOオブジェクトが存在しない

30 － 予約

29 0 11-Bit ID（CAN 2.0A）

28～11 0 ビット29 = 0の場合

10～0（LSB） X IDのビット10～0

値 イベントタイマ（ms）
0000h 0

64h 10

3E8h 100

1388h 500

2710h 1000

FFFFh 6553

値 イベントタイマ（ms）
0000h 0

64h 10

3E8h 100

1388h 500

2710h 1000

FFFFh 6553
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◆オブジェクト 1A00h～ 1A07h： TPDOマッピングパラメータ

このオブジェクトは、PDOによって転送されるオブジェクトを記述するために使用されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

データフィールドの構造

転送される各データオブジェクトは、次の形式で表されます。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス番号 UNSIGNED8 － rw（読み書き） × ○

1 PDO内の最初のオブ
ジェクト

UNSIGNED32 － rw（読み書き） × ○

2 PDO内の2番目のオブ
ジェクト

UNSIGNED32 － rw（読み書き） × ○

...

8 PDO内の最後のオブ
ジェクト

UNSIGNED32 － rw（読み書き） × ○

ビット 31（MSB）～ 16 15～ 8 7～ 0（LSB）

データ
転送されるオブジェクトのイ
ンデックス番号

転送されるオブジェクトのサ
ブインデックス番号

転送されるオブジェクトの
長さ

例 6200h 01h 08h

• PDOによって転送できるデータの最大合計長は 8バイトです。
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■ メーカー定義のオブジェクト（2000h～ 5FFFh）
オブジェクト

(Hex) パラメータ 内容 参照ページ

2000 Local digital parameter 標準入力パラメータ 30-220

2100 Analog input type アナログ入力データ形式 30-220

2101 Analog input range アナログ入力データ範囲 30-221

2102 Analog input minimum アナログ入力下限 30-221

2103 Analog input maximum アナログ入力上限 30-222

2200 Analog output type アナログ出力データ形式 30-222

2201 Analog output range アナログ出力データ範囲 30-223

2202 Analog output minimum アナログ出力下限 30-223

2203 Analog output maximum アナログ出力上限 30-224

3000 Module diagnostics モジュール診断 30-225

3200 Parameter status パラメータ状態 30-226

3201 Configuration stack number コンフィギュレーションスタック番
号

30-226

3202 Restore saved parameters 最終保存パラメータのリストア 30-227

3300 Extension bus reset 拡張バスのリセット 30-228
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◆オブジェクト 2000h： 標準入力パラメータ

このオブジェクトは、通信ブロックの標準入力でのみ使用されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

設定可能なサブインデックスの値

0:入力フィルタなし

1:入力フィルタ 3ms

2:入力フィルタ 12ms

◆オブジェクト 2100h： アナログ入力データ形式

このオブジェクトは、EXモジュールのアナログ入力のデータ形式を定義します。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

設定可能なサブインデックスの値

0: 未使用

2: 電流（4～ 20mA）

3: 電圧（0～ 10V）

5: 熱電対（Kタイプ）

6: 熱電対（Jタイプ）

7: 熱電対（Tタイプ）
8: Pt100

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（標
準入力数）

UNSIGNED8 12 ro（読み取り
専用）

× ○

1 標準入力パラメータ0 UNSIGNED16 1 rw（読み書き） × ○

... － － － － － －

B 標準入力パラメータ11 UNSIGNED16 1 rw（読み書き） × ○

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（ア
ナログ入力数）

UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1 CH1入力タイプ UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

...

18 最後のチャンネルの入
力タイプ

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

• 互換性のない値（たとえば、通常のアナログ入力で PT100）を設定しようとすると、
"Abort Code"というコードが生成されます。 



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-221

◆オブジェクト 2101h： アナログ入力データ範囲

このオブジェクトは、EXモジュールの各アナログ入力のデータ範囲を定義します。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

設定可能なサブインデックスの値

0: 固定

1: ユーザー設定

2: 摂氏

3: 華氏

◆オブジェクト 2102h： アナログ入力下限

このオブジェクトには、ユーザー定義の測定範囲の下限（オブジェクト 2101hの対応するサブイン

デックスの値＝１：ユーザー設定の場合）が格納されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（ア
ナログ入力数）

UNSIGNED8 1 ro（読み取り
専用）

× ○

1 CH1の測定単位 UNSIGNED16 1 rw（読み書き） × ○

...

18 最後のチャンネルの測
定単位

UNSIGNED16 1 rw（読み書き） × ○

• 互換性のない値（たとえば、通常のアナログ入力で摂氏）を設定しようとすると、
"Abort Code"というコードが生成されます。 

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（ア
ナログ入力数）

UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1 CH1の最小測定値 INTEGER16 0 rw（読み書き） × ○

...

18 最後のチャンネルの最
小測定値

INTEGER16 0 rw（読み書き） × ○
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◆オブジェクト 2103h： アナログ入力上限

このオブジェクトには、ユーザー定義の測定範囲の上限（オブジェクト 2101hの対応するサブインデッ

クスの値＝１：ユーザー設定の場合）が格納されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 2200h： アナログ出力データ形式

このオブジェクトは、EXモジュールのアナログ出力のデータ形式を定義します。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

設定可能なサブインデックスの値

0: 未使用

2: 電流（4～ 20mA）

3: 電圧（0～ 10V）

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（ア
ナログ入力数）

UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1 CH1の最大測定値 INTEGER16 0x7FFF rw（読み書き） × ○

...

18 最後のチャンネルの最
大測定値

INTEGER16 0x7FFF rw（読み書き） × ○

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（ア
ナログ出力数）

UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1 CH1の出力タイプ UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

...

E CH14の出力タイプ UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

• 互換性のない値（たとえば、通常のアナログ入力で電圧 (0～ 10V)）を設定しよう
とすると、"Abort Code"というコードが生成される場合があります。 
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◆オブジェクト 2201h： アナログ出力データ範囲

このオブジェクトは、EXモジュールの各アナログ出力のデータ範囲を定義します。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

設定可能なサブインデックスの値

0: 固定

1: ユーザー設定

◆オブジェクト 2202h： アナログ出力下限

このオブジェクトには、ユーザー設定の書き込み範囲の下限（オブジェクト 2201hの対応するサブイ

ンデックスの値＝１：ユーザー設定の場合）が格納されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（ア
ナログ出力数）

UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1 CH1の測定単位 UNSIGNED16 1 rw（読み書き） × ○

...

E CH14の下限値 UNSIGNED16 1 rw（読み書き） × ○

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（ア
ナログ出力数）

UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1 CH1の下限値 INTEGER16 0 rw（読み書き） × ○

...

E 最後のチャンネルの下
限値

INTEGER16 0 rw（読み書き） × ○
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GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-224

◆オブジェクト 2203h： アナログ出力上限

このオブジェクトには、ユーザー設定の書き込み範囲の上限（オブジェクト 2201hの対応するサブイ

ンデックスの値＝１：ユーザー設定の場合）が格納されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（ア
ナログ出力数）

UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1 CH1の上限値 INTEGER16 0x7FFF rw（読み書き） × ○

...

E 最後のチャンネルの上
限値

INTEGER16 0x7FFF rw（読み書き） × ○
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◆オブジェクト 3000h： モジュール診断

このオブジェクトには、HTBと EXモジュールに固有の診断が格納されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

HTBのビット割り当て

ビット 2: ハードウェア障害（外部電源障害、全チャンネル共通）
ビット 3: モジュールコンフィギュレーション誤り
ビット 8: 値のエラーが最後のコマンドで発生
ビット 9: 値の一貫性エラーが最後のコマンドで発生

DIOモジュールのビット割り当て

ビット 2: ハードウェア障害（外部電源障害、全チャンネル共通） 
ビット 3: モジュールコンフィギュレーション誤り
ビット 8: 値のエラーが最後のコマンドで発生
ビット 9: 値の一貫性エラーが最後のコマンドで発生

アナログモジュールのビット割り当て

ビット 0: チャンネルが正常に動作中（全チャンネルに対して） 
ビット 1: モジュールが初期化状態（全チャンネルに対して）
ビット 2: ハードウェア障害（外部電源障害、全チャンネル共通）
ビット 3: モジュールコンフィギュレーション誤り
ビット 4: 入力 CH1のデータを変換中（データは使用不可） 
ビット 5: 入力 CH2のデータを変換中（データは使用不可）
ビット 6: 熱電対入力 CH1が未構成
ビット 7: 熱電対入力 CH2が未構成
ビット 8: 値のエラーが最後のコマンドで発生
ビット 9: 値の一貫性エラーが最後のコマンドで発生
ビット 10: アナログ入力データ CH1が範囲超過
ビット 11: アナログ入力データ CH2が範囲超過 
ビット 12: 配線不正（アナログ入力データ CH1が範囲未満） 
ビット 13: 配線不正（アナログ入力データ CH2が範囲未満） 
ビット 14: 未使用 
ビット 15: 出力チャンネルが使用不可

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数 
（モジュール数）

UNSIGNED8 8 ro（読み取り
専用）

× ×

1 HTB診断 UNSIGNED16 － ro（読み取り
専用）

○ ×

2 最初のEXモジュール診
断

UNSIGNED16 － ro（読み取り
専用）

○ ×

... UNSIGNED16 － ro（読み取り
専用）

8 最後のEXモジュール診
断

UNSIGNED16 － ro（読み取り
専用）

○ ×



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-226

◆オブジェクト 3200h： パラメータ状態

このオブジェクトにはパラメータ状態が格納されます。

このオブジェクトに格納される値は次のとおりです。

0: デフォルトのパラメータを使用 

1: 格納されたパラメータを使用

2: 現在のパラメータ（未保存）を使用

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 3201h： コンフィギュレーションスタック番号

このオブジェクトには、前回のデフォルトパラメータのリストア以降に実行されたバックアップ回数

が格納されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － UNSIGNED16 0 ro（読み取り
専用）

× ×

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － UNSIGNED16 － ro（読み取り
専用）

× ×



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-227

◆オブジェクト 3202h： 最終保存パラメータのリストア

このオブジェクトは、最後に保存したパラメータをリストアするために使用されます。

機器に予期しない動作が発生する危険
「動作」状態のときにパラメータをリストアすると、機器に予期しない動作が発生したり、機器の破
損や人身事故につながることがあります。 操作を行う必要がある場合は、HTBを「動作前」状態にす
るか、他の操作を試みる前に、人と機器の安全を確保してください。
この指示に従わなかった場合は、人が死亡もしくは重傷を負ったり、機器が破損する可能性が
あります。

パラメータをリストアするには、対応するインデックスに「ロード」文字列（「daol」と反転するか、

6461 6F6Ch）を書き込む必要があります。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

リストアされるオブジェクトは以下のとおりです。

1005H、1006H、100CH、100DH、1014H、1016H、1017H、1400H～ 1407H、1600H～ 1607H、 

1800H～ 1807H、1A00H～ 1A07H、

2000H、2100H、2101H、2102H、2103H、2104H、2105H、2106H、2200H、2201H、2202H、2203H、

2303H、2304H、2305H、2306H、2307H、2354H、2355H、2403H、2404H、2405H、2406H、2407H、

2408H、2409H、240AH、2454H、2455H、2457H、2458H、2502H、2503H、2504H、2505H、2506H、

2507H、2508H、2557H、

6102H、6103H、6302H、6306H、6307H、6308H、6421H、6424H、6425H、6426H、6443H、6444H

• リストアが進行中（オブジェクト 3202hが状態 0）の場合、このコマンドは無視さ
れます。

• パラメータは即座にリストアされます。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0
特定のアプリケーショ
ンパラメータをリスト
ア

UNSIGNED32 1 rw（読み書き） × ×



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-228

◆オブジェクト 3300h： 拡張バスのリセット

このオブジェクトは、EXモジュールパラメータの設定を更新するために使用されます。

• この値を 1に設定すると、内部バスが停止します。 

• この値を 0に設定すると、EXモジュールのパラメータと整合性がある場合は内部バスが有効にな

ります。

機器に予期しない動作が発生する危険
内部バスを停止すると、EXモジュールの出力がすべて 0に設定され、HTBの出力がフォールバック
状態に移行します。
「動作」状態のときに拡張バスを停止すると、機器に予期しない動作が発生したり、機器の破損や人
身事故につながることがあります。 操作を行う必要がある場合は、HTBを「動作前」状態にするか、
他の操作を試みる前に、人と機器の安全を確保してください。
この指示に従わなかった場合は、人が死亡もしくは重傷を負ったり、機器が破損する可能性が
あります。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

• このオブジェクトは、スレーブ設定 － 拡張設定にて、アクセス方式が read-writeで
あるため、設定値を入力できますが、値を変更しても意味はありません。初期値の

ままにしてください。

• HTBユニットでオブジェクト 3300ｈの初期値を 1にしても HTBの起動時に 0にク
リアされます。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 － UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ×



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-229

■ 標準デバイスオブジェクト（6000h～ 9FFFh）

オブジェクト

(Hex) パラメータ 内容 参照ページ

6000 Digital input 8 bits 入力（8ビット） 30-230

6100 Digital input 16 bits 入力（16ビット） 30-230

6102 Polarity inputs 16 bits 極性入力 30-231

6103 Filter input 16-bits 入力マスク 30-231

6200 Digital output 8 bits 出力（8ビット） 30-232

6300 Digital output 16 bits 出力（16ビット） 30-232

6302 Polarity output 16 bits 極性出力 30-233

6306 Fallback mode output 16 bits フォールバックモード出力 30-234

6307 Fallback value output 16 bits フォールバック値出力 30-234

6308 Output mast 16 bits 出力マスク 30-235

6401 Read Analog input 16 bits アナログ入力 30-235

6411 Write Analog output 16 bits アナログ出力 30-236

6421 Analog input interrupt trigger 
selection アナログ入力トリガ設定 30-236

6422 Analog input interrupt source アナログ入力PDO送信チャンネル数 30-237

6423 Analog input global interrupt 
enable アナログ入力有効/無効 30-237

6424 Analog input upper limit アナログ入力しきい値高 30-237

6425 Analog input lower limit アナログ入力しきい値低 30-238

6426 Analog input delta value アナログ入力デルタ値 30-238

6443 Analog output fallback mode アナログ出力フォールバックモード 30-239

6444 Analog output fallback value アナログ出力フォールバック値 30-239



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-230

◆オブジェクト 6000h： 入力（8ビット）

このオブジェクトは、8ビットのデジタル入力値を報告します。

サブインデックス管理：

• 各デジタル EXモジュールは、偶数のサブインデックス（16ビットワードで配置）を使用します。

• EXモジュールとそのサブインデックスは、HTBから近い順に番号が付与されます。 

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 6100h： 入力（16ビット）

このオブジェクトは、16ビットのデジタル入力値を報告します。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（8
ビット入力の数）

UNSIGNED8 30 ro（読み取り
専用）

× ×

1 HTBの入力0～7 UNSIGNED8 － ro（読み取り
専用）

○ ×

2 HTBの入力8～15 UNSIGNED8 － ro（読み取り
専用）

○ ×

3 最初のEXモジュールの
入力0～7

UNSIGNED8 － ro（読み取り
専用）

○ ×

...

1E 最後のEXモジュールの
入力8～15

UNSIGNED8 － ro（読み取り
専用）

○ ×

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（16
ビット入力の数）

UNSIGNED8 15 ro（読み取り
専用）

× ×

1 HTBの入力0～15の読
み込み

UNSIGNED16 － ro（読み取り
専用）

○ ×

2 最初のEXモジュールの
入力0～15の読み込み 

UNSIGNED16 － ro（読み取り
専用）

○ ×

...

F 最後のEXモジュールの
入力0～15の読み込み 

UNSIGNED16 － ro（読み取り
専用）

○ ×



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-231

◆オブジェクト 6102h： 極性入力

このオブジェクトは、入力の極性を定義するために使用されます。

• 0 = 入力は反転されない

• 1 = 入力は反転される

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 6103h： 入力マスク

このオブジェクトは、入力用のマスクを設定するために使用されます。

• 0 = 入力は読み込まれる

• 1 = 入力は無視される

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

• LED I/Oの状態インジケータは、接続されている HTBの実際の電気状態を表示し続けま
す。このオブジェクトの影響を受けることはありません。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス番号
（16ビット入力の数）

UNSIGNED8 15 ro（読み取り
専用）

× ○

1 HTBの入力極性 UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

2 最初のEXモジュールの
入力極性

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

...

E 最後のEXモジュールの
入力極性

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

• LED I/Oの状態インジケータは、接続されている HTBの実際の電気状態を表示し続けま
す。このオブジェクトの影響を受けることはありません。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス番号
（16ビット入力の数）

UNSIGNED8 15 ro（読み取り
専用）

× ○

1 HTBの入力マスク UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

2 最初のEXモジュールの
入力マスク

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

...

E 最後のEXモジュールの
入力マスク

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-232

◆オブジェクト 6200h： 出力（8ビット）

このオブジェクトは、デジタル出力の状態を指令します。

サブインデックス管理：

• 各デジタル EXモジュールは、偶数のサブインデックス（16ビットワードで配置）を使用します。

• EXモジュールとそのサブインデックスは、HTBから近い順に番号が付与されます。 

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 6300h： 出力（16ビット）

このオブジェクトは、デジタル出力の状態を指令します。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（8
ビット出力の数）

UNSIGNED8 30 ro（読み取り
専用）

× ×

1 HTBの出力0～7 UNSIGNED8 0 rw（読み書き） ○ ×

2
HTBの出力8～15（8
ビット出力のときは未
使用）

UNSIGNED8 0 rw（読み書き） ○ ×

3 最初のEXモジュールの
出力0～7

UNSIGNED8 0 rw（読み書き） ○ ×

...

1A 最後のEXモジュールの
出力8～15

UNSIGNED8 0 rw（読み書き） ○ ×

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（16
ビット出力の数）

UNSIGNED8 15 ro（読み取り
専用）

× ×

1 HTBの出力0～15 UNSIGNED16 0 rw（読み書き） ○ ×

2 最初のEXモジュールの
出力0～15

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） ○ ×

...

8 最後のEXモジュールの
出力0～15

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） ○ ×



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-233

◆オブジェクト 6302h： 極性出力

このオブジェクトは、出力の極性を定義するために使用されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

極性

この出力の特性の概要は次の表のとおりです。

• LED I/Oの状態インジケータは、接続されている HTBの実際の電気状態を表示し続けま
す。このオブジェクトの影響を受けることはありません。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（16
ビット出力の数）

UNSIGNED8 15 ro（読み取り
専用）

× ○

1 HTBのデジタル出力の
極性

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

2 最初のEXモジュールの
デジタル出力の極性

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

...

8 最後のEXモジュールの
デジタル出力の極性

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

状態 説明

1（出力は反転される）
0 V = 1
24 V = 0

0（出力は反転されない）
0 V = 0
24 V = 1



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-234

◆オブジェクト 6306h： フォールバックモード出力

このオブジェクトは、断線やコントロール停止などの停止時の動作を設定します。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 6307h： フォールバック値出力

このオブジェクトは、オブジェクト 6306hの対応するビットが 1に設定されている場合に、内部障害

または通信障害の発生時に出力によって適用されるフォールバック値を示します。

オブジェクト 6308hが 0の場合、フォールバックは動作しません。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

状態 説明

0 値を保持する

1 フォールバック値（オブジェクト6307hで定義）

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（16
ビット出力の数）

UNSIGNED8 15 ro（読み取り
専用）

× ○

1 HTBのフォールバック
モード

UNSIGNED16 0xFFFF rw（読み書き） × ○

2 最初のEXモジュールの
フォールバックモード

UNSIGNED16 0xFFFF rw（読み書き） × ○

...

8 最後のEXモジュールの
フォールバックモード

UNSIGNED16 0xFFFF rw（読み書き） × ○

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数 
（16ビット出力の数）

UNSIGNED8 15 ro（読み取り
専用）

× ○

1 HTBのフォールバック
値

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

2 最初のEXモジュールの
フォールバック値

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○

...

8 最後のEXモジュールの
フォールバック値

UNSIGNED16 0 rw（読み書き） × ○



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-235

◆オブジェクト 6308h： 出力マスク

このオブジェクトは、出力用のマスクを設定するために使用されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 6401h： アナログ入力

このオブジェクトは、アナログ入力の値を報告します。

サブインデックス管理：

• 各チャンネルは、それぞれに 1つずつサブインデックスを使用します。

• EXモジュールとそのサブインデックスは、HTBから近い順に番号が付与されます。 

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

状態 説明

0 現在の出力値はフリーズされる

1 出力への書き込みを承認する（オブジェクト6200hまたは6300hの値に対応）

• LED I/Oの状態インジケータは、接続されている HTBの実際の電気状態を表示し続
けます。このオブジェクトの影響を受けることはありません。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（16
ビット出力の数）

UNSIGNED8 15 ro（読み取り
専用）

× ○

1 HTBの出力マスク UNSIGNED16 0xFFFF rw（読み書き） × ○

2 最初のEXモジュールの
出力マスク

UNSIGNED16 0xFFFF rw（読み書き） × ○

...

8 最後のEXモジュールの
出力マスク

UNSIGNED16 0xFFFF rw（読み書き） × ○

• これらの規則は、アナログ入力に関連するすべてのオブジェクトに適用されます。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 アナログチャンネル数 UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ×

1
最初のアナログモ
ジュールのCH1のアナ
ログ入力値

UNSIGNED16 0 ro（読み取り
専用）

○ ×

...

18
最後のアナログモ
ジュールの最後のアナ
ログ入力値

UNSIGNED16 0 ro（読み取り
専用）

○ ×



CANopenで外部 I/Oを制御したい

GP-Pro EXリファレンスマニュアル 30-236

◆オブジェクト 6411h： アナログ出力

このオブジェクトは、アナログ出力の値を書き込みます。

サブインデックス管理：

• 各チャンネルは、それぞれに 1つずつサブインデックスを使用します。

• EXモジュールとそのサブインデックスは、HTBから近い順に番号が付与されます。 

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 6421h：アナログ入力トリガ設定

このオブジェクトは、アナログ入力のトリガイベントを設定します。

• これらの規則は、アナログ出力に関連するすべてのオブジェクトに適用されます。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 アナログチャンネル数 UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ×

1
最初のアナログモ
ジュールのCH1のアナ
ログ出力値を書き込み

INTEGER16 0 rw（読み書き） ○ ×

...

18
最後のアナログモ
ジュールの最後のアナ
ログ出力値を書き込み

INTEGER16 0 rw（読み書き） ○ ×

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 アナログチャンネル数 UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1
最初のアナログ入力モ
ジュールのトリガイベ
ント

UNSIGNED8 7 rw（読み書き） × ○

...

18
最後のアナログ入力モ
ジュールのトリガイベ
ント

UNSIGNED8 7 rw（読み書き） × ○
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◆オブジェクト 6422h： アナログ入力 PDO送信チャンネル数

このオブジェクトは、PDO送信したチャンネル数が格納されます。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 6423h： アナログ入力有効 /無効

このオブジェクトは、アナログ入力のトリガイベントを有効にします。 値が FALSEの場合、PDOは

送信されません。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 6424h：アナログ入力しきい値高

このオブジェクトは、アナログ入力しきい値の上限を入力します。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス番号 UNSIGNED8 1 ro（読み取り
専用）

× ×

1 PDO送信を生成した
チャンネル数

UNSIGNED32 － ro（読み取り
専用）

○ ×

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

－ － BOOLEAN FALSE rw（読み書き） × ×

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 アナログチャンネル数 UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1
最初のアナログ入力モ
ジュールのしきい値の
上限

INTEGER32 0 rw（読み書き） × ○

...

18
最後のアナログ入力モ
ジュールのしきい値の
上限

INTEGER32 0 rw（読み書き） × ○
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◆オブジェクト 6425h：アナログ入力しきい値低

このオブジェクトは、アナログ入力しきい値の下限を入力します。

◆オブジェクト 6426h：アナログ入力デルタ値

このオブジェクトは、アナログ入力モジュールのデルタ値を入力します。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 アナログチャンネル数 UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1
最初のアナログ入力モ
ジュールのしきい値の
下限

INTEGER32 0 rw（読み書き） × ○

...

18
最後のアナログ入力モ
ジュールのしきい値の
下限

INTEGER32 0 rw（読み書き） × ○

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 アナログチャンネル数 UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1 最初のアナログ入力モ
ジュールのデルタ値

UNSIGNED32 0 rw（読み書き） × ○

...

18 最後のアナログ入力モ
ジュールのデルタ値

UNSIGNED32 0 rw（読み書き） × ○
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◆オブジェクト 6443h： アナログ出力フォールバックモード

このオブジェクトは、内部障害または通信障害の発生時に出力によって適用されるフォールバック

モードを指令します。

0: 値を保持する

1: フォールバック値

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

◆オブジェクト 6444h： アナログ出力フォールバック値 

このオブジェクトは、オブジェクト 6443hの対応するサブインデックスが 1に設定されている場合

に、内部障害または通信障害の発生時に出力によって適用されるフォールバック値を示します。

特性

このオブジェクトの特性は次のとおりです。

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス数（ア
ナログ入力数）

UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1 CH1のフォールバック
モード

UNSIGNED8 1 rw（読み書き） × ○

...

E 最後のチャンネルの
フォールバックモード

UNSIGNED8 1 rw（読み書き） × ○

サブイン

デックス
説明 データタイプ 初期値 アクセス

PDO
マッピング

バックアップ

0 サブインデックス番号 UNSIGNED8 24 ro（読み取り
専用）

× ○

1 CH1のフォールバック
値

INTEGER32 0 rw（読み書き） × ○

...

E 最後のチャンネルの
フォールバック値

INTEGER32 0 rw（読み書き） × ○
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30.7.11 他社のスレーブを接続するには

■ 設定の流れ

1 機種設定で AGP-∗∗∗∗∗-CA1M/LTを選択します。

2 システム設定ウィンドウの [I/Oドライバ設定 ]を開きます。

3 [設定 ]をクリックすると次のダイアログボックスが開きます。

• LT機種をご使用の場合は、I/Oドライバから「CANopen Driver」を選択してくださ
い。
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4 [マスター設定 ]をクリックすると次のダイアログボックスが開きます。ボーレートや SYNC送信周

期などの CANopenネットワーク全体の設定や、マスター側のオブジェクトの設定を行います。[OK]

をクリックすると設定が有効になり、ダイアログボックスが閉じます。

5 [ネットワーク設定 ]ダイアログボックスの [OK]をクリックします。

• スレーブ側のボーレート設定は、スレーブ側で行ってください。
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6 次に、CANopenネットワークにスレーブを追加します。[カタログマネージャ ]をクリックすると、

次のダイアログボックスが表示されます。 

[デバイス ]の [インポート ]をクリックし、CANopen対応スレーブユニットの EDSファイルを指定

し、[閉じる ]をクリックします。

7 [設定 ]をクリックします。

• 弊社で動作確認した機種については、EDSファイルと接続方法を弊社サポートサイ
ト「おたすけ Pro！」（http://www.proface.co.jp/otasuke/）に掲載しています。

• 作成したプロジェクトファイルを別の PCで開いたり転送する場合は、[カタログ ]
の [インポート /エクスポート ]を行う必要があります。

「30.7.7 [I/Oドライバ設定 ]の設定ガイド」（30-176ページ）
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8 [EDS一覧 ]で先ほどの EDSファイルを選択し、[スレーブ追加 ]をクリックします。

9 追加したスレーブユニットを選択した状態で [スレーブ設定 ]をクリックすると、次のダイアログ

ボックスが表示されます。使用したい機能に応じて通信パラメータの設定を行い、使用するオブジェ

クトの動作や値を設定します。[OK]をクリックすると設定が有効になり、ダイアログボックスが閉

じます。
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10 [I/Oドライバ設定 ]画面で [I/O画面へ ]をクリックするか、ワークスペースの [画面一覧 ]ウィンド

ウで [I/O画面 ]を選択し、マッピングした各オブジェクトに変数を割り付けます。変数の割り付け方

法は以下を参照してください。

「30.7.3 I/Oの割り付け（共通）」（30-140ページ）

11 割り付けた変数にアクセスするためのロジック画面やベース画面を作成し、GPに転送します。
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